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ISISO 6000E, ISISO 6000M serisi inverterleri kullandiginiz i¢in tesekkiir ederiz.

Bu inverter serilerinde diisiik hizda yliksek tork ¢ikisi ve ultra sessiz bir sekilde kararl
calismasini saglamak amaciyla en gelismis akim vektor kontrolii teknolojisi
benimsenmistir. Bu motor siiriiciileri 36 adet koruma ve alarm fonksiyonu, on-line
izleme ve ayarlama fonksiyonu, RS485 haberlesme ara ylizii ile kullanicilarin ¢esitli
ihtiyaglarini karsilamak iizere karakterize edilmis kontrol modlarina sahiptir.

Bu inverterler kagit yapimy, tekstil, gida, ¢cimento, gida, baski, boyama, plastik
makineleri ve diger sanayi uygulamalari dahil olmak iizere en iyi motor siiriis
uygulamalari i¢gin kullanilabilir. Hiz kontrolii olarak ¢alistiginda ¢esitli yiiklere uyum
saglayabilen, istikrarli ¢alisan, yiiksek hassasiyete ve giivenirlige sahiptir. Ayni
zamanda gii¢ faktorii ve verimliligi arttirarak giig-verimli bir uygulama olarak
kullanilabilir.

Eger uygulama ile ilgili cozemediginiz bazi sorunlar ile karsilasirsaniz en yakin bayiler
ile ya da dogrudan bizimle irtibata geginiz.

Bu iirlintin en uyun sekilde kullanimini ve kullanici giivenligini saglamak i¢in liitfen
uygulama oncesinde cihazin kullanim kilavuzunu okuyunuz ve ileride bagvurmak i¢in
uygun bir yerde muhafaza ediniz.

Bu kilavuzda yer alan bilgiler 6nceden haber verilmeksizin degistirilebilir.

Inverteri montaj, devreye alma ve kullanmadan énce, hem kullanic1 emniyeti igin,
hemde ekipmanlarin kullanim dmriinii uzatmak i¢in kilavuzda yer alan uyar1 ve
giivenlik kurallarini dikkatlice okumalisiniz. Uygulama esnasinda yiikiin durumuna ve
giivenligine dair tiim verilere dikkat ediniz.
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Tehlike!

Bu ekipman tehlikeli gerilim igerir. Bu da hayati risklere ve insan
saglig1 i¢in olumsuz sonuglara neden olabilir. Baglantilar1 sadece
uzman teknik personel yapmalidir.

Liitfen kablolama ve kontrol 6ncesinde enerjiyi kesiniz. Enerjiyi
kestikten sonra baski devre kart1 ve inverter icerisindeki
donanimlara miidahale etmeden dnce kart iizerindeki biitiin led
1siklarm sondiigiinden ve parameter ekrani lizerindeki yazilarmn
silindiginden emin olunuz. Isiklar sondiikten sonar 5 dakika
bekleyin ve 6l¢ii aletiniz ile kontrol ederek enerjinin tamamen
kesildiginden emin olunuz. Aksi takdirde ciddi elektrik
carpmalarina neden olabilir.

AC gii¢ kaynagini kesinlikle motorun baglanacag: U, V, W
terminallerine baglamayiniz. Inverter topraklamasi diinyada
gecerli IEC sinifina uygun sekilde topraklanarak yapilmalidir.

Uyari!

Inverter iizerinde, i¢ kablolama ve devre kart: gibi ekipmanlarda
yetkisi olmayan kimseler tarfindan yapilacak degisikliklerden
dolay1 meydana gelecek yangin, elektrik carpmasi ve
yaralanmalardan dolay1 firmamiz sorumlu tutulamaz.

Viicut iizerinde olugabilecek ciddi statik elektrik hasarlarini
onlemek i¢in alan etkili transistor ve diger hassas elementlere
(PCB, IGBT modiil vb.) kesinlikle dokunmayiniz.

Dikkat!

Gerektiginde okumak iizere agik tiim isaretleri ve etiketleri temiz
tutun, kayip ya da yipranmis isaretleri hemen degistirin.

Kullanicilarin kolayca ulagabilmesi i¢in inverter kullanim
kilavuzunu cihaza yakin bir yerde muhafaza edin.

Her hakki sakhdir.

Bu belgedeki icerikler 6nceden haber verilmeksizin degistirilebilir.

Eger iiriinlerimizin kullanimu ile ilgili herhangi bir soru veya sorununuz varsa
bayilerimizle veya bizimle irtibata geciniz.

Uriinlerimizi gelistirmek iizere énerilerinizi bekliyoruz.
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Boliim 1 Teslimat Bilgileri

1.1 Ambalajdan Cikarma

Biitiin inverterler teslimat ncesi gerekli testlerden gegmektedir. Uriin aildiktan sonra
dikkatsiz tagima sonucu olusabilecek hasarlar1 kontrol ediniz. Eger bir sorunla
karsilagirsaniz satici firma ile irtibata geginiz.

1.2 Etiket Bilgilerinin Tanimlanmasi

Uriiniin adlandirma kodlar1 asagida belirtildigi gibidir:

[SISO6000E — 3 7R5 G B

-

Seri Kodu Nominal Voltaj Motor Giicii Uygun Yiik ilave Ozellik
ISISO 6000E S2: 1-faz 220V R75: 0.75KW G: Genel Kullanim B: Frenli
ISISO 6700M 3: 3-faz 380V TR5: T7.5KW Bos: Frensiz

075:  75KW

Sekil 1-1 Model kodlandirma

ISISO6000E ve ISISO6000M serisi inverterlerin alt seviye modiillerinde ii¢

kontrol modu yani V/F, sensorsiiz vektor kontrolii(SVC) ve V/F ayirma modu
ihtiva eder.

Not: ISISO6000M-S2R4GB ve ISISO6000M-S2R75GB modellerinde sensorsiiz
vektor kontrol modu yoktur.
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1.3 inverter Etiketi

Inverterin model ve nominal degerlerinin yazili oldugu etiket cihazin sag alt
tarafindadir. Ornek olarak 6000E modeli asagidaki gibidir. (ISISO6000M benzerdir):

MODEL: 15150 6000E-3022G inverter modeli
POWER: 22kW Motor giicii
INPUT: IQAC 380-440V  46.5A 50/60Hz Girig voltaji, akimi, frekansi
OUTPUT: 3GAC 0-440V  45A  0-400Hz Cikig voltaji, akim, frekans
SERAL ||| INIIMATININWENG | Barked numaras:

' 0A16376038094 b b Ry ]
DIC: 1321 V100 Uretim verileri ve versiyonu

Sekil 1-2 Inverterin Etiketi
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Boliim 2 Montaj ve Kablolama

2.1 Montaj Yeri Gereksinimleri ve Montaj

Dikkat

-Inverteri kapagindan tasitmaymn. Kapak inverteri tastyamaz ve diismesine
neden olabilir.

-Liitfen inverteri saglam bir sekilde montaj ederek ¢alistirin.
- Cihazin montajini su sizintisinin olabilecegi yerlere yapmayin.

-Vida, pul ve diger yardimci metallerin invertere girmesine izin vermeyin.
Aksi takdirde kisa devre olusabilecek arizlara hatta yanginlara yol acabilir.

‘Eger inverter iizerindeki parcalar tam degilse, olusabilecek problemlerden
dolay1 inverteri calistirmayin.

-Cihaz1 dogrudan giines 15181 altina gelecek sekilde monte etmeyin. Aksi
takdirde cihaza zarar verebilir.

‘PB, + ve — terminallerini kisa devre etmeyin, bu cihazin bozulmasina yol
acabilir.

-Kablo papugclari ana terminale sikica bagh olmahdir.

‘TA, TB, TC disindaki kontrol terminallerine sebeke gerilimi (AC 220 volt
ve iistii) gerilimler uygulamayin.

Liitfen uygun ¢alistirma ve cihaz kullanimi i¢in asagidaki talimatlara uyunuz.
2.1.1 Montaj Yeri

Montaj yerinin asagidaki 6zelliklere uygun olmasi gerekmektedir:

Iyi bir kapal ortam havalandirmasi

Ortam sicakligi: -10 °C ~ 40 °C arasi olmalidir. Eger ortam sicakligi 40 °C’den
fazla olursa inverterin saglikli ¢alisabilmesi i¢in cebri sogutma yapilmalidir.
Nem %95’in altinda olmal1 ve havada yogusma olmamalidir.

Inverteri tahta ve diger yanici maddeler iizerine monte etmeyiniz.

Direkt giines 1s18indan muhafaza ediniz.

Yanici, patlayici ve agindirict gaz ve sivi bulunan ortamlara monte etmeyin.

LA A X JER X 4
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Toz, metal tozu, korozif gaz ve yanic1 gaz bulunan ortamlara monte etmeyin.
Inverterin montaj yeri titresimsiz diiz bir zemin olmalidir.

Parazit ve elektromanyetik dalga yayan cihazlardan uzak tutun.

Cihaz 1000 metreden yiiksek bolgelere takildiginda sogutma etkisinde degisme
olacaktir. Bu yiizden yiiksek rakimli yerlerde ¢aligma kosullar itibariyle %6
kayip olacag bilinmelidir.

A2 X4

2.1.2 Ortam Sicaklig1

Inverter galisma giivenirligini arttirmak i¢in havalandirmanin iyi oldugu ortamlara
monte edilmeli, kapali ortamlarda kullanilan inverterlerin iyi bir sogutma ile 40°C
altinda tutulmasi saglanmalidir.

2.1.3 Onleyici Tedbirler

Inverterin kurulum asamasinda iizerine metal parcalarmn diigmesini dnlemek amaciyla
bir koruyucu kullanin ve kurulumdan sonra bu koruyucuyu kaldirim.

Ortam sicakligi 40°C’nin iistiine ¢iktiginda ve i¢ sicaklik ¢ok yiikseldiginde,
cihazin koruma zarini kaldirin. Cihazin igine diisebilecek kii¢iik pargalara karst dikkatli
olun.

2.2 Kurulum Yontu ve Alani

Bu serideki inverterlerde cebri sogutma icin fanlar kullanilmistir. Etkili bir sogutma
¢evrimi i¢in gekil 2-1’deki gibi inverterler diger cihazlardan ve kenar duvarlarindan
belli araliklarda bosluk olmasi gerekmektedir.

iz

7

>50mn

// 5120mn
o

Sekil 2-1 Kurulum Yénii ve Alam

7
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2.3 Ana Devre Baglantisi
2.3.1 Ana Devre Terminallerini Diizenleme ve Kablolama

@@ Ve e@

(L NPB + U V W)

e 8w

Sekil 2-2 Ana devre terminallerinin baglantis1 (1faz 220V 0.4 & 0.75kW)

®eereEE®

(RL S T'NPB + U V W]
e ®o |

o _/

Sekil 2-3 Ana devre terminallerinin baglantisi (1faz 220V 1.5 & 2.2kW ve 3faz 380V
0.75-2.2kW

©0©0©©00ee®
(R S T —-PB+ UV W)
[@ @}

Sekil 2-4 Ana devre terminallerinin baglantisi (3faz 380V 4 - 30kW)
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Tablo 2-1 Ana Devre Terminallerinin Ag¢iklamalari
Terminal
Sembolii

L., N/R. | I faz AC 220V giris terminali veya 3 faz AC 380V giris
S. T terminalleri

Terminal Ad1 ve Fonksiyonu

+. PB Harici fren direnci terminali

- DC negatif bus ¢ikis terminali
U. V. W | 3 faz AC ¢ikis terminalleri
PE Topraklama terminali

2.3.2 Ana Devre Baglant1 islemi

Motor ¢ikis terminallerine yanlislikla giris besleme kablosunu baglamayin; aksi
halde inverterdeki komponentlere zarar verebilir. Cikis terminallerine kesinlikle
toprak baglamayin. Besleme ve ¢ikis kablolarinin kisa devre olmadigindan kesinlikle
emin olun.

Topraklama terminaline ‘PE’ toprak hattinin bagli oldugunu kontrol ediniz. 380V
siifindaki topraklama direnci 10Q2 veya daha az olmalidir. Cihaza baglanacak
topraklama hattini yiliksek gerilim iceren diger cihazlar ile paylasilmamasi gerekir.
Topraklama kablosu elektrikli cihazlar i¢in teknik standartta belirtilen iletken ¢apinda
olmali ve miimkiin oldugunca toprak noktasina yakin olmaldir. Iki veya daha fazla
inverter baglanacagi zaman topraklama kablolarinin topraklama hattina dogrudan
baglanmas1 gerekmektedir. Uygun olan ve uygun olmayan topraklama baglantilar: sekil
2-5"teki gibidir.

Dogru Inverter Inverter Inverter

]

>

Yanlis Inverter Inverter Inverter

Sekil 2-5 Topraklama Baglant1 Y 6ntemi

Not: Notr noktasi yildiz baglanti kullanilarak topraklama hattina baglanmamalidir.
Inverterdeki ¢ikis dalga formunun PWM dalgasi olmasindan dolay: gii¢ faktoriinii
diizeltmek i¢in ¢ikista kondansator kullanilmasi inverterde hasara sebep olacagindan
dolay1 bu ekipmanlari ¢ikardiginizdan emin olunuz.

Eger inverter ile motor arasinda kontaktor kullanilcaksa inverter ¢alismadan once her
iki ekipmandaki agma-kapama araliklari kontrol edilmelidir.

10
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2.4 Kontrol Devre Baglantisi

2.4.1 Kontrol Devresi Terminallerinin Fonksiyonlar1

OO OO0 DD DD

0 O DD DD

QDD

[ar1[10v] a0 [2av] x1 [x2 [ x3 | xa [ |

| pE oD 1854485 com| po | x5 | 1a | 1c |

Sekil 2-6 Kontrol Terminallerinin Diizeni

Kontrol terminallerine baglanacak kablolarda gerilim diistimlerinden dolay1 olusacak
sinyal bozuklugu inverterin verimli ¢alismasina engel olacagindan dolayi kullanilacak
sinyal kablolarmin uzunlugu en fazla 50 metre olmali ve gii¢ kablolariyla arasinda 30
cm. bosluk birakilmalidir. Analog giris ve ¢ikis sinyalleri i¢in STP (ekranl ¢ift
biikiimlii) kablo kullanmay: tercih ediniz.

Tablo 2-2 Kontrol Devresi Terminallerinin Fonksiyonlari

Kategori | Terminal | isim

Fonksiyon terminali
aciklamasi

Ozellik

Analog giris

All Analog giris 1

Sinyal ¢esidi voltaj/akim
girisi olarak SW1 ile

secilebilir. Fabrika degeri
olarak belirlenen aralik P4.00
~ P4.05 parametrelerinde

gosterilmistir.

All giris sinyal
araligi:

0~10V veya 0~20mA

Giriste voltaj sinyali
varken empedans
degeri 30kQ’dur.
Giriste akim sinyali
varken empedans
degeri 250Q°dur.

Referans terminali:
GND

11
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Kategori | Terminal | isim Fonksiyon terminali Ozellik
aciklamasi
g Analog c¢ikis voltaji saglar. 14 SI}( 6$VVOltaJ arahgi: 0
o AO Analog ¢ikis ¢ikis tipini temsil eder.
% Fonksiyon parametresi Referans terminali:
> P4.21°te gosterilmistir. GND
<
. . . ...~ | Standart RS-485
485+ 485 diferansiyel sinyal pozitif haall)rzzrlaesme araviizii
@ RS485 terminali yuzu,
g GND ile izole degil,
8 haberlesme
-d-; arayuzu 485 diferansiyel sinyal negatif Cift bqkumlu
= 485- terminali blendajli kablo
kullanin.
Cok
X1 fonksiyonlu
giris terminali
5 1 Opto-kuplér izoleli
E Cok giris
E |, |fonksiyonlu |Bugirisler programlama | Girig direnci R=3.9kQ
- giris terminali yoluyla bir¢ok fonksiyon icin ) o
:g 2 ayr1 ayr1 tamimlanabilir, litfen | Maximum giris
o detayl1 bilgi i¢in bolim frekansi: 400Hz
'S Cok . 5.4’teki I/O terminalleri Giris voltaj aralig::
> Ix3 fonksiyonlu | kontrol grubu (P3) bakiniz. 0~30V
%’ giris terminali
S 3 Referans terminali:
é Cok CoOM
X4 fonksiyonlu
girig terminali
4

12
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Kategori | Terminal | isim 5(?1111(;111}1]25[1 terminali Ozellik
Opto-kuplor izoleli
:g Yiiksek hizli pals girisi olarak Giris direnci R=3.9kQ
;‘3 Cok ayarlanabilir. Maksimum giris
g x5 foifikizyrﬁlr‘l‘ah Detayli bilgi igin bolim frekanst: SOkHz
'E . ‘;.” 3 5.4’teki I/O terminal kontrol | Giris voltaj araligt:
g's (Grup P3) bakiniz. 0~30V
4 .5
% & Referans terminali:
o 8

COM

Bu ¢ikis programlama yoluyla
darbe pals ¢ikisi olarak
kullanilabilir. Ayni zamanda

Opto-coupler isolated
open collector output.

Range of operating
voltage: 0V~26V

=
.g
g
0
é DO Acik kollektor | bir agma-kapama ¢ikis Maximum output
% ¢ikig terminali | terminali olarak kullanilabilir. | current: SOmA
S Detayhi bilgi icin bliim Eznﬁznocf Q(‘)‘fg‘ngZ
3 5.4’teki I/O terminal kontrol d Y
2 (Grup P3) bakiniz. Reference ground:
g COM
O
TA TA-TB: NC
Programlama yoluyla birgok | TA-TC: NO
5 Roleooss  [kallambaie | |Koniak Kapasiesi
2 s ' 250VAC/2A
& Detayli bilgi igin bolim (COSD=1.0)
° 5.4’teki I/O terminal kontrol | 250VAC/1A
(Grup P3) bakiniz. (COSD=0.4)
TC 30VDC/1A
o } 5 Maksimum ¢ikis
oV +10V giic iagrl{acrl +10V giig kaynag: akimi 20 mA
kaynagi . Acik devre voltajt
< (Referans terminali: GND) 12V olabilir.
G
24V +24V gii¢ i%rlfs 24V glic kaynagi Maksimum ¢ikis
kaynagi glar akimi 100mA

(Referans terminali: COM)
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Kategori | Terminal | isim Fonksiyon terminali Ozellik
aciklamasi
COM tarafindan
GND +10V Analog sinyal ve +10V gii¢ izoleli
referanst GND | kaynagi i¢in referans +10V, AIl ve AO1
icin referans
COM +24V Diger terminaller ile GND tarafindan
referanst GND | kullanilir. izoleli
Kablo ekrani topraklamasi
i¢in kullanilir. Analog sinyal .
Kablo ekran1 | hatlari, RS485 iletisim hatlar Bu terminal ana devre
PE . topraklama hattina
topraklamasi | ve motor kablolarinin shield baslidir
tabakas1 bu terminale ghdit
baglanabilir.

2.4.2 Kontrol Devre Terminallerinin Kablolanmasi

e Analog Giris Terminalini Kablolama
All terminali giris sinyalini, DIP sivig SW1 ile voltaj (0 ~ 10V) veya akim (0 ~ 20mA)

olarak. Terminalin baglant1 diyagrami sekil.2-7°de gosterilmistir:

AIl

Inverter

Sekil. 2-7 Analog giris terminalinin baglantisi

e Analog Cikis Terminalini Kablolama
Analog ¢ikis terminali AO1 sadece voltaj sinyali ile ¢ikis verir, harici analogmetre
baglandiginda farkl: fiziksel degiskenler okunabilir. Terminalin baglantis1 sekil.2-8’de

gosterilmistir:

SW1

14
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AO1 A O

0~10V
Inverter
GN v
oE —C
) Toprak korumali

[ kablo

Sekil. 2-8 Analog ¢1kis terminalinin baglanti diyagrami
Notlar:

1) SWI sivicini kullanarak “T” akimi temsil eder; “V” voltaji temsil eder.

2) Analog giris ve ¢ikis kablolar1 dis ¢ecreden kolayca etkilenip, gerilim ve akim
diisimlerine maruz kalacagindan dolay1 kablolar miimkiin oldugunca kisa ve
korumali olmalidir.

e Seri Haberlesme Arayiizii Baglantisi

Bu inverterlerde kullanici i¢in master ve slave olarak kullanmak {izere RS485
haberlesme arayiizii kolaylig1 saglamaktadir. Bir ana bilgisayar veya PLC kullanilarak
inverter iizerindeki degiskenler anlik olarak izlenebilir ve degistirilebilir. Boylece daha
karmasik islemler uzaktan ve kolayca gergeklestirilebilir.

Host PC
RS232 (DB9) RS232/RS485 converter
Pin NO. Symbol Shielded Terminal Name Description
Shell PE wire +5V Positive of 5V
2 RXD H (\ TXD Data Send
3 TXD RXD Data Receive
\ ‘ l ‘ Inverter
5 GND Vi v, GND Negative of 5V
4 RS485 communication
DTR 1 interface
6 DSR
9 RI Terminal Name Description Terminal Name Description
1 CD signal negative RS485- RS485- signal negative
7 RTS signal positive RS485+ RS485+ signal positive
8 CTS

Sekil.2-9 Inverter ile ana PC arasindaki baglant1 diyagrami

Birden fazla (maksimum 31) inverteri RS485 ile haberlestirmek miimkiin olmakla
birlikte, kablo baglantilarinin sistem igerisindeki haberlesme hatalarini azaltmak
amaciyla, STP (¢ift biikkiimlii ekranli) kablolarin kullanilmasi gerekir.

Asagidaki sekilde 6rnek bir haberlesme baglantisi gosterilmistir.
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Inverter Inverter Inverter

485+ 485-

Shielded wire

Fig. 2-10 PLC’nin birden ¢ok inverter ile haberlesmesini temsil eden diyagram
(inverterler ve motorlar topraklanmalidir)

Ana bilgisayar veya PLC master olurken inverterler slave olarak haberlestirilir.
Master olan cihaz PC oldugunda BUS protokolii ile arasinda RS232/RS485 ¢eviriciler
kullanilmalidir. Eger master olan cihaz PLC olacaksa slave ve master terminallerini
ayni adlarda olanlar1 birlikte olacak sekilde baglayiniz.

Birden fazla inverteri RS485 haberlesme protokolii ile birbirine baglamak
gerekirse, kontrol karti iizerindeki DIP sivi¢ SW2’leri ON konumuna almak gerekir.

o(Cok fonksiyonlu giris terminal baglantis

Kuru Kontak Metodu Harici Gii¢c Kaynag Metodu

External controller

] . l!vc

? b

COM

]

Sekil.2-11 Cok fonksiyonlu giris terminallerinin baglant1 diyagrami

Near-end of shield
line is grounded
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e (Cok Fonksiyonlu Cikis Terminallerinin Baglantisi

1) Cok fonksiyonlu ¢ikis terminallerinin inverterdeki dahili 24V gii¢ kaynag ile
kullanimin1 gdsteren diyagram sekil 2-12°de gosterilmistir.

+24V
oav ] R

5 Relay
DO
E? S
COM. L

Sekil.2-12 Cok fonksiyonlu ¢ikis terminallerinin on-off ¢ikis baglanti modu 1
2) Cok fonksiyonlu ¢ikis terminali DO i¢in harici 9~30V gii¢ kaynagi ile baglanti
diyagramu sekil 2-13de gosterilmistir.

124V
24V |

5V

o4

DC 9~30V
R

DO
CoM

<«
A

Sekil. 2-13 Cok fonksiyonlu ¢ikis terminallerinin on-off ¢ikis baglant1 modu 2
e Role Cikis Terminalleri TA, TB, TC Baglant1 Diyagrami

Indiiktif yiikleri siirmek igin (role veya kontaktor gibi) elektromanyetik dalgalanmay1
onleyici devre kullanilmalidir (RC tersleyici devre, yildirim varistdrii veya bir volan
diyotu gibi...) Kullanilan DC elektrik-manyetik devreye ve montaj sirasinda devre
elemanlariin kutuplaria dikkat edilmelidir. Tersleyici komponentler miimkiin
oldugunca role ve kontaktorlere yakin olmalidir.

Tavsiyeler:

1.

2.

24V ve COM terminallerini asla kisa devre etmeyin, aksi takdirde kontrol karti
zarar gorebilir.

Liitfen kontrol terminallerine baglayacaginiz kablolar1 ¢ok ¢ekirdekli ekranli veya
¢ok telli (1 mm iistiinde) kullaniniz.

Ekranli kablo kullanildig1 zaman kablonun son uglarindaki baglanti noktalarinda
ekrani inverterin PE terminaline baglayiniz.

Kontrol kablolar1 ana devre ve gii¢ kablolarina en az 30 cm uzakta olacak sekilde
baglanmalidir (gili¢ kaynagi kablolar1, motor kablolari, role kablolar1 ve kontaktdriin
kablolar1 dahil). Kablolarin birbirlerine verecegi zarar1 en aza indirmek igin kablo
yayilimlarimi birbirlerine dik olacak sekilde yapiniz.

Kontrol kartindaki klavye baglanti yeri RJ-45 konnektoriidiir. Kullanicilar bu
konnektor ile klavye arasinda standart olarak CAT-5 kablosu ile iletisim
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saglayabilirler. Bu kablo 1 mt’den uzun kullanilmamalidir. 1 mt’den uzun
kablolarda haberlesme verimli saglanamayabilir.

RJ-45 arayiizii ile baglant1 yontemi her iki tarfinda EIA/TIA568B standard ile
baglanmasina olanak saglar. Eger ihtiyag olursa kullanici bu kabloyu kendisi de
yapabilir.

2.5 Temel Calisma I¢in Inverterin Kablolanmasi

Fren Direnci
(harici 6zellik)

Devre
kesici
I

Monofaze L }
i
I

220V
50/60H7 N——"

PE

E 24V
PLC

82 GNDP—7% Analog ¢ikig
Cok fonksiyonlu giris b/ 8;§~28mA 5 20 P 0/4~20mA akin
0 ONKsS1Yyo! /A 2~ P
; Ay g_, ,$ g I X1 10V A0l PE 0/2~10V gerilim
Cok fonksiyonlu girig 2- 1 ©
Cok fonksiyonlu giris 3~ i “ g_ag_g
Cok fonksiyonlu giris 4- i ” -}\
Cok fonksiyonlu giris 5 | | O © o
" X5 %88 24VO—TT 2 Frekansmetre
o CcoM DO 1 : (A¢ik kollektor gikist)
5 ) L —opp coMp—y Cikig  0~50KHz
0~50Khz Yiiksek hizli PR f Yiiksek hizli pals girisi
Pals girig sinyali

Enkoder girig sinyali

A—o 24y

ol ® COM
@" X4
¢y

PE
Hiz D TA o
referansi N ; Programlanabilir
P10V SW1 T8 Role gikist
4 ~ P 1C
ATl LHE 0~20mA
C vV 0~10V
A2 AT1 AT2
GND ~
PE 485+ Standart RS485

Potansiyometre (direnci
500 Q’dan biyik olmalidir.)
0~10V voltaj sinyali GND
0~20mA akmm sinyali

485— V) Haberlesme portu

2-14 Baglant1 diyagrami1
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2.6 Kablolamada Dikkat Edilecek Hususlar

Motor kablolarini baglarken veya sokerken inverterin girig gerilimini
kestiginizden emin olunuz.

Inverterin tam olarak kapandigina emin oldugunuzda giris besleme ve motor
kablolarini sokiip takabilirsiniz.

Eger harici olarak (fren iinitesi, reaktor, filtre) gibi ekipmanlar eklenirse, eklenen
ekipmanlarin izolasyon direncini test edin ve 4MQ’un altinda olmadigindan emin
olun.

Girig sinyal kablosunu veya frekansmetre kablosunu ekranli kullanmanizin
yaninda, ana devrenin kablolarindan uzak ve dikine olacak sekilde kullanin.
Diger kablo veya cihazlardan gelen sinyallerin hata olugturmasini engellemek igin
ana devrede kullanilan kablolarin ekranli olmasina ve 50mt.’den kisa olmasina
dikkat ediniz.

Kullanilan ekranli kablolarin metalik tabakalarinin diger sinyal kablolarindaki
ekranlarla ya da diger ekipmanlarim iletken kisimlariyla kisa devre olmadigina
emin olunuz.

Tiim kablolarin dayanma gerilimi inverter icin belirlenen gerilim sinifiyla
eslesmesi gerekir.

Gerilim kagaklarindan olusabilecek kazalar1 6nlemek amaciyla kontrol devresi
terminalindeki ‘PE’ ve ana devredeki ‘PE’ topraga baglanmali ve bu topragin
diger ekipmanlarin topragindan izole edilmesi gerekir. Ana devrenin topraklama
kablosunun ¢ap1 en az ana devrede kullanilan kablolarin ¢aplarinin yarisi kadar
olmalidir. Kablolama iglemi bittikten sonra baglant1 yerlerini ve kablo uglarinin
iletken kisimlarinin vidalara sikica baglandigindan emin olunuz.
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Boliim 3 Cahstirma

Tehlike

Inverterin 6n kapagini kapattiktan sonra giris gii¢ kaynagini
acin. Inverter enerjiliyken 6n kapagi kaldirmayin.

Test fonksiyonu seg¢ildiginde, inverter kapandiktan hemen
sonra yeniden ¢alisma ihtimalinden dolay1 invertere veya
yiike yaklagmayin.

Dikkat

Eger frenleme direnci kullaniliyorsa yiiksek gerilim
desarjindan dolay1 sicaklik artacaktir. Bu yiizden frenleme
direncine dokunmayin ve elektrik soklarina karst dikkatli
olun.

Inverteri calistirmadan 6nce motoru kontrol edin ve
¢alistirmanin olusturacagi riskli durumlara kars1 dikkkatli
olun.

Calisma sirasinda inverterdeki sinyalleri kontrol etmeyin. Bu
durum zararl sonuglara yol agabilir.

Tim invertere parametreleri dnceden fabrikada yiiklenmistir.
Gerekli olmadikca ayarlar1 degistirmeyin.
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3.1 Tus Takim1 Caligmas1 ve Fonksiyonu

inverter klavyeleri farkli dis élciilere sahip olabilir. Ancak bunlarin hepsinde tus vurus
dizileri ve LED display aynidir. Ayrica bunlarin isletiimesi ve fonksiyonlari da aynidir.
Her klavye 4 dijit 7 segment led monitor, 9 tus vurusu islemi, bir dijital encoder ve
sekiz led gostergesi vardir. Kullanici bu klavye ile inverterin fonksiyon ayarlarini
yapabilir, galisirken ve duruyorken durum izlemesini yapabilir.

Durum géstergesi
Led ekran -

Ekranda her fonksiyonun
dederi, cikis frekansi ve L -

akimi izlenebilir
H——m  Arttirma yonu

Programlama butony p——————— 8 — _RRL .
ESC | | Eksiltme yonu
|Shm +7 W ENTER Bem —h-| Enter butonu
=

[ felens |5

Donds hizi rfmin

Yuzde

dogrusal hiz m/sn

Gerilim

Ayarli bitin parametreler

TN SI_QE o gorindr ve istenilen
et | (. ,) RESET parametreler degistirilir
Run butonuna basildiktan
sonra yesil led 1siklar yanar Stop/Reset butonu

A\

Yon degigtirme butonu <
Jog butonu

Sekil 3-1 Keypad Diizeni ve Tug Takimi

Start butonu B

Keypad tizerindeki 5 durum gostergesi: RUN, FWD, REV, REMOTE ve TRIP.
Inverter ¢aligmaya basladiysa RUN 15181 yanacaktir; FWD 15131 motorun ileri yonde
hareketinde, REV 15181 geri yonde hareketinde yanar. REMOTE inverter kontroliiniin
keypad disindaki calisma modlar1 aktif oldugunda yanar. TRIP 15181 hata durumlarinda
yanar. Detayl1 bilgi i¢in sekil 3-2°deki aciklamalara bakiniz.

izleme sirasinda, LED gosterge mevcut izlenen icerigi gosterir. Inverterde anormal bir
durum oldugunda ekranda uyari verir ve hata kodunu gosterir. Normal ¢alisma sartlart
altinda ise inverter tarafindan segilen parametre goriilecektir.

Programlama modunda iken LED display ii¢ adet menii gosterir. Fonksiyon grup
meniisii, fonksiyon kodlari meniisii ve fonksiyon parametre meniisii. Fonksiyon grup
meniisiinde LED display P0’dan PF’ye doner; fonksiyon kodu meniisii altinda
fonksiyon kodu parametrelerini gosterir. Fonksiyon parametre meniisiinde ise
parametre degerleri goriintiilenir.

3.1.2 Buton Fonksiyonlarimin Ag¢iklamasi
Inverter klavyesi iizerinde 8 adet tus vardur. Bu tuslarm agiklamalar1 detayli olarak
Tablo 3-1°de goriilmektedir.
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Tablo 3-1 Keypad meniisii

Buton Buton adi

Buton fonksiyonlar1

PRG Programlama
ESC /Cikis

Programlama durumuna girmek ve ¢ikmak. izleme
durumundan programlama durumuna gegmek i¢in
PRG/ESC tusuna basin. {1k basista fonksiyon grup
meniisiine girilir, “ENTER” tusuna basildiginda
fonksiyon kodlarina girilir. Fonksiyon parametrelerine
girdikten sonra; “PRG/ESC” tusuna basilarak fonksiyon
kodlar1 meniisiine doéniiliir, sonra fonksiyon grup
meniisiine, sonrada durum izleme ekranina dontlir.

Bir inverter arizasi durumunda “PRG/ESC” tusuna
basilirsa klavye fonksiyon grubu meniisiine geger. Ayni
islev uyar1 durumunda da gegerlidir.

Enter

Programlama durumu alt meniisiine girer.
Fonksiyon parametre meniisiindeyken set degerini
kaydeder.

Arttirma
(saatyoniinde)
/@

Dijital -

enkoder

Programlama durumunda fonksiyon kod numarasini ve
degerini degistirebilir. Parametre ayar durumunda
igerigi veya parametre numarasini arttirmak igin topuzu
biraz dondiirmek yeterlidir.

[zleme durumunda ise klavye etkin olarak ayarlanirsa
topuzu ¢evirerek PID hiz ayari, dijital frekans ayar1 ve
PID ayari arttirilabilir.

C. Azaltma

(saatyoniiniin
tersi)

(@

Bu buton fonksiyon kodu grup numarasi, fonksiyon kod
numarasi veya fonksiyon kodu degerini azaltabilir.
Parametre ayarlamamodunda, LED display yanip soner.
Topuzu sola ¢evirdiginizde fonksiyon kodu degeri
azalir. Tug takimu aktifse PID hiz ayari, dijital frekans
ayar1 ve PID ayar1 azaltilabilir.

.

£Y£3 Shift

Programlama durumunda, set edilmis veri igerisindeki
degistirilmis bitler secilebilir.

Izleme durumunda, izleme nesnelerinden ¢ikis akim ve
frekansi segilebilir.

Klavye modunda iken, bu tusla yavas ¢alisma moduna

P2.51=0 .
girilir.
JOG PSSR TSV
P2.51=1 Bu tus motor doniig yoniiniin degistirilmesi i¢in
' kullanilir. Detayl bilgi i¢in P0.08’e bakiniz.
Run Klavye 1'<ontr01 modunda, bu tus invertere ¢aligmasi igin
start verir ve ¢alisma moduna alir.
Klavye kontrol modunda, bu tus inverteri durdurmak
% Stop/Reset i¢in kullanilir. Hata olustugu zamanda hata temizlemek

ve normal ¢aligma durumuna ge¢cmesk i¢in kullanilir.

N
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3.1.3 Dijital LED ve Gostergelerin Tanimi

Inverter klavyesi iizerinde yedi segment dort dijit ekran bulunur. Ayn1 zamada 3 adet
birim, 5 adet durum gostergesi icin Led 1s1klar mevcuttur. Bu dort dijit gostergeden
izleme nesnesini, fonksiyon parametre degerlerini, hata kodlarini ve uyar1 kodlarimi
gorebilirsiniz. Ug birim gdstergesinin 7 ayri kombinasyonu vardir ve her bir
kombinasyon tek br birime karsilik gelir. Kombinasyonlar ve buna karsilik gelen
birimler asagidaki gibidir:

. L EEH: -z Lk . Hz
r/min r/min r/min r/min r/min r/min r/min
-A{%-A{%{é}A{%-A %ﬁA{%%ﬁ}A{%-A{%
m/s m/s m/s m/s m/s m/s ‘ m/s
myv— sy mmv D $Ev ) pmy $Ev—| Pov
No Unit r4 A \% r/mn s Y%
¥ ON == OFF

Sekil 3-2 Birim gostergelerinin kombinasyonlar1 ve anlamlari

Bes durum gostergesinin dort dijitli ekran tizerindeki durumu ve her bir géstergenin
anlami tablo 3-2°de gosterilmistir.

Tablo 3-2 Durum Gostergelerinin Agiklamasi

Gosterge Dl Inverter Gostergelerinin Durumu
durumu
Off Durma

RUN Cal%sma durum On Calisma

gostergesi

Titregimli Sifir hizda ¢alisma

Off Geri yonde ¢aligma veya durma

Normalde on |ileri yonde stabil calisma
FWD ileri calisma yon  |Hizli

fleri yonde kalkis ve durus yapma

gostergesi titresimli
Yavas S .
titresimli Ileri yonde durusa gitme
Off fleri yonde calisma veya durma

Normalde on |Geri yonde stabil ¢alisma
REV Geri ¢alisma yon  |Hizh

Geri yonde kalkis ve durus

gostergesi titresimli
Yavag - .
titresimli Geri yonde durusa gitme
. . Off Normal
TRIP hata gostergesi T
Titregimli Hata durumu
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REMOTE géstergesi Off Keypad kontrol durumu
(Kontro] tus takimi igin  |On Terminal kontrol durumu
ozel) Titresimli Seri haberlesme durumu

3.1.4 Keypad Calisma Metodu
Burada klavye ile inverteri ¢alistirmak i¢in baz1 6rnekler verilmistir:
Anahtarlama nesnelerini izleme:

ann 5000 5000 psod [F0.00 [1440 [1440] - 0000 D.200
I..i.|| -I |l-I ][ - W — RS —» ERR > ) » D _b—
et Aktiel eikis - K ompanzasyon tincesi Cikig Frekans Mator Hiz Aktiiel Uzunluk

frekans: gikis frekans akim ayarlama faniis iz Ayarlama uzunluk ayarlama

Sekil. 3-3 Parametrelerin ¢aligma/durdurma durumlarini gésteren sema
Frekans ayarlarinda ortak ¢aligma: (Ornegin 40Hz ile S0Hz arasinda ayar frekansin

degistirmek).
LED
okrar L 50.00 49,99 49.50 ‘ 40.00 0.00
Buton s Y e o
A . X - ™ [P
islevi I . - . - . """"""""""""""""" L .
rildiai Maksimum
Gikis geviildigi 5 darmeye " Donmeyi  3sn-sonra
frekansi Dijital enkoder sola ~ Z@man devam ZLLJnIu“U durdurgy  kendiliginden
cevrildiginde, frekans edildiginde e oISr o Gumuzda orjinal izleme
klavye otomatik 0.01Hz 0.10Hz ENTER moduna geri
olarak frekans araliklarla miktarinca et doner
nag
ayarlama moduna azalir azaltmaya basann "
gelir. Birim yanip baslar. i degder
soner. Frekansi ¥ ’
ayarlarnir

Sekil 3-4 Frekans ayarlama akis semast

Yukaridaki yontem belirli bir frekans yonetmeliginin herhangi bir durum parametresi
icin ekranin ilk durumuna gore uyarlanmistir.

izleme durumuna gelindiginde ve izleme nesnesi PID déniis hizi veya analog PID

- o
beslemesi, dijital enkoder saga L veya sola ® cevrildiginde otomatik olarak
ayarlanan frekans degerini degistirir.

Parametre degerlerini ayarlamak: (Ornegin: degisiklik jog hiz1 igin 6.0 sn.’den 3.2
sn.’ye kadar hizlandirilabilir)
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LED
ekran

Buton
islevi

T I
0.00 p0-| | P2 ] [P200 [P201]  006.0] 003.0

n

./.--—- V) S e, :
@8 -9 @ -9 ‘@ -9

izleme Proramlama 2 kere Basilirsa 1 kere Basilirsa 3 kere sola

dunumu durumunda  gevrildiginde parametre gevrildiginde parametre cevrilirse 3
ekran P2 grup kodu P2.01 grup deger numara
parametre grup menisiine Aumarasl menisine meniisiine degisir

mendsi girer. bolimane girer. girer.
- gicler

003.? ‘ 003.(} ‘

‘po.
EEE P i ‘
- “« ENTER |- <, -I—

‘ P2.02

Parametre Degistirilen
Programlama grup riéc’;prlpri 2 kez saga Yanip
3 dH vrildiai sonen 1s1g1
durumundan mantastaden kaydeder ve cevrildiginde 2 'v SCJ
cikis M numara sagdaki ile
cikig parametre dedisi degisirir
kodu numara aglelr ;
menisiinden
gikar

Sekil 3-5 Parametre ayarlama akis semast

Fonksiyon parametre meniisiinde degistirilemez fonksiyon kodunu titresimsiz bir bit
gosterir olasi nedenleri sunlardir:

Aktiiel parametre dl¢li degeri, caligma kayit degeri veya sabit degerleri
degistirmek yasaklanmuistir.

Inverter ¢aligma modunda iken fonksiyon parametreleri degistirilemez. Ancak
durma modunda degistirilebilir. Bu ylizden dnceinverteri durdurmak sonra
parametreleri degistirmek gerekir.

Fonksiyon parametre degeri olan PF.01=1 or 2 oldugunda fonksiyon
paramtrelerini degistirmek yasaklanmistir. Bu parametre ¢alisma hatalarim
onlemek i¢in koruma iglevini aktif eder. Koruma fonksiyonlarint degistirmek i¢in
PF.01 parametresi “0”” yapilamali ve sonra fonksiyon parametreleri
degistirilmelidir.

3.2 Calisma Komut Modu Se¢imi
Calisma komutlar1 inverterin ¢alisma ve durma yontemlerini belirler. inverterde 3 adet
¢alisma komutu vardir:

Klavyenin ¢alisma komutu: Inverter RUN, STOP , JOG tuslariyla kontrol edilir.
Kontrol devre terminallerinden ¢alisma komutu: Terminaldeki FWD, REV, COM
(2 telli kontrol modu) ve FWD, REV, Xi(3 telli kontrol modu) girisleriyle kontrol.
Seri haberlesme ile ¢alisma komutu: Bir PC veya PLC kullanilarak inverter ¢aligir
ve durur.

P0.04 degistirilerek haberlesme modu secilir. Fabrika ayarlarinda klavye kontrol
modu se¢ilidir(P0.04=0). Eger terminalden kontrol edilmesi gerekiyorsa P0.04
icindeki veriyi 1 veya 2 yapmak gerekir. Terminal kontrol modundayken
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“STOP/RESET” tusunu aktif etmek i¢in P0.04 icerigini ‘2°, PC veya PLC seri
haberlesmesi icinde P0.04 icerigini 3 veya 4 yapmak gerekir.
REMOTE 15181 yanmryorsa ¢aligma kontrolii klavye tlizerinden gergeklesiyor
demektir. REMOTE 15181 yaniyorsa kontrol terminalden saglaniyor eger titresimli
yaniyorsa seri haberlesme tizerinden kontrol ediliyor demektir.
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3.3 Test Isletimi

3.3.1 Inverterin Calisma Modu

Inverter dort dizi calisma modu igerir: JOG ¢alisma, PID kapali ¢evrim ¢alisma,

PLC ile programlanmis ¢alisma ve normal galisma.

*

JOG ¢alisma: inverter bir jog ¢alisma komutu aldiysa (rnegin tusuna

basildiginda) (P2.51=0) stop durumunda ise, inverter P2.00~P2.02
parametrelerinde ayarli olan jog frekansi ile jog ¢alismaya baslar.

PID kapal1 ¢evrim ¢alisma: Eger PID kapali ¢cevrim ¢aligma modu (P0.03=11) 9
ise inverter kapali ¢evrim ¢aligma modunu tercih etmektedir. (P7 grup meniisiine
bakiniz)

PLC programu ile ¢caligma: PLC fonksiyon secimi aktifse (P0.03 = 10), inverter
PLC galigma modunu segmis demektir ve inverter 6nceden ayarlanmig ¢alisma
moduna gore ¢alisir (PS5 fonksiyonkodu grubuna bakiniz). PLC program ¢aligmast
¢ok fonksiyonlu terminal No.43 fonksiyonu araciligtyla durdurulmus olabilir
(Boliim 4’teki P3 fonksiyonlarina bakiniz); PLC durdurma modu No.44 ¢ok
fonksiyonlu terminal araciligiyla reset edilir. (Bolim 4 P3 fonksiyon
parametreleri);

Normal ¢alisma: Bu mod inverterin aik ¢evrim ¢aligma modudur. Normal ¢alisma
modu 7 adet ¢calisma sekli icerir. AIl terminali, keypad, pals girisi, seri
haberlesme, ¢ok fonksiyonlu hiz, UP/DOWN terminali ve kayma kompanzasyonu
orani, etc.

3.3.2 Ilk Calistirma Islemi

Kablolama ve baglantilar1 i¢in bu kilavuzda verilen teknik gereksinimleri takip edin.
Dogru kablolama ve ana gii¢ kaynagi, inverter giris beslemesi ve sivigler kontrol
edildikten sonras inverter ¢alismaya hazir hale gelir. Display ¢ikis frekansimi gosterir ve
inverter ¢aligmaya baslar.
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Eger keypad dogru baglanmazsa, display anormal ¢alisabilir. Keypadin yeniden
baglanmasi gerekir. Ilk calistirma islemi diyagrami sekil 3-6:

[ Bagla ]
1
.| Gerekli baglanti
durumu

| Gugacik |

ikig frekans hayir

monit&érii 0.00h

r

b
Ekran hata

kodu CCf2
evet s

| Glig hatas1 |
Gilig agik

¥
Sekil. 3-6 Inverterin ilk calistirma islemi akis semast

Giig baglant
hatasi. Kontrol edin
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3.3.3 Ilk Test Calistirma Islemi

Asagidaki islemlere gore ilk test ¢caligtirma iglemini gergeklestirin.

.f Baylu |
T
| Kablolama dogn ise enerji verme |
¥
| Fahrika ayarlanm geri vitkleme (PE.02=3) |

*

Ternel frekans POO9 maskimum gikis voltajs PO, 1o motor parametreler
PO L4 PAOL-PAONEA. 1 5-PA. 18) motor etiketine bagh olarak ginme

- koontrol secimi _'—:;->| PO =2, vektéir kontro |

PO=0 veya 3,V F kontrol, V/F
kantrol parametne grubu P9

| witkteyken; dmuwmik PAZU=2

Tummlama segiminden scara RUN wusuna basilir, |

atomatik moter dederlen moumlam

—h| Sahit nz igin JOUCT tguma hasimiz |1—‘

!

Motor yanii yanhssa P2.37 |

| frekans P VTl avIn |

i
T
(2 a
| RBUM tusuma basip mverteri galighnm |

| STORRESET fusu ile inverterd durdurun
1

[ S

Sekil. 3-7 Inverterin ilk test calistirma akis diyagrami
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Boliim 4 Parametre Listesi

Notlar:

“o” parametrelerin inverter ¢alisirken veya dururken degisebilecegini ifade eder;

“x” parametrelerin inverter calisirken degisemeyecegini ifade eder;

“# akiiel deger veya sabit parametrelerin degisemeyecegini ifade eder;

@ 9

degistiremeyecegini ifade eder.

