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Guvenlik

Bu bolumun igindekiler

Bu boliimde tahrik sistemini kurarken, calistirirken ve sistemin bakimini yaparken
izlemeniz gereken guvenlik yonergeleri bulunmaktadir. Bu talimatlara uyulmamasi,
fiziksel yaralanmalara veya élUmlere yol agabilir ya da surlcu, motor veya tahrik
edilen ekipman hasar goérebilir. Strlcu Uzerinde ¢alismadan énce glvenlik
talimatlarini okuyun.

Uyarilarin kullanimi

Uyarilar, ciddi yaralanma veya 6lim ve/veya ekipmanin hasar gdrmesine neden
olabilecek durumlari gésterir ve tehlikeleri nasil dnleyebilecediniz konusunda
tavsiyeler saglar. Uyari isaretleri asagidaki sekilde kullanilir:

Elektrik uyanisi fiziksel yaralanmalara veya hasara yol agabilen
& elektrikten kaynaklanan tehlikeler konusunda kullanilir.

Genel uyari, elektriksel olmayan yollardan olusabilecek yaralanma
A ve/veya hasar durumlarinda kullanilir.

Kurulum ve bakim guvenligi

Bu uyarilar, sirtcu, motor kablosu ve motor lizerinde ¢alisma yapan Kkisiler icindir.

Elektriksel giivenlik

UYARI! Talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya dlimlere yol agabilir ya
& da ekipman hasar gorebilir.

Siriciiniin bakimi sadece yetkili bir elektrik¢i tarafindan yapiimalidir!

» Besleme gerilimi verildiginde surtcil, motor kablosu ve motor Uzerinde islem
yapmayin. Besleme gerilimini kestikten sonra surtcl, motor kablosu veya motor
Uzerinde islem yapmadan 6nce ara devre kondansatdrlerinin yikd bogaltmalari
icin 5 dakika bekleyin.

Multimetreyle asagidakileri her zaman 6él¢in (en az 1 Mohm empedans):
1. Surlcu U1, V1 ve W1 ile toprak hatti giris fazlari arasinda gerilim olmadigini.
2. BRK+ ve BRK- ile toprak hatti arasinda gerilim olmadigini.

» Siricl veya harici kontrol devrelerine eneriji verilirken kontrol kablolar tGzerinde
islem yapmayin. Harici olarak saglanan kontrol devreleri, striici besleme gerilimi
kesilmig olsa bile tehlikeli gerilim tasiyabilir.

» Sdrdcl Gzerinde yalitim veya gerilim dayanim testleri yapmayin.

Glivenlik
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Bir IT sistemine (topraklamasiz gig sistemi veya yiksek direng topraklamali

[30 ohm lizerinde] gui¢ sistemi) slrtcl takarken dahili EMC filtresinin baglantisini
kesin, aksi halde sistem, EMC filtre kondansatérleri yoluyla toprak potansiyeline
baglanir. Bu, tehlikeye veya suriiciide hasara neden olabilir. Bkz. sayfa 40. Not:
Dahili EMC filtresi sokulduginde, suricunin EMC uyumlu olmayacagini
unutmayin.

Kosede topraklamali TN sistemine sirtict takarken dahili EMC filtresinin
baglantisini kesin, aksi halde suriicli hasar gorecektir. Bkz. sayfa 40. Not: Dahili
EMC filtresi sokuldiginde, siricinin EMC uyumlu olmayacagini unutmayin.

Sirlclye bagl olan tim ELV (asin duslk gerilim) devreleri esit potansiyele sahip
bir bdlgede, yani, ayni anda erigilebilen tim iletken pargalarin aralarinda olusan
tehlikeli gerilimleri engellemek icin elektriksel olarak birbirlerine bagl olduklari bir
bdlgede kullaniimalhdir. Bu, uygun fabrika topraklamasi sayesinde gergeklesir.

Not:

Motor durmus olsa dahi, U1, V1, W1 ve U2, V2, W2 Gli¢ Devresi terminallerinde ve
kasa boyutuna bagli olarak UDC+ ve UDC- veya BRK+ ve BRK- terminallerinde
tehlikeli dizeyde gerilim bulunur.

Genel Giivenlik

VAN

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya oliimlere yol
acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

Sdrucu sahada tamir edilemez. Arizall bir cihazi onarma girigsiminde bulunmayin;
degistirme icin fabrikaya veya yerel Yetkili Servis Merkezine bagvurun.

Delme isleminin sonucunda meydana gelen tozun kurulum sirasinda suricunin
icine kagmamasini saglayin. Stricinin igcinde bulunan ve elektrik agisindan
iletken olan toz hasara veya arizaya neden olabilir.

Yeterli sogutma saglayin.

Glivenlik
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Devreye alma ve galistirma guvenligi

AN

Bu uyarilar, galistirma islemini planlayan, strlcuyu galistiran veya kullanan kigiler
icindir.

UYARI! Asagidaki talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya oliimlere yol
acabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

Sdriclyu ayarlamadan ve hizmete almadan dnce, motor ve tahrik edilen tim
ekipmanin sirtcunun tim hiz araliklarinda ¢aligmaya uygun oldugundan emin
olun. Surlcl, motorun dogrudan elektrik hattina baglanmasiyla, saglanan hizlarin
altinda ve Ustlinde ¢alismasi igin ayarlanabilir.

Tehlikeli durumlarin meydana gelme ihtimali varsa, otomatik ariza resetleme
fonksiyonlarini etkinlestirmeyin. Etkinlestirildiklerinde, bu fonksiyonlar strlclyu
resetler ve hatadan sonra galismaya devam eder.

Motoru AC kontaktoru veya kesme cihaziyla kontrol etmeyin (kesme yontemleri);
bunun yerine kontrol panelindeki start ve stop tuslarini ve (&> veya harici
komutlari kullanin (1/0O). DC kondansatérlerin izin verilen maksimum sarj dongusu
(guc vererek calistirma) dakika da ikidir ve maksimum toplam sarj sayisi

15 000'dir.

Not:

Start komutu icin harici bir besleme segilirse ve ON konumundaysa, sartict 3
kablolu (darbe) start/stop i¢in konfigtire edilmediyse, giris geriliminin kesilmesi
veya arizanin resetlenmesinden sonra derhal ¢alisir.

Kontrol konumu lokal olarak ayarlanmadiysa (ekranda LOC yazmiyorsa), kontrol
panelindeki stop tusu surtclyt durdurmaz. Cihazi kontrol panelinden durdurmak
icin, LOC/REM tusuna ve ardindan stop tusuna basin (&@>.

Glivenlik
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Kilavuza giris

Bu bolumun igindekiler

Gegerlilik

Hedef kitle

Bu boliimde kilavuzun uyumlulugu, hedefledigi kesim ve amaci hakkinda bilgi verir.
Bu kilavuzun igerigini anlatir ve daha faz la bilgi icin ilgili kilavuzlar listesine referans
verir. Ayrica bu bolumde tahrik sisteminin teslimatini, kurulumunu ve devreye
sokulmasini denetlemeyle ilgili adimlari igeren bir akis semasi bulunmaktadir. Akis
semasil, bu kilavuzdaki bélimler/kisimlara referans vermektedir.

Bu kilavuz, ACS150 surtcu yazihminin 1.35b veya Uzeri versiyonlar icin gecerlidir.
Bkz. 33071 FW VERSION, sayfa 715.

Okuyucunun, elektrik, kablo baglantisi, elektrik parcalari ve elektrik sema
simgelerinin temellerini bildigi kabul edilmektedir.

Bu kilavuz diinyanin dort bir yanindaki okuyucular i¢in hazirlanmistir. Hem SI hem
de Ingiliz 6lgu birimleri kullaniimaktadir. Amerika'daki tesisler i¢in 6zel ABD
talimatlari saglanmaktadir.

Kilavuz amaci

Bu kilavuz, surtclinin kurulumu, devreye alinmasi, kullanimi ve servisi i¢in gereken
bilgileri saglamaktadir.

Kilavuz igerigi

Kilavuz asagidaki bolimlerden olusur:

» Glvenlik (sayfa11), stricuyu calistirirken, devreye alirken, kurulum ve servis
igslemlerini yaparken izlemeniz gereken guvenlik talimatlarini igerir.

* Kilavuza giris (bu bélum, sayfa 15), bu kilavuzun uyumlulugu, hedef kitlesi, amaci
ve igerigini agiklar. Ayrica bir hizli kurulum ve devreye alma akis semasi da igerir.

» Calistirma ilkeleri ve donanim agiklamalari (sayfa 19)'da calistirma ilkeleri,
duzen, tip etiketi ve tip isareti bilgileri kisaca agiklanmaktadir. Ayrica gu¢
baglantilari ve kontrol araylzlerinin genel semasini gdsterir.

* Mekanik kurulum (sayfa23), kurulum tesisinin nasil kontrol edilecegini, teslimatin
ambalajindan nasil ¢ikarilacagini ve kontrol edilecegini ve siricinin mekanik
olarak nasil kurulacagini anlatir.

» Elektrik kurulumunun planlanmasi (sayfa 29), motor ve sirici uyumlulugunun
nasil kontrol edilecegini, kablolar, koruma ve kablo yolunun nasil segilecegini anlatir.

Kilavuza girig
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» Elektrik kurulumu (sayfa 39), tertibatin yahitiminin ve IT (topraklamasiz) ve kdse
topraklamali TN sistemleri) ile uyumlulugunun nasil kontrol edilecegini ve gu¢
kablolari ve kontrol kablolarinin nasil baglanacagini anlatir.

*  Kurulum kontrol listesi (sayfa 49), surtcinin mekanik ve elektriksel donaniminin
nasil kurulacagi hakkinda bir kontrol listesi icerir.

» Devreye alma ve I/O ile kontrol (sayfa 57), motor donmesinin nasil devreye
alinacagi, durdurulacagi ve yoninin degistirilecegini ve 1/0O araytizl Uzerinden
motor devrinin nasil ayarlanacagini anlatir.

» Kontrol paneli (sayfa 57), kontrol paneli tuslarini, LED gdstergelerini ve ekran
alanlarini agiklar ve ayarlarin kontroll, izlenmesi ve degistiriimesi igin panelin
nasil kullanilacagini anlatir.

» Uygulama makrolari (sayfa 69), her bir uygulama makrosu hakkinda kisa bir
aciklama ve varsayilan kontrol baglantilarini gésteren bir kablo baglanti semasi
aclklar. Ayni zamanda bir makronun nasil saklanip geri cagrilacagini anlatir.

* Gergek sinyal ve parametreler (sayfa 79), gercek sinyalleri ve parametreleri
aciklar. Ayrica, farkl makrolarin varsayilan dederleri de listeler.

* Hata izleme (sayfa 127), hatalarin nasil resetlenecegini ve hata gegmisinin nasil
gorintilenecegini anlatmaktadir. Olasi sebep ve ¢6zim yollariyla birlikte tim
alarm ve hata mesajlarini igerir.

* Bakim (sayfa 133) 6nleyici bakim talimatlarini igerir.

» Teknik veriler (sayfa 137), dederler, boyutlar ve teknik gereksinimler gibi strtci
teknik 6zelliklerini ve CE ve diger isaretlerin gereksinimlerinin kargilanmasi igin
gerekli sartlari igerir.

* Boyut semalari (sayfa 155), stricinin boyut ¢izimlerini gésterir.

» Ekler: Proses PID kontrolii (sayfa 161) proses kontrolinin hizli konfigurasyonu
ile ilgili ydnergeler icerir, bir uygulama érnegi verir ve PID uyku fonksiyonunu
aciklar.

» Daha fazla bilgi (sayfa 169) (arka kapak icin, sayfa 769), rlin ve servis
sorgularinin nasil yapilacagini, arin egitimi hakkinda nasil bilgi alinacagini, ABB
Sdruculeri kilavuzlar hakkinda nasil geri bildirim saglanacagini ve Internette
naslil belge bulunacagini anlatir.

ilgili belgeler

Bkz. llgili kilavuzlar listesi sayfa 2 (6n kapagdin ig kismi).

Kasa tipine gore siniflandirma

ACS150, RO...R2 kasa tiplerinde Uretilmektedir. Sadece belirli kasa tiplerini
ilgilendiren bazi talimatlar ve diger bilgiler s6z konusu kasa tipinin isaretiyle (RO...R2)
isaretlenmigtir. Strlctintzin kasa tipini 8grenmek igin bélim Degerler, sayfa 137'de
yer alan tabloya bagvurun.

Kilavuza girig



Gorev

Sirlclnizin kasa tipinin tespit edilmesi: RO...R2.

Y

Montaji planlayin: kablolari segin, vs.

Ortam kosullarini, degerleri ve gerekli sogutma
havasi akisini kontrol edin.

Y

Sirtciyu paketten gikarin ve kontrol edin.

Y

Siricu, IT (topraklamasiz) veya kdsede topraklamali
sisteme bagliysa dahili EMC filtresinin bagl
olmadigindan emin olun.

-+

Sdrlciyu bir duvara veya bir panoya monte edin.

Kablolari yénlendirin.

<+ =

Girig kablosu, motor ve motor kablosunun yalitimini
kontrol edin.

Glg kablolarini baglayin.

-+ |-

Kontrol kablolarini baglayin.

Montaji kontrol edin.

-+ =

Sirtcuyu devreye alin.

17

Hizli kurulum ve devreye alma akis diyagrami

Bkz.

Calistirma ilkeleri ve donanim agiklamalari:
Tip etiketi anahtari sayfa 22
Teknik veriler. Degerler sayfa 137

Elektrik kurulumunun planlanmasi sayfa 29
Teknik veriler sayfa 137

Mekanik kurulum: Ambalajin agilmasi sayfa 24

Calistirma ilkeleri ve donanim agiklamalari: Tip
etiketi anahtari sayfa 22 Elektrik kurulumu: IT
(topraklamasiz) ve kése topraklamali TN
sistemleriyle uyumlulugun kontrol
edilmesisayfa40

Mekanik kurulum sayfa 23

Elektrik kurulumunun planlanmasi: Kablolarin
ybnlendiriimesi sayfa 34

Elektrik kurulumu:Tertibat yalitiminin kontrol
edilmesi sayfa 39

Elektrik kurulumu: Gui¢ kablolarinin baglanmasi
sayfa 41

Elektrik kurulumu:Kontrol kablolarinin
baglanmasi sayfa 44

Kurulum kontrol listesi sayfa 49

Devreye alma ve I/O ile kontrol sayfa 51

Kilavuza girig
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Kilavuza girig
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Calistirma ilkeleri ve donanim aciklamalari

Bu bolumun igindekiler

Bu bolimde c¢alistirma ilkeleri, dlizen, tip etiketi ve tip isareti bilgileri kisaca

aciklanmaktadir. Ayrica gu¢ baglantilari ve kontrol araylzlerinin genel semasini
gosterir.

Calisma ilkesi

ACS150 AC enduksiyon motorlari kontrol etmek i¢in duvara veya kabine monte
edilen bir strGcudur.

Asagidaki sekilde, surtcinin basitlestiriimis ana devre semasini gésterilmektedir.
Dogrultucu, ¢ fazli AC gerilimini DC gerilimine dénustirir. Ara devrenin
kondansatdr banki, DC gerilimini sabitler. inverter, DC gerilimini AC motor igin tekrar
AC gerilimine donusturir. Fren kiyici, devredeki gerilim maksimum siniri astiginda
harici fren rezistortint ara DC devresine baglar.

‘r Bogrumjcj KonE:rgislat'Tjr inverter |
U1 U2
m/ J—
AC beslemesi V1, 1 V2 AC motor
W1/ .| | | ~o w2/

| |

‘ Fren kiyicisi J |

| |

- _ |

BRK- BRK+

Calistirma ilkeleri ve donanim agiklamalari
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Uriin genel bilgileri

Diizen

Sirlclu dizeni asagida gosterilmektedir. R0...R2 kasa tiplerinin yapisi belirli bir
seviyeye kadar degisiklik gésterebilir.

=
Wil
IlIl_IlI-i_il

Friin

-
-

=2 |

@ [|BN

Plakalar olmadan (RO ve R1)

Plakalar ile (RO ve R1)

Ust kapak iizerinden sogutma cikisi

FlashDrop baglantisi

Montaj delikleri

EMC filtre topraklama vidasi (EMC)

Dahili kontrol paneli

Varistor topraklama vidasi (VAR)

Bl W[IN| -

Dahili potansiyometre

I/O baglantilan

Ol N| O »

Besleme gerilimi baglantisi (U1, V1, W1), fren direnci
baglantisi (BRK+, BRK-) ve motor baglantisi (U2, V2,
W2)

10

I/0 kelepge plakasi

1

Kelepge plakasi

12

Kelepgeler

Calistirma ilkeleri ve donanim agiklamalari




Gug baglantilan ve kontrol arabirimleri
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Semada baglantilar hakkinda genel bilgiler verilmektedir. I/O baglantilar
parametrelerle degistirilebilir. Diger makrolarda I/O baglantilari igin, bkz. b&lim
Uygulama makrolari, sayfa 69, genel kurulum bilgileri icin bkz. bélim Elektrik

kurulumu, sayfa 39.

Potansiyometre
Ekran SCR
LAl S1
Analog giris I
0...10V i GND UAI
Referans gerilimi
+10V DC, maks. 10mA P +10V con
Yrd. gerilim ¢ikigi t24V
+24 V DC, maks. 200 mA GND Réle ¢ikisi
L NO 250 VAC/30VDC/6A
COM
DI1
PROGRAMLANABILIR | | DI2
DIJITAL GIRISLER
DI3
DI4 Emcz EMC filtre topraklama vidasi
girisi 3;?:12;15;&:‘3;@%? N DI5 VAR Varistor topraklama vidasi
6
FlashDrop —/—mm)
PE — PE [ —
pa e et ) TSI,
paNse o g o1 A
L3N0 _ 00 _ o—oW1 W2 -0
3 fazh gi¢ Girig. EMC Fren kiyicisi Q|_Iq§ AC motor
g(a))(')nagISO v bobini filtresi BRK+ BRK- bobini
AC "‘@
r 5—0 D
i_ Ij t° ! Fren direnci

Not: 1 fazl gli¢ kaynagi igin, gli¢ baglantisini U1/L ve V1/N terminallerine yapin.
Gug¢ kablolarini baglamak icin bkz. Gii¢ kablolarinin baglanmasi bolimu, sayfa 41.

Calistirma ilkeleri ve donanim agiklamalari
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Tip etiketi

Tip etiketi, strticiiniin sol tarafindadir. Ornek etiket ve etiket igeriginin agiklamasi
asagida gosterilmektedir.

1 |Tip isareti, bkz. bolim Tip etiketi anahtari, sayfa 22
AL 1D HD 2 |Muhaf la k iyesi (IP L/NEMA
MBI ACS150-03E-08A8-4 uhafazayla koruma seviyesi (IP ve UL/NEMA)
3 |Nominal degerleri, bkz. bolim Degerler, sayfa 137.
IP20 / UL Open type@ TR @ N
4 kW (5 HP) SIN MYYWWRXXXX 4 MY\V(WWRXXXX formatindaki seri numa'rada.,
U1 3-380..480v NN asagidaki kisaltmalarin anlamiar su sekildedir.
| 13.6 A 68581818 @ M: Uretici
f1°—48...63 Hz RoHS . -
U2 30..U1V ¢ - @ YY: 2009, 2010, 2011, ... i¢in 09, 10, 11, ...
2 8.8A(150% 1/10 min( € usTED 0 WW: hafta 1, hafta 2, hafta 3 icin ...01, 02, 03 ...
2 0...500 Hz R: artin revizyon numarasi igin A, B, C, ...
Tip etiketi XXXX: Her hafta 0001 degerinden baglayan tamsayi
5 |Sdricinin ABB MRP kodu
6 |CE isareti ve C-Tick, C-UL US ve RoHS isaretleri
(strticinizun etiketi gecerli isaretleri gosterir)

Tip etiketi anahtari

Tip isareti, strtiicinin spesifikasyonlari ve konfigirasyonu hakkinda bilgiler igerir. Tip
isaretini, Urlin Uzerinde bulabilirsiniz. Soldaki ilk basamaklar temel konfiglrasyonu
belirtir; 6rnegin, ACS150-03E-08A8-4. Tip isareti se¢imlerine dair agiklamalar,
asagida belirtilmistir.

ACS150-03E-08A8-4
ACS150 iiriin serileri |

1-fazlh/3-fazh
01 = 1 fazh girig
03 = 3 fazh giris

Konfiglirasyon

E = EMC filtresi bagli, 50 Hz frekans
U = EMC filtresi bagli degil, 60 Hz frekans

Cikis akim degerleri
xxAy formatinda, xx tam sayI degerini, y ise kesirli bolimu belirtir;
ornegin, 08A8 8,8 A anlamina gelir.

Daha fazla bilgi igin, bkz. bélim Degerler sayfa 137.

Girig gerilimi araligi
2 =200...240 V AC
4 = 380...480 V AC

Calistirma ilkeleri ve donanim agiklamalari
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Mekanik kurulum

Bu bolumiin icindekiler

Bu bolim, kurulum tesisinin nasil kontrol edilecegini, teslimatin ambalajindan nasil
¢ikarilacagini ve kontrol edilecedini ve slrictnin mekanik olarak nasil kurulacagini
anlatir.

Montaj sahasinin kontroli

ACS150 duvara veya kabine monte edilebilir. Duvara montajda NEMA 1 seceneginin
kullanilmasi icin muhafaza gereksinimlerini kontrol edin (bkz. bolim Teknik veriler ,
sayfa 137).

Surlcu dort farkli sekilde monte edilebilir:
a) dikey arkaya montaj (tim kasa tipleri)
b) yatay arkaya montaj (R1...R2 kasa tipleri)
c) dikey yana montaj (tim kasa tipleri)
d) dikey DIN rayina montaj (tim kasa tipleri).
Kurulum sahasini asagidaki gereksinimlere gére kontrol edin. Kasa ayrintilari igin,
bkz. bolum Boyut semalari, sayfa 155.
Kurulum sahasi i¢in gereksinimler
Calistirma kosullari
Sdrdcinin onaylanan g¢alisma kosullari igin, bkz. bdlim Teknik veriler , sayfa 137.
Duvar

Duvar olabildigince egimsiz ve purizsiz, yanmayan materyalden ve sirtcindn
agirligini tasiyabilecek kadar dayanikli olmalidir.

Zemin
Kurulumun Gzerinde bulundugu zemin/materyal yanmaz nitelikte olmalidir.
Sliriict gevresindeki bos alan

Dikey montajda, sogutma igin srtcunun alt ve Ust kisminda 75 mm (3 in¢) bos alan
bulunmalidir. Strdcinin yanlarinda bos alan bulunmasi gerekmedigi icin yan yana
monte edilebilirler.

Sirdclyu yatay olarak monte ettiginizde, striictiniin hem altinda hem Ustiinde VE
yanlarinda bos alan birakmaniz gerekir. Daha fazla bilgi almak i¢in bkz. sekil, bélim
Yatay, sayfa 27.

Mekanik kurulum
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Gerekli aletler

Sdrucu kurulumu icin asagidaki aletler gereklidir:

tornavidalar (kullanilan montaj donanimina uygun olarak)
kablo siyirici

serit metre

matkap (slrucu vida/civatayla monte ediliyorsa)

montaj donanimi: vidalar ve civatalar (strucu vida/civatayla monte ediliyorsa).
Vida/civata sayisi igin, bkz. bélim Vidalar ile, sayfa 25.

Ambalajin agiimasi

Sdrdcl (1), asagidakileri de igeren bir pakette sunulmaktadir (RO kasa tipi sekilde
gOsterilmektedir):

kelepge plakasi, I/O kelepge plakasi, kelepgeler ve vidalari igeren plastik ¢anta (2)
montaj sablonu pakete (3) dahildir

kullanim kilavuzu (4).

Mekanik kurulum
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Teslimat kontrolu

Hasar izi olup olmadigini kontrol edin. Hasarli bilesenler tespit edilirse, gdbnderene
hemen haberdar verin.

Kuruluma ve ¢alistirmaya baslamadan dnce, stirlcu tipinin dogru oldugunu kontrol
etmek icin tip etiketi bilgilerini kontrol edin. Bkz. Tip etiketi bélimu, sayfa 22.

Kurulum

Bu kilavuzdaki talimatlar, IP20 koruma derecesine sahip surtcller igin gecerlidir.
NEMA 1'le uyumluluk i¢in ¢ok dilli kurulum talimatlariyla (3AFE68642868) birlikte
saglanan MUL1-R1 secgenek kitini kullanin.

Siricii kurulumu
Surdclyu vidalarla veya bir DIN rayi Gzerine monte edin.

Not: Delme isleminin sonucunda meydana gelen tozun kurulum sirasinda
surdclnin igine kagmamasini saglayin.

Vidalar ile
Sdricinin yatay monyaji icin, bkz. bélim Yatay, sayfa 27.

1. Ornegdin pakette bulunan montaj sablonu pargasini kullanarak deliklerin yerlerini
isaretleyin. Deliklerin yerleri, bdlim Boyut semalari, sayfa 155'de yer alan
gizimlerde gosterilmektedir. Kullanilan deliklerin sayisi ve yerleri siricinin nasil
monte edildigine baghdir:

a)arkaya montaj: dort delik
b)yana montaj: G¢ delik; alttaki deliklerden biri kelepge levhasi Gzerinde yer alir.

2. Vida veya civatalari igaretli konumlara sabitleyin.

Mekanik kurulum
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3. Surdclyu duvardaki vidalara yerlestirin.

4. Duvardaki vidalari iyice sikin.

DIN rayinda

1. Surlcuyu raya oturtun: Cihazi s6kmek igin, cihazin Gzerindeki kola Sekil 1b'deki
gibi basin.

Mekanik kurulum
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Yatay

Sirdclyu vidalarla yatay monte edebilirsiniz (sadece arkaya montaj, dort delik).
Kurulum talimatlari icin bkz. Vidalar ile bélimda, sayfa 25.

Not: Gerekli bos alan icin, bkz. asagidaki sekil.

tiplerinde sogutma fani bulunur. Strticiyl asagidaki sekilde gdsterildigi gibi
surdcunun altindaki konektorler sagda, fan solda kalacak sekilde yerlestirin. RO kasa
tipini yatay olarak monte etmeyin!

f UYARI! Yatay montaja sadece R1 ve R2 kasa tipleri i¢in izin verilir ginkl bu kasa

Mekanik kurulum
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Kelepge levhalarini sabitleyin

Not: Gic ve kontrol kablolarinin uygun sekilde topraklanmasi amaciyla gerektikleri
icin kelepge levhalarini atmayin.

1. Kelepce levhasini, verilen vidalarla suricunin altindaki levhaya sabitleyin.

2. 1/0 kelepge plakasini saglanan vidalari kullanarak kelepge plakasina sabitleyin.

Mekanik kurulum
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Elektrik kurulumunun planlanmasi

Bu bolumun igindekiler

Bu boliimde motor ve surictnin uyumlulugunu kontrol ederken, kablolari,
korumalari, kablo yolunu ve surtcinin galistiriima yontemini segerken uymaniz
gereken talimatlar verilmektedir.

Not: Kurulum her zaman yurUrlikteki yerel yasa veya dlizenlemelere uygun olarak
gerceklestiriimelidir. ABB, yerel yasalari ve/veya diger dizenlemeleri ihlal eden
kurulumlar igin higbir sekilde sorumluluk kabul etmemektedir. ABB tarafindan verilen
talimatlar izlenmezse, cihazda garanti kapsami disinda kalan sorunlar meydana
gelebilir.

AC besleme gerilim baglantisinin uygulanmasi

Gereksinimler icin bkz. bolim Elektrik sebekesi 6zellikleri, sayfa 144. AC besleme
gerilim hattina giden sabit baglanti kullanin.

UYARI! Cihazin sizinti akimi genelde 3,5 mA degerini gectigi icin, IEC 61800-5-1'e
uygun sabit kurulum gereklidir.

Besleme kesme cihazinin se¢ilmesi (kesme aracglari)

AC gl¢ kaynagi ve surlcl arasina manuel olarak calistirilan (kesme yéntemleri)
besleme kesme cihazi takin. Kurulum ve bakim ¢alismalari i¢in, kesme cihazi agik
konumda kilitlenebilecek tipte olmalidir.

Avrupa Birligi

Avrupa Birligi Yonergeleriyle uyumluluk i¢in, EN 60204-1 Makine Guvenligi
standardina uygun olarak, kesme cihazinin tipi asagidakilerden biri olmalidir:

+ AC-23B (EN 60947-3) kullanim kategorisinden bir anahtar ayirici

* her durumda ayiricinin ana kontaklari agilmadan anahtarlama cihazlarinin yuk
devresini kesmesini saglayan bir yardimci kontak iceren ayirici (EN 60947-3)

+ EN60947-2 ile uyumlu yalitim i¢in uygun bir devre kesici.

Diger bolgeler

Kesme cihazi yururlikteki glivenlik dizenlemeleriyle uyumlu olmalidir.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Motor ve suriuciu uyumlulugunun kontrol edilmesi

3 fazli AC endiksiyon motoru ve surlcu boélim Degerler, sayfa 137'deki deger
tablosuna gdére uyumludur. Tablo, her suricu tipi i¢in tipik motor glctnu listeler.

Giic¢ kablolarinin secilmesi

Genel kurallar

Giris besleme ve motor kablolarinin boyutlarini yerel diizenlemelere uygun olarak
belirleyin.

Giris glicu ve motor kablolari karsilik gelen ylik akimlarini tasiyabilmelidir.
Nominal akim degerleri i¢in bkz. bolum Degerler sayfa 137.

Sirekli kullanimda, kablo iletken igin izin verilen maksimum 70 °C sicakliga
uygun degerde olmalidir. ABD igin, bkz. bélium Ek ABD gereksinimleri sayfa 32.

PE iletkeninin iletkenlik seviyesi, faz iletkeninin iletkenlik seviyesine esit olmalidir
(ayni kesit alani).

600 V AC kablosu 500 V AC degerine kadar uygundur.

EMC gereksinimleri igin bkz. bolum Teknik veriler, sayfa 137.

CE ve C-tick isaretlerinin EMC gereksinimlerini karsilamak igin simetrik ekranli motor
kablosu (bkz. asagidaki sekil) kullaniimalidir.

Giris kablosu icin dort iletkenli bir sisteme izin veriimektedir ancak ekranli simetrik
kablo tavsiye edilmektedir.

Dort iletkenli bir sistemle karsilastiriidiginda simetrik ekranli kablo kullaniimasi tim
surdcu sistemindeki elektromanyetik emisyon ve bunun yani sira motor rulman
akimlari ve asinmayi da azaltir.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Alternatif gli¢ kablosu tipleri
Suirdci ile birlikte kullanilabilen gli¢ kablosu tipleri asagdida verilmektedir.

Motor kablosu olarak kullanilabilir Not: Kablo blendajinin iletkenligi yetersizse ayri bir PE
(giris kablolari icin de tavsiye edilmektedir) iletkeni gerekir.

Simetrik ekranli kablo: Gg fazl iletkenler, bir
esmerkezli veya simetrik yapili PE iletkeni ve bir ekran

PE iletkeni
Ekran
ve ekran Ekran

PE

Giris kablosu olarak kullanilabilir
Ekran

Dort iletkenli bir sistem: (i¢ fazli iletkenler ve koruyucu
iletken

PE PE

Motor kablolari i¢in izin verilmez: Her faz ve PE igin
ayri kablolar

PE
QOOO/

Motor kablosu blendaiji

Koruyucu bir iletken olarak goérev gérmesi igin ekranin kesit alani ayni metalden
yapildiklarinda faz iletkenleriyle ayni olmahdir.

Yayimlanan ve iletilen radyo frekansi emisyonlarini etkin sekilde édnlemek igin ekran
iletkenligi, faz iletkeninin iletkenliginin en az 1/10'u olmalidir. S6z konusu
gereksinimler, bakir veya aliminyum ekranla kolay bir sekilde karsilanir. StrlGcinin
motor kablosu ekrani i¢cin minimum gereksinim asagida verilmektedir. Bakir tellerden
esmerkezli bir katmandan olusur. Ekran ne kadar iyi ve sikiysa emisyon seviyesi ve
yatak akimlari da o kadar duguktar.

Dig yalitim Bakir tel ekran iletkenler

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Ek ABD gereksinimleri

Metal kanal kullaniimiyorsa motor kablosu i¢in simetrik topraklamali MC tipi strekli
oluklu aliminyum koruma kablosu veya ekranli gui¢ kablosu tavsiye edilmektedir.

Guc kablolari 75 °C (167 °F) gore Uretilmis olmaldir.
Kanal

Kanallarin birbirine baglanmasi gereken yerlerde mafsalin her bir tarafindaki kanala
bagl toprak iletkeniyle mafsalinda koépri olusturun. Siricli muhafazasina gelen
kanallari da baglayin. Giris glict, motor, fren direncleri ve kontrol kablo baglantisi
icin ayri kanallar kullanin. Ayni kaynak tGzerinde birden fazla siriiciden motor kablo
baglantisi gekmeyin.

Korumali kablo / ekranli gli¢ kablosu

Simetrik topraklamali, alti iletkenli (li¢ faz ve ¢ toprak) MC tipi srekli oluklu
aliminyum korumali kablo asagidaki saglayicilardan temin edilebilir (ticari adlar
parantez icindedir):

* Anixter Wire & Cable (Philsheath)

* BICC General Corp (Philsheath)

* Rockbestos Co. (Gardex)

+ Oaknite (CLX).

Ekranli glc kablolari agagidaki saglayicilardan temin edilebilir:
* Belden

+ LAPPKABEL (OLFLEX)

« Pirelli.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Kontrol kablosu se¢imi

Genel kurallar

Analog kontrol kablosu (analog giris Al kullaniliyorsa) ve frekans girisi i¢in kullanilan
kablo ekranli olmalidir.

Analog sinyal icin ¢ift ekranli bukimlu cift kablo kullanin (Sekil a, 6rnegin, Draka NK
Cables firmasinin JAMAK Urdnunu).

Algak gerilim dijital sinyalleri i¢in ¢ift ekranl kablo en uygun alternatiftir ancak tek
ekranli veya ekransiz bikimli ¢ok ciftli kablo da (Sekil b) kullanilabilir. Bununla
birlikte, frekans girisi icin mutlaka ekranli bir kablo kullaniimalidir.

\
a b
Cift blendajli blikiimlii cok Tek blendajli biikiimlii ¢cok
ciftli kablo ciftli kablo

Analog ve dijital sinyaller igin ayri kablolar gekilmelidir.

Gerilimleri 48 V degerini agsmamasi kosuluyla réle tarafindan kontrol edilen sinyaller,
dijital girig sinyalleriyle ayni kablolar icinde kullanilabilir. Rdle tarafindan kontrol
edilen sinyallerin bukimlG ¢ift olarak kullaniimasi tavsiye edilir.

24V DC ve 115/230 V AC sinyalleri asla ayni kabloda tasinmamalidir.

Role kablosu

Orme metalik ekranli kablo tipi (6rnegin, LAPPKABEL'in OLFLEX Grtini) ABB
tarafindan test edilmis ve onaylanmistir.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Kablolarin yonlendirilmesi

Motor kablosunu diger kablo yollarindan ayri olarak yénlendirin. Birgok strictnun
motor kablolari birbirlerinin yaninda paralel olarak kurulabilir. Motor kablosu, giris
besleme kablosu ve kontrol kablolarinin farkli tepsilerde kurulmasi tavsiye
edilmektedir. Surlcu ¢ikis geriliminde aniden olusan degisikliklerin neden oldugu
elektromanyetik parazitleri azaltmak amaciyla motor kablolarinin diger kablolarla
birlikte ¢cok uzun bir sekilde paralel olarak désememeye 6zen gdsterin.

Kontrol kablolarinin gug kablolariyla kesismesi gereken yerlerde, bunlari mumkun
oldugunca 90 derecelik agliyla yerlestirin.

Kablo tepsileri birbirleri ve topraklama elektrotlari ile diizgln bir elektrik baglantisina
sahip olmalidir. Potansiyelin lokal olarak esitlemek icin aliminyum tepsiler
kullanilabilir.

Kablo yollarinin semasi asagida gosterilmektedir.

Motor kablosu
Sdraci
Giig kablosu ¢ min. 300 mm (12 ing)
Giris besleme kablosu Motor kablosu
y min. 200 mm (8ing) 90 L ¢ min. 500 mm (20 ing)
Kontrol kablolari

Kontrol kablosu oluklari

24V 230V 24\ 230V
/
/
\ ,
T
A ™~
/ N

24 V kablosu 230 V igin yalitimamigsa veya Pano iginde farkli oluklarda 24 V ve 230 V
230 V igin bir yalitim mansonuyla kursun kontrol kablolari.
yalitilmamigsa buna izin verilmez.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Surucu, giris glui¢ kablosu, motor ve motor kablosunun kisa devre ve
termik asiri ylike karsi korunmasi

Siricii ve girig gli¢ kablosunun kisa devreli durumlarda korunmasi

1)

2)

/N

Korumay! asagidaki kilavuzlara gére duzenleyin.

Devre semasi Kisa devre korumasi
Dagitm  Girig kablosu Stirlic Srtict ve giris
panosu | kablosunu, sigortalarla
' ya da bir devre kesici ile
,l | —~ koruyun. Bkz. 1) ve 2)
_|/ — . 7 -y numarali dipnotlar.

A |

2) —
— (‘{A | 77 w%@

Sigortalarin boyutlarini bolim Teknik veriler, 137. sayfada verilen talimatlara gére belirleyin. Sigortalar
kisa devre durumunda giris kablosunu korur, striclnin zarar gérmesini engeller ve kisa devrenin
surlicide gerceklesmesi durumunda bitigik ekipmanlarin zarar gérmesini 6nler.

ABB tarafindan test edilen devre kesiciler ACS150 ile kullanilabilir. Sigortalar, bagka devre kesicilerle
kullanilmaldir. Onaylanan kesici tipi ve besleme sebekesi 6zellikleri icin yerel ABB temsilcinizle irtibat
kurun.

Devre kesicilerin koruyucu 6zellikleri kesicilerin tipine, yapisina ve ayarlarina baglidir. Besleme
sebekesinin kisa devre kapasitesine bagh olarak sinirlamalar mevcuttur.

UYARI! Devre kesicilerin i¢sel ¢calisma prensibi ve yapisi nedeniyle, Ureticiden
bagimsiz olarak, kisa devre durumunda devre kesici muhafazasindan sicak,
iyonlasmis gaz cikabilir. Glvenli kullanim saglamak amaciyla devre kesicilerin
kurulumu ve yerlestirimesi sirasinda 6zel 6zen gosterilmelidir. Uretici tarafindan
saglanan talimatlara uygun hareket edin.

Motor ve motor kablosunun kisa devreli durumlarda korunmasi

Motor kablosu surtcinin nominal akimina uygun boyutlara sahipse, kisa devre
durumunda suricu motoru ve motor kablosunu korur. Ek koruma cihazlari kullanmak
gerekli degildir.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Siricii, motor kablosu ve giris gli¢ kablosunun termik asir1 yiike kargi korunmasi

Kablo boyutlari sirtcinin nominal akimina uygun oldugunda, sirtcl kendisini,
girisi ve motor kablolarini termik asiri yike karsi korur. Ek termik koruma cihazlari
kullanmak gerekli degildir.

UYARI! Siricl birden fazla motora bagliysa, her kablo ve motorun korunmasi igin
ayri termik asir yuk rélesi veya devre kesici kullaniimalidir. Bu cihazlar, kisa devre
akimini kesmek icin ayri bir sigorta kullaniimasini gerektirebilir.

Motorun termik asir yiike kargi korunmasi

Duzenlemelere gore motor termik asiri yike kargi korunmali ve asiri yuk
algilandiginda akim kesilmelidir. Strticlide, motoru koruyan ve gerektiginde akimi
kesen bir termik koruma fonksiyonu bulunmaktadir. Motor termik korumasi hakkinda
daha fazla bilgi igin bkz. 3005 MOTOR TERM KORU parametresi.

Kagak akim cihazi (RCD) uyumlulugu

ACS150-01x surtculeri Tip A kacak akim cihazlariyla ve ACS150-03x surtcdleri Tip
B kagak akim cihazlariyla kullanim i¢in uygundur. ACS150-03x suriculeri icin,
dogrudan veya dolaylh kontak durumunda c¢ift veya takviyeli yalitimla ortadan ayirma
veya bir transformator tarafindan besleme sisteminden izolasyon gibi baska
Onlemler de alinabilir.

