Altivar 71

Asenkron motorlar igin
Hiz kontrol cihazlari
Basitlestirilmis kilavuz

0,37 ... 45 kW (0.5 ... 60 HP) / 200 - 240 V
0,75 ... 75 kW (1 ... 100 HP) / 380 -480 V
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Baglamadan 6nce

Bu kontrol cihazinda herhangi bir prosedir gergeklestirmede énce bu talimatlar okuyup anlayin.

A\ TEHLIKE

TEHLIKELI GERILIM

+ Altivar 71 kontrol cihazini monte edip ¢alistirmadan énce bu kilavuzu okuyup anlayin. Kurulum, ayarlama,
onarim ve bakim yetkin personel tarafindan gergeklestiriimelidir.

+ Kullanici, tim ekipmanlarin koruyucu topraklamasina iligkin ydrdrlukteki tim uluslararasi ve ulusal elektrik
standartlarina uyumluluktan sorumludur.

+ Bu hiz kontrol cihazindaki, basili kablo panolari da dahil olmak tizere birgok parga hat gerilimindedir.

DOKUNMAYINIZ.

Sadece elektriksel yalitimli araglari kullanin.

Gerilim altindayken ekransiz pargalar veya terminal kayis vidasi baglantilarina DOKUNMAYIN.

PA ve PC terminaller veya DC bara kondansatorleri arasinda kisa devre YAPMAYIN

Gug vermeden veya kontrol cihazini galistirip durdurmadan énce tim kapaklari tak|p kapatin.

Hiz kontrol cihazini devreye almadan énce

- Tum gig baglantilarini ¢ikartin.

- Hiz kontrol cihazinin baglanti kesme anahtari Gzerinde “ACMAYIN” etiketi yapistirin.

- Baglanti kesme anahtarini agik konumda kilitleyin.

» Kontrol cihazi devreye alinmadan énce harici kumanda giicli de dahil olmak Uzere tim gi¢ kablolarinin
baglantisini kesin. DC bara kondansatérlerinin desarj olmalari i¢in 15 DAKIKA BEKLEYIN. Sonra, DC
geriliminin 45 Vdc degerinden daha az oldugundan emin olmak igin sayfa 5 iginde verilen DC bara gerilimi
o6lgiim prosedurini uygulayin. Kontrol cihazi LED'leri, DC bara geriliminin olmadigini anlamak i¢in dogru bir
gbsterge saglamazlar.

Elektrik garpmasi 6liim veya dnemli yaralanmalara neden olabilir.

DIKKAT

HATALI KONTROL CIHAZI ISLETIMI

+ Kontrol cihazinin uzun bir sire kapali kalmasi durumunda, elektrolitik kondansatérlerinin performansi
azalacaktir.

+ Gok uzun bir sire boyunca durdurulacaksa, kondansatérlerin performansini geri getirmek igin her iki yilda
bir 15 dakika i¢in kontrol cihazini ¢alistirin ve sonra isleyisini kontrol edin. Kontrol cihazinin dogrudan hat
gerilimine baglanmamasi tavsiye edilir. Ayarlanabilir bir AC kaynagi kullanilarak gerilim kademeli olarak
artinlmahdir.

Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar goérebilir.




Kontrol cihazini ayarlama adimlari

B 1 Kontrol cihazini teslim alin

« Etiket Gzerindeki katalog numarasinin, satin alma siparisi lizerindeki numarayla
ayni olup olmadigini kontrol edin

« Altivar' ambalajindan ¢ikartin ve tagima sirasinda zarar gériip gérmemis oldugunu
kontrol edin

W 2 Hat gerilimini kontrol edin

+ Hat geriliminin, kontrol cihazinin gerilim araliiyla uyumlu olup
olmadigini kontrol edin

B 3 Kontrol cihazini monte edin (sayfa 3)
+ Kontrol cihazini bu belgedeki talimatlara uygun olarak monte edin

» Tum dahili ve harici segenekleri monte edin

m4 Kontrol cihazi baglantilarini yapin (sayfa 6)

+ Baglantilarin gerilime uygun olmasini saglayarak motoru
baglayin

1 - 4 arasindaki * Kumanday: baglayin
adimiar gig¢
kapaliyken

gerceklestiriimelidir

» Hiz referansini baglayin

+ Kapali oldugundan emin olduktan sonra hat beslemesini
baglayin

m5 Calistirma komutunu kullanmadan giici agin

m 6 Dil segin (sayfa 15),
eger kontrol cihazinda
grafikli ekran terminali bulunuyorsa

m7 Meniiyl konfigire edin
[HIZLI DEVREYE ALMA] (5 111-)
(sayfal7)

« 2 kablolu veya 3 kablolu kontrol

« Makro konfiglirasyonu

« Motor parametreleri

. & Otomatik ayar iglemi gergeklestirin
Ipucu:
» Performansi optimum hale getirmek igin
otomatik hassas ayar islemi gerceklestirin,
sayfa 20

(& Not:

Kontrol cihazi kablo baglantilarinin
konfigirasyonuyla
uyumlu oldugundan emin olun.

* Motor termik akimi
* Hizlanma ve yavasglama rampalari

* Hiz degisim aralig

W 8 Kontrol cihazini calistinn




On tavsiyeler

Tasima ve depolama
Montaj &ncesinde kontrol cihazini korumak icin, cihazi ambalaji iginde tasiyin ve depolayin. Ortam kosullarinin
makul olmasini saglayin.

DIKKAT

HASARLI EKIPMAN
Hasarli gériinen kontrol cihazini monte etmeyin veya calistirmayin.
Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar garebilir.

Montaj sirasinda tagima

ATV71HD15M3X ve ATV71HD18N4 degerlerine kadar ALTIVAR 71 kontrol cihazlari bir
tasima cihazi kullanmadan ambalajlarindan ¢ikartilabilir ve monte edilebilir.

Daha ylksek degerli cihazlarda bir ylk asanséri kullaniimalidir; bu nedenle bu
cihazlarin Uzerlerinde pabuglar bulunmaktadir. Asagida verilen 6nlemlere uygun
hareket edin.

Onlemler

DIKKAT

UYUMSUZ HAT GERILIiMi

Kontrol cihazini agmadan ve konfigiire etmeden 6nce hat geriliminin kontrol cihazi isim plakas! lizerinde yazan
besleme gerilimi araligiyla uyumlu oldugundan emin olun. Hat geriliminin uyumlu olmamasi durumunda
kontrol cihazi hasar gorebilir.

Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gorebilir.

BEKLENMEYEN EKIPMAN ISLEMI .

« Altivar 71'i agmadan ve konfiglre etmeden énce, beklenmeyen yolvermeleri 6nlemek icin PWR (GUG
KALDIRMA) girisinin devre disi (0 durumu) birakildigindan emin olun.

« Cihazi agmadan dnce veya konfigirasyon mentlerinden gikarken, calistirma komutuyla iligkin girislerin
devre disi (0 durumu) birakildigindan emin olun, ¢linkii bunlar motorun aniden baslatiimasina yol agabilir.

Bu talimatlara uyulmamas: 6lim veya agir yaralanmalara neden olabilir.

@ Personel glvenligi istenmeyen veya beklenmeyen yolvermelerin yasaklanmasini gerektiriyorsa Altivar
71’in Glg Kaldirma fonksiyonu tarafindan elektronik kilitteme gerceklestirilir.
Bu fonksiyon, EN954-1 standardi kategori 3'e ve IEC/EN61508 givenlik entegrasyon seviyesi 2'ye
uygun baglanti semalarinin kullaniimasini gerektirir (katalog veya kontrol cihaziyla birlikte gelen CD-
ROM'a basvurun).
Gug kaldirma fonksiyonunun, tim galistirma komutlarina gére énceligi vardir.




Montaj ve sicaklik kosullari

. Kontrol cihazini £ 10° dik aglyla monte edin.

, Is1 kaynaklarina yakin yerlestirmeyin.

Sogutma amaciyla gerekli olan havanin, Unitenin altindan Ustline kadar dolagimini
saglamak igin yeterli alan birakin.

Kontrol cihazi éniinde birakilmasi gereken bos alan: 10 mm (0,39 in¢) minimum.

Z100 ‘
Z3.94ing

IP20 korumasi uygun oldugunda, kontrol cihazinin tst kismindaki koruyucu kapagin
asagida gosterildigi gibi gikartiimasi tavsiye ediimektedir.

A

‘ 00 mm
Z 3.94 in

Koruyucu kapagin kaldiriimasi

ATV71H 037M3 - D15M3X ve ATV71H D18M3X - D45M3X ve
ATV71H 075N4 - D18N4 ATV71H D22N4 - D75N4

2 montaj tipi bulunmaktadir:

Tip A montaji: Koruyucu kapak takili olarak her bir Tip B montaji:
tarafta Koruyucu kapak kaldiriimis sekilde kontrol cihazlari
yan yana monte edilir (koruma sinifi IP20 olur).

bos alan Z 50 mm (= 1,97 in.).

e | e R e |

2 1.97 ing| Z1.97 ing|

Bu montaj tipleriyle kontrol cihazi deder kaybi olmadan 50 ‘C'ye (122 °F) kadar ortam sicakliginda fabrika ayarli
anahtarlama frekansi ile kullanilabilir. Diger sicakliklar ve anahtarlama frekanslari hakkinda bilgi icin kontrol

cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a bakin.




Kondansator sarj LED'inin konumu

Kontrol cihaziyla ¢alismaya baslamadan énce kapatin, kirmizi kondansatér sarj LED'inin sénmesini bekleyin ve
sonra DC bara gerilimini dlgtin.

ATV71H 037M3 - D15M3X ATV71H D18M3 - D45M3X
ve ATV 71H 075N4 - D18N4 ve ATV 71H D22N4 - D75N4

Kirmizi LED, DC barasinin agildigini gésterir

DC bara gerilimini 6lgme prosediirii

TEHLIKELi GERILIiM

Bu proseduri gergeklestirmeden 6nce 1 numaral sayfadaki 6nlemleri okuyup anlayin.
Bu talimatlara uyulmamasi 6liim veya agir yaralanmalara neden olabilir.

DC bara gerilimi 1000 V -— degerini gecebilir. Bu prosediiri gergeklestirirken uygun degerli bir gerilim élgme cihazi
kullanin. DC bara gerilimini dlgmek igin:

1 Kontrol cihazinin gii¢ kaynagdi baglantisini kesin.
2 DC barasinin yikinin bosalmasi igin 15 dakika bekleyin.

3 Gerilimin 45 V —— degerinden daha az olup olmadigini kontrol etmek igin PA/+ ve PC/- terminalleri arasindaki
DC barasinin gerilimini 6lgin.

4 Eger DC bara kondansatérleri tamamiyla desarj olmadilarsa, yerel Schneider Electric temsilcisiyle iletisim kurun
(kontrol cihazini onarmayin veya galistirmayin).




Kablolama konusunda tavsiyeler

Gig

Kontrol cihazinin koruyucu topraga baglanmasi gerekmektedir. Yiksek kacak akimlar (3,5 mA Gzeri) ile ilgili
yUrurlikteki diizenlemelere uygunluk igin en az 10 mmz (AWG 6) koruyucu iletken veya gli¢ kaynagi iletkenleriyle
ayni kesite sahip 2 koruyucu iletken kullanin.

TEHLIKELI GERILIM
Cihazla birlikte gelen toprak baglantisi noktasini asagidaki sekildeki gibi kullanarak ekipmani topraklayin.
Gug uygulanmadan 6nce kontrol cihazi paneli dizgun sekilde topraklanmalidir.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liim veya agir yaralanmalara neden olabilir.

» Koruyucu topraga giden direncin bir onm ya da daha az oldugundan emin olun.
Karsidaki semada gosterildigi gibi koruyucu toprada birkag hiz kontrol cihazi
baglayin.

Koruyucu topraklama kablolarini dénglisel veya seri olarak baglamayin.

hiz kontrol
cihazi

hiz kontrol
cihazi

hiz kontrol cihazi

A UYARI

HATALI KABLO BAGLANTISI UYGULAMALARI
+ Cikis terminallerine girig hatti gerilimi uygulanirsa ATV71 kontrol cihazi zarar gérecektir (U/T1,V/T2,W/T3).
» ATV71 kontrol cihazina enerji vermeden dnce gi¢ baglantilarini kontrol edin.
» Baska bir kontrol cihaziyla degistiriimesi durumunda ATV71 kontrol cihazina gelen tim kablo
baglantilarinin, bu kilavuzdaki kablo baglanti talimatlarina uygun oldugundan emin olun.
Bu talimatlara uyulmamasi 6liim veya agir yaralanmalara neden olabilir.

Montaj standartlari "kagak akim koruma cihazi" yoluyla sebeke tarafi korumasi gerektirdiginde, tek fazli kontrol
cihazlari igin A tipi ve 3 fazli kontrol cihazlari icin B tipi cihazlar kullanilabilir. Asagidakileri entegre eden uygun bir
model segin:

* YF akim filtreleme

+ Aclilis sirasinda bos kapasitanstan gelen yikin neden oldugu agmayi énleyen bir zaman gecikmesi. Zaman
gecikmesi 30 mA cihazlar i¢in mimkiin degildir. Bu durumda, hatali agma bagisikligi olan cihazlari segin,
ornegin, s.i. serisinden takviyeli bagisikliga sahip “rezidiel akim cihazlan” (Merlin Gerin markasi).

Tesiste birden fazla kontrol cihazi varsa, her bir kontrol cihazi igin bir "rezidliel akim cihazi" saglayin.

A UYARI

UYGUN OLMAYAN ASIRI AKIM KORUMASI

» Asir akim koruma cihazlari uygun sekilde koordine edilmelidir.

» Kanada Elektrik Yasasi ve Ulusal Elektrik Yasasi dalli devre korumasi gerektirmektedir. Bildirilen kisa
devre akim degerlerini elde etmek igin kontrol cihazi plakasi Gizerindeki sigortalari kullanin.

+ Kisa devre kapasitesi, kontrol cihazi isim plakasi izerinde yer alan kisa devre akim degerini gegen gii¢
besleyicisine kontrol cihazini baglamayin.

Bu talimatlara uyuimamasi 6lim veya agir yaralanmalara neden olabilir.




Gug terminalleri

Gii¢ terminallerine erigim

ATV71 HO37M3 - HD15M3X ve ATV71 HD18M3X - HD45M3X ve
ATV71 HO75N4 - HD18N4 ATV71 HD22N4 - HD75N4

Gig bdlmesi erisim kapaginin kilidini agin ve Gig terminallerine erismek igin,

bunu asagida gosterildigi gibi sékin asagida gosterildigi gibi 6n paneli sékin

Gii¢ terminallerinin fonksiyonlari

Terminal Fonksiyon
L Koruyucu toprak baglantisi terminali
R/L1-S/L2 - T/L3 G¢ beslemesi
PO DC barasi + kutup
PA/+ Frenleme direncine ¢ikis (+ kutup)
PB Frenleme direncine ¢ikis
PC/- DC barasi - kutup
U/T1 - V/T2 - W/T3 Motora ¢ikis
@ Bir DC sok bobini eklenmigse PO ve PA/+ arasindaki baglantiyi kaldirin. Baglantidan yiliksek akim

gectiginden PO ve PA/+ terminallerindeki vidalar tam sikilmis olmalidiriar.

Gig¢ terminallerinin 6zellikleri

ATV71H Maksimum kablo Sikma
kesiti torku
mmz AWG kemils Nm (Ib.ing)
037M3, 075M3, U15M3, 075N4, U15N4, U22N4 25 14 1.2 (10.6)
U22M3, U30M3, U40M3, U30N4, U40N4 6 8 1.2 (10.6)
U55M3, U55N4, U75N4 10 6 2(17.7)
U75M3, D11N4 16 4 2.4 (21)
D11M3X, D15M3X, D15N4, D18N4 35 1 2.4 (21)
D18M3X, D22M3X, D22N4, D30N4, D37N4 50 1/0 6 (53)
D30M3X, D37M3X, D45M3X, D45N4, D55N4, D75N4 120 350 19 (168)




Kontrol terminalleri

Kontrol terminallerine erigim

1 Kontrol terminallerine erisebilmek i¢in kumanda én
panelindeki kapagi agin.

Kontrol cihazi kumanda bdlimi baglantilarini daha
kolayca yapabilmek i¢in kumanda terminal karti
sokdlmelidir.

2 Yay tamamiyla genigleyene kadar vidayi gevsetin.

3 Asagi dogru kaydirarak karti gikartin.

Maksimum kablo boyutu: 2,5 mmz - AWG 14
Maks. sikma torku: 0,6 Nm - 5,3 Ib.in¢

DIKKAT

DUZGUN TAKILMAMIS TERMINAL KARTI
Kumanda terminal karti degistirilirken tutma vidalarini tam olarak sikmak ¢ok 6nemlidir.
Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gorebilir.

Kumanda terminallerinin 6zellikleri ve fonksiyonlari

Terminal | Fonksiyon Elektriksel 6zellikler
R1A R1 programlanabilir rélesinin | « Minimum anahtarlama kapasitesi: 24 V — igin 3 mA
R1B tak nokta K/A kontagi (R1C) + Direng ylkinde maksimum anahtarlama kapasitesi:
R1C 250 VAL veya30V —igcin 5 A
R2A R2 programlanabilir rélesinin | * Endukif ylkte maksimum anahtarlama kapasitesi
R2C N/A kontagi (cos 9= 0,4 ve L/IR =7 msn):
250V~ veya30V —igin2 A

+10 Referans potansiyometresi * +10V = (10,5V £0,5V)

icin + 10 V - gii¢ kaynagi + 10 mA maks.

1-10kQ
Al1+ Diferansiyel analog giris Al + -10- +10 V = (maks. giivenli gerilim 24 V)
Al -
COM Analog G/C ortak ov
Al2 Yazilm konfigirasyonuna * Analog giris 0 - +10 V —

bagli olarak: (maks. givenli gerilim 24 V), empedans 30 kQ

Analog gerilim veya akim girisi | veya
» Analog giris X - Y mA, X ve Y, 0 - 20 mA arasinda programlanabilir
empedans 250 Q2

AO1 Yazilim konfigirasyonuna * Analog ¢ikis 0 - +10 V =, min. yilk empedansi 470 Q
bagl olarak: veya
Analog gerilim veya akim » Analog ¢ikis X-Y mA, X ve Y, 0 - 20 mA arasinda programlanabilir
cikigl Maks. yik empedan5| 500 Q
P24 Harici +24V-— kumanda gii¢ e +24 V — (min. 19 V, maks. 30 V)
kaynagi girisi + Glg 30 Watt
oV lojik giris ortak ve P24 gli¢ oV

kaynagd igin 0V

LI1 - LI5 | Programlanabilir lojik girigler * +24 V= (maks. 30 V)
+ Empedans 3,5 kQ

LI6 SW2 anahtarinin konumuna SW2 = LI:
bagli olarak: LI veya PTC e LI1- LI5 lojik giriglerle ayni 6zellikler
SW2 = PTC:

* Acma esigi 3 kQ, reset esigi 1,8 kQ
+ Kisadevre alg|lama esigi < 50 Q

+24 Gg¢ beslemesi SW1 anahtari Source veya Int Sink konumunda:

+ Dabhili +24 V == gl¢ kaynagi

« 200 mA maks.

SW1 anahtar Ext Sink konumunda:

« lojik girisler icin harici +24 V — glg kaynag girisi

PWR “Gug Kaldirma” (Gug * 24V — (maks.30V)
Kaldirma) giivenlik fonksiyonu | « Empedans 1,5 k2
girisi




Lojik G/C secenek karti terminalleri (VW3A3201)

Terminallerin 6zellikleri ve fonksiyonlari

Maksimum kablo boyutu: 1,5 mmz - AWG 16
Maks. sikma torku: 0,25 Nm -1,00 kg.in¢

R3A - LI10: Kumanda kartiyla ayni 6zellikler.

Terminal | Fonksiyon Elektriksel 6zellikler

TH1+ PTC algilayici girisi + Acgma esigi 3 k€2, reset esigi 1,8 kQ

TH1- + Kisa devre algilama esigi < 50 Q

LO1 Acik toplayici programlanabilir | « +24 V — (maks. 30 V)

LO2 lojik ¢ikiglar « Dahili gii¢ kaynag igin 200 mA ve harici gli¢ kaynag! igin 200
mA maksimum akim

CLO lojik ¢ikisi ortak

oV oV oV

Genigletilmis G/C segenek karti terminalleri (VW3A3202)

Terminallerin 6zellikleri ve fonksiyonlari

Maksimum boyutu: 1,5 mmz - AWG 16
Maks. sikma torku: 0,25 Nm -1,00 kg.ing

R4A - LI14: Kumanda kartiyla ayni ézellikler.

Terminal | Fonksiyon Elektriksel dzellikler

TH2 + PTC algilayic girisi * Acma esigi 3 k<2, reset esigi 1,8 kQ

TH2 - + Kisa devre algilama esigi < 50

RP Frekans girisi + Frekans araligi 0 - 30 kHz

LO3 Acik toplayici programlanabilir | « +24 V — (maks. 30 V)

LO4 lojik ¢ikislar < Dabhili gi¢ kaynagi icin 20 mA ve harici gii¢ kaynagi icin 200
mA maksimum akim

CLO lojik ¢ikisi ortak

oV oV oV

Enkoder arabirimi karti terminalleri

Terminallerin 6zellikleri ve fonksiyonlari

Maksimum boyutu: 1,5 mmz - AWG 16
Maks. sikma torku: 0,25 Nm -1,00 kg.in¢

Terminal | Fonksiyon Elektriksel dzellikler
VW3 A3 401 VW3 A3 402, VW3 A3 404, VW3 A3 406
+Vs Enkoder gli¢ ¢ 5V —(maks. 5.5V ——) kisa * 15V —(maks. 16V ——) kisa devreler
0Vs kaynagi devreler ve asiri yiklere karsi ve asin yiklere karsi korumali
korumali » Maks. akim 175 mA
* Maks. akim 200 mA
A /A Artiml lojik « Maksimum ¢dzindrlik: 10000 nokta/devir
B, /B girigleri « Maks. frekans: 300 kHz
Terminal | Fonksiyon Elektriksel dzellikler
VW3 A3 403, VW3 A3 405 VW3 A3 407
+Vs Enkoder gli¢ ¢ 12V -—(maks. 13V —) kisa devreler |+ 24V -— (min. 20 V -—, maks. 30 V
0Vs kaynagi ve asir ylklere karsi korumali —) kisa devreler ve asiri yuklere
* Maks. akim 175 mA kars! korumali
* Maks. akim 100 mA
A /A Artimh lojik * Maksimum ¢dzinirlik: 10000 nokta/devir
B, /B girigleri « Maks. frekans: 300 kHz

Kullanilacak artiml enkoder ¢ikis! tipleri

+ RS422 cikiglar: VW3 A3 401 - VW3 A3 402

» Acik toplayici ¢ikiglar: VW3 A3 403 - VW3 A3 404

« ltme-gekme ¢ikislari: VW3 A3 405 - VW3 A3 406 - VW3 A3 407




Baglanti semalari

EN 954-1 standardi kategori 1'e uygun baglanti semalari, hat
kontaktdri dahil

Tek fazh gii¢ kaynagi (ATV71H 075M3 - U75M3)
@ Islem icin tek fazl bir kaynak kullanilacak sekilde giris fazi kaybi hatasini énleyin. Bu hatanin fabrika
konfiglrasyonuna ayarli olmasi durumunda, kontrol cihazi hata modunda kilitli kalacaktir.

Ug fazl gli¢ kaynagi

- KM1NG-

Frenleme direnci
(kullanilirsa)

Frenleme direnci
(kullanilirsa)

(1) Hat reaktdrd, kullanilirsa (tek fazli bir kaynakta g¢alisan ATV71H U40M3 - U75M3 kontrol cihazlari igin
zorunludur)
(2) Kontrol cihazinin uzaktan kontrolu igin hata rélesi kontaklari

Not:

+ Kontrol cihazi yakinindaki tim enduktor devreler veya ayni devre Gzerindeki devrelere (rdleler, kontaktérler,
solenoid valfleri, vb.) parazit bastiricilar takin.

» PWR girigi kabloluysa ekranli kablo kullanin.

ilgili pargalarin segilmesi:
Litfen kataloga bakin.

Kumanda baglanti semalar

Kumanda karti baglanti semasi

1 Diger sema tipleri i¢in (harici 24 V gug¢
) = [ : kaynagi, negatif lojik, vb.), kontrol cihaziyla
z £ 8 & 3§ | Dbirlikie gelen CD-ROM'a bakin.

M ATV71Heeeee

o &
2 ¥ = < =
S - S - SN SD S D S < S W S|
Referans 7 | @
potansiyometre — !
si 0£10V
veya X-Y mA

IT (yahtimh veya empedans toprakli notr) sisteminde isleyis

IT sistemi: yalitimli veya empedans toprakli nétr

Lineer olmayan y(klerle uyumlu bir kalici yalitim monitérd kullanin:
Merlin Gerin tip XM200 veya dengi.

Altivar 71 kontrol cihazlarinda dahili RFI filtreleri bulunmaktadir. Bu
filtreler, asagidaki gibi bir IT sisteminde ¢alismasi icin topraktan
yalitilabilirler:

Gli¢ terminallerinin sol tarafinda bulunan jumper'i sékin.

DIKKAT

IT sistemi (filtre baglantisi Filtre baglantilan kesildiginde, kontrol cihazi anahtarlama
kesilmis) frekansi 4 kHz'i tutmamelidir.

Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar
gorebilir.

Normal (filtre bagh)
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Elektromanyetik uyumluluk, kablolama

ilke ve 6nlemler

Kontrol cihazi, motor ve kablo ekranlari arasindaki topraklarda "yiiksek frekansli” es potansiyellik bulunmalidir.
Ekranli motor kablolari, frenleme direnci (eger kullaniliyorsa) ve kumanda sinyali kablosunun her iki ucunda
topraga bagli olan ekranli kablolar kullanin. Sureklilikte bir kesinti olmamasi sartiyla ekran uzunlugunun bir
parcasi olarak boru veya metal oluk kullanilabilir.

Kumanda devrelerini gli¢ devrelerinden uzak tutun. Kumanda ve hiz referansi devreleri igin, 25 - 50 mm (0,98
- 1,97 ing) arasinda vida adimli ekranli, bukilmis kablolarin kullaniimasini tavsiye etmekteyiz.

Gug kaynagi kablosu (hat beslemesi) ve motor kablosu arasindaki boslugun maksimum olmasini saglayin.
Motor kablolari en az 0,5 m (20 ing) uzunlukta olmalidir.

Hiz kontrol cihazi ¢ikisinda yildinm siperleri veya gii¢ faktori diizelticileri kullanmayin.

Ek bir giris filtresi kullanildiginda kontrol cihazinin altina yerlestirimeli ve ekransiz bir kablo tizerinden hat
beslemesine dogrudan baglanmalidir. Kontrol cihazi tizerindeki 10 baglantisi bu durumda filtre ¢ikis kablosu
Gzerinden olacaktir.

Kontrol cihazi, motor ve kablo ekrani arasindaki YF esdegerli potansiyel toprak baglantisi, PE koruyucu
iletkenlerini (yesil-sart) her bir tinitedeki uygun terminallere baglama gerekliligini ortadan kaldirmaz.

Montaj semasi
ATV71H 037M3 - D15M3X ve ATV71H 075N4 - D18N4

4,5, 7,12 ve 13 kablo ekranlarini miimkiin oldugunca kontrol cihazina yakin bir yere baglayin ve topraklayin:

- Ekrani gikartin

- 2plakasina ve 9 kumanda EMC plakasina baglamak igin ekranlarin gikartildigi yerlerde metal kablo
kelepgeleri kullanin.

- Dogru kontadi saglamak icin ekran, metal plakaya yeterince siki sekilde kelepgelenmelidir.