PO: Temel Fonksiyon

parametrelerin sadece iiretici firma tarafindan ayarlanabilecegini kullanicinin

Fonksiyon - Fabrika |Degisme | Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi Degeri | izni Adresi
P0.00 Menti ekran 0: Standart menti o o 0100
modu 1: Kontrol modu meniisii
0: V/F kontrol
1: Rezerve
2: Sensorsiiz vektor
kontrol (SVC)
P0.01 Kontrol modu 3: V/F ayirma kontrolii 0 X 0101
(S2R4GB veya
S2R75GB: SVC
secilemez)
Dijital frekans
ayarlama 0.00Hz ~ maksimum
P0.02 (dahili frekans 0.00Hz |o 0102
potansiyometre)
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Fonksiyon - Fabrika |Degisme | Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi Degeri | Izni Adresi

0: Bos

1: Dijital frekans

ayarlama, (dahili

potansiyometre)

2: Al terminali

3: Al2 terminali

5: Pals girisi

6: Haberlesme ayari

8: Cok fonksiyonlu hiz

Frekans 9: UP/ DOWN terminali

P0.03 ayarlama . 1 X 0103
Kaynag! 1 10: Progra}.rr%.zamanlama

kontrolorii (PLC)

11: PID

4/7: Rezerve

Frekans kaynagi 0 ~ 7

oldugunda, ¢ok

fonksiyonlu hiz terminali

etkin olur, “Cok

fonksiyonlu hiz” ¢alisma

siirecine gore isletilir.

0~8, P0.03 ile aym

9:Tork sapmay1
karsilama

Bu frekans kaynaginda

¢ok fonksiyonlu hiz

oncelikli degildir.

Frekans
P0.04 ayarlama
kaynagi 2

0 x 0104
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Fonksiyon
Kodu

Parametre

Ayar Araligi

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

Modbus
Adresi

P0.05

Frekans
ayarlama
kombinasyonu
1

0: Sadece frekans
ayarlama kaynag 1
1: Sadece frekans
ayarlama kaynagi 2
2: MIN (frekans kaynagi
1, frekans kaynag1 2)

3: MAX (frekans kaynagi

1, frekans kaynagi 2)

4: frekans kaynagi 1 +
frekans kaynagi 2

5: frekans kaynagi 1 -
frekans kaynagi 2

6: frekans kaynagi 1 x
frekans kaynagi 2

7: frekans kaynagi 1 /
frekans kaynagi 2

8: | frekans kaynagi 1 -
frekans kaynag1 2|

9: frekans kaynagi 2 x
(maksimum ¢ikig
frekansi + frekans
kaynagi 1) /
maksimum ¢ikis
frekansi

0105

P0.06

Frekans
ayarlama
kombinasyonu
2

0~9, aynidir.

FC terminali taniml1 ve
etkin oldugu zaman
gecerlidir.

0106

P0.07

Kontrol komut
kaynagi

0: Keypad kontrolii
1: Terminal kontrol 1
(STOP tusu pasif)
2: Terminal kontrol 2
(STOP tusu aktif)
3: Seri haberlesme 1
(STOP tusu pasif)
4: Seri haberlesme 2
(STOP tusu aktif)
5: Terminal kontrol 3
(STOP ve JOG tuslart

pasif)

0107

P0.08

Keypad yon
ayarlama

0: Tleri désnme
1: Geri donme

0108
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Fonksiyon - Fabrika |Degisme | Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi et izni Adresi
Diisiik frekans modu:
0.10~400.0Hz
P0.09 Temel frekans Yiiksek frekans modu 50.00Hz |x 0109
(rezerve): 0.1~1000Hz
Diisiik frekans modu:
MAX [50.00Hz, tst limit
frekansi, dijital frekans
ayari, ¢ok fonksiyonlu
hiz frekansi, atlama
Maksimum frekansi] ~ 400.0Hz
P0.10 St Yiiksek frekans 50.00Hz |x 010A
¢ikig frekansi
modu(rezerve):
MAX [50.00Hz, iist limit
frekansi, dijital frekans
ayari, Cok fonksiyonlu
hiz frekansi, atlama
frekansi] ~ 1000Hz
0: (dahili
e potansiyometre)
g:;{g;rslit 1: AIl terminali
PO.11 2: Rezerve 0 X 010B
ayarlama )
Kaynag! 3: Rezerve
4: Pals girisi
5: Haberlesme
. MAX [alt limit frekansi,
Ust limit jog frekansi, UP/DN
P0.12 | frekans: Jog frekanst, L7 50.00Hz |o 010C
genligi, uyku esigi] ~
ayarlama ;
maksimum frekans
Ust limit e
P0.13 frekans1 ofset 0.00Hz ~ fist limit 0.00Hz |o 010D
- . frekansi
degeri
po.14 | Motoranma ¢, gegy Rated ). o108
gerilimi voltage
po.1s  |Altlimit 0.00Hz~iist limit frekansi |0.00Hz |o 010F
frekansi
Po.16 | Maksimum o ooy Rated ) o110
cikig gerilimi voltage
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Fonksiyon - Fabrika | Degisme | Modbus
Kodu YO parametre Ayar Araligi et mf g Adresi
0: Keypad
Keypad potansiyometre integral
PO.17 potansiyometre |diizenleme; 0 X 0111
ayar orani (1~250) x (0.01Hz |
Irpm)
22kW ve
poag | hAanma g alti: 6.0s 1 0112
siiresi 1 Digerleri:
20.0s
22kW ve
poqo | Yavaslama f,, sco00 alt: 605 | o3
suresi 1 Digerleri:
20.0s
P1: Start-stop Kontrol
Fonksiyon < Fabrika Degisme | Modbus
Kodu YU | Parametre Ayar Aralig1 Dt iy n% } Adresi
0: Baslangi¢ frekansi ile
1: ik anda frenleme
ardindan baglangi¢
frekansi ile ¢calisma
2: Doniis hizini izleme (PG
veya doner hiz izleme
kartina bagli olmasi
Baslama gerekir, 3004GB ve .a1t1
P1.00 modellerde bu 6zellik 0 o 0200
modu
yoktur)
Not: Baslangig islemi ilk
acilista baslar, anlik
durdurma sonrasi gii¢
degisimi, harici hata reset,
ve biitiin baslangic
islemleri serbest durusdan
sonra
P1.01 ]f?’aslang“? 0.10~60.00Hz 0.50Hz |o 0201
rekansi
Baglangig¢
P1.02 frekansi tutma | 0.0~10.0s 0.0s o 0202
stiresi
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Fonksiyon ~ Fabrika Degisme | Modbus
Kodu Yo | Parametre Ayar Araligi et mf g Adresi
Motor anma akimi orani
0~100.0%.
Sadece V/F kontrol modu
aktif oldugunda, vektor
kontrolii oldugunda ise iist
limit degeri inverter anma
Baglangicta K tor tam viik
P1.03 |DC frenleme | M Ve motortamyu 0.0% o 0203
akim ak1m1.aras1nd?1k1
degerin %80’in den daha
kiigiik ise, akim degeri
P8.00 uyarma 6ncesi akim
kompanzasyon
faktorii; %100’den daha az
ise %100 yapiniz.
Baglangicta
P1.04 DC frenleme |0.0 ~30.0s 0.1s o 0204
tutma siiresi
pros | Salsmaayar |56 oksimum frekans |0.00Hz | x 0205
frekansi
Ayarlanan
plo6 | rekanstutma oo 360005 0.0s x 0206
stiresinde
baglama
Hizlanma ve < -
P1.07 |Yavaslama 0: Dogrusal --1: 8 egrisi o 0207
2: (Rezerve) --3: (Rezerve)
modu
S egrisi 10.0~50.0 % (hizlanma ve
P1.08 baglama yavaslama siiresi ) 20.0% o 0208
siiresi P1.08+P1.09<90%
S egrisi 10.0~80.0 % (hizlanma ve
P1.09 seviye artma | yavaslama siiresi) 60.0% o 0209
stiresi P1.08+P1.09<90%
0: Yavaslamali1 durus
P1.10 Durus modu | 1: Serbest durus 0 X 020A
2: Yavaglamal1 + DC frenli
DC fren ..
PIII  |frekansiyla | O0OMINGO.00Hz Gst 1y o 1 0208
limit frekansi )
durma
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islemi

raporu Verir.

2: Birkez ariza diizeltme
yaptiginda Uu alarmu
Verir.

Fonksiyon ~ Fabrika Degisme | Modbus
Kodu Yo | Parametre Ayar Araligi et mf g Adresi
DC frenle
priz  [durmadan o 60.10.00s 0.00s o 020C
once bekleme
stiresi
0: Dahili potansiyometre
DC frenleme ;: gilzgriremmah
P1.13 akimi ile ) 0 o 020D
durus kaynagi 3: Rezer\./e? .
4: Pals girisi
5: Haberlesme ayar1
Dahili
P1.14 potansiyometre 0.0~100.0% motor anma 0.0% o 020E
ile DC frenleme | akimi
akimi ile durma
DC frenleme
P1.15 ile durma 0.0~30.0s 0.0s o 020F
stiresi
Tutma
Pl1.16 frekansi ile 0.00~maximum frequency |0.00Hz X 0210
durma
pri7 | tMmalle 46360005 0.0s x ozt
durus stiresi
0: Fren kullanilmiyor
1: Enerji harcayarak
Frenleme frenleme
PLI8 se¢imi 2: Manyetik aki frenlemesi 3 ) 0212
3: Enerji harcama ve
manyetik aki frenlemesi
30.0%~100.0%
Enerji Not: 3015GB ve alt1
P1.19 harcayarak modellerde aktiftir; 100.0% X 0213
fren kullanma |yavaslamada otomatik
dinamik frenleme ekler.
0: Birkez hata diizeltmede
Uul hatas1 verir.
1: Ariza diizeltme zamani
Hata diizeltme kadar Uu alarmu,
P1.20 sonrasinda Uul hata 0 X 0214
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Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi et izni Adresi
P121 Hata diizeltme 0.5-10.0s Modele y 0215
) siiresi ) ) baghdir
Hata diizeltme |
P1.22 sonrasinda (1): Ié:lrlelr(g;}?kava latma 0 o 0216
hareket se¢imi| smayl yavas
Hata diizeltme
sonrasinda .
P1.23  |calismay: (f’r'glgz ; . maksimum 1} 60 Hzs | o 0217
yavaglatma
orant
P2: Yardimei Islemler
Fonksiyon - Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Aralig: Degeri Izni Adresi
P2.00 Jog frekans1 | 0.10Hz~iist limit frekans1 |5.00Hz o 0300
22kW ve
alt1
P2.01 Jgg h}zlanma 0.1~3600s modellerde: 5 0301
siiresi 6.0s
Digerleri:
20.0s
Jog 0.0~3600s 22kW ve
P2.02 yavaslama Not: yavaglama siiresi ‘0 a1t1.:v6.0s o 0302
siiresi ise serbest durus modu Digerleri:
kabul edilir. 20.0s
fleri ve geri
ppo3 |sabsmada 0 5600 0 0.0s o 0303
anahtarlama
siiresi
Alt limit 0: ?;ltl;lmnzt frekansinda
P2.04 frekanst 1: ‘0’ frekansta ¢alisma 0 X 0304
kullanma
modu 2: Durma
3: Rezerve
pos | Frekans 0.00~2.50Hz 0.10Hz  |o 0305
sapma ayart
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Fonksiyon

Codu Parametre

Ayar Araligi

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

Modbus
Adresi

Tasima
frekansi
ayarlama
secimi

P2.06

0: Otomatik ayarlanmaz
1: Inverterin sicaklik ve
yiikiine bagli olarak

otomatik ayarlar.
Vektor kontrol modunda
veya otomatik ayarlama
olmadiginda atlama
frekansi

0306

Tasima

£240 frekansi

Modele baghdir

Modele
baglidir

0307

Tasima
frekansinin alt
limiti

P2.08

1.0kHz ~ P2.07

1.0 kHz

0308

Atlama

P2 frekansi 1

0.00~ maksimum frekans

0.00Hz

0309

Atlama

F2:10 frekansi 2

0.00~ maksimum frekans

0.00Hz

030A

Atlama

= frekans1 3

0.00~ maksimum frekans

0.00Hz

030B

Atlama
frekansi
genligi

P2.12

0.00~15.00Hz

0.00Hz

030C

Cok
fonksiyonlu
frekansi 1
Cok
fonksiyonlu
frekans1 2
Cok
fonksiyonlu
frekansi 3
Cok
fonksiyonlu
frekansi 4
Cok
fonksiyonlu
frekansi 5
Cok
fonksiyonlu
frekansi 6

P2.13

P2.14

P2.15

P2.16

P2.17

P2.18

0.00~maksimum frekans

5.00 Hz

8.00 Hz

10.00 Hz

15.00 Hz

18.00 Hz

20.00 Hz

030D

030E

030F

0310

0311

0312
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Fonksiyon
Kodu

Parametre

Ayar Araligi

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

Modbus
Adresi

P2.19

Cok
fonksiyonlu
frekansi 7

P2.20

Cok
fonksiyonlu
frekans1 8

P2.21

Cok
fonksiyonlu
frekans1 9

P2.22

Cok
fonksiyonlu
frekans: 10

P2.23

Cok
fonksiyonlu
frekans: 11

P2.24

Cok
fonksiyonlu
frekansi 12

P2.25

Cok
fonksiyonlu
frekansi 13

P2.26

Cok
fonksiyonlu
frekans1 14

P2.27

Cok
fonksiyonlu
frekansi 15

25.00 Hz

28.00 Hz

30.00 Hz

35.00 Hz

38.00 Hz

40.00 Hz

45.00 Hz

48.00 Hz

50.00 Hz

0313

0314

0315

0316

0317

0318

0319

031A

031B

P2.28

Hizlanma
siiresi 2

P2.29

Yavaglama
siiresi 2

P2.30

Hizlanma
siiresi 3

P2.31

Yavaglama
stiresi 3

P2.32

Hizlanma
suiresi 4

P2.33

Yavaglama
siiresi 4

0.1~3600s

22kW ve
alt1:6.0s

Digerleri:

20.0s

031C

031D

031E

031F

0320

0321
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Fonksiyon - Fabrika Degisme Modbus
Kodu 7" | Parametre L by Degeri 1znfig ’ Adresi
Anormal 22kW ve
pp34 | durus 0.1~3600s al:3.0s 0322
esnasinda Digerleri:
yavaglama 10.0s
Hizlanma ve
yavaglama 0: 1 kez
P2.35 siirelerinin 1: 10 kez 0 X 0323
carpim 2:0.1 kez
faktorii
Sogutma fan1 | 0: Otomatik stop
L2 kontrol modu | 1: Caligma siiresince agik 0 ) 0324
Motorun .\
P237 |kablolama |0 Pozitif sialama 0 x 0325
- 1: Ters siralama
yonii
P2.38 Ter§ gghsma 0: Ters d?nme akti.f 0 y 0326
secimi 1: Ters donme pasif
P2.39 Rezerve - - * 0327
P2.40 Rezerve - - * 0328
P2.41 Rezerve - - * 0329
P2.42 Rezerve - - * 032A
P2.43 Rezerve - - * 032B
Devir bagina
P2.44 iiretilen PG 1~9999 1000 X 032C
darbesi
P2.45 Rezerve - - 032D
P2.46 Rezerve - - 032E
PG
haberlesme
P2.47 kopma 0.0~10.0s 2.0s * 032F
algilama
siiresi
PG 0: Yavaslamali durus
P2.48 haberlesme 1: Serbest durus 1 % 0330
calisma 2: Anormal durus
se¢imi 3: Caligmaya devam etme
PG
pa4g |rediksivon 090 1 x 0331
dislisi 1
numarast
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demektir.

Fonksiyon o Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre L by Degeri Izni Adresi
PG
rediiksiyon
P2.50 dislisi 2 1~1000 1 X 0332
numarast
JOG tusunun
. 0: JOG
P2.51 gzgfnslliyon 1- FWD/REV 0 X 0333
Keypad
tusunun 0: Gegersiz
L. UP/DN 1: Gegerli 0 ) 0334
aktivasyonu
. 0: Diisiik frekans
P2.53 ?1{1? islfl;r/ekans (0.00~400.0Hz) 0 x 0335
’ mos du 1: Yiiksek frekans
(0.0Hz~1000Hz)
Geri déni 0.00Hz~maksimum
e donus frekans
P2.54  |dist limit ) o 0.00Hz O 0336
frekanst not: 0.00Hz limitsiz
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P3: I/ O Terminal Kontrol

Fonksiyon
Kodu

Parametre

Ayar Aralig1

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

Modbus
Adresi

P3.00

Terminal
hareket modu

0: Kapal1 aktif

1: Agik aktif

(normalde agik / normalde
kapali bu fonksiyona tabi
degildir)

0400

P3.01

X1 terminal
fonksiyonu

P3.02

X2 terminal
fonksiyonu

: Tanimlanmamisg

: FWD fleri caligma

: REV Geri calisma

: RUN Calisma

: F/R Doniis yonii

: HLD Kendini tutma

: RST Reset

: FC Frekans ayarlama
kombinasyon se¢imi

8: FJOG JOG FWD

9: RIOG JOG REV

10: UP

11: DOWN

12: UP/ DOWN reset
13: FRE Serbest durus
14: Durmaya zorlamak
(Anormal durma esnasinda
yavaglama)

15: Durma isleminde DC
frenleme

16: Hizlanma/Yavaslama
yasag1

17: Inverter ¢aligma yasagi
18: S1 Cok fonks. hiz 1
19: S2 Cok fonks. hiz 2
20: S3 Cok fonks. hiz 3
21: S4 Cok fonks. hiz 4
22: S5 Cok fonks. hiz 5
23: S6 Cok fonks. hiz 6
24: S7 Cok fonks. hiz 7

AN DA WN—=O

~

25: Komut kanal1 terminal 2

tetikleme

0401

0402
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Bo6liim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon - Fabrika |Degisme |Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi

26: SS1 Cok fonksiyonlu hiz
27: SS2 Cok fonksiyonlu hiz
28: SS3 Cok fonksiyonlu hiz
29: SS4 Cok fonksiyonlu hiz
30: T1 Hizlanma/Yavaglamal
31: T2 Hizlanma/Yavaslama2
32: T3 Hizlanma/Yavaglama3
X3 terminal 33: T4 Hizlanma/Yavaslama4
function 34: TT1 Hizlanma/Yavaslama
35: TT2 Hizlanma/Yavaslama
36: Zorla durdurma
normalde kapali

37: EHO harici hata
normalde agik

38: EH1 harici hata
normalde kapali

P3.03 37 X 0403
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Boliim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon - Fabrika  |Degisme [Modbus
Kodu YOl | parametre Ayar Araligi D 1215 Adresi
39: EIO harici kesme
normalde agik
40: EI1 harici kesme
normalde kapali
41: DC frenleme ile durma
42: PLC isletimine baslatma
43: PLC isletimini
duraklatma
44: PLC durma konumunu
resetle
47: PID isletimini baglatma
48: Hiz/tork modu
X4 terminal anahtarlamasi
P3.04 . 49: Zamanlama baslatma 0 X 0404
fonksiyonu L
girisi
50: Sayict tetikleme sinyal
girisi
51: Sayici resetleme
53: Zamanlama birim se¢imi
74: Cikis terminal kontrolii
77: PID ¢ikisini 0°a zorlar
78: PID integral siire
sifirlamasi
79: Komut kanali
anahtarlamasi
45/46/52/54~73/75/76:
Rezerve
. 0~79: ayni
P3.05 ﬁl li‘s’fnggal 80: PUL Pals girisi 0 x 0405
y 81: Tek faz takometre palsi
P3.06 Rezerve - - * 0406
P3.07 Rezerve - - * 0407
P3.08 Rezerve - - * 0408
P3.09 Rezerve - - * 0409
P3.10 Rezerve - - * 040A
P3.11 Rezerve - - * 040B
P3.12 Rezerve - - * 040C
PR3 | X Mo 0025-1.000s 0010s |0 |040D
iltre siiresi
P3.14 Rezerve - - * 040E
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Bo6liim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon - Fabrika |Degisme |Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi
0: 2 telli ¢aligma modu 1
1: 2 telli galigma modu 2
2: 3 telli ¢alisma modu 1 —
kendini tutma fonksiyonu
(X1 ~ XS5 girisleri
P3.15 Calisma Modu eklenebilir) 0 X 040F
3: 3 telli calisma modu 2 -
kendini tutma fonksiyonu
(X1 ~ XS5 girisleri
eklenebilir)
Terminal UP /
P3.16 DOWN hizi 0.01~99.99Hz/s 1.00Hz/s |o 0410
p3.17  |OPPNAYAT 4 00 iist limit frekanst  |10.00Hz | 0411
genligi
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Boliim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon

Kodu Parametre

Ayar Araligi

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

Modbus
Adresi

Dijital frekans
UP/DOWN
kaydetme
se¢imi

P3.18

0: STOP tusuna basildiginda
UP / DOWN referansi
sifirlar.

1: STOP tusuna baildiginda
UP / DOWN referansi
sifirlamaz ve enerji
kesildiginde de kaydetmez.
2: STOP tusuna baildiginda
UP / DOWN referansi
sifirlamaz ve enerji
kesildiginde de kaydetmez;
P0.03 ‘1’ yapilirsa, P0.02
parametresi enerji
kesildiginde kaydeder.

0412

DO terminal

LE=l fonksiyonu

0: Tantmlanmanmig

1: RUN Calisma

2: FAR Frekansa ulagsma

3: FDT Frekans algilama
4: FDTH st limit frekansa
ulagsma

5: FDTL alt limit frekansa
ulagsma

7: Sifir hiz galigmasi

8: Basit PLC ¢aligma
adimlarii tamamlama

9: PLC ¢evrimini
tamamlama

10: Inverter ¢alismaya hazir
(RDY)

11: Serbest durus

12: Otomatik yeniden
baslama

13: Zamanlama erigimi

14: Cikis geldiginde deger
sayma

15: Caligsma siiresine ulasma
16: Tork algilama esigine
gelme

17: CL Akim limiti

18: Yiiksek voltajda durma
19: Inverter hatalar

0413
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Bo6liim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon - Fabrika  |Degisme [Modbus
Kodu YOl | parametre Ayar Araligi Dsiea 1zn% Adresi
20: Harici hata ile durma
21: Uul diisiik voltajda
durma
23: OLP2 asir1 yiik alarmm
24: Anormal analog sinyal
algilamasi
. 29: Bekleme(Uyku)
P3.19 ]fjoglf;;f;ffl 30: Sifir hiz 0 x 0413
33: Doniisiin aktiiel yonii
35: Diigiik yiik algilama
sinyali (ULP)
36: Cok fonksiyonlu hiz
37: Kontrol sinyali
6/22/25/26/27/28/31/32/34:
Rezerve
P3.20 Rezerve - - * 0414
P3.21 Rezerve - - * 0415
P3.22 Rezerve - - * 0416
P3.23 Rezerve - - * 0417
Role 1
(TA/TB/TC)  |P3.19 daki fonksiyonlardan
LE2 Cikis fonksyon |0~37 arast ile ayni 19 ) 0418
secimi
P3.19 daki fonksiyonlardan
Role 2 0~37 arasi ile ayn1 "
P3.25 (RA/RC) 6000M-S21R5GB--istii 0419
6000E-3R75GB--iistii
Frekans
P3.26 algilama 0.00~10.00Hz 2.50Hz |o 041A
genisligi
P3.27 FDT seviyesi |0.00~maksimum frekans 50.00Hz |o 041B
P3.28 FDT gecikmesi|0.00~10.00Hz 1.00Hz |o 041C
Ust limit
p3p9 |TTekansa 0.0~100.0s 0.0s o 041D
ulagma ¢ikis
gecikme siiresi
Alt limit
p330 |Tekansa 0.0~100.0s 0.0s o 041E
ulagma ¢ikis
gecikme siiresi
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Boliim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon - Fabrika |Degisme |Modbus

Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi

p331  [Torkalglama o o 560 0% 100.0% |o 041F
ayarl

p33y |Avaraman o g9 0 o 0420
sayma degeri

p333 [varanan o6 6553.0 0.0 o o4zl
bekleme degeri

p334  |Galsmasiresi |6 los30p 65530h  |x 0422
degeri

p33s [Yukalunda o 500.0% 10.0% [0 0423
algilama degeri
Yiik altinda

P3.36 algilama ¢ikis |0.0~100.0s 5.0s o 0424
gecikme siiresi

P4: Analog ve Pals Giris ve Cikis Terminalleri

Fonksiyon g Fabrika | Degisme Modbus

<odu Parametre Ayar Aralig1 e ioni A dresi
Dogrusal )

P4.00  |olmayan 0: Bos 0 x 0500

. . |2:Rezerve

analog secimi
AIl minimum

P4.01 analog giris 0.00~P4.03 0.00V o 0501
degeri
All minimum

P4.02 girige uygun -100.0%~100.0% 0.0% o 0502
fiziksel deger
All

pa03 | Mmaksimum - ipg 011100V 10.00vV |0 0503
analog giris
degeri
All

P4.04 | mAKSIMUM )60 004~100.0% 100.0% |o 0504
girige uygun
fiziksel deger

pags |Allemsfiltre 1, 51 56 005 005s |0 |00
stire sabiti
Dogrsal

P46 | OIMmAAN g 00-p4.08 0.00V  |o 0506
analog giris
degeri 3
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Bo6liim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon o Fabrika |Degisme Modbus
Codu YO parametre Ayar Araligi D Izn‘%s A dresi
Dogrusal
olmayan
P4.07 analog girise  |-100.0%~100.0% 0.0% o 0507
uygun fiziksel
deger 3
Dogrusal
P40s |OMYAN g 06-11.00v 10.00V |0 0508
analog giris
degeri 4
Dogrusal
olmayan
P4.09 analog girise  |-100.0%~100.0% 100.0% |o 0509
uygun fiziksel
deger 4
P4.10 Rezerve - - * 050A
paqy  Minimumpals 56 pg 3 0.00kHz |o 050B
girig degeri
Minimum pals
pa1p  |sinisdegeine 06 600 100.0% 0.0% o 050C
uygun fiziksel
deger
Maksimum
P4.13 pals giris P4.11~50.00kHz 50.00kHz | o 050D
degeri
Maximum pals
P4.14 girigine uygun |-100.0% ~ 100.0% 100.0% |o 050E
fiziksel deger
P4.15 Rezerve - - * 050F
P4.16 Rezerve - - * 0510
P4.17 Rezerve - - * 0511
P4.18 Rezerve - - * 0512
P4.19 Rezerve - - * 0513
P4.20 Rezerve - - * 0514
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Boliim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon - Fabrika |Degisme Modbus
<odu YO parametre Ayar Araligi Dsiea 1zn%$ A dresi
0: Tanimlanmamisg
1: Cikis akimi (0 ~ 2
inverterin anma akimi
sayis1)
2: Cikis voltaj1 (0 ~
maksimum voltaj)
3: PID ayarlama (0 ~ 10V)
4: PID geribeslemesi (0 ~
10V)
5: Kalibrasyon sinyali (5V)
6: Cikis torku (0 ~ 2 motor
anma tork sayisi )
P41 AOI fonksiyon | 7: Clklsﬂgiicﬁ (0 ~ 2 motor 0 y 0515
tanimi anma giicli sayis1)
8: Bus voltaji1 (0 ~ 1000V)
9: AIl (0~10V/4~20mA)
10: Rezerve
11: Rezerve
12: Kompanzasyon 6ncesi
¢ikis frekansi (0 ~
maksimum frekans)
13: Kompanzasyon sonrasi
¢ikis frekansi (0 ~
maksimum frekans)
14: Calisma hiz1 (0 ~ 2
nominal hiz sayis1)
P4.22 Rezerve - - * 0516
P4.23 Rezerve - - * 0517
P4.24 DO ¢ikist 0~ 14, (P4.21 ile ayn1) 0 X 0518
AOl1 ¢ikis 0: 0~10V
2D aralik se¢imi 1: 2~10V 0 © 0519
P4.26 Rezerve - - * 051A
P4.27 Rezerve - - * 051B
P4.28 AO1 kazanct |-10.00~10.00 1.00 o 051C
P4.29 Rezerve - - * 051D
P4.30 Rezerve - - * 051E
P4.31 AO1 offset -100.0%~100.0% 0.0% o 051F
P4.32 Rezerve - - * 0520
P4.33 Rezerve - - * 0521
DO maksimum | DO minimum ¢ikis 10.00
S ¢ikis frekanst | frekans1 ~50.00KHz KHz © 0522
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Bo6liim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon - Fabrika |Degisme Modbus
Codu Parametre Ayar Araligi D izni A dresi
DO minimum |0, 0.08 KHz ~ DO
Lk ¢ikig frekansi | maksimum ¢ikis frekansi 0.00KHz o 0523
P5: PLC Calisma
Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi
0: Tek dongii 1
P5.00 PLC ¢alisma | 1: Tek dongii 2 (son degeri ) » 0600
modu tutar)
2: Devamli dongii
0: IIk adimdan calismaya
baslama
PLC yeniden |1: Kesme aninda adim
P5.01 ¢alisma mod frekansinda ¢alismaya 0 X 0601
se¢cimi devam etme
2: Kesme aninda ¢alisma
frekansinda devam etme
0: Kaydetmez
PLC gii¢ ll’;ﬁarlr}llgtig %E)’ olarak
P5.02 kesinti kayit - 0 X 0602
i ayarlandiginda calisan
Se¢ kayitlar otomatik olarak
silinecektir.
PLC ¢alisma 0: saniye
P5.03 stire b}rlm 1 dakika 0 X 0603
se¢imi
ps.04 |PLCalsma oy 560 100 |o 0604
zamani T1
pss | FLCcalisma 10.0 ° 0605
zamani T2
ps0s | PLCealsma 15 1600 10.0 o 0606
zamani T3
pso7 |FLCcalisma 10.0 o 0607
zamani T4
ps.08 | FLC gahsma 100 o 0608
zamani T5
psgo |PLCealisma 16 36500 10.0 o 0609
zamani T6
ps.jo |PLCcalisma 10.0 o 060A
zamani T7
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caligma ayar1

Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus

Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi

psq1  |PLC calisma 100 |o 060B
zamani T8

ps.1p |PLCcalsma 10.0 o 060C
zamani T9

ps.13 | PLCcalsma 10.0 o 060D
zamani T10

ps.14 |PLCcalsma 10.0 ° 060E
zamani T11

ps.1s | PLCcahsma 10.0 o 060F
zamani T12

ps.16 | FLCcalisma 10.0 o 0610
zamani T13

psq7 |PLCcalisma 10.0 o 0611
zamani T14

ps.qg |PLCcalisma 10.0 o 0612
zamani T15
Adim T1

P5.19 PLC’nin IF o 0613
caligma ayari
Adim T2

P5.20 PLC’nin IF o 0614
caligma ayar1
Adim T3

P5.21 PLC’nin 1F o 0615
caligma ayar1 _
Adim T4 1Fr~4Fnr

P5.22 PLC’nin 1F o 0616
caligma ayar1
Adim T5

P5.23 PLC’nin IF o 0617
caligma ayari
Adim T6

P5.24 PLC’nin IF o 0618
caligma ayari
Adim T7

P5.25 PLC’nin IF o 0619
caligma ayari _
Adim T8 1Fr~4Fnh

P5.26 PLC’nin 1F o 061A
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Bo6liim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon
Kodu

Parametre

Ayar Araligi

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

Modbus
Adresi

P5.27

Adim T9
PLC’nin
caligma ayar1

P5.28

Adim TI10
PLC’nin
caligma ayar1

P5.29

Adim TI11
PLC’nin
caligma ayar1

P5.30

Adim T12
PLC’nin
caligma ayari

P5.31

Adim T13
PLC’nin
caligma ayari

P5.32

Adim T14
PLC’nin
¢aligma ayar1

P5.33

Adim T15
PLC’nin
caligma ayari

IF

061B

IF

061C

IF

061D

IF

061E

IF

061F

IF

0620

IF

0621

P5.34

PLC ¢alisma
kayit
temizleme

0: Temizlemez
1: Temizler

Temizledikten sonra P5.34
0’ yapilirsa otomatik

kaydeder.

0622

P5.35

PLC ¢alisma
adimlar1 kaydi

0~15

0623

P5.36

Akim adiminin
caligma kaydi

0.0~3600

0.0

0624
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Boliim 4 Parametre Listesi

P7: PID Kontrol

Fonksiyon

Kodu Parametre

Ayar Aralig1

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

Modbus
Adresi

PID ayar

L kaynagi 1

0: PID dijital ayarlama
1: AIl terminali

2: Rezerve

3: Rezerve

4: Pals girisi

5: Seri haberlegsme

0800

PID ayar

i kaynagi 2

0~ 5: ayni.

0801

PID ayar

P7.02 kombinasyonu

0: PID ayar kaynagi 1

1: PID ayar kaynag1 2

2: Min (PID ayar kaynagi 1,
PID ayar kaynag1 2)

3: Max (PID ayar kaynag1
1, PID ayar kaynag1 2)

4: PID ayar kaynagi 1 +
PID ayar kaynagi 2

5: PID ayar kaynagi 1 - PID
ayar kaynagi 2

6: PID ayar kaynag: 1 x
PID ayar kaynag1 2

7: PID ayar kaynagi 1 / PID
ayar kaynagi 2

0802

PID
geribesleme
kaynagi 1

P7.03

0: Dahili PG veya tek faz
hiz 6l¢iim girisi

- AIl terminali

: Rezerve

: Rezerve

: Pals girisi

: Seri haberlesme

0803

PID
geribesleme
kaynagi 2

P7.04

S (LB W N =~

: Rezerve
1~ 5:aym

0804
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Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi Dsiea izni Adresi
0: Sadece PID geri besleme
kaynag 1
1: Sadece PID geri besleme
kaynagi 2
2: MIN (PID geribesleme
kaynagi 1, PID
PID geribesleme kaynagi 2)
P7.05 |geribesleme |°- glAX (PID geribesleme |, x 0805
kombinasyonu aynagt L, PID
geribesleme kaynagi 2)
4: PID geribesleme kaynagi
1 + PID geribesleme
kaynagi 2
5: PID geribesleme kaynagi
1 - PID geribesleme
kaynagi 2
-1000.0~1000.0, subject to
p7.06 | AnalogPID iy b fion of analog PID | 0.0 o 0806
dijital ayar1 .
setting range
p7.o7 | AnalogPID -y 5 1600.0 1000 |0 |0807
ayar aralig1
pr.os |z PIDduitall o 5 4000rpm Orpm |0 0808
ayari
p7.00 | Oransal 0.1~30.0 1.0 o 0809
kazang 1
p7.10 | IR inteeral 4 50 100,05 3.00s | 080A
zamani 1
p711  |PIDHY ) 60-1.00s 0.00s |0 080B
zamani 1
P7.12 Anahtarlama | 0.00 ~ anahtarlama frekansi 500Hz |o 080C
frekansi 1 2
p713 | Oransal 0.1~30.0 1.0 o 080D
kazang 2
p7.14 | TIDintegral o 5010005 300s |0 |080E
zamani 2
p7.15 | PP WV 14 00~1.00s 0.00s |o 080F
zamani 2
P7.16 Anahtarlama Anah'tarlama frekanst 1 ~ 20.00Hz | o 0810
frekans1 2 maksimum frekans

55



Boliim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi Dsiea izni Adresi
P7.17 D1f§rgns1ye1 0: Geri besl.eme dl'fera.n51yel 0 y 0811
se¢imi 1: Sapma diferansiyeli
. 0.0%~100.0%
P7.18 Pi]r?lill?tﬁgﬂ Maksimum cikis 200% o 0812
& frekans1 %100’ diir.
PID 0.0%~100.0%
P7.19 diferansiyel Maksimum ¢ikis 5.0% o 0813
genlik limiti | frekans1 %100’diir.
0.0%~100.0%
P7.20 Plzﬁ(ﬂﬁfni i Maksimum ¢ikis 100.0% |o 0814
&° frekanst %100’ diir.
p7a1  (PIDeeckme 14 50 55 00s 000s [0 |0815
zaman sabiti
P7.22 Hata marj1 0.0~999.9 0.0 o 0816
PID ayar 0: Pozitif eylem
P7.23 karakteristigi | 1: Negatif eylem 0 ) 0817
0: Frekans alt ve list
limitlere ulastiginda
Inteeral avar integral kontrolii durur.
P7.24 cgratay 1: Frekans alt ve tist 0 x 0818
se¢imi L N
limitlere ulagtiginda
integral kontrolii devam
eder.
. . |0: Pasif
P7.25 Uyku se¢imi 1- Aktif 0 X 0819
P26 |UKU 10999 120s o 081A
gecikmesi
P7.27 Uyku esigi O~iist limit frekans1 20.00Hz |o 081B
P7.28 Uyanma egisi |0.0~999.9 3.0 o 081C
PID Ileri
P7.29 besleme 0.5000~1.024 1.000 o 081D
katsayisi
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Bo6liim 4 Parametre Listesi

P8: Vektor Kontrol Parametreleri
Not: S2R4GB veya S2R75GB modellerinde SVC yoktur, “P8 Grubu” degistirilemez.

Fonksiyon . Fabrika |Degisme | Modbus
Kodu YO | Parametre Ayar Araligi D Izn% } Adresi
0.0~500.0%
%100.0 karsilik gelen
motor yiiksiiz akimi
Tahrik 6ncesi | P1.04’teki tepki siiresi ile
akim ayarlanir.
LY kompanzasyon | Aktiiel {ist limit motor 100.0% o 0900
miktari anma akimi ve inverter
anma akiminin %80’
arasindaki bir degerden
daha kiictiktiir.
Hiz dongiisti
P8.01 oransal kazanci [ 0.1~30.0 2.0 o 0901
1
Hiz dongiisii
P8.02 |integral siiresi |0.001~10.000s Modele | | 0902
1 baglidir
Hiz dongiisi e
PR.03  |anahtarlama  |000HZ ~hizdongisi |0 oo 0903
anahtarlama frekansi 2
frekansi 1
Hiz dongiisii
P8.04 oransal kazanci [ 0.1~30.0 1.0 o 0904
2
Hiz dongiisti Depend
P8.05 integral siiresi | 0.001~10.000s o 0905
) on model
Hiz dongiisti | Hiz dongiisii anahtarlama
P8.06 anahtarlama frekansi 1 ~ maksimum 80.00Hz |o 0906
frekansi 2 frekans
P8.07 If{z dongiisi 1 4005-0.100s 0.030s |o 0907
iltre siiresi
Hiz dongiisii
P8.08 filtre siire 1.0~20.0ms 1.0 o 0908
tahmini
Hiz
pg.9 | doneisiindn 1y 5500 1 024 1000 |x 0909
ileri besleme
katsayisi
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Fonksiyon ~ Fabrika Degisme | Modbus
Kodu Yo | Parametre Ayar Araligi D Izn‘? g Adresi
0: Hiz kontrol modunda
calisma
PR.10 Tork kontrol 1: Tork kontrol modunda 0 o 090A
modu calisma
2: Tork motor modunda
calisma
0: Dijital ayar (dahili potans)
1: All
P81 Stiriis ‘fork ayar | 2: Rezerve 0 » 090B
kaynag1 3: Rezerve
4: Pals girisi
5: Seri haberlegsme
PRA2 | UMt o g0t 300.0% 160% |o 090C
1mit1
pg.13 |Fremlemetork |, ho. 300.0% 160% |0  |090D
iist limiti
Komut hata
P8.14 diizeltme 0.0%~200.0% 102.4% |o 090E
faktorii
pg.1s | rorkhwzlanma 1, 55 120 05 050s |0 [090F
stiresi
Tork
P8.16 yavaglama 0.00~120.0s 0.50s o 0910
stiresi
Tahmini diisiik
P8.17 hiz kayma 50.0%~200.0% 130.0% |o 0911
kompanzasyonu
Tahmini yiiksek
P8.18 hiz kayma 50.0%~200.0% 117.0% |o 0912
kompanzasyonu
P8.19 Rezerve - - o 0913
P8.20 Rezerve - - o 0914
P8.21 Rezerve - - o 0915
P8.22 Rezerve - - o 0916
pgo3 | Stfirhiztork 1, o 50 004 0.0% |o 0917
arttirma
P824 |Sifirhizesigi |0 2070 (maksimum 5% ° 0918
frekans)

58




Bo6liim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi
0: P8.11°de hesaplanan son
stiriis tork degeri ile ayn1
Frenleme tork I-AI
P82s | T o |2: Rezerve 0 x 0919
Y ynag 3: Rezerve
4: Pals girisi
5: Seri haberlesme
pg.26 | Yuksek iz ) 604-160.0% 100.0% |o  |091A
tork ilavesi
Yiiksek hiz 0: ¢alisma frekansi
P8.27 tork ilave 1: hat hiz1 (rezerve) 0 0o 091B
referansi 2: yiik ataleti
pgog | lahrikdncesi 1, s 3 00s 0.10s  |o 091C
siirsei
P9: V / F Kontrol Parametresi
Fonksiyon < Fabrika | Degisme | Modbus
Kodu Parametre Ayar Aralig1 e ioni Adresi
0: Sabit tork karakteristik
egrisi
1: Degigken tork
karakteristik egrisi 1
(2.0)
2: Degisken tork
P9.00 | V/F efri ayar la‘“;‘)ktem“k cgrisi2 |, x 0A00
3: Diisiik tork karakteristik
egrisi 3 (1.2)
4: Kullanict tanimhi V/ F
egrisi (P9.01 ~P9.06°da
tanimlanan fonksiyon
kodu)
Po.01 | /I ekt 10,0-po.03 10.00Hz | 0A01
P9.02 V/F voltaji V1 |0.0~100.0% 20.0% X 0A02
P9.03 | V)N S P9 01-p9.05 25.00Hz | 0A03
P9.04 V/F voltaj1 V2 |0.0~100.0% 50.0% X 0A04
P9.05 1\:’3/F frekanst 1 pg 03-p0.09 40.00Hz |x 0A05
P9.06 V/F voltaj1 V3 |0~100.0% 80.0% X 0A06
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Fonksiyon ~ Fabrika Degisme | Modbus
Kodu Yo | Parametre Ayar Araligi D mf g Adresi
0.0: Otomatik tork arttirma
P9.07 Tork arttirma | 0.1~30.0%: Manuel 0.0% o 0A07
arttirma
Manuel tork
P9.08 arttirma kesim |0.00~50.00Hz 16.67Hz |o 0A08
noktasi
Kayma o
P9.09 | kompanzasyon ?(fl;jf/gi%g",é?g“a 0.0% |o 0A09
katsayist
Kayma
P9.10 kompanzasyon |0.01~2.55s 0.20s o 0AOA
zaman sabiti
Enerji . .
PO.AI | tsarrufi 0: Enerjt tasarrufu pasif—— ), x 0AOB
.. | 1: Enerji tasarrufu aktif
kontrol se¢imi
Enerji
po.2 |ty 0.00~655.3 Modele |, 0A0C
azang bagl
katsayist
Enerji tasarruf
P9.13 voltaji alt limit |0~120% 50% X 0A0D
(50Hz)
Enerji tasarruf
P9.14 voltaji alt limit | 0~25% 12% X 0AOE
(5Hz)
po.15 |Oralamagic | 500) x (25ms) 5 x 0AOF
stiresi
0: Pasif
P9.16 AVR . 1: Genellikle aktif 5 » 0A10
fonksiyonu 2: Yalnizca yavaglama
sirasinda pasif
Yaksek 0: Gegersiz
P9.17 modiilasyon : . 0 X 0Al1l
.. 1: Gegerli
se¢imi
Giigten diisme
P9.18 kontrolii (yikk |0.00~10.00Hz 0.00Hz |o 0A12
dagilimi)
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indiiktans1 Lm

Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi
0: Digital ayar(dahili potans)
1: All
2: Rezerve
3: Rezerve
Cikis voltaji 4: Pals girisi
SN ofset kaynag1 | 5: Haberlesme ayar1 0 ) 0A13
Maksimum ¢ikis
voltajt %100°diir
Yalnizca V/F ayirma
modunda gegerli
po2o | SHsvolait 1y 6o 100,00 0.0% o 0A14
offset degeri
poo| | Salmmtutma 1, 4, 0 o 0A15
katsayisi
PA: Motor Parametreleri
Fonksiyon < Fabrika | Degisme | Modbus
Kodu Parametre Ayar Aralig1 e ioni Adresi
PA.00 | Motor segimi | °: | motor kullanma 0 x 0B0O
1: 2 motor kullanma
pagr | MotorTkutup |, 5¢ 4 x 0BO!
sayist
Motor 1 anma
PA.02 . 0.4~999.9kW x 0B02
giicii
Motor 1 anma .
PA.03 izt 0~240001r/min o 0B03
Motor 1 anma
PA.04 akimi 0.1~999.9A Modele | 0B04
pags |Motorl 0.1~999.9A bagh |, 0B0S
yiiksiiz akimi
PAOs  |Motorlsator iy 551650000 o 0B06
direnci R1
Motor 1 kagak
PA.07 indiiktans: L1 0.1~2000.0mH o 0B07
pA0g | Motor 1 rotor 1 541 65.0000 ° 0BOS
direnci R2
Modele
Motor 1 basl
PA.09 karsilikli 0.1~2000.0mH & o 0B09
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Fonksiyon
Kodu

Parametre

Ayar Araligi

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

Modbus
Adresi

PA.10

Motor 1
manyetik
doygunluk
katsayisi 1

0.0%~100.0%

PA.11

Motor 1
manyetik
doygunluk
katsayis1 2

0.0%~100.0%

PA.12

Motor 1
manyetik
doygunluk
katsayis1 3

0.0%~100.0%

PA.13

Motor 1
manyetik
doygunluk
katsayis1 4

0.0%~100.0%

PA.14

Motor 1
manyetik
doygunluk
katsayist 5

0.0%~100.0%

0BOA

0BOB

0BOC

0COD

0BOE

PA.15

Motor 2 kutup
sayl1st

2~56

0BOF

PA.16

Motor 2 anma
giicii

0.4~999.9kW

PA.17

Motor 2 anma
hiz1

0~24000r/min

PA.18

Motor 2 anma
akimi

0.1~999.9A

PA.19

Motor 2
yiiksiiz akimi

0.1~999.9A

Depend
on model

0B10

0B11

0B12

0B13

PA.20

Motor 2 stator
direnci R1

0.001~65.000€2

PA.21

Motor 2 kagak
indiiktans1 L1

0.1~2000.0mH

PA.22

Motor 2 rotor
direnci R2

0.001~65.000€2

PA.23

Motor 2
karsilikli
indiiktans1 Lm

0.1~2000.0mH

Depend
on model

0B14

0B15

0B16

0B17

62




Bo6liim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon
Kodu

Parametre

Ayar Araligi

Modbus
Adresi

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

PA.24

Motor 2
manyetik
doygunluk
katsayisi 1

0.0%~100.0%

PA.25

Motor 2
manyetik
doygunluk
katsayis1 2

0.0%~100.0%

PA.26

Motor 2
manyetik
doygunluk
katsayis1 3

0.0%~100.0%

PA.27

Motor 2
manyetik
doygunluk
katsayis1 4

0.0%~100.0%

PA.28

Motor 2
manyetik
doygunluk
katsayist 5

0.0%~100.0%

o 0B18

o 0B19

o 0B1A

o 0B1B

o 0B1C

PA.29

Autotune
(parametre
tanimlama)
(S2R4GB veya
S2R75GB
modeller i¢in)

