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Onsoz

E-serisi yuksek-performans vektor invertor aldiginiz icin tesekkurler! Yeni jenerasyon bir yuksek-performans vektor
kontrol olarak, E-serisi invertor asenkron motor ve sabit miknatisli asenkron motorlarin hiz kontroltinde yaygin olarak
kullanilan endustriyel lider vektér kontrol algoritmasini kullanir.

Elektromanyetik uyumlulugun genel tasarmi ve optimize edilmis PWM kontrol teknolojisi ile E-serisi invertor,
uygulamalarda dustk gurultt ve dusuk elektromanyetik parazitler gibi cevresel koruma gereksinimlerini karsilayabilir.
Cesitli karmasik ve yuksek hassasiyetli suris uygulamalarinin gereksinimlerini ve daha ytksek guvenilirlik ve daha iyi
uyum gereksinimlerini karsilayabilen, takilma onleyici kontrol yetenedine ve kotu sebeke, sicaklik, nem ve toz bulunan
yere uyum saglama yetenegine sahiptir. profesyonel ve bireysel tahrik ve kontrol sistemi ¢6zUmUnun
gerceklestirimesine yardimci olur. E-serisi yUksek performansl invertdr asagidaki iyilestirmelere sahiptir:(Yildizlix
modellerin uygun genisletme modulune ihtiyacr vardir)

Kontrol Modu

Yuksek performansli V/F kontrolu (0,5 Hz dustk frekansta ¢ikis torku %150), sensorstz vektor kontrolt (hiz kontrold
ve tork kontrolt destegi), geri besleme vektor kontrold (tork kontrold ile, istege bagh PG karti gerekir).

1) Tamamen yeni vektor kontrol algoritmasi

Daha iyi dustk hiz kararliigi, gelismis dusuk frekansh ytkleme kapasitesi saglayan ve tork kontrolint destekleyen
gelismis sensorsu vektor kontroldnd sunar.

2)Cesitli islevier

Ana frekans kaynaklarini ve yardimai frekans kaynaklarini destekler. Frekans kaynadi algoritmasi ve 16 frekans destegi
mevcuttur. Basit PLC kontrolu ile, hizlanma/yavaslama egrisi destegi, diz hat, S egrisi, V/F egrisi destedi, duz hat
V/F, kesikli hat VF ve gug fonksiyonu V/F egrisi, V/F ayrimi, PID kontrol ve yalpalama fonksiyonu, sabit uzunluk ve
sayma ozelliklerine sahiptir.

3)Zengin genisletme modulu

Cok islevli G/C genisletme karti %, enjeksiyon makinesi karti %,artimli enkoder PG karti %, doner trafo PG karti %,
Profibus-DP iletisim karti %, CANopen iletisim karti %, frenler.

4)Coklu haberlesme imkani

Uc cesit haberlesme yolu destekler: Modbus-RTU, Profibus-DP %, CANopen.

Bu kilavuz, kurulum, kablolama, hizli hata ayiklama, parametre ayari, sorun giderme ve inceleme ve

bakim dahil olmak tGzere dogru kullanimi agiklamaktadir. invertor performansini yeterince saglamak igin,
dogru kurulum, kullanim ve bakimi garanti etmek icin bu kilavuzu dikkatlice okuyun ve anlayin. Her zaman

son kullaniciya iletin ve hemen kullanmak icin daha guvenli bir yerde saklayin.

Paketi actiktan sonra sunlari kontrol edin:

Her invertor, sevkiyattan once siki fabrika testlerinden ge¢mistir. MUsteri invertord paketinden ¢ikardiktan sonra,
lttfen asagidaki prosedurleri gergeklestirin:

+ Nakliye sirasinda surticide olusabilecek herhangi bir hasari
+ Isim plakasi modelinin ve derecelendirmelerin sipariginizle tutarli olup olmadigini.

+ Kutunun invertord, uygunluk sertifakasini ve kullanicr kilavuzunu icerdigini, kontrol ediniz.

Eger herhangi bir eksiklik veya hasar bulursaniz, derhal HCFA sirketi veya tedarik¢inizle ile
iletisime gecin.

ik Kullanim icin;

Bu Urtnu ilk defa kullanicak kullanicilar , kilavuzu dikkatlice okuyunuz. Bazi islevler veya performanslarla ilgili stpheniz
varsa, dogru kullanimdan emin olmak icin HCFA'nin teknik destek personeliile iletisime gecin.

E-serisi invertOrler asagidaki uluslararasi standartlara uygundur ve CE sertifikasina sahiptir.

IEC/EN 61800-5-1 : 2003 Ayarlanabilir hizli elektrikli strtcU sistemleri glvenlik gereksinimleri

IEC/EN 61800-3 : 2004 Ayarlanabilir hizli elektrikli tahrik sistemleri: BOIUm 3: EMC standartlari ve Ozel test
yontemi;

| EC/EN 61000-2-1. 2-2. 3-2. 3-3. 4-2. 4-3. 4-4_ 4-5, 4-6 : EMC uluslararasl ve AB standartlari;

invertér, daha iyi iyilestirmeler icin ©nceden haber verilerek degistirilebilir.
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Bolum 1 Guvenlik Bilgileri ve Onlemler

1.1 Guvenlik sembolleri

Bu Urtinun kurulumundan, operasyon bakim veya denetimden once, bu kilavuzu ve ilgili tum kilavuzlari bastan sona
okuyun ve anlayin. Kurulum, devreye alma veya bakim bu boélumle baglantili olarak gerceklestirilebilir. HCFA sirketi,
yanlis kullanimdan kaynaklanan herhangi bir yaralanma veya kayip icin hicbir yukamltluk veya sorumluluk kabul

etmeyecektir. Bu kilavuz, gtvenlik énlemlerini iki kategoriye ayinr: “TEHLIKE” ve “UYARI".

ATEHLIKE

+ Yanlig kullanimin 6lim veya ciddi yaralanma ile sonuclanabilecek tehlikeli kosullara neden olabilecegini gosterir.

AUYARI

+ Yanlis kullanimin, orta veya hafif kisisel yaralanma veya fiziksel hasarla sonuclanan tehlikeli kosullara neden

olabilecegini gosterir.

1.2 Guvenlik dnlemleri

1.2.1 Kurulumdan énce

ATEHLIKE

« Ambalajini acarken strticide su sizintisi gortrseniz ekipmani kurmayin.
+ Paketi actiktan sonra bilesenlerin eksik veya hasarli oldugunu gérurseniz ekipmani kurmayin.

* Isim plakasi aldiginiz Griine uymuyorsa ekipmani kurmayin.

ATEHLIKE

+ Ekipmanin hasar gérmesini &nlemek icin nakliye sirasinda ekipmani dikkatli bir sekilde tasiyin

+ Bilesenlere ellerinizle dokunmayin. Uyulmamasi durumunda, statik elektrik hasarina yol acacaktir.

1.2.2 Kurulum sirasinda

ATEHLIKE

+ Ekipmani metal gibi yanici olmayan nesnelerin tzerine kurun ve yanici malzemelerden uzak tutun. Uyulmamasi
durumunda yangina neden olabilir.
+ Vidalari sikin ve strtictyd bu kilavuzda belirtildigi gibi kurun. Bunu yapmamak ¢ékmeye neden olabilir.
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+ Bilesenlerin sabit vidalarini, 6zellikle kirmizi isaretli vidalar gevsetmeyin.

AUYARI

+ Kablo ucunu invertére dustrmeyin veya vidalamayin. Uyulmamasi durumunda invertorde hasara yol agacaktir.
+ Invertora titresim ve dogrudan giines 1sigi almayan yerlere kurun.
+ Ayni kabine iki invertor yerlestirildiginde, sogutma etkisini saglamak igin kurulum konumlarini uygun sekilde

duzenleyin.

1.2.3 Kablolama sirasinda

ATEHUKE

+ Kablolama, yalnizca kalifiye personel tarafindan bu kilavuzda agiklanan talimatlar dogrultusunda yapilmalidir.
Uyulmamasi durumunda beklenmedik kazalara neden olabilir.

+ Gug kaynagini ve invertoru izole etmek icin bir devre kesici kullaniimalidir. Uyulmamasi yangina neden olabilir.

+ Kablolamadan énce gug kaynaginin kesildiginden emin olun. Uyulmamasi elektrik carpmasina neden olabilir.

* Invertora standart olarak uygun sekilde topraklayin. Uyulmamasi elektrik carpmasina neden olabilir.

+ GUg kablolarini asla invertérin cikis terminallerine (U,V, W) baglamayin. Kablolama terminallerinin isaretlerine dikkat

edin ve dogru kablolamayi saglayin. Uyulmamasi invertdrde hasara yol agacaktir.

+ Kilavuzda tavsiye edilen kablo boyutlarini kullandiginizdan ve kablolarin EMC gerekliliklerine ve guvenlik standartlarina
uygun oldugundan emin olun. Bunun yapilmamasi bazi kazalara neden olabilir.

+ Fren direncini asla DC bara terminalleri (+) ve (-) arasina baglamayin. Uyulmamasi yangina neden olabilir.

+ Kontrol hattini bu kilavuzda agiklandigi sekilde kullanin ve analog ve yuksek hizli pulse G/C hatti icin ekran

kablosunu kullanin ve ekranlama katmaninin gtvenilir bir sekilde topraklandigindan emin olun.

1.2.4 GUct agmadan 6nce

/L\TEHUKE

+ Tum cevresel aygitlar ve kablolar, bu kilavuzda aciklanan talimatlara uygun sekilde baglanmalidir. Uyulmamasi
kazalara veya invertérin hasar gérmesine neden olur.
+ Invertorin voltaj seviyesinin gui¢ voltajiyla uyumlu oldugundan emin olun. Uyulmamasi kazalara veya

strictnun hasar gérmesine neden olacaktir.

1.2.5 Guct actiktan sonra

ATEHUKE

+ Enerji verildikten sonra invertoran kapagini agmayin. Uyulmamasi elektrik carpmasina neden olabilir.

+ Invertore islak elle dokunmayin veya calistirmayin. Uyulmamasi elektrik carpmasina neden olabilir.

+ Invertéran herhangi bir G/C terminaline dokunmayin veya kablolari cekmeyin. Uyulmamasi elektrik carpmasina ve
Uranlerin hasar gérmesine neden olabilir.

+ Invertoran varsayilan ayarlarini degistirmeyin. Uyulmamasi invertdrde hasara yol acacaktir.

Calistirmadan 6nce mekanik ekipmanin calismaya hazir oldugundan ve personelin ekipmanin gtvenlik alaninda
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oldugundan emin olun. Uyulmamasi, Urtnlere veya fiziksel hasara neden olabilir.

+ Motor otomatik ayari veya calismasi sirasinda motorun donen kismina dokunmayin. Uyulmamasi kazalara neden

olacaktir.

12.6 Operasyonlar:

ATEHUKE

+ Fana veya fren direncine dokunmayin. Uyulmamasi durumunda kisisel yaniklara neden olacaktir.
+ Calisma sirasinda sinyal tespiti sadece kalifiye personel tarafindan yapilmalidir. Uyulmamasi, kisisel yaralanmaya veya
invertorin hasar gérmesine neden olacaktir.

AUYARI

+ Invertori veya kontrol kabinini hareket ettirmeyin. Calisirken invertore diisen nesnelerden kacinin. Uyulmamasi
invertdre hasara yol acacaktir.

+ Diger kontrol devresindeki terminal veya kontrol yontemleri ile invertori baslatin/durdurun. Invertori guc acarak
baslatmaktan kaginin. Kontaktora ACIK/KAPALI konuma getirerek invertoru galistirmayin/durdurmayin. Uyulmamasi

invertdrin hasar gormesine neden olacaktir.

1.2.7 Bakim dirasinda

ATEHUKE

+ Enerji agikken invertort tamir etmeyin veya bakimini yapmayin. Buna uyulmamasi elektrik carpmasina neden olur.
+ Invertor kapatildiktan yaklasik on dakika sonra invertdri onarin veya bakimini yapin. Bu, kapasitordeki artik voltajin
guvenli bir degere bosalmasini saglar. Uyulmamasi kisisel yaralanmaya yol acacaktir.

+ Invertdrin onarimi veya bakimi yalnizca kalifiye personel tarafindan gergeklestiriimelidir. Uyulmamasi, kisisel
yaralanmaya veya invertoriin hasar gérmesine neden olacaktir.

+ Tum bilesenler ve istege bagli aksesuarlar yalnizca guc kapatildiktan sonra takilmali veya cikariimalidir.

1.3 Genel onlemler

13.17 Motor izalasyon testi

Motor sargilarinin zayif yalitiminin invertoére zarar vermesini énlemek icin, motor ilk kez kullanildiginda veya uzun stre
saklandiktan sonra yeniden kullanildiginda veya dizenli bir kontrol sirasinda yalitim testini gerceklestirin. Yalitim testi
sirasinda motor motordan ayrilmalidir. Test icin 500 V'luk bir mega-Ohm metre énerilir. Yalitim direnci 5 MQ'dan az
olmamalidir.

1.3.2 Motorun termik korumasi

Segilen motorun anma kapasitesi sdrtcininkiyle eslesmiyorsa, 6zellikle sdricinin anma guct motorunkinden
buyukse, koruma icin strictinun calisma panelinde motor koruma parametrelerini ayarlayin veya motor devresine bir
termik role kurun.

1.3.3 Yuksek veya dusuk frekansta calistirma

invertor, 0 ila 500 Hz arasinda ¢ikis frekansi saglayabilir. invertér uzun stre daha dustik frekansta calisiyorsa, motorun isi

8
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dagiimina ozellikle dikkat edin veya degisken frekansli motor kullanin; Invertér, motorun nominal frekansinin disinda
calistiginda, ekipmanin hizmet dmrintn kisalmasini dnlemek icin mekanik sistemin yuksek hizda dayaniklilik kapasitesini
g6z 6nunde bulundurun.

1.3.4 Mekanik sistemin titresimi ve rezonansi

Invertor, atlama frekansini  ayarlayarak onlenebilecek hizlanma/yavaslamada mekanik rezonans noktasiyla
karsilasabilir. Kullanicinin ihtiya¢ duydugu calisma frekansi, mekanik rezonans noktasi ile cakistiginda, calisma
frekansini veya mekanik rezonans noktasini degistirin.

1.3.5 Motor isisi ve gUrulttsu

Invertoran cikig, belirli harmonik frekanslara sahip Pulse genislik modulasyonu (PWM) dalgasidir ve bu nedenle,
motor sicaklidi, gurdltt ve titresim, invertor gug frekansinda calisirken oldugundan biraz daha yUksektir.

13.6 Invertorin gikis tarafinda voltaja duyarli cihaz veya kondansator

Invertor cikisi PWM dalgasi oldugundan, invertorin ¢ikis tarafina guc faktorana iyilestirmek igin kondansator veya
yildirmdan korunma voltajina duyarli direng monte etmeyin. Aksi takdirde invertor gegici asir akima maruz kalabilir
ve hatta hasar gorebilir.

1.3.7 Invertér G/C terminalindeki kontaktor

invertorin giris tarafi ile gu¢ kaynadi arasina bir kontaktor takildiginda, invertor kontaktér acilip kapatilarak
baslatimamali veya durdurulmamalidir. invertérin kontaktér tarafindan calistirimasi gerekiyorsa, sik sarj ve desarj
invertor icindeki kondansatortin hizmet éGmrunu kisaltacagindan, anahtarlama arasindaki zaman araliginin en az bir
saat oldugundan emin olun.

invertorin cikis tarafi ile motor arasina bir kontaktor takildiginda, invertor aktifken kontaktort kapatmayin. Aksi
takdirde invertor icindeki moddller zarar gorebilir.

1.3.8 Harici voltaj nominal voltaj araliginin disinda oldugunda

invertor, bu kilavuzda belirtilen izin verilen voltaj araligi disinda kullaniimamalidir. Aksi takdirde invertorin bilesenleri
zarar gorebilir. Gerekirse, karsilik gelen bir voltaj yukseltici veya dustrtct cihaz kullanin.

1.3.9 Ug fazl girisin iki fazli girig olarak degistiriimesinin yasaklanmasi

invertoran g fazl girisini iki fazh girise cevirmeyin. Aksi takdirde, bir ariza meydana gelir veya invertor hasar gorar.
1310 Asiri gerilim bastirici

Invertor, invertorin etrafindaki enduktif yikler (elektromanyetik kontaktor, elektromanyetik role, solenoid valf,
elektromanyetik bobin ve elektromanyetik fren) acilip kapatildiginda olusan asiri gerilimi bastirmak igin dahili bir
gerilime bagl dirence (VDR) sahiptir. Enduktif yukler ¢ok yuksek bir asiri gerilim olusturuyorsa, enduktif ytk icin bir
agsin gerilim bastirici kullanin veya ayrica bir diyot kullanin.

1.3.11 lltifa ve hiz dustst

Rakimin 1000 m'nin Uzerinde oldugu ve ince hava nedeniyle sogutma etkisinin azaldigi yerlerde invertorin hizinin
dusUrtlmesi gerekir.

13.12 Ortak DC bara

Ayni anda birden fazla invertorun kullanilmasi gerektiginde, elektrik enerjisinden tasarruf etmek icin ortak DC barasi
kullanilabilir. E-serisi invertér, ortak DC veri yolunu destekler. invertdr icin ayni veya benzer glice sahip ortak DC
barasinin kullanildigindan emin olun, uyulmamasi invertore zarar verebilir.

13.13 imha

Ana devreler ve PCB Uzerindeki elektrolitik kondansatorler yandiklarinda patlayabilirler. Plastik pargalar yandiginda

zehirli gaz olusur. Bunlara siradan endustriyel atik gibi davranin.
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13.14  Uyarlanabilir motor

@Standart uyarlanabilir motor, uyarlanabilir dort kutuplu sincap kafesli asenkron enduksiyon motoru veya PMSM'dir.
Diger motor turleri icin, nominal motor akimina gére uygun bir invertor segin.

@Degisken olmayan frekansl motorun sogutma fani ve rotor mili koaksiyeldir, bu da donus hizi dustugunde sogutma
etkisinin azalmasina neden olur. Degisken hiz gerekiyorsa, motorun kolayca asiri 1sindigi uygulamalarda daha guclu bir
fan ekleyin veya degisken frekansli motorla degistirin.

®Uyarlanabilir motorun standart parametreleri invertorin iginde yapilandirimistir. Motorun auto-tuning yapilmasi veya
gercek kosullara gore varsayilan degerlerin degistirilmesi, hala gereklidir. Aksi takdirde, calistirma sonucu ve koruma
performansi etkilenecektir.

@Kablolarda veya motorun icinde kisa devre oldugunda invertor alarm verebilir veya hatta hasar goérebilir. Bu nedenle,
motor ve kablolar yeni takildiginda veya rutin bakim sirasinda izolasyon kisa devre testi yapin. Test sirasinda invertérin

test edilen parcalardan ayrildigindan emin olun.

Bolum 2 Urtin bilgisi

2.1 Atama kurallan

E380 -

5
w
{w
w
m
|}
o
o

_[o Uretici tarafindan ozellestirilmis

ISeriNo ]330 : 3sov|220 - 220V Klavye | C:Leo IE:LED |
IGG; I 1.5: 1.5KW 147 ren Unites B :Dahili IN Harici I
IModel | G : GenelTip } {Faz I 3:3Faz I 2:1Faz |

Sekil 2-1 Atama kurallari

2.2 Isim plakasi aciklamasi

MODEL [ Model Adi
Input | Giig sinifi
parametresi
[ 7Seri numara,
versiyon numarasi
en [ -
MADE IN CHINA

Sekil 2-2 Isim plakasi aciklamasi
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+ Her modelin etiketindeki barkod, satis sonrasi hizmet icin dnemli olan Uretim detaylarini tanimlayan tek isarettir..

2.3 Uran serileri

Tablo 2-1Urun ozellikleri ve teknik veriler

Model adi GU¢ kapasite Girig akimi A Cikis akimi Uygulanabilir motor
kVA A kw HP
1-faz: 220V(-15%~+20%), 50/60Hz
E220-0. 75G2BE-00 1.5 8.2 4.0 0.75 1
E220-1. 5G2BE-00 3.0 14 7.0 1.5 2
E220-2. 2G2BE-00 4.0 23 9.6 2.2 3
3-faz: 220V(-15%~+20%), 50/60Hz
E220-0. 75G3BE-00 3.0 5.0 4.0 0.75 1
E220-1. 5G3BE-00 4.0 8.0 7.0 1.5 2
E220-2. 2G3BE-00 6.0 10.5 9.6 2.2 3
E220-3. 7G3BE-00 8.9 4.6 13 3.7 5
3-faz: 380V(-15%~+20%), 50/60Hz
E380-0. 75G3BE-00 1.5 3.4 2.1 0.75 1
E380-1. 5G3BE-00 3.0 5.0 3.7 1.5 2
E380-2. 2G3BE-00 4.0 5.8 5.0 2.2 3
E380-3. 7G3BE-00 5.9 10.5 9.0 3.7 5
E380-5. 5G3BE-00 8.9 14.6 13.0 5.5 7.5
E380-7. 5G3BE-00 1.0 20.5 17.0 7.5 10
E380-11G3BE-00 17.0 26.0 25.0 1.0 15
E380-15G3BE-00 21.0 35.0 32.0 15.0 20
E380-18. 5G3BE-00 24.0 38.5 37.0 18.5 25
E380-22G3BE-00 30.0 46.5 45.0 22 30
E380-30G3NE-00 40.0 62.0 60.0 30 40
E380-37G3NE-00 50.0 76.0 75.0 37 50
E380-30G3BE-00 40.0 62.0 60.0 30 40
E380-37G3BE-00 50.0 76.0 75.0 37 50
2.4 Teknik ozellikler
Ogeler Ozellikler

Anma giris voltaji

Gu¢

1-faz 220V: 220V~240V, Sabit voltaj dalgalanmasi +10%,

-15%~+10%

gegici dalgalanma
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3-faz 220V: 220V~240V, Sabit voltaj dalgalanmasi + 10% , gegici dalgalanma
-15%~+10%
3-faz 380V : 380V~480V, Sabit voltaj dalgalanmasi +10% , gecici dalgalanma

-15%~+10%
yaklasik 323V~528V; Voltaj dengesizligi <3%, uyarinca IEC61800-2

Anma girig akimi

Tablo 2-1e bakin

Anma frekansi

50Hz/60Hz, dalgalanma araligi +5%

Uygulanabilir motor

Tablo 2-1e bakin

Jog calistirma

= Anma kapasitesi Tablo 2-1e bakin
§ Anma akimi Tablo 2-1e bakin
5" Gikis voltaji Ug fazl, anma gerilimine 0V, hata +%3'ten az
Max. frekans OHz~500Hz, OHz~3200Hz kullanici tarafindan degistirilebilir
Taslyici frekansi 1.0kHz~16. OkHz, otomatik olarak ayarlanabilir
Girig frekans ¢ozunarlugu | 0. 01Hz (Dijital ayar
Kontrol mod PG vektor hiz kontrolu yok, PG vektor tork kontrolt yok, PG vektor hiz kontroltix, PG
vektor tork kontrolu, V/F kontrolu
Baslangig torku 0.25Hz/150% (PG vektor yok) 0Hz/180% (PG vektor) *
Hiz siniri 1: 100 (PG vektor yok) 1: 1000 (PG vektor) %
Hiz kararliligi dogrulugu +0.5% (PG vektor yok) +0.02% (PG vektor)
Tork kontrol dogrulugu +5% (PG vektor) *
Asir yuk kapasitesi 150% anma akimi igin 60s, 200% anma akimi igin 1s
Tork artisi Otomatik artis; %0,1ila %30,0 arasi 6zel artis
Hizlanma/Yavaslama Duz cizgi veya S-egrisi. Dort tur hizlanma/yavaglama suresi,
o | Egrisi aralik: 0. 0s~6500. Os
% (_é DC frenleme DC frenleme frekansi: OHz - maks. frekans, DC enjeksiyon frenleme aktif stresi: 0,0s - 60,0s.
2 é Gegerli DC enjeksiyon frenleme seviyesi: %0 ila %100

JOG frekans araligr: 0,00 Hz P00.08;
JOG hizlanma/yavaslama suresi: 0,0-6500,0 sn

Yerlesik coklu dnceden
ayarlanmis hizlar

Basit PLC islevi veya DI terminal durumlarinin kombinasyonu araciligiyla 16 adede kadar hiz
uygular

Yerlesik PID

Proses kontrollt kapali cevrim kontrol sistemini kolayca gergeklestirir.

Otomatik voltaj

Regulasyonu (AVR)

Sebeke gerilimi degistiginde ¢ikis gerilimini otomatik olarak sabit tutabilir.

Asiri akim bastirma

V/F calismasinda ytk degistiginde sistem c¢ikis akimini otomatik olarak sinirlar.

Hizli akim siniri

Fonksiyon, invertérin normal sekilde calismasini garanti etmek igin sik asiri akim

arizalarindan kaginmaya yardimci olur.

Asiri gerilim durus kontrolt

Sistem, frekans degistiginde sik veya asir agmalari ©nlemek icin calisma sirasinda enerji geri
bildirimini otomatik olarak sinirlar.

Salinim bastirma

Kararli calismayi strdirmek igin V/F salinim bastirmayi optimize edin

Gug daldirmali gegis

Yuk geri besleme enerjisi, herhangi bir voltaj distsunt telafi ederek strtcanun gtg dususleri
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sirasinda kisa bir stre daha calismaya devam etmesini saglar

Zamanlama kontrold

Zaman araligi: 0.0-6500.0 dakika

Goklu-Motor gegis

Sartcundn iki grup motor parametresi vardir ve en fazla iki motoru kontrol edebilir.

Haberlesme

Modbus-RTU, Profibus-DP%. CANopenk

Motor asiri isi korumasi

Istege bagl G/C genisletme karti %Al3'tin motor asiri isinma korumasini gergeklestirmek icin,
motor sicaklik sensoru girisine(PT100, PT1000) % olanak saglar

Coklu enkoder tipleri

Artimli enkoder % ve doner transformatoru % destekler

Calisma

Komut kaynagi

isletim paneli, Terminal G/C kontrolt, Seri haberlesme gibi farkli anahtarlama yontemleri

Frekans kaynagi A

10 adede kadar frekans kaynagini destekler ve farkli anahtarlama ydntemlerine izin verir:
Dijital ayar, Analog voltaj referansi, Analog akim referansi, Pulse referansi, Haberlesme
referansi.

Frekans kaynagi B

9 frekans kaynagini destekler ve yardimci frekans ile ana ve yardimci hesaplamanin ince
ayarina izin verir.

Giris terminalleri

Standart:
Biri 100 kHz'e kadar yuksek hizli pulse girisini destekleyen 7 dijital giris (DI) terminali.

3 analog giris (Al) terminali:
Al1: 0~10V voltaj girisini destekler

Al2: 0~10V voltaj veya 0-20mA amperaj girisini destekler.
Al3: -10~10V voltaj girisini destekler.
Genigletilmis kapasitex:

Kullanicr gereksinimlerine gore ozellestirilebilir

Cikis terminalleri

Standart:

2 analog ¢ikis terminali, 0 - 10V voltaj cikisini veya O(veya 4) - 20mA akim cikisini destekler

Biri 0-100 Khz frekansinda kare dalga sinyal ¢ikisi icin yuksek hizli pulse destekleyen 2 dijital
cikis terminali

1role cikis terminali

Genisletilmis kapasitex:
Kullanicr gereksinimlerine gore ozellestirilebilir

Panel Uzerinde gorintuleme ve

calistirma

LED ekran

Parametreleri gosterir

LCD ekran

istege baglix

Parametre kopyalama

Parametreler, LCD operatér paneli tarafindan hizla kopyalanabilir.

Tus kilitleme ve islev
secimi

Tuglari kismen veya tamamen kilitleyebilir ve yanlis calismayi énlemek icin bazi tusglarin
fonksiyon araligini tanimlayabilir.

Koruma modu

Enerji verildiginde motor kisa devre algilama, giris/cikis faz kaybi korumasi, asiri akim
korumasi, agsirt gerilim korumasi, dastk gerilim korumasi, asirt isinma korumasi ve asir yak

korumasi

istege bagl parcalar

LCD operator panelix, fren tnitesi, G/C genisletme karti %, Profi bus-DP haberlesme kartix,
CANopen haberlesme karti, artimli enkoder PG kartik, doner transformator PG karti %

Ortam

Kurulum konumu

Dogrudan gunes 1sid1, toz, asindirici gaz, yanici gaz, yagd dumani, buhar, damla veya tuzdan
korunakli ic mekan
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irtifa 1000m den daha dustk (eger rakim 1000m Gzerinde ise gtict dusUr)
Ortam sicakligi -10°C~ +40 °C(ortam sicakhigr 40°C ile 50°C arasindaysa guct dusur)
Nem %95 Bagil Nemin altinda, yogusmasiz
Titresim 5.9 m/s? (0.6 g) daha az
Depolama sicakligi -20°C ~ +60°C
Koruma seviyesi IP0O20

Sogutma

Cebri hava sogutma

Not: Gegici olarak desteklenemeyebilecek * isaretli 6deler icin HCFA sirketine danisin.

2.5 Uran goéranimu ve ana yapisi

G/CKablolama

terminali

S

isim etiketi

14
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G/C Kablolama
terminali

2.2~1. 5KW

Sekil 2-3 Urtin goéranumu ve ana yapisi

15
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Sekil 2-9 37KW invertor icin Gran boyutlar
Tablo 2-3 Urtin ve kurulum boyutlari
Model Vida deligi mm Dis boyut mm )
W1 H1 H W D Vida deligi Adirlik kg
Tek-faz 220V, 50/60Hz
£220-0.75G2BE-00 60 131 [142 (duvara-montaj) 72 143 5.2 2
£220-1.5G2BE-00
£220-2.2G2BE-00 75 146 157 (duvara-montaj) 87 153 5.2 3
Tek-faz 220V, 50/60Hz
£220-0.75G3BE-00 60 131|142 (duvara-montaj) 72 143 52 2
E220-1.5G3BE-00
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£220-2.2G3BE-00 75 146 [157 (duvara-montaj) 87 153 52 3
E220-3.7G3BE-00
Tek-faz 380V, 50/60Hz
E380-0. 7563800 60 131 142 (dwara-monta)) | 72 143 52 2
E380-1.5G3BE-00
E380-2.2G3BE-00 ]
£380-37G3BE-00 75 146 157 (duvara-montaj) 87 153 52 3
E380-5.5G3BE-00
101 1 207 -montaj il 1 _
F380-7.5G3BE-00 0 95 07 (duvara-montaj) 3 55 52 5
E380-11G3BE-00 _
E380-15G3BE-00 18 239 250 (duvara-montaj) 130 185 55 8
E380-18.5G3BE-00 ]
£380-22G3BE-00 158 281 300 (duvara-montaj) 178 192 8.4 10
E380-30G3NE-00 ‘
£380-37/G3NE-00 195 335 350 (duvara-montaj) 225 192 6 15
E380-30G3BE-00
1 -monta)| 22 192 1
£380-37G3BE-00 95 335 350 (duvara-montaj) 5 [s} 6 5
2.7 Operator paneli ve kesim boyutlari
26 €4
243
68 191 485
- i) ~7.9
" ~ -
=k EJBU”"@ s Al
vio of A ¥ "
R O
pusiy ;
1 28
o lo) ooooo fo) 42
Fwo|| [[Fun]|| |[Esc] E
STOP O
rev) () [
X ) ‘\ ’
\L-Ms
Sekil 2-9 LED panelin dis boyutlari
68 64
485
7.9
4 - -
(i @ h
500 o
L ( :
STOP RUN Mz 28
17 REV FAD A = o coes00 o 42
N R

=
by
=

Sekil 2-10 LCD panelin dig boyutlart

Harici tabla olmadiginda kurulum icin kesme boyutlari Sekil 2-11'de gosterilmistir. Kapak saci igin en iyi kalinlk 1,2

mm'dir.
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Tabla boyutlari

1165

1

Tablo icin kesim boyutlari(Kapak saci icin kalinlik 1.0~1.2mm)

Sekil 2-11 Harici klavye ve tabla igin kesim olculeri

AUYARI

*Makine led panel ile donatilmistir ve harici genisletmeyi destekler. Satin alirken not alin ve harici uzatma kablosu
saglanabilir.

+ LCD panel istege baglidir ve harici olarak genigletilebilir.

2.8 Frenleme Unitesi secimi

2.8.1 Fiziksel boyutlar

Frenleme sirasinda motor ve yukin rejeneratif enerjisinin neredeyse tamami fren direncinde ttketilir.

Formule gére U*U/R=BR:

U, sistem kararli frenlemesindeki fren voltajini ifade eder.

Farkli sistemler farkli fren voltajlar ister. 380 VAC sistemi genellikle 700 V fren voltajini isterken 220 VAC sistemi genellikle
380 V fren voltajini ister.

BR, frenleme gucunu ifade eder.

2.8.2 Fren direnci glictinun secimi
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Teorik olarak, frenleme direncinin guct, frenleme guctyle tutarlidir. Ancak deger kaybinin %70 oldugunu dikkate alarak,
fren direncinin gucund 0,7*Pr=BR*D formulune goére hesaplayabilirsiniz.
Pr, diren¢ guctnu ifade eder.

D, frenleme frekansini ifade eder (rejeneratif strecin tim calisma strecine ytzdesi)

Uygulamalar Asansor Sarma ve cozme | Santrifdj Nadir frenleme | Genel

yuku uygulamalar
Frenleme 20%-30% 20%-30% 50%—60% 5% 10%
frekansi

Table 2-4 Tavsiye edilen fren direnci degerleri

Tek-faz 220V 50/60Hz

E220-0.75G2BE-00 150W >80Q) Dahili Ozel agiklama
E220-1.5G2BE-00 150W >500 yok
E220-2.2G2BE-00 250W >500

Uc-faz 220V 50/60Hz

E220-0.75G3BE-00 150W >800 Dahili Ozel aciklama
E220-1.5G3BE-00 150W >50Q yok
E220-2.2G3BE-00 250W >500

E220-3.7G3BE-00 300W >300

Uc-faz 380V 50/60Hz

E380-0.75G3BE-00 150W >1500
E380-1.5G3BE-00 150W >1500
E380-2.2G3BE-00 250W >100Q2
E380-3.7G3BE-00 300W >8002
E380-5.5G3BE-00 400W =400
E380-7.5G3BE-00 500W >300 Dahili Ozel acklama
E380-11G3BE-00 800W >250 ok
E380-15G3BE-00 1000W >250
E380-18.5G3BE-00 1300W >200
E380-22G3BE-00 1500W >200
E380-30G3NE-00 2500W >160) Fren yok Aciklama yok
E380-37G3NE-00 3.7kW >160)
E380-30G3BE-00 2500W >16Q02 Dahili Aciklama yok
E380-37G3BE-00 3.7kW >16Q02
AUYARI

* Yukaridaki Tablo 2-4 referans icin veri saglar. Gergek ihtiyaclara gore farkli diren¢ ve gug secebilirsiniz. Ancak direng
tavsiye edilen degerin altinda olmamalidir. Gtg 6nerilen dederden daha yuksek olabilir.

+ Frenleme direnci modeli, gercek sistemdeki motorun Gretim guctne baglidir ve ayrica sistem ataletiyle, yavasglama
suresiyle ve potansiyel enerji yakayle iliskilidir.

* Yuksek ataletli ve/veya hizli yavaslama sureli veya sik frenleme sekansli sistemler icin, daha yuksek guclu ve daha

dustk direng degerine sahip fren direnci secilmelidir.
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2.9 Rutin onarim ve bakim

Ortam sicakliginin, nemin, tozun ve titresimin etkisi invertérdeki cihazlarin eskimesine neden olarak olasi arizalara
neden olabilir veya invertdrtin hizmet émrinu kisaltabilir. Bu nedenle 3 ila 6 ayda bir rutin ve periyodik bakim
yapiimasi gerekmektedir.

2.9.1 Rutin denetim

AUYARI

+ Calisma sirasinda sicakhigin éncekinden daha ytksek olup olmadigi

+ Calisma sirasinda motorun anormal ses ¢ikarmasi veya asir titremesi

+ Akimin normal ile ayni veya izin verilen aralik icinde olup olmadigini kontrol edin.
+ Sogutma faninin tikali veya kirli olup olmadigini kontrol edin.

* Ana devre terminallerinin renginin degisip degismedigini veya paslanma olup olmadigini ve I/O arasinda desarj olup

olmadigini kontrol edin.
» Muhafazanin ¢ok sicak olup olmadigi, PCB veya bakirin strtctye giren yag ve metalik toz nedeniyle tikanmasi.

« invertér kontrol panosuna takiliysa, havalandirmanin ve sogutma blogunun tikali olup olmadigini ve sogutma faninin

normal calisip calismadigini kontrol edin.

2.9.2 Periyodik bakim

AUYARI

* Havalandirma yangini periyodik olarak temizleyin ve fan yavaslarsa veya durursa invertordeki veya kontrol kabinindeki
sogutma fanini degistirin

* Ana devre veya kontrol devresindeki vidalarin gevseyip gevsemedigini ve kartin asirn isinip isinmadigini kontrol edin.

» Motorun ve ana devre kablosunun yalitim performansini periyodik olarak kontrol edin.

* Profesyonel olmayan teknik personel veya egitimsiz operatorler cihazlarin bakimini ve degisimini yapmamalidir.
Uyulmamasi durumunda fiziksel hasara veya kisisel yaralanmaya neden olabilir.

* SUrGclye yalitim testi yapmayin. Motor ve kablo icin yalitim testi yaparken sdrtcinun baglantisini kestiginizden emin
olun. Uyulmamasi sdrtclye zarar verebilir.

« Yalitim testinin yapilmasi gerekiyorsa, ana devre Uzerindeki tim G/C terminallerini (L. N, R, S T. Ul V. W, DCl+,
DC+. BR. DC-) ) kisa devre yapin ve 500MV ile test edin.

« Kontrol devresi terminalini 6lcmeyin. Uyulmamasi durumunda surliclye zarar verebilir.

2.9.3 Hassas bilesenlerin degistirimesi
invertordeki bazi bilesenler kullanim sirasinda aginir veya performansi diser. invertéran istikrarli ve givenilir bir sekilde
calismasini saglamak icin bakim yaptirmak ve hassas bilesenleri degistirmek gerekir. invertérin hassas bilesenleri,

sogutma fani ve filtre elektrolitik kondansatorudur. Servis dmdrleri, ¢alisma ortami ve bakim durumu ile ilgilidir..

AUYARI

+ Genellikle, invertérun sogutma fani 2 ila 3 yil icerisinde degistiriimelidir.

+ Genellikle, elektrolitik kondansatér 4 ila 5 yil icinde degistiriimelidir.
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2.9.4 Invertérin depolanmasi

Invertorin depolanmasi icin asagidaki hususlara dikkat edin:

AUYARI

« Invertora yuksek sicaklik, nem, titresim veya metalik toz bulunan yerlerde saklamayin ve iyi havalandirin.
« Uzun sureli depolama, elektrolitik kondansatoru bozar.

« Invertor uzun sure kullanilmayacaksa her 2 yilda bir, her seferinde en az 5 saat olmak tzere enerjilendirilmelidir.

Giris voltaji, regulator ile nominal degere yavasga yukseltimelidir.

2.10 Garanti s6zlesmesi

HCFA Corporation, normal kullanim kosullarinda ariza veya hasar icin 18 aylik garanti (barkoddaki fabrikadan ¢ikis
tarihinden itibaren) saglayacaktir. Ekipman 18 aydan uzun sdredir kullaniimigsa, makul onarim masraflari tahsil

edilecektir.

AUYAR\

+ Ucretsiz garanti yalnizca invertorun kendisi icin gegerlidir.

+ lleride tagima ve bakimda rahat kullanim igin invertdriin ambalaj malzemesini sakladiginizdan emin olun.

@Garanti suresi icinde olmasina ragmen asagidaki sebeplerden kaynaklanan hasarlar igin makul tamir masraflari tahsil

edilecektir.

@Talimatlara uymadan veya belirtilen araligin disinda yanlis calistirma

®Kullanicinin, makineyi izinsiz olarak onarmasi veya degistirmesi

@Yanlis depolama veya bakim

®Onerilmeyen islev icin invertord kullanma

®Yangin, sel, tuz korozyonu, asindirici gaz, deprem, firtina, simsek veya anormal voltaj

@Bakim Ucreti, HCFA'nIn tek tip standardina gore tahsil edilir. Bir anlasma varsa, anlasma gecerli olur.

Bolum 3 Mekaniksel ve Elektriksel kurulum

3.1 Kurulum ortami
Ortam sicakligr -10°C~40°C civarinda olmalidir. Sicaklik 40°C'yi astiginda, cebri harici sogutma veya gug dustrme gereklidir.

invertdr yanici olmayan bir nesnenin ytzeyine kurun ve cevresinde isi dagilimi icin yeterli bosluk oldugundan emin olun.
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Direk gUnes 1sigindan korunakli

Nem orani %95 den fazla, yuksek nemli ve yogusmali olmayan

Titresimden guvende(5. 9m/s* (0. 6g) den az)

Yag, toprak, toz ve metal tozundan korunakli

Asindirici, patlayici ve yanicl gaz igermeyen.

3.2 Kurulum ydnU ve

bosluk

invertora iyi havalandirilan bir i¢ mekana ve genellikle dikey olarak kurun. Ayriimasi gereken montaj boslugu
Sekil 3-1'de g&sterilmistir.

Ll

>

\\\\t\\\\

2100mm

l loilofidid Aol

Tekli/coklu invertdr kurulumu

LA Al AAA

pueg

$nuniog ue

Baska bir invertoriin tGzerine kurulum

Sekil 3-1 Montaj boslugu

Tek invertor kuruldugunda: GU¢ 15kW'tan az oldugunda A boslugunu dikkate almayin. GUg 15kW'l asarsa A mesafesi 50

mm'den bUyUk olmalidir.

Baska bir invertdr Uzerine kuruldugunda: invertérin baska bir invertdriin Uzerine kurulmasi gerekiyorsa, bir yalitim

kilavuz levhasi takin.

GU¢ sInifi Baska bir invertortn Uzerine kuruldugunda
B A
=15kW =100mm
18. 5kW—30kW =200mm =50mm
=37kW =300mm
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3.3 Operator panelinin ve 6n kapadin ¢ikartilip geri takilmasi

T : Operasyon panelini
‘#SJ cikartmak icin her iki
—av— taraftan ice dogru bastinin

)
]

i
il sie
il

|{'
{

10

Sekil 3-2 Operatér panelini ¢ikartiimasi ve geri takiimasi
Operator panelinin ¢ikarilmasi: Orta parmaginizi operator panelinin Ust tarafindaki yuvaya koyun ve opreator panelini

¢ikartmak icin her iki yandan igeri dogru bastirin.

Operator panelinin yeniden takilmasi: Opreator panelinin montaj kancasini montaj yuvasina yerlestirin ve yan

mandallar yerine oturana kadar orta parmakla Ust tarafa bastirin.

—— s

[ o=l L L1111 L L]

€

 S— -

Kapagi cikartmak igin kapagin her iki
yanindaki madali ice dogru sikistirin
Sekil 3-3 On kapagin cikartilip takilmasi (plastik yuva)
Kapagin ¢ikarilmasi: Kapagi ¢ikartmak icin kapagin her iki yanindaki mandali parmaklarinizla veya aletlerle iceri dogru
sikistirin.

Kapagin yeniden takiimasi: Kapagin tst kismini sabitleme konumunda getirin. On kapag! invertore hizalayin ve yan
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mandallar yerine oturana kadar asagdi dogru itin.

3.4 Cevresel cihazlar ile baglant

3.4.1Cevresel cihazlar ile baglanti semasi

L1 L2 L3
QF \! l I Kesici
|

KM | J\ Kontaktor
LAC % AC giris reaktori
S

Sekil 3-4 Cevresel cihazlar ile baglanti

Tablo 3-1Cevresel elektrikli cihazlarin tanimi

Kesici

Ekipman bakimi sirasinda kisisel guvenligi saglamak icin sebeke ile invertor arasina ayirma
anahtari takilmalidir. Devre kesicinin kapasitesi invertorin anma akiminin 1,5 ~ 2 katidir.
Kesicinin zaman ozellikleri igin invertor asiri yuk korumasinin zaman 6zelliklerini dikkate alin.

Kagak akim kesici

invertor yuksek frekansli pulse voltaji ¢ikisi verdigi icin potansiyel olarak kagak akim olusabilir.
Kagak akim kesiciyi invertor giris tarafina takin. Belirtilen kagak akim kesici B tipi onerilir ve
kagak akim ayar degeri 300mA'dir.