—ry

Altivar 71

Kontrol cihaziyla birlikte gelen sac levha topraklanmis plaka

Kumanda EMC plakasinin montaji igin delikler

Motor baglantisi i¢in ekranl kablo

a A O DN

Frenleme direnci baglantisi igin ekranl kablo
(kullaniliyorsa)

6 Role kontak ¢ikisl igin ekransiz kablolar

7 Giug Kaldirma guvenlik fonksiyonu girisini baglamak igin
ekranl kablolar

8 Metal kelepgeler

9 Koruyucu topraga baglanti

10 Ekransiz gli¢ kaynagi kabloleri veya kablo

11 Kumanda EMC plakasi, 2 numarall topraklanmig plakaya
takilacaktir

12 Kumanda sinyali kablolarini baglamak igin ekranl kablolar.
Birden fazla iletken gerektiren uygulamglar icin kucuk
capraz kesitli kablolar kullanin (0,5 mm* - AWG 20)

13 Enkoderi baglamak icin ekranli kablolar
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Elektromanyetik uyumluluk, kablolama

Montaj semasi
ATV71H D18M3X - D45M3X ve ATV71H D22N4 - D75N4

4,5, 6, 7 ve 8 kablo ekranlarini mimkiin oldugunca kontrol cihazina yakin bir yere baglayin ve topraklayin:
Ekrani ¢ikartin
Bunlari baglamak igin ekranlarin ¢ikartildigi yerlerde metal kablo kelepgeleri kullanin

Dogru kontadi saglamak igin ekran, metal plakaya yeterince siki sekilde kelepgelenmelidir.
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Altivar 71

Kontrol cihaziyla birlikte gelen sac levha topraklanmis
plaka

3 Metal kelepgeler

8
9

Motor baglantisi igin ekranl kablo

Frenleme direnci baglantisi igin ekranl kablo
( kullaniliyorsa)

Kumanda sinyali kablolarini baglamak icin ekranli
kablolar. Birden fazla iletken gerektiren uygulamalar
icin kuguk gapraz ke5|tl| kablolar kullanin

(0,5 mm? - AWG 2

G Kaldirma givenlik fonksiyonu girisini baglamak
icin ekranli kablolar

Enkoderi baglamak igin ekranl kablolar

Réle kontak ¢ikisl icin ekransiz kablolar

10 Koruyucu topraga baglanti

11 Ekransiz gi¢ kaynagi kabloleri veya kablo
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Kurulum - On tavsiyeler
Kontrol cihazi fabrika ayarlar (fabrika konfigiirasyonu)

Altivar 71, en sik kullanilan ¢aligma kosullari igin fabrika ayarlidir:
Makro konfiglirasyon: Yolverme/Durdurma
Motor frekansi: 50 Hz
Sensorsiiz aki vektdr kontrolline sahip sabit tork uygulamasi
Yavaglama rampasinda normal durdurma modu
Bir hata durumunda durdurma modu: serbest durus
Lineer hizlanma ve yavaglama rampalari: 3 saniye
Dusuk hiz: 0 Hz
Yiksek hiz: 50 Hz
Motor termik akimi = nominal kontrol cihazi akimi
Enjeksiyonlu durus fren akimi = 0,7 x nominal kontrol cihazi akimi, 0,5 saniye igin
Hata sonrasinda otomatik yolverme yok
Kontrol cihazi degerine bagli olarak 2,5 kHz veya 4 kHz anahtarlama frekansi.
Lojik girisler:
- LI lleri, LI2: ters (2 galisma y6nU), gegis sirasinda 2 kablolu kumanda
- LI3, LI4, LI5, LI6: devre digI (atanmamis)
+ Analog girigler:
- Al1: Hiz referansi 0 +/-10 V
- Al2: 0-20 mA devre digi (atanmamistir)
» Role R1: Kontak, bir hata (veya kapali olma) durumunda agilr
+ Role R2: devre disi (atanmamis)
+ Analog ¢ikis AO1: 0-20 mA devre digl (atanmamistir)

Yukaridaki degerlerin uygulama ile uyumlu olmasi durumunda, kontrol cihazi ayarlar degistirimeden de
kullanilabilir.

Secenek karti fabrika ayarlari
Segenek karti giris/gikiglari fabrika ayarl degildir.

Hat kontaktoéru Gzerinden gili¢ anahtarlama

DIKKAT

+ Kontaktéri sik sik ¢alistirmaktan kaginin (filtre kondansatérleri erken yipranirlar).
» Dong suresinin < 60 sn olmasi durumunda 6n sarj direncinde hasar olusgabilir.

Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gorebilir.

Yolverme

Onemli:

+ Fabrika ayarlar modunda, motor sadece "ileri", "geri" ve "DC enjeksiyonlu durma" komutlari resetlendiginde gii¢
alabilir:
- Acilig veya maniel hata resetlemesi veya durdurma komutunda.
Resetlenmemislerse, kontrol cihazi "nSt" gériintlileyecektir ama baglatiimayacaktir.

Dusik guicli bir motor veya motorsuz test,

motorlar paralel
Kontrol cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a bakin.
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Kontrol paneli

Kontrol paneli disik gl¢li kontrol cihazlar icin opsiyonelken ylksek glgcli kontrol cihazlarinda standarttir (bkz.
katalog). Istege bagli kablo ve aksesuarlar (bkz. katalog) kullanilarak grafikli ekran terminalinin baglantisi uzaktan

(6rnegin muhafaza kapagindan) kesilebilir veya baglanabilir

Panelin agiklamasi

1 Grafik ekran

2 Fonksiyon tuslari
F1, F2, F3, F4

3 STOP/RESET
(DURDUR/DEQETI l:}
butonu

4 RUN (GALISTIR) butonu

/

7 ESC tusu:

Bir 6nceki segime donmek
icin bir deger,

parametre veya

menlyu iptal eder

6 Motorun dénme yénuni
degistirme butonu

5 Gezinme butonu:
+ Basin (ENT):

- Gegerli degeri saklamak igin
- Segili menl veya parametreyi girmek igin

CW/CCW - Bir degeri artirmak veya azaltmak igin
(sola/saga) - Sonraki veya énceki satira gitmek icin
dénddran: - Terminal tizerinden kumanda aktif hale

getirilmigse referansi artirmak veya azaltmak
icin.

Not: Terminal tizerinden kumanda aktif hale getirildiyse kontrol cihazini dogrudan kumanda etmek igin 3, 4, 5 ve
6 butonlar kullanilabilir.

Kontrol cihazi durum kodlari:

ACC: Hizlanma suresi

CLI: Akim sinini

CTL: Giris fazi kaybinda kontrolli durdurma

DCB: DC enjeksiyonlu frenleme

DEC: Yavaglama stiresi

FLU: Motor akilama

FST: Hizli durug

NLP: Hat giict yok (L1, L2, L3'de hat beslemesi yok)
NST: Serbest durus atamasi

OBR: Otomatik uyarlamali yavaglama

PRA: Gig¢ Kaldirma fonksiyonu aktif (kontrol cihazi kilitli)
RDY: Kontrol cihazi hazir

SOC: Kontrollli ¢ikis kesmesi ¢alisiyor

TUN: Otomatik hassas ayar islemi devam etmektedir
USA: Dusuk gerilim alarmi
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Kontrol cihazina ilk kez giic verildiginde kullaniciya otomatik olarak [1. SURUCU MENUSU] meniisiinde kadar tiim

mendllerde kilavuzluk yapilacaktir.

[1.1 HIZLI DEVREYE ALMA] alt menisiindeki parametreler konfigiire edilmeli ve otomatik ayar baglatiimadan

once gergeklestiriimelidir.

Bu bélimde sadece [1.1 HIZLI DEVREYE ALMA] menisu anlatiimaktadir. Diger meniler hakkinda bilgi
(@D icin, kontrol cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a bakin.

ATV71HU22N4
2,2 kW/3 HP 380/480 V
Konfig. n"1
4 3 saniye
RDY Term +0,00Hz 0,0A
5 LANGUAGE
Francais v
Deutsch
Espafiol
ltaliano
I << >> Quick
Chinese
¥ ENT
RDY Term +0,00Hz 0,0A
2 ACCESS LEVEL
Standard v
Advanced
Expert
<< >> Quick
¥ ENT
RDY Term +0,00Hz 0,0A
1 DRIVE MENU

1.1 SIMPLY START

1.2. MONITORING

1.3. SETTINGS

1.4. MOTOR CONTROL

1.5. INPUTS / OUTPUTS CFG

Code << >> Quick
¥ ESC
RDY Term +0,00Hz 0,0A
MAIN MENU
1 DRIVE MENU

2 CONTROL ACCESS
3 OPEN / SAVE AS
4 PASSWORD
5 LANGUAGE
Code Quick

Agcilis sonrasinda 3 saniye boyunca ekran gérinimi

3 saniye sonra otomatik olarak [5 DiL SEGIMI] meniisiine

gegis yapilir.
Dili segin ve ENT'a basin.

[2 KULLANICI SEVIYESI] mentisiine gecer

[1 SURUCU MENUSU] meniisiine geger

[ANA MENU] meniisiine dénmek igin ESC tusun basin
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Entegre ekran terminali

Dusuk guglu Altivar 71 kontrol cihazlarinda (bkz. katalog) 7 bélmeli, 4 basamakli ekrana sahip bir dahili ekran
terminali bulunmaktadir. Onceki sayfalarda anlatilan grafikli ekran terminali de bu kontrol cihazlarina baglanabilir.

Ekran ve tuglarin iglevleri

Bir meni veya
parametreden ¢ikar veya
goruntilenen degeri iptal
ederek hafizadaki énceki
degere geri déner

+ Onceki meni veya
parametreye geri
doner veya
gorintilenen degeri
artinr

+ Sonraki meni veya
parametreye gider
veya gorintilenen
degeri azaltir

MenU veya parametreye
girer veya goéruntulenen
parametre veya degeri
kaydeder

@ Not: . @ veya @ tuglarina basildiginda se¢im kaydedilmez.

+ Veriler arasinda hizli sekilde gezinmek igin @ veya @ tuslarina basin ve basili tutun
(>2 sn).

Gorintilenen segimi kaydedip depolamak igin: ENT
Bir deger depolandiginda ekran yanip séner.

Normal ekran, hata ve baglatma yok:

- 43.0: SUP menlsinde segilmis parametrenin - nSt: Serbest durus atamasi
goruntilenmesi (varsayilan segim: motor - Obr: Otomatik uyarlamali yavaslama
frekansi) - PrA: Gig Kaldirma fonksiyonu aktif (kontrol cihazi
CLI: Akim siniri kilitli)

rdY: Kontrol cihazi hazir

SOC: Kontrollii ¢ikis kesmesi caligiyor
tUn: Otomatik tanima

USA: Dustik gerilim alarmi

CtL: Giris fazi kaybinda kumandali durdurma
dCb: DC enjeksiyonli frenleme galisiyor
FLU: Motor akilama caligiyor

FSt: Hizli durus atamasi

nLE’): Hat glict yok (L1, L2, L3'de hat beslemesi
yol

Hata oldugunu bildirmek igin ekran yanip séner.

Mentilere erigim

Acilis

Hizli baglatma igin basitlestirilmis
meni

Mentler

Kontrol cihaziyla
birlikte gelen CD-ROM'a bakin.

i e ©

Men( ve alt mendlerin kodlari birbirlerinden men( yanlarindaki tire ile ayrilir.
Ornekler: SIM- menusu, ACC parametresi.
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[1.1 HIZLI DEVREYE ALMA] (SIM-) meniisii

[1.1-HIZLI DEVREYE ALMA] (SIM-) menisi hizli baglatma igin kullanilabilir; bu da, birgok uygulama igin yeterlidir.

&

Not: [1.1 HIZLI DEVREYE ALMA]
oldugundan gérindukleri sirada girilmelidirler.

(SIM-) menisl parametreleri, sonrakiler 6ncekilere bagimli

Ornegin, [2/3 kablolu kumanda] (tCC), tim diger parametrelerden énce konfigire edilmelidir.

Makro konfigilirasyon

Makro konfiglirasyonu, belirli bir uygulama alani igin fonksiyonlarin konfiglirasyonunu hizlandirma araglari saglar.

Bir makro konfigiirasyonun secilmesi durumunda bu makro konfiglirasyonun G/G'si atanir.

Girig / (Yolverme/ (Malzeme (Genel (Kaldirma) (PID Regtilatért) | (Ag Kontrolil) [Mast./slave]

cikig Durdurma) | Tasima) Kullanim)

Al (Ref. 1 (Ref. 1 kanal) (Ref. 1 kanal) (Ref. 1 kanal) (Ref. 1 kanal) (Ref. 1 kanal) (Ref. 1 kanal)
kanal) (PID referansi) (Ref. 1 kanal)

bara tzerinden)

Al2 (Hayir) (ref. 2 toplu) (ref. 2 toplu) (Hayir) (PID geri besleme) | (Hayir) (Tork ref. 1)

AO1 (Motor frek.) | (Motor frek.) (Motor frek.) (Motor frek.) (Motor frek.) (Motor frek.) (Isaret torku)

R1 (Kontrol (Kontrol cihazi (Kontrol cihazi | (Kontrol cihazi | (Kontrol cihazi (Kontrol cihazi (Kontrol cihazi
cihazi hatasi) hatast) hatasi) hatasi) hatasi) hatasi)
hatast)

R2 (Hayir) (Hayir) (Hayir) (Frn (Hayir) (Hayir) (Hayr)

kumandasi)

L1 (lleri) (lleri) (lleri) (lleri) (lleri) (lleri) (lleri)

(2 kablolu)

LI2 (Geri) (Geri) (Geri) (Geri) (Geri) (Geri) (Geri)

(2 kablolu)

LI3 (Hayir) (2 6n ayarli hiz) | [Jog] (Hata reseti) (PID danhili reset) | (Ref. 2 (Tork/hiz

(2 kablolu) anahtarlama) anahtarlama)

Li4 (Hayir) (4 6n ayarli hiz) | (Hata reseti) (Harici hata) (PID 2 6n ayarli (Hata reseti) (Hata reseti)

(2 kablolu) ref.)

LI5 (Hayir) (8 6n ayarl hiz) | (Tork sinirt) (Hayir) (PID 4 6n ayarl (Hayir) (Hayir)

(2 kablolu) ref.)

L6 (Hayir) (Hata reseti) (Hayir) (Hayr) (Hayr) (Hayir) (Hayir)

(2 kablolu)

LI Durus Durus Durus Durus Durus Durus Durus

(3 kablolu)

LI2 (lleri) (lleri) (lleri) (lleri) (lleri) (lleri) (lleri)

(3 kablolu)

LI3 (Hayir) (Geri) (Geri) (Geri) (Geri) (Geri) (Geri)

(3 kablolu)

LI4 (Hayir) (2 6n ayarli hiz) | [Jog] (Hata reseti) (PID dahili reset) (Ref. 2 (Tork/hiz

(3 kablolu) anahtarlama) anahtarlama)

LI5 (Hayir) (4 6n ayarli hiz) | (Hata reseti) (Harici hata) (PID 2 6n ayarli (Hata reseti) (Hata reseti)

(3 kablolu) ref.)

L6 (Hayir) (8 6n ayarli hiz) | (Tork sinir) (Hayr) (PID 4 &n ayarli (Hayir) (Hayir)

(3 kablolu) ref.)

[ ] 3kablolu kumandada, LI1 giriglerinin LI6 degistirme tuslarina atanmasi.

Not: Tum G/C degistirilebilir, ayarlanabilir ve tekrar atanabilir. Kontrol cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a bakin.

In, Kurulum Kilavuzunda ve kontrol cihazi isim plakasinda belirtilen nominal kontrol cihazi akimina esittir.
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Code | Ad/Agiklama | Ayar aralg: Fabrika ayari
ecc || (9 [2/3 kablolu kumanda control] [2 wire] (2
kablolu) (2C)
2C O [2kablolu] (2C)
ac O [3 kablolu] (3C)
2 kablolu kontrol: Girisin agik NI —— ! ‘Il'ff‘_y.?ak" kablolamana rnek:
veya kapali hali, calistirmave ~ |__*2_ U1 tx | Lix: t'eerrsl
durdurma islemlerini kontrol T ’
eder.
ATV T ! “Kaynak” kablolamana &rnek:
3 kablolu kumanda (darbeli |24 _th Uz Ux | )
kumanda): yolvermeyi £ H12 gfur‘durma
kumanda etmek igin "ileri" E  pert
[ LIx: ters
veya "geri" darbe, durdurmayi
kumanda etmek igin
"durdurma" darbesi yeterlidir.
A\ UYARI
BEKLENMEYEN EKIPMAN iSLEMi
[2/3 kablolu kumanda] (tCC) atanmasindaki herhangi bir degisiklik grafikli ekran
terminalinde onaylanmali ve dahili ekran terminalinde “ENT” tusuna basilip basili
tutulmalidir (2 sn).
Asagidaki fonksiyon fabrika ayarlarina dondrilecektir: (2 kablolu tip) (tCt) sayfa 18 ve
lojik girisler atanan tim fonksiyonlar.
Ozellestirildikten sonra segili makro konfiglirasyonu da resetlenecektir (6zel ayarlar
silinecektir).
BU degisikligin kullanilan kablo baglanti semasiyla uyumlu olup olmadigini kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi 6liim veya agir yaralanmalara neden olabilir.
CFGC (Yolverme/
d [Makro ayari] Durdurma) (StS)
SES O [Yolverme / Durdurma] (StS): Yolverme/Durdurma
HdG O [Malzeme tasima] (HdG): Tasima
HSE 0 [Kaldirma] (HSt): Kaldirma
LEn O [Genel kullanim] (GEn): Genel kullanim
P Id I [PID regiilasyonu] (P1d): PID duzenleme
nEE 1 [Ag kontrold] (nEt): iletisim barasi
nst O [Master/ Slave] (MSL)
A UYARI
BEKLENMEYEN EKIPMAN ISLEMi
[Macro configuration] (Makro konfigiirasyon) (CFG) tizerinde herhangi bir degisiklik
grafikli ekran terminalinde onaylanmali ve dahili ekran terminalinde “ENT” tusuna basilip
basil tutulmalidir (2 sn).
Segcili makro konfigiirasyonun kullanilan kablo baglanti semasiyla uyumlu olup olmadigini
kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi 6lim veya agir yaralanmalara neden olabilir.
ccro || (A [Ozellestirilmis makro]
Salt okunabilir parametre, sadece en az bir makro konfiglirasyon parametresi
degistiriimisse gérintilenir.
YES O [Evet] (YES)
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Code | Ad/Agiklama | Ayar araligi: Fabrika ayari
bFr (1 [Standart motor frekansi] [50 Hz] (50)
50 O [50 Hz] (50): IEC
6O O [60 Hz] (60): NEMA
Bu parametre asagidaki parametrelerin 6n ayarlarini degistirir: (Nominal motor
gerilimi) (UnS) asagida, (Yiksek Hiz) (HSP) sayfa 20, [Nominal motor frekansi] (FrS)
ve [Maks. frekans] (tFr) asagida.
1 Hiz kontrol cihazi
IPL | [Girig fazi kaybi] degerlerine gore
n0O O (Hayir)(nO): Hata yoksayildi, kontrol cihazi, tek fazli bir besleme veya bara tizerinden
besleniyorsa kullanilir.
HYES [0 [Serbest Durus] (YES): Hata, serbest duruslu.
Bir fazin kaybolmasi durumunda kontrol cihazi hata moduna gecer (Giris fazi kaybi)
(IPL) fakat 2 veya 3 fazin kaybolmasi durumunda kontrol cihazi, dlstik gerilim
hatasinda agilana kadar ¢alismaya devam eder.
Bu parametreye sadece ATV71H037M3 - HU75M83 kontrol cihazlari Gizerindeki bu
menlden erigilebilir (tek fazli beslemeyle kullanilir).
. . Hiz kontrol cihazi Hiz kontrol cihazi
nPr M| [Nominal motor giicii] degerlerine gére | degerlerine gore
isim plakasinda yazili olan nominal motor giicti.
. e . Hiz kontrol cihazi Kontrol cihazi
Uns | [Nominal motor gerilimi] degerlerine gére | degerine gore ve
[Standard
Mot.Freq]
(Standart mot.
frek.) (bFr)
isim plakasinda yazili olan nominal motor gerilimi.
ATV71eeeM3: 100 — 240 V
ATV71ee@N4: 200 — 480 V
Hizkontrol cihazi
nlr | [Nominal motor akimi] 0,25-1,51n (1) degerlerine gére
isim plakasinda yazili olan nominal motor akimi.
Fr§ | [Nominal motor frekansi] 10 — 500 Hz 50 Hz
isim plakasinda yazili olan nominal motor akimi.
Fabrika ayari 50 Hz'dir, eger [Standart motor frekansi] (bFr) 60 Hz olarak ayarliysa 60 Hz olarak
ayarlayin.
Hizkontrol cihazi
nSP [J [Nominal motor devri] 0-60000 d/dak | gegerlerine gore
isim plakasinda yazili olan nominal motor devri.
Dabhili ekran terminalinde 0 - 9999 d/dak sonra 10.00 - 60.00 bin d/dak.
Isim plakasinda, nominal devir yerine HZ cinsi veya % olarak senkron devir ve kayma verilmisse,
nominal devri asagidaki sekilde hesaplayin.
» Nominal devir = Senkronize devir x e %igginden LAV
veya : i
* Nominal devir = Senkronize devir x 2|3 cmggden il (50 Hz motorlar)
veya L
- Nominal devir = Senkronize devir x —60-Hz cm%gdan kayma (60 Hz motorlar)
EFr [ | [Maks. frekans] 10 — 1000 Hz 60 Hz

ayarlayin.

Maksimum deg@er asagidaki kosullar tarafindan sinirlandiriimistir:

» [Nominal motor frekansi] degerinin 10 katindan fazla olmamalidir. (FrS)

» Kontrol cihazinin degeri ATV71HD37'den (500 Hz - 1000 Hz arasi degerler
sinirl gugler igin gegerlidir) daha yliksekse 500 Hz'i tutmamelidir.

Fabrika ayari 60 Hz'dir, eger [Standart motor frekansi] (bFr) 60 Hz olarak ayarliysa 72 Hz olarak

sadece 37 kW ile
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Kod | Ad/Agiklama Fabrika ayari
tun || (A [Otomatik ayar] (Hayrr) (nO)
n0O O (Hayir) (nO) Otomatik hassas ayar gergeklestiriimedi.
YES [0 (Evet) (YES) : Otomatik hassas ayar miimkiin olan en kisa siirede gergeklestirildi ve
sonra parametre otomatik olarak (Gergeklestirildi) moduna geger.
dOnE O (Gergeklestirildi) (dOnE): Bu degerler kullanildiginda, otomatik hassas ayarin en son
yapildigi zaman verilir.
Dikkat :
Otomatik hassas ayar yapilamamasi durumunda, kontrol cihazi (Hayir)(nO)
gorintiler.
@, Not: Otomatik ayar sirasinda motor nominal akimda calisir.
EUS [ [Otomatik ayar durumu] (Gergeklestiril-
medi) (tAb)
(sadece bilgi amaclhdir, degistirilemez)
EAb [0 [Not done] (Gergeklestiriimedi) (tAb): Motoru kontrol etmek igin varsayilan stator
PEnd direng degeri kullanilir.
PrOG O [Pending] (Beklemede) (PEnd): Otomatik hassas ayar talep edilmis ancak heniiz
FR IL yapilmamustir.
dOnE O [In Progress] (ilerliyor) (PrOG): Otomatik hassas ayar islemi devam etmektedir.
O [Failed] (Basarisiz) (FAIL): Otomatik hassas ayar islemi basarisiz olmustur.
[0 [Done] (Gergeklestirildi) (dOnE): Otomatik hassas ayar fonksiyonu ile dlgiilen stator
direnci, motoru kontrol etmek icin kullanilir.
PHr [ [Cikis motor yénii] [ABC]
AbC O [ABC]: ileri.
AChk 0 [ACB]: Geri.
Bu parametre, kablolamani degistirmeden motor dénme yéniinii ters gevirmek igin kullanilabilir.

Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler

Kod | Ad/Acgiklama Fabrika ayari
IEH D [Motor termik akimi] 0,2-1,51In (1) Hiz kontrol cihazi
degerlerine gore
isim plakasinda belirtilen nominal akima ayarlanacak olan motor termik koruma akimi.
ACC M| [Hizlanma siiresi] 0,1-999,9s 30s
0'dan (Nominal mot. frek) degerine hizlanma suresi (FrS) (sayfa 19). Bu degerin,
tahrik edilen ataletle uyumlu oldugundan emin olun.
dELC M| [Yavaglama stiresi] 0,1-999,9s 30s
(Nominal mot. frek) degerinden 0'a yavaslama suresi (FrS) (sayfa 19) - 0. Bu degerin,
tahrik edilen ataletle uyumlu oldugundan emin olun.
LSP [ [Dusik hiz] 0
Motor frekansi minimum referansta, 0 ve (YUksek hiz) (HSP) degeri arasinda ayarlanabilir.
HSP [ [viksek hiz] 50 Hz
Motor frekansi maksimum referansta, [Disik hiz] (LSP) ve [Maks. frekans] (tFr) arasinda bir
degere ayarlanabilir. [Standart motor frekansi] (bFr) degeri = [60 Hz] (60) ise fabrika ayari 60 Hz
olarak degisir.

(1) In, Kurulum Kilavuzunda ve kontrol cihazi isim plakasinda belirtilen nominal kontrol cihazi akimina esittir.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Kontrol paneli ile birlikte:

RDY Term  +0,00 0A
Hz

1 DRIVE MENU

1.1 SIMPLY START

1.2 MONITORING

1.3 SETTINGS

1.4 MOTOR CONTROL

1.5 INPUTS / OUTPUTS CFG

= e——] Code << >>  Quick - 17 ApTzirSCAchfﬁ'gmzm =
INEIT ENT 7.6 COMMAND i’ : :
2 ACCESS LEVEL REF. OPERATIONS
5 OPEN / SAVE AS 1.8 FAULT MANAGEMENT RAMP
4 PASSWORD 1.9 COMMUNICATION STOP CONFIGURATION
5 LANGUAGE 1.10 DIAGNOSTICS AUTO DC INJECTION
Sode S 1.11 IDENTIFICATION Code = S T
S MONTORING CONFIG 1.12 FACTORY SETTINGS
7 DISPLAY CONFIG. 1.13 USER MENU
1.14 PROGRAMMABLE CARD
Dahili ekran terminali ile birlikte: Fonksiyonlarin 6zeti:
Agtlig Kod Ad Sayfa
FEF- [REF. ANAHTARLAMA] 27
’ T OA I- [REF. ISLEMLERT] 28
—| xxx ] Kontrol cihazi durumunu gdsterir —FE- (RAVPA] %
SEE- [DURUS AYARLARI] 32
AdC- [OTO DC ENJEKSIYONU] 34
J0G- [JOG] 36
PS5S- [ON AYARLI HIZLAR] 38
UPd- [+/-Hiz] (hiz) 41
SrE- [REF. CIVARINDA +/- HIZ] 43
SPM- [REFERANS KORUMA] a4
FL I- [LOJIK GIRISLE AKILAMA] 45
LSE- [NIHAYET SALTERLERI] 47
bLL- [FREN LOJIK KONTROLU] 52
ELN- [HARICT AGIRLIK OLGCUMU] 58
HS H- [YUKSEK HIZLI KALDIRMA] 62
P Id- [PID REGULASYONU] 67
Pr I- [ONAYAR PID REFERANSI] 70
EOr- [MOMENT KONTROLU] 72
EOL- [MOMENT SINIRLAMASI] 75
[AE [2. AKIM SINIRI] 76
LLC- [GIRIS KONTAKTOR KONTROLU] 78
ocec- [CIKIS KONTAKTOR KOMUTU] 80
LPO- [SENSORLE KONUMLAMA] 83
nLe- [PARAMETRE SET ANAHTARI] 85
nnc- [COKLU MOTOR / AYAR AC] 89
EnlL- [LOJIK GIRIS ILE OTO TANIMA] 89
ErO- [TRAVERSE KONTROL] 95
FFE- [ASANSOR KURTARMA] 97
dCo- [DC BARA BESLEMESI] - 98
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Uygulama fonksiyonlari meni parametreleri (FUn-) yalnizca kontrol cihazi durduruldugunda ve calistir komutu yokken degistirilebilir. Ancak
kod kolonunda {¥ sembslii olan parametreler istisnadir, bunlar kontrol cihazi ¢alisirken ya da durduruldugunda da degistirilebilirler.

i Not: Fonksiyonlarin uyumlulugu

Uygulama fonksiyonlari segimi, G/C sayisiyla ya da bazi fonksiyonlarin birbirleriyle uyumlu olmamasi nedeniyle sinirlanabilir.
Asagidaki tabloda yer verilmeyen fonksiyonlar tam olarak uyumludur.
Eger fonksiyonlar arasinda uyumsuzluk s6z konusu ise, ilk konfigire edilen fonksiyon digerinin konfigtire edilmesini engelleyecektir.

ileriki sayfalardaki her bir fonksiyon, giris veya gikislarin bir tanesine atanabilir.
Tek bir girig ayni anda birden fazla fonksiyonu galigtirabilir (6rnegin ters ve 2. rampa) Bu nedenle kullanici bu fonksiyonlarin ayni anda
kullanilabilirligini saglamalidir. [Ileri seviye] (AdU) ve [Uzman seviye] (EPr) seviyelerinde birden fazla yalnizca bir giris atanabilir.