0: Islem yapmaz

1: Statik parametre
tanimlama

2: Donerek parametre
tanimlama

0B1D

PA.30

Parametre
tanimlama
islem bilgisi

- * OB1E

Pb: MODBUS Haberlesme

Fonksiyon
Kodu

Parametre

Ayar Aralig1

Fabrika
Degeri

Modbus
Adresi

Degisme
Izni

Pb.00

Baud rate
secimi

0: 1200bps
2: 4800bps
4: 19200bps

1: 2400bps
3: 9600 bps
5:38400bps

3

0C00

Pb.01

Haberlesme
adresi

0~31

0Co01
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0: 1-8-1-E, RTU
1: 1-8-1-O, RTU
2: 1-8-1-N, RTU
3:1-7-1-E, ASCII
Haberlesme 4: 1-7-1-0, ASCII
o0z formati 5:1-7-2-N, ASCII 0 8 0c02
6: 1-8-1-E, ASCII
7: 1-8-1-0, ASCII
8: 1-8-2-N, ASCII
Not: 3~8 rezerve
Haberlesme 8:OZNalr(r)1(;ﬁoast 1mi1 yok
Pb.03 algilama zaman | . SUIL YO 0.0s o 0C03
Diger: Zaman agimi
asimi
algilamasi
pb.o4 | Lepkigecikme o o0 Sms|x 0C04
stiresi
Pb.05 Rezerve - - X 0CO05
EEPROM kayit |0: EEPROM kaydetmez
Pb.06 secenegi 1: EEPROM kaydeder 0 ) 0C06
0: Hata raporlama olmadan
CCF6 ariza duraklatma
L0 isleme 1: Hata raporu ile otomatik 0 ) 0C07
duraklatma
0: Normal tepki
Pb.08 Tepki kontrolii | 1: Uyar1 yazdiginda tepki |0 o 0C08
yok
PC: Display Kontrol
Fonksiyon < Fabrika | Degisme | Modbus
Kodu Parametre Ayar Aralig1 D iz Adresi
PC.00 |Rezerve - - * 0D00
Cikis frekansi
(Hz) 0: Gostermez
R (Kompanzasyon | 1: Gosterir ! ° Dol
dncesi)
Cikis frekansi o
PC.02 |(Hz) " ggzzgﬁez 0 o 0D02
(Aktiiel) )
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Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi
Cikig akimi 0: Gostermez
PC.03 (A) 1- Gésterir 1 o 0DO03
Frekans s
PC.04 |ayarlama (1): ggztzgﬁez 1 o 0D04
(Hz, titresimli) |~
Calisma hizi 0: Gostermez
HED (r/min) 1: Gosterir ! ° D05
Ayarlanan hiz s
PC.06 | (R/min, 0: GOstermez 0 o 0D06
L 1: Gosterir
titresimli)
Calisan o
PC.O7 |dogrusalhiz |0 Sostermez 0 o 0D07
1: Gosterir
(m/s)
Ayarlanan e
PC.08 |dogrusal hiz (l)j ggzzgﬁez 0 o 0D08
(m/s, titresmli) |
Cikis giicii 0: Gostermez
PC.09 (kW) 1: Gosterir 0 ° D09
0: Gostermez
0,
PC.10 Cikis torku (%) 1- Gésterir 0 o 0DOA
Cikis voltaji 0: Gostermez
PC.11 V) 1- Gésterir 1 o 0D0B
. 0: Gostermez
PC.12 Bus voltaji (V) 1- Gésterir 0 o 0D0OC
0: Gostermez
PC.13 All (V) 1- Gosterir 0 o 0DOD
PC.14 Rezerve - - * 0DOE
PC.15 Rezerve - - * 0DOF
Analog PID s
PC.16 |geribesleme 0: G?stermez 0 o 0D10
1: Gosterir
(%)
Analog PID e
PC.17 |besleme (1): ggzzgﬁez 0 o 0D11
(%, titresimli) |
PC18 Hawr1c% say1 0: G?stermez 0 o 0D12
degeri 1: Gosterir
Terminal o
PC.19 | durumu 0: Gostermez 0 o 0D13
e 1: Gosterir
(birimsiz)
PC.20 Rezerve - - * 0D14

65



Boliim 4 Parametre Listesi

Fonksiyon

Kodu Parametre

Ayar Araligi

Fabrika
Degeri

Degisme
Izni

Modbus
Adresi

Giigte ekran

PC.21 T
se¢imi

1~20

1

(¢]

0DI15

Hiz gosterge

PC.22 katsayi1s1

0.1~999.9%

Mekanik hiz = 6l¢tim hizi
x PC.22 (PG)

Mekanik hiz =120 x
calisma frekansi / motor
kutup sayis1 x PC.22
(non-PG)

Ayarlanan hiz = ayarlanan
PID hiz1 x PC.22 (PG)
Ayarlanan hiz =120 x
ayarlanan frekans / motor
kutup sayis1 x PC.22
(non-PG)

Not: Gergek hiz tizerinde
etkisi yoktur

100.0%

0D16

Dogrusal hiz

PC.23 katsay1s1

0.1~999.9%

Dogrusal hiz = galisma
frekans1 x PC.23 (non-PG)
Dogrusal hiz = mekanik
hiz x PC.23 (PG)
Ayarlanan dogrusal hiz =
ayarlanan frekans x PC.23
(non-PG)

Ayarlanan dogrusal hiz =
ayarlanan hiz x PC.23 (PG)
Note: Gergek hiz lizerinde
etkisi yoktur

100.0%

0D17
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Pd: Koruma ve Hata Parametreleri

E‘:ﬂflyon Parametre Ayar Araligi gaebgrelfia gi%lsme 11\\/[((1);&132}18
0: Koruma yok
1: Genel motor (diisiik hiz
kompanzasyonu ile)
Motor asir1 yiik | 2: Degisken frekans
Pd.00 koruma modu motoru (diisiik hiz 1 X 0E00
se¢imi kompanzasyonu ile)
3: Sensor koruma
(esigin tizerinde bir kez
acil koruma)
Motor 1
Pd.01 ... 0.0~10.0V 10.0V X 0EO01
koruma esigi
0: Terminal AIl
Motor 1 1: Rezerve
Pd.02 koruma sensoér |2: Rezerve 0 x 0E02
girig kanali 3: Pals girisi
4: Haberlesme ayar1
Pd03 | MOwr2 g0 100v 100V |x 0E03
koruma esigi
0: Terminal ATl
Motor 2 1: Rezerve
Pd.04 koruma sensor |2: Rezerve 0 x 0E04

girig kanali

3: Pals girisi
4: Haberlesme Ayari
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Fonksiyon ~ Fabrika Degisme | Modbus
Kodu Yo | Parametre Ayar Araligi D Izn‘? g Adresi
Elektronik
Pd.05 termik role %20~ 110 100% o 0EO05
koruma degeri
Asirt yiik
Pd.06 |Rorumaoneest o, o0 - 200.0 160.0% | 0E06
algilama
seviyesi
Asirt yiik
Pd.07 alarm Oncesi 0.0~60.0s 60.0s X 0EO07
algilama siiresi
0: Gegersiz
1: Hizlanma-yavaslama
esnasinda gegerli ve
Pd.08 Ak1m genlik sabit hizda gahsma 1 o 0E08
limiti esnasinda gegersiz
2: Her zaman gegerli
3: Asir1 akim sirasinda hiz
azaltma
pd.09 | Akimegentik 0 1900, 160% |0 0E09
limit seviyesi
0: izin yok (frenleme
Pd.10 Yiiksek V'Olt'a_]' iiiret?c'i kullanildiginda 1 y OEOA
durus sec¢imi Onerilir)
1: izin var
220V
modeller
. 3 . 0
Pd.11 glfrll{lssellfo\lf((t)elltsaij Bus voltaji %110.0 ~ 150.0 ‘312'0\/;’120 x 0EOB
modeller
de: %140
pd.1p |Girisfazkaybi 1, 600, 100% | 0EOC
algilama ol¢iiti
p.13 | Ginis fazkaybif, 5gq 10s x 0EOD
algilama siiresi
Cikis faz kaybi
algilama ol¢iiti
Pd.14 (S2R4GB ve [ 0~100% 1% X 0EOE
S2R75GB
modellerde)
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Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi
Cikis faz kaybi1
algilama siiresi
Pd.15 (S2R4GB ve  [0.0~20.0s 2.0s X 0EOF
S2R75GB
modellerde)
Pd.16 Rezerve - - * 0E10
Pd.17 AE'l a}arm 0: Uyan ggstermez 0 y OE11
se¢imi 1: Uyar1 gosterir
0~10, 0 gosterdiginde
Otomatik otomatik reset olmaz.
eI sifirlama siiresi | Sadece 3 otomatik 0 ) OE12
sifirlama fonksiyonu vardir
pa19 [SHirlama oy 4 50.0s 5.0s x 0E13
zaman aralig1
Asir1 akim
pdoo |Y2vaslama 0~200ms 50ms x OE14
Oncesi zaman
onayl1
Enerji
Pd.21 verildiginde 0: Koruma yok 0 5 0E15
caligma 1: Koruma var
korumasi
Kontrol komut
kanalin 0: Caligmaya devam eder
Pd.22 tetikleme 1: Durur, yeniden ¢alisma |0 X OE16
sonrasi ¢alisma | komutu aldiginda baslar.
korumasi
Pd.23 Rezerve - - X 0E17
Pd.24 Rezerve - - X OEI8
Pd.25 Rezerve - - o 0E19
Pd.26 Rezerve - - o OE1A
Pd.27 Rezerve - - o OE1B
Pd.28 Rezerve - - o 0E1C
Pd.29 Rezerve - - o OE1D
Pd.30 Rezerve - - o OE1E
Pd.31 Rezerve - - o OE1F
Pd.32 Rezerve - - o 0E20
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Fonksiyon ~ Fabrika Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi D izni Adresi
Yazilim akimi
limit sonrasi Modele
Pd.33 (S2R4GB ve | % 100.0 ~ %300.0 basly o 0E21
S2R75GB &
modellerde)
Donanim akim
limiti gegerli s
Pd34  |(S2R4GB ve (1’; on z;’f I o 0E22
S2R75GB ’
modellerde)
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PE: Calisma Kayit Gegmisi

Fonksiyon
Kodu

Parametre

Ayar Aralig1

Fabrika
Degeri

Modbus
Adresi

Degisme
zni

PE.00

Goriintiilenen
hata se¢imi

0~30

0F00

1 o

PE.O1

Hata tipleri

0: Bos
1: Uul bus diisiik voltaji
2: Uu2 kontrol devresi
diisiik voltaj1
3: Uus3 sarj devresi yoklugu
4: OC1 hizlanma asir1 akimi
5: OC2 yavaslama asiri
akimi
6: OC3 sabit hiz agirt akimi
7: Oul hizlanma asir1
voltaj
8: Ou2 yavaslama asir1
voltaji
9: Ou3 sabit hiz agir1 voltaji
10: GF Topraklama
11: OH1 radyator asir1
sicakligi
OL1 motor asir1 yiik
OL2 inverter asir1 yiik
SC yiik kisa devre
EFO0 seri haberlesme
harici hatasi
EF1 terminal harici
hatas1
SP1 giris faz kayb1 veya
dengesizligi
SPO ¢ikis faz kaybi
veya dengesizligi
CCF1 kontrol ¢evrim
hatasi
1.) Inverter ve tus takimi
arasindaki iletigim
acildiktan sonra Ss tesis
edilemez.

12:
13:
14:
15:
16:
17:
18:

19:

NULL * OF01
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Fonksiyon - Fabrika  Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi Degeri Zni Adresi
20: CCF2 kontrol ¢evrim
hatas1
2.) Inverter ile keypad
arasindaki iletisim
kopuklugundan 2 sn. sonra
hata verir.
21: CCF3 EEPROM hatasi
22: CCF4 AD kuraldis1
gevirme
PE.O1 Hata tipleri 23: CCF5 RAM hatas1 Bos * 0F01
24: CCF6 CPU arizasi
25: PCE Parametre adi
kopyalama hatasi
26: Rezerve
27: HE Hall akim algilama
hatasi
28: Kesim-boy algilama
hatasi
29: Besleme hatasi
PE.02 Hat giki 0 ~ st limit frekansi
frekansi
pE03 | Ha@frekans | ot timit frekanst 0.00Hz |* 0F03
ayari
pEO4 |HTatacikis 0 ~ 2 x (nominal akim) 0.0A * 0F04
akimi
PEOS | atbus iy 500y oV . 0F05
voltaji
0: StP (Durma)
Ariza servis 1: Acc (Hizlanma) "
REL durumu 2: dEc (Yavaglama) Stp OF06
3: con (Sabit hiz)
PEO7 | atatoplam 1, ss30, Oh * 0F07
giic siiresi
pEOg |1OBT 0.0 ~200.0 0.0 * 0F08
hatasi
PE.09 Rezerve - - * 0F09
PE.10 | lOPlam 1o 65530n Oh . OF0A
¢alisma siiresi
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Fonksiyon o Fabrika ~ Degisme Modbus
Kodu Parametre Ayar Araligi Degeri Zni Adresi
PE.11 | OPlamele 1o css30n Oh . 0FOB
stiresi
Toplam
elektrik
PE.12 e 0~9999MWh OMWh | * OF0C
tiketimi
(MWh)
Toplam
elektrik
PE.13 e 0~999KWh 0KWh * 0FOD
tiketimi
(KWh)
PE.14 IGBT o 0.0 ~200.0 0.0 * OFOE
sicaklig1

PF: Parametre Koruma ve Uriin Tanimlama Bilgisi

Fonksiyon - Fabrika  Degisme Modbus
Kodu parametre Ayar Araligy Degeri zni Adresi
Kullanici 0: Sifre yok
R sifresi Diger: Sifre korumali 0 © 1000
0: Tiim parametreler
yazilabilir.
1: (P0.02) ayar frekansi
hari¢ ve bu fonksiyon
e
PFOl |yazma onxsiyon ko 0 o 1001
korumasi yeniden yazilmasi

yasaktir.

2: Bu fonksiyon kodu
disinda, digerlerinin
yeniden yazilmasi
yasaktir.
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Fonksiyon - Fabrika  Degisme Modbus
Kodu parametre Ayar Araligi Degeri Zni Adresi
0: islem yapmaz.
1: Hata kaydinu siler.
2: Fabrika ayarlarini geri
yiikler.
PF.02 Pilrametre (hata kaydz, sifre, motor |0 X 1002
yiikleme S
parametreleri haric)
3: Fabrika ayarlarini geri
yiikler.
(hata kaydj, sifre harig)
0: Islem yapmaz
1: Parametreleri indirir
2:Parametreleri yiikler
PRO3 | MU 3 Niotor haricindeki 0 x|1003
kopyalama A
parametreleri indirir.
Not: Sadece keypad ile
kullanilir.
PF.04 Rezerve - - x 1004
Uygulama 0: Genel inverter
LHA se¢cmek 1: Doner kesim makinalari ) 1005
PF.06 Rezerve - - * 1006
PF.07 Rezerve - - * 1007
PF.08 Rezerve - - * 1008
PF.09 Seri numaras1 | 0~9999 * 1009
PR1g | Yersivon 0.00~99.99 * 100A
numarasi
Standart
PEIT | OMmayanseri iy 5509 999 * 100B
ve versiyon
numarasi
priz  |Kimlik 0~9999 . 100C
numarast
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Boliim 5 Parametre Ac¢iklamalar:
5.1 Temel Fonksiyonlar (PO Grubu)

P0.00 Menii display modu Ayar araligi: 0~1 [0]
0: Standart menii 1: Kontrol modu meniisii
Note:

€ P0.00 ‘1’ oldugunda, display kontrol modu meniisii goriintiilenir. Bu modda, cihaz
iizerindeki dijital ayar potansiyometresi ile fonksiyon kodlarmi izleyebilir veya
degistirebilirsiniz. Deger ‘0’a dondiiglinde fonksiyon kodlar1 gosterilmeyecektir.

P0.01 Kontrol modu Ayar aralig1: 0~3 [0]

0: V/F kontrol 1: Rezerve

2: Sensdrsiiz vektor kontrol ] .

(SVC) 3: V/F ayirma kontrolii
Notlar:

€ V/F kontrol: Liitfen birden fazla motoru bir inverter ile siirmek igin bu kontrol
modunu seg¢in, motor parametreleri otomatik olarak ayarlanmaz ya da baska
yontem ile elde edilemez.

€ Sensorsiiz vektor kontrol: Bu modu bir hiz sensoriine ihtiyag hissetmeden yiiksek

performansl degisken hizli uygulamalarda kullanabilirsiniz. (S2R4GB veya S2R75GB
modellerinde yoktur)

€ V/F ayirma kontrolii: Bu kontrol modu frekans ve gerilimi bagimsiz olarak
kontrol etmek i¢in gerekli olan bazi yerlerde kullanilabilir.

Tavsiyeler:

Sensdrsiiz vektdr kontrol modunu sectiyseniz; eger motor 4 kutuplu asenkron motor
degilse ilk olarak motor etiketindeki degerleri girin ve motorun diger degerlerini
tanimlamasi i¢in autotuning yapimn. En iyi kontrol performansi saglamak i¢in, motor
plakasindaki parametreleri girin ve otomatik tanimlama yapin. Bunun yaninda vektor
ile ilgili parametreleri dogru bir sekilde ayarlamak i¢in P8 grubu parametrelerine
bakiniz.

Bu kontrol modunda, genellikle bir inverter sadece bir motoru kontrol edebilir ve
inverter glicii motorun giicii ile farkli olmamalidir, motorun gii¢ sinifi inverterin anma
giiclinden daha biiyiik veya daha kii¢iik oldugunda ¢aligma performansi normal
calismaya gore kotii olabilir.

Ayar aralig1: 0.00Hz ~Maksimum frekans

P0.02 Dijital frekans ayarlama [0.00Hz]

Not:
€ P0.03 veya P0.04 = 1 oldugunda, bu fonksiyon kodu aktif olur keypad ile ayar
yapilabilir. Bu deger inverterin ayarlanan frekans degerini tanimlar.
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Not:

P0.02 degeri keypad tlizerindeki dijital potansiyometre ile degistirildiginde aktif
olacaktir. Eger "ENTER" tusuna basildiginda deger inverterin dahili EEPROM igine
saklanacaktir ve enerji kesildiginde de kaybolmayacaktir.

P0.03 ‘1’ olarak ayarlandiginda: P3.18 ‘2’ ise, P0.02 degeri keypad ile degistirilecek ve
enerji kaybinda kaydedecektir. Aksi takdirde degistirilen deger kaydedilmeyecektir.

P0.03 Frekans ayar kaynag 1 Ayar araligi: 0~11 [1]

1: Dijital frekans ayar1 (dahili

0: Bos potansiyometre)
2: Terminal ATl 3: Rezerve
4: Rezerve 5: Pals girisi
6: Seri haberlesme 7: Rezerve
8: Cok fonksiyonlu hiz 9: Terminal UP/DOWN
(1 I())L ggogramlanabﬂu Lojik Kontrolor 11: PID kapali evrim
| P0.04 Frekans ayar kaynagi 2 Ayar aralig1: 0~9 [0] |
0: Bos 1: Dijital frekans ayar1 (dahili potansiyometre)
2: Terminal AIl 3: Rezerve
4: Rezerve 5: Pals girisi
6: Seri haberlesme 7: Rezerve
8: Cok fonksiyonlu hiz 9: Tork sapma kompanzasyon miktari
Notlar:

€ Eger P0.03 ‘1’ yapilirsa: Keypad dijital ayar sirasinda, izleme durumunda iken,
Ayar frekansi tus takimu dijital potansi araciligiyla degistirilebilir; ayar frekansi
P0.02 ile ilgilidir, izleme durumunda, P0.02 degeri tus takimi dijital poatans ile
degistirebilirsiniz.

€  All terminali analog giris sinyalleridir. AIl terminali kullanildiginda, ¢ikig
frekansi 0~10V voltaj sinyali veya 0~20mA akim sinyali olabilir. Sinyal tipi
se¢imi i¢in kontrol karti tizerindeki DIP sivi¢ degistirilebilir. Kapali ¢gevrim se¢imi
icin sekil 2.4’teki kablolamaya bakiniz.

@ Giris sinyallerinin genlikleri arasindaki iliski ATl terminali ve pals girisleri de
dahil olmak iizere programlanabilir. Ayrintili bilgi i¢in P4 parametre grubuna
bakiniz.

€ Seri haberlesme ayarinda, kullanici PC veya PLC seri haberlesme portu

baglayabilirsiniz. Bu sekilde, inverter ayar frekansi iletisim modu tarafindan

kontrol edilir.

P0.03 “9' yapildig1 zaman, UP / DOWN fonksiyonu etkin olur.

P0.04 ‘9’ olarak ayarlandiginda, kompanzasyon miktar1 ayarlanan tork ve aktiiel

tork degerlerinin farkinin yarisidir.

L X 2
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P0.05 Frekans ayar kombinasyonu 1

Ayar aralig1: 0~9 [0]

P0.06 Frekans ayar kombinasyonu 2

Ayar aralig1: 0~9 [0]

0: Yalnizca frekans ayar kaynag 1

2: MIN(frekans ayar kaynagi 1,
frekans ayar kaynagi 2)

4: Frekans ayar kaynagi 1+ frekans
ayar kaynagi 2

6: Frekans ayar kaynagi 1 x frekans
ayar kaynagi 2

1: Yalnizca frekans ayar kaynagi 2

3: MAX(frekans ayar kaynag 1, frekans ayar
kaynagi 2)

5: Frekans ayar kaynagi 1- frekans ayar
kaynagi 2

7: Frekans ayar kaynagi 1 / frekans ayar
kaynag1 2

9: Frekans ayar kaynagi x (maksimum ¢ikis
frekans1 + frekans ayar kaynagi 1) /
maksimum ¢ikis frekansi

8: [Frekans ayar kaynag 1- Frekans
ayar kaynagi 2|

Notlar:

Frekans ayar kaynagi 1: P0.03’teki ana frekans degerini temsil eder.

Frekans ayar kaynagi 2: P 0.04’teki ana frekans degerini temsil eder.

Frekans ayar kaynagi 1 ve frekans ayar kaynagi 2, son frekans uygun kombinasyon
islemi ile ayarlanir.

"FC" fonksiyon terminali se¢ilmigse (P3.01~P3.11 bkz.) ve the terminal
fonksiyonu etkin ise P0.06 da yazilan frekans ayar kombinasyonu 2 se¢ilmis olur;
Bu terminal fonksiyonu ayarlanmamissa, P0.05’teki deger frekans ayar
kombinasyonu olarak se¢ilmis olur. Kullanicilar, iki farkli frekans ayari
kombinasyonlar1 arasinda gegis yapabilir. Eger kombinasyon modu 6,7 olursa
Daha sonra frekans ayar1 kaynagi 2 tarafindan belirlenen deger, frekans temsil
etmek yerine onun mutlak degeri ile katsayis1 olarak kullanilacaktir.

* oo

P0.07 Kontrol komut kanal se¢imi | Ayar araligi: 0~5 [0] |
0: Keypad kontrol 1: Terminal kontrol 1 (STOP gegersiz)
2: Terminal kontrol 2 (STOP gegerli) 3: Seri haberlesme 1 (STOP gegersiz)

5: Terminal kontrol 3 (STOP ve JOG
gegersiz)

4: Seri haberlesme 2 (STOP gegerli)

Notlar:

€ Klavye kontrol modunda, kullanicilar inverterin ¢alisma ve durma kontroliinii
dogrudan RUN, STOP tuslariyla yapabilirler.

€ Terminal kontrol modunda, kullamcilar inverterin bir ¢ok kontroliinii RUN, F/R,
FWD, REV, HLD, vb. (P3.01~ P3.11 bkz.) ¢ok fonksiyonlu giris terminalleri ile
yapabilirler.

€ Seri haberlesme kontrol modunda iken, haberlesme portunu PC veya PLC ile
baglanarak start/stop kontrolii yapilabilir. Start-stop-ileri-geri ¢calisma komutu
haberlegme ile saglanablir.
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@  Eegr STOP tuslari gegerliyse, kullanicilar herhangi bir zamanda acil bir duruma
kars1 STOP tusu ile keypad tlierinden inverteri durdurabilirler. STOP tuslar pasif
ise sadece kontrol terminalleri ile durdurulabilir.

€ P0.07 ‘5’ olarak ayarlandiginda, JOG ve STOP tuslari pasif olur, JOG tuslari pasif
oldugunda, JOG tusu kullanilmaz, kullanici sadece terminal iizerinden fonksiyon
ayar1 yapabilir.

€ Keypad ve terminal kontrol modunda, haberlesme okuma yazma islem
parametreleri islev gormez.

P0.08 Keypad yon ayari |Ayar araligi: 0,1 [0]
0: fleri 1: Geri

Notlar:

€ JOG tusuna basilarak (P2.51=1) sivig ileri yonde ve P0.08 parametre degeri
degistirilerek yon degisir. Ama degisen yonil, yalnizca o anda yiiriirliige girer.

€ Sadece P0.08 parametresi degistirilerek ve “ENTER” ile deger kaydedilir. Tus
takimi yonil ayari kalici olarak kaydedilir.

€ YOn onceligi: Terminal ayari en yiiksek dncelige sahip olup, ikincisi haberlesme,
en diisligli keypad dir. Yiiksek oncelikli aktif degilse diisiik dncelikli ¢alisacaktir.

Ayar aralig1:
P0.09 Temel frekans Diisiik frekans modu: 0.10 ~ 400.0Hz [50.00Hz]

Yiiksek frekans modu (rezerve): 0.1 ~ 1000Hz [50.0Hz]

P0.10 Maksimum ¢ikis [ayar frekansi, Cok fonksiyonlu hiz, atlama frekansi] ~
frekansi 400.0Hz [50.00Hz] yiiksek frekans modu (rezerve): MAX

Ayar araligi:
Diisiik frekans modu: MAX [50.00Hz, tist limit frekansi,

[50.0Hz, iist limit frekansi, ayar frekansi, ¢ok fonksiyonlu
hiz frekansi, atlama frekansi] ~ 1000Hz [50.0Hz]

Notlar:

*

Temel frekans Fyagg: Inverterin ¢ikis voltaji nominal voltaja (Uv) esit oldugu
zaman temel ¢alisma frekanst minimum ¢ikis frekanst olmus olur. Genellikle,
motor nominal frekansi temel frekans olarak davranir. Olagan kullanim
durumunda Fease motorun anma frekansina gore segilir. Bu kullanim 6zellikle
secilmese bile, isletim gereksinimlerine gore ayarlanabilir, ancak motor yiikiiniin
V / F karakteristik ve motorun ¢ikis sartlarina uymasi i¢in dikkat edilmelidir.

Cikis frekansi ve ¢ikis gerilimi arasindaki iligki sekil 5-0-1’de gosterilmistir.
Maksimum frekans Fyax. Bu deger inverterler i¢in izin verilen maksimum ¢ikis
frekansidir. Eger referans frekans: siiriicli ekipmanin nomsnal degerinden biiyiikse,
motor ve ekipmanlar hasar gorebilir.
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Cilus voltaji (V)

A

Nominal
Voltaj

- - > Gikis frekansi (Hz.)
Temel frekans  Max. cikig

frekansi

Sekil 5-0-1 V/F karakteristik diyagrami
|P0. 11 Ust limit frekans ayar kaynag: |Ayar aralig: 0~5[ 0]

0: Dijital ayarlama (dahili potansiyometre) 1: Terminal AIl

2: Rezerve 3: Rezerve

4: Pals girisi 5: Haberlesme ayari
Notlar:
€ Sifirdan farkli bir hizda iist limit frekansi 0 ~ P0.12 degerler arasinda

ayarlanabilir.

Setting range: MAX (lower limit frequency, jog
P0.12 Ust limit frekans ayar1 frequency, UP/DN given amplitude, sleep
threshold) ~ maximum frequency [50.00Hz]

P0.13 Ust limit frekans: offset Setting range: 0.00~upper limit frequency
degeri [0.00HZ]

P0.14 Motor anma gerilimi Setting range: 60~480V [Rated voltage]

Setting range: 0.00~upper limit frequency
[0.00HZ]

P0.16 Maksimum ¢ikis voltaji Setting range: 60~480V [Rated voltage]

Not:

@ Ust limit frekans1 ayarlanan degerden daha yiiksek ileri ve geri doniisii
yasaklarken, alt limit frekansi ise inverterin ¢aligmast i¢in gereken minimum
frekanst belirtir. Ust limit ve alt limit frekansini ayarlayin ve otomatik olarak ¢ikis
frekansinin iist sinir frekansindan daha yiiksek olmadigindan ve alt sinir
frekansindan daha az olmadigindan emin olun. Bu fonksiyon, genellikle motorun
yanlig caligsmasi veya istenmeyen nedenlerden kaynaklanan mekanik sistem veya
inverter kazalarin1 6nlemek icin izin verilen frekansta ¢caligmasini saglamak igin
kullanilir. (bkz. P2.04)

P0.15 Alt limit frekansi
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@ Ust limit frekans offset limiti: Ust limit frekans kaynag1 analog oldugu zaman
parametre de analog olarak ayarlanir. P0.12 ile kiyaslaymiz. Frekans sapmasi iist
limite eklenir (P0.12) bu da nihai st limit frekansi olur. Ust limit frekans kaynagi
dijital ayar ile(dahili potansiyometre) yapildiginda, P0.12 nihai iist limit
frekansinin degeri olur.

€ Maksimum ¢ikis voltaji inverterin temel ¢ikis frekansina uygun voltaj olur. Bu
genellikle motor etiketi izerinde belirtilen nominal giris gerilimidir.

P0.17 Dahili potans ayar orani Ayar aralig1:0~250 * (0.01Hz|1rpm) [0]

Notlar:

Bu parametre izleme durumuna frekans ve hiz ayarini online ayarlamak i¢in aktif olur;

€ Fonksiyon kodu ‘0’ olarak ayarlandig1 zaman tamamlayici olarak kullanilabilir ve
her tur doniisii i¢cin adim 1, 10 ve maksimum 100 birim olarak arttirilabilir.

€ Eger P0.11 ‘0’ yapiimazsa, sabit uzunlukta diizenleme fonksiyonu aktif olur.
P0.11’in degeri potansiyometrenin bir kez saga ve sola donusiindeki adim
uzunlugudur ve referans frekansinin degerini (P0.17 x 30) x (0.01Hz veya 1rpm)
miktarinca arttirip azaltir.

€  Ayarlanan deger frekans oldugunda, P0.17 degeri 0.01Hz; ayarlanan deger hiz
oldugunda, genel calisma modunda iken P0.17 birimi (6 / (5 x motor kutup sayist))
rpm, PID modunda ise, birim P0.17 1rpm olacaktir;

Ornek:

Genel ¢alisma modunda, frekans ayarlama araligi P0.17 = 100 oldugu zaman bir tur

i¢in tus takimindaki potansi gevirerek frekans 30.00Hz kadar artip azalabilir, hiz

900rpm artip azalabilir P0.17 = 10 oldugunda ise her bir turda frekans ve hiz sirasiyla

3.00Hz ve 90rpm degisebilir. Dijital PID ¢alisma modunda P0.17 = 10 yapildiginda,

keypad tizerindeki potansiyometrenin bir turunda hiz miktar1 300 rpm artar veya azalir.

P0.18 Hizlanma zaman 1 Ayar aralig1: 0.1~3600s [6.0s/20.0s]
P0.19 Yavaslama zamani 1 Ayar araligi: 0.1~3600s [6.0s/20.0s]
Notlar:

€ Hizlanma zamani: Hizlanma zamani 0 Hz.den maksimum frekansa yiikselirken
inverter i¢in alinan zamandir. Yavaslama zamani ise maksimum hizdan motoru
durdurmak i¢in gecen zamandir.

€ Bu seri inverterlerde 4 gesit hizlanma/yavaslama zamam vardir (digerleri igin bkz.
P2.28 ~ P2.33), kullanic1 harici terminalleri kullanarak farkli hizlanma ve
yavaglama degerleri belirleyebilir veya PLC programi galismasi sirasinda
hizlandirip yavaslatabilir.

€@ Hizlanma ve yavaglama siirelerinin fabrika birimi saniyedir. Hizlanma ve
yavaglama zamanini degistirerek P2.35°teki faktorii ¢arparak 10 kez azaltip
arttirabilirsiniz.
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5.2 Start/Stop Kontrol (P1 Grubu)

| P1.00 Caligma Modu |Ayar araligi: 0~2 [0]

1: Baslangicta frenli (tahrikte) sonra
baslangic frekansiyla ¢alisma

0: Baslangi¢ frekansi ile calisma

2: Doniis hizini izleyerek ¢aligma
Notlar:
€ Baslangig frekansiyla ¢alisma: Baglangig frekansinda baglayarak hizlanma
2 Once fren sonra baslangig frekansinda baglama: inverter ilk yiikte DC enjeksiyon
frenleme giicli gdsterir ve sonra ¢aligsmaya baslar. Sekil. 5-1-1’e bakiniz. ‘Start
modu 1’ kiigiik ataletli yiiklerin ileri-geri calismasinda veya fan gibi yiiklerin
duruslar1 esnasinda inverteri ¢alistirirken kullanilir. DC frenleme parametreleri

icin P1.03 ve P1.04 bkz.
Cikis [rekansi(Hz)

i Onee fren, sonra baslama
: » Zaman
Frenleme voltaji | ;
A i 5
]-'|'cnlc|;11c enerjisi
y \ » Zaman

= —_

DC enjeksiyvon frenleme zaman

Calisma komutu | | f
Durdurma komutu r|

Sekil 5-1-1 Once fren sonra baslama

€@ Hizizleyerek yeniden baglama: Motorun galigma yoniinii ve hizini arayin ve tespit
edin ve sonra tespit ettiginiz hiz ile baglayin, Kalks/Durus siiresinde referans
frekansi ile galigsarak, motorun diizgiin bir baslangi¢ gegeklestirmesi saglanir, sekil.
5-1-2 bkz. Bu mod biiyiik atletli yiikler i¢in ¢aligan motorlarda uygundur.
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Taliciia -l sy d Aty
{ahyma Frekan: Motorun izin ve winiini saptamak

L Lo =
== =

-

Sire

Motor huz

e Pt

Cikis wvoltaj

» Siire

Sekil. 5-1-2 Hiz izleyerek yeniden baslama diyagrami

€@ Baglangig islemleri serbest durustan sonra inverter enerjili iken calisma, giic geri
kazanimi, harici hata resetleme ve yeniden galisma gibi islemleri icerir.

Tavsiyeler:
3004GB ve alt1 modellerde hiz izleme fonksiyon kart1 yoktur, hiz izleme kartt 35R5GB
ve {istii modellerde bulunur.

P1.01 Basglangig frekansi Ayar araligi: 0.10~60.00Hz [0.50Hz]

Eﬁlr'gszi Baglangg frekansi tutma |\ .o o lis1: 0.0~10.0s [0.0]
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Not:

Start frekans1 inverter ¢alismaya basladigindaki ilk frekans degeridir. "Start Freq." ile
ilgili sekil 5-1-3¢ bakiniz. Baslangi¢ frekansinin tutma siiresi inverter ¢aligma frekansi
ile caligma esnasinda gecgen siiredir. Sekil 5-1-3’teki diyagrami inceleyiniz:

[ |‘|§ frekans Az)

&

Referans frekans:

Start Frekans:

= Saman

—_— il -

Start frekansy tutma siresi

Sekil 5-1-3 Baglangi¢ frekansi ve ¢aligma siiresi

Not:

1. Baslangig frekansi alt limit frekansi tarafindan sinirlandirilmamistir.
2. Frekans ayar1 hizlanma sirasinda baslangi¢ frekansindan daha diisiik ise, inverter

sifir hizda ¢alisacaktir.

P1.03 Baslangicta DC frenleme
akimi

Ayar aralig1: modele baglidir [0.0%)]

P1.04 Baslangigta DC frenleme
tutma stiresi

Ayar araligi: 0.0~30.0s [0.15]

Not:

€ P1.00 ‘1’ oldugunda P1.03 ve P1.04 aktif olur (¢alisma modu 1 secilmistir) sekil

5-1-1 bkz.

€ V/F modunda %100.0 motorun anma akimina karsilik gelir; vektor modunda ise
baslangicta DC frenleme akim1 P8.00°deki uyarma 6ncesi akiminin
kompanzasyon katsayist olur (% 100.0 motor yiiksiiz akimina karsilik gelir).

€ Baglangig DC frenleme akiminin {ist limit degeri inverterin anma akimi ve
motorun ylikteki akimi arasindaki degerin %80’inden daha azdr.

€ Baslangig DC frenleme siiresi 0.0s oldugu zaman, DC frenleme islemi yapmaz.

Tavsiye:

Motor nominal akiminin degeri inverter akimindan kiigiikse, bu parametre degeri

Onerilir:
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Motor nominal akimi (A) / inverter nominal akim1 (A) x 100%

P1.05 Ayarlanan baglangic Ayar aralig1: 0.00 ~ maksimum frekans
frekansi [0.00HZz]

P1.06 Ayarlanan baslangic

frekansi futma siiresi Ayar araligi: 0.0~3600s [0.0s]

!

Referans

WA
frekansi

Ayarlanan
baslangig

frekansi

Baslangig
frekanst

-

> t1 |<— > t2 .

318 Baslangig frekanst ‘Ayarlanan baslangic frekansi
tutma stiresi tutma stiresi

Sekil 5-1-4 Baslangi¢ frekansi ve tutma siiresi ayarlama
Tavsiye:
Ayarlanan baslangi¢ frekansi baglangic frekansindan daha az veya referans
frekansindan daha fazla ise veya ayarlanan baglangi¢ frekansi tutma stiresi ‘0’ ise,
ayarlanan baslangi¢ frekansi gecersiz olacaktir.

P1.07 Hizlanma/yavaslama modu | Ayar araligi: 0~3 [0]

0: Dogrusal 1: S-egrisi
2: Rezerve 3: Rezerve
Not:

€@ Dogrusal hizlanma/yavaslama modu siradan yiikler i¢in kullanilir: Sabit bir orana
gore ¢ikis frekansi artar veya azalir. Sekil 5-1-5 bakiniz.
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AR (Hz) Cikis frekanst (HZ)
A

S ONES Maksimum frekans—,

BESR Ayari;ina;l frekan
> S i 1) Siire
el i 7

s /Ttl[] qing [‘J Aktiiel hizlanma siiresi 8] Aktiiel yavaglama siiresi
ﬁk iEjJD i B'J' Iﬂ Ayarlanan hizlanma 7 Ayarlanan yavaslama

siiresi siiresi

Sekil 5-1-5 Dogrusal hlzlanma/’;a\]/aslama

S-egrisini degistirmek hizlanma siiresinin basinda, yavaslama siiresinin sonunda ¢ikis
frekansini yavasega degistirir, mekanik giiriiltiiyii ve start-stop esnasinda olusacak
sarsintty1 azaltir. Bu, diisiik frekansta azalan tork ihtiyacina sahip yiikler ile kisa siirede
yiiksek frekans i¢in hizlanan tasima bandi gibi yiikler i¢cin uygundur.

Calisma frekansi (Hz)
A

- lelzmrna . e Yavaslama
Sekil 5-1-6 S-egrisi hizlanma/yavaslama
P1.08 S-egrisi baslangig siiresi Ayar aralig1: 10.0~50.0% [20.0%]

P1.09 S-egrisi kademe artis siiresi | Ayar araligi: 10.0~80.0% [60.0%]

Notlar:
€ P1.08 ve P1.09 sadece hizlanma/yavaglama modu S-egrisi oldugunda (P1.07=1)
ve P1.08+P1.09<90% olur.

@ S-egrisinin baglangig islemi igin sekil 5-1-6’ya bakiniz “@”, burada ¢ikis
frekansinin degigme orani ‘0’dan baslayarak artar.

@ S-egrisinin yiikselme islemi i¢in sekil 5-1-6’ya bakiniz “@”, burada ¢ikis
frekansinin degisme orani sabittir.

@ S-egrisinin sonlanma islemi i¢in sekil 5-1-6’ya bakiniz “(3)”, burada ¢ikis
frekansinin degisme oram ‘0’a dogru azalir.
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Tavsiyeler:

S egrisi Hizlanma/Yavaslama modu elevator ve tasima band1 gibi tasiyict yiikler i¢in
uygundur.

P1.10 Durus modu Ayar araligi: 0~2 [0]

0: Yavaslamali durus 1: Serbest durus

2: Yavaglamali / DC frenli durus

Notlar:

0: Yavaslamali durus

€ Stop komutu aldiktan sonra, inverterin ¢ikis frekansi yavaglama hizi ile azalir ve
frekans sifira diistiigiinde motor durur.

1: Serbest durus

€ Stop komutu aldiktan sonra, siiriicii ¢ikist hemen keser fakat motor bagl oldugu
yiikiin mekanik ataletiyle durur.

2: Yavaglamali durus + DC fren

€ Stop komutu aldiktan sonra, inverter ¢ikis frekansinin sikligini azaltir ve 6nceden
ayarlanmis DC enjeksiyon frenleme frekansina ulasir ve frenlemeye baslar.
DC enjeksiyon frenleme fonksiyonu agiklamalari i¢in P1.09~P1.12’ye bakiniz.

L Ayar aralig:
PLI1 Durusta DC enjeksiyon frenleme | ;' i\ (50.00Hz, Frekans iist limit)
frekansi
[1.00Hz]

P1.12 Durmadan 6nce DC enjeksiyon

frenleme bekleme siiresi Ayar araligi: 0.00~10.00s [0.00s]

P1.13 Durusta DC frenleme akimi ayar p sl 05 0]

kaynagi
0: Dijital ayarlama(dahili potans) 1: Terminal All
2: Rezerve 3: Rezerve
4: Pals girisi 5: Haberlesme ayari
P1.14 Durusta DC frenleme akimu dijital S sl meAEE bed [0%4]
ayarlama
P1.15 Durusta DC frenleme siiresi Ayar aralig1: 0.0~30.0s [0.0s]
Not:

€@ DC enjeksiyon freni motoru hizlica durdurmak i¢in motora DC akim ejekte eder,
uygulanan DC enjeksiyon freni siiresi bitene kadar motor milini tutar.

€@ Eger yavaslamali durus esnasinda yon degistirme sinyali verildiyse ya da
FWD/REV o0lii bolgesinde yavaslama varsa P1.11 degeri uygun sekilde arttirilip
azaltilabilir.
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Chlkas Irekansa

Durus esnasinda DC

N, enjeksivon frenleme frekansi
3 S vl
< Jlll‘"- \Il I_l U1 Durus esnasinda DC
. Akige i ; :
EiKIn e : enjeksivon frenleme
bekleme siiresi
Frenleme
] D enerjisi
~— Sure
-
DC enjeksiyon [renleme stiresi

Cahsma komutu |

Sekil 5-1-7 DC frenleme

€ DC frenleme frekansi yavaglamal durus igin Motora uguladigi DC frenleme
sikligidir. DC frenlemeli durus frekansi ¢ikis frekansi ile ayni veya daha
altindaysa DC frenlemeyi aktif hale getirecektir.

€ Durusta DC frenleme akiminin {ist limiti motor nominal yiik akimi ile inverter

anma akimin %80’inden daha diisiik olmalidur.

Durusta DC frenleme siiresi 0.0s oldugunda, DC frenleme islemi yapmaz.

Durusta DC frenleme siiresi: Bu DC frenleme akimi tutma siiresidir. Bu siire ¢ok

uzun olamaz, ¢linkii uzun siire oldugunda motorun asir1 1sinmasina neden olur.

DC frenleme siiresi sifira esit ise, o zaman DC frenleme ¢alismaz.

L R 4

Tavsiyeler:

Bu fonksiyon start komutu aldiktan sonra baslayacaktir. Genellikle durdurma
hassasiyetini gelistirmek i¢in kulanilir genel ¢aligmada yavaslamali frenleme igin
kullanilmaz. Eger motoru daha hizli durdurmak gerekiyorsa, enerji rejenerasyon
iinitesine fren direnci baglanmalidir veya dahili fren bulunan inverterler se¢ilmelidir.

Ayar aralig1: 0.00Hz~Maksimum frekans

P1.16 Durus tutma frekansi [0.00HZ]

P1.17 Durus tutma siiresi Ayar araligi: 0~3600s [0.0s]

Not:

€ Durus tutma frekansi: STOP tusuna basilmasi halinde veya diger duruslarda,
caligma frekansi durus tutma frekansindan 0’a diiser.

€ Durus tutma siiresi ‘0’ oldugunda veya ayarlanan tutma frekansi ¢alisma
frekansindan biiyiik oldugunda durus tutma islemi yapmaz.
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P1.18 Frenleme se¢imi Ayar araligi: 0~3 [3]

0: Frenleme kullanilmaz 1: Dinamik frenleme aktif

2: Manyetik aki freni aktif 3: Her ikiside aktif
Tavsiyeler:

Yiik ataletinin ¢ok biiylik olmadigi durumlarda yavaslama icin 6zel gereksinimlere
ihtiyag¢ yoktur, sadece manyetik aki frenlemede fren direnci baglamadan
kullanilabilir; doniis ataletinin biiyiik oldugu durumda hizli durmasi gereken yerde,
bu parametre 1 veya 3'e ayarlamak, uygun dinamik frenleme {initesi ve fren direnci
se¢mek gerekir.

15kW ve alt1 modeller dahili frenleme iinitesi ile tasarlanmistir..

| P1.19 Dinamik frenleme kullanimi Ayar araligi: 30.0%~100.0% [100.0%] |
Not:
€  Ayarlanan deger biiyiidiikge frenleme etkiside bilyiimektedir fakat bu etki motorun

daha fazla 1sinmasina yola agar. Bu yiizden ani frenlemenin ve asir1 1stnmanin
olusturacag1 olumsuz etkilerden dolay1 uygun fren direnci empedansini ve giiciini
bulmalisiniz.

Dinamik frenleme ile calismada gerilim noktasi yiiksek voltaj ile durma noktasi

ile ilgilidir (Pd.11). 380V beslemeli modeller dinamik frenleme voltaj noktas1 asir1
gerilim durma noktasindan 52V daha diisiiktiir (varsayilan ¢alisma noktast 700 V);
220V beslemeli modeller dinamik frenleme ¢alisma voltaji noktasi agir1 gerilim
durma noktasindan 23V daha disiiktiir (varsayilan ¢alisma noktasi 350 V).

Liitfen Pd.11 fonksiyonlarina bakiniz

P1.20 Hata diizeltme |Ayar araligi: 0~2 [ 0] |

0: Bir kez hata diizeltme, Uul raporu

1: Hata diizeltme zamani1 Uul alarmu verir,
aksi takdirde Uul raporu verir.