Gecikmeli sigorta

Ekipman arizasi nedeniyle arizanin uzamasini dnlemek icin Kuzey Amerika'da surct giris
tarafinda gecikme sureli sigorta kullaniimalidir (sigortanin nominal akimi %225 olmalidir,
kutle yuk cikis akimi). Sigorta segimi icin Tablo 3-2'ye bakin.

Kontaktor

Kontaktoru agip kapatarak (dakikada on defadan az) strtctyu calistirip durdurmayin veya
sUrdclyt dogrudan calistirmak icin kullanmayin. Fren direncinin asiri Isinma hasarini énlemek
icin, fren direnci asiri 1sinma testi igin bir termik koruma rélesi takin.
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Giris AC/DC reaktoru

1. Invertoran g kaynagi kapasitesi 600kVA'dan fazladir;

2. Ayni guc kaynaginda, bilesenlere zarar verebilecek buytk akimin meydana gelebilecedi
reaktif glic kompanzasyon kondansatoru veya faz kontrol yiku vardir.

3. 3 fazl gug kaynagindaki voltaj dengesizligi %3'U astiginda, dontstimdeki bazi bilesenler zarar
gorehilir.

4. Giris tarafinin gug faktérunu iyilestirin.

Yukaridaki durum meydana geldiginde, lutfen AC reaktorinu invertoran giris tarafina baglayin

veya DC reaktorinu veri yolu tarafina kurun.

Girig filtresi GUg ucundan invertére gelen gurdltu girisini veya invertérden gug ucuna cikistaki guralttyd
azaltin.

Termal role Invertérin motor asir ytk koruma fonksiyonu dahiki olmasina ragmen, invertor iki veya
daha fazla motoru veya ¢ok kutuplu motoru calistirdiginda, motorun asiri Isinmasini dnlemek
icin latfen invertor ile her bir motor arasina termik koruma rélesi kurun.

Cikis filtresi lletim ve radyasyon parazitini azaltmak icin filtreyi ¢ikis tarafina baglayin.

Gikis AC reaktort

Invertér ve motor arasindaki kablo 100 m'yi astiginda, yuksek frekansl salinimi bastirmak igin
AC cikis reaktortnun takiimasi onerilir; bu, motorda izolasyon hasarini ve agsiri akimi
onlemeye yardimci olur.

Frenleme Unitesi

22kW veya altindaki modeller dahili fren direnclidir.

Topraklama

Akim kacgadi olusabilecegdinden, strtcintn ve motorun guvenli kullanimini saglamak icin
topraklama kablosunun Direng degeri 10Q2'dan az olmalidir. Kablo mumkun oldugu kadar
kisa olmali ve tel capr Tablo 3-3 standartlarina uygun olmalidir. Not: Tablodaki deger
yalnizca iki iletken ayni metali kullandidinda dogrudur. Degilse, koruyucu iletkenin alani

esdeger iletkenlik yontemi kullanilarak belirlenmelidir.

Tablo 3-2 Onerilen sigorta kapasitesi ve bakir damarli yalitimli kablo kesiti

Gug Giris hatti Gug Giris hatti korumasi Gug Giris hatti korumas
Sigorta(A) Sigorta (A) Sigorta (A)

7.5kW 20 75 kW 200 280 kW 800
kW 32 90 kW 250 315 kW 1000

15 kW 35 110 kW 315 355 kW 1000
18.5 kW 50 132 kW 400 400 kW 1250
22 kW 63 160 kW 450 450 kW 1500
30 kW 80 185 kW 560 500 kW 1800
37 kW 100 200 kW 560 560 kW 2000
45 kW 125 220 kW 630

55 kW 160 250 kW 800

Tablo 3-3 lletkenin kesit alan

Kesitalani S (mm?) Minimum kesit alani Sp (mm?)
S<16 S
16 < S<35 16
35<S S/2

3.4.2Cevre birimlerinin segimi
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Tablo 3-4 MCCB, iletken ve tel secimi

MCCB  [Kontaktor |Ana devre giris kablosu  |ang devre cikis kablosu Kontrol devresi kablosu
Model ad| (A) (A) (mm?) (mm2) (mm?)
1-faz 220V 50/60Hz
£220-0.75G2BE-00 16 12 0.75 0.75 0.5
E220-1.5G2BE-00 25 18 15 1.5 0.5
E220-2.2G2BE-00 32 25 2.5 2.5 0.5
3-faz 220V 50/60Hz
£220-0.75G3BE-00 10 9 0.75 0.75 0.5
E220-1.5G3BE-00 10 9 0.75 0.75 0.5
E220-2.2G3BE-00 16 12 1.5 1.5 0.5
E220-3.7G3BE-00 20 18 2.5 2.5 0.5
3-faz 380V 50/60Hz
£380-0.75G3BE-00 10 10 0.75 0.75 0.5
E380-1.5G3BE-00 16 10 0.75 0.75 0.5
E380-2.2G3BE-00 16 10 0.75 0.75 0.5
E380-3.7G3BE-00 25 16 1.5 1.5 0.5
E380-5.5G3BE-00 32 25 2.5 2.5 0.5
E380-7.5G3BE-00 40 32 4.0 4.0 0.75
E380-11G3BE-00 63 40 4.0 4.0 0.75
E380-15G3BE-00 63 40 6.0 6.0 0.75
E380-18.5G3BE-00 100 63 6 6 1.0
E380-22G3BE-00 100 63 10 10 1.0
E380-30G3NE-00 125 100 16 10 1.0
E380-37G3NE-00 160 100 16 16 1.0
E380-30G3BE-00 125 100 16 10 1.0
E380-37G3BE-00 160 100 16 16 1.0
Tablo 3-5 G/C AC reaktért, DC reaktor segimi
Kapasite Giris AC reaktord Cikis AC reaktor DC reaktor
(kW) Akim (A)  |induktans Akim (A) induktans Akim (A |Induktans (mH)
E380-0.7G3BE-00 5 38 5 1.5 / /
E380-1.5G3BE-00 5 38 5 1.5 / /
E380-2.2G3BE-00 7 2.5 7 1 / /
E380-3.7G3BE-00 10 15 10 0.6 / /
E380-5.5G3BE-00 15 1.0 15 0.25 / /
E380-7.5G3BE-00 20 0.75 20 0.13 / /
E380-11G3BE-00 30 0.60 30 0.087 / /
E380-15G3BE-00 40 0.42 40 0.066 / /
E380-18.5G3BE-00 50 0.35 50 0.052 40 1.3
E380-22G3BE-00 60 0.28 60 0.045 50 1.08
E380-30G3NE-00 80 0.19 80 0.032 65 0.80
E380-37G3NE-00 90 0.16 90 0.030 78 0.70
E380-30G3BE-00 80 0.19 80 0.032 65 0.80
E380-37G3BE-00 90 0.16 90 0.030 78 0.70
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3.5 Tipik Sistem Baglantisi

3.5.1 Tek fazl 220V icin tipik sistem baglantisi

(bg%arr{)‘:r Fren direnci

Elektromanyetik role
""""""" 1

DC1+ DC+ BR

Tekfar T TR L
BR0VL006 g o | S E220serisi Vv @-m
50/60HZ = o=w— I—; T Tk b W@
Giri;terminalilo_c i) DIl ' PE _"17‘ =
Girig terminalizo_c v D2 ’_‘ _______________________________
Girig terminali3°—é : ) DB :' 517 atlama p— clklsl:
Girig terminaliaﬁ E E D4 | E 7 Ol o—&}— 0’10\//0'20""‘“
Girigterminali5— | | DI5 [ -m: 1J6 atlama :
Girig terminali G°_° b DI6 " ; - O AC2 1= Analog cikis 2
Q10— PV T 0-10V/0-20mA
Giristerminali7o_c ! y HDn:‘ m i GND !
——+—ocoM
) T= -J§ ét_la_rrla_ 3 1, .,{_‘ L—I 1 DO1L
LM 4 | Acik kollektér
cikisi
—
- 1 XA HDOL
; +10V Elr’ T‘J‘l_ A
_F,r_eilsa_né.aly_arlaﬂ, Al Analog giris 1 L I
10T T S I e O . Tt .
1O A7 0-10V yada AR [O_OJOss atiama com[o 5 T
'0/4-20mA girisi destek vV 1 ' SlraaME TS
' GNDVoItaj/akm degistirilebilir 19 atlama

Réle gikisi 1 {

J10 genigletme portu

Sekil 3-7 3 fazli 15kW veya daha dustk modeller icin standart baglanti

3.5.2 Ug fazli 220V icin tipik sistem baglantisi
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(bggfr’g:r Fren direnci

Elektromanvetlk role

o ElCKromanyetikyo DC1+ DC+ BR
Ug faz ‘

220V+15% — °'W_*
50/60HZ —3S o-~w—i

e
o V©
E220 serisi W -m
[

Giris terminalil
5 o

Girig terminali2 __
0 O

Girig termlnall3o—c

m 0O AO1 Analog cikis 1
B non t—=—

Giris terminali4 __ 0-10V/0-20mA
5 o '

'
'

'

' 1

' '
:J6 atlama '
'

'

'

'

'

WESZE:
[ [Ewd
__ :J7at|ama :
NESZ
BESZ

Girig terminali5 —
S o

= 0 AO2 OB, g g
Girig terminali6 — r Y. ] nalog ¢ikis 2
o =Ty v 1 0-10V/0-20mA

'

Girig terminali7
0 O

-
'
'
'
'
'
'
1
'

4 '
'
'

_u}
'
1
'
'
'
'
'
1
'
'
'
'
'
'
1
'
'
'
'
15

[ | ssatiama n {— Ir A DOL
LM g Acik kollektér
IL_ cikisi
& 1‘4 A [ A Hbal
Al A
F;Fé(aar;saﬁg_anﬁ%:l, AIl Analog giris1 "I

L2 B By i = N S e pupepep R 1]
'\ OZ&z0-10v vada AQI IOJS atiam C°M lo 5] o

'0/4-20mA gmsl destekler

GNDVOltaj/aklm deglstlrllebilir J9 atlama

J10 genisletme portu

Role gikisi 1 {

3.5.3U¢ fazli 380V i¢in tipik sistem baglantisi
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(b‘a‘i‘:"ggr Fren direnci

Ug faz S
380V+15% —<_Otw
50/60HZ —© o—-~w—i

T P [ ”

Girig terminalil
3 o

Girig terminali2 _
S o

Girig termmall3o—é

Analog cikis 1I
0-10V/0-20mA
'

(o]
>
Q

Girig terminalid __
5o

Analog cikis 2
0-10V/0-20mA
'

Girig terminali5 —
3o

Giris terminali6
5o

C ?
(BT e
QRS

Giris terminali7 __
50

‘oM Agik kollektor
IL L cikist
':]7 'CJ A HDOL
1
AIl Analog giris1 _I
1O azoTovyags (AR [Q Q05 atlama com o 5 I W E
10/4-20mA girisi destekler vV 1 ' b T of .| o) S
. v GNDVoItaj/aklm degistirilebilir J9 atlama

J10 genisletme portu

'
4
'
'
'
\

Sekil 3-7 3 fazli 15kW veya daha dustuk modeller icin standart baglanti

Notlar:

1)© ana devre terminalini gosterir, O kontrol devresi terminalini gosterir;

2) "B" ile belirtilen Grtin modeli adi, standart modelin dahili fren Unitesi oldugunu belirtir;

3) Fren direnci segimi, kullanicinin gercek ihtiyaclarina gére belirlenir. Frenleme Gnitesi secimi icin Tablo 2-4'e bakin;
4) Gug kablolari kontrol kablolarindan uzaga désenmelidir. Kontrol kablosunun gt kablosunun tzerinden ge¢cmesi
gerekiyorsa, bunlarin 90°'ye yakin bir aglyla duzenlendiginden emin olun. Analog sinyal hatlari igin blendajli

bukumlu ¢ift (STP) kablo ve gt kablolar icin t¢ damarli blendajli kablo onerilir.
3.6 Ana devre terminalleri

3.6.1 Ug fazli 380V 1,5kW invertor icin ana devre kablolamalar
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R/LL S/L2 T/L3 U/TL V/T2 3 |
) .
[Eges e

55 DC- DC1+ DC+ BR

1,5kW icin ana devre kablolamasi

Sekil 3-5 Ug fazli 1,5kW veya alti icin ana devre kablolamas

3.6.1.1  Uc fazh 380V 3,7kW invertor icin ana devre kablolamasi

GUC MOTOR
1 [ —, i
| (R/Ll S/L2 T/L3 U/T1L V/T2 v/rs] Il

HENEE)IE

41’ @m?@_ @" |
@ DC- DCl+ DC+ BR @

3,7kW icin ana devre kablolamasi

Sekil 3-6 Ug fazli 2,2kW~3,7kW icin ana devre kablolamasi
3.6.1.2 Ug fazl 380V 7,5kW invertor icin ana devre kablolamasi

GU¢C MOTOR

K— (Ru1 sn2 T3 um vz wms | —i
| R |

G@& SIgICCIFS

DC- DCl+ DC+ BR

7,5kW icin ana devre kablolamasi

Sekil 3-7 Ug fazli 7,5kW veya daha fazlasi igin ana devre kablolamasi
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3.6.1.3  Uc fazl 380V 15kW invertor icin ana devre kablolamasi

GUC MOTOR
/R/L1 SN2 T3 u/r v W/TB\
(B[]l

) | e R—

B||DR||®|[®]|D]|P
® @ oc ocsocs R @

15kW igin ana devre kablolamasi
Sekil 3-8 Ucg fazli 11kW~15kW icin ana devre kablolamasi
3.6.1.4 Ug fazli 380V 22kW invertor icin ana devre kablolamasi

GUC MOTOR
g —— . St N
(R iz A3 upmt v wis)

PI®P|®| [PP|D
@(PP[D®]®
©

L ® DC- DCl+ DC+ BR @

Sekil 3-9 Ug fazl 18,5kW~22kW icin ana devre kablolamasi

3.6.6 Ug fazl 380V 37kW invertér icin ana devre kablolamas

GU¢ MOTOR

3.6.2 Ana devre terminallerinin aciklamasi

Tablo 3-6 Ana devre terminallerinin aciklamasi
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Terminal Aciklama

R\LT, S\L2. T\L3 Ug fazli gug kaynad giris terminalleri, ti¢ fazli AC gu¢ kaynagina baglanir
U\TT. WWT2, WAT3 Uc fazli guig kaynagi cikis terminalleri, G fazli AC motora baglanir

DC+, DC- DC barasinin pozitif ve negatif terminalleri, frenleme Unitesine baglanir
DC+. BR Fren direncine baglanir

DC1+. DC+ DC reaktore baglanir

@ Topraklama terminali

ATEHUKE

-Ug fazli E serisi invertor icin iki voltaj sinifi vardir, 220V ve 380V. Lutfen gtct agmadan énce isim plakasindaki guic
voltajinin, bagalancak voltaj ile tutarli olup olmadigini kontrol ediniz.

«Invertor kapatildiktan sonra DC barasinin (+) ve (-) terminallerinde artik gerilim vardir. Temas etmeden ¢nce voltajin
36V'tan dusuk olup olmadigini kontrol edin, uyulmamasi elektrik carpmasina neden olabilir

+Harici fren Unitelerini secerken DC+ ve DC- kutuplarina 6zellikle dikkat edin. Uyulmamasi, yangina veya strtctniin
hasar gérmesine neden olabilir.

+Fren direncini DC barasina baglamayin, uyulmamasi yangina veya sirtcinin hasar gormesine neden olabilir.

AUYARI

« GUg giris terminalleri L, N veya R,S,T: Invertorin giris tarafindaki kablo baglantisinin faz sirasi gereksinimi yoktur.

+ Fren Unitesinin kablo uzunlugu 10 m'den uzun olmamalidir. Paralel baglanti icin ¢ift bukumlu kablo veya cift kablo
kullanin.

* Frenleme direnci baglanti terminalleri DC+. BR: Frenleme direncinin baglanti terminalleri yalnizca dahili fren Unitesi ile
yapllandinlmis invertor icin etkilidir. Fren direncinin kablo uzunlugu 5 m'den az olacaktir. Aksi takdirde Invertére zarar
verebilir.

« Harici DC reaktort baglanti terminalleri DC1+, DC+: tum invertorler igin DC1+ ve DC+ terminalleri arasindaki jumper
cubugunu kaldirin ve reaktéru iki terminal arasina kurun.

+Cikis terminalleri U, V, W: Kondansator veya dalgalanma emici invertorin ¢ikis tarafina baglanamaz. Aksi takdirde, sik
invertor arizasina neden olabilir ve hatta invertére zarar verebilir.

* Motor kablosu ¢ok uzunsa, dagitiimis kapasitansin etkisi nedeniyle elektrik rezonansi olusacaktir. Bu, motor yalitimina
zarar verir veya daha yuksek kagak akim olusturarak invertoriin asiri akim korumasinda agma yapmasina neden olur.
Motor kablosunun uzunlugu 100 m'den uzunsa, invertore yakin bir AC ¢ikis reaktord kurulmalidir.

* Topraklama terminalleri: Bu terminal, ana topraklama iletkenine guvenilir bir sekilde baglanmali ve topraklama direnci
10Q'dan az olmalidir. Aksi takdirde elektrik carpmasina, arizaya ve hatta invertérde hasara neden olabilir.

« Topraklama terminalini gug kaynaginin notr iletkenine baglamayin.

3.7 Kontrol devresi terminalleri

3.7.1Kontrol devresinin terminal dizenlemesi
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3.7.2 Kontrol devresi terminallerinin agiklamasi

4 E3004KZ2 \'
O
1
O 13
O
12
PE
10
13 V J\.? 8
J4 )5 16 o CME
oM A A |:
@85+] 485- | GMD [+100| DL D& |0 | o | o6 Hoa| oF | J16
J3
TUA TLE TIC
GND| AL | AL | ALS [ A1 | AC2 Dmrmnlcrahmmmlmm 117

C1aicy

Sekil 3-11Kontrol devresinin terminal dizenlemesi

Fonksiyon agiklamasi

Tip Terminal Isim
+10V-GND +10V gl kaynadi 1. Harici Uniteye +10 V gug kaynadi saglar.
2.Genel olarak, 1kQ~10kQ direng araligi ile harici potansiyometreye
glg¢ kaynagi saglar;
3. Maksimum cikis akimi: 10 mA
=l +24V-COM | Harici +24V gug 1. Harici Uniteye +24 V gug kaynagi saglar. Genellikle DI/DO terminallerine
c
é‘ kaynadi ve harici sensérlere guc sadlar.
=§ 2.Maksimum cikis akimi: 200 mA
OoP Harici gt¢ kaynaginin 1. Varsayilan olarak +24 V'a baglayin.

giris terminalleri

2.DI1~Dl6, HDITin harici sinyalle calistinimasi gerektiginde, OP'nin harici
glu¢ kaynagina baglanmasi ve J8 atlama badlantisinin  kesiimesi

gerekir.(+24V veya COM'a baglanamaz)
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485+ RS-485 haberlesme Standart RS-485 iletisim terminali, IGtfen blendajli buktmlu ift kablo kullanin.
° terminali
&
%J
(5; 485- RS-485 haberlesme Standart RS-485 iletisim terminali, litfen blendajli bukamlu cift kablo kullanin.
T terminali
AN-GND Analog girig terminali 1 1. Girig voltaj araligi: OV~10V DC;
2. Girig empedanst: 22kQ
o AI2-GND Analog giris terminali 2 1. Girig araligr: 010 VDC/0/4-20 mA, kontrol kartindaki J5 atlama kablosuyla
= belirlenir, Varsayilan: 0-10 VDC
TE 2. Empedans: 22 kQ (gerilim girisi), 500 Q (akim girisi)
<
AlI3-GND Analog giris terminali 3 1. Giris voltaj araligi: -10V~+10VDC;
2. Girig empedanst: 22kQ
DI1-COM Dijital giris 1 1. Cift kutuplu girisle uyumlu optik kuplaj izolasyonu. Empedans: 3.3kQ
DI2-COM Dijital giris 2 2. Cok islevli dijital giris, islevleri P05.00~P05.05 ile ayarlanir
DI3-COM Dijital giris 3 3. Varsayilan olarak dahili +24V gug kaynagi, COM ortak terminaldir
DI4-COM Dijtal giris 4 4. Harici gt kaynagi kullanilirken, J8'in baglantisi kesilmeli ve +24V'un
DIS-COM Dijital giris 5 OP terminaline baglanmasi gerekmektedir. COM ortak
z DI6-COM Dijital giris 6 terminaldir.(harici voltaj araligi: +24V+10%)
=
8
5 HDI1-COM | Yuksek hizli pulse girisi 1. Genel dijital giris olarak kullanildiginda, ¢zellikler DI1~DI6'lar ile
aynidir.
2. Cift kutuplu yuksek hizli pulse girig terminali olarak OP terminali ile
baglanir. Maks. giris frekansi 100kHz'dir;
3. Harici gug kaynadr kullanirken, giris voltaji araligr +24V+%10'dur;
4.Empedans: 1.65kQ
5 AO1-GND Analog ¢ikis terminali 1 0V~10V voltaj veya 0/4mA~20mA akim cikisini destekler. Voltaj veya akim
*g cikisina J7 jumpert tarafindan karar verilir. Varsayilan: 0V~10V voltaj cikisi
78; AO2-GND Analog cikis terminali 2 0V~10V voltaj veya 0/4mA~20mA akim cikisini destekler. Voltaj veya akim
< cikisina J6 jumper tarafindan karar verilir. Varsayilan: OV~10V voltaj ¢ikisi
DO1-COM | Dijital gikig 1 1. Optik kuplaj izolasyonu, ¢ift kutuplu agik kollektor ¢ikisi
2. Gerilim araligr: 5V~24V(direng araligr: 0,48 kQ~10 kQ)
3. Cikig akimi araligr: OmA~50mA
g HDO1-COM | Yiksek hizli pulse 1. Dijital ¢ikis olarak kullanildiginda 6zellik DO1 ile aynidir.
g cikis terminali 2. Cift kutuplu yuksek hizli pulse ¢ikis terminali olarak OP terminali ile
5 baglanir, maks. giris frekansi 100kHz'dir;
3. Gerilim araligi: 5V~24V(direng araligi: 0,48 kQ~10 kQ))
4. Cikig akimi araligr: OmA~50mA
° T1/A-T1/B NC terminali Kontak surts kapasitesi: 250V AC, 3A, COS®=0.4;
2 TI/A-T1/C NO terminali 30vDC, 1A
3.7.3 Atlamalarin aciklamasi
Atlama sembolt | Secim Fonksiyon aciklamasi
J7 A isareti Buraya baglandiginda AO1 terminali icin 0/4mA~20mA DC akim ¢ikigi secilir.
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Visareti Buraya baglandiginda, AO1 terminali icin OV~10V DC voltaj gikisi segilir.
J6 Aisareti Buraya baglandiginda AO2 terminali igin 0/4mA~20mA DC akim ¢ikisi segilir.
Visareti Buraya baglandiginda AO2 terminali icin OV~10V DC gerilim ¢ikisi segilir.
J5 A isareti Buraya baglandiginda, AI2 terminaliicin 0/4mA~20mA DC akim ¢ikisi segilir.
Visareti Buraya baglandiginda, Al2 terminali icin OV~10V DC voltaj ¢ikisi secilir.
J8 24V Buraya takildiginda OP terminali +24V'a baglanmalidir. Bu sirada, giris icin COM ile
baglandiginda HDI 1, DI1~DI6 gegerli olur.
COM Buraya takildiginda OP terminali COM'a baglanmalidir. Bu sirada, giris icin +24V ile
baglandiginda HDI 1, DI1~DI6 gegerli olur.

3.7.4Araylz aciklamasi

Semboller | Isim Fonksiyon agiklamasi

J10 Kontrol panosu Bu arabirim, kontrol panosu ve genisletme karti baglantisi icin kullanilir. Kontrol kartinin
genisletme karti dahili karta guc sagladigi ve sinyal baglantisi yaptigi elektrik kanalidir.

J13 Kontrol panosu Bu arayUz, kontrol karti ve LED klavye baglantisi icin kullanilir. Bu, kontrol kartinin LED
LED Klavye klavyeye ve sinyal baglantisina gug sagladigi elektrik kanalidir.

J13 Kontrol panosu Bu arayuz, kontrol karti ve LCD klavye baglantisi icin kullanilir. Bu, kontrol kartinin LCD

LCD klavye

klavyeye ve sinyal baglantisina gug sagladigi elektrik kanalidir.

3.7.5 Invertor kontrol devresinin kablolamasi

3.7.5.1Dijital giris terminali

Y :
+24V | +24v_OP C?M '

...............

Harici kontrol devresi

HDI1
K S 33 > —o
DI1-DI6
— Yz C__o
> COM

invertériin dahili devresi

Sekil 3-12 Surucunun dahili devre kablolamasi (dijital girig terminali)
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WY, g ‘
e | 424V OP COM !
Sigorta
- oP
— DC24V

+—o
o

HDI1.
DI1~DI6 33K %; r

COoM

invertoriin dahili devresi

W=

Harici kontrol devresi

Sekil 3-13 Invertortin harici devre kablolamasi (dijital giris terminali)

Harici glg kaynagi kullanirken kablolama icin Sekil 3-13'e bakin (Gug, UL CL ASS 2 standartlarina uygun olmali ve gii¢
kaynadt ile arabirimler arasina 4A'lik sigorta baglanmalidir)

Notlar: Bu tur kablolama modunda, +24 V ile OP arasindaki atlama J8'i ¢ikarin.

+VCC

! | |
! | 1
! | |
1 & b 1
: i ey L1 |
1 | | Z !
: o} : '[ :
i ¢ et _—y | Lo !
: ! ! 2.4K 1

I 1 1
! ! | 1
: | | 1
' [ NPN ! ! i
! 1 | 1
! | | 1
! ! 1 1
! l 1 [ S o |
! 1 1 1
| - A
! 330 | 06 o—{ J— | —o !
: : : 2.4K :
! ov | COM | :
| Vi V| :
| Harici kontrolcii ! ! invertoriin kontrol karti !
J o e oo oo e e e o e e ] o e o i i i e 1]

Sekil 3-13 SINK kablolama
Bu, en sik kullanilan kablolama modudur. Harici gu¢ kaynagi uygulamak icin, +24 V ile OP arasindaki atlamayi ¢ikarin,
24V'nin pozitif kutbunu OP'ye baglayin ve harici gug kaynagi 0V'nu kontrol cihazinin kontaklari araciligiyla karsilik gelen
DI terminaline baglayin.
Not: Bu tur kablolama modunda, farkli invertorlerin DI terminalleri paralel baglanamaz. Aksi takdirde, DI arizasi
meydana gelebilir. Paralel baglanti (farkli invertorler) gerekiyorsa, Dl'de seri (pozitif kutup) gereksinimleri

karsilayan bir diyot baglanmasi gerekir: IF > 10 mA, UF < 1V, asagida gosterildigi gibi.
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___________________ .
I Tea o sk cab ot e o o s e x|
| ! !
+VCC 5 avl |
I o |
| op |
1 ! z 1
Sinyal | I
—¢—-|‘—“’_D_‘ —o
oy 2.4K '
I
M ; - i
o invertsr Lin kontrol kart: __ |
A I

A\N

o

I
}
}
I
I
I
I
I
I
}
I
I
I
I
I
!
I
I
I
}
I
!
I
}
I
I
I
J

+24V

E
[
I

Sinyal

Lo o o o o o o o -

[=]
<
- =

Harici kontrolcu

Sekil 3-16 SOURCE kablolama
Bu tur kablolama modunda, +24 V ile OP arasindaki atlamayi ¢ikarin. Harici denetleyicinin ortak baglanti noktasina

+24 V baglayin ve bu arada OP'yi COM'a baglayin. Harici gl¢ kaynagdi uygulanmigsa, +24V ve OP arasindaki atlamayi
¢lkarin, harici gug kaynaginin OV'unu OP'ye badlayin ve 24V harici gug¢ kaynaginin pozitif kutbunu denetleyici

kontaklari aracihigyla ilgili DI terminaline baglayin.
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! J8
+24V 424V 0P COM
O ] o
s oP
e,
C HDI1. >t .
Sinval; ADIFDIG ﬂl ;
R 4 ; Eei— . —0
\PN
3.3 |
O COM
_______ Harici kontrol devresi invertoriin dahili devresi

I Sigorta

)
L S—

...........................

B

Sinyal '

) COM

111,
Jomcpre 33k

I

invertériin dahili devresi

: e L 2w

§ 3.30 op

! o

1 PP 1DI

! : 1.

; - : —o
; sinval | D117DI6 -3k * 7z ':

3 e SIS —O
O COM

Harici kontrol devresi invertdriin dahili devresi

Sekil 3-19 SOURCE modunda invertorun dahili g kaynadi kablolamasi
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424V S
J8
+249v op  COM
o [—x3
3.3Q : op
e
E PAP i
HDI1. >t
lSinvaI ool 33k —<> *; |: :
—< Tt o
O COM
Harici kontrol devresi ' invertériin dahili devresi

Sekil 3-20 SOURCE modunda harici gtg kaynagi kablolamasi
3.7.5.2 Analog giris terminali
Zayif analog voltaj sinyallerinin dig parazite maruz kalmasi kolaydir ve bu nedenle korumali kablo kullaniimali ve kablo
uzunlugu asagidaki sekil.3-20 ve 3-21'de gosterildigi gibi 20 m'den az olmalidir. Analog sinyalin ciddi parazite maruz

kaldigi uygulamalarda, Sekil 3-22'de gosterildigi gibi analog sinyal kaynagina filtre kondansatoru veya ferrit manyetik

cekirdek takin.
E l
E [ s +oV
' 2 i A1, AI2 N3 :
! s \ V. A2 !
| & — e il6__9o o}
PE
s Harici kontrol devresi invertériin dahili devresi
Sekil 3-21 Analog giris terminallerinin kablolama modu (gerilim girisi)
......... : .---—--—:5——-—--——.
) 1 !
| < 20m ' ' !
— : | A@'z £
""\ ‘7\\ : A Al2 :. .............. :
Harici analog ." ': "‘ .'n E
DCO0~20mA i o b
[ L ] '
g i
T ——O GND

G ‘[—'ﬁ> PE

| DC4~20mA

invertoriin dahili devresi

& Harici kontrol devresi

Sekil 3-22 Analog giris terminallerinin kablolama modu (akim girisi)
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iki veya iig bobini ayni y6ndé
¢aprazlayin veya sarin

O

: AL, AI2, AI3

Harici analog ‘
kaynagi _: C '
0.0221F50/ i

o GND

Harici kontrol devresi

invertoriin dahili devresi

Sekil 3-23 Ferrit manyetik cekirdegin analog giris terminallerinin kablolama modu

3.7.5.3 Dijital ¢ikis terminali

a |
3
|t:|
2

DOL. HDOI

invertoriin dahili devresi Harici kontrol devresi

Sekil 3-24 Dahili guc kullanilirken dijital ¢ikis terminali kablolamasi
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LY 5 !

_I:zwf\ E E

| anQ

t HDOL |, ' E

E JUuL 1

como———{HEFF— E

E Frekans E

invertériin dahili devresi - Harici kontrol devresi E

Sekil 3-25 Harici gug kullanirken dijital ¢ikis terminali kablolamasi

HDO1, Sekil 3-23 ve 3-24'teki dijital ¢ikis terminali olarak kullanildiginda (P06.00'1 0'a ayarlayin), islev ve kablo baglantis
DO1ile aynidir.
3.7.5.4 Yuksek hizli pulse ¢ikis terminali

DO1. HDO1),

COM ¢

WV

invertoriin dahili devresi Harici kontrol devresi

4

Sekil 3-26 Harici gug kullanirken yuksek hizli pulse cikisi terminal kablolamasi
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|
|
! |
T A d l
! 1
|
|
l : HDO1 | E 4.7kQ
i
! Frekans
COM o——
|
U
invertériin dahili devresi : Harici kontrol devresi
(IS S AR e e S SISk R

Sekil 3-27 Dahili gug kullanilirken yuksek hizli pulse ¢ikisi terminal kablolamasi
HDO1, Sekil 3-25 ve 3-26'da yuksek hizli pulse cikis terminali olarak kullanilir. (P06.00'i 1 olarak ayarlayin)
3.7.5.5 Analog ¢ikis terminali

AO1

O
N/

[ >]oco~1ov

invertdriin dahili devresi Harici invertor devresi

)
\/
e R

Sekil 3-28 Analog ¢ikis terminalinin kablolama modu (gerilim ¢ikig)
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[ >] bco~20ma

L J7
: O V ]
| 1 AO1
vfe ¥ O
15V :
LB C
a GND|
— |
ov
invertoriin dahili devresi

Harici kontrol devresi

Sekil 3-29 Analog ¢ikis terminalinin kablolama modu (akim ¢ikisi)

3.7.5.6 Role ¢ikis terminali

invertériin dahili devresi

+24V E '

! ' +24V E

i Kablo baglantisi ;

L I TUA i

) ; T1/B H Durug gostergesi E

T1/(,, T )< HLDC24V | |
: I L : T1/C Mycn gosterges| E
O a < HLDC24V | !
| COM '

1 7 1 '

COM ! !

Harici kontrol devresi

T1A Harici 220VAC gii¢

O
U

O O

T1/C }{Ea gdstergesi

)
{

invertériin dahili devresi

H HL:AC220V

Harici kontrol devresi

B. Harici 220VAC gug kaynagi kullaniimasi

Sekil 3-30 Role ¢ikis terminali kablolamasi
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Bolum 4 Operasyon ve gordntuleme
4.1 Operator paneli
Asagidaki sekilde gosterildigi gibi, opreatdr panelini kullanarak parametreleri degistirebilir, calisma durumunu

izleyebilir ve strtctyd baslatabilir veya durdurabilirsiniz:

Birim gdstergesi

Hz :Frekans
Display ekran A ‘akim
V :Voltaj
4 AN 2
g > AY . N
ileri doniig gostergesi \ Cevirme tusy
1 S S, S, S
e e
Geri doniig gostergesi REV| O o o
reu| O (AR E
OFF: Operator paneli kontroliil - Y ) e
ON: Terminal kontrolii
Yanip  : Haberlesme kontrolii
Sonlyor
[ Cikig tusu
i kontro usa l FWD FUN \ }~ ESC
Geri kontrol tusu [ STO p Durug/Reset tusu
: REV]| |[>> ]| |[Frstz
\ J
\S =,
. J
Gegme tusu Fonksiyon tusu

Sekil 4-1 orpeatdr panelinin diyagrami
411 Operator panelindeki tuslarin aciklamasi
Calistirma panelindeki alti tusun ve bir cevirme dugmesinin islev aciklamasi Tablo 4-1'de g&steriimektedir.

Tablo 4-1Operatdr panelindeki tuslarin ve dugmenin agiklamasi

Sembol | Isim Fonksiyon aciklamasi
ESC Duzenleme/ESC tusu Programlama durumuna girin veya ¢ikin
m ileri kontrol tusu Operator paneli ile ileri islemini baslatin
Geri kontrol tusu Operator paneli ile geri islemini baslatin
Gegme tusu Durma veya calisma durumunda sirayla géruntilenen parametreleri secin ve

parametreleri degistirirken degistirilecek basamagi secin.

Durdur/Sifirla inverteri calisir durumdayken durdurun ve ariza durumundayken sifirlama
islemini gerceklestirin. Bu tusun islevleri P10.00'de kisitlanmistir.

JOG kontrolt / ileri / Cok islevli tuslarin ayrintilari icin Tablo 4-2'ye bakin.
geri donus gegisi

@ Donds digmesi Calisma frekansinin ve parametrelerinin ayarlarinin verilerini artirin/azaltin.

Parametre verilerini azaltmak icin sola, artirmak icin saga cevirin ve ayar

parametrelerini kaydetmek igin dugmeye basin.
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Tablo 4-2 FUN(cok islevli) tuslarin agiklamasi

P10-02 icin FUN tuslar Aciklama

ayar degeri

0 Fonksiyon yok FUN tusu devre digl

1 lleri JOG lleri JOG fonksiyonu

2 Geri JOG Geri JOG fonksiyonu

3 Acil stop P01-13'Un ayarlanan suresi kadar duruna dek yavaslamasi icin FUN tusuna

basin

4 Serbest durus Serbest durus ve ¢ikis engeli

5 Operasyon komutu Operator paneli kontrolt — Terminal kontrolti— Haberlesme kontroli—
gecisi Operator paneli kontrold, gegis yapmak igin 2 sn uzun basin

6 Frekansi temizle YUKARI/ASAGI ile ayarlanan frekans degerini silin
YUKARI/ASAGI

412 Gostergelerin agiklamasi

Operator panelindeki alti gosterge ve agiklamasi Tablo 4-3'te gdsteriimektedir.

Tablo 4-3 Gostergelerin aciklamasi

Gostergeler

isim

Acliklama

FWD lleri donus gostergesi Acik: Durma durumunda, ileri donis komutu gerceklestirilmistir.
Calisma durumunda, invertor normal sekilde calisir
Flas: lleri donusten geri donuse gegis
c & | REV Geri donus gostergesi Acik: Durma durumunda, geri donus komutu gergeklestirilmistir.
2 ?E')’ Galisma durumunda, invertdr normal sekilde calisir
> g
e :é Flas: Geri donusten ileri dontse gegis
REM Operasyon komutu ayari Kapali: Opreasyon paneli kontrolt
Acik: Terminal kontrold
Flas: Haberlesme kontrolu
Hz Frekans gostergesi Acik: Frekans birimini gosterir
5 A Akim gostergesi Acik: Akim birimini gosterir
()
5 v Voltaj gostergesi Aclk: Voltaj birimini gosterir
S | Hz+A Hiz gostergesi Acik: Hiz birimini gosterir
;§ Hz +V Ylzde gostergesi Acik: YUzde birimini gosterir
o
Hz+A+V Zaman gostergesi Acik: “s” birimini gosterir
Hepsi kapali Birim yok Birim yok

413 Islev Kodlarini Gortntiileme ve Degistirme

Invertérun igletim paneli, parametreleri ayarlamak icin Gg¢ seviyeli ment kullanir.

Uc seviyeli ment, asagidaki sekilde gosterildigi gibi fonksiyon parametre grubu (Seviye 1), fonksiyon kodu (Seviye 1) ve

fonksiyon kodu ayar degerinden (seviye Ill) olusur.

Sekil 4-2 Operator panelindeki calistirma prosedurt
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Parametre grubunu degistir Fonksiyon kodunu seg Fonksiyon kodunun
degerini degistir " 3 .
ENTER ENTER ENTER Bir sonraki fonksiyon

07@\%’ @ 57@\% @ o‘;'/@\:a @ koduna tamati

POO—PO0 T I— 5000 P00 2

Y

Y
Y

Y

5000

[Esc]

Sekil 4-2 Seviye lll menusunun galisma prosedirt
EsC e tusarina basarak Level lll menustnden Level I mendsine donebilirsiniz:
© tusuna basildiginda, sistem 6nce parametre ayarini kaydeder ve ardindan Seviye Il menUstne geri déner ve bir
sonraki fonksiyon koduna gecer.
ESC dugmesine basildiginda, sistem parametre ayarini kaydetmez, dogrudan Diizey Il menustine déner ve gegerli islev
kodunda kalir.
Seviye lll menusinde ayar degeri sadece rakam yanip sondigunde Dondur dugmesi O ile artirilabilir/azaltilabilir. iki
veya daha fazla basamak degistirilecekse, degistirilecek basamak icin yanip sénene kadar dugmesine basin.
Parametrenin yanip sénen hanesi yoksa, parametrenin degistirilemeyecegdi anlamina gelir. Bunun nedeni sunlar olabilir:
1) Boyle bir islev kodu, aktuel algilanan parametre ve calisan kayit parametresi gibi sadece okunabilir. Bu parametreler,
calisma veya durma durumundan bagimsiz olarak her zaman ACIK durumdadir.
2) dyle bir fonksiyon kodu ¢alisma durumunda degistirilemez ve sadece durma sirasinda degistirilebilir. Bu
parametreler, calisma durumunda her zaman ACIK durumdadir ve durma durumunda yanip séner.
414 Durum ekrani
Operator panelindeki durum gostergesinde Durdurma parametresi ekrani, RUN parametresi ekrani, fonksiyon
kodunun parametre dtzenleme ekrani, ariza durumu ekrani vb. bulunur.
1. Durug parametres ekrani
Invertor durus durumundayken, operator panelinin veri goriintileme alani durus parametresini gosterir, sag taraftaki
U¢ birim gostergesi parametrenin birimini gdsterir, sol taraftaki (¢ durum gostergesi invertorin mevcut durumunu
gosterir. Ornegin, invertdr durma durumunda "Geri" calisma yonu sinyalini aldiginda, REV géstergesi yanar. Yalnizca,
ayar degeri varsayilan degerle ayni olmayan parametrenin islev kod numarasini géstermek igin Kontrol menusinu
(Ozellestirilmis veya Kullanici ayari olarak adlandirimasi énerilir) segin.
Sirayla farkli Durus parametrelerini gérinttlemek icin basin (P10.04 islev kodu tarafindan ayarlanir)
2.Calisma parametre ekrani
invertor, gegerli calisma komutlanini aldiktan sonra CALISMA durumuna gecer ve operatdr paneli calisma
parametrelerini gosterir. Operatér panelinde FWD/REV'in agik/kapali olmasina, gecerli islem yéntne gore karar verilir.
Birim gostergesi, gecerli parametrenin birimini gosterir.
Sirayla farkli calisma parametrelerini gérunttlemek icin butonuna basin (P10.03 fonksiyon kodu ile ayarlanir)
3. Ariza durum ekrani

Invertor hata sinyali algiladiginda, hata durum ekranina gelir ve hata kodunu goruntilemek igin yanip séner.

Durus parametresini ve hata kodunu géranttlemek igin butonuna basin. Operatér panelindeki dagmesi,
kontrol terminali veya haberlesme komutlari ile sifirlama islemini gerceklestirin. Ariza devam ederse hata kodlarini
gostermeye devam eder.

4 Fonksiyon kodunun gorunttsinu dazenleme

Durdur, calistir veya ariza durumunda, duzenleme durumuna ge¢mek igin 'ye basin (daha 6nce kullanici
sifresi ayarlanmigsa sifreyi girin). Ayrintilar igin bkz. P10.00). Duzenleme durumunda iki seviyeli menu

goruntalenir: fonksiyon kodu grubu veya fonksiyon kodu numarasi — fonksiyon kodu parametresi.
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Fonksiyon parametresi goruntdleme durumuna gelmek igin @’ye basin. Fonksiyon parametresi gorinttleme

durumunda, kaydetme islemini gergeklestirmek ve bir sonraki parametreyi gdstermek icin @'ye basin; Cikmak ve

orijinal parametreye donmek icin (E86] 5 basin.