Baypas baglantisi uygulanmasi

UYARI! Asla besleme gucunu surdcu ¢ikig terminali U2, V2 ve W2'ye baglamayin.
Cikista kullanilan gi¢ hat gerilimi surticliye kalici zarar verebilir.

Sik sik baypas gerekiyorsa motor terminallerinin ayni anda AC gli¢ hattina ve surtci
¢ikis terminallerine baglanmadigindan emin olmak i¢in mekanik baglanan anahtarlar
veya kontaktérler kullanin.

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Role cikiglarina ait kontaklarin korunmasi

Enduktif yakler (réleler, kontaktdrler, motorlar) kapatildiklarinda gegici gerilimlere
neden olurlar.

Kapanma durumunda EMC emisyonunu minimuma indirmek igin enduktoér yikleri,
gurdlth azaltici devrelerle donatin (varistérler, RC filtreleri [AC] veya diyotlar [DC]).
Engellenmemeleri durumunda kesintiler, kapasitif veya endiktif olarak kontrol
kablosundaki diger iletkenlerle baglanti kurabilir ve sistemin diger parcalarinda ariza
riski olusturabilirler.

Koruyucu pargayl, mimkin oldugu kadar endiktif yike yakin monte edin. Koruyucu
parcalari I/O terminal bloguna monte etmeyin.

Varistér ’—iil—‘ ______________

o B ; Stiriictl,

230 V AC | \J role -,
o : L cikigl |

RC filtresi FH:—‘ fTo T
o B : Siiriicil

230 V AC . ‘\J role -,
o : L cikigl |

Diyot m oo ooooooo

° B : Suriicii

24V DC : ‘\J role |
. | - cikigl |

Elektrik kurulumunun planlanmasi
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Elektrik kurulumu

Bu bolumun igindekiler

Bu bolim, tertibatin yalitiminin ve IT (topraklamasiz) ve kése topraklamali TN
sistemleri) ile uyumlulugunun nasil kontrol edilecegini ve gli¢ kablolari ve kontrol
kablolarinin nasil baglanacagini anlatir.

tarafindan gerceklestiriimelidir. Bélim Giivenlik, 11. sayfadaki talimatlara uygun
hareket edin. Glvenlik talimatlarini dikkate almamak yaralanma veya olim ile
sonuglanabilir.

f UYARI! Bu bdélimde anlatilan galismalar sadece yetkili bir elektrik teknisyeni

Kurulum sirasinda suriiciiniin besleme giiciiyle baglantisinin kesilmisg
oldugundan emin olun. Suriicii zaten girig glicune bagliysa girig guicu
baglantisini kestikten sonra 5 dakika boyunca bekleyin.

Tertibat yalitiminin kontrol edilmesi

Siriicu

Test islemleri surticiye zarar verebileceginden suriclnin herhangi bir pargasi
Uzerinde gerilim toleransi veya yalitim direnci testleri (6rnegin, hi-pot veya megger)
gerceklestirmeyin. Her sirlcd, fabrikada ana devre ve sasi arasindaki yalitim
acisindan test edilmistir. Ayrica, surtci iginde test gerilimini otomatik olarak kesen
gerilim sinirlama devreleri bulunmaktadir.

Giris besleme kablosu

Siriclye baglamadan 6nce yerel yasalara uygun olarak giris gui¢ kablosunun
yalitimini kontrol edin.

Motor ve motor kablosu
Motor ve motor kablosu yalitimini asagidaki sekilde kontrol edin:

1. Motor kablosunun motora bagh ve U2, V2 ve W2 sirticu ¢ikis terminalleriyle
baglantisinin kesik oldugundan emin olun.

2. 500 V DC dlgum gerilimi kullanarak her bir faz iletkeni ile motor Koruyucu Toprak
iletkeni arasindaki yalitim direncini élgtin. ABB motorunun yalitim direnci 100
Mohm'u gegmelidir (referans deger 25 °C veya 77 °F'de). Diger motorlarin yalitim
direnci igin lltfen Ureticinin talimatlarina bakin. Not: Motor muhafazasi igindeki
nem yalitim direncini disurtr. Eger nemden stphe edilirse motoru kurulayin ve
Olcuimu tekrarlayin.

Elektrik kurulumu
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IT (topraklamasiz) ve kose topraklamali TN sistemleriyle uyumlulugun
kontrol edilmesi

[30 ohm (zerinde] glg sistemi) surtict takarken dahili EMC filtresinin baglantisini
kesin, aksi halde sistem, EMC filtre kondansatérleri yoluyla toprak potansiyeline
baglanir. Bu, tehlikeye veya suriicide hasara neden olabilir.

f UYARI! Bir IT sistemine (topraklamasiz gug¢ sistemi veya yilksek direng topraklamali

Kosede topraklamali TN sistemine slriicl takarken dahili EMC filtresinin baglantisini
kesin, aksi halde sirtci hasar goérecektir.

1. IT (topraklamasiz) veya kdsede topraklamali TN sisteminiz varsa, EMC vidasini
sdkerek dahili EMC filtresini ¢ikarin. 3 fazli U tipi strlculerde (tip isareti ACS150-
03U-), EMC vidasi fabrikada 6énceden cikarilmis ve yerine plastik bir vida
yerlestiriimistir.

Elektrik kurulumu
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Gug¢ kablolarinin baglanmasi

Baglanti semasi

Siruci
GIRIg? CIKIS

PE - [ut] vi[wi] (&) [BRrk-]BRK+ [U2] va[wz2] &)

1) L (N) O\(I
R T O O B
T T | 1T
| ] |
P S G Sy
Alternatifler igin bkz. o o \O =
S N S
bélim Besleme kesm l\ \ E - :I u1 Vi W1
cihazinin segilmesi B+ Il ] I Opsyonel'fren
(kesme araglari), g & (& direnci 3~ @
sayfa 29. b= 3)— - \‘ - Motor
L

n Dagitim panosunda PE iletkeninin diger ucunu topraklayin.

2) Kablo blendajinin iletkenligi yetersiz ise (faz iletkeninin iletkenliginden daha azsa) ve kabloda simetrik olarak
olusturulmus topraklama iletkeni yoksa ayri bir topraklama kablosu kullanin (bkz. bélim Gli¢ kablolarinin segilmesi ,
sayfa 30).

3) L ve N 1 fazli besleme icin baglanti isaretleridir.
Not:
Asimetrik olarak olusturulmus motor kablosu kullanmayin.

iletken ekran disinda motor kablosunda simetrik olarak olusturulmus topraklama iletkeni varsa topraklama iletkenini siiriicii
ve motor uglarindaki topraklama terminaline baglayin.

1 fazh gu¢ kaynagi icin, gii¢ baglantisini U1 (L) ve V1 (N) terminallerine yapin.

Motor kablosu, giris glici kablosu ve kontrol kablolarini ayri déseyin. Daha fazla bilgi igin, bkz. b6lim Kablolarin
ybnlendiriimesi sayfa 34.

Motor kablo blendajinin motor ucunda topraklanmasi

Minimum radyo frekansi paraziti igin:

« kabloyu, blendaji asagidaki gibi blkerek topraklayin: yassilasmis genislik > 1/5 -
uzunluk

« veya kablo blendajini, motor terminal kutusunun kursun gegisinde 360 derece
topraklayin.

Elektrik kurulumu
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Baglanti prosediirii

1. Giris gu¢ kablosunu topraklama kelepgesi altina sabitleyin. Kablonun topraklama
iletkenine (PE) bir kablo pabucunu kivirin ve pabucu bir topraklama kelepgesi
vidasi altina sabitleyin.

2. Faz iletkenlerini U1, V1 ve W1 terminallerine baglayin. 0,8 N-m (7 Ibf-in)
degerinde bir sikma momenti kullanin.

3. Motor kablosunu soyun ve kisa bir sag orguisu olusturacak sekilde blendaji bukdn.
Siyrilmis motor kablosunu topraklama kelepgesi altina sabitleyin. Orglye bir kablo
pabucunu kivirin ve pabucu bir topraklama kelepgesi vidasi altina sabitleyin.

Sikma momenti:
0,8 N-m (7 Ibf-ing)

Elektrik kurulumu
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. Faz iletkenlerini U2, V2 ve W2 terminallerine baglayin. 0,8 N-m (7 Ibf-in)
degerinde bir skkma momenti kullanin.

. Onceki adimdaki motor kablosu prosedurlerini kullanarak ekranl bir kabloyla
opsiyonel fren direncini BRK+ ve BRK- terminallerine baglayin.

. Surdcunun diginda yer alan kablolari mekanik olarak sabitleyin.

o, o, o, -,

UL VI W1 BRK+ BF
BRAREE

Elektrik kurulumu
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Kontrol kablolarinin baglanmasi

/0 terminalleri

Asagidaki sekilde I/O terminalleri gosterilmektedir.

—

/ \
I

= / \

U

—

X1A: SCR X1B: (RO)COM
Al(1) (RO)NC
GND (RO)NO

DI5 dijital veya frekans girisi

Kontrol sinyallerinin varsayilan baglantisit 9902 UYGULAMA MAKROSU
parametresi ile secilen aktif uygulama makrosuna gore degisir. Baglanti semalari
icin, bkz. bélim Uygulama makrolari, sayfa 69.

S1 anahtari, Al analog girisi i¢in sinyal tipi olarak gerilimi (0 [2]...10 V) veya akimi
(0 [4]...20 mA) seger. Varsayilan olarak, S1 anahtari akim konumundadir.

| Ust konum: | (0 [4]...20 mA), Al igin varsayilan
U Alt konum: U (0 [2]...10 V)

DI5 frekans girisi olarak kullaniliyorsa, grup 18 FREK GIRIS parametrelerini uygun
sekilde ayarlayin.

Elektrik kurulumu
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Dijital giris terminallerini, ya bir PNP ya da NPN konfigtrasyonunda baglayabilirsiniz.

PNP baglanti (kaynak)
X
+24V
I: GND
COM
——DI1

L [DI2
———[DI3
— — Dl4

————1DI5

NPN baglanti (sogutma blogu)
X

+24V
GND
COM
DI1
DI2
DI3
Dl4
DI5

Dijital girigler igin harici glic kaynagdi

Dijital girisler icin harici bir +24 V besleme kullanmak icin, asagidaki sekle basvurun.

ovDC
+24V DC

PNP baglanti (kaynak)
X1

+24V
GND
COM
—|DI1
—DI2
—DI3
—DI4
—DI5

NPN baglanti (sogutma blogu)
X1

+24V DC
ovDC

—1DI1
—1DI2
—1DI3
—1Dl4
—1DI5

+24V
GND
COM

Elektrik kurulumu
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Varsayilan I/O baglanti semasi

Kontrol sinyallerinin varsayilan baglantisit 9902 UYGULAMA MAKROSU
parametresi ile secilen aktif uygulama makrosuna goére degisir.

Varsayilan makro, ABB standart makrosudur. Ug sabit hizla genel amagli bir 1/0
konfiglrasyonu saglar. Parametre degerleri, bolim Farkli makrolara sahip hazir

parametre degerleri sayfa 79 i

¢inde verilen hazir degerlerdir. Diger makrolar

hakkinda ayrintili bilgi igin, bkz. bdlim Uygulama makrolari, sayfa 69.

ABB standart makrosu icin varsayilan I/O baglantilari asagidaki sekilde

gOsterilmektedir.

/0 baglantilari 4

Sinyal kablosu blendaiji (ekran)

Frekans referansi: 0...20 mA

Analog giris devresi ortak ucu

Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA

Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA

Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu

Dijital giris ortak ucu

Stop (0) / Start (1)

ileri (0) / Geri (1)

Sabit hiz segimi R

Sabit hiz se¢imi D

Hizlanma ve yavaslama rampa segimi 2)

lantis®)

7 SCR
e SR Al
| papy |
| | ] | | 73 GND
= +10V
1...10 kohm Eé— | 0
| Al igin alternatif | 24V
| baglanti. | GND
Kullanihyorsa, 1U L COM
‘ secicisini U konumuna | . DI
| ayarlayin (0...10 V \ /—
‘ gerilim sinyali). ‘ —DI2
Lo N /_ D|3
b4
B DI5
Roéle bag
COM
NC
& NO

Role ¢ikisi
:, Hata yok [Hata (-1)]
L

1) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu:

2) 0 = rampa zamani 2202 HIZLANMA RAMP 1 ve 2203

DI3 |DI4|Calisma (parametre)

YAVASLAMA RAMP 1 parametrelerine gore.

0 | O [Dahili potansiyometre araciligiyla hizi
ayarlayin

1 = rampa zamani 2205 HIZLANMA RAMP 2 ve 2206
YAVASLAMA RAMP 2 parametrelerine gore.

1] 0 |Hiz1 (71202 SABIT HIZ 1)

3) Kelepge altinda 360 derece topraklama.

0 | 1 [Hiz2 (1203 SABIT HIZ 2)

4) Sikma momenti: 0,22 N-m / 2 Ibf-in¢

1 | 1 |Hiz 3 (1204 SABIT HIZ 3)

5) Sikma momenti: 0,5 N-m / 4,4 Ibf-ing

Elektrik kurulumu
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1. Analog sinyal (bagliysa): Analog sinyal kablosunun dis yalitimini 360 derece
soyun ve giplak ekrani kelepge altinda topraklayin.

2. iletkenleri uygun terminallere baglayin.

3. Analog sinyal kablosundaki kullanilan giftlerin topraklama iletkenlerini bukin ve
demeti SCR terminaline baglayin.

@
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4. Dijital sinyaller: Dijital sinyal kablosunun dig yalitimini 360 derece soyun ve ¢iplak
ekrani kelepge altinda topraklayin.

5. Kablonun iletkenlerini uygun terminallere baglayin.

6. Dijital sinyal kablosundaki kullanilan giftlerin topraklama iletkenlerini bikun ve
demeti SCR terminaline baglayin.

7. SurGcundn dis kismindaki tim analog ve dijital kablolari mekanik olarak
sabitleyin.

e

D

Sikma momenti:

+ . + + 4 + - girig sinyalleri

' L 0,22 N-m / 2 Ibf-ing

- réle cikiglari
0,5N-m /4,4 Ibf-ing

Elektrik kurulumu
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Kurulum kontrol listesi

Tesisat kontrolu

Devreye almadan 6nce surticinin mekanik ve elektrik tesisatini kontrol edin.
Kontrol listesini bagka biriyle birlikte gdzden gegirin. Strlcl Uzerinde ¢alismaya
baslamadan 6nce bu kilavuzun 77 sayfasindaki Giivenlik bolimunu okuyun.

Kontrol

O

O

OO0O0O0O0OO0O0Oo0aoOgad

MEKANIK TESISAT

ELEKTRIK TESISATI (Bkz. Elektrik kurulumunun planlanmasi sayfa 29 ve Elektrik kurulumu
sayfa 39.)

Ortam calisma kosullari izin verilen limitler dahilinde. (Bkz. Mekanik kurulum: Montaj
sahasinin kontrolli sayfa 23 ve ayrica Teknik veriler: Kayiplar, sogutma verileri ve glirtiltii
sayfa 142 ve Ortam kosullari sayfa 147.)

SurlcU; diz, dikey ve yanmayan bir duvara dizglin bir sekilde monte edilmis. (Bkz. Mekanik
kurulum sayfa 23.)

Sogutma havasi serbest sekilde akiyor. (Bkz. Mekanik kurulum: Sdrtici ¢evresindeki bog
alan sayfa 23.)

Motor ve yuk ¢alistirmaya hazirdir. (Bkz. Elektrik kurulumunun planlanmasi: Motor ve sdirlicli
uyumlulugunun kontrol edilmesi sayfa 30 ve ayrica Teknik veriler. Motor baglanti verileri
sayfa 144.)

Topraklamasiz ve késede topraklamali sistemler igin: Dahili EMC filtresi ¢ikariimis (EMC
vidasi sokauldr).

Surlcu bir yilin Gzerinde bir suire boyunca saklandiysa kondansatorler yenilenmis.
Sirdcu uygun bigcimde topraklanmis.

Giris besleme geriliminin, strticinin nominal giris gerilimine uyuyor.

U1, V1 ve W1'deki giris guict baglantilari diizgiin ve dogru moment degerinde sikiimis.
Uygun giris gucu sigortalari ve ayirici takilmis.

U2, V2 ve W2'deki motor baglantilari diizgiin ve dogru moment degerinde sikilimis.
Motor kablosu, giris glict kablosu ve kontrol kablolarini ayri désenir.

Harici kontrol (I/O) baglantilari duzgun.

Giris besleme gerilimi stirtictiniin ¢ikisina uygulanamaz (bypass baglantisiyla).

Terminal kapagdi ve NEMA 1 igin bashk ve baglanti kutusu yerinde.

Kurulum kontrol listesi



50

Kurulum kontrol listesi



Devreye alma ve 1/O ile kontrol
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Bu bolumun igindekiler

Bu bolim asagidakilerin nasil yapilacagini agiklar:

* devreye alma

» start, stop, motor dénis yoninU degistirme ve 1/O arayuzi ile motorun hiz ayari.

Bu gdrevlerin gerceklestiriimesi icin kontrol paneli kullanimi, bu bélimde kisaca
aciklanmaktadir. Kontrol paneli kullanimi hakkinda daha ayrintili bilgi almak igin bkz.

bolim Kontrol paneli, sayfa 57.

Surucuniun devreye alinmasi

UYARI! Devreye alma sadece yetkili bir elektrik¢i tarafindan
/'\A gergeklestirilebilir.

Devreye alma proseduru boyunca Guvenlik bolumunde, 71. sayfada verilen guvenlik

talimatlari uygulanmalidir.

Harici calistirma komutunun acik olmasi ve sirticiniin uzaktan kontrol modunda
olmasi durumunda surlcd, gic kaynadi saglandiginda otomatik olarak devreye

girer.

Motoru start etmenin bir tehlikeye yol agmayacagindan emin olun. Hatali dénus
yonlU durumunda hasar riski varsa motor ile makine arasindaki baglantiyi sokuin.

Montaji kontrol edin. Bkz. sayfa Kurulum kontrol listesi, 49 bolimundeki kontrol

listesi.

Baslamadan 6nce motor plaka degerlerinin elinizde olduguna emin olun.

ENERJi VERME
O | Girig besleme gerilimini uygulayin.
Panel Cikis modunda calisir.
DEVREYE ALMA VERI GIiRISi
O | Kontrol kablolarinin baglanma yéntemine gére uygulama

Hazir deger 1 (ABB STANDARD) birgok durumda uygundur.

Kisa parametre modunda genel parametre ayari prosediiri asagida
aciklanmigtir. 65. sayfada parametre ayarlama hakkinda daha fazla bilgi
bulabilirsiniz.

- 00 -

OUTPUT FWD

makrosunu (9902 UYGULAMA MAKROSU parametresi) secin.

<9902 -

PAR FWD

Devreye alma ve I/O ile kontrol
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arda basin.

goruntalenir.

Kisa parametre modunda genel parametre ayari proseduri:

1. Ana meniiye gitmek igin alt satirda GIKIS yaziyorsa “§_] tusuna basin;
aksi takdirde alt kisimda MENU yazisi gériilene kadar =77 tusuna art

2. “PAr S’ yazisini gériinceye kadar ~ a\/<¥ ~ tuslarina basin.

3. °Y_J tusuna basin. Ekranda Kisa parametre modunda bir parametre

4. ~a/<¥ 7 tuslarini kullanarak uygun parametreyi secin.

5. °Y_] diigmesine, parametre degeri alt kisminda ile gbsterilene kadar
yaklasik iki saniye boyunca basili tutun.

6. Degeri ~a\/<¥ > tuslarini kullanarak degistirin. Tusa basili
tuttugunuzda deger daha hizl degisecektir.

7. Parametre degerini, “\_J tuguna basarak kaydedin.

O | Motor plakasindan motor degerlerini girin:

(& &
ABB Motors C€
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [«
[ No
[Ins.cl. F IP_55
v Hz [kW [ min [ A [cos ®|IaIN[tEss
690Y | 50 |30 | 1475 | 325 |0.83
400D | 50 | 30 | 1475 | 56 |0.83
660Y | 50 | 30 | 1470 | 34 | 0.83 380V
380D |50 [ 30 [1470 [ 59 [0.83 | -@— besleme
415D | 50 | 30 | 1475 | 54 |0.83 e
440D | 60 | 35 |1770 | 59 | 0.83 gerilimi
Cat.no _ 3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 M 6210/C3 [ 180 ko
{i}. IEC 34-1 {}}
S 7

izleyin.

parametresi)

» motor nominal gerilimi (9905 MOTOR NOM GER
parametresi) —

4. adimdan baslayarak yukaridaki adimlari

izin verilen aralik: 0,2...2,0 /oy A

* motor nominal akimi (9906 MOTOR NOM AKIM

~ rEF

“PAr S
“ 9902 °
= 9907 -
© 200,
- 500.
“ 9907 -

Not: Motor degerini motor
plakasindaki degerin
aynisina ayarlayin.
Parametre grubu 99'da
yanlis motor ayarlari
surdcunun hatali
calismasina yol agabilir.

Ornegin plakadaki motor
nominal hizi 1440 rpm ise
9908 MOTOR NOM HIzZ
parametresinin degerini
1500 rpm olarak
ayarlamak sUricide
yanlis calismaya yol acar.

“ 9905 -

PAR

“ 9906 -

PAR

Devreye alma ve I/O ile kontrol




* motor nominal frekansi (9907 MOTOR NOM FREK
parametresi)

Harici referans REF1 icin maksimum degeri ayarlayin (1105
REF1 MAX parametresi).

Sabit hiz (surtcu ¢ikis frekanslar) 1, 2 ve 3'U ayarlayin (7202
SABIT HIZ 1, 1203 SABIT HIZ 2 ve 1204 SABIT HIZ 3
parametreleri).

Al(1) icin minimum sinyale karsilik gelen minimum degeri (%)
ayarlayin (7307 MINIMUM AI1 parametresi).

Sirdcinin cikis frekansinin maksimum limitini ayarlayin.
(2008 MAX FREKANS parametresi)

Motor stop yéntemini segin (2702 STOP FONKSIYON
parametresi).

MOTOR DONUS YONU

Motor donusg yonunl kontrol edin.
* Potansiyometreyi tamamen saat yonunun tersine gevirin.

 Sdricu, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta gosterilir),
tusuna basarak lokal kontrole gegin (2.

* Motoru start etmek igin tusuna basin.

* Motor dénene kadar potansiyometreyi hafifce saat ydnine
cevirin.

* Motorun gergek yoninun, ekranda gorinttlenenle ayni olup

olmadigini kontrol edin (FWD, ileri ve REV geri anlamina
gelmektedir).

* Motoru stop etmek icin (&> tusuna basin.

53

<9907
<1105
“ 1202 -
%1203 -
1204
“ 1301
© 2102
© 2102 -

Devreye alma ve I/O ile kontrol
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Motor dénme yonunu degistirmek igin:
* Girig gcundn baglantisini surdctden ayirin ve ara devre

ileri yon
kondansatérlerinin yuki bosaltmalari icin 5 dakika bekleyin.

Her bir giris terminali (U1, V1 ve W1) arasindaki gerilimi
Olclin ve sirtcd yukinidn bosaltildigindan emin olmak igin bir —
multimetre ile topraklayin. geri yon
« Surlcu ¢ikis terminallerinde veya motor baglanti kutusunda
bulunan iki motor kablo faz iletkeninin yerini degistirin.

 Giris glictini uygulayarak ve kontroli yukarida tarif edildigi
gibi tekrarlayarak yaptiginizin dogrulugunu kontrol edin.

HIZLANMA/YAVASLAMA SURELERI

7,

() >

S

2

O | Hizlanma zamani 1'i (2202 HIZLANMA RAMP 1 parametresi) ||LocC 2 2 O 2 s
ayarlayin.

Not: Eger uygulamada iki hizlanma rampasi kullanilacaksa PAR il
ayni zamanda hizlanma rampasi 2’yi de (parametre 2205)
kontrol edin.

00 | Yavaslama zamani 1'i (2203 YAVASLAMA RAMP 1 Loc 2 2 O 3 s
parametresi) ayarlayin. o -

Not: Eger uygulamada iki yavaslama rampasi kullanilacaksa
ayni zamanda yavaslama rampasi 2'yi de (parametre 2206)
ayarlayin.

SON KONTROL

O | Devreye alma artik tamamlanmistir. Ekranda hata veya alarm
gOsterilip gosterilmedigini kontrol edin.

Siriici artik kullanima hazirdir.

Devreye alma ve I/O ile kontrol
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Asagidaki tablo belirtilen durumlarda suricunun dijital ve analog giriglerle nasil

galistirilacagini anlatir:

* motorun devreye almasi gergeklestirildiginde ve

* hazir deger (standart) parametre ayarlari gecerli oldugunda.

ON AYARLAMALAR

Dénlis yonini degistirmeniz gerekirse 7003 DONUS YONU
parametresinin 3 (IKi YONLU) olarak ayarlanmis oldugundan emin
olun.

Kontrol baglantilarinin ABB standart makrosu i¢in verilmis baglant
semasindaki gibi yapildigina emin olun.

SurGcundn uzaktan kontrolde oldugundan emin olun. Tusa basin
uzaktan ve lokal kontrol arasinda gegis igin.

DI1 dijital girisini agarak start edin.
FWD yazisi hizli sekilde yanip sénmeye baslar ve set degerine
ulasildiktan sonra durur.

Al(1) analog girisinin gerilimini veya akimini ayarlayarak siricl ¢ikis
frekansini (motor hizi) ayarlayin.

MOTOR DONME YONUNU DEGIiSTIRME
Geri yon: DI2 dijital girisini agin.

ileri yon: DI2 dijital girigini kapatin.

MOTORU STOP ETME

DI1 dijital girisi kapal.
Motor durur ve FWD metni yavasga yanip sdnmeye baslar.

MOTORUN HIZINI KONTROL ETMEK VE START ETME

Bkz. Varsayilan I/O baglanti
semasl, sayfa 46.

Uzaktan kontrolde, panel
ekraninda REM yazisi
goruntalenir.

00 -
| |

OUTPUT FWD
|}

OUTPUT FWD
n

OUTPUT REV
|}

OUTPUT FwD

00 -
| |

OUTPUT FWD

Devreye alma ve I/O ile kontrol
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Kontrol paneli

Bu bolumun igindekiler

Bu bolimde, kontrol panel tuslari ve ekran alanlari anlatiimaktadir. Ayrica, ayarlari
kontrol etme, izleme ve degistirme konularinda panelin kullanimi hakkinda talimatlar
saglamaktadir.

Dahili kontrol paneli

ACS150, parametre deg@erlerinin manuel olarak girilmesi igin kullanilan temel
araclari saglayan dahili bir kontrol paneli ile ¢alisir.

Kontrol paneli
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Genel Bilgiler

Asagidaki tabloda, dahili kontrol panelindeki temel fonksiyonlar ve ekranlar hakkinda
Ozet bilgiler saglamaktadir.

T — No. [Kullanimi

O D D 6 1 |LCD ekran — Bes alana ayriimigtir:
0 1 a. Sol tst — Kontrol konumu:
ABB LOC: surlcl kontrolii lokal, yani kontrol panelinde.
REM: siirtict kontrolU, strlci 1/O'lar gibi uzaktandr.
1altoc 1b b. Sag ust — Goruntllenen degerin birimi.
@ 1_ 1 A| s: Kisa parametre modu, parametre listesine gbz atma.
1djlCIKIS IR |(1e c. Orta — Degisken; genelde, parametre ve sinyal degerlerini, meniileri veya

listeleri gosterir. Ayrica alarm ve hata kodlarini da gésterir.

d. Sol alt ve orta — Panel galisma durumu:
CIKIS: Cikis modu
PAR:
Sabit: Parametre modlari
Yanip sénme: Degistirilen parametreler modu
MENU: Ana men.
PN Hata modu.

e. Sag alt — Gostergeler:
FWD (ileri) / REV (geri): motor déniis yonu
A Yavas yanip sénme: durmus
{ B Hizli yanip sénme: galisiyor, set degerinde degil
' v Sabit: ¢aligiyor, set degerinde
H=1: Goruntulenen deger degistirilebilir (Parametre veya Referans
i il ] modunda).

[slelelalels]

| % ] 2 |RESET/EXIT — Degistirilmis degerleri kaydetmeden bir Ust meniye geger.
Cikis ve Hata modlarinda hatalari resetler.

3 |MENU/ENTER — Menundn alt menulerine girmek icin kullanilir. Parametre
modunda gérintilenen degeri, yeni ayar olarak kaydeder.

L V1IN W1 BREs BRK- 2 w2
i BEAL L

UOOOOOO gj 4 |Yukar —

— * Bir menu veya listede yukari dogru ilerlemek icin kullanilir.

L| 0 0 |J * Bir parametre secilmisse, degeri artirmak icin kullanilir.

Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden
olur.

5 |Asagi —

* Bir ment veya listede asagdi dogru ilerleme.

* Bir parametre secilmisse, degeri azaltmak icin kullanilir.

Tusun asagi dogru tutulmasi degerin daha hizli sekilde degismesine neden olur.

6 |LOC/REM — Siricu galisma modunu lokal kontrolden uzaktan kumandaya
degigtirir.

7 |DIR — Motor yéninu degistirir.

8 |STOP — Sirtclyu lokal kontrolde durdurur.

9 |START — Suriicliyl lokal kontrolde baslatir.

10 |Potansiyometre — Frekans referansini degistirir.

Kontrol paneli
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Calisma

Kontrol panelini, mendler ve tuslar yardimiyla ¢alistirabilirsiniz. Segcenek ekranda
belirene kadar ~a~ ve ¥ ok tuslarini kaydirip “S_] tusuna basarak bir segenek
secebilirsiniz (6rnegin, calistirma modu veya parametre).

=7 tusuyla yapilan degigiklikler kaydedilmeden bir dnceki calisma dlzeyine geri
dondulebilir.

ACS150, slrtcindn 6n tarafinda yer alan dabhili bir potansiyometre igerir. Frekans
referansini ayarlamak igin kullanilir.

Dahili kontrol panelinde alti panel modu bulunmaktadir: Cikis modu, Referans Modu,
Parametre modlari (Kisa parametre ve Uzun parametre modlari), Dedistirilen
parametreler modu ve Hata modu. ilk bes modun galistiriima yéntemi bu bélimde
anlatilmaktadir. Bir hata ya da alarm meydana geldiginde panel, hata veya alarm
kodunu gdsteren Hata moduna otomatik olarak gecer. Cikis veya Hata modunda
hata veya alarmi resetleyebilirsiniz (bkz. bélim Hata izleme, sayfa 127).

Gug¢ kaynagi acildiginda panel Cikis modundadir; burada start, stop islemlerini
gerceklestirebilir, yoni degistirebilir, lokal ve uzaktan kumanda modlari arasinda
gegcis yapabilir, (¢ adete kadar gercek degeri izleyebilir (ayni anda bir adet) ve
frekans referansini ayarlayabilirsiniz. Diger gorevleri gerceklestirmek icin ilk olarak
Ana mentye gidin ve uygun modu se¢in. Sekilde modlar arasinda nasil gegis
yapmaniz gerektigi gosterilmektedir.

Ana menl
v
“ 491« -~ TrEF
OUTPUT FWD {7 MENU FWD
Cikis modu (s. 63) % Referans modu (s. 64)

LocC
Panel otomatik olarak Hata PA r S

moduna geger. MENU FwD

?

£ Kisa parametre modu (s. 65) 7S
? N %

2=F0007 © PAr L

iLRrR MENU FWD

onceki ekrana doner.

Resetlemeden sonra panel bir LoC PA r. C h

%Hata modu (s. 127) % Uzun parametre modu (s. 65)

?

MENU FWD
Degistirilen parametre modu (s. 65)

Kontrol paneli
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Genel gérevlerin gerceklegstiriimesi

Asagidaki tabloda genel goérevler, bunlari gerceklestirebileceginiz modlar ve s6z
konusu gérevler hakkinda ayrintili bilgilerin saglandi§i sayfa numaralari

verilmektedir.

Gorev

Mod Sayfa
Lokal ve uzaktan kontrol arasinda gegis Herhangi bir 61
Sirucu start/stop Herhangi bir 61
Motor dénme yonindn degistiriimesi Herhangi bir 61
Frekans referansinin ayarlanmasi Herhangi bir 62
Frekans referansinin gériintilenmesi ve ayarlanmasi Referans 64
izlenen sinyallerin taranmasi Cikis 63
Parametre degerinin degistiriimesi Kisa/Uzun Parametre 65
izlenen sinyallerin segilmesi Kisa/Uzun Parametre 66
Degistirilen parametrelerin goriintiilenmesi ve diizenlenmesi |Degistirilen Parametreler 67
Hatalarin ve alarmlarin resetlenmesi Cikis, Hata 127

Kontrol paneli




Start/stop ve lokal/uzaktan kontroller arasinda gegis

61

istediginiz mod iginde start/stop edebilir ve lokal ve uzaktan modlari arasinda gegcis
yapabilirsiniz. Surticlyl start veya stop etmek icin sirtcunin lokal kontrolde olmasi

gerekir.
Adim | Eylem Ekran

1. » Uzaktan kontrol (REM solda gdsterilmektedir) ve lokal kontrol (LOC solda ||LocC
g0sterilmektedir) arasinda gegis yapmak igin tusa basin . . Hz
Not: Lokal kontrole gecis, 1606 LOKAL KILIT parametresi ile devre disi OUTPUT FWD
birakilabilir.
Tusa bastiktan sonra 6nceki ekrana donmeden 6nce kisa bir sure igin LocC
duruma gore “LoC” veya “rE” mesaji goruntilenir. L O C

iLrR

Siricdu ilk kez agildiginda uzaktan kontroldedir (REM) ve sirticinin I/O

terminalleri ile kontrol edilir. Lokal kontrol (LOC) moduna gegmek ve

suriclyl kontrol paneli ile dahili potansiyometreyi kullanarak kontrol etmek

igin asagidakilere basin (&2). Sonug, tusa ne kadar siire boyunca

bastiginiza goére degisir:

* Tusu hemen birakirsaniz ekranda “LoC”) mesaiji gorintilenir ve sirici

durur. Potansiyometre ile lokal kontrol referansini ayarlayin.

* Tusa yaklasik iki saniye basarsaniz (ekrandaki metin “LoC” yerine “LoC r’
seklinde degistiginde birakirsaniz) potansiyometrenin gecerli konumunun
lokal referansi belirlemesi disinda (uzaktan ve lokal referanslar arasindaki
fark buyukse, uzaktan kontrolden lokal kontrole gegis sarsintili olur)
suriict daha 6nce oldugu sekilde devam eder. Sirlcl, ¢alisma/durma
durumu icin gecerli uzaktan kumanda degerini kopyalar ve bunu ilk lokal
calisma/durma ayari olarak kullanir.

+ Lokal kontrolde siirtictiyi durdurmak igin (&) tuguna basin. Alt gatwc}aki FWD veya REV
metinleri yavas sekilde yanip
sbnmeye baglar.

e . Alt satirdaki FWD veya REV

« Lokal kontrolde stiriicliytl galistirmak igin (<> tusuna basin.

yuealls ¢ ® metinleri hizli sekilde yanip
sOnmeye baslar. Sirlicli set
degerine ulastiginda yanip
sOnmeye son verir.
Motor dénme ybniiniin degistirilmesi
Motorun dénme yénunu herhangi bir mod icinden degistirebilirsiniz.
Adim | Eylem Ekran
1. Sdrlcu, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta gosterilir), tusuna basarak LoC
lokal kontrole gegin . Onceki ekrana dénmeden 6nce kisa bir stire igin . Hz
duruma gore “LoC” veya “rE” mesaji goruntulenir. OUTPUT FWD
2. Yond, ileriden (FWD alt kisimda gdsterilir) geriye (REV alt kisimda LocC

gOsterilir) veya tersi sekilde degistirmek icin tusuna basin. A Hz

OUTPUT REV

Not: 7003 DONUS YONU parametresi 3 (IKI YONLU) olarak
ayarlanmalidir.

Kontrol paneli
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Frekans referansinin ayarlanmasi

1109 LOC REF KAYNAK parametresi 0 (POT) varsayilan degerine sahipse, surtcu
lokal kontroldeyken dahili potansiyometre ile lokal frekans referansini her modda

ayarlayabilirsiniz.

1109 LOC REF KAYNAK parametresi 1 (PANEL) olarak degistirildiyse, lokal
referansi ayarlamak igin ~a~ ve <3 tuslarini kullanabilirsiniz, bu islem Referans

modunda gergeklestiriimelidir (bkz. sayfa 64).

Gecerli lokal referansi goriintlilemek icin, Referans moduna gegmelisiniz.

Adim

Eylem

Ekran

Sdrdlci, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta gosterilir), tusuna basarak
lokal kontrole gegin . Lokal kontrole gegmeden 6nce ekranda kisa siire
boyunca “LoC” yazisi gorintilenir.

Not: 11 REF YERI SECIMI grubu ile érnegin, uzaktan kumanda (REM) ile

dahili potansiyometreyi veya A\ ve ¥ _ tuslarini kullanarak uzaktan
(harici) referansin degistiriimesine izin verebilirsiniz.

“ PAr S

MENU

FWD

» Referans degeri artirmak igin dahili potansiyometreyi saat yéniine gevirin.

» Referans degeri artirmak igin dahili potansiyometreyi saat yéninin
tersine gevirin.

Kontrol paneli
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Cikis modu

Cikis modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

+ ayni anda bir sinyal olmak lizere (i¢ adete kadar 07 CALISMA VERILERI gurubu
sinyalinin gercek degerlerini izleme

» start, stop, yon degistirme, lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma ve
frekans referansini ayarlama.

Cikis moduna ekranin alt kisminda CIKIS yazisi gosterilene kadar =7 tusuna
basarak aktarabilirsiniz.

Ekranda bir 01 CALISMA VERILERI grubu sinyalinin
degeri goruntulenir. Birim, sag tarafta goruntilenir. 66. |REM 4 9_1 Hz
sayfa, izlemek amaciyla Cikis modunda ¢ adete OUTPUT FWwD

kadar sinyalin nasil secilecegini agiklamaktadir.
Asagidaki tabloda, ayni anda bir adet olmak lGzere bunlarin nasil gérintilenecegi
gosteriimektedir.

Izlenen sinyallerin taranmasi

Adim | Eylem Ekran
1. izlemek igin birden fazla sinyal segilmigse (bkz. sayfa 66), bunlara Gikis
modunda géz atabilirsiniz. REM L 1z
Sinyallere ileri dogru g6z atmak igin ~/~A™ tusuna art arda basin. Geri OUTPUT FWD
dogru goz atmak igin <_¥_ tusuna art arda basin. O 5 A
REM
n
OUTPUT FWD
o 107
| ]
OUTPUT FwD

Kontrol paneli
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Referans Modu

Referans modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

» frekans referansini gortintlileme ve ayarlama

» start, stop, yon degistirme ve lokal ve uzaktan kontroller arasinda gecis yapma.
Frekans referansinin gériintiilenmesi ve ayarlanmasi

1109 LOC REF KAYNAK parametresi 0 (POT) varsayilan degerine sahipse, surtci
lokal kontroldeyken dahili potansiyometre ile lokal frekans referansini her modda
ayarlayabilirsiniz. 7709 LOC REF KAYNAK parametresi 1 (PANEL) olarak
degistirildiyse, lokal frekans referansini Referans modunda ayarlamalisiniz.

Gegcerli lokal referansi sadece Referans modunda goéruntuleyebilirsiniz.

Adim | Eylem Ekran
1. Cikig modundaysaniz “Y_J tusuna basarak Ana mendiiye gidin, aksi
takdirde alt kisimda MENU yazisi gériinene kadar [Z77 tusuna basin. REM PA rl S
MENU

2. Sdrici, uzaktan kontroldeyse (REM sol tarafta gsterilir), tusuna basarak LoC
lokal kontrole gegin . Lokal kontrole gegmeden Once ekranda kisa siire PA rl S
boyunca “LoC” yazisi goruntilenir. MENU

Not: 71 REF YERI SECIMI grubu ile drnedin, uzaktan kumanda (REM) ile
dahili potansiyometreyi veya A ve ¥ _ tuslarini kullanarak uzaktan
(harici) referansin degistiriimesine izin verebilirsiniz.