2: Bir kez hata diizeltme, Uu alarm

P1.21 Hata diizeltme siiresi Ayar araligi: 0.5~10.0s [Modele bagli]
P1.22 .Hata alarmi sonrasinda eylem A e -1 0]

se¢imi

0: Islem yapmaz 1: Yavaglayarak caligma

PIL23 i ¢ Selimedo (it g e | 00
calisma sirasinda yavaslama orant

0.10Hz/s ~ maksimum frekans/s
[10.00Hz/s]

Not:
2

*

Eger hata gerilim altinda olusursa, inverter displayde sadece Uu alarmu gosterir ve
motor ¢aligmaz. Sekil. 5-1-8’ye bakiniz:

Eger gerilim altinda ¢aligirken olusursa, inverter displayde “Uu” alarmi gosterir
ve “Uul” hatasi verir, Sekil.5-1-8’ye bakiniz. PWM ¢ikis1 engellenir ve motor
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sifir hizda galisir. Eger voltaj diizelirse, "Uu" alarmu kalkacaktir,

Eger Uul hatasi olusursa, inverter duracaktir. Eger voltaj 300V un altina diismeye

devam ederse, bir ariza ge¢cmisi veya bir hata ¢ikist olmayacaktir. Ancak voltaj
eski haline donerse sistem Uul hatasi kaydedecektir.

Gug 1 ON

Diizelime ¢ RUN

Diizeltme 1 RUN

ON
OFF
Hata ¢
divzelime
Uut fUut @ Uut . Kaydeder
Uu |
s | Jul Uul ... Kaydeder

Uu Uu

Gug 2 ON

Diizeltme 2 RUN Kayit yapmaz.
\I|II'£|II/
OFF
+ Hata
i Zamani

Diizeltme 0 RUN

Diizeltme ] RUN

Uu1 Uuﬂé Uu1 ... Kayit yapmaz

Ditzeltme 2 RUN

Uu i
sifir hiz Uui Uu1 ... Kaylt yapmaz
Uu Uu
sifir e Kaylt yapmaz

Sekil 5-1-8 Hata diizeltme diyagram
5.3 Yardimci Islemler (P2 Grubu)

P2.00 Jog Frekansi

Ayar araligi: 0.10~Frekans iist limit [5.00Hz]

P2.01 Jog hizlanma siiresi

Ayar araligi: 0.1~3600s [6.0/20.0s]

P2.02 Jog deceleration time

Ayar araligi: 0.0~3600s [6.0/20.0s]
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Not:
€ P2.00~P2.02 jog ile ilgili parametreleri tanimlar. Sekil 5-2-1°de t1 jog hizlanma

stiresi ve t3 jog yavasglama siiresi, t2 jog siiresidir; P2.00 ise jog frekansidur.

€ JOG (t1) hizlanma siiresi agagidaki formiilde tanimlanmustir. Dolayisiyla JOG (13)
siiresi yavaglama siiresini temsil eder.

€ P2.02 deki deger JOG ¢aligmada durus siiresini temsil eder: Eger P2.02 0’ olarak
ayarlanmamigsa, motor durus modu 0 ile duracaktir. Eger P2.02 ‘0’ise motor
serbest durus ile duracaktir.

PZ2. 00 x P2.01

L=
P0.07

Calisma frekansi.(Hz)
A

<t1 >-4—t2—-

PZOO ......

, Sure

JOG Komutu

Sekil 5-2-1 Jog parametrelerinin agiklamalar1
Tavsiyeler:
1. Jog calismada, inverter baslama modu ‘0’ da ¢alisir. Hizlanma/yavaslama siire
birimi saniyedir.
2. Jog yavaglama siiresi ‘0’ise: serbest durus modunda calisir, fakat DC frenleme
terminaline durdurma sinyali verildiginde yavaglama zaman1 P2.23” teki
‘yavaglama siiresi 4’ igleme girer.

3. Jogislemi klavye, terminal veya seri port ile kontrol edilebilir.

P2.03 ileri ve geri calisma arasinda anahtarlama

siiresi Ayar araligi: 0.0~3600s [0.0s]

Not:
€@ Gecikme zamani inverterin ¢aligma esnasinda yon degistirirken 0 Hz.’e diiserek

tekrar referans frekansina ulagmasi i¢in gecen siiredir. Sekil 5-2-2’ye bakiniz.
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Calisma frekans: (Hz)

/—\-':-t‘l -
\ / Stire

Sekil 5-2-2 FWD/REV anahtarlama siiresi

| P2.04 Alt limit frekansta tutma modu Ayar araligi: 0~3 [0]

0: Alt limit frekansta ¢alisma 1: Sifir frekansta ¢alisma
2: Durma 3: Rezerve
Not:

@ Eger ‘0’ ayarlanirsa, referans frekansi frekans alt limitten daha diisiik oldugu
zaman, ¢evirici referans frekansi yerine frekans alt limitte ¢calisacaktir. Sekil
5-2-3’e bakiniz.

Calisma frekansi(Hz)
A

Referans

frekansi 1

Alt limit
frekansi

Referans

frekansi 2 Stire

Sekil 5-2-3 Alt limit frekansta ¢alisma

@ Eger ‘1’ olarak ayarlanirsa, referans frekansi frekans alt limit degerinden daha
diisiik oldugu zaman, inverter ilk olarak frekans alt limitte ¢aligir ve sonra
P3.22°deki gecikme zamani sonunda sifir hiza geger. Sekil.5-2-4 bakiniz.
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Calisma frekansi{Hz)
Frekan Alt limit frekansi sifir hiza ulasma siiresi (P3.30)

Referans

-
>
frekansi. 1

Frekans
alt limit

Reterans \

frekansi 2 Sire

Sekil 5-2-4 Sifir hizda galisma

€@ Bekleme fonksiyonu etkin ve inverter calisma modunda ise, P2.04 degeri ne
olursa olsun, invertor sifir hizda galisir.

| P2.05 Frekans sapma ayari Ayar araligi: 0.00~2.50Hz [0.10Hz]

Not:
€ (Cikis frekansimin dalgalanmasini onlemek igin analog sinyali diizenlemeye yarar.
Frekans ayar terminali, All veya pals girisi oldugunda ayarlanan frekans degisir.

| P2.06 Tasima frekansi ayarlama secimi | Ayar araligi:0,1 [0]

0 Otomatik avar vapmaz 1: Yiik ve inverter sicakligina gore
’ yaryap otomatik olarak ayarlama yapar

Not:

€ Tasima frekansi P2.07°de sabitlenmistir. Tasima frekansi vektor kontrol modunda
veya otomatik ayar yapmayan fonksiyon i¢in gegerlidir.

€@ Secenek 1: Bu fonksiyon motorun giiriiltii frekans alaninin genigligini diizenler
veya inverter agir1 1sinma olasiligini azaltmak i¢in otomatik olarak inverter
yiikiinii ve sicakligini sentezleyerek tasiyici frekansini ayarlayabilir.

P2.07 Tasima frekansi Ayar aralig1: Modele baglidir.
P2.08 Tasima frekansinin alt limiti Ayar araligi: 1.0~P2.07 [1.0KHz]
Not:

€ Daha iyi kontrol performansi elde etmek i¢in, maksimum frekans inverter tagtyici
frekansinin 36 katindan az olmamalidir.

€ Giiriiltilyii azaltmak igin, daha yiiksek bir tagiyici frekans ayarlanabilir. Mutlak
sessizlik invertor ¢aligmasi sirasinda gerekli degilse, inverterin eskimesi ve
asmmasini engellemek ve radyasyon yogunlugunu azaltmak i¢in diisiik tasiyici
frekans kullanilmalidir.

€ Tagsiyicl frekansi, fabrika ayarindan daha biiyiik ayarlanirsa, nominal siirekli
¢alisma akimi azaltilmalidir.
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P2.09 Atlama frekansi 1

Ayar aralig1

: 0.00~Max frekans [0.00Hz]

P2.10 Atlama frekansi1 2

Ayar aralig1

: 0.00~Max frekans [0.00Hz]

P2.11 Atlama frekans: 3

Ayar aralig1

: 0.00~Max frekans [0.00Hz]

P2.12 Atlama frekans1 bant genisligi

Ayar aralig1

: 0~15.00Hz [0.00Hz]

Not:

€ Mekanik rezonansi énlemek icin inverter, atlama frekansinin cagirdigi bazi ¢alisma
noktalarini atlar. Rezonans frekansina karsilik gelen ¢aligma frekans ile atlama
frekansi sekil 5-2-5’te gosterilmistir.

Referans frekansi.(Hz)

A Atlama frckans:
band genisligi ’ i
e .-\L“‘]Hn

1 - fra ¥ 1
Atlama frekans: frekgnst 3

band genisligi -

o
Atiima
Atlama :
frekans: 2

é‘s'rl\un_»u‘

band

genisligi

Allama

frekansi |

>

Frekans ayarlama sinyal

Sekil 5-2-5 Atlama frekansi

@ inverter {i¢ atlama noktasina ayarlanabilir ve atlama frekansi band genisligi ist
tste gelebilir veya ic ice gecebilir. Ust Uste gelmis ise, aralik genisletilir. Her {ic
atlama frekansi da 0.00 Hz ayarlandiginda, atlama fonksiyonu devre disi kalir.

frekans 1
frekans 2
frekans 3
frekans 4
frekans 5
frekans 6

P2.13 Cok fonks.
P2.14 Cok fonks.
P2.15 Cok fonks.
P2.16 Cok fonks.
P2.17 Cok fonks.
P2.18 Cok fonks.

Ayar aralig1: 0.00~Max frekans [5.00Hz]
Ayar araligi: 0.00~ Max frekans [8.00Hz]
Ayar araligi: 0.00~ Max frekans [10.00Hz]
: 0.00~ Max frekans [15.00Hz]
Ayar aralig1: 0.00~ Max frekans [18.00Hz]
Ayar araligi: 0.00~ Max frekans [20.00Hz]

Ayar aralig1

P2.19 Cok fonks. frekans 7 Ayar aralig1: 0.00~ Max frekans [25.00Hz]
P2.20 Cok fonks. frekans 8 Ayar aralig1: 0.00~ Max frekans [28.00Hz]
P2.21 Cok fonks. frekans 9 Ayar araligi: 0.00~ Max frekans [30.00Hz]
P2.22 Cok fonks. frekans 10 Ayar araligi: 0.00~ Max frekans [35.00Hz]

frekans 11

P2.23 Cok fonks. Ayar aralig1: 0.00~ Max frekans [38.00Hz]
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P2.24 Cok fonks. frekans 12 Ayar aralig1: 0.00~ Max frekans [40.00Hz]

P2.25 Cok fonks. frekans 13 Ayar aralig1: 0.00~ Max frekans [45.00Hz]

P2.26 Cok fonks. frekans 14 Ayar araligi: 0.00~ Max frekans [48.00Hz]

P2.27 Cok fonks. frekans 15 Ayar araligi: 0.00~ Max frekans [50.00Hz]

Not: Cok fonksiyonlu hiz ¢alismasini ve temel PLC ¢aligmasini kullanacaginiz zaman
sirastyla ¢ok fonksiyonlu hiz frekans tanimlamasi yapin.

P2.28 Hizlanma siiresi 2 Ayar araligi : 0.1~3600s [6.0/20.0s]
P2.29 Yavaglama siiresi 2 Ayar aralig : 0.1~3600s [6.0/20.0s]
P2.30 Hizlanma siiresi 3 Ayar araligi : 0.1~3600s [6.0/20.0s]
P2.31 Yavaglama siiresi 3 Ayar araligi : 0.1~3600s [6.0/20.0s]
P2.32 Hizlanma siiresi 4 Ayar araligi : 0.1~3600s [6.0/20.0s]
P2.33 Yavaslama siiresi 4 Ayar araligi : 0.1~3600s [6.0/20.0s]
xﬁagﬁoﬁiﬁ“ms SITasInda | A var aralig : 0.1~3600s [3.0/10.05]

Not:

*

*

Hizlanma/Yavaslama siirelerini 2, 3 ve 4 sirasiyla ayarlayin (1zlanma/Yavaslama
zamant 1 P0.18 ve P0.19 ile tanimlanir). Hizlanma/Yavaglama stireleri 1, 2, 3 ve 4
harici terminalleri aracilifiyla secilebilir, P3.01~P3.05 tarafindan ayarlanir; Eger
hizlanma/yavaglama zamani ile ilgili tiim terminaller gegersiz ise inverter
tarafindan ‘hizlanma/yavaslama zamani 1’ tanimlanacaktir. Terminal segenegi
zorla durdurma veya anormal durdurma {izere segiliyse anormal durus
fonksiyonuna uygun bir siire belirlenmelidir (P2.34). PLC’nin hizlanma ve
yavasama siireleri harici terminallerin kontrol ¢ikiglari ¢aligma veya jog calisma
seklinde islev goriir fakat ayarlanan parametreler tarafindan segilir.

Inverter anormal bir sekilde durdugunda veya terminal ile zorla durmaya maruz
brrakildiginda P2.34’teki anormal durus i¢in yavaglama siiresine uygun bir sekilde
durus modu limitini belirler (P1.10).

Hizlanma ve yavaglama siiresinin fabrika birimi sn’dir, bu siireler P2.35’teki
degere gore 10 kat arttirilip azaltilabilir.

P2.35 Hizlanma ve yavaslama stirelerinin

Ayar aralig1: 0~2 [0]

carpim faktorii
0: 1 kat1 1: 10 kat1
2: 0.1 kat1
Not:
€ Atiiel hizlanma ve yavaslama siiresi = hizlanma ve yavaglama siiresi x ¢arpim

faktorii (P2.35)
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P2.36 Fan kontrol modu Ayar araligi: 0,1 [0]
0: Otomatik durma modu 1: Siirekli ¢alisma modu
Not:

€ Otomatik durma modu
Fan genellikle inverter ¢alisinca devreye girer. Inverter durduktan 3 dakika sonra,
dahili sicaklik algilama programi, fan1 durdurmak ya da ¢alisan IGBT'nin
sicakligina gore fani aktif tutmak i¢in devreye girecektir. IGBT'nin sicaklig1 60 °
C'nin lizerinde ise, fan ¢alismaya devam edecektir. Aksi takdirde IGBT'nin
sicakligi 50 © C'den diisiik oldugunda, fan duracaktir.

€ Siirekli calisma modu
Inverter agildiktan sonra fan siirekli calisir.

P2.37 Motorun kablolama yonii Ayar araligi: 0,1 [0]

0: Pozitif yon 1: Ters yon
Not:
€ Inverter ¢ikisinin yonii motorun aktiiel yoniinden farkl olabilir. Bu durumda
Kullanici faz yonlerini degistirebilecegi gibi P2.37 degerini de degistirebilir.

P2.38 Ters galigma izni Ayar araligi: 0,1 [0]

0: Ters donme etkin 1: Ters donme etkin degil
Not:

1: Reverse rotation is disabled,

Keypad iizerinden ters ¢calismayi ayarladiysaniz, inverter sifir hizda ¢aligsacaktir.
RJOG terminali ters ¢aligmay1 jog olarak ¢alistirmaya ayarli, inverter
¢aligmayacaktir.

Caligtirma komutu terminal tarafindan kontrol ediliyorsa, REV tusu geri doniis
i¢in aktif olacak, inverter ¢alismayacaktir.

* o

| P2.44 Tur bagina diisen PG pals sayist Ayar araligi: 1~9999 [1000] |

Not:
€ P2.44: Kullanilan pals kodlayici tur bagina iirettigi pals sayisina gore ayarlanir.

P2.47 PG iletim hatas1 algilama siiresi Ayar aralig1: 0.0~10.0 [2.0s]
P2.48 PG iletim hatasinda ¢alisma se¢imi Ayar aralig1: 0~3 [ 1]

0: Yavaglamali durus 1: Serbest durus

2: Anormal durus 3: Calismaya devam eder

Not:

@ Inverter bir enkoder ile kontrol edildigi zaman, P2.47 enkoder sinyalinin
bozuldugunu algilama siiresini ayarlar. Eger enkoder sinyali P2.47’de ayarlanan
siireden fazla hata verirse, inverter P2.48 tarafindan belirlenen ¢aligma segimine
gore igleme devam eder.
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P2.49 PG rediiksiyon disli sayis1 1 Ayar aralig1: 1~1000 [1]
P2.50 PG rediiksiyon disli sayis1 2 Ayar aralig1: 1~1000 [1]
Not:

€ Eger enkoder (PG) direkt olarak motorun miline bagli degilse, PG enkoderin bagh
oldugu rediiktdriin disli sayis1 1 parametre igerisine yazilmalidir. Motor mili veya
capi ile tahrik dislisi dis sayis1 ayni oldugu zaman PG dis sayis1 2 montaj miline
veya cap siiriis diglisi dig sayisi ile ayni olur.

| P2.51 JOG tusunun fonksiyon se¢imi Ayar araligi: 0, 1[0]

0: JOG tusu 1: FWD/REV tusu
€@ Not: Keypad iizerinden JOG tusuna bastik¢a ¢aligmak iizere ayarlanir;
€ 0’ yapilirsa; keypad izleme modunda, inverter bu tusa basildik¢a ¢alisacaktir; ‘1°
yapilirsa yon degistirmek i¢in kullanilacaktir. Keypad izleme durumunda JOG
tusuna basildik¢a ¢aligsma yoniinii degistirecektir.

| P2.52 UP/DN tuslarini aktiflestirme | Ayar araligi: 0, 1 [0] |
0: Pasif 1: Aktif
Notlar:

€@ Keypad lizerindeki potansiyometrenin bozulmasi durumunda UP/DN tuslarini
aktif hale getirebilirsiniz. Keypad iizerindeki JOG tusu ‘UP’ ve RUN tusu ‘DN’
gorevi gortir.

€ Bu fonksiyonlar belli tus kombinasyonlari ile aktif olur. Shift +JOG tuslarina 5s
birlikte basildiginda UP/DN tuglar1 aktif hale gelir. (bu calisma sadece inverter
¢aligma esnasinda gegerli olur, enerji kesildiginde kaydetmez)

| P2.53 Yiiksek / diisiik frekans modu | Ayar araligi: 0, 1[0]

e 1: Yiiksek frekans modu
0: Diisiik frekans modu (0.00~400.0Hz) (0.0Hz~1000Hz)
Not:

€  Yiiksek/diisiik frekans modunu ayarlamak igin bu parametre kullanilir, boylece
iletisim ayar frekansi, dahili ¢6ziiniirliik orani ve sikligini ayarlamaya yarar;

€ ‘0’ olarak ayarlanirsa, ayar frekansi ¢oziiniirliik oran1 0.01Hz. aralik ise
0.00~400.00Hz olur; parametre ‘1’ olarak ayarlanirsa, ¢6zliniirliikk oran1 0. 1Hz ve
aralik ise 0.0~1000.0Hz.

Ayar aralig1: 0.00Hz~maksimum
frekans [0.00Hz]

Not: Bu parametre, ters yonde maksimum ¢aligma frekansinin ayarlanmasi i¢in
kullanilmaktadir.

P2.54 Ters doniis i¢in tist limit frekansi

5.4 1/O Terminal Kontrolii (P3 Grubu)

| P3.00 Terminal fonksiyon modu | Ayar araligi: 0,1 [0]

0: Sinyal ile kapali 1: Sinyal ile agik
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Not:
€ Sinyal ile kapali: Eger kontrol terminali ve COM terminali kisa devre ise sinyal

aktiflesir;

€ Sinyal ile agik: Agik gegerlidir: Eger kontrol terminali ve COM terminali kisa
devre ise sinyal pasiflesir.

€ Normalde kapali ve normalde agik bu fonksiyon sinirina dahil degildir.

P3.01 X1 Terminal fonksiyonu Ayar araligi: 0~79 [1]

P3.02 X2 Terminal fonksiyonu Ayar araligi: 0~79 [2]

P3.03 X3 Terminal fonksiyonu Ayar aralig1: 0~79 [37]

P3.04 X4 Terminal fonksiyonu Ayar araligi: 0~79 [0]

P3.05 X5 Terminal fonksiyonu Ayar araligi: 0~81[0]
Notlar:

€ Kontrol terminalleri X1 ~ X5 ¢ok fonksyonlu terminallerdir. Bu dzel
fonksiyonlar1 P3.01 ~ P3.05 parametre degerlerini ayarlayarak tanimlayabilirsiniz.
Bir terminal aktif oldugunda tekrar tanimlanmis terminalleri arasinda, bu
fonksiyon etkindir. Ayarlar ve fonksiyontablosu i¢in tablo 5-3-1 bkz.

Tablo 5-3-1 Cok fonksiyonlu giris meniisii

Ayar |Fonksiyon Ayar |[Fonksiyon
0 Bos: Tanimlanmamis 1 FWD: ileri yonde ¢alisma
2 REV: Geri yonde ¢alisma 3 RUN Calisma
4 F/R: Yon degistirme 5 HLD: Kendini tutma
6 RST: Reset 7 FC: Freikans ayar kombinasyon
se¢imi
8 FJOG: ileri JOG ¢aligma 9 RJOG: Geri JOG galisma
10 UP 11 DOWN
12 UP/DOWN Reset 13 FRE: Serbest durus
Durmaya zorlamak (Anormal
14 durus sirasinda yavaglama 15 Durusta DC frenleme
sliresine uyar)
16 Hizlanma/yavaslama yasagi 17 Inverter ¢aligma yasag1
18 S1 Cok fonksiyonlu hiz 1 19 S2 Cok fonksiyonlu hiz 2
20 S3 Cok fonksiyonlu hiz 3 21 S4 Cok fonksiyonlu hiz 4
22 S5 Cok fonksiyonlu hiz 5 23 S6 Cok fonksiyonlu hiz 6
. Komut kanal anahtar1 terminal
24 S7 Cok fonksiyonlu hiz 7 25 kontrol 2
26 SS1 Cok fonksiyonlu hiz 27 SS2 Cok fonksiyonlu hiz
28 SS3 Cok fonksiyonlu hiz 29 SS4 Cok fonksiyonlu hiz
30 T1 Hizlanma/yavaslama siiresi 1 |31 T2 Hizlanma/yavaglama siiresi 2
32 T3 Hizlanma/yavaglama siiresi 3 | 33 T4 Hizlanma/yavaglama siiresi 4
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Ayar |Fonksiyon Ayar |[Fonksiyon

34 TT1 Hizlanma/yavaglama siiresi |35 TT2 Hizlanma/yavaglama siiresi

36 Zorla durdurma normalde kapali |37 EHO: Harici hata normalde agik

38 EH1: Harici hata normalde 39 EIO: Harici kesme normalde agik
kapali

40 EIl: Harici kesme normalde 41 Durma halindeyken DC fren
kapali

42 PLC caligmaya baglama 43 PLC ¢aligmasini duraklatma

44 PLC durusta resetleme 45 Rezerve

46 Rezerve 47 PID ¢aligmasina baglama

48 Hiz/tork modu anahtarlamasi 49 Siiriicii zamanlama girisi

50 Sayici tetikleme sinyal girisi 51 Sayici reset

52 Rezerve 53 Zamanlama birim se¢imi

54~73 |Rezerve 74 Cikis terminal kontrolii

75~76 |Rezerve 77 PID ¢ikisini 0’a zorlamak

78 PID integral siire resetleme 79 Komut kanal anahtar1 keypad

80 PUL.: pals girisi 81 Tek faz takometre pals girisi

Fonksiyon listesi tablo 5-3-1’de gosterilmistir:

0: Bos: tanimlanmamis

€ Terminal tamm gegersizdir. Inverter terminal durumunu algilamaz ve cevap
vermez. Diger bir deyisle terminal fonksiyonu yasaklanmistir. Bri ariza
olusmasini engellemek icin bu fonksiyonda kullanimda olmayan terminalleri
tanimlamak engellenmistir.

1~ 5: Calisma modu

¢ P35

Calisma modu ayarlari

6: RST: Reset

€ Hata durumunda inverter tug takimi veya RST fonksiyonu olarak tanimlanan
terminal tarafindan "STOP / RESET" tusuna basarak sifirlanabilir. Caligma
durumunda, bu terminal fonksiyonu saglayan stop moduna gére inverteri
durdurabilirsiniz. RST fonksiyonu yiikselen kenar tetikleme ile sekil 5-3-1’deki
gibi “gecersiz-gecerli-gecersiz” yapilabilir.
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Calisma frekansi (Hz)

/

Sire

Reset komutu |_| F|

Klavye ekran

AR |q‘:-.~.-\ skran

Calisma komutu H |—]

Sekil. 5-3-1 Terminal resctleme
7: Frekans ayarlama kombinasyonu segimi

*

FC frekans ayarlama segenegi: Eger "FC frekans ayarlama segenegi" gecerli ve
aktif olursa frekans referansi P0.06 da tanimlanan frekans ayarlama
kombinasyonu 2 aktif olur; bu fonksiyon aktif degilse, frekans referansi P0.05te
tanimlanan kombinasyonu 1 etkin hale gelir. inverter calismasi sirasinda, frekans
ayar modu ile degisken bir invertor ¢ikis frekansi, FC terminali vasitasiyla
acilabilir.

: Jog caligma sinyali (FJOG/RJOG)

Eger ayarlanan deger 8 veya 9 ise, bu terminal FJOG veya RJOG ile tanimlanir.
Inverter RUN komutu ile calismayacaksa (¢ikis frekansi olmaz), bu terminal sekil
5-3-2 de goriilen ileri JOG ve geri JOG komutlari ile galisabilir. Terminalin JOG
fonksiyonu kontrol komut kanali (P0.07) ile tanimlanmistir. Jog frekansi vee jog
hizlanma/yavaslama siiresi P2.00~P2.02’de tanimlanmuistr.

Calisma frekansi (Hz)

|

JOG | |

Sire

Sekil 5-3-2 JOG c¢alisma

10~12: UP/DOWN

*

When P0.05 ‘4’ yapildiginda, frekans = frekans ayar kaynagi 1+ frekans ayar
kaynag1 2 olur.
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UP/DOWN terminali etkin olsa da olmasa da, referans frekanst UP/DOWN
terminallerinin ilk degeri ve frekans degeri 2’ nin toplami olacaktir. Eger herhangi
bir UP/DOWN terminali aktifse, frekans degeri UP/DN orani1 (P3.16) kadar artip,
azalacaktir. UP/DOWN frekans aralig1 (frekans kaynagi 2—P3.17) ~ (Frekans
kaynagi 2+P3.17) araligindadir. Eger UP/DN terminal fonksiyonlar1 aktif degilse,
UP/DN frekans referansi sabit tutulacaktir. UP/DN iglevi etkin degilse ve STOP
tusuna basildiginda P3.18 UP/DN kayit secenegine gére UP/DN frekans referansi
kaydedilecektir veya kaydedilmeyecektir. Fakat UP/DOWN fonksiyonu etkinse
UP/DN frekans referansi baslangi¢ degerini koruyacaktir. Sekil 5-3-3 bakiniz.

€ P0.05 ‘4’ degilse, frekans degeri frekans kaynagi 1 tarafindan ayarlanir UP/DN:
Calismaya baslamada eger UP/DOWN terminallerinin hepsi hem aktif hemde
pasif ise, UP/DOWN tuslarinin ilk ayar noktasinda ¢alisacak. (eger deger negatif
ise, inverter sifir hizda ¢aligir); UP/DOWN terminalleri aktif ise, ayarlanacak
frekans UP/DOWN terminalleri ile kontrol edilir, arttirma veya azaltma islemleri
UP/DOWN (P3.16) tuslartyla yapilir. Bu noktada, eger UP/DOWN terminai
pasifse, calisma frekansi ayarlanan son frekans olacaktir. Eger UP/DOWN
terminali pasifse, STOP tusuna basilip ayarlanan gercek frekans kaydedilecektir.
UP/DOWN ile tanimlanacak fonksiyon kodlar1 P3.18 parametresi ile isaretlenir.
UP/DOWN terminali aktifse, STOP tusu UP/DN degerlerini tutacak ve ilk deger
kabul edecektir. Sekil 5-3-3 bakiniz.

Referans
Frekansi (Hz.)

Frekans ayan 1+Frekans ayan 2 UP/DN terminal ¢calismasi
UPI/IDN

Referans

*
Genlik
T

Frekans
Ayarn 2

Calistirma |_‘

Komutu

ileri | ] |
Komutu
Geri l

Komutu
Durdurma |_‘
Komutu

Sekil 5-3-3 UP/DOWN kombinasyon diyagrami

NOT: UP/DOWN tuslar1 P0.03 =9 oldugunda ve inverter ¢alisma durumuna gegctiginde
aktif olur.
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Calisma ﬁ'cknnm.{l 1z)

o . UP/DN refer 1nz.
UP/DOWN genllgl
baslangic :

referansi

Calisma knmulu

Hleri komutu I | | | | |

Geri komutu | |
Durdurma | |
komutu

Sekil 5-3-4 UP/DOWN kombinasyonu olmaya ¢alisma diyagrami

13: FRE Serbest durus

€ Terminalin bu fonksiyonu se¢ili oldugunda, inverter hemen PWM ¢ikisini
durduracaktir ve ¢alisma durumundan ¢ikacaktir. Caligma komutu sadece FRE
terminalinden sinyalin kalkmasindan sonra aktif hale gelecektir. P0.07 ayar se¢imi
ne olursa olsun (¢aligma komutu mod se¢imi) ve P1.10 (stop mode) ne ayarlanirsa
ayarlansin, eger terminal se¢imi tanimlanmis ve etkin olmussa FRE serbest durus
fonksiyonu devreye girer.

14: Zorlanmus ¢ikis; 36: zorlanmig ¢ikis normalde kapali
(anormal durustaki yavaslama siiresini esas alir)
€ Anormal durusun yavaglama siiresi (P2.34). Stop modu ile simirhidir (P1.10).

15: DC enjeksiyon ile frenleme

€ Terminalin fonksiyonu DC enjeksiyon frenleme olarak tanimlanmis ise, terminal
DC enjeksiyon frenlemesi gergeklestirmek i¢in kullanilabilir. DC enjeksiyon
frenleme frekansinin baginda, DC enjeksiyon frenleme zamani saymaya baglar ve
DC enjeksiyon frenleme akimi P1.11~P1.14 tarafindan tanimlanir. P1.15 nin
frenleme zamani maksimumdur ve DC enjeksiyon frenleme kontrol terminali son
kez aktif olur. Sekil. 5-3-5” bakiniz.
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Cikis Irekansi (Hz)

Y, DC enjeksiyon frenleme
| | baslangi¢ frekans:

-

DC enjeksiyon

Cilag voltay : :
frenleme igin

/ V= bekleme siiresi
.-".I. ‘
N Frenleme
/ : l D enerjisi
: = Sure
— Frenleme enerjisi

Frenleme stresi

(Calisma komutu |

Sekil 5-3-5 DC frenleme

16: Hizlanma/yavaslama yasagi
Ayar degeri 16 oldugunda, terminal harici sinyal etkisinde kalmaksizin motoru mevcut
hizinda ¢alistirabilirsiniz. (STOP komutu harig).

17: Inverter ¢alisma yasag1: Eger bir terminal bu fonksiyon ile tanimlanmis ve
etkinlestirilmigse ¢alisan motor serbest durus ile durdurulur ve yeniden ¢alismasi
yasaklanir. Bu fonksiyon 6zellikle gerekli giivenlik koruma uygulamasinda kullanilir.
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18 ~ 24, 26 ~ 29: Cok fonksiyonlu hiz

€ Cok fonksiyonlu hiz ayar1 keypad, terminal ya da haberlesmeli olarak
ayarlanabilir. S1 ~ S7: Cok foksiyonlu hiz komutu, S1 den S7 ye kadar istenilen hiz
frekansini temsil eder. (P3.01 ~ P3.11) arasinda 2 veya daha fazla hiz sinyali
gonderildiyse daha kii¢iik olan terminal gegerli olur. SS1 ~ SS4 ¢ok fonksiyonlu
hiz komutu tabloada gdsterilen 15 adimlik kombinasyon ile secilerek kullanilabilir.

Tablo 5-3-2 bakiniz:

Tablo 5-3-2 Cok fonksiyonlu frekans

Frekans se¢imi Aciklama

SS4 |SS3 |SS2 |SS1 |Frekans ayar1 |2

OFF |OFF |OFF |ON |Cok fonks. 1

OFF |OFF |ON |OFF | Cok fonks.?2 e
OFF [OFF_|ON_|ON | Cok fonks. 3

OFF |ON |OFF |OFF Cok fonks. 4 o 0

OFF |ON |OFF |ON Cok fonks. 5 7"

OFF [ON_|ON_[OFF | Gok fonks. 6 o

OFF |[ON |ON |ON Cok fonks. 7 &

ON |OFF |OFF |OFF | Cok fonks. 8 . g
ON |OFF |OFF |ON Cok fonks. 9 = L
ON |OFF |ON |OFF Cok fonks. 10

ON |OFF |[ON |ON Cok fonks. 11 = LJ LI LJ L=
ON |ON |OFF |OFF Cok fonks. 12 m
ON |ON |OFF |ON Cok fonks. 13

ON |ON |ON |OFF Cok fonks. 14 sst

ON |ON |ON |ON Cok fonks. 15

OFF |OFF |OFF |OFF |Genel Calisma

€ Eger 4 terminal arasinda bir veya daha fazla terminal ayarlanmazsa fabrika degeri

olarak hepsi OFF konumunda olur. Bir terminal aktif oldugunda bu fonksiyon
gecerli hale gelir.

Eger hem S1 ~ S7 terminalleri hemde SS1 ~ SS4 terminal se¢imleri aktif olursa,
S1 ~ S7 terminalleri daha 6nceliklidir.

Komut kanali anahtarlamasi terminal 2
Bu fonksiyon se¢ili olursa, komut kanal anahtrai terminal 2 olur.
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30~35: Standart hizlanma/yavaslama siireleri

€ Tl ~ T4: Hizlanma/yavaglama zamam ayri ayr1 ayarlanir. Birden fazla
hizlanma/yavaglama terminali etkinlestirilmigse zaman fonksiyon terminalleri
aktif olur, zamani1 daha kii¢iik olan fonksiyon terminali 6nceliklidir.
€ TTI1~TT2: iki terminalin hizlanma/yavaslama kombinasyonu 1~4 igin Tablo
5-3-3’e bakiniz.
Tablo 5- 3-3
T2 TT1 Secilen hizlanma ve yavaslama siiresi
OFF OFF Hizlanma ve yavaslama siiresi 1
OFF ON Hizlanma ve yavaglama siiresi 2
ON OFF Hizlanma ve yavaglama siiresi 3
ON ON Hizlanma ve yavaslama siiresi 4

Eger T1~T7 ve TT1~TT2 arasinda eszamanli tanimlanmis ise, T1~T7 dnceliklidir

37~40: Harici hata sinyali / Harici kesme sinyali normalde agik / normalde kapali

*

EHO — Harici hata sinyali normalde agik / EH1 — Harici hata sinyali normald
kapali: harici hata komutu tanimlanmistir. Eger ayar 37~38, harici hata sinyali
i¢in giris sinyali verilebilir. Bir kez inverter hata sinyali verdiginde ¢aligmay1
durdurarak display tizerinde hata kodu verir. Harici hata sinyali kalktiktan sonra,
inverterin ¢alismadan 6nce resetlenmesi gerekir.
Not: Inverter harici hata sinyalini birakmamus ise resetleme yapilamaz. EHO ve
EH1 P3.00 tarafindan etkilenmez, sekil 5-3-6 bakiniz.
EIO — Harici kesme sinyali normalde agik / EI1 —Harici kesme sinyali normalde
kapali: Calisma sirasinda, inverter disaridan kesme sinyali aldiginda ¢ikist
durdurur ve sifir hizda ¢alistirir. Sinyal bir kez kaldirildiginda, normal hizda
¢aligmasina devam eder. EHO ve EH1 ile ilgili notlara dikkat edin.

Sekil 5-3-6.

Hata Réalesi

Xi{Harici hata sinyali

/ /Harici kesme sinyali girigi)
: Xj(Harici hata sinyali
\\' [Harici kesme sinyali girisi)
COM

Sekil 5-3-6 Normalde agik / normalde kapali
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41: Durus halinde DC frenleme

*

Motor arizalarim1 6nlemek i¢in durma esnasinda DC frenleme ile motor kontrol
edilir.

42~44: Terminal PLC Kontrol

*

PLC islemine baslamak:

Basit PLC calismasi. PLC ile frekans ayar1 1 degerini degistirin; PID islemine
baslamak i¢in gereken giris aynidir. Frekans ayar kaynagi 2 secildiginde, PLC
¢aligmasi pasif hale geger.

PLC ¢alismasini durdurmak:

Terminal aktif edildiginde PLC ¢aligmasini durduracaktir ve inverter sifir hizda
¢alismaya baglayacaktir. Duraklatma sinyali kaldirilirsa, invertdr duraklama
noktasindan PLC ¢alismasina devam edecektir. Eger “STOP” tusuna basilirsa
terminal PLC kontrolii gecerli olacak ve inverter PLC ¢aligma durumda iken, PLC
calisma sayaci silinecektir. Ve start modu bir sonraki sefer ¢aligmaya uygun
baslayacaktir. Inverter PLC ¢alisma modunda degilse, PLC ¢alismay1 duraklatma
fonksiyonu gecersiz olacaktir.

PLC stop durumunu sifirla:

PLC ¢alismasi stop durumundayken, bu terminal etkinlestirildiginde ve PLC
igletim adimlari, ¢aligma siiresi ve benzeri gibi hafizaya alinmis PLC isletim
bilgisi silinir.

PID islemine baglamak:

PID ¢aligmaya baglama: Eger PID ¢alisma terminali aktifse, ‘frekans ayar1 1’ PID
kapali ¢gevrim ¢aligmasi segilecektir. ‘Frekans ayar kaynagi 2’ oldugunda ise, bu
fonksiyon aktif olmaz.

Hiz/tork modu anahtarlamasi

Vekor kontrol modu altinda, ¢alisma hiz modu/tork modu P8.10 degerine gore
secilir. Ornegin: when P8.10=0 ise (hiz modu), aym zamanda terminal fonksiyonu
48 secili olmalidir. Calisma modu diger bir se¢imle otomatik olarak tork modunu
aktif edecektir.

49, 53: Siiriis zamanlama girisi

*
L 4
L 4

Eger terminal ‘49’ fonksiyonu ile secilmisse ve aktiflesmisse, inverter
zamanlamasi baslar veya sifirlar.

P3.33 ayarlanan degeri zamanlama siiresine ulagsmigsa, inverter zamanlamast
duracaktir. Sekil 5-3-7 bakiniz:

Eger terminal ‘53’ fonksiyonu ile se¢ilmisse ve aktiflesmigse, P3.33 birimi dakika
olacaktir aksi takdirde saniye olacaktir.
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Surts zamanlamasi
A

Ayarlanan varis
zamani P3.25

Suartcu giris
terminal zamanlamasi ‘
Siirich sinyal | ‘
cikis zamanlamasi

Sekil 5-3-7 Siiriis zamanlama girisi

50: Sayici tetikleme sinyal girisi
€ Bu terminal siiriiciiniin dahili sayic1 pals girisi igin kullanilir. En yiiksek pals
frekans1 200Hz dir. Akim degeri enerji kesildiginde kaydedecktir.

51: Sayici sifirlama
€ Bu terminal sayici sifirlamak igin kullanilir. Bu terminal sayici tetikleme sinyalini

birlestirmek i¢in kullamulir.

74: Cikis terminal kontrolii
€ Bu terminalin giris sinyali 36 numarali fonksiyon segilirse terminal ¢ikis1 aktif

hale gelir.
77: PID cikisinin 0’a zorlanmasi

€ PID galigma siiresi boyunca, terminal aktif olur ¢ikis hiz ayarina zorlanir; analog
PID c¢alisma siiresince, terminal aktif olur, ¢ikis sifir frekansa zorlanir.

78: PID integral siire sifirlamasi

€ PID caligma modunda, genellikle PI kontrolii yapar. Terminal ayarlanip gegerli
hale geldiginde, orada sadece oransal diizenleme olacak ve integral diizenlemesi 0
olacaktir.

79: Keypad kontrolii ile komut kanal anahtarlamasi

€ Bu fonksiyon gegerli oldgunda, komut kanal anahtarlamasi keypad kontrol
olacaktir.
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80: PUL: Pals girisi

@  Giris pals frekansi referans frekansi olarak kullanilir. Girig darbe frekansi ve ayar
frekans1 arasindaki iliski i¢in P4 grubu parametrelerine bakiniz.

81: Tek faz hiz dl¢iim pals girisi

€ PG donamim kart1 tek fazli takometre girisi i¢in kullanilir. Bu islev tarafindan
belirlenen terminaller pals {ireteci veya tek fazli pals hizi geribildirimi saglamak
icin A-fazina bagl enkoder (PG) pals hizin1 dlger.

¢ Not:

PG donanim kart1 sadece 12 ~ 30 VDC gerilim aralig1 ile artan kollektdr ¢ikis tipi
fotoelektrik kodlayici destekler, baglanti modu sekil 2-22 ve sekil 2-23 te
gosterilmistir.

P3.13 X terminal filtre siiresi Ayar araligi: 0.002s~1.000s [0.010s]

Aciklama:

€ Filtre zaman sabiti sistemin istikrarini etkileyen parazit sinyallerini 6nlemek igin
giris sinyali dijital filtrelemesi yapar. Filtre zaman sabiti ¢ok biiyiik oldugunda,
kontrol stabil hale gelir, fakat kontrol cevabi kotii olur; eger filtre zaman sabiti
¢ok kiigiik olursa cevap hizli kontrol dengesiz olabilir. En iyi deger her sistem igin
degisebilir. En uygun degeri sistem kontrolii veya tepki gecikmesine gore

ayarlayabilirsiniz.
| P3.15 Calisma modu ayar1 Ayar araligi: 0~3 [0] |
0: 2-telli calisma modu 1 1: 2-telli calisma modu 2

2: 3-telli galisma modu 1 — kendini tutma fonksiyonu (X1 ~ X5 terminalleri)

3: 3-telli calisma modu 2 — kendini tutma fonksiyonu (X1 ~ X5 terminalleri)

Notlar:

€ Sadece inverter ¢alisma komut kontrol modu (P0.07) terminal kontrol modu
oldugunda, iki-telli mod 1 ve 2, ii¢-telli mod 1 ve 2 fonksiyonlart gegerli
oldugunda c¢aligir.

€ 2-telli kontrol modu 1
FWD, REV: Calisma yonii ayarlamak. FWD ileri ¢calismak ve REV geri ¢alismak
demektir. Motorun ¢alisma yoniinii FWD ve REV terminalleri ile
degistirebilirsiniz. FWD gecerli ise, ileri yonde ¢alisir; REV gegerli ise P2.38 ‘1’
yapilirsa (ters yonde ¢aligma yasagi), inverter duracaktir. Eger P2.38 ‘0’ yapilirsa
(ters yonde ¢alisma izni) inverter motoru geri yonde dondiirecektir. Eger FWD ve
REV ayn1 anda gegerli veya gegersiz ise inverter motoru durduracaktir.
Terminallerin baglantisi igin sekil 1 bakiniz.

€ 2-telli calisma modu 2
Bu mod ile hem RUN terminali (¢alisma komutu) hemde F/R (¢aligma yonii)
birlikte kullanilir. Eger RUN aktifse inverter ¢aliymaya baslayacaktir. Eger
F/Raktif degilse, inverter motoru ileri yonde dondiiriir. Eger F/R aktif olursa
inverter motoru ters yonde dondiirecektir. F/R se¢ilmemisse, ¢aligma yonii
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*

fonksiyon kodu tarafindan tanimlanmigtir. Eger RUN aktif degilse inverter
duracaktir. Terminal baglantisi igin sekil 2 bakiniz.

3-telli kontrol modu 1

FWD, REV: Ayarlanan yonde ¢alisma. FWD ileri ¢alisma ve REV geri yonde
calisma demektir. Motorun ¢alisma yoniinii FWD ve REV terminalleri ile kontrol
edebilirsiniz. Eger FWD aktifse, inverter motoru ileri yonde dondiirecektir; eger
REV aktifse, inverter motoru geri yonde dondiirecektir. Hem FWD hemde REV
aktif veya pasif olursa inverter duracaktir.

Eger HLD ON, FWD ve REV sinyalleri varsa inverter kendini tutacaktir. Eger
HLD OFF ise, inverter kendini tutmay1 birakarak duracaktir. Terminal
baglantilar1 i¢in sekil 3 bakiniz.

3-telli kontrol modu 2

Bu mod ile hem RUN terminalleri (¢alisma komutu) hemde F/R (¢alisma yonii)
kullanildiysa; RUN aktif oldugunda inverter ¢aligacaktir. Eger F/R segili ise fakat
pasif ise inverter motoru ileri yonde dondiiriir. Eger F/R segili ve aktif ise, ters
yonde dondiirecetir. F/R secili degilse, calisma yonii fonksiyon kodu ile ayarlanir.
Eger RUN pasifse, inverter duracaktir. Eger HLD ON ise, RUN sinyali kendini
tutacaktir. Eegr HLD ‘OFF’ ise, inverter kendini tutmay1 birakacak ve duracaktir.
Terminallerin baglantisi i¢in sekil 4 bakiniz.

Sekil 3, SB1 stop butonudur, SB2 ileri yonde ¢aligma butonudur. SB2 veya SB3
butonlara basildiginda inverter ¢aligacaktir ve SB2, SB3 yon degistirecektir. SB1
butonuna basildiginda inverter ¢ikisi durduracaktir.

Sekil 4, SB1 stop butonudur, SB2 ¢alistirma butonudur ve K yon degistirme
butonudur. SB2 butonu inverteri ¢alistiracak. K butonu to ¢aligma yoniinii
degistirecektir. SB1 inverter ¢ikisini durduracaktir.

Sekil.4

3-telli kontrol modu 1 3-telli kontrol modu 2
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P3.16 Terminal UP/DN hiz1

Ayar araligi: 0.01~99.99Hz/s [1.00Hz/s]

P3.17 UP/DN ayar genligi

Ayar araligi: 0.00~Frekans alt limiti [10.00Hz]

Notlar:
€ Terminal UP/DN orant UP/DN terminali tarafindan degisen referans frekansinin
degisme oranini belirler. UP/DN referans genligi, UP/DN terminali tarafindan
degisen referans frekansi agiklik miktarini belirler.

P3.18 Dijital frekans UP/DOWN kayit secenegi

Ayar araligi: 0~2 [2]

0: STOP konumuna alir, UP/DN referansini sifirlar;

1: STOP konumuna alir, UP/DN referansini sifirlamaz ve enerji kesildiginde
kaydetmez;

2: STOP konumuna alir, UP/DN referansini sifira resetlemez ve enerji kesildiginde

kaydeder. Eger P0.03 ‘1’ yapilirsa, P0.02 enerji kesildiginde kaydedilecektir.

Not:
2
2

UP/DOWN c¢alisma sekilleri igin 5-3-3, 5-3-4 bakiniz.

P0.03 ‘1’ yapilirsa: Eger P3.18 ‘2’ olarak ayarlandiginda, enerji kesildiginde
P0.02'nin degeri dijital potansiyometre tarafindan degisecektir. Aksi takdirde
kaydedilen deger degistirilemeyecektir. Detaylar icin P0.02 parametre ayarlarina

bakiniz.
P3.19 DO terminal fonksiyon agiklamasi Ayar araligi: 0~37[ 0]
P3.24 Role 1 (TA/TB/TC) ¢ikis fonksiyon se¢imi Ayar araligi: 0~37[ 19]
Tablo 5-3-4 Cok fonksiyonlu ¢ikis terminal secimi

Fonksiyon ayar1 Fonksiyon agiklamasi

0 | Bos Tanimlanmamis

1 | RUN Inverter ¢aligma moduna gectiginde cikis aktif olur.