Kullanici, bir kumanda, referans ya da fonksiyonu bir giris ya da gikiga atamadan énce, s6z konusu girig ya da ¢ikigin halihazirda atanmig
olmadigindan ve bir bagka giris ya da gikigin uyumsuz ya da istenmeyen bir fonksiyona atanmig olmadigindan emin olmalidir.

Kontrol cihazi fabrika ayarlari ya da makro konfigiirasyonlar, diger fonksiyonlarin atanabilmelerini engelleyebilecek fonksiyonlari otomatik
olarak konfigiire ederler.

Bir bagka konfiglirasyonu yapabilmek igin, bir ya da daha gok fonksiyonun konfigiirasyonunu kaldirmak gerekebilir. Asagidaki uyumluluk
tablosunu kontrol edin.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Uyumluluk tablosu
2
(. ool
] N & | o s
g 8 o 313 g
z @ a5 F 12 |5 ©
Elg|g|d |5 |e |& 2 g |28 |0 £
& 5 |9 |9 s |g |§ |5 s 8y |2 2
dl- 18 le g |z |9 |8 |8 Sy |s | |g |2 5
s 19121313 |8 | |2 & 5 18 |2 |2 |E |3 £
€ |5 |3 T |2 |5 |5 |8 S e |® |X |5 |& €
glg |5 | (2|5 |8 |8 |8 2 (218 |g |2 |3 5
i3 (s |8 |2 |2 |2 |8 | S 8§ |g |E |2 |2 | |2 |8
5 |& |2 |n [ |§ |8 |5 |3 2215 18|55 |5 |e |8
ESB|E|2 2 5|23 |23 5|2 (2|8 )3¢
% |x |2 |E(B|E |2 |2 |2 c13 |8 8|3 |8 |8 |5 |8
e |83 |5 |8 |o | |8 s |= (8|8 |8 |8 |2 |g |
3 |Z | |c |2 |8 |8 |¢ |6 o |F |5 |€ |5 e |5 |6 |8
C |F |Z |6 | |F |3 |& |o a | |o |8 > |2 |[> o |»
Ref. islemler (sayfa 28) 1 |04) 1t o(1)
+/- iz (3) (sayfa 41) o | o o(1)
Nihayet salterleri yonetimi (sayfa 47) ]
On ayarli hizlar (sayfa 38) - 1t o(1)
PID regilatorii (sayfa 67) o(4) ° () [ ° () o |o1) @ (]
Traverse kontrol (sayfa 95) [ ] (] o(1)
JOG iglemler (sayfa 36) «-| o - |0 | o . o | o |0
Fren lojik kontrol (sayfa 52) o o o ° [ [ ]
Doéner ylikii yakalama (sayfa 199) ° o(1)
DC enjeksiyonlu durus (sayfa 32) ] 2| ¢ ]
Hizli durus (sayfa 32) o(2) 1
Serbest durus (sayfa 32) - | -
referans civarinda +/- hiz (sayfa 43) o | o | o o(1)
Yuksek hizli kaldirma (sayfa 62) o | e ] ] L]
Moment kontrol (sayfa 72) o(1) | ®(1) o(1) |@(1) |@(1)|®(1)| @ |®1) o1)| @ e (01)| @
Yiik paylagimi ] ]
Sensbrlerle konumlandirma (sayfa 83) ° o |o1)
Senkron motor ° ° o

(1
(2
3
(4

Aktive olmak igin éncelik, bu iki durdurma modundan ilkine verilir.
Referans kanali Fr2 ile 6zel uygulamalari harig tutarak.
Yalnizca garpan referansi PID reglatoriyle uyumsuzdur.

|:| Uyumlu fonksiyonlar |:| N/A

Oncelikli fonksiyonlar (ayni anda aktive olamayacak fonksiyonlar):

E Uyumsuz fonksiyonlar

Okla isaretlenmis fonksiyon digerine gore énceliklidir.

Durdurma fonksiyonlari galistir komutlarina gére dnceliklidir.
Lojik kumanda Gizerinden hiz referanslari analog referanslara gére 6nceliklidir.

al Not: Bu uyumluluk tablosu, kontrol paneli tuslariyla atanabilen komutlari etkilemez.

Moment kontrol ve bu fonksiyonlar, yalnizca moment kontrol modu aktitken uyumludur.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Uyumsuz fonksiyonlar
Su fonksiyonlar, asagida agiklana durumlarda erisilemez olacak ya da devre disi kalacaktir

Otomatik tekrar yolverme

Bunun miimkiin oldugu tek kontrol tipi [2/3 kablolu kumanda] (tCC) = [2 kablolu] (2C) ve [2 kablolu tip] (tCt) = [Seviye] (LEL) ya da [ileri
oncelik] (PFO).

Déner yiiki yakalama

Bunun miimkiin oldugu tek kontrol tipi (2/3 kablolu kontrol) (tCC) = (2 kablolu) (2C) ve (2 kablolu tip) (tCt) = [Seviye] (LEL) ya da [ileri oncelik]
(PFO).

Otomatik enjeksiyon durursa bu fonksiyon kilitlenir [Otomatik DC enjeksiyon] (AdC) = [Surekli] (Ct). Bkz. sayfa 34.

SUP- izleme menusu uyumluluklarini kontrol etmek amaciyla, her bir girise atanmis fonksiyonlarin gérilebilmesi igin kullanilabilir.

Bir fonksiyon atandiginda, agagidaki drnekte gdsterildigi bicimde bir  kontrol panelinde belirir:

RDY Term +0,00Hz  0A
1.7 APPLICATION FUNCT.

REFERENCE SWITCH.

REF. OPERATG/CNS

RAMP v
STOP CONFIGURATG/GN
AUTO DC INJECTG/CN

Code << >> Quick
JOG

Eger halihazirda atanmig bulunan bir bagka fonksiyonla uyumsuz bir fonksiyonu atamaya ¢aligirsaniz, bir uyar mesaji
belirecektir:

kontrol paneli ile birlikte:

RDY Term +0,00Hz  0A
INCOMPATIBILITY

The functG/Cn can't be assigned

because an incompatible

functG/Cn is already selected. See

programming book.

ENT or ESC to continue

Dahili ekran terminali ile birlikte:
ENT ya da ESC'e basilana kadarCOMP yanar.

Bir lojik giri, analog girig, referans kanali ya da bit degerini bir fonksiyona atarken, YARDIM butonuna bastiginizda
s6zkonusu girig, bit degeri ya da kanal tarafindan halihazirda aktive edilmis olabilecek fonksiyonlar gériintlilenecektir.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Halihazirda atanmig olan bir lojik giris, analog girig, referans kanali ya da bit degeri bir
bagka fonksiyona atandiginda, agagidaki ekran belirir:

kontrol paneli ile birlikte:

RUN +50,00Hz 1250A +50,00Hz
WARNING - ASSIGNED TO
Reference switch. 2

ENT->Continue ESC->Cancel

Eger erisim seviyesi bu atamaya izin veriyorsa, ENT'e basmak atamayi onaylar.
Eger erisim seviyesi atamaya izin vermiyorsa, ENT'e basmak asagidaki sekilde sonuglanir.

RUN +50,00Hz 1250A +50,00Hz
ASSIGNMENT FORBIDDEN |

Un-assign the present

functions, or select

Advanced access level

Dabhili ekran terminali ile birlikte:

Halihazirda atanmis olan ilk fonksiyonun kodu, yanip sénerek gériintilenir.

Eger erisim seviyesi bu atamaya izin veriyorsa, ENT'e basmak atamayi onaylar.

Eger erisim seviyesi bu yeni atamaya izin vermiyorsa, ENT'e basmanin higbir etkisi olmaz ve mesaj yanip sénmeye devam eder. Gikmak,
yalnizca ESC'e basarak miimkiindr.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Toplama girigi/Cikarma girigi/Garpan

FriyadaFrib —
SA2 —
SA3 —
dA2 — — A
dA3 —
MA2 —

MA3 —

A = (Fr1 yada Frib + SA2 + SA3 - dA2 - dA3) x MA2 x MA3

Eger SA2, SA3, dA2, dA3 atanmamissa, 0 olarak ayarlanirlar.
Eger MA2, MA3 atanmamigsa, 1 olarak ayarlanirlar.
A, minimum LSP parametreleri ve maksimum HSP parametreleriyle sinirlidir.

Carpma igin, MA2 ya da MA3'deki sinyal % olarak yorumlanir; %100 ilgili girisin maksimum degerine karsilik gelir. Eger MA2 ya da MA3

iletisim barasi ya da grefik ekran terminali Gizerinden génderilirse, bir MFr ¢carpma degiskeni
bara ya da kontrol paneli tizerinden génderilmelidir.
Negatif sonu¢ durumunda, isletme ydninin ters ddnmesi engellenebilir.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
FEF- B [REF. ANAHTARLAMA]
ch1 aktif] (Fr1
rCb 1 [Ref 1B anahtarlama] [ HE
Fr il O [ch1 akitif] (Fr1): Anahtarlama yok, [Ref.1 kanali] (Fr1) aktif
Fr Ib O [ch1B aktif] (Fr1b): Anahtarlama yok, [Ref.1B kanali] (Frib) aktif
LI O [LH] L)
- [m] [] (...): Atama kosullarina bakiniz. (CDOO - CD14 harig).
+ Atanmis giris ya da bit degeri 0'daysa, [Ref.1 kanali] (Fr1) aktiftir (bkz. sayfa 113).
+ Atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse, [Ref.1B kanali] (Fr1b) aktiftir.
[Ref 1B anahtarlama] (rCb) degisir [ch1 aktif] (Fr1) eger [Profil] (CHCF) = [Not separ.] (SIM) ile [Ref.1 kanal]
(Fr1) terminaller Gzerinden atanmigsa (analog girigler, enkoder, darbe girisi).
No] (nO
Frib 0 [Ref. kanali 1B] beale)
a0 O [No] (nO): Atanmamis
Al O [Al1] (Al1): Analog giris
Ale O [Al2] (Al2): Analog giris
Al3 O [AI3] (AI3): Analog girig, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
A4 O [Al4] (Al4): Analog girig, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
LCC O [HMI] (LCC): Kont. Paneli komutu
ndb O [Modbus] (Mdb): Dahili Modbus
CAn O [CANopen] (CAn): Dahili CANopen
nEE O [Haberlesme karti] (nEt): Haberlesme karti (takilmigsa)
AFPP O [Programlama karti] (APP): Kontrol cihazinda dahili kart (takilmigsa)
P O [RP] (Pl): Frekans girisi, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
PG O [Encoder] (PG): Enkoder girisi, eger enkoder karti takiimigsa
Not:
Asagidaki durumlarda, yalnizca terminaller tizerinden atamalar mimkiindur:
- [Profil] (CHCF) = [Not separ.] (SIM) ile [Ref.1 kanal] (Fr1) terminaller izerinden atanmissa (analog
girigler, enkoder, darbe girisi).
- Terminaller Gzerinden PID referanslariyla konfigiire edilmis PID
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
@G (- H [REF. ISLEMLERI]
Referans = (Fr1 ya da Frib + SA2 + SA3 - dA2 - dA3) x MA2 x MA3.
e Not: Bu fonksiyon diger bazi fonksiyonlarla kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
No] (nO
5A2 O [Ref. 2 topla] ey
Bir referansin secimi [Ref.1 kanal] (Fr1) ya da [Ref.1B kanal] (Frib)'e eklenmek zere..
a0 O [No] (nO): Higbir kaynak atanmamig
Al O [A] (Al): Analog giris
Ale O [Al2] (Al2): Analog giris
A3 O [AI3] (AI3): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
A4 O [Al4] (Al4): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
LCC O [HMI] (LCC): kontrol paneli
ndb O [Modbus] (Mdb): Dahili Modbus
CAn O [CANopen] (CAn): Dahili CANopen
nEE O [Haberlesme karti] (nEt): Haberlesme karti (takilmigsa)
APP O [Programlama karti] (APP): Kontrol cihazinda dahili kart (takilmigsa)
P O [RP] (PI): Frekans giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
PG O [Enkoder] (PG): Enkoder girig, eger enkoder karti takilmigsa
No] (nO
5A3 O [Ref. 3 topla] ey
Bir referansin secimi [Ref.1 kanal] (Fr1) ya da [Ref.1B kanal] (Frib)'e eklenmek izere..
+ Olasi atamalar, yukaridaki [Ref. 2 topla] (SA2) ile aynidir.
No] (nO
dne 0 [Ref. 2 gikart] (Mol (00)
[Ref.1 kanal] (Fr1) ya [Ref.1B kanal] (Fr1b)'dan gikarilacak bir referansin segimi.
+ Olasi atamalar, yukaridaki [Ref. 2 toplama] (SA2) ile aynidir.
No] (nO
dA3 O [Ref. 3 gikart] ey
[Ref.1 kanal] (Fr1) ya [Ref.1B kanal] (Fr1b)'dan gikarilacak bir referansin segimi.
+ OlasI atamalar, yukaridaki [Ref. 2 topla] (SA2) ile aynidir.
No] (nO
nAe 1 [Ref. 2 ¢arp] i)
Bir carpan referansinin se¢imi [Ref.1 kanal] (Fr1) veya [Ref.1B kanal] (Fr1b).
+ Olasi atamalar, yukaridaki [Ref. 2 topla] (SA2) ile aynidir.
No] (nO
nA3 1 [Ref. 3 ¢arp] i)
Bir carpan referansinin se¢imi [Ref.1 kanal] (Fr1) veya [Ref.1B kanal] (Frib).
» Olasi atamalar, yukaridaki [Ref. 2 topla] (SA2) ile aynidir.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
-PE- B [RAMPA]
. e Lineer] (LIn
rPE d [Rampa tipi] [ JEL
L In O [Lineer] (Lin)
5 O [S rampasi] (S)
u O [U rampasi] (U)
Cus O [Ozellestiriimig] (CUS)
S rampalari
f(Hz)
Frs Egri katsayisi,
2=0.6xt1ve
11 = ayarlanan rampa stiresi oldugunda sabitlenir.
e
t
U rampalari
f(Hz) f(Hz)
Frs Frs
Egri katsayisi,
A 2=0,5xt1ve
0 o ‘ 11 = ayarlanan rampa siiresi oldugunda sabitlenir.
© © t
‘ t1 t1
Ozellestiriimis rampalar
f(Hz) f(H) tA1: 0 - %100 arasinda ayarlanabilir
Fis Frs tA2: 0 - (%100 - tA1) arasinda ayarlanabilir
tA3: 0 - %100 arasinda ayarlanabilir
tA4: 0 - (%100 - tA3) arasinda ayarlanabilir
0
n ‘ | B—LJ s 4, C = ayarlanan rampa siresi oldugunda, t'in ylizdesi olarak
t t
1 0.1](0.1
Inr d [Rampa adimi] 4 BTy
t)
o. ol O [0,01]: Rampa 99,99 saniyeye kadar
a. | O [0,1]: Rampa 999,9 saniyeye kadar
! O [1]: Rampa 6000 saniyeye kadar
Parametre [Hizlanma siiresi] (ACC), [Yavaslama siiresi] (dEC), [2. hizlanma siresi] (AC2) ve [2. yavaslama
siresi] (dE2) igin gegerlidir.
o - 1 0,01 - 6000 sn. (2 3,0sn
ACC 1 [Hizlanma siiresi] 4 &
t) 0'dan (nominal motor frek.)'na kadar hizlanma suresi (FrS). Bu degerin, tahrik edilen ataletle uyumlu
oldugundan emin olun.
o A 1 0,01 - 6000 sn. (2 3,0sn
dEL 1 [Yavaglama siiresi] t &
t (Nominal motor frek.) (FrS)'dan 0'a yavaslama stresi. Bu degerin, tahrik edilen ataletle uyumlu oldugundan
emin olun.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.
(2)[Rampa adimi] (Inr)'a gore aralik 0,01 - 99,99 sn. yada 0,1 - 999,9 sn. yada 1 - 6000 sn.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
|| [RAM PA] (devami)
1 0-100% 10%
EA I O [Hizl. bag! yuvarlama] i ) )
t) - Hizlanma rampasi baglangicinin [Hizlanma siresi] (ACC) ya da [2. hizlanma sresi] (AC2) rampa
siiresinin ylizdesi olarak yuvarlanmasi.
- 0- %100 arasinda ayarlanabilir B
- Parametreye eger [Rampa tipi] (rPt) , [Ozellestiriimis] (CUS) ise erisilebilir.
1 10%
Y  [Hizl. sonu yuvarlama] U °
t) - Hizlanma rampasi bitiginin [Hizlanma siiresi] (ACC) ya da [2. yavaglama siiresi] (AC2) rampa siresinin
ylizdesi olarak yuvarlanmasi.
- 0ve (%100 - [Hizl. basi yuvarlama] (tA1)) arasinda ayarlanabilir
- Parametreye eger [Rampa tipi] (rPt) , [Ozellestirilmis] (CUS) ise erisilebilir.
1 0 - 100% 10%
LA3 (1 [Yav. bagi yuvarlama] o ‘
t) - Yavaslama rampasi baslangicinin [Hizlanma siiresi] (dEC) ya da [2. yavaslama siresi] (dE2) rampa
slresinin yuzdesi olarak yuvarlanmasi.
- 0- %100 arasinda ayarlanabilir B
- Parametreye eger [Rampa tipi] (rPt) , [Ozellestirilmis] (CUS) ise erisilebilir.
1 10%
ERY ([ [Yav. sonu yuvarlama] ay
t) - Yavaslama rampasi bitiginin [Hizlanma siresi] (dEC) ya da [2. hizlanma siiresi] (dE2) rampa slresinin
yuzdesi olarak yuvarlanmasi.
- 0ve (%100 - [Hizl. basi yuvarlama] (tA3)) arasinda ayarlanabilir
- Parametreye eger [Rampa tipi] (rPt) , [Ozellestirilmis] (CUS) ise erisilebilir.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.

t)

Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
[ | [RAM PA] (devami)
ean Degere gore 0-500ya [0 Hz
FrE J [Rampa 2 esigi] da 1000 Hz
Rampa anhtarlama esigi
2. rampa, Frt degeri 0 degilse (0 fonksiyonu devre digi birakir) ve cikis frekansi Frt'den blyikse,
anahtarlanir.
Esik rampa anahtarlamasi, agagidaki gibi anahtarlanarak [Rampa anahtar. atama] (rPS) ile birlestirilebilir:
Ll ya da bit degeri Frekans Rampa
0 <Frt ACC, dEC
0 >Frt AC2, dE2
1 <Frt AC2, dE2
1 >Frt AC2, dE2
No] (nO
rP5 d [Rampa anaht. atama] [Na {nO}
a0 O [No] (nO): Atanmamig
LI O [LH] i)
u] :
u] :
u} O [...] (..): atama kosullarina bakin.
- Atama girisi ya da bit degeri 0'daysa, ACC ve dEC devreye girer.
- Atama girisi ya da bit degeri 1'deyse, AC2 ve dE2 devreye girer.
o . 1 0,01 - 6000 sn. (2 5,0 sn
ACe 1 [2. hizlanma siiresi] i &
t) 0'dan [Nominal motor frekansi]'na kadar hizlanma siresi (FrS). Bu degerin, tahrik edilen ataletle uyumiu
oldugundan emin olun.
Eger [2. rampa esigi] (Frt) > 0 ya da [Rampa anahtar. atama] (rPS) atanmissa, parametreye erisilebilir.
o . 1 0,01 - 6000 sn. (2 5,0 sn
dE? 1 [2. yavaglama siiresi] 4 &
t) [Nominal motor frekansi] (FrS)'den 0'a yavaslama stresi. Bu degerin, tahrik edilen ataletle uyumlu
oldugundan emin olun.
Eger [Rampa 2 esigi] (Frt) > 0 ya da [Rampa anah. atama] (rPS) atanmissa, parametreye erisilebilir.
Yes] (YES
brA. 1 [Dec Rampa adapt.] st e
Yk ataleti igin cok dusik bir degere ayarlanmissa, bu fonksiyon etkinlestirildiginde otomatik olarak
yavaslama rampasina adapte olur.
a0 O [No] (nO): Fonksiyon devre dis!.
OrO O [Yes] (YES): Fonksiyon, giiglii yavaslama gerektirmeyen uygulamalar igin aktiftir.
Kontrol cihazinin degerine bagl olarak, asagidaki segenekler belirir. [Yes] (YES)'e gére daha gicli
yavaglama saglarlar.
d49nA O [Yiksek moment A] (dYnA)
dY9nb O [Yiksek moment B] (dYnb)
dYnl O [Yiksek moment C] (dYnC)
[Dec ramp adapt.] (brA) , [No] (nO) olur; eger [Fren kontrol atama] (bLC) atanmigsa (page 52), ya da
[Frenleme dengesi] (bbA) = [Yes] (YES) ise.
Bu fonksiyon, asagidaki kosullara sahip uygulamalar igin uygun degildir:
- Rampada konumlama
- Frenleme direncinin kullanimi (direng dogru olarak ¢aligmayacaktir)

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.
(2) Aralik; [Rampa adimi] (Inr) sayfa 29'a gére, 0,01 - 99,99 sn. ya da 0,1 - 999,9 sn. yada 1 - 999 sn.'dir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Ag:lkIama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari
sted H [DURUS AYARLARI]
e Not: Bazi tir baslangiclar, diger tim fonksiyonlarla kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
0qa Rampada] (rMP
Sk 0 [Durus tipi] (Rampada] (17)
Run komutu kayboldugunda veya stop komutu verildiginde gerceklesen durus modu.
rnP O [Ramp stop] (rMP): Rampada
FSE O [Fast stop] (FSt): Hizli durug
nSE O [Freewheel stop] (nSt): Serbest durus
dr | O [DC injectionn] (dCl): DC enjeksiyonlu durug
Not: Eger sayfa 52'deki brake lojik fonksiyonu devreye alinmigsa, yalnizca rampa tipi duruslar
konfigure edilebilir.
No] (nO
nSE 1 [Serbest durus at.] el (n0)
o O [No] (nO): Atanmamig
LI O [LH] (i) - [LI6] (LI6)
- O [LI7] (Li7) - [LHO] (LI10): If VW3A3201 lojik G/G karti takilmigtir
- O [LI1](Li11) - [LI14] (LI14): If VW3A3201 lojik G/G karti takilmigtir
ciol O [C101] (C101) - [C115] (C115): [G/G profil] (G/G)'da dahili Modbus ile
- O [C201] (C201) - [C215] (C215): [G/C profil] (G/G)'da CANopen ile
- O [C301] (C301) - [C315] (C315): [G/C profil] (G/G)'da haberlesme karti ile
- O [C401] (C401) - [C415] (C415): [G/C profil] (G/G)'da Kontrol Cihazinda Dahili kart ile
Cdoo O [CDO0] (Cdoo) - [CD13] (Cd13): [G/C profil] (G/G)'da olast lojik girigleri ile anahtarlanabilir
- O [CD14] (Cd14) - [CD15] (Cd15): [G/C profil] (G/C)'da lojik girigleri olmadan anahtarlanabilir
Bir giris ya da bit degeri 0'da oldugunda durus devreye girer. E§er giris durum 1'e dénerse ve calistirma
komutu hala aktifse, motor yalnizca [2/3 kablolu kontrol] (CC) = (2C) ve [2 kablolu tip] (iCt) = [Seviye]
(LEL) veya [lleri 6ncelik] (PFO) ise tekrar calisacaktir. Diger durumlarda, yeni bir calistirma komutu
verilmelidir.
No] (nO
F5E (1 [Hizh durug atamasi] i)
& Not: Bu fonksiyon diger bazi fonksiyonlarla kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
O[No] (nO): Atanmamig
n0
O [LH] i)
L1 3
- O [...] (...): Atama kogullarina bakin.
Giris oldugunda ya da bit degeri bir oldugunda durus devreye girer ([G/C profile] (G/C)'daki bit degeri
0'da) Eger giris 1 durumuna dénerse ve ¢alistirma komutu hala aktifse, motor yalnizca [2/3 kablolu
kontrol] (tCC) sayfa82 = [2 kablolu] (2C) ve[2 kablolu tip] (iCt) = [Seviye] (LEL) ya da [lleri dncelik] (PFO)
ise tekrar ¢aligacaktir Diger durumlarda, yeni bir calistirma komutu verilmelidir.
. " 1 0-10 4
dCF d [Rampa bélme sabiti] 4
t) Eger [Durus tipi] (Stt) = [Hizh durus] (FSt) ve [Hizl durus atamasi] (FSt) , [No] (nO) degilse, parametreye
erisilebilir.
Devreye giren rampa (dEC ya da dE2) daha sonra durdurma istekleri génderildiginde bu katsayiyla
bélinar.
0 degeri, minimum rampa siresine karsilik gelir.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
B [DURUS AYARLARI] (devam)
q A No] (nO
dC | 1 [DC enjeksiyon atamasi] gty
a Not: Bu fonksiyon diger bazi fonksiyonlarla kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
nO O [No] (nO): Atanmamis
LI O [LH] i)
- O [...](...): Atama kosullarina bakin.
Atanmis giris ya da bit degeri 1 oldugunda, enjeksiyon frenlemesi baslatilir.
Eger giris 1'e donerse ve calistirma komutu hala aktifse, motor yalnizca [2/3 kablolu kontrol] (tCC) = [2
kablolu] (2C) ve [2 kablolu tip] (tCt) = [Seviye] (LEL) ya da [lleri 6ncelik] (PFO) ise tekrar ¢alisacaktir. Diger
durumlarda, yeni bir ¢alistirma komutu verilmelidir.
. . o 1) (3 0,1-1,411In(2 0,64 In (2
4 1 [DC enjeksiyon degeri 1] W) & <
t) Lojik girisle etkinlestirilen veya durus modu olarak segilen DC enjeksiyonlu frenleme akiminin seviyesi.
Eger [Durus tipi] (Stt) = [DC enjeksiyon] (dCl) ise ya da [DC enjeksiyon atamasi] (dCl) , [No] (nO) degilse,
parametreye erisilebilir.
DIKKAT
Motorun bu akima agiri isinma olmadan dayanip dayanmayacagini kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gérebilir.
. . 1) (3 0,1-30s 0,5sn
Ed 1 (d [DC enjeksiyon zamani 1] W&
Maksimu akim enjeksiyon suresi [DC enjeksiyon seviyesi 1] (Maksimum IdC). Bu stireden sonra,
t) enjeksiyon akimi [DC enjeksiyon seviyesi 2] (IdC2) olur.
Eger [Durus tipi] (Stt) = [DC enjeksiyon] (dCl) ise ya da [DC enjeksiyon atamasi] (dCl) , [No] (nO) degilse,
parametreye erisilebilir.
. . o 1) (3 0,1-1,411In(2 0,5In (2
IdLe (0 [DC enjeksiyon degeri 2] 0 @ ‘ @
t) lojik input tarafindan aktive edile ya da durus modu olarak segilen enjeksiyon akimi, [DC injectionn time 1] (tdl)
suresi gectikten sonra.
Eger [Durus tipi] (Stt) = [DC enjeksiyon] (dCl) ise ya da [DC enjeksiyon atamasi.] (dCl) , [No] (nO) degilse,
parametreye erisilebilir.
DIKKAT
Motorun bu akima asiri 1Isinma olmadan dayanip dayanmayacagini kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gérebilir.
. . 1)@ 0,1-30s 0,5sn
EdC 1 [DC enjeksiyon zamani 2] i)
t) Yalnizca durus modu olarak segilmis, enjeksiyon icin maksimum enjeksiyon siiresi [DC enjeksiyon seviyesi
2] (IdC2).
Eger [durus tipi] (Stt) = [DC enjeksiyon] (dCl) ise parametreye erisilebilir.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.
(2)In, kurulum kilavuzunda ve kontrol cihazi isim plakasinda belirtilen nominal kontrol cihazi akimina esittir.
(3) Uyari: Bu ayarlar [OTOMATIK DC ENJEKSIYONU] (AdC-) fonksiyonundan bagimsizdir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
RdL- H [OTO DC ENJEKSIYONU]
q A Yes] (YES
AdC 1 [Oto DC enjeksiyonu] DEEE)
t) Durustaki otomatik akim enkeksiyonu (rampanin bitisinde)
nO O [No] (nO): Enjeksiyon yok
-A- O [Yes] (YES): Ayarlanabilir enjeksiyon siiresi
Ct O [Continuous] (Ct): Siirekli enjeksiyonlu durus
Uyani: Bu fonksiyonla [Motor akilama] (FLU) sayfa 45 arasinda kilitteme vardir. Eger [Motor akilama] (FLU)
= [Surekli] (FCt) ise, [Otomatik DC enjeksiyonu] (Adc) , [No] (nO) olmalidir.
Not: Bu parametre, bir run komutu génderilmemis olsa bile akimin enjeksiyonunu hizlandirir. Hiz
kontrol cihazi galisir durumdayken erisilebilir.
. . . 1 0-1.21In(2 0,7 In (2
5drC | (1 [Oto DC enjeksiyon seviye 1] U @ @
t) Tam durma DC enjeksiyon akim seviyesi. Eger [Otomatik DC enjeksiyonu] (AdC) , [No] (nO) degilse,
parametreye erisilebilir. Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt) = [Senkron motor] (SYn) ise, bu parametre 0 olur.
DIKKAT
Motorun bu akima agiri 1sinma olmadan dayanip dayanmayacagini kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gérebilir.
. . 1 0,1-30s 0,5sn
EdC | 1 [Oto DC enjeksiyon zamani 1] i
t) Enjeksiyonlu durus suresi. Eger [Oto DC enjeksiyonu] (AdC) , [No] (nO) degilse, parametreye erisilebilir.
Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt) = [FVC] (FUC) ya da [Senkron motor] (SYn) ise bu sire sifir hiz ulagim
$
slresine esittir.
. . . 1 0-121In(2 0,51In (2
s5dCe (1 [Oto DC enjeksiyon seviye 2] t ‘ 8 ‘ 2
t) 2. DC enjeksiyonlu durus akiminin seviyesi.
Eger [Oto DC enjeksiyonu] (AdC) , [No] (nO) degilse, parametreye erisilebilir.
Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt) = [Senkron motor] (SYn) ise, bu parametre 0 olur.
DIKKAT
Motorun bu akima agiri 1sinma olmadan dayanip dayanmayacagini kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gérebilir.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) mendisinden erisilebilir.
(2)In, kurulum kilavuzunda ve kontrol cihazi isim plakasinda belirtilen nominal kontrol cihazi akimina esittir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

CGalistir komutu

Hiz

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
H [OTO DC ENJEKSIYONU] (gevami)
A A 1 0-30s 0sn
kdre (1 [Oto DC enjeksiyon zamani 2] i ‘
t) 2. enjeksiyonlu durus suresi. Eger [Oto DC enjeksiyonu] (AdC) = [Yes] (YES.)degilse, parametreye
erisilebilir.
AdC SdC2 Calisma
. Not: [Motor kontrol tipi] (Ctt) = [FVC] (FUC)
YES X sdc1 I oldugunda:
Sdc2 [Oto DC enjeksiyonu seviye 1] (SdC1), [Oto
DC enjeksiyonu seviye 2] (SdC2) ve [Oto DC
Ct ) I et 1aC1 +taC2 ¢ enjeksiyon zamani 2] (tdC2) erisilemez.
Sdc1 —| Yalnizca [Oto DC enjeksiyon zamani 1]
8dC2 r-- (tdC1)'e erisilebilir. Bu sifir hiz ulagim
Ct [er t zamani'na karsilik gelir.
|
=0 SdC1

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) meniisiinden erisilebilir.

t)

Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.