3. Panel, Referans modunda degilse (“rEF” gérinmuiyorsa) .~A ™ veya LOC
¥~ tusuna basin ve “rEF” gorintilendiginde “X_J tusuna basin. rl E F
Ekranda, gecerli referans degeri ve degerin altinda yazisi goruntulenir. MENU
LOC
Hz
FWD

4. 1109 LOC REF KAYNAK parametresi = 0 (POT, varsayilan) ise:
 Referans degeri artirmak igin dahili potansiyometreyi saat yoniine gevirin.

 Referans degeri artirmak igin dahili potansiyometreyi saat yoninin
tersine gevirin.

Yeni deger (potansiyometre ayari) ekranda gériintiilenir. Loc 5 O O !
z
FWD
1109 LOC REF KAYNAK parametresi = 1 (PANEL) ise: LoC 5 O O
* Referans degerini artirmak igin ~~A™ tusuna basin. Hz
* Referans degerini azaltmak igin <_¥_~ tusuna basin. Fwb

Yeni deger ekranda gérintilenir.

Kontrol paneli
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iki parametre modu vardir: Kisa parametre modu ve Uzun parametre modu. iki mod
da ayni sekilde calisir, tek fark Kisa parametre modunun sadece suriclyu
ayarlamak igin gerekli minimum sayida parametreyi (bkz. bélim Kisa parametre
modundaki parametreler, sayfa 80) gostermesidir. Uzun parametre modu, Kisa
parametre modunda gdsterilenler de dahil olmak tzere tim kullanici parametrelerini

gOsterir.

Parametre modlarinda asagidakileri gergeklestirebilirsiniz:

» parametre degerlerini gorintileme ve degistirme

» start, stop, yon degistirme, lokal ve uzaktan kontroller arasinda gecis yapma ve

frekans referansini ayarlama.

Parametre se¢me ve dederini degistirme

Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modundaysaniz “Y_J tusuna basarak Ana meniye gidin, aksi LOC
takdirde alt kisimda MENU yazisi gériinene kadar [Z77 tusuna basin. rl E F
MENU
2. Panel istenilen Parametre modunda degilse (“PAr S"/“PAr L” LOC
gorinmuyorsa), duruma gore “PAr S” (Kisa parametre modu) or “PAr L” PA rl S
(Uzun parametre modu) goriintiilenene kadar .~ A ™ veya \_¥_~ tusuna MENU
basin.
“ PAr L
MENU
3. Kisa parametre modu (PAr S): Loc 1 2 O 2 s
« Y] tusuna basin. Ekranda Kisa parametre modundaki parametrelerden
biri gosterilir. Sag Ust kdsedeki s harfi Kisa parametre modundaki
parametrelere g6z atmakta oldugunuzu gésterir.
Uzun parametre modu (PAr L): Loc O 1
« °Y_J tusuna basin. Ekranda Uzun parametre modundaki parametre - -
gruplarindan birinin sayisi géruntulenir. PAR
» istenilen parametre grubunu bulmak icin /& ve <_¥_~ tuslarini LOC
kullanin. - -
« %] tusuna basin. Ekranda segilen gruptaki parametrelerden biri
gosterilir. LoC l 2 O 2
4. istenilen parametreyi bulmak icin ~~a ™ ve <_¥_ tuslarini kullanin. LoC 1 2 O 3
PAR FWD
5. _J diigmesine, parametre degeri alt kisminda yazisi ile LoC

goruntllenene kadar yaklasik iki saniye basili tutun, bu yazi degerin artik
degigtirilebilecegdini belirtir.

Not: gosterildiginde .~a™ ve ¥ _~ tuslarina ayni anda basiimasi
goruntilenen dederin parametrenin hazir degerine degigtirir.

100..

PAR FWD
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Adim | Eylem Ekran
6. Parametre degerini segmek icin ~~a™ ve (¥ _ tuslarina basin. LoC
Parametre degerini degistirdiginizde yanip sdnmeye baslar. Hz
PAR FWD
« Gorintiilenen parametre degerini kaydetmek igin “S_J tusuna basin. Loc 1 2 O 3
* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak icin (=77 tusuna basin.
PAR FWD
izlenen sinyallerin secilmesi
Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modunda hangi sinyallerin izlenecegini ve nasil géruntilenecegini 34 ||LocC 1
PANEL AYARLARI grubu parametreleriyle segebilirsiniz. Parametre
degerlerinin degistiriimesi hakkinda daha fazla bilgi i¢in, bkz. sayfa 65. PAR FWD
Fabrika ayari olarak, ekranda sunlar gésterilir: 0703 CIKIS FREK, 07104 LoC 1 4
AKIM ve 0705 MOMENT.
Varsayilan sinyalleri degistirmek igin 01 CALISMA VERILERI grubundan PAR FWD
g6z atmak icin ic adete kadar sinyal secin. Loc 1 O 5
Sinyal 1: 3401 SINYAL 1 PAR parametresinin degerini 07 CALISMA
VERILERI grubundaki sinyal parametresinin indeksine degistirin (= bastaki PAR FWD
sifir haricinde parametrenin numarasi), 6rnegin, 105, 0705 MOMENT
parametresini gdstermektedir. 0 degeri, hi¢bir sinyalin goruntilenmedigini
gOsterir.
2 (3408SIGNAL2 PAR) ve 3 (3415 SINYAL3 PAR) sinyalleri igin bu
islemleri tekrarlayin. Ornegin, eger 3407 SINYAL 1 PAR = 0 ve 3415
SINYAL3 PAR =0 ise, g6z atma devre digi birakilir ve sadece 3408
SINYAL2 PAR tarafindan belirtilen sinyal ekranda gériintiilenir. Eger her {ig
parametre de 0 olarak ayarlanmigsa, yani izleme igin sinyal secilmemisse
panelde “n.A”. seklinde bir metin gérintilenir.
2. Ondalik ayiricinin yerini belirleyin ya da sinyal kaynaginin ondalik ayirici LoC
konumu ve birimini kullanin (ayar 9 [DIRECT]). Ayrintilar i¢in bkz. 3404
CIKIS 1 DSP FORM parametresi. PAR FWD
Sinyal 1: 3404 CIKIS 1 DSP FORM parametresi
Sinyal 2: 3411 CIKIS 2 DSP FORM parametresi
Sinyal 3: 3418 CIKIS 3 DSP FORM parametresi.
3. Sinyaller igin gérintilenecek birimleri secer. Parametre 3404/3411/34189 ||LoC
(DIRECT) olarak ayarlanmigsa bunun higbir etkisi yoktur. Ayrintilar igin,
bkz. 3405 CIKIS 1 BIRIM parametresi. PAR FWD
Sinyal 1: 3405 CIKIS 1 BIRIM parametresi
Sinyal 2: 3412 CIKIS 2 BIRIM parametresi
Sinyal 3: 3419 CIKIS 3 BIRIM parametresi.
4. Minimum ve maksimum gorintileme degerlerini belirleyerek sinyallerin LoC
Olgeklendirmesini belirler. Parametre 3404/3411/3418 9 (DIRECT) olarak A Hz
ayarlanmigsa bunun higbir etkisi yoktur. Ayrintilar igin, bkz. 3406 CIKIS 1 PAR FWD
MIN ve 3407 CIKIS 1 MAX parametreleri. LoC

Sinyal 1: 3406 CIKIS 1 MIN ve 3407 CIKIS 1 MAX parametreleri
Sinyal 2: 3413 CIKIS 2 MIN ve 3414 CIKIS 2 MAX parametreleri
Sinyal 3: 3420 CIKIS 3 MIN ve 3421 CIKIS 3 MAX parametreleri

5000

PAR FWD
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Degistirilmis parametreler modunda asagidakileri gerceklestirebilirsiniz:

» makro varsayilan degerlerinden degistirilmis tim parametrelerin listesini

gorunttleme

* bu parametreleri degistirme

» start, stop, yon degistirme, lokal ve uzaktan kontroller arasinda gegis yapma ve

frekans referansini ayarlama.

Degistirilen parametrelerin gériintiilenmesi ve dlizenlenmesi

Adim | Eylem Ekran
1. Cikis modundaysaniz “Y_] tuguna basarak Ana meniye gidin, aksi
takdirde alt kisimda MENU yazisi gériinene kadar 7 tusuna basin. Loc rl E F
MENU
2. Panel, Degistirilen parametreler modunda degilse (“PArCh” goériinmiyorsa) ||LoC
A veya ¥ tusuna basin ve “PArCh” gériintilendiginde “X_J PA r. C
tugsuna basin. Ekranda ilk degistirilen parametrenin numarasi gorintalenir MENU WD
ve PAR yazisi yanip séner.
= 110 3
PAR FWD
3. Listeden istenilen parametreyi bulmak igin /~a™ ve ¥ tuslarini LOC
kullanin.
PAR
4. X_J diigmesine, parametre degeri alt kisminda yazisi ile LOC
goruntilenene kadar yaklasik iki saniye basili tutun, bu yazi degerin artik
degistirilebilecegdini belirtir. PAR FWD
Not: gosterildiginde ~~Aa™ ve ¥ tuslarina ayni anda basiimasi
gorintilenen degerin parametrenin hazir degerine degistirir.
5. Parametre degerini segcmek icin ~~a™ ve (¥ tuslarina basin. LoC
Parametre degerini degistirdiginizde yanip sdnmeye baglar.
PAR FWD
« Goriintiilenen parametre degerini kaydetmek igin “S_J tusuna basin. Loc l O O 3
* Yeni degeri iptal etmek ve orijinali saklamak igin 777 tuguna basin.
PAR FWD
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Uygulama makrolari

Bu bolumun igindekiler

Bu bolimde, uygulama makrolari anlatiimaktadir. Her bir makro igin varsayilan
kontrol baglantilarini goésteren (dijital ve analog 1/0) bir baglanti semasi
bulunmaktadir. Bu bélum ayni zamanda bir makronun nasil kaydedilip, geri
yuklenecegini anlatir.

Makrolara genel bir bakig

Uygulama makrolari, 6nceden programlanmig parametre setleridir. Kullanici
surdcuyl devreye alirken amaca en uygun makroyu 9902 UYGULAMA MAKROSU
parametresiyle secger, gerekli degisiklikleri yapar ve sonucu bir kullanici makrosu

olarak saklar.

ACS150 alti standart makro ve (¢ kullanici makrosuna sahiptir. Asagidaki tablo
makrolarin bir 6zetini verir ve uygun uygulamalari agiklar.

Makro

Uygun uygulamalar

ABB standart

Bir, iki, Ug¢ sabit hizin kullanildidi veya hicbir sabit hizin kullaniimadidi siradan hiz
kontrol uygulamalari. Start/stop, bir dijital girig ile kontrol edilir (seviye start ve
stop). Iki hizlanma ve yavaglama rampa segimi arasinda gegis yapmak
mUumkunddr.

potansiyometresi

3 kablolu Bir, iki, U¢ sabit hizin kullanildig veya higbir sabit hizin kullaniimadidi siradan hiz
kontrol uygulamalari. Siirticli, butonlarla start veya stop edilir.

Alternate Bir, iki, U¢ sabit hizin kullanildigi veya higbir sabit hizin kullaniimadidi hiz kontrol
uygulamalari. Start, stop ve yon iki dijital giris tarafindan kontrol edilir (giris
durumlarinin kombinasyonu, galismayi belirler).

Motor Sabit hizin kullaniimadidi veya bir sabit hizin kullanildigi hiz kontrol uygulamalari.

Hiz, iki dijital giris tarafindan kontrol edilir (artirma / azaltma / degismeden
birakma).

Man/Oto

iki kontrol cihazi arasinda gegisin gerektigi hiz kontrol uygulamalari. Bazi kontrol
sinyal terminalleri tek bir cihaz ve geri kalani digerleri icin ayriimistir. Bir dijital giris
kullanimda olan terminaller (cihazlar) arasinda segim yapar.

PID kontrol

Proses kontrol uygulamalari 6r. basing kontroll, seviye kontrolii ve akig kontroli
gibi farkli kapali gevrim kontrol sistemleri. Proses ve hiz kontrolu arasinda gegis
yapmak mumkindur: Bazi kontrol sinyal terminalleri proses kontroll, bazilar ise
hiz kontroll icin ayrilmistir. Bir dijital giris proses ve hiz kontrolli arasinda segim
yapar.

Kullanici

Kullanici kullanima 6zel standart makroyu saklayabilir, yani 99 BASLAMA
VERILERI grubunu igeren parametre ayarlarini kalici hafizaya saklayip veriyi
daha sonraki bir zamanda geri alabilir.

Ornegin, (¢ farkll motor arasinda gegis yapabilmek gerektiginde (¢ kullanici
makrosu kullanilabilir.

Uygulama makrolari
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Uygulama makrolarinin I/O baglantilari hakkinda kisa bilgi

Asagidaki tablo, tim uygulama makrolarinin hazir deger I/O baglantilari hakkinda
Ozet bilgi saglamaktadir.

Makro
Girig/cikis Motor
ABB standart 3 kablolu Alternate . .| Man/Oto PID kontrol
potansiyometresi
Al Frekans Frekans Frekans - Frekans ref. |Frek. ref.
referansi referansi referansi (Otomatik) R (Manuel) /
Proc. ref. (PID)
DI Stop/Start Start (darbe) Start (ileri) Stop/Start Stop/Start Stop/Start
(Manuel) (Manuel)
DI2 ileri/Geri Stop (darbe)  |Start (geri) ileri/Geri ileri/Geri Manuel/PID
(Manuel)
DI3 Sabit hiz girisi 1 |ileri/Geri Sabit hiz girisi 1 |Frekans referansi |Man/Oto Sabit hiz 1
yukari
Di4 Sabit hiz girisi 2 |Sabit hiz girisi 1 |Sabit hiz girisi 2 |Frekans referansi |ileri/Geri Calisma izni
asagi (Otomatik)
DI5 Rampa cifti Sabit hiz girisi 2 |Rampa cifti Sabit hiz 1 Stop/Start Stop/Start
segimi segimi (Otomatik) (PID)
RO Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1) Hata (-1)
(COM, NC, NO)

1)

Manuel segciliyken frekans referansi dahili potansiyometreden gelir.
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ABB standart makrosu

Bu, hazir deger makrodur. Ug sabit hizla genel amagli bir /O konfigiirasyonu saglar.
Parametre degerleri, 79. sayfadan baslayarak bélim Gergek sinyal ve parametreler
icinde verilen hazir degerlerdir.

Asagida verilen hazir deger baglantilarin disinda baglantilar kullanirsaniz bkz.

bolim I/O terminalleri sayfa 44.

Hazir deger 1/0 baglantilari

/0 baglantilari 4)

Sinyal kablosu blendaji (ekran)

Frekans referansi: 0...20 mA

Analog giris devresi ortak ucu

Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA

Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA

Yardimci gerilim gikisi ortak ucu

Dijital giris ortak ucu

Stop (0) / Start (1)

ileri (0) / Geri (1)

Sabit hiz segimi N

Sabit hiz segimi N

Hizlanma ve yavaslama rampa segimi 2)

lantisi®

Role ¢ikisi
:, Hata yok [Hata (-1)]
-

71

— SCR
R N N
| o l | | ~ | | A
| BN £3 [0
7 +10V
[1...10 kohm b \
| Al1 icin alternatif | 24V
baglanti. | B GND
Kullanihyorsa, U COM
secicisini U konumuna ‘ N DI
| ayarlayin (0...10 V | J—
| gerilim sinyali). | —DI2
o | Eg DI3
b
g DI5
Roéle bag
COM
NC
2 NO

) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu:

2) 0 = rampa zamani 2202 HIZLANMA RAMP 1 ve 2203

DI3|DI4|Calisma (parametre)

YAVASLAMA RAMP 1 parametrelerine gore.

0 | O [Dahili potansiyometre araciligiyla hizi
ayarlayin

1 = rampa zamani 2205 HIZLANMA RAMP 2 ve 2206
YAVASLAMA RAMP 2 parametrelerine gore.

1| 0 |Hiz1 (71202 SABIT HIZ 1)

3) Kelepge altinda 360 derece topraklama.

0 | 1 |Hiz2 (7203 SABIT HIZ 2)

4) Sikma momenti: 0,22 N-m / 2 Ibf-ing

1 | 1 [Hiz3 (1204 SABIT HIZ 3)

5) Sikma momenti: 0,5N-m /44 Ibf-ing

Uygulama makrolari
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3 kablolu makro

Bu makro, suirlicii gegici butonlar ile kontrol edildiginde kullanilir. Ug sabit hiz saglar.
Makroyu etkinlestirmek i¢in 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresinin degerini
2 (3-KABLOLU) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir
parametre dederleri sayfa 79. Asagida verilen hazir deder baglantilarin disinda
baglantilar kullanirsaniz bkz. bélim I/O terminalleri sayfa 44.

Not: Stop girigi (DI2) devre digi birakildiginda (giris yokken), kontrol panelinin start
ve stop butonlari devre disi kalir.
Hazir deger 1/O baglantilari
1/0 baglantilari 3

Kullaniliyorsa, 1U COM |Dijital giris ortak ucu

- - - —_— — 1
— SCR Sinyal kablosu blendaiji (ekran)
‘ c (.T—Lh ‘
| B | Al Frekans referansi: 0...20 mA
| ’.|_ | l | Ny GND Analog giris devresi ortak ucu
11...10 koh l/ 5_' | +10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
onm =

| Al1 igin alternatif | +24V Yardimci gerilim gikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
| baglanti. | GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu

|

|

\

| secicisini U k

cicisini U konumuna 1

| ayarlayin (0...10 V —o o——DI1 Start (darbe 1)

| gerilim sinyali). —=elo—DI2 Stop (darbe 1)

Lo J b3 ileri (0) / Geri (1)

- "_Ipia [sabit hiz segimi !
"_Ipis Sabit hiz segimi V)

Role baglant|8|4)
COM Role ¢ikisi
NC :, Hata yok [Hata (-1)]
& NO —
) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu: 2) Kelepge altinda 360 derece topraklama.
DI3|DI4|Galigma (parametre) 3) Sikma momenti: 0,22 N-m / 2 Ibf-ing
0 | 0 |Dahili potansiyometre araciligiyla hizi 4) Sikma momenti: 0,5 N-m / 4,4 Ibf-ing

ayarlayin

1| 0 |Hiz1 (7202 SABIT HIZ 1)
0 | 1 [Hiz2 (1203 SABIT HIZ 2)
1| 1 |[Hiz 3 (7204 SABIT HIZ 3)

Uygulama makrolari
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Bu makro, strtcunin dénus yonl dedistirilirken kullanilan bir DI kontrol sinyal sirasi
icin I/O konfiglrasyonu yapilmasini saglar. Makroyu etkinlestirmek icin 9902
UYGULAMA MAKROSU parametresinin degerini 3 (ALTERNATE) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bélim Farkli makrolara sahip hazir
parametre dederleri sayfa 79. Asagida verilen hazir deger baglantilarin disinda
baglantilar kullanirsaniz bkz. bolum //O terminalleri sayfa 44.

Hazir deger 1/0 baglantilari

I/O baglantilari 4)

| ) -’.T: . ,l_ SCR Sinyal kablosu blen.dajl (ekran)

|’_£ jd | | ’—\_/' | | Al Frekans.rfeferanSL. 0...20 mA

| I ] I 23 GND Analog giris devresi ortak ucu

11...10 Kohm Y +10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA

| Al igin alternatif +24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA

baglanti.
Kullanihyorsa, 1U

segicisini U konumuna

| ayarlayin (0...10 V
| gerilim sinyali).

GND Yardimci gerilim gikisi ortak ucu

COM Dijital giris ortak ucu

— DI ileri start: Eger DI1 = DI2 ise siiriicii durur.

—DI2 Geri start

—DI4 Sabit hiz segimi "

.
.
— b3 Sabit hiz segimi V)
e
L~

—DI5 Hizlanma ve yavaglama rampa sec¢imi

2)

Role baglant|S|5)

COM

NC :4
-

& NO

Role ¢ikisi
Hata yok [Hata (-1)]

1) Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu:

2) 0 = rampa zamani 2202 HIZLANMA RAMP 1 ve

2203 YAVASLAMA RAMP 1 parametrelerine

gore.
1 =rampa zamani 2205 HIZLANMA RAMP 2 ve

2206 YAVASLAMA RAMP 2 parametrelerine
gore.

DI3 |DI4|Calisma (parametre)
0 | O |Dahili potansiyometre araciligiyla
hizi ayarlayin
1| 0 [Hiz1 (7202 SABIT HIZ 1)
0 | 1 |Hiz2 (1203 SABIT HIZ 2)

3)

Hiz 3 (1204 SABIT HIZ 3)

Kelepge altinda 360 derece topraklama.

4) Sikma momenti: 0,22 N-m/ 2 Ibf-ing
%) Sikma momenti: 0,5 N-m / 4,4 Ibf-ing
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Motor potansiyometresi makro

Bu makro, surtcunin hizini sadece dijital sinyalleri kullanarak degistiren PLC’ler i¢in
distk maliyetli bir arabirim saglar. Makroyu etkinlestirmek icin 9902 UYGULAMA

MAKROSU parametresinin degerini 4 (MOTOR POT) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir

parametre dederleri sayfa 79. Asagida verilen hazir deder baglantilarin disinda

baglantilar kullanirsaniz bkz. bélim I/O terminalleri sayfa 44.

Hazir deger 1/0 baglantilari

1)

I/O baglantilar 2)

SCR Sinyal kablosu blendaji (ekran)

Al Hazir de@er olarak kullanimda degil: 0...20 mA

GND Analog giris devresi ortak ucu

+10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA

+24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA

GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu

COM Dijital giris ortak ucu

g FYY Stop (0) / Start (1)

D12 |ileri (0)/ Geri (1)

I DI3 Frekans referansi yukari R

I DI4 Frekans referansi agagi ")

I DI5 Sabit hiz 1: 1202 SABIT HIZ 1 parametresi

Role baglantisi 3)

COM

NC :,
-

& NO

Roéle cikisi
Hata yok [Hata (-1)]

Hem DI3 hem de DI4 aktif veya devre diglysa
frekans referansi degismez.

Mevcut frekans referansi slirlicti dururken ve
besleme gerilimi kesilirken saklanir.

2) Sikma momenti: 0,22 N-m / 2 Ibf-ing
3) Sikma momenti: 0,5 N-m / 4,4 Ibf-ing
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Man/Oto makrosu

Bu makro, iki harici kontrol cihazi arasinda gecis yapmak gerektiginde kullanilabilir.
Makroyu etkinlestirmek igin 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresinin degerini
5 (MAN/OTO) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir
parametre dederleri sayfa 79. Asagida verilen hazir deger baglantilarin disinda
baglantilar kullanirsaniz bkz. bolum //O terminalleri sayfa 44.

Not: 2708 START ENGELLEME parametresinin degeri 0 (OFF) VARSAYILAN
DEGERINDE KALMALIDIR.
Hazir deger 1/O baglantilari
/0 baglantilari 3

r— - - — — -
— SCR Sinyal kablosu blendaji (ekran)
e =N NI . )
| [ | ‘ N I Al Frekans referansi (Otomatik): 4...20 mA
”—é /.|_ | l | l_é 2) GND Analog girig devresi ortak ucu
11...10 koh : B 5_' | +10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
onm =
| Al1 igin alternatif | +24V Yardimci gerilim gikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
| baglanti. | B GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
Kullanihyorsa, 1U | COM |Dijital giris ortak ucu
segicisini U konumuna ] DI Stop (0) / Start (1) (Manuel)
| ayarlayin (2...10 V | - h
| gerilim sinyali). | —DI2 lleri (0) / Geri (1) (Manuel)
o N I DI3 Manuel (0) / Otomatik (1) kontrol segimi
I Dl4 ileri (0) / Geri (1) (Otomatik)
L_~"_1DI5  |Stop (0) / Start (1) (Otomatik)
Roéle baglant|3|4)
COM Réle gikisi
NC :, Hata yok [Hata (-1)]
&) NO —
) Manuel modda, frekans referansi dahili 3) Sikma momenti: 0,22 N-m/ 2 Ibf-ing
potansiyometreden gelir. 4) Sikma momenti: 0,5N'm /4,4 Ibf-ing

2) Kelepge altinda 360 derece topraklama.
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PID kontrol makrosu

Bu makro kapali ¢evrim kontrol sistemleri igin basing kontroll, akis kontroll ve
bunun gibi parametre ayarlari saglar. Kontrol, bir dijital giris kullanilarak hiz kontroli
olarak da degistirilebilir. Makroyu etkinlestirmek icin 9902 UYGULAMA MAKROSU

parametresinin degerini 6 (PID KONTROL) olarak ayarlayin.

Parametre varsayilan degerleri igin, bkz. bolim Farkli makrolara sahip hazir
parametre dederleri sayfa 79. Asagida verilen hazir deger baglantilarin disinda
baglantilar kullanirsaniz bkz. bélim Elektrik kurulumu, kisim I/O terminalleri,

sayfa 44.

Not: 27108 START ENGELLEME parametresi varsayilan ayarda 0 (OFF) olarak

kalmalidir.

Hazir deger 1/0 baglantilari

I/0 baglantilari 3

R SCR  |Sinyal kablosu blendait (ekran)
| ( — _lLb | Al Proses gercgek degeri: 4...20 mA R
"rl_j |/.|_ | : : 27 GND Analog giris devresi ortak ucu
11...10 kohm 7 E;_ | +10V Referans gerilimi: +10 V DC, maks. 10 mA
| Al igin alternatif | +24V Yardimci gerilim ¢ikisi: +24 V DC, maks. 200 mA
| baglanti. | ] GND Yardimci gerilim ¢ikigi ortak ucu
| sK:glzlii?slilgi/olJrslfc;r:tjmuna | COM |Dijital giris ortak ucu
| ayarlayin (2...10 V | j— DI1 Stop (0) / Start (1) (Manuel)
‘ gerilim sinyali). | J_ DI2 Manuel (0) / PID (1) kc?ntrol segimi
Lo ] —DI3 Sabit hiz 1: 1202 SABIT HIZ 1 parametresi
"__Ipia  |Gahgma izni
L IpI5  |Stop (0) / Start (1) (PID)
Réle baglantisi¥
COM Role gikisi
NC :, Hata yok [Hata (-1)]
& NO —

1) Manuel: frekans referansi dahili

potansiyometreden gelir

PID: Proses referansi dahili potansiyometreden

gelir.

2)

3) Sikma momenti: 0,22 N-m / 2 Ibf-ing
4) Sikma momenti: 0,5 N-m /4,4 Ibf-ing

Uygulama makrolari

Kelepge altinda 360 derece topraklama.
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Kullanici makrolari

Standart uygulama makrolarina ek olarak ¢ kullanici makrosu yaratmak da
mimkindir. Kullanici makrosu kullanicinin, 99 BASLAMA VERILERI grubundaki
parametre ayarlari da dahil olmak lGizere, parametre ayarlarini kalici hafizaya
saklamasini ve veriyi daha sonraki bir zamanda geri alabilmesini saglar. Panel
referansi, makronun lokal kontrolde kaydedilmesi ve yiklenmesi halinde de
kaydedilir. Uzaktan kumanda ayari kullanici makrosuna kaydedilirken lokal kontrol
ayari kaydedilmez.

Asagidaki islemler Kullanici makrosu 1'in nasil olusturulacagini ve ¢agirilacagini
anlatmaktadir. Diger iki kullanici makrosu igin de islemler aynidir, yalnizca 9902
UYGULAMA MAKROSU parametre degerleri farkhdir.

Kullanici makro 1’i yaratmak igin:

» Parametreleri ayarlayin.

* 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresini -1 (KULLAN1 SAKL) olarak
degistirerek parametre ayarlarini kalici hafizaya saklayin.

MENU
ENTER

+ Kaydetmek igin 5 tusuna basin.

Kullanici makro 1'i geri gagirmak igin:

+ 9902 UYGULAMA MAKROSU parametresinin degerini 0 (KULLAN1 YUKL)
olarak degistirin.

ENU

 Yiklemek igin % tusuna basin.

Not: Kullanici makro yiikleme 99 BASLAMA VERILERI grubundaki parametre
ayarlari da dahil olmak Gzere parametre ayarlarini tekrar yikler. Ayarlarin kullanilan
motora karsilik geldiginden emin olun.

ipucu: Kullanici, her motor degistirildiginde motor parametrelerini ayarlamak
zorunda kalmadan surdclyl U¢ motor arasinda anahtarlayabilir. Kullanicinin
yapmasi gereken sadece her bir motor icin bir kere ayarlari diizenlemek ve sonra da
veriyi U¢ kullanici makrosu olarak saklamaktir. Motor degistiginde sadece ona
karsilik gelen kullanici makrosu ytklenmelidir bunun sonunda motor ¢alismaya hazir
hale gelir.

Uygulama makrolari
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Bu bolumun igindekiler

Bu bolim gercek sinyalleri ve parametreleri agiklar. Ayrica, farkli makrolarin
varsayllan degerlerinden olusan bir tablo da icerir.

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi

Gergek sinyal Sirlcu tarafindan dlglilen veya hesaplanan sinyal. Kullanici tarafindan
izlenebilir. Kullanici ayari mimkin degil. 01...04 gruplar, gergek sinyalleri igerir.

Vars. Parametre hazir degeri

Parametre Sdaricinin kullanic tarafindan ayarlanabilir galisma aciklamasi. 10...99 gruplar,
parametreleri igerir.

E Avrupa parametreleriyle 01E ve 03E tiplerini belirtir

U ABD parametreleriyle 01U ve 03U tiplerini belirtir

Farklh makrolara sahip hazir parametre degerleri

Uygulama makrosu degistirildiginde (9902 UYGULAMA MAKROSU), yazilim

parametre degerlerini hazir dederlere dénustirerek glinceller. Asagidaki tabloda
farkli makrolar igin parametre hazir degerleri verilmektedir. Diger parametrelerin
hazir degerleri tim makrolar icin aynidir (bkz. bélim Gergek sinyaller, sayfa 84).

Dizin |Ad/Segim ABB 3KABLOLU |ALTERNATE |[MOTOR POT |MAN/OTO PID KONTROL
STANDART

1001 |HART 2=DI1,2 4=DI1P2P3 [9=DITF2R [2=DI1,2 2=DI1,2 1=DI
KOMUTLAR

1002 |HAR2 0 = SECILMEDI|0 = SECILMEDI|0 = SECILMEDI|0 = SECILMEDI[21 = DI5,4 20=DI5
KOMUTLAR

1003 |DONUS YONU |3 = IKI YONLU |3 = IKI YONLU |3 = IKI YONLU [3 = IKI YONLU |3 = IKI YONLU |1 = ILERI

1102 |HART/HAR2 |0=HARICI1 |0=HARICI1 |0 =HARICI1 |0=HARICI1 |3=DI3 2=DI2
SECIMI

1103 |REF1 SECIMI |1 = A1 1=Al 1=Al 12 = =AM 2=POT

DI3U,4D(NC)
1106 |REF2 SECIMI |2 = POT 2=POT 2=POT 1=Al 2=POT 19 = PID1
CIKIS

1201 |[SABITHIZ _ |9=DI3,4 10=DI4,5 9=DI34 5=DI5 0 = SECILMEDI|3 = DI3
SECIMi

1301 |MINIMUM A1 |%0,0 %0,0 %0,0 %0,0 %20,0 %20,0

1601 |CALISMA IZNI |0 = SECILMEDI|0 = SECILMEDI|0 = SECILMEDI|0 = SECILMEDI|0 = SECILMEDI|4 = DI4

2201 |RAMPA1/2  |5=DI5 0 = SECILMEDI|5 = DI5 0 = SECILMEDI|0 = SECILMEDI|0 = SECILMEDI
SECIMI

9902 |[UYGULAMA |1=ABB 2=3- 3= 4=MOTOR |56 =MAN/OTO |6=PID
MAKROSU  |STANDART  |KABLOLU ALTERNATE  [POT KONTROL

Gergek sinyal ve parametreler
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Kisa parametre modundaki parametreler

Asagidaki tabloda Kisa parametre modunda goérintilenen parametreler
aciklanmaktadir. Parametre modunun sec¢imi igin bkz. bdlim Parametre modlari

sayfa 65. Uzun parametre modundaki parametreler bolimiinde 86. sayfadan itibaren
tim parametreler ayrintili sekilde anlatiimaktadir.

Kisa parametre modundaki parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Vars.

99 BASLAMA Uygulama makrosu. Motor devreye alma verisinin tanimlanmasi.

VERILERI

9902 UYGULAMA Uygulama makrosunu seger veya FlashDrop parametre degerlerini 1=ABB
MAKROSU etkinlestirir. Bkz. Uygulama makrolari bolimu, sayfa 69. STANDART
1 =ABB STANDART | Sabit hizli uygulamalar igin standart makro
2 = 3-KABLOLU Sabit hizli uygulamalar igin 3 kablolu makro

3 = ALTERNATE

lleri start ve geri start uygulamalari igin alternatif makro

4 =MOTOR POT

Dijital sinyalli hiz kontrol uygulamalari igin motor potansiyometresi

5 = MAN/OTO

Sdruciye iki kontrol cihazi baglandiginda kullanilacak Man/Oto makrosu:

- Kontrol cihazi 1, HARICI1 harici kontrol yeri tarafindan tanimlanan arayiiz
Uzerinden haberlesir.
- Kontrol cihazi 2, HARICI2 harici kontrol yeri tarafindan tanimlanan arayiiz
Uzerinden haberlesir.

Belli bir anda HARICI1 veya HARICI2 aktif olur. Dijital girisi kullanarak HAR1/
2 arasinda gegis.

6 = PID KONTROL

PID kontrolu. Sirtctinlin bir proses degerini kontrol ettigi uygulamalar igin.
Ornegin, pompa calistiran siiriiciiniin basing kontrolii. Olgiilen basing ve
basing referansi sirticliye baglanir.

31=YUKFD SET

FlashDrop dosyasiyla tanimlanan FlashDrop parametre degerleri.

FlashDrop, parametrelerin giiciin kesik oldugu stirlculere hizli bir sekilde
kopyalanmasi igin opsiyonel bir cihazdir. FlashDrop parametre listesinin
kolayca 6zellestiriimesini saglar, 6rnegin secili parametreler gizlenebilir. Daha
fazla bilgi almak i¢in bkz. MFDT-01 FlashDrop kullanim kilavuzu
(BAFE68591074 [ingilizce]).

0 = KULLAN1 YUKL

Kullanici 1 makrosu kullanima sunulmak tzere yukle. Yiklemeden 6nce
saklanmis parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama i¢in uygun olup
olmadigini kontrol edin.

-1 = KULLAN1 SAKL

Kullanici 1 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini
saklar.

-2 = KULLAN2 YUKL

Kullanici 2 makrosu kullanima sunulmak tzere ylkle. Yiklemeden énce
saklanmis parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama i¢in uygun olup
olmadigini kontrol edin.

-3 = KULLAN2 SAKL

Kullanici 2 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini
saklar.

-4 = KUL S3 YUK

Kullanici 3 makrosu kullanima sunulmak Gzere yiikle. Yiklemeden dnce
saklanmig parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama i¢in uygun olup
olmadigini kontrol edin.

-5 = KUL S3 KAYDE

Kullanici 3 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini
saklar.

Gergek sinyal ve parametreler
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No. Ad/Deger Aciklama Vars.
9905 MOTOR NOM GER Nominal motor gerilimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit 200V
olmalidir. Surlcil, motoru giris besleme geriliminden daha yulksek bir E birimler:
gerilimle besleyemez. 200V
Cikis gerilimi, nominal motor gerilimi tarafindan sinirlanmaz, lineer olarak
giris gerilimi degerine yukseltilir 230 V
Cikis gerilimi B irimler:
230V
Girig gerilimi — —
9905 | 400V
| E birimler:
| Cikis frekansi 400 vV
9907 C
UYARI! Motoru, nominal motor geriliminden daha yiiksek bir gerilim 460 V
seviyesine sahip bir besleme hattina bagh olan bir siriiciiye kesinlikle B irimler:
baglamayin. 460 V
200 V E birimler/ Gerilim.
230 U birimler: Not: Motor izolasyonundaki stres her zaman siiriicii besleme gerilimine
100...300 V baglidir. Bu ayni zamanda, motor gerilim nominal degerinin sirticiiniin
nominal dederinden ve sirlcinin beslemesinden disuk oldugu durum igin
400 V E birimler / de gegerlidir.
460 V U birimler:
230...690 V
9906 MOTOR NOM AKIM Nominal motor akimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit Ion
olmalidir.
0,2...2,0 -lpN Akim
9907 MOTOR NOM FREK | Nominal motor frekansini, yani, ¢ikis geriliminin motor nominal gerilimine esit | E: 50 / U: 60
oldugu frekansi tanimlar:
Alan zayiflama noktasi = Nom.frekans - Besleme gerilimi / Motor nom.gerilim
10,0...500,0 Hz Frekans
04 HATA Hata tarihgesi (salt okunur)
TARIHCESI
0401 SON HATA En son hatanin hata kodu. Kodlar igin, bkz. bélim Hata izleme, sayfa 127. -
0 = hata tarihgesi bos (panel ekraninda = KAYIT YOK).
11 REF YER| Maksimum referans
SECIMI
1105 REF1 MAX Harici referans REF1 i¢in maksimum degeri tanimlar. Al1 analog girisi igin E: 50,0 Hz /
maksimum mA/(V) sinyaline karsilik gelir. U: 60,0 Hz
4 REF (Hz)
105 | _ _ __ _____
(MAX)

%'100 » Al sinyali (%)

(20 mA /10 V)

1301

Gergek sinyal ve parametreler
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Kisa parametre modundaki parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Vars.
0,0...500,0 Hz Maksimum deger
12 SAB'T HIZLAR | Sabit hizlar. Sabit hiz aktiflestirme, harici hiz referansina gére 6nceliklidir.
Sirlci lokal kontrol modundaysa sabit hiz secimleri yok sayilir.
Varsayilan olarak sabit hiz se¢imi DI3 ve DI4 dijital girigleri kullanilarak
yapildidi icin.1 = DI aktif, 0 = DI devredisi.
DI3 | DI4 (GCalisma
0 0 [Sabit hiz yok
1 0 [7202 SABIT HIZ 1 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 [71203 SABIT HIZ 2 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 [71204 SABIT HIZ 3 parametresiyle tanimlanan hiz
1202 SABITHIZ 1 Sabit hiz 1'i (yani surlcu ¢ikig frekansini) tanimlar. E:50Hz/
U: 6,0 Hz
0,0...500,0 Hz Cikis frekansi
1203 SABIT HIZ 2 Sabit hiz 2'yi (yani suricu ¢ikis frekansini) tanimlar. E: 10,0 Hz /
U: 12,0 Hz
0,0...500,0 Hz Cikis frekansi
1204 SABITHIZ 3 Sabit hiz 3'U (yani siiriicii gikis frekansini) tanimlar. E: 15,0 Hz/
U: 18,0 Hz
0,0...500,0 Hz Cikis frekansi
13 ANALOG Analog giris sinyali minimum
GIRISLER
1301  MINIMUM Al1 Al1 analog girisi icin minimum mA/(V) sinyaline karsilik gelen minimum % %0
degerini tanimlar.
0...20 mA = %0...%100
4..20 mA £ %20...%100
Analog girig Al1, harici referans REF1 igin kaynak olarak segildiginde, deger
minimum referans degerine, yani 0 Hz'ye karsilik gelir. 7705 REF1 MAX
parametresi i¢in bkz. sekil.
%0...%100,0 Tam sinyal araliginin yiizdesi cinsinden deger. Ornek: Analog giris minimum
degeri 4 mA ise 0...20 mA araliginin ylizde degeri:
(4 mA /20 mA) - %100 = %20
20 |_|M|T|_ER Maksimum frekans
2008 MAX FREKANS Sdrucinin ¢ikig frekansinin maksimum limitini tanimlar. E: 50,0 Hz /
f U: 60,0 Hz
2008
izin verilen frekans aralig
0 >
t
-(2008)
0,0...500,0 Hz Maksimum frekans
21 START/STOP Motorun stop modu
2102 STOP FONKSIYON Motor stop yontemini seger. 1=SERBEST

1=SERBEST

Motor gli¢ beslemesinin kesilmesiyle stop etme. Motor serbest durus yapar.

Gergek sinyal ve parametreler
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Kisa parametre modundaki parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Vars.
2 = RAMPA Dogrusal rampa boyunca stop etme. Bkz. 22 HIZ/YAV RAMPALAR
parametre grubu.
22 HIZ/YAV Hizlanma ve yavaglama stireleri
RAMPALAR
2202 HIZLANMA RAMP 1 Hizlanma siresi 1'i; yani hizi sifirdan 2008 MAX FREKANS parametresi 50s

tarafindan tanimlanan hiza ¢ikarmak igin gereken siireyi tanimlar.

- Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli bir sekilde
artarsa motor hizi hizlanma oranini takip eder.

- Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas bir sekilde
artarsa motor hizi referans sinyalini takip eder.

- Eger hizlanma siiresi ¢ok kisa ayarlanmigsa suriic, striict ¢galisma
limitlerinin digina ¢cikmamak icin otomatik olarak hizlanmayi uzatir.

0,0...1800,0 s Zaman

2203 YAVASLAMA RAMP 1 | Yavaslama suresi 1'i; yani hizi 2008 MAX FREKANS parametresiyle 50s
tanimlanan degerden sifira dislirmek igin gereken sureyi tanimlar.

- Eger hiz referansi ayarlanmis yavaslama oranindan daha yavas bir sekilde
duserse motor hizi referans sinyalini takip eder.

- Eger referans ayarlanmis yavaglama oranindan daha hizli bir sekilde
degisirse motor hizi yavaslama oranini takip eder.

- Eger yavaglama siresi ¢ok kisa ayarlanmigsa suricu, sirtcu calistirma
limitlerinin disina ¢gikmamak i¢in otomatik olarak yavaslamayi uzatir.

Yuksek ataletli bir uygulama icin kisa yavaglama siresi gerektiginde suric,
fren direnci ile donatiimahdir.

0,0...1800,0 s Zaman

Gergek sinyal ve parametreler
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Gercek sinyaller

Asagidaki tabloda tim gerc¢ek sinyallerin agiklamalari yer almaktadir.

Gergek sinyaller
No. Ad/Deger

Aciklama

01 QAL|$MA Sirucinin izlenmesi icin temel sinyaller (sal.t okunur).

VER".ER' Gercek sinyal denetimi igin, bkz. 32 DENETIM parametre grubu.
Kontrol paneli Uzerinde gorintulenecek gergek sinyalin secilmesi icin bkz. 34 PANEL
AYARLARI parametre grubu.

0101 HIZ& YON Rpm cinsinden hesaplanmis motor hizi. Negatif deger ters yonu belirtir.

0102 Hiz Rpm cinsinden hesaplanmig motor hizi.

0103 CIKIS FREKANSI Hz cinsinden hesaplanan sdricu ¢ikis frekansi. (Panelde, Cikis modu ekraninda hazir

deger olarak gosterilir.)

0104 AKIM A cinsinden dlglilen motor akimi

0105 TORK Motorun nominal momentin bir ylizdesi olarak hesaplanan moment degeri

0106 GUC kW cinsi 6lglilen motor glict

0107 DC BARA GERILIMi V DC cinsinden élgiilen ara devre gerilimi

0109 CIKIS GERILiMmi V AC cinsinden hesaplanan motor gerilimi

0110 SURUCU SICAKLIGI °C cinsinden élgiilen IGBT sicakhg

0111 HARICI REF1 Hz cinsinden REF1 harici referansi

0112 HARICI REF2 Yizde cinsinden REF2 harici referansi. %100, maksimum motor hizina esittir.

0113 KONTROL YERI Aktif kontrol konumu. (0) LOKAL; (1) HARICI1; (2) HARICI2.

0114 CALISMA SURE (R) Sirlci galisma zaman sayaci (saat). Suriicii modulasyon yaparken galisir. Kontrol
paneli parametre modundayken YUKARI ve ASAGI tuslarina ayni anda basilarak sayag
resetlenebilir.

0115 KWH SAYAC (R) kWh sayaci. Sayac¢ degeri, 65535'e ulagana kadar toplanir ve bunun ardindan sayag,
yenilenir ve tekrar 0'dan baslar. Kontrol paneli parametre modundayken YUKARI ve
ASAGI tuslarina ayni anda basilarak sayac resetlenebilir.

0120 Al1 Yuzde cinsinden Al1 analog girisinin goreceli degeri

0121 POT Yiizde cinsinden potansiyometre degeri

0126 PID 1 CIKIS Proses PID1 kontrolériinlin yizde olarak degeri

0128 PID 1 SET DEGERI Proses PID1 kontrol cihazi igin set degeri sinyali (referans). Birim 4006 BIRIMLER ve
4007 BIRIM OLCEGI parametrelerinin ayarlarina baglidir.

0130 PID1 GER BESLE Proses PID1 kontrol cihazi igin geri besleme sinyali. Birim 4006 BIRIMLER ve 4007
BIRIM OLCEGI parametrelerinin ayarlarina bagldir.

0132 PID1 SAPMA Proses PID1 kontrol cihazi sapmasi, yani referans degeri ve gercek degeri arasindaki
fark. Birim 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLGEGI parametrelerine baglidir.

0137 PROSES DEGIS 1 Parametre grubu 34 PANEL AYARLARI tarafindan tanimlanan Proses degiskeni 1

0138 PROSES DEGIS 2 Parametre grubu 34 PANEL AYARLARI tarafindan tanimlanan Proses degiskeni 2

0139 PROSES DEGIS 3 Parametre grubu 34 PANEL AYARLARI tarafindan tanimlanan Proses degiskeni 3

0140 CALISMA SURESI Gegen siriict galisma zaman sayaci (bin saat). Striici modilasyon yaparken galigir.
Sayag resetlenemez.

0141 MWH SAYAC MWh sayaci. Sayag degeri, 65535'e ulasana kadar toplanir ve bunun ardindan sayag,
yenilenir ve tekrar 0'dan baslar. Resetlenemez.

0142 TUR SAYACI Motor devir sayaci (milyon devir). Kontrol paneli parametre modundayken YUKARI ve

ASAGI tuslarina ayni anda basilarak sayag resetlenebilir.

0143 SURUCU GAL ZAMH

Gin cinsinden surtcl kontrol karti calisma suresi. Sayag resetlenemez.

Gergek sinyal ve parametreler
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No. Ad/Deger
0144 SURUCU CAL ZAM L

85

Aciklama

Sirtciu kontrol kartinin 2 saniyelik tiklama (30 tiklama = 60 saniye) olarak agik kalma
suresi. Sayag resetlenemez.

0160 DI 1-5 DURUM

Dijital girislerin durumu. Ornek: 10000 = DI1 acik, DI2...DI5; kapaldir.

0161 PULS GIRIS FREK

Hz cinsinden frekans girisi degeri

0162 RO DURUMU

Roéle ¢ikisinin durumu. 1 = RO aktif, 0 = RO pasif.

04 HATA
TARIHCESI

Hata tarihgesi (salt okunur)

0401 SON HATA

En son hatanin hata kodu. Kodlar igin, bkz. bolim Hata izleme, sayfa 127. 0 = hata
tarihcesi bos (panel ekraninda = KAYIT YOK).

0402 HATA ZAMANI 1

En son hatanin gerceklestigi gun.
Bicim: Acildiktan sonraki giin sayisi.

0403 HATA ZAMANI 2

En son hatanin olustugu saat.

Bicim: 2 saniyelik tiklama olarak ac¢ik kalma suresi (eksi, 0402 HATA ZAMANI 1 sinyali
tarafindan bildirilen tim gunler). 30 tiklama = 60 saniye.

Ornegin, 514 degeri, 17 dakika ve 8 saniyeye esittir (= 514/30).

0404 HATA ANI HIZ

En son hatanin meydana geldigi andaki rpm cinsinden motor hizi.

0405 HATA ANI FREK

En son hatanin meydana geldigi andaki Hz cinsinden frekans

0406 VOLTAGE AT FLT

En son hatanin meydana geldigi andaki V DC cinsinden ara devre gerilimi

0407 HATA ANI AKIM

En son hatanin meydana geldigi andaki A cinsinden motor akimi.

0408 HATA ANI MOMENT

En son hatanin meydana geldigi andaki, motor nominal momentinin yiizdesi cinsinden
motor momenti

0409 HATA ANI DURUM

En son hatanin meydana geldigi andaki onaltili bigimdeki sirticti durumu

0412 ONCEKI HATA 1

2. en son hatanin hata kodu. Kodlar igin, bkz. bolim Hata izleme, sayfa 127.

0413 ONCEKI HATA 2

3. en son hatanin hata kodu. Kodlar icin, bkz. bélim Hata izleme , sayfa 127.

0414 DI1-5 AT FLT

En son hatanin meydana geldigi andaki DI1...5 dijital girislerinin durumu. Ornek: 10000 =
DI1 agik, DI2...DI5; kapalidir.
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Uzun parametre modundaki parametreler

Asagidaki tabloda sadece Uzun parametre modunda gérintllenen parametrelerin
tam aciklamalari yer almaktadir. Parametre modunun segimi i¢in bkz. bolim
Parametre modlari sayfa 65.

Uzun parametre modundaki parametreler

Dizin Ad/Se¢im Aciklama Vars.
10 START/STOP/ Harici start, stop ve yon kontrol kaynaklari
YON
1001 HAR1 KOMUTLAR Harici kontrol yeri 1 (HARICI1) icin start, stop ve yén komutlarini ve 2=DI1,2
baglantilari tanimlar.
0 = SECILMEDI Start, stop veya yén komut kaynagi yok
1=DN Dlj dijital g!rig!'ﬂzerinden start ve stop etme. 0 = §tog, 1 = stqrt. Yi?'n, 1003
DONUS YONU parametresiyle sabitlenir (ayar IKI YONLU = [LERI).
2=DI1,2 DI1 dijital girisi Gzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 = start. YOon segimi

DI2 dijital giris tGzerinden, 0 = ileri, 1 = geri. YOoni kontrol etmek igin, 7003
DONUS YONU parametresi 3 (IKi YONLU) olarak ayarlanmis olmalidir.

3 =DI1P2P DI1 dijital giris araciligiyla puls start etme. 0 -> 1: Start. (Striclyi baslatmak
icin dijital giris D12, DI11’deki durum &ncesinde etkinlestiriimelidir).

DI2 dijital giris Gzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Doénls yond, 7003
DONUS YONU parametresiyle sabitlenir (ayar iKi YONLU = ILERI).

Not: Stop girisi (DI2) devre disi birakildiginda (giris yokken), kontrol panelinin
start ve stop tuslari devre disi kalir.

4 =DI1P,2P,3 DI1 dijital giris araciligiyla puls start etme. 0 -> 1: Start. (Strlclyi basglatmak
icin dijital giris D12, DI11’deki durum 6ncesinde etkinlestirilmelidir).

DI2 dijital giris tGzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Y6n secimi DI3 dijital
giris Gizerinden, 0 = ileri, 1 = geri. Yonii kontrol etmek icin, 7003 DONUS
YONU parametresi 3 (iKi YONLU) olarak ayarlanmig olmalidir.

Not: Stop girisi (DI2) devre disi birakildiginda (giris yokken), kontrol panelinin
start ve stop tuslari devre disi kalir.

5=DI1P,2P,3P DI1 dijital giris araciidiyla puls ileri start etme. 0 -> 1: lleri start. DI2 dijital girig
araciligiyla puls geri start etme. 0 -> 1: Geri start. (StrlciyU baslatmak icin
dijital giris DI3, DI1/DI2’deki durum éncesinde etkinlestiriimelidir). DI3 dijital
giris Uzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Y6nU kontrol etmek igin, 17003
DONUS YONU parametresi 3 (IKi YONLU) olarak ayarlanmis olmalidir.

Not: Stop girisi (DI3) devre disi birakildiginda (giris yokken), kontrol panelinin
start ve stop tuslari devre disi kalir.

8 = PANEL Start, stop ve yén komutlari HARICI1 etkin oldugunda kontrol paneli
tizerinden verilir. Yénii kontrol etmek icin, 7003 DONUS YONU parametresi 3
(IKi YONLU) olarak ayarlanmis olmalidir.

9=DI1F,2R DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden start, stop ve yon komutlari.
DI1 | DI2 |Calisma

0 0 |[Stop

1 0 [lleri start

0 1 |Geri start

1 1 |Stop

1003 DONUS YONU parametresi 3 (iIKI YONLU) olarak ayarlanmis olmalidir.

20 =DI5 DI5 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 = start. Yon, 71003

DONUS YONU parametresiyle sabitlenir (ayar iKi YONLU = ILERI).
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Uzun parametre modundaki parametreler

Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
21 =DI54 DI5 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 = start. YOn segimi
DI4 dijital giris Uzerinden. 0 = ileri, 1 = geri. Yonu kontrol etmek igin, 7003
DONUS YONU parametresi 3 (IKi YONLU) olarak ayarlanmis olmalidir.
1002 HAR2 KOMUTLAR Harici kontrol yeri 2 (HARICI2) icin start, stop ve yén komutlarini ve 0=
baglantilar tanimlar. SECILMEDI
Bkz. 7001 HAR1 KOMUTLAR parametresi.
1003 DONUS YONU Motor déniis yoniiniin kontroliinii saglar veya yénii sabitler. 3=IKi
YONLU
1 =ILERI iler’ye sabitlenmis
2 = GERI Geri'ye sabitlenmig
3 =IKI YONLU Dénme yénii kontroliine izin verilir
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Uzun parametre modundaki parametreler

Dizin Ad/Segim
1010 JOGGING SEC

Aciklama

Joglama fonksiyonunu etkinlestiren sinyali tanimlar. Joglama fonksiyonu
genelde bir makine kisminin dongusel hareketini kontrol etmek icin kullanilir.
Bir buton, suriclyd tim déngu boyunca kontrol eder: Basildiginda siirlci
start eder, 6nceden ayarl bir hiza 6nceden ayarlanmis bir hizlanma rampasi
ile hizlanir. Gekildiginde siirlici 6nceden ayarlanmis bir yavaglama rampasi
ile sifir hiza yavaslar.

Asagidaki sekil surticiiniin calismasini gosterir. Ayni zamanda suriicu start
komutu verildiginde surlciiniin normal galismaya (= joglama pasif) nasil
gegctigini gosterir. Jog komutu = joglama giriginin durumu, Start komutu =
suricu start komut durumu.

Hiz

2

Faz | Jog Start |Agiklama

komutu| komutu

1-2 1 0 Sdrlcd, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi
boyunca joglama hizina hizlanir.

2-3 1 0 Sirucu joglama hizinda galigir.

3-4 0 0 Sirtcu joglama fonksiyonunun yavaglama
rampasli boyunca sifir hiza yavaslar.

4-5 0 0 Sirucu stop eder.

5-6 1 0 Sdrlcd, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi
boyunca joglama hizina hizlanir.

6-7 1 0 Sdrlci joglama hizinda ¢aligir.

7-8 X 1 Normal ¢alisma joglamaya goére dnceliklidir.
Sirlict aktif hizlanma rampasi boyunca hiz
referansina hizlanir.

8-9 X 1 Normal ¢alisma joglamaya goére onceliklidir.
Sdricu hiz referansini takip eder.

9-10 0 0 Sirucu aktif yavaslama rampasi boyunca sifir hiza
yavaslar.

10- 0 0 Sdrlcu stop eder.

x = Durum 1 ya da 0 olabilir.

Not: Joglama, slrucu start komutu acgik oldugunda calismaz.
Not: Joglama hizi sabit hiza gére énceliklidir (12 SABIT HIZLAR).

Not: Joglama islemi sirasinda rampa sekli siiresi (2207 RAMPA SEKLI 2)
sifir olarak ayarlanmalidir (6rn. dogrusal rampa).

Joglama hiz1 1208 SABIT HIZ 7 parametresi tarafindan tanimlanir, hizlanma
ve yavaslama streleri 2205 HIZLANMA RAMP 2 ve 2206 YAVASLAMA
RAMP 2 parametreleri tarafindan tanimlanir. Ayrica bkz. 2772 SIFIR HIZ
GECIK parametresi.

Vars.

0=
SECILMEDI

1=DN DI1 dijital girisi. 0 = joglama devre disi, 1 = joglama aktif.
2=DI2 Bkz. DI1 segimi.
3=DI3 Bkz. DI1 segimi.
4 =Dl4 Bkz. DI1 segimi.
5=DI5 Bkz. DI1 segimi.
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
0 = SECILMEDI Secilmedi
-1 =DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 1 = joglama devre disi, 0 = joglama aktif.
-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
11 REF YER| Panel referans tipi, lokal referans kaynagi, harici kontrol yer secimi ve harici
F— referans kaynak ve limitleri
SECIMI Siricd, kIaZik analog giris, potansiyometre ve kontrol panel sinyallerine ek
olarak cok cesitli referanslar da kabul edebilir:
- Surlict referansi iki dijital giris ile verilebilir: Dijital giriglerden biri hizi arttirir,
digeri azaltir.
- Suruct matematiksel fonksiyonlari kullanarak analog giris ve
potansiyometre sinyallerinden bir referans olusturabilir: Toplama, ¢ikarma.
- Surucu referansi, frekans girisiyle verilebilir.
Harici referansi, sinyal minimum ve maksimum degerleri, minimum ve
maksimum hiz limitlerinden baska bir degere karsilik gelecek sekilde
olgceklemek mimkuinddr.
1101 PANEL REF SECIMI | Lokal kontrol modunda referans tipini seger. 1 = REF1
1 =REF1(Hz) Frekans referansi
2 = REF2(%) Y%-referans
1102 HAR1/HAR2 SECIMI | Siiriiciiniin, iki harici kontrol yeri, HARICI1 ve HARICI2 arasindan birini 0 = HARICI1
segen sinyali okudugu kaynagi tanimlar.
0 = HARICI1 HARICI1 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari 7007 HAR1 KOMUTLAR ve 1103
REF1 SECIMI parametreleri tarafindan tanimlanir.
1=DN DI1 dijital girisi. 0 = HARICI1, 1 = HARICI2.
2=DI2 Bkz. DI1 segimi.
3=DI3 Bkz. DI1 segimi.
4 =Dl4 Bkz. DI1 segimi.
5=DI5 Bkz. DI1 segimi.
7 = HARICI2 HARICI2 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari 7002 HAR2 KOMUTLAR ve 1706
REF2 SECIMI parametreleri tarafindan tanimlanir.
-1 =DI1(INV) Ters dijital girig DI1. 1 = HARICI1, 0 = HARICI2.
-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
1103 REF1 SECIMi Harici referans REF1 icin sinyal kaynagini secer. 1=Al
0 = PANEL Kontrol paneli
1=AN1 Analog giris Al1
2=POT Potansiyometre
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Uzun parametre modundaki parametreler

Dizin Ad/Segim
3 =AIM/JOYST

Aciklama

Joystick olarak Al1 analog girisi. Minimum giris sinyali motoru maksimum
referansta geri yénde, maksimum girisi maksimum referansta ileri yonde
calistirir. Minimum ve maksimum referans degerleri 7704 REF1 MIN ve 1105
REF1 MAX parametreleri tarafindan tanimlanir.

Not: 7003 DONUS YONU parametresi 3 (IKi YONLU) olarak ayarlanmalidir.
Hiz ref. par. 1301 = %20, par 1302 = %100

(REF1)
11056 C\
1104 -+ 1104 /_

0
Al - 1104\~

-1104 +
-11054 Histeresis %4
@ | tam Olgek
2V/4mA 6 10 V/20 mA

UYARI! 7301 MINIMUM Al1 parametresi O V olarak ayarlanirsa ve analog
giris sinyali kaybolursa (yani 0 V ise), motorun dénusu, maksimum referans
geri yénune doner. Analog giris sinyali kayboldugunda bir hatayi
etkinlestirmek icin asagidaki parametreleri ayarlayin:

1307 MINIMUM Al1 parametresini %20 olarak ayarlayin (2 V veya 4 mA).
3021 Al1 HATA LIMIT PARAMETRESINI %5 ya da daha yiiksek olarak
ayarlayin.

3001 AI<MIN FONKSIYON parametresini 1 (HATA) olarak ayarlayin.

Vars.

5 = DI3U,4D(R)

DI3 dijital girisi: Referans artisi. Dijital giris D14: Referans azaligl. Stop
komutu referansi sifir degerine getirir. 2205 HIZLANMA RAMP 2 parametresi
referans degisiminin oranini verir.

6 = DI3U,4D

DI3 dijital girisi: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans azaligl. Program
aktif hiz referansini saklar (bir stop komutu ile resetlenmez). Siriici yeniden
start edildiginde motor segilen rampa oraniyla saklanan referans degerine
hizlanir. 2205 HIZLANMA RAMP 2 parametresi referans degisiminin oranini
verir.

11 = DI3U,4D(RNC)

DI3 dijital girisi: Referans artisi. Dijital giris D14: Referans azaligl. Stop
komutu referansi sifir degerine getirir. Kontrol kaynagi degisirse referans
kaydedilmez (HARICI1'den HARICI2'ye, HARICIi2'den HARICI1'e veya
LOC'tan REM'e). 2205 HIZLANMA RAMP 2 parametresi referans degisiminin
oranini verir.

12 = DI3U,4D(NC)

DI3 dijital girisi: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans azalisi. Program
aktif hiz referansini saklar (bir stop komutu ile resetlenmez). Kontrol kaynagi
degisirse referans kaydedilmez (HARICI1'den HARICI2'ye, HARICI2'den
HARICIi1'e veya LOC'tan REM'e). Siiriicii yeniden start edildiginde motor
segilen rampa oraniyla saklanan referans degerine hizlanir. 2205 HIZLANMA
RAMP 2 parametresi referans degisiminin oranini verir.

14 = Al1+POT Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) + POT(%) - %50

16 = Al1-POT Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) + %50 - POT(%)

30 = DI4U,5D Bkz. DI3U,4D segimi.

31 = DI4U,5D(NC)

Bkz. DI3U,4D(NC) segimi.

32 = FREK GIRIS

Frekans girisi
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Dizin Ad/Seg¢im Aciklama Vars.
1104 REF1 MIN Harici referans REF 1 igin minimum degeri tanimlar. Kullanilan kaynak 0,0 Hz
sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir.
0,0...500,0 Hz Minimum deger.
Ornek: Al1 analog girisi referans kaynagi olarak segilir (1103 REF1 SECIMI
parametresinin degeri Al1'dir). Referans minimum ve maksimumu asagida
gosterildigi gibi 7307 MINIMUM Al1 ve 1302 MAXIMUM AI1 ayarlarina
karsilik gelir:
A 4
REF (Hz) 1104
1105 | _ _ _ _ __ ___ (MIN)
(MAX) [
|
|
|
|
1104 | I ,1/12)5( 7 |
(MIN) ! A sinyali (%) (MAX) | Al1 Sinyali (%)
1301 1302 " 1301 1302
1105 REF1 MAX Harici referans REF1 igin maksimum degeri tanimlar. Kullanilan kaynak E: 50,0 Hz /
sinyalinin maksimum ayarina karsilik gelir. U: 60,0 Hz
0,0...500,0 Hz Maksimum deger. Bkz. 7704 REF1 MIN parametresi igin verilen érnek.
1106 REF2 SECIMI Harici referans REF2 igin sinyal kaynagini secer. 2=POT
0 = PANEL Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
1=Al1 Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
2=POT Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
3= AlM/JOYST Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
5= DI3U,4D(R) Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
6 =DI3U,4D Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
11 = DI3U,4D(RNC) | Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
12 = DI3U,4D(NC) Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
14 = Al1+POT Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
16 = Al1-POT Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
19 = PID1 CIKIS PID kontrolori 1 ¢ikisi. Bkz. 40 PROSES PID SET 1 parametre grubu.
30 = DI4U,5D Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
31 = DI4U,5D(NC) Bkz. 1103 REF1 SECIMi parametresi.
32 = FREK GIRIS Bkz. 1103 REF1 SECIMI parametresi.
1107 REF2 MIN Harici referans REF2 igcin minimum degeri tanimlar. Kullanilan kaynak %0,0
sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir.
%0,0...%100,0 Maksimum frekansin yizdesi cinsinden deger. Kaynak sinyal limitlerine
karsilik gelip gelmedigini gérmek icin 1704 REF1 MIN parametresindeki
ornege basgvurun.
1108 REF2 MAX Harici referans REF2 icin maksimum degeri tanimlar. Kullanilan kaynak %100,0
sinyalinin maksimum ayarina karsilik gelir.
%0,0...%100,0 Maksimum frekansin ylzdesi cinsinden deger. Kaynak sinyal limitlerine
karsilik gelip gelmedigini gérmek i¢in 1704 REF1 MIN parametresindeki
o6rnege basvurun.
1109 LOC REF KAYNAK Lokal referans icin kaynagi seger. 0=POT

0=POT

Potansiyometre

1 =PANEL

Kontrol paneli

Gergek sinyal ve parametreler




92

Uzun parametre modundaki parametreler

Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
12 SAB|T HIZLAR | Sabit hiz secimi ve degerleri.

Yedi pozitif sabit hiz tanimlamak mimkindir. Sabit hizlar dijital girisler

kullanarak segilir. Sabit hiz aktiflestirme, harici hiz referansina gére

onceliklidir. Strtict lokal kontrol modundaysa sabit hiz segimleri yok sayilir.
1201 SABIT HIZ SECIMI Sabit hiz aktivasyon sinyalini seger. 9=DI3,4

0 = SECILMEDI Kullanimda olan sabit bir hiz yok
1=DN 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI1 dijital girisi (izerinden
aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.
2=DI2 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI2 dijital girigi (izerinden
aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.
3=DI3 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI3 dijital girisi {izerinden
aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.
4 =Dl4 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI4 dijital girisi (izerinden
aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.
5=DI5 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz DI5 dijital girigi Gizerinden
aktiflestirilir. 1 = aktif, 0 = aktif degil.
7=DN,2 DI1 ve DI2 dijital girisleri ile sabit hiz segimi.1 = DI aktif, 0 = DI aktif degil.
DI1 | DI2 |Calisma
0 0 |[Sabit hiz yok
1 0 |[7202 SABIT HIZ 1 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 |1203 SABIT HIZ 2 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 |1204 SABIT HIZ 3 parametresiyle tanimlanan hiz
8 =DI2,3 Bkz. DI1,2 segimi.
9=DI3 4 Bkz. DI1,2 segimi.
10=DI4,5 Bkz. DI1,2 segimi.
12=DI1,2,3 DI1, DI2 ve DI3 dijital girisleri Gzerinden sabit hiz se¢imi. 1 = DI aktif, 0 = DI
aktif degil.
DI1| DI2 | DI3 |Calisma
0 0 0 [Sabit hiz yok
1 0 0 [7202 SABIT HIZ 1 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 0 |7203 SABIT HIZ 2 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 0 |7204 SABIT HIZ 3 parametresiyle tanimlanan hiz
0 0 1 |1205 SABIT HIZ 4 parametresiyle tanimlanan hiz
1 0 1 |1206 SABIT HIZ 5 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 1 |1207 SABIT HIZ 6 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 1 |71208 SABIT HIZ 7 parametresiyle tanimlanan hiz
13=DI3,4,5 Bkz. DI1,2,3 secimi.
-1 =DI1(INV) 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters DI1 dijital girisi
Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 = aktif degil.
-2 = DI2(INV) 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters DI2 dijital girisi
Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 = aktif degil.
-3 = DI3(INV) 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters DI3 dijital girisi
Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 = aktif degil.
-4 = DI4(INV) 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters DI4 dijital girigi
Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 = aktif degil.
-5 = DI5(INV) 1202 SABIT HIZ 1 parametresi ile tanimlanan hiz ters DI5 dijital girisi

Uzerinden aktiflestirilir. 0 = aktif, 1 = aktif degil.
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Dizin Ad/Seg¢im Aciklama Vars.
-7 =DI1,2 (INV) Ters DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden sabit hiz segimi. 1 = DI aktif, 0 = DI
aktif degil.
DI1 |DI2 |Calisma
1 | 1 |Sabit hiz yok
0 | 1 |1202 SABIT HIZ 1 parametresiyle tanimlanan hiz
1 | 0 |1203 SABIT HIZ 2 parametresiyle tanimlanan hiz
0 | 0 {7204 SABIT HIZ 3 parametresiyle tanimlanan hiz
-8 = DI2,3 (INV) Bkz. DI1,2 (INV) segimi.
-9 =DI3,4 (INV) Bkz. DI1,2 (INV) segimi.
-10 = DI4,5 (INV) Bkz. DI1,2 (INV) segimi.
-12 =DI1,2,3 (INV) Ters DI1, DI2 ve DI3 dijital girigleri Gzerinden sabit hiz segimi. 1 = DI aktif, 0 =
DI aktif degil.
DI1| DI2 | DI3 [Calisma
111 1 [Sabit hiz yok
01 1 [1202 SABIT HIZ 1 parametresiyle tanimlanan hiz
110 1 [71203 SABIT HIZ 2 parametresiyle tanimlanan hiz
0[O0 1 1204 SABIT HIZ 3 parametresiyle tanimlanan hiz
111 0 |7205 SABIT HIZ 4 parametresiyle tanimlanan hiz
0] 1 0 {7206 SABIT HIZ 5 parametresiyle tanimlanan hiz
1| 0 | O |7207 SABIT HIZ 6 parametresiyle tanimlanan hiz
0| O | O [1208 SABIT HIZ 7 parametresiyle tanimlanan hiz
-13 =DI3,4,5 (INV) Bkz. DI1,2,3 (INV) segimi.
1202 SABIT HIZ 1 Sabit hiz 1'i (yani suriict gikis frekansini) tanimlar. E:5,0Hz/
U: 6,0 Hz
0,0...500,0 Hz Cikis frekansi
1203 SABITHIZ 2 Sabit hiz 2'yi (yani surtcu ¢ikis frekansini) tanimlar. E: 10,0 Hz/
U: 12,0 Hz
0,0...500,0 Hz Cikig frekansi
1204 SABITHIZ3 Sabit hiz 3'U (yani siiriicii gikis frekansini) tanimlar. E: 15,0 Hz /
U: 18,0 Hz
0,0...500,0 Hz Cikig frekansi
1205 SABITHIZ 4 Sabit hiz 4'U (yani suricu cikis frekansini) tanimlar. E: 20,0 Hz /
U: 24,0 Hz
0,0...500,0 Hz Cikig frekansi
1206 SABITHIZ5 Sabit hiz 5'i (yani suriici ¢ikis frekansini) tanimlar. E: 25,0 Hz/
U: 30,0 Hz
0,0...500,0 Hz Cikis frekansi
1207 SABITHIZ 6 Sabit hiz 6'yi1 (yani siricu ¢ikis frekansini) tanimlar. E: 40,0 Hz/
U: 48,0 Hz
0,0...500,0 Hz Cikis frekansi
1208 SABITHIZ7 Sabit hiz 7'yi (yani surucu ¢ikis frekansini) tanimlar. Sabit hiz 7'nin ayni E: 50,0 Hz /
zamanda joglama hizi olarak (17070 JOGGING SEC) ve 3007 Al<MIN U: 60,0 Hz
FONKSIYON hata fonksiyonu ile de kullanilabilecegini unutmayin.
0,0...500,0 Hz Cikis frekansi
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Uzun parametre modundaki parametreler

Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
13 ANALOG Analog giris sinyalini isleme
GIRISLER
1301 MINIMUM A1 Al1 analog girisi igin minimum mA/(V) sinyaline karsilik gelen minimum % %0,0
degderini tanimlar. Deger referans olarak kullanildiginda referans minimum
ayarina karsilik gelir.
0...20 mA = %0...%100
4..20 mA £ %20...%100
Ornek: Al1 harici referans REF1 igin kaynak olarak segilmigse bu deger 1104
REF1 MIN parametresinin degderine karsilik gelir.
Not: MINIMUM Al degeri, MAXIMUM Al de@erini gegmemelidir.
%0,0...%100,0 Tam sinyal araliinin yiizdesi cinsinden deger. Ornek: Analog girig minimum
degeri 4 mA ise 0...20 mA araliginin yizde degeri:
(4 mA /20 mA) - %100 = %20
1302 MAXIMUM A1 Al1 analog girigi igin maksimum mA/(V) sinyaline karsilik gelen maksimum % | %100,0
degderini tanimlar. Deger referans olarak kullanildiginda referans maksimum
ayarina karsilik gelir.
0...20 mA £ %0...%100
4...20 mA = %20...%100
Ornek: Al1 harici referans REF1 igin kaynak olarak segilmisse bu deger 1105
REF1 MAX parametresinin degerine kargilik gelir.
%0,0...%100,0 Tam sinyal araliinin yiizdesi cinsinden deger. Ornek: Analog girig
maksimum degeri 10 mA ise 0...20 mA araliginin yliizde degeri:
(10 mA /20 mA) - %100 = %50
1303 Al1 FILTRE Al1 analog girisi igin filtre stresi sabitini tanimlar, yani, %63 oraninda bir 0,1s
adim degisiminin olusma stresi.
% Filtrelenmemis sinyal
100-|- - - -
63+ | \Filtrelenmig sinyal
|
|
— t
Zaman sabiti
0,0...10,0 s Filtreleme stire sabiti
14 ROLE Rdle cikisi ve role isletme gecikmeleri ile gosterilen durum bilgileri
CIKISLARI
1401 ROLE CIKIS 1 RO réle gikigi Gzerinden gosterilecek surlicli durumunu seger. Durum ayari | 3 =
karsiladiginda role enerjilenir. HATA(-1)
0 = SECILMEDI Kullaniimaz
1=HAZIR isletmeye hazir: Calisma izni sinyali agik, hata yok, besleme gerilimi makul
bir aralikta ve acil stop sinyali kapali.
2 =CALIS Calisiyor: Start sinyali acik, Calisma izni sinyali acik, aktif hata yok.
3 = HATA(-1) Terslenmig hata. Bir hata agmasinda rélenin enerjisi kesilir.
4 = HATA Hata
5=ALARM Alarm
6 = TERS YON Motor ters yénde déner.
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Dizin Ad/Seg¢im Aciklama Vars.
7 = BASLADI Sirici start komutu aldi. Calisma izni sinyali kapali olsa bile réle
enerjilendirilir. Srtict stop komutu aldiginda veya bir hata meydana
geldiginde rélenin ener;jisi kesilir.
8 = DENETIM1 UST | 3201 DENETIM1 PAR, 3202 DENETIM1 LiIM ALT ve 3203 DENETIM1 LIM
UST denetim parametrelerine gére durum.
9 = DENETIM1 ALT Bkz. DENETIM1 UST segimi.
10 = DENETIM2 UST | 3204 DENETIM2 PAR, 3205 DENETIM2 LiM ALT ve 3206 DENETIM2 LiM
UST denetim parametrelerine gére durum.
11 = DENETIM2 ALT | Bkz. DENETIM2 UST segimi.
12 = DENETIM3 UST | 3207 DENETIM3 PAR, 3208 DENETIM3 LiM ALT ve 3209 DENETIM3 LiM
UST denetim parametrelerine gére durum.
13 = DENETIM3 ALT | Bkz. DENETIM3 UST segimi.
14 = SET DEGERDE | Cikis frekansi referans frekansina esittir.
15 = HATA(RST) Hata. Otomatik reset gecikmesinden sonra otomatik resetleme. Bkz.
parametre grubu
31 OTOMATIK RESET.
16 = HATA/ALARM Hata veya alarm
17 = HARICI KONTR | Siiriicii harici kontrol altinda.
18 = REF2 SECIM REF2 harici referansi kullanimda.
19 = SABIT FREK Sabit bir hiz kullanimda. Bkz. 12 SABIT HIZLAR parametre grubu.
20 = REF KAYIP Referans veya aktif kontrol konumu kayip.
21 = ASIRI AKIM Asiri akim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata
22 = ASIRI GER Asiri gerilim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata
23 = SUR SICAKLIK | Siiriicti agiri sicaklik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata
24 =DUSUK GER Diisiik gerilim koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata
25 = Al1 KAYIP Al1 analog giris sinyali kayip.
27 = MOT ISISI Motor asiri sicaklik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata. Bkz. 3005 MOTOR
TERM KORU parametresi.
28 = SIKISMA Sikigsma koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata. Bkz. 3010 SIKISMA FONK
parametresi.
29 = DUSUK YUK Diisiik yiik koruma fonksiyonu ile Alarm/Hata Bkz. 3073 DUSUK YUK FONK
parametresi.
30 = PID UYKU PID uyku fonksiyonu. Bkz. 40 PROSES PID SET 1 parametre grubu.
33 = AKI HAZIR Motor miknatisli ve nominal moment saglama kapasitesine sahip.
1404 RO 1 CEKME GECIK | RO réle ¢ikisi icin calisma gecikmesini tanimlar. 0,0s
0,0...3600,0 s Gecikme suresi. Asagidaki sekilde RO rdle ¢ikisi igin ¢alisma (on-agik) ve
birakma (off-kapali) gecikmeleri gésterilmektedir.
Kontrol olayi _l—_l—
Roledurumu — | L
1404 Cekme gecik 1405 Disme gecik
1405 RO 1 DUSME GECIK | RO réle gikisi icin birakma gecikmesini tanimlar. 0,0s

0,0...3600,0 s

Gecikme siiresi. 7404 RO 1 CEKME GECIK parametresi icin bkz. sekil.
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
16 S|STEM Calisma izni, parametre kilidi, vb.
KONTROLLERI
1601 CALISMA iZNi Harici Calisma izni sinyali igin bir kaynak seger. 0=
SECILMEDI
0 = SECILMEDI Harici Calisma izni sinyali olmadan suriicunin ¢alismasini saglar.
1=DN DI1 dijital girisi Gzerinden harici bir sinyale gerek vardir. 1 = Calisma izni.
Calisma izni sinyali kapal ise suricu start etmez veya calisiyorsa serbest
durus yapar.
2=DI2 Bkz. DI1 segimi.
3=DI3 Bkz. DI1 segimi.
4 =Dl4 Bkz. DI1 segimi.
5=DI5 Bkz. DI1 segimi.
-1 =DIM(INV) Ters DI1 dijital girisi Gzerinden harici bir sinyale gerek vardir. 0 = Calisma izni.
Calisma izni sinyali agiksa suriicu start etmez veya caligiyorsa serbest durug
yapar.
-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi
-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi
-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi
-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi
1602 PARAM KILIT Parametre kilidinin durumunu seger. Kilit, parametrenin kontrol panelinden 1=ACIK
degistiriimesini 6nler.
0 = KILITLI Parametre degerleri kontrol panelinden degistirilemez. Kilit, sifreyi 1603
SIFRE parametresine girdiginizde agilabilir.
Kilit, makrolarin gerceklestirdigi parametre degisikliklerini dnlemez.
1=ACIK Kilit acik. Parametre degerleri degistirilebilir.
2 = KAYDEDILMEDI Kontrol paneli Gzerinden gergeklestirilien parametre degisiklikleri kalici
hafizada saklanmaz. Degistirilmis parametre degerlerini saklamak igin 1607
PARAMETRE HAFIZA degerini 1 (KAYDET) olarak ayarlayin.
1603 SIFRE Parametre kilidi igin sifre seger (bkz. 1602 PARAMETRE KiLIDI parametresi).| 0
0...65535 Sifre. 358 ayari kilidi agar. Deger otomatik olarak 0’a doner.
1604 HATA RESET SEC Hata resetleme sinyali i¢in kaynak seger. Eger hata agmasi sonrasinda artik | 0 = PANEL

hatanin nedeni ortadan kalkmissa, sinyal sirtclyu resetler.

0 = PANEL Hata resetlemesi sadece kontrol panelinden mumkuandur

1=DN DI1 dijital girisi (DI1'in yUkselen kenar tarafinda resetleme) veya kontrol
paneli izerinden resetleme

2 =DI2 Bkz. DI1 segimi.

3=DI3 Bkz. DI1 segimi.

4=Dl4 Bkz. DI1 segimi.

5=DI5 Bkz. DI1 segimi.

7 = START/STOP Dijital giris veya kontrol panelinden bir stop sinyali ile resetleme.

-1 =DI1(INV) Ters cevrilmis DI1 dijital girisi (DI1'in algalan kenari tarafinda resetleme) veya
kontrol paneli Gizerinden resetleme

-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.

-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.

1606 LOKAL KILIT Lokal kontrol moduna girisi devre digi birakir veya lokal kontrol modu Kilit 0=
sinyalinin kaynagini secer. Lokal kilit aktifken lokal kontrol moduna giris devre | SECILMEDI
digi birakilir (paneldeki LOC/REM tusu).

0 = SECILMEDI Lokal kontrole izin vardir.

1=DN DI1 dijital girisi Uzerinden lokal kontrol modu kilit sinyali. DI1 dijital girisinin
yukselen kenari: Lokal kontrol engellenir. DI1 dijital girisinin diisen kenari:
Lokal kontrole izin verilir.