5 FAR frekansa P3.26 parametresinde yazil frekansa ulagmayi algilama
ulagma genisligi

3 FDT frekans P3.27, P3.28 parametrelerinde yazili degerlere bakiniz.
algilama Frekans algilama gecikme kolerasyonu

4 FDTH {ist limit Ayarlanan frekans > {ist limit frekans1 ise terminal ¢ikis1
frekansa ulagsma aktif olur.

5 FDTL alt limit Ayarlanan frekans < alt limit frekansi1 ise terminal ¢ikisi
frekansa ulagsma aktif olur.

6 | Rezerve Rezerve
Sifir hizda Inverterin ¢ikis frekansi 0 oldugunda, fakat inverter

7 . . .
calisma calisma modunda ise terminal ¢ikis1 aktif olur.
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Fonksiyon ayar1 Fonksiyon aciklamasi
Basit PLC
3 calisma Basit PLC islemleri tamamlandiginda, terminal ¢ikisi
adimlariin aktif olur (tek pals sinyalin genisligi 500ms).
tamamlanmasi
PLC ¢evrimi R . .
PLC ¢alismanin bir dongiisii bittiyse, terminal ¢ikis aktif
o | tamamlama olur (bir pals sinyalin genisligi 500ms)
gosterimi p y genisie ’
: Inverter normal bekleme durumunda ise ve hatalar,
Inverter hazir
10 kesmeler, resetler, serbest durug, Uu uyarisi ve ¢aligma
(RDY) - . .
yasag1 yoksa terminal aktif olur.
Inverter serbest durma halinde ise, terminal ¢ikist aktif
11 | Serbest durus . . . e
olur (bir pals sinyalin genisligi 500ms).
12 Otomatik Eger inverter otomatik reset sonrasi yeniden basliyorsa,
baslama terminal ¢ikisi gecerli olur (bir pals, 500 ms genisliginde)
13 Siiriis zamanina “Zamanlama siiriicii girisi” agiklamalarina bakiniz.
ulagma (P3.01~P3.08)
Sayma degerine Sayma degeri P3.24’te tanimlanan degerden daha biiyiik
14 - . .
ulagsma oldugunda terminal ¢ikis1 aktif olur.
15 Ayarlanan Toplam ¢aligma siiresi (PE.09) ayarlanan ¢aligma siiresine
zamana ulagma ulasirsa (P3.26), terminal ¢ikis1 aktif olur.
Motorun torku referans degerine ulasirsa (P3.23), terminal
16 Torka ulagma ¢ikis1 aktif olur.
algilama esigi Eger referans degerinin %80’inden kiiciikse, terminal aktif
olmaz.
Eger ¢ikist akimi akim genlik limit seviyesine ulagtiginda
17 | CL: Akim limiti (Pd.05), cikis terminali gegerli olur.
Eegr %80’inden kiiciikse, ¢ikis terminali aktif olmaz.
Yiiksek voltaj ile Eger motorun torku yuksek gephm dgrma noktasina
18 durma ulasirsa (Pd.07) ¢ikis terminali gegerli olur.
Eger %380 inden kiiciikse, ¢ikis terminali aktif olmaz.
19 | Inverter hatalar Eger inverterde hata varsa terminal ¢ikisi aktif olur.
20 Harici hata Eger inverter harici hatadan dolay1 duruyorsa, terminal
durusu (EXT) ¢ikist aktif olur.
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Fonksiyon ayar1 Fonksiyon aciklamasi
71 Harici hata Eger inverter harici hatadan dolay:1 duruyorsa, terminal
durusu (EXT) ¢ikisi gegerli olur.
Uul:Diisiik voltaj | DC bara voltaji voltaj alt limitinden daha kiiciikse,
22 | . . .
kilitleme terminal ¢ikisi aktif olur.
23 | Rezerve Rezerve
OLP2: Asirt akim E“ger ¢ikis akimi taplmlanan dege;rden daha buyuka: (a§1r1
24 sinvali yiik algilama) terminal ¢ikis1 aktif olur. Algilama siiresi
Y 500ms’dir,
25 | Rezerve Rezerve
26 | Rezerve Rezerve
27 | Rezerve Rezerve
28 | Rezerve Rezerve
29 | Uyku Inverter uykuya gectigi zaman terminal ¢ikisi aktif olur.
30 | Sifir hiz Cikis frekanm 0 ise fakat calisma sinyali yoksa terminal
¢ikisi aktif olur.
31 | Rezerve Rezerve
32 | Rezerve Rezerve
33 Doniisiin aktiiel Inverter yoniinii degistirildiginde, ¢ikis seviyesi sinyali de
yonii buna gore degistirilir
34 | Rezerve Rezerve
Disiik yuk . Inverter yiikii ayarlanan yiikiin altinda ise ¢1kis terminali
35 | algilama sinyali aktif olur
(ULP) )
36 | Cok asamalt hiz Cok fonksiyonlu hiz terminalleri aktif oldugunda ¢ikis
Verir.
37 | Kontrol sinyali Cok fonk51yonlu giriglerden 74 No’lu atama aktif olduysa
¢ikis verir.
Not:

€ Bu seri inverterlerin dijital ¢ikiglarinin 2 yolu vardir. DO ve réle 1 bu sekilde

programlanabilen fonksiyonel ¢ikislardir. Kullanici ihtiyacina gore (Tablo 5-3-4)
fonksiyon sec¢imi yapabilir.

Ayar araligi: 0.00~10.00 Hz

P3.26 FAR algilama esigi [2.50Hz]

Notes:
€  Cikis frekansi referans frekansina ulagtiginda bu fonksiyon FAR algilama bant

genisligini ayarlamak icin kullanilir. Ayar araligi, referans frekansinin 0’dan
£10.00 Hz.’e kadardr. Inverter cikis frekansi, referans frekansi algilama genisligi
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icinde ise, bir darbe sinyal ¢ikisi olacak, Sekil. 5-3-8’e bakiniz.

Cahsma frekansi [11z)
A

Referans [ :‘:_' _ﬁ_\: _____ ¢

~ s r x " T 1c 1 '.-
frekans1 -2 E = Agilama genishig

Stire

FAR rl |_| N
sinyali sure

Sekil. 5-3-8 FAR algilama diyagram

. Ayar aralig1: 0.00~Maksimum frekans
P3.27 FDT seviyesi [50.00H7]

P3.28 FDT gecikmesi Ayar araligi: 0.00~10.00Hz [1.00HZ]

Not:

€ (Cikis frekansi 6nceden ayarlanmug belli bir frekansa ulagtiginda (frekans algilama
esigi), tanimlanan terminal ¢ikist gecerli olacaktir. Buna dnceden ayarlanan
frekans FDT seviyesi denilir. Cikig frekansini diisiirmek tanimli terminal ¢ikisin
gegerli olarak tutar, ¢ikis frekanst FMD seviyesinin baska belirlenmis bir frekans
altina diistiigiinde ise agma frekansi olarak adlandirilir (FDT1 seviyesi-FDT1
gecikmesi), Sekil. 5-3-9’a bakiniz.

Cikis frekans:

— — X
FDT seviyesi ! FDT gecikmesi
) i
"
)
:
; Stire
FDT sinyali Siire

Sekil 5-3-9 Frekans algilama FDT
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P3.29 Frekans iist limitin ¢ikis gecikme stiresine Ayar aralig:: 0.0~100.0s [0.0s]
ulagmasi
P3.30 Frekans alt limitin ¢ikis gecikme siiresine Ayar aralig1: 0.0~100.0s [0.0s]
ulagmasi

Not:

€ Bu iki fonksiyon DO ve Réle 1 ¢ikiglarimin P3.19 ~ P3.25 parametrelerinin
"FDTH iist limit frekansina ulagma" veya "FDTL alt limit frekansina ulagma"
fonksiyonlari ile tanimli oldugunda gegerli olur. Tipik olarak, bu iki islevi birden
motor uygulamasinda kullanilmasinin sebebi sebeke frekansi ve inverterin
degisken frekansi arasinda ge¢is yaparken yiikteki dalgalanmay1 ve sinyal
bozuklugunu 6nlemektir. Sekil 5-3-10 bakiniz.
Galsma frekansi (Hz.)

A

Frekans iist
limiti

Frekans alt |
limiti

Siire

FDTH Gecikme siiresi _. — = «—  FDTL Gecikme siiresi

FDTH I_I
|_‘

FDTL
Sekil 5-3-10 FDTH/FDTL

| P3.31 Tork algilama ayar1 | Ayar arahgi: 0.0~200.0% [100.0%)] |

Not:

€@ Motor torku, tork algilama referans araligina esit veya daha fazla ise, terminal
¢ikisi gegerli olur. Motor torku referansin %80 inden az oldugunda, terminal ¢ikis1
gegersiz olur, sekil 5-3-11’e bakiniz.

Cikas torku
A

Tork algilama

relerans
Tork algilama
releranst x %80 Tork algilama
ulasmasi
Siire

Torkun algilama
sinyaline ulagmasi

Sekil 5-3-11 Ayarlanan tork degerine ulagma
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| P3.32 Sayma degerine ulagsma Ayar araligi: 0~9999[0]

Not:
€@ Eger sayma degeri P3.32 de yazilan degere ulagsmigsa, ¢ikis terminali aktif olur.
Sekil 5-3-12 bakinz.

Xi Girigi LTl Tl Tl Tsl Tel J7 1 (sl

Sayma degerinin
gikiza ulagmasi

Reset sayma degeri

Sekil 5-3-12 Sayma degerine ulasma

| P3.33 Ayarlanan zamanlamaya ulasma | Ayar araligi: 0.0~6553.0 [0.0] |

Not:

€ Zamanlama degeri burada yazili degere esit oldugunda terminal ¢ikisi aktif olur.
Sekil 5-3-7 bakiniz.

€ P3.33 degerinin birimi terminal 53 fonksiyonunda belirtilmistir; terminal 49 aktif
olmaz ise sadece zamanlama degerinin artan kismi temizlenir.

| P3.34 Caligma siiresini ayarlamak | Ayar aralig1: 0~65530h [65530] |

Not:

€ Toplam galigma siiresi (P3.26) da tanimlanan siireye ulastiginda ¢ikis terminali
aktif olur.

Ayar aralig1: 0~200.0 %
[10.0 %]

Ayar aralig1: 0~100.0s [5.0s]

P3.35 Diisiik yiik algilama ayar1

P3.36 Diisiik yiik algilama terminal ¢ikis
gecikme siiresi

Not:

€ P3.35 yiik altinda algilama ayar1 %0~200.0 degerine kargilik gelen nominal
torkun 0 ~ 2 katidir. Aktiiel ¢ikis torku P3.35 te ayarlanan degere ulastiginda, yiik
algilama terminali ayar aktif ise, terminal P3.36 tanimlanan gecikme siiresinden
sonra sinyal ¢ikis1 aktif olur; tork arttig1 zaman veya P3.35 teki degerden daha
fazla oldugu zaman terminal ¢ikis1 pasif hale gelir.

5.5 Analog ve Pals Fonksiyonu (P4 Grubu)

| P4.00 Dogrusal olmayan analog se¢imi | Ayar araligi: 0~3 [0]
0: Bos 1: All
2: Rezerve 3: Pals
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Not:

€@ Parametre ‘0’ yapildiginda, P4.01~P4.05 Al girisi olarak tanimlanir ve
P4.11~P4.15 pals girisi olarak tanimlanir. Bu degerler bagimsizdir ve birbiri ile
iligkisi yoktur.

@ Eger ‘0’ yapilmazsa, dogrusal olmayan segim yapilmisg olur biitiin parametreler
P4.01°den P4.15’¢ kadar P4.00 tarafindan ayarlanir. Secilen kanal ayar1 ve
digerlerinin fiziksel degerine gore filtre zaman1 0°dur.

@ P4.00 degeri 1 oldugunda, se¢im analog giris olacaktir ve fabrika degeri her kanal
kiigiikten biiyiige dogru ayarlanmistir: 0.00V, 2.00V, 4.00V, 6.00V, 8.00V, 10.00V;

@ Eger ‘3’ olarak yapilirsa, pals girisi segilmis olur. Fabrika degerleri giris kanallari:
0.00 kHz, 10.00 kHz, 20.00 kHz, 30.00 kHz, 40.00 kHz, ve 50.00 kHz. Varsayilan
fiziksel degerler arasinda dogrusal bir iliski vardir.

Tavsiye: Sadece P4.00 degeri degistirildiginde ve “ENTER” tusu ile kaydedildiginde,
girig kanal1 degeri varsayilan degere gore baslatilabilir.

P4.01 AIl Minimum analog giris degeri | Ayar araligi: 0.0~P4.03 [0.00V]

P4.02 Minimum analog deger girisine
gelen fiziksel deger All

P4.03 AIl maksimum analog giris degeri | Ayar araligi: P4.01~11.00V [10.00V]
P4.04 Maksimum analog deger girisine Ayar araligi: -100.0%~100.0%

gelen fiziksel deger All [100.0%]

P4.05 AIl Analog giris filtre siire sabiti Ayar aralig1: 0.01~50.00s [0.05s]
P4.06 Dogrusal olmayan analog giris
degeri 3

P4.07 Dogrusal olmayan analog giris
degeri 3 karsilik gelen fiziksel deger
P4.08 Dogrusal olmayan analog giris

Ayar aralig1: -100.0%~100.0% [0.0%]

Ayar aralig1: 0.00~P4.08 [0.00V]

Ayar aralig1: -100.0%~100.0% [0.0%]

Ayar aralig1: P4.06~11.00V [10.00V]

degeri 4

P4.09 Dogrusal olmayan analog giris Ayar aralig1: -100.0%~100.0%
degeri 4 karsilik gelen fiziksel deger [100.0%]

P4.11 Minimum pals giris degeri (pals Ayar araligi: 0.00 kHz~P4.13 [0.00
giris terminali) kHz]

ll::r‘;ﬁ("[glgﬁuf{fzﬁfslesl%;gefegerme Ayar araligt: -100.0%~100.0% [0.0%]
P4.13 Maksimum pals giris degeri (pals | Ayar araligi: P4.11~50.00kHz [50.00
giris terminali) kHz]

ll::r‘;‘l‘lllfgaiiﬁnggkﬁs dgelgrg deentas Ayar araligt: 0.0~100.0% [100.0%]
Not 1: (P4.00 degeri 0 yapildiginda)
€ Analog girisin Min/Max gergek degeri sinyal giriglerinin Min/Max sanal
degerleridir. Aktiiel deger girisi minimum degerden daha kiiclikse minimum deger,
analog girisin minimum sanal degeri olarak kabul edilecektir. Aktiiel deger girisi
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maksimum degerden daha biiyiikse maksimum deger, analog girisin maksimum
sanal degeri olarak kabul edilecektir. Analog girisin maksimum sanal degeri
minimumdan daha biiyiik olmalidir.

€ Analog giris sanal degerine karsilik gelen fiziksel deger: Fiziksel deger referans
_frekan51, doniis hiz1 veya basing vb...

@ Inverter 2 grup analog giris sinyali sunar. Bunlar analog giris terminal AIl, ve pals
girigleridir. Kullanicilar, her kanalin giris/¢ikis egrisini belirleyebilir. Toplamda iki
egri tanimlayabilirsiniz.

@ All giris sinyali 0 ~ 10V voltaj sinyali olabilir veya 0 ~ 20mA akim sinyali de
olabilir sinyal tipi kontrol kartindaki DIP sivi¢ vasitasiyla yapilabilir. (SW1 DIP
sivi¢ V konumunda ise 0~10V, “I”’ konumunda ise 0~20mA).

€ P4.01 ~P4.04 ve P4.11 ~ P4.14 parametrelerinde kullanicilar iki adet karakteristik
egri tanimlayabilir. Pozitif ve negatif fonksiyonlar i¢in sekil 5-4-1 bakiniz.

A %
Maksimum analog deger
girisine gelen
fiziksel deger
Minimum analog deger
girisine gelen
fiziksel deger
Min analog Max analog
deger (V) deger (V)
Y %

Maksimum analog
deger girisine gelen
fiziksel deger

Minimum analog
deger girisine gelen
fiziksel deger

Min analog
deger (V)
Sekil 5-4-1 Analog girisin dogrusal egri
Note 2:

Max analog
deger (V)

si

€ P4.00 1 veya 3 yapildiginda P4.01~P4.04, P4.06~P4.09 parametre fonksiyonlari

ve P4.11~P4.14 parametreleri Not

1 de yazilanlardan farkli olur. Kullanicilar

kendi dogrusal olmayan egrilerini olusturabilirler. Egri 6 noktadan olusabilir.
Sekil 5-4-2 ye bakiniz. Buna ilaveten ayarlanan degerler P4.01, P4.03, P4.06,

P4.08, P4.11, P4.13 arttirilmalidir.
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Analog deger girisine

gelen fiziksel deger %o
A
P4.14
P4.09 F’4_1{2______’
P4.07 o — % |
P4.02 P4.04 _-® |
| S s I | I Analog
| I [ L giris

P4.01 P4.03 P4.06 P4.08 P4.11 P4.13

Sekil 5-4-2 Analog girisin dogrusal olmayan egrisi

Note 3:

€ Sistemdeki parazitleri engellemek amaciyla giris sinyalinin filtresi i¢in giris filtre

zaman sabiti kullanilir.

€ Filtre zaman sabiti daha biiyiikse, kargi koyma seviyesi daha yiiksek ve cevap
stiresi daha uzun olur. Aksi olursa, daha kisa zaman sabiti, daha kisa cevaplama
stiresi ve daha kisa kars1 koyma siiresi olacaktir. En iyi ayar yapmak i¢in, kontrol
durumu ve tepki gecikme siiresi durumuna gore ayar degerini degistirebilirsiniz.

P4.21 AOL1 fonksiyon tanimlamasi

Ayar aralig1: 0~14 [0]

P4.24 DO fonksiyon tanimlamasi

Ayar aralig1: 0~14 [0]

0: Bos

2: Cikis voltaji (0 ~ maksimum voltaj)

4: PID geribeslemesi (0 ~ 10V)

6: Cikis torku (nominal motor torkunun

0 ~ 2 kati)

8: Bus voltaji (0 ~ 1000V)

10: Rezerve

12: Cikis frekansi 6ncesi

kompanzasyonu (0 ~ maksimum

frekans)

14: Akim hizi (nominal hizin 0 ~ 2 kat1)
Not:

1: Cikig akimu (0~21y)

3: PID ayar1 (0 ~ 10V)

5: Kalibrasyon sinyali (5V )

7: Cikig giicii (nominal motor giiciiniin
0 ~ 2 kati)

9: A1 (0~10V/0~20mA)

11: Rezerve

13: Cikis frekans1 sonrasi
kompanzasyonu (0 ~ maksimum
frekans)

@ inverterlerin bu serilerinde analog sinyal ¢1kis1 bir yol ile saglanir. Cikis voltaji
DC 10V araliginda saglanir. Cikis icerigi kullanicilar tarfindan secilir. Tam 6l¢ekli
olarak gercek ihtiyaglara gore ayarlanabilir.

P4.25 AO1 g¢ikis araligi segimi

Ayar araligi: 0,1 [0]

0: 0~10V

1: 2~10V

P4.28 AO1 kazanci

Ayar aralig1: -10.00~10.00 [1.00] |

Not:

@ inverter gikis ve gosterge sistemlerini sapma meydana getirmek amactyla metre
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*

kalibrasyonu i¢in ¢ikis kazancini AO1 ve 6l¢iim araligi degisimini

ayarlayabilirsiniz.

Cikis kalibrasyon dalgalanmalar i¢in standart bir sinyal ¢ikisi segebilirsiniz.

(P4.25 0’ ve P4.28 5’ olunca DC 5 volt olur. O da toplam araligin %50’sidir) AO

kazang kalibrasyonu. Ornegin, AO1’i kalibre etmek i¢in P4.28 fonksiyon kodu

secilir ve “ENTER” tusuna basilir. Fonksiyon parametre meniisiiniin i¢cindeyken,
X ¥\

klavyedeki potans saga @ veya sola ® ayarlanarak ¢ikis sinyali 5 VDC

yapilabilir. P4.28 parametresindeki degisiklik gegerli olur ve enter tusuna

basildiktan sonra deger P4.28 igerisine kaydedilir. AO2 kalibrasyonu yukaridaki

gibidir.

Harici baglanan cihazda biiyiik bir sapma varsa, cihaz invertere baglanir ve gergek

ayarlar uygulanir.

P4.31 AOL offset degeri Ayar aralig1: -100%~100% [0.0%]

Notes:

*

Offset degeri "b", kazang "k", aktiiel ¢ikis "y" ile ve standart ¢ikis da "x" ile temsil
ediliyor olsun. Aktiiel ¢ikis degeri y = kx +10 b olarak formiile edilir; AO1 offset
degerinin %1000 10V a karsilik gelir. Standart ¢ikis 0’dan 10V a kadar temsil
edilir. Genellikle ¢ikis genligi analog ¢ikis ve ¢ikis genliginin tiirevi icin kullanilir.
Istenilen gikis egrisi ihtiyaca gore dzel olarak belirlenebilir. Ornegin analog ¢ikis
caligma frekansinda ve ¢ikis 8V ise maksimum frekans i¢in diisiiniildiigiinde
frekans 0 ve ¢ikis 3V olur. Kazang"-0.50", offset "80%" dir.

. Ayar araligi: P4.35~50.00kHz
P4.34 DO maksimum ¢ikis frekansi [10.00kHz]
.. Ayar araligi: 0.00kHz ~P4.34
P4.35 DO minimum ¢ikis frekansi [0.00kHzZ]
5.6 PLC Calisma (P5 Grubu)
| P5.00 PLC Calisma modu | Ayar araligi: 0~2[2]
0: Tek ¢evrim 1 1: Tek cevrim 2 (son degeri tutar)

2: Devamli ¢alisma

Not:

*

Tek ¢evrim 1

Tek ¢evrim PLC galismasindan sonra inverter durur ve RUN komutu tekrar
verildiginde yeniden baslar. Sekil 5-5-1 bakiniz.
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Calisma frekansi(Hz)

AN

- Siire
3

=Tl =«T2+«T3=«T4==T5= =T '=T7
Calisma
komutu |_|

Sekil 5-5-1 PLC nin tek ¢evrim sonrasi durmasi

@ Tek ¢evrim 2 (son degeri tutar)

Inverter tek cevrim sonrasinda ¢aligmanin son frekansini ve yoniinii tutacak. Sekil
5-5-2 bakimiz.

Cahsma Irekans: (Hz)
A
2 7
P
5
f1 o
Siire
3 /
4
=Tl—='=T2-=> =T3='=T4—= «T5-='=Th=> '=T7—=
Cahstirma ’_‘
Komutu

Sekil 5-5-2 Tek ¢evrim sonrasi frekansi tutma
€ Devamli galisma

Invertor, otomatik durdurma komutunu aldiktan sonra PLC igleminin bir

dongiisiinii tamamlar ve ¢aligma bir sonraki dongiisiine baslayacaktir. Hata alarmu,
veya gii¢ hatasi. Sekil 5-5-3 bakiniz.
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Calisma frekansi (Hz)

A
2 6 L 6 AL 2
5 5
f /—/_\ﬂ/_ /I\ﬁf
/_ /_ Siire

f4 f
<15 |<T25 <T3> <T4s <T5= <T6= <T7o<T 1= <[22 <T3> < T4 <T 5= <T@= =T7> <T 1> <T2
1. gevrim 2. gevrim

Calistirma
komutu |_|
Durdurma D

komutu

Sekil 5-5-3 PLC devamli ¢alisma diyagram

P5 .Ql 'PLC yeniden baslama modu |

se¢imi

0: ilk adimdan yeniden baglama

2: Inverter durudugu frekanstan

devam etme

Notlar:

@ ik adimdan yeniden baglama
PLC caligsmas sirasinda stop komutu, hata veya gii¢ kaybu ile inverter durursa son
kaldig1 adimdan ¢aligsmasina devam edecektir.

@ inverterin durdugu adimdan devam etme
PLC caligsmas sirasinda stop komutu, hata veya giic kaybu1 ile inverter durursa bu
calisma zamani kaydedecektir ve invertor durur adimindan devam edecektir. Bu

adim i¢in belirlenen frekansta yeniden baslatilir ve bu adimi son kez ¢alistirir. Sekil

1: Inverterin durdugu adimdan devam etme

5-5-4 bakiniz.
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ODbZEARH,) Calisma frekans: (Hz)

ool 1= inverterin durdugu agsamadan evam
etmesi

Esia Siire
4[5
f4
ieﬂ% : 6129 < T3> :eTb ‘ : ‘ eTGe ‘617% —————————————
: . : -—
R —> < —> T e BN e
VIS 5 fazin gabisma siresi | Vo1 SERD&E #/445 fazin kalan siiresi

( Calisma komutu.

l fo} HIT E %I Kesme siiresi

Sekil 5-5-4 PLC ¢alisma modu 1

€ inverter durudugu frekanstan devam etme
PLC calisma esnasinda inverter duruyorsa, inverter sadece otomatik olarak
gecerli fazin siiresini kaydeder ayrica durma aninda galisan frekansi kaydeder.
Inverter yeniden baslatilirken durdurma aninda calisan frekansta ve sonra geri
kalan agamalarinda ¢alismaya devam edecektir, sekil 5-5-5 bakiniz.

Not:
Mod 1 ve mod 2 arasindaki fark mod 2’de inverter durdugu zaman ¢alisma frekansini
kaydetmesi ve kaydettigi frekanstan yeniden baglamasidir.

Cahisma frekansi (Hz)
A
Inverterin durdugu zaman ¢alisma frekansidan devam etmesi

f2 15
(3 1 75

3
1 e
al a

> Siire

Tl <T2-> <T4-> leT5-5

I
—= -
Bolim 3 calisma siiresi
Calisma
Komutu 1
| Durma sinyali

Sekil 5-5-5 PLC ¢aligma modu 2

o]

aliim 3 kalan siire
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| P5.02 PLC gii¢ hatasi kayit se¢imi Ayar araligi: 0,1[0]
0: Kaydetmez 1: Kaydeder
Not:

€ Kaydetmez: Enerji kesildikten sonra PLC ¢alisma durumunu kaydetmez ve
yeniden enerji verildiginde ilk asamadan yeniden baslar.

€ Kaydeder: Enerji kesildiginde PLC ¢alisma parametrelerini, PLC ¢aligma
asamasini, PLC ¢alisma frekansimi ve ¢alisma siiresini kaydeder. Inverter P5.01
tarafindan tanimlanan yeniden ¢alisma moduna uygun olarak tekrar ¢aligmaya
baslar.

| P5.03 PLC ¢aligma siiresi birim se¢imi | Ayar araligi: 0,1 [0]

0: Saniye 1: Dakika
Not:
€ Bu birim sadece PLC ¢alisma siiresini tanimlamak i¢in gecerlidir.
Hizlanma/yavaslama siiresinin birimi saniyedir.

P5.04 PLC calisma zamanlamasi T1 Ayar araligi: 0.1~3600 [10.0]
P5.05 PLC ¢alisma zamanlamasi T2 Ayar aralig1: 0.0~3600 [10.0]
P5.06 PLC ¢aligma zamanlamasi T3 Ayar aralig1: 0.0~3600 [10.0]
P5.07 PLC galisma zamanlamasi T4 Ayar aralig1: 0.0~3600 [10.0]
P5.08 PLC ¢aligma zamanlamasi T5 Ayar aralig1: 0.0~3600 [10.0]
P5.09 PLC galisma zamanlamasi T6 Ayar aralig1: 0.0~3600 [10.0]
P5.10 PLC galigma zamanlamasi T7 Ayar aralig1: 0.0~3600 [10.0]
P5.11 PLC galigma zamanlamasi1 T8 Ayar araligi: 0.0~3600 [10.0]
P5.12 PLC ¢alisma zamanlamasi T9 Ayar araligi: 0.0~3600 [10.0]

P5.13 PLC ¢alisma zamanlamasi T10 Ayar araligi: 0.0~3600 [10.0]

P5.14 PLC ¢alisma zamanlamasi T11 Ayar araligi: 0.0~3600 [10.0]

P5.15 PLC ¢alisma zamanlamasi T12 Ayar araligi: 0.0~3600 [10.0]

P5.16 PLC ¢alisma zamanlamasi T13 Ayar araligi: 0.0~3600 [10.0]

P5.17 PLC ¢aligma zamanlamasi T14 Ayar aralig1: 0.0~3600 [10.0]

P5.18 PLC ¢aligma zamanlamasi T15 Ayar aralig1: 0.0~3600 [10.0]

Not:

€ Her PLC isletim adimin ¢aligma siiresini yapilandirin. Aralik 0.00~3600s (Zaman
birimi P5.03 tarafindan segilebilir (saniye veya dakika; varsayilan zaman birimi
saniyedir) bu deger siireklidir ve ayarlanabilir. Adimin ¢aligma siiresi ‘0’ olursa,
inverter o adimi atlayarak sonraki agamada ¢alisacaktir.

P5.19 Adim T1 PLC nin galigma ayar1 Ayar araligi: 1 F~4 r [1F]

P5.20 Adim T2 PLC nin ¢aligma ayar1 Ayar araligi: 1 F~4 r [1F]

P5.21 Adim T3 PLC nin ¢aligma ayar1 Ayar araligi: 1 F~4 r [1F]

P5.22 Adim T4 PLC nin ¢aligma ayar1 Ayar araligi: 1 F~4 r [1F]
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P5.23 Adim T5 PLC nin galigma ayar1 Ayar araligi: 1 F~4 r [1F]
P5.24 Adim T6 PLC nin ¢aligma ayar1 Ayar araligi: 1 F~4 r [1F]
P5.25 Adim T7 PLC nin ¢aligma ayar1 Ayar araligi: 1 F~4 r [1F]
P5.26 Adim T8 PLC nin ¢aligma ayar1 Ayar araligi: 1 F~4 r [1F]
P5.27 Adim T9 PLC nin ¢aligma ayar1 Ayar araligi: 1 F~4 r [1F]
P5.28 Adim T10 PLC nin galigma ayar1 | Ayar aralifi: 1 F~4 r [1F]
P5.29 Adim T11 PLC nin ¢alisma ayar1 | Ayar aralifi: 1 F~4 r [1F]
P5.30 Adim T12 PLC nin ¢aligma ayar1 | Ayar araligi: 1| F~4 r [1F]
P5.31 Adim T13 PLC nin ¢aligma ayar1 | Ayar aralii: | F~4 r [1F]
P5.32 Adim T14 PLC nin ¢aligma ayar1 | Ayar aralii: | F~4 r [1F]
P5.33 Adim T15 PLC nin ¢aligma ayar1 | Ayar aralii: | F~4 r [1F]
Not:

€ Her adimda hizlanma ve yavaslama zaman ve motor galisma yoniinii belirtin.

Sekiz kombinasyonun bulundugu Tablo 5-5-1 bakiniz.

Tablo 5-5-1 PLC programi ¢alisma ayar agiklamasi

Sembol Hizlanma/yavaslama siiresi Yoni

IF H“1zla.nma/yava$1ama P0.18, PO.19 F: Iler}
Ir siiresi 1 r: Geri
2F H“1zla.nma/yava$1ama P2.28. P2.29 F: Iler}
2r siiresi 2 r: Geri
3F H.lzla.nma/yavaslama P2.30, P2.31 F: Iler.l
3r siiresi 3 r: Geri
4F H}Zla.nma/ yavaslama P2.32, P2.33 F: Iler.l
4r siiresi 4 r: Geri
P5.34 PLC ¢aligma kaydi temizleme Ayar araligi: 0,1 [0]

P5.35 PLC ¢aligma adimlari kaydi Ayar araligi: 0~15 [0]

P5.36 Mevcut adimin ¢aligma stiresi Ayar araligi: 0.0~3600 [0.0]

Not:

€ PLC galigmasi adim kaydi (P5.35) PLC mevcut adimi kaydeder.

€ Mevcut adimlarin ¢alisma siiresini (P5.36) kaydetmek demek PLC ¢alisma
siiresini anlik olarak kaydetmek demektir.

€@ Eger P5.34 ‘1’ yapilirsa, PLC adimlarinin kaydi (P5.35) ve bu adimlarin ¢alisma
siiresi (P5.36) P5.34 degeri ‘0’a ¢ekildikten sonra silinecektir.

Not:
Grup 3’te tanimlanan harici terminal fonksiyon ayar1 ile PLC c¢aligmasimi baslatabilir,
durdurabilir ve resetleyebilirsiniz.
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5.8 PID Kontrol (P7 Grubu)

P7.00 PID ayar kaynagi 1 Ayar araligi: 0~5 [0]
P7.01 PID ayar kaynag1 2 Ayar araligi: 0~5 [0]
0: PID dijital ayar (dahili potans) 1: Terminal AIl
2: Rezerve 3: Rezerve
4: Pals girisi 5: Seri haberlegsme
| P7.02 PID ayar kombinasyonu | Ayar araligi: 0~7 [0] |
0: Yalnizca PID ayar kaynag 1 1: Yalnizca PID ayar kaynag 2
2: Min (PID ayar kaynag 1, PID ayar  3: Max (PID ayar kaynagi 1, PID ayar
kaynagi 2) kaynagi 2)
iél}ll)rll?g?}zlar kaynagi 1+PID ayar 5: PID ayar kaynagi 1 - PID ayar kaynagi 2
ié}ljé];gzar kaynagi 1x PID ayar 7: PID ayar kaynagi 1 / PID ayar kaynagi 2
Not:

€ P7.02 giris metodu ve PID kanal se¢imini tanmimlar. Herhangi bir dijital girig
tanimlanabilir (0, 5). Bir analog giris olabilir (1, 4). Dijital giris daha kararli ve
stabil ¢alisir. Analog giris egrisi parametre grubu P4 ile tanimlanabilir.
€ PID dijjital ayar segildiyse, iki adet kaynak var demektir. Analog PID dijjital ayar1
P7.06 ile PID hiz ayarini ise P7.08 ile yapabilirsiniz. Geribildirim miktar1 hiz
sinyali oldugunda, hiz PID modu ve P7.08 PID dijital ayar olur. Geribildirim
miktar1 diger sinyaller ise, analog PID modu ve P7.06 PID ayari olur.
€ Kaynak girisi All ise voltaj veya akim sinyali girig olarak uygulanmalidir. Sekil
i¢in “2.4 Kontrol Devre Baglantisi”na bakiniz.
€ Kaynak girisi seri haberlesme ile yapiliyorsa ayarlanacak degerler master(ana)
bilgisayar {initesi lizerinden RS485 ile belirlenir. Eger analog PID olacaksa, belli
bir skala belirlenmelidir. Eger doniis hiz1 PID ile olacaksa, ayari en yiiksek donme
hizina tekabiil eden ylizdeye gore yapilmalidir.
P7.03 PID geribesleme kaynag: 1 Ayar aralig1: 0~5 [0]
P7.04 PID geribesleme kaynagi 2 Ayar aralig1: 0~5 [0]
0: PG kart1 veya tek faz hiz 6l¢itim girisi ( P7.03 )
0: Rezerve (P7.04)

1: Terminal AI1 2: Rezerve
3: Rezerve 4: Pals girisi
5: Seri haberlesme
| P7.05 PID besleme kombinasyonu | Ayar araligi: 0~5 [0]
0: Sadece PID geribesleme kaynag 1 1: Sadece PID geribesleme kaynagi2
2: Min (PID geribesleme kaynagi 1, 3: Max (PID geribesleme kaynagi 1, PID
PID geribesleme kaynagi 2) geribesleme kaynag 2)
4: PID gerbesleme kaynagi 1+PID 5: PID geribesleme kaynagi 1 - PID
geribesleme kaynagi 2 geribesleme kaynagi 2)
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Notes:

*

L 4
L 4

Bu sekilde PID geribesleme giris modunu ve kanal 0 kullanilarak belirlenir: PID
doniis hizt secilir girig sinyali analog oldugu zaman, verilen hiz maksimum doniis
hizi1 ile orantili olarak toplam skalaya doniistiiriiliir (doniis hiz1 maksimum hiza
karsilik gelir). Digerleri: Analog PID secimi i¢in kullanilir.

All terminali, pals girisi, ve seri haberlesme ac¢iklamalar1 aynidir.

PG veya tek faz hiz girisi: PG enkoder palsi PID kontrol hizidir. X5 hizi
tarafindan tanimlanmugtir.

P7.06 Analog PID dijital ayar1 Ayar aralig1: -P7.07~P7.07 [0.0]

P7.07 Analog PID bilinen aralik | Ayar araligi: MAX (1.0, [P7.06])~1000.0 [100.0]

Not:

*

Analog geribesleme kabul edildiginde, bu fonksiyon tus takimui ile dijital olarak
gerceklestirmektedir. Deger gergek fiziksel miktar ve araligt ile uyumlu olmalidir.

€ Analog PID ayari ve geri besleme miktar1 kriter olarak alinmali ve gergek miktar
ile tutarli olmalidir.
| P7.08 PID hiz1 dijital ayar1 | Ayar araligi: 0~24000rpm [Orpm] |
Not:
€ PG sinyal geribildirimi kabul edildiginde, doniis hiz1 ayarlanan degeri tus takimi
iizerinden ayarlanabilir olacaktir. PID hiz aralig1 10000 ise, display de “1000”
gosterecektir.
P7.09 PID oransal kazang 1 Ayar aral1§1:0.1~30 [1.0]
P7.10 PID intagral zamani 1 Ayar aral1§1:0.00~100.0s [3.00s]
P7.11 PID tiirev zamani 1 Ayar aral1$1:0.00~1.00s [0.00s]
P7.12 Anahtarlama frekansi 1 Ayar aralig1:0.00~anahtarlama frekansi 2
[5.00Hz]
P7.13 PID oransal kazanci 2 Ayar aral1§1:0.1~30 [1.0]
P7.14 PID intagral zamani 2 Ayar aral1§1:0.00~100.0s [3.00s]
P7.15 PID tiirev zamani 2 Ayar aral1$1:0.00~1.00s [0.00s]
P7.16 Anahtarlama frekansi 2 g}ellizz;a[lé%l'bgrgf]tarlama e
Not:
€ Oransal kazang (Kp) sapmaya karsilik P eyleminin tepki hassasiyetini belirleyen
parametredir. Daha biiyiik olan oransal gii¢ (Kp) daha hassas sistem davranislari
ve daha hizli inverter tepkileri verilmesi demektir. Ancak, salinim kolaylikla
olusabilir ve diizenleme zaman1 uzatir. Kp ¢ok biiyiik oldugu zaman, sistem
istikrarsizlik egilimindedir. Kp ¢ok kiiciik oldugu zaman ise, sistem yavaslayacak
ve tepkiler gecikecektir.
@  Integral hareketinin etkisini tanimlamak igin integral zamani kullanin. Daha uzun

integral zamani, daha yavas tepki ve harici ariza degisken kontroliiniin daha kotii
olmasina yol agar. Daha kii¢iik integral zamani, daha giiglii integral alma etkisi
demektir. Daha kiiclik integral siiresi sabit durum hatasini ortadan kaldirmak,
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kontrol hassasiyetini gelistirmek ve hizli yanit demektir. integral siiresi ok kiigiik
ise salinim kolay olur ve sistem kararlilig1 azalir.

€ Tirev zamani diferansiyel eylem etkisini tamimlar. Daha bilyiik tiirev zamani,
salinim ve regiilasyon siiresinin kisa oldugu zaman P eyleminin hizli olmasi ile
salinimlar azaltabilir. Ancak tiirev siiresi ¢cok biiyiikse, salinim olusabilir. Eger
tiirev siiresi kisa ise, sapmalar ve regiilasyon siiresi uzun oldugu zaman, sondiirme
etkisi kiiclik olacaktir. Sadece dogru tiirev siiresi regiilsyon siiresini azaltabilir.

| P7.17 Diferansiyel segimi | Ayar araligi: 0,1 [0] |
1:  Geri beslemeli diferansiyel 2: Sapma diferansiyel
P7.18 PID integral genlik limiti Ayar araligi: 0.0~100.0% [20.0%]
P7.19 PID diferansiyel genlik limiti Ayar arali81:0.0~100.0% [5.0%]
P7.20 PID ¢ikis genlik limiti Ayar araligi: 0.0~100.0% [100.0%]
Not:

& Ust limitler maksimum ¢ikis frekansmin %100 iine dayanmaktadir.

| P7.21 PID gecikme zaman sabiti | Ayar aralig1: 0.00~25.00s [0.00s]
Not:
€ PID kontrol frekans komut kaynagi ¢ikis gecikme siiresi

| P7.22 Hata pay: | Ayar araligi: 0.0~999.9 [0.0] |

Not:

€ Hata pay1, daha kiigiik besleme ve geri besleme degeri arasindaki kalinti ise, PID
diizenlemesi duracak ve PID ¢ikis1 sabit tutacaktir. Sekil 5-7-1’e bakiniz.

€ Bu parametrenin dogru ayarlanmast sistem g¢ikiginin, dogruluk ve istikrarini
dengelenmesine yardime1 olur. Hata payi, sistemin diizenleme dogrulugunu azaltir,
ancak ¢ikistaki gereksiz dalgalanmalari 6nlemek igin, sistem performansini
onemli 6lgiide arttirir.

€ Eger analog PID secilmisse, hata payinin ayar1 (P7.22) fiziksel degerin mutlak
degeri ve 6l¢iim araligi ile eslesmesi gerekir. Eger hiz PID se¢ilmisse, P7.22
degeri hiz degeri olacaktir. Sekil 5-7-1’e bakiniz:
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Geribesleme Artik marj l

f

Retferans

1 > Sure
Cahsma lrekans:
»

Siire

Sekil 5-7-1 Hata pay1 diyagrami

z;jil rl;lai karakteristigini fger el O [0

0: Pozitif 1: Negatif

Not:

€ Pozitif: PID ¢ikis1 arttig1 zaman, ¢ikis frekansi ve kontrol edilen fiziksel deger
artacaktir, su sebekesi gibi.

€@ Negatif: PID gikisi arttig1 zaman, gikig frekansi artacak fakat kontrol edilen
fiziksel deger azalacaktir, sogutma sistemi gibi.

| P7.24 Integral se¢imi ayarlamak | Ayar aralig1: 0,1 [0]

0: Frekans sinirina ulastiginda integrali durdrumak

1: Frekans sinirina ulastiginda integrali devam ettirmek

Tavsiyeler:

Sistemin hizli tepki ihtiyact i¢in, “Frekans sinirina ulastiginda integrali durdurmak”
secimi tavsiye edilir.

| P7.25 Uyku segimi | Ayar arahig:: 0,1 [0] |
0: Etkin degil 1: Etkin
Tavsiyeler:

Hiz PID beslemesi kullanildig1 zaman bu fonksiyon bekleme islevi yapmaz.

P7.26 Uyku gecikmesi Ayar araligi: 0~999s [120s]
P7.27 Uyku esigi Ayar araligi: O~ iist limit frekansi [20.00Hz]
P7.28 Uyanma esigi Ayar araligi: 0.0~999.9 [3.0]

Notes:

€ Bu fonksiyon akis sifir oldugu zaman degisken pompalart durdurmak igin
kullanilir. Bu durumda degisken pompanin siklig1 "dinlenme esik" degerinden
daha diisiikse uyku gecikmesi baslayacaktir.
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@ Frekans, dinlenme esik degerinin(P7.27) altinda ise uyku gecikme siiresi (P7.26),
degisken pompalar1 kapatacaktir. Sonug olarak cihaz dinlenme durumunda
olacaktir.

€ Cihazin uyanmasi igin, basing geri beslemesi uyanma esik degerine diisiiriilmelidir.
Sonra degisken pompa devreye girecektir. Sekil 5-7-3’e bakiniz.

PISdst PI geribeslemesi
— e
LT | E— Uyanma esigi
! t
bR Motor Frekanst
! o /
PRI Uyku esigi -

t

1
[R—

ZBRE] Gecikme siiresi

Sekil 5-7-3 Uyku & Uyanma

| P7.29 PID ileri besleme katsay1s | Ayar araligi: 0.5000~1.024 [1.000]

Not:
€  When the adjusting overshoot is large, the parameter can be reduced appropriately.

5.9 Vektor Kontrol Modu (P8 Grubu)

Not: S2R4GB veya S2R75GB modellerinde SVC fonksiyonu yoktur, P8 parametreleri

fonksiyonu degistiremez.

P8.00 On uyarma akimi
kompanzasyon miktari

Ayar araligi: 0.0~500.0% [100.0%]

Notes:
€ %100.0 degeri motorun yiiksiiz akimina denk gelir. Hareket siiresi P1.04 de
tanimlanir. Aktiiel Gist limit inverterin nominal akiminin %80°1 ile motor nominal
akiminin arasidir.

11)8.01 Hiz doéngiisti oransal kazanci Ayar arahg: 0.1~30.0 [2.0]

P8.02 Hiz dongiisii integral siiresi | | Ayar araligi: 0.001~10.000s [Modele bagli]
P8.03 Anahtarlama frekansi 1 Ayar aralig1: 0.00Hz~Anahtarlama frekansi 2

[10.00HZ]
2P8.04 Hiz doéngiisti oransal kazanci g arlnE §1-5000 [1L6]

P8.05 Hiz dongiisii integral siiresi 2 | Ayar araligi: 0.001~10.000s [Modele bagli]

Ayar aralig1: Anahtarlama frekans: 1 ~
P8.06 Anahtarlama frekansi 2 DTl i s [SITEL]
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Not:
€ P8.01 ve P8.02 PI ayar parametreleri galigma frekansi anahtarlama frekansi 1 den
daha kii¢lik olmasi durumu (P8.03). P8.04 ve P8.05 PI ayar parametreleri ise

calisma frekansi anahtarlama frekansi 2 den daha biiyiik olmasi durumu (P8.06).
PI parametreleri anahtarlama frkansi 1 ve anahtarlama frkansi 2 arasinda dogrusal
olma durumu ile ilgili diyagram i¢in, sekil 5-8-1 bakiniz.

A By

PI parametresi
A

[

» AENEE Frekans HZ

.03 RB.06
Sekil 5-8-1 PI parametre diyagrami

€ Kullanici hiz regiilatérii oransal katsayisi ve integral zamanim ayarlayarak vektor
kontrol hiz dinamik tepki 6zelliklerini ayarlayabilir. Oransal kazanci arttirmak
veya hiz dongii dinamik yanit1 hizlandirmak i¢in integral siiresini azaltmak
gerekir. Eger oransal kazang ¢ok biiyiik veya integral zaman ¢ok kiigiik ise sistem
salinim yapabilir.

@ Onerilen diizenleme ydntemi: Eger fabrika parametre degerleri ihtiyaciniz
kargilamiyorsa gereken tiretici degerlerini degistirebilirsiniz. Oransal kazanci bir
kere arttirmak sistemdeki harmonikleri engellemeyi garanti etmez; sonra sistem
hizl1 yanit verir, integral siiresini azaltir, kiigiik agsmalara izin verir.