35




Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/AgukIama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari
106- B [JOG]
e Not: Bu fonksiyon diger bazi fonksiyonlarla kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyiniz.
No] (nO
140G 0 [JOG] [No] (nO)
Darbeli ¢alisma.
JOG fonksiyonu, ancak komut kanali ve referans kanallan terminallerde oldugunda akdiftir.
Atanan lojik giris ya da bit degeri secildiginde fonksiyon etkinlesir.
O [No] (nO): Atanmamig
a0 O [LI] (Li1) - [LI6] (Li6)
Ll O [LI7] (Li7) - [LI10] (LI10): VW3A3201 lojik G/C karti takilmigsa
- O [LIM1] (LI11) - [LI14] (LI14): VW3A3201 lojik G/C karti takilmissa
- O [C101] (c101) - [C115] (C115): [G/C profil] (G/G) konfigiirasyonunda dahili Modbus ile
cioi O [C201] (C201) - [C215] (C215): [G/C profil] (G/G) konfigiirasyonunda dahili CANopen ile
- O [C301] (Cc301) - [C315] (C315): [G/C profil] (G/G) konfigiirasyonunda haberlesme karti ile
- 0O [C401] (c401) - [C415] (C415): [G/C profil] (G/C) konfigiirasyonunda Kontrol Cihazinda Dabhili kart ile
- O [CDO0O0] (cdoo) - [CD13] (Cd13): [G/G profil] (G/C) konfigiirasyonunda olas! lojik
cdoo girisleriyle anahtarlanabilir
O [CD14] (cd14) - [CD15] (Cd15): [G/C profili] (G/G) konfigiirasyonunda lojik girigleri olmadan
- anahtarlanabilir
Fonksiyon, atanmis giris ya da bit degeri 1 oldugunda aktiftir.
Ornek : 2 kablolu kontrol iglemi (tCC = 2C)
Motor Rampa Rampa 0.1
frekansi DEC/DE2 sn.  olarak
Referans
JGF referansi
0
JGF referansi
LI (JOG)
1
0
JGt
ileri
1
0
Geri
1
0
1 0-10Hz 10 Hz
JGF 1 [Jog frekansi] w ‘ ‘
t) Eger [JOG] (JOG) , [No] (nO) degilse parametreye erisilebilir.
Jog islemindeki referans
. . 1 0-20s 0,5sn
Gk [ [Jog gecikmesi] t ‘ ‘
t) Eger [JOG] (JOG) , [No] (nO) degilse parametreye erisilebilir.
2 ardil jog islemi arasindaki tekrari 6nleme gecikmesi.

(1) Bu parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisiinden erisilebilir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

On ayarli hizlar

1,2,3, ya da 4 giris gerektiren 2,4,8, ya da 16 hiz 6nceden ayarlanabilir.

(i Not:

4 hiz elde etmek igin 2 ya da 4 hiz konfigiire etmelisiniz.
8 hiz elde etmek igin 2,4 ya da 8 hiz konfiglre etmelisiniz.
16 hiz elde etmek igin 2,4,8 ya da 16 hiz konfigiire etmelisiniz.

Onceden gitilmis hiz girisleri igin kombinasyon tablosu

-

1

16 hiz 8 hiz 4 hiz 2hiz Hiz referansi
LI (PS16) LI (PS8) LI (PS4) LI (PS2)
0 0 0 0 Referans
0 0 0 1 SP2
0 0 1 0 SP3
0 0 1 1 SP4
0 1 0 0 SP5
0 1 0 1 SP6
0 1 1 0 SP7
0 1 1 1 SP8
1 0 0 0 SP9
1 0 0 1 SP10
1 0 1 0 SP11
1 0 1 1 SP12
1 1 0 0 SP13
1 1 0 1 SP14
1 1 1 0 SP15

SP16
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
P5es H [ON AYARLI HIZLAR]
Not: Bu fonksiyon diger bazi fonksiyonlarla kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyiniz.
&
o LI5] (LI5
P52 a [2 6nayarh hiz] el
a0 O [No] (nO): Fonksiyon devre dis!.
LI O [LH] L)
- | [] (...): Atama kosullarina bakin.
o Li6] (LI6
P54 1 [4 énayarh hiz] (I
nO O [No] (nO): Fonksiyon devre digi.
LI O [LH] i)
- ] [] (..): Atama kogullarina bakin.
4 hizi elde edebilmek igin, ayrica iki hizida konfigiire etmelisiniz.
.. No] (nO
Fs@ [ [8 énayarl hiz] e
n0O O [No] (nO): Fonksiyon devre digi.
LIl O [LH] i)
- [m] [] (...): Atama kosullarina bakin.
8 hizi elde edebilmek igin, ayrica 2 ve 4 hizida konfiglire etmelisiniz.
m No] (nO
PS5 15 0 [16 6n ayarli hiz] e
a0 O [No] (nO): Fonksiyon devre dis!.
L1

O [LH] i)

O [...] (...): Atama kogullarina bakin.

16 hizi elde edebilmek icin, ayrica 2 , 4 ve 8 hizida konfiglire etmelisiniz.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod \Ad/Alelama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
| [ON AYARLI HIZLAR] (devam)

2P [ [2 6n ayarh hiZ] (1) 0— 1000 Hz 10 Hz
t)

2F3 O [3 6n ayarl hiz] ) i
)

2P 0 [4 6n ayarl hiz] ) ——
)

Bl 1 [5 6n ayarl hiz] Q) 25 Hz
)

SPE 1 [6 6n ayarli hiz) m —
)

R 0 [7 6n ayarl hiz] G —
)

°Pe 0 [86n ayarh hiz] M —
)

2P 0 [9 &n ayarh hiz] M o
)

sPio 1 [10 &n ayarl hiz] &) -
)

2P 0 [11 6n ayarh hiz] &) 55 Fiz
)

2P 12 1 [12 6n ayarh hiz] M 60 Fiz
)

aP 13 0 [13 6n ayarh hiz] M 70z
)

2P I 0 [14 6n ayarl hiz] 5) -
)

il 0 [15 6n ayarh hiz] M 90 Hz
)

5P 1B (1 [16 6n ayarh hiz] M 100 Fiz

0 Bu [On ayarli hizlar x] (SPx) parametrelerinin gériinisil, konfigiire edilmis hiz sayisi tarafindan belirlenir.

(1) Bu parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisiinden erisilebilir.

QO

Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

+/- hiz

iki tur iglem bulunmaktadir:

1. Tek basigh butonlarin kullanimi: isletim yon(ler)ine ek olarak, iki lojik giris gereklidir.
"+hiz" komutuna atanmis olan girig hizi arttirirken, "-hiz" komutuna atanan giris hizi disurdr.

2. Gift basigh butonlarin kullanimi: Yalnizca bir girisin "+hiz""a atanmasi gereklidir.
Cift basisl butonlarla +/- hiz:

Aciklama: Her ddnme yonii igin bir butona 2 kez basilir. butona her basildiginda, bir kontak kapanir.

Birakilmis (- hiz) 1. basis 2. basis
(ulasilan hiz) (+ hiz)
ileri butonu - a aveb
Geri butonu - c cved
Baglanti 6rnegi:
T Kontrol terminalieri | L1:fer
| ATV 71 | LIx: ters
| I Lly: + hiz
i LIt LixLly +24
Motor frekansi
LSP
0
LSP
ileri —
2. basis
b b
1. basis
ajaa; a a a a
0
Geri
2. basis
d
1. basig cl ¢ ¢
0

Bu +/-hiz tipini, 3 kablolu kontrolle kullanmayin.
Hangi iglem tipi segilmis olursa olsun, maksimum hiz [Yiksek hiz] (HSP) tarafindan ayarlanir.

Not:

Eger referans herhangi bir referans kanalindan bir baska referans kanalina "+/-hiz" ile rFC lizerinden anahtarlanirsa, referans rFr'nin degeri,
(COP) parametresine uygun olarak ayni anda kopyalanabilir.

Eger referans bir referans kanalindan bir baska referans kanalina "+/-hiz" ile rFC lzerinden anahtarlanirsa, rFr referansinin degeri (rampa
sonrasl) her zaman ayni anda kopyalanir.

Bu anahtarlama gerceklestiginde, hizin yanlislikla sifira ayarlanmasina engel olur.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
upd- B [+/-Hiz]
Eger referans kanali [Ref.2 kanal] (Fr2) = [+/-Hiz] (UPdt), parametreye erisilebilir.
e Not: Bu fonksiyon diger bazi fonksiyonlarla kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
N; [®)
usp O [+ hiz atamasi] ey
n0O O [No] (nO): Fonksiyon devre dis!.
LI O [LH] Li1) - [LI6] (LI6)
- O [LI7] (Li7) - [LIHO] (LI10): VW3A3201 lojik G/C karti takilmigsa
- O [LH1] (LI11 - [LI14] (LI14): VW3A3201 lojik G/G karti takilmigsa
cigl O [C101](c101) - [C115] (C115): [G/C profil] (G/G)'da dahili Modbus ile
- O [C201] (c201) - [C215] (C215): [G/G profil] (G/C)'da CANopen ile
- O [C301] (c301) - [C315] (C315): [G/C profil] (G/G)'da haberlesme karti ile
- O [C401] (C401) - [C415] (C415): [G/C profil] (G/G)'da Kontrol Cihazinda Dahili kart ile
cdoo O [CDOO] (Cdoo) - [CD13] (Cd13): [G/C profil] (G/G)'da olast lojik girigleri ile anahtarlanabilir
- O [CD14] (Cd14) - [CD15] (Cd15): [G/C profil] (G/C)'da lojik girigleri olmadan anahtarlanabilir
Atanmis giris ya da bit de@eri 1'deyse fonksiyon aktiftir.
N [¢)
d5P 0 [-hiz atamasi] ey
nlO O [No] (nO): Fonksiyon devre disl.
Ll O [LI] (Li1) - [LI6] (Li6)
- O [LI7] (LI7) - [LI10] (LI10): VW3A3201 lojik G/G karti takilmigsa
- O [LHA] (Lit1) - [LI14] (LI14): VW3A3201 lojik G/C karti takilmigsa
ciol O [C101] (c101) - [C115] (C115): [G/C profil] (G/G)'da dahili Modbus ile
- 0O [C201] (c201) - [C215] (C215): [G/G profil] (G/C)'da CANopen ile
- O [C301] (c301) - [C315] (C315): [G/C profil] (G/G)'da haberlesme karti ile
- O [C401] (c401) - [C415] (C415): [G/C profil] (G/C)'da Kontrol Cihazinda Dahili kart ile
cdoo O [CDO0O0] (cdoo) - [CD13] (Cd13): [G/G profil] (G/C)'da olas lojik girigleri ile anahtarlanabilir
- O [CD14] (cd14) - [CD15] (Cd15): [G/C profil] (G/C)'da lojik girisleri olmadan anahtarlanabilir
Atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse fonksiyon aktiftir.
[No] (nO)
Sktr 1 [Referans kaydet]
"+/-h1z" fonksiyonlariyla ilgili olarak, bu parametre referansi kaydetmek icin kullanilabilir:
+ Calistirma komutlari kayboldugunda (RAM'e kaydedilmis)
+ Hat besleme ya da calistirma komutlari kayboldugunda (EEPROM'a kaydedilmis)
Bu nedenle, kontrol cihazinin bir sonraki ¢alismasinda, hiz referansi kaydedilmis son referanstir.
a0 O [No] (nO): Kayit yok (kontrol cihazinin bir sonraki alismasinda, hiz referansi [Dusiik hiz] (LSP)
0O [RAM] (rAM): RAM'e kaydet
FAN O [EEprom] (EEP): EEPROMa kaydet
EEP
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Bir referans civarinda +/- hiz

Referans, toplama/gikarma/garpma fonksiyonlari ve eger ilgiliyse énceden ayarlanmis hizlar ile Fr1 ya da Frib tarafindan verilir. Daha net
olmak igin, buna referans A diyecegiz. +hiz ve -hiz butonlarinin hareketleri, referans A'nin yiizdesi olarak ayarlanabilir. Durusta, referans
(A +/-hi1z) kaydedilmez, bdylece kontrol cihazi yalnizca referans a ile tekrar ¢aligir.

maksimum toplam referans, [Yiksek hiz] (HSP) ile, minimum referans ise [Dustik hiz] (LSP) ile daima sinirlandirilir.

2 kablolu kontrol érnegi:

Motor frekansi

+ SrP%

Referans A
- SrP%

LSP

LSP

- StP%
Referans A
+ SrP%

+hiz

-hiz

Calisma yonu

[2. Hizlanma siiresi]

>

/\' (AC2) /

[2. yavasglama siiresi]

(dE2)

ileri

ileri

Geri
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod

‘ Ad/Agiklama ‘ Ayar araligi: ‘ Fabrika ayari

SF 5=

B [REF. CiVARINDA +/- HIZ]

Fonksiyon, referans kanali [Ref.1 kanali] (Fr1) igin erisilebilir.
i Not: Bu fonksiyon diger bazi fonksiyonlarla kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.

A [+ hiz atamasi] [NoJ (nO)
O [No] (nO): Fonksiyon devre disi

O [LH] i)

] [] (...): Atama kosollarina bakiniz.

Atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse fonksiyon aktiftir.

O
0 [-hiz atamasi] [No] (nO)
O [No] (nO): Fonksiyon devre digi

O [LH] L)

m] [] (...): Atama kosullarina bakiniz.

Atanmis giris ya da bit de@eri 1'deyse fonksiyon aktiftir.

SrP

t)

0-50% 10%
3 [+/-hiz sinirlama]

Bu parametre, referansin yiizdesi olarak +/- hiz ile degisim araligini sinirlandirir. Bu fonksiyonda kullanilan
rampalar, [Hizlanma suresi 2] (AC2) ve [Yavaslama siresi 2] (dE2)'dir.
+/- hiz atanmigsa, parametreye erisilebilir.

(1) 0,01 - 6000 sn. (2) 5,0 sn

3 [2. hizlanma siiresi]

0'dan [Nominal motor frekansi.]'na kadar hizlanma stiresi (FrS). Bu degerin, tahrik edilen ataletle uyumlu
oldugundan emin olun.
+/- hiz atanmigsa, parametreye erisilebilir.

dEZ

) 0,01-6000sn. (2)  ]5,0sn

1 [2. yavaglama siiresi]

[Nominal motor frekansi]'dan 0'a yavaslama suresiFrS) to 0. Bu degerin tahrik edilen ataletle uyumlu
oldugundan emin olun.

+/- hiz atanmigsa, parametreye erisilebilir.

(1) Bu parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisiinden erisilebilir.
(2)[Rampa adimi] (Inr) sayfa 29'a gore, araliklar 0,01 - 99,99 ya da 0,1-999,9 ya da 1 - 6000.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Referans koruma:

0,1 sn.'den daha uzun siren bir lojik giris komutu kullanarak bir hiz referans degerini kaydetmek

+ Bu fonksiyon, her kontrol cihazi igin tek bir analog referansi ve bir lojik giris tizerinden ¢esitli kontrol cihazlarinin hizlarini kontrol etmek

icin kullanilir.

« Ayrica, logik giris Gzerinden gesitli kontrol cihazlari Gizerindeki hat referansini (iletisim barasi ya da ag) onaylamak icin de kullanilir. Bu,

referans gonderildiginde degisimleri yokederek hareketlerin senkronize hale gelmesine olanak saglar.

» Referans, istegin yikselen ucundan 100 ms sonra saglanir. Daha sonra, yeni bir istek yapilana kadar yeni bir referans alinmaz.

F : motor frekansi

0

,,,,,, Referans

Calistir komutu

1

0

LIx (kaydedilmis)

1

100 ms

100 ms

100 ms

| Kod

‘ Ad/Agiklama

‘ Ayar araligi:

‘ Fabrika ayari |

SIS

B [REFERANS KORUMA]

SP-

n0O
Ll

L 114

1 [Referans koruma hatasi]

O [No]
o [LH]
o [LI7]

nO): Fonksiyon devre disl.
Li1) - [LI6] (Li6)

(L17) - [LHO] (LI10): If VW3A3201 lojik G/G karti takilmigtir

O [LH1] (Li11) - [L114] (LI14): If VW3A3201 lojik G/G karti takilmigtir
Bir lojik girise atama.
Atanmis giris 1'deyse fonksiyon akiftir.

[No] (nO)
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
FL I H [LOJIK GIRISLE AKILAMA]
1 No] (FnO,
FLU [J [Motor akilama] @ (e} (Fr0)
t)
Fnl O [Not cont.] (FnC): Siirekli olmayan mod
FCE O [Continuous] (FCt): Siirekli mod. Eger [Oto DC enjeksiyonu] (AdC) sayfa 34 [Yes] (YES) ise ya da [Durus
tipi] (Stt) sayfa 32 [Serbest durus] (nSt) ise, bu segenek segilemez.
FnO O [No] (FnO): Fonksiyon devre disi. Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt) = [SVCI] (CUC) ise ya da [FVC] (FUC) ise,
bu secenek segilemez.
Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt) = [SVC I] (CUC), [FVC] (FUC) ya da [Senkron motor] (SYn) ise [siirekli degil]
(FnC) fabrika ayarlarinin yerini alir.
Baslangicta hizli bir sekilde yliksek moment elde etmek igin, motorda manyetik akinin elde
edilmis olmasi gereklidir.
« [Surekli] (FCt) modunda, kontrol cihazi gli¢ verildiginde otomatik olarak manyetik akiyi kurar.
« [Surekli degil] (FnC) modunda, aki motor ¢alistiginda ortaya ¢ikar.
Akl akimi aki saglandiginda ve motor manyetizma akimina ayarlandiginda, nCr'den (konfigtire edilmis
nominal motor akimi)...
Motorun bu akima agiri Isinma olmadan dayanip dayanmayacagini kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gorebilir.
Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt) = [Senkron motor] (SYn) ise, [Motor akilama] (FLU) parametresi akiya degil
rotorun hizalanmasina neden olur.
Eger [Fren atamasi] (bLC) sayfa 52 [No] (nO)degilse, [Motor akilama] (FLU) parametresinin etkisi yoktur.
No] (nO
FL 1 1 [Akilama atamasi] LRI
a0 O [No] (nO): Fonksiyon devre digi.
LI O [LH] i)
- O [...] (...): Atama kosullarina bakin.
Atama ancak [Motor akilama] (FLU), [Sirekli] (FCt) degilse yapilabilir.
* [Surekli degil] (FnC) modunda:
- Bir LI ya da bit degeri motor aki komutuna atanir ise, aki atanan giris ya da bit degeri 1'deyken yaratilir.
- Eger bir calistirma komutu gdnderildiginde bir LI ya da bit degeri atanmamis ise ya da atanan LI ya da
bit degeri 0'da ise, aki motor ¢alistiginda yaratilir.
* [No] (FnO) modunda:
- Bir LI ya da bit degeri motor aki komutuna atanmis ise, aki atanan giris ya da bit degeri 1'deyken
yaratilir ve atanmis giris ya da bit degeri 0'a geldiginde bastirilir.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.

45



Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Nihayet salteri yénetimi

Bu fonksiyon, nihayet salterlerini kullanarak ydriinge limitlerini yénetmek igin kullanilir.

Durus modu konfigiire edilebilir

Durus kontag etkinlestiginde, diger yonde baslatmaya izin verilir.

Ornek :

JE

o
Geri

j durdurma

Geri

ileri

N

j
©
lleri
durdurma

E

Girsi 0'dayken durdurma etkinlesir (kontak agik).
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Tasima

Asansoérler

Kaldirma

Uygulama fonksiyonlarn (FUn-

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
LSE- H [NIHAYET SALTERLERI]
e Not: Bu fonksiyon bazi diger fonksiyonlarla birlikte kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
Mol R . N; [®)
LAF 0 [ileri ydn dur iareti] el
nO O [No] (nO): Fonksiyon devre dis!.
LIl O [LH] i) - [LI6] (LI6)
- O [LI7] (LI7) - [LI1O] (LI10): If VW3A3201 lojik G/G karti takilmigtir
- O [LHA] (Li11) - [L114] (LI14): If VW3A3201 lojik G/G karti takilmistir
ciol O [C101] (Cc101) to [C115] (C115): [G/C profil] (G/G)'da dahili Modbus ile
- O [C201] (C201) to [C215] (C215): [G/G profil] (G/G)'da CANopen ile
- O [C301] (C301) to [C315] (C315): [G/C profil] (G/C)'da haberlesme Karti ile
- O [C401] (C401) to [C415] (C415): [G/C profil] (G/C)'da Kontrol Cihazinda Dahili kart ile
cdoo O [CDOO] (Cdoo) - [CD13] (Cd13): [G/C profil] (G/G)'da olast lojik girigleri ile anahtarlanabilir
- O [CD14] (Cd14) - [CD15] (Cd15): [G/C profil] (G/C)'da lojik girigleri olmadan anahtarlanabilir
q o . N [¢)
LAr 0 [Geri yon dur galteri] b2t
Asagidaki [Stop FW limit sw.] (LAF) i¢in bazi atamalar mumkundr .
y Serbest d St
LAS 1 [Durdurma tipi] RS E A )
~npP O [Rampa durug] (rMP)
FSE O [Hizh durus] (FSt)
nSE O [Serbest durug] (nSt)
Atana giris degiserek 0 oldugunda, durus segilen tiple uygun olarak kontrol eidlir.
Motor bir kez durdugunda, ancak diger dogrultuda tekrar galistirmaya izin verilir.
Eger iki giris [lleri yon durus salteri] (LAF) ve [Geri yon durus salteri] (LAr) atanmigsa ve sifir durumundalarsa,
tekrar calistirmak olanaksizdir.
Eger [ileri yon durus salteri] (LAF) ya da [Geri yon durus salteri] (LAr) atanmis ise, parametrelere erisilebilir.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Fren lojik kontrol

Dusey ve yatay kaldirma uygulamalari ve dengesiz makineler icin kullanilan, kontrol cihazinin yanindaki bir elektromanyetik freni kontrol
etmek icin kullanilir.

ilke:

Dikey kaldirma uygulamasi:

Fren baglangi¢ ve kapanisi esnasindaki yolverme yiikii yéniindeki motor momentini elde edip, yiikii tutmak igin, fren bosaldiginda yavasca
baslatin ve fren galistiginda yavasca durdurun.

Yatay hareket:
Baslangicta ve dururken sifir hizda frenlemede, sarsintiy1 engellemek igin, fren birakmasini momentin yaratilisiyla senkronize hale getirin.

Dikey kaldirma uygulamasinda fren lojik kontrolil igin tavsiye edilen ayarlar:

6.

7.

A UYARI

BEKLENMEYEN EKIPMAN ISLEMI

Secilmis olan ayarlarin ve konfiglrasyonlarin, kaldirilan yikiin kontrolinin kaybiyla ya da disurilmesiyle sonuglanip
sonuglanmayacagini kontrol edin.

Bu talimata uyulmamasi 6lim veya agir yaralanmalara neden olabilir.

Fren darbesi (bIP): EVET. FW dénme yénunun, yukiin kaldinligina uydugundan emin olun.
Indirilen yukin kaldirilan ytikten gok farkli oldugu uygulamalar igin, BIP = 2 Ibr seklinde ayarlayin (6rn., daima ytikle birlikte kalkis
ve daima yuksiiz inig).

Fren birakma akimi (eger BIP = 2 ise, Ibr ve Idr): Fren birakma akimini, motorda belirtilen nominal akima ayarlayin.
Test sirasinda, yiikii yavasca almak icin fren birakma akimini ayarlayin.

Hizlanma siiresi: Kaldirma uygulamalari igin, hizlanma rampalarinin 0,5 saniyeden yukariya ayarlanmasi tavsiye edilir. Kontrol
cihazinin akim limitini tutmadigina emin olun.

Ayni tavsiye inig icin de gegerlidir.

Not: Kaldirma hareketi igin, bir frenleme direnci kullaniimalidir.

Fren birakma zamani (brt): Fren tipine gére ayarlayin. Mekanik frenin birakmasi igin gereken zamandir.

. Yalnizca agik-déngli modunda, fren birakma frekansi: [Auto]'da birakin, gerekliyse ayarlayin.

Fren tutma frekansi (bEn): [Auto]'da birakin, gerekliyse ayarlayin.

Fren tutma siresi (bEt): Fren tipine gére ayarlayin. Mekanik frenin tutmasi igin gereken zamandir.

Yatay kaldirma uygulamasinda fren lojik kontroli igin tavsiye edilen ayarlar:

1.

2.

3.

Fren darbesi (bIP): Yok
Fren birakma zamani (lbr): 0'a ayarlayin

Fren birakma zamani (brt): Fren tipine gére ayarlayin. Mekanik frenin birakmasi i¢in gereken zamandir.

. Yalnizca agik-déngl modunda, fren tutma frekansi (bEn): [Auto]'da birakin, gerekliyse ayarlayin.

Fren tutma siresi (bEt): Fren tipine gére ayarlayin. Mekanik frenin tutmasi igin gereken zamandir.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Fren lojik kontrol, agik déngii modunda yatay hareket

Frekans

Referans

bEn

Aki akimi

Nominal aki
akim

Moment akimi

lbr

Caligma yonu

Roéle
yada lojik
cikis

0

Fren akimi

Fren durumu
Bosalan

Gegen

Motor tipi
kontrol

Anahtar:

—{ Akili motor

SdC1
t
*[eri§ilen Ibr
0'a erigilir
t
ileri Geri
t
t
t
brt toE| bEt | | tir t
-— c
.| & S
é g Frekans %
= = =
'-“ <

- (bEn): [Fren tutma frekansi]

- (
- (
- (
- (
- (
- (

bEt): [Fren tutma sresi]

brt): [Fren birakma suresi]

Ibr): [Fren birakma akimi ileri]
SdC1): [Oto DC enjeksiyon seviye 1]
tbE): [Fren tutma gecikmesi]
ttr): [Yeniden baglama zamani]
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Fren lojik kontrol, agik déngli modunda dikey hareket

Frekans
Referans
bir

JdC

JdC
bEn

Ak akimi

Nominal aki
akim

Moment akimi

lbr

Caligma yonu

Roéle
yada lojik
cikis

0

Fren akimi

Fren durumu
Bosalan

Gegen

Motor tipi
kontrol

Anahtar:

motor

N

*[eri§ilen Ibr

0'a erigilir

Artan

Azalan

t

brt

tbE|

bEt

Aki
Moment ]

Frekans

Enjeksiyon

Kilit

- (bEn): [Fren tutma frekansi]

bEt): [Fren tutma siresi]

blr): [Fren birakma frekansi]
brt): [Fren birakma frekansi]

JdC): [Geri donuste atlama]
tbE): [Fren tutma gecikmesi]

-
!
- (lbr): [Fren birakma akimu ileri]
- (
- (
- (

ttr): [Yeniden baglama zamani]
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Fren lojik kontrol, kapali déngli modunda dike ya da yatay hareket

Frekans

Referans

Ak akimi
Nominal aki
akim

Moment akimi

lbr

Caligma yonu

Réle
yada lojik
cikis

0

Fren akimi

Fren durumu
Bosalan

Gegen

Motor tipi
kontrol

Anahtar:

- (bEt): [Fren tutma slresi]

—{ Akili motor

*[eri§ilen Ibr
/1

0'a erigilir

t

ileri ya da Geri yada
artan azalan
brt tbE| bEt tr
.| & =l
< g Frekans %
= = =
wl ¥

- (brt): [Fren birakma frekansi]

- (Ibr): [I FW fren tutma]

(

(
- (tbE): [Fren tutma gecikmesi]
- (ttr): [Yeniden baslama suresi]
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Ad/Agiklama Ayar araligi: Fabrika ayar
Kod ¢
bLL- B [FREN LOJIK KONTROLU]
Not: Bu fonksiyon bazi diger fonksiyonlarla birlikte kullanilamaz Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
&
No] (nO
bLL [ [Fren atamasi] el
Not: Eger fren atanmigsa, sadece rampa durdurugu miimkanddr. Kontrol edin [Durus tipi] (Stt) sayfa
&
32.
lojik ¢ikis ya da kontrol rélesi
n0O O [No] (nO): Fonksiyon atanmamig (bu durumda, fonksiyon parametrelerinin higbirisine erigilemez).
re O [R2] (r2)
Yy [R4] (r4): Role (eger bir ya da iki G/G karti takilmissa, segim R3 ya da R4'e yiikselir).
Lal O [LO1] (Lot)
Lo4 [LOA4] (LO4): lojik gikis (eger bir ya da iki G/G karti takilmigsa, LO1, LO2 ya da LO4 segilebilir).
bSE O [Hareket tlpl] [Kaldirma] (UEr)
HOr O [Hareket] (HO): Direngli yiik hareketi (8rnegin, istten kaldirmali vincin hareketi).
UEr O [Kaldirma] (VEr): Yiik hareketine yon verme (dregin, kaldirma vinci)
Eger [Agirlik algilama atamasi] (PES) sayfa 58 [No] (nO)degilse, [Hareket tipi] (bSt), [Kaldirma] (VEr) olur.
< No] (nO
bL | 1 [Fren kontagi] beale)
Fren izleme kontagiyla donatilmis ise (bosalmis fren igin kapal).
n0O O [No] (nO): Fonksiyon devre disi.
L1l O [LH] i)
o ] [] (...): Atama kosullarina bakin.
- No] (nO
b IP 1 [Fren darbesi] gty
t
Eger [Agirlik dlc. sensor at.] (PES) = [No] (nO) (bkz. sayfa 58) ve [Hareket tipi] (bSt) = [Kaldirma] (UEr) ise,
parametreye erisilebilir.
nO O [No] (nO): Akim lbr'de, gerekli calisma yéniinde motor momenti verilmigtir.
-R- O [Yes] (YES): Motor momenti, akim Ibr'de her zaman ileriyedir (yénin artanla uyumiu olup olmadigini
kontrol edin).
2 Ilbr O [2 IBR] (2lbr): Belirli 6zel uygulamalar igin, ileri igin Ibr ve Geri igin Idr'de, moment gereken yondedir
=T 1 0-1.321In (2 0
Ibr 1 [Fren birak akimi ileri) i ‘ e ‘
t) Artan ya da ileriye hareket igin vren birakma akim esigi.
Eger [Agirlik 6l¢. sensér atamasi] (PES) = [No] (nO) (bkz. sayfa 58) parametreye erisilebilir.
q 1 0-1.321In (2 0
Ird [ [Fren birak akimi geri] i e
t) Azalan ya da ters yonde hareket igin fren birakma akim esigi.
Eger [Fren darbesi] (bIP) = [2 IBR] (2lbr) ise parametreye erisilebilir.
b - q (1) 0-5,00s 0
rk [ [Fren birakma siresi)
t) Fren birakma zaman gecikmesi.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.
(2)In, kurulum kilavuzunda ve kontrol cihazi isim plakasinda belirtilen nominal kontrol cihazi akimina esittir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler
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Calisma yonu ter gevrildiginde sifir hiza gegiste frenlerin gecip tutmayecegini segmek icin kullanilir.

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
B [FREN LOJIK KONTROLU] gevam)
1 Auto] (AUtO
b Ir [ [Fren birakma frekansi] i [
t)
Fren birakma frekans esigi (hizianma rampasinin baglatiimasi).
Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt), [FVC] (FUC) degilse ve eger [Hareket tipi] (bSt) sayfa 52 , [Kaldirma] (UEr)ise
parametreye erisilebilir.
AUEDO O [Auto] (AUtO): Kontrol cihazi, motorun kontrol cihaz parametreleri kullanilarak élgiilen nominal kaymasina
esit bir deger alir.
- O 0 - 10 Hz: manuel kontrol
1 Auto] (AUtO
bEn ([ [Fren tutma frekansi) i IR )
t)
Fren tutma frekansi esigi.
Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt), [FVC] (FUC)degilse parametreye erisilebilir.
AUEDO O [Auto] (AUtO): Kontrol cihazi, motorun kontrol cihaz parametreleri kullanilarak élgiilen nominal kaymasina
esit bir deger alir.
- O 0 - 10 Hz: manuel kontrol
a . 1 0-5,00s 0
EbE [ [Fren tutma gecikmesi] e ‘ ‘
t) Fren gegis isteginden 6nceki zaman gecikmesi. Eger frenin kontrol cihazi tamamen durdugunda tutmasini
istiyorsaniz, fren gecisini geciktirmek icin.
mn . 1 0-5,00s 0
bEE 1 [Fren tutma siiresi] W ‘ ‘
t) Fren gegis siresi (fren tepki suresi)
. . o . 1 0-12In(2 0,7In (2
S5dC | 1 [Oto DC enjeksiyon degeri 1] 6 ‘ © ‘ e
t) Tam durma DC enjeksiyon akim seviyesi.
Not: Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt), [FVC] (FUC) degilse ve [Hareket tipi] (bSt) sayfa 52 , [Hareket]
&
(HOr)ise, parametreye erisilebilir.
DIKKAT
Motorun bu akima asiri Isinma olmadan dayanip dayanmayacagini kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gdrebilir.
. 13 No] (nO
bEd 1 [Geri doniigte tutma] L)
t)
a0 O [No] (nO): Fren tutmaz.
-A- O [Yes] (YES): Fren geger.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) mendisiinden erigilebilir.
(2)In, kurulum kilavuzunda ve kontrol cihazi isim plakasinda belirtilen nominal kontrol cihazi akimina esittir.

1) CGalisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler
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| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
B [FREN LOJiK KONTROLU] (evarm)
s gm o 1 0-10,0 Hz Auto] (AUtO
Jdr (1 [Geri donigte atlama] @ LSl
t)
Eger [Motor kontrol tipi] (Ctt), [FVC] (FUC) degilse ve eger [Hareket tipi] (bSt) sayfa 52 , [Kaldirma] (UEr)ise
parametreye erisilebilir.
AUEDO O [Auto] (AUtO): Kontrol cihazi, motorun kontrol cihaz parametreleri kullanilarak élgiilen nominal kaymasina
esit bir deger alir.
- O 0 - 10 Hz: manuel kontrol
Referans yond ters cevrildiginde, bu parametre sifir hiza geciste moment kaybini (ve 6nemli miktarda yik
birakmasini) engellemek icin kullanilabilir. Eger [Geri doniiste tutma] (bEd) = [Yes] (YES) ise parametre
uygulanamaz.
. 1 0-5,00s 0
EEr 1 [Yeniden baglama zamani] i
t) Bir fren gegis sirasinin sonuyla bir fren birakma sirasinin baslangici arasindaki zaman.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.

t)

Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.

54

Tasima

Asansorler

Kaldirma



Tasima

Asansoérler

Kaldirma

Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Fren kontrol lojik uzman parametreleri

| Kod ‘Ad/AgnkIama ‘Ayar araligi: Fabrika ayar |
brHD 0 [BRH b0] 0
Fren gegerken bir ¢calistirma komutunun tekrarlanmasi durumunda fren tekrar baslama sirasinin segimi.
o O [0] (0): Tutma/birakma sirasi tam olarak uygulanir.
] O [1] (1): Fren siiratle birakilir.
Acik déngl ve kapali déngii modlarinda kullanin.
+ Fren tutma esnasinda bir ¢alistirma komutu istenebilir. Fren birakma sirasinin tam olarak uygulanip
uygulanmamasi, [BRH b0] (brH0) icin secilmis olan degere bagldir..
Calistir komutu
Frekans —
[BRH b0] (brHO) = 0
Réle yada
lojik ¢ikis
S|
S
bEti Q1 ttr | brt
il O
=)
Frekans =
bEn
[BRH b0] (brHO) = 1
Réle yada {
lojik cikis ‘
Not: Eger "ttr" fazi esnasinda bir galistirma komutu istenirse, fren kontrol sirasinin tamami baslatilir.
0
brH I 0 [BRH b1]
Fren kontaginin sabit durum hatasinda devre digi birakiimasi.
o O [0] (0): Sabit durum hatasinda fren kontagi devrededir. (islem sirasinda kontak agik ise hata). Tim igletme
fazlarinda brF fren kontak hatasi izlenir.
l O [1] (1): Sabit durum hatasinda fren kontagi devre digidir . brF fren kontak hatas|, yalnizca fren birakma ve
gegcis fazlari esnasinda izlenir.
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| Kod |Ad/Agiklama |Ayar aralig: Fabrika ayari |
brHe 0 [BRH b2] 0
Fren kontrol sirasi igin fren kontagini dikkate almak.
o O [0] (0): Fren kontag: dikkate alinmaz.
! O [1] (1): Fren kontag: dikkate alinir.
Acik déngl ve kapali déngii modlarinda kullanin.
+ Fren kontagina bir lojik giris atanmigsa.
[BRH b2] (brH2) = 0: Fren birakma sirasi esnasinda, strenin sonunda referans devreye alinir [Fren
birakma stiresi] (brt). Fren gegis sirasi esnasinda,rampaya gére akim [Akim rampa suresi] (brr) , [Fren
tutma suresi] (bEt)'in sonunda sifir olur.
[BRH b2] (brH2) = 1: Fren bosaldiginda, lojik input 1 oldugunda referans devreye alinir. Fren gegtiginde
akim, rampaya gore [Akim rampa suresi] (brr) lojik giris 0 oldugunda, 0 olur.
Calistir komutu LI—
Réle yada
lojik ¢ikis T
brt bEt
Frekans i Mpr:ke‘nmlT — | )
r o (o { [BRH b2] (brH2) = 0
Fren akimi
lojik giris T
Moment,
Frekans = akimt T b
bir j( ——————————— ( IbrT‘ " |
S [BRH b2] (brH2) = 1
0
brH3 1 [BRH b3]
Sadece kapali dongli modunda. Eger atanmigsa, fren kontak tepkisinin yoklugunun yénetimi.
1) O [0] (0): Fren tutma sirasi esnasinda fren kontagi [Fren tutma siiresi] (bEt) sona ermeden agilmalidir, aksi
taktirde kontrol cihazi brF fren kontak hatasinda kitlenir.
! O [1] (1): Fren tutma sirasi esnasinda, fren kontagi [Fren tutma siiresi] (bEt) sona ermeden agiimalidir, aksi
taktirde bir bCA fren kontak alarmi tetiklenir ve sifir hiz saglanir.
0
brHY 1 [BRH b4]
Sadece kapali dongii modunda. Higbir komut veriimemis bir hareket meydana geldiginde, hiz esiginin
sifirda devreye girmesi (sabit minimum esikten daha yiksek bir hizin 6l¢timu).
a O [0] (0): Herhangi bir komut verilmeden meydana gelen bir hareket esnasinda hareketsiz.
! O [1] (1): Herhangi bir komut verilmeden bir hareket meydana gelirse, kontrol cihazi higbir fren birakma
komutu olmadan sifir hiz regiilasyona geger ve bir bSA alarmi tetiklenir.
o . 0-5,00s 0sn
brr 1 [Akim rampa siresi] ‘
ﬂ [Fren birakma akimi ileri] (Ibr)'ya esit bir akim degisimi icin moment akim rampa zamani (artis ve azalma).
1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Harici agirlik élgima:
Bu fonksiyon akim [Fren birakma akimi ileri] (Ibr) [FREN KONTROL ATAMA] (bLC-) fonksiyonuna adapte olabilmek igin bir agirlik senséri
tarafindan saglanan bilgiyi kullanir. Agirlik sensériinden gelen sinyal, agirlik sensériniin tiriine bagh olarak bir analog girise (genellikle 4
- 20 mA sinyal), darbeli girise ya da enkoder girise atanabilir.
Omekler:

- Bir kaldirma vingiyle ylkinin toplam agirliginin élgima.

- Bir asansér vingin, kabinin ve yikinin toplam agirliginin élgiima.

Akim [Fren birakma akimi ileri] (Ibr) asagidaki egriye uygun olarak adapte olur.
lor e

[2Y Noktasi] (CP2) -

[1 X Noktasi]
(LP1)
0 Agirlik sensori
[2 X Noktasi] 100%
LP2

Sifir yik

[1Y Noktasi] ~

Bu egri, kabindeki yik sifir degilken motorda sifir ylikiin ortaya ¢iktigi bir durumda, bir asansér ving tizerindeki agirlik sensoriini temsil
edebilir.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
ELN- H [HARICI AGIRLIK OLGCUMU]
o P No] (nO
PES [ [Agirlik élgiimii sens. at.] L)
nO O [No] (nO): Fonksiyon devre dis!.
Al O [AI1] (Al): Analog giris
Ale O [Al2] (Al2): Analog giris
Al3 O [AI3] (AI3): Analog girig, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
A4 O [Al4] (Al4): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
P O [RP] (Pl): Frekans giris, eger VW3A3202 uzatma kart takilmigsa
PG O [Encoder] (PG): Enkoder girig, eger enkoder karti takilmigsa
Fren lojik kontroli atanmigsa, fonksiyona erisilebilir (bkz. sayfa 52).
Eger [Agirlik 6l¢. sensér at.] (PES) , [No] (nO) degilse, [Hareket tipi] (bSt) sayfa 52, [Kaldirma] (UEr) olur..
0-99.99% 0
LP 0 [1 X Noktasi] |
Atanmis giriste sinyali 0 - %99,99'u.
[Point 1 X] (LP1) , [Point 2X] (LP2)'den az olmalidir.
Eger [Agirlik 6lg. sensor at.] (PES) atanmigsa, parametreye erisilebilir.
1.36- +1.36 In (1 “In
LP i [ [1Y noktasi] * ) ‘
Akim A'da [Point 1 X] (LP1) ile aynidir.
Eger [Agirlik 6lg. sensor at.] (PES) atanmigsa, parametreye erisilebilir.
0.01 - 100%

Lpe 1 [2 X noktasi]

‘ 50%

Atanmis giriste sinyalin 0,01 - %100'0.
[Point 2 X] (LP2) , [Point 1 X] (LP1)'den daha buyuk olmaldir.
Eger [AQirlik dlg. sensér at.] (PES) atanmigsa, parametreye erisilebilir.

Lre 1 [2Y noktasi]

1.36-+1.36In (1) ‘o

Akim A'da [Point 2 X] (LP2) ile aynidir.
Eger [AQirlik dl¢. sensér at.] (PES) atanmigsa, parametreye erisilebilir.

IbrA 0 [lbr 4-20 mA kaybi] e oL

‘ 0

ﬂ Agirlik sensériinden gelen bilginin kaybi durumunda fren birakma akimi.

parametreye erisilebilir.
Tavsiye edilen ayarlar.
- asansorler i¢in 0
- Bir kaldirma uygulamasi igin nominal motor akimi

Eger agirlik senséri bir analog akim girisine atanmigsa ve 4-20 mA kayip hatasi devre digi birakilmigsa, bu

(1)In, kurulum kilavuzunda ve kontrol cihazi isim plakasinda belirtilen nominal kontrol cihazi akimina esittir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Yuksek hiz kaldirma

Bu fonksiyon, sifir ylik ya da hafif yik i¢in kaldirma hareketleri tur zamanlarini optimize etmek amaciyla kullanilabilir. Nominal motor akimini

gecmeden, nominal hizdan daha yiiksek bir hiza erigebilmek i¢in "sabit gli¢"te isleme izin verir.
Hiz [Yuksek hiz] (HSP) parametresi tarafindan sinirlandirilir.

Fonksiyon, referansin kendisinde degil hiz referansi kaidesinde calisir.

ike:
Frekans
Yiksek hiz |
HSP
Artan
6‘%&
%,
Nominal ©
motor
frekans FrS
Maks.
0 moment
Tr: Nominal
motor
moment
Nominal
motor
frekans FrS
0%
X
gaP\ Azalan
Yiksek hiz |
HSP

Moment
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2 olasi isletme modu vardir:

"Hiz referansi" modu: izin verilen maksimum hiz kontrol cihazi tarafindan, ayarlanmis bir hiz adimi esnasinda lgiliir, bdylece kontrol
cihazi yuku élcebilir. .

"Akim sinirlamasi" modu: Izin verilen maksimum hiz, yalnizca artan yénde motor modunda akim sinirlamasini destekleyen hizdir. Azalan
y6n icin, islem her zaman "Hiz referansi” modundadir.

Hiz referansi modu:

Artma ya da azalma
komutu

Referans
HSP

FrS

OsP

0 t

Frekans
HSP

Hesaplanan limit
FrS /
OsP

tOS

OSP: Agirlik 6lgtimu hizi
tOS: Yik dlglim zamani

Artan ve azalan igin, kontrol cihazi tarafindan élgtlen hizi diigtirmek icin iki parametre kullanilir.

Kaldirma
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Akim sinirlamasi modu:

Artma komutu

Referans
HSP

FrS
SCL

Frekans
HSP

FrS
SCL

Akim

CLO

SCL: Akim sinir frekansi
CLO: Yik hiz akim siniri

Akim sinirlamasi
tarafindan
konulan sinirlama
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| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
CEls H [YUKSEK HIZLI KALDIRMA]
& Not: Bu fonksiyon bazi diger fonksiyonlarla birlikte kullanilamaz Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
oo No] (nO
H50O A [Yiksek hizli kaldirma] el
nO O [No] (nO): Fonksiyon devre dis!.
550 O [Hiz referansi] (SSO): "Hiz referansi” modu
£cso O [Akim sinin] (CSO): "Akim sinirlamasi” modu
0 - 100% 100%
CoF (1 [Motor hiz katsayisi - yukari] ‘ ) ‘ )
t) Artan yon igin kontrol cihazi tarafindan hesaplanan hiz disus katsayisi.
Eger [Yuksek hiz kaldirma] (HSO) = [Hiz referansi] (SSO) ise, parametreye erisilebilir.
< 0-100% 50%
cor 1 [Genel hiz katsayis! - agag] : ‘ :
t) Azalan yon igin kontrol cihaz tarafindan hesaplanan hiz diisis katsayisi.
Eger [Yiksek hiz kaldirma] (HSO) , [No] (nO) degilse, parametreye erisilebilir.
e 0,1-65s 0,5sn
£Os (1 [YOk Slgim zamani] ‘
t) Olgtim igin hiz adiminin stiresi.
Eger [Yiksek hiz kaldirma] (HSO) , [No] (nO) degilse, parametreye erisilebilir.
o A 0 - [Nominal motor 40 Hz
WP Q [Agll'hk olgum h|Z|] frek[an5|] (FrS) ‘
t) Hiz 6lglim igin sabitlenmistir.
Eger [Yiksek hiz kaldirma] (HSO) , [No] (nO) degilse, parametreye erisilebilir.
o 0-1,65In (1 Yeri
cLo 1 [Yiksek hiz akim siniri] )
t) Yuksek hizda akim sinirlamasi
Eger [Yiksek hiz kaldirma] (HSO) = [Akim siniri] (CSO) ise, parametreye erisilebilir.
Eger [Anahtarlama frekansi.](SFr) 2 kHz'den azsa, ayarlama araligi 1,36 In ile sinirlandiriimistir.
Not: Eger ayar 0,25 In'den kiiglkse, kontrol cihazi [Gikis faz kaybi] (OPF) hata modunda
kilitlenebilir. Bunun igin bu ézelligin devreye alinmis olmasi gereklidir (bkz. sayfa 201).
Degere gére 0 - 500 ya |40 Hz
sCL 0 [Akim sinir frekansi] S o b
t) Uzerinde yiiksek hiz sinirlama akiminin aktif oldugu frekans esigi.
Eger [Yiksek hiz kaldirma] (HSO) = [Akim siniri] (CSO) ise, parametreye erisilebilir.

(1)In, kurulum kilavuzunda ve kontrol cihazi isim plakasinda belirtilen nominal kontrol cihazi akimina esittir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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PID regiilatéri

Blok semasi
Bu fonksiyon, PID geri beslemesine bir analog giris atayarak devreye alinir (dlgtim).

LI Tekrar baslama
_ Enversiyon hata esigi Otomatik/
g: 5 hatas! (uyanma) maniiel
Dahili
referans rdG
Pl TiG|
PG
Referans A B
Kazani '
nO Onceden ayarlanmig
Al PID referanslari Tahmini Rampalar
----- Olgekleme hiz
Al4—| referansi ——— ACC DEC
daffes o ]
Enkoder
Net. Al1 ..
geri Onceden ayarlanmis mantiel referanslar
besleme .
maniel
referans
Anahtar:
Parametre:
Siyah dikdortgen,
fabrika ayar atamalarini
temsil eder.

PID geri besleme:

PID geri beslemesi, herhangi bir uzatma kartinin takilmis olup olmadigina gére, Al1 - Al4 analog girislerden birine, frekans girigine ya da

enkodere atanmalidir.

PID referansi:

PID referansi, asagidaki parametrelerden birine atanmalidir:

« lojik girisler Gzerinden &nceden ayarlanmis referanslar (rP2, rP3, rP4)

« [Dahili PID referans segimi.] (Pll)'nin konfiglirasyonuyla baglantili olarak, sayfalar 67.
- Dabhili referans (rPl) ya da
- Referans A (Fr1 ya da Frib)

Onceden ayarlanmig PID referanslari igin kombinasyon tablosu

LI (Pr4) LI (Pr2) Pr2 =nO Referans
rPlyadaA
0 0 rPlyadaA
0 1 P2
1 0 rP3
1 1 P4

Sireci tekrar baslatirken hizi baglatmak igin, tahmini bir hiz referansi kullanilabilir.
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Geri besleme ve referanslarin élgeklendirilmesi:

« Parametreler PIF1, PIF2
PID geri beslemeyi élgeklendirmek icin kullanilabilir (sensor araligr)
Bu dlgek, tim diger parametreler icin MUTLAKA uuygulanmalidir.

» Parametreler PIP1, PIP2
Ayarlama araligini 6lgeklendirmek icin kullanilabilir.
Ormek: Tank igindeki hacmin, 6 m3 ile 15 m® arasinda ayarlanmasi.
Kullanilan sensér 4-20 mA, 4.5 m3, 4 mA, 20 m® ve 20 mA igin, sonug olarak PIF1 = 4500 ve PIF2 = 20000 (maksimum formata
muimkiin oldugu kadar yakin degerler kullanirken (32767), gercek degerlere gére 10'un katlarini koruyun).
- Ayarlama araligi 6 - 15 m®, sonug olarak PIP1 = 6000 ve PIP2 = 15000.
Ornek referanslar:
- rP1 (dahili referans) = 9500
- rp2 (6nceden ayarlanmig referans) = 6500
- rP3 (6nceden ayarlanmig referans) = 8000
- rP4 (6nceden ayarlanmig referans) = 11200
[KONTROL PANELI AYARI] menisu, gésterilen tnitenin adini ve formatini 6zellestirmek icin kullanilabilir.

Diger parametreler:

+ rSL parametresi:
Uzerinde, disik hizda agilan maksimum zaman esigine (tLS) bagli olarak PID regiilatériin devreye girecegi (uyanis) PID hata esiginin
ayarlanmasinda kullanilabilir.

+ Baglanti yonintin ters cevrilmesi (PIC): Eger PIC = nO ise, hata pozitif oldugunda motorun hizi artacaktir, 6rnegin: kompresérle basing
kontrolli. Eger PIC = YES ise, hata pozitif oldugunda motorun hizi diisecektir, drnegin: sogutucu fan kullanarak isi kontrold.

« Dahili kazanim, bir lojik girigle kisa devre yapilabilir.
+ PID geri beslemedeki bir alarm, bir lojik ¢ikisla konfiglre edilebilir ve gésterilebilir.

+ PID hatasindaki bir alarm, bir lojik ¢ikisla konfigiire edilebilir ve gésterilebilir.
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PID'le "Maniel - Otomatik" ¢alisma

Bu fonksiyon, PID regtlatériinii, 6nceden ayarlanmis hizlari ve bir manlel referansi birlestirir. Lojik girisin durumuna gére, hiz referansi
odnceden ayarlanmis hizlar tarafindan ya da PID fonksiyonu tizerinden bir mantel referans tarafindan verilir.

Mantel referans (PIM)

« Analog girigler Al1 - Al4
+ Frekans girisi

« Enkoder

Tahmini hiz referansi (FPI)

[AI1] (Al1): Analog giris

[AI2] (Al2): Analog giris

[AI3] (AI3): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmissa
[Al4] (Al4): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmissa
[RP] (Pl): Frekans girisi, eger VW3A3202 uzatma kartu takilmissa
[Encoder] (PG): Enkoder giris, eger enkoder karti takiimigsa
[HMI] (LCC): kontrol paneli komutu

[Modbus] (Mdb): Dahili Modbus

[CANopen] (CAn): Dahili CANopen

[Haberlesme karti] (nEt): Haberlegsme karti (takilmigsa)

[Prog. karti] (APP): Kontrol cihazinda dahili kart (takiimigsa)

PID regiilatoriini ayarlamak
1. PID modunda konfiglirasyon
Bkz. sema sayfa 63.

2. Fabrika ayarlan modunda bir test yapin (gogu durumda, bu yeterli olacaktir)
Kontrol cihazini optimize etmek igin, rPG ya da riG'yi kademeli ve bagimsiz olarak ayarlayin ve referansla baglantil olarak PID geri
beslemesi lizerindeki etkisini gdzlemleyin.

3. Fabrika ayarlan sabit degilse ya da referans yanligsa

maniel modda hiz referansiyla (PID regiilatérii olmadan) ve sistemin hiz araligi ylki Gzerinde kontrol cihaziyla bir test yapin:
- Sabit durumda, hiz sabit olmali, referansla uyumlu olmali ve PID geri besleme sinyali sabit olmali.

- Gegici durumda, hiz rampay! izlemeli ve ¢abut sabitlenmeli, PID geri besleme sinyali hizi izlemeli.

Eger durum bu sekilde gelismiyorsa, kontrol cihazi ve/veya sensor sinyali ve kablolama ayarlarina bakin.

P1d moduna gegin.

brA'yi no'ya ayarlayin (rampa otomatik uyarlanmasi yok).

Bir ObF hatasi tetiklemeden PID rampasini (PrP) mekanizma tarafindan izin verilen minimuma ayarlayin.

Dahili kazanimi (rIG) minimuma ayarlayin.

Uyarlanmis kazanimi (rdG) 0'da birakin.

OID geri beslemesini ve referansi gézlemleyin.

Kontrol cihazini ON/OFF olarak birkag kere kapatip agin ya da ylk veya referansi birkag kere hizlica degistirin.

Oransal kazanimi (rPG), gegici fazlarda yanit siresiyle kararlilik arasindaki en uyumlu durumu arastirabilecek sekilde ayarlayin
(sabitiemeden &nce 1 - 2 osilasyon)

Eger referans sabit durumda 6nceden ayarlanmis degerden farkli olursa, kademeli olarak dahili kazanimi (rlG) arttirin, tutarsizlik
durumunda oransal kazanimi (rPG) dustriin (pompalama uygulamalari), yenit siresiyle statik hassasiyet arasindaki uyumlu durumu
bulun (bkz. sema).

Son olarak, uyarlanmig kazanim asiri yikselmenin disirilmesine ve yanit stiresinin gelistiriimesine izin verebilir, ancak bu, li¢ kazanima
dayandigi igin tutarlilik anlaminda uyuma ulagsmay zorlagtiracaktir.

Tum referans serisi lizerinden Uretim esnasinda testler uygulayin.
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Dengelenme siiresi

Ayarlanmis
deger /rPG
Asir yiukselme
Referans /\*~ — Statik hata
Oransal \, U’\/\/\, S
kazanim hy
y rPG dusik
/ Yikselis zamani
Zaman
rlG
Referans
Dahili N
kazanim 7
G diigiik
zaman
Referans
PG ve rlG dogru
\ °
// rdG yikselmis

zaman

Osilasyon frekansi sistem kinematigine baghdir.

Parametre

Yikselis zamani

Asin yikselme

Dengelenme siiresi

Statik hata

PG /

NN

v

N

rlG /

AN

Vi

v

NN

rdG /

N

AN
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| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
P id- H [PID REGULASYONU]
e Not: Bu fonksiyon bazi diger fonksiyonlarla birlikte kullanilamaz Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
q No] (nO
P IF 1 [PID geribesleme atamasi] el
nO O [No] (nO): Atanmamis (fonksiyon devre digi) Bu durumda, fonksiyon parametrelerinin higbirine erigilemez.
Al O [Al1] (Al1): Analog giris
Ale O [Al2] (Al2): Analog giris
Al3 O [AI3] (AI3): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
A4 O [Al4] (Al4): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
P O [RP] (Pl): Frekans giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
PG O [Enkoder] (PG): Enkoder giris, eger enkoder karti takilmigsa
AU I O [Network Al] (AIV1): iletisim baras! tizerinden geri besleme
o No] (nO
AL 0 [Al ag kanali] e
Eger [PID geribesleme atamasi] (PIF) = [Ag Al geribesleme] (AlU1) ise, parametreye erisilebilir.
a0 O [No] (n0): Atanmamig
Ndb O [Modbus] (Mdb): Dahili Modbus
CAn O [CANopen] (CAn): Dahili CANopen
nEEL O [Haberlesme karti] (nEt): iletigim karti (takilmigsa)
AFF O [Prog. karti] (APP): Kontrol cihazinda dahili kart (takilmissa)
. . 1 100
PIF 1 [ [Min PID geribesleme] i
t) Minimum geri besleme icin deger. Ayarlama araligi 0 - [Maksimum PID geribesleme] (PIF2) (2).
. 1 1000
PIFe (d [Maks. PID geribesleme] U
t) Maksimum geri besleme ayarlama araligi i¢in deger [Minimum PID geribesleme] (PIF1) - 32767 (2).
A 1 150
P IP I [ [Min PID referansi] i
t) Minimum siire¢ degeri ayarlama araligi [Minimum PID geribesleme] (PIF1) - [Maks. PID referansi]
(PIP2) (2).
(1) 900
P 1F2 1 [Maks. PID referansi]
Maksimum siire¢ degeri ayarlama araligi [Min. PID geribesleme] (PIP1) - [Maks. PID geribesleme]
(PIF2) (2).
TR A No] (nO
P (1 [Dahili PID referans segimi] ey
Dabhili PID regllatér referansi
nlO O [No] (nO): PID regulatérii referansi Fr1 ya da Frib tarafindan toplama/gikarma/carpma fonksiyonlari
kullanilarak verilmektedir (bkz. sema sayfa 106).
OrO O [Yes] (YES): PID regiilatér referansi rPl parametresi iizerinden dahilidir.
e 150
P (1 [Dahili PID referansi]
t) Dahili PID regiilatori referansi. Bu parametreye ayrica [1.2 iZLEME] (SUP-) meniisiinde erisilebilir.
Ayarlama araligi [Mini PID referansi] (PIP1) - [Mak. PID referansi] (PIP2) (2).
0.01-100 1
PG (1 [PID oransal kazang] ‘
t) Oransal kazanim

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.
(2) Bir grafik ekran terminali kullaniumda degilse, 9999'dan daha buyik degerler, 4 basamakli géstergede, binler basamagindan sonra bir
isaretle gériintlenecektir. 6rn, 15650 igin 15.65

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
B [PID REGULASYONU] (gevami)
q 0.01-100 1
r G 1 [PID integral kazang] ‘ ‘
t) Dahili kazanim
o 0.00 - 100 0
rdb 1 [PID tirevsel kazang] ‘ ‘
[ Uyarlanmig kazanim
1 0-99,9 0
PrP 1 [PID rampasi] 4 ‘ ° o
t) PID hozlanma/yavaglama rampasi, [Min. PID referansi] (PIP1)'dan [Maks. PID referansi] (PIP2)' gitmesi ve

tam tersi igin tanimlanmis.

PIC 1 [PID geribesleme etki yonii] e

nl0 O [No] (no)
ORO 0O [Yes] (YES)
Diizeltme y6nunun ters gevrilmesi (PIC):
Eger PIC = nO ise, hata pozitif oldugunda motorun hizi artacaktir. Ornek : kompresorle basing kontroli.
Eger PIC = YES ise, hata pozitif oldugunda motorun hiz diisecektir. Ornek : sogutucu fan kullanarak isi

kontrold.
A (1) degere gore - 500 - 500 |0 Hz
Pk 0 [Min PID gikigi] ya da - 1000 - 1000
t) Hz cinsinden regiilatériin minimum ¢ikis degeri.
1 degere gére 0 - 500 ya |60 Hz
POH 0 [Maks. PID gikigi] ) degered ¥
t Hz cinsinden regilatériin maksimum ¢ikis degeri.
. . 1 100
PAL 1 [Min geribesleme alarmi] 4
t) Regiilatdr geri beslemesi igin minimum izleme esigi.

Ayarlama araligi [Min. PID geribesleme] (PIF1) - [Maks. PID geribesleme] (PIF2) (2).

FPRH 1 [Maks. geribesleme alarmi] M L

t) Regiilatdr geri beslemesi igin maksimum izleme esigi.
Ayarlama araligi [Min. PID geribesleme] (PIF1) - [Maks. PID geribesleme] (PIF2) (2).
1 0 - 65535 (2 100

PE- 1 [PID hata alarmi] “ @ |

t) Regiilatér hatasi izleme esigi.

. [No] (nO)
P15 1 [PID integral reset]
n0 O [No] (nO): Fonksiyon devre disi.

LI O [LH] i)

- ] [] (...): Atama kosullarina bakiniz
Eger atanmis giris ya da bit degeri 0'daysa, fonksiyon akiiftir (PID integrali devrededir).

Eger atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse, fonksiyon akitiftir (PID integrali devre disidir).

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinden erisilebilir.

(2) Bir kontrol paneli kullanimda degilse, 9999'dan daha buyUk degerler, 4 basamakli géstergede, binler basamagindan sonra bir isaretle
gorunttlenecektir,
orn., 15650.i¢in -15.65

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
H [PID REGULASYONU] (devami
No] (nO
FP 1 1 [Referans hiz atamasi] el
PID regdilatori tahmini hiz girisi
nO O [No] (nO): Atanmamis (fonksiyon devre digt)
Al O [AI1] (Al1): Analog giris
Ale O [Al2] (Al2): Analog giris
Al3 O [AI3] (AI3): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
A4 O [Al4] (Al4): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
LCC O [HMI] (LcC): kontrol paneli
ndb O [Modbus] (Mdb): Dahili Modbus
CAn O [CANopen] (CAn): Dahili CANopen
nEE O [Haberlesme karti] (nEt): Haberlesme karti (takilmigsa)
APP O [Prog. karti] (APP): Kontrol cihazinda dahili kart (takilmigsa)
P O [RP] (P): Frekans girig, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
PG O [Enkoder] (PG): Enkoder giris, eger enkoder karti takilmigsa
-1 1 1-100% 100%
P5r 0 [Hiz girigi %] @ ‘
t) Tahmini hiz girisi icin ¢arpan katsayisi.
Eger [Referans hiz atamasi] (FPI) = [No] (nO) ise parametreye erisilemez
No] (nO
PAU 1 [Oto/Manuel atama] b2t
nO O [No] (nO): PID daima devrededir.
LI O [LH] i)
- ] [] (...): Bkz. atama kogullarina bakiniz.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 0'daysa, the PID akiiftir.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse, mantel islem akiiftir.
No] (nO
P in 1 [Manuel referans] Wit
maniel hiz girisi. Eger [Oto/Maniel atama] (PAU) , [No] (nO) degilse, parametreye erisilebilir.
nO O [No] (nO): Atanmamis (fonksiyon devre digi)
Al O [AI1] (Al1): Analog giris
Ale O [Al2] (Al2): Analog giris
Al3 O [AI3] (AI3): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
A4 O [Al4] (Al4): Analog giris, eger VW3A3202 uzatma karti takilmigsa
P O [RP] (Pl): Frekans giris, eger VW3A3202 uzatma kart takilmigsa
PG O [Encoder] (PG): Enkoder girig, eger enkoder karti takilmigsa
Eger konfiglre edilmiglerse, nceden ayarlanmis hizlar, mantel referansta aktiftir.
o 1 0-999,9s Osn
ELS 1 [Dis hiz zaman agimi] o
1) Maksimum islem zamani [Dusik hiz] (LSP)
Tanimlanan bir stire i¢in LSP'de ¢alismay! takiben, otomatik olarak motor durusu istenir. Referans LSP'den
daha biyUkse ve bir calisma komutu hala varsa motor tekrar caligir.
Dikkat : 0 degeri sinirsiz siireye karsilik gelir.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) mendisiinden erigilebilir.

(2) Bir kontrol paneli kullanimda degilse, 9999'dan daha buytik degerler, 4 basamakli gdstergede, binler basamagindan sonra bir isaretle
gorintiilenecektir,
orn., 15650.icin -15.65

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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| Kod ‘ Ad/Agiklama ‘ Ayar araligi: ‘ Fabrika ayari |

B [PID REGULASYONU] (devam)
r5L [ [PID uyanma esigi]

“PID” ve “Dusuk hizda ¢alisma zamani” (tLS) fonksiyonlari ayni zamanda konfigire edilmigse, PID
regiilatéri LSP degerinden daha dusiik bir hiz ayarlama girisiminde bulunabilir.

Bu da, yolverme, dusiik hizda ¢alisma ve ardindan durma gibi tatmin edici olmayan ¢alismaya neden olur...
rSL parametresi (PID uyanma esigi), uzun streli LSP'deki durustan sonra tekrar baslangig icin bir minimum
PID hata esigi ayarlamak amaciyla kullanilabilir.

Eger tLS = 0 ya da if rSL = 0 ise, bu fonksiyon devre digidir.

A UYARI
BEKLENMEYEN EKIPMAN ISLEMI

istenmayen tekrar baglamalarin herhangi bir tehlike yaratip yaratmayacagini kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi 6lim veya agir yaralanmalara neden olabilir.

0.0-100.0 0

Pro- m [ONAYAR PID REFERANSI]

Eger [PID geribesleme atamasi] (PIF) atanmigsa, fonksiyona erisilebilir.

Pre 1 [2 énayar PID referansi]

a0 O [No] (nO): Fonksiyon devre digi.
LI O [LH] L)

[No] (nO)

- O [...] (...): Atama kosullarina bakiniz.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 0'daysa, fonksiyon aktiftedir.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse, fonksiyon akiiftir.

Prd [ [4 6nayar PID referansi] e

[2 6n ayarli PID referansi] (Pr2) 'in, bu fonksiyon atanmadan 6nce atanmis olmadigindan emin olun.
n0O O [No] (nO): Fonksiyon devre digi.
Ll O [LH] i)

- O [...](...): Bkz. atama kosullarina bakiniz.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 0'daysa, fonksiyon aktiftedir.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse, fonksiyon akiftir.

rfe [ [2 énayar PID referansi] i 300
t)

Eger [2 6n ayarli PID referansi.] (Pr2) atanmissa, parametreye erisilebilir.
Ayarlama araligi [Min. PID referansi] (PIP1) - [Maks. PID referansi] (PIP2) (2).

rfP3 1 [Onayar PID referansi 3] i 600
t)

Eger [4 6n ayarli PID referansi] (Pr4) atanmigsa, parametreye erisilebilir.
Ayarlama araligi [Min. PID referansi] (PIP1) - [Maks. PID referansi] (PIP2) (2).

rP4 0 [Onayar PID referansi 4] i 900
t)

Eger [On ayarli PID 4 ref.] (Pr4) atanmigsa, parametreye erisilebilir.
Ayarlama araligi [Min. PID referansi] (PIP1) - [Maks. PID referansi] (PIP2) (2).

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisiinden erisilebilir.
(2) Bir grefik ekran terminali kullaniumda degilse, 9999'dan daha buyik degerler, 4 basamakli géstergede, binler basamagindan sonra bir
isaretle gériintllenecektir. 6rn, 15650 igin 15.65

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Moment diizenlemesi
Hiz
referans Hiz
I —— Hiz diizenlemesi ;
Moment/
} akim —— @
Moment | sinirflama
referans Moment
g |[Momentsin. yénii] [Moment orani] [Moment rampa |
(tSd) ] (trt) — zamani] |
(trP) |
‘ \
| |
° 5
LI U

Fonksiyon, hiz diizenleme modundaki islemle moment kontrol modundaki islem arasinda gecis yapmak igin kullanilabilir.
Moment kontrol modunda, hiz konfigiire edilebilir bir bant icinde degisebilir. Bir alt ya da tst sinira erigtiginde, kontrol cihazi otomatik olarak
hiz diizenleme moduna geger (il ayara doniis) ve bu hiz siniri iginde kalir. Bu nedenle ayarlanmis moment devam etmez ve iki durum s6z

konusu olabilir.
« Eger moment gerekli degere geri dénerse, kontrol cihazi moment kontrol moduna geri dénecektir.
« Eger moment konfiglre edilebilir bir stire icinde gerekli degere geri ddnmezse, kontrol cihazi hata ya da alarm moduna gegecekiir.

A UYARI

BEKLENMEYEN EKIPMAN ISLEMI
Motorun davranigindaki degisikliklerin herhangi bir tehlike yaratip yaratmadigini kontrol edin.
Bu talimata uyulmamasi 6liim veya agir yaralanmalara neden olabilir.

Moment
Moment A
sinirlama
E .
Moment Sec !
referans !
|
|
Hiz
bant
D
Hiz Hiz
referans

- AB ve CD: Hiz sinirlamasina "donis"
- BC.: Moment kontrol alani
- E:ldeal calisma noktasi

Moment isareti ve degeri bir lojik ¢ikis ya da analog ¢ikis Gizerinden iletilebilir.
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Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
£0r- H [MOMENT KONTROLU]J]
Bu fonksiyona ancak [Motor kontrol tipi] (Ctt) = [SVC I] (CUC) ya da [Kapali gevrim] (FUC) ise erisilebilir.
e Not: Bu fonksiyon bazi diger fonksiyonlarla birlikte kullanilamaz. Sayfa 22.'daki talimatlar izleyiniz
No] (nO
E5S 1 [Moment/hiz anahtarlama] ey
n0O O [No] (nO): Fonksiyon devredisi, bdylelikle diger parametrelere erigimi engeller.
-A- O [Yes] (YES): Kalict moment kontrolii
LI O [LH] L)
- ] [] (...): Atama kosullarina bakiniz.
Atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse: Moment kontrolii
Atanmis giris ya da bit degeri 0'deyse: Hiz diizenlemesi
No] (nO
Erl [ [Moment referans kanali] betale)
a0 O [No] (nO): Atanmamis (sifir moment referanst).
Al O [AI1] (Al1): Analog giris
Ale O [AI2] (A12): Analog giris
A3 O [AI3] (AI3): Analog giris, eger VW3A3202 G/G kart takilmigsa
A4 O [Al4] (Al4): Analog girig, eger VW3A3202 G/G karti takiimigsa
LCcc O [HMI] (LCC): kontrol paneli
Ndb O [Modbus] (Mdb): Dahili Modbus
CAn O [CANopen] (CAn): Dahili CANopen
nEE O [Haberlesme karti] (nEt): Haberlesme karti (takilmigsa)
AFPP O [Prog. karti] (APP): Kontrol cihazinda dahili kart (takilmissa)
P O [RP] (Pl): Frekans girisi, eger VW3A3202 G/C karti takilmigsa
PG O [Enkoder] (PG): Enkoder giris, eger enkoder karti takilmigsa
Referansin %100'l, nominal momentin %300'lne karsilik gelir.
e No] (nO
E5d 1 [Moment referans yonii] e
a0 O [No] (nO): Fonksiyon devre dis!.
LI O [LH] L)
- ] [] (...): Bkz. atama kogullarina bakiniz.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 0'daysa, moment isareti referansla aynidir.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse, moment isareti referansin karsitidir.
0 - 1000% 100%
bk 0 [Moment orani] ‘
ﬂ [Moment referansi] (tr1)'a uygulanan katsay!.
0-99,99 s 3sn
ErP J [Moment rampa zamani] ‘ ‘
t) Nominal momentin %100'lik degisimi i¢in moment artis ve dustsi.
. Hiz] (SPd
ESE J [Moment kontrol durus tipi] LIEEFe)
SPd O [Hiz] (SPd): Hiz durus diizenlemesi, durdurma konfigtirasyonu tipiyle uyumlu olarak (bkz. sayfa 32)
-A- O [Serbest durug] (YES): Serbest durus.
SPn O [Spin] (SPn): Sifir moment durusu, ancak motordaki akiy! koruyarak. Bu islem tipi ancak [Motor kontrol tipi]
(Ctt) = [FVC] (FUC) ise mumkiindir.
. 0-3600s 1
SPE 1 [Spin zamani] ‘
t) Eger [Moment kontrol durus tipi] (tSt) = [Spin] (SPn) ise parametreye erisilebilir.
Durustan sonraki dénme zamani, siratle tekrar calismaya hazir kalabilmek igin.
1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Kod

‘ Ad/Agiklama ‘ Ayar araligi: ‘ Fabrika ayari

B [MOMENT KONTROLU] devam)

dbP

t)

0 [Pozitif dlubslge]

10 Hz

0to 2 x [Maks. frekans]
(tFr)

Pzitif bant

Hiz referansina cebirsel olarak eklenen deger.
dbP = 10 igin 6rnek:

« If referans = +50 Hz: + 50 + 10 = 60

« If referans = -50 Hz: - 50 + 10 = - 40

dbn

t)

1 [Negatif 6libélge]

‘0 to 2 x [Maks. frekans] [10 Hz

(tFr)

negatif bant

Hiz referansindan cebirsel olarak gikarilan deger.
dbn = 10 igin 6rnek:

« If referans = +50 Hz: + 50 - 10 = 40

« If referans = -50 Hz: - 50 - 10 = - 60

1 [Moment kontrol zam agimi]

0-999,9s ‘60

Hata ya da alarm durumunda moment kontrol modundan otomatik ¢ikisi izleyen zaman.

EOb

ALrN
FILE

1 [Moment kontrol hata yut.]

[Alarm] (ALrM)

Zaman [Moment kontrol zaman asimi] (rtO) gegildikten sonra, kontrol cihazinin
yaniti.

O [Alarm] (ALrM)
O [Hata] (FLt): Serbest duruslu hata.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Moment sinirlama

iki tip moment sinirlamasi vardir:
+ Bir parametre tarafindan sabitlenen bir degerle
« Bir analog giris tarafindan ayarlanan bir degerle (Al, darbe ya da enkoder)
Eger her iki tipte devredeyse, en disiik deger géz 6ninde bulundurulur. Bir lojik giris kullanarak ya da iletisim barasi tzerinden, her iki
sinirlama tipi konfigtire edilebilir ve aralarinda gecis yapilabilir.

[Motor moment
siniri] (tLIM)

[Genel moment
sinir] (tLIG)

[AL](AL)

[RP] (P1)
[Enkoder] (PG)

[Moment sinirlama] (tLA)

[Yes]
(YES)
Parametre | ———Q_
lizerinden N
moment |
sinirlamasi / O /‘/)\J
| o
le) [No]
Ll (n0)

[Analog limit. act.] (tLC) G0z 6nlinde
| bulundurulan en
| kiiguk deger
|

[Yes] |
Analog giris, (YES) |
RPyada |~ ~ | [Al]
Enkoder ~_
Uzerinden
moment
sinirlama

[Moment ref. atama] (tAA)

Sinir degeri

I
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| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
£oL- B [MOMENT SINIRLAMASI]
V/F profil modunda, bu fonksiyona erisilemez.
No] (nO
ELA 1 [Moment sinirlama] L)
nO O [No] (nO): Fonksiyon devre digi
-A- O [Yes] (YES): Fonksiyon daima devrede
LI O [LH] L)
- O [] (...): Atama kosullari sayfa.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 0'daysa, fonksiyon aktif degildir.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse, fonksiyon aktiftir.
1 0 - 300% 100%
ELin [ [Motor moment siniri] 4 ‘
t) Eger [Moment sinirlama] (tLA) = [No] (nO) ise parametreye erisilemez.
Motor modunda, nominal momentin yiizdesi olarak moment sinirlamasi.
1 0 - 300% 100%
ELIG 1 [Genel moment sinir] 4 ‘
t) Eger [Moment sinirlama] (tLA) = [No] (nO) ise parametreye erisilemez.
Jeneratér modunda, nominal momentin ylizdesi olarak moment sinirlamasi.
No] (nO
EAA [ [Moment referans atama] Bele)
n0O O [No] (nO): Atanmamis (fonksiyon devre disi)
Al O [A] (A1)
A4 [Al4] (A14): Analog giris, eger VW3A3202 G/C karti takilmigsa
P O [RP] (P): Frekans girigi, eger VW3A3202 G/G karti takilmigsa
PG O [Enkoder] (PG): Enkoder girisi, eger enkoder karti takilmigsa

momentin %0 - %100'd arasinda degisir.
Ornekler:

- 10V giris Uizerinde 2,5 V, nominal momentin %5'i seklinde sonuglanir.

Eger fonksiyon atanmissa sinirlama, atanan girise uygulanan sinyal'in %0 - %100'l temelinde nominal

- 4-20 mA giris Uizerinde12 mA, nominal momentin %150'sine kadar sinirlamayla sonuglanir.

- O [LH] i)

O [...](...): Atama kogullarina bakiniz.
Atanmis giris ya da bit degeri 0'daysa:

eger [Moment sinirlama] (tLA) , [No] (nO) degilse belirlenir.
+ Eger [Moment sinirlama] (tLA) = [No] (nO) ise sinirlama yoktur.
Atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse:
+ Sinirlama [Moment referans atamasi] (tAA) tarafindan belirlene girise baglidir.

kiiclk deger dikkate alinir.

Yes] (YES
ELL 1 [Analog sinirlama] s =e)
-R- Eger [Moment ref. atamasi] (tAA) , [No] (nO).degilse, parametreye erisilebilir.
L1l O [Yes] (YES): Sinirlama, [Moment ref. atamasi] (tAA) tarafindan belirlenen girise baglidir.

« Sinirlama [Motor moment siniri] (tLIM) ve [Jeneratér moment siniri] parametreleri tarafindan eger (tLIG)

Not: Eger [Moment sinirlama] (tLA) ve [Moment referans atamasi] (tAA) kaybi anda devreye girerler, en

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) mendisinden erisilebilir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
cLi B [2. AKIM SINIR]]
No] (nO
Lce 1 [2. akim sinin] [Nel (0)
nO O [No] (nO): Fonksiyon devre disl.
LIl O [LH] i)
- O [...](...): Atama kogullarina bakiniz.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 0'daysa, ilk akim sinirlamasi aktiftir.
Eger atanmis giris ya da bit degeri 1'deyse, ikinci akim sinirlamasi aktiftir.
1 0-1,65In (2 1,5In(2
cLe A [2. akim sinin] i 2 ‘ g
t) 2. akim siniri parametresi eger [2. akim siniri] (LC2) [No] (nO) degilse erisilebilir.
Eger [Anahtarlama frekansi] (SFr) 2 kHZ'den azsa, ayarlama araligi 1,36 In ile sinirlandiriimistir.
Not: Eger ayar 0,25 In'den azsa, kontrol cihazi [Cikis faz kaybi] (OPF) hata modunda
kilitlenebilir.(devreye alinmis olmasi kosuluyla). Eger yliksiiz motor akimindan diigkse, sinirlamanin
hicbir etkisi kalmaz.
1 0-1,65In (2 1,5In (2
cLi 3 [Akim siniri] w @ ‘ @
t) ik akim sinirlamasi eger [Akim siniri 2] (LC2) , [No] (nO)degilse, parametreye erisilebilir..
Eger [Anahtarlama frekansi] (SFr) 2 kHZ'den azsa, ayarlama araligi 1,36 In ile sinirlandiriimistir.
Not: Eger ayar 0,25 In'den azsa, kontrol cihazi [Cikis faz kaybi] (OPF) hata modunda
kilitlenebilir.(devreye alinmig olmasi kosuluyla). Eger yiikstiz motor akimindan diiskse, sinirlamanin
hicbir etkisi kalmaz.

(1) Parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) mendisinden erisilebilir.
(2)In, kurulum kilavuzunda ve kontrol cihazi isim plakasinda belirtilen nominal kontrol cihazi akimina esittir.

t)

Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Hat kontaktdr komutu

Ornek devre:

Not: "Acil durdurma" buton birakildigi anda, "Calistir/Tekrar

Acil Ayarla" butonuna basiimalidir.
durdurma g-
Hat 3~ Calistir/
— Tekrar - K11
‘ ‘ ‘ K10
AN WA i1
ll 1 KNI
37711 B L277L3 i
! ATV 71 |
L U 7V7 w 0 Lle P24 Lin LO/R!fJ
ileri ya da T K11 ! K10

geri 1

U 1

},, ov 24V |
3 24V gig kaynagi |
| |

Kontrol cihazi gli¢ kaynagi, harici 24 V kaynak tzerinden saglanmalidir.

DIKKAT

devresinin zamanindan 6nce eskimesini 6nlemek igin).

Bu fonksiyon yalnizca 60 sn.'den uzun bir déngli siresi igindeki az sayida ardil islem igin kullanilabilir. (filtre kapasitéri yikleme

Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gérebilir.

(i Not: Hat kontaktorii her galistirma komutu (ileri ya da geri) génderildiginde kapanir ve her durustan sonra agllir.
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Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
Lee- H [GIRIS KONTAKTOR KONTROLU]J
af o N O
Lie 1 [Giris kontaktdr atama] gty
lojik ¢ikis ya da kontrol rélesi
nlO O [No] (nO): Fonksiyon atanmamig (Bu durumda, fonksiyon parametrelerinin higbirine erigilemez).
Lol O [LO1] (LO1)
Loy [LOA4] (LO4): lojik gikis (eder bir ya da iki G/G karti takilmigsa, LO1, LO2 ya da LO4 segilebilir).
ro- O [R2] (r2)
r4 -
[R4] (r4): Role (bir ya da iki G/C karti takilmigsa, R2 segimi R3 ya da R4'e yiikselir).
P N O
LES 0 [Surtict kilidi] Bl
nO O [No] (nO): Fonksiyon devre digi.
LI O [LH] i)
- ] [] (...): Atama kosullari sayfa.
Atanmis giris ya da bit degeri 0 oldugunda, kontrol cihazi kilitlenir.
LCE 5-999s 5sn

1 [Sebeke zaman agimi]

Hat kontaktériiniin kapanis! igin zamani izleme. Eger siire gegétiginde kontrol cihazi dii¢ devredinde gerilim

yoksa, kontrol cihazi "hat kontaktéri" (LCF) hatasiyla kilitlenecektir.
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Cikig kontaktdr komutu

Bu kontrol cihazinin kontrol cihaziyla motor arasinda bulunan bir kontaktérii kontrol edebilmesini saglar. Bir calistirma istegi
gonderildiginde, kontaktdr kapanma istegi yapilir. Kontaktér agilma isteg@i, motorda artik akim kalmadiginda yapilir.

DIKKAT

Eger bir DC enjeksiyon frenleme fonksiyonu konfigiire edilmisse, kontaktér yalnizca frenlemenin sonunda agildigindan, durug
modunda uzun sire galigir halde birakiimamalidir.