2=DI2 Bkz. DI1 segimi.

3=DI3 Bkz. DI1 segimi.

4=Dl4 Bkz. DI1 segimi.

5=DI5 Bkz. DI1 segimi.

7=0N Lokal kontrol devre digidir.

-1 = DI1(INV) Ters DI1 dijital girisi Gzerinden lokal kilit. Ters DI1 dijital girisinin ylkselen
kenari: Lokal kontrole izin verilir. Ters DI1 dijital girisinin diisen kenari: Lokal
kontrol engellenir.

-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.

-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.

-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.

-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.

1607 PARAMETRE HAFIZA | Gecgerli parametre degerlerini kalici bellege kaydeder. 0 = YAPILDI

0 = YAPILDI Kaydetme tamamlandi

1 =KAYDET Kaydetme devam ediyor

1610 ALARM GOSTER Su alarmlar etkinlestirir/devre disi birakir: ASIRI AKIM (kod: A2001), 0 = HAYIR
YUKSEK GERILIM (kod: A2002), DUSUK GERILIM (kod: A2003) ve CIHAZ
ASIRI SICAKLIK (kod: A2006). Daha fazla bilgi i¢in, bkz. bolim Hata izleme,
sayfa 127.

0 = HAYIR Alarmlar devre digidir.

1=EVET Alarmlar aktiftir.

1611 PARAMETRE GORUN | Parametre gériiniimiinii, yani kontrol panelinde hangi parametrelerin 0 = HAZIR
gOsterilecegini seger. DEGER

Not: Bu parametre sadece, opsiyonel FlashDrop cihazindan
etkinlestirildiginde gorilebilir. FlashDrop parametre listesinin kolayca
Ozellestiriimesini saglar, 6érnegdin segcili parametreler gizlenebilir. Daha fazla
bilgi almak igin bkz. MFDT-01 FlashDrop kullanim kilavuzu (3AFE68591074
[ingilizce]).

FlashDrop parametre degerleri, 9902 UYGULAMA MAKROSU
parametresinin 31 (YUK FD SET) olarak ayarlanmasiyla etkinlestirilir.

0 = HAZIR DEGER

Tdm uzun ve kisa parametre listeleri

1 =FLASHDROP

FlashDrop parametre listesi. Kisa parametre listesini igermez. FlashDrop
cihazi tarafindan saklanan parametreler gorilebilir degildir.

Gergek sinyal ve parametreler




98
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
18 FREK G|R|$ Frekans giris sinyalini isleme. DI5 dijital girisi, frekans girisi olarak
programlanabilir. Frekans girisi harici referans sinyal kaynagi olarak
kullanilabilir. Bkz. 1703/1106 REF1/2 SECIMI parametresi.
1801 FREK GIRIS MIN DI5 frekans girigi olarak kullanildiginda minimum giris degerini tanimlar. 0 Hz
0...16000 Hz Minimum frekans
1802 FREK GIRIS MAX DI5 frekans girigi olarak kullanildiginda maksimum giris deg@erini tanimlar. 1000 Hz
0...16000 Hz Maksimum frekans
1803 FILTRE FREK IN Frekans girisi icin filtre suresi sabitini tanimlar, yani, %63 oraninda biradim |0,1s
degdisiminin olusma suresi.
0,0...10,0 s Filtreleme sire sabiti
20 LIMITLER Stirticti galisma limitleri
2003 MAX AKIM izin verilen maksimum motor akimini tanimlar. 1,8 byA
0,0...1,8 - IbyA Akim
2005 ASIRI GER KONTRL | DC ara devrenin asiri gerilim kontroliinii etkinlestirir/devre digi birakir. 1 = AKTIF
Yiksek ataletli yukun hizh frenleme yapmasi DC bara geriliminin asiri gerilim
denetim limitine ylikselmesine neden olur. DC geriliminin siniri agsmasini
onlemek igin asin gerilim kontrol cihazi frenleme momentini otomatik olarak
azaltir.
Not: Eger surlclye bir fren kiyici ve direng bagli ise kontrol cihazi, kiyma
galismasina izin vermek igin kapal olmalidir (AKTIF DEGIL segenegi).
0 = AKTIF DEGIL Asiri gerilim kontroli aktif degil
1 = AKTIF Asiri gerilim kontroll aktiflestirildi
2006 DUSUK GER Ara DC hattinin dustik gerilim kontroliinu aktiflestirir veya pasiflegtirir. 1= AKTIF
KONTRL Giris glictiniin kesilmesi sonucu DC gerilimi diserse, disuk gerilim kontrol (ZAMAN)
cihazi gerilimi alt limitin (izerinde tutabilmek igin motor hizini otomatik olarak
disUrur. Motor hizinin disurilmesi ile yikin ataleti siirlicliye rejeneratif
enerji saglar ve boéylelikle DC hattinin sarjli kalmasini saglar ve motor serbest
durus yapana kadar bir disUk gerilim agmasi olmasini engeller. Santrifiij
veya fan gibi yiksek ataletli sistemlerde, gli¢ kaybinda galismaya devam
etme fonksiyonu gibi davranir.
0 = AKTIF DEGIL Diisiik gerilim kontrolii aktif degil
1 = AKTIF(ZAMAN) DigUk gerilim kontroll aktiflestirildi. Dusuk gerilim kontroli 500 msn igin aktiftir.
2 = AKTIF Diisiik gerilim kontrolii aktiflestirildi. islem yapmama siire siniri.
2007 MIN FREKANS Sirtctnln ¢ikis frekansinin minimum limitini tanimlar. Pozitif (veya sifir) 0,0 Hz

minimum frekans degeri, biri pozitif ve biri negatif iki aralik tanimlar.
Negatif minimum frekans degeri bir hiz araligi tanimlar.

Not: MIN FREKANS degeri, MAX FREKANS degerini gegmemelidir.

f .
f 2007 degeri < 0 2007 degeri >0

izin verilen frekans aralig

izin verilen frekans aralig 2007

0 0 0 >
-(2007) t
2007 izin verilen frekans aralig
-(2008)

-500,0...500,0 Hz

Minimum frekans
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2008

MAX FREKANS

Aciklama

Sirdcinin gikis frekansinin maksimum limitini tanimlar.

99

Vars.

E: 50,0 Hz/
U: 60,0 Hz

0,0...500,0 Hz

Maksimum frekans. Bkz. 2007 MIN FREKANS parametresi.

2020

FREN KIYICI

Fren kiyici kontrollini seger.

0 = DAHILI

0 = DAHILI

Dahili fren kiyici kontroli.

Not: Fren direnglerinin takilmis ve, 2005 ASIRI GER KONTRL parametre
degderini 0 olarak ayarlayarak, asiri gerilim kontroliiniin kapatiimig
oldugundan emin olun.

1 = HARICI

Harici fren kiyici kontrolu.
Not: Sirlcl yalnizca ABB ACS-BRK-X fren Uniteleri ile uyumludur.

Not: Fren Unitesinin takiimis ve, 2005 ASIRI GER KONTRL parametre
degderini 0 olarak ayarlayarak, asiri gerilim kontrolunin kapatiimig
oldugundan emin olun.

21 START/STOP

Motorun start ve stop modlari

2101

START FONKSIYON

Motor start etme yontemini seger.

1=
OTOMATIK

1 = OTOMATIK

Frekans referansi 0 Hz'den rampalanir.

2 = DC MIKNATIS

Siiriici, galistirma dncesinde DC akimiyla motoru miknatislandirir. On
miknatislama siiresi 2703 DC MIKNATIS ZAM parametresi tarafindan
tanimlanir.

Not: 2 (DC MIKNATIS) segili oldugunda dénen bir motora baglh suricuyt
start etmek mimkiin degildir.

UYARI! Siricl ayarlanan 6n miknatislama siiresi gectiginde, motor
miknatislama tamamlanmamis olsa bile start eder. Tam bir kirlma momentinin
gerektigi uygulamalarda, sabit miknatislama siresinin tam miknatislama ve
moment Uretimi saglayacak uzunlukta oldugundan emin olun.

4 = ASIRI MOMENT

Yuksek bir kesme moment gerektiinde moment yukseltimi secilmelidir.
Siricu, galistirma 6ncesinde DC akimiyla motoru miknatislandirir.
On-miknatislama siiresi 2703 DC MIKNATIS ZAM parametresi tarafindan
tanimlanir.

Moment yikseltimi baglangicta uygulanir. Moment yikseltimi, ¢ikis frekansi
20 HZ'i gectiginde veya referans deg@erine esit oldugunda durdurulur. Bkz.
2110 MOM BOOST AKIM parametresi.

Not: 4 (ASIRI MOMENT) segili oldugunda dénen bir motora bagli suriictyi
start etmek mimkiin degildir.

UYARI! Siricu ayarlanan 6n miknatislama siiresi gectiginde, motor
miknatislama tamamlanmamis olsa bile start eder. Tam bir kirlma momentinin
gerektigi uygulamalarda, sabit miknatislama siresinin tam miknatislama ve
moment Uretimi sadlayacak uzunlukta oldugundan emin olun.

6 = SCAN START

Frekans tarama ile dénerken start (d6nen bir motora baglh striicliy start
etme). Frekansi tanimlamak igin frekans taramasina bagh olarak (2008 MAX
FREKANS...2007 MIN FREKANS araligi). Frekans tanimlama
gerceklesmezse DC miknatislama kullanilir. Bkz. segim 2 (DC MIKNATIS).

7 = SCAN+BOOST

Frekans tarama ile dénerken starti (dénen bir motora bagli surlclyl start
etme) ve moment yukseltimini birlestirir. Bkz. 6 (SCAN START) ve 4 (ASIRI
MOMENT) segimleri. Frekans tanimlama gergeklesmezse moment
yukseltimi kullanilir.

2102

STOP FONKSIYON

Motor stop yontemini secer.

1 =SERBEST

1=SERBEST

Motor gli¢ beslemesinin kesilmesiyle stop etme. Motor serbest durus yapar.
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Uzun parametre modundaki parametreler

Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
2 = RAMPA Rampa boyunca stop etme. Bkz. 22 HIZ/YAV RAMPALAR parametre grubu.
2103 DC MIKNATIS ZAM On miknatislama siiresini tanimlar. Bkz. 2707 START FONKSIYON 0,30 s
parametresi. Start komutunun ardindan siriicii otomatik olarak tanimlanan
strede motoru 6nceden miknatislar.
0,00...10,00 s Miknatislama suresi. Tam motor miknatislamasina izin vermek i¢in bu degeri
yeterli uzunlukta ayarlayin. Cok uzun bir stire motoru asiri derecede isitir.
2104 DC TUTMA DC frenleme fonksiyonunu aktiflestirir. 0=
SECILMEDI
0 = SECILMEDI Aktif degil
2=DC FREN DC akim frenleme fonksiyonu aktif.
2102 STOP FONKSIYON parametresi 1(SERBEST) olarak ayarlanirsa DC
frenleme, start komutu kaldirildiktan sonra uygulanir.
2102 STOP FONKSIYON parametresi 2 (RAMPA) olarak ayarlanirsa DC
frenleme, rampa sonrasinda uygulanir.
2106 DC AKIM REF DC frenleme akimini tanimlar. Bkz. 2704 DC TUTMA parametresi. %30
%0...%100 Motor nominal akiminin yizdesi cinsinden deger (9906 MOTOR NOM AKIM
parametresi)
2107 DC FREN ZAMANI DC frenleme siresini tanimlar. 0,0s
0,0...250,0 s Zaman
2108 START ENGELLEME | Start engelleme iglevini agik veya kapali olarak ayarlar. Strticl aktif olarak | 0 = OFF
start edilmemisse ve galismiyorsa Start engelleme fonksiyonu, asagdidaki
durumlarda bekleyen start komutunu yok sayar ve yeni bir start komutu
gerekir:
- bir hata resetlenir.
- Calisma izni sinyali, baglatma komutu aktifken etkinlesir. Bkz. 1601
CALISMA iZNi parametresi.
- kontrol modu lokalden uzaktan moda gegerse.
- harici kontrol modu HARICI1'den HARICi2'ye veya HARICi2'den HARICIi1'e
gecerse.
0=O0FF Devre disi
1=0N Devrede
2109 ACIL STOP SEGIMI | Harici acil stop komutunun kaynagini seger. 0=
SECILMEDI

Sdrucd, acil stop komutu resetlenene kadar ¢alistirilamaz.

Not: Kurulumda, acil stop cihazlari ve gerekli olabilecek diger tim glivenlik
ekipmanlari bulunmalidir. Striictinin kontrol paneli lizerinde yer alan stop
butonuna basilmasi asagidakileri SAGLAMAZ

- motorun acil stop olarak durdurulmasi.
- sUrtctndn tehlikeli gerilimden ayrilmasi.

0 = SECILMEDI Acil stop fonksiyonu segili degil.

1=DI1 DI1 dijital girisi. 1 = acil stop rampasinda durdurma. Bkz. 2208 ACIL YAV
ZAMANI parametresi. 0 = acil stop komutunun resetlenmesi.

2=DI2 Bkz. DI1 segimi.

3=DI3 Bkz. DI1 segimi.

4=Dl4 Bkz. DI1 segimi.

5=DI5 Bkz. DI1 segimi.

-1 =DI1(INV) Ters DI dijital girigi. 0 = acil stop rampasinda durdurma. Bkz. 2208 ACIL YAV

ZAMANI parametresi. 1 = acil stop komutunun resetlenmesi
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) seg¢imi.
-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.

2110 MOM BOOST AKIM Momentin yikseltiimesi sirasinda uygulanan maksimum akimi ayarlar. Bkz. | %100
2101 START FONKSIYON parametresi.

%15...%300 Yuzde cinsinden deger

2112  SIFIR HIZ GECIK Sifir hiz gecikme fonksiyonu icin gecikmeyi tanimlar. Bu fonksiyon, sorunsuz | 0,0 =
ve hizli restart etmenin gerektigi uygulamalarda faydalidir. Siiriicii, gecikme | SECILMEDI
sirasinda rotorun konumunu hassas bir sekilde takip eder.

Sifir hiz gecikmesi yok Sifir hiz gecikmesi ile
Hiz Hiz
Modiilator kapali:

Motor serbest durus
yapar.

Modulatér enerijili kalir. Motor
gercek 0 hiza dogru yavaslar.

Sifir Hiz i Sifir Hiz

> /
Gecikme

Sifir hiz gecikmesi, 6rnegin, joglama fonksiyonu (7070 JOGGING SEC
parametresi) ile birlikte kullanilabilir.

Sifir hiz gecikmesi yok

Siricu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar. Motorun gergek
hiz1 dahili bir limitin (Sifir hiz) altina diistiigiinde, modilatér kapatilir. inverter
modiilasyonu stop edilir ve motor durusa dogru ilerler.

Sifir hiz gecikmesi ile

Siricu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar. Gergek motor
hizi dahili bir limitin (Sifir hiz) altina dustiglinde, sifir hiz gecikme fonksiyonu

aktiflesir. Gecikme sirasinda fonksiyonlar modiilatérii eneriili tutar: inverter
modulasyon yapar, motor miknatislanir ve surtict hizli restart icin hazirdir.

0,0 = SECILMEDI Gecikme suresi. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa Sifir hiz gecikme
00..600s fonksiyonu devre digi birakilir.

22 HIZIYAV Hizlanma ve yavaslama sureleri

RAMPALAR

2201 RAMPA 1/2 SECIMi Sirtcunln, iki rampa giftinden birini segen sinyali okudugu kaynagi tanimlar; | 5 = DI5
hizlanma/yavaslama cifti 1 ve 2.

Rampa gifti 1 2202 HIZLANMA RAMP 1, 2003 YAVASLAMA RAMP 1 ve
2204 RAMPA SEKLI 1 parametreleri tarafindan tanimlanir.

Rampa cifti 2 2205 HIZLANMA RAMP 2, 2206 YAVASLAMA RAMP 2 ve
2207 RAMPA SEKLI 1 parametreleri tarafindan tanimlanir.

0 = SECILMEDI Rampa gifti 1 kullanilr.

1=DN DI1 dijital girisi. 1 = rampa gifti 2, 0 = rampa gifti 1.
2=DI2 Bkz. DI1 segimi.

3=DI3 Bkz. DI1 segimi.

4=Dl4 Bkz. DI1 segimi.

5=DI5 Bkz. DI1 segimi.

-1 =DI1(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = rampa ¢ifti 2, 1 = rampa ¢ifti 1.

Gergek sinyal ve parametreler
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
2202 HIZLANMA RAMP 1 Hizlanma siresi 1'i; yani hizi sifirdan 2008 MAX FREKANS parametresi 50s
tarafindan tanimlanan hiza gikarmak icin gereken sureyi tanimlar.
- Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli bir sekilde
artarsa motor hizi hizlanma oranini takip eder.
- Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas bir sekilde
artarsa motor hizi referans sinyalini takip eder.
- Eger hizlanma siiresi ¢ok kisa ayarlanmigsa suriicd, stricl ¢alisma
limitlerinin digina gikmamak icin otomatik olarak hizlanmayi uzatir.
Gergek hizlanma siiresi, 2204 RAMPA SEKLI 1 parametresinin ayarina
baghdir.
0,0...1800,0 s Zaman
2203 YAVASLAMA RAMP 1 | Yavaslama suresi 1'i; yani hizi 2008 MAX FREKANS parametresiyle 50s
tanimlanan degerden sifira disirmek icin gereken sureyi tanimlar.
- Eger hiz referansi ayarlanmig yavaslama oranindan daha yavas bir sekilde
diserse motor hizi referans sinyalini takip eder.
- Eger referans ayarlanmis yavaslama oranindan daha hizli bir sekilde
degisirse motor hizi yavaslama oranini takip eder.
- Eger yavaslama siiresi ¢ok kisa ayarlanmissa suriicl, sirtict galistirma
limitlerinin digina gitkmamak igin otomatik olarak yavaslamayi uzatir.
Yiksek ataletli bir uygulama icin kisa yavaglama siiresi gerektiginde suric,
fren direnci ile donatilmalidir.
Gercek yavaglama siiresi, 2204 RAMPA SEKLI 1 parametresinin ayarina
baghdir.
0,0...1800,0 s Zaman
2204 RAMPA SEKLI 1 Hizlanma/yavaglama rampasinin 1 seklini secer. Fonksiyon, acil durdurma | 0,0 = LINEER

(2109 ACIL STOP SECIMI) ve joglama (7010 JOGGING SEC) sirasinda
devre digi birakilir.

0,0 = LINEER
0,0...1000,0 s

0,0 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama ve yavas rampalar
igin uygundur.

0,1...1000,0 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari, kirilgan yuk tagiyan
konveydrler veya bir hizdan diger hiza degisim sirasinda sorunsuz gegis
gereken diger uygulamalar igin idealdir. S-egrisi rampasinin her iki ucunda
simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir parca bulunur.

Yaklasik hesap Hiz Dogrusal rampa: Par. 2204 =0 s
Rampa sekil siresi ve rampa oo | \ .
hizlanma suresi arasinda ;

uygun bir iligki 1/5°dir.

\

S-egrisi rampasi:
Par,2204'>0s

t

Par. 2202 Par. 2204

Gergek sinyal ve parametreler
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
2205 HIZLANMA RAMP 2 Hizlanma siresi 2'yi; yani hizi sifirdan 2008 MAX FREKANS parametresi 60,0 s
tarafindan tanimlanan hiza ¢ikarmak igin gereken sureyi tanimlar.
Bkz. 2202 HIZLANMA RAMP 1 parametresi.
Hizlanma slresi 2 ayni zamanda joglama hizlanma slresi olarak da
kullanilir. Bkz. 1070 JOGGING SEC parametresi.
0,0...1800,0 s Zaman
2206 YAVASLAMA RAMP 2 | Yavaslama suresi 2'yi; yani hizi 2008 MAX FREKANS parametresiyle 60,0 s
tanimlanan degerden sifira disirmek igin gereken stireyi tanimlar.
Bkz. 2203 YAVASLAMA RAMP 1 parametresi.
Yavaslama siiresi 2 ayni zamanda joglama yavaglama siresi olarak da
kullanilir. Bkz. 1010 JOGGING SEGC parametresi.
0,0...1800,0 s Zaman
2207 RAMPA SEKLI 2 Hizlanma/yavaslama rampasinin 2 seklini seger. Fonksiyon, acil durdurma 0,0 = LINEER
(2109 ACIL STOP SECIMi) sirasinda devre digi birakilir.
Rampa sekli 2 ayni zamanda joglama rampa sekli siiresi olarak da kullanilir.
Bkz. 10710 JOGGING SEC parametresi.
0,0 = LINEER Bkz. 2204 RAMPA SEKLI 1 parametresi.
0,0...1000,0 s
2208 ACIL YAV ZAMANI Acil stop etkinlestirildiginde stricinin durdurulma siiresini tanimlar. Bkz. 10s
2109 ACIL STOP SECIMi parametresi.
0,0...1800,0 s Zaman
2209 RAMPA GIRISI 0 Rampa girisini sifira zorlama kaynagini tanimlar. 0=
SECILMEDI
0 = SECILMEDI Secilmedi
1=DN DI1 dijital girisi. 1 = rampa girisi sifira zorlanir. Rampa ¢ikisi, kullanilan rampa
suresine gore sifira rampalanir.
2=DI2 Bkz. DI1 segimi.
3=DI3 Bkz. DI1 segimi.
4=DIl4 Bkz. DI1 segimi.
5=DI5 Bkz. DI1 segimi.
-1 =DIM(INV) Ters dijital giris DI1. 0 = rampa girisi sifira zorlanir. Rampa ¢ikigi, kullanilan
rampa stresine gore sifira rampalanir.
-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
25 KR|T|K HIZLAR | Stricunin galisma izninin olmadigi hiz bantlari araligi.
Kritik Hizlar fonksiyonu, 6rnegin, mekanik rezonans sorunlari sebebiyle belli
motor hizlari veya hiz bantlarindan kaginmanin gerektigi uygulamalarda
kullanilabilir. Kullanici, g kritik hiz veya hiz bandi tanimlayabilir.
2501 KRITIK HIZ SECIM Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir. Kritik hiz islevi belirli | 0 = OFF
hiz araliklarindan kaginir.
Ornek: Bir fan, 18 - 23 Hz ve 46 - 52 Hz araliklarinda olan titresimlere
sahiptir. Strtcunin titresim hiz araliklarini gegmesini saglamak igin:
- Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirin.
- Kritik hiz araliklarini asagidaki sekilde gosterildigi gibi ayarlayin.
fakig (HZ) 1 | Par. 2502 =18 Hz
2 | Par. 2503 = 23 Hz
52 3 | Par. 2504 = 46 Hz
46 4 | Par. 2505 =52 Hz
23
18
1 2 3 4 freferans (H2)
0=OFF Aktif degil
1=0N Aktif
2502 KRITIK HIZ 1 ALT Kritik hiz/frekans aralidi 1 i¢in minimum limiti tanimlar. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Limit. Deger maksimumun iizerinde olamaz (2503 KRITIK HIZ 1 UST
parametresi).
2503 KRITIKHIZ 1 UST Kritik hiz/frekans araligi 1 igin maksimum limiti tanimlar. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Limit. Deger minimumun altinda olamaz (2502 KRITIK HIZ 1 ALT
parametresi).
2504 KRITIKHIZ 2 ALT Bkz. 2502 KRITIK HIZ 1 ALT parametresi. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Bkz. parametre 2502.
2505 KRITIK HIZ 2 UST Bkz. 2503 KRITIK HIZ 1 UST parametresi. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Bkz. parametre 2503.
2506 KRITIK HIZ 3 ALT Bkz. 2502 KRITIK HIZ 1 ALT parametresi. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Bkz. parametre 2502.
2507 KRITIK HIZ3 UST Bkz. 2503 KRITIK HIZ 1 UST parametresi. 0,0 Hz
0,0...500,0 Hz Bkz. parametre 2503.
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
26 MOTOR Motor kontrol degiskenleri
KONTROL
2601 AKI OPTIMIZASYON | Akl optimizasyonu fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir. Aki optimizasyonu, | 0 = OFF
surict nominal yiikiin altinda galisirken motor glriltl seviyesini ve toplam
enerji tuketimini azaltir. Toplam verimlilik (Motor ve siricunuin), yuk
momentine ve hiza bagli olarak %1 ile %10 arasinda arttirilabilir.
Bu fonksiyonun dezavantaji, sirlcinin dinamik performansinin
zayiflamasidir.
0 = OFF Aktif degil
1=0ON Aktif
2603 IR KOMP GER Sifir hizda gikis gerilimi yikseltmeyi tanimlar (IR kompanzasyonu). Tipe gore
Fonksiyon, yliksek momentli uygulamalarda faydalidir. Asiri iIsinmayi degisir
onlemek igin IR kompanzasyon gerilimini miimk{in oldugu kadar dusuk
ayarlayin.
Asagidaki sekilde IR kompanzasyonu gosterilir.
4 Motor A = IR kompanze edilmig
gerilim B = Kompanze edilmemis
Tipik IR kompanzasyon degerleri
asagidaki gibidir:
Py (kW) 0,37]0,75[2,2]4,0
2603 200...240 V birimler
IR comp (V) |8,4 |7,7 |5,6 |8,4
380...480 V birimler
IR comp (V) [14 [14 5684
0,0...100,0 V Gerilim yukseltimi
2604 IR KOMP FREK IR kompanzasyonunun 0 V oldugu frekansi tanimlar. 2603 IR KOMP GER %80
parametresi igin bkz. sekil
%0...%100 Motor frekansinin ytzdesi cinsinden deger.
2605 U/F ORANI Alan zayiflama noktasinin altindaki gerilim/frekans (U/f) oranini seger. 1 =LINEER
1 =LINEER Sabit moment uygulamalari igin dogrusal oran
2 = KARESEL Santrifiijli pompa ve fan uygulamalari icin karesel oran. Karesel U/f oraniyla
glrultl seviyesi, birgok galisma frekansinda daha disUktir.
2606 ANAHTARLAMA Sdrlcunlin anahtarlama frekansini tanimlar. Daha yiksek anahtarlama 4 kHz
FREK frekansi daha az isitsel girltiyle sonuglanir. Ayrica bkz. parametre 2607
ANAH FREK KONT ve bélim Anahtarlama frekansi deder kaybi, I2N,
sayfa 139.
Coklu motorlu sistemlerde anahtarlama frekansini varsayilan degerinden
degistirmeyin.
4 kHz 4 kHz
8 kHz 8 kHz
12 kHz 12 kHz
16 kHz 16 kHz
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Dizin Ad/Segim
2607 ANAH FREK KONT

Aciklama

Anahtarlama frekansi kontroliini etkinlestirir. Strlict dahili sicakligi
artiginda, aktifse 2606 ANAHTARLAMA FREK parametresinin segilmesi
sinirlandirilir. Bkz. asagidaki sekil. Bu fonksiyon, belirli bir calisma
noktasindaki mimkin olan en ylksek anahtarlama frekansina izin verir.
Daha ylksek anahtarlama frekansi daha az isitsel guriilti fakat daha yliksek
dahili kayipla sonuglanir.

fsw A

limit

12 kHz

8kHz| -7 \ Sirticd

! ‘ sicakligi
4KkHz| - -+ ‘

100 °C 110 °C 120 °C T

Vars.
1=0N

1=0ON

Aktif

2= ON (LOAD)

Anahtarlama frekansi ¢ikig akimini sinirlamak yerine yliklemeye adapte
olabilir. Bu, tim anahtarlama segimleri ile maksimum ylklemeye izin verir.
Yukleme secilen anahtarlama frekansi i¢in ¢ok yuksekse, strlici otomatik
olarak gergek anahtarlama frekansini azaltir.

2608 KAYMA KOMP ORANI

Motor kayma kompanzasyon kontrolii i¢in kayma kazancini tanimlar. %100,
tam kayma kompanzasyonu demektir, %0 kayma kompanzasyonu yok
demektir. Tam kayma kompanzasyonuna ragmen statik bir hata oldugu tespit
edilmisse baska degerler kullanilabilir.

Ornek: Siirlicliye 35 Hz sabit hiz referansi verilir. Tam kayma
kompanzasyonuna (KAYMA KOMP ORANI = %100) ragmen, motor
ekseninden manuel olarak yapilan bir takometre 6lgimi 34 Hz hiz degeri
verir. Statik hiz hatasi 35 Hz - 34 Hz = 1 HZ'dir. Hatay1 kompanse etmek igin
kayma kazanci arttiriimahdir.

%0

%0...%200

Kayma kazanci

2609 GURULTU AZALT

GUriltd azaltma fonksiyonunu devreye alir. Giiriltl azaltma, akustik motor
sesini tek bir tonlu frekansa vererek diistk tepe degerli gurilti yogunlugu
olusturmak yerine bir dizi farkli frekanslara dagitir. Rastgele bilesenin
ortalamasi 0 Hz'dir ve 2606 ANAHTARLAMA FREK parametresi tarafindan
ayarlanan anahtarlama frekansina eklenir.

Not:2606 ANAHTARLAMA FREK parametresi 16 kHz olarak ayarlandiginda
parametrenin etkisi yoktur.

0 = AKTIF
DEGIL

0 = AKTIF DEGIL

Devre disi

1= AKTIF

Devrede

2619 DC SABITLEYICI

DC gerilim dengeleyiciyi etkinlestirir veya devre disi birakir. DC dengeleyici,
suriict DC barasinda motor yUku veya zayif besleme sebekesi nedeniyle
ortaya ¢ikan olasi gerilim dalgalanmalarini 6nlemek icin kullanilir. Gerilim
dalgalanmasi durumunda siriici, DC bara gerilimini ve bdylece yik moment
salinimini dengelemek icin frekans referansini ayarlar.

0 = AKTIF
DEGIL

0 = AKTIF DEGIL

Devre disi

1= AKTIF

Devrede
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
30 HATA Programlanabilir koruma fonksiyonlari
FONKSIYONLARI
3001 AI<MIN FONKSIYON | Eger analog giris (Al) sinyali hata limitleri altina diiserse ve Al 0= ) _
« aktif referans kaynag (17 REF YERI SECIMi grubu) olarak kullanilirsa SECILMEDI
* proses veya harici PID kontrolorleri geri beslemesi veya set degeri kaynagi
(40 PROSES PID SET 1 grubu) olarak kullaniliyorsa ve ilgili PID kontrolorti
aktifse surlcu tepkisini tanimlar.
3021 Al1 HATA LIMIT hata limitlerini ayarlar
0 = SECILMEDI Koruma aktif degil.
1 =HATA Siritcu Al1 KAYIP hatasinda agilir (kod: F0007) ve motor serbest durus
yapar. Hata limiti 3027 Al1 HATA LIMIT parametresi tarafindan tanimlanir.
2=SABITHIZ7 Siriicii Al1 KAYIP alarmi iiretir (kod: A2006) ve hizi 1208 SABIT HIZ 7
parametresi tarafindan tanimlanan degere ayarlar. Alarm limiti 3021 Al1
HATA LIMIT parametresi tarafindan tanimlanir.
UYARI! Analog giris sinyalinin kayboldugu bir durumda galismaya
devam etmenin glivenli oldugundan emin olun.
3 =SON HIZ Sdricu Al1 KAYIP alarmi dretir (kod: A2006) ve hizi, sricinin galistigi
seviyede dondurur. Hiz, son 10 saniye Uzerinden hesaplanan ortalama hiza
gore belirlenir. Alarm limiti 30271 Al1 HATA LIMIT parametresi tarafindan
tanimlanir.
UYARI! Analog giris sinyalinin kayboldudu bir durumda calismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
3003 HARICI HATA 1 Harici bir hata 1 sinyali igin bir araylz secer. 0=
SECILMEDI
0 = SECILMEDI Secilmedi
1=DN DI1 dijital girisi (izerinden harici hata gdstergesi. 1: HARICI HATA 1
degerinde hata agmasi (kod: FO074). Motor serbest durus yapar. 0: Harici
hata yok.
2=DI2 Bkz. DI1 segimi.
3=DI3 Bkz. DI1 segimi.
4 =Dl4 Bkz. DI1 segimi.
5=DI5 Bkz. DI1 segimi.
-1 =DI1(INV) Ters DI1 dijital girigi iizerinden harici hata géstergesi. 0: HARICI HATA 1
degerinde hata agmasi (kod: FO074). Motor serbest durus yapar. 1: Harici
hata yok.
-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
3004 HARICI HATA 2 Harici hata 2 sinyali igin bir arayiiz seger. 0=
SECILMEDI

Bkz. 3003 HARICI HATA 1 parametresi.
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Dizin Ad/Segim

3005 MOT TERMIK
KONTROL

Aciklama

Motorda agiri isinma tespit edildiginde strlclniin nasil tepki verecegini
seger.

Sirtct motor sicakligini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:
1) Surtclye enerji verildiginde motor 30°C ortam sicakligindadir.

2) Motor sicaklidi, ya kullanici tarafindan ayarlanabilen (bkz. 3006 MOTOR
TERM ZAMAN, 3007 MOTOR YUK EGRISI, 3008 SIFIR HIZ YUKU ve 3009
KIRILMA NOK FREK parametreleri) ya da otomatik olarak belirlenebilen
motor termik suresi sabiti ve motor yik egrisi kullanilarak hesaplanir. Yuk
egrisi, ortam sicakliginin 30 °C’yi astigi durumda ayarlanmalidir.

Vars.
1 = HATA

0 = SECILMEDI

Koruma aktif degil.

1=HATA

Sicaklik 110°C'yi astiginda, surici MOT ASIR SICAK hatasinda agilir (kod:
F0009) ve motor serbest durus gergeklestirir.

2=ALARM

Motor sicakhigi 90 °C'yi astiginda, siiriicii MOTOR SICAKLIGI alarmi iretir
(kod: A2010).

3006 MOTOR TERM

Motor termik modeli icin termik siire sabitini tanimlar; yani motor sicakliginin

500 s

ZAMAN sabit yuk altinda nominal sicakligin %63'lUne ulasma suresini.
NEMA sinifi motorlar igin UL sartlarina gére 1sil koruma igin yaklasik
hesaplama yapin: Motor termik siresi = 35 - t6. t6 (saniye cinsinden),
motorun nominal akim degerinin alti katinda glvenli bir sekilde ¢alisabilecegi
sire olarak motor Ureticisi tarafindan belirlenmistir.
Sinif 10 agma egrisi igin 1sil stire 350 sn, Sinif 20 agma egrisi i¢in 700 sn ve
Sinif 30 agma egrisi icin ise 1050 sn'dir.
Motor yiikiik
t
Sicaklik artisi | 1
%1001 - - - - - -~
%63} - - -
|
1 t
Par. 3006
256...9999 s Zaman sabiti
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3007 MOTOR YUK EGRISI | Yiik egrisini 3008 SIFIR HIZ YUKU ve 3009 KIRILMA NOK FREK %100
parametreleriyle birlikte tanimlar. Sabit akim, parametre 9906 MOTOR NOM
AKIM degerinin %127'sini astiginda, varsayilan deger %100 ile motor agiri
yuk korumasi ¢alismaktadir.
Varsayilan asiri yuklenebilirlik, motor Ureticilerinin genellikle 30 °C (86 °F)
ortam sicakliginin ve 1000 m (3300 ft) ylksekligin altinda izin verdigi seviye
ile aynidir. Ortam sicakhgi 30 °C'yi (86 °F) astiginda veya kurulum yuksekligi
1000 m'nin (3300 ft) Gzerinde oldugunda, parametre 3007 degderini motor
Ureticisinin Onerisine gore diglrin.
Ornek: Sabit koruma seviyesi motor nominal akiminin %115'i olmaliysa,
parametre 3007 degerini %91'e ayarlayin (= 115/127-%100).
150 Y Cikis akimi ile iligkili (%)
T 9906 MOTOR NOM AKIM
Par. 3007 100= 1
%127 /—
Par. 3008 50 - :
|
| f
Par. 3009
%50...%150 Nominal motor akimiyla iligkili olarak izin verilen strekli motor ytku
3008 SIFIR HIZ YUKU Yiik egrisini 3007 MOTOR YUK EGRISI ve 3009 KIRILMA NOK FREK %70
parametreleriyle birlikte tanimlar.
%25...%150 Nominal motor akiminin bir yiizdesi olarak sifir hizda izin verilen surekli
motor yUki
3009 KIRILMA NOK FREK | Yiik egrisini 3007 MOTOR YUK EGRISI ve 3008 SIFIR HIZ YUKU 35Hz

parametreleriyle birlikte tanimlar.

Ornek: 3006 MOTOR TERM ZAMAN, 3007 MOTOR YUK EGRISI ve 3008
SIFIR HIZ YUKU hazir degerlerdeyken termik koruma agma sureleri.

o = ¢ikis akimi

I = nominal motor akimi

fo = ¢ikig frekansi

3,5 L fark = Kirllma noktasi frekansi A

A = agma zamani ¢

3,0
2,5 1
2,0 1
1,5 1
1,0 1

0,5 1

0 ‘ ‘
0O 02 04 06 08 10 12

1...250 Hz

%100 yukte surlcl ¢ikig frekansi
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
3010 SIKISMA FONK Sirtctnln bir motor sikisma durumuna nasil tepki gosterecegini secer. 0=
Siirlicli, 3012 SIKISMA SURESI parametresi tarafindan ayarlanan siireden | SECILMEDI
daha uzun olarak sikisma bdlgesinde galistirildiysa koruma etkinlesir.
Akim (A)
Sikisma bolgesi
0,95 - par 2003 MAX AKIM ‘
|
1
Cf
Par. 3011
0 = SECILMEDI Koruma aktif degil.
1 =HATA Siiricit MOTOR STALL hatasinda agilir (kod: F0O012) ve motor serbest durus
yapar.
2 = ALARM Sirtict MOTOR STALL alarmi dretir (kod: A2012).
3011 SIKISMA FREK Sikisma fonksiyonu icin frekans limitini tanimlar. Bkz. 3070 SIKISMA FONK | 20,0 Hz
parametresi.
0,5...50,0 Hz Frekans
3012 SIKISMA SURESI Sikisma fonksiyonunun suresini tanimlar. Bkz. 3070 SIKISMA FONK 20s
parametresi.
10...400 s Zaman
3013 DUSUK YUK FONK | Siiriiciiniin diisiik yiike nasil tepki verecegini secer. Koruma asagidaki 0=
durumlarda devreye girer SECILMEDI
- motor momenti 3075 DUSUK YUK EGRISI parametresi tarafindan segilen
egrinin altina duserse,
- ¢ikis frekansi nominal motor frekansinin %10’'undan daha fazlaysa ve,
- yukaridaki kosullar 3074 DUSUK YUK SURESI parametresi tarafindan
ayarlanan slireden daha uzun bir suredir gegerli ise.
0 = SECILMEDI Koruma aktif degil.
1= HATA Siiriici DUSUK YUKLENME hatasinda acilir (kod: FO017) ve motor serbest
durus yapar.
2 =ALARM Siricti DUSUK YUKLENME alarmi Gretir (kod: A2011).
3014 DUSUK YUK SURESI | Diisiik yiik fonksiyonunun zaman sinirini tanimlar. Bkz. 3073 DUSUK YUK |20 s
FONK parametresi.
10...400 s Zaman siniri

Gergek sinyal ve parametreler




Uzun parametre modundaki parametreler

111

Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
3015 DUSUK YUK EGRISI | Diisiik yiik fonksiyonu icin yiik egrisini secer. Bkz. 3073 DUSUK YUK FONK | 1
parametresi.
Twm = motorun nominal momenti
T fn = motorun nominal frekansi (par. 9907)
0,
(%) A Duslk yuk egri turleri
80 | )
- %70
60 - @
. %50
) —
40 ( I ) / &@
i — — %30
20 - //\@
f
0 T T T T T T T
In 24 fn
1...5 Sekildeki yik egri tipi
3016 BESLEME FAZI Siriclnin, besleme fazi kayiplarina, érnegin DC gerilim dalgalanmasi asiri | 0 = HATA
olursa nasil tepki verecegini belirler.
0 = HATA DC gerilim dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'UnU gectiginde, sirlcu
GIRIS FAZ KAYBI hatasinda agilir (kod: F0022) ve motor serbest durus
gerceklestirir.
1 = LIMIT/ALARM DC gerilimi dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'Un0 gegctiginde surlci
cikis akimi sinirlandirilir ve GIRIS FAZ KAYBI alarmi (kod: A2026) iiretilir.
Alarm aktivasyonu ve ¢ikis akiminin sinirlanmasi arasinda 10 sn'lik bir
gecikme bulunmaktadir. Dalgalanma 0,3 - |,4 minimum sinir altina digene
kadar akim sinirlanir.
2 =ALARM DC dalgalanmasi nominal DC geriliminin %14'Gni gegtiginde, siriicti GIRIS
FAZ KAYBI alarmi (kod: A2026) Uretilir.
3017 TOPRAK HATASI Motorda veya motor kablosunda bir toprak hatasi oldugu tespit edildiginde 1= AKTIF
surliciiniin nasil tepki verecegini secer. Koruma sadece kalkis sirasinda
aktiftir. Giris g hatti Gizerindeki toprak hatasi korumayi etkinlestirmez
Not: Toprak hatasinin devre disi birakilmasi garantiyi gecersiz kilabilir.
0 = AKTIF DEGIL Yiikleme yok
1 = AKTIF Siricti TOPRAK HATASI hatasinda acilir (kod: F0016).
3021  Al1 HATA LIMIT Analog girig Al1 igin hata veya alarm seviyesini belirler. Eger 3007 AI<MIN %0,0

FONKSIYON parametresi 1 (HATA), 2 (SABIT HIZ 7) veya 3 (SON HIZ)
olarak ayarlanmigsa, analog giris sinyali belirlenen seviyenin altina
dustuguinde suriicu alarm veya hata Al1 KAYIP (kod: A2006 veya F0007)
Uretir.

Bu siniri, 7307 MINIMUM Al1 parametresi tarafindan tanimlanan seviyenin
altinda ayarlamayin.

%0,0...%100,0

Tam sinyal aralidinin ylzdesi cinsinden deger
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
3023 KABLAJ HATASI Giris besleme ve motor kablo baglantisinin hatali oldugu tespit edildiginde 1 = AKTIF
surticinin nasil tepki verecegini belirler (6rnegin, giris besleme kablosu
surliciiniin motor baglantisina baglanmissa).
Not: Kablo hatasinin (toprak hatasi) devre digi birakilmasi garantiyi gegersiz
kilabilir.
0 = AKTIF DEGIL Yikleme yok
1= AKTIF Surici CIKIS KABLOLAMA hatasinda (kod F0035) agilir.
31 0TOMAT|K Otomatik hata resetleme. Otomatik resetler sadece belli hata tirleri ile ve
otomatik reset fonksiyonu o hata tirinde aktiflestirildiginde mumkuanddr.
RESET
3101  OR TEKRAR SAYISI | Siricunin 3702 OR TEKRAR PERYOD parametresi tarafindan tanimlanan | 0
sure iginde gergeklestirdigi otomatik hata resetlerinin sayisini tanimlar.
Eger otomatik resetlemelerin sayisi bu belirlenen sayiy1 asarsa (deneme
suresi icerisinde) suriict ek otomatik resetlemeleri engeller ve stop
konumunda kalir. Suriict, kontrol panelinden veya 1604 HATA RESET SEC
parametresi tarafindan segilen bir kaynaktan resetlenmelidir.
Ornek: 3702 OR TEKRAR PERYOD parametresi tarafindan tanimlanan
deneme siiresi boyunca ¢ hata meydana geldi. Son hata ancak 3101 OR
TEKRAR SAYISI parametresi tarafindan tanimlanan sayi 3 veya daha fazla
ise resetlenir.
Deneme suresi
e p t x = Otomatik resetleme
0...5 Otomatik resetlerin sayisi
3102 OR TEKRAR Otomatik hata reset fonksiyonu icin sire tanimlar. Bkz. 3707 OR TEKRAR 30,0s
PERYOD SAYISI parametresi.
1,0...600,0s Zaman
3103 GECIKME SURESI Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baslamadan 6nce siriiciiniin 0,0s
beklemesi gereken sureyi tanimlar. Bkz. 3707 OR TEKRAR SAYISI
parametresi. Gecikme suresi sifir olarak ayarlanirsa siriicii hemen resetlenir.
0,0...120,0s Zaman
3104 ORASIRI AKIM Asiri akim hatasi igin otomatik reseti etkinlestirir/devre digi birakir. 3103 0 = AKTIF
GECIKME SURESI parametresi tarafindan belirlenen gecikmeden sonra DEGIL
ASIRI AKIM hatasini (kod:F0001) otomatik olarak resetler.
0 = AKTIF DEGIL Aktif degil
1= AKTIF Aktif
3105 ORASIRIGER Ara devre asiri gerilim hatasi igin otomatik reseti etkinlestirir/devre digl 0 = AKTIF
birakir. 3103 GECIKME SURESI parametresi tarafindan belirlenen DEGIL
gecikmeden sonra DC ASIRI GER hatasini (kod:F0002) otomatik olarak
resetler.
0 = AKTIF DEGIL Aktif degil
1= AKTIF Aktif
3106 OR DUSUK GER Ara devre disik gerilim hatasi igin otomatik reseti etkinlestirir/devre disi 0 = AKTIF
birakir. 3103 GECIKME SURESI parametresi tarafindan belirlenen DEGIL

gecikmeden sonra DC DUSUK GER hatasini (kod:F0006) otomatik olarak
resetler.

0 = AKTIF DEGIL

Aktif degil

1 = AKTIF

Aktif
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
3107 AR AI<MIN AI<MIN (analog giris sinyali, izin verilen minimum seviye altinda) hatasi A/ | 0 = AKTIF
KAYIP igin otomatik reseti etkinlestirir/devre disi birakir (kod: F0007). 3103 | DEGIL
GECIKME SURESI parametresi tarafindan belirlenen gecikmeden sonra
hatayi otomatik olarak resetler.
0 = AKTIF DEGIL Aktif degil
1 = AKTIF Aktif
UYARI! Analog giris sinyali yeniden gelmisse surticl uzun bir stop
suresinden sonra bile restart edebilir. Bu 6zelligin kullaniminin
tehlikeye yol agmayacagindan emin olun.
3108 OR HARICI HATA HARICI HATA 1/HARICI HATA2 hatalari igin otomatik resetlemeyi 0 = AKTIF
etkinlestirir/devre disi birakir (kod: FO014/F0015). 3103 GECIKME SURESI | DEGIL

parametresi tarafindan belirlenen gecikmeden sonra hatayi otomatik olarak
resetler.

0 = AKTIF DEGIL

Aktif degil

1= AKTIF

Aktif
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
32 DENET|M Sinyal denetimi. Suriict, kullanici tarafindan segilebilir belli degiskenlerin

kullanici tarafindan tanimli olan limitlerin icinde olup olmadigini izler.

Kullanici hiz, akim vs. i¢gin limitler belirleyebilir. Denetim durumu réle gikisi

cikigl ile izlenebilir. Bkz. 14 ROLE CIKISLARI parametre grubu.
3201 DENETIM1 PAR ilk denetlenen sinyali secer. Denetim limitleri 3202 DENETIM1 LIM ALT ve | 103

UST (par. 3203)
ALT (par. 3202)

Enerji verilmis (1) -

Enerji verilmis (1)

A
ALT (par. 3202)-
UST (par. 3203)

Enerji verilmis (1) -

Enerji verilmis (1)

3203 DENETIM1 LiM UST parametreleri tarafindan tanimlanir.

Ornek 1: 3202 DENETIM1 LIM ALT < 3203 DENETIM1 LiM UST ise

Durum A = 7401 ROLE GIKIS 1 degeri DENETIM1 UST olarak ayarlanmis.
3201 DENETIM1 PAR ile segilen sinyalin degeri 3203 DENETIM1 LiM UST
tarafindan tanimlanan denetim sinirini gegerse role enerjilendirilir.
Denetlenen deger 3202 DENETIM1 LiM ALT tarafindan tanimlanan alt sinirin
altina dustuginde réle enerjili kalir.
Durum B = 7401 ROLE CIKIS 1 degeri DENETIM1 ALT olarak ayarlanmis.
3201 DENETIM1 PAR ile segilen sinyalin degeri 3202 DENETIM1 LIM ALT
tarafindan tanimlanan denetim sinirinin altina duserse réle enerjilendirilir.
Denetlenen deder 3203 DENETIM1 LIM UST tarafindan tanimlanan st
limitin Gzerine ¢iktiginda réle enerijili kalir.
Denetlenen parametrenin degeri

Olay A

0

Olay B

i

—

Denetlenen parametrenin degeri

Ornek 2: 3202 DENETIM1 LIM ALT > 3203 DENETIM1 LIM UST ise

Alt sinir 3203 DENETIM1 LiM UST, denetlenen deger 3202 DENETIM1 LiM
ALT Ust sinirini agana kadar aktif olarak kalir ve bunu aktif sinir haline getirir.
Denetlenen sinyal 3203 DENETIM1 LIM UST alt sinirinin altina diisene
kadar yeni sinir aktif olarak kalir.
Durum A = 7401 ROLE CIKIS 1 degeri DENETiIM1 UST olarak ayarlanmig.
Denetlenen sinyal aktif siniri gectiginde role enerjilendirilir.

Durum B = 7401 ROLE CIKIS 1 degeri DENETIM1 ALT olarak ayarlanmis.
Denetlenen sinyal aktif sinirin altina distiginde rélenin enerjisi kesilir.

AKktif limit

Olay A ‘ ]

o !
|1
Lo

'

Olay B
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Dizin Ad/Seg¢im Aciklama Vars.
0, X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. Ornegin, 102 = 0102
HIZ.
0 = secilmedi.
3202 DENETIM1LIMALT | 32071 DENETIM1 PAR parametresi tarafindan segilmis ilk denetlenen sinyal | -
icin alt siniri tanimlar. Deger limitin altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3207 DENETIM1 PAR ayarina gore degisir. -
3203 DENETIM1 LIM UST | 3207 DENETIM1 PAR parametresi tarafindan segilmis ilk denetlenen sinyal | -
icin Ust siniri tanimlar. Deg@er limitin Ustiindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3207 DENETIM1 PAR ayarina gére degisir. -
3204 DENETIM2 PAR ikinci denetlenen sinyali seger. Denetim limitleri 3205 DENETIM2 LIM ALT ve | 104
3206 DENETIM2 LiM UST parametreleri tarafindan tanimlanir. Bkz. 3201
DENETIM1 PAR parametresi.
X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. Ornegin, 102 = 0102
HIZ.
3205 DENETIM2 LiM ALT 3204 DENETIM2 PAR parametresi tarafindan segilmis ikinci denetlenen -
sinyal igin alt siniri tanimlar. Deger limitin altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3204 DENETIM2 PAR ayarina gore degisir. -
3206 DENETIM2 LIM UST | 3204DENETIM2 PAR parametresi tarafindan segilmis ikinci denetlenen -
sinyal igin Ust siniri tanimlar. Deg@er limitin Ustliindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3204 DENETIM2 PAR ayarina gore degisir. -
3207 DENETIM3 PAR Ugiincii denetlenen sinyali seger. Denetim limitleri 3208 DENETIM3 LIM ALT | 105
ve 3209 DENETIM3 LiM UST parametreleri tarafindan tanimlanir. Bkz. 3201
DENETIM1 PAR parametresi.
X...X 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. Ornegin, 102 = 0102
HIZ.
3208 DENETIM3 LIM ALT | 3207 DENETIM3 PAR parametresi tarafindan secilmis (igiincii denetlenen | -
sinyal igin alt siniri tanimlar. Deger limitin altindaysa denetim devreye girer.
X...X Ayar arali§i, parametre 3207 DENETIM3 PAR ayarina gore degisir. -
3209 DENETIM3 LIM UST | 3207DENETIM3 PAR parametresi tarafindan segilmis tiglincli denetlenen -
sinyal igin Ust siniri tanimlar. Deg@er limitin Ustliindeyse denetim devreye girer.
X...X Ayar araligi, parametre 3207 DENETIM3 PAR ayarina gore degisir. -
33 B||_G| Yazihm paket versiyonu, test tarihi, vb.
3301 YAZILIM VERSIYON | Yazilim paketinin versiyonunu goriintiiler.
0000...FFFF (hex) Ornegin, 135B hex
3302 YUKLEME Yukleme paketinin versiyonunu goérintdler. Tipe gore
VERSIYON degisir
2001...20FF hex 2021 hex = ACS150-0OnE-
2022 hex = ACS150-0nU-
3303 TEST TARIHI Test tarihini gosterir. 00,00

YY.WW (yil, hafta) bicimindeki tarih degeri
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
3304 SURUCU TiPI Siiriicii akim ve gerilim degerlerini goriintiiler. 0x0000 hex
0000...FFFF hex XXXY hex bicimindeki deger:
XXX = Amper cirlsinden sUrdcinin nominal akimi. “A”, ondalik noktasini
g0Ostermektedir. Ornegin, XXX 8A8 ise nominal akim 8,8A'dir.
Y = Sirtcinin nominal gerilimi:
1=1faz 200...240 V
2 =3faz 200...240 V
4 = 3 faz 380...480 V
34 PANEL Panel Gizerinde gorintilenecek sinyallerin segilmesi
AYARLARI
3401 SINYAL 1 PAR Cikis modunda kontrol panelinde goriintiilenecek ilk sinyali belirler. 103
3401 34|04 3405
© 49
Hz
OUTPUT FWD

0, 101...162

01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. Ornegin, 102 = 0102
HIZ. Degeri 0 olarak ayarlanirsa sinyal secilmez.

3401 SINYAL 1 PAR, 3408 SINYAL 2 PAR ve 3415 SINYAL 3 PAR parametre
degerleri 0 olarak ayarlanmigsa, n.A. gérintilenir.

3402 SINYAL 1 MIN

3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segcilen sinyal icin minimum
degeri tanimlar.
Ekran A
degeri
3407 -

3406 -~

. Kaynak degeri

3402
Not: Parametre 3404 CIKIS 1 DSP FORM ayari 9 (DIREKT) olarak
ayarlandiysa, parametre gegerli degildir.

X...X

Ayar aralidi, 3401 SINYAL 1 PAR parametre ayarina gére degisir.

3403 SINYAL 1 MAX

3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal igin maksimum
degeri tanimlar. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi igin bkz. sekil.

Not: Parametre 3404 CIKIS 1 DSP FORM ayari 9 (DIREKT) olarak
ayarlandiysa, parametre gegerli degildir.

Ayar aralidi, 3401 SINYAL 1 PAR parametre ayarina gére degisir.
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3404 CIKIS 1 DSP FORM

Aciklama

3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen goriintiillenen sinyalin
bigimini tanimlar.

117

Vars.
9 = DIREKT

0=+/-0 isaretli/isaretsiz deger. Birim, 3405 CIKIS 1 BIRIM parametresi tarafindan
1=+/-00 segilir.
2=+/-0,00 Ornek PI (3,14159):
— 3404 degeri Ekran Aralik
3 = +-0,000 10 +3 -32768..+32767
4=+0 +1-0,0 +31
5=+0,0 +/-0,00 + 3,14
6 = +0,00 +/-0,000 + 3,142
+0 3 0,...65535

7 =+0,000 00 31

+0,00 3,14

+0,000 3,142
8 = BARMETRE Bu uygulamada gubuk grafik bulunmamaktadir.
9 = DIREKT Dogrudan deger. Ondalik nokta yeri ve dlgim birimleri kaynak sinyaliyle

aynidir.
Not: 3402, 3403 ve 3405...3407 parametreleri etkisizdir.

3405 CIKIS 1 BIRIM

3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen gériintiilenen sinyal icin
birimi tanimlar.

Not: Parametre 3404 CIKIS 1 DSP FORM ayari 9 (DIREKT) olarak
ayarlandiysa, parametre gecerli degildir.

Not: Birim secimi, de@erleri donustiirmez.

0 = BiRIMSIZ Birim segili degil
1=A Amper

2=V Volt

3=Hz Hertz

4=2 Yilzde

5=sn Saniye

6=s Saat

7 =rpm Dakikadaki donug sayisi
8 =kh Kilosaat

9=°C Santigrat

11 =mA Miliamper
12=mV Milivolt

3406 CIKIS 1 MIN

3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal igin minimum
goriintiileme degerini ayarlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.

Not: Parametre 3404 GIKIS 1 DSP FORM ayari 9 (DIREKT) olarak
ayarlandiysa, parametre gecerli degildir.

X...X

Ayar aralidi, 34071 SINYAL 1 PAR parametre ayarina gére degisir.

3407 CIKIS 1 MAX

3401 SINYAL 1 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal igin maksimum
gériintiileme degerini ayarlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.

Not: Parametre 3404 GIKIS 1 DSP FORM ayari 9 (DIREKT) olarak
ayarlandiysa, parametre gecerli degildir.

Ayar aralidi, 3401 SINYAL 1 PAR parametre ayarina gére degisir.
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
3408 SINYAL 2 PAR Cikis modunda kontrol panelinde gériintiilenecek ikinci sinyali belirler. Bkz. | 104
3401 SINYAL 1 PAR parametresi.
0, 102...162 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. Ornegin, 102 = 0102
HIZ. Degeri 0 olarak ayarlanirsa sinyal segilmez.
3401 SINYAL 1 PAR, 3408 SINYAL 2 PAR ve 3415 SINYAL 3 PAR parametre
degerleri 0 olarak ayarlanmigsa, n.A. géruntilenir.
3409 SINYAL 2 MIiN 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal igin minimum -
degeri tanimlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.
X...X Ayar araligi, parametre 3408 ayarina gore degisir. -
3410 SINYAL 2 MAX 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal icin maksimum -
degeri tanimlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.
X...X Ayar aralidi, 3408 SINYAL 2 PAR parametre ayarina goére degisir. -
3411 CIKIS 2 DSP FORM 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen gériintiilenen sinyalin 9 = DIREKT
bigimini tanimlar.
Bkz. 3404 CIKI$ 1 DSP FORM parametresi. -
3412 CIKIS 2 BIRIM 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segilen gériintiilenen sinyal igin | -
birimi tanimlar.
Bkz. 3405 CIKIS 1 BIRIM parametresi. -
3413 CIKIS 2 MIN 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segcilen sinyal igin minimum -
gériintiileme degerini ayarlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.
X...X Ayar araligi, 3408 SINYAL 2 PAR parametre ayarina gére degisir. -
3414 CIKIS 2 MAX 3408 SINYAL 2 PAR parametresi tarafindan segcilen sinyal igcin maksimum -
gériintiileme degerini ayarlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.
X...X Ayar araligi, 3408 SINYAL 2 PAR parametre ayarina gére degisir. -
3415 SINYAL 3 PAR Cikis modunda kontrol panelinde gériintiilenecek tgtincu sinyali belirler. Bkz. | 105
3401 SINYAL 1 PAR parametresi.
0, 102...162 01 CALISMA VERILERI grubundaki parametre dizini. Ornegin, 102 = 0102
HIZ. Degeri 0 olarak ayarlanirsa sinyal segilmez.
3401 SINYAL 1 PAR, 3408 SINYAL 2 PAR ve 3415 SINYAL 3 PAR parametre
degerleri 0 olarak ayarlanmigsa, n.A. gorintilenir.
3416 SINYAL 3 MIN 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal i¢in minimum -
degeri tanimlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.
X...X Ayar araligi, parametre 3415 SINYAL 3 PAR ayarina gére degisir. -
3417  SINYAL 3 MAX 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal icin maksimum -
degeri tanimlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MIN parametresi.
X...X Ayar araldi, 3415 SINYAL 3 PAR parametre ayarina gére degisir. -
3418 CIKIS 3 DSP FORM 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen gériintiilenen sinyalin 9 = DIREKT
bigimini tanimlar.
Bkz. 3404 CIKI$ 1 DSP FORM parametresi. -
3419 CIKIS 3 BIRIM 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen gériintiilenen sinyal igin | -
birimi tanimlar.
Bkz. 3405 CIKIS 1 BIRIM parametresi. -
3420 CIKIS 3 MIN 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal igin minimum -
gériintiileme degerini ayarlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MiN parametresi.
X...X Ayar araligi, 3415 SINYAL 3 PAR parametre ayarina gére degisir. -
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3421  CIKIS 3 MAX 3415 SINYAL 3 PAR parametresi tarafindan segilen sinyal icin maksimum -
gériintiileme degerini ayarlar. Bkz. 3402 SINYAL 1 MiN parametresi.
X...X Ayar araligi, 3415 SINYAL 3 PAR parametre ayarina gére degisir. -
40 PROSES PID Proses PID (PID1) kontrol parametre seti 1.
SET 1
4001 KAZANC Proses PID kontrol cihazinin kazanimini tanimlar. Yiksek kazang hizda 1,0
salinim meydana getirebilir.
0,1...100,0 Kazang. 0,1'de PID kontrol cihazi ¢ikigi hata dederinin onda biri kadar
degisiklige ugrar. 100°’de PID kontrol cihazi ¢ikigl hata degerinin yiz kati
kadar degisiklige ugrar.
4002 ENTEGRAL SURE Proses PID1 kontrol cihazi i¢in bir entegral stre tanimlar. Entegral stire, 60,0 s
kontrol cihazi ¢ikisinin, hata degeri sabitken dedisme oranini tanimlar.
Entegral sure kisaldikga surekli hata degerinin dizeltiimesi de hizlanir.
Entegral strenin ¢ok kisa olmasi kontrolli dengesiz hale getirir.
A A
/ < A = Hata
B | - B = Hata deger adimi
_ C = Kontrol cihazi ¢ikisi kazang = 1
D (4001=10)— & | D = Kontrol cihazi ¢ikigi kazang = 1(
C (4001 =1) | | \
| t
| »
< 4002 —,
0,0...3600,0 s Entegral sire. Eger parametre degeri sifir olarak ayarlanmigsa entegrasyon
(PID kontrol cihazi | kismi) devre digidir.
4003 TUREV SURE Proses PID kontrol cihazinin tlirev slresini tanimlar. Hata degeri degistiginde | 0,0 s

tirev alma kontrol cihazi ¢ikigini gl¢lendirir. Tlrev suresi ne kadar uzun
olursa, degisim sirasinda hiz kontrol cihazi ¢ikisi o kadar ¢ok gli¢lendirilir.
Eger turev silresi sifira ayarlanirsa, kontrol cihazi Pl kontrol cihazi, yoksa
PID kontrol cihazi olarak galisir.

Turev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini saglar.

Tirev 1 kutuplu filtreyle filtrelenir. Filtre zaman sabiti, 4004 PID TUREV
FILTRE parametresi tarafindan tanimlanir.

Hata islem hata degeri

%100} - - - - - y

|

|

|

%0 ‘ ¢
PID ¢ikigi Kontrol cihazi gikisinin D kismi

Kazang } s

4001
<« 4003 >

0,0...10,0s

Turev suresi. Eger parametre degeri sifir olarak ayarlanmissa PID kontrol

cihazi tirev kismi devre digidir.

Gergek sinyal ve parametreler
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
4004 PID TUREV FILTRE Proses PID kontrol cihazinin tiirev kismi igin filtreleme zaman sabitini 10s
tanimlar. Filtre suresinin artirilmasi tiirevi dizlestirir ve girultiyl azaltir.
0,0...10,0 s Filtreleme sure sabiti. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa tirev filtresi
devre digi birakilir.
4005 HATA DEG TERSLE | Geri besleme sinyali ile siiriicii hizi (siiriicii ¢ikis frekansi) arasindaki iliskiyi | 0 = HAYIR
seger.
0 = HAYIR Normal: Geri besleme sinyalinde azalma siriict hizini (strlcu gikis frekansi)
artinr. Hata = Ref - Fbk
1=EVET Ters: Geri besleme sinyalinde azalma surlcu hizini (suriicu cikis frekansi)
azaltir. Hata = Fbk - Ref
4006 BIRIMLER PID kontrol cihazina ait gercek degerler icin birim seger. 4=%
0...12 Bkz. 3405 CIKIS 1 BIRIM parametresi secimleri 0...12 (BIRIMSIZ...mV).
4007 BIRIM OLCEGI 4006 BIRIMLER parametresi tarafindan secilen ekran parametresi icin 1
ondalik sayl konumunu tanimlar.
0...4 Ornek PI (3,14159)
4007 degeri Girig Ekran
0 00003 3
1 00031 3.1
2 00314 3,14
3 03142 3,142
4 31416 3,1416
4008 %0 DEGERI 4009 %100 DEGERI parametresi ile birlikte PID kontrol cihazinin gergek 0
degderlerine uygulanan élgeklendirmeyi tanimlar.
Birimler (4006)
Olgek (4007) +%1000
J .
4009 - ‘
|
4008 - |
| | Dahili 6lgek (%)
- %0 %100
-%1000
X...X Birim ve aralik 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLCEGI parametreleri
tarafindan belirlenen birim ve dlgcege baghdir.
4009 %100 DEGERI 4008 %0 DEGERI parametresi ile birlikte PID kontrol cihazinin gergek 100
degderlerine uygulanan 6lgeklendirmeyi tanimlar.
X...X Birim ve aralik 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLCEGI parametreleri
tarafindan belirlenen birim ve dlgege baghdir.
4010 SET DEGERI SECIM | Proses PID kontrol cihazi referans sinyali kaynadini seger. 2=POT

0 = PANEL Kontrol paneli
1=AN1 Analog giris Al1
2=POT Potansiyometre

11 = DI3U,4D(RNC)

DI3 dijital girisi: Referans artigi. Dijital giris DI4: Referans azalisi. Stop
komutu referansi sifir degerine getirir. Bu segim aktif hale geldiginde (HARICI
1'den HARICI 2'ye gegciste) referans bu kontrol konumunun (ve bu segimin)
en son aktif oldugu zaman kullanilan degere doner.
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
12 = DI3U,4D(NC) DI3 dijital girisi: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans azaligl. Program
aktif referansini saklar (bir stop komutu ile resetlenmez). Bu secim aktif hale
geldiginde (HARICI 1'den HARICI 2'ye gegiste) referans bu kontrol
konumunun (ve bu se¢imin) en son aktif oldugu zaman kullanilan degere
doner.
14 = Al1+POT Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) + POT(%) - %50
15 = Al*POT Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al(%) - (POT(%) / %50)
16 = Al1-POT Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) + %50 - POT(%)
17 = Al/POT Referans, asagidaki denklem kullanilarak hesaplanir:
REF = Al1(%) - (%50 / POT (%))
19 = DAHILI 4011 DAHILI SET DEGER parametresi tarafindan belirlenen bir sabit deger
31 =DI4U,5D(NC) Bkz. DI3U,4D(NC) segimi.
32 = FREK GIRIS Frekans girisi
4011 DAHILI SET DEGER | 4010 SET DEGERI SECIM parametresi degeri 19 (DAHILI) olarak 40
ayarlanmis iken proses PID kontrol cihazi referansi olarak bir sabit deger
seger.
X...X Birim ve aralik 4006 BIRIMLER ve 4007 BIRIM OLCEGI parametreleri
tarafindan belirlenen birim ve dlgege baglidir.
4012 SET DEGERI MIN Segilen PID referans sinyal kaynagi icin minimum degeri belirler. Bkz. 4070 | %0,0
SET DEGERI SECIM parametresi.
-%500,0...%500,0 Yuzde cinsinden deger.
Ornek: Al1 analog girisi PID referans kaynagi olarak segilir (4070 SET
DEGERI SECIM parametresinin degeri 1 = Al1'dir). Referans minimum ve
maksimumu asagida gdsterildigi gibi 7307 MINIMUM Al1 ve 1302 MAXIMUM
Al1 ayarlarina karsilik gelir:
A Ref
Ref  MAX > MIN 4012} MIN > MAX
4013 | (MIN)
(MAX) |
|
|
! 4013
4012 | | 1
(MIN) AT (%) (MAX) | A1 (%)
1301 1302 1301 1302
4013 SET DEGERI MAX Segilen PID referans sinyal kaynagi igin maksimum degeri belirler. Bkz. 4010 | %100,0
SET DEGERI SECIM ve 4012 SET DEGERI MIN parametreleri.
-%500,0...%500,0 Yizde cinsinden deger
4014 GERI BESLE SEGIM | Proses PID kontrol cihazi igin proses gercek degerini (geri besleme sinyali) | 1 = GSIN1

seger: GSIN1 ve GSIN2 degiskenlerinin kaynagdi 4076 GERCEK 1 GIRIS ve
4017 GERCEK 2 GIRIS parametreleri tarafindan daha ayrintili olarak
tanimlanmisglaridir.

1= GSIN1

GSIN1

2 = GSIN1-GSIN2

GSIN1 ve GSIN2’nin farki

3 = GSIN1+GSIN2

GSIN1 ve GSIN2’nin toplami

4 = GSIN1*GSIN2

GSIiN1 ve GSIN2'nin carpimi

Gergek sinyal ve parametreler
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
5= GSIN1/GSIN2 GSIN1 ve GSIN2’nin bélimi
6 = MIN(A1,A2) GSIN1 ve GSIN2 arasindan daha kiiciik olanini seger
7 = MAX(A1,A2) GSIN1 ve GSIN2 arasindan daha biiyiik olanini seger
8 = sqrt(A1-A2) GSIN1 ve GSIN2 farkinin karekdki
9 = sqA1+sqA2 GSIN1 ve GSIN2 karekéklerinin toplami
10 = sqrt(GER1) GSIN1'in kare kékii
4015 GERIBESLE CARP | 4014 GERI BESLE SECIM parametresi tarafindan tanimlanan deger icin ek | 0,000
¢arpan tanimlar. Parametre genellikle geri besleme degerinin bir baska
degdisken kullanilarak hesaplandigi uygulamalarda kullaniimaktadir (6rn.
basing farkindan akis).
-32,768...32,767 Carpan. Parametre degeri sifir olarak ayarlanirsa ¢arpan kullaniimaz.
4016 GERCEK 1 GIRIS Gercgek deger 1 (ACT1) icin kaynak tanimlar. Ayni zamanda bkz. 4018 1=AN1
GERCEK 1 MIN parametresi.
1=AN1 ACT1 icin analog giris 1 kullanir
2=POT ACT1 igin potansiyometre kullanir
3 = AKIM ACT1 i¢in akim kullanir
4 = MOMENT ACT1 icin moment kullanir
5=GUC ACT1 igin giig kullanir
4017 GERCEK 2 GIRIS Gergek deger 2 (GSIN2) igin kaynak tanimlar. Ayni zamanda bkz. 4020 1=AN
GERCEK 2 MIN parametresi.
Bkz. 4016 GERCEK 1 GIRIS parametresi.
4018 GERCEK 1 MIN ACT1 i¢in minimum degeri ayarlar. %0

Kullanilan kaynak sinyali ACT1 gercek degeri olarak dlgeklendirir (4016
GERCEK 1 GIRIS parametresi tarafindan tanimlanir).

Par 4016 Kaynak Kaynak min. Kaynak maks.
1 Analog giris 1 1301 MINIMUM Al1 {1302 MAXIMUM Al1
2 Potansiyometre |- -
3 Akim 0 2 - nominal akim
4 Moment -2 - nominal moment|2 - nominal moment
5 Glg -2 - nominal gl 2 - nominal guiig

A = Normal; B = Ters (ACT1 minimum > ACT1 maksimum)

ACT1 (%)A

ACT1 (%)
A 4018}

4019

4018 40191

Kaynak min.  Kaynak m;ks. Kaynak min. Kaynak‘ maks.

Kaynak sinyali Kaynak sinyali

-%1000...%1000

Yizde cinsinden deger
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Uzun parametre modundaki parametreler

123

Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
4019 GERCEK 1 MAX ACT1 igin analog bir girisin segili oldugu durumlarda ACT1 degiskeni igin %100
maksimum degeri tanimlar. Bkz. 4076 GERGEK 1 GIRIS parametresi. ACT1
minimum (4078 GERCEK 1 MIN) ve maksimum ayarlari 6l¢iim cihazindan
gelen gerilim/akim sinyalinin, proses PID kontrol cihazi tarafindan kullanilan
bir ylizde degerine nasil ¢evrildigini tanimlar.
Bkz. 4018 GERCEK 1 MIN parametresi.
-%1000...%1000 Yiizde cinsinden deger
4020 GERGCEK 2 MIN Bkz. 4018 GERGCEK 1 MIN parametresi. %0
-%1000...%1000 Bkz. 4018 GERCEK 1 MIN parametresi.
4021 GERGEK 2 MAX Bkz. 4019 GERGCEK 1 MAX parametresi. %100
-%1000...%1000 Bkz. 4019 GERCEK 1 MAX parametresi.
4022 UYKU MODU SECIM | Uyku fonksiyonunu aktiflestirir ve aktiflesme giris kaynagini seger. 0=
SECILMEDI
0 = SECILMEDI Uyku fonksiyonu segilmemis
1=DN Fonksiyon, DI1 dijital girisi Uzerinden devreye alinir/devre digi birakilir. 1 =
devreye alma, 0 = devre disI birakma.
4023 PID UYKU SEVIYE ve 4025 UYANMA SAPMASI parametreleri
tarafindan ayarlanmis dahili uyku kriterleri etkili degildir. Uyku start ve stop
geciktirme parametresi 4024 PID UYKU GECIKME ve 4026 UYANMA
GECIKME etkindir.
2=DI2 Bkz. DI1 secimi (DI1).
3=DI3 Bkz. DI1 sec¢imi (DI1).
4 =Dl4 Bkz. DI1 segimi (DI1).
5=DI5 Bkz. DI1 segimi (DI1).
7 = DAHILI 4023 PID UYKU SEVIYE ve 4025 UYANMA SAPMASI parametreleri
tarafindan tanimlandidi sekliyle otomatik olarak aktiflestirilir veya
pasiflegtirilir.
-1 =DI1(INV) Fonksiyon, ters DI1 dijital girisi Gzerinden devreye alinir/devre disi birakilir.
1 = devre digI birakma, 0 = devreye alma.
4023 PID UYKU SEVIYE ve 4025 UYANMA SAPMASI parametreleri
tarafindan ayarlanmis dahili uyku kriterleri etkili degildir. Uyku start ve stop
geciktirme parametresi 4024 PID UYKU GECIKME ve 4026 UYANMA
GECIKME etkindir.
-2 = DI2(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-3 = DI3(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-4 = DI4(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.
-5 = DI5(INV) Bkz. DI1(INV) segimi.

Gergek sinyal ve parametreler
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
4023 PID UYKU SEVIYE Uyku fonksiyonu igin start limitini tanimlar. E§er motor hizi ayarl bir 0,0 Hz
seviyeden (4023), uyku gecikmesinden (4024) daha asagidaysa suricl uyku
moduna geger: Motor durdurulur ve kontrol panelinde PID UYKU alarmi
gOruntilenir (kod: A2018 1)).
Parametre 4022 UYKU MODU SECIM, 7 (DAHILI) olarak ayarlanmalidir.
PID c¢ikis seviyesi
b t<4024
— -
| t> 4024
|-
4023 W ~ /-
! >
PID proses geri besleme \ |
A
PID referansi | e 4026
t 4025 |\
- L
|
StOP - Start
0,0...500,0 Hz Uyku start seviyesi
4024 PID UYKU GECIKME | Uyku start fonksiyonu icin gecikmeyi tanimlar. Bkz. 4023PID UYKU SEVIYE | 60,0 s
parametresi. Motor hizi uyku seviyesinin altina dustiginde sayag start eder.
Motor hizi uyku seviyesini astiginda sayag resetlenir.
0,0...3600,0 s Uyku start gecikmesi
4025 UYANMA SAPMASI Uyku fonksiyonu igin uyanma sapmasini tanimlar. PID referans degerinin 0
proses gergek degeri sapmasi, ayarlanan uyanma sapmasini (4025) uyanma
gecikmesinden (4026) daha uzun bir siire astiginda, surici uyanir. Uyanma
seviyesi 4005 HATA DEG TERSLE parametresi ayarlarina baghdir.
Parametre 4005 HATA DEG TERSLE 0 olarak ayarlanirsa:
Uyanma seviyesi = PID referansi (4070) - Uyanma sapmasi (4025).
Parametre 4005 HATA DEG TERSLE 1 olarak ayarlanirsa:
Uyanma seviyesi = PID referansi (4010) + Uyanma sapmasi (4025).
| Uyanma seviyesi
4025 4005 = 1 oldugunda
PID referansi
B 343257 ____ Uyanma seviyesi
4005 = 0 oldugunda
>
Ayrica bkz. 4023PID UYKU SEVIYE parametresi icin verilen sekiller.
X...X Birim ve aralik 4026 UYANMA GECIKME ve 4007 BIRIM OLCEGI
parametreleri tarafindan belirlenen birim ve élgede baghdir.
4026 UYANMA GECIKME Uyku fonksiyonu i¢in uyanma gecikmesini tanimlar. Bkz. 4023PID UYKU 0,50s
SEVIYE parametresi.
0,00 ...60,00 s Uyanma gecikmesi
99 BAS LAMA Uygulama makrosu. Motor devreye alma verisinin tanimlanmasi.
VERILERI
9902 UYGULAMA Uygulama makrosunu seger veya FlashDrop parametre degerlerini 1=ABB
MAKROSU etkinlestirir. Bkz. Uygulama makrolari bélimi, sayfa 69. STANDART
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Dizin Ad/Segim
1= ABB STANDART

Aciklama
Sabit hizli uygulamalar igin standart makro

Vars.
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2 =3-KABLOLU

Sabit hizli uygulamalar igin 3 kablolu makro

3 = ALTERNATE

ileri start ve geri start uygulamalari igin alternatif makro

4 =MOTOR POT

Dijital sinyalli hiz kontrol uygulamalari i¢in motor potansiyometresi

5 =MAN/OTO

Sirucuye iki kontrol cihazi baglandiginda kullanilacak Man/Oto makrosu:

- Kontrol cihazi 1, HARICI1 harici kontrol yeri tarafindan tanimlanan arayiiz
Uzerinden haberlesir.

- Kontrol cihazi 2, HARICI2 harici kontrol yeri tarafindan tanimlanan arayiiz
Uzerinden haberlesir.

Belli bir anda HARICI1 veya HARICI2 aktif olur. Dijital girisi kullanarak HAR1/
2 arasinda gegis.

6 = PID KONTROL

PID kontrolii. Siirtictiniin bir proses degerini kontrol ettigi uygulamalar igin.
Ornegin, pompa calistiran siiriiciiniin basing kontrolii. Olgiilen basing ve
basing referansi slrtictye baglanir.

31 =YUKFD SET

FlashDrop dosyasiyla tanimlanan FlashDrop parametre degerleri. Parametre
gériniimii, 1671 PARAMETRE GORUN parametresi tarafindan belirlenir.

FlashDrop, parametrelerin gicin kesik oldugu suriculere hizli bir sekilde
kopyalanmasi igin opsiyonel bir cihazdir. FlashDrop parametre listesinin
kolayca 6zellestiriimesini saglar, 6rnegin segili parametreler gizlenebilir. Daha
fazla bilgi almak igin bkz. MFDT-01 FlashDrop kullanim kilavuzu
(3AFE68591074 [ingilizce]).

0 = KULLAN1 YUKL

Kullanici 1 makrosu kullanima sunulmak Gzere yiikle. Yiiklemeden dnce
saklanmis parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama igin uygun olup
olmadigini kontrol edin.

-1 = KULLAN1 SAKL

Kullanicl 1 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini
saklar.

-2 = KULLAN2 YUKL

Kullanici 2 makrosu kullanima sunulmak tzere yikle. Yiklemeden dnce
saklanmig parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama igin uygun olup
olmadigini kontrol edin.

-3 = KULLAN2 SAKL

Kullanici 2 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini
saklar.

-4 = KUL S3 YUK

Kullanici 3 makrosu kullanima sunulmak tzere yikle. Yiklemeden 6nce
saklanmis parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama i¢in uygun olup
olmadigini kontrol edin.

-5 = KUL S3 KAYDE

Kullanici 3 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini
saklar.
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Dizin Ad/Segim Aciklama Vars.
9905 MOTOR NOM GER Nominal motor gerilimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit 200V
olmalidir. Srtict, motoru giris besleme geriliminden daha yiiksek bir E birimler:
gerilimle besleyemez. 200V
Cikis gerilimi, nominal motor gerilimi tarafindan sinirlanmaz, lineer olarak
giris gerilimi degerine yukselilir.
. 230V
Cikis gerilimi B irimler:
o S 230V
Girig gerilimi — —
9905 | 400 V
\ E birimler:
‘ Cikig frekansi 400V
9907 4
UYARI! Motoru, nominal motor geriliminden daha yiiksek bir gerilim 460 V
seviyesine sahip bir besleme hattina bagli olan bir surliciiye kesinlikle B irimler:
baglamayin. 460 V ’
200 V E birimler/ Gerilim.
230 U birimler: Not: Motor izolasyonundaki stres her zaman siiriicii besleme gerilimine
100...300 V baglidir. Bu ayni zamanda, motor gerilim nominal degerinin strtciniin
nominal degerinden ve suriiciiniin beslemesinden diisiik oldugu durum igin
400 V E birimler / de gecerlidir.
460 V U birimler:
230...690 V
9906 MOTOR NOM AKIM Nominal motor akimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit Ibn
olmalidir.
0,2...2,0 -Ion Akim
9907 MOTOR NOM FREK | Nominal motor frekansini, yani, ¢ikis geriliminin motor nominal gerilimine esit | E: 50,0 Hz /
oldugu frekansi tanimlar: U: 60,0 Hz
Alan zayiflama noktasi = Nom.frekans - Besleme gerilimi / Motor nom.gerilim
10,0...500,0 Hz Frekans
9908 MOTOR NOM HIzZ Nominal motor hizini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit olmalidir. | Tipe goére
degisir
50...30000 rpm Hiz
9909 MOTOR NOM GUG Nominal motor guictind tanimlar. Motor gii¢ plakasindaki degere esit PN

olmalidir.

0,2...3,0 - Py kW/hp

Glg
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Hata izleme

Bu bolumun igindekiler

Guvenlik

/N

Bu bélim, hatalarin nasil resetlenecegini ve hata gegmisinin nasil gérintilenecegini
anlatmaktadir. Olasi sebep ve ¢6zim yollariyla birlikte tim alarm ve hata mesaijlarini
icerir.

UYARI! Sdrtcindn bakimi sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan yapilmalidir.
Suricl Uzerinde ¢alismadan 6nce givenlik talimatlarini okumak igin bkz. bélim
Glvenlik, sayfa 11.

Alarm ve hata gostergeleri

Panel gostergesindeki bir alarm ya da hata mesaji normal olmayan suricu
durumunu gésterir. Bu bélimde verilen bilgiler kullanarak bir¢ok alarm ve hata
nedeni tespit edilebilir ve dizeltilebilir. Dizeltilemiyorsa bir ABB temsilcisiyle iletisim
kurun.

Resetleme nasil yapilir

Sirdcd, ya dijital giris yoluyla kontrol panelindeki panel tusuna =7 basilarak ya da
besleme gerilimini bir stire keserek resetlenebilir. Hata giderildiginde motor yeniden
start edilebilir.

Hata tarihgesi

Bir hata tespit edildiginde hata tarihgesinde saklanir. En son hatalar, gerceklestigi
tarih bilgisiyle saklanir.

0401 SON HATA, 0412 ONCEKI HATA 1 ve 0413 ONCEKI HATA 2 parametreleri en
son hatalari saklar. 0404...0409 parametreleri en son hatanin gergeklestigi andaki
surlcu ¢alisma verilerini gosterir.

Hata izleme
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Surucu tarafindan olusturulan alarm mesajlari

KOD ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

A2001 | ASIRI AKIM Cikis akim limit kontroléri aktif. Motor yiikiini kontrol edin.
(programlanabilir hata Hizlanma rampasini (2202 HIZLANMA
fonksiyonu, 1610 RAMP 1 and 2205 HIZLANMA RAMP 2
ALARM GOSTER parametreleri) kontrol edin.
parametresi) Motoru ve motor kablosunu (fazlar da dahil

olmak lizere) kontrol edin.

Ortam kosullarini kontrol edin. Kurulum
tesisindeki ortam sicakligi 40 °C'yi asarsa
yuk kapasitesi azalir. Bkz. bélim Deger
kaybi, sayfa 138.

A2002 | YUKSEK GERILIM DC asiri gerilim kontrol6ru aktif. Yavaslama rampasini (2203 YAVASLAMA
(programlanabilir hata RAMP 1 ve 2206 YAVASLAMA RAMP 2
fonksiyonu, 16710 parametreleri) kontrol edin.

ALARM GOSTER Statik veya gegici asiri gerilim olup
parametresi) olmadigini 6grenmek igin giris besleme
hattini kontrol edin.

A2003 | DUSUK GERILIM DC duguk gerilim kontroléri aktif. | Giris besleme kaynagini kontrol edin.
(programlanabilir hata
fonksiyonu, 76710
ALARM GOSTER
parametresi)

A2004 | DONUS YONU KiLIT Yén degisimine izin 1003 DONUS YONU parametre ayarlarini

verilimemektedir. kontrol edin.

A2006 | A1 KAYIP Al1 analog giris sinyali 3021 Al1 Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol
(programlanabilir hata HATA LIMIT parametresi edin.
fonksiyonu, 3001 tarafindan tanimlanan limitin Analog kontrol sinyal seviyesinin diizgiin
AI<MIN FONKSIYON, | altina dlstd. olup olmadigini kontrol edin.

3021 Al HATA LIMIT Baglantilari kontrol edin.
parametreleri)
A2009 | CIHAZ ASIRI SICAKLIK | Siiriicii asiri sicakhdi. Alarm siniri | Ortam kosullarini kontrol edin. Ayrica, bkz.
120°C'dir. Deder kaybi bolimi, sayfa 138.
Hava akimini ve fanin galismasini kontrol
edin.
Motor glictint suriict guctyle karsilastirin.

A2010 | MOTOR SICAKLIGI Asin yik, yetersiz motor giicu, Motor degerlerini, yiki ve sogutmay!i kontrol
(programlanabilir hata yetersiz sogutma veya hatali edin.
fonksiyonu, 3005...3009 | devreye alma veri"si:sebebiylet Devreye alma verisini kontrol edin.
parametreleri) asiri (veya asirn gortnen) motor Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol

sicakhgi. .
edin.
Motoru sogumaya birakin. Motor
sogutmanin dizgun oldugundan emin olun:
Sogutma fani, sogutma yizeylerinin
temizligi vs. kontrol edin.

A2011 | DUSUK YUKLENME Motor yiku, 6rneg@in gahstirilan Calistirilan ekipmanda bir sorun olup
(programlanabilir hata ekipmaninda bulunan bir serbest | olmadigini kontrol edin.
fonksiyonu, 3013...3015 | birakma mekanizmasi sebebiyle | Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol
parametreleri) gok dustik. edin.

Motor gliciinu siiriict glicliyle karsilastirin.

Hata izleme
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KOD ALARM SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

A2012 | MOTOR STALL Motor, érnegin asirn yik veya Motor ylkinU ve sirtictiniin nominal
(programlanabilir hata yetersiz motor gijcﬂ sebebiyle degerlerini kontrol edin.
fonksiyonu, 3070...3012 | S'kisma bolgesinde calismaktadir. | Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol
parametreleri) edin.

A2013 | OTOMATIK RESET Otomatik reset alarmi 31 OTOMATIK RESET parametre grubu

D ayarlarini kontrol edin.

A2017 | OFF BUTON Siirlicii stop komutu, lokal kontrol | 71606 YEREL KILIT parametresi ile lokal
kilidi aktifken kontrol panelinden kontrol modunu devre disi birakin ve tekrar
verilmistir. deneyin.

A2018 | PID UYKU Uyku fonksiyonu uyuma moduna Bkz. 40 PROSES PID SET 1 parametre

R girmis. grubu.

A2023 | ACIL STOP Siriict, acil stop komutu aldi ve Calismaya devam etmenin guvenli olup
2208 ACIL YAV ZAMANI olmadigini kontrol edin.
parametresi tarafindan Acil stop butonunu tekrar normal konumuna
tanimlanan rampa suresine gore getirin.
stop yapiyor.

A2026 | GIRIS FAZ KAYBI Ara devre DC gerilimi, eksik giris Giris besleme hatti sigortalarini kontrol edin.
(programlanabilir besleme hattl'fa2| veya yanmig Giris besleme kaynag@i dengesizligini kontrol
hata fonksiyonu, 30716 sigorta nedeniyle salinim edin.

BESLEME FAZI yapmakta. Hata fonksiyonu parametre ayarini kontrol
parametresi) DC gerilimi dalgalanmasi nominal | gdin.
DC geriliminin %14'Und astiginda
alarm verilir.
Y Role cikigi alarm kosullarini géstermek igin konfigure edildiginde bile (6rnegin, parametre 1401
ROLE GIKIS 1 = 5 [ALARM] veya 16 [HATA/ALARM]), bu alarm bir réle gikigi tarafindan gésterilmez.
KOD SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
A5011 | Sirlcl baska bir kaynaktan kontrol ediliyor. Siricu kontroliing, lokal kontrol modu olarak
degistirin.
A5012 Dénls yonu kilitli. Yon degistirmeyi etkinlestir. Bkz. parametre 7003
DONUS YONU.
A5013 Calistirma engelleme aktif oldugu igin panel kontroli Panelden calistirmak mimkin degildir. Panelden
devre digl. galistirmadan énce acil durum durdurma komutunu
resetleyin veya 3 kablolu durdurma komutunu ¢ikarin.
Bkz. bolim 3 kablolu makro sayfa 72 ve parametreler
1001 HAR1 KOMUTLAR, 1002 HAR2 KOMUTLAR ve
2109 ACIL STOP SECIMI
A5014 Sdrlci hatasi nedeniyle panel kontroli devre disl. Sirlcl hatasini resetleyin ve tekrar deneyin.
A5015 Lokal kontrol modu kilidi aktif oldugu i¢in panel kontrolli | Lokal kontrol kilidini devre digi birakin ve tekrar
devre disi. deneyin. Bkz. 1606 LOKAL KILIT parametresi.
A5019 Sifir diginda bir parametre degeri yazmak yasaktir. Sadece parametre resetlemeye izin verilir.
A5022 Parametre yazmaya kargi korumalidir. Parametre degeri salt okunurdur ve degistirilemez.
A5023 Sdrlci galigirken parametre degisikligine izin verilmez. | Sirtclyl durdurun ve parametre degerini degistirin.
A5024 | Slrlcl gorevi yerine getiriyor. Gorev tamamlanana kadar bekleyin.
A5026 Deger, minimum limitte veya limitin altinda. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
A5027 Deger, maksimum limitte veya limitin Gzerinde. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
A5028 | Gegersiz deger Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
A5029 | Bellek hazir degil. Tekrar deneyin.
A5030 | Gegersiz istek Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
A5031 | Sdricl hazir degil, 6rnegin, diisik DC gerilimi nedeniyle. | Giris besleme kaynagdini kontrol edin.
A5032 Parametre hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

Hata izleme
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Surucu tarafindan olusturulan hata mesaijlari

KOD HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
FOO001 | ASIRI AKIM Cikis akimi, agma seviyesini gegti. | Motor yUkini kontrol edin.
Sdriclnin agir akim agma Hizlanma rampasini (2202 HIZLANMA RAMP 1 and
degeri, nominal akimin %325'idir. 2205 HIZLANMA RAMP 2 parametreleri) kontrol
edin.
Motoru ve motor kablosunu (fazlar da dahil olmak
Uzere) kontrol edin.
Ortam kosullarini kontrol edin. Kurulum tesisindeki
ortam sicakligi 40 °C'yi asarsa yUk kapasitesi azalir.
Bkz. bélum Deger kaybi, sayfa 138.

F0002 | DC ASIRI GER Ara devrede agsiri DC gerilimi. Asir gerilim kontrol cihazinin agik oldugundan emin
DC asiri gerilim agma siniri 200 V| olun (2005 ASIRI GER KONTRL parametresi).
surtculer icin 420 V've 400V Fren kiyici ve direncini (eger kullaniliyorsa) kontrol
surlcdler igin 840 V'tur. edin. DC asiri gerilim kontrolii, fren kiyici ve direnci

kullanilirken devre digi birakilmalidir.

Yavaglama rampasini (2203 YAVASLAMA RAMP 1
ve 2206 YAVASLAMA RAMP 2 parametreleri) kontrol
edin.

Statik veya gegici asin gerilim olup olmadigini
o6grenmek igin giris besleme hattini kontrol edin.
Frekans donustiriiclyd fren kiyici ve fren direnci
kullanarak tekrar calistirin.

F0003 | SURASIR SIC Sdrlci agiri sicakhgl. Hata agma Ortam kosullarini kontrol edin. Ayrica, bkz. Deger
sinirt 135 °C'dir. kaybi bolimu, sayfa 138.

Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.
Motor gliclinii slirtict glclyle karsilagtirin.

FO0004 | KISA DEVRE Motor kablolarinda veya motorda Motoru ve motor kablosunu kontrol edin.
kisa devre

F0006 | DC DUSUK GER Eksik giris besleme hatti fazi, DisUk gerilim kontrol cihazinin agik oldugundan emin
yanmis sigorta, dogrultucu olun (2006 DUSUK GER KONTRL parametresi).
Koprisl i¢ hatasi veya gok disik | Giris besleme kaynagini ve sigortalari kontrol edin.
giris glicii nedeniyle ara devre DC
gerilimi yetersiz.

FO007 | Al1 KAYIP Al1 ana_log giris sinyali 3021 Al1 Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.

(programlanabilir HATA LIMIT parametresi Analog kontrol sinyal seviyesinin diizgiin olup
hata fonksiyonu, La"ratf_l_ndan tanimlanan limitin altina | |madigini kontrol edin.
3001 A|_<M|N ustu- Baglantilar kontrol edin.
FONKSIYON,
3021 Al1 HATA
LiMIT
parametreleri)
FO009 | MOT ASIR SICAK | Asin yUk, yetersiz motor glicd, Motor degerlerini, yiiki ve sogutmayi kontrol edin.

(programlanabilir
hata fonksiyonu,
3005...3009
parametreleri)

yetersiz sogutma veya hatall
devreye alma verisi sebebiyle asiri
(veya asir1 goriinen) motor
sicakhgi.

Devreye alma verisini kontrol edin.
Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.

Motoru sogumaya birakin. Motor sogutmanin diizgiin
oldugundan emin olun: Sogutma fani, sogutma
yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.

Hata izleme
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KOD HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER

F0012 | MOTOR STALL Motor, érnegin asin yik veya Motor yikinU ve siriictiniin nominal degerlerini
(programlanabilir yetersiz motor glicli sebebiyle kontrol edin.
hata fonksiyonu, sikisma bolgesinde calismaktadir. | Hatg fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.
3010...3012
parametreleri)

FO014 | HARICI HATA 1 Harici hata 1 Harici cihazlarda hata olup olmadigini kontrol edin.
(programlanabilir Hata fonksiyonu parametre ayarini kontrol edin.
hata fonksiyonu,

3003 HARICI
HATA 1
parametresi)

FO015 | HARICI HATA2 Harici hata 2 Harici cihazlarda hata olup olmadigini kontrol edin.
(programlanabilir Hata fonksiyonu parametre ayarini kontrol edin.
hata fonksiyonu,

3004 HARICI
HATA 2
parametresi)

F0016 | TOPRAK HATASI Sdrici, motor veya motor Motoru kontrol edin.

(programlanabilir kablosunda toprak hatas tespit Motor kablosunu kontrol edin. Motor kablo uzunlugu
hata fonksiyonu, etti. maksimum spesifikasyonlarini gegmemelidir. Bkz.
3017 TOPRAK Motor baglanti verileri bolim, sayfa 144.

HATASI ) Not: Toprak hatasinin devre digi birakiimasi
parametresi) siirlicliye zarar verebilir.

F0017 | DUSUK Motor yukd, 6rnegin calistirilan Calistirilan ekipmanda bir sorun olup olmadigini
YUKLENME ekipmaninda bulunan bir serbest kontrol edin.

(programlanabilir blrslérpa"rl?ekanizmam sebebiyle Hata fonksiyonu parametre ayarlarini kontrol edin.
hata fonksiyonu, gok dusuiic Motor gliciini striict guiclyle karsilastirin.
3013...3015
parametreleri)
FO018 | TERMIK HATA Sdrlci dahili hatasi. Strtict dahili | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
sicaklik 6lgimu igin kullanilan
termistor acik veya kisa-devreli.
F0021 | AKIM OLCUM Sdrlci dahili hatasi. Akim élgiim Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
araligi disindadr.

F0022 | GIRIS FAZ KAYBI Ara devre DC gerilimi, eksik giris Giris besleme hatti sigortalarini kontrol edin.
(programlanabilir b?3|$tme hdattl_fe|12| v?ya yanmig Girig besleme kaynag@i dengesizligini kontrol edin.
hata fonksiyonu, S190 akr:e enlyle salinim Hata fonksiyonu parametre ayarini kontrol edin.
3016 BESLEME yapmakia.

FAZI parametresi) DC gerilimi dalgalanmasi nominal
DC geriliminin %14'Un0 astidinda
hata agma meydana gelir.
F0026 | SURUCU ID Dahili siiriicii ID hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
F0027 | KONFIG DOSYA Dahili konfiglirasyon dosyasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

hatasi

Hata izleme
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KOD HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
FO035 | CIKIS Hatali giris besleme ve motor Giris besleme baglantilarini kontrol edin.
KABLOLAMA kablo baglantisi (6rnegin, giris
(programlanabilir besleme kablosu stiriici motor
hata fonksiyonu baglantisina baglanmis).
3023 KABLAJ Sirlcu hataliysa veya giris
HATASI beslemesi delta toprakli bir
parametresi) sistemse ve motor kablosu
kapasitansi yiksekse hata
yanlishkla verilebilir.
FO036 | UYUMSUZ SW Yuklenen yazilim uyumlu degil. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
F0101 | SERF CORRUPT Bozuk Seri Flas ¢ip dosya sistemi | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
FO0103 | SERF MACRO Seri Flas cipin aktif makro dosyasi | Yerel ABB temsilcinizle bagdlantiya gegin.
kayip
F0201 | DSP T1 Sistem hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
OVERLOAD
F0202 | DSP T2
OVERLOAD
F0203 | DSP T3
OVERLOAD
F0204 | DSP STACK HATA
F0206 | MMIO ID HATA Dahili I/0O Kontrol paneli (MMIO) Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
hatasi
F1000 | PAR HZRPM Hatali hiz/frekans limiti parametre | Parametre ayarlarini kontrol edin. Asagidakiler
ayari uygulanmalidir:
2007 MIN FREKANS < 2008 MAX FREKANS,
2007 MIN FREKANS/9907 MOTOR NOM FREK ve
2008 MAX FREKANS/9907 MOTOR NOM FREK
sinir dahilinde.
F1003 | PAR Al OLCEK Hatali Al analog girisi sinyal 13 ANALOG GIRISLER parametre grubu ayarlarini

Olgeklendirmesi

kontrol edin. Asagidakiler uygulanmalidir:
13017 MINIMUM Al1 < 1302 MAXIMUM Al1.

Hata izleme
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Bu bolumun igindekiler

Bu bolimde 6nleyici bakim talimatlari yer almaktadir.

Bakim araliklan

Eger dogru kosullarda montaji yapildiysa slricl ¢ok az bakim gerektirir. Tabloda,
ABB tarafindan onerilen rutin bakim araliklari yer almaktadir.

Bakim

Aralik

Talimat

Kondansatdrlerin yenilenmesi

Depolandiginda her yil

Bkz. Kondansatérler bolima,
sayfa 135.

Tozluluk, korozyon ve sicakhgi
kontrol edin

Her yil

Sogutma faninin degistiriimesi
(R1...R2 kasa tipleri)

Her g yilda bir

Bkz. Sogutma fani sayfa 134.

Gug terminallerini kontrol edin
ve sikilagtirin

Alti yilda bir

Teknik veriler boliminde
verilen sikma momenti
degerlerinin kargilandigini
kontrol edin.

Bakimla ilgili daha fazla ayrinti igin yerel ABB Servisi yetkilisine danigin. internet'te,
http://www.abb.com/drives adresine gidin, Surlcu Servisleri — Bakim ve Saha

Hizmetleri segeneklerini segin.

Bakim


http://www.abb.com/drives

134

Sogutma fani

Sogutma faninin kullanim émra sirtcuntn kullanimi ve ortam sicakhgdina baglidir.

Fan arizasi, fan yataklarindan gelen sesin artmasindan anlasilabilir. Stricu bir
prosesin kritik bir bélimuinde ¢alistirilyorsa, bu belirtiler ortaya ¢cikmaya baslar
baslamaz fan degisiminin gergeklestiriimesi tavsiye edilir. Degistirilecek fanlar
ABB’den temin edilebilir. Belirlenmis ABB yedek parcalari disinda baska parca
kullanmayiniz.

Fan degisimi (R1 ve R2)

Sadece R1 ve R2 kasa tiplerinde fan bulunmaktadir; RO kasa tipinde dogal sogutma
bulunmaktadir.

UYARI! Bolim Giivenlik, sayfa 11 Uzerindeki talimatlara uygun
/'\/l,’\ hareket edin. Talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya

Olimlere yol agabilir ya da ekipman hasar gérebilir.

1. Surlcuyd durdurun ve AC glc kaynagiyla baglantisini kesin.
2. SurlGctude NEMA 1 secenegi varsa basligi ¢ikarin.

3. Bir tornavida kullanarak fan tutucuyu siiriicii kasasindan ¢ikarin ve menteseli fan
tutucuyu 6n kenarindan hafifce yukari dogru kaldirin.

Bakim
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Fan kablosunu klipsten kurtarin.
Fan kablosunu gikarin.
Fan tutucuyu menteselerinden ¢ikarin.

Fan kablosunu fan tutucusundaki klipsten kurtarin.

© N o o M

Fani tutucudan ¢ikarin.

9. Fani, fan tutucu ile birlikte ters sekilde takin.

10.Yeniden eneriji verin.

Kondansatorler

Kondansatorlerin yenilenmesi

Sdrucu bir yiIl boyunca depolandiysa kondansatérler yenilenmelidir. Seri
numarasindan Uretim tarihinin nasil 6grenilecegdi hakkinda bilgi igin bkz. bolim

Tip etiketi, sayfa 22. Kondansatorlerin yenilenmesi hakkinda bilgi almak igin bkz.
internette bulunan ACS50, ACS55, ACS150, ACS310, ACS320, ACS350, ACS550
ve ACH550 igin kondansatér yenileme Kilavuzu (3AFE68735190 [ingilizce))
(http://www.abb.com adresine gidin ve kodu Arama alanina girin).

Bakim
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Gug baglantilan

UYARI! Bolim Giivenlik, sayfa 11 lzerindeki talimatlara uygun
/'\/[I\ hareket edin. Talimatlara uyulmamasi, fiziksel yaralanmalar veya

olimlere yol acgabilir ya da ekipman hasar gorebilir.

1. SurlGcuyd durdurun ve sebekeyle baglantisini kesin. Sirictnin DC
kondansatorlerinin bosalmasi igin bes dakika bekleyin. Multimetreyle gerilim
olmadigini élgerek (en az 1 Mohm empedans) emin olun.

2. Gug kablosu baglantilarinin sikiligini kontrol edin. Bolim Gli¢ kablolari igin
terminal ve gecisli veriler, sayfa 143'de verilen sikma momentlerini kullanin.

3. Yeniden eneriji verin.

Kontrol paneli

Temizleme

Kontrol panelini temizlemek i¢in yumusak nemli bir bez kullanin. Ekran camini
cizecek sert temizleyicilerden kaginin.

Bakim
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Bu bolumun igindekiler

Bu bélimde degerler, boyutlar ve teknik gereksinimler gibi teknik spesifikasyonlar ve

ayrica CE ve diger isaretler icin gereksinimleri yerine getirme kosullari yer

almaktadir.

Degerler

Akim ve gug

Akim ve gug degerleri agsagida verilmistir. Simgeler, tablonun alt kisminda

aciklanmaktadir.

Tip Giris Cikis Kasa
ACS150- Iin I1n (480 V) Ion | 12,1daki10dak| 2max Py tipi
x=Eu D A A A A A kW hp

1-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 6,1 - 2,4 3,6 4,2 0,37 0,5 RO
01x-04A7-2 11,4 - 4.7 7.1 8,2 0,75 1 R1
01x-06A7-2 16,1 - 6,7 10,1 1",7 1,1 1,5 R1
01x-07A5-2 16,8 - 7,5 1,3 13,1 1,5 2 R2
01x-09A8-2 | 21,0 - 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2

3-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 4.3 - 2,4 3,6 4,2 0,37 0,5 RO
03x-03A5-2 6,1 - 3,5 53 6,1 0,55 0,75 RO
03x-04A7-2 7,6 - 4.7 7.1 8,2 0,75 1 R1
03x-06A7-2 11,8 - 6,7 10,1 1,7 1,1 1,5 R1
03x-07A5-2 12,0 - 7,5 1,3 13,1 1,5 2 R1
03x-09A8-2 14,3 - 9,8 14,7 17,2 2,2 3 R2

3-faz Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 2,2 1,8 1,2 1,8 2,1 0,37 0,5 RO
03x-01A9-4 3,6 3,0 1,9 2,9 3,3 0,55 0,75 RO
03x-02A4-4 41 34 2,4 3,6 4,2 0,75 1 R1
03x-03A3-4 6,0 5,0 3,3 5,0 5,8 1,1 1,5 R1
03x-04A1-4 6,9 5,8 41 6,2 7,2 1,5 2 R1
03x-05A6-4 9,6 8,0 5,6 8,4 9,8 2,2 3 R1
03x-07A3-4 11,6 9,7 7,3 11,0 12,8 3 4 R1
03x-08A8-4 13,6 1,3 8,8 13,2 15,4 4 5 R1

) E = EMC filtresi bagl, (metal EMC filtresi vidasi takih),
U = EMC filtresi bagl degil (plastik EMC filtresi vidasi takili), ABD parametreleri.

00353783.xIs J

Teknik veriler
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Simgeler

Giris
Iin surekli rms giris deg@eri (kablolarin ve sigortalarin boyutlandiriimasi igin)

14N (480 V) 480 V giris gerilimine sahip suriculer igin slrekli rms giris akimi (boyutlandirma
kablolari ve sigortalari igin)

Cikis

Iy kesintisiz rms akimi. %50 agirn yike her on dakikada bir dakika boyunca izin
verilmektedir.

I 1daki0odak ~ Maksimum (%50 asin ylk) akima her on dakikada bir dakika boyunca izin
verilmektedir.

bymax maksimum g¢ikis akimi. Startta iki saniye siresince, diger durumlarda sGriicl
sicakhginin izin verdigi sureyle.

Py tipik motor gucu. Kilowatt glic nominal degerleri IEC 4 kutuplu motorlarin gogunda
gecerlidir. Kilowatt glic nominal degerleri NEMA 4 kutuplu motorlarin gogunda
gecerlidir.

RO...R2 ACS150, RO...R2 kasa tiplerinde Uretilmektedir. Sadece belirli kasa tiplerini ilgilendiren

bazi talimatlar, teknik veriler ve boyutlu ¢izimler sz konusu kasa tipinin isaretiyle
(RO...R2) isaretlenmistir.

Boyutlandirma

Sirucu boyutlandirmasi, nominal motor akimi ve giictine baglidir. Tabloda belirtilen nominal motor
glclne ulasmak icin, strtctiniin nominal akimi nominal motor akimindan yuksek veya ona esit olmasi
gerekir. Ayrica slrticiiniin nominal glcd, karsilastirilan nominal motor giiciine esit veya daha yiiksek
olmalidir. Gli¢ nominal degerleri, bir gerilim araliginda degisik besleme gerilimi seviyeleri igin aynidir.

Not 1: izin verilen maksimum motor glci 1,5 -Py ile sinirlandiriimigtir. Eger limitin Gzerine ¢ikilirsa,
motor ve akim otomatik olarak sinirlandirilacaktir. Fonksiyon strtictnin giris kdprisunu agiri
yuklemeye karsi korur.

Not 2: Nominal deg@erler 40 °C (104 °F) ortam sicaklidi i¢in gegerlidir.

Cok motorlu sistemlerde, sirlcunin ¢ikis akimi degeri Iy tim motorlarin giris akimlarinin dlgiilen
toplamina esit veya bundan blylk olmahdir.

Deger kaybi

loN: Tesisat ortam sicakhgi 40 °C'yi (104 °F) gecerse veya yukseklik 1000 metreyi (3300 ft) gecerse
veya anahtarlama frekansi 4 kHz'den 8, 12 veya 16 kHz'e degistirilirse ylk kapasitesi duser.

Sicaklik deger kaybi, Iy

+40 °C...+50 °C (+104 °F...+122 °F), sicaklk araliginda nominal gikis akimi (/oN) her ek 1 °C (1,8 °F)
icin %1 duser. Cikis akimi, nominal diists degeri tablosunda verilen akimin disls faktori ile
carpilmasiyla hesaplanir.

Ornek Ortam sicakligi 50 °C (+122 °F) ise, indirim faktdrii: %100 - 1 :i - 10 °C = %90 veya 0,90 olur.
Cikis akimi bu durumda 0,90 - I\ olur. c

Ylikseklik deger kaybi, Iop

Deniz seviyesinin 1000...2000 m (3300...6600 ft) tGzerindeki ylksekliklerde her 100 m (330 ft) igin
deger kaybi %1'dir. 3 fazli 200 V sirtculer igin maksimum yukseklik deniz seviyesinin 3000 m (9800 ft)
Uizerindedir. 2000...3000 m (6600...9800 ft) yiksekliklerde her 100 m (330 ft) icin deger kaybi %2'dir.
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Anahtarlama frekansi deger kaybi, 1oy
Parametre 2607 ANAH FREK KONT = 1 (ON) oldugunda siirticiiniin degeri otomatik olarak diiser.

Anahtarlama Siiriicii gerilim degeri

frekans Uy = 200...240 V Uy = 380...480 V

4 kHz Deger kaybi yok Deger kaybi yok

8 kHz %90 oraninda azaltilmig Iy degeri. RO icin %75 veya R1 ve R2 igin %80
oraninda azaltiimig /5y degeri.

12 kHz %80 oraninda azaltilmig Iy degeri. RO i¢in %50 veya R1 ve R2 igin %65

oraninda dusurtlmus /oy degeri ve
30 °C'ye (86 °F). dislrtlmis ortam
sicakhgi.

16 kHz %75 oraninda azaltilmig Iy degeri. %50'ye dusurilmis Iy degeri ve
30 °C'ye (86 °F) dusUrilmis maksimum
ortam sicakhgi.

Parametre 2607 ANAH FREK KONT = 2 (ON (LOAD)) oldugunda siiriicl, dahili sicakligi izin verirse
secilen anahtarlama frekansina 2606 ANAHTARLAMA FREK dogru anahtarlama frekansini kontrol
eder.

Teknik veriler
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Gug kablosu boyutlari ve sigortalar

Nominal akimlar (/1) igin kablo boyutlari ve bunun yani sira giris besleme
kablosunun kisa devre korumasina karsilik gelen sigorta tipleri asagidaki tabloda
gOsterilmektedir. Tabloda verilen nominal sigorta akimlari, belirtilen sigorta
tipleri icin maksimum degerlerdir. Daha kii¢iik sigorta degerlerinin
kullanilmasi durumunda sigortanin rms akim degerinin bolim Degerler, 137.
sayfadaki deger tablosunda verilen nominal /4y akimindan daha biiyiik olup
olmadigini kontrol edin. %150 ¢ikis glicu gerekiyorsa /{1y akimini 1,5 ile ¢arpin.
Ayrica, bkz. Gli¢ kablolarinin sec¢ilmesi bélimi, sayfa 30.

Sigortalarin ¢aligsma siiresinin 0,5 saniyenin altinda oldugundan emin olun.
Calisma sdresi, sigorta tipine, besleme sebekesi empedansina ve bunlarin yani sira
besleme kablosunun ¢apraz kesit alani, malzemesi ve uzunluguna baghdir. gG veya
T sigortalarinda 0,5 saniyelik galisma siresinin asilmasi durumunda ultra hizli (aR)
sigortalar genelde ¢alisma siresini makul bir seviyeye disur(r.

Not: Bu tabloya gdére giris gu¢ kablosu secildiginde buyuk sigortalar kullanilmamalidir.

Tip Sigortalar Kablolardaki bakir iletkeni boyutu
ACS150- oG UL Sinif Besleme Motor PE Fren
x=E/U T(600V)| (U1, V1, W1) (U2, V2, W2) (BRK+ ve BRK-)
A A mm’ | AWG | mm? | AWG | mm?’ | AWG | mm* | AWG
1-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
01x-04A7-2 16 20 25 14 0,75 18 25 14 2,5 14
01x-06A7-2 | 16/20 25 2,5 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-07A5-2 | 20/25 1 30 25 10 1,5 14 2,5 10 2,5 12
01x-09A8-2 | 25/35 1) 35 6 10 2,5 12 6 10 6 12
3-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-03A5-2 10 10 25 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-04A7-2 10 15 25 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-06A7-2 16 15 25 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-07A5-2 16 15 25 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-09A8-2 16 20 25 12 2,5 12 2,5 12 2,5 12
3-faz Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-01A9-4 10 10 2,5 14 0,75 18 2,5 14 2,5 14
03x-02A4-4 10 10 2,5 14 0,75 18 25 14 2,5 14
03x-03A3-4 10 10 2,5 12 0,75 18 2,5 12 2,5 12
03x-04A1-4 16 15 2,5 12 0,75 18 2,5 12 2,5 12
03x-05A6-4 16 15 2,5 12 1,5 14 25 12 2,5 12
03x-07A3-4 16 20 25 12 1,5 14 2,5 12 2,5 12
03x-08A8-4 20 25 25 12 2,5 12 25 12 2,5 12

00353783.xls J

R Eger %50 asir yuk kapasitesi gerekiyorsa daha buyuk olan sigortayi kullanin.
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Boyutlar, agirliklar ve bos alan gereksinimleri

Boyutlar ve agirliklar
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Kasa Boyutlar ve agirhklar
tipi IP20 (pano) / UL agik
HA1 H2 H3 w D Agirlik
mm in¢g mm in¢g mm ing mm in¢g mm in¢g kg Ib
RO 169 6,65 202 7,95 239 9,41 70 2,76 142 5,59 1,1 2,4
R1 169 | 6,65 | 202 | 7,95 | 239 | 9,41 70 | 2,76 | 142 [ 559 | 1,312D | 291267
R2 169 6,65 202 7,95 239 9,41 105 4,13 142 5,59 1,5 3,3
N Uy =200...240 V: 1,3 kg /2,9 Ib, Uy =380...480 V: 1,2kg /2,6 Ib 00353783.xIs J
Kasa Boyutlar ve agirhklar
tipi IP20 / NEMA 1
H4 H5 w D Agirhk
mm ing mm in¢g mm ing mm ing kg Ib
RO 257 10,12 280 11,02 70 2,76 142 5,59 1,5 3,3
R1 257 10,12 | 280 11,02 70 2,76 142 5,59 1,7/1,6 2 3,713,5%
R2 257 10,12 282 11,10 105 4,13 142 5,59 1,9 4,2
2) Uy =200...240 V: 1,7 kg / 3,7 Ib, Uy = 380...480 V: 1,6 kg /3,5 Ib 00353783.xIs J
Simgeler
IP20 (pano) / UL agik
H1 montaj parcalari ve kelepge plakasi olmadan yukseklik
H2 montaj pargalari varken ve kelepge plakasi olmadan yikseklik
H3 montaj parcalari ve kelepce plakasi varken yukseklik
IP20 / NEMA 1
H4 montaj pargalari ve baglanti kutusu varken yukseklik
H5 montaj pargalari, baglanti kutusu ve baslik ile ylikseklik
Montajda bos yer gereksinimleri
Kasa Bos yer gereksinimleri
tipi Ustte Altta Yanlarda
mm ing mm ing mm in¢g
RO...R2 75 3 75 3 0 0
00353783.xIs J
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Kayiplar, sogutma verileri ve gurultu

Kayiplar ve sogutma verileri

Kasa tipi dogal sogutmali kasa tipi RO. R1...R2 kasa tiplerinde dahili fan
bulunmaktadir. Hava akisi yonu, asagidan yukariya dogrudur.

Asagidaki tablo nominal ylkteki ana devrenin ve minimum yuk (I/O kullanimda degil)
ve maksimum yik (tim dijital girisler agik durumda ve fan kullanimda) altindaki
kontrol devresinin 1si yayilimini belirtmektedir. Toplam is1 yayilimi ana devre ve

kontrol devrelerindeki 1s1 yayihmlarinin toplamidir.

Gurilta

00353783.xls J

Tip Is1 yayilimi Hava akisi
ACS150- Ana devre Kontrol devresi
x=E/U Nominal Iy ve oy Min Max
W  |BTU/Saat| W |BTU/Saat| W |BTU/Saat| m%saat | ft’/dak
1-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 25 85 6,3 22 12,3 42 - -
01x-04A7-2 46 157 9,6 33 16,0 55 24 14
01x-06A7-2 71 242 9,6 33 16,0 55 24 14
01x-07A5-2 73 249 10,6 36 17,1 58 21 12
01x-09A8-2 96 328 10,6 36 17,1 58 21 12
3-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 19 65 6,3 22 12,3 42 - -
03x-03A5-2 31 106 6,3 22 12,3 42 - -
03x-04A7-2 38 130 9,6 33 16,0 55 24 14
03x-06A7-2 60 205 9,6 33 16,0 55 24 14
03x-07A5-2 62 212 9,6 33 16,0 55 21 12
03x-09A8-2 83 283 10,6 36 17,1 58 21 12
3-faz Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 11 38 6,7 23 13,3 45 - -
03x-01A9-4 16 55 6,7 23 13,3 45 - -
03x-02A4-4 21 72 10,0 34 17,6 60 13 8
03x-03A3-4 31 106 10,0 34 17,6 60 13 8
03x-04A1-4 40 137 10,0 34 17,6 60 13 8
03x-05A6-4 61 208 10,0 34 17,6 60 19 11
03x-07A3-4 74 253 14,3 49 21,5 73 24 14
03x-08A8-4 94 321 14,3 49 21,5 73 24 14
00353783.xIs J
Kasa tipi Ses seviyesi
dBA
RO <35
R1 52...55
R2 <62
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Gug kablolari igin terminal ve gegisli veriler
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Kasa

Max U1, V1, W1, U2, V2, W2, BRK+ ve BRK- PE
tipi kablo
c¢api, NEMA 1 igin
U1, v1, W1, Maks. terminal boyutu Sikma Maks. kelepce boyutu Sikma
Uz, v2, w2 esnek/kati momenti som veya telli momenti
mm ing mm?2 AWG N-m Ibf-ing mm? AWG N-m Ibf-ing
RO 16 0,63 4,0/6,0 10 0,8 7 25 3 1,2 11
R1 16 0,63 4,0/6,0 10 0,8 7 25 3 1,2 11
R2 16 0,63 4,0/6,0 10 0,8 7 25 3 1,2 11
00353783.xls J
Kontrol kablolari i¢in terminal verileri
iletken boyutu Sikma
Som veya telli Telli, yiiksiik ile Telli, yiiksiik ile momenti

plastik mangon olmadan plastik mansoniu

Min/Maks Min/Maks Min/Maks Min/Maks Min/Maks Min/Maks
2 2 2
mm AWG mm AWG mm AWG Bkz. Kontrol baglanti
0,14/1,5 26/16 0,25/1,5 23/16 0,25/1,5 23/16 verileri bolimu, sayfa 146.
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Elektrik sebekesi ozellikleri

Gerilim (U,)

Kisa devre kapasitesi

Frekans
Dengesizlik

200 V AC sdlrtcduler igcin 200/208/220/230/240 V AC 1-faz

200 V AC suructler icin 200/208/220/230/240 V AC 3-faz

400 V AC slructuler igin 380/400/415/440/460/480 V AC 3-faz

Varsayilan olarak konvertdr nominal geriliminden diizenli %10 sapmaya izin verilmektedir.

IEC 60439-1 ve UL 508C'ye uygun olarak giris besleme baglantisinda maksimum izin
verilen muhtemel kisa devre akimi 100 kA'dir. Stirlict, sUrictnin maksimum nominal
geriliminde 100 kA rms'den fazla simetrik amper saglayamayan bir devrede kullanim igin
uygundur.

50/60 Hz +%5, maksimum degisim hizi %17/sn

Maks. Nominal fazdan, faza giris gerilimine +%3.

Motor baglanti verileri

Motor tipi

Gerilim (Us,)

Kisa devre korumasi
(IEC 61800-5-1, UL 508C)
Frekans

Frekans ¢ozuniirligii
Akim

Gig limiti

Alan zayiflatma noktasi
Anahtarlama frekansi

Maksimum tavsiye edilen
motor kablosu uzunlugu

AC endiiksiyon motoru
0 - U4, 3 fazli simetrik, alan zayiflama noktasinda U,z
Motor ¢ikisi, IEC 61800-5-1 ve UL 508C'ye uygun olarak kisa devreye karsi korumalidir.

Skaler kontrol: 0...500 Hz

0,01 Hz

Bkz. Degerler bolimu, sayfa 137.

1,5 Py

10...500 Hz

4,8, 12 veya 16 kHz

Operasyonel galigma ve motor kablo uzunlugu

Sirucu, asagidaki maksimum motor kablosu uzunluklarinda optimum performansla
calisacak sekilde tasarlanmigtir. Motor kablo uzunluklari tabloda goésterildigi gibi cikis
bobinleriyle uzatilabilir.

Kasa Maksimum motor kablo uzunlugu
tipi m ft
Standart siiriicii, harici segenek olmadan
RO 30 100
R1...R2 50 165
Harici ¢ikis bobinleriyle
RO 60 195
R1...R2 100 330
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EMC uyumlulugu ve motor kablo uzunlugu

Avrupa EMC Yonergeleriyle (IEC/EN61800-3 standardi) uyumluluk amaciyla 4 kHz
anahtarlama frekansi icin asagida belirtilen maksimum motor kablosu uzunluklarini
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kullanin.
Tim kasa Maksimum motor kablo uzunlugu, 4 kHz
tipleri m ft
Dahili EMC filtresiyle
ikinci cevre 30 100
(kategori C3")
Birinci gevre - -
(kategori c21)
Birinci gevre - -
(kategori C1 1)
Opsiyonel harici EMC filtresiyle
ikinci gevre 30 (en az)? 100 (en az) ?
(kategori C3 1)
Birinci evre 30 (en az)? 100 (en az) ?
(kategori c21)
10 (en az) ? 30 (en az) ?

Birinci gevre
(kategori C1 1)

") Bkz. yeni terimler, bolim Tanimlar, sayfa 148.

2) Maksimum motor kablosu uzunlugu, stiriciiniin calisma faktorlerine gére belirlenir. Harici EMC
filtrelerini kullanirken tam maksimum uzunluklari 6grenmek igin yerel ABB temsilcinizle iletisim

kurun

Not 1: Cok motorlu sistemlerde, tim motor kablosu uzunluklarinin hesaplanan toplami,
tabloda verilen maksimum motor kablosu uzunlugunu gecmemelidir.

Not 2: Dahili EMC filtresinin baglantisi, harici EMC filtresi kullaniirken EMC vidasi

cikarilarak kesilmelidir (bkz. bolim Baglanti prosediirii, sayfa 42).

Not 3: Radyasyonlu emisyonlar, harici EMC filtresiyle veya filtre olmadan C2'ye uygundur.

Not 4: iletkenli emisyonlarla sadece kategori C1. Radyasyonlu emisyonlar standart
emisyon 6lgum dizenegiyle élculdigunde uyumlu dedildir ve kabin ve makine

tesisatlarinda tek tek kontrol edilmeli ve élgiimelidir.
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Kontrol baglanti verileri

Analog girig X1A: Al(1)

Yardimci gerilim X1A: +24V

Dijital girigsler X1A: DI1...DI5
(frekans girigi DI5)

Frekans girisi X1A: DI5

Role cikisi X1A:
COM, NC, NO

Kablo boyutu

Moment

Voltaj sinyali, tek kutuplu 0(2)...10 V, Ry, > 312 kohm
Akim sinyali, tek kutuplu 0 (4)...20 mA, R;, = 100 ohm
Potansiyometre referans degeri
(X1A: +10V) 10 V = %1, maks. 10 mA, R < 10 kohm
Cozunirlik %0,1
Hassasiyet 1%1
24 V DC £ %10, maks. 200 mA
Gerilim 12...24 V DC dahili veya harici besleme ile
Sayisal girigler igin maks. gerilim 30 V DC
Tip PNP ve NPN
Giris empedansi 2,4 kohm
DI5 dijital veya frekans girisi olarak kullanilabilir.
Frekans girigi Darbe katari 0...16 kHz (sadece DI5)
Tip NO + NC
Maks. anahtarlama gerilimi 250 VAC/30VDC
Maks. anahtarlama akimi 0,5A/30VDC;5A/230V AC
Maks. surekli akim 2Arms
Roéle baglantilari 1,5...0,20 mm?2 /16...24 AWG
I/0 baglantilari 1...0,14mm?%/16...26 AWG
Role baglantilar 0,5N-m /4,4 Ibf-ing
1/0 baglantilari 0,22 N-m/ 2 Ibf-ing

Fren direnci baglantisi

Kisa devre korumasi

(IEC 61800-5-1, IEC 60439-1,

UL 508C)

Verim

Fren direnci ¢ikisi, IEC/EN 61800-5-1 ve UL 508C'ye uygun olarak kisa devreye karsi
kosullu korumalidir. Dogru sigorta secimi icin yerel ABB temsilcinizle iletisim kurun.
Nominal kosullu kisa devre akimi IEC 60439-1'e ve kisa devre test akimi UL 508C'ye
uygun olarak 100 kA'dir.

Koruma siniflari

Sdrlci boyutu ve segeneklere bagli olarak nominal gli¢ seviyesinde %95 - 98 arasindadir

IP20 (pano kurulumu) / UL agik: Standart muhafaza. Kontak ekranlama gereksinimlerini
kargilamak igin surtict bir pano igine kurulmaldir.

IP20 / NEMA 1: Baslik ve baglanti kutusu dahil olmak izere opsiyonel bir setle (MUL1-R1)
saglanmaktadir.
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Ortam kosullari
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Sirtcunin ortam kosullari sinirlari agagida verilmektedir. Srticu 1sitmali, kapali, kontrollt

bir mekanda kullaniimalidir.

Calisma
sabit kullanim igin kurulur

Depolama
koruyucu paket igcinde

Nakliye
koruyucu paket iginde

Kurulum yerinin yiiksekligi

Deniz seviyesinin 0 - 2000 m
(6600 ft) Uzerinde.

(1000 m [3300 ft] yukaridaki
yukseklikler icin, bkz. bélim
Deger kaybi sayfa 138)

Hava sicakligi

-10 - +50 °C (14 - 122 °F).
Donma olmamalidir. Bkz.
bolim Deger kaybi

sayfa 138.

-40 - +70 °C %2
(-40 - +158 °F) +%2

-40 - +70 °C
(-40 - +158 °F)

Bagil nem

%0 - %95

Maks. %95

Maks. %95

Yogusmasiz. Korozyona neden olan gazlarin bulunmasi durumunda maksimum izin

verilen bagil nem %60'dr.

Kirlilik diizeyleri
(IEC 60721-3-3,
IEC 60721-3-2,
IEC 60721-3-1)

iletken toz olmamalidir.

IEC 60721-3-3'ye gore,
kimyasal gazlar: Sinif 3C2
kati maddeler: Sinif 3S2.

Not: Sirlici muhafaza
sinifina uygun temiz hava
kosullarinda kurulmaldir.

Not: Sogutma havasinin
temiz, korozif materyallerden
ve elektrik agisindan iletken
tozlardan arinmis olmasi
gerekir.

IEC 60721-3-1'e gore,
kimyasal gazlar: Sinif 1C2
kati maddeler: Sinif 1S2

IEC 60721-3-2'ye gore,
kimyasal gazlar: Sinif 2C2
kati maddeler: Sinif 2S2

Siniisoidal titregim
(IEC 60721-3-3)

IEC 60721-3-3'e gore test
edilmistir, mekanik kosullar:
Sinif 3M4

2...9 Hz, 3,0 mm (0,12 in)
9...200 Hz, 10 m/s? (33 ft/s?)

Sok
(IEC 60068-2-27, ISTA 1A)

islem esnasinda
kullanilamaz

ISTA 1A'ya gore.
Maks. 100 m/s? (330 ft/s2),
11 ms.

ISTA 1A'ya gore.
Maks. 100 m/s? (330 ft/s2),
11 ms.

Serbest diigme

Kullanilamaz

76 cm (30 in)

76 cm (30 in)

Malzemeler

Siirucili muhafazasi

Ambalaj

* PC/ABS 2 mm, PC+%10GF 2,5...3 mm ve PA66+%25GF 1,5 mm, hepsi renkli
NCS 1502-Y (RAL 9002 / PMS 420 C)

* sicak batirmali ginko kaplamali 1,5 mm gelik levha, kaplama kalinhigi 20 mikrometre

» haddeden gekilmis aliminyum AISi.

Oluklu karton.
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Elden Cikarma

Siricu enerji ve dogal kaynaklarin korunmasi igin yeniden déntisimui yapilmasi gereken
ham maddeler icermektedir. Paket materyalleri gevreye uyumlu ve dénusturilebilir
ozelliktedir. Tim metal parcalar dénusturilebilir. Plastik pargalar ya dénusturdlebilir, ya da
kontrolll sartlar altinda yerel yénetmelikler uyarinca yakilabilir. Dénusturdlebilir parcalarin
¢ogu donustirilebilir isaretiyle isaretlenmistir.

Dénustirme yapmak mimkun degilse, elektrolitik kondansatérler ve basili devre panolari
harig tiim parcalar toprakla doldurulabilir. DC kapasitérlerinde AB iginde tehlikeli atik
olarak degerlendirilen elektrolitler bulunmaktadir. Yerel kanunlara uygun olarak ¢ikartiimali
ve kullaniimalidir.

Cevresel hususlarda daha fazla bilgi ve daha detayli dénlstiirme talimatlari igin Iitfen
yerel ABB dagitimcinizla baglantiya geginiz.

Yururlukteki standartlar

Sirlci asagidaki standartlara uygundur:

» IEC/EN 61800-5-1: 2003 Ayarlanabilir frekansli a.c. gu¢ suriculeri icin elektrikli, termal ve islevsel glivenlik

gereksinimleri

« IEC/EN 60204-1: 2006 Makine glvenligi. Makinelerin elektrik techizatlari. Bélum 1: Genel gereksinimler.

Uygunluk gerektiren kogullar: Makinenin nihai montajcisi asagdidakilerin kurulumundan
sorumludur

- acil stop cihazi

- besleme kesme aygiti.

» IEC/EN 61800-3: 2004 Ayarlanabilir hizli elektrikli gli¢ striicl sistemleri. Bolim 3: EMC gereksinimleri ve 6zel test
yontemleri
» UL 508C Glvenlik, Gig Donlsim Teghizati icin UL Standardi, Gglnci baski.

CE isareti

Sirucunlzin gecerli isaretleri i¢in tip tanimlama etiketine bagvurun.

Sirtctndn, Avrupa Algak Gerilim ve EMC Ydnergeleri hiikiimlerine uygun oldugunu belitmek amaciyla
surlculerde CE isareti bulunmaktadir.

Avrupa EMC Yonergesi ile Uyumluluk

EMC Yoénergesinde, Avrupa Birliginde kullanilan elektrik ekipmanlarinin bagisiklik ve emisyonlari ile
ilgili kosullar yer almaktadir. EMC uriin standardi (EN 61800-3:2004), surtcler igin belirtilen
gereksinimleri karsilamaktadir. Bkz. EN 61800-3:2004 ile uyumluluk bélimi, sayfa 148.

EN 61800-3:2004 ile uyumluluk

Tanimlar

EMC'nin agilimi, Electromagnetic Compatibility'dir (elektromanyetik uyumluluk). Elektriksel/elektronik
ekipmanlarin elektromanyetik ortam iginde sorunsuz sekilde calisabilmesidir. Benzer sekilde,
ekipmanlar bulundugu alan i¢indeki diger trlin veya sistemleri bozmamali ve parazite neden
olmamalidir.

Birincil gevre, yagsama amaciyla kullanilan binalari besleyen algak gerilim sebekesine bagl kuruluglari
icermektedir.

ikincil gevre, dogrudan yasama amaciyla kullanilmayan tesisleri besleyen sebekeye bagli kuruluslari
icermektedir.

Stiriicti kategorisi C1: 1000 V altinda anma gerilim igin suricU, ilk ortamda kullanim amagl.

Siiriicti kategorisi C2: nominal gerilimi 1000 V altinda olan ve birincil gevrede kullanildiginda sadece bir
profesyonel tarafindan kurulmasi ve devreye alinmasi gereken suricliler.

Teknik veriler



149

Not: Profesyonel terimi, EMC yonleri de dahil olmak lzere gug¢ siiriict sistemlerini kurmak ve/veya
devreye almak igin gereken becerilere sahip bir kisi veya kurulug anlamina gelmektedir.

C2 kategorisi, 6nceki sinif birincil gevre kisitl dagitimiyla ayni EMC emisyon sinirlarini igermektedir.
EMC standardi IEC/EN 61800-3, artik suricinin dagitimini kisittamamaktadir ancak kullanimi,
kurulumu ve devreye alinmasi tanimlanmaktadir.

Siiriicli kategorisi C3: nominal gerilimi 1000 V ve altinda olan, sadece ikincil gevrede kullanim amaciyla
tasarlanmis olan suriciler.

C3 kategorisi, 6nceki sinif ikincil gevre kisitsiz dagitimiyla ayni EMC emisyon sinirlarini igermektedir.

Uyumluluk
Kategori C1

Emisyon sinirlari, agagidaki hikimlerle uyumludur:

1. Opsiyonel EMC filtresi, ABB belgelerine uygun sekilde segilir ve EMC filtresi kilavuzundaki
spesifikasyonlara uygun sekilde takilir.

2. Motor ve kontrol kablolarinin, bu kilavuzda agiklanan sekilde secilmesi.

w

Siricu, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmahdir.

4. 4 kHz anahtarlama frekansiyla maksimum motor kablosu uzunlugu igin, bkz. bélim Motor baglanti
verileri sayfa 144.

UYARI! Ev ortaminda bu Uriin sinyal parazitine neden olabilir, bu durumda ek hafifletme dlgtimleri
gerekli olabilir.

Kategori C2

Emisyon sinirlari, agagidaki hikimlerle uyumludur:

1. Opsiyonel EMC filtresi, ABB belgelerine uygun sekilde secilir ve EMC filtresi kilavuzundaki
spesifikasyonlara uygun sekilde takilir.

2. Motor ve kontrol kablolarinin, bu kilavuzda agiklanan sekilde secilmesi.
3. Sdricd, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmaldir.

4. 4 kHz anahtarlama frekansiyla maksimum motor kablosu uzunlugu igin, bkz. bélim Motor baglanti
verileri sayfa 144.

UYARI! Ev ortaminda bu iriin sinyal parazitine neden olabilir, bu durumda ek hafifletme 6l¢timleri
gerekli olabilir.

Kategori C3

Sirictnin uyumluluk performansi, IEC/EN 61800-3, ikincil gevre gereksinimlerine uygundur (IEC/EN
61800-3 tanimlari igin bkz. sayfa 148).

Emisyon sinirlari, asagidaki hikimlerle uyumludur
1. Dahili EMC filtresi bagl (EMC'deki vida yerinde) ya da opsiyonel EMC filtresi takili.
Motor ve kontrol kablolarinin, bu kilavuzda acgiklanan sekilde secilmesi.

Siricu, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmahdir.

P oD

Dahili EMC filtresiyle: motor kablo uzunlugu 30 m (100 ft) ve 4 kHz anahtarlama frekansi.
Opsiyonel harici EMC filtresiyle maksimum motor kablosu uzunlugu igin, bkz. boliim Motor baglanti
verileri, sayfa 144.

UYARI! C3 kategorisi bir strlci, yasama amaciyla kullanilan tesisleri besleyen algak gerilim genel
sebekesine bagl olarak kullanim igin tasarlanmamistir. Strticiiniin bu tiir sebekelerde kullaniimasi
radyo frekansi parazitine neden olacaktir.

Not: Sirtclyl dahili EMC filtresi IT (topraksiz) sistemlerine takili halde monte etmek yasaktir. Aksi
takdirde besleme sebekesi EMC filtre kapasitorleri Uzerinden toprak potansiyeline baglanir ve bu da
tehlikeye veya slrucuye zarar gelmesine neden olabilir.

Not: Sirlcly, dahili EMC filtresi kosede topraklamali TN sistemine bagh halde monte etmek yasaktir,
aksi takdirde surtcu zarar gorebilir.

Teknik veriler



150

UL isareti

Sirtctnltzin gegerli isaretleri i¢in tip tanimlama etiketine bagvurun.
Sdrlciye eklenmig olan UL isareti, UL gereksinimlerini kargiladigini belirtir.

UL kontrol listesi

Giris besleme baglantisi — Bkz. bolim Elektrik sebekesi 6zelliklerisayfa 144.

Cihaz baglantisinin kesilmesi (baglanti kesme yontemleri) — Bkz. bélim Besleme kesme cihazinin
secilmesi (kesme araclari) sayfa 29.

Ortam kosullan — Siiriiciiler, 1sitmali ve kontrollii kapali mekanlarda kullanim igin tasarlanmistir. Ozel
sinirlar igin bkz. bélim Ortam kosullari sayfa 147.

Girig kablosu sigortalari — ABD'de kurulum igin, dal devresi korumasi, Ulusal Elektrik Yasasi (NEC)
ve tum yurUrlikteki yerel yasarlarla uygun olarak saglanmalidir. Bu gereksinimin kargilanmasi i¢in Gli¢
kablosu boyutlari ve sigortalar bolimu, 7140. sayfada verilen UL sinifi sigortalari kullanin.

Kanada'da gergeklestirilecek kurulumlar igin dal devresi korumasi Kanada Elektrik Yasalarina ve
yururlukteki tim yerel yasalara uygun olarak saglanmalidir. Bu gereksinimin karsilanmasi igin Gi¢
kablosu boyutlari ve sigortalar bolimu, 740. sayfada verilen UL sinifi sigortalari kullanin.

Gii¢ kablosu segimi — Bkz. bolum Gii¢ kablolarinin segilmesi sayfa 30.

Gii¢ kablosu baglantilan — Baglanti semasi ve sikma momentleri icin, bkz. bélim Gii¢ kablolarinin
baglanmasi sayfa 41.

Asin yiik korumasi — Surtci, Ulusal Elektrik Yasasina (US) uygun olarak asiri yuk korumasi
saglamaktadir.

Frenleme — Sirlictide dahili olarak bir fren kiyici bulunmaktadir. Uygun boyutlu fren direngleriyle birlikte
kullanildiginda fren kiyici, striictiniin rejeneratif enerjiyi (normalde ¢ok hizli yavaslayan motorla ilgilidir)
dagitmasini saglar. Fren direnci secimi bolim Fren direngleri, 151 numarali sayfada anlatiimaktadir.

0 C-Tick igareti

Sirtctnltzin gegerli isaretleri i¢in tip tanimlama etiketine bagvurun.

C-Tick isareti Avustralya ve Yeni Zelanda'da gerekmektedir. Surlcide bir C-Tick isareti bulundugunda
bu isaret, ilgili standartla (IEC 61800-3 (2004) uyumlu oldugunu belirtir — Ayarlanabilir hizl elektrikli gtic
siiriiciisii sistemleri — Bolim 3: Ozel test yéntemlerini iceren EMC iiriin standardi), Trans-Tasman
Elektromanyetik Uyumluluk Semasi tarafindan Zorunlu Kilinmistir.

Trans-Tasman Elektromanyetik Uyumluluk Semasi (EMCS), Avustralya iletisim Dairesi (ACA) ve Yeni

Zelanda Ekonomik Gelisim Bakanhginin (NZMED) Radyo Spektrum Yénetim Grubu (RSM) tarafindan
Kasim 2001'de yirirlige konulmustur. Bu semanin amaci, elektrikli/elektronik Griinlerden kaynaklanan
emisyonlar igin teknik sinirlar belirleyerek radyo frekansi spektrumunu korumaktir.

Standardin gereksinimlerini kargilamak igin bkz. bélum EN 61800-3:2004 ile uyumluluk, sayfa 148.

RoHS isareti

Sirlcinizin gegerli isaretleri icin tip tanimlama etiketine bagvurun.

Sirucuye eklenmis olan RoHS isareti, stirticinin Avrupa RoHS ydnergesi hiikiimlerine uygun
oldugunu gosterir. RoHS = elektrikli ve elektronik ekipmanlarda tehlikeli maddelerin kullaniminin
yasaklanmasi.

Teknik veriler
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Fren direncleri

ACS150 sirtculerinde, standart olarak dahili fren kiyici bulunmaktadir. Fren direnci,
bu bélimde saglanan tablo ve denklemler kullanilarak segilir.

Fren direncinin segilmesi

1. Uygulama igin gerekli maksimum frenleme guclni Pryay S€GIN. Prmax. Kullanilan
surdcd tipi igin 762 numaral sayfadaki tabloda verilen Pgrax degerinden daha
klguk olmalidir.

2. Denklem 1'i kullanarak R direnci hesaplayin.
3. Denklem 2'yi kullanarak Egp,se €nerjiyi hesaplayin.
4. Asagidaki kosullar karsilanacak sekilde direnci segin:
*Direncin nominal glicl Prp,5x degerine esit veya daha buyuk olmalidir

Diren¢ R degeri, kullanilan suricu tipi igin tabloda verilen Ry, - Rmax degerleri
arasinda olmalidir.

*Frenleme dongusu T sirasinda direng, Erpyse €nerjisini dagitabilmelidir.

Direng secimi icin denklemler:

Eq. 1. Uy=200...240V: R= 150000 fon P
g. 1. N~ . = pRmaX Rmax
U = 380. 415\ R = 450000 Prave
N 2P " pRmax , T
615000
Uy=415..480V: R=
pRmax

Eq. 2. Erpuise = Prmax" fon

tOﬂ

Ed. 3. Prave = Prmax" T

Dénldsum igin, 1 hp = 746 W olarak kabul edin.

burada

R = segili fren direnci degeri (ohm)

Prmax = frenleme dongusu sirasinda (W) maksimum glg¢

Prave = frenleme dongusu sirasinda (W) ortalama gug

ERrpulse = tek bir frenleme darbesi (J) sirasinda dirence iletilen glc
ton = frenleme darbesinin uzunlugu (s)

T = frenleme dongustnin uzunlugunu (s) belirtmektedir.

Asagidaki tabloda gdsterilen direng tipleri, tabloda gésterilen déngu frenlemeli
maksimum frenleme giicinl kullanan dnceden boyutlandiriimig direnglerdir.
Direncleri ABB'den temin edebilirsiniz. Bilgiler, herhangi bir bildirim yapilmaksizin
degistirilebilir.

Teknik veriler
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Tip Rmin | Rmax PBRmax Direng tipine gore segim tablosu
ACS150- CBR-V Frenleme siresi 2
x=EU" | oim | ohm [ kW | hp | 160 [ 210 | 460 s

1-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
01x-02A4-2 | 70 390 | 0,37 | 0,5 . 90
01x-04A7-2 | 40 200 | 0,75 1 . 45
01x-06A7-2 | 40 130 1,1 1,5 . 28
01x-07A5-2 | 30 100 1,5 2 . 19
01x-09A8-2 | 30 70 2,2 3 . 14
3-faz Uy = 200...240 V (200, 208, 220, 230, 240 V)
03x-02A4-2 | 70 390 | 0,37 | 0,5 . 90
03x-03A5-2 | 70 260 | 0,55 | 0,75 . 60
03x-04A7-2 | 40 200 | 0,75 1 . 42
03x-06A7-2 | 40 130 1,1 1,5 . 29
03x-07A5-2 | 30 100 1,5 2 . 19
03x-09A8-2 | 30 70 2,2 3 . 14
3-faz Uy = 380...480 V (380, 400, 415, 440, 460, 480 V)
03x-01A2-4 | 200 | 1180 | 0,37 | 0,5 . 90
03x-01A9-4 | 175 | 800 | 0,55 | 0,75 . 90
03x-02A4-4 | 165 | 590 | 0,75 1 . 60
03x-03A3-4 | 150 | 400 1,1 1,5 . 37
03x-04A1-4 | 130 | 300 1,5 2 . 27
03x-05A6-4 | 100 | 200 2,2 3 . 17
03x-07A3-4 | 70 150 3,0 3 . 29
03x-08A8-4 | 70 110 4,0 5 . 20
1) E=EMC filtresi bagli, (metal EMC filtresi vidas takilt), 00353783.xIs J

U=EMC filtresi bagl degil (plastik EMC filtresi vidasi takili), ABD parametreleri.
2)Frenleme stiresi = her 120 saniyede, 40 °C ortam sicakliginda, Pgrmax
degerinde izin verilen maksimum frenleme suresi.

Not: Asagidaki tabloda listelenen fren direngleri Avrupa'da kullaniimaktadir. ABD igin gegerli degildir. Daha
fazla bilgi igin yerel ABB temsilciniz ile gérisun.

Simgeler
Rmin = fren kiyicisina baglanabilen minimum izin verilen fren direnci
Rmax = Rmax'a izin veren maksimum izin verilen fren direnci

Pgrmax = suricunin maksimum frenleme kapasitesi, gereken frenleme glcunu gegmelidir.

Direng tipine gore degerler CBR-V CBR-V CBR-V
160 210 460

Nominal gii¢ (W) 280 360 790

Diren¢ (ohm) 70 200 80

UYARI! Sirtci igin belirlenmis minimum degerin altinda dirence sahip bir fren
direnci kullanmayin. Surlcu ve dahili kiyici, dislk direng nedeniyle olusan asiri
akimi harcayamazlar.

Teknik veriler
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Fren direnci kablolarinin segilmesi

Suridcul giris kablolarinda (bkz. bolim Gii¢ kablolari igin terminal ve gegisli veriler
sayfa 143) kullanilanla ayni boyutlarda iletkenleri bulunan blendajli kablo kullanin.
Direng kablosunun maksimum uzunlugu 5 m (16 ft).

Fren direncinin planlanmasi

Tdm direngler, soguyacaklari bir ortama kurulmahdir.

sicakligi yuksektir. Direngten gelen hava akimi ytzlerce derece sicakliktadir. Direnci,

2 UYARI! Fren direnci yakininda yanici malzemeler bulunmamalidir. Direncin ylizey
temasa karsi koruyun.

Fren devresi hata durumlarinda sistemin korunmasi
Kablo ve fren direnci kisa devre durumlarinda sistemin korunmasi

Fren direnci baglantisinin kisa devre korumasi igin bkz. bélim Fren direnci
bagdlantisi sayfa 146. Alternatif olarak, ayni ¢capraz kesit alanina sahip iki iletkenli
ekranli bir kablo da kullanilabilir.

Fren direnci asir1 isinma durumlarinda sistemin korunmasi

Guvenlik igin asagidaki kurulum gereklidir — bu kurulum, kiyicilarda kisa devre
oldugunda hata durumlarinda sebeke beslemesini keser:

» Sdriclye bir ana kontaktor takin.

» Kontaktorin kablo baglantilarini yapin boylelikle, direng termik anahtari
acildiginda o da agilacaktir (asiri 1Isinmis bir direng kontaktérin agilmasina neden
olur).

Asagida basit bir kablo baglanti semasi 6rnek olarak verilmigtir.

L1 L2 L3

Sigortalar [] [] [] '
Direncin termik anahtari

Q
11 3] 5
NN
2) 4) 6
120 || 1
ACS150O 5 4 |
ut v1 wi

Elektrik kurulumu

Fren direnci baglantilari igin, 47 numaral sayfadaki gii¢ baglanti semasina
basvurun.

Devreye alma

Direng frenlemesini saglamak icin 2005 ASIRI GER KONTRL parametresini 0
(AKTIF DEGIL) olarak ayarlayarak strictnin asiri gerilim kontrollni kapatin.
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Boyut semalari

ACS150'nin boyut gizimleri agagida verilmektedir. Boyutlar milimetre ve [ing]
cinsinden verilmistir.

Boyut semalari
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RO ve R1 kasa tipleri, IP20 (pano kurulumu) / UL agik

R1 ve RO, R1'in Gzerindeki fan haricinde aynidir.
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Kasa tipleri RO ve R1, IP20 / NEMA 1

R1 ve RO, R1'in Gzerindeki fan haricinde aynidir.
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R2 kasa tipi, IP20 (pano kurulumu) / UL a¢ik
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R2 kasa tipi, IP20 / NEMA 1
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Ekler: Proses PID kontrolu

Bu bolumun igindekiler

Bu bolim proses kontroliinin hizli konfigtrasyonu ile ilgili ydnergeler icerir, bir
uygulama 6rnegi verir ve PID uyku fonksiyonunu aciklar.

Proses PID kontrolu

Suricide dahili bir PID kontrol cihazi bulunur. Kontrol cihazi basing, akis veya sivi
seviyesi gibi proses degdiskenlerini kontrol etmek igin kullanilabilir. Proses PID
kontrollinde, strdctnin dahili potansiyometresi ile bir proses referansi (set degeri)
ayarlanir. Bir gergek deger bilgisi (proses geri besleme) siriicinin analog girisine
baglanir. Proses PID kontrold, dlgtilen proses miktarini (gercek deger) istenen
seviyede (set degeri) tutabilmek icin surtcu hizini ayarlar.

Proses PID kontroliiniin hizli konfigirasyonu

@

@

9902
UYGULAMA
MAKROSU
4018
4010 SET Proses GERGEK 1
DEGERI > pID MIN
SECIM
4019GERCEK 1 MAX 4019GERCEK
4016GERCE o I [ 1 MAX
K 1 GIRIS 1
4018GERCEK 1 MIN 4014GERI PID gikis!
| - |BESLE > » O
4021GERCEK 2 MAX SECIM
4017GERCE ol I
K 2 GIRIS 1
4020GERCEK 2 MIN
4001KAZANC
® 4002ENTEGRAL SURE
4003TUREV SURE »
4005HATA DEG TERSLE

1. 9902 UYGULAMA MAKROSU: 9902 UYGULAMA MAKRO'sunu 6 (PID
KONTROL) olarak ayarlayin.

2. 4010 SET DEGERI SEGIM: PID referans sinyali (PID set degeri) icin kaynag!
belirleyin ve dlgegini tanimlayin (4006 BIRIMLER, 4007 BIiRIM OLCEGI).

Ekler: Proses PID kontrolii
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3. 4014 GERI BESLE SEGIM ve 40716 GERGEK 1 GiRI$: Sistem igin proses
gercek degerini (geri besleme sinyalini) secin ve geri besleme seviyelerini (40718
GERGCEK 1 MIN, 4079 GERCEK 1 MAX) yapilandirin.

4. 4017 GERGEK 2 GIRIS: ikinci bir geri besleme kullaniliyorsa, gercek deger 2'yi
de (4020 GERGEK 2 MIN ve 4021 GERCEK 2 MAX) yapilandirin.

5. 4001 KAZANGC, 4002 ENTEGRAL ZAMANI, 4003 TUREV ZAMANI, 4005 HATA
DEG TERSLE: Gerektiginde istenilen kazang, entegral zamani, tirev zamani ve
hata degeri terslemesini yapilandirin.

6. PID cikisini etkinlestirin: 7706 REF2 SECIMi'nin 19 (PID1 CIKIS) olarak
ayarlandigini kontrol edin.

Basing gli¢clendirme pompasi

Asagidaki sekilde bir uygulama 6rnegi verilmistir: Kontrol cihazi, élgilen basing ve
basing referansina (set degeri) bagl olarak basing glclendirme pompasinin hizini

ayarlar.
Ornek: PID kontrollii blok semasi
Basing giliclendirme pompasi PID
Yoref
ACS150 ’ 2007 |1
4002 |ti
Gergek degerler 4003 |td Frekans
] -
o 1obar| | M7 4004 |dFitT | /1| referansi
E : 4005 |errVinv
4...20 mA 4021 —
g Al PIDmaks |oh1
Al2 % PIDmin |ol1
IMOT

%ref = 4010

Ekler: Proses PID kontrolii
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PID gergek (geri besleme) sinyalinin 6lceklendiriimesi 0...10 bar/ 4...20 mA
PID geri beslemesi Al1'e baglidir ve 4076 GERCEK 1 GIiRIS, Al1 olarak ayarlidir.

1.

© ® N o g bk~ w DN

9902 UYGULAMA MAKRO'sunu 6 (PID KONTROL) olarak ayarlayin.
Olgeklendirmeyi kontrol et: 1301 MINIMUM Al1 varsayilan olarak %20 ve 1302
MAXIMUM Al1 varsayilan olarak %100. 7706 REF2 SECiMi'nin 19 (PID1 CIKIS)
olarak ayarlandigini kontrol edin.

3408 SINYAL 2 PAR'I 130 (PID1 GER BESLE) olarak ayarlayin.
3409 SINYAL 2 MiN'i 0 olarak ayarlayin.

3410 SINYAL 2 MAX'1 10 olarak ayarlayin.

3411 CIKIS 2 DSP FORM'u 9 (DIREKT) olarak ayarlayin.

3412 GIKIS 2 BIRIM'i 0 (BIRIMSIZ) olarak ayarlayin.

4006 BIRIMLER'i 0 (BIRIMSIZ) olarak ayarlayin.

4007 BIRIM OLCEGI'ni 1 olarak ayarlayin.

4008 %0 DEGERI'ni 0 olarak ayarlayin.

10.4009 %100 DEGERI'ni 10 olarak ayarlayin.

PID set degderi sinyalinin 6lgeklendirilmesi

1.
2.

4010 SET DEGERI SECIM'i 19 (DAHILI) olarak ayarlayin.

4011 DAHILI SET DEGER'i 6rnek olarak 5,0 degerine ayarlayin (kontrol
panelinde "bar" géruntilenmez).

Ekler: Proses PID kontrolii
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PID uyku fonksiyonu

Asagidaki blok sema uyku fonksiyonunu etkinlestirme/devre disi birakma mantigini
go6stermektedir. Uyku fonksiyonu sadece PID kontroll aktifken kullanima konabilir.

Karsilagtirma Secim
cikis_ | i |
frekans 1 SEQ”ISXIEE;
1 <2 DI1— <\ Ve Gecikme
4023 — 2 : 4022 { SSet/Reset
Y%refActive — & ' 1)
PIDCtrlActive —| S/R
modiilasyonda —| 4024
R
Karsilastirma Segim Gecikme
| SECILMEDI — o
0132 1 - TpaHili—{ (< 't
1>2 DI1 — :
4025 —2 -
4022 4026
1) 1 = Uykuyu aktiflestir
) 0= Ugllkuymodu desvre disi
%refActive: %referans (HARICI REF2) kullanimda. Bkz. 7102 HAR1/HAR2 SEGIMI parametresi.
PIDKontrAktif: Parametre 9902 UYGULAMA MAKROSU = 6 (PID KONTROL).
moddulasyonda: Surlci IGBT kontrolu ¢aligiyor.

Ornek

Asagidaki zaman gizelgesi uyku fonksiyonunun g¢alismasini géstermektedir.

Motor hizi
A

tq = Uyku gecikmesi (4024)
ty

) t<td )

Kontrol panéli ]

Uvku 1 L ekrani:
”ge’viye’sr -~ /-\_  PIDUYKU
(4023) |
— >t
Stop ' Start
Gergek deger ' v
A | Uyanma gecikmesi
! (4026)

Uyanma sapmasi
(4025)

Ekler: Proses PID kontrolii
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PID kontrolli basing gli¢clendirme pompasi i¢in uyku fonksiyonu (4022 UYKU MODU
SECIM parametresi 7 = DAHILI olarak ayarlandiginda): Su tiiketimi gece boyunca
duser. Bunun sonucunda PID proses kontrol cihazi motor hizini distrir. Ancak
borulardaki dodal kayiplar ve diisuk hizlarda santrifljli pompanin disuk verimliligi
dolayisiyla motor stop etmez ve dénmeye devam eder. Uyku fonksiyonu yavas
donlsu tespit eder ve uyku gecikmesi gectikten sonra olusan gereksiz pompalamayi
stop ettirir. SUriicli uyku moduna gecger ancak basinci izlemeye devam eder.
Pompalama basinci, izin verilen minimum limitin altina distince ve uyanma

gecikmesi gectikten sonra yeniden baslar.

Ayarlar:

Parametre

9902 UYGULAMA MAKROSU

PID kontrollini aktiflestirme

4022 UYKU MODU SECIM

Uyku fonksiyonunu aktiflestirme ve kaynak segimi

4023 PID UYKU SEVIYE

Uyku fonksiyonu igin start limitinin tanimlanmasi

4024 PID UYKU GECIKME

Uyku start fonksiyonu igin gecikmenin tanimlanmasi

4025 UYANMA SAPMASI

Uyku fonksiyonu igin uyanma sapmasinin tanimlanmasi

4026 UYANMA GECIKME

Uyku fonksiyonu igin uyanma gecikmesinin tanimlanmasi

Parametreler:

Parametre

1401 ROLE CIKIS 1

Roéle cikisi aracih@iyla PID uyku fonksiyonu durumu

Alarm

PID UYKU

Ekler: Proses PID kontrolii
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Declaration of Incorporation
{According to Machinery Directive 2006/42/EC)

Manufacturer: ABB Qy
Address: P.O Box 184, FIN-D0381 Helsinki, Finland. Street address: Hiomotie 13,

herewith declare under our sole responsibility that the frequency converters with type markings:

ACS150-...
ACS350-...
ACS355-...

are intended to be incorporated into machinery or 1o be assembled with other machinery 1o constitute
machinery covered by Machinery Direclive 2006/42/EC and relevant essential health and safety
requirements of the Directive and its Annex | have been complied with.

The technical documentation is compiled in accordance with part B of Annex VI, the assembly
instructions are prepared according Annex VI and the following harmonised European standard has
been applied:

EN 60204-1:2006 + A1.:2009
Safply of machingry - Eleciical equipment of machines- Part 1; general requirements
and that the following technical standard have been used:

EM 60529 (1991 + corrigendum May 1993 + amendment A1:2000)
Dagrees of profection provided by encioswes (IF codes)

The person authorized to compile the technical documentation:

MName: Jukka Péri
Address: P.O Box 184, FIN-00381 Helsinki

The products referred in this Declaration of Incorporation are in conformity with Low voltage directive
2006/95/EC and EMC directive 2004/108/EC. The Declaration of Conformity according to these
directives is available from the manufacturer.

ABE Oy furthermore declares that it is not allowed to put the equipment into service until the machinery
into which it is to be incorporated or of which it is to be a component has been found and declared to
be in conformity with the provisions of the Directive 2006/42/EC and with national implementing
legislation, i.e. as a whole, including the equipment referred to in this Declaration.

ABB Oy gives an undertaking to the national authorities to transmit, in response to a reasoned request
by the national authorities, relevant information on the partly completed machinery. The method of
transmission can be either electrical or paper format and it shall be agreed with the national authority
when the information is asked. This transmission of information shall be without prejudice to the
intellectual property rights of the manufaciurer.

Helsinki, 29.12.2009

‘Banu Virglainen

Vice President
ABB Oy
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Daha fazla bilgi

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Uriin ile ilgili her tarlli sorunuzu, sz konusu Unitenin tip kodu ve seri
numarasi ile birlikte yerel ABB temsilcinize yoneltin. ABB satis, destek
ve servis noktalarinin listesine www.abb.com/drives adresindeki
Sales, Support and Service Network (Satis, Destek ve Servis agi)
baglantisindan ulasabilirsiniz.

Uriin egitimi
ABB Urun egitimi hakkinda bilgi almak icin www.abb.com/drives

adresine gidin ve Training courses (Egitim programlari) baglantisini
segin.

ABB Siurucu kilavuzlari hakkinda geri bildirimde bulunulmasi

Kilavuzlarimiz hakkindaki yorumlarinizi bekliyoruz.
www.abb.com/drives adresine gidin ve Document Library — Manuals
feedback form (LV AC drives) (Belge Kutiphanesi — Kilavuz geri
bildirim formu (LV AC sdrtcdleri)) segenegini secin.

Internet'teki Belge Kutuphanesi

Kilavuzlar ve diger trln belgelerini PDF formatinda Internet'te
bulabilirsiniz. www.abb.com/drives adresine gidin ve Document
Library (Belge Kutlphanesi) se¢cenedini secin. Kitiphaneyi tarayabilir
veya arama alanina bir belge kodu gibi se¢im kriterleri girebilirsiniz.



http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives
http://www.abb.com/drives

Bizimle iletisim kurun

ABB Elektrik San. A.S.

Otomasyon Uriinleri

Organize Sanayi Bolgesi

2. Cad. No: 16 Yukari Dudullu

81260 Umraniye - ISTANBUL

Tel (216) 528 22 00

Faks (216) 365 29 45

Internet www.abb.com/motors&drives

IAUAd0000P3F42C

Power and productivity
for a better world™

3AUA0000093962 Rev C TR 01.01.2011
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