Not:
Eger PI parametreleri uygun ayarlanmazsa, ¢ok bilyiik hiz asimlarina neden
olabilir. Asmay1 fazlasiyla gectiginde yiiksek voltaj hatasi verecektir.

| P8.07 Hiz cevrim filtreleme siiresi | Ayar arahigi: 0.000s~0.100s [0.030s] |
Aciklama:
€ Vektor kontrol modunda, hiz ¢evrim regiilatoriiniin ¢ikis1 gegerli tork komutu
olur. Parametreler tork komut filtresi i¢in kullanilir. Parametreler genel olarak
higbir ayar gerektirmez. Hiz dalgalanmasi biiyiik oldugunda, bu uygun filtreleme
siiresini artirabilir. Motorda salinim varsa, o parametreleri uygun sekilde azaltmak
gerekir.
@ Sabit hiz dongii filtre zaman kiigiik ise, invertdr ¢ikis torku biiyiik lgiide
degisebilir, ancak yanit hizlidir.
| P8.08 Hiz dongii filtre zaman tahmini | Ayar araligi: 1.0~20.0ms[1.0ms] |
Not:
Sistem c¢aligma giiriiltiisii bilyiik veya sistem bir hizda salinmaya girdiginde, bu
parametre uygun bir sekilde arttirilabilir.
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P8.09 Hiz dongiisiiniin ileri besleme

Ayar araligi: 0.500~1.024[1.000]

katsayis1
Not:
€ Hiz agimi biiyiik oldugunda, parametre uygun sekilde azaltilabilir.
| P8.10 Tork kontrol modu | Ayar araligi: 0~2 [0]
0: Hiz kontrol moduna gore ¢aligma 1: Tork kontol moduna gore ¢aligma
2: Tork motoru moduna gore ¢alisma
Not:
€@ Parametre ‘0’ yapildiginda, invereter ayarlanan degere gore ¢ikig verir. Cikis
torku otomatik olarak yiik torku ile eslesir, ancak ¢ikis tork torku iist sinir1 ile
simirlidir. Yiik momenti ayar1 tork iist sinirdan daha biiyiik oldugunda, invertor
¢ikist tork ile sinirli kalir. Cikis frekansi ayarlanan frekanstan farklidir.
€ Parametre ‘1’ yapildiginda, inverter ayarlanan torka gore ¢ikig verir. O zamanda
¢ikis frekansi otomatik olarak yiik hizi ile eslesir, fakat bu deger iist frekans limiti
ile sinirhidir. Yk hizi, Gist sinir frekansindan daha biiyiik oldugu zaman, inverter
¢ikis frekanst ile sinirlt kalir. Cikig torku ayarlanan tork degerinden farklidir.
€  Tork kontrol modunda, tork komutu tork iist limit kaynag tarafindan tork iist
limite ayarlanir. Siz eger isterseniz tork ve hiz modu arasinda g¢ok fonksiyonlu
girig terminali ile gecis yapabilirsiniz. Tork kontrol modunda inverter ¢ikist
otomatik olarak yiik hiz1 degisikliklerini izler, ama ¢ikis frekans degisimi hiz
ayar1 hizlanma ve yavaglama stiresinden etkilenir. Eger hiz1 izleme gerkiyorsa
hizlanma/yavaslama siiresini kisaltabilirsiniz. Inverterin ayarlanan torku yiikiin
torkundan daha biiyiik ise inverterin ¢ikis frekansi artacaktir. Inverter ¢ikis
frekansi iist limit frekansina ulasacak ve inverter iist limit frekansta ¢alisacaktir.
Ayarlanan tork yiikiin torkundan daha kiigiik ise inverter ¢ikis frekansi
azalacaktir fakat bu deger diisiik frekans limiti ile sinirlidir.
€ Parametre 2 yapilacak olursa, inverter tork motor modunda ¢aligir. Tork motorun
ana Ozelligi rotor yapisinin yumusak bir mekanige sahip olmasidir. Yiik torku
arttirilirsa, otomatik olarak hizi azalacaktir.
| P8.11 Siiriis tork iist limit ayar kaynag1 | Ayar araligi: 0~5 [0] |
0: Dijital ayar(dahili potans) 1: All
2: Rezerve 3: Rezerve
4: Pals girisi 5: Seri haberlesme
P8.12 Siiriis torkunun iist limiti Ayar aralig1: 0.0%~300.0% [160%]
P8.13 Frenleme torkunun tist limiti Ayar aralig1: 0.0%~300.0% [160%]
Not:
€ Siirlis tork kaynag dijital ayar1 P8.12 ve P8.13 parametreleri aktiiel tork

degerlerine ayarlanacaktir.

P8.14 Komut kayma kompanzasyon
faktorii

Ayar aralig1: 0.0%~200.0% [102.4%]
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Not:
€ Vektor kontrol yoneticisi, parametre tork komutu igin kompanzasyon yapar.
Cikis akimi parametresini revize ederek degistirilebilirsiniz. Genellikle revize
edilmesi tavsiye edilmez.

P8.15 Tork hizlanma siiresi Ayar aralig1: 0.00~120.0s [0.50s]
P8.16 Tork yavaslama siiresi Ayar aralig1: 0.00~120.0s [0.50s]
Not:

€@ Tork modunda tork hizlanma ve yavaglama siirelerini ayarlayin. Bu fonksiyon
hiz modunda gecersizdir.
€ Tork yiikselme sirasinda 0°dan nominal torka tork hizlanma siiresince yiikselir.
Nominal torktan 0’a diiserken de tork yavaglama siiresince diiser.
PO I AL b o Ayar aralig1:50.0%~200.0% [130.0%]
ompanzasyon kazanci
Not:
€ Sensorsiiz vektor kontrolii igin, yiikte galisma sirasinda diisiik hizda kararsiz ise,
parametre uygun bir sekilde arttirilabilir.

P8.18 Tahmini yiiksek hiz kayma

kompanzasyon kazanci

Not:

€ Sensorsiiz vektor kontrolii igin, bu parametre motorun stabil hiz hassasiyetini
ayarlamak i¢in kullanilir. Eger motor yiikte iken hiz diisiik ise parametre
arttirilmali; eger hiz yiiksek ise, parametre azaltilmalidir.

Ayar aral181:50.0%~200.0% [117.0%]

P8.23 Sifir hiz tork arttirma Ayar aralig1: 0.0~50.0% [0.0%]
P8.24 Sifir hiz esigi Ayar aralig1: 0~20% [5%]
Not:

€ P8.23 sifir huz tork arttirma, baslangigta ¢ikis torku ekleyerek motorun statik
stirtinmeyi agmas1 ve motorun sorunsuz baglayabilmesini saglar.
@ Sifir hiz esigi ayar araligin maksimum ¢ikis frekansinin %0~20 degerine uygun

ayarlanmalidir.
| P8.25 Frenleme torku ayar kaynagi | Ayar araligi: 0~5 [0] |

0: P8.11 de hesaplanan son siiriig tork )

S 1: All

degeri ile aynidir.

2: Rezerve 3: Rezerve
4: Pals girisi 5: Seri haberlesme
P8.26 Yiiksek hizli tork takviyesi Ayar araligi: 40.0~160.0% [100.0%]
P8.27 Yiiksek hizli tork takviye referansi | Ayar araligi: 0~2 [0]
0: Calisma frekansi 1: Dogrusal hiz

2: Yik ataleti
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Not:
€ Calisma hizi arttirilirsa, mekanik sistem daha fazla tork tiiketecektir ve yiiksek
hizl1 tork takviyesi ile etkili yiik kazanilan torkun temelde degismeden tutmak
icin mekanik sistem tarafindan tiiketilen torku telafi etmek demektir.
€ P8.26 ayarlari maksimum degerdir ve motorun nominal ¢ikig torkunun %100.0
karsilik gelir. Tork takviye calisma frekansina gore ise, tork takviyesi ve aktiiel
¢aligma diyagramu i¢in sekil 5-8-2 bakiniz:

xZ,853%A;  Tork arttirma

xi*621 A | Maximym
£°FB. 26£0 Tork
(P8.26)

- OPEBFAFH  Cikis frekans: (H
0 xT"6E  Maksimum ¢ikis Gk (Hz)

frekansi

Sekil 5-8-2 Yiiksek hizda tork takviyesi ve ¢ikis frekansi arasindaki iligki

| P8.28 On uyarma zamani | Ayar araligi: 0.05~3.00s [0.10s] |
Not:
€ Onuyarma islevi asenkron motor baglamadan 6nce manyetik alan olusturmak igin
kullanilir. Parametre bu siirecin zamanini ayarlar.

5.10 V/F Kontrol (P9 Grubu)

|P9.00 V/F egrisi ‘Ayar araligi: 0~4 [0] |
0: Sabit tork karakteristik egrisi 0 1: Degisken tork karakteristik egrisi 1 (2.0)
2: Degisken tork karakteristik egrisi 2

(1.5) 3: Degisken tork karakteristik egrisi 3 (1.2)

4: Kullanici tarafindan V/F
belirlenmistir. (P9.01 ~ P9.06)

P9.01 V/F frekansi F1 Ayar aralig1: 0.0~P9.03 [10.00Hz]
P9.02 V/F voltaji V1 Ayar araligi: 0~100.0% [20.0%]
P9.03V/F frekans1 F2 Ayar aralig1: P9.01~P9.05 [25.00Hz]
P9.04 V/F voltaji1 V2 Ayar aralig1: 0~100.0% [50.0%]
P9.05 V/F frekans1 F3 Ayar araligi: P9.03~P0.09 [40.00Hz]
P9.06 V/F voltaji1 V3 Ayar aralig1: 0~100.0% [80.0%]
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Not:

€ Bu grupta tanimlanan fonksiyon kodlarinin farkli yiik karakteristik ihtiyaglarini
karsilamak i¢in degisken V / F ayar1 sekilde tanimlar.

Cikig voltap (V)

Max ¢ikis volta)

Chikis Irekans: (He)

-
Temel frekans

Sekil 5-9-1 Tork azaltma egrisi

€ P9.00 da ‘4’ secili ise kullanici kendi tammladigi V/F egrisini P9.01~P9.06
parametrelerinde yazar. Sekil 5-9-2 de oldugu gibi V/F egrisi dort noktada
birlesen ¢izgisel, 6zel yiik karakteristikleri i¢in adapte edilmistir.

€ Not: VI<V2<V3. Gerilimin ¢ok yiiksek olmas diisiik frekans durumunda, motor
1sinmasina hatta yanmasina neden olacagi i¢in inverter asir1 akim durdurmasina

veya korumasina neden olabilir.

\"{ll"rl_i %%
&

100% |

PO (6 e

P9.04

Po.02 | /

Frekans (1z)

-

P9.01 PY9.03 PY.05 Temel frekans

Sekil 5-9-2 Kullanicinin tanimladigi V/F-egrisi
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| P9.07 Tork arttirma Ayar araligt: 0.0~30.0% [0.0%] |

Not:
@ Diisiik frekans tork karakteristigini artirmak igin, dengeleme ¢ikig gerilimine belli
bir dengeleme yapilabilir. Fonksiyon kodu %0.0 oldugunda, V/F kontrol
modunda; ‘0’ olmadiginda ise, manual tork arttirma modunda ¢aligir. Sekil 5-9-3

bakimiz.
Cikis voltaj
y
Max. ¢cikis
voltaj
Manuel tork -
arttima
i
. o : = . o ilas [rekansi
Fork artiirma icin kesim noktast  Temel cahsma [rekans
Sekil 5-9-3 Manual Tork arttirma

Not:

1. Yanlis parametre ayart motorun asir1 1sinma veya asirl akim korumasina sebep
olabilir.

2. Inverter senkron motor siiriiciileri, motor parametreleri ve uygulama 6zelliklerine
gore manuel tork artis1 fonksiyonu tavsiye edilir buna gore V / F egrisi ayarlanmalidir.

Ayar aralig1: 0.00~50.00Hz [16.67

P9.08 Manuel tork arttirmada kesim frekansi Hz]

Not:
@ Bu fonksiyon manuel tork arttirmada kesim noktasini tanimlar. Sekil 5-9-3 bakiniz.
Kesim frekansi P9.00da tanimlanan herhangi bir V/F egrisi i¢in gecerlidir.

P9.09 Kayma kompanzasyon katsayisi Ayar aralig1: 0.0~250.0% [0.0%]

P9.10 Kayma kompanzasyon zaman sabiti Ayar araligi: 0.01~2.55S [0.20S]

Not:

€ Motorun yiik torku ile degisen kayma miktari, motor hizinin varyansinin bir

sonucudur. inverter gikis fekansi yiikiin torkuna uygun bir kayma kompanzasyon
degeri ile ayarlanabilir. Bu nedenle mekanik sertlik elektriksel 6zellikleri
gelistirilmistir. Sekil 5-9-4 bakiniz.
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n
|\l.'l||||1:III/ZI\~\H1'| j\
SOMEs1 .
|:-¢|\:m_- +Kompanza5yon frekansi Al

Senkron —

" i v S

Yk torku [
Sekil 5-9-4 Otomatik kayma kompanzasyon diyagrami

€ Nominal tork durumunda,
Kayma kompanzasyon degeri = kompanzasyon kazanci (P9.09) x nominal kayma
(senkron doniis hizi — nominal doniis hiz1);

€ izleme durumunda: Aktiiel doniis hizi uygulanan hizdan kiigiikse kompanzasyon
kazanci (P9.09) kademeli olarak arttirilmalidir.

€ Diizeltme durumunda: Aktiiel doniis hizi uygulanan hizdan daha yiiksek ise
kompanzsyon kazanci (P9.09) kademeli olarak arttrilmalidir.

Not:

Otomatik kayma kompanzasyonu motorun nominal kayma degeriyle ilgilidir. Kayma
kompanzasyon fonksiyonu kullanildiginda, motorun nominal doniis hizi dogru
ayarlanmalidir. (PA.03 ve PA.17).

Kompanzasyon kazanci ‘0’ oldugunda, kayma kompanzasyonu etkisiz olacaktir.

| P9.11 Enerji tasarrufu kontrol segimi | Ayar araligi: 0,1 [0] |
0: Etkisiz enerji korumasi 1: Etkili enerji korumasi
Not:

€ Enerji tasarrufu kontrol parametreleri fabrika ¢ikisi olarak optimum degerlere
ayarlanmistir. Normal ¢alisma i¢in degerleri degistirmeye gerek yoktur. Eger
motorun karakteristik degerleri standart asenkron motorlarindan farkli ise,
parametrelerini ayarlamak icin agagidaki aciklamaya bakiniz.

P9.12 Enerji tasarrufu kazang katsayisi A}iar IR RIS A
bagli]
Not:
€  Enerji tasarrufu kontrol modunda, enerji agisindan verimli kazang faktorii ¢ikis
voltaj1 olarak kullanilir ve en yiiksek verimliligi ile motorun gerilimi hesaplamak
icin kullanilir. Enerji tasarruf faktorii (P9.12) fabrika ¢ikisindan 6nce en uygun
degerlere gore ayarlanmistir. Enerji korumasi kazang faktori arttirildiginda, ¢ikis

voltaj1 da ona gore artis gosterecektir.

135



Boliim 5 Parametre Agiklamalari

P9.13 Enerji tasarruf voltaji alt limit (S0Hz) Ayar araligi: 0~120% [50%]
P9.14 Enerji tasarruf voltaji alt limit (SHz) Ayar araligi: 0~25% [12%]

Not:
@ Bu parametreler, ¢ikis gerilimi alt limitini ayarlamak i¢in kullamlir. Enerji tasarrufu
modunda hesaplanan gerilim referans degeri, enerji tasarrufu gerilim alt limiti kiigtikse,
bu alt sinir ¢ikig gerilimini referans olarak kabul edilecektir. Hafif yiiklerde motor
durmasini 6nlemek igin, enerji tasarrufu gerilim alt limiti ayarlanmalidir. Ayarlanan
voltaj limiti SHz ve 50Hz; limit degerleri SHz ve 10Hz degerlerinden dogrusal
interpolasyon ile elde edilir. Ayarlanan deger motor nominal geriliminin yilizdesidir.

4
380V
V/F egrisi
PS8.04
P05 / alt Himit

Frekans

-

5Hz 50HZ

Sekil 5-9-5 Enerji tasarrufu voltaj alt limiti
€ Enerji kontrol modunda, optimum voltaja gére ylikiin giicii ayarlanir. Farkh
iireticilerin motorlar1 kullanildiginda ya da sicaklik degisimleri oldugunda
ayarlanan bazi parametreler degistirilir. Otomatik ince ayar kontrol voltaji
yiiksek verimli ¢aligmasini siirdiirmektedir.
| P9.15 Ortalama giig siiresi | Ayar araligi: 1~200 * (25ms) [5] |
Not:
€ Enerji tasarrufu kontrol modunda hesaplanan ortalama giiciin siiresi énceden
ayarlanmistir. P9.15 parametresinin ayar araligi 25ms x (1~200) diir.

| P9.16 AVR fonksiyonu | Ayar araligi: 0~2 [2] |
0: Gegersiz 1: Genellikle gecerli
2: Sadece yavaslama esnasinda gegersiz

Not:

€ AVR otomatik ¢ikis voltaj regiilasyonu demektir. AVR fonksiyou gegersiz ise,
giic kaynag gerilimi dalgalandig1 zaman ¢ikis geriliminde dalgalanma olacak.
Gegerli oldugunda ise ¢ikis gerilimi girig gerilim dalgalanmasina maruz
kalmayacaktir. Cikis voltaji inverter ¢ikis kapasitesini sabit tutacaktir.

| P9.17 Yiiksek modiilasyon se¢imi | Ayar araligi: 0,1 [0]
0: Gegersiz 1: Gegerli
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Not:

€ Yiiksek modiilasyon fonksiyonu aktif oldugunda, inverter voltaji ¢ikis
kapasitesini daha da gelistirir. Boylece ¢ikis gerilimi ¢ok yiiksek oldugunda, cikis
akim harmonikleri artacaktir.

P9.18 Torktan diisme kontroli (yiik Ayar araligt: 0.00~10.00Hz [0.00Hz]

dagilimi)

Not:

€ Bu fonksiyon ayni inverter ile kullanilabilecek birgok yiik i¢in uygulanabilir. Bu
fonksiyon sayesinde, inverter bir¢ok yiikii esit dagilimli olarak calistiracaktir.

@ inveretrin yiik akimi1 >%350 ise inverter belirli yiikii bosaltmak igin fonksiyonu ile
belirlenen parametrelere gore uygun otomatik ¢ikis frekansini azaltir. Bir kez yiik
akimi <%50 olursa ineverter frekansi azalarak duracaktir. Yiik akimi daimi
¢aligmada %50 den daha fazla oldugunda, ¢ikis frekansi azalacaktir. (P9.18)

Not:

Kayma kompanzasyonu ve torktan diisme kontrolii ayn1 anda etkili olmadig1
zaman, kayma kompanzasyonu yiiksek onceliklidir.

Kayig

Yiik

M M

nverter 1

Sekil 5-9-6 Torktan diisme kontrol diyagrami
| P9.19 Cikis voltaj1 offset kaynagi | Ayar aralig1: 0~5 [0]
0: Dijital ayar(dahili potans) 1: Terminal Al
2: Rezerve 3: Rezerve
4: Pals girisi 5: Haberlesme
| P9.20 Cikis voltaji offset | Ayar araligi: 0.0%~100.0% [0.0%] |
Not:
€ V/F ayirma modunda, aktiiel ¢ikis voltaji ayarlanan ¢ikig voltajinin sapma

Not:

degeridir. (maksimum ¢ikis voltaji ¢ikis voltajinin %100iine karsilik gelir)

Fonksiyon V/F ayirma modunda gegerlidir.

| P9.21 Salinim 6nleme katsayisi | Ayar araligi: 0~100 [0] |

Not:

*

Motorda salinim yoksa katsayiy1 ‘0’ olarak se¢in. Motorda belli bir salinim varsa
veya anormal ¢alisiyorsa sadece zaman faktdriine uygun olarak artirilabilirsiniz.
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Gig faktorii ne kadar artarsa salinim o kadar ¢ok dnlenebilir. Motor saliimini
onleyebildigimiz dl¢lide katsayryr da miimkiin oldugu kadar diisiik degerde
tutmaya ¢aligmaliyiz.

5.11 Motor Parametreleri (PA Grubu)

| PA.00 Motor segimi | Ayar araligi: 0,1 [0]
0: 1 motor kullanma 1: 2 motor kullanma
Not:

€ Kullandiginiz motor sayisina gore bu fonksiyonu ayarlamalisiniz.

Tavsiye:
Motor modelini segtikten sonra, eger motor harici sensorden dolay: asir yiikte
korumaya geciyorsa, Pd.01 ~ Pd.04 degerlerini ayarlamalisiniz.

PA.01 Motor 1 kutup sayisi Ayar aralifi: 2~56 [4]

PA.02 Motor 1 nominal giicii Ayar aralig1: 0.4~999.9kW [modele bagli]

PA.03 Motor 1 nominal hizi Ayar aralif1: 0~24000r/min [modele bagli]

PA.04 Motor 1 nominal akimi Ayar araligi: 0.1~999.9A [modele bagli]
Not:

€ PA.01~PA.04 parametreleri motor 1 ile ilgilidir. Kontrol performansini saglamak
icin motor etiketi iizerindeki degerlere gore ilgili parametreleri ayarlayiniz.

€ Motor giicii invertere uymalidir. Genellikle motor giicliniin inverter giiciinden
daha kii¢lik olmasina izin verilir. Aksi takdirde iyi bir kontrol performansi
saglanmis olmaz.

PA.05 Motor 1 yiiksiiz akim Ayar aralig1: 0.1~999.9A [modele bagli]

PA.06 Motor 1 stator direnci R1 Ayar aralig1: 0.001~65.000Q2 [modele bagli]

PA.07 Motor 1 kacak indiiktans L1 | Ayar araligr: 0.1~2000.0mH [modele bagli]

PA.08 Motor 1 rotor direnci R2 Ayar aralig1: 0.001~65.000Q2 [modele bagli]

W00 i et 1 Lenvgplbl g ot <ol Ayar aralig1: 0.1~2000.0mH [modele bagli]
empedans Lm

PA.10 Motor 1 manyetik

S 0/ o 5
oyl ke | Ayar araligi: 0.0%~100.0% [modele bagli]

LIl Lotz L muEIpels Ayar araligi: 0.0%~100.0% [modele bagli]

doygunluk katsayisi 2

PA.12 Motor 1 manyetik . 0 -
dogrartlk e S Ayar araligi: 0.0%~100.0% [modele bagli]
PA.13 Motor 1 manyetik o (B) (M Q <
e T — Ayar aralig1: 0.0%~100.0% [modele bagli]

PA.14 Motor 1 manyetik

26 0/ 0, 2
doygunluk katsayis1 5 Ayar aralig1: 0.0%~100.0% [modele bagli]
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Not:
2

Eger motor parametreleri bilinmiyorsa, PA.29 motor parametreleri tanimlama

igerigine bakiniz. Eger onlarda bilinmiyorsa PA.05~PA.09 uygun degerleri

yazmiz.

*

Motor manyetik doygunluk katsayilari, motor otomatik ayar fonksiyonu ile

otomatik olarak ayarlanmis olacaktir dolayisiyla kullanicilar tarafindan

ayarlanmasi gerekmez.

PA.15 Motor 2 yiiksiiz akim Ayar araligi: 0.1~999.9A [modele bagli]
PA.16 Motor 2 stator direnci R1 Ayar araligi: 0.001~65.000Q [modele bagli]
i?'” izt ALt e I g Ayar araligi: 0.1~2000.0mH [modele bagli]
PA.18 Motor 2 rotor direnci R2 Ayar araligi: 0.001~65.000Q [modele bagli]
1S W foftor 2 el dh o L 9ot Ayar araligi: 0.1~2000.0mH [modele bagli]
empedans Lm

PA.20 Motor 2 manyetik () (V0 Q -
e Ayar aralig1: 0.0%~100.0% [modele bagli]
PA.21 Motor 2 manyetik () (V0 Q -
ol v 2 Ayar aralig1: 0.0%~100.0% [modele bagli]
PA.22 Motor 2 manyetik () (V0 Q -
B . Ayar aralig1: 0.0%~100.0% [modele bagli]
PA.23 Motor 2 manyetik () (V0 Q -
e Ayar aralig1: 0.0%~100.0% [modele bagli]
PA.24 Motor 2 manyetik () (V0 Q -
ot i 5 Ayar aralig1: 0.0%~100.0% [modele bagli]
PA.25 Motor 2 yiiksiiz akim Ayar araligi: 0.1~999.9A [modele bagli]
PA.26 Motor 2 stator direnci R1 Ayar aralig1: 0.001~65.000Q2 [modele bagli]
{‘?'27 leiios 2L A G Ayar araligi: 0.1~2000.0mH [modele bagli]
PA.28 Motor 2 rotor direnci R2 Ayar araligi: 0.001~65.000Q [modele bagli]

Not:

€ Motor 2 nin biitiin parametre degerleri motor 1 ile aym gekildedir. Motor 2 ayarlari
PA.00 2’ oldugunda gecerli olacaktir.

PA.29 (Autotune) Motor
parametrelerini tanimlama

Ayar aralig1

£ 0~2 [0]

0: Islem yapmaz

2: Dinamik parametre tanimlama

Not:

1: Statik parametre tanimlama
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*
*
*

]

Not:

S2R4GB veya S2R75GB modelleri rezerve edilmistir.

0: Islem yapmaz

1: Statik parametre tanimlama; bir motor veya ona bagl yiikiin dénerek ayar
yapilmasina uygun olmayan yerlerde bu sekilde tanimlama yapilir. Fonksiyon
kodu ayarlanarak ve RUN komutu uygulandig1 zaman, inverter motor ile ilgili
PA.06~PA.08 / PA.20~PA.22 parametreleri otomatik olarak tanimlayacaktir.
PA.05, PA.09 / PA.19 ve PA.23 parametreleri manuel olarak ayarlamaniz
gerekmektedir.

2: Dinamik parametre tanimlama: Frekans doniistiiriicii i¢in dinamik kontrol
performansini saglamak istediginizde doner parametre ayarini se¢iniz. Ayarlama
esnasinda yiikiin baglants1 motordan ayirilmalidir (yiiksiiz). Fonksiyon kodu
ayarlanip ve RUN komutu uygulandiginda, motor parametreleri otomatik olarak
ayarlanmis olacaktir.

Tavsiyeler:

1. Otomatik tanimlama yapmadan 6nce motor plakasindaki degerleri girin
(PA.01 ~PA.04 PA.15 ~ PA.18).

2. Motoru dinamik tanimlamadan 6nce yiikii ¢ikarmak gerekmektedir. Yiik ile
ayar yapmak motor i¢in saglikli olmayabilir.

3. Otomatik tanimlama 6ncesinde, motorun durdugundan emin olun. Aksi
takdirde bu normal bir tanimlama olmaz.

4. Otomatik tanimlama bittikten sonra PA.29 parametresi otomatik olarak ‘0’
olacaktir.

5.  Parametre tanimlama iglemi sirasinda, ¢alisma paneli “- At-" yazisini

gosterecektir. Tanimlama basarisiz sonuglanirsa ¢aligma paneli “AtE” uyarisini
verir.

Statik tanimlama sirasinda, motorun yiiksiiz akim hesaplama metodu ve ortak

indiiktans asagidaki formiillerle gosterilmistir. Formiilde, L karsilikli indiiktans, /

yiiksiiz akim, Lm ortak indiiktans, 7] etkin deger, / nominal akim, U nominal voltaj,

ve f motorun temel frekansi.

Yiiksiiz akim: I, :[.,/1_;72
v
2\/§7zf010

Yukaridaki motor parametrelerinin bazi anlamlar1 ve formiilleri (sekil 5-10-1).

Ortak indiiktans: Lm
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Sekil 5-10-1 Asenkron motorun kararli durumdaki esdeger devre semast

Sekil 5-10-1, Ry, X, R,, X,, X, ve I sirasiyla stator direnci, stator karsilikli indiiktif
empedanst, rotor direnci, rotor karsilikli indiiktif empedansi, ortak indiiktif empadans
ve yiiksiiz akim demektir.

5.12 MODBUS Haberlesme (Pb Grubu)

ISISO 6000E_6000M serisi inverterlerde programlanabilir kontrolor ile
MODBUS haberlesmesi yapabilir (PLC). MODBUS ag, bir master PLC ve 1 ila
31 (maksimum) slave geviriciler icerebilir. Genellikle master, slave i¢in mesaj
gonderir, slave master i¢in cevap verir. Master tek seferde bir adresteki slave
birimine bir mesaj gonderebilir. Bu nedenle slave birimine atanan ve master
birimine sinyal iletimini gerceklestirmek i¢in adres numaralar atanir slave adres
numaralari ile master biriminden komutu alir ve yine master iinitesine yanit verir.
€ Haberlesme 6zellikleri

Arayliz: RS-485
Senkronizasyon davranisi: yari-dubleks (asenkron)
@  iletisim parametreleri
Baud rate: 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400 bps (parametre Pb.00)
RTU modu: veri uzunlugu sabit 8 bit, stop bit sabit 1 bit.
ASCII modu: 7 data bit ve 8 data bit segilebilir. Parite aktif oldugunda 1 stop bit
ve parite pasif oldugunda 2 stop bit olur (Pb.02).
Parite: even parity/no parity/odd parity secilebilir (parametre Pb.02)
Protokol: MODBUS ile uyumlu
Maksimum baglanacak inverter sayisi 31 adet
€ Veri gonderme/alma: ¢alisma komutu, frekans gonderme, hata agiklamasi, inverter
durumu ve ayarlama & fonksion parametrelerini okuma. Izleme okuma & yazma
fonksiyon parametreleri varsayilan olarak baglangicta etkindir;

| Pb.00 Baud rate segimi | Ayar araligi: 0~5[3] |
0: 1200 bps 1: 2400 bps
2: 4800 bps 3: 9600 bps
4: 19200 bps 5: 38400 bps
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| Pb.01 inverter adresi | Ayar araligi: 0~31 [1]

Not:

@ Inverter icin ayarlanan haberlesme adresi haberlesme hattina baglanan diger
cihazlar ile ayn1 adrese sahip olamaz.

| Pb.02 Haberlesme formati | Ayar aralig1: 0~8 [0]
0: 1-8-1-E, RTU 1: 1-8-1-O, RTU
2:1-8-1-N, RTU 3: 1-7-1-E, ASCII
4: 1-7-1-O, ASCII 5: 1-7-2-N, ASCII
6: 1-8-1-E, ASCII 7: 1-8-1-0, ASCII
8: 1-8-2-N, ASCII 3~8: Rezerve
| Pb.03 Haberlesme algilama zaman asimi | Ayar aralig1: 0~100.0s [0.0s]
Not:

€ 0: zaman agimi yok

€ 1~100.0: zaman asimi kontrolii var. Sistem haberlesme durumunu Pb.03 deki
ayarlanan deger ile karsilastiracaktir. Eger normal bir veri transferi yoksa sistem
iletisim hatas1 (EF0) raporu verir ve makineyi durdurur; ariza manuel olarak
temizlenmis olmalidir.

Not:
Sadece anormal veriler zaman asim kontrolii sirasinda alinarak rapor edilir,
haberlesme ve ariza ile ilgili rapor verir;

| Pb.04 Tepki gecikme siiresi | Ayar arahigi: 0~500ms [5ms] |
Not:

€ Ana PC tarafindan verilen ¢aligma komutu ile gelecek tepkiyi izler.

| Pb.06 EEPROM Kkayit secimi | Ayar arahg 0,1 [0] |

0: Dogrudan EEPROM ’a kaydetmez 1: Dogrudan EEPROM’a kaydeder.

€@ Not Bu fonksiyon kodu Modbus verisini EEPROM’a kaydetip kaydetmeme
istegini segmek i¢in kullanilir. Eger pb.06 ‘1’ ise, parametreler MODBUS
haberlegsmesi tarafindan degistirilecektir ve dogrudan EEPROM’a kaydedilecektir.
Ancak Pb.06 ‘0’ olarak ayarlanirsa degistirilen parametreler EEPROM’a
kaydedilmeyecek fakat RAM’de depolanacaktir ve enerji kesildiginde onlar da
kaybolacaktir. Verileri EEPROM’a kaydetmenin diger bir metodu da 0x00FF'e
degistirilecek parametreye karsilik gelen MODBUS adresini yazmaktir.

& EEPROM icine siklikla yazmak ve silmek EEPROM o6mriinii
azaltacaktir. Haberlesme modunda EEPROM’a siklikla veri yazmak ve
kaydetmek icin izin verilmez. Siklikla veri yazmak i¢in Pb.06 i¢ini ‘0’ olarak
degistirmeniz gerekmektedir.
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| Pb.07 CCF6 hata isleme | Ayar arahg: 0,1 [0] |
0: Hata olusturmaz ve durdurmaz 1: Hata olusturur ve durdurur
Not:

€ Bu fonksiyon kodu haberlesme hatasi verip vermeme konusunda karar vermek
icin kullanilir. Deger 1’ olursa, haberlesme hatasi meydana geldiginde, ekran
CCF6 arizas1 verecek ve inverter duracaktir; deger ‘0’ oldugunda, hata
olusturmayacak ve inverter ¢caligma halini tutacaktr.

| Pb.08 Tepki kontrolii | Ayar araligi: 0,1 [0] |
0: Normal tepki 1: Komut yazma sirasinda tepki yok
Not:

€  Fonksiyon kodu ‘1” oldugunda, inverter alinan talimati1 yazarken tepki vermez.
Diger icerikler ile ilgili talimat yazilirken tepki verir.

5.13 Display Kontrol (PC Grubu)

?C.Ol. Cikis frekansi (Hz) (kompanzasyon S e Ol 1]
oncesi)
PC.02 Cikis frekansi (Hz) (Aktiiel) Ayar araligi: 0,1 [0]
0: Goriinmez 1: Goriiniir

Not:

€ PC.0I ‘I’ yapildiginda, izleme modunda kompanzasyon 6ncesi ¢ikis frekansim
gosterir ve gosterge 15181 birimi Hz yanacaktir; eger ‘0’ yapilirsa kompanzasyon
oncesi ¢ikis frekansini gostermeyecektir.

€ PC.02 ‘I’ yapildiginda, izleme modunda aktiiel gikis frekansimi gosterecektir ve
gosterge 15181 birimi Hz yanacaktir; eger ‘0’ yapilirsa frekans gostermeyecektir.

| PC.03 Cikig akimi1 (A) | Ayar araligi: 0,1 [1] |
0: Gorlinmez 1: Goriiniir
Not:

€ PC.03 ‘I’ olarak ayarlandiginda, izleme modunda ¢ikis akimi “A” birimiyle
gosterilecektir ve gosterge birimi “A” yanacaktir. ‘0’ yapilirsa, ¢ikis akimi

gosterilmeyecektir.
| PC.04 Referans frekansi (Hz, titresimli) | Ayar araligi: 0,1 [1] |
0: Goriinmez 1: GOriiniir

Not:

€& PC.04 ‘1’ yapilirsa ve tusuna basarak izleme modunda referans frekansini
izlemek i¢in anahtarlanabilir. Referans frekansi izleme segili oldugu zaman, “Hz”
birimi gostergede titresimli yanacaktir. P0.03 parametresinin ‘1’ olmasi referans
frekansinin dahili potansiyometre tarafindan degistirilebilir olmas1 demektir, bu
potansiyometreyi sola/saga ¢evrilerek referans frekansi degistirilebilir. Donmeye
devam ederse her adimin uzunlugu 0.01 Hz’den 0.1 Hz’e yiikselecek ve max. 1
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Hz. olacaktir. Bu fonksiyon ile regiilasyon hizli olabilir. Ayrintilar i¢in, P0.17
bakiniz (potansiyometre regiilasyon adim uzunlugu).

PC.05 Calisma hizi (r/min) Ayar araligi: 0,1 [1]
PC.06 Referans hizi (r/min, titresimli) Ayar araligi: 0,1 [0]
0: Goriinmez 1: Gortintir

Not:

€ Eger PC.05 ‘1’ olarak ayarlanirsa, izleme modunda doniis hiz1 goriinecektir ve
gosterge “r/min” gosterecektir ve yanip sonecektir. Eger ‘0’ yapilirsa, doniis hizi
gosterilmeyecektir.

@ Eger PC.06 ‘1’ olarak ayarlanirsa, izleme modunda referans hizi gosterilecektir ve
gosterge birimi “r/min” yanip sonecektir ve titresecektir.
Eger PC.06 ‘1’ yapilirsa, kullanici shift tusuna bastiginda bu parametreyi
veya doniis hizin1 gosterecektir:

€ Basit galisma modunda: Eger P0.03 “1° yapildiginda, referans hizi online
ayarlanabilir ve "ENTER" tusuna basarak parametre P0.02 i¢ine referans frekans
degerini kaydeder.

€ PID galigma modunda: Eger P7.00 ‘0’ yapilirsa ve P7.03 ‘0’ yapilirsa (PG veya
tek faz hiz 6l¢lim girisi), PID referansi (referans hizi) online olarak ayarlanabilir
ve “ENTER” tusuna basarak P7.08 parametresi i¢ine kaydeder.

PC.07 Dogrusal galisma hiz1 (m/s) Ayar araligi: 0,1 [0]
PC.08 Dogrusal referans hizi (m/s, titresimli) | Ayar araligi: 0,1 [0]
0: Goriinmez 1: Goriiniir

Not:

€ Eger PC.07 ‘1’ yapilirsa, izleme modunda hat hizi ekranda gosterilecektir ve
gosterge birimi “m/s” yanip sonecektir. Eger ‘0’ yapilirsa, hat hiz
gosterilmeyecektir.

€ Eger PC.08 ‘1’ yapilirsa, izleme modunda referans hat hizi gosterilecektir ve
gosterge birimi “m/s” yanip sonecektir. Referans hat hizi online olarak

ayarlanamayacaktir.
| PC.09 Cikss giicii (kW) | Ayar arahg: 0,1 [0]
0: Goriinmez 1: Goriiniir

Not:
€ PC.09 ‘I’ yapildiginda, izleme modunda ¢ikis giicii (birimsiz) gosterecektir. ‘0’
yapildiginda gostermeyecektir.

| PC.10 Cikis torku (%) | Ayar araligi: 0,1 [0]
0: Goriinmez 1: GOriintir
Notes:

€ Eger PC.10 ‘1’ yapildiysa, izleme modunda ¢ikis torku “%” birimi ile
gosterecektir. Eger PC.10 ‘0’ yapilirsa, ¢ikis torku gostermeyecektir.
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PC.11 Cikis voltaj1 (V) Ayar araligi: 0,1 [1]
PC.12 Bus voltaji (V) Ayar araligi: 0,1 [0]
0: Gorlinmez 1: Goriintir

Not:

@ Eger PC.11 ‘1’ yapilirsa, izleme modunda ¢ikis voltajini gdsterecektir ve gosterge
birimi “V” yanip sonecektir. Eger ‘0’ yapilirsa, ¢ikis voltaji gosterilmeyecektir.

@ Eger PC.12 ‘1’ yapilirsa, izleme modunda bara voltajim1 gosterecektir ve gosterge
birimi “V” yanip sonecektir. Eger ‘0’ yapilirsa, bara voltaji gdsterilmeyecektir.

[ PC.13 ATl (V) | Ayar araligi: 0,1 [0] |
0: Goriinmez 1: GOriintir
Not:

€@ Eger PC.13 ‘1’ yapilirsa, izleme modunda analog giris voltaji Al1 gosterilecektir
ve gosterge birimi “V” yanip sonecektir. ‘0’ yapilirsa, analog giris voltaji All

gosterilmeyecektir.
PC.16 Analog PID geribeslemesi (%) Ayar araligi: 0,1 [0]
PC.17 Analog PID beslemesi (%, titresimli) Ayar araligi: 0,1 [0]
0: Gorlinmez 1: Goriiniir

Not:

€  Analog PID geribeslemesi/beslemesi “analog degere karsilik gelen fiziksel
degerin ylizdesi” ve “Analog kapali ¢cevrim Sl¢tim aralig1” tirtintidiir.

@ Eger PC.16 ‘1’ yapilirsa, izleme modunda analog PID geribeslemesi
gosterilecektir ve biitlin gosterge birimleri yanip sénecektir. Eger ‘0’ yapilirsa,
analog PID geribeslemesi gosterilmeyecektir.

@ Eger PC.17 ‘1’ yapilirsa, izleme modunda analog PID beslemesi yanip sénecektir
ve biitiin gosterge birimleri yanip sénecek ve titresecektir. Eger P7.00 ‘0’ yapilirsa
ve P7.08 ‘0’ yapilirsa, kullanici shift bastiginda bu nesne veya analog PID
geribeslemesi, analog PID beslemesi online olarak degistirilebilir ve “ENTER”
tusuna basarak deger P7.06 igine kaydedilir.

| PC.18 Harici sayma degeri (Birimsiz) | Ayar araligi: 0,1 [0] |
0: Gorlinmez 1: Gortiniir
Not:

@ Eger PC.18 ‘1’ yapilirsa, izleme modunda harici sayma degeri gosterilecektir ve
biitiin gdsterge birimleri kapanacaktir. Eger ‘0’ yapilirsa, harici sayma degeri

gosterilmeyecektir.
| PC.19 Terminal durumu (birimi) | Ayar arahg: 0,1 [0] |
0: Goriinmez 1: GOriintir

Not:

€ Eger PC.18 ‘1’ yapilirsa, izleme modunda terminal durumu gésterilecektir; eger
PC.18 ‘0’ yapilirsa, terminal durumu gosterilmeyecektir.

€ XI1~X5, DO ve role ¢ikig olan TA terminalleri bilgi durumu igerir. Terminallerin
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X

durumu "on" veya "off" segment ile gosterilir. Terminal gegerliyse segment
acacaktir. Terminal gecersizse segment kapanacaktir. Gézlem kolaylig1 i¢in

genellikle merkezi dort segment vardir. Sekil 5-12-1"e bakiniz:
X2 X3 X4 X5

NN

-— ! ) Genelde aglk
LI g
Do Role
TAITBITC
Sekil 5-12-1 Terminal durumu gosterimi

| PC.21 Enerjilenme sonrasi gosterge se¢imi | Ayar araligi: 1~20 [1] |

Not:

€ PC.2I enerji verildiginde ekranda goriinecek ilk parametreyi ayarlamak igin
kullanilir. 1 den 20’ye kadar ayarlanabilir, ilgili parametreler sirastyla PC.01~PC.20.
ilk ekran parametresinin ekran niteligi ‘0’ ise (PC.21 nin degeri PC. XX=0, XX),
klavye PC.21 (PC. XX) gercek degerlerini arayacaktir. Son deger (PC.20) ve daha
sonra ayar degeri ‘1' oluncaya kadar (PC.01) PC.21 degeri geri gidecektir. Buna
ilaveten, ilk izleme nesnesi olarak bu goriintiilenen nesneyi tutar.

€ Kesinlikle PC.01 ~ PC.120 enerji altinda iken dncelikli bir goriintii segimi vardir ve
sadece Onyiikleme sirasinda etkilidir. Bir hata oldugunda, bir alarm veya bir
haberlesme uyarist CALL gosterir, ilk olarak hata verecek sonra alarm CALL
gosterir. Enerjili iken ekran se¢imi ¢aligmaz.

| PC.22 Hiz gosterge katsayisi | Ayar aralig1: 0.1~999.9% [100.0%] |

Not:

€ PC.22 (Hiz gosterge katsayisi) goriintiilenen doniis hizi onayar1 diizeltmek igin
kullanilir ve gercek hiz iizerinde hicbir etkisi yoktur.

€ Mekanik doniis hizt =Algilanan ger¢ek doniis hizi x PC.22 (PG)

€ Mekanik doniig hiz1 =120 x ¢aligma frekansi / Motor kutup sayis1 x PC.22 (PG
yok)

€ Ayarlanan doniis hiz1=PID referans doniis hiz1 x PC.22 (PG)

€  Ayarlanan doniis hizi1 =120 x ayarlanan frekans / Motor kutup sayis1 x PC.22 (PG
yok)

| PC.23 Dogrusal hiz katsay1st | Ayar araligi: 0.1~999.9% [100.0%] |

Not:

€@ PC.23 dogrusal hiz katsayisi: Bu dogrusal hiz gostergesi hatalari revize etmek igin
kullanilir ve ger¢cek donme hizina etki etmez. Dogrusal hiz = ¢aligma frekansi x
PC.23 (PG yok)

€ Dogrusal hiz = mekanik doniis hiz1 * PC.23 (PG)

€ Ayarlanan dogrusal hiz= ayarlanan frekans * PC.23 (PG yok)

€ Ayarlanan dogrusal hiz= ayarlanan hiz * PC.23 (PG)
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Veriler:

Ekran kapsami:

Dogrusal hiz ve ayari: 0.000~65.53m/s Cikis giicii 0~999.9kW
Cikis torku 0~300.0% Cikis voltaji 0~999.9V
Bus voltaj1 0~1000V All 0.00~10.00V
Harici sayma degeri 0~65530

5.14 Koruma ve Hata Parametreleri (Pd Grubu)

| Pd.00 Motor asir1 yiik koruma modu se¢imi | Ayar araligr: 0~3 [1]
0: Koruma yok
1: Genel motor (diigiik h1iz kompanzasyonu ile)
2: Degisken frekans motor (diisiik hiz kompanzasyonu ile)
3: Sensdr korumasi (esigin lizerinde birkez acil koruma)
Notlar:

€ Koruma yok

‘0’ yapildiginda, inverter asir1 yiikte motoru koruyamaz bu yiizden inverteri
ihtiyatli kullanmak gerekir.

€@ Genel Motor (diisiik hiz kompanzasyonu)

Genel motorun fan1 motorun rotor mili {izerine baglanacak ve doniis hizina gore
fan da sicaklik kontrolii yapacaktir. Motorun asir1 akim koruma esigi degeri
calisma frekansi 30 hz altina diistiigiinde devreye girer.

@ Degisken frekansl motor (diisiik hiz kompanzasyonu)
Ozel degisken frekansli motorlarimn fanlari rotor miline bagl degildir. Bu yiizden
sicaklik kontrolii motor doniisiine goére yapilamaz, diisiik hizda ¢alisma icin etkin
bir koruma degeri ayarlanmalidir.

€ Sensor korumasi (esigin iizerinde bir kez acil koruma)
Motorun harici termik réle koruma fonksiyonu gergeklesir.
Motor 1 ve motor 2 koruma esigi Pd.01 ve Pd.03 ile ayarlanur;
Sensor gegcisi Pd.02 ve Pd.04 ile ayarlanir.

Pd.01 Motor 1 koruma esigi Ayar araligi: 0.0~10.0V [10.0V]
Pd.02 Motor 1 koruma sensor giris kanali Ayar araligi: 0~4[0]

Pd.03 Motor 2 koruma esigi Ayar aralig1:0.0~10.0V [10.0V]
Pd.04 Motor 2 koruma sensor girig kanli Ayar araligi: 0~4[0]

0: Terminal AIl 1/2: Rezerve

3: Pals girisi 4: Haberlesme

| Pd.05 Elektronik termik réle koruma degeri | Ayar araligi : 20~110% [100%] |

Not:
€ Sekil 5-13-1°de gosterildigi gibi farkli tiirde motorlarin agir1 yiik koruma
uygulamalar i¢in inverter max. ¢ikig akimi ayarlanmalidir.
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Sire
'y

Motor asinyik
100% koruma katsayisi

1 min

= C1kis akim

Sekil 5-13-1 Motor asir1 yiik koruma egrisi
Ayarlama degeri asagidaki formiile uygun olarak belirlenir:
Pd.05 = I.zm verllf:n mak.51murr.1 yu_k alfm.n % %100
Inverterin nominal cikis akimi
Burada, “Izin verilen maksimum yiik akimi” genellikle motorun nominal akimidir.

Daha iyi bir 1s1 direncine sahip motor i¢in deger biraz arttirilabilir (%10 gibi); daha
diisiik bir 1s1 direncine sahip motor i¢in deger biraz azaltilabilir.