4.2 Istege bagh LCD operator panelinin calistinimasi ve gorantilenmesi

Gorunum ve fonksiyon alani asagida gosterilmistir:

Birim gostergesi
Hz :Frekans
A : Akim
V : Voltaj

RUN: Galisma géstergesi -
: \P%: Yiizdelik
FWD: ileri gostergesi - \ Henell

Durus gostergesi ( (
N

\ HCFa

Geri gostergesi —\

ON: Yerel kontrol

- Data gostergesi
\
OFF: Harici kontrol \\ -' L'c L' L’
STOP|RUN [Hz
REV 'FWD| A 111 ]
OFF: Operatér paneli kontrolij Noc FReml v XA = Fonksiyon kodu
ON:Terminal kontrolt RR, JOG 7 gostergesi
YE"'_P ‘Haberlesme kontrolii
Sénuyor
Hata gostergesi —| O
% O
ON:JOG Calisiyor 7 EiC/>>/ v, A N_Durus/reset tusu
OFFJOG'suz galisiyor — ~ 7 7 7 )
Gikis/gegis tusu Az-‘{ma tu;u/ /6nay tusu /
Artirma tusu Galistirma tusu

Sekil 4-3 Operator paneli

421 Operator panelindeki butonlarin agiklamalari

Operator panelinde 6 adet buton vardir ve her bir butonun agiklamasi Tablo 4-4 de gosterilmistir:

Tablo 4-4 Operatér panelindeki butonlarin agiklamalari

Semboller Isim Fonksiyon agiklamasi
0 Crikis/kaydirma 1. Level 1ve level 2 menustnden ¢ikis fonksiyonunu calistirir.
ESC/ > 2.Level 3 ve ana menude kaydirma islemini gerceklestirir.
Galistir 1. Invertérd operatdr paneli kontrol modunda baglatir.
AUN
o Onayla 1. Menu arayUzlerinde seviye, seviye girig saglar.
ENTER 2.Parametre ayarlarini onaylar.
0 Durdur/reset 1. Invertoru durdurur
FestT 2. Arizay resetler
o Arttir 1. Fonksiyon kodunu arttirir
A 2. Secili parametrenin degerini arttirir
3. Frekansi arttirir
9 Azalt 1. Fonksiyon kodunu azaltir.
2. Secili parametrenin degerini azaltir.
3. Frekansi azaltir.
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4.2.2 Gostergelerin agiklamalari

Operator panelinde dokuz gosterge vardir ve bunlarin her birinin agiklamasi Tablo 4-5 de gosterilmistir:

Tablo 4-5 Gostergelerin aciklamalari

Gostergeler

isim

Aciklama

FWD ileri donus gostergesi Yaniyor: Durus durumundayken, ileri dondtrme komutu
gerceklestirildi.
Calisma durumundayken, invertér normal galismasina devam eder
Flas: lleri donusten geri donise gegis
REV Geri donus gostergesi Yaniyor: Durus durumundayken, geri dondurme komutu
gerceklestirildi.
Calisma durumundayken, invertor normal ¢alismasina devam eder
Flas: geri dondsten ileri donlse gegis
S REM Operator paneli kontrol Sonuk: Operator paneli kontrolt
qg’w Yaniyor: Terminal kontrolu
fg; Flas: Haberlesme kontrolu
% STOP Durus durumunda Sonuk: Calisma durumunda
a Yaniyor: Durus durumunda
RUN Galisma durumunda Sonuk: Durus durumunda
Yaniyor: Calisma durumunda
ERR Hata gostergesi Sénuk: Ariza yok
Yaniyor: Hata gostergesi
JOG JOG ¢alisma Sontk: Jog calismada degil
Yaniyor: JOG ¢alismada
LOC Yerel kontrol komutu Sonuk: Yerel kontrolde degil(terminal veya haberlesme kontrola)
Yaniyor: Yerel kontrolde
Hz Frekans gostergesi Yaniyor: Frekans birimini gosterir
A Akim gostergesi Yaniyor: Akim birimini gosterir
5 v Voltaj gostergesi Yaniyor: Voltaj birimini gosterir
'—g Hz + A Hiz gostergesi Yaniyor: Hiz birimini gosterir
= % Yuzdelik gostergesi Yaniyor: Yuzdelik birimini gosterir
- Hz+ A+V Zaman gostergesi Yaniyor: “s' birimini gosterir
Hepsi kapali Birim yok Birim yok

4.2.3 Fonksiyon kodlarini gérunttleme ve degistirme

Invertoriin operatér paneli, parametreleri ayarlamak icin Gg seviyeli mena kullanir,

Ug seviyeli menu, asagidaki sekilde gosterildigi gibi;

Fonksiyon parametre grubu (Seviye 1), fonksiyon kodu (Seviye Il) ve fonksiyon kodu ayar degerinden (seviye Ill) olusur.
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Parametre grubunu degistir  Fonksiyon kodunu seg Fonksiyon kodunun Bir sonraki fonksiyon
degerini degistir koduna otomatik

OOJOROOIOIOONOR

[(SOO0—{ POO—{POOT -—{ 5000+—{POO D
O ® O

ESC/>> ESC/>> ENTER

Sekil 4-4 Seviye (¢ menusunun ¢alisma prosedurt
Notlar:
Standart operatér paneline gore farklar:
1. ESC tusu: Standart operator panelinde seviye-III mendsunde bu tusa bastiginizda, fonksiyon kodu parametre
ayarindan ¢ikarsiniz ve seviye-II'ye girersiniz, yapilan degisiklik gecersiz olacaktir; Istege bagl operatdr panelinde,
duzey-IT'de segilen basamada gecmek icin bu tusa basin. Seviye-IIT mentstnden ¢ikmak istiyorsaniz ENTER tusuna
basarak yapilan degisikligi onaylayin ve ¢ikin. Yani yapilan degisikligin gecerli olmasi gerekir, aksi takdirde seviye-IIT
menuUstnden ¢ikamazsiniz.
2. ESC tusu: Standart operator panelindeki ana mentde (calisma veya durdurma ekrani) bu tusa bastiginizda, seviye-
I menUsune girersiniz; Istege bagl operator panelinde, calistirma ve durma durumu parametrelerini degistirmek icin
bu tusa basin.
3.Seviye- I ve seviye-II'de kaydirma islevi yoktur.
4. Standart operator panelinde, cevirme butonunu sada ceviridiginizde fonksiyon kodu grubu, fonksiyon kodu veya
fonksiyon ayar degeri artacaktir; ama istege bagli operator panelinde, bu arttirma butonuna basailarak yapilabilir.
5.Standart operator panelinde, cevirme butonunu sola ceviridiginizde fonksiyon kodu grubu, fonksiyon kodu veya

fonksiyon ayar degeri azalacaktir; ama istege badli operatér panelinde, bu azaltma butonuna basilarak yapilabilir;

4.3 Motor parametrelerinin ayarlanmasi ve auto-tunning

Vektor kontrol modunu sectiginizde, calistirmadan énce motor etiketindeki parametreleri dogru bir sekilde girin ve E-
serisi invertor, isim etkiketindeki parametrelere gére motorla eslesecektir; Vektdr kontrol modunda istenen stricu
performansini ve ¢alisma verimliligini saglamak icin dogru motor parametreleri gereklidir.

Motor parametrelerinin ayarlanmasi ve auto-tuning i¢in prosedurler ve dnlemler asagidaki gibidir:

1) ik olarak, Komut kaynagi secimi P00.02'yi O Operatdr paneli kontroli olarak ayarlayin. Dinamik auto-tuning
gerekiyorsa, yukt motordan ayirin.

2) Nominal motor guct, anma gerilimi, anma akimi, anma frekansi ve anma donds hizi gibi motor etkiket
parametrelerini dogru girin. Bu parametrelere karsilik gelen fonksiyon kodlari P02.01~P02.05'tir. Motor 2 segilirse
karsilik gelen fonksiyon kodlari P20.01~P20.05'tir.

3) Auto-tuning secimini yapabilmek icin P00.33 fonksiyon kodunu ayarlayin, @ digmesine basin ve display ekraninda “T
UN- 0" goruntulenecektir. Motor parametreleri auto-tuning'ini baslatmak icin Fwo veya REV/ tusuna basin ve display
ekraninda “TUN-2" veya "TUN-1" gorunttlenecektir. "TUN-2" veya "TUN-1" kayboldugunda, motor parametrelerinin auto-
tuning'i tamamlanmis demektir.

4) Motor auto-tuninginden sonra, P02.10 parametre degerini kontrol edin. Genellikle bu deger, P02.03 anma akiminin
%60'Indan az olmalidir. Degilse, auto-tuning yeniden gereklidir ve dinamik auto-tuning igin motorun yitkten ayrilip
ayriimadigini kontrol edin.

5) Motor etiket parametreleri alinamadiginda ve motor auto-tuning'ine gerek olmadiginda, varsayilan parametreleri
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kullanin ve motor guctnu (motor 1: P02.01 ve motor 2: P20.01) girin.
6) Motor auto-tuning parametrelerini fabrika varsayilan degerlerine geri ytklerken, nominal motor gictnu (motor 1:
P02.01 ve motor 2: P20.01) gereken gic yapin, auto-tuning parametreleri fabrika varsayilan degerlerine otomatik olarak

geri yuklenecektir.

U . - NN STOP -
7) Auto-tuning islemi sirasinda auto-tuning'i durdurmak icin butonuna basin. Notlar: auto-tuning'in baglatimasi ve
durdurulmasi operator paneli tarafindan kontrol edilir; auto-tuning'den sonra fonksiyon kodu otomatik olarak 0'a

donecektir.

4.4 Sifre ayarlart:

E-serisi invertor, kullanici parolasi koruma islevi saglar. P10.00 sifir olmayan bir degere ayarlandiginda, deger
kullanici sifresidir. Parola, siz fonksiyon kodu duzenleme durumundan ¢iktiktan sonra etkinlesir. 'ye tekrar
bastiginizda "------ " goruntulenecek ve ®’ye bastiginizda veya "Donus dugmesini* sola ¢evirdiginizde "00000"

goruntilenecektir. Kullanici, parametreleri gérinttlemek veya ayarlamak igin dogru kullanici sifresini girmelidir.
4.5 Parametre kilitleme

E-serisi invertor, kullanici parametre kilitleme islevi saglar. P00.31, 1 olarak ayarlandiginda, parametre kilidi gecerli olur;
P00.31, 2 olarak ayarlandiginda, parametrelerin baslatiimasina izin veriimez. Kullanici sifresi olmadidinda, kullanici
parametrelerini etkili bir sekilde korumak veya kullanicinin yanlislikla parametreyi baslatmasini énlemek icin parametre

kilidi ayarlanabilir.

Bolum 5 Fonksiyon kodu listesi

Fonksiyon kodu listesindeki semboller asagida aciklanmistir:
O Ayar degeri calisma durumunda degistirilebilir;

© _ Ayar degeri calisma durumunda degistirilemez;

®__py parametreler, izleme parametreleri veya ayrilmis parametrelerdir ve degistirilemezler.

Fonksiyon| Isim Ayar aralig Varsayllan| Ozellik | Haberlesme

kodu deger adresi

P00 Standart fonkisyon parametre grubu

P00. 00 Motor ¢alisma modu 0: V/F kontrol © 0x0000
1: Sensortz vektor kontrol(SVQ)

P0O0. 01 Rezerve [

P00. 02 Komut kaynadi secimi 0: Operatér paneli kontrold (L/R kapali) © 0x0002
1: Terminal kontrold (L/R acik)
2: Haberlesme kontrolt (L/R yanip sénuyor)

P00. 03 Frekans kaynagi A 0: Dijital ayar (P0O0. 12)+Yukari/Asag! ) 0x0003
1: Dijital ayar (P0O. 12)
2: Al
3: Al2
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Al3

: PULSE-I N Pulse ayari
. Basit PLC

. Coklu referans

- MODBUS haberlesmesi

. PID
Not: Al1, Al2, Al3 girisi tam 6lcedi %100 ve 6ge 5 ila 9
ayarl %100, P00.08 maksimum cikis frekansina karsilik

gelir. P00.28'in on hanesi 1 olarak ayarlandiginda, frekans|
kaynagi YUKARI/ASAGI butonlar ile ayarlanabilir.

P00.04

Frekans kaynagi B

0: Dijital ayar (P00. 12)
1. Al

S AR

S A3

: PULSE-I' N Pulse ayar

2

3

4

5: Basit PLC

6: Coklu referans
7: MODBUS haberlesmesi
8: PID

Not: Al1, Al2, AlI3 girisi tam 6lgcek %100 ve 6ge Tila 8

%100 ayari P00.08 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelir.

0x0004

P00.05

Frekans komutu islem

iliskisi

0: Frekans kaynagr A

1: Frekans kaynagi B

2: Frekans kaynagr A+B
3: Frekans kaynagi A -B
4: MAX(A, B)

5: MIN(A, B)

6: Degistirilebilir frekans kaynagi A/B
7. A/JA+B

8: A/A-B

9: A/MAX(A, B)

10: A/MIN(A, B)

11: A'icin sifir olmayan sayi, B frekans kaynagi, A dnce gelir

0x0005

P00.06

Frekans kaynagi B nin taban
araligi

0: Maksimum frekansa gore

1. Frekans kaynagi A ya gore

0x0006

P00. 07

Frekans kaynagi B nin deger
araligi

0%~150%

100%

0x0007

P00.08

Maksimum cikis frekansi

0. 00Hz~500. 00Hz

50. 00Hz

0x0008

P00.09

Frekans Ust limit kaynagi

0: Frekans ust limit dijital ayari(P0O. 10)
1Al
2: Al 2

0x0009
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3: A3
4: PULSE-I N pulse ayari
5: MODBUS haberlesme ayart

Notlar: %100, 1 ~5 tam 6lgek icin maksimum ¢ikis frekansi
P00.08'e karsilik gelir.

P00. 10 Frekans Gst limit dijital ayari | P00.11~P00. 08 50. 00Hz e} 0x000A
P0O0. 1 Frekans alt limit 0.00Hz~P00. 10 0.00Hz @) 0x000B
P00. 12 Frekans ayari 0. 00Hz~P0O0. 08 50. 00Hz @) 0x000C
P00. 13 Kalkis rampasi zamani O 0s~65000s Modele (@) 0x000D
bagl
P00. 14 Durug rampasi zamani 0 0s~65000s Modele @) 0x000E
bagl
P00. 15 Kalkis rampasi zamani 1 0s~65000s Modele O 0x000F
bagl
P00. 16 Durug rampasi zamani 1 0s~65000s Modele @) 0x0010
bagl
P00. 17 Kalkis rampasi zamani 2 0s~65000s Modele O 0x0011
bagl
P00.18 Durug rampasl zamani 2 0s~65000s Modele O 0x0012
bagl
P00.19 Kalkis rampasi zamani 3 0s~65000s Modele @) 0x0013
bagli
P00. 20 Durus rampasi zamani 3 0s~65000s Modele O 0x0014
bagl
P0OO. 21 Durus/Kalkis rampasi 0: 0.01s 0 @) 0x0015
zaman birimi 1: 0.1s
2: s
P00. 22 Durus/Kalkis rampasi 0: Maksimum cikis frekansi P00.08 0 © 0x0016
zamani temel frekansi 1: Ayar frekansi
(Durug/kalkis rampasi ile 0'dan ayar frekansina kadar
gereken sure, durus/kalkis rampasi sdresi ile aynidir)
P00. 23 Parametre sifirlama 0: Calisma yok 0 ®) 0x0017
1: Fabrika ayarlarina don(motor parametreleri dahil degil)
2: Hata kaydi temizleme
3: Birikmis calisma/gug agma suresi temizligi
4: Fabrika ayarlarina don(motor parametreleri dahil)
P00.24 | Motor 1 donus yont secimi | 0: Ayniyon 0 O | 0x0018
1: Ters yon
2: Ters yone yasadi
P00. 25 Tasly frekans ayari 1. OkHz~16. OkHz Modele @) 0x0019
bagl
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P00. 26 Taslyic frekans hassas Birler basamag: Sicaklik ile tastyici frekans ayar 0x0000 O0x001A
ayari 0: Otomatik ayarlama
1: Ayar yok.
Onlar basamagr: Cikis frekansi ile tastyici frekans ayari
0: Otomatik ayarlama
1: Ayar yok
Yuzler basamag: Rezerve
Binler basamagi: Rezerve
P00. 27 PWM methodu 0: Beg-segment ve yedi-segment arasinda gegis 0 0x001B
1: Beg segment
2: Yedi segment
P00. 28 Operator paneli ve Birler basamagi: Kalici islev 0x0000 0x001C
terminal YUKARI/ASAGI 0: Gug kesintisinde kalici
butonu ile Frekans 1: GUg kesintisinde kalici degil
kontrold Onlar hanesi: Ayarlama ayar (Yalnizca frekans kaynagi
Aicin)
0: Yalnizca frekans kaynagi A P00.03=0 oldugunda
gecerlidir
1: Frekans kaynagi A'nin tim ayarlari gecerlidir
2: Ayar yasagi
Yuzler basamag: Integral fonksiyon
0: Integral iglevi
1: Integral fonksiyon yok
Binler hanesi: Ters yon degistirme
0: Frekans ters yon degistirme yasagi
1: Frekans ters yon degisikligine izin verilir
P00. 29 Operator ve terminal paneli | 0.01HZ~5. 00Hz 0.01Hz 0x001D
Yukari/Asadi tiklama basina
adim
P00. 30 Terminal YUKARI/ASAGI 0.1~50.0s 2.0s 0x001E
entegre hiz
P0O. 31 Parametre kilitleme 0: Parametre kilidi gecersiz 0 Ox001F
1: Parametre kilidi gecerli. Bu parametre disinda hicbir
parametre degistirilemez.
2: Fabrika ayarlarina don fonksiyonuna izin verilmez.
P00. 32 Rezerve
P00. 33 Motor parametresi auto- 0: Calisma yok 0 0x0021
tuning 1: Statik auto-tuning
2: Dinamik auto-tuning
P00. 34 Motor secimi 0: Motor 1 0 0x0022
1: Motor 2
P00. 35 Parametre kopyalama 0: Calisma yok 0 0x0023
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1: Parametre ytkleme

2: Parametre indirme (motor parametreleri dahil)

3: Parametre indirme (motor parametreleri haric)

P01 Baglat/durdur kontrol parametreleri grubu

P0O1.00 Baslatma modu 0: Baslangig frekansi ile baslat 0 © 0x0100
1. DC frenleme sonrasi baglat
P0O1. 01 Baslangic frekansi 0.00Hz~10. 00Hz 0.00Hz @) 0x0101
PO1. 02 Baglang@ frekansinda 0.0s~60.0s 0.0s O 0x0102
durma suresi
P0O1.03 Baslangic DC freni akimi 0.0% ~100. 0% 0.0% e} 0x0103
PO1. 04 Ba§|ang|§ DC freni durma 0.0s~60. 0s 0.0s O 0x0104
suresi
P0O1.05 Durus modu 0: Durus rampasi ile durma 0 e 0x0105
1. Serbest durug
PO1. 06 Durus DC frenlemenin 0. 00Hz~P00. 08 (maks. cikis frekansi) 0.00Hz O 0x0106
baslangi¢ frekansi
PO1.07 Rezerve [
P0O1.08 Durug DC frenleme akimi 0. 0%~100. 0% 0.0% e 0x0108
PO1. 09 Durus DC frenleme suresi 0.0s~60.0s 0.0s O 0x0109
P0O1.10 JOG calisma frekansi 0. 00Hz~P00. 08 (maks. cikis frekansi) 5.00Hz O 0x010A
PO1. 11 JOG calisma kalkis rampasi| 0.0s~6500. 0s 30. 0s O 0x010B
zamani
P0O1.12 JOG calisma durug rampasi| 0.0s~6500. Os 30.0s O 0x010C
zamani
P01.13 Acil stop durug rampasi 0.0s~6500. 0s 6.0s e 0x010D
zamani
PO1.14 Durus/kalkis rampasi modu | 0:  Sabit yavaglama/hizlanma 0 © Ox010E
1. S-egrisi yavaglama/hizlanma
PO1.15 S-egﬂgmm ba§\ang\§ 0. 0%~(100.0%-P01.16) (Kalklg/durU§ rampasi 30.0% © 0xO010F
balimunin zaman orani sUresine gore)
PO1.16 S-egrisinin bitis bolumanun | 0. 0%~(100.0%-P01.15) (Kalkis/durus rampas| 30.0% ®) 0x0110
zaman orani stresine gore)
P0O1.17 Atlama frekansi 0. 01Hz~P00. 08 (maks. cikis frekansi) 0.01Hz e} 0x0111
P0O1.18 Frekans atlama genligi 0. 00Hz~P00. 08 (maks. cikis frekansi) 0.00Hz @) 0x0112
(+-)
P0O1.19 lleri/geri donus olu-bolge 0. 0s~3600. 0s 0.0s @) O0x0113
suresi
PO1. 20 Ayarlanan frekans, frekans | 0: Frekans alt sinirinda calistir 0 e) 0x0114

alt sininndan daha dustk
oldugunda ¢alisma modu
(Alt sinir 0'dan baytk
oldugunda gecerlidir)

1: Durdur
2: Sifir hizda calistirin
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PO1. 21 Gug agkken (;a||§ma komutu| 0: izinli 0 0x0115
secimi 1: izinsiz
P01.22~P01.25 Rezerve
PO1. 26 GU¢ hatasindan sonra 0: Yapma 0 OxOMA
resetleme 1: Yap
PO1. 27 Reset icin bekleme suresi 0.0s~20.0s 0.5 0x011B
P02 Motor 1 parametre grubu
P02.00 Motor Ttip secimi 0: Siradan asenkron motor 0 0x0200
1: Degisken frekansli asenkron motor
P02. 01 Motor Ticin anma guct 0. 4kW~1000. OkW Modele 0x0201
bagl
P02.02 Motor 1i¢in anma voltaji V~1500V Modele 0x0202
bagl
P02.03 Motor 1 icin anma akimi 0.1A~6553. 5A Modele 0x0203
bagl
P02.04 Motor 1icin anma frekansi | 0.01Hz~500. 00Hz Modele 0x0204
bagl
P02.05 Motor 1icin anma hizi ORPM~65535RPM Modele 0x0205
bagl
P02.06 Motor 1icin stator direnci 0.00102~65. 5350 Modele 0x0206
bagl
P02.07 Motor 1 icin rotor direnci 0.0010Q~65. 5350 Modele 0x0207
bagli
P02.08 Motor 1 icin kacak enduktif | 0.0TmH~655.35mH Modele 0x0208
reaktans bagli
P02.09 Motor Ticin karsilikli 0. 1mH~6553. 5mH Modele 0x0209
enduktif reaktans bagl
P02.10 Motor 1igin yukstz akim 0.1A~P02. 03 (Motor 1Tanma akimi) Modele 0x020A
bagl
P02.11~P02.16 Rezerve
P02.17 Alan zay|ﬂamag|nda 50%~100% 50% 0x02M
minimum uyarim
P02.18 Alan zay|ﬂamag|nda 5000~20000 10000 0x0212
enduktans katsayisi 1
P02.19 Alan zayiflamasinda 5000~20000 12000 0x0213
enduktans katsayisi 2
P02.20 Asirt yuk suresi katsayisl 50. 0%~150. 0% 100. 0% 0x0214
P0O2. 21 Asir akim esigi 0: Acik 0 0x0215
1: Kapali
P02.22 Koruma segimi Birler basamagt: Asir voltaj korumasi 0x0 0x0216

0: Ariza goster ve serbest dur

1: Ariza alarmini devre disi birak ve calismaya devam et

57




HCFa

— G —

Onlar basamagi: Kontak enerjilendirme korumasi

0: Ariza goster ve serbest dur

1: Ariza alarmini devre disi birak ve calismaya devam et
Ylzler basamagi: Giris fazi kaybr korumasi

0: Ariza goster ve serbest dur

1: Ariza alarmini devre disi birak ve calismaya devam et
Binler bamag: Cikis fazi kaybr korumasi

0: Ariza goster ve serbest dur

1: Ariza alarmini devre disi birak ve calismaya devam et

P03 Motor 1 vektor kontrol parametre grubu
P03.00 Rezerve
P03. 01 Hiz dongust orantili kazanci| 0.1~500.0 20.0 0x0301
1
P03.02 Hiz déngusu integral suresi | 0.01s~10. 00s 0.20s 0x0302
1
P03.03 Gegis frekansi 1 0. 00Hz~P03. 06 5.00Hz 0x0303
P03.04 Hiz dongust orantili kazanci| 0.1~500.0 20.0 0x0304
2
P03.05 Hiz dongusu integral suresi | 0.01s~10. 00s 0.50s 0x0305
2
P03.06 Gecis frekansi 2 P03. 03~P00. 08 (maks. cikis frekansi) 10. 00Hz 0x0306
P03.07 Hiz dongusu filtresinin Tms~500ms ms 0x0307
zaman sabiti
P03.08 Alan zayiflatma tork 0. 0%~100. 0% 100. 0% 0x0308
kompanzasyonu kazanci 100.0% 0x0309
P03.09 Motor kayma kazanci 10. 0%~300. 0%
P03.10 Fren kayma kazanci 10.0%~300.0% 100.0% 0x030A
PO3.1 Hiz kontrol modunda st 0: Fonksiyon kodu P03.12'de ayarlayin 0 0x0308B
limit kaynagi N
2. Al2
3:AI3
4: PULSE-IN pulse ayar
5: MODBUS haberlesme ayart
6: MIN(AIT, Al2)
7: MAX(AI1, Al2)
Notlar: 0 dan 7'ye tam 6lcek %100, motor 1'in nominal
torkunun iki katina karsilik gelir.
P03.12 Hiz kontrol modunda Ust | 0.0%~200.0% 180.0% 0x030C
limit degeri
P03.13 Akim déngust oransal 0.00~2.00 1.00 0x030D
katsayisi
P03.14 Akim doéngusi integral 0.00~2.00 1.00 0x030E

katsayisl
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P04 Motor 1 V/F kontrol parametreleri grubu

P04.00 V/F egri ayar 0: V/F egri ayan 0 © 0x0400
1: Coklu nokta V/F
2: 1. 2-qug V/F
3: 1. 4-qug V/F
4: 1.6-gug V/F
5: 1.8-gug V/F
6: 2.0- gug V/F
7: Ayrik V/F
P04.01 Rezerve Parametre rezerve 0 [ 0x0401
P04.02 Coklu nokta V/F frekans 1 0.00Hz~P04.04 5.00Hz © 0x0402
P04.03 Coklu nokta V/F voltaj 1 0.0%~100.0% 10.0% ® 0x0403
P04.04 Coklu nokta V/F frekans 2 P04.02~P04.06 10.00Hz ® 0x0404
P04.05 Coklu nokta V/F voltaj 2 0.0%~100.0% 20.0% ® 0x0405
P04.06 Goklu nokta V/F frekans 3 P04. 04~P04. 08 20.00Hz © 0x0406
P04.07 Coklu nokta V/F voltaj 3 0.0%~100.0% 40.0% ®) 0x0407
P04.08 Coklu nokta V/F frekans 4 P04.06~P00.08 (maks. ¢ikis frekansi) 40.00Hz © 0x0408
P04.09 Coklu nokta V/F voltaj 4 0.0%~100.0% 80.0% © 0x0409
P04.10 Otomatik tork arttirma 0~2000 0.0s o) 0x040A
kompanzasyon katsayisi
P04. M V/F manuel tork destegi 0.0%~30. 0% 0.0% O 0x0408B
P04.12 Rezerve [ 0x040C
P04.13 Alan zayiflatma tork 0~2500 0 o) 0x040D
kompanzasyon katsayisi
P04.14 Rezerve ) 0x040E
P04.15 Kayma telafisi kazanci 0.0%~250.0% 100. 0% e) 0x040F
P04.16 Rezerve [ ]
PO4.17 Salinim bastirma kazanci | 0.0~30.0 Modele O 0x04m
bagl
P04.18 Rezerve [
P04.19 Aki frenleme 0: Kapali 1 O 0x0413
1. Agk
P04.20 V/F ayrimi icin voltaj 0: Fonksiyon kodu ayari (P04. 21) 0 © 0x0414
kaynagi T Al
2:Al2
3:AI3
4: PULSE-IN pulse ayart
5:PID
6: MODBUS haberlesme ayari
Notlar: Oge 0 ila 6 icin, her moddaki ayarin %100,0'G
nominal motor voltajina karsilik gelir
P04.21 V/F ayrimi icin dijital voltaj | 0.0%~100.0% 0.0% @) 0x0415
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ayari
P04.22 V/F ayriminin gerilim 0.0s~2000.0s 0.0s 0x0416
yUkselme suresi
P04.23 V/F ayriminin gerilim d(j§me 0.0s~2000.0s 0.0s 0x0417
sresi
P04.24 V/F ayriminin gerilim alt 0.0%~P04.25 0.0% 0x0418
siniri
P04.25 V/F ayriminin gerilim Ust P04.24~100.0% 100.0% 0x0419
sinir
P04.26 Akim limiti 20.0%~200. 0% 160.0% Ox041A
P04.27 Akim limit anahtari 0: Akim limit fonksiyonu acik 0 0x041B
1: Akim limit fonksiyonu kapali
P04.28 VF tork filtresi katsayisi 0-100 10 0x041C
P05 giris terminali islev parametre grubu
P05.00 DI1(Dijital giris) fonksiyon | 0: Fonksiyon yok 1 0x0500
secimi 1: ileri calis (FWD)
P05.01 | DI2(Dijital girig) fonksiyon | 2:Gericalis (REV) 2 0x0501
secimi 3: Ug hatli kontrol
P05.02 | DI3(Dijital giris) fonksiyon | 4 lleriJOG 4 0x0502
secimi 5: Geri JOG
P05.03 | DI4(Dijital giris) fonksiyon | © Serbest durus 6 0x0503
secimi 7: CALISMA duraklamasi(Strtct, durma durumunda
PO5. 04 DIS(Dijital giris) fonksiyon baslatma sinyalini almaz. Ve strtci, JOG modunda 8 0x0504
secimi etkilenmez.)
8: Ariza reset
P05. 05 DI6(Dijital giris) fonksiyon - o 9 0x0505
o 9: Harici hata girigi
segimi
10: Frekans degeri YUKARI
P05.06 HDI1 Dijital giris fonksiyon 33 0x0506

secimi (istege bagli yuksek
hizli pulse girisi)

11: Frekans deperi ASAGI

12: Frekans YUKARI/ASAGI ayar sifirla

13: Frekans YUKARI/ASAGI ayari gecici olarak sifirla
14: Coklu referans terminali1

15: Coklu referans terminali 2

16: Coklu referans terminali 3

17: Coklu referans terminali 4

18: Kalkis/durus rampasi zaman secimi 1
19: Kalkis/durus rampasi zaman secimi 2
20: PID durdur

21: PID eylem ydnand tersine cevir

22: PID parametre gecisi

23: Ani DC frenleme

24: Rampali DC frenleme

25: Harici durdurma

26: Acil stop (Durus rampasi zamani P01.13 tarafindan
belirlenir.)
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27: PLC durum sifirlama

28: PLC opersayon durdurma

29: Sayici girisi (Girig pulse’t 200Hz'den az)

30: Sayici reset

31: Uzunluk sayimi girisi (DI uzunluk sayimi pulse girisi
200Hz'den az olmalidir veya HDI kullaniimalidir)

32: Uzunluk reset

33: Yuksek hizli pulse girisi (Sadece HDI Ticin gegerli)
34: Salinim duraklamasi (Aktif frekansta durur)
35: Salinim reset (merkez frekansa doner)

36: lvmelenme engeli

37: Calisma engeli(Bu terminal ACIK oldugunda, invertor
calisirken durmak icin serbest durus yapar.)

38: Hiz/tork kontrol gegisi

39: Tork kontrol engeli

40: Frekans kaynaklari arasinda gecis

47: Calisma parametrelerini operatér paneli olarak se¢
42: Calisma parametrelerini terminal olarak se¢

43: Calisma parametrelerini haberlesme olarak se¢
44: Motor secimi

45: Gecerli calisma suresini sifirla

46~63: Rezerve

P05.07 DI1~Dl4 Dijital girig Birler basamagi: DI ayari 0x0000 0x0507
lojik segimi 0: NC olarak ayarla
1: NO olarak ayarla
Onlar basamagi: DI 2 ayari DI 1 gibi
Yuzler basamadi: DI 3 ayari DI 1 gibi
Binler basamagi: DI 4 ayari DI 1 gibi
P05.08 DI 5~HDI 1 Dijital girig Birler basamadi: DI 5 ayari 0x0000 0x0508
lojik segimi 0: NC olarak ayarla
1. NO olarak ayarla
Onlar basamagi: DI 6 ayari DI 5 gibi
Yuzler basamagi: HDI1ayar DI'5 gibi
Binler basamagi: Rezerve
P05.09 Rezerve 0.01s Ox050A
P05.10 Dl filtre suresi 0. 00s~10. 00s
P0O5. 11 Terminal komut modu 0: iki hat modu 1 0 0x0508B
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1: ki hat modu 2
2: U¢ hat modu 1
3: Ug hat modu 2
PO5.12 Rezerve [
P05.13 Al1 voltaj alt limiti 0.00V~P05.15 0.00v le) 0x050D
P05.14 Al alt limit ayari -100.0%~100.0% 0.0% e) 0x050E
P05.15 Al1voltaj Ust limiti P05.13~10.00V 10.00V o) 0x050F
P05.16 Al1 Ust limit ayari -100.0%~100.0% 100.0% o) 0x0510
P05.17 Al1 giris filtre suresi 0.00s~10.00s 0.10s e 0x0511
P05.18 Al2 giris secimi 0: Voltaj girisi 0 (@) 0x0512
1: Akim girisi
P05.19 Al2 voltaj alt limiti 0.00V~P05.21 0.00v e) 0x0513
P05.20 Al2 voltaj alt limit ayar! -100.0%~100.0% 0.0% o) 0x0514
P05.21 Al2 voltaj dst limit P05.19~10.00V 10.00v le) 0x0515
P05.22 Al2 voltaj Ust limit ayari -100.0%~100.0% 100.0% e} 0x0516
P05.23 Al2 giris filtre suresi 0.00s~10.00s 0.10s O 0x0517
P05.24 Al2 akim alt limit 0.00mA~P05.26 0.00mA o) 0x0518
P05.25 Al2  akim alt limit ayari -100.0%~100.0% 0.0% o) 0x0519
P05.26 Al2 akim Ust limit P05.24~20.00mA 20.00mA le) 0x051A
P05.27 Al2 akim Ust limit ayari -100.0%~100.0% 100.0% e) 0x051B
P05.28 Al3 voltaj alt limit 0.00V~P05.30 0.00v o) 0x051C
P05.29 Al3 voltaj alt limit ayar! -100.0%~100.0% 0.0% 0 0x051D
P05.30 Al3 voltaj tst limit P05.28~10.00V 10.00V o) Ox051E
P05.31 Al3 voltaj Gst limit ayar -100.0%~100.0% 100.0% o) Ox051F
P05.32 Al3 giris filtre sUresi 0.00s~10.00s 0.10s O 0x0520
P05.33 Yuksek hizli pulse girisi 0.00kHz~P05.35 0.00kHz o) 0x0521
minimum frekans
P05.34 Yuksek hizli pulse girisi -100.0%~100.0% 0.0% o) 0x0522
minimum frekans ayari
P05.35 Yuksek hizli pulse girisi P05.33~100.00kHz 50.00kHz le) 0x0523
maksimum frekans
P05.36 Yuksek hizli pulse girisi -100.0%~100.0% 100.0% le) 0x0524
maksimum frekans ayari
P05.37 Yuksek hizli pulse girisi filtre | 0.00s~10.00s 0.1s @) 0x0525

stresi

P06 ¢ikis terminali grup parametreleri
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P06.00 HDO1 ¢ikis modu segimi 0: Dijital ¢cikis (Anahtarlama) 0 e} 0x0600
1. PULSE-cikisi
P06. 01 Rezerve [
P06. 02 Dijital cikis lojik segimi Birler basamagi: DOT ayari 0x0000 e} 0x0602
0: NC ayarla
1: NO ayarla
Onlar basamagi: Relay 1 ayari DO1 gibi
Yuzler basamagi: HDOT ayari DO1 gibi
Binler basamagi: Rezerve
P06.03 Dijital ¢ikig(DOT) 0: Cikis yok 0 @) 0x0603
P06.04 Role T1 dijital cikisi 1: Galsmaya hazir 0 O | 0x0604
P06. 05 Dijital cikis (HDO) - Invertor calisiyor 0 O | 0x0605

“Invertor ileri yonde dontyor
“Invertor geri yonde donuyor

- Sifir hizda calisma 1 (durusta cikis yok)
- Sifir hizda galisma 2 (durusta ¢ikis yok)
- Ariza ¢ikigi

: Asir yuk on uyarisi

O 0 ~ o U A W N

- Hafif yuk on uyarisi

10: Dusuk voltaj durumu ¢ikisi

11: Rezerve

12: Invertor agiri 1si uyarisi

13: PLC agsamasi tamamlandi

14: PLC déngusu tamamlandi

15: Frekans sinirli

16: Tork sinirli

17: Hiz sinirh

18: Ust frekans limitine ulasildi

19: Alt frekans limitine ulasildi

20: Ayarlanan frekansa ulasildi

21: Frekans seviyesi algilama FDT1 cikisi
22: Frekans seviyesi algilama FDT2 cikisi
23: Istenilen frekansa ulagildi

24: PID geribildirim kaybi

25: Sayici ayarlanan degere ulasti
26: Sayici belirlenen degere ulasti
27: Istenilen periyoda ulagildi

28: PID geribildirim sinir agimi

29: Aktif calisma stresine ulasildi
30: Aktif acik kalma suresine ulasildi

37: Toplam galisma suresine ulasildi
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32: Toplam acik kalma suresine ulagildi
33: Haberlesme ayari
34: Hata cikisi 2
34~40: Rezerve
P06.06 Rezerve
P06.07 DO1 Dijital ¢ikis Acik 0.0s~6000.0s 0.0s 0x0607
gecikmesi
P06.08 DO1 Dijital ¢cikig Kapali 0.0s~6000.0s 0.0s 0x0608
gecikmesi
P06.09 Role T1 gkis Agik gecikmesi 0.0s~6000.0s 0.0s 0x0609
P06.10 Role T1 ¢ikis Kapali gecikmes| 0.0s~6000.0s 0.0s 0x060A
P06.11 HDO1 Dijital ¢ikis Agik 0.0s~6000.0s 0.0s 0x0608B
gecikmesi
P06.12 HDO1 Dijital ¢ikis Kapali 0.0s~6000.0s 0.0s 0x060C
gecikmesi
P06.13 Rezerve
P06.14 AO1fonksiyon secimi 0: Calisma frekansi 0 O0XO60E
PO6. 15 AO2 fonksiyon secimi ! Avarireians ' 0x060F
y ¢ 2: Cikis akimi1 (Goreceli deger)
P06. 16 HDO1 pulse cikisi fonksiyony 3. Cikis voltaji 1 (Goreceli deger) 2 0x0610
secimi 4: Cikis torku
5: Cikis gucu
6: PULSE-IN
7: ABS (Al 1)
8: ABS (Al2)
9: ABS (Al 3)
10: Periyod
11: Sayma degeri
12: Motor dénme hizi
13: Cikis akimi 2 (Gergek deger)
14 Cikis voltaji 2 (Gercek deger)
15: Haberlesme ayari yuzdesi
P06.17 AO1 ¢ikig voltaji alt limit 0.00V~P06.19 0.00v 0x0611
P06.18 AO1 ¢ikis voltaji alt limit 0.0%~100.0% 0.0% 0x0612
ayari
P06.19 AO1 ¢ikis voltaji st limit P06.17~10.00V 10.00V 0x0613
P06.20 AO1 ¢ikis voltaji Ust limit 0.0%~100.0% 100.0% 0x0614
ayari
P06.21 AO2 cikig voltaji alt limit 0.00V~P06.23 0.00v 0x0615
P06.22 AO2 ¢ikis voltaki alt limit 00.0%~100.0% 0.0% 0x0616
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ayari
P06.23 AO2 cikis voltaji Ust limit P06.21~10.00V 10.00V 0] 0x0617
P06.24 AO2 ¢ikis voltaji Gst limit 0.0%~100.0% 100.0% @) 0x0618
ayari
P06.25 HDO1 minimum ¢ikis 0.01kHz~100.00kHz 0.01kHz @) 0x0619
frekansi ayar
P06.26 HDOT minimum ¢ikis 0.0%~P06.28 0.0% 0] 0x061A
frekansi degeri
P06.27 HDO1 maksimum ¢ikis 0.01kHz~100.00kHz 50.00kHz @) 0x061B
frekansi ayari
P06.28 HDO1 maksimum ¢ikis P06.26~+100.0% 100.0% e) 0x061C
degeri
P08 Proses Kontrol PID islevi
P08.00 PID ayar kaynagi 0: P08. 01'de ayarli 0 o) 0x0800
T Al
2:Al2
3 A3
4: PULSE-IN
5: Coklu referans
6: MODBUS haberlesme ayari
P08.01 PID dijital ayarlar 0.0%~100.0% 50.0% 0] 0x0801
P08.02 PID feedback kaynagi 0: Al 0 o) 0x0802
1. Al2
2: Al'3
3: PULSE-IN
4. AlT-Al2
5: Al 1+Al 2
6: MAKS(AI'1, Al 2)
7: MIN(AIT, Al2)
8: MODBUS haberlesme ayari
P08.03 PID hareket yonu 0: lleri hareket (Negatif feedback) 0 o 0x0803
1: Geri hareket (Pozitif feedback)
P08.04 PID feedback aralik ayari 0.0~6553.5 (kullanici tanimli birim) 100.0 O 0x0804
P08.05 Orantili kazang 1 0.0~100.0 20.0 @) 0x0805
P08.06 integral zamani 1 0.015s~10.00s 2.00s @) 0x0806
P08.07 Diferansiyel zamani 1 0.000s~10.000s 0.000s o) 0x0807
P08.08 Orantili kazang 2 0.0~100.0 20.0 o) 0x0808
P08.09 integral zamani 2 0.015s~10.00s 2.00s @) 0x0809
P08.10 Diferansiyel zamani 2 0.000s~10.000s 0.000s @) 0x080A
P08. 11 PID parametreleri degisim 0: Degisim yok 0 O 0x0808B

kosulu

1: Dl araciidiyla degisim
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2: Sapmaya dayall otomatik gegis

P08.12 PID parametreleri gegi§ 0.0% ~ 100% 20.0% 0x080C
sapmasl
P08.13 PID sapma limiti 0.0% ~100% 0.0% 0x080D
P08.14 PID 6nceden ayarlanmig gikig) 0.0%~100.0% (Maks. cikis frekansi P00.08'na gore) 10.0% 0x080E
degeri
P08.15 PID &nceden ayar\anm@ 0.0s~6000.0s 0.0s 0x080F
¢ikis degeri tutma sresi
P08.16 Feedback kaybinin 0.0%~100.0% 0.0% 0x0810
algilanma degeri
P08.17 Feedback kaybinin 0.0s~60.0s 1.0s 0x08M
algilanma suresi
P08.18 Feedback limit asiminin 0.0%~100.0% 100.0% 0x0812
algilama degeri
P08.19 Feedback limit asimini 0.0s~60.0s 1.0s 0x0813
algilama suresi
P08.20 Durdurmada PID 0: Durdurmada PID yapma 0 0x0814
Operasyonu 1: Durdurmada PID yap
Ters yonde PID c¢ikislarinin 0.0%: Ters yonde PID ¢ikislarina izin verilmez.
P08.21 maksimum degeri 0.1%~100.0% : 100% Frekans kaynagi olarak PID 0.0% 0x0815
cikislart kullanildiginda, maksimum cikis frekansi P00.08'e
karsilik gelir
P09 6zel fonksiyon parametreleri
P09.00 Frekans algilama degeri 1 0.00Hz~P00.08 (maks. cikis frekansi) 50.00Hz 0x0900
(FDTT)
P09.01 Frekans algilama histerezisi | 0.0%~100.0% (FDT1'e gore) 5.0% 0x0901
(FDT histerezis 1)
P09.02 Frekans a|g|\ama degeri 2 0.00Hz~P00.08 (maks. g|k|§ frekansi) 25.00Hz 0x0902
(FDT2)
P09.03 Frekans algilama histerezisi | 0.0%~100.0% (FDT2'e gére) 5.0% 0x0903
(FDT histerezis 2)
P09.04 U|a§|\am frekansin a|g|lama 0.00Hz~P00.08 (maks. g|k|§ frekansi) 2.50Hz 0x0904
araligi
P09.05 Salinim frekansi ayar 0: Merkezi frekansa gore (mevcut ayarli frekans) 0 0x0905
modu 1. Maksimum frekansa goére P00.08
P09.06 Salinim frekansi genligi 0.0%: Salinim frekansi kapali 0.0% 0x0906
0.1%~100.0%
P09.07 Atlama frekansi genligi 0.0%~50.0% 0.0% 0x0907
P09.08 Salinim frekansi yukselme 0.1s~3000.0s 5.0% 0x0908
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zamani
P09.09 Salinim frekansi dU§U§ 0.1s~3000.0s 5.0s O 0x0909
zamani
P09.10 Uzunluk ayar 0~60000 (kullanict tanimli birim) 1000 birim e} 0x090A
P0O9. 1M Uzunluk birimi basina disen| 0.1~6553.5 100 @) 0x090B
Pulse (birim 0.1)
P09.12 Rezerve ) 0x090C
P09.13 Sayim degeri ayar 1~60000 1000 O 0x090D
P09.14 Belirlenmis sayim degeri 1~60000 1000 le) 0x090E
P09.15 Sarkma kontrolt 0.00Hz~10.00Hz 0.00Hz le) 0x090F
P09.16 Toplam calisma suresine 0h~60000h Oh O 0x0910
ulagildi
P09.17 Toplam acik kalma suresine 0h~60000h Oh @) 0x0911
ulasild
P09.18 Mevcut ga\\§ma siresine Omin~60000min Omin O 0x0912
ulasild
P09.19 Mecut acik kalma suresine Omin~60000min Omin O 0x0913
ulagildi
P09. 20 Toplam agik kalma/galisma | Birler basamadi: Toplam acik kalma stresine ulagildi 0x00 O 0x0914
suresine ulagildiktan sonra | 0: Sadece DO cikisi ver
eylem 1. DO cikisi ver ve hata verip serbest durusa geg
Onlar basamagi: Toplam calisma suresine ulagildi
0: Sadece DO cikisi ver
1. DO cikisi ver ve hata verip serbest durusa geg
P09.21 Ulasilacak frekans 0.00HZ~Maks. ¢ikis frekansi 50.00Hz e) 0x0915
P09.22 Frekansa u|a§\\d|g|n|n 0.00HZ~P09.21 2.50Hz O 0x0916
algilanma araligi
P10 Operator paneli ve géruntileme parametreleri
P10.00 Kullanicr sifresi 0~65535 (Bu fonksiyona haberlesme araciligiyla 0 e}
erisilemez)
P10.01 STOP/RESET buton 0: STOP/RESET sadece operator paneli kontorltinde 0 e} 0x0A01
ozellikleri islevseldir.
1: STOP/RESET her modda islevseldir.
P10. 02 FUN tusu ozellik segimi 0: Ozellik yok 1 © 0x0AQ02
1: lleri JOG
2: Geri JOG
3: Adil stop
4: Serbest durug
5: Calistirma komutunun degistiriimesi (FUN tusuna 2
saniye veya daha fazla basildiginda aktif)
6: Frekans UP/DOWN ayarini temizle
P10.03 Calisirken LED ekrani Birler basamagi:  Gorinttleme ayari 0x4321 @) 0x0A03
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0: Frekans ayari 8: PID ayari