Bu talimata uyulmamasi durumunda ekipman zarar gérebilir.

Cikis kontaktdr geri beslemesi

Calistirma komutu olmadiginda ve islem sirasinda 0'da, karsilik gelen lojik giris 1'de olmalidir.

Uygunsuzluk durumunda kontrol cihazi, eger ¢ikis kontaktéri kapanmazsa (1'de LIx) FCF1hatasinda; sikisirsa (2'de LIx) FCF2 hatasinda
calisir.

[Motor stirme zamani] (dbS) parametresi, ¢calistir komutu génderildiginde hata modonda agiligi geciktirmek igin kullanulabilir. [Kontrol agma
zamani] (dAS) parametresi, durdur komutu ayarlandiginda hatayi geciktirir.

Not:
Hata FCF1 (kontaktér kapanigi basarisiz) durumu 1'den 0'a geviren galistir komutuyla tekrar ayarlanabilir (0 --> 1 --> 0 in 3 kablolu
kontrolde).

Komut Geri

0 LOe/Re P24 Lle

K20 KM2 :

[Cikis kontaktor atamasi] (OCC) ve [Cikis kontaktdr geribeslemesi] (rCA) fonksiyonlari, ayri ayri ya da birlikte kullanilabilirler.
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Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
oce- H [CIKIS KONTAKTOR KOMUTU]
2 No] (nO
oce 1 [Gikis kontaktdr atama] (el (00)
Lojik ¢ikis ya da kontrol rolesi
nlO O [No] (nO): Fonksiyon atanmamig (bu durumda, fonksiyon parametrelerinin higbirisine erigilemez).
Lol O [LO1] (LO1)
Loy [LOA4] (LO4): lojik gikis (eder bir ya da iki G/G karti takilmigsa, LO1, LO2 ya da LO4 segilebilir).
e O [R2] (r2)
Yy [R4] (r4): Role (bir ya da iki G/C karti takilmigsa, R2 segimi R3 ya da R4'e yiikselir).
- . No] (nO
rCA [ [Cikis kontaktér geribesleme] L)
nO O [No] (nO): Fonksiyon devre digi.
LI O [LH] i)
- O [...] (..): Atama kosullar sayfa.
Atanmisg giris ya da bit degeri 0 oldugunda, motor ¢alisir.
o 0,05-60s 0,15
db5 J [Motor siirme zamani]
t) Zaman gecikmesi:
+ Galistir komutunun goénderilmesini izleyen motor kontroli.
+ Eger geri besleme atanmigsa, ¢ikis kontaktér hata izlemesi. EGer kontakt6r ayarlanmig zamanin
sonunda kapanmazsa, kontrol cihazi FCF1 hata modunda kilitlenecektir.
Eger [Cikis kontaktdr atama] (OCC) atanmissa ya da [Cikis kontaktdr geribesleme] (rCA) atanmissa , bu
parametreye erisilebilir.
Zaman gecikmesi, ¢ikis kontaktériiniin kapanis slresinden daha buytk olmalidir.
0-5,00s 0,10
dAs 1 [Kont. agma zamani]
t) Motorun durusunu izleyen gikis kontaktorii agilis komutunun zaman gecikmesi.
Eger [Cikis kontaktor geribesleme] (rCA) atanmissa, bu parametreye erisilebilir.
Zaman gecikmesi, ¢ikis kontaktoriinlin agilis siiresinden daha biyik olmalidir. Eger 0'a ayarlanmissa, hata
izlenmeyecektir.
Eger kontaktér ayarlanmis zamanin sonunda agilmazsa, kontrol cihazi FCF2 hata modunda kilitlenecektir.
1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Sensorlerle ya da nihayet salteriyle konumlama

Bu fonksiyon, konum sensérleri, lojik girislerle baglantil sinirlama anahtarlari ya da kontrol komuta bitleri kullanarak konumlamayi
yénetmek igin kullanilir.

+ Yavaslama
+ Durma
ileri
0
Geri
0
[ileri yavaglama]
0
[ileri durdurma
nihayet salteri]
0
Hiz
[Dustk hiz]
(LSP) /
0

Yavaslama modu ve durus modu, konfigiire edilebilir.
Bu iglem, her iki caligma yénii icin de aynidir. Yavaglama ve durus, asagida agiklanan ayni mantiga gore gergeklesirler.

Ornek : ileri galismada yavaglama

- lleri yavaglama, girigin ylkselen ucunda (0'da 1'e degisim); ya da eger bu yiikselen ug ileri alismada meydana gelirse, ileri
yavaslamaya atanmis bit degerinde gerceklesir. Daha sonra yavaslama komutu, gli¢ kesintisi durumunda dahi kaydedilir. Diger
yénde calismaya, yiksek hizda izin verilir. Yavaslama komutu, girisin algak ucunda (1'da 0'e degisim); ya da eger bu algak ug
geri ¢alismada meydana gelirse, ileri yavaglamaya atanmis bit degerinde silinir.

- Bu fonksiyonu devre digi birakmak igin bir bit degeri ya da bir lojik giris atanabilir.

- Devre disi birakma girisi ya da bit degeri 1'deyken ileri yavaglama devre digi kaldigi halde, sensor degisimleri izlenmeye ve
kaydedilmeye devam eder.
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Ornek : Nihayet salteriyle konumlama.

B L o I T I T i
O (@) ) (@) O
Geri Geri yavaglama Geri iler lleri yavaglama lleri
erl
durdurma durdurma E
/

Kisa kamlarla galigma:
Bu durumda, kontrol cihazi ik kez calistirldiginda ya da fabrika ayarlarina dénildikten sonra, fonksiyonu baslatmak igin, ilk olarak
yavaslama ve durus alanlarinin disinda ¢alistinimaldir.

ileri yavaglama alani
|

ileri yavaglama @
\
ileri durdurma @

Uzun kamlarla ¢alisma:
Bu durumda herhangi bir kisitlama yoktur, yani fonksiyonla tiim yériinge boyunca baslatilabilir.

ileri durug alani

ileri yavaglama alani
|

ileri yavaglama

ileri durug alani

ileri durdurma § § § §
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| Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
LPO- H [SENSORLE KONUMLAMA]
e Not: Bu fonksiyon bazi diger fonksiyonlarla birlikte kullanilamaz. Sayfa 22'deki talimatlari izleyin.
TR - No] (nO
SAF [ [lleri yén. dur salteri] el
a0 O [No] (nO): Atanmamis
LIl O [LH] i) - [LI6] (LI6)
- O [LI7] (L17) - [LO] (LI10): VW3A3201 lojik G/C karti takilmigsa
- O [LHA] (Lit1) - [L114] (LI14): VW3A3201 lojik G/C karti takilmigsa
ciol O [C101](c101) - [C115] (C115): [G/C profil] (G/G)'da dahili Modbus ile
- O [C201] (c201) - [C215] (C215): [G/G profil] (G/C)'da CANopen ile
- O [C301] (c301) - [C315] (C315): [G/C profil] (G/G)'da haberlesme karti ile
- O [C401] (c401) - [C415] (C415): [G/C profil] (G/C)'da Kontrol Cihazinda Dahili kart ile
cdoo O [CDOO] (Cdoo) - [CD13] (Cd13): [G/G profil] (G/G)'da olast lojik girigleri ile anahtarlanabilir
- O [CD14] (Cd14) - [CD15] (Cd15): [G/C profil] (G/C)'da lojik girigleri olmadan anahtarlanabilir
Atanmis bit degeri ya da girisin yiikselen ucunda (0'dan 1'e degisim) kontrol edilen ileri durus.
: - No] (nO
SAr [ [Geri yon. dur salteri] e
Yukaridaki [ileri yon. dur salteri] (SAF) i¢in ayni atamalar mimkindur.
Atanmis bit degeri ya da girisin yiikselen ucunda (0'dan 1'e degisim) kontrol edilen geri durus.
o No] (nO
dAF [ [lleri yénde yavasla] ey
Yukaridaki [ileri yon. dur salteri] (SAF) igin ayni atamalar miimkinddr.
Atanmis bit degeri ya da girisin yiikselen ucunda (0'dan 1'e degisim) kontrol edilen ileri yavaglama.
P No] (nO
dAr 1 [Geri yonde yavaglama] ey
Yukaridaki [ileri yon. dur salteri] (SAF) igin ayni atamalar mimkinddr.
Atanmis bit degeri ya da girisin ylkselen ucunda (0'dan 1'e degisim) kontrol edilen geri yavaslama.
q q 1A q No] (nO
cLs 1 [Nihayet salteri etkisizlestir] e
Eger en az bir nihayet salteri ya da bir sensor atanmissa, parametreye erisilebilir.
nO O [No] (nO): Atanmamig
Ll O [LH] i)
- O [..:](...):Atama kosullar sayfa.
Atanmis bit degeri ya da giris 1'deyken, nihayet salterlerinin hareketi devre disi birakilir. E§er bu esnada
kontrol cihazi durdurulur ya da nihayet salterleri tarafindan yavaslatilirsa, tekrar calisarak hiz
referansina ulasacaktir.
oy Rampa durus] (rMP
PAS O [Durus tipi] IR ERE 17
Eger en az bir nihayet salteri ya da bir sensér atanmigsa, parametreye erisilebilir.
rnP O [Rampa durug] (rMP): Rampada
FSE O [Hizh durus] (FSt): Hizh durug, (rampa zamani [Rampa bdlme sabiti] (dCF) tarafindan dugtirtilir, bkz.
-A- sayfa 32)
O [Serbest durug] (YES): Serbest durus
. Standart] (Std
d5F 1 [Yavaglama tipi] [ ie)
Eger en az bir nihayet salteri ya da bir sensér atanmigsa, parametreye erisilebilir.
Skd O [Standart] (Std): [Yavaslama] (JEC) ya da [Yavaslama 2] (dE2) rampalarini kullanir (hangisinin devrede
olduguna bagh olarak).
OPE O [Optimize edilmig] (OP?t): Yavaglama kontagi devreye girdiginde rampa zaman, disik hizda galisma
zamanini sinirlamak amaciyla, gergek hiz temelinde hesaplanir. (déngli zamaninin optimizasyonu:
yavaslama zamani, baslangi¢ hizi ne olursa olsun sabittir).
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[PARAMETRE AYAR ANAHTARLAMASI]

[1.3 AYARLAR] (SEt-) menisiinden, 1 - 15 parametre ayari segilebilir ve 2 ya da 3 farkli deger atanabilir. 1 ya da 2 lojik giris ya da kontrol
komut biti kullanilarak bu 2 ya da 3 deger ayar arasinda gegis yapilabilir. Gegisler, ¢alisma sirasinda (motor calisirken) yapilabilir.

Degerler 1 Degerler 2 Degerler 3
Parametre 1 Parametre 1 Parametre 1 Parametre 1
Parametre 2 Parametre 2 Parametre 2 Parametre 2
Parametre 3 Parametre 3 Parametre 3 Parametre 3
Parametre 4 Parametre 4 Parametre 4 Parametre 4
Parametre 5 Parametre 5 Parametre 5 Parametre 5
Parametre 6 Parametre 6 Parametre 6 Parametre 6
Parametre 7 Parametre 7 Parametre 7 Parametre 7
Parametre 8 Parametre 8 Parametre 8 Parametre 8
Parametre 9 Parametre 9 Parametre 9 Parametre 9
Parametre 10 Parametre 10 Parametre 10 Parametre 10
Parametre 11 Parametre 11 Parametre 11 Parametre 11
Parametre 12 Parametre 12 Parametre 12 Parametre 12
Parametre 13 Parametre 13 Parametre 13 Parametre 13
Parametre 14 Parametre 14 Parametre 14 Parametre 14
Parametre 15 Parametre 15 Parametre 15 Parametre 15
Girig LI ya da bit degeri 0 1 Oveyal
2 deger
Girig LI ya da bit degeri 0 0 1
3 deger

Not: Bu parametreler artik [1.3 AYARLAR] (SEt-) mentsinde dizenlenemez. [1.3 AYARLAR] (SEt-) menisinde yapilan her trli
diizenleme, kontrol cihazinin bir sonraki kapanisinda kaybolacaktir. Parametreler, calisma esnasinda aktif konfiglirasyon lizerinde
[PARAMETRE AYAR ANAHTARLAMASI] (MLP-) meniisiinde ayarlanabilir.

Not: Parametre ayar anahtarlamasi, dahili ekran terminalinden konfigtire edilemez.

Parametreler ancak, fonksiyon daha 6nceden PowerSuite ile kontrol paneli iizerinden ya da bara ya da haberlesme agi izerinden konfigiire
edilmigse, dahili ekran terminalinde ayarlanabilir. Eger fonksiyon konfigire ediimemisse, MLP- menusu ve PS1-, PS2-, PS3- alt mendleri
gorinmez.
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Kod

‘ Ad/Agiklama ‘ Ayar araligi:

‘ Fabrika ayari

nLp-

B [PARAMETRE SET ANAHTARI]

CHA

1

0 [2 Parametre seti] gty

O [No] (nO): Fonksiyon devre disl.
O [LH] i)

| [] (...): Atama kogullari sayfa.

2 parametre degerini anahtarlama

0 [3 Parametre seti] e

O [No] (nO): Fonksiyon devre dis!.
O [LH] i)

| [] (...): Atama kosullari sayfa.

3 parametre deg@erini anahtarlama
Not: 3 parametre ayari elde etmek igin, [2 Parametre seti]'de konfigiire edilmelidir.

1 [PARAMETRE SEGIMI]

Yalnizca [2 Parametre seti] , [No] degilse, parametreye grefik ekran terminalinde erisilebilir..
Bu parametreye bir giris yapmak, erisilebilen tim ayar parametrelerini iceren bir pencere agiimasini saglar.
ENT'yi kullanarak 1 - 15 parametre segin (daha sonra parametrenin yaninda bir isaret belirir). ENT
kullanilarak ayrica parametre(ler)in segimi kaldirilabilir.

Ornek :

PARAMETRE SECIMI
1.3 SETTINGS
Rampa artigi

NOOW

FE R

1 [1 6n ayarli hiz]

Eger en az 1 parametre [PARAMETRE SEGIMi]'da segilmisse, parametreye erisilebilir..

Bu parametreye bir giris yapmak, segildikleri sira ile secilmis tim parametreleri iceren bir pencere
aglimasini saglar.

kontrol paneli ile birlikte:

[RDY Term _+0,00Hz _ 0A ] RDY Term _+0,00Hz _ 0A
SET1 Hizlanma
ENT]
Yavaglama: 9,67 sn -
Hizlanma 2: 12,58 sn 9,51 SN
Yavaglama 2: 13,45sn
Begin Acc round 1 : 2,3sn Min = 0,1 Maks = 999,9
Kod Quick << >> Quick

Dahili ekran terminali ile birlikte:
Gorlinen parametreleri kullanarak, Ayarlar menustindeki gibi uygulayin.
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| Kod ‘ Ad/Agiklama ‘ Ayar araligi: ‘ Fabrika ayari |
H [PARAMETRE SET ANAHTARI] (gevam)
P5e- 1 [2 6nayarh hiz]

Eger en az 1 parametre, [PARAMETRE SEGIiMi]'de segilmisse, parametreye erisilebilir..
Prosedur [SET 1] (PS1-) ile aymidir.

PS5 3- 1 [3 6nayarh hiz]

Eger [3 Parametre ayarlari] , [No] degilse ve en az 1 parametre [PARAMETRE SECiMi]'de segilmisse,
parametreye erisilebilir..
Prosedur [SET 1] (PS1-) ile aynidir.

Not: Bir parametre ayar anahtarlama testinin durugta yapilmasini ve dogru ¢aligtigindan emin olmak igin bir kontroliin yapilmasini
oOneririz.

Bazi parametreler birbiriyle bagimlidir ve bu durumda anahtarlama sirasinda kisitlandirilabilirler.

Parametreler arasindaki bagimliliklara farkli ayarlar arasinda olsa dahi uyulmalidir.

Ornek: En yuksek [Dugik hiz] (LSP) en dustik [Yiiksek hiz] (HSP)'nin altinda olmalidir.
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Motor ya da konfiglirasyon ayarlamasi

Kontrol cihazi,[1.12 FABRIKA AYARLARI] (FCS-) meniisii kullanilarak kaydedilebilen, 3 konfigiirasyona kadar sahip olabilir.
Asagidakilere adaptasyonu saglayan bu konfigiirasyonlarin her biri uzaktan kumandayla devreye alinabilir:

+ 2yada 3 degisik motor ya da mekanizma (goklu motor modu)

« tek bir motor icin 2 ya da 3 farkli konfiglirasyon (goklu konfiglirasyon modu)

iki anahtarlama modu, birlestirilemez.
Not: Asagidaki kosullar MUTLAKA g6zlemlenmelidir.
*Anahtarlama sadece durusta mimkindir (kontrol cihazi kilitli) Calisma esnasinda bir anahtarlama istegi génderilirse, bir sonraki
durusa kadar yapilmayacaktir.
*Motor anahtarlamasi durumunda, asagidaki ek kosullar s6z konusudur:
-Motorlar anahtarlandiginda, ilgili gtic ve kontrol terminalleri de uygun sekilde anahtarlanmalidir.
-Kontrol cihazinin maksimum guicti, motorlarin higbiri tarafindan gegilmemelidir.
«Anahtarlanacak bitln konfiglirasyonlar, kesin konfigiirasyon olarak, ayni donanim konfigiirasyonunda daha énce ayarlanmis ve
kaydedilmis olmalidir (segenek ve haberlesme kartlari) Bu talimatlarin izlenmemesi, kontrol cihazinin [Yanlis ayar] (CFF)
hatasinda kilittenmesine yol acabilir.

Goklu motor modunda anahtarlanan menii ve parametreler

[1.3 AYARLAR] (SEt-)

[1.4 MOTOR KONTROL] (drC-)

[1.5 GIRISLER / GIKISLAR CFG] (I-O-)

[1.6 KOMUT / REFERANS YONETIMI] (CtL-) o

Uygulama fonksiyonlari (FUn-) [MOTOR YA DA KONFIGURASYON AYARLAMASI] fonksiyonu hari¢ (sadece bir kez konfigtire ediimek
Uzere)

[1.8 HATA YONETIMI] (FLY)

[1.13 KULLANICI MENUSU] .

[KULLANICI AYARLARI]: [1.12 FABRIKA AYARLARI] (FCS-) menustnde kullanici tarafindan belirlenen konfiglirasyonun adi.

Coklu konfigiirasyon modunda anahtarlanan menii ve parametreler

Ug konfigiirasyonda da ortak olan motor parametreleri harig, goklu motor modunda oldugu gibi:
- Anma akimi
- Termik akim

Anma gerilimi

Nominal frekans

- Nominal hiz

Nominal gii¢

IR kompanzasyonu

- Kayma kompanzasyonu

Senkron motor parametreleri

- Termik koruma tipi

Termik durum

Otomatik degisen parametreler ve uzman modunda erisilebilen motor parametreleri

- Motor kontrol tipi

&= Not: Diger menil ya da parametreler anahtarlanamaz.
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Anahtarlama komutu

Motor sayisina ya da segilen konfiglirasyona bagl olarak (2 ya da 3), anahtarlama konutu bir ya da iki lojik giris kullanilarak génderilir.
Asagidaki tablo olasi kombinasyonlari géstermektedir.

LI LI Konfigurasyon ya da aktif motor
2 motor ya da konfigiirasyon 3 motor ya da konfiglrasyon sayisi

0 0 0

1 0 1

0 1 2

1 1 2

Goklu motor modu semasi

ATV 71

— u Konfigtirasyon 0 /_¢£Q,¥§,Q§,B ,,,,,,,,,
Konfigurasyon 0 Konfiglirasyon 1 LOvadaR
eger her iki +24V Konfigtrasyon 1 /_9,,,)1 ,,,,,,,,,,,
kontakta Konfigtirasyon 2
- LOyadaR
U Konfiglrasyon 2 o

aciksa

Coklu motor modunda otomatik ayar
Otomatik ayar asagidaki sekillerde yapilabilir:

« manel olarak motor degistiginde bir lojik giris kullanarak
« Otomatik olarak motorun kontrol cihazini agtiktan sonra 1"® kez calistigi her sefer, eger [Otomatik ayar] (AUt) parametresi = [Yes] (YES)
ise.

Goklu motor modunda motor termik durumlari:
Kontrol cihazi Gi¢ motoru ayri ayri korur. Her termik durum, kontrol cihazi kapanmalari da dahil olmak tizere tiim durus zamanlarini dikkate

alir.
Bu nedenle gli¢ her agildiginda otomatik hassas ayarlama yapmak gereklis degildir. Her motoru en az bir kez otomatik ayarlamak yeterlidir.

Konfigiirasyon bilgisi ¢ikisi

[1.5 GIRISLER / CIKISLAR AYAR] (G-G-) meniistinde, uzaktan bilgi iletimi igin her bir konfigiirasyona ya da motora (2 ya da 3) bir lojik gikis
atanabilir.

Not: [1.5 GIRISLER / GIKISLAR AYAR] (G-G-) menlisii anahtarlandiginda, bu gikiglarin iginde bilgi gerektiren tim
konfiglirasyonlara atanmasi gereklidir.
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| Kod

‘ Ad/Agiklama

‘ Fabrika ayari |

nnc-

B [COKLU MOTOR / AYAR AC]

CHN

1 [Coklu motor]

O [No] (nO): Goklu konfigirasyon mimkiin
O [Yes] (YES): Goklu motor mimkiin

[No] (nO)

-~ 3
o0 =0 4 =0

1 [2 ayar]

O [No] (nO): Anahtarlama yok
11) - [LI6] (LI6)

L
(C111) - [C115] (C115): Hahili Modbus ile
(C211) - [C215] (C215): Dahili CANopen ile
(C311) - [C315] (C315): Haberlesme karti ile
( ( ):

Ca11

2 motor ya da 2 konfiglirasyonun anahtarlanmasi

17) - [LI10] (LI10): VW3A3201 lojik G/G karti takilmigsa
111) - [LI14] (LI14): VW3A3201 lojik G/G karti takilmigsa

- [C415] (C415): Kontrol Cihazinda Dahili kart ile

[No] (nO)

o0 o — 0 0 =0

a [3 ayar]

O [No] (nO): Anahtarlama yok
O [LH] i) - [LI6] (LI6)

O [L11]
O [C111](C111

L
( -[C115]
O [C211] (c211
(
(

-[c215]
-[C315]
-[C415]

C115): Hahili Modbus ile
C215): Dahili CANopen ile
C315): Haberlesme karti ile
C415):

O [C311] (c311
O [C411] (Cat1

3 motor ya da 3 konfiglirasyonun anahtarlanmasi

Not: 3 motor ya da 3 konfigiirasyon elde etmek igin, [2 Ayar] (CnF1)'da konfiglre edilmelidir.

L

O [LI7] (Li7) - [LHO] (LI10): VW3A3201 lojik G/C karti takilmigsa
(LI11) - [LI14] (LI14): VW3A3201 lojik G/C karti takilmigsa
]

Kontrol Cihazinda Dahili kart ile

[No] (nO)

sl

B [LOJIK GIRIS IiLE OTO TANIMA]

EUL

~ 3
(=]

(1 [Oto-tanima atamasi]

O [No] (nO): Atanmamig
O [LH] L)

m} [] (...): Atama kosullari sayfa.

Atanmis giris ya da bit degeri 1 oldugunda, otomatik ayarlama yapilir.

(e Not: Otomatik ayarlama, motorun ¢alismasina neden olur.

[No] (nO)
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Traverse kontrol

Yin biikme bobinleri fonksiyonu (tekstil uygulamalarinda)

traverse kontrol Biikme kontrol
cihazi cihazi
=
| I\

Yin bobini
|
— o
|:| Sanziman fe— | —] HL’::J: Ana saft
|
|
Bikme motoru \ . \
\ \ .
E— \
Yin \
Yiin
= \
|:| Sanziman —|/o /‘I }
traverse kontrol motoru Kam
Kamin déniis hizi, bobinin sabit, kompakt ve dogrusal olusunu saglamak igin, hassas bir profil izlemelidir.
Galistir komutu
t
Ll yadatraverse
kontrol bit degeri
t
Motor hizi
Temel referans \‘//\
ACC
rampa
dEC rampasi
t
L fonksiyon L fonksiyon sonu
LRS'in 15 bit degeri
(traverse kontrol aktif)

Fonksiyon, kontrol cihazi temel referansina eristiginde ve traverse kontrol komutu devreye alindiginda baglar.

Traverse kontrol komutu devre disi birakildiginda kontrol cihazi, traverse kontrol fonksiyonu tarafindan belirlenen rampayi izleyerek temel
referansina geri déner. Daha sonra fonksiyon, bu referansa déner dénmez durur.

word LRS1'in 15 bit degeri, fonksiyon aktifken 1'dedir.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Fonksiyon parametreleri:
Bunlar, asagidaki semada gosterilen sekilde, temel referans etrafindaki frekans degisimleri déngiisiinii tanimlarlar.

Motor hizi ) tdn tuP Frekans atlamasi

7
4 lgsH
trH
Temel referans

L

.
> Jast
;

Frekans atlamasi

0 t
. trC: [iplik kontrol]: Traverse fontrol fonksiyonunun, bir lojik girise ya da haberlesme barasi kontrol komut bitiine atanmasi
o tdn: [Traverse kontrol yavaslama siiresi]
. tUP: [Traverse kontrol hizlanma siresi]
o trH: [Traverse Ust frekans], Hertz olarak
o trl: [Traverse alt frekans], Hertz olarak
« qSH: [Yukari frekans atlama], Hertz olarak
. qSL: [Asagi frekans atlama], Hertz olarak

Bobin parametreleri:

« thO: [Bobin zamani]: Bobin yapmak igin harcanan zaman, dakika olarak
Bu parametre, biikkme sonunda sinyal vermek icindir. trC komutundan sonraki traverse kontrol ¢alisma zamani tbO
degerine ulastiginda, eger karsilik gelen EbO fonksiyonu atanmigsa, lojik ¢ikis ya da rélelerden biri 1 durumuna geger.
traverse kontrol calisma zamani EbOt haberlesme barasi tarafindan anlik olarak ve Izleme menusunden izlenebilir.

. dtF: [Ref. hiz disimi]: Temel referansta disus.
Belirli durumlarda, bobin sayica artarken temel referansin disuriimesi gerekir. dtF degeri, tbO zamanina karsilik gelir. Bu
slre bir kez asildiginda, referans rampay! izleyerek dismeye devam eder. Eger algak hiz LSP 0'daysa, hiz 0 Hz'e ulasir,
kontrol cihazi durur ve yeni bir galistirma komutuyla tekrar ayarlanmalidir.
Eger algak hiz LSP 0 degilse, traverse kontrol fonksiyonu LSP'nin tizerinde ¢alismaya devam eder..

Motor hizi
Temel referans

S dtF With LSP ile

0 / t
tbO

Motor hizi
Temel referans -
. dtF LSP > 0ile
LSP / 4

0 [ t

tbO
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.o [Traverse kontrol rst] traverse kontrolii yeniden baslat.
Bu komut bir lojik girise ya da haberlesme barasi kontrol komuta bitine atanabilir. EbO alarmi ve EbOt ¢alisma zamanini
tekrar sifira ayarlar ve referansi tekrar temel referansa déndurdr. rtr 1'de kaldigi stirece, traverse kontrol fonksiyonu devre
disidir ve hiz temel teferansla ayni kalir.
Bu komut agirlikli olarak makaralari degistirmek icin kullanihir..

Motor hizi

Temel referans

dtF v .

Vias,

tbO

Calistir

trC

EbOt
tbO

0 t

LRS1 15 bit'i
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Counter Wobble
Master kontrol Slave kontrol
A==
| |
tSY shc
Senkronizasyon Yin makarasi
i
|
|:| Sanziman _:E :::ﬂ :‘C:::J Ana saft
|
|
Blikme motoru \ . \
\ \
\ \ ‘L\‘\
Yin \
Yin \
= \
|:| Sanziman _|/,, /‘I |
Yun kilavuzu motoru Kam

"counter wobble" fonksiyonu, belirli uygulamalarda, traverse kontrol fonksiyonu yiin kilavuz motorunun hizinda belirgin degisikliklere neden
oldugunda (trH ve trL, bkz. sayfa 95), sabit bir yiin gerilimi saglamak igin kullanilir.

iki cihaz kullanilmalidir (bir master ve bir slave)

Master yln kilavuzunun hizini kontrol ederken, slave bilkkme hizini kontrol eder. Fonksiyon slave'e, master'inkinin karsi fazi olan bir hiz
profili atar. Bu, master'in lojik ¢ikiglarindan birinin ve slave'in lojik girislerinden birinin kullanilarak senkronizasyonun saglanmasinin gerekli
oldugu anlamina gelir.

Master ve slave'de
calistirma komutu

Master ve slave'de
traverse kontrol
komutu

Yin kilavuzu \ /‘Q trH
motor hizi T~ T~ trl

(master kontrol
cihazi)

tSY/SnC senkronizasyon

Bilkme motoru hizi trH
(slave kontrol cihazi) trl
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G/G senkronizasyonun baglantisi

Master kontrol

Slave kontrol
ATV 71 ATV 71
(SnCO) LOe Lle (SnCl)
COM COoM

Baglama kosullari agsagidaki gibidir:
- Her iki kontrol cihazinda ulagilan temel hizlar
- [iplik kontrol] (trC) girisi aktif
- Senkronizasyon sinyali var

Not: Slave kontrol cihazinda, [Yukari frekans atlama] (qSH) ve [Asagi frekans atlama] (qSL) parametreleri genellikle sifirda birakilmalidir.
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| Kod ‘ Ad/Agiklama ‘ Ayar araligi: ‘ Fabrika ayari |
tro- H [TRAVERSE KONTROL]
e Not: Bu fonksiyon bazi diger fonksiyonlarla birlikte kullanilamaz. Sayfa 22'daki talimatlari izleyiniz.
;o No] (nO
ErC 1 [iplik kontrol] el
nO O [No] (nO): Fonksiyon devredigi, bdylelikle diger paraetrelere erigimi engeller.
LI O [LH] L)
- O [....](...):Atama kosullar sayfa.
"traverse kontrol" déngiisii. atanmis giris ya da bit degeri 1 oldugunda baslar ve 0 oldugunda sona erer.
o 1 0-10H 4H
ErH 0 [Traverse st frekans] & ‘ z z
t)
1 0-10H 4H
Erl O [Traverse alt frekans] i ‘ ‘ ‘ ‘
t)
1 0- Ust frek: OH
I5H O [Yukan frekans atlama] @ s el 0
t)
o 1 0-[T It frek: OH
5L 1 [Asag frekans atlama] b e
t)
0,1-999,9 4
EUP (1 [Traverse kontrol hizlanma ° o
) siresi]
0,1-999,9 4
tdn 1 [Traverse kontrol yavaglama ° o
t) suresi]
. 0 — 9999 dakik: 0 dakik
tbO 1 [Bobin zamani] aa ‘ e
t) Makara ¢aligma zamani
. No] (nO
EbO 1 [Bobin sonu] ey
n0O O [No] (nO): Fonksiyon atanmamis.
Lo O [LO1] (Lo1)
Loy [LOA4] (LO4): lojik gikis (eger bir ya da iki G/G karti takilmigsa, LO1, LO2 ya da LO4 segilebilir).
ré 0O [R2] (r2)
r4 O [R4] (r4): Réle (bir ya da iki G/G karti takilmigsa, R2 segimi R3 ya da R4'e yikselir).
traverse kontrol ¢alisma zamani [Bobin zamani] (tbO)'a eristiginde, atanmis ¢ikis ya da réle 1 durumuna
geger.

(1) Bu parametreye ayrica [1.3 AYARLAR] (SEt-) menUsiinden erisilebilir.

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Kod ‘Ad/Aglklama ‘Ayar araligi: ‘Fabrika ayari |
B [TRAVERSE KONTROL] (devam)
No] (nO
Sl 1 [Karsi wobble] el
nO O [No] (nO): Fonksiyon atanmamis.
LIl O [LH] i)
- O [..:](...):Atama kosullar sayfa.
Yalnizca bikme kontrol mekanizmasinda (slave) konfigiire edilmek tzere.
No] (nO
E5Y [ [Senkron wobble] ey
nO O [No] (nO): Fonksiyon atanmamis.
Lagi O [LO1] (Lot)
Lgy [LOA4] (LO4): lojik gikis (eder bir ya da iki G/G karti takilmigsa, LO1, LO2 ya da LO4 segilebilir).
re O [R2] (r2)
Yy O [R4] (r4): Réle (bir ya da iki G/C karti takilmigsa, R2 segimi R3 ya da Ré'e yiikselir).
traverse kontrol galisma zamani, [Bobin zamani] (tbO)'a ulagtiginda, atanmis ¢ikis ya da réle 1 durumuna
geger.
Yalnizca yiin kilavuzu kontrol cihazinda (master) konfigiire edilmek tzere.
o e e 0—1000 H OH
dEF 1 [Referans hiz diigtimii] ‘ ‘ ‘
t) traverse kontrol dénglisii esnasinda temel referansta digus.
. No] (nO
e 0 [Traverse kont. ist] beiale)
a0 O [No] (nO): Fonksiyon atanmamis.
LI

O [LH] L)

O [...](...): Atama kogullari sayfa.

Atanmis giris ya da bit degerinin durumu 1 oldugunda, traverse kontrol ¢calisma zamani, [Referans hiz
dustmd] (diF)ile birlikte 0'a tekrar ayarlanir..
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

Asansor kurtarma fonksiyonu

Tahliye fonksiyonu, "asansér" uygulamalari igin tasarlanmistir. Yalnizca ATV71eeeN4 (380/480 V) kontrol cihazlari igin erigilebilirdir.
Bir asansor, gu¢ kesintisi nedeniyle iki kat arasinda sikistiginda, i¢indekiler makul bir sire iginde tahliye edilebilmelidir.

Bu fonksiyon, bir acil durum gli¢ kaynaginin kontrol cihazina baglanmasini gerektirir.

Bu gii¢ kaynagi, dusik gerilimdedir, ve yalnizca diisiik bir hizda ancak tam momentle disik bir calisma moduna olanak tanir.

Fonksiyonun gerektirdikleri:

+ "Tahliye " iglemini kontrol etmek igin bir lojik girig
+ Gerilim izleme esiginin distrtlmesi

+ Uygun bir algak hiz referansi

G kesintisini ve kontrol cihazinin kapanmasini takiben, eger karsilik gelen kontrol bit degeri ya da lojik giris ayni zamanda 1'deyse, bu
sonuncusuna [DUSUK GERILIM] (USF) hata moduna girmeden tekrar gli¢ verilebilir. Bundan sonra kalkis (FW) ya da inis (RW) kontrol
edilebilir.

DIKKAT

« Kontrol cihazi hat kaynagindan gi¢ alirken, bu giris 1'de olmamalidir. Bunu saglamak ve her tiirlii kisa devreye engel
olmak igin, kaynak enversor kontaktorleri kullaniimaldir.

« Acil gii¢ kaynagindan hat kaynagina geri dénerken, bu girisi 0'a ayarlayin ve en az 10 saniyelik bir giic kesme bekleme
suresi uygulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi durumunda ekipman zarar gérebilir.

| Kod ‘ Ad/Agiklama ‘ Ayar araligi: ‘ Fabrika ayari |

“Fi- B [ASANSOR KURTARMA]

Bu fonksiyon yalnizca ATV71eeeN4 (380/480 V) kontrol cihazlari igin erisilebilirdir..

rFE- 1 [Kurtarma atamasi] [No] (nO)

n0O O [No] (nO): Fonksiyon atanmamis.
Ll O [LI] (Li1) - [LI6] (Li6).
5 O [LI7] (L17) - [LHO] (L110): VW3A3201 lojik G/G Kart takimigsa
L4 O [LI1] (Li11) - [L114] (LI14): Eger VW3A3202 uzatma G/G karti takilmigsa.

Eger kontrol cihazi sabitse, tahliye atanmis giris 1'deyken devreye girer.
Atanmis deg@er 0'dayken, kontrol cihazi durur durmaz tahliye devreye girer

220-320 V ‘220 Vv

r5u [ [Kurtarma girig gerilimi]

Acil durum gii¢ kaynaginin izin verilen minimum AC gerilim degeri.
Eger [Asansor kurtarma] (rFt) , [No] (nO) degilse, parametreye erisilebilir.

r5P 0 [Kurtarma frekansi] Sz

1) "Tahliye" modu frekans referansinin degeri.
Eger [Asansor kurtarma.] (rFt) , [No] (nO) degilse, parametreye erisilebilir.
Ayarlama aralidi, [Dusik hiz] (LSP), [Nominal motor frekansi] (FrS) ve [Nominal motor gerilimi] (UnS)
parametreleriyle yukaridaki [Kurtarma giris gerilimi] (rSU) tarafindan belirlenir.
* If LSP < (Frs x rSU/UnS): rSP min. = LSP, rSP Maks.. = (Frs x rSU/UnS)
» Eger LSP > (Frs x rSU/UnS): rSP = (Frs x rSU/UnS).

1) Calisma veya durma sirasinda degistirilebilen parametreler.
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Uygulama fonksiyonlar (FUn-)

DC barasi lizerinden dogrudan gii¢ kaynagi
Bu fonksiyon ancak eeeM3 > 18.5 kW ve ATV71eeeN4 > 18.5 kW kontrol cihazlari igin erisilebilirdir.

DC baras! tizerinden dogrudan gii¢ kaynagt icin, uygun boyutlandiriimis direng ve kapasitér 6n yiikleme kontaktdriniin yanisira, korunmus
dogrudan akim kaynagi ve uygun glg ve gerilim gereklidir. Bu unsurlari boyutlandirmak igin litfen Schneider Electric'e danisin.

"DC baras! uzerinden dogrudan gli¢ kaynagi" fonksiyonu, bir réle ya da kontrol cihazi (izerindeki bir lojik giris Gzerinden 6n yiikleme
kontaktoriini kontrol etmek igin kullanilabilir.

R2 réle kullanan 6rnek devre:

i DC gii¢ |
3 kaynagi i
| |
| -t |
e Kontaktor gli¢
kaynagi
A1

| Kod ‘ Ad/Agiklama ‘ Ayar araligi: ‘ Fabrika ayari |

dC0- B [DC BARA BESLEMESI]

Bu fonksiyon ancak ATV71eeeM3 > 18.5 kW ve ATV71eeeN4 > 18.5 kW kontrol cihazlari igin erisilebilirdir..

drao 1 [Onsarj kontrol atamasi] e

lojik ¢ikis ya da kontrol rélesi

n0O O [No] (nO): Fonksiyon atanmamis.

Lo O [LO1] (LO1)

Loy [LOA4] (LO4): lojik gikis (eger bir ya da iki G/G karti takilmigsa, LO1, LO2 ya da LO4 segilebilir).
re O [R2] (r2)
Yy [R4] (r4): Role (bir ya da iki G/C karti takilmigsa, R2 segimi R3 ya da R4'e yiikselir).
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Hatalar -Nedenleri - Cozumleri
Yolverici caligmiyor, hata gériintilenmiyor

+ Ekranin yanmamasi halinde, kontrol cihazina giden gii¢ kaynagini kontrol edin.
» "Hizh durug" veya "serbest durug” fonksiyonlarinin atanmasi, lojik giriglerin g 8a|mama5| durumunda kontrol

cihazinin baslatiimasini énleyecektir. Bu durumda ATV71, serbest durusta [N

RMAL DURUS] (nSt) ve hizli

durusta [HIZLI DURDURMA] (FSt) gérintlleyecektir. Kablo kopmasi durumunda kontrol cihazini glivenli
sekilde durduracak sekilde bu fonksiyonlar sifirda aktif olduklarindan bu normaldir.
+ Calistirma komut girisi veya giriglerinin segili kumanda moduna uygun olarak aktif hale getirildiklerinden emin

olun.

([2/3 Kablolu kumanda] (tCC) ve [2 kablolu tip] (tCt) parametreleri), sayfa 18).

Otomatik olarak resetlenemeyen hatalar

Kontrol cihazini kapatip agmadan énce hata nedeni ortadan kaldiriimalidir.
AnF, brF, ECF, EnF, SOF, SPF ve tnF hatalari da bir lojik girisi veya komut biti yardimiyla uzaktan resetlenebilir
(kontrol cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a bagvurun).

Hata Ad Olasi neden Gozum
A 12F | (Analog Girig) « Analog giriste uygun Analog giriglerin kablolamani ve sinyallerin
olmayan sinyal. degerlerini kontrol edin.
AnF | (HizSapmasi) « Enkoder hizi geri Motor, kazanim ve denge parametrelerini
beslemesi, referansla kontrol edin.
uyumlu degil. Bir frenleme direnci ekleyin.
Motor/kontrol cihazi/ylik boyutlarini kontrol
edin.
Enkoderin mekanik kuplaji ve kablo
baglantilarini kontrol edin.
brF (Mekanik Fren) « Frengeribesleme kontagi, Geri besleme devresini ve lojik kumanda
fren lojik kumandasiyla devresini kontrol edin.
eslesmiyor. Frenin mekanik durumunu kontrol edin.
Cr F I | (On sarj hatasi) « Sarj rélesi kumanda Dahili baglantilari kontrol edin.
hatasi veya sarj Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.
direncinde hasar.
ELCF | (Enkoder kuplaji) | « Enkoderin mekanik Enkoderin mekanik kuplajini kontrol edin.
kuplajinda kesme.
EEF | | (Kumanda + Dahili bellek hatasi. Ortami kontrol edin (elektromanyetik
EEF 2 | eeprom'u) uygunluk)
Cihazi kapatin, resetleyin, fabrika ayarlarina
geri donun.
Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.
E nF | (Enkoder hatasi) | « Enkoder geri besleme [Number of pulses] (Darbe sayisi) (PGl) ve
hatasi. [Encoder type] (enkoder tipi) (EnS) degerlerini
kontrol edin (kontrol cihaziyla birlikte gelen CD-
ROM'a basvurun).
Enkoderin mekanik ve elektrik isleyisini, glic
kaynagi ve baglantilarinin diizgiin olup
olmadigini kontrol edin.
Motor dénme y6niinl veya enkoder sinyallerini
kontrol edin ve gerekli olursa degistirin ([Output
Ph rotation] (Gikis Faz yénu) (PHr)
parametresi sayfa 20).
FCF | (Q|k|§ kontaktord | « Agilma kosullari Kontaktér ve kablo baglantilarini kontrol edin.
takilr) karsilanmis olmasina Geri besleme devresini kontrol edin.
ragmen cikig kontaktéru
kapali kalir.
IL F | (Opsiyonel dahili | « Segenek karti ve kontrol Ortami kontrol edin
hat) cihazi arasinda iletisim (Elektromanyetik uyumluluk).
hatasi. Baglantilari kontrol edin.
Secenek kartini degistirin.
Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.
InF | | (Hatali deger) « Gug kartl, depolanan Gug kartinin referansini kontrol edin.
karttan farkl.
InF 2 | (Uyumsuz PB) « Gug kartl, kumanda Gug kartinin referansini ve uyumlu olup
kartlyla uyumsuz. olmadigini kontrol edin.
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Otomatik olarak resetlenemeyen hatalar (Devami)

Hata Ad Olasi neden Gozim

In F 3 | (Dahili seri baglant) | + Dahili kartlar arasinda Dahili baglantilari kontrol edin.
iletisim hatasi. Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.

In F 4 | (DahiliMFG alani) « Dabili veriler tutarsiz. Kontrol cihazini tekrar kalibre edin (Schneider
Electric Urlin Destegi tarafindan
gergeklestirilir).

In F B | (Dahili secenek) + Kontrol cihazina takilan Segenegin referansi ve uyumlulugunu kontrol

secenek algilanmadi. edin.

In F 7 | (Dahilidonanim + Kontrol cihazinin Kapatin ve resetleyin.

baslatmasi) baslatiimasi
tamamlanamadi.

In F B | (Dahili gi¢ kaynagi) | * Eumlanda gl¢ kaynagi Kumanda gug kaynagini kontrol edin.

atall.

In F g | (Dahili - | Olgimi) + Akim dlgimleri hatali. Akim sensorleri veya gu¢ kartini degistirin.
Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.

InF A | (Dahili - Sebeke «  Giris kismi diizglin sekilde Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.

CCT) calismiyor.

InF b | (Dahili - TH. « Kontrol cihazi sicaklik Sicaklik sensériinii degistirin.

sensori) sensori diizgin sekilde Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.
calismiyor.

InF C | (Dahili - Sure «  Elektronik sire élgtimi Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.

olgumi) pargasinda hata.

InF E | (Mikro hata) « Dahili mikro islemci hatasi. Kapatin ve resetleyin. Kontrol cihazini kontrol
edin/onarin.

OCF (Asir akim) * (Ayarlar) (SEt-) ve (1.4 Parametreleri kontrol edin (kontrol cihaziyla
Motor kumandast) (drC-) birlikte gelen CD-ROM'a bagvurun).
mendlerindeki
parametreler hatali.

+ Atalet veya yik ok ylksek. Motor/kontrol cihazi/yiik boyutlarini kontrol
« Mekanik kilittenme. edin.
Mekanizma durumunu kontrol edin.

Pr F | (Gug kaldirma) + Kontrol cihazinin “Gui¢ Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.
kaldirma” giivenlik
fonksiyonunda hata.

SCF I | (Motor kisa CCT) + Kontrol cihazi ¢gikisinakisa Kontrol cihazini motora baglayan kablolari ve

= devre veya topraklama. motor yalitimini kontrol edin.

SCF2 | (Yuksek empedans | . Birden fazla motorun

kisa CCT) paralel baglanmasi Anahtarlama frekansini diistiriin.
SLCF 3 | (Toprak kisa CCT) durumunda kontrol cihazi Reaktdrleri motor ile seri olarak baglayin.
¢ikisinda 6nemli dlclide
toprak kagak akimi.

SOF | (Asin hiz) » Denge veya yolverme Motor, kazanim ve denge parametrelerini

yUki ¢ok yuksek. kontrol edin.
Bir frenleme direnci ekleyin.
Motor/kontrol cihazi/ylik boyutlarini kontrol
edin.

SPF | (Hiz geri besleme » Enkoder geri besleme Enkoder ve kontrol cihazi arasindaki

kaybr) sinyali yok. kablolamani kontrol edin.
Enkoderi kontrol edin.
E nF | (Otomatik hassas » Motor, kontrol cihazina Motorun, otomatik hassas ayar islemi sirasinda
ayar) bagl degil. bulundugundan emin olun.
Bir ¢ikis kontaktori kullaniliyorsa, otomatik
. hassas ayar sirasinda bunu kapatin.
+  Ozel motor veya kontrol Motor ve kontrol cihazinin birbirleriyle uyumlu
cihazina uygun olmayan olup olmadigini kontrol edin.
guicte motor.
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Hata nedeni ortada kalktiktan sonra otomatik reset fonksiyonuyla resetlenebilen

hatalar

Bu hatalar ayrica kontrol cihazini kapatip acarak veya bir lojik giris ya da komut biti yoluyla da resetlenebilir (kontrol
cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a bagvurun).

Hata Ad Olasi neden Cozum

APF | (Uygulama hatasi) + Kontrol Cihazinda Dahili | « Lutfen kart belgelerine bakin.
kart hatasi.

bLF (Fren kumandasi) « Fren serbest birakma » Kontrol cihazi/motor baglantisini kontrol
akimina ulagilamadi. edin.

+ Fren kumanda + Motor sargilarini kontrol edin.
parametreleri, fren lojik + Tavsiye edilen parametreleri kontrol edin
kumandasi atandiginda (kontrol cihaziyla birlikte gelen CDROM'a
ayarlanmadi. basvurun).

L nF | (Ag hatasi) « lletisim kartinda iletisim | < Ortami kontrol edin
hatasi. (Elektromanyetik uyumluluk).
+ Kablo baglantilarini kontrol edin.
+ Sire agimini kontrol edin.
+ Segenek kartini degistirin.
+ Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.
COF | (CANopen Hatasi) » CANopen barasindaki « lletisim barasini kontrol edin.
iletisimde kesinti. « Sire asimini kontrol edin.
+ CANopen Kullanim Kilavuzuna bagvurun.
E PF | | (Harici hata LI) » Harici bir cihazla + Hataya neden olan cihazi kontrol edin ve
tetiklenen hata, resetleyin.
kullaniciya bagli.
E PF 2 | (Harici haya NET.) + Harici bir cihazla + Hataya neden olan cihazi kontrol edin ve
tetiklenen hata, resetleyin.
kullaniciya bagli.
F L F 2 | (Cikis kontaktord agik) | « Acilma kosullari + Kontaktdr ve kablo baglantilarini kontrol
karsilanmis olmasina edin.
ragmen ¢ikis kontaktéri | < Geri besleme devresini kontrol edin.
acik kalr.
L CF | (Giris kontaktori) » Kontaktére kumanda + Kontaktdr ve kablo baglantilarini kontrol
edilebilmesine ragmen edin.
kontrol cihazi agik degil. | « Sire asimini kontrol edin(kontrol cihaziyla
birlikte gelen CDROM'a bagvurun).
» Hat/kontaktér/kontrol cihazi baglantisini
kontrol edin.
L FFZ |[420 mAKAYIP AI2] |+ AI2, Al3veyaAl4analog | « Analog girislerdeki baglantiyi kontrol edin.
L FF 3 | [4-20 mA KAYIP AI3] girisinde 4-20 mA
L FFY | [4-20 mA KAYIP Al4] referansinin kaybi.
Ok F | (Asin frenleme) » Frenleme ¢ok ani veya + Yavaslama suresini artirin.
tahrikleyen yik. + Gerekli olursa bir frenleme direnci takin.
» Uygulamayla uyumlu ise (Yavaglama
rampasi uyarlama) (brA) fonksiyonunu
aktif hale getirin (kontrol cihaziyla birlikte
gelen CDROM'a bagvurun).
OHF | (Kontrol cihazi asiri + Kontrol cihazi sicakligi » Motor yikun, kontrol cihazi
Isinmasi) ¢ok yiksek. havalandirmasini ve ortam sicakhgini
kontrol edin. Galistirmadan énce kontrol
cihazinin sogumasini bekleyin.
oL F | (Motor agir yuku) * Asirt motor akimi * Motor termik korumasinin ayarini ve
tarafindan tetiklenir. motor ylkin{ kontrol edin. Galistirmadan
énce kontrol cihazinin sogumasini
bekleyin.
OPF | | (1 Motor faz kaybi) » Kontrolcihazi¢ikisindaki | « Kontrol cihazindan motora giden
bir fazda kavip. badlantilari kontrol edin.
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Hata nedeni ortada kalktiktan sonra otomatik reset fonksiyonuyla resetlenebilen

hatalar (devami)

Bu hatalar ayrica kontrol cihazini kapatip acarak veya bir lojik giris ya da komut biti yoluyla da resetlenebilir (kontrol
cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a basvurun).

Hata Ad Olasi neden Cozum
OPF 2 | (3Motor faz kaybi) | « Motor bagh degil veya + Kontrol cihazindan motora giden
motor glict ¢ok dusuk. baglantilar kontrol edin.
* Cikis kontaktérd agik. * Cikis kontaktérid kullaniliyorsa, kontrol
* Motor akiminda anlik cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a
dengesizlik. basvurun.

« Dusuk gugli bir motorla veya motorsuz
deneyin: Fabrika ayarlari modunda motor
faz kaybi algilamasi aktif (Cikis fazi kaybr)
(OPL) = (Evet) (YES). Kontrol cihaziyla ayni
degerdeki bir motoru (6zellikle yiksek glgli
kontrol cihazlari igin) kullanmadan kontrol
cihazini test veya bakim ortaminda kontrol
etmek igin, motor faz kaybi algilamasini
kapatin (Cikis faz kaybi) (OPL) = [No]
(Hayir) (nO) (kontrol cihaziyla birlikte gelen
CD-ROM'a bagvurun ).

+ Asagidaki parametreleri kontrol edip
optimum degerlere ayarlayin: (Nominal
motor gerilimi) (UnS) ve [Rated mot.
current] (Nominal motor akimi) (nCr) ve
(Otomatik hassas ayar) (tUn) gerceklestirin.

O5F | (Sebeke asiri » Hat gerilimi ¢ok ylksek. | « Hat gerilimini kontrol edin.
gerilimi) » Kesilmig hat beslemesi.
OEF || (PTC1Asirnisinma) | < PTC1 algilayicilarinin + Motor yiki ve boyutlari kontrol edin.
asiri 1sindigi tespit edildi. | <« Motor havalandirmasini kontrol edin.
OEF 2 | (PTC 1 Asiriisinma) | = PTC2 algilayicilarinin * Galistirmadan 6nce motorun sogumasini
asiri 1sindigi tespit edildi. E’?I'kcl)eylm'l | i d
OEFL | (PTC=LI6 asir - PTC/LS algllayicilarinin | | &9 avicrannin iip ve durumunu
1sinma) asiri 1sindigi tespit edildi. ’
PEF | | (PTC1 hatasi) « PTCH1 algilayicilari agik | « PTC algilayicilarini ve aralarindaki ve
veya kisa devre olmus. motor/kontrol cihazi kablolarini kontrol edin.
PEF 2 | (PTC2 hatasi) « PTC2 algilayicilari agik
veya kisa devre olmus.
PEFL | (PTCLI6 hatasi) « PTC/LI6 algilayicilari
acik veya kisa devre
olmus.
SCFY | (IGBT Kisa devre) « Gug pargasl hatasi. » Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.
5L F5S | (YUk kisa devresi) « Kontrol cihazi gikisinda | « Kontrol cihazini motora baglayan kablolari
kisa devre. ve motor yalitimini kontrol edin.
» Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.
SL F I | (Modbus lletisim * Modbus barasindaki + lletisim barasini kontrol edin.
hatasi) iletisimde kesinti. + Sire asimini kontrol edin.
* Modbus Kullanim Kilavuzuna bagvurun.
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Hata nedeni ortada kalktiktan sonra otomatik reset fonksiyonuyla resetlenebilen

hatalar (devami)

Bu hatalar ayrica kontrol cihazini kapatip acarak veya bir lojik giris ya da komut biti yoluyla da resetlenebilir (kontrol
cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a bagvurun).

Hata Ad Olasi neden Cozum
SLFZ | [POWERSUITE » PowerSuite iletisiminde PowerSuite baglanti kablosunu kontrol
COM. FLT] hata. edin.
Siire agimini kontrol edin.
SLF 3 | (Keypad lletisim « Grafikli ekran Terminal baglantisini kontrol edin.
hatast) terminaliyle iletisimde Sure agimini kontrol edin.
hata.

SrF | (Tork slre agimi) » Tork kumanda Fonksiyon ayarlarini kontrol edin.
fonksiyonunun siire Mekanizma durumunu kontrol edin.
asimina erigildi.

S5F | (Tork/akim sinir) « Tork sinirlamasina Mekanik sorun olup olmadigini kontrol edin.
gegin. Sinir parametrelerini kontrol edin (kontrol

cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a
basvurun).

E JF | (IGBT asin » Kontrol cihazi asir Yik/motor/kontrol cihazi boyutlarini kontrol

Isinmasi) Isinmasi. edin.
Anahtarlama frekansini digirun.
Calistirmadan énce motorun sogumasini
bekleyin.

Nedenleri ortadan kalkar kalkmaz resetlenebilen hatalar

Hata Ad Olasi neden Cozum
CFF | (Hatah » Akim konfiglirasyonu Karti kontrol edin.
konfigiirasyon) tutarsiz (kart degisimi Fabrika ayarlarina geri déniin veya eger
nedeniyle hata). gegerliyse yedek konfigiirasyonu kullanin.
Kontrol cihaziyla birlikte gelen CD-ROM'a
bakin.
CF I | (Gegersiz » Gecersiz konfiglrasyon. Daha énceden yiiklenmis olan
konfiglrasyon) Seri hat Uzerinden konfigirasyonu kontrol edin.
kontrol cihazina Uyumlu bir konfiglrasyon yikleyin.
yUklenen konfiglrasyon
tutarsizdir.
PHF | (Giris fazi kaybi) « Kontrol cihazi beslemesi Glg baglantisini ve sigortalari kontrol edin.
hatall veya sigorta
yanmis.
» Birfazda ariza. 3 fazl sebeke beslemesi kullanin.
« Tek fazh hat
beslemesinde 3 fazli (Giris fazi kaybi) (IPL) = (Hayir)(nO) ile
ATV71 kullaniimakta. hatayi devre digi birakin. (sayfa 19)
» Dengesiz yUk.
Bu koruma sadece yUklu
kontrol cihazinda ¢aligir.
usF | (Dusuk gerilim) » Hat beslemesi ¢ok Gerilimi ve gerilim parametresini kontrol
dusik. edin.
« Gegici gerilim en dusuk .
seviyesinde. On sarj direncgiini degistirin.
» Arizal 6n sarj direngl. Kontrol cihazini kontrol edin/onarin.
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Standartlar ve donanimlarda meydana gelen degisiklikler nedeniyle, bu belgede yer
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