Tavsiyeler:

Motorun anma akimi inverter ile uyusmuyorsa Pd.05 degeri uygun bir degere
ayarlanarak motorun etkili korunmasi saglanabilir. Koruma iglemi gerc¢eklestiginde
PWM bloke edilecek ve OL1 ariza raporu verecektir.

Pd.06 Asirt yiik alarmi 6ncesi algilama

R Ayar aralig1: 20.0~200.0% [160.0%]
seviyesi

Pd.07 Asir1 yiik alarmi 6ncesi algilama

siiresi Ayar aralig1: 0.0~60.0s [60.0s]

Notlar:

€ Agin yiik alarm 6ncesi algilama seviyesi (Pd.06) da tamimlanan degeri agtiginda
koruma fonksiyonu devreye girer. Asir1 yiik algilama seviyesi, asir1 yliik akimmin
ylizdesel degeridir.

@ Inverterin asir1 akimu, asir1 yiik algilama seviyesinin iizerine ¢iktiginda (Pd.06)
belli bir siireligine Pd.07’de tanimlanan alarm dncesi sinyali OLP2 uyarisi
verecektir.

€ Asm yiik alarmm dncesi durumu etkinlestirmek demek inverterin galigma akimini
asir1 akim algilama seiyesinin iizerine ¢ikmasi ve algilama siiresini agmasi
demektir.
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Cikis akim

Algilama siirepi Siire
1™

Stire
>

Sekil 5-13-2 Asir1 yiik alarm dncesi fonksiyonu

Tavsiyeler:
1. Asirt yiik algilama seviyesini/siiresini ayarlamak icin genellikle alarm dncesi
inverter asir1 yiik koruma eylemini daha erken meydana getirmek gerekir.
2. Asin yiik alarm 6ncesi algilama zamani iginde, ¢alisma akiminin asir1 yiikk
alarm Oncesi algilama seviyesine gore daha az olmas1 durumunda, inverter
icindeki asir1 yiik algilama siiresi sifirlanir.

| Pd.08 Akim genligi limiti | Ayar araligi: 0~3 [1]

1: Hizlanma ve yavaslama sirasinda

gegerli, sabit hizda ¢aligirken gecersiz.

3: Asirt akim sirasinda ¢alisma hizini

azaltir.

| Pd.09 Akim limit genlik seviyesi | Ayar araligi: 30~180% [160%)] |

Notlar:

@ Inverter hizlanma/yavaslama veya sabit hizda ¢alisma esnasinda, akimda bariz bir
artis olabilir. Cilinkii hizlanma zamani ile motor ataleti ve yiik torkunun degisimi
uygun eslesmiyor olabilir. Pd.08 ‘1°, 2’ veya ‘3’ olarak ayarlandiginda cikis
akimin1 kontrol etmek i¢in, inverter ¢ikis frekansi otomatik olarak ayarlanabilir.

€ Hizlanma veya yavaglama iglemlerinde, eger ¢ikis akimi, akim genlik seviyesine
ulasirsa inverter ¢ikis frekansi akim seviyesi normale doniinceye kadar
degismeyecek ve daha sonra hizlanip yavaslayarak devam edecektir. Sonugta
akim, Pd.09’ten daha fazla olmayacaktir.

€ Sabit hiz ¢alisma siirecinde, Pd.08°2” veya ‘3’ ayarli ise, ¢ikig akimi "akim genlik
smirlama seviyesi"ne (Pd.09) ulasti§inda, invertor ¢ikis frekansi azaltacaktir. Ne
zaman akim diiserse, inverter orijinal ¢alisma durumuna geri donecektir. Eger
Pd.20 ‘1’ yapilirsa, ¢ikis frekans1 degismeyecektir.

@ inverter 1 dakikadan fazla siire akim genligi limit seviyesinde kalirsa
“STOP/RESET” tusuna 2 saniyeden fazla basili tutun, inverter serbest durus
moduna gececektir.

0: Gegersiz

2: Her zaman gegerli
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€ Asm akim hizlanmasi, sabit hiz veya azalan frekans siiresince: Bu fonksiyon
gegerliyse, hizlanma ve sabit hiz nedeniyle akim ¢ok yiikselirse inverterin ¢ikis
frekansinda asir1 ylik ve asir1 akim 6nleme seviyesi azalacaktir. Ayrintilar i¢in
Pd.09 bakiniz.
Cikis frekansi (Hz)

akimi (%)

i .
Cikis akimi Stire(s)
(A)
i
Hizlanma Stire(s)
Sekil 5-13-3 Hizlanma
Crkis Hizlanma
frekansi —> Yavaslama 4
(Hz) i :
i
i
g — —>
Cikis i ! Siire (8)
v Liuby ! s
A b
i

B
Siire ()

Sekil 5-13-4 Sabit hizda ¢alisma

| Pd.10 Asirt gerilim durma segimi | Ayar araligi: 0,1 [1]
0: Yasak (frenleme direnci monte edilmesi dnerilir)
1: Izinli

Ayar araligi: 110.0~150.0% bus

Pd.11 Asir1 gerilim durma noktasi voltaji [220V: 120%; 380: 140%]

Notlar:

€ Bara gerilimi yaklagik olarak (giris voltajix1.414) degerine esittir. Giris voltaji
220V oldugu zaman, Pd.11 fabrika degeri %120 olur (373V); Giris voltaji1 380V
oldugu zaman Pd.11 fabrika degeri %140 olur (752V).

€ Dinamik frenleme noktasi bu parametreye bagldir. inverter giris voltaji 380V
oldugu zaman, dinamik frenleme voltaji 52V, asir1 gerilim durma noktasindan
daha diisiiktiir. inverter voltaji 220V oldugu zaman asir1 gerilim noktas1 23V daha
diigiiktiir.
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Yavaglama esnasinda, motorun yavaslama orani yiik ataletinden dolay1
inverterden daha disiik olabilir. O zaman, motor invertere enerji geri beslemesi
yapacaktir bu da siiriiciiniin DC bara gerilim artis1 ile sonuglanir. Hi¢bir 6nlemin
alinmadi@ takdirde, inverter yiiksek voltaj hatas1 verecektir.

Eger Pd.10 ‘1’ yapilirsa ve etkin hale gelirse, yavaslama sirasinda inverter
dogrudan merkezi gerilim tespiti ve asir1 gerilim durma noktasi ile karsilastirma
islemini Pd.07 tarafindan tanimlanmaktadir. Merkezi gerilim agir1 gerilim durak
noktasini asarsa, inverter ¢ikis frekansini azaltarak duracaktir. Merkezi voltaj bu
noktadan daha diisiik oldugunda yavaslama devam edecektir.

Inverter asir1 voltaj durma noktasindayken 1 dakikadan fazla kalirsa veya
“STOP/RESET” tusuna 2 saniyeden fazla basarak inverter serbest durug moduna
alinabilir.

AC ks ferkans: (Hz)

0 i >
Siire (s)

‘Balm voltajn (%)

0 : >

Yavaslama Stire (s)
Sekil 5-13-5 Yavaglama
Pd.12 Girig faz kaybi algilama 6l¢iitii Ayar araligi: 1~100% [100%]
Pd.13 Girig faz kaybi algilama siiresi Ayar araligi: 2~255s [10s]
Not:
@ Giris faz kaybi algilama fonksiyonu inverteri korumak igin girig fazi kaybini veya (g

faz girisinde ciddi bir dengesizlik algilayabilir. Giris faz kaybi algilamasi asiri duyarli
ise uygun sekilde algilama seviyesi ve algilama gecikme siresi arttirilabilir. Aksi
takdirde, algilama seviyesi ve algilama gecikme siresi azaltilmahdir.

Pd.14 Cikis faz kaybi algilama olgiitii o (IO G

(S2RAGB ve S2R75GB) Ayar araligi: 0~100% [1%]

Pd.15 Cikis faz kaybi algilama siiresi .

(S2R4GB ve S2R7SGB) Ayar araligi: 0.0~20.0s [2.0s]

Not:

€ Cikis faz kaybi algilama fonksiyonu cikis faz kaybini veya li¢ faz ¢ikisindaki ciddi bir

dengesizligi algilayabilir. Cikis faz kaybi asiri duyarl algilaniyorsa uygun bir sekilde
algilama seviyesi azaltilabilir ve algilama gecikme siiresi arttirilabilir. Aksi takdirde
algilama seviyesini arttirin ve algilama gecikme siresini azaltin.
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Pd.17 AE1 alarm segimi Ayar aralig1: 0,1 [0]
0: Uyar1 vermez 1: Uyari verir
Not:

€ Fonksiyon analog sinyal anormal oldugunda alarm gosterilip gdsterilmeyecegine
karar vermek i¢in kullanilir. ‘1° yapilirsa, AE1 uyarist gosterir. Eger analog sinyal
anormal ise parametre ‘0’ oldugunda uyar1 verilmeyecek.

Pd.18 Otomatik reset siiresi Ayar aralig1: 0~10 [0]

Pd.19 Siire araligini sifirlama Ayar araligi: 2.0~20.0s [5.0s]
Pd.20 Asir1 akim yavaslamasindan 6nce onay | Ayar arali§i: 0~200ms [50ms]
Notes:

€ Otomatik resetlemede sadece OC, Ou ve GF olarak 3 uyar1 verir.

€ Calisma sirasinda otomatik resetleme siiresince (Pd.18) ve siire araligi kadar
(Pd.19) 3 adet hata sifirlanabilir. Sifirlama aralig1 sirasinda, ¢ikis bloke olur ve
invertor sifir frekans ile ¢alisir. Otomatik sifirlama bittikten sonra inverter
basladig sekilde calisacaktir. Pd.18 ‘0’ yapilirsa, otomatik sifirlama yapmaz ve
derhal koruma yapilmasi gerekmektedir.

Tavsiyeler:

Otomatik sifirlama islevini kullanmada dikkatli olun. Aksi takdirde insan
yaralanmalarina veya maddi zararlara neden olabilir.
SC arizasii manuel resetlemek igin 10 saniye bekleme siiresine ihtiyag vardir.

Pd.21 Enerjilenme sirasinda otomatik

calisma korumast Ayar araligi: 0,1 [0]

0: Koruma yok 1: Koruma var
Pd.22 Kontrol komut anahtarlamasi ile
¢alisma korumasi

Ayar araligi: 0,1 [0]

0: Calismaya devam eder 1: Durur ve tekrar anahtarlama ile
yeniden galigir
Not:
€@ Pd.21 parametresi ‘1” yapilirsa, enerjilenme ile ¢aligma korumasi gegersiz olur.
Yani inverter iizerinde RUN komutu varken yeniden enerjilenme olursa
kendiliginden ¢alismasin diye bu koruma yapilir. Boylece yeniden komut vermek
gerekir.
€ Pd.22 parametresi ‘1’yapilirsa, yeni bir komut alincaya kadar durma haline devam
eder. Yeniden ¢alisma igin yeni bir komutun verilmesi gerekir. Inverter ¢aligmasi
sirasinda komut kanali sinyal alirsa inverteri durdurmak i¢in yavaslayacaktir.
Sonra yeni bir operasyon komutu alir ve bir kez yeniden baslayacaktir.
Pd.33 Yazilim akim limit noktas1 (S2R4GB Ayar aralig1: 100.0%~300.0%
ve S2R75GB) [Modele bagli]
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Pd.34 Donanim akim limit gegerliligi

Ayar araligi: 0,1 [1]

(S2R4GB ve S2R75GB)
0: Yasak 1: Izinli
Not:
€ Yazilim akim limitleme noktasi inverter nominal akiminin %100.0 diir.

*

Donanim akim limit noktasi inverter nominal akiminin %230.0 u ile sabitlenmistir.
Ozel degerler inverterin gii¢ degerlendirmesi ile ilgilidir.

Yazilim akim limit fonksiyonu ile karsilastirma yapmak gerekirse, donanim akim
limitinin tepkisi daha hizlidir. Bu nedenle donanim akim limit fonksiyonunun iptal
edilmesi dnerilmez.

5.15 Calisma Gegmisi Kaydi (PE Grubu)

PE.00 Goriintiilenen hata se¢imi Ayar araligi: 0~30[1]
PE.O1 Hata tipi Ayar araligi: Tablo 5-14-1 [bos]
PE.02 Hatada ¢ikis frekansi Ayar araligi: O~Frekans iist limiti [0.00Hz]
PE.03 Hatada referans frekansi Ayar araligi: O~Frekans iist limiti [0.00Hz]
PE.04 Hatada ¢ikis akimi Ayar araligi: 0~2 kati (anma akimi) [0.0A]
PE.05 Hatada bara voltaji Ayar araligi: 0~1000V [0V]
PE.06 Hatada ¢aligma durumu Ayar araligi: 0~3 [StP]
0: StP Stop (Durur) 1: Acc Accelerate (Hizlanir)
2: dEc  Decelerate (Yavaglar) 3: con Constant (Sabit hiz)
PE.07 Hatada toplam giig siiresi Ayar araligi: 0~65530h [0]
PE.08 Hatada IGBT sicakligi Ayar araligi: 0.0~200.0°C [0.0°C]
Not:
€ Eger inverter ¢alisma sirasinda hata verirse, PWM ¢ikis ariza lambasi titresimli bir

sekilde yanacak ve ariza koruma durumuna girmek i¢in derhal bloke edilecektir.
Ariza meydana geldiginde ¢aligma durumlar ayni anda kaydedilecektir (¢ikis
frekansi, referans frekansi, ¢ikig akimi, bara voltaji, caligma durumlari, hatadan
once anahtarlama hafizasi). Bu sekilde en son 30 grup ariza bilgisini kaydedebilir.
Belirli hata bilgisi grubu goriintiilemek i¢in PE.00 da tanimlanan PE.01-PE.08
fonksiyonlar1 segilebilir. Bu fonksiyon parametrelerinin O veya 1 olarak
ayarlanmasi ariza bilgilerinin goriintiilenmesi ya da goriintiilenmemesi demektir.
Daha biiyiik numaralar ariza bilgilerini daha erken veriyor anlamina gelmektedir
PE.00 en biiyiik degeri kaydedilen ariza bilgisi gruplarini gecemez. Hata tipi
icerikleri i¢in Tablo 5-14-1 bakiniz:
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Tablo 5-14-1 Hata tipleri

Hata Hata
kodu G kodu Agiklama
NULL  |Hata yok Uul Diisiik bara voltaji
Uu2 Kontrol devresi diisiik voltaji Uu3 Sarj devresi hatasi
OCl1 Hizlanma sirasinda asir1 akim OC2 |Yavaslama sirasinda asir1 akim
0C3 Sabit hizda ¢alisma sirasinda asirt Oul lela.nma sirasinda yiiksek
akim voltaj
ow Yava;lama sirasinda yiiksek ou3 S?blt hizda ggllsma sirasinda
voltaj yiiksek voltaj
GF Topraklama hatas1 OH1 |Sogutucu asir1 1s1nmast
OL1 Motor asir1 yiik OL2 |inverter agir1 yiik
SC Yiikte kisa devre EFO Seri haberlesmede harici hata
EF1 Terminalde harici hata SP1 Giris fa:z k? Y b veya
dengesizligi
Kontrol devre hatasi 1: Inverter
NPT ile keypad arasindaki baglanti
SPO Cikis faz kaybi veya dengesizligi |[CCF1 yapildiktan sonra 5 sn.
boyunca iletisim saglanmaz.
Kontrol devre hatas1 2: Enerji
verdikten sonra inverter ve
ccpy  |keypad arasinda birkez CCF3 |EEPROM hatast
haberlesme kurulur ancak daha S
sonra haberlesme hatasi 2
saniyeden fazla devam eder.
CCF4 AD D0oniis hatasi CCF5 |RAM hatasi
CCF6 CPU bozuklugu PCE |Parametre kopyalama hatasi
HE Hall akimi algilama hatasi DE Algilama hatas1
CUE Hata beslemesi kapali
PE.10 Toplam ¢aligma siiresi (h) Ayar aralig1: 0~65530h [0]
PE.11 Toplam enerjilenme siiresi (h) Ayar aralig1: 0~65530h [0]
PE.12 Toplam elektrik tiiketimi (MWh) Ayar araligi: 0~9999MWh [0]
PE.13 Toplam elektrik tiiketimi (KWh) Ayar araligi: 0~999KWh [0]

Not:

€ Toplam calisma siiresi (h): Inverterin ¢alisma durumundaki toplam siiresidir.
@ Toplam enerjilenme siiresi (h): Enerjilenme esnasinda inverterde enerji birikmesi
i¢cin gegen zaman.
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@ Toplam elektrik tiiketimi (MWh): Inverter tarafindan tiiketilen birikmis giicii
yiiksek haneli olarak gdsteren deger.

&  Total electricity consumption (KWh): Inverter tarafindan tiiketilen birikmis giicii
kiiciik haneli olarak gosteren deger.

| PE.14 IGBT sicaklig1 | Ayar araligi: 0.0~200.0°C [0.0C]

Not:

€ Bu parametre IGBT igin gegerli olan mevcut sicakhigi gosterir.

5.16 Parametre Koruma (PF Grubu)

| PF.00 Kullanici sifresi | Ayar araligi: 0~9999 [0] |

Not:

€ Kullanicr sifresi ayarlama: Sifre koruma fonksiyonu gegersizse kullanici sifresinin
ilk degeri ‘0’dir. Bu durumda, kullanici biitiin parametrelere ve PF grubu i¢indeki
parametrelere erisebilir.

€ Kullanicr sifresi agma: Eger kullanici sifresi etkinse, sifre ayarlamak, PF grubuna
erismek i¢in gereklidir. Aksi takdirde PF grubunun hicbir parametresine
ulasilamaz.

€ Kullanicr sifresi degistirme: Eger sifre koruma fonksiyonu etkinse, ilk sifre agmak
icin dogru sifre girilmelidir. A¢tiktan sonra PF.00 parametre degerini yeniden
degistirmek i¢in segilir ve “ENTER” tuguna basarak sifre kaydedilir. Simdi, sifre
degistirme tamamlandu.
Kullanici gifresini degistirmeden 6nce, PF.01 ‘0’ olarak ayarlamay1 unutmayin.
Boylece tiim parametreleri degistirme izni verilir.

Tavsiyeler:

Eger kullanici parolasi ayarladiysaniz, PF grubundan ¢ikmak i¢in "PRG / ESC" tusuna
bastiginizda sifre etkin olacaktir.

Liitfen sifreyi unutmayin aksi halde, PF grubunun higbir parametresine
erisemeyeceksiniz.

Eger kullanici sifresini unutursaniz, iiretici ile irtibata geciniz, drnegin; sifreyi 1234
olarak ayarlayin sonra PF grubundan ¢ikin ve kullanicr sifresi ile kilidi agin. Islemler
icin sekil 5-15-1 ve sekil 5-15-2’ye bakiniz.

Ao T-pE- | TPEO0] [0000 |[To00 1000 | 1200 [[1200 [1230 [1230 ] 1234 |PF.00)

e oG @D - -0 -68 -0 -6 -0-D

Calismasl panii
seviye Mend Kullanict 1 kere Shift 2kere  Shift 3kere  Shift 4kere ENTER

2 ekran seviye 3 sifresi saga imleci  saga imleci sada  imleci safja  bas ve
grubu  ekran ayart cevir, saga  Gevir, saja  gevir saga gevir,  kullanici
pF fonksiyo  igine  1.deger 2.degeri 3.degeri 4.dederi sifresini
nkodu  gidin ik 1'yap 2" yap '3'yap ‘4'yap  kaydet

deger 0

Sekil 5-15-1Kullanicr sifresi ayarlama akis semasi
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LED T w -1. T T T
oo L PE= | 0000 ] [To0o] [1000 ] [1200 ] [1200 ][1230 [ 1230 ]| 1234 |[pr.00)
Tug /" , i~ N g ENTE
- - - ERl- + ' 3/ 93, ENTER
o "@-o-@-o-@-0o-M@
seviye 2 g , i :
F:Ir;:nl Kullarugr  yiksek bit Shift 2 kez Shift 3 kez Shift 4kez ENTER tusu
il ifresi yanip imleci  saga  imleci safja  imleci  saja sifre
dogrulamaya  sGner bir saga gevirin  sada cevirin saga cevirin dogrulamasini
grubu gidin kez safja gf.ﬂ\;mek iGin
cevirin durum
dizenlemesin
e gider

Sekil 5-15-2 Kullanicr sifresi agma akis semasi

| PF. 01 Parametre yazma korumasi | Ayar araligi: 0~2 [0]
0: Biitiin parametrelerin yazilmasina izin verilir.
1: Frekans dijital ayarlama (P0.02) ve bu fonksiyon kodu (PF.01) harig, diger
fonksiyon kodlarinin yazim yasaklanir.
2: Bu fonksiyon kodu (PF.01) hari¢ diger biitiin fonksiyonlar yasaklanir.
Not:
€ PF.0I ‘0’ yapilirsa: Biitiin parametrelerin degisimine izin verilir. Ama sadece
fonksiyon tablosunda "o" isaretli parametreler, inverter calisiyor olsun ya da
olmasin degistirilebilir. Fonksiyon tablosunda “x” isaretli parametreler yalnizca
inverter stop modundayken degistirilebilir. Diger parametreler degistirilemez.
Parametrelerin degistirilebilmesi hakkinda detayl bilgi i¢in boliim 4’e bakiniz.
Buna ilaveten parametreleri klavye ekraninda inceleyebilirsiniz. Parametrenin
herhangi bir rakami yanip soner ise, parametre degistirmek i¢in izin verilir. Eger
yanip sdnmezse parametre degistirilemez.
€ PF.O1 ‘I’ yapilirsa: Frekans dijital ayarlama (P0.02) ve bu fonksiyon kodu (PF.01)
harig, diger fonksiyon kodlarinin yazimi yasaklanir.
€ PF.0I ‘2’ yapilirsa: Bu fonksiyon kodu (PF.01) harig diger biitiin fonksiyonlar
yasaklanir.

Tavsiyeler:

PF.01 ‘0’ yapilirsa (biitiin parametreler degistirilebilir), referans frekansi, hiz PID
girisi ve analog PID dijital girisi degistirilebilir ve izleme modundayken online
olarak kaydedilir.

Eger PF.01 ‘1’ yapilirsa, sadece referans frekansi online olarak degistirilebilir.
Eger PF.01 2’ yapilirsa, biitiin online degistirmeler gecersiz olur.

| PF.02 Parametre yiikleme | Ayar araligi: 0~3 [0]
0: Islem yapmaz 1: Hata kayitlarin siler
2: Fabrika ayarlarina geri yiikler
(kayitlar/sifre/motor parametreleri
harig)

3: Fabrika ayarlarina geri yiikler (kayitlar
ve sifre harig)
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Notes:

€ PF.02 ‘0’ yapildig1 zaman islem yapmaz.

€ PF.02 ‘1’ yapildigi zaman PE.00~PE.08 deki biitiin hata kodlar silinir, PE grubu
parametrelerini silerek hata ayiklamayi kolaylagtirir ve ariza analizine imkan tanir.

€ PF.02 2’ yapildig1 zaman ¢aligma ge¢misi kaydi, kullanici gifresi ayarlari ve
motor parametreleri hari¢ diger biitiin parametreleri fabrika ayarlarina geri yiikler.

€ PF.02 ‘3’ yapildig1 zaman, ¢alisma gegmisi kaydi ve kullanici gifresi harig¢ diger
tiim parametreleri fabrika ayarlarina geri yiikler.

Tavsiyeler:

Kullanici parametrelerin ayarlanan degerlerini unutursa ve onlari birkez daha
ayarlamak istemezse PF.02 ‘2’ yapilarak hizlica parametreler sifirlanarak fabrika
degerlerine doner.

PF.02 otomatik olarak ‘0’ donecek ve hata kayitlar silinerek fabrika ayarlarina
doniilecektir. Bu operasyonun bittigi anlamina gelmektedir.

| PF.03 Parametre kopyalama | Ayar aralig1: 0~3[0] |
0: Islem yapmaz 1: Parametre indirme
2: Parametre yiikleme 3: Motor haricindeki parametreleri indirme
Notes:

Parameters copy function is only available by using the optional keypad.

€ |-Parametre indirme: biitiin kullanici parametreleri keypad tizerinden invertere
indirilir.

€ 2-Parametre yiikleme: biitiin kullanic1 parametreleri inverterden keypad tizerine
alinr.

€  3-Motor haricindeki parametreler yiiklenir: motor parametreleri harig diger tim
parametreler keypad tizerinden invertere indirilir.

€ Parametre kopyalama sadece opsiyonel tug takimi ile idam yapilabilir. Parametre
kopyalama islemi PF.03. PF.03 de ayarlanan degerlere baslatilir ve sonra bu
parametre ‘0’ olarak fabrika degelerine geri doner. Kullanict STOP tusuna
bastiktan sonra tus takimini ¢calistirabilir. Eger kontrol kart1 iizerinde iireticiden
kaynaklanan bir sekilde EEPROM hatas1 varsa CCF3 uyarisi verecektir.

Keypad iizerinde asagidaki yazilar gosterilecektir.

Kod | Yorumlama Kod Yorumlama

dn0 Parametreler indiriliyor dnl Mo.t qr'harlcmdekl parametreler
indiriliyor

uP Parametreler yiikleniyor SUCC |Kopyalama basaril

StP Kullanici STOP tusuna bast1 rEt 3 seferden fazla deneyin

EFLF Model ve seri numarasi bdAF Keypad iizerindeki veriler

uyusmuyor anormal

rEF Indirme sirasinda hata olustu UrtO i?;;[lml kartt iletisiminde zaman

brtO | Keypad iletisiminde siire agim1 | LdtO Parametre kopyalama sirasinda
zaman agimi
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L Tavsiyeler:

Kullanicinin istegine bagli olarak opsiyonel keypad ile bagka birimlere bagli olan
inverterlere parametre kopyalama yapilabilir.

Bu fonksiyon sadece ayn1 modellerde kullanilabiir.

Bu fonksiyon 6000M-S2R4GB, S2R75GB modellerinde V110 ve iizeri
versiyonlarda gegerlidir.

Bu fonksiyon 6000M-S21R5GB, S22R2GB, 6000E modellerinde V140 ve tizeri
versiyonlarda gegerlidir.

| PF.05 Uygulama segimi | Ayar araligi: 0, 1[0]
0: Genel inverter 1: Déner kesim makineleri
PF.09 Uretim seri numarasi Ayar araligi: 0~9999 [modele bagli]
PF.10 Yazilim versiyon numarasi Ayar araligi: 0.00~99.99 [modele bagli]

PF.11 Standart olmayan versiyon ve

seri numaras Ayar araligi: 0.000~9.999 [modele bagli]

PF.12 Yazilim kimlik numarasi Ayar araligi: 0~9999 [modele bagli]
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Boliim 6 Sorun Giderme

6.1 Sorun Giderme

Inverter bir hata algiladiginda klavye hata kodunu gésterecektir, inverterin PWM cikist
duracaktir ve hata durumuna gegecektir. Hata gostergesi TRIP titresecektir, ariza rolesi
programlanan fonksiyon ile ¢ikis verecek ve motor serbest durus ile duracaktir. O
zaman, ariza nedeni bulmali ve diizeltici eylemler uygulamalisiniz. Eger listelenen
sorun giderme Onerileri problemi ¢dzemezse firmamiz ile irtibata geginiz. Hata

STOP
ayiklama sonrasinda @& tusuna basabilirsiniz veya harici terminalleri degistirip
inverteri yeniden baslatabilirsiniz.

Dikkat: inverterin hata ayiklamasi baslayamadiysa c¢alisma sinyali kaldirilamiyordur,
ilk olarak ¢aligsma sinyalini kaldirmaniz gerekmektedir sonra tekrar kapatin ve ana
devre gii¢c kaynagini kapatip agarak hata resetlemesi yapin. SC arizasi ¢ikt1 ise
yedegiyle degistirmek i¢in 10 saniye izin verilir. Eger ¢aligma kosulunu gérmek veya
son {i¢ hatanin igerigini 6grenmek istiyorsaniz (¢ikis frekansi, referans frekansi, ¢ikis

akimi, bara voltaji vb.) liitfen program durumuna girmek icin @S® tusuna basin ve
_’/\+
sonra dial’i ‘ PE.00~PE.O8 fonksiyon kodu parametrelerini gérmek icin ¢evirin.

Tablo 6-1 Sorun Giderme

LiEL] Koruma adi Olast ariza nedenleri Onlemler
ekrant
oGiic kaynagi voltajini
Uul Bara diisiik voltaji € Giris voltaji kontrol edin. o
anormal e Algilama seviyesi
ayarini kontrol edin.
Sarj devresinde €  Sarj yiiklenmesi ®  Sarj devresini
Uu3 . . .
anormallik engeli kontrol edin.
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Hata Koruma adi Olasi ariza nedenleri Onlemler
ekrani
eHizlanma siiresini
o Cok kisa hizlanma arttirin.
stiresi o V/F egrisini manuel
eUygun olmayan V/F tork modunda uygun
egrisi bir degerle ayarlayin.
Hizlanma sirasinda | eGiig kaynagi voltaj oGiris gili¢ kaynagini
OCl1 o e e .
asir1 akim disukligi kontrol edin.
e inverter kapasitesinin e inverteri daha biiyiik
¢ok kiiciik olmasi kapasiteli secin.
o Cikis yiikiiniin kisa e Motorun bobin
devre olmasi direncini ve motor
yalittimin1 kontrol edin.
e Yavaslama siiresini
ook kisa yavaglama arttirin.
siiresi eUygun frenleme
e Yiikiin atalet torku komponenti ekleyin.
Yavaglama sirasinda . .. o gy
ocC2 asir1 akim biyik e Yiiksek giiclii bir
elnverter giicii cok diisiikk | inverter segin.
einverterin cikis yiikii e Motorun bobin
kisa devre direncini ve motor
yalittmini kontrol edin.
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?kit;m Koruma adi Olas1 ariza nedenleri Onlemler
e Yiki kontrol edin.
e Anormal yiik *Uysun
eCok kisa h.1.zlar.1ma/ ya.va§lama
. hizlanma/yavasla siiresi surest e-l.deym. -
Sabit hiz oGiic kavnas: diisiik oGiris gili¢ kaynagini
0C3 calismasinda asir1 ¢ xaynagl dus kontrol edin.
voltaj . -
akim . - - eDaha yiiksek giiclii
elnverter giici ¢ok diisiik inverter secin
Sszvggtfrrén gikas yiki e Motorun bobin
direncini ve motor
yalittimin1 kontrol edin.
e Anormal giris voltaji *Giris giig ka}’“"‘gl
eCok kisa hizlanma algilama seviyesi
o ayarim kontrol edin.
Hizlanma sirasinda suresi ..
Oul . . e Hizlanma siiresini
yiiksek voltaj arttrm
OYili(ksek V(;{ltgj__m,_ iurma e Yiiksek voltaj durma
noktast ¢ok dusu noktasini arttirin.
oGiris gli¢ kaynagi
e Anormal giris voltaji algilama seviyesini
ook kisa yavaglama kontrol edin.
Yavaglama siiresi e Yavaslama siiresini
Ou2 sirasinda yiiksek oYiik atalet torkunun arttirin.
voltaj biiyiik olmasi eUgun frenleme
eYiiksek voltaj durma komponenti ekleyin.
noktasi ¢ok diisiik e Yiiksek voltaj durma

noktasini arttirin.
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Hata Koruma adi Olasi ariza nedenleri Onlemler
ekrani
oGiris gii¢ kaynagi
e Anormal giris voltaji algilama seviyesini
® Cok kisa yavaslama kontrol edin.
Sabit hiz siiresi e Yavaslama siiresini
Ou3 calismasinda e Yiik atalet torkunun arttirin.
yiiksek voltaj biiyiik olmasi eUgun frenleme
e Yiiksek voltaj durma komponenti ekleyin.
noktasi ¢ok diisiik e Yiiksek voltaj durma
noktasint arttirin.
eMotor izolasyonunun
kot olup olmadigim
e Cikis tarafinda kontrol edin.
GF Topraklama hatasi topraklama akimi e inverter ve motor
belirtilen degeri agsmistir | baglant1 kablosunun
hasarli olup olmadigini
kontrol edin.
oOrtam sicaklig1 ¢ok e Ortam sicakliginm
yiiksek distiriin.
OHI Sogutucu asir1 eHavalandirma kanali e Havalandirma kanali
1sinmast tikali temizleme.
eSogutucu fan e Sogutma fanim
¢alismiyor degistirin.
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Hata Koruma adi Olasi ariza nedenleri Onlemler
ekrani
einverter ¢ikisinin motor
asir1 yiik degerini e Yiikii azaltin.
agmast o V/F egrisi ve manuel
eUygun olmayan V/F torku ayarlay.
egrisi o AC gii¢c kaynagim
OL1 Motor asir1 yiikte ODﬁ§ﬁk AC gii¢ kaynag1 kontrol .edi-l:l.
voltajt eUzun bir siire
eGenel motor calismast i¢in
¢alismasinda kisa bir gerekirse dzel bir
stire agir yiikte diisiik motor kullanin.
hizla ¢alismasi e Yiikii kontrol edin.
oHizl1 yiik degisimi
e Yiikii azaltin,
e inverter ¢ikisimin motor | hizlanma siiresini
asir1 yiik degerini arttirm
agmasi e DC enjeksiyon
eDC enjeksiyon frenleme akimini
frenleme akimi ¢ok azaltin, frenleme
biiyiik siiresini arttirin
OL2 Inverter asir1 yiikte | eUygun olmayan V/F e V/F egrisi ve manuel
egrisi tork ayar1 yapin
e Diisiik AC gii¢ kaynag1 | e AC gii¢ kaynagin
voltajt kontrol edin
ook agir yiikk e Daha biiyiik kapasiteli

ook kisa hizlanma
stiresi

inverter se¢in
eHizlanma siiresini
arttirn
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Hata Koruma adi Olas1 ar1za nedenleri Onlemler
ekrani
einverterin ¢ikis yiikii eMotor sargi
kisa devre direnglerini kontrol
SC Yiik kisa devresi edin.
oCikis tarafinda e Motor izolasyonunu
topraklama kisa devresi | kontrol edin.
RS485 seri
EFO haberlesmesindep . e Algilama zaman agimi
kaynaklanan harici siiresini dogru
hata ayarlayin Pb.03 ‘0.0s’
eMODBUS seri eHarici kontrol
haberlesme hatast devresini kontrol edin.
eHarici kontrol o Giris terminallerini
devresinden gelen kontrol edin, eger
hatalar terminaller
X1-X kullanilmadig1 halde
~X5 1 ariza veriyorsa teknik
EF1 Ter.rn.ma erde destek isteyiniz.
harici hata
o Giris voltajini kontrol
.. .. edin.
sri |Gl SO A | LG
y & & Y & £ baglantisini kontrol
edin.
o Cikis kablo
SPO Cikis faz hatasi oCikis U, V, W faz kaybi lggigéannsml kontrol
veya dengesizligi veya dengesizligi eMotor ve kablolarin
yaliimin1 kontrol edin.
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Hata Koruma adi Olasi ariza nedenleri Onlemler
ekrani
eBirkez elektriklenme
sonrasinda invertere
CCF1 Kontrol devresi keypad baglamak, daha
hatas1 0 sonraki hata iletimi 2 ]
sn. ve iizeri igin devam | ®Keypadi tekrar
eder(caligma sirasinda). | Paglaym.
eKeypad kablo
baglantisini kontrol
edin.
e inverter ve keypad eKeypadi degistirin.
arasindaki iletigim OK(.)nt.r(')l kartim
Kontrol devresi saglandiktan sonra bir degistirin.
CCF2 kez kurulur, ancak daha
hatasi 1 o
sonra iletim hatasi 2
saniyeden fazlasi1 i¢in
devam eder.

CCF3 EEPROM hatas: e Kontrol kartit EEPROM | e Iv(.on.tr.ol kartini
hatasi degistirin.

AD doniistiirme e AD Kontrol kartinin e Kontrol kartini

CCF4 e o e

hatasi doniistiirme hatasi degistirin.
CCF5 RAM hatast eKontrol kartinin RAM ° Iv(.on.tr.ol kartini
hatasi degistirin.
oCiddi parazitlenme
eMCU kontrol karti o WEED tysuna basarak
okuma-yazma hatasi resetleyin.

CCF6 CPU arizasi e iletisim kablosu ters o Gii¢ kaynagindan
baglanmis veya veri sonra filtre baglaymiz.
secim anahtar1 yanlis eTeknik destek
ayarlanmistir isteyiniz.
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?kit;m Koruma adi Olas1 ar1za nedenleri Onlemler
eKontrol kartinin .
EEPROMu ve Klavye eParametreleri tekrar
kopyalaym.
Parametre arasinda yanlis ..
PCE eKontrol devresini
kopyalama hatasi parametre kopyalamasi deistirin
eKontrol kartinin gistrin. L
EEPROM"u bozulmus e Teknik destek isteyin.
Hall akimi algilama oInvertc?r akim algilama einverteri degistirin.
HE devresi arizal
hatas1 o Akim sensérii arizall e Teknik destek isteyin.

6.2 Uyar1 Ekran1 ve A¢iklamasi

Uyar1 fonksiyonu eyleminden sonra, uyari kodu ekranda yanip sonecektir, ancak
inverter ariza koruma durumda degilse: PWM cikisi kesilecektir, hata rélesi aktif
olmayacaktir. Buna ilaveten, uyari sinyali kaybolduktan sonra inverter otomatik olarak
ongoriilen caligma durumuna donecektir. Asagidaki tabloda, farkl: tiirde uyarilar

listelenmistir.

Asagidaki tabloda farkli uyar cesitleri gdsterilmistir.

Tablo 6-2 Uyari ekrani ve agiklamasi

Alarm .
ckrant Ekran icerigi Aciklama
Diisiik voltaj Diisiik voltaj algilamasi, inverter algilama
Uu algilama sonrasinda ¢alismasina devam edecektir.
_ Inverter ¢aligma akim asir1 yiik algilama
Inverter asir1 yiikk seviyesini ast1 ve asir1 yiik algilama zaman
OLP2 uyar1 oncesi ayarindan daha uzun siirdii. Inverter algilama
sonrasinda ¢alismaya devam edecektir.
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Radyator sicakligi OH2 algilama kriterinden fazla,

Radyator sicaklign | .
OH2 inverter algilama sonrasinda ¢aligmaya devam
¢ok fazla .
edecektir.
AE1 Analog sinyal 1 Analog giris All terminaline gelen analog sinyal
anormal maksimum aralig1 -0.2~+10.2V.
Mant1.k dist Ornek olarak I/O terminalinde, SS0-2 ve TT0-1
SF1 fonksiyon kodu ayarlar1 eksik olma durumu.
uyarisi
Segilen c;ah.$ma Caligma modu ile X1~X5 terminallerinin modu
SF2 modu terminal .
birbiriyle tutarsiz.
ayarlarindan farkli
Parametre Parametreler otomatik tanimlama anormal sonug.
AtE otomatik Inverter parametre tanimlamadan otomatik olarak

tanimlama anormal

¢ikar.

6.3 Motor Hatalar1 ve Diizeltici Onlemler
Eger motorda asagidaki hatalardan biri varsa, litfen nedenini bulun ve bu diizeltici
onlemi alin. Onlemler ise yaramaz ise teknik destek i¢in firmamizi arayn.

Tablo 6-3 Motor Hatalar1 ve Diizeltici Onlemler

Hata Kontrol A¢iklamasi Diizeltici Onlemler
Gii¢ kaynagi terminallerinin R, OEnerJ}y! agtlglnlzdan emin Qlun.
~ g eEnerjiyi kesin ve sonra yeniden
Motor S, T bagh olup olmadigini acmn
galisma kontrol edin. o(gﬁ 'ka ag1 voltajini kontrol edin
hatas1 Sarj ledi yanip yanmadigini ¢ kaynag ! )

kontrol edin

oTerminal vidalarinin sikica
tuttugundan emin olun.
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Hata Kontrol A¢iklamasi Diizeltici Onlemler
Terminal gerilimlerinin U, V, W
(eitorrglglll( ?;‘11111) (c)il(?gligll tgul 2111 tl;srt eEnerjiyi kesin ve sonra tekrar acin.
voltmetre kullanin
l:(li(i);or agin yiik kilidini kontrol e Yiikiinii azaltin ve kilidi kaldirin.
Klavyede goriintiilenen
S o
}g;;e:rlg;(?elr;lg;l;(;i?p\]:é;g;or e Tablo 6-1 ile ilgili ariza kodu
mu?
o Jsletim terminali baglantisi, 24V
Motor Herhangi bir ¢alisma komutu ve PLC arasindaki baglantinin
caligma | var m1? saglam olup olmadigini kontrol
hatasi edin.
Ters ¢aligma ayarinin ¢alisma e Ters calisma etkinlestirmeyi
yoniine uygunlugunu kontrol ayarlayin veya motorun yon
ediniz. sirasini degistirin.
Hata sonrasinda 6nce terminal eTerminal ¢aligma sinyalini kesip
caligsma sinyalini kesin ve sonra sonra baglayin.
tekrar kapatin.
zrrlzll((?gfgirreifse:::;f:r]sil;ij I\I/:Filip eFrekans referans voltajini kontrol
verilmedigini kontrol edin. edin.
Calisma komut modu se¢iminin . .
dogrulunu kontrol edin. eDogru modu segin.
Motorun e U, V, W terminalleri motor
d6ni U, V, W terminallerinin baglantisi anahtari
yéniis baglantilarint kontrol edin. ® P2 .25 parametre degerini
ferstir ayarlayin.
Motoru Frekans devre baglantisinin
dondiire | dogru olup olmadigimi kontrol eBaglantiy1 dogrulayin.
bilirsiniz | edin.
Zrenf; tire Yiikiin agir olup olmadigin e Yiikii azaltin veya kalkig/durus
m egz :iniz kontrol edin. zamanint arttirn.
Motorun | Maksimum ¢ikis frekans
doniis ayarinin dogru olup olmadigin .i\gii(' ¢ikis frekans ayarini kontrol
hiz1 ya kontrol edin. )
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Hata Kontrol A¢iklamasi Diizeltici Onlemler
¢ok hizl1 | Motorun uglar1 arasindaki
yada gerilim diistimiiniin fazla olup ® o V/F karakteristigini kontrol
¢ok olmadigini test etmek icin bir edin.
yavastir | dogrultucu voltmetre kullanin.
Yiikiin agir olup olmadigini eViikii azaltin.
kontrol edin.
Yiikiin dalgah olup olmadigin: eYiikiin dalgalanmasini azaltin.
Motorun | kontrol edin.
déniis oGii¢ kaynaginda faz kayb1 olup
hizi sabit | Gl¢ kaynaginda herhangi bir faz | olmadigini kontrol edin.
degildir kayb1 var m1? e Tek fazl giic kaynagi igin, giig
kaynagina AC reaktor baglayin.
Frekans vericinin sabit olup L .
olmadigint kontrol edin. eFrekans vericiyi kontrol edin.
l\/.I.o_t.orn Rulmanlarin asinma, yaglama, eMotoru onarin.
guriiltiis | rotor egzantrikligi
il gok Tasima frekansinin diigiik olup
yitksek olmadigint kontrol edin. eTasiyici dalga frekansini arttirin.
Herhangi bir mekaniksel e Atlama frekansini ayarlayin.
Motor rezonans var mi?
vibrasyo Moton;n alt seviyesinde tagtyici eMotorun altindaki saseyi ayarlayimn.
nu ¢ok var mi?
fazla Ug faz ¢ikisinin dengeli olup

olmadigini kontrol edin.

einverter ¢ikisini kontrol edin.
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Boliim 7 Cevresel Ekipmanlar

7.1 Cevresel Ekipmanlarin Baglant1 Diyagrami

R - T
5o —
I . &
el el Izolatdr Anahian
ey Devre kesici veya sigorta
d 4 .4 I
ol Kontakior
| ,',a § 3 AC qirs reakidn
[ - -
| S (e ERAlF .
| Czinig EMI filtres
il .
——
B 5 I
Pz DT reaktor
{(+r—
) \L‘= Frenlems birimi
1 b L '.'P' . =
FEV ¥ ¥ —x Frenlame direnc
=
- | s ——
|

Cikig EMI filresi

[ 1 . 5
|I§ 3 g AC cikis reaktinli

(Sekil 7-1) S2R4GB~3015GB Modellerinde Cevresel Ekipmanlarin Baglanti Diyagrami
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|zolatér Anahian

A
"'-I

Devre kasici veya sigorla

Kontakior

e
B o)
p

A,
s

AC qgins reakid

|||—|

Gzirig EMI filtres

|||—|

DC reaktor

Frenlerme birimi

Frenlame direnc

Cikis EMI filtresi

AC cikis reaktasl

(Sekil 7-2) 3018G~3030G Modellerinde Cevresel Ekipmanlarin Baglant1 Diyagramu
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7.2 Cevresel Ekipmanlarin Fonksiyonlari

Tablo 7-1 Cevresel Ekipmanlarin Fonksiyonlari

Cevresel
Ekl[?manlar & AT
Opsiyonel
Parcalar
. Inverter ve onun devrelerinden kaynaklanan giig hatas ile hizla
Frenleyici . - -
inverter ariza akimini kesmek ve onlemek icin kullanilir.
Bu invertor arizasi sirasinda ana giic kaynagini kesmek ve ariza
Kontaktor sonrasi elektrik kesintisi ve tekrar hareketini 6nlemek i¢in

kullanilir.

* AC reaktor

Girig gili¢ faktoriini arttirmak, yiiksek harmonikleri azaltmak ve
enerji dalgalanmasini1 6nlemek i¢in kullanilir.

Inverterden kaynaklanan radyo frekans dalgalanmalarini
onlemek i¢in kullanilir. Motor ve inverter arasindaki kablo

*EMI filtresi mesafesi 20m daha az oldugunda, gii¢ kaynagi tarafina bagl
olmasi dnerilmektedir; mesafe 20m {izerinde oldugunda, ¢ikis
tarafinda bagli olmasi onerilmektedir.

* Frenleme Fren torku gereksinimlerini karsilamak sik ve hizli durdurmak

iinitesi ve icin kullanilir. Yiiksek ataletli yiiklerin stabil duruslari i¢in

direnci kullanilir.

Agiklamalar: *-igaretli parcalar opsiyoneldir.

7.2.1 AC Girig Reaktorii

AC reaktori kullanilarak yiiksek harmonik dalgay: dizginleyebilir ve dolayisiyla gii¢
faktoriinii artirabilirsiniz. Asagidaki durumda, kullanicilarin AC reaktdrii kullanmalari

tavsiye edilir.

®  Kapasite orani; Giig kaynag:: Inverter>10:1 ise
®  Silikon kontrollii yiik ve anahtarlama kontrollii gli¢ faktdr dengeleyicisi ayni

yerde ise

® g fazli voltaj dengesizligi derecesi % 3 veya daha fazla ise
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7.2.2 Fren Unitesi ve Frenleme Direnci

15 kw ve alt1 modellerde dahili fren fonksiyonu vardir. Kullanicilar kendi fren
torkunu artirmak istediginde yapilacak tek sey harici fren direnci monte etmektir. Dahili
fren fonksiyonu 18 kw ve iizeri modeller i¢in gegerli degildir. Kullanicilar sistemin fren
torkunu artirmak istediginde, harici fren iinitesi monte etmelidir. Fren tinitesi; fren
kontrolii, siiriicii ve direng desarj kismin1 kapsamaktadir. Fren kontrol birimi asir1 voltaj
korumasi ayarma gore ayarlanmalidir. Asir1 sicaklik korumasi ile desarj direnci tavsiye
edilirse kontrol kontagi ana kontrol devresine bagli olmalidir. Genel fren direng
ozellikleri i¢in asagidaki tabloya bakin.