1: Calisma frekans 9: PID feedback
2: Bara voltajl A: Rotor hizi

3: Cikig voltaji B: DI giris durumu
4: Cikig akimi C: DO ¢ikis durumu
5: Cikis gucu D: Allvoltaj (V)

6: Cikis torku E: AI2 voltaj (V)

7: Ayarli tork F: A3 voltaj (V)

Onlar basamagi: Gorunttleme ayart
Birler basamagi ile ayni
Yuzler basamagi: Gordntileme ayari
Birler basamagi ile ayni

Binler basamagi: Goruntuleme ayari
Birler basamagi ile ayni

P10. 04

Durug LED ekrani

Birler basamagi:  Gorunttleme ayari
6: PID ayari
7: PID feedback

0: Frekans ayari
1: Bara voltaji

. Allvoltaj 8: Tork ayari
. Al2 voltaj 9: Sayim degeri

- A3 voltaj A~F: Rezerve

(6, T O UC I )

. Dlgirig durumu

Onlar basamagi: Gorunttleme ayari
Birler basamagi ile ayni

YUzler basamagi: Gorunttleme ayari
Birler basamagi ile ayni

Binler basamagi: Gorinttleme ayari

Birler basamagi ile ayni

0x3210

0xO0A04

P10.05

Ytk hizi gérantileme
katsayisi

0.0~1000.0% (kullanicr tanimli birim)

100.0%

0x0A05

P11 Coklu referans parametreleri

P11.00

Coklu referans kaynagi 0

0: Setin P11.07 de ayarl
1. Al
Al 2
Al 3
. PULSE-IN
- MODBUS haberlesme ayari

(O BN U G \)

(&)

. PID kontrol
7: Dijital ayar +UP/DOWN

0x0BOO

P11.01

Referans 0

-100.0%~100.0%
(100.0%: maks. frekans P00.08)

0.0%

Ox0BO1

P11.02

Referans 1

-100.0%~100.0%

0.0%

0x0B02

P11.03

Referans 2

-100.0%~100.0%

0.0%

@)

0x0BO3

P11.04

Referans 3

-100.0%~100.0%

0.0%

0x0B04
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P11.05 Referans 4 -100.0%~100.0% 0.0% o) 0x0B05
P11.06 Referans 5 -100.0%~100.0% 0.0% le) 0x0B06
P11.07 Referans 6 -100.0%~100.0% 0.0% le) 0x0BO7
P11.08 Referans 7 -100.0%~100.0% 0.0% e) 0x0B08
P11.09 Referans 8 -100.0%~100.0% 0.0% o) 0x0B09
P11.10 Referans 9 -100.0%~100.0% 0.0% le) 0xOBOA
P11.11 Referans 10 -100.0%~100.0% 0.0% o) 0x0BOB
P11.12 Referans 11 -100.0%~100.0% 0.0% o) 0x0BOC
P11.13 Referans 12 -100.0%~100.0% 0.0% o) 0x0BOD
P11.14 Referans 13 -100.0%~100.0% 0.0% le) 0xOBOE
P11.15 Referans 14 -100.0%~100.0% 0.0% le) OxOBOF
P11.16 Referans 15 -100.0%~100.0% 0.0% o) 0x0B10
P12 Basit PLC fonkisyon parametreleri
P12.00 Basit PLC ¢alisma modu 0: Invertér bir déngu calistiktan sonra dur 0 O 0x0C00
1: Invertor bir dongu calistiktan sonra son degerleri
koruyun
2: Invertor bir dongu calistiktan sonra tekrarlayin
P12.01 Basit PLC kalicr segimi 0: GUg kesintisi ve durma Gzerine kalici degil 0 e 0x0CO1
1: Durdurma tzerine kalici degil, gug kesintisi Uzerine kalicl
2: Durdurma tzerine kalici, gug kesintisi Gzerine kalic degil
3: GUg kesintisi ve durma Gzerine kalici
P12.02 Calisan basit PLC'nin zaman| 0:s (saniye) 0 o) 0x0C02
birimi 1. min (dakika)
2. h (saat)
P12.03 Rezerve [
P12.04 Basit PLC referansi 0'in 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0.0s(min,h) | ©O 0x0C04
galisma suresi
P12.05 Basit PLC referansi 0'in 0~3 0 o) 0x0C05
hizlanma/yavaslama suresi
P12.06 Basit PLC referansi 1'in 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0.0s(min,h) | © 0x0C06
calisma suresi
P12.07 Basit PLC referansi 1in 0~3 0 o) 0x0C07
hizlanma/yavaglama sdresi
P12.08 Basit PLC referansi 2'nin 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0.0s(min,h) O 0x0C08
calisma suresi
P12.09 Basit PLC referansi 2'nin 0~3 0 O 0x0C09
hizlanma/yavaglama sdresi
P12.10 Basit PLC referansi 3'Un 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0.0s(min,h) @) 0x0COA
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calisma suresi

P12.11 Basit PLC referansi 3'un 0~3 0 0x0COB
hizlanma/yavaslama suresi

P12.12 Basit PLC referansi 4'tn 0.0s (min, h) ~6553.55 (min, h) 0.0s (h) 0x0COC
calisma suresi

P12.13 Basit PLC referansi 4'tin 0~3 0 0x0COD
hizlanma/yavaslama suresi

P12.14 Basit PLC referansi 5'in 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0,0s(min,h) 0x0COE
calisma suresi

P12.15 Basit PLC referansi 5'in 0~3 0 OxOCOF
hizlanma/yavaslama suresi

P12.16 Basit PLC referansi 6'nin 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0.0s(min,h) 0x0C10
calisma suresi

pP12.17 Basit PLC referansi 6'nin 0~3 0 0x0CM
hizlanma/yavaslama suresi

P12.18 Basit PLC referansi 7'nin 0.0s (min, h) ~6553.55 (min, h) 0.0s(mim,h) 0x0C12
calisma suresi

P12.19 Basit PLC referansi 7'nin 0~3 0 0x0C13
hizlanma/yavaglama sdresi

P12.20 Basit PLC referansi 8'in 0.0s (min, h) ~6553.55 (min, h) 0.0s(mim,h) 0x0C14
calisma suresi

P12.21 Basit PLC referansi 8'in 0~3 0 0x0C15
hizlanma/yavaslama suresi

P12.22 Basit PLC referansi 9'un 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0.0s(min,h) 0x0C16
calisma suresi

P12.23 Basit PLC referansi 9'un 0~3 0 OxoC17
hizlanma/yavaglama sdresi

P12.24 Basit PLC referansi 10'un 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0.0s(min,h) 0x0C18
calisma suresi

P12.25 Basit PLC referansi 10'un 0~3 0 0x0C19
hizlanma/yavaglama sdresi

P12.26 Basit PLC referansi 11in 0.0s (min, h) ~6553.55 (min, h) 0.0s(min,h) Ox0C1A
calisma suresi

P12.27 Basit PLC referansi 11'in 0~3 0 0x0C1B

hizlanma/yavaslama
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suresi
pP12.28 Basit PLC referansi 12'nin 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0,0s(min,h) 0x0C1C
calisma suresi
P12.29 Basit PLC referansi 12'nin 0~3 0 0x0C1D
hizlanma/yavaslama suresi
P12.30 Basit PLC referansi 13'Gn 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0.0s(min,h) Ox0C1E
calisma suresi
P12.31 Basit PLC referansi 13'Un 0~3 0 Ox0CTF
hizlanma/yavaslama suresi
P12.32 Basit PLC referansi 14'Un 0.0s (min, h) ~6553.5s (min, h) 0.0s(min,h) 0x0C20
calisma suresi
P12.33 Basit PLC referansi 14'Un 0~3 0 0x0C21
hizlanma/yavaslama suresi
P12.34 Basit PLC referansi 15'in 0.0s (min, h) ~6553.55 (min, h) 0.0s(mim,h) 0x0C22
calisma suresi
P12.35 Basit PLC referansi 15'in 0~3 0 0x0C23
hizlanma/yavaslama suresi
P13 Hata ve koruma fonksiyonu parametreleri
P13.00 Rezerve 0x0D00
P13.01 Asiri yuk uyarisi segimi Birler basamadi:  Algilama segimi 0x0000 0x0DO01
0: Her zaman algila
1: Sadece sabit hizda algila
Onlar basamagi:  Algilama kosulu segimi
0: Motorun anma akimina gore
1: Invertdran anma akimina gore
Yuzler basamadi: Uyari secimi
0: Alarm yok, DO cikisi ver ve calismaya devam et
1: Alarm ve DO ¢ikisi ayni anda ver ve serbest durusa
geg
P13.02 Asirt yuk uyarisi algilama 20.0%~200.0% 130.0% 0x0D02
seviyesi
P13.03 Asiri yuk a\g\lama suresi 0.1s~60.0s 5.0s 0x0D03
P13.04 Faz kaybi korumasi Birler basamagi: Giris faz kaybi korumasi 0x0000 0x0D04
0: Aktif
1. Pasif

Onlar basamagi: Cikis faz kaybr korumasi
0: Aktif
1. Pasif
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P13.05 Hafif yuk uyari secimi Birler basamagi: Algilama secimi 0x0000 0x0DO05
0: Her aman algila
1: Sadece sabit hizda algila
Onlar basamagi:  Algilama kosulu secimi
0: Motor anma akimina gore
1: Invertdr anma akimina goére
Yuzler basamagi: Uyari secimi
0: Alarm yok, DO cikisi ver ve calismaya devam et
1: Alarm ve DO ¢ikisi ayni anda ver ve serbest durusa
ge¢
P13.06 Hafif yuk uyari algilama 0.0%~200.0% 30.0% 0x0D06
seviyesi
P13.07 Hafif yuk uyari algilama 0.15~60.0s 5.0s 0x0D07
suresi
P13.08 Rezerve 0x0D08
P13.09 Gug acikken tograga kisa 0: Pasif 1 0x0D09
devre 1: Aktif
P13.10~P13.16 Rezerve
P13.17 Sogutma fani kontrolu 0: Calisma esnasinda fan calissin 0 Ox0D11
1. Fan surekli caligsin
P13.18 Rezerve
P13.19 Dustk voltaj ayar 50%~100% 60% 0x0D13
(Standart giristeki dusuk voltaj noktasina goére)
P13.20 Otomatik hata reset sayisi 0~20 0 0x0D14
P13.21 Hata otomatik sifirlamasi 0: Eylem yok 0 0x0D15
sirasinda DO eylem 1. Eylem var
P13.22 Hata otomatik sifirlama 0.15~60.0s 1.0s 0x0D16
zaman aralig
P13.23 Voltaj ayari secimi Birler basamad: Asir gerilim durakalam ayari 0x0001 0x0D17
0: Pasif
1. Aktif
Onlar basamagi: Dustk voltaj ayar
0: Pasif
1. Aktif
Yuzler basamagi: Asin modulasyon segimi
0: Pasif
1. Aktif
Binler basamagi: Rezerve
P13.24 Asiri gerilim durak koruma | 110%~150% 130% 0x0D18
gerilimi
P13.25 Enerji freni eylem secimi 0: Pasif 0 0x0D19
1. Aktif
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P13.26 Enerji frenleme koruma 10%~150% 130% o) O0xOD1A
gerilimi
P13.27 Asiri gerilim durma kazanci 0~200% 50% ©® 0x0D1B
P13.28~P13.29 Rezerve [
P13.30 Hata kayit secimi 0~3 (0:Mevcut hata, 1:Sonhata, 2: Sondanikind, ..., 0 O OxOD1E
ID numarasi ne kadar buytkse, ariza o kadar dncedir)
P13.31 Ariza kodu Y O0xOD1F
P13.32 | Ariza srasinda calisma ® | 0x0D20
frekansi
P13.33 Ariza sirasinda ¢ikis akimi [ 0x0D21
P13.34 Ariza sirasinda bara voltaji [ 0x0D22
P13.35 Ariza sirasinda ¢ikis voltaji [ 0x0D23
P13.36 Arizasi sirasinda giris ® | 0x0D24
terminali durumu
P13.37 Ariza sirasinda ¢ikis ® | OxOD25
terminali durumu
P13.38 Modl isisi [ 0x0D26
P13.39 Hata sirasinda toplam ® | Ox0Db27
calisma zamani (saat)
P13.40 Hata sirasinda toplam ® | 0x0D28
calisma zamani (saniye)
P14 Haberlesme parametreleri
P14.00 Rezerve [
P14. 01 Baud rate 0: 2400bps 2 e} OxOEO1
1. 4800bps
2: 9600bps
3: 19200bps
4: 38400bps
5: 57600bps
P14.02 Data formati 0: No parity (N, 8, 1),RTU 0 @) 0xOE02
1. Even parity (E, 8, 1)RTU
2: Odd parity (O, 8, 1),RTU
3: Noparity (N, 8, 2),RTU
4: Even parity (O, 8, 2),RTU
5: Odd parity (E, 8, 2),RTU
P14.03 Yerel adres 0: Broadcast adres 1 O 0xOEO3
1~247: Slave adres
P14.04 Cevap gecikmesi Oms~200ms Oms @) OxOE04
P14.05 Haberlesme timeout 0.0s: Algilama yok 0.0s O OxOEO05
0.15~60.0s
P14.06 Haberlesme hatasinda 0: Alarm yok operasyona devam et 0 e} 0xOEO6

operasyon secimi

1: Alarm goster ve serbest dur
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P20 Motor 2 parametreleri

P20.00 Motor 2 tip segimi 0: Siradan asenkron motor 0 0x1400
1. Degisken frekansli asenkron motor
p20.01 Motor 2 i¢in anma gucu 0.4kW~1000.0kW Model 0x1401
dependent
P20.02 Motor 2 icin anma voltaji V~1500V Model 0x1402
dependent
P20.03 Motor 2 igin anma akimi 0.JA~6553.5A Model 0x1403
dependent
P20.04 Motor 2 icin anma frekansi | 0.01Hz~500. 00Hz Model 0x1404
dependent
P20.05 Motor 2 icin anma hizi ORPM~65535RPM Model 0x1405
dependent
P20.06 Motor 2 icin stator direnci | 0.0010~65.5350) Model 0x1406
dependent
P20.07 Motor 2 icin rotor direnci 0.00102~65.535Q Model 0x1407
dependent
P20.08 Kacak enduiktif reaktans 0.01mH~655.35mH Model 0x1408
dependent
P20.09 Karsilikl endtktif reaktans 0.1mH~6553.5mH Model 0x1409
dependent
p20.10 Motor 2 icin yuksuz akim 0.1A~P02.03 (Motor Tanma akimi) Model 0x140A
dependent
P20.11~P20.16 Rezerve
P20.17 Alan zayiflamasinda 50%~100% 50% 0x1411
minimum uyarim
P20.18 Alan zayiflamasinda, 5000~20000 10000 0x1412
enduktans katsayisi 1
P20.19 Alan zayiflamasinda, 5000~20000 12000 0x1413
enduiktans katsayisi 2
P20. 20~P20. 24 Rezerve
P20.25 Motor 2 kontrol modu 0: V/F kontrol 0 0x1419
1: Sensorstz vektor kontrol(SVC)
2: Feedback vektor kontrol(FVC)
P20.26 Motor 2 hizlanma/yavaglama| 0: Hizlanma/Yavaslama zamani 1 1 Ox141A
zamani 1: Hizlanma/Yavaslama zamani 2
2: Hizlanma/Yavaslama zamani 3
3: Hizlanma/Yavaslama zamani 4
Notlar: Bu ayar, PLC ve terminal ¢calismadiginda
hizlanma/yavaslama suresine karar verir.
p20.27 Motor 2 Donus yonu secimi. | 0: Ayniyon 0 0x141B
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1. Tersyon
2: Yonyasad
P21 Motor 2 vektor kontrol parametreleri
P21.00 Rezerve [ ]
pP21.01 Hiz dongust oran kazanci 1| 0.1~500.0 20.0 @) 0x1501
p21.02 Hiz déngusu integral suresi | 0.01s~10.00s 0.20s o) 0x1502
1
p21.03 Gegis frekansi 1 0.00Hz~P21.06 5.00Hz o) 0x1503
P21.04 Hiz dongust oran kazanci 2| 0.1~500.0 20.0 0] 0x1504
P21.05 Hiz déngusu integral suresi | 0.01s~10.00s 0.50s le) 0x1505
2
p21.06 Gegis frekansi 2 P21.03~P00.08 (maksimum c¢ikis frekansr) 10.00Hz e} 0x1506
p21.07 Hiz déngust filtre zamani 1Tms~500ms Tms e} 0x1507
P21.08 Alan zayiflatma tork 0.0%~100.0% 100.0% 0] 0x1508
kompanzasyon kazanci
P21.09 Motor kayma kazanci 10.0%~300.0% 100.0% O 0x1509
P21.10 Frenleme kayma kazanci 10.0%~300.0% 100.0% le) 0x150A
P21.M Hiz kontrol modunda tork | 0: P21.12'den ayarli 0 ® | Ox150B
st sinir kaynagi 1AM
2: Al2
3. Al3
4: PULSE-IN
5: MODBUS haberlesme ayari
6: MIN(AIT, Al2)
7: MAKS(AIT, Al2)
Not: %100, 1~6 tam 6lcek icin motor 1 anma torkunun
iki katina karsilik gelir.
P21.12 Hiz kontrol modunda tork | 0.0%~200.0% 180.0% O | 0x150C
Gst sinirnin dijital ayari
P21.13 Akim déngust oransal 0.00~2.00 1.00 0] 0x150D
katsayisi
p21.14 Akim doéngusi integral 0.00~2.00 1.00 @) Ox150E
katsayisl
P022 Motor 2 V/F kontrol parametresi
p22.00 V/F egri ayar 0: Lineer V/F 0 © 0x1600
1: Multi-point V/F
2: 12-gug V/F
3: 14-guc V/F
4: 1.6-gug V/F
5: 1.8-gug V/F
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6: 2.0-glg V/F
7: V/F separation
p22.01 Rezerve 0.00HZ~P00.08 (maks. ¢ikis frekansi) 10.00Hz [ 0x1601
p22.02 Multi-point V/F frekansi 1 0.00Hz~P22.04 5.00Hz © 0x1602
p22.03 Multi-point V/F voltaji 1 0.0%~100.0% 10.0% © 0x1603
P22.04 Multi-point V/F frekansi 2 P22.02~P22.06 10.00Hz ® 0x1604
P22.05 Multi-point V/F voltaji 2 0.0%~100.0% 20.0% ® 0x1605
P22.06 Multi-point V/F frekansi 3 P22.04~P22.08 20.00Hz ® 0x1606
p22.07 Multi-point V/F voltaji 3 0.0%~100.0% 40.0% © 0x1607
p22.08 Multi-point V/F frekansi 4 P22.06~P00.08 (maks. ¢ikis frekansi) 40.00Hz © 0x1608
P22.09 Multi-point V/F voltaji 4 0.0%~100.0% 80.0% ® 0x1609
P22.10 Rezerve )
p22.1 V/F manuel Tork artisi 0.0%~30.0% 0.0% @) 0x160B
p22.12 Rezerve © 0x160C
p22.13 Rezerve @) 0x160D
p22.14 Rezerve e} Ox160E
p22.15 Kayma telafisi kazanci 0.0%~250.0% 100.0% le) Ox160F
p22.16 Rezerve [ ]
p22.17 Salinim bastirma kazanci | 0.0~10.0 Modele O 0x1611
bagl
p22.18 Rezerve [ ]
P22.19 Aki frenleme 0: Pasif 1 o) 0x1613
1. Aktif
p22.20 V/Fseparation voltaj kaynagi| 0: Fonksiyon kodu ayari (P22.21) 0 © 0x1614
1. Al
2: Al2
3. A3
4: PULSE-IN
5. PID
6: MODBUS haberlesme ayar
Not: %100.0, Tila 7 icin nominal motor voltajina karsilik
gelir.
p22.21 V/F separation igin voltaj 0.09%~100.0% 0.0% e} 0x1615
dijital ayart
p22.22 V/F separation icin voltaj 0.0s~2000.0s 0.0s e} 0x1616
yUkselme zamani
p22.23 V/F separation icin voltaj 0.0s~2000.0s 0.0s @) 0x1617
dusme suresi
P22.24 V/F separation voltaj 0.0%~P22.25 0.0% 0] 0x1618
disme zamaninin voltaj alt
[imiti
P22.25 V/F separation voltaj P22.24~100.0% 100.0% 0] 0x1619
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disme zamaninin voltaj Ust

limiti

P22.26 Akim siniri 20.0%~200.0% 160.0% 0] Ox161A
P24 Fabrika tanimli parametreler

P26 Durum monitor parametreleri

P26.00 Frekans ayari ) 0x1A00
P26.01 Calisma frekansi Y O0x1A01
P26.02 Bara voltaji ) 0x1A02
P26.03 Cikis voltaji [ O0x1A03
P26.04 Cikis akimi [ Ox1A04
P26.05 Cikis guct Y 0x1A05
P26.06 Tork ayart (%) Y 0x1A06
P26.07 Cikis torku (%) [ 0x1A07
P26.08 PID ayari [ O0x1A08
P26.09 PID feedback ) 0x1A09
P26.10 Cikis hizi [ Ox1A0A
P26.11 DI durumu Y 0x1A0B
P26.12 DO durumu [ O0x1A0C
P26.13 Al1 giris ) O0x1A0D
P26.14 Al2 girig ) Ox1AQE
P26.15 Al3 girig ° OxTAQF
P26.16 AO1 ¢ikis ° 0x1A10
P26.17 AO2 cikis ) Ox1AT1
p26.18 Rezerve [ Ox1A12
P26.19 PULSE-IN frekansi (0.01KHz) ° Ox1A13
P26.20 PULSE-OUT frekansi ° 0x1A14

(0.01KHz)

p26.21 Sayma degeri [ Ox1A15
P26.22 Rezerve [ Ox1A16
P26.23 Uzunluk degeri [ Ox1A17
P26.24 Yukleme hizi lower bytes [ Ox1A18
P26.25 Yukleme hizi high bytes [ Ox1A19
P26.26 PLC agsamasi [ Ox1ATA
P26.27 Frekans kaynagi A [} Ox1A1B
P26.28 Frekans kaynagi B [ Ox1A1C
P26.29 Cikis senkron frekans ° Ox1A1D
P26.30 Gecerli calisma suresi ) Ox1ATE
P26.31 Gegerli glc acik suresi ) Ox1A1TF
P26.32 Toplam calisma suresi [ 0x1A20
P26.33 Toplam acik kalma suresi [ Ox1A21
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P26.34 Urin kodu ) 0x1A22
P26.35 Invertorun yazilim versiyon o | Ox1A23
numarasi
P26.36 Invertérin anma guct ) 0x1A24
P26.37 Invertérin anma voltaji [ Ox1A25
P26.38 invertorin anma akimi [ O0x1A26
P26.39 Modul isisi 1 [ Ox1A27
P26.40 Moddal isisi 2 [ O0x1A28
P26.41 Operatér panelinin yaziim ® | Ox1A29
versiyon numarasl
P26.42 Yazilim kodu [ Ox1A2A
Bolim 6 Fonksiyon kodlarinin agiklamalari
6.1 POO Temel parametreler
‘ P00.00 ‘ Motor operasyon modu Aralik: 0 ~1 Varsayilan: 0 ©

Invertor icin operasyon modunu seger:

0: V/F kontrol

Dustk dogruluk gerekliliklerine sahip uygulamalar veya bir invertorin fan ve pompa gibi birden fazla motoru
calistirdigi uygulamalar icin gegerlidir.

1: Sensorsuz vektor kontrol(SVC)

Acik dongu vektor kontrolint gosterir ve takim tezgahi, santriftj, tel ¢ekme makinesi ve enjeksiyon kaliplama
makinesi gibi ytksek performansli kontrol uygulamalarina uygulanabilir. Bir invertér yalnizca bir motoru calistirabilir.
Notlar: Vektor kontrol kullaniliyorsa, motor otomatik ayari yapiimalidir ¢inkd vektdr kontroltntn avantajlari ancak
dogru motor parametreleri elde edildikten sonra kullanilabilir. Vektor kontrol parametreleri (PO3) ayarlanarak daha iyi

performans elde edilebilir.

P00.01 | Rezerve
P00.02 | Komut kaynagi secimi Aralik: 0~2 Varsayilan: 0 ©

Invertor igin Start/stop sinyalini seger.

inverterin kontrol komutlari; calistir, durdur, ileri donus, geri donds, hizli ¢alistirma ve hata sifirlamayi icerir.

0: Operator paneli kontrolt

Komutlar, operator paneli Uzerinde FWD, REV, STOP / RESET gibi tuslara basilarak verilir. Calisirken, invertora
durdurmak icin STOP/RESET tuslarina basin (serbest durus veya yavaslayarak durma)

1: Terminal kontrolu

Komutlar, ileri dondurme, geri dondurme, leri JOG ve geri JOG gibi isleviere sahip cok islevli giris terminalleri

araciligiyla verilir.
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2: Haberlesme kontrolu
Komutlar ana bilgisayardan verilir.

‘ P00.03 ‘ Frekans kaynagdi A Aralik: 0~9 Varsayilan: 0 ©
A frekans kaynaginin ayar kanalini segmek icin kullanilir.

0: Dijital ayar(P0O0. 12) +Up/Down

P00.12 islev kodunun degerine gore. “Frekans ayar”, ayarlanan frekansi, operatér panelindeki Cevirme dugmesi
veya Up/Down butonu ile degistirebilirsiniz.

1: "Ayar frekansi"ni P00.12 ile ayarlayin

2: Allayari

3: AI2 ayari

4: Al3 ayarn

Frekans analog giris ile ayarlanir. Invertor, ¢ kanalli analog girig saglar: Al1, 0~10V voltaj girisidir; Al2, 0~10V veya
0~20mA girisidir (Gerilim veya akim girisi, kontrol karti Gzerindeki kisa devre kapadi ile secilebilir); Al3, -10V~+10V
girisidir.

Frekans ayar kaynagi olarak Al kullanildiginda, analog girisin karsilik gelen %100 degeri maksimum ileri donus
frekansina karsilik gelir, -%100 maksimum geri donus frekansina karsilik gelir.

5: PULSE-IN

Frekans, HDI1T (yuksek hizli pulse frekansi) tarafindan ayarlanir. Pulse ayarinin %100'Une karsilik gelen deger, maks. ileri
donus frekansi (fonksiyon kodu P00.08). Yuksek hizli pulse fonksiyon kodu icin P05.33 ~ P0O5. 37."e bakiniz.

6.Basit PLC

Yardimc frekans ayar dederi basit PLC tarafindan ayarlanir. Ayrintilar icin Grup P12 islev kodlarinin agiklamasina
bakin.

7. Coklu-referans

Invertor, dort DI terminalinin (1 ~4) belirtilen kombinasyonlari tarafindan uygulanan maksimum 16 hizi destekler.
Ayarlanan frekans gegisi, calisma veya durma durumunu gerceklestirmek icin coklu referans terminalleri tarafindan
yapilabilir. Ayrintilar i¢in bkz. Grup P11 islev kodlari.

8: MODBUS haberlesme ayari

invertériin meveut frekansi, ana bilgisayar tarafindan RS485 izerinden ayarlanir. Programlama yontemleri, calistirma ve
iletisim protokolt ile ilgili ayrintilar icin, Ek MODBUS'un aciklamasina bakin..

9: PID ayar

Bu parametre secildiginde invertoriin calisma modu proses PID kontroludur. Burada Grup P8 "PID kontrolU"
parametrelerini ayarlamaniz gerekir. Calisma frekansi, PID'den sonraki degerdir. PID ayarinin ayrintilari icin Grup

P8 "PID islevi" agiklamasina bakin.

‘ P00.04 I Frekans kaynagi B Aralik: 0~8 Varsayilan: 0 o
0: Dijital ayar(P00. 12)
1. Al
20 Al2
3: A3
4: PULSE-IN
5: Basit PLC
6: Coklu referans
7: MODBUS haberlesme ayari
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8: PID
P00.04 parametresi P00.03 ile aynidr.

I P00.05 I Frekans komutu islemi Aralik: 0~1 Varsayilan: 0 ©)

0: Frekans kaynagi A

Frekans komutu A tarafindan ayarlanir.

1. Frekans kaynagi B

Frekans komutu B tarafindan ayarlanir.

2: Frekans kaynagi A+B

A + B frekans komutuyla ayarlanir ve Ust/alt limit frekanst P0O0.09 ~ P00.11 ile sinirlandirilir.

3: Frekans kaynagi A-B

Frekans komutu A-B tarafindan ayarlanir ve P00.09 ~ P00.11 tst/alt limit frekansi ile sinirlandirilir. Calisma sonuclari,
ileri veya geri calisma frekansi ile sonuglanacaktir.

4: MAX(A, B)

Frekans A ve frekans B'deki en buyuk mutlak degeri ayarlanan frekans olarak alir ve islem sonucu st ve alt limit
frekansi ile sinirlandirilir.

5: MIN(A, B)

Frekans A ve frekans B'deki en kuicuk mutlak degeri ayarlanan frekans olarak alir ve islem sonucu Gst ve alt limit
frekansi ile sinirlandirilir.

6: A/B frekans kaynagdinin degistirilmesi

7. A/A+B

8: A/A-B

9: A/MAX(A, B)

10: A/MIN(A, B)

P00.05, 6 ~10 olarak ayarlandiginda, gegis ayari terminal durumu tarafindan yapilabilir.

11 A ve B frekans kaynaklari icin sifir olmayan sayi, A énce gelir.

P00.06 | Frekans kaynagi B'nin aralik tabani Aralik: 0 ~1 Varsayilan: 0 O

P00.07 | Frekans kaynagi B icin aralik Aralik: 0% ~150% Varsayilan: 100% O

0: Maksimum frekansa gore

Frekans kaynagi B P00.04( 0 ~ 100. 0%) xP00.08xP00.07" tarafindan ayarlanir.

1. Frekans kaynagi A ya gore

Frekans kaynagi B P00.04( 0 ~ 100. 0%) xP00.03( 0 ~ maks. frekans)xP00.07" tarafindan ayarlanir,

Notlar: P00.04 maksimum frekansa O(dijital ayar P0O0.12) veya 7 (iletisim ayari) olarak ayarlandiginda, %100 bu

parametrenin degerine karsilik gelir.

| P00.08 | Maksimum cks frekans Aralik: 0.00~50000Hz | Varsayilan:50.00Hz ©

The maximum output frequency is the highest frequency the invertor allows to output.

P00.09 | Frekans Ust limit kaynadi Aralik: 0~5 Varsayllan: 0 ©

P00.10 | Frekans Ust limit djital ayar Aralik: P0O0.11 ~ P00.08 Varsayilan:50.00Hz o

Frekans st siniri, kullanicinin cihazi calistirmasi icin invertérin cikardigi maksimum frekanstir.
0: Frekans ust limit dijital ayari (P0O. 10 tarafindan ayarlanir)

1. Al

Al 2

Al'3

I NGV N

. PULSE-IN pulse ayari
5: MODBUS haberlesme ayari
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1den 5 e kadar olan ayarlar P00.03 ile aynidir.

| Po011| Frekans alt limiti Aralik: 0.00Hz~P0010 | Varsaylan: 000Hz| O
Frekans alt limiti, kullanicinin cihazi galistirmasi igin invertérin ¢ikardigi minimum frekanstir. Ayarlanan
frekans, frekans alt sinirnndan dastk oldugunda, invertor alt sinir frekansi ile ¢alisir.
Maksimum cikis frekansi >Frekans st limiti>Frekans alt limiti
| Po012 | Ayar frekans Arallk: 0.00Hz~P00.08 | Varsayilan:50.00Hz S
P00.03, 0~1 olarak ayarlandiginda veya P00.04, O olarak ayarlandiginda, ayar frekansina P00.12 fonksiyon
kodu tarafindan karar verilir. Bu parametrenin degeri, invertérin dijital ayarinin baglangig degeridir..
P00.13 | Hizlanma zamani O Aralik: 0 ~65000s Varsayilan: Modele bagli o
P00.14 | Yavaslama zamani O Aralik: 0 ~65000s Varsayilan: Modele bagli O
P00.15 | Hizlanma zamani 1 Aralik: 0 ~65000s Varsayilan: Modele bagli O
P00.16 | Yavaslama zamani 1 Aralik: 0 ~65000s Varsayilan: Modele bagli O
P00.17 | Accelerationtime 2 Aralik: 0 ~65000s Varsayilan: Modele bagli S
P00.18 | Yavaslama zamani 2 Aralik: 0 ~65000s Varsayilan: Modele bagli ©)
P00.19 | Hizlanma zamani 3 Aralik: 0 ~65000s Varsayilan: Modele bagli O
P00.20 | Yavaslama zamani 3 Aralik: 0~ 65000s Varsayilan: Modele bagli ©)
‘ P00.21 ‘ Hizlanma/Yavaslama zaman birimi Aralik: 0~2 Varsayilan: 0 ©)
P00.13~P00.20'nin zaman birimine P00.21 fonksiyon kodu tarafindan karar verilir.
0: 0.01s
1: 0.1s
2: s
Hizlanma sdresi, strtctnun 0 Hz'den maksimum ¢ikis frekansina (P00.08) veya ayarlanan frekansa
hizlanmasi igin gereken sureyi gosterir. Yavaslama suresi, stricunun maksimum ¢ikis frekansindan
(P00.08) yavaslamasi veya frekansi 0 Hz olarak ayarlamasi icin gereken sureyi gosterir.
Asadida gosterildigi gibi:
A Cikis frekansi
Triaxs
favar
Gergek hizlanma zamam Gergek yavaglama zaman }_’ama'nm
Hizlanma zaman1 ayan Yavaslama zamani ayan
Sekil 6-1 Relationship between maximum frequency and acceleration/deceleration time
‘ P00.22 ‘ Hizlanma/Yavaglama suresi temel frekansi Aralik: 0~1 Varsayilan: 0 ©

P00.22 hizlanma/yavaslama sdresi taban frekansi, OHz'den maksimum frekansa (P00.08) veya ayarlanan frekansa

hizlanan/yavaslayan ayarl hizlanma/yavaslama stresine karar verir.
0: Maksimum cikis frekansi (P00.08)
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Hizlanma/yavaslama suresi, invertérin O Hz'den maksimum frekansa yikselme suresini gosterir. Ayarlanan hedef
frekans maksimum frekansa esitse, gercek hizlanma/yavaslama suresi ayarlanan hizlanma/yavaslama suresine esittir.
Ayarlanan hedef frekans maksimum frekanstan dusukse, gercek hizlanma/yavaslama sdresi de ayarlanan
hizlanma/yavaslama stresinden daha azdir.

Gercek hizlanma/yavaslama zamani=Ayar hizlanma/yavaslama zamanix(Ayar frekansi/maks. ¢ikis frekansi)

1: Sabit frekans((50. 00Hz)

Ayarlanan hizlanma/yavaslama suresi, O0Hz'den Sabit frekansa (50.00Hz) hizlanma suresini gosterir.

‘ P00.23 ‘ Parametre sifirlama Aralik: 0~4 Varsayllan: 0 ©

0: Operasyon yok.

1. Fabrika varsayilan ayarlarina don (motor parametreleri dahil degil)

Motor parametreleri, ariza bilgileri (P13.31~P13.40) ve operator paneli ekran ayarlari ((P10.03, P10.04) disindaki
parametreleri geri yukler.

2: Hata kaydini temizle

Dért hata bilgisi grubunu silin.
3: Kumdulatif calisma/guc agma suresini temizle
4: Fabrika varsayilan ayarlarina don (motor parametreleri dahil)
Ariza bilgileri ve operator paneli ekran ayarlar parametreleri disinda parametreleri (motor parametreleri dahil) geri

yukleyin.

‘POO.24 ‘Motoﬂ icin donme yonu secimi Aralik: 0~2 Varsayllan: 0 o

0: Ayniyon

invertor, acilista gercek calisma yona olarak calisir.

1: Ters yon

Motor kablolamasini degistirmeden sadece bu parametreyi dedistirerek motorun dondts yonund degistirebilirsiniz. Bu
parametrenin degistirimesi, motorun U, V, W tellerinden herhangi ikisinin degistiriimesine esdegerdir.

Notlar: Motor, parametre sifirlama isleminden sonra orijinal yonde calismaya devam edecektir. Sistem devreye alma
islemi tamamlandiktan sonra motorun dénds yonunun degistiriimesinin yasak oldugu uygulamalarda bu islevi
kullanmayin.

2: Ters donus yasagl

Invertor, ters yonin yasak oldugu ¢zel uygulamalar igin gecerli olan OHz ¢ikisi verir.

‘POO.ZS ‘Tagy\o frekans ayari Aralik: 1.0 ~16.0kHz Varsayllan: Modele bagli ©)

Invertorun tasiyici frekansini ayarlamak, motor gardltisint azaltmak, mekanik sistemin rezonansini énlemek ve topraga
kacak akimi ve invertor tarafindan Uretilen paraziti azaltmak icin kullanilir.

Tasiyicl frekansi dusukse, cikis akimi yUksek harmoniklere sahip olur ve motorun gug kaybr ve sicaklik artigr artar.

Taslyicl frekansi yuksek ise motorun gug kaybr ve sicaklik artisi azalir.

Ancak invertorde gug kaybi, sicaklik artisi ve parazitte artig vardir.

Notlar: invertor fabrikadan ¢iktiginda, tasiyic frekansi makul bir sekilde ayarlanmistir. Bu nedenle, genellikle
kullanicilarin degisiklik yapmasina gerek yoktur.

Modeller ve taslyici frekansi arasindaki iliski

Modeller Maks. tastyici frekansi (kHz) ~ [Min. tasiyici frekansi(kHz) Varsayilan (kHz)
0.75 ~ 15 Kw 16 1 6
18.5 ~ 45 Kw 8 1 4
55~75  Kw 6 1 3
>90kW 3 1 2
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IPOO.26 ITa§IyICI frekans ayari Aralik: 0x0000 ~ 0x0011 Varsayilan: 0x0000 ©

Birler basamadi: Sicaklik ile tasiyici frekans ayari
0: Otomatik ayar
1. Ayarlama yok
0 olarak ayarlanirsa invertor, sogutucu sicakliginin ytksek oldugunu algiladiginda asiri isinmayi dnlemek igin tasiyici
frekansini otomatik olarak dustrar. PWM tasiyici frekans degisikligine izin verilmiyorsa, 1 olarak ayarlayin.
Onlar basamagi: Cikis frekansi ile tasiyici frekans ayari
0: Otomatik ayar
1: Ayar yok
0 olarak ayarlanirsa, invertdr dustk hizda calistiginda motorun dusuk hizli ytk kapasitesini iyilestirmek icin invertor
otomatik olarak tasiyici frekansini dustrtr. PWM tasiyici frekans degisikligine izin verilmiyorsa, 1 olarak ayarlayin.
Yuzler basamagi: Rezerve
Binler basamagi: Rezerve
‘POOA27 IPWM methodu Aralik: 0~1 Varsayllan: 0 ©
0: Bes segment ve yedi segment arasinda otomatik gegis

1: Bes segment
2: Yedi segment
Bu parametre yalnizca V/F kontrolt icin gegerlidir. 5-segment segildiginde, invertorin sicakligr daha dusuktar ancak
daha buyuk akim harmonikleri verir; 7-segment secildiginde, invertérin sicakligi daha ytksektir ancak cikis akim
harmonikleri daha ktguktar.
‘POO.28 ‘Operat@r paneli ve terminal UP/DOWN frekansi Aralik: 0x0000 ~ 0x1111 |Varsayilan: 0x0000 ‘ © ‘

inverterin frekansi, diger frekans ayar kanallariyla birlestirilebilen operator panelindeki digme ve UP/DOWN terminali

(frekans ayari artirma/ frekans ayar azaltma) ile ayarlanabilir. Bu parametre, sistemin devreye alinmasi sirasinda
invertorun ¢ikis frekansini ayarlamak icin kullanilir.

Notlar: Operator panelindeki cevirme dugmesi ve UP/DOWN terminali (frekans ayari artiyor/ frekans ayari azaliyor) ile
ayarlanan frekans yalnizca frekans kaynagi A icin gecerlidir..

Birler basamagi: Kalici islev

0: GUg kesildiginde kalici

Dénus dugmesi ve UP/DOWN terminali ile ayarlanan frekans, elektrik kesintisinden sonra hafizaya alinir. Bu frekans
dederi, bir sonraki glc acilisinda mevcut kanalin ayarlanan frekansi ile Ust Uste gelecek ve bunun galisma sonuglari
frekansi artirabilecek/azaltabilecektir.

1: GUg kesintisinde kalici degil

Dondurme dugmesi ve UP/DOWN terminali ile ayarlanan frekans, elektrik kesintisinden sonra hafizaya alinmayacaktr.
Bu frekans degeri, bir sonraki acilista mevcut kanalin ayarlanan frekansi ile Ust Uste bindirmez.

Onlar basamagr: Ayar ayari(Sadece frekans kaynadi A icin)

0: Yalnizca frekans kaynagi A P00.03=0 oldugunda gecerlidir.

1. Frekans kaynagi A'nin tum ayarlari gecerlidir.

2: Ayar yasagi

Ayarlanan frekans, frekans kaynadi icin gegersizdir ve frekans kaynaginin ayarini degistiremez.

Yuzler Basamagi:  Integral fonksiyonu

0: Integral fonksiyonu ile

Terminal YUKARI/ASAGI ayari icin, terminal durumu surekli gecerli stresi P00.30'da ayarlanan degerden daha buyuktar,
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ayar frekansi degismeye baglar. Her degisiklik icin P00.30 ayar suresinin 1/10'unu temel alin, ilk dedisiklik icin 0,01Hz ile
artirn veya azaltin, ardindan gegerli sire P00.30 ayar sUresine ulastiginda ve maksimum degisiklik frekansi 1Hz
oldugunda 10 kata kadar artirin veya azaltin.

1: Integral fonksiyonu yok.

Integral islevsiz terminali gecerli oldugunda, yalnizca P00.29 ayar degderi degistirilir.

Binler basamag: Ters yon degisimi

0: Frekans ters yon degistirme yasagi

1: Frekans ters yon degisikligine izin verilir

Notlar: Invertér baglatidiginda, operator paneli ve YUKARI/ASAGI terminali tarafindan ayar frekansi otomatik olarak 0'a

sifirlanacaktir..

P00.29 Operator panelinin ve UP/DOWN  |Aralik: 0.1~ 5.00Hz Varsayllan: 0.01Hz O
terminalinin adim uzunlugu

Bu parametre, donus butonu ve integral fonksiyonu olmayan terminal Gzerindeki her degisiklikte adim uzunlugudur..

|POOA3O ITermma\ UP/DOWN integral hizi Aralik: 0.1~50.0s Varsayilan: 2.0s O

integral islevli terminal kullanilirken frekans ayari icin gereken stre
Notlar: integral islevli terminal igin, strekli stire P00.30'da ayarlanan degerden az oldugunda, frekans P00.29'da
ayarlanan degere gore degisir.

‘POO.31 ‘Parametre kilidi Aralik: 0~2 Varsayilan: 0 ©)
0: Parametre kilidi gecersiz.

1. Parametre kilidi gecerli. Bu parametre digindaki tim parametreler degistirilemez

2: Sifirlama fonksiyon koduna izin vermez.

P00.32  |[Rezerve

P00.33  [Motor auto tuning Aralik: 0~2 Varsayilan: 0 ©

Motorun ihtiyag duydugu parametreler, auto tuning ile otomatik olarak elde edilebilir ve auto tuning tamamlandiktan

sonra otomatik olarak saklanabilir. Auto tuningten 6nce motor parametrelerini dogru ayarlamak gerekir(motor 1
P02.01~P02.05, motor 2 P20.01~ P20.05)

0: Auto-tuning yok

Auto-tuning engellendi.

1. Statik auto-tuning

Motorun yikten ayrilamadigi uygulamalar icin gecerlidir. Bu parametreyi 1 yapin ve RUN tusuna basin. Ardindan,
sUrcu statik auto-tuning baglatir. Auto-tuning basariyla tamamlandiktan sonra, P00.33 0 olarak degisir ve P02.06 ~
P02.08 parametreleri alinmis ve kaydedilmistir. Motorun karsilikli endtktansi ve yuksuz akimi élgilemez ve kullanici
deneyime gore karsilik gelen degeri girebilir..

2: Dinamik auto-tuning

Motorun yuklerle baglantisinin kesildiginden emin olun. P00.33'0 2 olarak ayarlayin ve RUN tusuna basin. invertor
once statik auto-tuning gerceklestirir ve ardindan ayarlanan hizlanma stresi ile sabit frekansa hizlanir. invertor belirli
bir sture calismaya devam eder ve ardindan yavaslama sdresi icinde durmak icin yavaslar. Ardindan, auto-tuning’den
sonra P00.33 0 olarak degisir. Invertor, P02.06 ~ P02.10 motor parametrelerini alacak ve uygun hizlanma/yavaglama
suresini ayarlayacaktir. Auto-tuning esnasinda asiri akim veya asiri gerilim olusursa, hizlanma/yavaslama suresini

uygun sekilde uzatin.

P00.34  |Motor seqimi Aralik: 0~1 Varsayllan: 0 ©
0: Motor 1

Motor 1in parametreleri Grup P02'de ayarlanmalidir..

1: Motor 2
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Motor 2'nin parametreleri Grup P020'de ayarlanmalidir.

Mevcut motoru anahtarlayarak ve terminal secimi ile segmek igin "motor secimi" girilebilir, P0O0.34

fonksiyon kodu ayarina gore 6nceliklidir.

‘POOBS ‘Parametre kopyalama Aralik: 0~3 Varsayllan: 0 ©
0: Fonksiyon yok;

1. Parametre yukleme

Parametreleri POO grubundan P23'e isletim paneline ytkleyin ve kaydedin.
2: Parametre indirme (motor parametreleri dahil)

Operator panelinde saklanan tum parametreleri invertdre indirin;

3: Parametre indirme (motor parametreleri haric)

Operator panelinde saklanan motor parametreleri hari¢ parametreleri invertore indirin

6.2 PO1 Basla/Dur kontrol parametreleri

‘PO1.00 ‘Ba§lama modu Aralik: 0~1 Varsayilan: O €

invertér icin baslangic modunu seger.

0: Frekans ile basla:

invertor, ayarlanan baslatma frekansi ve tutma suresi kadar belirli bir stire ¢alisir durumda tutar ve ardindan
hizlanma/yavaslama suresi tarafindan ayarlanan egime goére hizlanir/yavaslar. Ayrintilar icin bkz. P01.01.

1. Baslangictan 6nce DC frenleme:

Akim ve tutma suresine gore belirli bir stre icin DC akiminin ¢iktisini ydntem 0'a gore baglatin. Ayrintilar icin bkz.
P01.03.

P01.01  [Baslangic frekansi Aralik: 0.00 Hz ~10.00Hz Varsayilan: 0.00Hz o

P01.02  |Baslangic frekansi tutma suresi Aralik: 0.0s~60.0s Varsayilan: 0.0s o

Baslangig frekansi, asagidaki sekilde gosterildigi gibi invertérin bagladidr ilk frekanstir. Baslangic frekansi tutma suresi,
invertdrin baslangig frekansinda calisacagi sdreyi gosterir. Baslangig frekansi icin 1Hz ila 2Hz ayarlanmasi énerilir ve
kuguk gug igin dijital deger daha buyutktdr.

Kuaguk guce sahip uygulama igin baslatma frekansinin ayarlanmasi, motoru hizli bir sekilde baslatmak icin yardimci
olur. Buyuk gug ve agir yuk iceren uygulama icin, baslatma frekansi tutma suresinin uygun sekilde uzatilmasi, motorun
onceden uyarilmasi, baslatma akiminin ddstrtlmesi ve baglatma torkunun iyilestiriimesi icin yararhdir. Motor

baslangicta hala déndyorsa, motor hizi azaltilabilir ve ardindan calismaya hizlanir.

‘(}alwma sinyali

Zaman (t)

; >
+ f zaman (t)
>

P01.02 Hizlanma

Sekil 6-2 Baglangi¢ frekansi

P01.03  [Baslangi¢ DC frenleme akimi Aralik: 0.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% o

P01.04  [Baslangic DC frenleme tutma suresi |Aralik: 0.0s~60.0s Varsayilan: 0.0s )
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Baslatmadan o6nce DC frenleme, motor dénmeden onceki bir sure icin DC akim ¢ikisidir. DC akimini, invertoran
nominal akimina gore %100 olan P01.03'e ayarlayin. P01.04'te DC akimi i¢in zamani ayarlayin. Motorun elektromanyetik
frenleme ve 6n uyarimi, DC akimi girisi ile gerceklestirilebilir. Buyuk gug ve ytke sahip uygulamalar icin, én uyarma
kullanilarak baglatma torku ne kadar blytk olursa, ani akim o kadar ktctk olur. Devreye almadan onceki DC frenleme
islemi asagida gosterilmistir:

A(}al|§ma sinyali

Zaman (t)

: -

A(;|k|§ voltaji |
56 -1.}65 EDC—: E AC Zaman(t)

E— * "
A Cikis frekansi f s : :

. |

. : i

' : : Zamanl(t)

— = -

<>

3P01_04: Hizlanma !

Sekil 6-3 Baslangictan once DC frenleme

‘PO1.05 IDurug modu ‘Arallk: 0~1 Varsayilan: O ©)

0: Yavaslayarak durma

1: Serbest durus

Serbest durus, durdurma komutu verildikten sonra invertordn c¢ikisi hemen durdurmasidir. Motor, mekanik atalete
bagli olarak serbest duracaktir. Durmak igin yavasla, dur komutu verildikten sonra inverétirn ¢ikisi yavaslama stresine

gore dustrmesi ve frekans sifira dusttgunde durmasidir.

ATEHUKE

+ Serbest durus verildikten sonra, motor hala yuksek hizda dénmekte olacaktir ve bundan dolayr motorun neden

olabilecegi ekipman hasari ve kisisel yaralanmalar dnlenmelidir.

P01.06 |ilk durdurma DC frekansi Aralik: 0.00Hz~P00.08 Varsayilan: 0.00Hz o
P01.07  |Rezerve

P01.08  |Durus DC frenleme akimi Aralik: 0.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% O
P01.09  |Durus DC frenleme tutma zamani |Aralik: 0.0s~60.0s Varsayilan: 0.0s ©)

Yavaslayarak durma islemi sirasinda, calisma frekansi P01.06'da ayarlanan dederden dusuk oldugunda invertor DC
frenlemeye baslar. Bu parametre P01.08, DC frenlemedeki cikis akimini ve invertérin nominal akimina gére %100'0
belirtir. Bu parametre P01.09, DC frenlemenin tutma stresini belirtir. O olarak ayarlanirsa, DC frenleme iptal edilir.
Durdurma DC frenleme islemi asagida gosterilmistir..
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‘(,‘all;ma sinyali

Zaman(t)
.
‘ Cikig frekansi :
. P01.06
: \! Zaman(t)
i . >
A(;Ikl§ voltaji ! !
[\ 1
| 1
e : I '* ~ = -Zaman(t)
! ! I DC P01.08>

1
.
+ P01.07 ! P01.09,
Sekil 6-4 Durug DC frenleme sureci
DC frenleme islemi sirasinda, rotor dengesizligini veya durduktan sonra surinmeyi 6nlemek icin motorun rotoru

Uzerinde belirli bir kuvvet uygulayin.

P01.10  JOG calisma frekansi Aralik: 0.00Hz~P00.08 Varsayilan: 5.00Hz O
PO1.11  JOG calisma hizlanma suresi Aralik: 0.0s~6500.0s Varsayilan: 30.0s O
P01.12  POG calisma yavasima suresi Aralik: 0.0s~6500.0s Varsayilan: 30.0s O

JOG calismast icin hedef frekansi ve hizlanma/yavaslama suresini ayarlayin. JOG ¢alistirma hizlanma suresi, P00.22'nin
temel frekansina hizlanan sureyi gosterir. JOG calistirma komut kaynagi, calistirma panelindeki FUN tusu, terminal ileri
donus/geri donus veya haberlesme ile verilir.

Notlar: JOG calismasi icin baglatma frekansini dikkate almayin ve OHz'den baslayin.

‘POTB ‘Acil durus yavaslama zamani Aralik: 0.0s ~6500.0s Varsayilan: 6.0s ©)

Operator panelindeki FUN tusu veya anahtarlama ile "Acil durus" girisi yapildiginda invertér bu stre icinde durur.
Yavaslama suresi, strtctnidn maksimum frekansi P00.08'den OHz'e yavaslamasi icin gereken suredir. Acil durdurma,
ekipmanin hizli bir sekilde durmasini gerektirir, bu nedenle hizli durdurma elde etmek adina, yavaslama voltajini

onlemek icin harici frenleme Unitesini artirmak gerekir..

‘POIM ‘H\z\anma/ Yavaslama modu Aralik: 0~1 Varsayilan: O ©

0: Dogrusal hizlanma / yavaglama

1. S-egrisi hizlanma / yavaslama

Hizlanma/yavaslama islemi sirasinda frekans degisim modunu ayarlamak icin kullanilir. Dogrusal hizlanma/yavaslama
secildiginde, ¢ikis frekansi degisiminin egimi degismeden kalir ve egim hizlanma/yavaglama suresine gore belirlenir. S-
egrisi  hizlanma/yavaslama segilirken, frekans degistiginde e§im her zaman 0'dan baglar. E§im ayrica
hizlanma/yavaglama tamamlandiktan sonra O ile sona erer. Surekli egim degisikligi nedeniyle, motor cikisinin yak
ekipmani Uzerindeki etkisi minimumdur. Bu mod genellikle asansér ve konveydr bandi gibi baslatma ve durdurma

islemlerinin nispeten yumusak oldugu uygulamalarda kullanilir.

Aralik: 0.0%~ (100.0%-P01.16)
(Hizlanma/yavaslama zamanina
bagl

P0O1.15 | S-egrisi baslangic bélumunin Varsayilan: 30.0% ©

zaman orani

Aralik: 0.0%~ (100.0%-P01.15)
(Hizlanma/yavaslama zamanina
bagl)

PO1.16 | S-egrisi bitis bolumunin zaman Varsayilan: 30.0% ©

orani

P01.15 ve P01.16 parametresi, asagida gosterildigi gibi S-egrisinin degisimini tanimlar:
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S egerisi hizlanma/
yavaglama

Frekans

Lineer hizlanma/
yavaglama

Zaman((t)

P01.16' P01.15

'P01.15 ' P01.16'
Sekil: 6-5 S-egrisi hizlanma/ yavaslama
Notlar: Bu iki parametre sirasiyla S-edrisi hizlanma/yavaslamanin baslangi¢ bolimu ve bitis bolimdntn zaman

oranlarini tanimlar. Su gereksinimleri karsilamalidirlar: P01.15 + P01.16 < %100,0.

P0O1.17 | Atlama frekans Aralik: 0.01Hz~P00.08 Varsayllan: 0.01Hz ©)

P01.18 | Frekans atlama genligi (+, -) Aralik: 0.00Hz~P00.08 Varsayilan: 0.00Hz e}

Ayarlanan frekans, frekans atlama araligi icindeyse, gercek calisma frekansi, ayarlanan frekansa yakin olan atlama

frekansidir. Atlama frekansinin ayarlanmasi, yakan mekanik rezonans noktasindan kaginmaya yardimci olur

‘ Cikis frekansi

"""""""""" | po118
1| o118
E Frekans ayari
>
P01.17

Sekil 6-6 Atlama frekanslarinin prensibi

PO1.19 | lleri/Geri donus 6li bolge stresi Aralik: 0.0s~3600.0s Varsayilan: 0.0s O

Asagidaki sekilde gosterildigi gibi suructnun ileri donus ve geri donus gegisinde cikisin O Hz oldugu sdreyi ayarlamak

icin kullanilir.

ACIkI; frekansi

Zaman(t)

>

Sekil 6-7 Ileri/Geri donis 61t bolge stresi

P0O1.20  [Frekans, frekans alt sininndan daha dusuk {Aralik: 0~2 Varsayilan: 0 @)
ayarlandiginda ¢alisma modu

0: Frekans alt limitinde calis
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1. Dur

2: Sifir hizinda calis

Ayarlanan frekans, frekans alt sinirindan (P00.11) daha dustk oldugunda surtict calisma modunu ayarlamak icin
kullanilir. Not: Bu parametre 1 olarak ayarlanirsa, frekans, alt sinirdan (P00.11) dustk oldugunda, Start komutu

verildikten sonra invertor calismayabilir.

‘PO1.21 ‘GU(; aclldiginda Run komutu secimi Aralik: 0~1 Varsayllan: O ©)

0: Gegerli:

Run komutu her zaman invertor gict acildiginda veya hata sifirlamada gegerlidir, yani invertér motoru, Run
komutuyla dogrudan baslatir. Bu beklenmedik sonuglara veya tehlikelere neden olabilir.

1: Gecgersiz:

Invertor agildiginda run komutu her zaman gegerliyse, invertdr enerji acildiktan sonra run komutuna yanit
vermez. Run komutu belirli bir sire gecersiz kaldiktan sonra invertdr run komutuna yanit vermeye baslar. Ayrica,
hata olustugunda run komutunun bir streligine gecersiz olmasi gerekir, aksi takdirde invertér run komutuna
yanit vermez.

|PO1. 22~P01. 25 Rezerve |

‘PO1.26 ‘Enerji kesilmesi sonrasi sifirlama Aralik: 0~1 Varsayilan: 0 o I

Bu parametre gug kesildiginde invertort otomatik resetlemeye yarar.

0: Calismiyor. Gug tekrar geri geldiginde invertér otomatik olarak calismayacaktir.
1. Calislyor. GUg tekrar geri geldiginde invertér otomatik olarak calisacaktir.
Komut terminal tarafindan ayarlanirsa, invertdr otomatik olarak yalnizca gug tekrar geldikten sonra terminalin

ACIK oldugunu tespit ederek calisacaktir.

Lutfen bu fonksiyonu guvenlik icin dikkatli kullanin.

‘POI 27 ‘Tekrar baslatma icin bekleme suresi 0.0s~20.0s Varsayllan: 0.5 O

P01.26, 1 olarak ayarlandiginda, gug tekrar geldiginde bekleme suresinin ardindan invertér otomatik olarak
calismaya baslar. Yeniden baglatma icin bekleme suresi ayarlama ilkesi, diger ekipmanlarin kurtarma suresi gibi

faktorlere baghdir.

6.3 P02 Motor 1 parametreleri

‘POZ.OO |M0t0r1tip segimi Aralik: 0~1 Varsayilan: 0 ©

0: Siradan asenkron motor

1: Degisken frekansli asenkron motor

Siradan asenkron motor ile degisken frekansli asenkron motor arasindaki temel fark, motor asin yuk korumasidir.
Siradan asenkron motorun isi dagilimi, donds hizindan etkilenir. Dasuk hizda st dagilimi zayiftir, bu nedenle motor
asin yuk korumasini dustk hizda iken dustrun. Degisken frekansli asenkron motorun isi dagilimi dénds hizindan
etkilenmez, bu nedenle asin yuk korumasini dustk hizda azaltmak gerekli degildir. Bu nedenle, siradan asenkron

motoru sdrerken, motora guvenilir koruma saglamak icin P02.00'i 0'a ayarlayin.

P02.01  |Anma gict Aralik: 0.4 ~1000. OKw Modele bagli ©
P02.02  |Anma voltaj Aralik: 1~1500V Modele bagli ©
P02.03  |Anma akimi Aralik: 0.1~6553.5A Modele bagl ©
P02.04  |Anma frekans| Aralik: 0.01~500. 00Hz Modele bagli ©

89



HCFa

— G —

‘POZ.OS ‘Anma hizi Aralik: 0~65535rpm Modele bagli ©
Notlar: Parametreleri motor etkiketine gore ayarlayin. Daha iyi kontrol performansi elde etmek icin motor auto-tuning

ayari gereklidir. Motor auto-tuning ayarlama dogrulugu, motor etiket parametrelerinin dogru ayarlanmasina bagldir.
Daha iyi kontrol performansi saglamak icin motoru invertorin standart uyarlanabilir motoruna gore yapilandirin.
Motor guct ile standart uyarlanabilir motor arasindaki fark cok buyukse, invertdrin kontrol performansi bariz bir
sekilde dusecektir. Genel olarak, calisan motor gucu invertdr guctnden bir seviye daha yuksek veya motor guct
invertor glctnden iki seviye daha dustk olmalidir.

Notlar: Motorun nominal gtictintn (P02.07) sifirlanmasi, P02.02 ile P02.10 arasindaki motor parametrelerini sifirlayacaktir.

P02.06  [Stator direnci Aralik: 0.001~65.5350 Modele bagli ©
P02.07  [Rotor direnci Aralik: 0.001~65.5350 Modele bagli ©
P02.08  [Kagak enduktif reaktans Aralik: 0.01~655. 35mH Modele bagli ©
P02.09  [Karsilik enduktif reaktans Aralik: 0.1~6553.5mH Modele bagli ©
P02.10  |Yukstz akim Aralik: 0.1~P02.03 Modele bagli ©

P02.06 ile P02.10 arasindaki ayar degerleri motor auto-tuning ayari tamamlandiktan sonra gincellenecektir. Bu
parametreler, yiksek performansl vektor kontrolintn temel parametreleridir ve kontrol performansi Gzerinde buyuk
bir etkiye sahiptir.

Notlar: Bu parametreleri degistirmeye 6zellikle dikkat edin.

P02.11~P02.16 [Rezerve

P02.17 Mini. alan zayiflamasinda uyarim Aralik: 50% ~100% Varsayilan: 50% ©

P02.18 Alan zayiflamasinda endiktans  |Aralik: 5000 ~ 20000 Varsayilan: 10000 ©
katsayisi 1

P02.19 Alan zayiflamasinda endiktans Aralik: 5000 ~ 20000 Varsayilan: 12000 ®)
katsayisi 2

P02.20 Asir yUk suresi katsayisi Aralik: 50.0% ~150.0% Varsayilan: 100.0% ©

Motorun agirt yuk koruma suresini ayarlar.
‘P02A21 ‘A§|r| akim esigi ‘Arallk: 0~1 ‘Varsayllan: 0 ’ ©

0: Asiri akim esigi parametresi aktif

1. Asirt akim esigi parametresi pasif

lPo2.22 [oruma secimi [aralik: 0x0000-0x1111 ~ |varsayilan: ox0 | @

Birler basamadi:  Asiri voltaj korumasi

0: Arnza goster ve serbest dur

1: Alarmi devre disi birak ve calismaya devam et
Onlar basamagi: Kontak enerjilendirme korumasi
0: Ariza goster ve serbest dur

1: Alarmi devre disi birak ve ¢alismaya devam et
Yuzler basamag: Giris fazi kaybi korumasi

0: Ariza goster ve serbest dur

1. Alarmi devre disi birak ve calismaya devam et
Binler basamag: Cikis fazi kaybr korumasi

0: Ariza goster ve serbest dur

1: Alarmi devre disi birak ve ¢alismaya devam et
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6.4 PO3 Motor 1 vektor kontrol parametreleri

P03.00 Rerzerve

P03.01 Hiz dongusu orantil kazanci 1 Aralik: 0.1~500.0 Varsayilan: 20.0 ©)
P03.02 Hiz dongusu integral suresi 1 Aralik: 0.01~10.00s Varsayilan: 0.20s ©)
P03.03 Gegis frekansi 1 Aralik: 0.00Hz ~ P03.06 Varsayilan: 5.00Hz O
P03.04 Hiz dongusu orantil kazanci 2 Aralik: 0.1~500.0 Varsayilan: 20.0 ©)
P03.05 Hiz déngusu integral suresi 2 Aralik: 0.01~10.00s Varsayilan: 0.50s ©)
P03.06 Gecis frekansi 2 Aralik: P03.03 ~P00.08 Varsayilan: 10.00Hz O

Yukaridaki parametreler vektor kontrold icin gecerlidir ve V/F kontrolu icin gegersizdir. Calisma frekansi "Gegis frekansi
1"den ( P03.03) kugtk veya buna esitse, hiz dongust Pl parametreleri P03.01 ve P03.02'dir. Calisma frekansi "Gegis
frekansi 2"ye ( P03.05) esit veya daha buytkse, hiz dongusu Pl parametreleri P03.04 ve P03.05'tir. Calisma frekansi
P03.03 ve P03.06 arasindaysa, hiz dongust Pl parametreleri asagida gosterildigi gibi iki Pl parametresi grubu

arasindaki dogrusal gegisten elde edilir.

Kazang/integral A

Pl parametre 1

Pl parametre 2

censenneaeenennneses

P03.03 P03.06 (,‘allgmanrekanﬂ

Sekil 6-7 Hiz déngUsu parametre gegisi
Vektor kontrolindeki hiz dinamik yanit 6zellikleri, hiz regulatérinin oransal kazanci ve integral suresi ayarlanarak
ayarlanabilir. Daha hizli bir sistem yaniti elde etmek icin oransal kazanci artirin ve integral stresini azaltin. Bunun
sistem salinmina yol acabilecegini unutmayin. Fabrika ayar gereksinimleri karsilayamiyorsa, uygun ayari yapin.
Sistemin salinm yapmamasini saglamak icin énce oransal kazanci artirin ve ardindan sistemin hizli yanit vermesini ve

kuguk asimin olmasini saglamak icin integral sdresini azaltin.

A Bilyiik ortanil kazang P A tiiik integral zamani |

Hizkomutu }-ooofoo o NS me e femmmeeenas Hiz komutu J--eeofoepfmmec N e frmmmmmemmnn

Kiiciik orantili kazang p Biiyiik integral zamani |

Zamaj (1) Zamaj (1)
Figure 6-8 Hiz dongusd Pl parametreleri
‘PO3.07 ‘le dongust filtre suresi Aralik: 1~500ms Varsayilan: Tms O
Hiz regulatoranun filtre stresini ayarlar. Ozel gereksinimler olmadan bu parametreyi degistirmek gerekli degildir.
P03.08  |Alan zayiflamasinda tork kazanci Aralik: 0.0 ~100.0% Varsayilan: 100.0% @)
katsayis!

Vektor kontrolunun hiz kontrol modunda, galisma frekansi motorun nominal frekansindan buyuk oldugunda,
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motorun ¢ikis torkunu ve hizlanma/yavaslama ozelliklerini iyilestirmek icin uygun telafi kazancini ayarlayin.
P03.09  [Motor kayma kazanci Aralik: 10.0 ~300.0% Varsayilan: 100.0% o
P03.10  |Fren kayma kazanci Aralik: 10.0 ~300.0% Varsayilan: 100.0% o

Elektrik kayma kazancr: Vektor kontrolinde, elektrik yukd ile motorun hiz kararliidi dogrulugunu ayarlamak igin

yukaridaki parametreleri degistirin. YUkl motor ¢ok dusik hizda calistiginda bu parametrenin degerini yukseltiniz;
yukld motor ¢ok yuksek hizda calistiginda, bu parametrenin degerini azaltin.

Fren kayma kazanci: Vektor kontrolinde, gug tasiyan yuk ile motorun hiz kararliligi dogrulugunu ayarlamak igin
yukaridaki parametreleri degistirin. YUkli motor ¢ok dusuk hizda calistiginda bu parametrenin degerini yukseltiniz;

yukld motor ¢ok yiksek hizda ¢alistiginda, bu parametrenin degerini azaltin.

PO3.11 iz kontrol modunda tork st simir~ [Aralik: 0~7 Varsayllan: 0 O
kaynagi

Hiz kontrol modunda, Strtctnun maksimum ¢ikis torku P03.11 ile sinirlandirilir.
0: P03.712'den ayarlanir.

Cikis torku, P03.13 dijital ayart ile sinirlandiriimustir.

1: Al

2. Al2

3: A3

Analog girisi tork limiti olarak al.

4: PULSE-IN

Yuksek hizli pulse girisini tork limiti olarak al.

5: MODBUS haberlesme ayart

Haberlesmeden gelen ayari tork limit olarak al.

6: MIN(AIT, Al2)

7: MAX(AI1, Al2)

Tork limiti olarak sirasiyla Al ve Al2'deki minimum veya maksimum degeri alin. Notlar: O ila 7 arasi 6ge

ayarlandiginda, ayarin %100'0 P03.12 degerine karsilik gelir.

P03.12 |4z kontrol modunda tork st Aralik: 0.0~200% Varsayilan: 180.0% O

sinirnin dijital ayari

P03.11, 0 olarak ayarlandiginda, hiz kontrol modundaki tork limitine P03.12 tarafindan karar verilir. P03.111 ~7
oldugunda, P03.12 degerinin %100'U ayar degerine karsilik gelir.
P03.13  |Akim dongusi oransal katsayisi Aralik: 0.00~2.00 [Varsayilan: 1.00 ®)

P03.14  |Akim dongusu integral katsayisi Aralik: 0.00~2.00 |Varsayilan: 1.00 o
Bunlar, vektor kontrolt icin gegerli dongt Pl parametreleridir. Artan akim déngust orantili katsayisi veya azalan

integral katsayisi, sistem torkunun dinamik yanitini iyilestirecektir; Azalan akim déngisu oransal katsayisi veya artan

integral katsayis, sistemin kararliidini artiracaktir. Yanlis ayar, tum kontrol déngtsinun salinimina yol acacaktir.

6.5 PO4 Motor 1 V/F kontrol parametreleri

P04.00  |V/F egrisi ayan Aralik: 0~7 Varsayllan: 0 o
Bu grubun parametreleri sadece V/F kontrolu icin gecerlidir.  (P00. 00=0)
0: Lineer V/F

Ortak sabit tork yuktne uygulanabilir.
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1. Multi-point V/F

Kurutucu ve santriftj gibi 6zel yuklere uygulanabilir. P04.02 ila P04.09 parametreleri ayarlanarak dort V/F egrisi elde
edilebilir.

2. 1.2-gug V/F

3: 1.4-qgug V/F

4. 1.6-qgug V/F

5. 1.8-qug V/F

6: 2.0-guc V/F

Dusuk yuk uygulamalar, fan veya pompa icin gecerlidir.

7: V/Fayrnmi

Bu modda invertorin cikis frekansi ve c¢ikis voltaji bagimsizdir. Frekansi diger ayni egri ile ayarlanir ve cikis voltaji

P04.20'de secilen yontemle ayarlanir. Degisken frekansli gl kaynagi ve tork motor kontrolt icin gecerlidir.

A Anma voltaji

' '
i .
i '

' I}
r 1
‘ .

Lineef V/F
H

Cikis voltaji (V)

Cikis frekansi (Hz) Anma frekansi

Sekil 6-9 V/F egri diyagrami

Cikisvoltaji

Anmavoltaji fecuissassassinsusississeiavenss

7| ‘ 5
POG T erersmosmammmonmns /o ;
P04.05}---------- " : : '
P04.03---- - 5 b ;
H ' ' ' 1 Cikis frekansi
y 1 1 b

P04.02 P04.04 P04.06 P04.08 Anma frekansi

Sekil 6-10 Multi-point V/F diyagrami

‘PO4.01 ‘Rezerve Parametreler rezervedir Varsayilan: 0 ©)
P04.02  [Multi-point V/F frekansi 1 Aralik: 0.00Hz ~ P04.04 Varsayilan: 5.00Hz ©
P04.03  [Multi-point V/F voltaji 1 Aralik: 0.0 ~100.0% Varsayilan: 10.0% ©
P04.04  |Multi-point V/F frekansi 2 Aralik: P04.02 ~ P04.06 Varsayilan: 10.00Hz ©
P04.05  |[Multi-point V/F voltaji 2 Aralik: 0.0 ~100.0% Varsayilan: 20.0% ©
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P04.06  [Multi-point V/F frekansi 3 Aralik: P04.04 ~P04.08 Varsayllan: 20.00Hz ©
P04.07  [Multi-point V/F voltaji 3 Aralik: 0.0 ~100.0% Varsayilan: 40. 0% ©
P04.08  [Multi-point V/F frekansi 4 Aralik: P04.06 ~ P00.08 Varsayilan: 40.00Hz ©
P04.09  [Multi-point V/F voltaji 4 Aralik: 0.0 ~100.0% Varsayilan: 80.0% ©

P04.02 ~ P04.09 multi-point V/F egrisini tanimlamak icin kullanilan parametrelerdir. Cikis frekansi OHz oldugunda
sdrtcunun ¢ikis gerilimi 0'dir. Cikis frekansi motorun anma frekansi oldugunda, ¢ikis gerilimi motorun anma
gerilimidir. P04.02~P04.09 ile dort farkli V/F egrisi ayarlanabilir. Ve motorun anma gerilimini gerilim referansi olarak
alir. Cok noktali V/F egrisi, motorun yuk karakteristigine gore ayarlanir. Yanls ayar, blytk akima neden olabilir ve
motorun yanmasina sebep olabilir.

P04.02~P04.09  parametre ayarlari  asagidaki  kosullari  karsilamalidir:

O<F1<F2<F3<F4<Maks. frekans; 0<V1<V2<V3<V4<100.0%

P04.10 Otomatik tork artirma telafisi Aralik: 0~2000 Varsayilan: 0.0s ©)
P04.11 V/F manuel tork artisi Aralik: 0.0~30.0% Varsayilan: 0.0% ©)
P04.12  |Rezerve

Tork artisindan sonraki V/F egrisi asadida gosterilmistir ve tork artisi, V/F kontrolunun dusuk frekansl tork ozelliklerini

iyilestirmeye yardimci olabilir.

YUke gore uygun torku secin. YUk buytkse ve motor baslatma torku yetersizse, P04.11 degerini artirin. Ancak tork
artisi cok yuksek olarak ayarlanirsa motor asiri isinabilir ve invertor asiri akima maruz kalabilir. %0,0 olarak
ayarlandiginda, invertdr otomatik tork artisi gerceklestirir. Ve otomatik tork artisi fabrika ayaridir.

A cikis voltaiji

Anmavoltali |ooovusurasumnsssnasvenss susssa

P04.011

i
'
'
i
'
'
'
'
'
|
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
|
.

Cikis frekansi

>
Anma frekansi

Sekil 6-11 Manuel tork artisi

P04.13 Field Weakemng torque Aralik: 0~2500 Varsayﬂan: 0 O

commpensation coefficient

P04.14  |Rezerve
P04.15  |Kayma telafisi kazanci Aralik: 0.0 ~250.0% Varsayilan: 100.0% ©)
P04.16  |Rezerve

Motorun yuku arttiginda asenkron motorun dénme hizi kaymasini dengeleyebilir, yik degisikligi durumunda motor
hizini dengeleyebilir. Bu parametre motorun anma kaymasina karsilik gelir..
P04.17  |Salinim bastirma kazanci Aralik: 0.0 ~30.0 Modele bagli o

P04.18  |Rezerve
Hiz degisimi ve akim salinimi, motor V/F kontrol modunda ¢alisirken kolayca yuk tarafindan meydana getirilebilir ve

ozellikle yuksuz veya hafif yuklu uygulamalarda ciddi sekilde sistem normal calisamaz hale gelir ve asirt akim korumasi
olusur. Motor hizi ve akiminin salinimini bastirmak igin parametreyi ayarlayin. Genellikle degistirmek gerekli degildir,
gerekirse fabrika varsayllanina gore kademeli olarak iyilestirin. Dederi cok buyuk ayarlamayin, aksi takdirde V/F

kontrol performansini etkileyebilir.

‘PO4.19 ‘Akl frenleme ‘Arahk: 0~1 Varsayilan: 1 ©)
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0: Devre disl
1: Devrede

Aki frenleme, durmak icin yavasladiginda gegerlidir. Motorun manyetik akisini artirarak, elektrik enerjisi yavaslamada
Isi enerjisine donustirulecek ve bu da hizli yavaslamanin amacini gergeklestirmeye yardimcr olabilir. Bu parametre
secildiginde, yavaslama suresi daha kisa olacak ancak akim daha buyuk olacaktir. O secilirse, yavaslamadaki akim daha

kucuk olur ancak yavaslama suresi daha uzun olur.

‘PO4.20 ‘V/F separation icin voltaj kaynagi  |Aralik: 0~6 Varsayllan: 0 ©
0: Dijital ayar (P04.21)

Invertorin cikis voltaji dogrudan P04.21 tarafindan ayarlanir.

1. Al

20 Al2

3: A3

Cikis voltaji analog giris terminalleri tarafindan ayarlanir. Ayrintilar icin Grup PO5 parametrelerine bakin.
4: PULSE-IN

Cikis voltaji, yuksek hizli pulse giris terminalleri tarafindan ayarlanir. Ayrintilar icin Grup P05 parametrelerine bakin.
5: PID kontrol

Cikis voltaji, PID kapali dongustne gére Uretilir. Ayrintilar icin Grup PO8 parametrelerine bakin.

6: MODBUS haberlesme ayari

Cikis voltaji ana bilgisayar tarafindan iletisim yoluyla ayarlanir.

Notlar: Her moddaki ayarin %100,0't nominal motor voltajina karsilik gelir

‘PO4.21 ‘\//F separation icin dijital voltaj ayari Aralik: 0.0 ~100.0% Varsayllan: 0.0% o
P04.20, 0 olarak ayarlandiginda, ¢ikis voltaji dogrudan bu parametrede ayarlanir..

P04.22  |V/F separation'nin voltaj yukselme zamaniAralik: 0.0 ~2000.0s Varsayilan: 0.0s o

P04.23  |V/F separation’nin voltaj dusus zamani |Aralik: 0.0 ~2000.0s Varsayilan: 0.0s o

P04.22, cikis voltajinin 0 V'tan nominal motor voltajina ydkselmesi icin gereken sdreyi gosterir. P04.23, ¢ikis voltajinin

nominal motor voltajindan 0 V'a dusmesi icin gereken sureyi gosterir.

P04.24  |V/F separation'nin voltaj alt limiti Aralik: 0.0% ~ P04.25 Varsayilan: 0.0% o
P04.25  |V/F separation'nin voltaj Gst limiti Aralik: P04.24 ~100.0% |Varsayillan: 100.0% o

V/F separation'nin voltaj alt limiti ve Ust limiti, calisma sirasinda voltaj cikis araligini sinirlamak icin kullanilir, boylece cikis

voltajl belirli bir alanda degigir..

P04.26  |Akim limiti Aralik: 20.0% ~200.0% |Varsayillan: 160.0% o
P04.27  |Akim limit anahtari Aralik: 0~1 Varsayilan: 0 o
P04.28  |VF tork filtre katsayisi Aralik: 0~100 \Varsayilan: 10 o

Akim limiti, yakteki keskin degisiklik nedeniyle ¢ikis akimi hizla arttiginda cikis akimini bu limit deger icinde kontrol
etmek icin ¢ikis frekansini ayarlamak icin kullanilir. Cikis frekansi, ytk azaldiktan sonra geri yUklenir. Ayarlanan hizin
veya yikun keskin bir sekilde degistigi uygulamalarda asin akim hatalarini azaltmak icin bu parametreyi kullanin.
Akim sinin gecerli oldugunda, sabit hizdaki ¢ikis frekansi anlik olarak degisebilir ve hizlanma/yavaslama stresi daha
uzun olabilir. Bu islev, ¢ikis frekansinin veya hizlanma/yavaslama stresinin degismesine izin verilmeyen uygulamalar
icin uygun degildir.

Bu ayarin %100'0 invertorin anma akimina karsilik gelir. Ayar degeri ¢ok buytkse, asin akim hatasi olasilig

artabilir; cok kugukse invertoran ytk kapasitesi etkilenebilir. Bu nedenle, bu degeri gercek yuke gore ayarlayin.
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6.6 PO5 giris terminali parametreleri

P05.00  [DI(Dijital giris) fonksiyon secimi Aralik: 0~63 Varsayilan: 1 ©
P05.01  [DI2(Dijital giris) fonksiyon secimi Aralik: 0~63 Varsayilan: 2 ©
P05.02  [DI3(Dijital giris) fonksiyon secimi Aralik: 0~63 Varsayilan: 4 ©
P05.03  [Dl4(Dijital giris) fonksiyon secimi Aralik: 0~63 Varsayllan: 6 ©
P05.04  [DI5(Dijital giris) fonksiyon secimi Aralik: 0~63 Varsayilan: 8 ©
P05.05  [Dle(Dijital giris) fonksiyon secimi Aralik: 0~63 Varsayilan: 9 ©
P05.06  [HDI1 fonksiyon secimi Aralik: 0~63 Varsayilan: 33 ©
Asagidaki tabloda DI terminalleri igin mevcut olan fonksiyonlar listelenmektedir.
Deger Fonksiyon Deger  |Fonksiyon
0 Fonksiyon yok 25 Harici Stop
1 ileri RUN (FWD) 26 Acil Stop
2 Geri RUN (REV) 27 PLC durumu reset
3 Ug hatli kontrol 28 PLC RUN duraklat
4 ileri JOG (FJOG) 29 Sayicl girisi
5 Geri JOG (RIOG) 30 Sayicireset
6 Serbest durus 31 Uzunluk sayici girisi
7 RUN duraklat 32 Uzunluk reset
3 Ariza reset (RESET) 33 YUksek hizli pulse girisi (sadece HDI icin)
9 Harici ariza girisi 34 Salinim duraklat (aktif frekansta duraklar)
10 Frekans ayari UP 35 Salinim reset (Merkez frekansa geri don)
11 Frekans ayari DOWN 36 Hizlanma/Yavaslama yasakli
12 Frekans UP/DOWN ayari temizleme |37 Run yasakli
13 Frekans UP/DOWN ayari gegici 38 Hiz kontrolt/Tork kontrold gegisi
temizleme
14 Coklu referans terminali 1 39 Tork kontrold yasakli
15 Coklu referans terminali 2 40 Komut kaynagi gecis terminali
16 Coklu referans terminali 3 41 Operator panelinin calisma komutlarina geg
17 Coklu referans terminali 4 42 Terminal calisma komutlarina geg
18 Terminal 1icin hizlanma/yavaslama |43 Haberlesme calisma komutlarina geg
zaman segimi
19 Terminal 2 igin hizlanma/yavaslama 44 Motor secimi
zaman secimi
20 PID duraklat 45 Aktif calisma sdresini sifirla
21 Ters PID galisma yond
22 PID parametreleri degisimi
23 Acil DC frenleme 46-63  Rezerve
24 Yavaslayarak DC frenleme

0: Fonksiyon yok

Sinyal girisi olsa bile invertor islem yapmaz. Arizayl dnlemek igin rezerve terminaller icin O ayarlayin.

1: ileriRUN
2 Geri RUN

Terminal, invertoran ileri veya geri RUN'unu kontrol etmek icin kullanilir. Ik agilista ¢alisma secimi icin P01.21

agiklamasina bakin..
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3: Uc hatli kontrol

Terminal, invertérun Ug hatli kontroltnu belirler. Ayrintilar igin, PO5.11 aciklamasina bakin.
4. lleriJOG

5: GeriJOG

Terminal, invertérundn ileri veya geri JOG'unu kontrol etmek icin kullanilir. Calisma sirasinda, P01.10'a bakin,

JOG frekansi, hizlanma/yavaslama suresi icin P01.11 ve P01.12. Ik agilista calisma secimi icin PO1.21 agiklamasina bakin..

6: Serbest durus

Surtct ¢kisini bloke eder, motor bosta durur ve invertor tarafindan kontrol edilmez. Bu yontem genellikle baytk

ataletli ve durdurma icin herhangi bir ¢zel gereklilik olmayan yuk icin alinir. P01.05'te agiklanan serbest durus ile

aynidir.

7: RUN duraklatma

"RUN duraklatma" gecerli oldugunda invertor ¢ikisi bloke eder ve frekans O olur. Bu fonksiyon devre disi birakildiktan sonra

invertor calismasina devam eder
8: Anza reset

Terminal, operatér panelindeki STOP/RESET tusunun isleviyle ayni olan ariza sifirlama iglevi icin kullanilir. Uzaktan
ariza sifirlama bu fonksiyon tarafindan gergeklestirilir.

9: Harici arza girisi

Bu terminal ON duruma gelirse hata olusur ve invertor durur.

10:  Frekans ayart UP

11: Frekans ayart DOWN
Bu terminal ACIK duruma gelirse hata olusur ve surtct durur
12: Frekans UP/DOWN ayar temizleme

Frekans kaynadi dijital ayar ise terminal, Up/Down islevini veya operator panelindeki donus dugmesini kullanarak
degisikligi temizlemek icin kullanilir ve ayarlanan frekansi P00.12'nin baslangig degerine dondurdr..

13: Frekans UP/DOWN ayari gecici temizleme

Frekans kaynagd dijital ayar ise, terminal, ayarlanan frekansi P00.12'nin baslangi¢ degerine geri dondurerek, operator
panelindeki UP/DOWN islevini veya cevirme dugmesini kullanarak yapilan degisikligi gecici olarak silmek icin kullanilir.
Ancak bu terminal gecersiz oldugunda, ayarlanan frekans operator panelindeki P00.12 +YUKARI/ASAGI veya donis
dugmesi degerine doner ve stperpozisyona sahip olur.

14 Coklu referans terminali 1

15: Coklu referans terminali 2

16: Coklu referans terminali 3

17: Coklu referans terminali 4

Dort coklu referans terminali, asagidaki tabloda listelendigi gibi 16 referans degerine karsilik gelen 16 durum
kombinasyonuna sahiptir. Coklu hiz fonksiyonunun yani sira, ¢oklu referans, farkli ayar degerlerinin degistiriimesi
gerekliligini karsilayan PID ayar kaynagi olarak da kullanilabilir.

Frekans kaynagi coklu referans ise, P11.01~P11.16'nin %100 degeri maksimum P00.08 cikis frekansina karsilik gelir.
Frekans kaynagi PID ayar kaynagi ise, P11.01~P11.16'nin %100 degeri %100 PID geri besleme 6lgedine karsilik gelir, yani

geri besleme olgerin tam 6lgegidir.
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Terminal 4 [Terminal 3 [Terminal 2  [Terminal 1T |Referans ayari llgili Parametre
OFF OFF OFF OFF Referans 0 P11.01
OFF OFF OFF Referans 1 P11.02

Referans 2 P11.03
Referans 3 P11.04
Referans 4 P11.05
Referans 5 P11.06
Referans 6 P11.07
Referans 7 P11.08
Referans 8 P11.09
Referans 9 P11.10
Referans 10 P11.11
Referans 11 P11.12
Referans 12 P11.13
Referans 13 P11.14
Referans 14 P11.15
Referans 15 P11.16

OFF OFF

18: Hizlanma/yavaslama suresi secimi icin Terminal 1
19: Hizlanma/yavaslama suresi se¢imi icin Terminal 2

Hizlanma/yavaslama sdresi secimi igin iki terminal, asagidaki tabloda listelendigi gibi dort durum kombinasyonuna

sahiptir.
Terminal 2 Terminal 1 Acceleration/Deceleration Time  |Corresponding parameter
Selection
OFF OFF Acceleration/Deceleration time 0 P00.13, P00.14
Acceleration/Deceleration time 1 P00.15, P00.16

Acceleration/Deceleration time 2 P00.17, P00.18
Acceleration/Deceleration time 3 P00.19, P00.20

20: PID duraklat

PID gecici olarak gecersiz. invertodr frekans kaynaginin PID ayarini desteklemeden mevcut frekans cikisini korur.
21: Ters PID galisma yonu

Bu terminal ACIK hale geldikten sonra, PID eylem yont P08.03'te ayarlanan yone ters cevrilir.

22: PID parametreleri degisimi

PID parametreleri degisimi, P08.11 1 olarak ayarlandiginda gerceklestirilir. Parametreler, bu terminal KAPALI
oldugunda P8.05 ila P8.07 arasinda belirlenir; PID parametrelerine, bu terminal ACIK duruma geldiginde P8.08 ila
P8.10 tarafindan karar verilir.

23: Acil DC frenleme

Bu terminal ACIK hale geldikten sonra, invertoér dogrudan DC frenleme durumuna geger.

24: Yavagslayarak DC frenleme

Bu terminal ACIK duruma geldiginde, surtict DC frenleme durdurmanin baslangig frekansina yavaslar ve ardindan DC
frenleme durumuna gecer.

25: Harici STOP

Herhangi bir kontrol modunda, invertért durdurmak icin kullanilabilir ve durma moduna P01.05 tarafindan

karar verilir.

26: Acil stop

Bu terminal ACIK duruma geldiginde invertor PO1.13'te ayarlanan yavaslama suresine gére duracaktir. Bu nedenle,
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invertort acil durumda durdurmak igin lGtfen uygun yavaslama suresini ayarlayin.

27: PLCdurum reset

Terminal, bir duraklamadan sonra PLC kontrold yeniden baslatildidinda invertér icin PLC kontroltnun orijinal durumunu
geri yuklemek icin kullanilir.

28: PLC run duraklat

Basit PLC calismasinda, bu terminal ACIK duruma geldiginde, PLC calisma suresi ve PLC asamasi hafizaya alinir ve
invertor ¢ikis frekansi 0 Hz olur. Bu fonksiyon devre digi birakildiktan sonra invertor calismasina kaldigi yerden devam
eder.

29: Sayicl girisi

Bu terminal, pulselari saymak igin kullanilir. Pulse frekansi 200Hz'den az olmalidir aksi takdirde, sayimin dogrulugunda
hatalara neden olabilir. Ayrintilar igin P09.13 ve P09.14 aciklamasina bakin.

30: Sayici reset

Bu terminal saya¢ durumunu temizlemek icin kullanilir.

31: Uzunluk sayici girisi

Bu terminal uzunlugu saymak icin kullanilir. Ayrintilar icin P09.10 ve P09.11'in agiklamasina bakin.

Notlar: Uzunluk sayma pulse frekansi 200Hz'den az oldugunda, bu islev DI1 ila DI6 icin segilebilir.

32: Uzunluk reset

Bu terminal uzunlugu temizlemek icin kullanilir.

33: Yuksek hizli pulse girisi (sadece HDI igin)

Yalnizca HDI giris terminali igin kullanilabilir. Terminalin aldidi pulse sinyali, frekans ayari, PID geri beslemesi, V/F
seperate voltajl ayari olarak kullanilabilir. Giris sinyalinin pulse frekansi ile ayarlar arasindaki iliski igin P05.33 ve
P05.36'nin parametre acgiklamasina bakin. Yuksek hizli pulse girisini kullanilabilir hale getirmek i¢in P05.06'y1 33 olarak
ayarlayin.

34: Salinim duraklat (Gegerli frekansta duraklat)

Invertodr mevcut frekansta duraklar. Bu fonksiyon devre disi birakildiktan sonra invertér mevcut frekansta baslar.

35: Salinmreset (Merkez frekansa geri doner)

invertor, merkezi frekans cikisi verir ve salinim frekansi islevi etkinlestirilir.

36: Hizlanma/Yavaglama yasakli

invertorin harici sinyallerden (STOP komutu harig) etkilenmeden mevcut frekans cikisini korumasini saglar.
37: Run yasakli

Bu terminal ACIK duruma geldiginde, invertor serbest durusa gegecektir ve invertor, bekleme modunda calisma
sinyalini almayacaktir.

38: Hiz kontrol/Tork kontrol gegisi(vektdr kontrol modu icin kullanilir)

Bu terminal, invertorun vektor kontrol modunda hiz kontrolt ve tork kontrolU arasinda gegis yapmasini saglar.
39: Tork kontrol yasakli

invertorun tork kontroliinden gegmesi engellenir ve hiz kontrol moduna girer

40: Komut kaynagi gecis terminali

P00.05, 6 ila 10 olarak ayarlandiginda ve bu terminal ACIK duruma geldiginde, anahtar iki frekans arasinda
gerceklestirilebilir.

41: Operator panelinin calisma komutlarina geg

Bu terminal ACIK duruma geldiginde, komut kaynagi isletim paneli kontroline ayarlanir. Bu terminal KAPALI duruma
geldiginde, dnceki komut kaynagina geri dénecektir.

42: Terminal calisma komutlarina geg
Bu terminal ACIK duruma geldiginde, komut kaynagi terminal kontroltne ayarlanir. Bu terminal KAPALI duruma
geldiginde, dnceki komut kaynagina geri dénecektir.
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43: Haberlesme calisma komutlarina geg
Bu terminal ACIK duruma geldiginde, komut kaynagi haberlesme kontroltne ayarlanir. Bu terminal KAPALI duruma
geldiginde, dnceki komut kaynagina geri donecektir.
44: Motor se¢imi
Bu terminal ACIK duruma geldiginde, motor 1 motor 2'ye gegis yapacaktir. Ayni anda motor parametreleri ve
karsilik gelen kontrol parametreleri degistirilecektir.
45 Aktif calisma suresini sifirla
Bu terminal ACIK duruma geldiginde strtcinin mevcut ¢alisma suresi silinir.
|P05.07 IDI1~DI4 Dijital giris mantik segimi Aralik: 0x0000 ~ Ox1111 Varsayilan: 0x0000 ©

Birler basamagi: DI T mantik ayar

0: Normalde kapaliyken gecerlidir. DI terminali COM ile baglandiginda gecerlidir; DI terminalinin COM ile baglantisi
kesildiginde gegersiz.
1. Normalde acikken gecerlidir. DI terminali COM ile baglandiginda gecersiz; DI terminalinin COM ile baglantisi
kesildiginde gecerlidir.
Onlar basamagr: DI 2 mantik ayari
DI ile ayni.
Yuzler basamadi: DI 3 mantik ayar
DI ile aynt.
Binler basamagr: DI 4 mantik ayari
DI1ile ayni.
P05.08  |DI5 ~ HDI1 Djjital giris mantik secimi  Aralik: 00000 ~0x0111  |Varsayilan: 0x0000] ~ ©
Bu ayar P05. 07 ile aynidir.
P05.09  |Rezerve
P05.10  |Dijital giris filtre zamani ‘Arallk: 0.00s ~10.00s ‘\/arsayllan: 0.01s ‘ ®)

DI terminali igin filtre stresini ayarlar. Giris terminalinin bozulmasi kolaysa ve bazi uygulamalarda yanlis calismaya

neden oluyorsa, bu parametre anti-parazit yetenegini artirmak icin artinilabilir, ancak DI terminalinin yanitini
yavaslatabilir. (PULSE-IN'de HDI 1 icin gegersizdir)

PO5.11  [Terminal komut modu Aralik: 0~3 Varsayilan: O ©
P05.12  |Rezerve

Bu parametre, surdctnun harici terminaller tarafindan kontrol edildigi dért modu ayarlamak icin kullanilir.
0: Iki hat modu 1

Motorun ileri/geri donustne DIx ve Dly tarafindan karar verilen en yaygin kullanilan iki hath moddur. Parametreler

asagidaki gibi ayarlanir:

Terminal Deger Aciklama
DIx 1 lleriRUN (FWD)
Dly 2 Geri RUN (REV)

DIx ve Dly, DI1~DI6 ve HDI 1icin ok islevli dijital giris terminali oldugunda, seviye gecerlidir.

N ke [ DIx ileri RUN (FWD)
0 0 Stop
1 0 ileri RUN Dly Geri RUN(REV)
0 1 Stop ' COM  ortak ug

1 Harici kontrol
1 1 Geri RUN ¥ davrass

Sekil 6-12 Iki hat modu 1
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1:1ki hat modu 2
Bu modda DIx, RUN &zellikli terminaldir ve Dly calisma yonund belirler.

Parametreler asagidaki gibi ayarlanir:

Terminal Deger Aciklama
DIx 1 RUN aktif
Diy 2 lleri veya geri yon (FWD/ REV)

DI x ve Dly, DI 1~DI 6 ve HDI 1icin ¢ok islevli dijital giris terminali oldugunda, seviye gegerlidir.

i ol ki _’K 3 —O DIx RUN aktif

0 0 Stop

1 0 ileri RUN K2 =0 DIy ileri yada geri ysn
0 1 Stop ——O COM ortak ug

1 1 Geri RUN Harici kontrol

Sekil 6-13 Iki hatli mod 2
2: U¢ Hath mod 1

Bu modda DI n, RUN etkin terminaldir ve yon DI x ve Dl y tarafindan belirlenir.

Parametreler asagidaki gibi ayarlanir:

Terminal Deger Aciklama

Dlx 1 ileri RUN (FWD)

Dly 2 Geri RUN (REV)

Din 3 Uc hat kontrol 1

@RUN gerektiginde, DI n terminalini kapatin. ileri/geri RUN, DI x/Dl y pulse yikselen kenari tarafindan kontrol edilir.
@STOP gerektiginde, DI n terminalini baglantisini kesin.
® DIx, DIy ve DI n, DI 1~DI 6 ve HDI 1igin ¢ok islevli dijital giris terminali oldugunda, DI x ve DI y yUkselen kenar ve

Din seviyesi gecerlidir.

1982 )L & Pk liesiiini i

' '
. .

[ SB3 -} DIy Geri RUN (REV)

> COM ortak ug

! Harici kontrol
: devresi

Sekil 6-14 Ug hat modu 1
@SB1: Dur, SB2: ileriRUN, SB3: Geri RUN

3: Ug hat modu 2

Bu modda DI n, RUN etkin terminaldir. RUN komutu DI x tarafindan verilir ve yon Dl y tarafindan belirlenir.

Parametreler asagidaki gibi ayarlanir:

Terminal Value Description

Dix 1 RUN etkin

Dly 2 lleri yada geri segimi
DIn 3 Ug hat kontrol 2

@RUN gerektiginde, DI n terminalini kapatin. Motor RUN sinyaline DI x pulse yukselen kenari tarafindan karar verilir
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ve yon sinyaline Dly durumu tarafindan karar verilir.
@STOP gerektiginde, DI n terminalini kesin.
® DI x, DIy ve DI n, DI 1~DI 6 ve HDI 1icin cok islevli dijital giris terminali oldugunda, DI x ve DI y ytkselen kenar ve

DIn seviyesi gegerlidir.

. | SB2 )
RUN komutu DIX RUN aktif

= H K H
ileri RUN —/:I; Dly ileri yada geri yon
Geri RUN COM  ortak ug

! Harici kontrol
i devresi

....................

@SB1: Dur, SB2: RUN, K: lleri/geri RUN arasinda gegis

P05.13  |Allvoltaj alt limiti Aralik: 0.00V ~ P05.15 Varsayilan: 0.00V o
P05.14 Al alt limit ayart Aralik: -100.0% ~100.0% Varsayilan: 0.0% o
P05.15  |AlTvoltaj Ust limiti Aralik: P05.13 ~10.00V Varsayilan: 10.00V o
P05.16  |AITGst limit ayari Aralik: -100.0% ~100.0% Varsayilan: 100.0% o
P05.17  |Al1giris filtre zamani Aralik: 0.00s ~10.00s Varsayilan: 0.10s o

Bu parametreler, analog giris voltaji ile karsilik gelen ayar arasindaki iliskiyi tanimlamak icin kullanilir. Analog giris voltaji
st limit degerini astiginda Gst limit de@eri kullanilir. Analog giris voltaji alt limit degerinden kucuk oldugunda alt limit
degeri kullanilir.

P05.17, yazilim filtre stresini ayarlamak icin kullanilir. Analog giris girisime yatkinsa, algilanan analog girisi stabilize
etmek i¢in bu parametrenin degerini artirn. Ancak Al filtre sUresinin artmasi, analog algilamanin yanitini
yavaslatacaktir. Gercek kosullara gére bu parametreyi uygun sekilde ayarlayin.

Farkl uygulamalarda, analog girisin %100'0 farkli nominal degerlere karsilik gelir. Ayrintilar igin, farkl
uygulamalarin agiklamalarina bakin.

Asagidaki sekilde iki tipik ayar 6rnegi gosteriimektedir.

Karsilik gelen ayar 4 Karsilik gelen ayar  j
degeri (frekans, tork) degeri (frekans, tork)
1 100%

=
>

0V/0mA

0V/0mA

10V/20mA 110V/20mA

-100%

Sekil 6-16 Relationship between the analog input voltage and the corresponding setting
‘POSJS ‘AIZ girig secimi Aralik: 0~1 Varsayllan: 0 o
0: Voltaj girisi

1: Akim girisi
Notlar: Al2 terminalinin gercek giris voltajina veya akimina goére secin. Yanlis de§er secilirse, P26.14 yanlis degeri

gosterecektir.
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P05.19  |AI2 voltaj alt limiti Aralik: 0.00V ~ P05.21 Varsayilan: 0.00V o
P05.20  |AI2 alt limit ayar Aralik: -100.0% ~100.0% Varsayllan: 0.0% o
P05.21  |AI2 voltaj Ust limiti Aralik: P05.19 ~10.00V Varsayilan: 10.00V o
P05.22  |AI2 Ust limit ayari Aralik: -100.0% ~ 100.0% Varsayilan: 100.0% o
P05.23  |AI2 giris filtre zamani Aralik: 0.00s ~10.00s Varsayllan: 0.10s o
P05.24  |AI2 akim alt limiti Aralik: 0.00mA ~ P05.26 Varsayilan: 0.00mA o
P05.25  |AI2 alt limit ayari Aralik: -100.0% ~100.0% Varsayllan: 0.0% o
P05.26  |AI2 akim Ust limiti Aralik: P05.24 ~20.00mA Varsayllan: 20.00mA o
P05.27  |AI2 Ust limit ayari Aralik: -100.0% ~ 100.0% Varsayilan: 100.0% o

Al2'nin islevi ve kullanimi icin lttfen Al1'in aciklamasina bakin. Analog giris, akim girisi oldugunda TmA akm 0,5 V

gerilime karsilik gelir; 20mA akim, sekil 6-16'da gosterildigi gibi 10V gerilime karsilik gelir.

P05.28  |AI3 voltaj alt limiti Aralik: 0.00V ~P05.30 Varsayllan: 0.00V O
P05.29  |AI3 alt limit ayari Aralik: -100.0% ~100.0% Varsayilan: 0.0% O
P05.30  |AI3 voltaj dst limiti Aralik: P05.28 ~10.00V Varsayilan: 10.00V O
P0O5.31  |AI3 st limit ayart Aralik: -100.0% ~100.0% Varsayilan: 100.0% O
P05.32  |AI3 giris filtre zamani Aralik: 0.00s ~10.00s Varsayllan: 0.10s ©)
Al3'Un islevi ve kullanimi icin latfen AlTin aciklamasina bakin. Fark, Al3 icin voltaj girisinin -10.00V ila +10.00V olmasidir.
P05.33  |Yuksek hizli pulse girisi minimum frekansi Aralik: 0.00kHz ~P05.35  |Varsayilan: 0.00kHz ©)
P05.34  |Yuksek hizli pulse girisi minimum frekansi Aralik: -100.0% ~100.0%  |Varsayllan: 0.0% o
P05.35  [Yuksek hizli pulse girisi maksimum frekansi Aralik: P05.33~100. 00kHz [Varsayilan: 50.00kHz| O
P05.36  [Yuksek hizli pulse girisi maksimum frekansi Aralik: -100.0% ~100.0%  |Varsayilan: 100.0% ©)
P05.37  |Yuksek hizli pulse girisi filtre zamani Aralik: 0.00s ~10.00s Varsayilan: 0.1s ©)

Bu islev kodlari grubu, HDIT pulse frekansi ile karsilik gelen ayar arasindaki iliskiyi ayarlamak icin kullanilir.
Pulse frekansi yalnizca HDI1 tarafindan surdctye girilebilir. Bu grubun kullanimi AlT'e benzer. Ayrintilar igin Al

agiklamasina bakin.

6.7 P06 ¢ikis terminali parametre grubu

‘PO6.00 ‘HDO1 ¢lkis modu segimi Aralik: 0~1 Varsayilan: O ©)

0: Dijital ¢cikis (anahtarlama)
1: PULSE-CIKISI
HDO1, yuksek hizli pulse ¢ikis terminali (HDO1) olarak kullanilabilir ve ayrica acik kollektorian (DO) anahtarlama ¢ikis

terminali olarak da kullanilabilir.

P06.01  |Rezerve

P06.02  [Dijital ¢cikis mantik secimi Aralik: 0x0000 ~0x0111  |Varsayilan: 0x0000 o

Dijital ¢ikisin ¢ikis mantigini ayarlamak icin kullanilir.

Birler basamagi: DOT1ayari

0: Normalde kapaliyken gecerlidir. Terminal, dijital cikis terminali karsilik gelen ortak terminale baglandiginda
gecerlidir. Dijital ¢ikis terminalinin ilgili ortak terminale baglantisi kesildiginde terminal gegersizdir;

1: Normalde agikken gecerlidir. Dijital ¢ikig terminali karsilik gelen ortak terminale baglandiginda terminal gegersizdir.

Terminal, dijital ¢cikis terminalinin karsilik gelen ortak terminale baglantisi kesildiginde gecerlidir.
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Onlar basamagi: Role T1 ayart

Birler basamagt ile ayni.

Yuzler basamagi: HDOT ayart

Birler basamadt ile ayni.

Yuzler basamagi: Rezerve

P06.03  |DO1dijital gikis fonksiyon segini Aralik: 0~40 Varsayilan: 0 ©)
P06.04  [Role T1 dijital cikis fonksiyon secimi Aralik: 0~40 Varsayilan: 0 ©)
P06.05  [HDOT1djital ¢ikis fonksiyon segimi Aralik: 0~40 Varsayilan: O O

Cikig terminali fonksiyonlarr:

Deger | Fonksiyon Aciklama

0 Cikis yok Terminalin higbir islevi yok

1 Galigmaya hazir Invertor ana devresi ve kontrol devresi kararli hale gelirse ve invertdr hicbir
ariza tespit etmez ve calisma icin hazirsa, terminal ACIK olur.

2 Invertor calisiyor Invertor calisirken ve ¢ikis frekansina sahipken (sifir olabilir), terminal ACIK olur.

3 invertor ileri yonde Invertor ileri donusteyken ve cikis frekansina sahipken, terminal ACIK hale gelir.

4 Invertor geri yonde Invertor ters donisteyken ve cikis frekansina sahipken, terminal ACIK konuma
gelir

5 Sifir hizda calisma 1 Invertor 0 ¢ikis frekansi ile calisiyorsa, terminal ACIK konuma gelir. Invertoér durma

(durmada cikis yok) durumundaysa, terminal KAPALI olur.
6 Sifir hizda calisma 2 invertor gikis frekansi 0 ise, terminal ACIK konuma gelir. Durma durumunda, sinyal
(durmada cikis var) hala ACIK konumundadir.

7 Ariza ¢ikisi invertor bir ariza nedeniyle durdugunda, terminal ACIK olur

8 Agirt yak on uyaris invertér ve motor, koruma eylemini gerceklestirmeden ®nce asin yik én uyari
esigini astiginda, On uyar esigi asilirsa, terminal ACIK konuma gelir. Motor asiri
yUk parametreleri icin P13.01ila P13.03 agiklamalarina bakin.

9 Hafif yuk on uyarisi invertor ve motor hafif yik esigini astiginda veya yukstz oldugunda, terminal
ACIK konuma gelir. Motor hafif yik parametreleri icin P13.05 ila P13.07
agiklamalarina bakin.

10 Dusuk gerilim durumu Invertor dustk voltaj durumundaysa, terminal ACIK olur.

cikisl

1 Rezerve

12 Invertor asirt isinma uyarisi| invertor sicakligi asir isinma uyari esigine ulasirsa terminal ACIK hale gelir.

13 PLC asamasi tamamlandi | Basit PLC bir asamayi tamamladiginda, terminal 250 ms genisliginde bir pulse
sinyali verir.

14 PLC dongust tamamland! | Basit PLC bir dongiyti tamamladiginda, terminal 250 ms genisliginde bir pulse
sinyali verir.

15 Frekans sinirli Ayarlanan frekans, frekans Ust sinirini veya alt sinirini asarsa ve invertor ¢ikis
frekansi Ust sinira veya alt sinira ulasirsa, terminal ACIK konuma gelir.
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16 Tork sinirda (hiz Hiz kontrol modunda, ¢ikis torku tork limitine ulasirsa terminal ACIK olur.
kontroliinde)
17 Hiz sinirda (tork Tork kontrol modunda, motor hizi hiz sinirina ulasirsa, terminal ACIK konuma
kontrolinde) gelir.
18 Frekans tst sininna ulasildi Calisma frekansi Ust sinira ulagirsa, terminal ACIK konuma gelir.
19 Frekans alt sinirna Calisma frekansi alt sinira ulasirsa, terminal ACIK konuma gelir. Durma
ulasildi durumunda, terminal KAPALI olur
20 Frekans sinirnna ulasildi Calisma frekansi algilama aralidi icindeyse, terminal ACIK duruma gelir. Ayrintilar
icin, P09.04 islev kodunun agiklamasina bakin.
21 Frekans seviyesi a\g\lama P09.00 ve P09.01 agiklamalarina bakin.
FDT1 ¢ikisi
22 Frekans seviyesi algilama | P09.02 ve P09.03 agiklamalarina bakin.
FDT2 cikisi
23 Istege bagli frekansa P09.21 ve P09.22 agiklamalarina bakin.
ulasild
24 PID feedback kaybi P08.16 ve P08.17 agiklamasina bakin.
25 Ayarlanan sayma degerine| Sayma degeri P09.13'te ayarlanan degere ulastiginda terminal ACIK hale gelir.
ulagildi Sayma islevi icin Grup P09 parametrelerine bakin.
26 Belirlenen sayma Sayim degeri P09.14'te ayarlanan degere ulastiginda terminal ACIK hale gelir.
degerine ulasildi Sayma islevi icin Grup P09 parametrelerine bakin..
27 Uzunluga ulagildi Algilanan gercek uzunluk P09.10'da ayarlanan degeri astiginda terminal ACIK hale
gelir.
28 PID feedback limiti P08.18 ve P08.19 aciklamasina bakin.
29 Mevcut calisma stresine | Invertdr meveut galisma stresi P09.18 degerini asarsa, terminal ACIK konuma
ulagildi gelir
30 Mevcut agik kalma Invertorin mevceut acik kalma stresi P09.19'un degerini asarsa, terminal ACIK hale
sresine ulasildi gelir
31 Toplam calisma stresine | Invertérin toplam calisma stresi P09.16'da ayarlanan sireyi asarsa, terminal ACIK
ulagild konuma gelir.
32 Toplam acik kalma invertorin toplam acik kalma stresi P09.17'de ayarlanan degeri asarsa, terminal
sresine ulasildi ACIK olur
33 Haberlesme iletisim protokoltne bakin. lletisim ayar DO1, HDO1, T1 ¢ikigi
34 Ariza cikigi 2 invertorde hata olustugunda ve resetlenmediginde terminal ON olur (dugtk
voltaj hatasi ve invertdértn disuk voltaj durumunda olmasi dahil)
34~40 | Rezerve
P06.06  |Rezerve
P06.07  |DO1 dijital ¢ikis ACIK gecikmesi Aralik: 0.0s ~6000.0s Varsayilan: 0.0s o
P06.08  |DO1 dijital ¢ikis KAPALI gecikmesi Aralik: 0.0s ~6000.0s Varsayilan: 0.0s o
P06.09  [Role T1 cikis ACIK gecikmesi Aralik: 0.0s ~6000.0s Varsayilan: 0.0s o
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P06.10  [Role T1 cikis KAPALI gecikmesi Aralik: 0.0s ~6000.0s Varsayilan: 0.0s ©)
P0O6.11  [HDO1 dijital ¢ikis ACIK gecikmesi Aralik: 0.0s ~6000.0s Varsayilan: 0.0s ©)
P06.12  [HDOT1 dijital ¢ikis KAPALI gecikmesi  |Aralik: 0.0s ~ 6000.0s Varsayilan: 0.0s ©)

Bu parametreler, DO1, HDOT1 ¢ikis terminallerinin ve T1 rélesinin durum degisikliginden gercek cikisa gecikme

sUresini ayarlamak icin kullanilir. Ancak gecikmeden onceki ¢ikis durumu stresi, ayarlanan gecikme suresinden daha

baytk olmalidir. Aksi takdirde fiili ¢ikti beklenen sonuglara ulasamaz.

Cikis sinyali A

Gecikmeden énce

|

cikis | ';—ﬁ
Gecikmeden sonra L ] ! |
kit % i : : Zamaﬁ(t)
I<-’| ' |
ON gecikmesi  OFF gecikmesi
Sekil 6-17 DO sinyal ¢ikis zamanlamasi
P06.13  |Rezerve
P06.14  |AOTfonkisyon segimi Aralik: 0~15 Varsayllan: 0 ©)
P06.15  |AO2 fonkisyon secimi Aralik: 0~15 Varsayilan: 1 ©)
P06.16  [HDO1 pulse cikisi fonksiyon secimi Aralik: 0~15 Varsayllan: 2 ©)
AOT1 ve AO2 icin analog ¢ikis araligi OV ila 10V'dur. HDO1 ¢ikis pulse frekans araligi 0.01kHz~100.00kHz'dir.
Pulse ve analog cikis araliklari ile karsilik gelen islevler arasindaki iliski asagidaki tabloda listelenmistir..
Deger | Fonksiyon Aralik (Pals veya analog cikis araligina karsilik gelir %0,0-%100,0)
0 Calisma frekansi 0 dan maksimum c¢ikis frekansina
1 Ayar frekansi 0 dan maksimum ¢ikis frekansina
2 Cikis akimi Nominal motor akiminin 0 ila 2 kati
3 Cikis voltaji Nominal invertér geriliminin O ila 1,2 kati
4 Cikis torku Nominal motor torkunun 0 ila 2 kati
5 Cikis gucu Nominal gtictin 0 ila 2 kati
6 Pulse girisi 0. 01kHz~100. 00kHz
7 ABS (A1) 0.00V~10. 00V
8 ABS (AI2) 0.00V~10. 00V (yada 0. 00mA~20. 00mA)
9 ABS (AI3) -10. 00V ~10. 00V
10 Uzunluk 0 - maksimum ayarlanan uzunluk
11 Sayma degeri 0 - maksimum sayma degeri
12 Motor donus hizi 0 - maksimum cikis frekansina karsilik gelen donus hizi
13 Cikis akimi (mutlak deger) 0. 0A~1000. 0A
14 Cikis gerilimi (mutlak deger) 0.0vV~1000. OV
15 Haberlesme ayar ytizdesi 0~100. 0%. Ayrintilar icin haberlesme protokoltne bakin.
P06.17  |AOT1 cikis voltaji alt siniri Aralik: 0.00V~P06.19 Varsayilan: 0.00V o
P06.18  |AO1 cikis voltaji alt limit ayari Aralik: 0.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% o
P06.19  |AOT cikis gerilimi Ust siniri Aralik: P06.17~10.00V Varsayilan: 10.00V )
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P06.20  |AO1¢ikis voltaji Ust limit ayari Aralik: 0.0%~100.0% Varsayllan: 100.0% ©)
P06.21  |AO2 ¢ikis voltajl alt sinir Aralik: 0.00V~P06.23 Varsayilan: 0.00V ©)
P06.22  |AO2 ¢ikis voltaji alt limit ayar Aralik: 00.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% ©)
P06.23  |AO2 cikis gerilimi Ust sinir Aralik: P06.21~10.00V Varsayilan: 10.00V ©)
P06.24  |AO2 cikis voltaji Ust limit ayari Aralik: 0.0%~100.0% Varsayilan: 100.0% ©)
Bu parametreler, analog cikis voltajini ve karsilik gelen ayar degerini ayarlamak icin kullanilir..
P06.25  [HDOTminimum cikis ayar frekansi Aralik: 0.01KHZ~100.00KHZ Varsayilan: 0.01KHZ | O
P06.26  [HDOTminimum ¢ikis ayar degeri Aralik: 0.0%~HDOTmaks. cikis degeri Varsayllan: 0% ©)
P06.27  [HDO1maksimum cikis ayar frekansi  |Aralik: 0.01KHZ~100.00KHZ Varsayilan: 50.00KHZ O
P06.28  [HDOTmaksimum ¢ikis ayar degeri Aralik: HDOImin. cikis degeri~+100.0% |Varsaylan: 100% | O

6.8 P08 proses kontrol PID parametreleri

PID kontrolt, genel bir stre¢ kontrol yontemidir. Geri besleme sinyali ile hedef sinyal arasindaki fark Uzerinde orantisal,
integral ve diferansiyel islemler yaparak ¢ikis frekansini ayarlar ve kontrolli sayaci hedef deger etrafinda sabitleyen bir
geri besleme sistemi olusturur.

Akis kontrolt, basing kontrolt ve sicaklik kontrolt gibi proses kontroltine uygulanir.

Proportional (P)

Sapma ile oran.

Integral (1)

Sapmanin integraliyle oran.

Differential (D)

Sapmanin degisim oraniyla orantilidir ve sapmanin degisim egilimini tahmin edebilir, siddetli degisikliklere hizla yanit
verebilir ve dinamik performansi iyilestirebilir. Ancak, parazite kolayca neden olabilecedinden ve sistem kararsiz hale

geleceginden lutfen dikkatli kullanin.

1 [
Ti°S
+ Y
Komut TaxS /M [Tl PID cikist
L x L > -
. 7 (el
— A
— 1
Feedback
Figure 6-18 PID kontrolunun temel blok diyagrami
‘POS.OO ‘PID ayari kaynagi Aralik: 0~6 Varsayilan: 0 o
0: P08.0T'den ayarl
1: Al
Al 2
Al 3
- PULSE-IN

. Coklu referans

o A W

: MODBUS haberlesme ayari
P08.00, hedef proses PID ayarinin kanalini segmek icin kullanilir. PID ayari géreceli bir degerdir ve %0,0 ile %100,0

arasinda degisir. PID geribildirimi de goreceli bir degerdir. PID kontroltntn amaci, PID ayari ile PID geri beslemesini
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esit hale getirmektir.

Notlar: Komut kaynagi olarak PID kontrold secildiginde (Orn.P00.03 veya P00.04, 9 veya 8 olarak ayarlandiginda),

proses PID kontrolt gecerli olur.

Po8.01  [PID dijital ayar [Aralik: 0.0%-~100.0% [Varsaylan: 50.0% | o |
P08.01 secildiginde, PID kontrolunun komut degeri bu parametrenin ayar degeridir.

‘P08.02 ‘P\D feedback kaynagi ‘Arahk: 0-~8 ‘Varsayﬂan: 0 ‘ o ‘
0: Al

1. Al2

2: A3

3: PULSE-IN

4: AI1-Al2

5. ALT+AI 2

6: MAKS(AIT, Al2)

7:MIN (Al'1, Al2)

8: MODBUS haberlesme ayari
Bu parametre geri besleme sinyal kanalini secmek icin kullanilir. Geri besleme giris kanali harici olarak girilmelidir ve

PID ayar kanaliyla ayni kanal olamaz, aksi takdirde PID kontrold gegersiz olur.

‘P08A03 IPID eylem yonu Aralik: 0~1 Varsayilan: 0 o
0: lleri yon (Negatif feedback)

Geri besleme degderi PID ayarindan kiguk oldugunda, invertorin ¢ikis frekansi ytkselir.
1. Geriyon (Pozitif feedback)

Geri besleme dederi PID ayarindan kiguk oldugunda, invertorun cikis frekansi azalir.
Bu islevin, Dl islevi "Ters PID eylem yond" tarafindan etkilendigini unutmayin.

‘PO8.04 ‘PID ayari feedback araligi  |Aralik: 0.0~6553.5 Varsayilan: 100.0 o

Bu parametre kullanici tanimli birimdir. PID ayar geri bildirim araligi, PID ayar degerine (geri bildirim tam &lcek) karsilik

gelen %100 fiziksel degeri ifade eder. Sabit basin¢li su beslemesindeki basing tam 6lgedi 30.0MPa ise, P08.04 30.0
olarak ayarlanir. Su anda, durum gostergesi fonksiyon kodlari birimi PID ayari P26.08 ve PID geri beslemesi P26.09
0.1MPa.

P08.05 | PID orantili kazang 1 Aralik: 0.0~100.0 Varsayilan: 20.0 (e)
P08.06 | PID integral zamani 1 Aralik: 0.01s~10.00s Varsayilan: 2.00s (e)
P08.07 | PID diferansiyel zamani 1| Aralik: 0.000s~10.000s Varsayilan: 0.000s (@)
P08.08 | PID orantili kazang 2 Aralik: 0.0~100.0 Varsayilan: 20.0 O
P08.09 | PID integral zamani 2 Aralik: 0.01s~10.00s Varsayllan: 2.00s O
P08.10 | PID diferansiyel zamani 2 | Aralik: 0.000s~10.000s Varsayilan: 0.000s (@)

Proses PID kontrolinidn daha karmagik durumlarini karsilamak icin, E-serisi invertor iki grup PID kontrol parametresine
sahiptir.

Orantill kazang (Kp) : PID regulatérundn dazenleme yogunlugunu belirler. Kp ne kadar yuksekse, dizenleyici yogunluk o
kadar buytktar. 100.0 degeri, PID geri beslemesi ile PID ayari arasindaki sapmanin %100.0 oldugunu, PID regulatérandn cikis
frekansi referansindaki ayar genliginin maksimum frekans oldugunu gosterir.

integral zamani (Ti) : Integral dizenleyici yogunluga karar verir. integral stresi ne kadar kisa olursa, dizenleyici yogunluk o
kadar buytk olur. PID geribildirimi ile PID ayar arasindaki sapma %100.0 oldugunda, entegre regulatér P00.08'de ayarlanan
stre boyunca strekli ayarlama gerceklestirir. Ardindan ayar genligi maksimum frekansa ulasir.

Diferansiyel zaman (Td): PID regulatorinun sapma degisimi Uzerindeki duzenleme yogunlugunu belirler. Diferansiyel zaman
ne kadar uzunsa, dizenleme yogunlugu o kadar buytktur. Diferansiyel zaman, geri besleme dederi degisiminin %100.0'e
ulastigi ve ardindan ayar genliginin maksimum frekansa ulastigr zamandir.
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P08.11  [PID parametre degistirme kosulu Aralik: 0~2 Varsayllan: 0 O
P08.12  |PID parametre gecis sapmasi Aralik: 0.0%~100.0% Varsayilan: 20.0% O
0: Gegis yok

PID parametrelerine P08.05 ila P08.07 tarafindan karar verilir.

1. DI Uzerinden gecis

DI terminali gecerli oldugunda, PID parametrelerine P08.08 ila P08.10 tarafindan karar verilir.

2: Sapmaya dayall otomatik gegis

Otomatik gegisi secerseniz, PID geri beslemesi ile PID ayari arasindaki sapmanin mutlak dederi P08.12'nin degerinden
kuguk oldugunda, grup 1 secilir ve P08.05 ile P08.07 arasinda karar verilir. PID geribildirimi ile PID ayari arasindaki
sapmanin mutlak degeri P08.12'nin dederinden yiksek oldugunda, grup 2 secilir ve P08.08 ile P08.10 arasinda karar
verilir.

‘POS.B ‘PID sapma siniri Aralik: 0.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% O
PID geri beslemesi ile PID ayari arasindaki sapma P08.13 degerinden kugukse, PID kontrold durur. PID geri beslemesi

ve PID ayari arasindaki kiguk sapma, ¢ikis frekansini stabilize edecektir.

Sapma limiti ile PID ¢ikisi arasindaki iliski asagida gosterilmistir:

A
PID feedback ¢ Sapma siniri
PiDayan /
Zaman (t)
[
4 |
PID cikigi \
Zaman (t)
-
Sekil: 6-19 PID sapma siniri
P08.14  [PID 6n ayar cikis degeri Aralik: 0.0%~100.0% Varsayilan: 10.0% O
P08.15  [PID 6n ayar cikis tutma suresi Aralik: 0.0s~6000. Os Varsayilan: 0.0s O

P08.15 sifir disi olarak ayarlandiginda, PID on ayar modu baglar. invertér baglangicinda ulasilan geri besleme ve ayar
arasindaki sapma limitini nlemek icin uygun PID &n ayar cikisini ve tutma suresini ayarlayin ve PID cikisinin hizli
degisimini bastirabilir ve invertoriun ¢alismasini stabilize edebilir.

PID ¢ikisi frekans komut kaynagi oldugunda, PID cikisi %100,0 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelir.

PID cikisi frekans komut kaynagi oldugunda, PID calistiktan sonra frekans, hizlanma/yavaslama suresine bagl olarak PID
onceden ayarlanmis frekansina hizlanir. Surtct, P08.15 PID 6nceden ayarlanmis ¢ikis tutma suresindeki degeri

karsilayamayana kadar surekli olarak bu frekans noktasinda calisir, asagida gosterildigi gibi PID regulator cikisi caligir:
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Cikis frekansi A
POB:17 o
: Zaman (t)
P08.18 I
Figure 6-20 PID 6n ayar ¢ikigl
P08.16  [PID feedback kaybinin algilama degeri  |Aralik: 0.0%~100.0% Varsayllan: 0.0% ©)
P08.17  [PID feedback kaybinin algilama suresi  |Aralik: 0.0s~60. Os Varsayllan: 1.0s ©)

PID geri beslemesi P08.16 dederinden kucuUkse ve kalici stre P08.17 dederini asarsa, invertdr geri besleme kaybi Er

030 bildirir ve secilen ariza koruma eylemine gore hareket eder.

P08.18  [PID geri bildiriminin algilama degeri Aralik: 0.0%~100.0% Varsayilan: 100.0% o
P08.19  [PID feedback limit agsiminin tespit stresi |Aralik: 0.0s~60. 0s Varsayilan: 1.0s O
PID geri beslemesi P08.18'in degerinden kugukse ve kalici stire P08.19'un dederini asarsa, siruct geri besleme

asimini Er 029 bildirir ve secilen ariza koruma eylemine gére hareket eder.

‘PO8.20 ‘Durdurmada PID iglemi Aralik: 0~1 Varsayilan: O o
0: Durdurmada PID islemi yok

1: Durdurmada PID islemi
Durma durumunda PID calismasina devam edilip edilmeyecedini secmek icin kullanilir. Genel olarak, invertor

durdugunda PID islemi durur. Durdurmada PID iglemi, sabit basingl su beslemesi gibi 6zel durumlarda faydali olabilir.

‘PO8.21 ‘Ters yonde PID ¢ikislarinin maksimum degeri Aralik: 0.0%~100.0% |Varsayilan: 0.0% ©)

Bu fonksiyon, PID cikisi negatif bir deger oldugunda sapmayi sinirlamak igin kullanilir. Kullanici bu parametreyi gercek

kosullara gore ayarlayabilir ve varsayllan deder %0,0'dir, bu da PID cikisinin negatif bir say! (ters yon) olamayacagi

anlamina gelir. PID cikisi frekans komut kaynagi oldugunda, PID ¢ikisi %100, maksimum cikis frekansina karsilik gelir.

6.9 P09 6zel fonksiyon parametresi (FDT, salinim frekansi, sabit uzunluk, sayim ve zamanlama)

P09.00  [Frekans algilama degeri 1 (FDT1) Aralik: 0.00Hz~P00.08 \Varsayilan: O
50.00Hz
P09.01 Frekans algilama histerezisi (FDT Aralik: 0.0%~100.0% (FDT1'e karsilik gelen) Varsayllan: 5.0% O

histerezisi 1)

P09.02 Frekans algilama degeri 2 (FDT2) Aralik: 0.00Hz~P00.08 Varsayilan:25.00Hz ©
P09.03  [Frekans algilama histerezisi (FDT Aralik: 0.0%~100.0% (corresponding to FDT2) |Varsayllan:5.0% |
histerezisi 2)

Cikis frekansi, ayarlanan frekans degerinden yuksekse, karsilik gelen DO terminali ACIK olur. Cikis frekansi, ayarlanan
frekans degerinden dusukse, DO terminali KAPALI konuma gecer. Ayni anda en fazla iki algilama noktasi ayarlanabilir.

FDT histerezis araligi = FDT algilama degerixFDT histerezis degeri
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>

Cikis frekansi

FDT algilama degeri

kY

\Zaman (t)
% >

FDT gikis degeri

Zaman (t)
>

Sekil 6-21 FDT sinyali

A
\ FDT histerez araligi
/

‘PO9.04 ‘U\ag\an frekansin algilama aralig Aralik: 0.00Hz~P00.08 ‘\/arsayllan: 2.50Hz

invertor ¢ikis frekansi, ayarlanan frekans - P09.04 <= cikis frekansi <= ayarlanan frekans +P09.04 araliginda

oldugunda, karsilik gelen DO terminali ACIK olur.

Notlar: Ulasilan frekansin algilama araliginin degeri ayarlanan frekanstan dustk olmalidir.

Gikis frekansi

Frekans ayari fe==eeeeesfmmmmmnaaaNGannaonannn

..............................

Algilama araligi 09.04

ZamT (t)

£

m Zaman (t)

B

Gikis sinyali

Sekil 6-22 Ulagilan frekansin algilama araligi

‘PO9.05 ISaIlmm frekansi ayar modu ‘Arallk: 0~1 Varsayllan: 0 ©)
0: Merkezi frekansa gore (gecerli ayar frekansi)
1. Maksimum frekansa gore
Salinim frekansi ayar modu, maksimum ¢ikis frekansina goreli oldugunda, salinim genligi sabittir.
P09.06  [Salinim frekansi genligi Aralik: 0.0%~100. 0% Varsayilan: 0.0% ©)
P09.07  |Atlama frekansi genligi Aralik: 0.0%~50.0% Varsayilan: 0.0% ©)
P09.08  [Salinim frekansi yukselme suresi |Aralik: 0.1s~3000.0s Varsayilan: 5.0s ©)
P09.09  [Salinim frekansi dusme sdresi  |Aralik: 0.1s~3000.0s Varsayilan: 5.0s ©)

Salinim frekansi islevi, invertoran cikis frekansinin, ayarlanan frekans merkez olarak yukari ve asadi sallandigini
gosterir. Zaman ekseninde calisma frekansinin izi asagidaki sekilde gosterilmistir. Salinim genligi P09.06'da
ayarlanir. P09.06, 0 olarak ayarlandiginda salinim genligi O'dir ve salinim frekansi etkili olmaz. Salinim frekansi

islevi, tekstil ve kimyasal elyaf alanlarina ve caprazlama ve sarma islevlerinin gerekli oldugu uygulamalara

uygulanir.
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Gikis frekansi A

Salinim frekansi
ust sinin

Merkez frekansi

Salinim frekans1 }-./---

v 0 v
alt siniri 1 ‘ ' 1
' ' ' '

v v 0 0 0 \

:lelanma! Salinim : Salimim ; Salhinim salinim ; | Yavaslama )

samam  frekansi ! frekansi | frekansi frekansi s :

¥ S ¥ i . | zamani !

| s yikselme ,  diisiis \ yikselme diisiis . 5 H

'zamam ' zamam ' zamani zamani ' ' ’

Figure 6-23 Salinim frekansi kontrolt
P09.06 salinim genligini belirlemek icin kullanilir.
0: Merkezi frekansa gore degisken salinimli genlik sistemidir. Salinim genligi merkezi frekansa gore degisir
(ayarlanan frekans)
1. Maksimum frekansa gore, sabit salinimli genlik sistemidir. Salinim genligi sabittir. Salinim frekansi,
frekans Ust limiti ve frekans alt limiti ile sinirlidir.
Merkezi frekansa gore ise, gercek salinim genligi AW=Merkezi frekansxSalinim frekansi genligi P09.06;
Maksimum frekansa gore ise, gercek salinim genligi AW= Maksimum frekansxSalinim frekansi genligi P09.06.
Atlama frekansi P09.07= Salinim genligi AW x P09. 07 Atlama frekansi genligi.
Salinim frekansi yukselme suresi, salinim frekansi icin en dustk noktadan en ytksek noktaya gikmasi igin gereken
sdredir.
Salinim frekansi disme suresi, salinim frekansi icin en ytksek noktadan en alcak noktaya ulasmasi icin gereken stredir.

Salinim frekansi dongusd, tam bir salinim frekansi dongustnun suresini belirtir.

P09.10  |Uzunlugu ayarla Aralik: 0~60000 Varsayilan: 1000 o

PO9.11  |Metre basina pulse sayisi Aralik: 0.1~6553.5 Varsayilan: 100.0 o

P09.12  |Rezerve

Onceki parametreler sabit uzunluk kontrolt igin kullanihir. Uzunluk bilgisi DI terminalleri tarafindan toplanir ve metre
basina pulse sayisini ayarlar. Gercek uzunluk ayarlanan uzunlugu astiginda, DO terminali ACIK olur.

Uzunluk girisi DI islevi yalnizca ytksek hizli (HDI 1) terminal alimini destekler..

P09.13  [Sayim degerini ayarla Aralik: 1~60000 Varsayilan: 1000 o

P09.14  |Belirlenmis sayim degeri Aralik: 1~60000 Varsayilan: 1000 o

Sayim degerinin DI terminali tarafindan toplanmasi gerekir. Sayim degeri ayarlanan sayim degerine ulastiginda, DO
terminali ACIK duruma gelir. Ardindan sayag saymayi durdurur. Sayim degeri belirlenen sayim degerine ulastiginda, DO
terminali ACIK konuma gelir. Daha sonra sayag, ayarlanan sayim degerine ulasilana kadar saymaya devam eder.
Belirlenen sayim degeri, ayarlanan sayim degerine esit veya daha kuguk olmalidir.

Sayim sirasinda DI terminalinin sinyal frekansi 200Hz'den az olmalidir, aksi takdirde sayimin dogrulugunu etkileyebilir.
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anspuse ] L LI LI LI LT L LT LT L
Belirlenmis sayma degeri I ‘_
Sayma degeri ayar | l

Sekil 6-24 Ayarlanan sayim degerine ve belirlenen sayim degerine ulasmak
‘PO9.15 ‘Sarkma kontrolu Aralik: 0.00Hz~10.00Hz Varsayilan: 0.00Hz ‘ o ‘

Bu islev, ayni yukt surmek icin birden ¢ok motor kullanildiginda is yuku tahsisini dengelemek icin kullanilir. Eviricilerin

cikis frekansi, yuk arttikga azalir. Bu motor icin ¢ikis frekansini dusurerek, birden fazla motor arasinda is yuku

dengelemesi uygulayarak yuk altindaki motorun is yukunu azaltabilirsiniz.

P09.16  [Toplam galisma stresine ulasildi Aralik: Oh~60000h Varsayilan: Oh O
P09.17  [Toplam agik kalma stresine ulagildi Aralik: Oh~60000h Varsayilan: Oh O
P09.18  [Mevcut calisma stresine ulasildi Aralik: Omin~60000min  [Varsayilan: Omin O
P09.19  |Mevcut acik kalma stresine ulasildi Aralik: Omin~60000min  [Varsayilan: Omin O

Bu parametreler ilgili erisim sdrelerini ayarlamak icin kullanilir. Stre doldugunda, DO terminali ACIK hale gelir.
(No.29~32)

‘PO9.20 ‘Birikmig agik kalma/calisma stresinden sonra eylem |Aralik: 0x00-0x11 Varsayilan: 0x00 ’ ©) ‘

Birler basamagi:  Toplam acik kalma stresine ulasild

0: Sadece DO cikisi ver

1. DO cikisi ve ariza verip serbest dur

Onlar basamagi: Toplam calisma suresine ulasildi

0: Sadece DO cikisi ver

1. DO cikisi ve ariza verip serbest dur

YUzler basamagi: Rezerve

Binler basamagi: Rezerve

Bu parametre, gu¢ acma suresine veya sUrlcinin galisma suresine ulasildiktan sonra, sinyal veya eylemi ayarlamak

icin kullanilir.
P09.21  |Frekansa ulasildi Aralik: 0.00HZ~maks. cikis frekansi Varsayilan: 50.00Hz @)
P09.22  |Algilama frekansi aralig Aralik: 0.00HZ~P09.21 Varsayllan: 2.50Hz |O

Frekans ayarlanan frekansa ulastiginda, mevcut hedef frekans olarak kabul edilir. Ve bu frekansa P09.21 tarafindan
karar verilir. P09.22 algilama aralidini ayarlamak igin kullanilir.

Notlar: Ulasilan frekansin algilama aralidi, ulasilan frekanstan daha az olmalidir.

6.10 P10 operator paneli ve ekran parametreleri

‘P10.00 ‘Kullamo sifresi Aralik: 0~65535 Varsayilan: 00000 o

Sifir olmayan herhangi bir saylya ayarlanirsa parola koruma islevi etkinlestirilir. Parola ayarlanip yururlige girdikten

sonra, menlye girmek icin dogru parolay! girmelisiniz. Girilen parola yanligsa, parametreleri gérinttleyemez veya

degistiremezsiniz.

P10.00, 00000 olarak ayarlanirsa, dnceden ayarlanan kullanici parolasi silinir ve parola koruma islevi devre digi birakilir.
P10.01  |STOP/RESET buton fonksiyonularalik: 0~1 Varsaylan: 0 o

0: STOP/RESET tusu yalnizca operator panelinde etkinlestirildi
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1: STOP/RESET tusu herhangi bir islem modunda etkinlestirildi

Bu parametre STOP/RESET tusu igin fonksiyon secimini ayarlamak icin kullanilir. P10.01=0 oldugunda, bu
terminal operatdr panelinde gecerlidir ancak terminalde ve haberlesme kanalinda gecersizdir. P10.01=1
oldugunda, tim komut kaynagi kanalindaki durdurma islevi gecerlidir.

Notlar: Parametrenin degeri ne olursa olsun, "RESET" islevi her zaman caligir.

‘P10.02 ‘FUNtugfonksiyon secimi Aralik: 0~6 Varsayilan: 1 ‘ © ‘

Bu parametre, FUN tusu icin fonksiyon secgimini ayarlamak icin kullanilir.

0: Islem yok
1: lleri JOG
2: Geri JOG
Calisma frekansi, JOG hizlanma/ yavaslama suresi icin P01.10, PO1.11 ve PO1.12'ye bakin.
3: Acil Stop
invertér, PO1.13'te ayarlanan yavaglama stresine gore durur. Zamaninda durdurmak icin uygun yavaglama stiresini
ayarlayin.
4: Serbest durus
P01.05 isleviyle ayni.
5: Galistirma komutunun degistiriimesi
FUN tusuna 2 sn veya daha fazla basildiginda gecerlidir. Gegis basarili olduktan sonra ilgili gésterge yanacaktir.
6: Frekans UP/DOWN ayarini temizle
UP/DOWN terminali ile ayarlanan frekansi silin veya ayarlanan frekansin P00.12'de ayarlanan ilk degere geri donmesini
saglamak icin operator panelindeki dagmeyi gevirin.
‘P10.03 ILED calisma ekran Aralik: 0x0000~OxFFFF Varsayilan: 0x4321 I O I
P10.03, invertor calisirken LED'de goéruntulenmesi gereken parametreyi ayarlamak icin kullanilir. Birden fazla

parametrenin goruntulenmesi gerektiginde gecis yapmak igin calistirma panelindeki >> tusuna basin. invertor
calisirken goruntulenmesi gereken parametreler asagida gosterilmistir:

Birler basamad:

0: Frekans ayari 4: Cikig akimi 8: PID ayari C: DO ¢ikis durumu
1. Calisma frekansi 5: Cikis gucu 9: PID feedback D: Allvoltaji (V)
2: Bara voltaji 6: Cikis torku A: Rotor hizi E: AR voltaji (V)
3: Cikig voltaji 7: Tork ayari B: DI giris durumu F: Al3voltaji (V)

Onlar basamag:

Birler basamagi ayari ile ayni

Yuzler basamag:

Birler basamagi ayari ile ayni

Binler basamagi:

Birler basamagi ayari ile ayni

LED, fabrika ayar degeri olan 0x4321'i gosterir ve goruntulenme sirasi, calisma frekansi, bara gerilimi, cikis gerilimi ve ¢ikis

akimidir.

P10.04  JLED durus ekran Aralik: 0x0000~OxFFFF Varsayilan: 0x3210 o
P10.04, invertor durdugunda LED'de goruntilenmesi gereken parametreyi ayarlamak icin kullanilir. Birden fazla

parametrenin gorinttlenmesi gerektiginde gecis yapmak icin calistirma panelindeki >> tusuna basin. invertor
durdugunda goéruntulenmesi gereken parametreler asagida gosterilmistir:

Birler basamad:
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0: Frekans ayari 4: Al 3 giris voltaji 8: Torque setting
1. Bara voltaji 5: Dl giris durumu 9: Count value

2: Al1giris voltaji 6: PID setting A~F: Reserved
3: Al 2 giris voltaji 7: PID feedback

Onlar basamag:
Birler basamadgi ayari ile ayni.
Yuzler basamagd:
Birler basamag ayari ile ayni.
Binler basamagi:

Birler basamadgi ayari ile ayni.

Aralik: 00~1000.0% |Varsayllan: 1000% | O |

Bu parametreyi ayarladiktan sonra, yik hizini (dénds sayisi veya uzunluk olabilir) dogrudan izlemek icin P26.24'G kullanin.

‘P10.05 IYuk hizi géranttleme katsayisi

6.1 P11 coklu referans parametresi

Gok hizli calisma modunda ve basit PLC'de coklu frekans ayart kullanilir. Coklu referans icin frekans kaynadi A veya B

secildiginde, strdctnun calisma frekansi coklu hiz olarak calisir.

‘PH.OO ‘on\u referans kaynagi 0 Aralik: 0~7 Varsayllan: O ’ © ’
Bu parametre, coklu referans kaynadi 0 icin ayar yontemini belirler. Yontem asagida gosterilmistir:

0: P1.01Tden ayarla

1. Al

2. A2

3. A3

4: PULSE-IN

5: MODBUS haberlesme ayart

6: PID kontrol

7: Dijital ayar + UP/DOWN
P11.01  |Coklu referans O Aralik: -100.0%~100.0% Varsayllan: 0.0% ©)
P11.02  |Coklu referans 1 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayllan: 0.0% ©)
P11.03  |Coklu referans 2 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayllan: 0.0% ©)
P11.04  |Coklu referans 3 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayllan: 0.0% ©)
P11.05  |Coklu referans 4 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayllan: 0.0% ©)
P11.06  |Coklu referans 5 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayllan: 0.0% ©)
P11.07  |Coklu referans 6 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayllan: 0.0% ©)
P11.08  |Coklu referans 7 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% ©)
P11.09  |Coklu referans 8 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% ©)
P11.10  |Coklu referans 9 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% ©)
P11.11  |Coklu referans 10 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% ©)
P11.12  |Coklu referans 11 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% ©)
P11.13  |Coklu referans 12 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% ©)
P11.14  |Coklu referans 13 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% o
P11.15  |Coklu referans 14 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% o
P11.16  |Coklu referans 15 Aralik: -100.0%~100.0% Varsayilan: 0.0% ©)

Goklu referansin %100'G maksimum ¢ikis frekansi P00.08'e karsilik gelir ve
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DI n3 ve DI n4 kombinasyonu araciligiyla surtct igin 16 hiz ayarlanabilir; bu, sirasiyla ¢oklu hiz 0 ila coklu hiz 15'e

karsilik gelir.
Cikig frekansi fayar A
sinyali 2
1 N3
; 4
0 i A3
: 6
Coklu referans ' )
caliyma % 7 9
8
Galisma sinyali ' ' ' ' - = z - = : : : - - : ] Zaman(:)
Coklu referans terminali 1 [ 1 [ 1 I 1 [ I [ 1 [ 1 [ 1 [ 1 Zaman(Vt)
Coklu referans terminali 2 I v | : ] . ] I - l ' " ] Zaman(=t)
Coklu referans terminali 3 . [ - - . ] [ - - - 1. Zamanlt)
Coklu referans terminali 4 : : [ : : : l : |  zaman(t)

s

Sekil 6-25 Coklu referans islemi

Yukarida gosterildigi gibi, 2 hiz gerektiginde sadece 1 giris terminaline ihtiyac duyulur; Benzer sekilde 3 ~4 hiz
gerektiginde 2 giris terminaline ihtiyag duyulur; 5~8 hiz gerektiginde, 3 giris terminaline ihtiyac duyulur; 9~16 hiz
gerektiginde, 4 giris terminaline ihtiyag vardir. DI n 1 =Dl n 2 =DI n 3 =DI n 4 =KAPALI oldugunda, ¢oklu referans O
frekansi igin ayar yontemi P11.00'de segilir. DI n1=DI n2=DI n3=DI n4 tamamen KAPALI olmadidinda, ¢oklu hizl
calisma ve ¢oklu hizin énceligi operatdr paneli, analog, yuksek hizli pulse, PLC ve haberlesme girisinden daha
yuksektir. DI n1, DI n2, DI n3 ve DI n4 kombinasyonu aracilidiyla 16 adede kadar hiz segilebilir.

Coklu hizli calismanin baglatiimasi/durdurulmasi P00.02'de ayarlanir. DI n1, DI n2, DI n3, DI n4 terminalleri ve ¢oklu hiz

arasindaki iliski asagida gosterilmistir:

Dinl | OFF ON on IE
DIn2 | OFF o oN  ON orr N
DIn3 | OFF | OFF | OFF | OFF el ON ON  ON
Dind | OFF | OFF | OFF | OFF ON ON ON ON

Referans 0 1 2 3 4 5 6 7

6.12 P12 basit PLC parametreleri

Basit PLC, 16 hiz ¢oklu frekans ve coklu hiza karsilik gelen bir ¢coklu hiz jeneratordur. Invertor, teknolojik gereksinimleri
karsilamak icin calisma stresine bagl olarak calisma frekansini otomatik olarak degistirebilir. Onceden, bu fonksiyon
harici PLC tarafindan tamamlanirdi. Ancak invertorun kendisi artik bu islevi gerceklestirebilir. Bu invertor serisi, 16 hiz
kontrolunu  gerceklestirebilir ve secilebilen 4 grup hizlanma/yavaslama stresine sahiptir. PLC bir cevrimi
tamamladiktan sonra ¢ok fonksiyonlu dijital ¢ikis terminali veya ¢ok fonksiyonlu réle cikis terminali ACIK konuma gelir.

Basit PLC icin frekans kaynagi A veya B secildiginde, surtctnin galisma frekansi basit PLC ile ¢alisacaktir.

‘P12.00 ‘Basit PLC calisma modu Aralik: 0~2 Varsayilan: 0 O

Bu parametre, PLC dongusu icin calisma modunu ayarlamak icin kullanilir.
0: Invertor bir dongi tamamladiktan sonra dur

Invertor bir donguyt calistirdiktan sonra durur ve bagka bir komut alana kadar ¢alismaz.
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1: Invertodr bir dongu calistirdiktan sonra nihai degerleri koru

Invertor, bir dongiyl calistirdiktan sonra son calisma frekansini ve yonuni korur.

2 Invertor bir dongu calistiktan sonra tekrarla

invertor, bir déngu calistiktan sonra otomatik olarak baska bir dongt baslatir ve durdurma komutunu alana

kadar durmaz.

I P12.01 ‘Basit PLC kalici secimi Aralik: 0~3 Varsayilan: 0 O

Bu parametre, durdurma veya gig kesintisi Uzerine basit PLC igin kalici secimi ayarlamak icin
kullanilir.

0: Gug kesintisi ve durma Uzerine kalici degil

1. Durdurma Uzerine kalici dedil, gug kesintisi tzerine kalici

2: Durdurma tzerine kalici, gug kesintisi Uzerine kalici dedil

3:  Gug kesintisi ve durma Uzerine kalici

‘P12.02 ‘Basit PLC'nin calisma zaman birimilAralik: 0~2 Varsayilan: 0 O

Bu parametre, basit PLC i¢in zaman birimini ayarlamak icin kullanilir.
0: s (saniye)

1: min (dakika)

2: h (saat)

|P12.03 |Rezerve

P12.04  |Basit PLC referansi 0'in calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h)
P12.05 [Basit PLC referansinin hizlanma/yavaslama |Aralik: 0~3 Varsayllan: 0

stresi 0
P12.06  |Basit PLC referansi 1in calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h)
P12.07  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralik: 0~3 Varsayllan: 0

suresi 1
P12.08  [Basit PLC referansi 2'nin calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h)
P12.09  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralik: 0~3 Varsayilan: 0

suresi 2
P12.10  [Basit PLC referansi 3'tn calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h)
P12.11  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralik: 0~3 Varsayllan: 0

suresi 3
P12.12 Basit PLC referansi 4'Un calisma saresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h)
P12.13  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralik: 0~3 Varsayllan: 0

suresi 4
P12.14  [Basit PLC referansi 5'in ¢alisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h)
P12.15  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaslama |Aralik: 0~3 Varsayilan: 0

suresi 5
P12.16  [Basit PLC referansi 6'nin calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h)
P12.17  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralik: 0~3 Varsayilan: 0

suresi 6
P12.18  [Basit PLC referansi 7nin calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h)
P12.19  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaslama |Aralik: 0~3 Varsayllan: 0

suresi 7
P12.20  [Basit PLC referansi 8'in calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h)
P12.21  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralik: 0~3 Varsayllan: 0

suresi 8
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P12.22  |Basit PLC referansi 9'un calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h) O

P12.23  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralik: 0~3 Varsayllan: 0 O
suresi 9

P12.24  |Basit PLC referansi 10'nun ¢alisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h) O

P12.25  [Basit PLC referansinin hizlanma/yavaslama |Aralik: 0~3 Varsayilan: 0 @)
suresi 10

P12.26  |Basit PLC referansi 11'in calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h) O

P12.27  IBasit PLC referansinin hizlanma/yavaglama Aralik: 0~3 Varsayllan: 0 O
suresi 11

P12.28  |Basit PLC referansi 12'nin calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h) O

P12.29  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralk: 0~3 Varsayllan: 0 @)
suresi 12

P12.30  |Basit PLC referansi 13'Un calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayilan: 0.0s (min, h) O

P12.31  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralk: 0~3 Varsayllan: 0 @)
suresi 13

P12.32  |Basit PLC referansi 14'Un calisma stresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayillan: 0.0s (min, h) O

P12.33  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralik: 0~3 Varsayllan: 0 O
suresi 14

P12.34  |Basit PLC referansi 15'Un calisma suresi Aralik: 0.0~6553.5s (min, h) [Varsayillan: 0.0s (min, h) O

P12.35  |Basit PLC referansinin hizlanma/yavaglama |Aralik: 0~3 Varsayllan: 0 @)
suresi 15

Yukaridaki parametreler, basit PLC icin calisma suresini ve hizlanma/yavaslama stresini ayarlamak igin kullanilir. Her
referansin calisma frekansi ve calisma yonu, ¢oklu hizlardakilere karsilik gelir. Calisma sdresi O ise direk bir sonraki

referansa gelir. Ancak calisma frekansi O ise, invertdr bu referans igin frekans OHz ¢ikisini koruyacaktir.

6.13 P13 ariza ve koruma fonksiyonu parametreleri

P13.00  |Rezerve
P13.01  |Asin yak uyar segimi Aralik: 0x0000~0x0111 Varsayilan: 0x0000 ©)
Birler basamagi:  Algilama secimi

0: Her zaman algila. Asiri yuk uyarisi her zaman invertor ¢alisirken caligir.
1. Sadece sabit hizda tespit edin. Asiri yuk uyarisi yalnizca invertor sabit hizda calisirken caligir.

Onlar basamagi:  Algilama kosulu secimi
0: Motor anma akimina gore.

1: Invertdr anma akimina gore.

Yuzler basamadi: Uyari secimi

0: Alarm verme ve calismaya devam et. Invertdrin cikig akimi P13.02'de ayarlanan degeri ve ¢alisma stresi P13.03'te
ayarlanan degeri astiginda invertor alarm vermez ve calismaya devam eder. DO cikis ayari (8 asiri yuk uyari cikisl) olarak
ayarlanirsa, DO terminali ACIK olur.

1: Alarm cikisi ver ve serbest durus yap. Invertorin ¢ikis akimi P13.02'de ayarlanan degeri ve calisma stiresi P13.03'te
ayarlanan degeri astiginda, invertor alarm verir ve serbest durus yapar. DO c¢ikis ayari (8 asiri yuk uyari ¢ikisi) olarak
ayarlanirsa, DO terminali ACIK olur.

YUzler basamadi: Rezerve

P13.02  |agin yik uyarsi alglama Aralik: 20.0%~200.0% Varsayilan: 130.0% o

118



HCFa

— G —

Bu parametre, asin yuk uyansinin mevcut esigidir. P13.01in Onlar basamagi O olarak ayarlandiginda, ayar degeri,
nominal motor akiminin bir ydzdesidir; P13.01in Onlar basamagi 1 olarak ayarlandiginda, ayar degeri, nominal

invertdr akiminin bir yazdesidir.

‘PB.OS ‘A§Ir| yuk uyarisinin algilama sdresi ‘Arallk: 0.1~60.0s ‘Varsayllan: 5.0s ‘ O

Cikis akiminin P13.02 Asirt yuk uyari algilama seviyesinde ayarlanan dederden daha buyuk oldugu sureyi ayarlar.

P13.04  [Faz kaybi korumasi [Arali: 0x0000-0x0011 |varsayilan: 0x0000 | ©
Birler basamagi: Giris faz kaybr korumasi

0: Aktif

1. Pasif

Onlar basamagi: Cikis faz kaybr korumasi

0: Aktif

1. Pasif

Faz kaybi korumasinin strticinun giris tarafinda mi yoksa ¢ikis tarafinda mi gerceklestirilecegini belirlemek icin kullanilir.
P13.05  |Hafif ytik uyarn secimi Aralik: 0x0000~0x0111  |Varsayllan: 0x0000 o

Birler basamagi:  Algilama secimi
0: Her zaman algila. Hafif yak uyarisi her zaman invertor galisirken caligir.
1: Sadece sabit hizda tespit et. Hafif yuk uyarisi yalnizca invertor sabit hizda calisirken caligir.
Onlar basamagi: Tespit kosulu secimi
0: Motor anma akimina gore
1. Inverter anma akimina gore.
Yuzler basamagi: Uyari segimi
0: Alarm verme ve calismaya devam et. invertériin ¢ikis akimi P13.06'da ayarlanan degerden dustk oldugunda ve calisma
stresi P13.07'de ayarlanan degeri astiginda invertdr alarm vermez ve calismaya devam eder. DO cikis ayari (9 hafif yuk
uyari cikisi) yapilirsa, DO terminali ON olur.
1: Alarm ¢ikisi ver ve serbest durus yap. invertorin cikis akimi P13.06'da ayarlanan degerden dustik oldugunda ve calisma
stresi P13.07'de ayarlanan dederi astiginda, invertor alarm verir ve serbest durus yapar. DO ¢ikis ayari (9 hafif yuk uyar
¢ikigl) olarak ayarlanirsa, DO terminali ACIK olur.
Binler basamagi: Rezerve
‘P13,06 IHaﬁf yuk uyart algilama seviyesi Aralik: 0.0%~200.0% Varsayilan: 30.0% ©)
Bu parametre, hafif yuk uyarisinin mevcut esigidir. P13.05'in Onlar basamagi O olarak ayarlandiginda, ayar degeri, nominal

motor akiminin bir yizdesidir; P13.05'in Onlar basamagi 1 olarak ayarlandiginda, ayar degeri, nominal invertor akiminin

ylzdesidir.

‘P13,07 IHaﬁf yUk uyarisinin algilama suresi ‘Arallk: 0.1~60.0s ‘Varsayllan: 5.0s ‘ ©)
Cikis akiminin P13.06 hafif yuk uyari algilama seviyesinde ayarlanan dederden dusuk oldugu streyi ayarlar.
P13.08  |[Rezerve

P13.09  [GUg agikken topraga kisa devre ‘Arallk: 0~1 ‘Varsayllan: 1 ’ o
0: Pasif
1. Aktif

inverter acildiginda motorun topraga kisa devre yapip yapmadigini kontrol etmek icin kullanilir. Bu fonksiyon

etkinlestirilirse, guc acildiktan bir stre sonra invertorin UVW'si voltaj ¢ikisina sahip olacaktir.

P13.10~P13.16 [Rezerve
P13.17 Sogutma fani kontrolu Aralik: 0~1 Varsayilan: O ©)

0: Calisma esnasinda fan calisir
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1. Fan strekli calisir
Sogutma faninin ¢alisma modunu ayarlamak icin kullanilir. Bu parametre 0 olarak ayarlanirsa, invertor calisma
durumundayken fan calisir. Invertor durdugunda, sogutucu sicakhdi 40°C'nin Gzerindeyse sogutma fani caligir ve

sogutucu sicakhgl 40°C'nin altindaysa calismayr durdurur. Bu modda, sogutma faninin hizmet émrt baydk olcude

iilestirilebilir.

Bu parametre 1 olarak ayarlanirsa, gug acikken sogutma fani strekli calismaya devam eder.
P13.18  |Rezerve o
P13.19  |Dustk voltaj ayar ‘Arallk: 50.0%~100.0% ‘Varsayllan: 60.0% O

invertorin bara gerilimi baslangicta veya calisirken P13.19'da ayarlanan degerden dustk oldugunda, invertor disuk

voltaj durumundadir ve Er 022 hata kodu olusur.

‘P13.2O ‘Hata otomatik sifirlama sayisi ‘Arallk: 0~20 ‘Varsayllan: 0 O

Bu fonksiyon kullaniliyorsa, otomatik ariza sifirlama sayisini ayarlamak icin kullanilir. Deger asildiktan sonra invertor

ariza durumunda kalacaktir.

P13.21  |Hata otomatik sifirlama sirasinda  |Aralik: O: Eylem yok Varsayilan: 0
DO eylemi 1

. Eylem var O

Otomatik hata sifirlama islevi segilirse, DO'nun otomatik hata sifirlama sirasinda bir eylem yaypip yapmayacagina
karar vermek icin kullanilir.

‘P13.22 ‘Hata otomatik sifirlama zaman araligi|Aralik: 0.1s~60.0s Varsayilan: 1.0s O

Invertorin alarmindan ariza otomatik sifirlamaya kadar bekleme stiresini ayarlamak igin kullanilir.
Notlar: Otomatik sifirlama, calisma sirasinda hata olustuktan sonra strdct hatasinin otomatik olarak sifirlanmasi ve otomatik

hata sifirlama zaman araligindan sonra calismaya devam etmesidir. Ancak tim hatalar otomatik hata sifirlamayi
desteklemez. Donanim asiri akim hatasi gibi.

Otomatik sifirlamayi destekleyen hatalar asagida gosterilmistir:

Kod Ariza agiklamasi

Er002 Hizlanma sirasinda asirt akim
Er003 Sabit hizda asirt akim

Er004 Yavaslama sirasinda asiri akim

Er005 Hizlanma sirasinda agiri gerilim
Er006 Sabit hizda asiri gerilim

Er007 Yavaslama sirasinda asirt gerilim

Er008 invertor agir yuka

Er009 Motor asiri yuklenmesi
EromM Gug cikist faz kaybi
Er015 Guc girisi faz kaybi

Er024 Haberlesme hatasi

Er029 PID feedback sinirin Gzerinde
Er030 PID feedback kaybi

Er031 Asir yuk uyarisi

Er032 Hafif yak uyarisi

‘PB.ZS IVoItaj ayar secimi Aralik: 0x0000~0x0111 Varsayilan: 0x0001 ©)
Birler basamagi:  Asiri gerilim durma ayari

0: Pasif

10 Aktif

Buytk ytkle motor icin yavaslama veya calisma sirasinda kisa sureli rejeneratif frenleme meydana geldiginde, eneriji
invertore geri beslemede bulunacaktir ve bu da DC bara voltajinin yikselmesine ve agir voltaj korumasina gegmesine yol

acgabilmektedir.
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Asirt gerilim durma islevi, bara gerilimini P13.24'te ayarlanan agiri gerilim durma koruma gerilimi ile karsilastirmak icin
kullanilir. Bara gerilimi P13.24'te ayarlanan degeri asarsa, invertorun cikis frekansi aninda ayarlanacak ve DC bara
gerilimini sabit tutmak igin yavaslama suresi otomatik olarak uzatilacaktir. Asiri gerilim durma fonksiyonu secildikten
sonra, sabit hizda anlik ¢ikis frekansi kisa surede dalgalanabilir ve yavaslama suresi otomatik olarak uzayabilir. Bu
nedenle, frekans dalgalanmasi veya yavaslama suresi degisikligine izin verilmeyen uygulamalar icin bu islevi secerken
ozellikle dikkat edin.

Onlar basamagi: Dusuk gerilim ayari

0: Pasif

1. Aktif

Dustk gerilim durma islevi, ani dustk gerilim veya gug kesintisi durumunda strtct cikis frekansini uygun sekilde
azaltmaktadir. DC bara voltaj duststnt telafi etmek icin invertérun kisa surelidine calismasina devam edebilmesini
saglamak icin invertore yuk enerjisi geri beslemesi verilir.

Yuzler basamagi: Asin modulasyon secimi

0: Pasif

10 Aktif

Binler basamagi: Rezerve

‘P13.24 |A§|r| gerilim durak koruma gerilimi Aralik: 110%~150% Varsayilan: 130% I ©) I

P13.23'Un birler basamag Aktif olarak ayarlandiginda, DC bara gerilimi bu ayar degerini asarsa, cikis frekansi otomatik

olarak ayarlanacak ve yavaslama suresi uzayacaktir. Voltaj, standart DC bara voltajinin ytuzdesine goredir.

Bara voltaji 4

Ve
P13.23 \/ N
§ §Zaman(t)
Cikis frekansi 4
\ :
Ian(t)

Sekil 6-26 Asirt gerilim durma koruma fonksiyonu

‘PB,ZS ‘Enerji freni eylem secimi ‘Arahk: 0~1 Varsayilan: 0 ©)

0: Pasif
1: Aktif
Enerji freni, yavaslama sirasinda guc enerjisini fren direnci isisina donustdren bir tar hizli yavaslama frenleme
yontemidir. Bu islev, buyuk atalet yukt veya hizli frenlemenin oldugu uygulamalar icin gecerlidir. Bu nedenle uygun

frenleme direnci ve frenleme Unitesinin secilmesi gerekmektedir.

P13.26 Enerji frenleme koruma gerilimi - |Aralik: 110%~150% Varsayilan: 130% o

P13.25 Aktif olarak ayarlandiginda ve invertérin bara gerilimi P13.26'da ayarlanan dedere ulastiginda, dahili frenleme

Unitesindeki IGBT baglanir ve hizli frenlemeyi gerceklestirmek icin fren direnci araciligiyla enerji hizli bir sekilde serbest

birakilir. Bu deger, frenleme Unitesinin frenleme etkisini ayarlamak igin kullanilabilir.

P13.27 Asir gerilim durma kazanci Aralik: 0~200% Varsayilan: 50 ©
P13.28~P13. 29 |Rezerve

Yavaslama suresi ¢cok kisa oldugunda yanlis agiri gerilim hatasini énlemek icin asiri gerilim durma kazancini ayarlayin.

P13.30 Ariza kaydi secimi Aralik: 0~3 Varsayilan: 0 o
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E-serisi invertor son dort ariza kaydini tutabilir. Bu parametre, kullanicinin gérianttlemesi gereken kaydi segmek igin
kullanilir. Notlar: Kimlik degeri ne kadar buytkse, ariza o kadar erken olusur.

P13.30 ayar araciligiyla géruntilemek icin en son hata bilgisini secin ve hata ile hata yok arasindaki No. farkina
ozellikle dikkat edin.

Hata: Hata yok:

0: Mevcut ariza bilgilerini gorunttlemek igin segin 0: Son hata bilgisini géruntulemek icin segin

1: Son hata bilgisini gérdntdlemek igin secin 1 Sondan bir dnceki ariza bilgisini géruntulemek icin segin

2: Sondan bir dnceki ariza bilgisini géruntulemek icin segin 2: Sondan iki dnceki ariza bilgisini goruntilemek igin secin

3: Sondan iki dnceki ariza bilgisini goruntilemek igin segin 3: Sondan g onceki ariza bilgisini géranttlemek icin secin
P13.31 Hata kodu o

Bu parametre ariza kodunu gérunttlemek icin kullanilir. “0” gérunttleniyorsa, bu ariza olmadigi anlamina gelir.

Ariza kodlari asagida gosterilmistir:

Ariza kodu  |Ariza aciklamasi Ariza kodu |Ariza aciklamasi

0 Ariza yok 14 Kontaktor arizasi

1 Topraga kisa devre 15 Girig fazi kaybi

2 Hizlanma sirasinda agirn akim 16~21 Rezerve

3 Sabit hizda asirt akim 22 Dusuk gerilim

4 Yavaslama sirasinda asiri akim 23 Harici ekipman hatasi

5 Hizlanma sirasinda asiri gerilim 24 Haberlesme hatasi

6 Sabit hizda agsirn gerilim 25 Modul agiri isinmasi

7 Yavaslama sirasinda asir gerilim |26 EEPROM okuma yazma hatasi
3 inverter asiri yuk 27 Calisma suresine ulasildi
9 Motor asiri yuklenmesi 28 Acik kalma stresine ulagildi
10 Mevcut ofset 29 PID feedback asildi

11 Cikis fazi kaybi 30 PID feedback kaybi

12 Donanim asirt akimi 31 Asir yuk uyaris

13 Parametre tanimlama hatasi 32 Hafif yak uyarisi

P13.32 Ariza Gzerine calisma frekansi

P13.33 Ariza durumunda ¢ikis akimi

P13.34 Hata durumunda bara gerilimi

P13.35 Ariza durumunda ¢ikis voltaji

P13.36 Hata durumunda girig terminali durumu i
P13.37 Ariza durumunda ¢ikis terminali durumu

P13.38 Modul sicaklig

P13.39 Hata durumunda toplam calisma stresi (saat)

P13.40 Hata durumunda toplam calisma suresi (saniye)

P13.32 - P13.40 parametreleri, kullanicinin daha iyi analiz ve tedavi yapabilmesi icin ariza bilgilerinin kaydini yapar.

6.14 P14 haberlesme parametreleri

P14.00  |Rezerve
P14.01  [Baudrate Aralik: 0~5 Varsayilan: 2 ©)
0: 2400bps
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1. 4800bps
- 9600bps
. 19200bps
: 38400bps
: 57600bps

A W N

Bu parametre, ana bilgisayar ile invertdr arasindaki iletim hizini ayarlamak icin kullanilir..
Notlar: Ana bilgisayarin baud hizi, invertérunkiyle ayni olmalidir. Aksi halde iletisim basarisiz olacaktir. Baud hizi ne
kadar yuksek olursa, iletisim o kadar hizli olur. Ancak bu, dis ortamdan gelen mudahaleye karsi daha hassastir. Bu

nedenle, gercek ihtiyaclara ve dis ortama gdre uygun baud hizini segin.

‘PM‘OZ ‘Data formati Aralik: 0~5 Varsayllan: 0 ‘ ©) ‘
No parity (N, 8, 1), RTU

Even parity (E, 8, 1), RTU

- Odd parity (O, 8, 1), RTU

- No parity (N, 8, 2), RTU

. Evenparity (O, 8, 2), RTU

- Odd parity (E, 8, 2), RTU

Bu parametre, ana bilgisayar denetleyicisi ile invertdr arasindaki veri formatini ayarlamak icin kullanilir. Ana bilgisayarin

A W N 2O

veri formatinin invertérunkiyle ayni olmasi gerektigini unutmayin. Aksi takdirde, iletisim basarisiz olur.

‘PM.O% ‘Yerel adres Aralik: 0~247 Varsayilan: 1 ’ ©) ‘

Yerel adres O olarak ayarlandiginda (yani, yayin adresi), invertdr yalnizca ana bilgisayarin yayin komutlarini

alabilir ve yarutebilir, ancak ana bilgisayara yanit vermez. Bu adres benzersizdir ve ana bilgisayar ile invertor
arasindaki noktadan noktaya iletisim icin temel olusturur.
Notlar: Invertérin calisma verilerini okumaniz gerektiginde bagimli adres 0 olarak ayarlanamaz.

‘P14.04 ‘Tepkigecikmesi Aralik: Oms~200ms Varsayilan: Oms I ©) ‘

Bu parametre, invertorin verileri almayr tamamlamasi ile invertdrin verileri ana bilgisayara gondermesi
arasindaki araligi ayarlar. Tepki gecikmesi, sistem islem sdresinden daha kisa ise, sistem islem siresi gecerli
olacaktir. Tepki gecikmesi, sistem islem stresinden uzunsa, sistem verileri yalnizca tepki gecikmesi dolduktan

sonra ana bilgisayara gonderir.

‘PM,OS IHaberIe§me sUre asimi Aralik: 0.0s~60.0s Varsayilan: 0.0s I O ‘

Bu parametre 0.0s olarak ayarlandiginda, sistem haberlesme zaman asimini algllamaz. invertér, bu parametrede
ayarlanan sure icinde haberlesme sinyali almadiginda, haberlesme zaman asimi hatasi Er 018' algilar. Genel olarak, bu
parametre 0.0s olarak ayarlanir. Surekli haberlesme olan uygulamalarda, haberlesme durumunu izlemek icin bu

parametreyi kullanabilirsiniz.

‘P14,06 IHaberIe§me hatasl isleme Aralik: 0~1 Varsayilan: 0 I O ‘

Bu parametre, haberlesme hatasi olustuktan sonra invertér igin eylemi ayarlamak icin kullanilir.
0: Alarm verme ve calismaya devam et

1: Alarm ver ve serbest dur

6.15 P20 Motor 2 parametreleri

‘PZO.ZS ‘MotothIp secimi Aralik: 0~2 Varsayilan: 0 ©

0: V/F kontrol
1: Sensorsuz vektor kontrol (SVC)

2: Geri beslemeli vektor kontrol (FVC)
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Motor 2 secildiginde, motorun calisma modu P20.25 tarafindan belirlenir.

‘P20.26 ‘MotorZ icin hizlanma/yavaslama sdresi Aralik: 0~3 Varsayilan: 1 o

0: Hizlanma/Yavaslama suresi 1
1. Hizlanma/Yavaslama stresi 2
2: Hizlanma/Yavaslama suresi 3
3: Hizlanma/Yavaslama suresi 4
Motor 2 segildiginde, ancak hicbir basit PLC calismiyorsa ve hizlanma/yavaslama terminalinde etkilesim yoksa,

hizlanma/yavaslama stresine P20.26 tarafindan karar verilir.

‘P20.27 ‘Motor 2 igin donus yonu Aralik: 0~2 Varsayilan: 0 O
0: Ayniyon

1. Geriyon
2: Yon yasag!
Motor 2 segildiginde, motor ¢alisma yonine P20.27 tarafindan karar verilir.

Motor 2'nin diger parametreleri icin Grup PO2(motor 1)'in agiklamasina bakin.

6.16 P21 motor 2 vektor kontrol parametreleri

Ayrintilar icin Grup PO3 motor 1 vektdr kontrolt parametrelerine bakin.

6.17 P22 motor 2 V/F kontrol parametreleri

Ayrintilar icin Grup P04 motor V/F kontrolu parametrelerine bakin.

6.18 P24 Fabrika tanimli parametreler:

P24.00  [Fabrika sifresi Aralik: 0~65535 Varsaylan: 00000 S

Fabrikanin tanimladigi parametreler icin kullanicinin degistirmesine gerek yoktur. Bu nedenle, kullanicinin gorintilemek

veya degistirmek igin bu parametre grubuna erismesi yasaktir. Buna uyulmamasi, beklenmedik eylemlere veya ciddi

kazalara neden olabilir.

6.19 P26 durum izleme parametreleri

P26.00  |Frekansi ayari
P26.01  |Calisma frekansi
P26.02  |Bara voltaji
P26.03  [Cikis voltaji
P26.04  [Cikis akimi
P26.05  |Cikis gucu
P26.06  |Tork ayari
P26.07  |Cikis torku
P26.08  |PID ayari
P26.09  |PID feedback
P26.10  |Cikis donme hizi
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P26.11  [DIgiris durumu ®
p26.12 DO ¢ikis durumu ®
P26.13  |Algiris ®
P26.14  |AI2 giris ®
P26.15  |AI3 giris [ J
P26.16  |AO1 cikis [ J
P26.17  |AO2 cikis ®
P26.18  |Rezerve
P26.19  |PULSE girisi pulse frekansi ®
P26.20  |PULSE cikisi pulse frekansi ®
P26.21  |Sayma degeri ®
P26.22  |Rezerve
P26.23  [Feedback uzunlugu ®
P26.24  |Alt yukleme hizi bayti ®
P26.25  |Ust yukleme hizi bayti ®
P26.26  |PLC durumu o
P26.27  |Frekans kaynagi A L]
P26.28  |Frekans kaynagi B L]
P26.29  |Cikis senkron frekansi ®
P26.30  |Aktif calisma suresi ®
P26.31  |Aktif acik kalma suresi ®
P26.32  [Toplam calisma suresi ®
P26.33  [Toplam agik kalma suresi ®
P26.34  |Urtn kodu L4
P26.35  [SUrtcunun yazilim verisyon numarasi ®
P26.36 |invertorin anma guci ®
P26.37  |invertérun anma gerilimi L4
P26.38  |invertorin anma akimi ®
P26.39  |Modul sicaklgi 1 L
P26.40  [Modul sicakligi 2 L]
P26.41  |Yazilim suramu islem sayisi ®
P26.42  |Yaziim kodu L4

Bolum 7 EMC(Elektromanyetik uyumluluk)

7.1 Terimlerin Tanimi

Elektromanyetik uyumluluk (EMC), elektronik ve elektrikli aygitlarin veya sistemlerin elektromanyetik ortamda
duzgun cgalisabilme ve diger yerel aygitlar veya sistemleri etkileyen elektromanyetik parazit olusturmama

yetenegini tanimlar.
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7.2 EMC Standardi Tanimi

E E-serisi invertor, | EC/EN61800-3: 2004 standardinin gereksinimlerini karsilar.

IEC/EN61800-3 esas olarak invertor igin elektromanyetik girisim ve anti-elektromanyetik girisim arastirmasini yapar.
Elektromanyetik girisim esas olarak surdctnin radyasyon girisimini, iletim girisimini ve harmonik girisimini test eder (sivil
kullanim icin invertor bu gereksinime sahiptir). Anti-elektromanyetik girisim esas olarak invertérun iletim direncini,
radyasyon bagisikhigini, dalgalanma bagisikligini, hizl pulse bagisikligini, ESD bagisikidini ve dustk frekans ug bagisikhigini
test eder.

7.3 EMC talimatlar

Invertoran kurulumu ve kullanimi sirasinda, genel endustriyel ortamda iyi bir elektromanyetik uyumluluga sahip olmak
icin lutfen bu bolumdeki talimatlara uyun..

6. 3.1Harmonik etkisi

Gug kaynaginin daha yuksek harmonikleri strlictye zarar verebilir. Bu nedenle, elektrik sebekesinin kalitesinin disuk
oldugu bazi yerlerde AC giris reaktort eklenmesi dnerilir.

7.3.2 Elektromanyetik parazit ve kurulum talimatlari

EMC iki yonu icerir: Bir cihaz veya sistem tarafindan Uretilen elektromanyetik parazit belirli bir sinir icinde
sinirlandiriimalidir; cihaz veya sistem ortamdaki elektromanyetik girisime karsi yeterli bagisikiga sahip olmalidir.
Kurulum talimatlart:

1) Invertorin ve diger cihazlarin iyi bir sekilde topraklandigindan emin olun.

2)Invertortin guc giris ve ¢ikis kablolari ile zayif akim sinyal kablolari (kontrol kablosu gibi) paralel degil (mtumkuinse)
dikey olarak désenmelidir.

3)Invertorin ¢ikis guc kablosu olarak blendajli bir kablo kullaniimasi nerilir; kablo blendaji iyi topraklanmalidir.
Parazite maruz kalan cihazlar icin, kursun tel ve kablo ekraninin iyi topraklanmig olmasi gerektiginden ekranli bukdmlt
cift (STP) kablo anerilir.

4)Motor kablosu 100 metreden uzunsa bir ¢ikis filtresi veya reaktodr gereklidir.

7.3.3 Diger elektrikli cihazlarin invertére neden oldugu parazit ¢oztmleri:

invertore elektromanyetik etki olmasinin nedeni, invertérin etrafina cok sayida role, kontaktor veya elektrik-manyetik
fren monte edilmis olmasidir. invertér diger cihazlarla etkilesime girdiginde asagidaki ¢coztmleri bakin:

1) Parazit olusturan bilesenlere bir asir gerilim bastirici baglayin;

2) Filtreyi invertdrin giris tarafina baglayin. Ayrintilar icin, alt bolum 7.3.6'ya bakin.

3) Ana tel ve kontrol hatti olarak blendajli bukumlu cift (STP) kablo ¢nerilir ve kablo blendaji iyi topraklanmalidir.

7.3. 4Invertorun diger elektrikli cihazlara neden oldugu parazitlerin ¢ézamleri:

Bu guraltunan iki tara vardir: yayllan parazit ve iletilen parazit. Bu iki tUr parazit, cevresel elektrikli ekipmanin
elektromanyetik veya elektrostatik induksiyon yaparak yanlis calismasina neden olabilir. Farkli parazitler icin asagidaki
¢ozimlere bakin:

1) Sinyali genellikle zayif olan olcum cihazi, alici ve sensor invertore yakin durursa veya invertor ile ayni kabin igine

kurulursa parazitlenme riski vardir. O zaman asagidaki ¢coézamleri dikkate alin:
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Parazit kaynagindan uzak durmaya calisin; Sinyal hattini ve glg hattini paralel olarak duzenlemeyin, ¢zellikle bunlari
bir araya getirmeyin; Sinyal hatti ve glg hatti icin blendajli bukimla cift (STP) kablo onerilir ve kablo blendaji iyi
topraklanmalidir; Ferrit manyetik ¢ekirdedi invertorin ¢ikis tarafina takin (bastrma frekansi 30~ 1000MHz
araligindadir) ve iki veya U¢ bobini ayni yonde sarin. Ciddi enterferansa maruz kalan uygulamalar igin EMC ¢ikis
filtresini kurun.

2) lletilen parazit, parazit cihazlari ve invertér ayni giicti kullandiginda meydana gelebilir. Yukandaki yontemler girigimi
ortadan kaldiramiyorsa, strdci ile gug kaynagi arasina EMC filtresi ekleyin. (Ayrintilar igin alt bolum 7. 3. 6'ya bakin)

3) Ortak topraklamada kacak akimin neden oldugu paraziti onlemek icin cevresel cihazlar bagimsiz olarak

topraklanmalidir.

7.3.5Kacak akim ve ¢cozumleri:

Sartcu kullanilirken iki tr kacak akim vardir: Toprak kagagi akimi ve hatlar arasinda kacak akim.

1) Toprak kacagr akiminin nedenleri ve ¢ozumleri: iletken ile toprak arasinda dagitilimis kapasitans vardir ve dagitilan
kapasitans ne kadar buyukse, kacak akim da o kadar buyuk olur. invertdr ve motor arasindaki mesafenin azaltiimasi,
dagitiimis kapasitansin azaltilmasina yardimci olabilir. Tastyici frekansi ne kadar buyuk olursa, kacak akim da o kadar
buyuk olur. Tasiyici frekansinin dustrtlmesi, dagitilmis kapasitansin azaltiimasina da yardimci olabilir. Ancak tasiyici
frekansini dtsururken dikkat edin, bu motor gurtltisind de artirabilir. Bir reaktor eklemek, kagak akimi ortadan
kaldirmak icin de etkili bir yoldur.

Devre akimi arttikga kagak akim da artar. Dolayisiyla, motor gict buyukse, karsilik gelen kacak akim da buyuk olacaktir.
2) Hatlar arasindaki kacak akimin nedenleri ve cozamleri:

Invertorin ¢ikis kablosu arasinda dagitilmis bir kapasitans vardir. Devrenin akimi daha yuksek harmonik ise,
rezonans ile kacak akim olusabilir. Bu sirada termik réle kullanilirsa hatali calisma meydana gelebilir. Cozam,
taslyici frekansini azaltmak veya cikis reaktorint  eklemektir. Invertdr ile motor arasinda termik role
kullanilmamasi ve asirt akim koruma fonksiyonunun kullaniimasi tavsiye edilir.

7.3.6 Gug girisi tarafina EMC giris filtresi ekleme talimatlari:

AUYARI

+ EMC filtresini kullanirken kesinlikle derecelendirmelere uyun. EMC filtresi, kategori | elektrikli cihazdir ve bu nedenle,
filtrenin metal muhafaza topraklamasi, genis bir alanda kurulum kabininin metal topraklamasi ile iyi temas halinde
olmalidir ve iyi bir iletkenlik strekliligi gerektirir. Aksi takdirde, elektrik carpmasina veya zayif EMC etkisine neden olur.

+ EMC filtresinin topradi ile invertorun PE iletkeni ayni ortak topraga baglanmalidir. Aksi takdirde EMC etkisi ciddi
sekilde etkilenecektir

« EMC filtresi, invertérin gug girisi tarafina mumkun oldugunca yakin monte edilmelidir.

Bolum 8 Bakim ve Sorun Giderme

8.1 Hata kodlari ve ¢ozumleri

invertér, toplam 24 adet ariza bilgisi ve koruma islevi saglar. Ariza olusursa, invertor ariza rolesi devreye girer. Tenik

127




HCFa

— G —

destek icin HCFA Corporation ile iletisime ge¢meden once, oncelikle ariza tipini belirleyebilir, nedenlerini analiz

edebilir ve asagidaki tablolara gore sorun giderme gerceklestirebilirsiniz. Ariza giderilemezse, acente veya HCFA

Corporation ile iletisime gegin.

Bir ariza meydana gelirse, invertér koruma fonksiyonunu uygular ve ariza kodunu operator panelinde 2 ila 5

harf ve rakamla gortntuler (operatdr paneli mevcutsa).

Arizalarin ¢ozimleri asagida gosterilmistir:

Ekran Hata Tard Olasi Nedenler Cozumler
Er001 Topraga kisa devre 1: Motor yalitimi anormal. 1: Motor yalitiminin hasarli veya sénimlu olup
2: Cikis devresi topraklanmis veya kisa devre | olmadigini kontrol edin
yapmis 2: Motor kablolamasini ve toprak empedansini
3: Invertér modult arizal. kontrol edin
4 Topraga kacak akim cok biytk. 3: Acente veya HCFA Corporation ile iletisime gegin
4: Acente veya HCFA Corporation ile iletisime gecin
Er002 Hizlanma sirasinda asiri 1: Hizlanma suresi ¢ok kisa. 1: Hizlanma suresini artirin.
akim 2: Motor parametreleri yanlis. 2: Motor auto tuning'ini gerceklestirin.
3: Voltaj cok dusuk. 3: Girig guictiny kontrol edin.
4: Invertoriin glct ¢ok dusuik. 4: Daha yuksek gug sinifinda bir invertor secin.
5: V/F egrisi uygun degil. 5: Manuel tork artigini veya V/F egrisini ayarlayin.
6: Yuk cok agr. 6: Eklenen yuku kaldirin.
7: Baslangic islemi dénen motorda 7. DC frenlemeyi baslatin
gerceklestirildi.
Er003 Sabit hizda asiri akim 1: Calisma sirasinda ani bir ytk eklendi. 1: Eklenen yuku kaldirn.
2: Voltaj cok dusuk. 2: Girig guctnu kontrol edin.
3: Invertoér modeli cok kucuk guc sinifina sahip. | 3: Daha yiiksek gug sinifinda bir invertor segin.
Er004 Yavaslama 1: YUkUn ataleti cok bayuk 1: Enerji frenini etkinlestir
sirasinda asirt akim 2: Yavaslama suresi ¢cok kisa. 2: Yavasglama suresini artirin
3: Voltaj cok dusuk. 3: Voltaji kontrol edin.
Er005 Hizlanma sirasinda 1: Girig voltaji anormal. 1: Girig gucunu kontrol edin.
asiri gerilim 2: Ani elektrik kesintisi durumunda dénen 2: Durug esnasinda yeniden baglatmaktan kaginin
motorda baslatma islemi gerceklestiriimis.
Er006 Sabit hizda asiri gerilim 1: Girig voltaji anormal. 1: Girig gucunu kontrol edin.
2: Giris voltaji anormal sekilde degisiyor 2: Bir reaktér kurun
3: Yukun ataleti cok buytk 3: Fren Unitesini ve fren direncini takin.
Er007 Yavaglama sirasinda asiri 1: Yavaslama suresi ¢ok kisa. 1: Yavaslama suresini artirin.
gerilim 2: Yukun ataleti cok buytik 2: Frenleme Unitesini ve frenleme direncini artirin.
3: Giris voltaji anormal. 3: Giris gicinu kontrol edin.
Er008 | invertor agin yuklu 1: Hizlanma/yavaslama suresi ¢ok kisa. 1: Hizlanma/yavaglama suresini artirin

2: Baslatma islemi donen motorda
gergeklestirilmis.

2: Durus esnasinda yeniden baglatmaktan kaginin
3: Voltaji kontrol edin
4: Daha yuksek gug sinifinda bir invertdr secin.
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3: Voltaj cok dusuk.

4: Yuk cok buyuk

5: V/F kontrolunde tork
artisi cok bayak

6: Motor parametreleri uygun degil

5: Tork artigini azaltin

6: Motor isim etiketine gére dogru ayari yapin

Er009 Motor asir yiklenmesi 1: Voltaj cok dustk. 1: Voltaji kontrol edin
2: Motor parametreleri uygun degil 2: Motor isim etkiketine gére dogru ayari yapin
3: Yuk cok agir veya motorda kilitli rotor 3: Yuku kontrol edin ve tork artisini ayarlayin
olusuyor.
Er010 Akim algilama hatasi 1: Kontrol kartr konnektoru kot temas 1: Konektora kontrol edin ve yeniden baglayin.
halinde. 2: Acente veya HCFA Corporation ile iletisime gecin
2: Yardimal guc kaynad anzal. 3: Acente veya HCFA Corporation ile iletisime gegin
3- HALL cihazi anzalr. 4: Acente veya HCFA Corporation ile iletisime
4: Yikseltme devresi arizall. gegin
ErOM Gl ¢ikisi faz kaybi 1. U, V, W gikis fazi kaybi 1: Cikis kablolarini kontrol edin
2: Surtcunun ug fazl gikislan dengesiz 2: Motoru ve kablolari kontrol edin
Er012 Donanim agiri akimi 1: Asiri akim 1. Asirt akimi ¢ozan
2: Giris guct anormal. 2: Girig voltajini kontrol edin
3: Motor c¢ikisl anormal. 3: Motoru ve kablolari kontrol edin
4: Invertor modulu anizah. 4: Acente veya HCFA Corporation ile iletisime gecin
Er013 Parametre hatasi 1: Motor ve invertor eslesmiyor 1: Baska bir invertor ile degistirin
2: Motor parametreleri yanlis ayarlanmig 2: Parametreleri motor etiketine gére ayarlayin
3: Auto tuning parametreleri ile standart 3: Motoru yikstz yapin ve tekrar auto tuning yapin
parametreler arasindaki sapma ¢ok buyuk | 4: Motor kablolamasini ve parametre ayarini kontrol
4: Auto tuning zaman asimina ugradi. edin
Er014 Kontaktor arizasi 1: Voltaj cok dusuk 1: Girig voltajini kontrol edin
2: GUg aglldiginda tampon direnci arizali 2: Tampon direncini degistirin ve acenteye veya
3: Kontaktor arizali HCFA Corporation'a danisin
4: Kontrol devresi arizall 3: Kontaktoru dedistirin ve acenteye veya HCFA
Corporation'a danisin
4: Acenteye ve HCFA Corporation'a danigin
Er015 G girisi faz kaybl R, S, T girisinde faz kaybi 1: Gug girisini kontrol edin

2: Kablolari kontrol edin

Er016~Er020

Rezerve

Er021 Yazilim strdmd uyumlu 1. Panelde saklanan ve invertorde 1. Girig gtcini kontrol edin
degil gorunttlenen parametrelerin sayisi farkli 2: RESET
2: Yazilim sturtm numarasi farkli
Er022 Bara dustk voltaj 1: Voltaj cok dusuk. 1: Girig gtictind kontrol edin

2: Ani gug kesintisi

2:RESET
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Er023 Harici ekipman hatasi Harici hata sinyali DI aracilidiyla girilir. Harici ekipman girisini kontrol edin.
Er024 Haberlesme hatas 1. Ana bilgisayar ile invertdr arasindaki baud | 1: Ayni baud hizini ayarlayin
hizi farkl. 2: Uygun haberlesme parametrelerini ayarlayin
2: Invertorin haberlesme parametreleri 3: Haberlesme baglanti noktasi kablolamasini
yanlis ayarlanmis. kontrol edin
3: Haberlesme kablosunun baglantisi kesildi | 4: Ana bilgisayarin calisip calismadigini kontrol edin
4: Ana bilgisayar calisiyor veya calismiyor
Er025 Modul agir isinmasi 1 invertorde anlik agir akim. 1: Agirt akimi ¢ozin
2: Cikis devresi topraklanmig veya kisa 2: Kablolamayi yeniden duzenleyin
devre yapmis. 3: Hava filtresini temizleyin veya fani degistirin
3: Hava filtresi tikali veya fan hasarli. 4: Ortam sicakligini dusaran.
4: Ortam sicakhigr cok ytksek. 5: Kontrol edin ve yeniden baglanin
5: Kontrol panosu baglantisi veya 6: Acenteye ve HCFA Corporation'a danigin
bilesenleri gevsek 7: Acenteye ve HCFA Corporation‘a danisin
6: Yardimcr gli¢ hasarli ve voltaj cok 8: Acenteye ve HCFA Corporation'a danigin
dusuk
7: GUg modulu képrd kolu, icinden
gecmeli
8: Kontrol panosu arizali.
Er026 EEPROM okuma yazma 1: Parametre okuma yazma hatasi olustu. | 1: STOP/RST dugmesine basin veya danisin
hatasi 2: EEPROM cipi hasarli. 2: Acenteye ve HCFA Corporation'a danisin
Er027 Toplam galisma stresine | Toplam calisma siresi ayar degerine Parametre baglatma islevi araciligiyla kaydi silin.
ulagild ulasti
Er028 Toplam agik kalma Toplam acik kalma stresi ayar degerine Parametre baglatma islevi araciligiyla kaydi silin.
stresine ulasild ulasti.
Er029 PID feedback calisma Feedback Ust limite ulasti. Feedback kanyagi cihaz arizalimi kontrol edin.
sirasinda asiri limit
Er030 PID feedback kaybi 1: PID feedback yok 1: PID feedback sinyal hattini kontrol edin
2: PID feedback kaynagi kayboldu 2: PID feedback kaynagini kontrol edin
Er031 Asirt yuk uyarisi 1: YUk ¢cok agrr. 1: YUkU azaltin
2: Asirt yuk uyari esik degeri ve sdresi 2: Uygun esik degerini ve zamani ayarlayin
yanlis ayarlanmis. 3: Motor etkiketine gére dogru ayari yapin
3: Motor parametreleri yanls ayarlanmig 4: Alarm cikisini KAPATMAK icin P13.07
agiklamasina bakin
Er032 Hafif yuk uyarisi 1: Yuk O oluyor 1: YUk baglantisinin kesilip kesiimedigini kontrol

2: Hafif yuk uyari esik degeri ve suresi
yanlis ayarlanmis.
3: Motor parametreleri yanlis ayarlanmig

edin.

2: Uygun esik degerini ve zamani ayarlayin

3: Motor etiketine gére dogru ayari yapin
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Er033~Er098 Rezerve
Er099 Yazilim hatasi Yazilim hatasi HCFA ile iletisime gegin
Er100 Donanim hatasi Donanim hatasi HCFA ile iletisime gegin

8.2 Yaygin hatalar ve ¢coztmleri

8.2.1 Acllista gorunta yok:

Eviricinin giris glicintn nominal gerilimle tutarl olup olmadigini kontrol etmek icin bir multimetre kullanin. Ardindan
dogrultucu koprustndn hasar goértp gormedigini kontrol edin. Hasar varsa, acenteye veya HCFA Corporation'a
danigin.

SARJ LED'inin yanip yanmadigini kontrol edin. Dedilse, ariza genellikle dogrultucu koprisinde veya tampon
direncinde meydana gelir. Yaniyorsa, ariza anahtarlamali gu¢ kaynaginda meydana gelebilir. Ardindan acenteye veya
HCFA Corporation'a danigin.

8. 2.2 Gug kaynagi anahtari guc aglldiginda KAPALI:

Giris gucunun topraga kisa devre olup olmadidini kontrol edin. Ardindan dogrultucu képrustntn hasar gortp
gormedigini kontrol edin. Hasar varsa, acenteye veya HCFA Corporation'a danigin.

8. 2.3 Surucu calistiktan sonra motor dénmdayor:

U, V, W arasindaki t¢ fazli cikislarin dengeli olup olmadigini kontrol edin. Eger dengeliyse motor veya motor
kablolarinda ariza olugsmus olabilir veya mekanik arizalardan dolayi rotor kilitli olabilir. Cikis varsa ancak t¢ faz
dengesizse, surtct karti veya ¢ikis moduld hasar gérmus olabilir, bu durumda acenteye veya HCFA Corporation'a
danigin. Cikis voltaji yoksa, strtct karti veya ¢ikis modult hasar gérmdas olabilir, bu durumda acenteye veya HCFA
Corporation'a danigin.

8. 2. 4Inverter, acilista normal olarak goriintuleniyor ancak gii¢ kaynagi calisma esnasinda KAPALI:

@Cikis modulleri arasinda kisa devre olup olmadigini kontrol edin. EVET ise, acenteye veya HCFA Corporation'a danigin.
@Ana kablolar arasinda kisa devre veya topraklama olup olmadigini kontrol edin.

®Ara sira trip meydana geliyorsa ve motor ile strtict arasindaki mesafe cok uzaksa, bir AC ¢ikis reaktort ekleyin.
@Yukaridaki sorun giderme disinda, sifirlama islemini gerceklestirmek icin STOP/RESET dugmesine basin ve ardindan
invertoru yeniden baglatin.

®Yukaridaki sorun giderme disinda, strtclye giden gug kaynaginin tim fazlarini kapatin. Tum LED'ler KAPALI
duruma geldikten sonra, gcu tekrar agin ve invertdrd yeniden baglatin.

®Yukaridaki ydntem sorunu ¢ozemezse, hata kodunu, strticinin teknik &dzelliklerini ve seri numarasini

kaydedin ve ardindan HCFA Corporation teknisyenlerine danisgin.

Bolum 9 Haberlesme protokolt

E serisi sUrlct RS485 haberlesme arabirimini ve Modbus RTU haberlesme protokolunu destekler.Boylelikle kullanici,
komut ve fonksiyonlari ¢alistirma, calisma durumunu okuma, invertorin hata bilgilerini alma gibi merkezi kontrolleri

bir PC veya PLC kullanarak yapabilir.
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9.1 Protokol

Bu Modbus protokolt, ana yoklama (veya yayin) formati ve ana kodlama ydntemi (eylem, iletim verileri ve hata
kontrolu icin fonksiyon kodu) dahil olmak Uzere seri iletisim sirasinda iletilen mesajlarin icerigini ve formatini tanimlar.
Slave, eylem onayi, veri donuslt ve hata kontrolt dahil olmak Uzere yanit olarak ayni yapiyr kullanir. Slave bir mesaj
aldiginda bir hata meydana gelirse ya da slave, master tarafindan istenen eylemi tamamlayamazsa, slave, mastera

yanit olarak bir hata mesaji verir.

9.2 Bagvuru

E-serisi invertor, RS485 veri yolu ile "tek master ¢oklu slave" bir PC/PLC kontrol agina baghdir.

9.3 Bus yapis

1) Araylz modu: RS-485 araylzu

2) lletim modu

Eszamansiz seri ve vyari ¢ift yonlu iletim modu kullanilir. Eszamansiz seri iletisim sirasinda, veriler mesaj bigciminde
cerceve cerceve gonderilir. Ayni anda ya master ya da slave veri iletir ve digeri sadece veri alabilir.

3)Topolojik yapi

Sistem tek bir master ve birden fazla slave'den olusur. Slave'lerin adres araligi 1 ila 247'dir ve 0, yayin adresidir.

Modbus seri iletisiminin temeli olan bir slave adresi agda benzersiz olmalidir.

9.4 Protokol aciklmasi

invertor tarafindan kullanilan iletisim protokold, invertdriin master'dan gelen "sorgu/komut'a yanit vermek icin veri
saglamasina veya master'dan gelen "sorgu/komut"a gore eylemi ydritmesine izin veren Modbus master-slave iletisim
protokoludur.

Master, bir PC, endUstriyel bir cihaz veya bir PLC olabilir. Slave, ayni iletisim protokolune sahip E-serisi invertor veya
kontrol cihazi olabilir. Master, tek bir slave ile iletisim kurabilir veya tim slave'lere yayin mesajlari génderebilir. Master
tek bir slave ile iletisim kurdugunda, slave'in master'dan "sorgu/komut"a bir mesaj (yanit) dondurmesi gerekir. Master

tarafindan gonderilen bir yayin mesaji icin, slave'lerin bir yanit dondurmesine gerek yoktur.

9.5 Cergeve format

E-serisi invertor, Modbus-RTU modunu destekler.

Modbus-RTU modunda, her baytin formati asadida gosterilmistir:

Kodlama sistemi: 8 bitlik ikili, her 8 bitlik cerceve icin, iki onaltilik karakter dahil. Onaltilik 0~9 ve A~F'dir. Veri format:
baslangi¢ biti, 8 veri biti, parity biti ve stop bitidir. Veri formati icin aciklama asagida gosterilmistir: RTU modunda, yeni

cerceve her zaman 3,5 bayt iletim bosta kalma stresinden daha biyuk olan cerceve basligiyla baglar. lletim hizinin baud hizi
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ile hesaplandigi agda 3,5 bayt iletim suresi kolayca kavranabilir. Daha sonra veri alani sirayla iletilir: slave adresi,
komut kodu, veri ve onaltilik bicimde ifade edilen CRC parity. A§ cihazi her zaman iletisim veri yolunun durumunu
izler. Tk adres bilgisini alirken, ag cihazi bayti kontrol edecektir. Son bayt iletildikten sonra, bu ¢ercevenin sonunu
isaret eden benzer bir 3,5 baytlik iletim bosta kalma suresi meydana gelir. Ardindan, baska bir yeni cerceve iletmeye

baslar.

RTU Veri cergevesi
i q—— MODBUS mesaji B
Baslangig, en az 3,5- Siavesdvasl Fonksiyon Data Parity Bitig, enaz 3,5 )
baytlik zaman araligi kodu baytlik zaman araligi

Bir cerceve, surekli bir veri akisinda iletilmelidir. Tum cerceve iletiminin bitiminden nce 3,5 bayt veya daha fazla bir
aralik stresi varsa, alici cihaz eksik mesaji siler ve bir sonraki bayti yanlislikla yeni cercevenin adres alani olarak kabul
eder. Benzer sekilde, yeni cerceve ile eski cerceve arasindaki aralik suresi 3,5 bayttan az ise, alici cihaz bunu eski
cercevenin devami olarak kabul eder. Cerceve karisikligi nedeniyle, CRC dogrulama degeri dogru olmaz, bu da iletisim

hatasina yol acar. RTU yapisi:

Cerceve bashigi START T1-T2-T3-T4 (3. 5-bayt iletim suresi)

Slave adresi ADDR Haberlesme adresi : 0 to 247(decimal), 0: Yayin adresi

Komut kodu CMD 03H:Slave parametrelerini oku 06H: Slave parametrelerini yaz

DATA (N-1) ..DATA (0) 2*N baytlik veriler. Bu, iletisim ve veri alisverisinin ana parcasidir.

CRC CHK dustk baytlar Algilama degeridir (CRC dogrulama dederi)(16 bit)

CRC CHK yuksek baytlar

Son T1-T2-T3-T4 (3. 5-byte transmission time)

Son Lo

9.6 Komut kodu ve iletisim verileri

9. 6. 1Komut kodu: 03H (0000 0011) , N sayida word okuyabilir (arka arkaya 10 word kadar okunabilir).
Ornek: 0TH invertorin slave adresi iin, bellek baslangic adresi 0008'dir (maks. ¢ikis frekans adresi) ve ardigik bir word
okuyabilir. Cerceve agiklamasi asagida gosterilmistir:

RTU master komutu:

START T1-T2-T3-T4
ADDR 01H
CMD 03H

Baslangic adresi yuksek bitleri (Parametre No.)

00H (Grup P0O0)

Baslangic adresi dusuk bitleri (Parametre No.)

08H (Grup POO No. 08: P00.08)

Parametre yuksek bit sayisi 00H
Parametre dusUk bit sayisi 01H
CRC CHK dusuk bitleri 05H
CRC CHK yuksek bitleri C8H
END T1-T2-13-T4
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RTU slave cevabi:

START T1-T2-13-T4
ADDR 0

CMD 03H

Bayt sayisi 02H

Data adresi 0007H yuksek bitler 13H

Data adresi 0007H dusuk bitler 88H

CRC CHK dusuk bitler B5H

CRC CHK yuksek bitler 12H

END T1-T2-13-T4
9.6.2 Komut kodu: 06H (0000 0110) , bir word yazar.

Ornek:

5000 (1388H) degerini 000CH'ye (Dijital set frekansi) 0TH slave adresli strtict yazin. Cerceve agiklamasi asagida gosterilmistir:

RTU master komutu:

START T1-T2-13-T4
ADDR oM
CMD 06H
Data yazilacak adress yuksek bitler 00H
Data yazilacak adress dustk bitler 0CH
Parametre yuksek bitler 13H
Parametre dusuk bitler 88H
CRC CHK dusuk bitler 44H
CRC CHK yuksek bitler 9FH
END T1-T2-13-T4

RTU slave cevabr:

START T1-T2-13-T4
ADDR 0
CMD 06H
Data yazilacak adress yuksek bitler 00H
Data yazilacak adress dustk bitler 0CH
Parametre yuksek bitler 13H
Parametre dusuk bitler 88H
CRC CHK dustik bitler 44H
CRC CHK yuksek bitler 9FH
END T1-T2-13-T4

9. 6. 3 Komut kodu: 10H (00010000) , ¢coklu word yaz.
Ornek:

5000 (1388H) degerini 0TH slave adresli invertéran 9000H (haberlesme frekans ayari) adresine yaz. Cerceve agiklamasi
asagida gosterilmistir:
RTU master komutu:
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START TI-T2-T3-T4
ADDR 0

CMD 10H

Data yazilacak adress yuksek bitler 90H

Data yazilacak adress dustk bitler 00H
Parametre yuksek bitlerinin sayisi 00
Parametre dusuk bitlerinin sayisi 01

Datanin bayt sayisl 02
Parametre yuksek bitler 13H
Parametre alt bitler 88H

CRC CHK dusuk bitler 3BH

CRC CHK yuksek bitler OFH

END T1-T2-13-T4
RTU slave cevabr:

START T1-T2-T3-T4
ADDR oM

CMD 10H

Data yazilacak adress yuksek bitler 90H

Data yazilacak adress alt bitler 00H

Datanin yuksek bit sayisi 00H
Datanin dusuk bit sayisi 01H

CRC CHK dusuk bitler 2CH

CRC CHK yuksek bitler C9H

END T1-T2-13-T4

9.6.4 Haberlesme cergevesi hata kontrold

Hata cercevesi kontrolt temel olarak parity kontrolinden (tek/cift kontrolu) ve ttum verilerin CRC kontrolinden olusur.

9. 6. 4.1 Parity kontrolt

Kullanici, gergek ihtiyaglara gore farkli parity kontrold secebilir veya her baytin parity biti ayarini etkileyecek olan no

parity secenedini segebilir.

Even parity kontrolu: iletilen verilerdeki "1" sayisinin tek mi yoksa ¢ift mi oldugunu belirtmek icin veri iletimine bir even
parity biti eklenir. Even oldugunda, verilerin ciftligini korumak igin parity biti “0” veya “1" olarak ayarlanir.
Odd parity kontrolu: lletilen verilerdeki "1" sayisinin tek mi yoksa ¢ift mi oldugunu belirtmek icin veri iletimine bir odd
parity biti eklenir. Odd oldugunda, verilerin ¢iftligini korumak icin parity biti “0” veya “1” olarak ayarlanir.
Ormegin; Verilerde bes "1" iceren " 11001110" datasini iletirken. Even parity kullaniliyorsa, even parity '1'dir. Odd
parity kullaniliyorsa, odd parity “0” dir. Veri iletirken, eslik biti hesaplanir ve cercevenin eslik biti konumuna

yerlestirilir. Alict ekipmanin da parity'e ihtiyaci vardir. Alinan verinin parity’si dnceden ayarlanan parity'den farkliysa,

iletisim hatasi olusur.
9.6. 4. 2 CRC kontrolu:

135




HCFa

— G —

Modbus-RTU modunda, bir mesaj CRC tabanli bir hata kontrol alani icerir. CRC alani tim mesajin icerigini kontrol
eder. CRC alani, 16 bitlik bir ikili deger iceren iki bayttir. CRC alani, goénderen cihaz tarafindan hesaplanir ve
ardindan mesaja eklenir. Alici cihaz, mesaji aldiktan sonra bir CRC dederini yeniden hesaplar ve hesaplanan
degeri alinan CRC alanindaki CRC degeri ile karsilastinir. iki CRC degeri farkli ise iletimde bir hata var demektir.
CRC ilk once OxFFFF'de saklanir. Ardindan, mesajdaki ardisik 6 bitlik bayti veya daha fazlasini ve kayittaki degeri
islemek igin bir prosedur cagrilir. CRC icin her karakterdeki yalnizca sekiz bit kullanilir. Baglatma biti, durdurma biti ve
parity biti CRC icin gegerli degildir.

CRC'nin olusturulmasi sirasinda, her sekiz bitlik karakter, kayittaki icerikle birlikte 6zel OR (XOR) i¢indedir. Daha sonra
sonug, en 6nemli bit (MSB) konumuna bir sifir doldurularak en az anlamli bit (LSB) yoninde kaydirilir. LSB ¢ikarilir ve
incelenir. LSB 1ise, kayit daha sonra 6nceden ayarlanmig bir degerle XOR gerceklestirir.

LSB 0 ise XOR yapilmaz. Bu islem sekiz vardiya tamamlanana kadar tekrarlanir. Son (sekizinci) vardiyadan sonra,
sonraki sekiz bitlik bayt, registerin gecerli degeriyle XOR'dadir ve islem, yukarida aciklandigi gibi sekiz vardiya daha
tekrar eder. Mesajin tum baytlari uygulandiktan sonra kaydin son degeri CRC degeridir.

CRC'nin hesaplama yontemi, uluslararasi standardin CRC kontrol kuralini benimser. Kullanicilar CRC algoritmasini
duzenlerken, ilgili standardin CRC algoritmasina bagvurabilir ve gereksinimleri karsilayan CRC hesaplama programini
yazabilir.

CRC basit islevi asagidaki gibidir (C dili ile programlama):

unsigned int crc_cal_value(unsigned char *data_value , unsigned char data_length)
{

Intl;

unsigned int crc_value=0xffff;

while(data_length--)

(
cre_valuer =*data_value++;
for(i=0;i<8;i++)
{
if(cre_value&0x0001)
crc_value=(crc_value>>1)*0xa001;
else
crc_value=crc_value>>1;
)
)
return(crc_value);

)

Ladder mantiginda cerceve icerigine gore CRC degeri hesaplanir ve arama tablosu ydntemi basit ve hizlidir ancak
program genis bir ROM alani kaplar. Program alani istekleriniz oldugunda lttfen dikkatli kullanin.

9. 6. 5 Haberlesme parametresi adreslerinin tanimi

Haberlesme parametresi adresleri stricunin galismasini kontrol etmek, durum bilgilerini almak ve ilgili fonksiyon
parametrelerini ayarlamak icin kullanilir.

1) Haberlesme parametre adresleri gésterim kurali

Fonksiyon kod numarasi, parametre adresini ifade etmek igin kullanilir ve onaltiliya donusttrilmesi gerekir. Ornegin,
PO5.11"in iletisim adresi 050BH olarak ifade edilir; P13.22'nin iletisim adresi 0D16H olarak ifade edilir. Notlar: Grup
P024, okunamayan veya degistirilemeyen fabrika parametresidir; Invertor calisirken bazi parametreler degistirilemez.
invertorin durumundan badimsiz olarak bazi parametreler degistirilemez. Ayrica, parametreleri degistirirken ayar

aralidi, birim ve aciklamalarina dikkat edin.
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EEPROM'a sik depolama yapmak hizmet omrunt kisaltir. Bu nedenle, haberlesme modunda kullanicilar, ayari

depolamak yerine RAM'deki belirli parametrelerin degerlerini degistirebilir. Bu islevi gerceklestirmek icin islev kodu

adresinin karsilik gelen yuksek sirasina 40H (Onaltilik 64'ttr) ekleyin. Ornegin, P12.02 fonksiyon kodunun EEPROM'da

saklanmasi gerekiyorsa, adres 4C02H olarak ifade edilir. Okunurken gecersiz bir adrestir. Eder sadece degeri

degistirecekseniz ve EEPROM'da saklamayacaksaniz, adres 0CO2H olarak ifade edilir.

1) Islev kodu erisim isleminin aciklamasi:

Fonksiyon kodu

Parametre adresi

Notlar

P00 Basit parametre grubu

0000H (EEPROM'a yazilamamis)

4000H (EEPROM‘a yazilmig)

P01 Start/stop kontrol parametre
grubu

0100H (EEPROM'a yazilamamig)

4100H (EEPROM'a yazilmis)

P02 motor 1 parametre grubu

0200H (EEPROM'a yazilamamis)

4200H (EEPROM’a yazilmig)

P03 motor 1vektor kontrol

0300H (EEPROM'a yazilamamis)

4300H (EEPROM'a yazilmis)

P04 motor 1V/F kontrol

0400H (EEPROM'a yazilamamis)

4400H (EEPROM'a yazilmig)

P05 giris terminali

0500H (EEPROM'a yazilamamis)

4500H (EEPROM'a yazilmis)

P06 ¢ikig terminali

0600H (EEPROM'a yazilamamis)

4600H (EEPROM'a yazilmis)

PO8 PID proses kontrolt

0800H (EEPROM'a yazilamamis)

4800H (EEPROM'a yazilmis)

P09 6zel fonkisyon

0900H (EEPROM'a yazilamamis)

4900H (EEPROM'a yazilmis)

P10 operator paneli ve
gorinttleme parametreleri

0AOOH (EEPROM'a yazilamamis)

4A00H (EEPROM'a yazilmis)

P11 coklu referans parametreleri

OBOOH (EEPROM'a yazilamamis)

4BOOH (EEPROM'a yazilmis)

P12 basit PLC fonksiyonu

0COOH (EEPROM'a yazilamamis)

4CO0H (EEPROM'a yazilmis)

P13 ariza ve koruma fonksiyonu

ODOOH (EEPROM'a yazilamamig)

4D00H (EEPROM'a yazilmis)

P14 haberlesme parametreleri

OEOOH (EEPROM'a yazilamamig)

4EOO0H (EEPROM'a yazilmis)

P20 motor 2 parametreleri

1400H (EEPROM'a yazilamamis)

5400H (EEPROM'a yazimig)

P21 motor 2 vektor kontrol

1500H (EEPROM'a yazilamamis)

5500H (EEPROM'a yazilmis)

P22 motor 2 V/F kontrol

1600H (EEPROM'a yazilamamig)

5600H (EEPROM'a yazilmis)

1. Yazarken ayar araligina ve invertor
calisirken parametrelerin - degistirilip
degistirilemeyecegine  dikkat edin.
Bazi parametreler salt okunuru
destekler.  Rezerve  parametreler
okunamaz veya icine yazilamaz..

2. On eki O x 40 olan vyuksek
dereceli baytlar icin, EEPROM ve
RAM'de salt yazmayi destekler.

2) Durum izleme parametrelerinin agiklamast:
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Fonksiyon kodu

Parametre adresi

Notlar

P26 durum izleme parametreleri 1AO00H

Salt okunur destekler.

E-serisi invertor yalnizca 12 adede kadar ardisik adres parametresini okuyabilir. Haberlesmede okurken, baslangic

adresini ve baslangi¢ adresinden baslayan word sayisini kolayca belirleyebilirsiniz. Invertor calisirken ¢ikis gerilimi, ¢ikis

akimi ve ¢ikis gtict okunurken, haberlesme parametrelerinin baslangi¢ adresi 1803H'ye ve word sayisi 0003H'ye yazilir.

Ve invertor tarafindan dondurulen calisma verileri, cikis voltaji, ¢ikis akimi ve ¢ikis gtctdar.

P26 durum izleme parametreleri icin haberlesme adresleri ve agiklamalari asagida gosterilmistir:

Haberlesme adresi Parametre No. Parametre aciklamasi Birim
1TAOOH P26.00 Frekans ayari 0.01Hz
1TA0TH P26.01 Calisma frekansi 0.01Hz
1A02H P26.02 Bara voltaji 0.1V
1A03H p26.03 Cikis voltaji 0.1V
1A04H P26.04 Cikis akimi 0.1A
1TAO5H P26.05 Cikis guct 0.1%
1TAO6H P26.06 Cikis torku 0.1%
1TAO7H p26.07 Tork ayari 0.1%
1TAO8H P26.08 PID ayari 0.1%
1TAO09H P26.09 PID feedback 0.1%
TAOAH P26.10 Cikis hizi TRPM
1AOBH P26.11 DI giris durumu

TAOCH P26.12 DO ¢ikis durumu

1TAODH P26.13 Al giris 0.01V
1TAOEH P26.14 Al2 girig 0.01V
1AOFH P26.15 Al3 giris 0.01v
1AT0H P26.16 AOT cikis 0.01V
TATH P26.17 AO2 ¢ikis 0.01V
1AT2H P26.18 Rezerve

1A13H P26.19 PULSE-IN giris pulse frekansi 0.01kHz
1A14H P26.20 PULSE-OUT ¢ikis pulse frekansi 0.01kHz
1A15H P26.21 Sayma degeri 1
1AT6H P26.22 Rezerve

1TAT7H P26.23 Feedback uzunlugu 1
1A18H p26.24 YUk hizi gostergesi TRPM
1TAT9H P26.25 PLC durumu I
1TATAH P26.26 Frekans kaynagi A 0.01Hz
1TATBH P26.27 Frekans kaynagi B 0.01Hz
1TA1CH P26.28 Cikis senkron frekansi

1ATDH P26.29 Dogrusal hiz 1
1TATEH P26.30 Mevcut calisma suresi ™in
TATFH P26.31 Mevcut acik kalma suresi ™in
1A20H P26.32 Toplam calisma suresi 1h
1A21H P26.33 Toplam acik kalma suresi 1h
1A22H P26.34 Urtin kodu 1
1A23H P26.35 SUrdcdndn yazilim versiyon numarasi I
1A24H P26.36 invertdrin anma gucl 0.1Kw
1A25H p26.37 invertorin anma gerilimi 1\
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1A26H P26.38 Invertdrin anma akimi 0.1A
1A27H P26.39 Moddl sicakhgi 1 0.1°C
1A28H P26.40 Modul sicakhgi 2 0.1°C
1A29H P26.41 Operatdr panelinin yazilim versiyon no'su. |1

3) Galisma kontroltindn, strticindn durumunun ve hatasinin agiklamasi:

Adres Fonksiyon agiklamasi Data aciklamasi R/W

0001H: lleri run
0002H: Geri run
0003H: lleri jog
Haberlesme kontrolt 0004H: Gerijog
6000H 0005H: Serbest dur R/W
0006H: Yavaslayarak dur
0007H: Hata reset
0001H: ilerirun

0002H: Geri run

0003H: lleri jog

0004H: Gerijog

6001H invertoran durumu 0005H: Hazirda bekle R
0006H: Ariza
6002H Aktif hata kodu Hata yoksa 0 dondurdr, hata varsa aktif hatanin hata R
kodunu déndarur.
6003H Hata 1ila 10 wordlik mevcut hatay okuyun R
Hata yok 1ila 10 wordltk son hatayi okuyun R
6004H Hata 1ila 10 wordlUk son hatay okuyun R
Hata yok 1ila 10 wordltk son iki hatayr okuyun R
6005H Hata 1ila 10 wordlUk son iki hatayi okuyun R
Hata yok 1ila 10 wordltk son Ug hatayr okuyun R
6006H Hata 1ila 10 wordltk son Ug hatayr okuyun R
Hata yok 1 ila 10 wordlUk son dort hatayr okuyun R

inverter 6003H~6006H'nin ariza adresi P13.30 (0~3) ayariyla aynidir. Her bir adreste okunan word sayisinin hata bilgisi P13
Grubundaki hataya karsilik gelmektedir. Ayrintlar icin asadidaki tabloya bakin. Ariza kodu, calisma frekansi, ¢ikis akimi ve

arizadaki bara gerilimi okunurken 6003H'ye haberlesmenin baslangi¢ adresi ve 0004H'ye word sayisi yazilir.

Fonksiyon kodu Parametre adresi Notlar

1% word P13.31 Hata kodu

2% word P13.32 Ariza esnasinda ¢alisma frekansi

3* word P13.33 Ariza esnasinda akim

4" word P13.34 Ariza esnasinda bara voltaji

5% word P13.35 Ariza esnasinda ¢ikis voltaji

6 word P13.36 Ariza esnasinda giris terminali durumu

7+ word P13.37 Ariza esnasinda ¢ikis terminali durumu

8" word P13.38 Modul isis|

9" word P13.39 Ariza esnasinda toplam calisma suresi (saat)

10* word P13.40 Ariza esnasinda toplam calisma stresi (saniye)

4) Haberlesme ayar islemi:

Adres Fonksiyon aciklamasi Data aciklamasi R/W
9000H Frekans ayar 0~ Maks. cikis frekansi R/W
900TH Frekans Ust limiti 0~ Maks. ¢ikis frekansi R/W
9002H Motor 1 hiz kontrol tork limiti 0.0%~200.0% R/W
9003H Motor 1 tork kontrol torku 0.0%~200.0% R/W
9004H Motor 1V/F sepration voltaji 0.0%~100.0% R/W
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9005H PID komut kaynagi 0.0%~100.0% R/W
9006H PID feedback kaynadi 0.0%~100.0% R/W
9007H Coklu referans 0 komutu 0.0%~100.0% R/W
9008H Motor 2 hiz kontrol tork limiti 0.0%~200.0% R/W
9009H Motor 2 tork kontorl torku 0.0%~200.0% R/W
900AH Motor 2 V/F sepration voltajl 0.0%~100.0% R/W
Haberlesme ayari DO1, HDO1, bit0-DO1 dijital ¢ikis
900BH T1 terminal ¢ikigi bit1-HDO1 dijital cikis R/W
bit2-T1 dijital ¢ikis
900CH Haberlesme AOT ¢ikis ayari 0.0%~100.0% R/W
900DH Haberlesme AO2 ¢ikis ayar 0.0%~100.0% R/W
900EH Yuksek hizli pulse (HDO1) cikisi 0.0%~100.0% R/W

5) Sistem kilidi ve sifre kontrola aciklamasi:

Adres Fonksiyon agiklamasi Data agiklamasi R/

W

AOOOH Sifre kontrolt Dogru sifreyi girin W
Sistemi kilitlemek icin 0x01 girin. Sistem kilitlendiginde, P00-P22)

AOOTH Sistem kilidi grubunun temel parametresinin okunmasina ve yazimasina izin| W

verilmez, ancak diger adres parametrelerine ve durum izleme
parametrelerine hala erisilebilir. Ancak oncal, kullanici sifresini

Onceden ayarlayiniz.(Ayarlamadan sistemi kilitleyemezsiniz.)

6) Haberlesme hatasi:

Adres Fonksiyon aciklamasi Data agiklamasi

83H Veri okunurken hata olusuyor 1: Yanlis sifre. Kilidi agarken yanlis sifre girildi.
2: Okuma-yazma komutu hatasi. Komut kodu 03H veya 06H degil.
3: CRC kontrol hatasi. Dogrulama degerini kontrol edin.

ser Veri okunurken hata oluguyor 4: Gegersiz adres. Adres ve islev kodu, belirtilen aralikta degil veya
ayni degil.

90H Veri okunurken hata olusuyor 5: Gegersiz parametre. Parametre belirtilen aralikta degil.

6: Okuma-yazma veri uzunlugu belirtilen aralikta degil.

7: Gegersiz parametre degisikligi. invertor calisirken parametreleri
degistirip degistirmediginizi veya parametrelerin salt okunur olup
olmadigini kontrol edin.

8: Sistem kilidi. Sistem kilitlendikten sonra yalnizca AOOOH

calistirlabilir.

9: Parametreler sifirlandiginda, parametreleri degistirmekten kaginmak igin
parametrelerin saklayin.

invertor caligirken bazi parametreler degistirilemez. Rezerve parametreler okunamaz veya icine yazilamaz. iletisim bir

hata dondurdtuginde, belirli bir hata donduralen veriler tarafindan belirlenebilir.

Ornek: Surtict galigirken motor ¢alisma modunu  (P00.00) vektor kontroltne degistirin.

RTU master komutu:

START T1-T2-T3-T4
ADDR 0
CMD 06H
Data yazilacak adress yuksek bitler| 00H
Data yazilacak adress dusuk bitler |  00H
Parametre yuksek bitler 00H
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Parametre dustk bitler O1H
CRC CHK dusuk bitler 48H
CRC CHK yuksek bitler 0AH
END T1-T2-T3-T4
RTU slave cevab:
START T1-T2-T3-T4
ADDR 01H
CMD 86H
Parametre yuksek bitler 00H
Parametre dustk bitler 07H
CRC CHK dusuk bitler ATH
CRC CHK yuksek bitler F3H
END T1-T2-T3-T4

RTU slave yanit verilerinden, ana bilgisayardan slave'e veri yazarken iletisim hatasinin olustugunu gorebiliriz ve hata,
invertor calisirken parametrenin degistirilememesidir.

Versiyon bilgisi

Tarih Versiyon Degisim
Temmuz, 2017 V1.0 Ik baski
Aralik, 2017 V2.0 Bazi bilgiler eklendi ve degistirildi
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