Tablo 7-2 Motor giigleri ve fren direng se¢imi

Voltaj g[i?ctgr Rezistans }é?izciiitans Voltaj 1(\}/[1';);? Rezistans lé?izciiitans
V) (kW) Degeri (Q) (kW) V) (kW) Degeri (Q2) (kW)

04  [100 0.1 55 |75 0.8
Tek faz [0.75 100 0.1 7.5 75 0.8
220V 15 [100 0.1 11 50 1

22 |70 0.15 Ug faz |15 40 1.5

0.75 [150 0.25 380V 1185 |30 4
Ug faz |15 150 0.25 22 30 4
380V o 100 0.4 30 |20 6

4 75 0.8

Frenleme aninda, motorun rejenere enerjisi neredeyse fren direnci tizerinde
tilketilmektedir. Frenleme giicli asagidaki formiilde belirtildigi gibi hesaplanmaktadir.
Ux U/R=Pb

Bu formiilde, R frenleme direncinin degerini, U sistemin stabil frenleme voltajini (bu
deger farkli sistemlere gore degisir; 380VAC sistem i¢in, genellikle 700 V alinir) ve Pb
frenleme giiciinii temsil eder. Teorik olarak frenleme giicii ile frenleme direncinin giicii
aynidir fakat genellikle %70 i kullanilir. Fren direnci igin gerekli giic asagidaki formiile
gore hesaplanabilir:

0.7x Pr=Pb x D

Bu formiilde, Pr frenleme direcinin giicii ve D frenleme frekansi (tiim ¢alisma
siirecinde rejenerasyon siireci orani) asagidaki tabloda oldugu gibi se¢ilir.
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Tablo 7-3 Frenleme frekansinin referansi

Uil Elevator S? rma ve Santrifiij K..Op..ma Ceel
amaclt ¢cozme yiikii uygulama
Frenleme 20%~30% | 20~30% | 50%~60% | 5% 10%
frekansi

7.2.4 Kagak Akim Koruma
7.2.5 Kondansator Kutusu

Kondansator kutusu 6zellikle siirekli gorev gerektiren durumlarda uygulanir (20ms’den
fazla). Gergek yiiki, enerji kesildikten hemen sonra gereken stirekli gorev siiresini
belirterek firmamizdan siparis edebilirsiniz, siparis ettikten sonra firmamiz {iriinii
hazirlayacaktir.

Uygun olmayan kapasiteler bazi parametreleri olumsuz etkileyerek kararsiz bir
calismaya neden olabilir. Bu yiizden teknik uzmana danigsmadan kapasitorleri
degistirmeyin.
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Tehlike

1. Inverter terminallerinde yiiksek gerilim var. Asla onlara dokunmayin aksi halde
elektrik carpmasina neden olur.

2. Inverteri agmadan énce tiim koruyucu kapaklari takin. Kapagi cikartirken,
inverter glic kaynagini kapattiginizdan emin olun.

3. Bakim ve kontrol yapmadan &nce ana devre gii¢ kaynagini kapatin ve sarj
LED’inin kapandigindan emin olun.

4. Bakim, kontrol ve par¢a degistirmek i¢in sadece yetkili kisilere izin verilmistir.
Aksi halde elektrik carpma riski vardir.

Dikkat

1. CMOS ICs keypad PCB karti, kontrol PCB kart1 ve siiriicii kart1 igin
gorevlendirilmistir.
CMOS &gesine dokunmayiniz.

2. Inverter devresine gii¢ uygulanacagi zaman kablo baglantismni kesin.

3. Calisma esnasinda sinyalleri kontrol etmeyin, aksi halde ekipman zarar
gorecektir.

8.1 Muayene ve Bakim

Inverter mikroelektronik teknolojisi ile gii¢ elektronigi teknolojisini birlestiren tipik bir
iiriiniidiir. Bu nedenle, endiistriyel ekipman ve mikroelektronik ekipmanlar ile ¢ifte
ozellik gosterir. Sicaklik gibi ¢cevresel etkenlerden etkilenir. Nem, is ve eskime faktorii
dahili bilesenler inverter hatalarina neden olur. Uzun siire giivenli ¢aligmasi i¢in,
giinlitk muayene ve diizenli bakim gereklidir (en az 3 ya da 6 ay araliklarla).

8.1.1 Gunliik Bakim

Inverter ¢alismadan 6nce asagidaki uyarilar kontrol edin:
Motorda anormal giiriiltii ya da vibrasyon olup olmadigini
Motor veya inverterde anormal 1sinmanin olup olmadigini
Ortam sicakliginin ¢ok fazla olup olmadigim

Yiik akiminin normal olup olmadigini

Sogutucu fanin normal calisip ¢calismadigin

Fren direnci topraklamasinin iyi yalitilip yalitilmadigini
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Giinliik bakim ve muayene agiklamalari i¢in Tablo 8-1 bakiniz.

Tablo 8-1 Giinliik bakim ve muayene agiklamalari

Bakim Bakim v
No. Béliimii S Muayene 6gesi Standarta ulasma
LED Ekran Calisma modu
1 Ekran .
monitorler normal/anormal tarafindan onaylanir
2 S.ogu tucu Fan Dbniis esnekligi/ Anormal olmamasi
sistem Anormal ses
3 Ana bolim Kasa ici Ismma, anormal Anormal olmamasi
ses veya koku
Kullanilan Sicaklik, nem, .
4 cevre Ortam toz,tehlikeli gaz Ek 2 ile uyumlu olmasi
. Giris/cikis Giris/¢ikis Voltaji .
> Voltaj terminali Normal/anormal Ek 2 ile uyumlu olmas:
6 Yik Motor Is1nmg, anormal Anormal olmamasi
ses, vibrasyon

8.1.2 Diizenli Bakim

Diizenli bakim ncesi gii¢ kaynagi kesilmelidir. Monitdr ekrani kapandiktan ve sarj

LEDi sondiikten 5-10 dakika sonra bakima baslayabilirsiniz. Giris giicii kesilse dahi
kondansatorler i¢inde biriken elektrik akiminin bosalmasi biraz zaman alacaktir. Bu
yiizden elektrik ¢arpma riski vardir.

Diizenli bakim ag¢iklamalar1 ve dikkat edilecek hususlar tablosu 8-2 bakiniz.
Tablo: 8-2 Diizenli bakim agiklamalari ve dikkat edilecek hususlar

Muayene 6gesi Muayene ac¢iklamasi Onlem
Ana devre
terminallerinin . .y
vidalar1 ve Vldalarl{l gevsekligi Vidalar1 tornavida ile iyice sikin.
ve sikiligi
kontrol devre
terminalleri
2 .
Is1 radyatorii Tozlu olup olmamasi l‘i 6kg/c1? "h.a va tem1zleme
ompresoril ile temizleyin.
PCB (bask1 4~6kg/cm” hava temizleme
Tozlu olup olmamasi g L
devre) kompresorii ile temizleyin.
anormal ses veya
titresim olup
Sogutucu fan olmar.ne.ls1, toz veya Sogutma famm Qeglst.lrm, toz ve
kat1 cisimlerin yabanci cisimleri temizleyin.
birikmis olup
olmamasi
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. . 4~6kg/cm” hava temizleme
Gii¢ devresi Tozlu olup olmamasi K Sril il L
ompresoril ile temizleyin.
Renk degisimi,
kendine 6zgii
kokusu, kabarciklar, | Elektrolitik kapasitorii degistirin.
s1v1 sizmasi olup
olmamast
Topraklama
Frenleme direnci | izolasyonunun iyi
olup olmamasi

Elektrolitik
kapasitor

Fren direncinin kuru ve izolasyonlu
olmasini saglayiniz.

Inverterin herhangi bir béliimiinii sallamayin veya kesmeyin ve bakim sirasinda
eklenen komponentleri ¢ikarin aksi takdirde inverter hata durumunda ¢aligacak ve
display iizerinde hata kodu gosterecektir. Daha da kotiisii, ana parcalar veya IGBT
komponenti hasarina neden olabilir.

Farkli 6l¢timler kullanarak farkli sonug alabilirsiniz. Liitfen haraketli bobin kullanin.
Cikis voltajint 6lgmek igin girig gerilim ve koprii gerilimini 6lgmek i¢in voltmetre
kullanin. Pensampermetre giris-¢ikis akimini ve elektro dinamik giicii 6l¢mek i¢in
tavsiye edilecek en iyi aractir. Kosullar sinirl ise kullanicilar bazi zamanlarda l¢iim ve
karsilastirma notlar1 almak i¢in ayni 6l¢timii kullanabilir.

Dalga testi icin, elektrik osiloskop tarama frekanst 40MHz'den daha fazla olmalidir.
Anlik degisen bir dalga formu i¢in mitkemmel frekans 100MHz iistiidiir. Testten 6nce
sebeke elektrik beslemesini izole edin.
Gii¢ kaynaginda olusacak asimetri veya ii¢ fazli akim dengesizligi durumunda,
lic-watmetre yontemi giicii 6l¢mek i¢in kullanilabilir. Fabrikadan ¢ikmadan 6nce
elektrik yalitim testi ve dielektrik dayanim testi iiriin igin yapilmistir, kullanicilarin bir
daha boyle testleri yapma zorunlulugu yoktur. Ayrica, bu tiir testler yalittmi azaltarak
iirlinlin performansini dayanma gerilimine uygun bir sekilde tutacakti. Bu tiir testler
uygunsuz yapilirsa iirlin elemanlar bile zarar gorebilir. Bu tiir testler gercekten
yapilmak zorundaysa bunu uzman teknik personeller yapmalidir.
Ana devrenin dayanim gerilimi testi yapilacaksa kacak akim ayar1 uygun bir sekilde
yapilarak, yine bu teste uygun degerde kapasite kullanilmalidir. Aksi takdirde boylesi
testler iirlinlin dmriinii azaltabilir. Ana devre yalitim testleri tamamlandiktan sonra, ana
devre terminalleri olan R, S, T, U, V, W, PB(P1), + ve — vb. kisa devre veya yiiksek
gerilim ihtimallerine karst 6l¢iilmelidir. (220V i¢in 250V, 380V i¢in 500V ve 660V i¢in
1000V degerleri 6lgiim degerleridir.) Kontrol devresi ohm-metre yerine avo-metre
denilen {iniversal 6l¢ii aletiyle dl¢lilmelidir.

380V ana devre i¢in topraklama direnci SMQ dan daha kii¢iik degerde
olmamalidir; kontrol devresi, topraklama izolasyon direnci 3 MQ dan daha az
olmamalidir.

8.1.3 Diizenli Degistirilen Elemanlar

Uzun vadeli ve giivenilir ¢alismasini saglamak i¢in, inverterin kullanilan bilesenlerine
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periyodik olarak bakimi yapilmalidir. Farkli ortam ve kosullardan dolay: bilesenlerin
Oomiirleri de farkli olacaktir. Stirekli caligmayi1 saglamak i¢in kullanicilarin cihaz
degisimlerine bir sonraki tabloyu takip ederek bakabilirler. Buna ek olarak, ¢aligma
ortami, yiik durumu ve o anki durumu dikkate alinmalidir.

Tablo 8-3 Parca degistirme programi

Tabl0 8-3 inverterin bazi komponentlerini degistirme siireleri

Element ad1 Standart yenileme siiresi
Sogutucu fan 2~3 yil
Elektrolitik kondansator 4~5 yil
Baski devre karti 5~8 yil

8.2 Depolama ve Saklama

Uriin satin alindiktan sonra hemen kullanilmayacaksa gegici bir siire depolanmasi
gerkmektedir:
e Cevre sicakligiin tanimlanmig aralik i¢inde olmasi gerekmektedir. Nemli, tozlu,
metal tozu ve kir ile temas halinde olmasini engellemek i¢in; serin bir yerde saklayin.
e Saklama siiresi bir y1l1 gegerse, kullanicilar elektrolitik kondansator 6zelliklerini
kurtarmak i¢in test sarji yapmalidir. Giris voltajinin inverterin nominal voltajimni
arttirma ihtimaline kars1 regiilator kullanilmalidir. Bu durumda sarj 1-2 saat siirebilir.
e Yukarida tarif edilen test, y1lda en azindan bir kez yapilmalidir.
Gerilim testi inverterin Omriinii kisaltir. Elektrik yalitim testi igin, 500V luk
Megaohm-meter seginiz, toprak direnci 4 Mohm’dan daha az olmamalidir.
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Ek 1 D1s Boyut ve Montaj Boyutu

D3

(000000000000
(0000000000000
0000000000000

02

Sekil A1-1 Sematik dis goriiniis

Tablo A1-1 Dis dlgiiler (birim: mm)

Modeller H Hl |W | WI |D D1 |D2 | D3 |d
S2R4GB~S2R75GB 145 | 135 |90 |82 | 125 | 13565 |97 |45
S21R5GB~S22R2GB
3R75GB~32R2GB 198 | 175 | 120 | 110 | 150 | 160 | 85 | 117 | 4.5
3004GB 210 | 182 | 130 | 119 | 162 | 172 | 100 | 127 | 4.5
35R5GB~37R5GB 255 |1 238 | 180 | 166 | 174 | 183 | 105 | 127 | 7
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000000000000000000
(00000000000000000

D2

W D1 W1 4-ad
n . ; %
=
= =
L [
D Ln =
Sekil A1-2 Sematik dis goriints
Tablo A1-2 Dis dlgiiler (birim: mm)
Modeller H HI | W W1 | D D1 | D2
3011GB~3015GB | 375 | 360 | 235 | 193 | 180 | 190 | 140
3018G~3030G 460 | 440 | 285 | 230 | 235 | 245 | 190
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Ek 2 Teknik Ozellikler

Inverter model bilgisi

Gilig Giris |Cikis | Motor
Inverter Serisi |Model Girig Gerilimi | Kapasitesi | Akim1 | Akimi | Giicii
(kVA) (A) (A) &W)

S2R4GB Tek faz 220V: 1.0 5.1 2.4 0.4
S2R75GB | 176~264V, 117 92 |45 075
ISISO 6000M frekans
S22R2GB |0rant<=3% |4 23 10.0 |22
3R75GB 1.6 3.7 2.5 0.75
31R5GB 32 5.4 4.0 1.5
32R2GB  |{j¢ faz 380V: |48 7.0 6.0 22
3004GB |304~456V, 6.0 10.7 9.0 4
35R5GB | volti 8.6 155 |13.0 |55
dengesizlik
ISISO 6000E |37R5GB 11.2 205 |17.0 |75
oran1<<3%,
3011GB | frekans 17.0 260 (250 |11
3015GB |dengesizlik  |21.0 350 (32,0 |15
3018G  |oram<<#5% |24 385 [37.0 |18.5
3022G 30.0 46.5 (450 |22

3030G 40.0 62.0 60.0 30
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Diger teknolojik standartlar

Nominal ¢ikis B ] — '
voltaji 0~Nominal giris voltaji
Maksimumaasirt | | 500, 1 gakika, 180% 20s
yiik akimi

Kontrol modu

V/F kontrol, acik ¢evrim vektor kontrolii

Frekans kontrol
kapsami

Diisiik frekans modu: 0.00~400.0Hz
Yiiksek frekans modu: 0.0~1000Hz(rezerve)

Frekans hassasiyeti

Dijital komut £0.01% (-10°C~+40°C)
analog komut £0.01% (25C+107C)

Ayarlanan frekans

Dijital komut 0.01Hz; analog komut 1/1000 maksimum frekans

coziintrligi

Gk frekans 0.01Hz

coziintirligi

F.rekar}s ayarlama 0~10V, 0~20mA

sinyali

lela}.n mg/yavasla 0.1~3600 s (hizlanma ve yavaslama stiresi bagimsiz ayarlanir)

ma siiresi

Frenleme torku Ek frenleme direnci ile %125’¢e ulagir.

Voltaj/frekans 4 tip sabit V/F karakteristigi vardir; herhangi bir V/F

karakteristigi karakteristigi ayarlanabilir PG ile
Yiiksek voltaj, diisiik voltaj, akim limiti, agirt akim, asir1 yik,
elektronik termik rdle, yiiksek sicaklik, yiiksek voltaj durusu,

Koruma . . . . .

ke yiik kisa devresi, topraklama, diisiik voltaj koruma, giris faz
kaybi, ¢ikis faz kaybi, topraklama ve fazlar arasi kisa devre, ve
motor asir1 yiik korumasi, vb.

Ortam gevre 10°C~+40°C

sicaklig1

Nem 5~95% RH (yogunlagma olmadan)

Depolama sicakligi |-40°C~+70C

Uygulama yeri I¢c mekan (korozif gaz olmadan)

Montaj yeri

Yiikseklik 1000 metreden fazla olmayan, toz, asindirict gaz ve
dogrudan giines olmayan yer

Vibrasyon

<5.9m/s%(0.6g)

Koruma smifi

1P20
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Ek 3 MODBUS Haberlesme Kullanma

® Bu serideki inverterlerde programlanabilir kontrolér (PLC) ve MODBUS
haberlesme kullanarak seri haberlesme yapabilirsiniz.
MODBUS Haberlesme Kompozisyonu

® MODBUS bir adet MASTER PLC ve 1’den 31°¢ kadar SLAVE modiilden olusur.
Master ve slave birimler arasindaki sinyal iletiminde, master daima iletimi baglatir
ve slave birimler buna cevap verir. Master, bir seferde bir slave iinitesi ile sinyal
naklini gergeklestirir. Bu nedenle, farkli adres numaralari 6nceden her slave
birimine atanir ve master sinyal iletimini gergeklestirmek i¢in bir slave numarasi
belirtmek gerekir.
Slave, master biriminden aldig1 komut islevini yerine getirir ve master tekrar cevap

verir.
® Haberlesme Standardi
Arayiiz RS-485

Haberlesme davranisi  |Asenkron ve half-duplex

Hiz: 1200/2400/4800/9600/19200/38400bps segilebilir
Parity Check sec¢imi: even / odd/ none

Haberlesme Veri uzunlugu: RTU modu - 8 bit sabit,

parametreleri ASCII modu- 7 data veya 8data.

Stop Bit: RTU modu-1 bit sabit, ASCII modu- 1bit (parite
aktifse), 2 bit (parite aktif degilse).

Haberlesme protokolii [MODBUS-RTU Modu, ASCII modu (Rezerve)

Bagli inverter sayisi 31

MODBUS Haberlesme Terminalleri

MODBUS haberlesme fonksiyonu kullanilmasi i¢in liitfen terminal 485+,
terminal 485- ve PLC baglantis1 yapin. PLC’ye bagl birden fazla inverter varsa,
terminal sivicini asagidaki gibi ON (ACIK) pozisyonda tutunuz.

SW2

ﬁ ON

OFF

RS-485

Terminal sivici
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® Baglanti i¢in notlar:

(1) Haberlesme kablolari, ana devre ve diger gii¢c kaynag: kablolarindan ayrilmalidir.
(2) Haberlesme kablolar1 ekranli olmalidir ve diger terminallerin bozucu etkisini
azaltmak icin ekran tabakasi inverterin GND terminaline baglanmalidir.

PLC ile haberlesme i¢in sirasiyla yapilacak uygulamalar asagidaki gibidir:

1. PLC ile inverter arasinda haberlesme kablosu baglamadan dnce cihazin enerjisi
kesilmelidir.

2. Sonra enetji verilir.

3. Keypad iizerinden haberlesme ile ilgili (Pb.00~Pb.08) parametreleri girilmelidir.
4. Gii¢ kaynagini kesin ve keypad ekran1 tamamen kaybolana kadar bekleyin.

5. Tekrar gii¢ kaynagini agin.

6. PLC ile haberlesmeyi saglayn.

® Haberlesme parametrelerini ayarlama

PLC ile haberlesme, i¢in bu parametreler ayarlanmalidir. P0.03, P0.04, P0.07,
P0.11, P7.00, P7.01, P7.03, P7.04, P8.11, P9.19, Pd.02, Pd.04, Pb.00~Pb.06. Liitfen
bolim 4 ve boliim 5 teki detaylara bakiniz.

*Note 1: Sadece “Haberlesme ayarlar1” boliimii segildiyse komut ilgili parametre igine
yazilir. Aksi takdirde 02h raporu verecektir.

*Note 2: Eger MODBUS Baud Rate ve MODBUS Parite degistirildiyse, yeni
parametreler inverter kapatilip yeniden baglatilincaya kadar etkin olmayacaktir.
Master ve Slave icin ayni haberlesme parametrelerini ayarlamalisiniz. Aksi halde
aralarinda haberlesme zorlasacak veya haberlesme hatasi verecektir.

*Note 3: Eger inverterin MODBUS adresi ‘0’ olursa inverter Master biriminin
gonderdigi mesaj1 kabul etmeyecektir. Adres degistirildigi zaman etkinlesecektir.

® fletisim Periyot Limiti
Haberlesme parazitlerinden kaynaklanan sinyal kaybi oranini azaltmak ve optimum
haberlesme etkisine ulasmak icin liitfen master adresi i¢inde ihtiyaca gore
haberlesme siirelerini sinirlandirmiz, bdylece veri gonderme ve alma siireci normal
olarak saglanmis olur.
Parite kontroliinii segerek, kullanici hizli haberlesme yaniti elde edebilir. Minimum
haberlesme siiresi master biriminden veri gonderme ve slave biriminden dogru veri
alma arasindaki siire araligidir.
Haberlesme periyodu 1°den daha kisa ise master birimi diizensiz kodlu veri alabilir
iki MODBUS mesaj1 arasinda belirtilen zamani tutmak gerekir.

® Komut Formati
Haberlesme sirasinda, ana kontrolér (PLC vb.) invertere komut verir ve inverter
ona cevap verir. Komut fonksiyonu icerigi degisir veri uzunlugu iyi bir sekild
degisecektir. MODBUS protokolii RTU ve ASCII modlarinda olabilir.
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1. RTU modu
Islem, asagidaki sekilde gosterildigi gibi, alic bilgi iletisimini olusturmaktadir.
Iki komut arasindaki aralik asagida kaydedilen zaman kadardir.

PLC—» Inverter Inverter »PLC PLC —* Inverter
gonder ‘ ‘ cevap ver ‘ gonder t(ms)
4p|4+' 4b|4n—|

3.5 karakter Pb.04 3.5 karakter ~ 5ms'den fazla
cevap
gecikme
sliresi

Asagidaki cerceve bicimi goriintiilenmistir:

Baslama Inver?er Komut Veri |CRC Bitirme
adresi kodu
Aralik 3.5 n Aralik 3.5
karakterden lkarakter |lkarakter 2karakter|karakterden
karakter
fazladir fazladir

RTU modunda, CRC-16 asagidaki gibi hesaplanir:

1. Genel CRC-16 hesaplama sonucu baslangic degeri "0" iletisim terminali baslangi¢
degeri "1" dir, (16-bitin her biti "1"dir).

2. Haberlesme sinirinin LSB degeri hesaplanan sonucun MSB degeridir. MSB ve
LSB anahtarlamasi ile CRC-16 degerini hesaplayin.

3. Mesaj yanitlarinin CRC16 degeri haberlesme sinirinin alinan CRC16 degeri ile
karsilastirilarak hesaplanmalidir.
2. ASCII modu
ASCII modunda, ana ¢ergeve “0x3A”, ve gerceve kuyrugu “0x0D” ve “0x0A”.
Ana ¢ergeve ve kuyrugu harig, hekzadesimal “0”~"9” ve “A”~"F” segilebilir, bu
bitler iki ASCII karakteri olarak verilir, 6nce yiiksek bayt sonra daha diisiik bayt
gonderir. “A”~"F” Ilgili harf ASCII koduna karsilik gelir. LRC kontrol edilir. LRC
saglama, ana ¢ergeve ve yardimei ¢ergeveler hari¢ mesajin biitiinii i¢in ardigik 8 bit
(1 bayt) ekleyerek herhangi tasiyicilar atarak ve sonra sonucu tamamlayarak
hesaplanir. Bir ¢ergeve i¢in iletilen zaman 1s’den daha fazla olmali ve cevap
gecikme siiresi 1ms’den daha az olmalidir.

Asagidaki gibi ¢ergeve bigimi goriintiilenmistir:

Inverter | Komut .\
Baslangic adresi kodu Data LRC Bitis
1 karakter 2 > karakter | ™ 2 2 karakter (ODH,
(3AH) karakter karakter | karakter | 0AH)
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Inverter adresi: (0 ~31)

¢ 0’ yapilirsa, komutlar1 yayarak birbirine iletir. Yayin komutu almis olsa bile, invertor

yanit vermeyecektir.

® Komut Kodu
Invertérler, bir dizi tarafindan desteklenen MODBUS komut kodlarmin dort tipi
asagidaki gibi gosterilmektedir.

Komut Komut uzunlugu Nl Ggp. Anormal tepki

Kggzlu Fonksiyon [ (BYTE) uzunlugu uzunlugu

(16 bit) g (BYTE) (BYTE)

Minimum Maximum{Minimum|{Maximum Minimum [Maximum

03 gt 8 8 7 7 5 5
okuma
Tek

06H karakter |8 8 I 8 5 5
yazma

0SH Cevrim " q . ; j ;
testi

10H Kay1t 1 1 2 : 5 5
yazma

® Komut uygulama 6rnegi

Not: Asagidaki tim verir onaltilik say1 sistemine goredir.
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[03H]
Bir karakter komut okuma: Belirtilen kodu tek karakter kayit igerigini okuyun. Kayit
icerigi yiiksek 8 bit ve disiik 8 bit ayrilmustir ve sirayla yanit igeriginin bir parcasi
haline gelir. Ornegin: 1 inverterin okuma durumu

RTU modu:
Komut icerigi Nomal tepki igerigi Anomal tepki
Inverter adresi 01 Inverter adresi 01 igerigi 01
Komut kodu 03 Komut kodu 03
High 00 Veri sayist 02 Inverter Address
Baslangig  |Bit High 00 Komut kodu 83
adresi Low .. .. |Bit Anormal kod |03
it |20 | | Veriicerigi o High Bit |01
High 15, Bit RE L ow Bit |31
Adres Bit High 79
numarasi I]iow 01 CRC Bit
it Low
High Bit |4
Bit |
CRC
Low e
Bit
Not: Veri sayisi1 adresi ile iki katina ¢ikar.
ASCIL:
Komut agiklamasi:  3A 3031 3033 3030 3230 3030 3031 4442 0DOA  (LRC: DB)
Normal tepki: ~ 3A 3031 3033 3032 3030 4331 3339 0DOA (LRC: 39)
Anormal tepki: 3A 3031 3833 3033 3739 ODOA (LRC: 79)
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[06H]
Tek karakter yazma komutu: Belirtilen kayit i¢ine tek bir karakter yazmak ve belirtilen
kayitlar1 verilere kaydetmek. Kaydedilen veri kaydi kodlarinin sirayla arasinda
olmalidir. Komut igerigi yiiksek 8 bit ve diisiik 8 bit sirayla dizilmis olmalidir. Ornegin:
Inverter 1 basangi¢ komutu

RTU modu:
Komut icerigi Normal tepki icerigi Anormal tepki icerigi
Inverter o1
Inverter adresi |01 Inverter adresi |01 adresi
Komut kodu 06 Komut kodu |06 Komut kodu |86
High High Anormal kod |00
. 00 . 00 -
Baslang: |Bit Baglang |Bit High |,
dresi dresi .
¢ adresi ng o1 1¢ adresi ng o1 CRC Bit
Bit Bit Low 60
High 00 High 00 Bit
Veri Bit Veri Bit
icerigi  |Low icerigi  Low
it |1 Bit |1
i g o
CRC L CRC Low
oW
Bit |4 Bit |4
ASCII:

Komut igerigi: 3A 3031 3036 3030 3031 3030 3031 4637 0DOA  (LRC: F7)
Normal tepki:  3A 3031 3036 3030 3031 3030 3031 4637 0DOA  (LRC: F7)
Anormal tepki: 3A 3031 3836 3032 3737 ODOA (LRC: 77)

188



Ek 3 MODBUS Haberlesmesi Kullanma

[08H]
Cevrim test komutu: Komut igerigi yanit seklinde baglangigta geri beslenir ve sinyal

iletim testi ve ana kontrolor ile inverter arasindaki doniis icin kullanilir. Keyfi degerleri,

test kodu ve verileri olarak kullanilabilir.
Example: ¢evrim geri besleme testi

RTU modu:
Komut icerigi Normal tepki igerigi Anormal tepki icerigi
Inverter 01 Inevrter 01
Inverter Adresi |01 Adresi Adresi
Komut kodu 08 Komut kodu |08 Komut kodu |88
High High Anormal kod |03
. 00 . 00 -
Test Bit Test |Bit High 06
kodu Low kodu |Low Bit
Bit 00 Bit 00 CRC Low 1
High | High | Bit |
Test Bit Test |Bit
verisi Low verisi |Low
T I
B [ED B [ED
CRC CRC
Low 7C Low 7C
Bit Bit
ASCILI:

Komut igerigi: 3A 30313038 303030303132 33344231 0DOA  (LRC: B1)
Normal tepki: ~ 3A 3031 3038 3030 3030 3132 3334 4231 0ODOA  (LRC: B1)
Anormal tepki: 3A 3031 3838 3033 3734 ODOA (LRC: 74)

[10H]
Bir karakter yazma komutu: Haberlesme parametreleri 6zel MODBUS adresinde
saklanir, listede veri depolama adresi MODBUS olmalidir. Bu iist 1-byte sirasina ve
alt-1 bayt tutma kayit numaralaria yazili verilerin diizenlenmesi gereklidir.
Ornegin: frekans referans1 50.00 Hz’dir.

189



Ek 3 MODBUS Haberlesmesi Kullanma

RTU modu:

Komut igerigi

Normal tepki igerigi

Anormal tepki icerigi

Inverter adresi 01 Inverter adresi 01 Inverter 01
Komut kodu 10 Komut kodu 10 adresi
: ; Komut kodu |90
High |, High 1,
Baslangi¢ Bit Baslangic Bit Anormal kod |03
dresi dresi -
adresi L(?w 0 adresi qu 0 H}gh 0C
Bit Bit CRC Bit
High 00 High 00 Low 01
Adres Bit Adres Bit Bit
numarast  |Low numarasi |Low
it |1 Bit |
Veri sayist ' 02 g:;gh A0
High ;5 CRC
.. . |Bit Low
Veri igergi . 90
Bit
B A
CRC o
W
Bit [

Notes: The number of data doubles that of address.

ASCIL:

Komut icerigi: 3A 3031 3130 3030 3032 3030 3031 3032 3133 3838 3446 0DOA (LRC: 4F)

Normal tepki:

3A 303131303030 3032 3030 3031 4543 0DOA

Anormal tepki: 3A 3031 3930 3033 3643 0DOA

(LRC: EC)
(LRC: 6C)
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[10H]

Veri kayit komutu: OxFF 6zel veri adresi haline gelen fonksiyon parametrelerine
kargilik gelen MODBUS kayit adresi yazmak ve EEPROM igine parametre igerigi
kaydedin. Bu elektrik kesintisi kaybolmadan verileri kaydetmek icin keypad deki
ENTER tusu esdegerdir. Komut igerigi high 8 bits ve low 8 bits ile oriiliidiir. Pb.06=0
ise 00FFH 06zel veri tasarrufu i¢in kullanilir ve etkili olur.

Ornegin: frekans degeri 30.0Hz olur ve EEPROM igine kaydeder.

RTU modu:
Komut igerigi Normal tepki igerigi Anormal tepki icerigi
Inverter adresi 01 Inverter adresi 01 Inverter 01
Komut kodu 10 Komut kodu 10 adresi
; ; Komut kodu |90
High |, High |y,
Baslangic  |Bit Baslangig |Bit Anormal kod |23
dresi dresi -
adresi LQW 02 adresi L(?w FF H}gh oD
Bit Bit CRC Bit
High 00 High 00 Low Do
Adres Bit Adres Bit Bit
numarasi Low numarasit |Low
Bit |°! it |°!
Veri sayist 02 Veri sayist 02
High High
Vert icarigi Bt 0B Vert icerigi Bt 01
eri igerigi eri icerigi
cerie Low BS verig Low 02
Bit Bit
B B! Bie B3
CRC CRC
Low D2 Low CF
Bit Bit

ASCII:

Komut icerigi: 3A 3031 3130 3031 3032 3030 3031 3032 3042 4238 3236 0DOA (LRC: 26)
Normal tepki: 3A 3031 3130 3030 4646 3030 3031 3032 3031 3032 4541 0DOA (LRC: EA)
Anormal tepki: 3A 3031 3930 3233 3443 0DOA (LRC: 4C)
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[10H]
Iki komut yazimi: 0001 adresinden iki register calisabilir. Calisma komutu ve 0002
frekans degeri 1. Bu islem komutu sekildeki ayar1 degerlerini verirken dikkat
edilmelidir (P0.07) “seri haberlesme” olmal1 ve frekans kaynagi 1 (P0.03) “haberlesme
ayar1” olmalidir.

Ornegin: frekans 50.0Hz olmalidir.

RTU modu:
Komut icerigi Normal tepki igerigi Anormal tepki icerigi
Inverter adresi 01 Inverter adresi 01 Inverter 01
Komut kodu 10 Komut kodu 10 adresi
; ; Komut kodu |90
High |, High 1,
Baslangic Bit Baslangic Bit Anormal kod {03
dresi dresi ;
adresi LQW 01 adresi qu 01 H.1gh 0C
Bit Bit CRC Bit
High 00 High 00 Low 01
Adres Bit Adres Bit Bit
numarasi Low numarasi |Low
Bit |- Bit |2
Veri sayist 04 High
: Bit |°
High 15, CRC
Bit Low
) 08
Low o1 Bit
Veri igerigi Bi.t Not: Veri sayisi adresi ile iki katina ¢ikar.
High 13
Bit
Low
Bit |0
Bic |
CRC
Low F5
Bit
ASCIL:

Komut igerigi:

3A 3031 313030303031 3030 3032 3034 3030 3031 3133 3838 3443 ODOA (LRC: 4C)
Normal tepki: ~ 3A 3031 3130 3030 3031 3030 3032 4543 0DOA (LRC: EC)
Anormal tepki: 3A 3031 3930 3033 3643 0DOA (LRC: 6C)
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®  Veri listesi:
Komut verisi (yazilabilir)

MODBUS - . s .
Adresi Isim |bit Igerik
0000H ( Rezerve)
0 | Calisma komutu 1: Calis 0: Dur
1 |Reverse Command 1: Geri 0: leri
2 | Harici hata 1: Harici hata (EFO)
3 | Hata sifirlama 1: Hata sifirlama komutu
4 Cok fonksiyonlu giris komutu 1
(P3.01 X1 Terminal Fonksiyonu)
5 Cok fonksiyonlu giris komutu 2
aligma . erminal Fonksiyonu
0001H Calign (P3.02 X2 Terminal Fonksiyonu)
sinyali 6 Cok fonksiyonlu giris komutu 3
(P3.03 X3 Terminal Fonksiyonu)
7 Cok fonksiyonlu giris komutu 4
(P3.04 X4 Terminal Fonksiyonu)
3 Cok fonksiyonlu giris komutu 5
(P3.05 X5 Terminal Fonksiyonu)
19; Rezerve (Not 1 bakiniz)
0002H Frekans ayarlama 1  (Not 2)
0003H Haberlesme PID geribeslemesi 1, veri 6l¢iitii ~2000 karsilik gelen
-100.0%~100.0%
0004H Haberlesme PID ayari 1, veri 6l¢iitii 0~2000 karsilik gelen
-100.0%~100.0%
0005H Frekans ayarlama 2 (Not 2)
0006H PID feedback 2, veri 6lgiitii 0~2000 karsilik gelen -100.0%~100.0%
0007H PID ayar1 2, veri 6lgiitii 0~2000 karsilik gelen -100.0%~100.0%
0008H Ust limit frekansi, veri 6lgiitii 0~1000 karsilik gelen 0.0~100.0%,
100.0% tist limit frekanst
0009H Durusta DC frenleme akimi, veri 6l¢iitii 0~1000 karsilik gelen
0.0~100.0%
000AH Stirii tork ayari, veri 6l¢iitii 0~1000 karsilik gelen 0.0~100.0%,
100.0% iki nomsnal motor yiikiine karsilik gelir.
000BH Cikigta 6n gerilim, veri dlgiitii 0~1000 karsilik gelen 0.0~100.0%,
100.0% maksimum ¢ikis voltaji
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IXI(S?S?US Isim |bit Icerik

000CH Motor koruma sensdrii giris bolimii

0012H Frenlemg tprk ayarl, veri Ol¢titi 0~1000 karsilik gelen 0.0~100.0%,
100.0% iki nominal motor torku

0013~001FH | Rezerve

Not 1: “0” yazmak i¢in ayrilmis BIT.

Not 2: haberlesme frekans komutu > maksimum frekans, anormal kod 21H “iist limit
& alt limit” rapru verecek ve ¢aligma frekanst degismeyecek.

Not 3: 000DH~0011H ve 0013H~001FH adresleri genel inverterler igin ayrilmistir.
Not 4: Yukaridaki sakli kayit adresleri okundugunda, adres geri besleme hatasi

verecektir.

Parametre kaydetme [giris komutu] (yazilabilir)

Kayit kodu Isim Igerik Ayar arali1 Baslangig

oorrrr | Girs  |\MODBUS fonksiyon o600 opppH |
komutu | listesi

Not:

RAM’de saklanan verileri EEPROM’a kaydetmek i¢in, 0xO0FF'e kayith MODBUS
adresine karsilik gelen verileri yazar ve kaydeder.
EEPROM o6mrii yaklasik 100 bin keredir. Yani siirekli veri kaydetme talimati

kullanmayin.

Veri kaydetme talimat fonksiyonu klavyenin "ENTER" tusu fonksiyonu gibidir.
"ENTER" tusuna basarak EEPROM i¢indeki parametre degerini degistirip
kaydedebilirsiniz. MODBUS adresi 0x00FF 6zel RAM verisini kaydetmek i¢in
tasarlanmigtir. Sadece yazilabilen bu adresi okursaniz; yanlis adres yanit yazma hatasi

olusacaktir

(Haberlesme hata kodu numarasi 02H).
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® izleme igerigi (sadece okunur)

MODBUS
Adresi

Isim

Bit

Igerik

0020H

Durum
sinyali

Calisma 1: Calisma 0: Durma

Geri 1: Geri 0: Tleri

Hata reset 1: Hata reset 0: Hata reset yok

Hata 1: Hata

Alarm 1: Alarm

Cok fonksiyonlu ¢ikis komutu 1 (1: DO ON  0: OFF)

(Rezerve)

(Rezerve)

RX[Q AN N[ B[R |—|O

Cok fonksiyonlu ¢ikis komutu 4 (1: TA ON  0: OFF)

T
s

(Rezerve)

0021H

Hata
igerigi

Asir1 akim (OC)

Kalkista yiiksek gerilim (Oul)

Inverter asir1 yiik (OL2)

Inverter asir1 1stnma (OH1)

Durusta yiiksek gerilim (Ou2)

Sabit hizda yiiksek gerilim (Ou3)

Hall akimi algilama hatasi (HE)

Harici hatalar (EFO~EF1)

Donanim hatasi1 (CCF3~CCF6)

Motor agir1 yiikii (OL1)

Girs/cikis faz kaybi veya dengesizligi (SP1~SP2)

Bara diisiik voltaji (Uul)

Kontrol devresi diisiik voltaji (Uu2)

Sarj devresi diisiik voltaji (Uu3)

Topraklama GF veya yiik kisa devresi (SC)

(Rezerve)

0022H

Alarm
igerigi

Busbar diisiik gerilim alarmi ( Uu)

Inverter asir1 yiik alarm dncesi (OLP2)

Analog sinyal 1 hatasi (AE1)

Rezerve

Sicaklik ¢ok yiiksek (OH2)

Seri haberlesme kontrol sinyali normal degil (CE)

Fonksiyon kodu uyumsuzlugu SF1

Calisma modu, terminal ayari ile tutarsiz SF2

(Rezerve)

Motor Parametre tanimlamas1 anormal sonuglandi

!
S

(Rezerve)

0023H

Frekans komutu kompanzasyon dncesi

0024H

Frekans komutu kompanzasyon sonrasi
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MODBUS | . . . —
Adresi Isim |Bit Igerik
0025H All Analog Giris (V), 0~10.00V karsilik gelen 0~1000 aras1 deger.

0026H (Rezerve)

0027H Cikis akimi (A)

0028H Cikis voltaji (V)

0029H Ayarlanan frekans Hz

002AH (Rezerve)
= 0  |Terminal X1 1: Kapali  0: Agik
§ = U Terminal X2 1: Kapali 0: Agik
‘%5 .28 |2 |Terminal X3 1: Kapal1 0: Acik

002BH g g =|3  |Terminal X4 1: Kapali 0: Agik
o § 4 |Terminal X5 1: Kapali  0: Agik
S5 2[5~F | (Rezerve)

002CH (Rezerve)
é 0 |DO 1: “ON”  0: “OFF”
% .§ 1 |(Rezerve)

002DH = g - —
S i g 2 |TA-TB-TC rolesi 1: “ON”  0: “OFF”
é % _% 3~F |(Rezerve)

002EH AOL1 Analog ¢ikisg (V) 0~10.00V karsilik gelen 0~1000 arast deger

002FH (Rezerve)

0030H (Rezerve)

0031H DC bara voltaji

0032H Cikis torku

0033H Gergek doniis hizi

0034H Ayarlanan doniis hiz1

0035H Dogrusal ¢aligma hizi

0036H Ayarlanan dogrusal hiz

0037H Cikis giicii

0038H PID geri besleme miktar1 (% )

0039H PID giris miktar1 (% )

003AH (Rezerve)

003BH (Rezerve)

003CH Harici sayma degeri

ggg?ﬁ (Rezerve)

0040~ Terminal durumu, 0040H~004AH karsilik gelen 002BH adres

004AH BITO~BITA bitleri

ggégﬁ (Rezerve)
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® Modbus Register Adreslerinin Listesi:

lf);:r?:::e(%%lg;du fonssben Modbus Register Adresi (HEX)
(Onay kaydetme) (0O0OFFH)

(Komut verisi) (0001H~001FH)
(izleme icerigi) (0020H~004FH)
P0.00~P0.19 0100H~0113H*
P1.00~P1.23 0200H~ 0217H
P2.00~P2.54 0300H~ 0336H
P3.00~P3.36 0400H~ 0424H
P4.00~P4.35 0500H~ 0523H
P5.00~P5.36 0600H~ 0624H
P6.00~P6.18 0700H~ 0712H
P7.00~P7.29 0800H~ 081DH
P8.00~P8.28 0900H~ 091CH
P9.00~P9.21 0AO0OH~ 0A15H
PA00O~PA.30 0BOOH~ OB1EH
Pb.00~Pb.08 0CO00H~ 0CO8H
PC.00~PC.23 0DO0OH~ 0D17H
Pd.00~Pd.34 OEOOH~ OE22H
PE.00~PE.14 0FOOH~ OFOEH
PF.00~PF.12 1000H~ 100CH
(Parametre uzantisi igin) (1100H~FFFFH)

® Modbus Adresi Kodlama Y ontemi:
Tablodaki fonksiyon kodlarina bakimiz. High 8 bit HI= fonksiyon grup numarasi +
1; low 8 bit LO= fonksiyon kodu. Diger register adresleri listede rezerve edilmistir.
® Hata kodlarinin listesi

Hata kodu Icerik

01H Komut kodu hatasi '
03H, 08H velOH disindaki komut kodlar1
Register adres hatalari

02H Kayitli olmayan register adresleri
ENTER ile okunan 6zel registerleri okuma [0X00FFH]
Haberlesme fonksiyon kodu ile ayarlanmayan register (Not 1)
Numara hatas1

03H 1 ve 16 arasindaki verilerin okunup yazilamamasi
Yazilamayan komut verisi bit numarasi x 2

21H Veri ayarlama hatasi
Ust ve alt limit hatasi sirasinda kontrol verisi & parametre girisi
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Hata kodu Igerik

Hata yazma sekli

Calisma esnasinda degistirilemez veya salt okunur adresler yazilamaz
22H (Not 2)

Parametre yazma korumasi (Not 3)

Ozel okuma kayit verilerini yazma. CCF3 gibi EEPROM hatasi
Diisiik gerilim durumunda yazma

23H Uu durumunda parametre yazma
Parametre igleme sirasinda iletisim parametrelerini yazma

24H Ariza sifirlama sirasinda, sistem gii¢ kaynagi veya veri kaydetme
kesilmesi

25H CRC hata kontrolii (Not 4)

Not 1: P0.03 ve P0.04 parametrelerini frekans ayarlama fonksiyonlarini seri haberlesme
olarak sec¢niz (0002 yazildig1 zaman) veya P0.07 ¢aligma komutu haberlesme olarak
tanimlandig1 zaman (0001 yazildig1 zaman).

Not 2: Caligsma sirasinda ayarlanabilir parametreler icin, fonksiyon parametre listesine
bakiniz. Eger calisma sirasinda bir parametre degstirilemiyorsa fakat durma
modundayken degisiyorsa, liitfen inverteri durdurun ve sonra degisikligi yapin.

Not 3: Parametre yazma korumasi var ise ve PF.01 ‘1’ veya ‘2’ yapildiysa, degistirmek
icin ‘0’ yapin. Sonra biitiin parametreler degisebilecektir.

Not 4: CRC 16 hata kontrolii durumunda, eger sistem alic1 lizerinde miisteri hata
ayiklamasini kolaylagtirmak igin tepki verecektir ve 25H hata rapor1 goriintiilenecektir.
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Ek 4 Keypad Ve Montaj Yuvasi Olgiileri

4.1 Keypad

Sekil A4-1 Keypad dl¢iisii

Tablo A4-1 Keypad montaj 6lgiisii (birim: mm)

Modeller W d

S2R4GB~S22R2GB, 3R75GB~3004GB 49+0.2 76.5+0.2

35R5GB~3030G 61+0.2 96.5+0.2
4.2 Keypad yuvasi

128+0. 2

Sekil A4-2 Keypad yuvast montaj 6l¢iisti (birim: mm)
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;Ek 5 Inverter Garanti Belgesi

X

[nverter Garanti Belgesi

Kullanici adr:

Kullanici adresi:

fletisim bilgileri: Tel.:
P.C.: Fax:
Model: Seri No.:

Satin alma tarihi:

Ariza tarihi:

Ariza Detaylari
Motor etiket degerleri: Motor Ozelligi:
Ariza tespit zamant: Digerleri:

Ariza olayt:

Arniza gostergesi: OC  OL

OU OH LU

Digerleri:

Kontrol terminal kullanimi:

Sifirlama sonrasi ¢alisma:
Evet Hayir

Cikis voltaji:

Toplam ¢aligma siiresi:

Hata frekans::

Kurulum Ayarlar1

Besleme voltaji: U-V: V, V-W: V, W-U: \%

Trafo kapasitesi:

Inverter topraklamas1:  Var

Yok

Gii¢ kaynagindan uzakligi:_ m

Motordan uzaklig: m

Titresim: yok, az , cok

Kirlilik: yok, az, ¢ok

Digerleri:




