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El kitabina giris

Bu bolumun igindekiler

Bu boélimde, el kitabinin igindekiler agiklanmaktadir. Bolium ayrica; uyumluluk,
guvenlik ve hedef kitle ile ilgili bilgiler icermektedir.

Gecgerlilik
Bu el kitabi ACS880 birincil kontrol programi (surum 1.40 veya Uzeri) icin gecerlidir.

Kontrol programinin yazilim sirimu kontrol panelinde ana menudeki Sistem bilgileri
boluminde ya da 07.05 Cihaz yazilim sdrimi parametresinde gorulebilir.

Guvenlik talimatlan

Surucuyle birlikte gonderilen tim guvenlik talimatlarina uyun.

« Sdrucunun montajini yapma, devreye alma ve kullanma islemlerinden 6nce tum
glivenlik talimatlarini okuyun. Tam guvenlik talimatlari sirucu ile birlikte
Donanim el kitabr'nin bir bolumu olarak ya da ACS880 ¢oklu surtcu olmasi
durumunda ayri bir belge olarak gonderilir.

» Parametre degerlerini degistirmeden 6nce, yazilim fonksiyonu 6zel uyar ve
notlari'ni okuyun. Bu uyarilar ve notlar Parametreler boluminde sunulan
parametre aciklamalarina dahil edilmistir.

Hedef kitle

Bu el kitabi, strlcu sistemini tasarlayan, devreye alan ve kullanan kigiler igin
hazirlanmistir.
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El kitabinin icerigi

Bu el kitabi asagidaki bolumleri igerir:

Kontrol panelinin kullaniimasi béliminde kumanda panelinin kullanimi igin temel
talimatlar saglanir.

Kontrol konumlari ve ¢calisma modlari bélumunde siricuntn kontrol konumlari ve
calisma modlari aciklanir.

Program 6zellikleri bolumunde, ACS880 birincil kontrol programi 6zelliklerinin
aciklamalari yer alir.

Uygulama makrolari bir baglanti semasiyla birlikte her makronun kisa bir
aciklamasini igerir. Makrolar, sturtcu yapilandirilirken kullanicinin zamandan
tasarruf etmesini saglayacak olan dnceden tanimlanmis uygulamalardir.

Parametreler boliumunde, sUrlcuyu programlamak igin kullanilan parametreler
aciklanir.

Ek parametre datasi, parametrelerle ilgili daha fazla bilgi icerir.

Hata izleme bolumunde uyari ve hata mesaijlari olasi neden ve ¢6zUm Onerileri ile
birlikte listelenir.

Dahili fieldbus arabirimi (EFB) aracilidiyla fieldbus kontroli béluminde,
surdcunan dahili fieldbus arabirimi kullanilarak bir fieldbus agi olusturulmasi ve bu
ag ile iletisim agiklanir.

Bir fieldbus adaptérii ile fieldbus kontrolii boliumunde, istege bagli fieldbus adaptor
modulu kullanilarak bir fieldbus adi olusturulmasi ve bu ag ile iletisim agiklanir.

Slirticli - sdrtct baglantisi bdliumunde, surlcu-suricu (D2D) baglantisi ile
birbirine baglanmig suruculler arasindaki iletisim agiklanir.

Kontrol zinciri semalari bolumunde, stiricuinin parametre yapisi gosterilir.

llgili belgeler

Not: Surucu ile birlikte gonderilen Birincil kontrol programli ACS880 sdirticdileri, Hizli
devreye alma kilavuzu (3AUA0000098062) ile bir hiz kontrol uygulamasi igin hizl
devreye alma sekansi saglanir.

ligili el kitaplarinin listesi, dn kapagin i¢ kismina basilmistir.

Terimler ve kisaltmalar

Terim/kisaltma Tanimi

AC 800M ABB tarafindan dretilen programlanabilir kontrol cihazi taru.
ACS-AP-| ACS880 surlcdleri ile kullanilan kontrol paneli tlrG

Al Analog giris; analog girig sinyalleri igin arabirim

AO Analog cikig; analog ¢ikig sinyalleri icin arabirim

BCU ACSB880 suruculerinde kullanilan denetleme birimi turu.
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Terim/kisaltma Tanimi

DC baglantisi Dogrultucu ve gevirici arasindaki DC devresi

DDCS Dagitilmig surdcu iletisim sistemi; istege bagdli fiber iletisimde
kullanilan bir protokol

Dl Dijital giris; dijital girig sinyalleri igin arabirim

DIO Dijital giris/cikig; bir dijital giris ya da ¢ikis olarak kullanilabilen
arabirim

DO Dijital ¢ikig; dijital ¢ikig sinyalleri igin arabirim

Surtcl AC motorlarinin kontroll icin frekans dénusttrici. Surtcu, birbirine

DC baglantisi ile bagli olan bir bir dogrultucu ve bir geviriciden
olusur. Yaklagik 500 kW guce kadar olan suriculerde, bunlar tek bir
module (strlict modull) entegre edilmigtir. Daha bluyuk surtculer
genellikle ayri besleme ve gevirici birimlerinden olugur.

ACS880 birincil kontrol programi surtcunin gevirici bolumuana
kontrol etmek icin kullanilir.

DTC Dogrudan moment kontrolU

FBA Fieldbus adaptéri

FEN-01 istege bagl TTL enkoder arabirim mod(ilii
FEN-11 istege bagl mutlak enkoder arabirim modiilii
FEN-21 istege bagl ¢dziicti arabirim mod(ilii

FEN-31 istege bagh HTL enkoder arabirim moddili
F10-01 istege bagh dijital G/C genisletme modiilli
FIO-11 istege bagl analog G/C genisletme moddilii
FCAN-0x istege bagh CANopen adaptérii

FDCO-0x istege bagh DDCS iletisimi modiilii
FDNA-0x istege bagh DeviceNet adaptorii

FECA-01 istege bagll EtherCAT® adaptérii

FENA-11 istege bagll Ethernet/IP adaptori

FLON-0x istege bagl LONWoRKs® adaptérii

FPBA-0x istege bagh PROFIBUS DP adaptorii
FSCA-0x istege bagli Modbus adaptérii

FSO-xx istege baglh giivenlik fonksiyonlari moduilii
HTL Ust esik mantig

ID run Motor tanimlama calistirmasi. Tanimlama calistirmasi sirasinda

sUrlci, optimum motor kontroll icin motor karakteristiklerini tanimlar.

IGBT Yalitimh gegit iki kutuplu transistoru; kolay kontrol edilebilmeleri
ve yuksek anahtarlama frekanslari nedeniyle yaygin sekilde
IGBT besleme birimlerinde ve geviricilerle kullanilan gerilim
kontroll yari iletken tip

evirici birimi dydk surdcilerde (yaklasik > , motor igin yi ye
S binmi Bivik stricilerd Kasik > 500 kKW tor icin DCVi AC
donustiren suriclt bolumu. Bir ya da birden fazla gevirici
modulinden ve bunlarin yardimci bilesenlerinden olugur.
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Terim/kisaltma Tanimi
G/IC Girig/Cikis
ISU Bir IGBT besleme birimi; rejeneratif ve duglik harmonik

suruculerde kullanilan, IGBT anahtarlama bilesenleri
kullanilarak tamamlanmis besleme birimi tipi.

Hat tarafindaki dénastartcl

Bkz. besleme birimi.

LSB

En onemsiz bit

LSW En 6nemsiz word
Motor tarafindaki Bkz. cevirici birimi.
donustarucu
MSB En dnemli bit
MSW En énemli word
Ag kontroll DeviceNet ve Ethernet/IP gibi Ortak Endustriyel Protokol
(CIP™) tabanli fieldbus protokollerinde, ODVA AC/DC Siiriicii
Profilinin Net Ctrl ve Net Ref nesnelerini kullanarak surtcunin
kontrolinu ifade eder. Daha ayrintili bilgi igin, www.odva.org
adresine ve asagidaki el kitaplarina bakin:
* FDNA-01 DeviceNet adaptérii Kullanici el kitabi
(BAFEG8573360 [ingilizce]) ve
* FENA-01/-11 Ethernet adaptérii Kullanici el kitabi
(BAUA0000093568 [ingilizce]).
Parametre Surdcunun kullanici tarafindan ayarlanabilir calisma talimati ya

da surucu tarafindan olgllen veya hesaplanan sinyal

PID kontrol cihazi

Oransal-integral-tarev kontrol cihazi. Sartcu hiz kontroli PID
algoritmasina dayanir.

PLC Programlanabilir mantik kontrol cihazi

GuUg birimi Surtcunun (veya gevirici modulinin) gug elektronigi devrelerini
ve gug baglantilarini igerir. Strtict denetleme birimi gug birimine
baghdir.

PTC Pozitif sicaklik katsayisi

RDCO-0x istege bagh DDCS iletisimi moduili

RFG Rampa fonksiyonu jeneratoru

RO Role cikigl; dijital ¢ikis sinyali igin arabirim. Bir réle ile uygulanir.

SSI Senkron seri arabirim

STO Guvenli moment kapatma

Besleme birimi

Blyuk suruculerde (yaklasik > 500 kW), AC'yi DC'ye
donusturen surtcl bolumu. Bir ya da birden fazla besleme
modullinden ve bunlarin yardimci bilesenlerinden olusur. Bir
IGBT besleme birimi (/ISU) besleme sebekesine geri rejeneratif
enerji de besleyebilir.

TTL

Transistorler arasi mantik

UPS

Kesintisiz gu¢ kaynagi; gug kesintisi esnasinda ¢ikis gerilimini
korumak icin pilli gii¢ kaynagi ekipmani
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Terim/kisaltma

Tanimi

ZCON

ACS880 surtcilerinde kullanilan denetleme panosu tird. Pano
surtucu moduline entegre edilmistir ya da plastik bir
muhafazaya baglanmistir (bkz. ZCU).

ZCU

Plastik bir muhafazaya yerlestirilmis bir ZCON kartindan olusan
ACS880 surtculerinde kullanilan denetleme birimi tird.

Denetleme birimi strtcu/gevirici modull Uzerine baglanabilir ya
da ayri olarak monte edilebilir.
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Kontrol panelinin
kullaniimasi

Bkz. ACS-AP-x gelismis kontrol panelleri kullanici el kitabr (3AUA0000085685 [ingilizce]).
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Kontrol konumlari ve calisma
modlari

Bu bolumun igindekiler

Bu bolimde kontrol programi tarafindan desteklenen kontrol konumlari ve ¢alisma
modlari agiklanir.
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Lokal kontrol — harici kontrol karsilagstirmasi

ACS880'de iki temel kontrol konumu bulunur: harici ve lokal. Kontrol konumu, PC
aracindaki ya da kontrol panelindeki Loc/Rem tusuyla segilir.

ACS880
r— - =, ... . - = L
Harici kontrol
2) I
Gcic? |
I
r— — - — - — PLC
| Lokal kontrol | Stiriici - siiriic |
Urlcd - slricl
(D2D) baglantisi I = I I I |
| | - veya master/follower
. baglantisi
| = | |
. = |
| ke === — I I
| ' | | Fieldbus adaptori (Fxxx) |
Kontrol paneli veya Siiricu veya DDCS iletisim modulu
| dizenleyici PC araci | | |
(istege baglh)
I I I I
L o e e — — J L o e e e e — = -
=\ M
Y 3~

Enkoder

1) Sdrdcl yuvalarina istege bagll G/C genisletme modulleri (FIO-xx) takilarak ekstra
giris/cikis eklenebilir.
2) Surdcl yuvalarina enkoder veya ¢dzucu arabirimi moduld/modulleri (FEN-xx) takilir.

Lokal kontrol

Kontrol komutlari, strtcu yerel kontroldeyken kumanda paneli tus takimindan veya
Surucu duzenleyici bulunan bir PC'den verilir. Lokal kontrol igin hiz ve moment
kontrol modlari bulunur; frekans modu, skaler motor kontrol modu kullanilirken
mevcuttur (bkz. parametre 19.716 Lokal kontrol modu).

Lokal kontrol genellikle devreye alma ve bakim sirasinda kullanilir. Kontrol paneli,
lokal kontrolde kullanildiginda, her zaman igin harici kontrol sinyal kaynaklarindan

oncelikli konumdadir. Kontrol konumunun lokal olarak degistiriimesi 19.17 Lkl kntrl d.

disi brk parametresi ile engellenebilir.

Kullanici, bir parametre (49.05 Haberlesme kaybi fonk) ile suricunun kontrol paneli
veya PC araci ile iletigsimin kesilmesine nasil tepki verecegini ayarlayabilir.
(Parametrenin harici kontrol Uzerinde etkisi yoktur.)
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Harici kontrol

Surucu harici kontrol durumundayken, kontrol komutlari

« G/C terminalleri (dijital ve analog girigler) veya istege baglh G/C genisletme
modulleri

+ istege bagl bir fieldbus adaptér modulu
* harici (DDCS) kontrol cihazi arabirimi ve/veya
* master/follower baglantisi ile verilir.

iki harici kontrol konumu bulunmaktadir; EXT1 ve EXT2. Kullanici start ve stop
komutlarinin kaynagini 20.07...20.10 parametreleriyle her bir konum igin bagimsiz
olarak segebilir. Calisma modunun her bir konum igin bagimsiz olarak
secilebilmesiyle, 6rnegin hiz ve moment kontrolu gibi farkli ¢galisma modlari arasinda
hizli anahtarlama saglanir. EXT1 ve EXT2 seg¢imi bir dijital giris veya fieldbus kontrol
word'U gibi herhangi bir ikili kaynak araciliiyla gerceklestirilir (bkz. parametre 79.11
Ext1/Ext2 sec¢imi). Referans kaynagi her bir galisma modu i¢in bagimsiz olarak
secilebilir.
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Surucu gcalisma modlari

Surucdu, farkh referans turleri ile gesitli galisma modlarinda galisabilir. Mod, 19
Calisma modu parametre grubunda her bir kontrol konumu (Lokal, EXT1 ve EXT2)
icin secilebilir.

Asagida, referans turleri ve kontrol zincirlerinin genel bir gosterimi sunulmaktadir.
Sayfa numaralari Kontrol zinciri semalari bolumundeki ayrintili semalara atifta

bulunur.
Hiz referansi Hiz referansi Hiz referansi Hiz hatasi Motor geri
kaynak segimi | kaynak segimi I rampa ve hesaplama bildirim
. (s. 390) N (s. 397) < sekillenmesi (s. 394) | A1 konfiglrasyonu
| r [ [ (s. 392) [ < (s. 393)
[
! X 2 X 2
I \v/
: Moment Hiz kontrol cihazi
: referansikaynak (s. 395)
secimi ve
F ¥ degisimi [
| (s. 396) —
[ \v/
! Moment kontrol
' cihazi igin
|| Proses PID ayar _referans segimi |
| noktasi ve geri LT (s. 397)
[ bildirim kaynak '
I segimi
|
| (s. 403) v
[ Moment kontrol
I \ / cihazi igin
\'4 .
: Proses PID referans segimi Il
: kontrol cihazi (s. 398)
| (s. 404)
l Wi Moment kontrol
\/ -
l \ cihazi
| Moment (S. 400)
L - - - sinirlamasi
: (s. 399)
| ] DTC motor
| [f> kontrol modu
v
Frekans N
referansi kaynak Skaler motor
segimi ve [: kontrol modu
degisimi

(s. 401...402)




Kontrol konumlari ve ¢alisma modlari 23

Hiz kontroli modu

Motor surtcuye verilen bir hiz referansini izler. Bu mod, geribesleme olarak tahmini
hiz ile veya daha ylUksek hiz hassasli§i saglamak amaciyla kodlayici veya ¢ozUcu ile
kullanilabilir.

Hiz kontroli modu hem lokal hem de harici kontrolde bulunmaktadir. DTC (Dogrudan
Moment Kontroll) ve skaler motor kontrol modlarinda da bulunur.

Moment kontroli modu

Motor momenti suriclye verilen bir moment referansini izler. Geri besleme olmadan
tork kontroli mumkuandur, ancak kodlayici ya da ¢ézlcu gibi bir geribesleme cihazi ile
birlikte kullanildiginda, ¢ok daha dinamik ve hassastir. Ving veya asansor
kontrollerinde bir geribesleme cihazi kullaniimasi tavsiye edilir.

Tork kontroli modu, DTC motor kontrol modunda, hem yerel hem de harici kontrol
konumlari i¢cin bulunmaktadir.

Frekans kontrolii modu

Motor suricuye verilen bir frekans referansini izler. Frekans kontroll sadece skaler
motor kontrol modunda bulunur.

Ozel kontrol modiari
Yukarida bahsedilen kontrol modlarina ek olarak asagidaki 6zel kontrol modlari da
bulunmaktadir:
* Proses PID kontroll. Daha fazla bilgi igin, bkz. bdlum Proses PID kontrolii (sayfa 50).

* Acil stop modlarn Off1 ve Off3: Strtclu tanimlanan yavaglama rampasinda durur
ve surtucu modulasyonu durur.

+ Joglama modu: Surucu joglama sinyali etkinlestirildiginde galigir ve tanimlanan
degere kadar hizlanir. Daha fazla bilgi igin, bkz. bolum Joglama (sayfa 41).

* Gug kontroli modu. Bu mod ruzgar turbini donusturicust uygulamalarinda
kullanilir. Daha fazla bilgi igin, rizgar tlrbini donusturicusu belgelerine bakin.
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Program ozellikleri

Bu bolumun igindekiler

Kontrol programi, surtcldeki parametrelerin tamunu (gergek sinyaller dahil) igerir. Bu
bélumde, kontrol programindaki bazi daha 6énemli fonksiyonlar, bunlarin kullaniimasi
ve bunlarin galistiriimak tUzere programlanmasi agiklanmaktadir.
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Surucu konfigurasyonu ve programlama

Surucu kontrol programi iki bolime ayrilir:
* yazilim programi
* uygulama programi.

Surucu kontrol programi

Uygulama programi Yazilm
Hiz kontroli
Fonksiyon blogu - Moment kontroIH
programi > Fr"elfa?s kontrf)lu
Parametre Surdct mantigi M
arabirimi G/C arabirimi
St"arllldart . S Fieldbus arabirimi
blok kitliphanesi Korumalar
Geri Bildirim = — — _ 41

Yazilim programi; hiz ve moment kontrolU, surict mantigi (baslatma/durdurma),
G/C, geri bildirim, iletisim ve koruma fonksiyonlari gibi ana kontrol fonksiyonlarini
gerceklestirir. Yazilim fonksiyonlari parametreler ile yapilandirilabilir, programlanabilir
ve uygulama programlama araciligiyla genisletilebilir.

Parametreler tzerinden programlama

Parametreler tum standart strlcu ¢alismalarini yapilandirabilir ve sunun araciligiyla
ayarlanabilir:

» kontrol paneli (Kontrol panelinin kullaniimasi bolumunde agiklandigi gibi)

« Sdrucu duzenleyici PC araci, (Sdrtict diizenleyici kullanici el kitabr'nda
(BAUA0000094606 [Ingilizce]) agiklandigi gibi) veya

» fieldbus arabirimi (Dahili fieldbus arabirimi (EFB) araciligiyla fieldbus kontrolii ve
Bir fieldbus adaptérii ile fieldbus kontrolii bolimlerinde agiklandigi gibi).

Tum parametre ayarlar otomatik olarak surtcunun kalici bellegine depolanir. Yine
de, surucu denetleme birimi igin harici +24 V DC gug kaynagi kullaniliyorsa, herhangi
bir parametre degisikligi gergeklestirildikten sonra, denetleme biriminin giicini
kapatmadan dnce 96.07 Manuel parametre kaydi parametresi kullanilarak kayit
isleminin zorlanmasi 6nemle tavsiye edilir.

Gerekirse, varsayilan parametre degerleri 96.06 Parametre geri ylikleme parametresi
ile geri yuklenebilir.
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Uygulama programlama

Yazilim programinin fonksiyonlari uygulama programlama araciligiyla genigletilebilir.
(Standart kosullarda uygulama programi surucu ile birlikte veriimemektedir.)

Uygulama programlari, IEC 61131 standardina dayali olarak fonksiyon bloklarindan
olusturulabilir.
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Denetleme arabirimleri

Programlanabilir analog girigler

Denetleme biriminin iki adet programlanabilir analog girisi bulunmaktadir. Her giris
bagimsiz sekilde, denetleme birimi Uzerindeki bir jumper veya bir anahtar ile gerilim
(0/2...10 V veya -10...10 V) veya akim (0/4...20 mA) girisi olarak ayarlanabilir. Her
giris filtrelenebilir, ters gevrilebilir ve dl¢eklendirilebilir. Analog giris sayisi, FIO-xx G/C
genisletmeleri kullanilarak artirilabilir.

Ayarlar
12 Standart Al parametre grubu (sayfa 712).

Programlanabilir analog cikiglar

Denetleme biriminin iki adet akim (0...20 mA) analog ¢ikis bulunmaktadir. Her ¢ikis
filtrelenebilir, ters gevrilebilir ve dlgeklendirilebilir. Analog ¢ikis sayisi, FIO-xx G/C
genisletmeleri kullanilarak artirilabilir.

Ayarlar
13 Standart AO parametre grubu (sayfa 715).

Programlanabilir dijital girigler ve cikiglar

Denetleme biriminde alti dijital girig, bir dijital start kilidi girigi ve iki dijital giris/cikis
(giris ya da cikis olarak ayarlanabilen I/O) bulunmaktadir.

Bir dijital giris (DI6), bir PTC termistor girisi olarak iki katina gikar. Bkz. bolum Motor
termal koruma (sayfa 617).

Dijital giris/cikis DIO1 frekans girisi, DIO2 frekans ¢ikisi olarak kullanilabilir.
Dijital giris/cikis sayisi, FIO-xx G/C genigletmeleri kullanilarak artirilabilir.

Ayarlar
Parametre grubu 10 Standart DI, RO (sayfa 101) ve 11 Standart DIO, Fl, FO (sayfa 107).

Programlanabilir role ¢ikiglari

Denetleme biriminde Ug¢ adet rdle ¢ikisi bulunmaktadir. Cikislar tarafindan
gOsterilecek olan sinyal, parametreler ile segilebilir.

FIO-0x G/C genisletmeleri kullanilarak réle gikislari eklenebilir.

Ayarlar
10 Standart DI, RO parametre grubu (sayfa 707).
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FIO-xx G/C genisletmeleri kullanilarak giris ve ¢ikis eklenebilir. Denetleme biriminin
yuvalarina bir ila ¢ modul baglanabilir.

Asagidaki tabloda istege bagh FIO-xx G/C genisletme modulu ve denetleme birimi
uzerindeki G/C sayisi gosterilmektedir.

Dijital Dijital Analog Analog Role
i 1/O'lar ..
Konum girigler girigler cikiglar cikislan
(DI) (DIO) (Al) (AO) (RO)
Denetleme birimi 6 + DIIL 2 2 2 3
F10-01 - 4 - - 2
FI10-11 - 2 3 1 -

14...16 parametre gruplari kullanilarak u¢ G/C genigletme modulu etkinlestirilebilir ve
konfiglre edilebilir.

Not: Her bir konfigirasyon parametresi grubunda, ilgili genisletme modulindeki giris
degerini gosteren parametreler bulunur. Bu parametreler G/C genisletme
modullerindeki giriglerin sinyal kaynagi olarak kullaniimasinin tek yoludur. Bir giris
baglamak igin, kaynak secici parametresinde Diger ayarini sec¢in ve ardindan 14, 15
veya 16 grubunda ilgili deger parametresini (ve biti, dijital sinyaller igin) belirtin.

Ayarlar
Parametre grubu 74 GC llave modiilii 1 (sayfa 119), 15 GC ilave modiilii 2 (sayfa
135) ve 16 GC ilave modiilii 3 (sayfa 138).

Fieldbus kontrolu

Surdcd, fieldbus arabirimleri araciligiyla birgok farkli otomasyon sistemine
baglanabilir. Bkz. bolum Bir fieldbus adaptértii ile fieldbus kontrolii (sayfa 375).

Ayarlar

Parametre grubu 50 Fieldbus adaptérii (FBA) (sayfa 253), 51 FBA A ayarlari (sayfa
261), 52 FBA A data girisi (sayfa 263), 53 FBA A data c¢ikigi (sayfa 263), 54 FBA B
ayarlari (sayfa 264), 55 FBA B data girisi (sayfa 265) ve 56 FBA B data ¢ikisi
(sayfa 266).
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Master/follower iglevselligi

Genel

Master/follower iglevselligi birden fazla sUrucuyd, yuk suriculer arasinda esit olarak
dagitilacak sekilde birbirine baglamak igin kullanilabilir. Bu, motorlarin birbirine digli,
zincir, kayis vb. yontemlerle baglandidi uygulamalarda idealdir.

Harici kontrol sinyalleri tipik olarak master olarak gorev yapan bir strtcuye baglanir.
Master bir fiber optik haberlesme baglantisi Gzerinden yayin mesajlari géndererek
10'a kadar follower kontrol edebilir. Master maksimum 3 secili follower'dan gelen geri
bildirim sinyallerini okuyabilir.

| <Z

-— Hiz kontrollii master

Proses master'i

Proses follower'i

(OGrnek)

Master

Moment veya hiz

Kontrol word'li Follower kontrollii follower

Hiz referansi
Moment referansi

Master/follower baglantisi

sdad
DDCS

<

(OGrnek)
Durum word'l
01.01 Kullanilan motor hizi
01.10 Motor torku %

Fieldbus kontroll

Harici kontrol sistemi (6rn. PLC)

60.03 M/F modu parametresi suricunun haberlesme baglantisinda master ya da bir
follower olacagini belirler. Tipik olarak, hiz kontrolli proses master surtcisu de
iletisimde master olarak konfiglre edilebilir.
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Master surucu tipik olarak hiz kontrollidir ve duger surlculer bu stricunin moment
veya hiz referansini izler. Genelde, bir follower

* master ve follower motor gaftlari, surtculer arasinda hiz farki olmayacak sekilde
disli, zincir vb. ile rijit olarak baglandiginda moment kontrolld,

* master ve follower motor saftlari, bir miktar hiz farki olacak sekilde esnek olarak
baglandiginda hiz kontrolli olmalidir. Hem master hem de follower hiz kontrollU
oldugunda, sarkma da tipik olarak kullanilir (bkz. parametre 25.08 Disme orani).

Bazi uygulamalarda, follower i¢gin hem hiz kontroli hem de moment kontrolU
gereklidir. Bu tur durumlarda, follower'in bir dijital girigi araciligiyla hiz ve moment
kontrolU arasinda bir “acil” deg@istirme islemi gergeklestirilebilir. Tork kontrolinde,
26.15 Yk paylasimi follower parametresi gelen tork referansini master ve follower
arasinda optimum yUk paylasimi igin dlgeklendirmek Uzere kullanilabilir. TUm moment
kontrollu follower'larda darbe enkoderlerinin kullaniimasi tavsiye edilir.

Bir surdcunun master ve follower durumlari arasinda hizli bir sekilde gegis yapmasi
gerekiyorsa, master ayarlari ile bir kullanici parametresi grubu (bkz. sayfa 70),
follower ayarlari ile baska bir parametre grubu kaydedilebilir. Ardindan ilgili ayarlar
dijital girigler vb. kullanilarak etkinlestirilebilir.

iletisim

Fiber optik baglantida iletisim veri gruplarinin (6zellikle, veri grubu 41) kullanildigi
DDCS protokoline dayanir. Bir veri grubunda u¢ adet 16 bit word bulunur. Veri
grubunun igerigi bagimsiz olarak konfigure edilebilir, ancak master tarafindan veri

grubu yayininda tipik olarak kontrol word'u, hiz referansi, moment referansi
bulunurken, follower'lar iki gergek degere sahip bir durum word'G gonderir.

Her bir follower'dan ilave Ug veri word'u istege bagli olarak okunabilir. Verilerin
okundugu follower'lar master'daki 60. 14 M/F follower se¢imi parametresi ile
secilebilir. Her bir follower surucude, gonderilecek veriler 671.01...61.03 parametreleri
ile secilebilir. Veriler baglanti Gzerinde tamsayi formatinda aktarilir ve master'daki
62.04...62.12 parametreleri ile goruntulenir.

Follower'lardaki hatalari veya uyarilari géruntulemek igin, harici olaylar (bkz.
parametre grubu 31 Hata fonksiyonlarr) kullanilabilir. Ornegin, bir harici olay!
tetiklemek icin bir follower'dan (tipik olarak 62.04 Follower agi 2 data 1 se¢
parametresi) alinan durum word'Unun 3. bitini (Hata) kullanin.

405. ve 406. sayfalarda master/follower iletisiminin blok semalari gosterilmektedir.

Fiber optik baglantinin yapisi

Master/follower baglantisi suriculerin fiber optik kablolarla birbirine baglanmasiyla
olusur. Bir ZCU-11 veya ZCU-13 denetleme birimi bulunan surutculer i¢in bir ek FDCO
DDCS iletisim modulU; bir BCU-x2 denetleme birimi bulunan saraculer icin RDCO
modull gerekir.
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Yildiz ve halka konfigurasyonu ornekleri asagida gosterilmistir. Yildiz konfigirasyonu

icin bir NDBU-95C DDCS dallandirma birimi gerekir.

Halka konfiglirasyonu

| (ZCU) Denetleme birimi |

g |

(BCU) Denetleme birimi

RDCO
CH2

il

L - —  — _ L — I L ——
T = Verici; R = Alici

Yildiz konfigiirasyonu (1)

MMaster ~ 1 Trollower1 = "1 TFollower2”

Lo - = - _

(BCU) Denetleme birimi

RDCO

L

Follower3a
T = Verici (ZCU) Denetleme birimi
R = Alici |

MSTR CHO CH1 CH2

NDBU




Yildiz konfiglirasyonu (2)
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Master 1 Follower1  — ~ ~ 1 TFollower2™ 1

| (ZCU) Denetleme birimi | | (ZCU) Denetleme birimi | | (BCU) Denetleme birimi |

| FDCO . . FDCO P RDCO |

| | | | B |

| ol | [eREs . eI

L - — - — _ L —  — JI_____|>___J

[Follower3 ]

T =_Verici i (ZCU) Denetleme birimi i
R = Alici l_{i

1 at=C '

| | %8 |

R LL _______ }

Ornek parametre ayarlari

CHx CHx CHx CHx

NDBU
X13 = REGEN

Asagida, master/follower baglantisi konfigire edilirken ayarlanmasi gereken bir
parametre kontrol listesi verilmistir. Bu 6rnekte, master kontrol word'inu, bir hiz
referansi ve bir moment referansi yayinlar. Follower bir durum word'u ve iki gergcek
deger gonderir (bu zorunlu degildir, ancak agikca belirlenmesi igin gosterilmigtir).

Master avarlari:

Master/follower baglantisi aktivasyonu

*  60.01 M/F iletisim portu (fiber optik kanal segimi)

* (60.02 M/F ag adresi=1)
e  60.03 M/F modu = Master

Follower'lar i¢in yayinlanacak veriler
* 61.01 M/F data 1 se¢imi = CW 16bit (kontrol word'l)
* 61.02 M/F data 2 se¢imi = Diger - 24.01 Kullanilan hiz referansi [16 bit

tamsayi] (hiz referansi)

* 61.03 M/F data 3 se¢imi = Diger - 26.01 Tork referansi - TC [16 bit tamsay!]

(tork referansi)

Follower'lardan okunacak veriler (istege bagh)

* 60.14 M/F follower se¢imi (verilerin okunacag! follower'larin segilmesi)

* 62.04 Follower agi 2 data 1 se¢ ... 62.12 Follower agi 4 data 3 se¢
(follower'lardan alinan verilerin eslenmesi)
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Follower avyarlari:

Master/follower baglantisi aktivasyonu

* 60.01 M/F iletisim portu (fiber optik kanal segimi)
* 60.02 M/F ag adresi = 2...60

*  60.03 M/F modu = Follower

Follower'lardan alinan verilerin eslenmesi
* 62.01 M/F data 1 se¢cimi = CW 16bit

* 62.02 M/F data 2 secimi = Ref1 16bit
* 62.03 M/F data 3 secimi = Ref2 16bit

Kontrol konumu sec¢imi
* 20.01 Ext1 komutlari = D2D veya M/F baglantisi
* 20.02 Ext1 bsltma tetikleyicisi tipi = Kalici

Referans kaynak segimi
» 22.11 Hiz ref1 kaynagi = D2D ya da M/F referansi 1
» 26.11 Tork ref1 kaynagi = D2D ya da M/F referansi 2

Master'a gonderilecek verilerin secimi (istege bagh)
* 61.01 M/F data 1 se¢cimi = SW 16bit

* 61.02 M/F data 2 secimi = Act1 16bit

* 61.03 M/F data 3 secimi = Act2 16bit

Master/follower baglantisinin teknik ozellikleri

Maksimum fiber kablo uzunlugu:

« FDCO-01/02, POF (Plastik Optik Fiber) ile: 30 m

« FDCO-01/02, HCS (Sert Kaplamali Silika Fiber) ile: 200 m

+ RDCO-04 (sadece BCU-x2'i), POF (Plastik Optik Fiber) ile: 10 m

* 1000 m'ye kadar olan mesafeler icin, iki adet cam optik kablolu (GOF, 6,25
mikrometre, Multi-Mod) NOCR-01 optik donusturuci/yineleyici kullanin

Aktarim hizi: 4 Mbit/s

Toplam baglanti performansi: < 5 ms, master ve follower'lar arasinda referanslari
aktarmak icin.

Protokol: DDCS (Dag@itilmig Siirlicl lletisim Sistemi)

Ayarlar ve teshisler

Parametre grubu 60 DDCS iletisimi (sayfa 266), 61 D2D ve DDCS aktarim datasi
(sayfa 273) ve 62 D2D ve DDCS alim datasi (sayfa 275).

Harici kontrol cihazi arabirimi

Genel

Surucu fiber optik kablolar kullanilarak bir harici kontrol cihazina (ABB AC 800M gibi)
baglanabilir. Bir ZCU-xx denetleme birimi bulunan suruculer igin, bir ek FDCO DDCS
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iletisim moduld; bir BCU-x2 denetleme birimi bulunan surtculer igin RDCO moddulu
gerekir.

Topoloji

Asagida ZCU tabanli veya BCU tabanli bir strucu ile 6érnek bir baglanti
gosterilmektedir. Halka ve yildiz yapilandirmalari master/follower baglantisinda
oldugu gibi ayni sekilde mumkundur (bkz. bolum Master/follower islevselligi,

sayfa 30); dikkate deger fark ise harici kontrol cihazinin CH2 yerine RDCO kartindaki
CHO kanalina baglanmasidir. ZCU tabanl surtculerde, FDCO iletisim modulindeki
kanal serbestcge secilebilir.

(ZCU) Denetleme birimi (BCU) Denetleme birimi

[ |
FDCO v RDCO |
[ |

Aol |

T = Verici; R = Alicl

iletisim
Kontrol cihazi ve slUrucu arasindaki iletisim her biri Gg adet 16 bit word veri grubundan

olusur. Kontrol cihazi surucuye bir veri grubu génderir ve bu veri grubu kontrol
cihazina bir sonraki veri grubu olarak geri doner.

lletisimde 10...33 veri gruplari kullanilir. Cift numarali veri gruplari kontrol cihazindan
surucuye gonderilirken, tek numarali veri gruplari surticiden kontrol cihazina
gonderilir. Veri gruplarinin igerigi bagimsiz olarak konfigure edilebilir, ancak veri
grubu 10 tipik olarak kontrol word'u ve bir veya iki referanstan olugurken, veri grubu
11 durum word'UnU ve secilen gergek degerleri gonderir.

Kontrol word'l olarak tanimlanan word dahili olarak surict mantigina baglanir;
bitlerin kodlamasi Fieldbus Kontrol word'lintin i¢erigi bolumUunde (sayfa 387)
gOsterildigi gibidir. Ayni sekilde, durum word'Unun kodlamasi Fieldbus Durum
word'tintin igerigi bolumunde (sayfa 382) gosterildigi gibidir.

Varsayilan olarak, veri gruplari 32 ve 33 posta kutusu hizmeti i¢in ayrilmistir; bunlar
parametre degerlerinin asagidaki sekilde ayarlanmasini veya sorgulanmasini saglar:
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Kontrol cihazi ACS880

e ™ e N
Siriicliye parametre yazma
Gonderim adresi Veri o
Deger = 1901 521 __} Par. Deger
Verileri génder Veri 19.01 1234
Deger = 1234 22 T 1
Gonderim adresi Veri / .
geri bildirim 33.1
Deger = 1901
Siriiciden parametre okuma
Sorgulama adresi i
Degger = 2403 Vegm 2403 | 4300
Sorgulanan veriler [Veri / ' ’
Deger = 4300 33.2
Sorgulama adresi  [Veri
geri bildirim 33.3
Deger = 2403

- J \ J

60.64 Posta kutusu data grubu se¢imi parametresi ile, veri gruplari 32 ve 33 yerine
veri gruplari 24 ve 25 segilebilir.

Ayarlar

Parametre grubu 60 DDCS iletisimi (sayfa 266), 61 D2D ve DDCS aktarim datasi
(sayfa 273) ve 62 D2D ve DDCS alim datasi (sayfa 275).
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Motor kontrolu

Dogrudan moment kontrolu (DTC)

ACS880 motor kontroll, ABB premium motor kontrol platformu, direkt tork kontrollini
(DTC) esas alir. Gerekli stator akisini ve motor momentini elde etmek igin, ¢ikig yari
iletkenleri arasindaki gegis kontrol edilir. Anahtarlama frekansi sadece gergek
moment ve stator akisi degerlerinin kendi referans degerlerinden izin verilen
gecikmeden daha uzun sure boyunca farkli olmasi durumunda degistirilir. Moment
kontrol cihazi i¢in referans deger, hiz kontrol cihazindan ya da dogrudan bir harici
moment referans kaynagindan gelir.

Motor kontrolu i¢cin DC geriliminin ve iki motor faz akiminin dlgilmesi gerekir. Stator
akisi, motor geriliminin vektdr uzayinda toplanmasiyla hesaplanir. Motor momenti,
stator akisi ve rotor akiminin vektorel carpimi ile hesaplanir. Tanimlanan motor
modelinden faydalanilarak, stator akisi tahmini geligtirilir. Motor kontrolU igin gergek
motor safti hizina gerek yoktur.

Geleneksel kontrol ile DTC arasindaki temel fark, tork kontrolinin gu¢ anahtari
kontroll ile ayni zaman seviyesinde ¢alismasidir. Ayri bir gerilim ve frekans kontrollu
PWM modulatori yoktur; ¢ikis agsamasi gegisi tamamen motorun elektromanyetik
durumuna baghdir.

En uygun motor kontroll hassasiyeti ayri bir motor tanimlama ¢aligtirmasinin (ID run)
etkinlestiriimesiyle elde edilir.

Ayrica bkz. bolum Skaler motor kontrolii, (sayfa 44).

Ayarlar

Parametre 99.04 Motor kontrol modu (sayfa 303) ve 99.13 ID run ¢alismasi talep
edildi (sayfa 305).

Referans rampa

Hizlanma ve yavaslama rampa sureleri hiz, moment ve frekans referansi igin
bagimsiz olarak ayarlanabilir.

Bir hiz veya frekans referansi ile, rampalar surticiinun sifir hiz veya frekans ile 46.01
Hiz skalalama veya 46.02 Frekans skalalama parametresi ile tanimlanan deger
arasinda hizlanmasi ya da yavaslamasi i¢in gegen sure olarak tanimlanir. Kullanici
dijital giris gibi bir ikili kaynak kullanarak énceden ayarlanmis iki rampa ayari arasinda
gegcis yapabilir. Hiz referansi igin, rampanin sekli de kontrol edilebilir.

Bir tork referansi ile, rampalar referansin sifir ve nominal motor torku (parametre
01.30 Nominal tork skalamasi) arasinda degisiklik gdstermesi i¢cin gecen sure olarak
tanimlanir.
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Ozel hizlanmalyavaglama rampalari

Joglama fonksiyonu igin hizlanma/yavaslama zamanlari bagimsiz olarak
tanimlanabilir; bkz. bolum Joglama (sayfa 41).

Motor potansiyometresi fonksiyonun degisim orani (sayfa 44) ayarlanabilir. Ayni oran
her iki ydnde de gecerlidir.

Acil stop (“Off3” modu) i¢in bir yavaglama rampasi tanimlanabilir.

Ayarlar

* Hiz referansi rampasi: Parametre 23.11...23.19 ve 46.01 (sayfa 164 ve 247).
* Moment referansi rampasi: Parametre 01.30, 26.18 ve 26.19 (sayfa 92 ve 179).

* Frekans referansi rampasi: Parametre 28.71...28.75 ve 46.02
(sayfa 186 ve 248).

+ Joglama: Parametre 23.20 ve 23.21 (sayfa 167).
* Motor potansiyometresi: Parametre 22.75 (sayfa 163).
* Acil stop (“Off3” modu): Parametre 23.23 Acil durdurma zamani (sayfa 167).

Sabit hizlar/frekanslar

Sabit hizlar ve frekanslar, 6rnegin dijital girisler araciligiyla hizh bir sekilde
etkinlestirilebilen 6nceden tanimlanan referanslardir. Hiz kontroll icin 7 sabit hiza,
frekans kontroll igin 7 sabit frekansa kadar tanimlama yapmak mamkuandar.

UYARI: Sabit hizlar ve frekanslar, referansin nereden geldigine bakiimaksizin
normal referansi gegersiz kilar.

Ayarlar

Parametre grubu 22 Hiz referansi segimi (sayfa 156) ve 28 Frekans referans zinciri
(sayfa 182).

Kritik hizlar/frekanslar

Kritik hizlar (bazen "atlama hizlari" olarak adlandirilir), 6rnegin mekanik rezonans
sorunlari sebebiyle belli motor hizlarindan veya hiz araliklarindan kaginmanin
gerektigi uygulamalar igin 6nceden tanimlanabilir.

Kritik hizlar fonksiyonu, referansin uzun sire boyunca kritik bir bant dahilinde
bulunmasini onler. Degistirilen bir referans (22.87 Hiz referansi 7 (gergek)) kritik bir
araliga girdiginde, fonksiyonun ¢ikisi (22.01 Hiz ref (limitsiz)), referans araliktan
¢ikincaya kadar dondurulur. Cikistaki herhangi bir anlik degisim referans zincirinde
ileriki bir rampa fonksiyonu tarafindan duzeltilir.
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Frekans referansi ile skaler motor kontrolu igin de bu fonksiyon bulunur. Bu
fonksiyonun girisi 28.96 Frekans ref 7 (gercek), cikisi 28.97 Frekans ref (sinirsiz) ile
gOsterilir.

Ornek
Bir fan, 540 - 690 rpm ve 1380 - 1560 rpm araliklarinda olan titresimlere sahiptir.
Surlcunin bu hiz araliklarindan kaginmasini saglamak igin:

» 22.51 Kiritik hiz fonksiyonu parametresinin 0. bitini agarak kritik hizlar
fonksiyonunu etkinlestirin ve

« kritik hiz araliklarini asagidaki sekilde gosterildigi gibi ayarlayin.

22.01 Hiz ref (limitsiz) (rpm)
(fonksiyon ¢ikisi)

1 Par. 22.52 = 540 rpm
1560 |- -~ - - - ¢ 2 | Par. 22.53 =690 rpm
1380 |- - - > 3 | Par. 22.54 = 1380 rpm
C 4 | Par. 22.55 = 1560 rpm
690 |- - - €
540 -|- - / > L
1 2 3 4 22.87 Hiz referansi 7 (gergek) (rpm)

(fonksiyon girisi)

Ayarlar

» Kritik hizlar: parametre 22.51...22.57 (sayfa 1617)
» Kiritik frekanslar: parametre 28.51...28.57 (sayfa 186).
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Akis kontrol kazanci

Moment kontrolinde, yukun aniden kaybolmasi durumunda motor potansiyel olarak
hizlanabilir. Kontrol programinda, motor hizi 30.77 Minimum hiz veya 30.12
Maksimum hiz degerini astiginda tork referansini disuren bir kontrol fonksiyonu
bulunur.

Motor hizi
Asiri hiz agma seviyesi
} 31.30 Asiri hiz hata payi
30.12 [
| |
| |
0 | !
i Zaman
Kontrol etkin
30.11
} 31.30 Asiri hiz hata payi
_A§_|r| hiz a?ma_sevWesi_ T

Fonksiyon bir Pl kontrol cihazina dayanir. Oransal kazang ve entegrasyon suresi
parametreler ile tanimlanabilir.

Ayarlar
Parametre 26.81 Akis kontrol P ve 26.82 Akis kntrl | (sayfa 187).

Kodlayici destegi

Program iki adet tek donusli veya ¢ok donugsli enkoderleri (veya ¢ozuculeri)
destekler. Asagidaki istege bagli arabirim modulleri bulunur:

* TTL enkoder arabirimi FEN-01: iki TTL girisi, TTL ¢ikigi (enkoder emulasyonu ve
eko i¢in) ve konum mandallama i¢in iki adet dijital giris

» Mutlak enkoder arabirimi FEN-11: mutlak enkoder girisi, TTL girisi, TTL ¢ikisI
(enkoder emulasyonu ve eko igin) ve konum mandallama igin iki adet dijital giris

* (COzucu arabirimi FEN-21: ¢dzucu girisi, TTL girigi, TTL ¢ikisi (enkoder
emulasyonu ve eko igin) ve konum mandallama igin iki adet dijital giris

* HTL enkoder arabirimi FEN-31: HTL enkoder girigi, TTL ¢ikigi (enkoder
emulasyonu ve eko igin) ve konum mandallama igin iki adet dijital giris

Arabirim modullu suricu denetleme birimi Uzerindeki herhangi bir yuvada veya bir
FEA-xx genigletme adaptdrine takilabilir.
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HTL enkoder geri bildiriminin hizli konfigurasyonu

1. Kodlayici arabirim modulinadn tipini (parametre 91.11 Mod(il 1 tipi = FEN-31) ve
modulun baglandigi yuvayi (97.12 Modiil 1 konumu) belirtin.

2. Kodlayicl tipini (92.01 Enkoder 1 tipi = HTL) belirtin. Deger degistirildikten sonra
parametre listesi strticiden tekrar okunacaktir.

3. Kodlayicinin baglandigi arabirim modulunu (Enkoder 1 kaynagi 92.02 = Mod(il 1)
belirtin.

4. Kodlayici plakasina gore darbelerin sayisini (92.10 Pals/tur) belirtin.

5. kodlayici motora gore farkh bir hizda donuyorsa (yani dogrudan motor saftina
bagl degilse), 90.43 Motor disli payi ve 90.44 Motor digli paydasi parametresine
digli oranini girin.

6. Yeni parametre ayarlarini gegerli kilmak igin, 97.710 Enkoder prmtrs yenlme
parametresini Yapilandir olarak ayarlayin. Parametre otomatik olarak Tamam
durumuna donecektir.

7. 91.02 Modiil 1 durumu durumunun dogru arabirim modulu tipini (FEN-37)
gosterdigini kontrol edin. Ayrica modulin durumunu kontrol edin; her iki LED'in de
yesil yanmasi gerekir.

8. Motoru 400 rpm gibi bir referans ile baslatin.

9. Tahmini hizi1 (01.02 Tahmini motor hizi) 6lgllen hiz (01.04 Enkoder 1 hizi (filtreli))
ile karsilasgtirin. Degerler ayni ise, kodlayiciyi geribildirim kaynagi olarak ayarlayin
(90.41 Motor geribildirim se¢imi = Enkoder 1).

10. Geribildirim sinyalinin kaybolmasi (90.45 Motor geribildirim arizasi) durumunda
gerceklestirilecek eylemi belirtin.

Ayarlar

Parametre grubu 90 Geribildirim se¢imi (sayfa 279), 91 Enkoder modlilii ayarlari
(sayfa 283), 92 Enkoder 1 yapilandirmasi (sayfa 285) ve 93 Enkoder 2
yapilandirmasi (sayfa 290).

Joglama

Joglama fonksiyonu motoru kisa sureyle dondurmek igin bir gegici anahtar
kullanimini etkinlegtirir. Joglama fonksiyonu genelde bir makineyi lokal olarak kontrol
etmek amaciyla servis islemleri veya devreye alma igin kullanilr.

Her biri kendi etkinlestirme kaynaklarina ve referanslarina sahip iki joglama
fonksiyonu (1 ve 2) bulunur. Sinyal kaynaklari 20.26 Jog 1 baslatma kaynagi ve 20.27
Jog 2 baslatma kaynagi parametreleri ile segilir. Joglama etkinlestirildiginde, surucu
baslatilir ve tanimlanan joglama hizlanma rampasi boyunca (23.20 Jog hizlanma
zamani) tanimlanan joglama hizina (22.42 Jog 1 ref veya 22.43 Jog 2 ref) kadar
hizlanir. Etkinlestirme sinyali kesildikten sonra, suricu tanimlanan joglama
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yavaslama rampasi (23.21 Jog hizlanma zamani) boyunca stop edene kadar
yavaglar.

Asagidaki sekilde ve tabloda surtcunun joglama sirasinda galismasina iligkin bir
ornek gosterilmektedir. Bu drnekte, rampa durdurma modu kullaniimaktadir (bkz.
parametre 21.03 Stop modu).

Yavas hareket komutu = 20.26 Jog 1 baglatma kaynagi veya 20.27 Jog 2
baglatma kaynagi ile ayarlanan kaynak durumu

Yavas hareket etkinlestirme = 20.25 Jog etkinlestirme ile ayarlanan kaynak
durumu

Start komutu = Surucu start komutu durumu.

Jog komutu |

Jog devrede |

Start komutu

Hiz A

I I LI I I 1 I I I LI I I T I L »
12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 1718
Jog Jog Start
Faz komutu ([devrede (komutu Agiklama

1-2 1 1 0 Surdcu, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi
boyunca joglama hizina gikar.

2-3 1 1 0 Surdcu jog referansini izler.

3-4 0 1 0 Surdcu joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

4-5 0 1 0 Surdcu durduruldu.

5-6 1 1 0 Surdcu, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi
boyunca joglama hizina gikar.

6-7 1 1 0 Surdcu jog referansini izler.

7-8 0 1 0 Surdcu joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

8-9 0 1->0 0 Surdcu durduruldu. Jog devrede sinyali agik oldugu
surece, start komutlari yok sayilir. Jog devrede sinyali
kapandiktan sonra, yeni bir start komutu gerekir.

9-10 X 0 1 Surdcu segilen hizlanma rampasi (parametre
23.11...23.19) boyunca hiz referansina gikar.
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Jog Jog Start

Faz komutu |[devrede |komutu Agiklama

10-11 X 0 1 Surlcid hiz referansini takip eder.

11-12 X 0 0 Surdcu segilen yavaglama rampasi (parametre
23.11...23.19) boyunca sifir hiza yavaslar.

12-13 X 0 Surucu durduruldu.

13-14 X 0 1 Surdcl secilen hizianma rampasi (parametre
23.11...23.19) boyunca hiz referansina gikar.

14-15 X 0->1 1 Surtcid hiz referansini takip eder. Start komutu acik
oldugu surece, jog devrede sinyali yok sayilir. Start
komutu kapandiginda jog devrede sinyali agik olursa,
joglama hemen etkinlestirilir.

15-16 | 0->1 1 0 Start komutu kapanir. Strlcu segilen yavaglama rampasi
(parametre 23.11...23.19) boyunca yavaglamaya baslar.
Jog komutu agildiginda, yavaslayan surucu joglama
fonksiyonunun yavaglama rampasini kullanir.

16-17 1 1 0 Surdcu jog referansini izler.

17-18 0 1->0 0 Surdcl joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi
boyunca sifir hiza yavaslar.

Ayrica 392. sayfadaki blok semasina bakin.

Notlar:

» Sdrucu lokal kontroldeyken, joglama kullanilamaz.

« Sdracu start komutu agik durumdayken joglama etkinlestirilemez veya joglama
etkinlestirildiginde surtcu baslatilamaz. Joglama devrede durumu kapandiktan
sonra surucunun baslatilmasi i¢in yeni bir start komutu gerekir.

UYARI! Start komutu agik durumdayken joglama etkinlestirilirse, joglama start
komutu kapandigi anda devreye girecektir.

» Her iki joglama fonksiyonu etkinlegtirilirse, ilk etkinlestirilen fonksiyon dncelige sahiptir.

+ Joglamada hiz kontrol modu kullanilir.

* Rampa sekli sureleri (parametre 23.16...23.19) joglama hizlanma/yavaslama

rampalari igin gecerli degildir.

» Fieldbus ile etkinlestirilen ingleme fonksiyonlari (bkz. 06.01 Ana kontrol word'i, bit
8...9) joglama igin tanimlanan referanslari ve rampa surelerini kullanir, yavag
hareket etkinlestirme sinyaline gerek duyulmaz.

Ayarlar

Parametre 20.25 Jog etkinlestirme (sayfa 150), 20.26 Jog 1 baslatma kaynagi (sayfa
150), 20.27 Jog 2 baslatma kaynagi (sayfa 151), 22.42 Jog 1 ref (sayfa 161), 22.43

Jog 2 ref (sayfa 161), 23.20 Jog hizlanma zamani (sayfa 167) ve 23.21 Jog hizlanma
zamani (sayfa 167).
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Motor potansiyometresi

Motor potansiyometresi aslinda, degeri 22.73 Mtr ptnsymirsi yksltme kyngi ve 22.74
Mtr ptnsymtrsi dgsrme kyngi parametreleri ile segilen iki dijital sinyal kullanilarak
yukseltilebilen veya dusurulebilen bir sayicidir.

22.71 Motor ptnsymtrsi fonksiyonu ile etkinlestirildiginde, motor potansiyometresi
22.72 Motor ptnsymtrsi bsingg dgri ile ayarlanan degeri kabul eder. 22.717'de segilen
moda bagli olarak, motor potansiyometresi degeri korunur ya da bir gli¢ gevriminin
ardindan sifirlanir.

Degisim orani 22.75 Mtr ptnsymtrsi rampa stiresi parametresinde, degerin
minimumdan (22.76 Mtr ptnsymtrsi min degeri) maksimuma (22.77 Mtr ptnsymtrsi
maks degeri) ya da tam tersi degisiklik degeri icin gegen sure olarak tanimlanir.
Yukseltme ve dusUrme sinyalleri ayni anda agilirsa, motor potansiyometresi degeri
degismez.

Ana segici parametrelerinde dogrudan referans kaynagi olarak ayarlanabilen ya da
diger kaynak segici parametreleri tarafindan giris olarak kullanilabilen fonksiyon ¢ikigi
22.80 Motor ptnsymirsi ref gergek ile gosterilir.

Asagidaki ornekte motor potansiyometresi degerinin davranigi gosterilmektedir.

1
22.73 4 |

O . . . . . .

1 1 1 1 1 1 1
22.74 *

O _|

22.77

22.80
0

~

22.76

22.75

Ayarlar
Parametre 22.71...22.80 (sayfa 162).

Skaler motor kontrolu

DTC (Dogrudan Moment Kontrolu) yerine motor kontrol yontemi olarak skaler
kontroli se¢gmek de mumkundur. Skaler kontrol modunda, sdricu bir hiz veya frekans
referansi ile kontrol edilir. Ancak, skaler kontrolde Ustin DTC performansi elde
edilemez.
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Asagidaki durumlarda skaler motor kontrol modunun etkinlestirilmesi onerilir:

» Coklu motor surtculerinde: 1) eger yuk motorlar arasinda esit olarak
dagitilmamigsa, 2) motorlarin boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor
tanimlama (ID run) yapildiktan sonra degistirilecekse

* Motorun nominal akim deg@eri surdctinun nominal ¢ikis akiminin 1/6’sindan da
klclkse

» Eger surlcu bir motora baglanmadan kullaniliyorsa (6rnegin, test amacli olarak)
« Sdrucu, step-up transformatoru araciligiyla orta gerilim motorunu caligtiriyorsa.

Skaler kontrolde bazi standart ozellikler kullanilamaz.

Ayrica bkz. bolum Sdirticii calisma modilari, (sayfa 22).

Skaler motor kontrolu icin IR telafisi

IR telafisi (gerilim ylkseltme olarak da
bilinir), sadece motor kontrol modu
skaler oldugunda kullanilabilir. IR
kompanzasyonu etkinlestirildiginde,

surdcu dusuk hizlarda motora ekstra /

Motor gerilimi

A IR kompanzasyon

gerilim yuklemesi yapar. IR
kompanzasyonu, yuksek moment
gerektiren uygulamalarda faydalidir. Kompanzasyon yok

Direkt Tork Kontroli’'nde (DTC), IR -
telafisi mimkun degildir veya otomatik
olarak uygulandigindan gerekli degildir.

f (Hz)

Ayarlar

» Parametre 19.20 Skaler kontrol referans birimi (sayfa 142), 97.13 IR
kompanzasyonu (sayfa 300) ve 99.04 Motor kontrol modu (sayfa 303)

» 28 Frekans referans zinciri parametre grubu (sayfa 782).

Otomatik fazlama

Otomatik fazlama, sabit miknatisli senkron motorun manyetik akisinin veya bir
senkron reliktans motorun manyetik ekseninin agisal konumunu belirlemek igin
kullanilan otomatik bir dlgim rutinidir. Motor kontrold, motor momentini dogru bir
sekilde kontrol etmek igin rotor akisinin mutlak konumunu gerektirir.

Mutlak enkoder ve ¢dzucu gibi sensorler, rotorun sifir agisi ile sensorun sifir agisi
arasinda ofset tesis edildikten sonra her zaman rotor konumunu gdosterirler. Diger
taraftan, standart bir darbe enkoderi donerken rotorun konumunu belirler, ancak ilk
konum bilinmemektedir. Bununla birlikte, darbe enkoderi Hall sensorleri ile
donatildiginda bir mutlak enkoder gibi kullanilabilse de, ilk konumu kabaca bir
dogrulukla belirler. Hall sensorleri bir devir sirasinda konumlarini alti kez degistiren
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sdzde iletisim darbeleri olusturdugundan, yalnizca ilk konumun tam bir devrin hangi
60°’lik sektorunde oldugu bilinebilir.

pd

Rotor e

Mutlak enkoder/gozicl

v

Sabit miknatisli senkron motorlarda veya senkron reliktans motorlarda otomatik
fazlama rutini asagidaki durumlarda gergeklestirilir:

1. Mutlak enkoder, ¢6zicu veya iletisim sinyalli enkoder kullanildiginda, rotor ve
enkoder konum farkinin bir seferlik dlgimuinde

2. Artimli enkoder kullanildiginda her gug veriligsinde

3. Acik gevrim motor kontrolinde, her ¢alistirmada rotor konumunun tekrarlanan
Olcumunde.

Acik dongu modunda, start dncesinde sifir rotor agisi belirlenir. Kapali dongu
modunda, sensor sifir agisini gosterirken, otomatik fazlama ile gergek rotor agisi
belirlenir. Sensorun ve rotorun gergek sifir agilari genellikle ayni olmadigindan dolayi,
acinin ofseti belirlenmelidir. Otomatik fazlama modu hem agik dongi hem de kapal
doéngu modlarinda bu islemin nasil gergeklestirilecegini belirler.

Not: Acik dongl modunda, motor saft donerken baslatildiginda her zaman artik akiya
dogru doner.

Motor kontrolinde kullanilan bir rotor pozisyonu ofseti, kullanici tarafindan da
verilebilir — bkz. parametre 98.15 Pozisyon ofset kullanicisi.

Not: Ayrica otomatik fazlama rutini sonucunu 98.15 Pozisyon ofset kullanicisi
parametresine yazar. Kullanici ayarlari 98.01 Kullanici motor modeli modu ile
etkinlestiriimese dahi, otomatik fazlama sonuglari guincellenir.

Bircok otomatik fazlama modu bulunmaktadir (bkz. 21.13 Otomatik fazlama modu
parametresi).

En saglam ve dogru yontem oldugundan, durum 1 (yukaridaki listeye bakin) icin
Ozellikle turning modu 6nerilir. Turning modunda, rotor konumunu belirlemek igin
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motor safti geri ve ileri (x360/kutup ¢ifti)° ¢evrilir. Durum 3'te (agik ¢gevrim kontrolu),
saft sadece bir yone donduralur ve agi daha kuaguktar.

Standstill modlari, motor dondurilemiyorsa kullanilabilir (6rnegin, yuk bagliyken).
Motorlarin ve yuklerin 6zellikleri degisiklik gosterdiginden, en uygun standstill modu
bulmak icin test yapilmaldir.

Surdcu, acik dongu veya kapali dongu modlarinda galisan bir motorla devreye
alindiginda rotor pozisyonunu belirleyebilir. Bu durumda, 27.13 Otomatik fazlama
modu ayari etkisizdir.

Otomatik fazlama rutini basarisiz olabilir ve bu nedenle rutinin birka¢ kez
tekrarlanmasi ve 98.15 Pozisyon ofset kullanicisi parametresi degerinin kontrol
edilmesi tavsiye edilir.

Tahmini motor acisi Olgulen agidan ¢ok farkli ise, motor calisirken bir otomatik
fazlama hatasi (3385 Ofomatik fazlama) meydana gelebilir. Bu, asagidakilerden
kaynaklanabilir:

+ Kodlayici motor safti Uzerinde kayiyor

* 98.15 Pozisyon ofset kullanicisi parametresine hatali bir deger girilmis

* Otomatik fazlama rutini baslatilmadan énce motor zaten dénmekte

» 21.13 Otomatik fazlama modu parametresinde Turning segilmig, ancak motor safti
Kilitli

* 99.03 Motor tipi parametresinde yanlig motor tipi segilmis

* Motor tanimlama c¢alismasi basarisiz oldu.

Ayarlar

Parametreler 21.13 Otomatik fazlama modu (sayfa 155), 98.15 Pozisyon ofset
kullanicisi (sayfa 302) ve 99.13 ID run ¢alismasi talep edildi (sayfa 305).

Aki frenleme

Surucu, motordaki miknatislama seviyesini arttirarak daha iyi bir yavaslama saglar.
Motor akisini arttirarak motorda frenleme sirasinda uretilen enerji motor termik
enerjisine donusturalebilir.

Motor hizi T_Bf(%) Tg, = Frenleme momenti

TN ] Ty = 100 Nm
Ak frenleme yok 60

/

40+ AkI frenleme

20] S~

1 Aki frenleme yok
t(S) T T T T T f (HZ)

AkI frenleme
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Surlcu surekli olarak, ayni zamanda aki frenleme sirasinda da, motor durumunu
izler. Bu sebeple aki frenleme hem motoru stop ettirme hem de hiz degdistirmede
kullanilabilir. Aki frenlemenin diger faydalari sunlardir:

* Frenleme bir stop komutu verildikten hemen sonra baslar. Fonksiyon frenlemeyi
baglatmadan 6nce akinin azalmasini beklemek zorunda degildir.

» Enduksiyon motorunun sogutmasi verimlidir. Aki frenleme sirasinda motorun rotor
akimi degil, stator akimi artar. Stator rotordan ¢ok daha verimli bir sekilde sogur.

* Akl frenleme enduksiyon motorlariyla ve sabit miknatisli senkron motorlarla
kullanilabilir.

Iki frenleme giicli seviyesi bulunmaktadir:

* Orta frenleme aki frenlemenin devre disi oldugu durumlara kiyasla daha hizli
yavaslama saglar. Motorun asiri derecede I1sinmasini 6nlemek igin motorun aki
seviyesi sinirlandiriimistir.

« Tam frenleme, mekanik frenleme enerjisini motor termik enerjisine donustlirmek
icin neredeyse mevcut tum akimi kullanir. Frenleme suresi orta frenlemeye gore
daha kisadir. Dongusel kullanimda motor fazla 1sinabilir.

UYARI: Motorun aki frenlemesi ile uretilen termik enerjiyi absorbe edecek
sekilde ayarlanmasi gerekir.

Ayarlar
Parametre 97.05 Aki frenleme (sayfa 299).

DC manyetizasyonu

DC miknatislanmasi rotoru sifir ya da sifira yakin bir hizda kilitlemek igin motora
uygulanabilir.

On miknatislanma

On miknatislanma motor start edilmeden motorun DC miknatislanmasini ifade eder.
Segili baglatma moduna (27.01 Start modu veya 21.19 Skaler start modu) bagh
olarak, motor nominal momentinin %200'Une kadar ulasan olasi en yuksek kirilma
torkunu garanti etmek igin dn manyetizasyon uygulanabilir. On manyetizasyon
zamani (21.02 Manyetizasyon zamani) ayarlanarak, érnegin motor start islemi ve bir
mekanik frenin serbest birakilmasi senkronize edilebilir.

DC tutma

Bu fonksiyon normal ¢alismanin ortasinda rotorun sifir hizda (sifir hiza yakin)
kilittenmesini mumkun kilar. DC tutma 271.08 DC akim kontrolii parametresi ile
etkinlestirilir. Hem referans ve hem de motor hizi belirli bir seviyenin (parametre 21.09
DC tutma hizi) altina distigunde, suricu sunizodial akim tUretmeyi durdurur ve
motora DC gondermeye baslar. Akim 27.10 DC akim referansi parametresi ile
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ayarlanir. Referans 21.09 DC tutma hizi parametresini astiginda, normal surtcu
calismasi devam eder.

A
Motor hizi DC tutma

- P

-
t
Referans

21.09 DC tutma hizi /'

-

Not: DC tutma sadece hiz kontroliinde kullanilabilir.

Art manyetizasyon

Bu 6zellik durdurma sonrasinda motoru belirli bir stre (parametre 21.711 Son
manyetizasyon zamani) manyetize durumda tutar. Bu, bir mekanik frenin
uygulanmasindan 6nce oldugu gibi, makinelerin ylk altinda hareket etmesini onler.
Art manyetizasyon 21.08 DC akim kontrolii parametresi ile etkinlegtirilir.
Manyetizasyon akimi DC akim referansi 21.10 parametresi ile ayarlanir.

Not: Art manyetizasyon sadece segili durdurma modu (bkz. parametre 27.03 Stop
modu) rampalama oldugunda kullanilabilir.

Ayarlar

Parametre 21.01 Start modu, 21.02 Manyetizasyon zamani ve 21.08...21.11
(sayfa 155).
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Uygulama kontrolu

Uygulama makrolari

Uygulama makrolari dnceden tanimlanan uygulama parametresi dizenlemeleri ve
I/O yapilandirmalaridir. Bkz. bolum Uygulama makrolari (sayfa 71).

Proses PID kontrolu

Surucude dahili bir proses PID kontrol cihazi bulunur. Kontrol cihazi basing, akis veya
sIvi seviyesi gibi proses degiskenlerini kontrol etmek igin kullanilabilir.

Proses PID kontrolinde, surticlye hiz referansi yerine bir proses referansi (ayar
noktasi) baglanir. Ayni zamanda bir gercek deger bilgisi (proses geri bildirimi) de
surucuye geri verilir. Proses PID kontrolu, dlgtlen proses miktarini (gercek deger)
istenen seviyede (ayar noktasi) tutabilmek ig¢in strtct hizini ayarlar.

Asagidaki sadelestiriimis blok semasi, proses PID kontrolinu gostermektedir. Daha
ayrintili bir blok semasi i¢in, bkz. sayfa 403.

Ayar noktas| ———
Sinirlama
Proses Hiz, moment veya
Filtre frekans referansi
PID —>7~£ —
A1 —Pi zinciri
AlZ =B broses B f — >
oo gergek
D2D —p» degerleri
FBA —»

Kontrol programinda, gerektiginde degistirilebilen iki tam proses PID kontrol cihazlari
ayari grubu bulunur; bkz. parametre 40.57 PID set1/set2 segimi.

Not: Proses PID kontrolli sadece harici kontrolde kullanilabilir; bkz. bolum Lokal
kontrol — harici kontrol karsilagtirmasi (sayfa 20).
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Proses PID kontrol cihazinin hizli konfiglirasyonu

1. Proses PID kontrol cihazini etkinlestirin (parametre 40.07 Set 1 PID Calisma
modu).

2. Bir geribildirim kaynagi segin (parametre 40.08...40.11).
3. Bir set de@eri kaynagi segin (parametre 40.76...40.25).

4. Kazang, integral sure, turev suresi ve PID ¢ikis seviyelerini ayarlayin (40.32 Set 1
kazang, 40.33 Set 1 integral stiresi, 40.34 Set 1 tirev siresi, 40.36 Set 1 ¢ikis min
ve 40.37 Set 1 ¢ikis maks).

5. PID kontrol cihazi ¢ikigi Proses PID ¢ikigi gergek 40.01 parametresi ile gosterilir.
Bunu, drnegin 22.11 Hiz ref1 kaynagi kaynagi olarak segin.

Proses PID kontroli igin Uyku fonksiyonu

Uyku fonksiyonu tuketim degerlerinin degistigi PID kontroli uygulamalarinda
kullanilabilir. Kontrol edilmekte olan proses uzun surebilecek (6rnegin bir tank,
seviyesindeyken) sabit bir konuma girdiginde, uyku fonksiyonu dusuk talepte motoru,
pompanin verimli galisma araliginin biraz altinda galistirmak yerine tamamen
durdurarak enerji tasarrufu saglar. Geribildirim degistiginde, PID kontrol cihazi
surucuyd uyandirir.

Ornek: Siiriicii, bir basing giiclendirme pompasini kontrol eder. Su tiiketimi gece
boyunca duser. Bunun sonucunda proses PID kontrol cihazi motor hizini disurdr.
Ancak, borulardaki dogal kayiplar ve dusuk hizlarda santrifljli pompanin disuk
verimliligi dolayisiyla motor donusu kesinlikle durmaz. Uyku fonksiyonu yavas
donusu tespit eder ve uyku gecikmesi gectikten sonra olusan gereksiz pompalamayi
durdurur. Surucu uyku moduna gecer ancak basinci izlemeye devam eder. Basing
uyanma seviyesinin (set degeri - uyanma sapmasi) altina diserse ve uyanma
gecikmesi sona ermigse pompalama devam eder.
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Ayar noktasi Uyku ek siire zamani (40.45)
3 .
Uyku ek siire adimi (40.46)_1_ o
' . Zaman
Gergek deger ; : Uyann(ﬁjogjgkmesi
Ters gevrilmemis '
(40.31 = Cevrilmedi (Ref - Fbk)) '
Uyanmaseviyesi ‘' ___ o)
(Set degeri - Uyanma sapmasi [40.47])
Zaman
Gergek deger
Uyanmaseviyesi . _ .+ ___._
(Set degeri + Uyanma sapmasi [40.47])
Ters gevrilmis (40.31 = Cevrildi (Fbk -
ReT))
Zaman
Motor hizi
tsq = Uyku gecikmesi (40.44)
. t<tsd . :
Uyku seviyesi :
[(40.43) = T T T TN/ T ONU 7 )
' ' Zaman
j STOP ' START
izleme

Izleme modunda, PID blok ¢ikisi dogrudan 40.50 (veya 41.50) Set 1 izleme ref segimi
parametresinin degerine ayarlanir. PID kontrol cihazinin dahili | payi, ¢ikis Uzerine
gecmek icin higbir gecise izin verilmeyecek sekilde ayarlanir. Boylece izleme modu
birakildiginda, normal proses kontroll ¢alismasi siddetli bir vuruntu olmadan devam
edebilir.

Ayarlar

» Parametre 96.04 Makro se¢imi (makro segimi)

» Parametre grubu 40 Proses PID ayari 1 (sayfa 225) ve 41 Proses PID set 2
(sayfa 237).
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Mekanik fren kontrolu

Surucu stop ettiginde veya gu¢ olmadiginda, motor ve galigtirilan makineyi sifir hizda
tutmak igin bir mekanik fren kullanilabilir. Fren kontrol mantigi 44 Mekanik fren
kontrolii parametre grubunun ayarlarini ve ¢ok sayida harici sinyali izler ve 54.
sayfadaki semada gosterilen durumlar arasinda gegcis yapar. Durum semasinin
altindaki tablolarda, durumlarin ve gegislerin ayrintilari gosterilmektedir. 56. sayfadaki
zamanlama semasinda bir kapatma-agma-kapatma sekansi 6rnedi gosteriimektedir.

Fren kontrol mantigi girisleri

Surdcunun start komutu (06.16 Sdrtici durumu word'ii 1 5. biti) fren kontrol
mantiginin ana kontrol kaynagidir. Bir istege bagli harici agma/kapatma sinyali 44.12
Fren kapatma talebi parametresi ile segilebilir. Iki sinyal birbirini asagidaki sekilde
etkiler:

« Start komutu = 1 VE 44.12 Fren kapatma talebi ile segilen sinyal = 0 — Fren
acma talebi

« Start komutu = 0 VEYA 44.12 Fren kapatma talebi ile segilen sinyal = 1
— Fren kapatma talebi

Frenin agilmasini dnlemek i¢in 6rnegin daha yuksek seviyeli bir kontrol sisteminden
gelen baska bir harici sinyal 44.11 Freni kapali tut kaynagi parametresi araciligiyla
baglanabilir.

Kontrol mantiginin durumunu etkileyen diger sinyaller:

« fren durumu onayi (istege bagli, 44.07 Fren onay sec¢imi ile tanimlanir),

* 06.11 Ana durum word'li 2. biti (surdcunun belirtilen referansi izlemeye hazir olup
olmadigini gosterir),

* 06.16 Sdrtcd durumu word'ii 1 6. biti (surGcunun modulasyon yapip yapmadigini
gOsterir),

+ istege bagli FSO-xx guvenlik fonksiyonlari modulu.

Fren kontrol mantigi gikiglari

Mekanik fren 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti ile kontrol edilmelidir.
Bu bit bir réle ¢ikiginin (veya ¢ikis modunda bir dijital giris/¢ikis) kaynagi olarak
secilmelidir. Daha sonra bir role Uzerinden fren aktuatorine baglanir. 57. sayfadaki
kablo baglantisi drnegine bakin.

Fren kontrol mantigi gesitli durumlarda surtcu kontrol mantiginin motoru tutmasini,
momenti arttirmasini veya hizi dustrmesini talep eder. Bu talepler 44.01 Fren kontrol
durumu parametresinde gorulebilir.

Ayarlar
44 Mekanik fren kontrolii parametre grubu (sayfa 2417).
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Fren durum semasi

(herhangi bir durumdan)

9

(herhangi bir durumdan)

9

FREN DEVRE DISI

Durum aciklamalari

FREN KAPALI FREN ACMA
—( : )ilg FREN ACMA
<(6) BEKLEMESI

—({0—» g @

FREN ACMA
GECIKMESI
®
(® @
6
FREN KAPATMA <> FREN ACIK
FREN KAPATMA
GECIKMESI

0

FREN KAPATMA
BEKLEMESI

&o—
T~ on

Durum adi Aciklama
FREN DEVRE DISI Fren kontroll devre disi birakildi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme =
0 ve 44.01 Fren kontrol durumu b4 = 0). Agcma sinyali etkin durumda (44.01
Fren kontrol durumu b0 = 1).
FREN ACMA:

FREN ACMA BEKLEMESI

Fren agma talebinde bulunuldu. YUk{ yerinde tutmak igin stiricii mantigindan
torku agma torkuna ¢ikarmasi talep edildi (44.01 Fren kontrol durumu b1 =1 ve
b2 = 1). 44.11 Freni kapali tut kaynagi durumu kontrol edilir; uygun sire iginde 0
degilse, surrlicti 71A5 Mknk fren aglmsn izin vrimyr hatasi* ile agilir.

FREN ACMA GECIKMESI

Ag¢ma kosullari saglandi ve agma sinyali etkinlestirildi (44.01 Fren kontrol
durumu b0 ayarlandi). Agma torku talebi kaldirildi (44.01 Fren kontrol durumu
b1 — 0). 44.08 Fren agma gecikmesi sona erinceye kadar yuk surtcu hiz
kontrolu ile yerinde tutulur.

Bu noktada, 44.07 Fren onay seg¢imi, Onay yok olarak ayarlanirsa, mantik
FREN ACIK durumuna geger. Bir onay sinyali kaynagi segilirse, durum kontrol
edilir; durum “fren acgik” degilse, surlcu bir 71A3 Mekanik fren agilma arizasi
hatasi* ile aclilir.

FREN ACIK

Fren acik (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1). Tutma talebi kaldirilir (44.01 Fren
kontrol durumu b2 = 0) ve surtcunin referansi izlemesine izin verilir.
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Durum adi

Aciklama

FREN KAPATMA:

FREN KAPATMA
BEKLEMESI

Fren kapatma talebinde bulunuldu. Strtcti mantigindan stop edene kadar hizi
disurmesi talep edilir (44.01 Fren kontrol durumu b3 = 1). Agma sinyali etkin
durumda tutulur (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 1). Motor hizi 44.15 Fren
kapatma hiz geckms ile tanimlanan slire boyunca 44.14 Fren kapatma hizi
altinda kalincaya kadar fren mantigi bu durumda kalacaktir.

FREN KAPATMA
GECIKMESI

Kapatma kosullar saglandi. Acma sinyali devre digi birakilir (44.01 Fren kontrol
durumu b0 — 0) ve kapatma torku 44.02 Fren tork hafizasi'ne yazilir.
Yavaslama talebi surdirilir (44.01 Fren kontrol durumu b3 = 1). 44.13 Fren
kapatma gecikmesi sona erinceye kadar fren mantigi bu durumda kalacaktir.
Bu noktada, 44.07 Fren onay sec¢imi, Onay yok olarak ayarlanirsa, mantik
FREN KAPALI durumuna geger. Bir onay sinyali kaynag segilirse, durum
kontrol edilir; durum “fren kapali” degilse, strlcu bir A7A1 Mekanik fren
kapanma arizasi uyarisi olusturur. 44.17 Fren ariza fonksiyonu = Hata ise,
surucu 44.18 Fren ariza gecikmesi sonrasinda bir 71A2 Mekanik fren kapanma
arizasi hatasi ile agilacaktir.

FREN KAPALI

Fren kapali (44.01 Fren kontrol durumu b0 = 0). Surici modilasyon
yapmayabilir.

*Alternatif olarak 44.17 Fren ariza fonksiyonu ile bir uyari segilebilir; bu durumda, stirlici modilasyona
devam edecek ve bu durumda kalacaktir.

Durum degisim kosullari ( @ )

1 Fren kontroli devre disi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme — 0).

2 06.11 Ana durum word'li, bit 2 = 0 ya da fren istege bagli FSO-xx givenlik fonksiyonlari modulu
tarafindan kapanmaya zorlanir.

3  Fren agma talebinde bulunuldu ve 44.16 Fren tekrar agma gecikmesi sona erdi.

N

Fren acma kosullari (44.10 Fren agma torku gibi) saglandi ve 44.11 Freni kapali tut kaynagi = 0.

5 44.08 Fren agma gecikmesi sona erdi ve fren agma onay1 (44.07 Fren onay sec¢imi ile segilmesi

durumunda) alindi.

6 Fren kapatma talebinde bulunuldu.
7 Motor hizi 44.15 Fren kapatma hiz geckms boyunca 44.14 Fren kapatma hizi kapatma hizinin altinda

kald.

8 44.13 Fren kapatma gecikmesi sona erdi ve fren kapatma onay (44.07 Fren onay secimi ile secilmesi

durumunda) alindi.

9  Fren agma talebinde bulunuldu.
10  Fren kontroll etkinlestirildi (parametre 44.06 Fren kontrolii etkinlestirme — 1).
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Zamanlama semasi

Asagidaki sadelestiriimis zamanlama semasi, fren kontrol fonksiyonunun ¢alismasini
goruntuler. Yukarndaki durum semasina bakin.

Start komutu | T T T I I I
(06.16 b5) ]— | | |

Modulasyonda _
(06.16 b6) | *t T | | | | |

Hazir ref (06.11 b2) | |

|
|
Moment referansi | | | |

I M

Hiz referansi | | | |

Fren kontrol sinyali e« - - - > « M - - - - - __ >
(44.01 b0) | tg | | ' '

Agma torku talebi | | | | fd | ferd |
(44.01 b1) 4| |

Tutma durdurma | | | | |

talebi (44.01 b2 ; ; ; ;
alebi ( )1_|_ | | | | |

> e (240183 L 1| | I
L -
Durum FREN KAPALI BOW BOD FREN ACIK BCW BCD K%DE\'X/
FREN ACMA FREN KAPATMA
1 2 3 4 5 6 7 8 9
Ts Fren agmada start torku (parametre 44.03 Fren agma torku referansr)
Tmem Fren kapanmasinda saklanan tork degeri (44.02 Fren tork hafizasi)
tnd Motor miknatislama gecikmesi
fog Fren agcma gecikmesi (44.08 Fren agma gecikmesi parametresi)
Nes Fren kapatma hizi (44.14 Fren kapatma hizi parametresi)
tecd Fren kapatma komutu gecikmesi (44.15 Fren kapatma hiz geckms parametresi)
teg Fren kapatma gecikmesi (44.13 Fren kapatma gecikmesi parametresi)
torg Fren kapatma arizasi gecikmesi (44.18 Fren ariza gecikmesi parametresi)
trod Fren tekrar agma gecikmesi (44.16 Fren tekrar agma gecikmesi parametresi)

BOW FREN ACMA BEKLEMESI
BOD FREN ACMA GECIKMESI
BCW FREN KAPATMA BEKLEMESI
BCD FREN KAPATMA GECIKMESI
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Kablo baglantisi 6rnegi

Asagidaki sekilde bir fren kontrolu kablo baglantisi 6rnegi gosterilmektedir. Fren
kontrol donanimi ve kablo baglantilari musteri tarafindan saglanmali ve kurulmalidir.

UYARI! igine fren kontrol fonksiyonlu bir siiriicti entegre edilmis olan
makinenin personel glivenlik dizenlemelerine uydugundan emin olun.
Surucunun (IEC 61800-2’de tanimlanan bir Tam Surtcu Modulu veya Temel Sirucu

Modula) Avrupa Makine Ydnergesi ve ilgili standartlarda bahsedilen bir gtuvenlik
cihazi olarak g6z 6nunde bulundurulmayacagini unutmayin. Bu durumda tim
makinenin personel guvenligi, belli bir stricu 6zelligine bagli olmamalidir (fren
kontrol fonksiyonu gibi) ancak uygulamaya 6zel duzenlemelerde tanimlandigi gibi
gerceklestiriimelidir.

Fren 44.01 Fren kontrol durumu parametresinin 0. biti ile kontrol edilir. Fren onayi
kaynagi (durum denetimi) 44.07 Fren onay se¢imi parametresi ile segilir. Bu drnekte,

* 10.24 RO1 kaynagi parametresi Fren agma komutu olarak (yani 44.01 Fren
kontrol durumu 0. biti) ve

* 44.07 Fren onay se¢imi parametresi DI5 olarak ayarlanmistir.

[ " Frenkontrol | | Siiriicii denetleme birimi
donanimi ' ' XRO1
115/230 VAC |

|

. . | 1|NC
B l l—'—Lz con 1/
N CRVEE — .1 3 [NO |
| bu =i
. Acil fren ' jd ' IXD24
L : |

SR [ D (¢

+24VD

DI5

j
|
o
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DC gerilim kontrolu

Yuksek gerilim kontrolu

Ara DC baglantisinin yuksek gerilim kontroline genellikle motor jenerator
modundayken gerek duyulur. Motor yavaslarken veya yuk motor saftini kontrol
ederken enerji Ureterek saftin uygulanan hizdan veya frekanstan daha hizli
donmesine neden olur. DC geriliminin yuksek gerilim kontrola sinirini agmasini
onlemek igin, yuksek gerilim kontrol cihazi, sinira ulasildiginda otomatik olarak
olusturulan momenti azaltir. Limite ulasilirsa yliksek gerilim kontrol cihazi da
programlanan tum yavaslama zamanlarini artirir; daha kisa yavaglama zamanlari
elde etmek igin, bir fren kesici ve direng gerekebilir.

Dusuk gerilim kontrolu (gu¢ kaybinda ¢calismaya devam etme)

Gelen besleme gerilimi kesilirse, striact donen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak galismaya devam edecektir. Motor dondugu ve surtclye eneriji Urettigi
surece, surlcu galismaya devam eder. Eger ana kontaktor (mevcut ise) kapali
kalmigsa, surtcu kesintiden sonra galismaya devam edebilir.

Not: Ana kontaktor bulunan unitelerde, kisa sureli besleme kesintilerinde kontaktor
kontrol devresini kapali tutan bir tutma devresi (6rn. UPS) bulunmalidir.

W USebeke

T fot Upc

(Nm) (Hz) (Vv DC)
Upc
160 80 520
120 60 390
| fout
80 40 260 //
/ N\ L
/ \ / TM
40 20 130 / \/
L~ ]
t(s)
1,6 4.8 8 11,2 14,4

Upc= surlcuniin ara devre gerilimi, f,; = strGcuniin ¢ikis frekansi, Ty, = motor momenti

Nominal yikte besleme gerilimi kaybi (f,,; = 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum sinirina duger. Kontrol
cihazi sebeke kapali oldugu stirece gerilimi sabit tutar. Strtici motoru jeneratér modunda calistirir. Motor
hizi diser, ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip oldugu strece sirtict ¢alisabilir.
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Otomatik yeniden start

Otomatik yeniden start fonksiyonu kullanilarak kisa (maks. 5 saniye) gug besleme
hatasi sonrasinda surlcu otomatik olarak yeniden start edilerek, strictunin sogutma
fanlari galistirimadan 5 saniye sureyle ¢galismasina izin verilir.

Fonksiyon etkinlestirildiginde, basarili bir yeniden start igslemi gergeklestirmek igin bir
besleme hatasina kadar asagidaki islemleri gergeklestirir:

» Dusuk gerilim hatasi bastirilir (ancak bir uyari olusturulur)

« Kalan enerjinin timunu muhafaza etmek igin modulasyon ve sogutma durdurulur
» DC devresi 0n sarji etkinlestirilir.

21.18 Oto yenidn basltma zmn parametresi ile tanimlanan sure dolmadan énce DC
gerilimi depolanirsa ve start sinyali hala agik durumdaysa, normal ¢alisma devam

edecektir. Ancak, DC gerilimi bu sirada ¢ok dusuk ise, surtcu bir 3280 Bekleme
zaman asimi hatasi ile aclilir.

Gerilim kontrolu ve agma limitleri

Ara DC gerilimi regulatorunin kontrol ve agma limitleri besleme gerilimine ve
surucu/gevirici tipine baghdir. DC gerilimi (Upc) hatlar arasi besleme geriliminin
yaklasik 1,35 katidir ve 01.11 DC gerilimi parametresi ile goruntulenir.

Asagidaki semada, secilen DC gerilim seviyeleri arasindaki iliski gosterilmektedir.
Mutlak gerilimlerin surucu/gevirici tipine ve AC besleme gerilimi araligina gore
degistigini unutmayin.

— — |— — Yiuksek gerilim hata seviyesi (1,3 X Upcmax)”

- - - -[- - - - Yiksek gerilim kontrol seviyesi (1,25 x Upcmax)™

- - - -|- - - - Yuksek gerilim uyari seviyesi (1,15 x Upcmax)

UDCmax

Ubcmin
- - - -|- - - - Dusuk gerilim kontrol/uyar: seviyesi (0,85 x Upcmin)

— — |— — Dusuk gerilim hata seviyesi (0,6 x Upcmin)

Ubcmax = maksimum AC besleme gerilimi araligina karsilik gelen DC gerilimi
Upcmin = minimum AC besleme gerilimi araligina karsilik gelen DC gerilimi

* 500 V AC besleme gerilimi araligi igin, 1,25 X Upcmax-

** 500 V AC besleme gerilimi arahgi igin, 1,20 x Upcmax-
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Ayarlar

Parametre 01.11 DC gerilimi (sayfa 97), 30.30 Yiksek gerilim kontrolli (sayfa 194),
30.31 Digtik gerilim kontrolii (sayfa 195) ve 95.01 Besleme ger (sayfa 291).

Fren kesici

Yavaslayan bir motor tarafindan olusturulan enerjiden faydalanmak icin bir fren kesici
kullanilabilir. DC gerilimi yeterince yukseldiginde, kesici DC devresini bir harici fren
direncine baglar. Kesici darbe genisligi modulasyon prensibi ile ¢aligir.

ACS880 suruculerinin dahili fren kesicileri, DC baglanti gerilimi Upcmax degerinin
yaklasik 1,15 katina ulastiginda iletime geger. %100 darbe genigligine Upcmax
degerinin yaklasik 1,2 katinda ulagilir. (Upcmax: Maksimum AC besleme gerilimi
araligina karsilik gelen DC gerilimidir.) Harici fren kesiciler ile ilgili bilgi i¢in, fren
kesicilerin belgelerine bakin.

Not: Kesicinin ¢alismasi igin yuksek gerilim kontrolinin devre digi birakilmasi
gerekir.

Ayarlar
Parametre 01.11 DC gerilimi (sayfa 91); parametre grubu 43 Fren kiyici (sayfa 239).
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Guvenlik ve korumalar

Acil stop

Acil stop sinyali 27.05 Acil durdurma kaynagi parametresi ile segilen sinyale baglanir.
Fieldbus araciligiyla da bir acil stop olusturulabilir (parametre 06.01 Ana kontrol
word'l, bit 0...2).

Acil durdurma modu 21.04 Acil durdurma modu parametresi ile segilir. Asagidaki
moduller bulunmaktadir:

« Off1: Kullanimda olan belirli bir referans tipi i¢in tanimlanan standart yavaslama
rampasl boyunca durma

+ Off2: Serbest durus

« Off3: 23.23 Acil durdurma zamani parametresi ile tanimlanan acil stop rampasi ile
durma.

Off1 veya Off3 acil durdurma modlari ile, motor hizindaki disme 31.32 Acil rampa
denetimi ve 31.33 Acil rampa denetimi gecikmesi parametreleri ile denetlenebilir.
Notlar:

+ SIL 3/PL e diizeyi acil stop fonksiyonlari igin, stiriiciiye bir TUV sertifikall FSO-xx
guvenlik secenek modulu baglanabilir. Boylece bu modul guvenlik sertifikal
sistemlere dahil edilebilir.

» Gerekli acil stop kategorilerinin kargilanmasi amaciyla acil stop cihazlarinin ve
ihtiya¢ duyulan diger tim ek cihazlarin kurulumu ekipmani kuran Kiginin
sorumlulugundadir. Ayrintili bilgi i¢in, yerel ABB temsilciniz ile irtibata gegin.

» Bir acil stop sinyali algilandiginda, sinyal iptal edilse dahi acil stop fonksiyonu iptal
edilemez.

« Eger minimum (veya maksimum) moment limiti %0 olarak ayarlanmigsa, acil stop
fonksiyonu surdcuyu durduramayabilir.

Ayarlar

Parametre 21.04 Acil durdurma modu (sayfa 152), 21.05 Acil durdurma kaynagi
(sayfa 152), 23.23 Acil durdurma zamani (sayfa 167), 31.32 Acil rampa denetimi
(sayfa 2017) ve 31.33 Acil rampa denetimi gecikmesi (sayfa 202).

Motor termal koruma

Kontrol programinda iki ayri motor sicakligi izleme fonksiyonu bulunur. Sicaklik verisi
kaynaklari ve uyari/agma limitleri her bir fonksiyon i¢in bagimsiz olarak ayarlanabilir.
Motor sicakligi

» motor termal koruma modeli (surdcunun i¢cinde dabhili olarak turetilen tahmini
sicaklik) veya

» sargllarda bulunan sensorler kullanilarak izlenebilir. Bu, daha dogru bir motor
modeli saglayacaktir.
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Motor termik koruma modeli
Surucu motor sicakligini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:

1. Sdrucuye ilk kez gug¢ uygulandiginda, motorun ortam sicakliginda oldugu kabul
edilir (35.50 Motor ortam sicakligi parametresi ile tanimlanir). Bunun ardindan,
surdcuye gug uygulandiginda, motorun tahmini sicaklikta oldugu varsayilir.

2. Motor sicakligi, kullanici tarafindan ayarlanabilen motor termik suresi ve motor
yuk egrisi kullanilarak hesaplanir. YUk egrisi, ortam sicakhiginin 30°C’yi astigi
durumda ayarlanmalidir.

Not: Motor termik modeli ¢eviriciye yalnizca bir motor bagh iken kullanilabilir.

PTC sensorleri kullanarak sicaklik izleme

Dijital giris DI6'ya bir PTC sensoru baglanabilir. FEN-xx enkoder arabirimlerinde
(istege baglh) de bir PTC sensoru baglantisi bulunur.

+24VD

Dl6

PTC sensorunin direnci, sicaklhigi arttiginda artar. Sensorun artan direnci giristeki
gerilimin digmesine neden olur ve boylece girigin durumu 1 degerinden 0 degerine
gecerek asiri sicakhgi gosterir.
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Asagidaki sekilde, sicakhgin bir fonksiyonu olarak tipik PTC sensoru direng degerleri
gOsterilmektedir.

Ohm
4000 ¢

1330 |-~ - - -

550 - - - - - -

100 | - - __ _ |

Kablo baglantisi ile ilgili ayrintili bilgi igin, stirdcunin Donanim El Kitabi'na ya da
FEN-xx enkoder arabiriminin Kullanici el kitab'na bakin.

Pt100 sensorleri kullanarak sicaklik izleme
1...3 Pt100 sensoarleri bir analog girise ve bir analog ¢ikisa seri olarak baglanabilir.

Analog cikis sensor Uzerinden 9,1 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi
gonderir. Motor sicakhgi arttikga, sensor uzerindeki gerilim gibi sensor direnci de
artar. Sicaklik olgim fonksiyonu, gerilimi analog girigi Uzerinden okur ve bunu Celcius
dereceye donusturur.

Motor sicakligi denetimi sinirlari ayarlanabilir ve asir sicaklik algilandiginda
surucunun nasil tepki verecegi segilebilir.

Sensoriun kablo baglantisi icin, surdctnan Donanim El Kitabr'na bakin.

KTY84 sensorleri kullanarak sicaklik izleme

Denetleme birimi Uzerindeki bir analog girise ve bir analog ¢ikiga bir KTY84 sensoru
baglanabilir.

Analog ¢ikis sensor Uzerinde 2,0 mA degerinde sabit bir etkinlestirme akimi génderir.
Motor sicaklidi arttikga, sensor Uzerindeki gerilim gibi sensor direnci de artar. Sicaklik
Olcim fonksiyonu, gerilimi analog girisi Uzerinden okur ve bunu Celcius dereceye
donustarar.

FEN-xx enkoder arabirimlerinde (istege bagh) de bir KTY84 sensoéru baglantisi
bulunur.
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Asagidaki sekilde ve tabloda, tipik KTY84 sensor direnci degerleri, motor ¢alisma
sicakliginin bir fonksiyonu olarak gosterilmektedir.

Ohm
3000 | - - - - - - - - - - s m e - -

2000

KTY84 6l¢ceklendirme

90°C = 936 ohm

110°C = 1063 ohm
130°C = 1197 ohm 1000
150°C = 1340 ohm

-100 0 100 200 300
Motor sicakligi denetimi sinirlari ayarlanabilir ve asiri sicaklik algilandiginda
surdcunun nasil tepki verecegi segilebilir.

Sensorun kablo baglantisi igin, stirdcunin Donanim El Kitabr'na bakin.

Motor fani kontrol mantigi (parametre 35.700...35.106)

Motorda bir harici sogutma fani varsa, fan starterini bir role veya dijital ¢ikis
araciligiyla kontrol etmek icin bir sturtcu sinyali (6rnegin ¢alisiyor/durduruldu)
kullanilabilir. Fan geribildirimi igin bir dijital giris segilebilir. Bir geribildirim sinyali kaybi
istege bagli olarak bir uyariya veya bir hataya neden olacaktir.

Fan igin baglatma ve durus gecikmesi tanimlanabilir. Ayrica, fan bagladiktan sonra
geribildirimin alinmasi gerektigi zamani tanimlamak igin bir geribildirim gecikmesi
ayarlanabilir.

Ayarlar
Parametre grubu 35 Motor termal koruma (sayfa 213) ve 91 Enkoder mod(ilii ayarlari
(sayfa 283).

Programlanabilir koruma fonksiyonlari

Harici olaylar (parametre 31.01...31.10)

Tahrik edilen ekipman igin hat veya uyari olusturmak Uzere segilebilir giriglere
prosesten gelen bes farkli olay sinyali baglanabilir. Sinyal kayboldugunda, bir harici
olay (hata, uyari veya bir tek gunluk girisi) olusturulur. Mesajlarin igerigi kumanda
panelinde, Menu - Ayarlar - Metinleri duizenle 6Jesi secilerek duzenlenebilir.
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Motor faz kaybi algilama (37.79 parametresi)

Parametre, motor faz kaybi algilandiginda suricunin nasil tepki verecegdini seger.

Topraklama hatasi algilama (37.20 parametresi)

Topraklama hatasi algilama fonksiyonu, toplam akim 6lgimunua esas alir.
Asagidakilere dikkat edin

* besleme kablosundaki bir topraklama hatasi korumayi etkinlestirmez

» topraklanmis bir beslemede, koruma 2 milisaniyede etkinlesir

» topraklanmamis bir beslemede, besleme kapasitansi 1 mikrofarad veya uzeri
olmahdir

+ 300 metreye kadar blendajli motor kablolarinin neden oldugu kapasitif akimlar
korumay: etkinlegtirmez

* surucu durduruldugunda koruma devre digi birakilir.

Besleme fazi kaybi algilama (37.27 parametresi)

Parametre, besleme faz kaybi algilandiginda surtcinun nasil tepki verecegini secer.

Guvenlik torku kapali algilama (31.22 parametresi)

Surtcu Guvenli moment kapatma girisinin durumunu izler ve bu parametre ile
sinyaller kayboldugunda verilecek gosterimler segilir. (Bu parametrenin Guvenli
moment kapatma fonksiyonunun galismasi Uzerinde etkisi yoktur). Guvenlik torku
kapali fonksiyonu ile ilgili daha fazla bilgi i¢in, bkz. Donanim el kitabi.

Degistiriimis besleme ve motor kablolari (parametre 37.23)

Surucu, besleme ve motor kablolari kazara degistiriimesini algilayabilir (6rnegin
beslemenin surlcu motor baglantisina baglanmasi). Parametre, bir hata olusturulup
olusturulmayacagini seger.

Sikisma korumasi (37.24...31.28 parametreleri)

Sikisma durumunda surdcu motoru korur. Denetim limitlerini (akim, frekans ve
zaman) ayarlamak ve surdcundn bir motor sikisma durumuna nasil tepki verecegini
secmek mumkunddr.

Asin hiz korumasi (parametre 31.30)

Kullanici, kullaniimakta olan maksimum ve minimum hiz limitlerine eklenen bir marjin
belirleyerek agiri hiz limitlerini ayarlayabilir.

Yerel kontrol kaybi algilama (49.05 parametresi)

Parametre, suricunin kumanda paneli veya PC araci iletisim kesintisine nasil tepki
verecegini seger.
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Otomatik hata resetlemeleri

Surlcd, asirt akim, yuksek gerilim, disuk gerilim, harici hatalar sonrasinda kendini
otomatik olarak resetler. Kullanici da otomatik olarak resetlenecek bir hata
belirleyebilir.

Varsayilan olarak, otomatik resetler kapalidir ve kullanici tarafindan 6zel olarak
etkinlestirilmelidir.

Ayarlar
Parametre 37.12...31.16 (sayfa 197).
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Teshisler

Sinyal denetimi

Bu fonksiyon tarafindan denetlenecek Ug¢ sinyal secilebilir. Denetlenen bir sinyal
onceden tanimlanan limitleri asarsa veya bu limitlerin altina duserse, 32.01 Denetim
durumu'da bir bit etkinlestirilir ve bir uyari veya hata olusturulur. Mesajlarin igerigi
kumanda panelinde, Menu - Ayarlar - Metinleri diizenle 6gdesi segilerek
dizenlenebilir.

Denetlenen sinyal dusuk gegigli olarak filtrelenir.

Ayarlar
32 Denetim parametre grubu (sayfa 202).

Bakim zamanlayicilari ve sayaglari

Programda, 6nceden tanimlanan bir limite ulasildiginda bir uyari olusturacak sekilde
konfiglre edilebilen alti farkli bakim zamanlayicisi veya sayaci bulunmaktadir.
Mesajlarin igerigi kumanda panelinde, Menu - Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi
secilerek duzenlenebilir.

Zamanlayici/sayag, herhangi bir parametreyi izlemek i¢in ayarlanabilir. Bu 6zellik, bir
servis hatirlaticisi olarak 6zellikle kullanishidir.
Ug sayag tipi vardir:

+ Acik sre zamanlayicilari. Ikili kaynagdin (6rnegin, durum word'lindeki bit) calisma
suresini Olcer.

« Sinyal kenari sayagclari. Bu sayag, izlenen ikili kaynak durumunun her
degistiriimesinde artar.

+ Deger sayaclari. Bu sayag, entegrasyon ile, izlenen parametreyi dlger. Sinyal tepe
degeri altindaki hesaplanan alan, kullanici tanimli bir limiti gegerse alarm verilir.

Ayarlar

33 Bakim zamanlayici ve sayaci parametre grubu (sayfa 205).

Enerji tasarrufu hesaplayicilari

Bu ozellik asagidaki fonksiyonlardan olusur:

* Motor akisini, toplam sistem verimini maksimum duzeye ¢ikaracak sekilde
ayarlayan bir enerji iyilestirici

» Motor tarafindan kullanilan ve tasarruf edilen enerjiyi izleyen ve bunlari kWh, para
birimi veya CO, emisyon hacmi olarak goruntileyen bir sayag ve

« Sdrucunun yuk profilini gosteren bir yuk analizéru (68. sayfadaki ilgili bolume
bakin).
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Not: Enerji tasarruflari hesaplamasinin dogrulugu, direkt olarak 45.19 Kiyaslama
glicti parametresinde verilen referans motor gucunin dogruluguna baghdir.

Ayarlar

45 Enerji tasarrufu parametre grubu (sayfa 244).

Yuk analizoru

Tepe degeri gunlugtii

Kullanici, tepe deg@eri gunlugu ile izlenecek bir sinyal segebilir. Gunlik, tepe degerinin
meydana geldigi zaman ile birlikte sinyalin tepe degerini ve ayrica tepe degeri
sirasindaki motor akimini, DC gerilimini ve motor hizini kaydeder. Tepe degeri, 2 ms
araliklarla 6rneklenir.

Genlik gunlukleri
Kontrol programinda iki genlik ginlagu bulunmaktadir.

Genlik glnltgu 2 igin kullanici, 200 ms araliklarla 6rneklenmesi igin bir sinyal secgebilir
ve %100'e karsilik gelen bir deger belirleyebilir. Toplanan ornekler, genliklerine bagli
olarak 10 salt okunur parametre olarak siralanir. Her parametre, yuzde 10'luk bir
genlik araligini temsil eder ve bu araliga denk dusen toplanmis érneklerin yizdesini
gosterir.

Orneklerin yiizdesi

X X X X X X X X X X
= o o = o o o o o o
A N * < o © ™~ < o X
o o o o = o o = o

- N ™ < © © ~ ©

Genlik araliklari
(36.40...36.49 parametreleri)

Genlik glnltgu 1, motor akimini izlemek Uzere sabitlenmistir ve resetlenemez. Genlik
gunlagu 1 ile, %100, strictunin maksimum ¢ikig akimina karsilik gelir (/;,4xs)-
Olglilen akim sirekli olarak kaydedilir. Orneklerin dagilimi 36.20...36.29
parametreleri ile gosterilir.
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Ayarlar

36 Yiik analizérii parametre grubu (sayfa 222).
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Diger konular

Kullanici parametre gruplari

Surucu, kalict bellege kaydedilebilen ve surtucu parametreleri kullanilarak geri
cagrilabilen dort kullanici parametre grubunu destekler. Kullanici parametre gruplari
arasinda gegcis yapmak icin dijital girigler kullaniimasi1 da mamkundur.

Bir kullanici parametre grubunda, asagidakiler harig, 10...99 parametre gruplarindaki
duzenlenebilen degerlerin tuma bulunur:

* G/C genigletme modulu ayarlari (grup 14...16)
» veri depolama parametreleri (grup 47)

+ fieldbus iletisim ayarlari (grup 51...56) ve

» enkoder konfigurasyonu ayarlari (grup 92...93).

Motor ayarlari kullanici parametre setlerine dahil oldugundan, bir kullanici setini geri
¢agirmadan dnce ayarlarin uygulamada kullanilan motora uydugundan emin olun.
Surucuyle farkh motorlarin kullanildigi bir uygulamada, motor ID run uygulamasinin
her bir motor igin gerceklestiriimesi ve sonuglarin farkli kullanici gruplarina
kaydedilmesi gerekir. Daha sonra, motor degistirildiginde uygun grup geri ¢gagrilabilir.

Ayarlar
Parametre 96.10...96.13 (sayfa 296).

Veri depolama parametreleri

Veri depolama i¢in yirmi dort (on alti adet 32 bit, sekiz adet 16 bit) parametre
ayrilmigtir. Bu parametreler varsayilan olarak bagimsizdir ve baglanti olusturma, test
etme ve devreye alma amagclariyla kullanilabilirler. Diger parametrelerin kaynak ve
hedef secimleri yazilabilir ve okunabilirler.

Ayarlar
47 Data depolama parametre grubu (sayfa 250).
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Uygulama makrolari

Bu bolumun igindekiler

Bu bélimde uygulama makrolarinin kullanim amaglari, ¢alismasi ve varsayilan
kontrol baglantilari agiklanir.

Denetleme birimi baglantilari ile ilgili daha ayrintili bilgi, strtcinun Donanim el
kitabr'nda bulunmaktadir.

Genel

Uygulama makrolari ilgili uygulama igin uygun olan varsayilan parametre degerleri
grubudur. Kullanici, strtcuyu ¢ahistirirken, genellikle en uygun uygulama makrosunu
basglatma noktasi olarak seger ve ardindan ayarlari uygulamaya uyarlamak igin
gerekli degisiklikleri yapar. Bu genellikle geleneksel slricu programlama yontemine
kiyasla ¢ok daha az sayida kullanici dizenlemesine neden olur.

Uygulama makrolari 96.04 Makro sec¢imi parametresi ile segcilebilir. Kullanici
parametre gruplari, 96 Sistem grubundaki parametreler ile yonetilir.
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Fabrika makrosu

Fabrika makrosu; konveyodrler, pompalar ve fanlar ve test dlizenekleri gibi nispeten
kolay hiz kontrol uygulamalarina uygundur.

Surucu referans sinyali Al1 analog girisine bagli durumdayken hiz kontrolladar.
Start/stop komutlari, DI1 dijital girisi Gzerinden verilir; galisma yonu DI2 tarafindan
belirlenir. Bu makro EXT1 kontrol konumunu kullanir.

DI1 dijital giris araciliiyla hatalar resetlenir.

DI4, 1 ve 2 hizlanma/yavaglama zamani gruplari arasinda gegis yapar. Hizlanma ve
yavaslama zamanlari ile rampa sekilleri 23.72...23.19 parametreleri tarafindan
tanimlanir.

D15, sabit hiz 1'i etkinlestirir.

Fabrika makrosu igin varsayilan parametre ayarlari

Fabrika makrosu igin varsayilan parametre ayarlari Parametrelerin listesi altinda
(sayfa 917) listelenmistir.




Uygulama makrolari

Fabrika makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

XPOW Harici glg girisi

73

+24VI
GND

24VDC,2A

XAl

Referans gerilimi ve analog girisler

+VREF

10 VDC, R 1...10 kohm

-VREF

-10 vV DC, R_1...10 kohm

AGND

Topraklama

Al1+

i

Hiz referansi
0(2)...10 V, Ry, > 200 kohm

Varsayilan olarak kullanimda degildir.
0(4)...20 mA, R, > 100 ohm

XAO Analog ¢ikislar

Motor hizi rpm
0...20 mA, R < 500 ohm

O
\$

Motor akimi
0...20 mA, R <500 ohm

< XD2D Sirici - suriciu baglantisi
1 B
2 A Sdrlcd - surici baglantisi
3 BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Roéle gikiglari
1 NC Hazir
% 2 COM j 250 VAC/30V DC
K—r——{ 3 NO —— 2A
1 NC Calisiyor
P 2 COM j 250V AC/30V DC
— K+ 3 NO ——! 2A
<F—1— 1 NC — Hatai(-1)
2 COM 250 VAC/30V DC
3 NO —— 2A
XD24 Dijital kilit

DIIL

Dijital kilit. Varsayilan olarak kullanimda degildir.

+24VD

+24 V DC 200 mA

DICOM

Dijital giris topraklamasi

+24VD

+24 V DC 200 mA

DIOGND

Dijital giris/cikis topraklamasi

XDIO Dijital giris/cikiglar

DIO1 Cikis: Hazir
DIO2 | Cikis: Calisiyor
XDl Dijital girisler
DI1 Stop (0) / Start (1)
DI2 ileri (0) / Geri (1)
DI3 Reset
Dl4 Hiz./Yav. suresi grubu 1 (0) / grubu 2 (1)
DI5 Sabit hiz 1 (1 = Agik)
DI6 Varsayilan olarak kullanimda degildir.

XSTO

Surdclndn start etmesi igin glivenli moment kapatma devrelerinin
kapatilmasi gerekir. Stricinin Donanim el kitabr'na bakin.

X12  Givenlik segenekleri baglantisi
X13  Kontrol paneli baglantisi
X205 Bellek Unitesi baglantisi
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Man/Oto makrosu

Man/Oto makrosu, iki harici kontrol cihazinin kullanildigi hiz kontrol uygulamalari igin
uygundur.

Surucu, EXT1 (Manuel kontrol) ve EXT2 (Otomatik kontrol) harici kontrol
konumlarindan hiz kontrolludir. Kontrol konumlari arasindaki se¢im, DI3 dijital girisi
yoluyla yapilir.

EXT1 icin start/stop sinyali, DI1'e baglanirken, ¢alisma yonu DI2 tarafindan belirlenir.
EXT2 igin, start/stop komutlari DI6 yoluyla, yon DI5 yoluyla verilir.

EXT1 ve EXT2 igin referans sinyalleri, sirasiyla Al1 ve Al2 analog girislerine baglanir.

Dl4 yoluyla bir sabit hiz (varsayilan olarak, 300 rpm) etkinlegtirilebilir.

Man/Oto makrosu igin varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Parametrelerin listesi bolumunde (sayfa 97) Fabrika makrosu igin
listelenenlerden farkli olan varsayilan parametre deg@erlerinin listesi bulunmaktadir.

Parametre Man/Oto makrosu
No. Adi varsayilan

12.30 | Al2 maksimumun skala degeri 1500.000

19.11 | Ext1/Ext2 segimi DI3

20.06 | Ext2 komutlar In1 Baglat; In2 Yén
20.08 | Ext2 in1 kaynagi DI6

20.09 | Ext2 in2 kaynagi DI5

22.12 | Hiz ref2 kaynagi Al2 skala

22.14 | Hiz ref1/2 se¢imi Ext1/Ext2 segimini izler
22.22 | Sabit hiz se¢1 Di4

23.11 | Rampa set se¢imi Hiz/Yav siiresi 1
31.11 | Hata reset se¢imi Secilmedi
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Man/Oto makrosu igin varsayilan kontrol baglantilar

XPOW Harici glg girisi

XAl
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+24VI
GND

24VDC,2A

Referans gerilimi ve analog girisler

+VREF

10 VDC, R 1...10 kohm

-VREF

-10 vV DC, R_1...10 kohm

AGND

Topraklama

Al1+

Hiz referansi (Manuel)
0(2)...10 V, Ry, > 200 kohm

Hiz referansi (Otomatik)
0(4)...20 mA, R;, > 100 ohm

islar

Motor hizi rpm
0...20 mA, R <500 ohm

Motor akimi
0...20 mA, R <500 ohm

XD2D Sirici - suriciu baglantisi

1 B
2 A Sdrlcd - surici baglantisi
3 BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Role cikiglari
1 NC Hazir
% 2 COM j 250VAC/30V DC
G+ 3 NO —— 2A
1 NC alisiyor
= 2 COM j 350 %/),,AC /30V DC
Hata Z T~ :'_ 3 NO 2 A
< —1H 1 NC _—/l, Hatali(-1)
2 COM 250VAC/30V DC
3 NO —— 2A
XD24 Dijital kilit

DIIL

Dijital kilit. Varsayilan olarak kullanimda degildir.

+24VD

+24 V DC 200 mA

DICOM

Dijital giris topraklamasi

+24VD

+24 V DC 200 mA

DIOGND

Dijital giris/cikis topraklamasi

XDIO Dijital giris/cikiglar

DIO1 Cikis: Hazir
DIO2 |Cikis: Calisiyor

XDl Dijital girisler
DI1 Stop (0) / Start (1) — Manuel
DI2 ileri (0) / Geri (1) — Manuel
DI3 Manuel (0) / Otomatik (1)
DI4 Sabit hiz 1 (1 = Agik)
DI5 ileri (0) / Geri (1) — Otomatik
DI6 Stop (0) / Start (1) — Otomatik

XSTO

Sirucunln start etmesi igin guivenli moment kapatma devrelerinin
kapatilmasi gerekir. Stricinin Donanim el kitabr'na bakin.

X12  Givenlik segenekleri baglantisi
X13  Kontrol paneli baglantisi
X205 Bellek Unitesi baglantisi
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PID kontrol makrosu

PID kontrol makrosu, 6rnegin, kapali gevrim basinci, seviye veya akis kontrol
sistemleri proses kontrol uygulamalari igin uygundur

* sehir su sebekesi sistemlerinde basing ylkseltme pompalari

* surezervuarlarinda seviye kontrol pompalari

* Dbolgesel isitma sitemlerinde basing yukseltme pompalari

* bir konveydr hattinda madde akis kontrold.

Proses referans sinyali Al1 analog girisine ve proses geri bildirim sinyali Al2'ye
baglanir. Alternatif olarak Al1 ile sUrtcuye dogrudan bir hiz referansi da verilebilir.

Sonra PID hiz kontrol cihazi baypaslanir ve surucu artik proses degiskenini kontrol
etmez.

Dogrudan hiz kontrolu (kontrol konumu EXT1) ve proses dedisken kontrolti (EXT2)
arasindaki secim DI3 dijital girisi ile yapilir.

EXT1 ve EXT2 icin start/stop sinyalleri, sirasiyla DI1 ve DI6 analog ¢ikiglarina
baglanir.

Dl4 yoluyla bir sabit hiz (varsayilan olarak, 300 rpm) etkinlegtirilebilir.

Not: PID dongusu devreye alinirken, motorun 6ncelikle EXT1 kullanilarak hiz
kontrolinde galistiriimasi faydal olacaktir; bu, PID geribildirim polaritesinin ve
Olceklendirmesinin test edilmesine olanak saglayacaktir. Geribildirim kanitlandiginda,
PID dongusu EXT2'ye gegilerek "kapatilabilir”.
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PID kontrol makrosu igin varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Parametrelerin listesi bolumunde (sayfa 97) Fabrika makrosu igin

listelenenlerden farkli olan varsayilan parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir.

Parametre PID kontrol makrosu
No. Adi varsayilan

12.30 | Al2 maksimumun skala degeri 1500.000

19.11 | Ext1/Ext2 segimi DI3

20.01 | Ext1 komutlari In1 Start

20.04 | Ext1 in2 kaynagi Secilmedi

20.06 | Ext2 komutlari In1 Baglat

20.08 | Ext2 in1 kaynagi DI6

20.12 | Caligtirma izni 1 kaynagdi DI5

22.12 | Hiz ref2 kaynagi PID

22.14 | Hiz ref1/2 se¢imi Ext1/Ext2 secgimini izler
22.22 | Sabit hiz se¢1 Di4

23.11 | Rampa set seg¢imi Hiz/Yav siiresi 1
31.11 | Hata reset se¢imi Secilmedi

40.07 | Set 1 PID Calisma modu Acik

40.08 | Set 1 Geribildirim 1 kaynagdi Al2 skala

40.11 | Set 1 grbldrm filtre siiresi 0,040 s

40.16 | Set 1 set deg. 1 kaynagi Al1 skala

40.35 | Set 1 tirev filtre siresi 10s
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PID kontrol makrosu igin varsayilan kontrol baglantilar

XPOW Harici gu¢ girisi

+24VI
GND 24VDC,2A

XAl Referans g

erilimi ve analog girigler

+VREF |10V DC, R 1...10 kohm

-VREF

-10V DC, R 1...10 kohm

AGND |Topraklama

Al1+

Proses veya Hiz referansi
0(2)...10 V, R;, > 200 kohm

Proses geri bildirimi*
0(4)...20 mA, R, > 100 ohm

islar

Motor hizi rpm
0...20 mA, R, < 500 ohm

Motor akimi
0...20 mA, R, <500 ohm

XD2D Siricu - sUrtcu baglantisi

1 B
2 A Sdrlcd - surici baglantisi
3 BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Rdle ¢ikislar
1 NC | Hazir
3 2 COM j 250 VAC/30VDC
G—{ 3 NO —— 2A
1 NC | Calisiyor
P 2 COM j 250 VAC/30VDC
Hatam}ﬂ —{ 3 NO —— 2A
< —H 1 NC _—/|/ Hatali(-1)
2 COM 250 VAC/30VDC
3 NO —— 2A
XD24 Dijital kilit
DIIL Dijital kilit. Varsayilan olarak kullanimda degildir.
+24VD [+24 V DC 200 mA
DICOM |Dijital giris topraklamasi
+24VD [+24 V DC 200 mA
DIOGND |Dijital giris/¢ikis topraklamasi

XDIO Dijital giris/cikiglar

DIO1 |Cikis: Hazir
DIO2 |Cikis: Calisiyor
XDl Dijital girigler
DI1 Stop (0) / Start (1) — Hiz kontrolu
DI2 Varsayilan olarak kullanimda degildir.
DI3 Hiz kontroll (0) / Proses kontroli (1)
DI4 Sabit hiz 1 (1 = Agik)
DI5 Calisma izni (1 = Agik)
DI6 Stop (0) / Start (1) — Proses kontrolu

XSTO

Sirucunln start etmesi igin guivenli moment kapatma devrelerinin
kapatilmasi gerekir. Surticinin Donanim el kitabr'na bakin.

X12

Gulvenlik segenekleri baglantisi

X13

Kontrol paneli baglantisi

X205

Bellek Unitesi baglantisi

*Sensor baglantisi

Ornekleri igin, bkz. sayfa 79.
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PID kontrol makrosu i¢in sensor baglantisi ornekleri

XAl
+ 0/4...20 mA
P 6 | A2+ | Gergek deger dlcimil
= 71 A~ |-20...20 mA. R,, = 100 ohm

Not: Sensorin glcu harici olarak saglanmalidir.

XAl
P L [ 1 [ +VREF [ Referans gerilim cikis: |
I O_UT| "3 [ AGND | Toprakiama |
0/4...20 mA r‘
|_ 6 | A2+ | Gergek deger dlcimil
7| A2~ |-20...20 mA. R;, = 100 ohm
XAl
P u [ 1 [+VREF [ Referans gerilim cikisi |
| —_| r{ 3 | AGND |Toprak|ama |
0/4...20 mA
I_ 6 | Al2+ | Gergek deger dlgimii
71 Al2- |-20...20 mA. R,, = 100 ohm
Striicti 1/ XAl
—  0/4..20 mA
P 6 | Al2+ | Gergek deger dlgiimii
| &£ 71 Aap- |-20...20 mA. R;, = 100 ohm
L2\ Stiriicti 2 / XAl
ig
kaynagi | — — 6 | A2+ | Gergek deger dlgiimii. -20...20 mA. R;, =
—1 7| A2- 100 ohm

Siruci 3/ XAl

— 6 | Al2+ | Gergek deger 6lglimii. -20...20 mA. R, =
7 | Al2- 100 ohm
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Moment kontrol makrosu

Bu makro motorun moment kontrolinin yapilmasi gerektigi uygulamalarda kullanilir.
Bunlar, mekanik sistemde belirli bir gerilimin korunmasi gerektigi tipik gerilim
uygulamalaridir.

Moment referansi Al2 analog girigi yoluyla, genellikle (nominal motor momentinin
%0...100'ane karsilik gelen) 0...20 mA araliginda akim sinyali olarak verilir.

Start/stop sinyali DI1 dijital girisine baglanir. Yon DI2 tarafindan belirlenir. DI3 dijital

girigi ile tork kontroli (EXT2) yerine hiz kontrolini (EXT1) segmek mumkundur. PID
kontrol makrosunda, sistemi devreye almak ve motor yonunu kontrol etmek i¢in hiz
kontrolU kullanilabilir.

Loc/Rem tusuna basilarak da kontrol lokal (kontrol paneli veya PC araci) olarak
degistirilebilir. Varsayilan olarak, yerel referans hizdir; bir tork referansi gerekirse,
19.16 Lokal kontrol modu parametresi degerinin Tork olarak degistiriimesi gerekir.

DI4 yoluyla bir sabit hiz (varsayilan olarak, 300 rpm) etkinlestirilebilir. D15, 1 ve 2
hizlanmal/yavaslama zamani gruplari arasinda gegis yapar. Hizlanma ve yavaslama
zamanlari ile rampa sekilleri 23.12...23.19 parametreleri tarafindan tanimlanir.

Moment kontrol makrosu i¢in varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Parametrelerin listesi bolumunde (sayfa 97) Fabrika makrosu igin
listelenenlerden farkli olan varsayilan parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir.

Parametre Moment kontrol makrosu
No. Adi varsayilan

19.11 | Ext1/Ext2 segimi DI3

19.14 | Ext2 kontrol modu Tork

20.02 | Ext1 bsltma tetikleyicisi tipi Kalici

20.06 | Ext2 komutlar In1 Baglat; In2 Yén
20.07 | Ext2 bsltma tetikleyicisi tipi Kalici

20.08 | Ext2 in1 kaynagi DI1

20.09 | Ext2 in2 kaynagi DI2

20.12 | Caligtirma izni 1 kaynagdi DI6

22.22 | Sabit hiz se¢1 Di4

23.11 | Rampa set se¢imi DI5

26.11 | Tork ref1 kaynagi Al2 skala

31.11 | Hata reset se¢imi Secilmedi
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Moment kontrol makrosu icin varsayilan kontrol baglantilari

XPOW Harici glg girisi
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+24VI
GND

24VDC,2A

XAl

Referans gerilimi ve analog girisler

+VREF

10 VDC, R 1...10 kohm

-VREF

-10 vV DC, R_1...10 kohm

AGND

Topraklama

Al1+

Hiz referansi
0(2)...10 V, Ry, > 200 kohm

Tork referansi
0(4)...20 mA, R, > 100 ohm

XAO Analog ¢ikislar

O
\$

b -

Motor hizi rpm
0...20 mA, R < 500 ohm

Motor akimi
0...20 mA, R <500 ohm

L XD2D Sirici - suriciu baglantisi
1 B
2 A Sdrlcd - surici baglantisi
3 BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Roéle gikiglari
1 NC Hazir
% 2 COM j 250 VAC/30VDC
KG——{ 3 NO —— 2A
1 NC Calisiyor
P 2 COM j 250 VAC/30VDC
—— <+ 3 NO —— 2A
e s = NC__ [ Hatal(-1)
2 COM 250 VAC/30VDC
3 NO —— 2A

XD24 Dijital kilit

XDl

XSTO

DIIL

Dijital kilit. Varsayilan olarak kullanimda degildir.

+24VD

+24 V DC 200 mA

DICOM

Dijital giris topraklamasi

+24VD

+24 V DC 200 mA

DIOGND

Dijital giris/cikis topraklamasi

XDIO Dijital giris/cikiglar

DIO1 Cikis: Hazir
DIO2 |Cikis: Calisiyor
Dijital girigler
DI1 Stop (0) / Start (1)
DI2 ileri (0) / Geri (1)
DI3 Hiz kontroll (0) / Moment kontroli (1)
DI4 Sabit hiz 1 (1 = Agik)
DI5 Hiz./Yav. suresi grubu 1 (0) / grubu 2 (1)
DI6 Calisma izni (1 = Agik)

Sirucunln start etmesi igin guivenli moment kapatma devrelerinin
kapatilmasi gerekir. Stricinin Donanim el kitabr'na bakin.

X12  Givenlik segenekleri baglantisi
X13  Kontrol paneli baglantisi
X205 Bellek Unitesi baglantisi
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Sirali kontrol makrosu

Sirali kontrol makrosu; bir hiz referansi, birden fazla sabit hiz ve iki hizlanma ve
yavaglama rampasinin kullanilabildigi hiz kontrol uygulamalari igin uygundur.

Bu makroda yalnizca EXT1 kullanilir.

Makro, Dl14...DI6 dijital girigleri tarafindan aktiflestirilebilen yedi 6n ayarli sabit hiz
Onerir (bkz. 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi). Al1 analog girigi Uzerinden bir
harici hiz referansi verilebilir. Referans sadece, sabit hiz etkinlestiriimediginde
(Dl4...DI6 dijital girislerinin tamami kapali) etkin durumdadir. Ayrica kontrol
panelinden galisma komutlari verilebilir.

Start/stop komutlari, DI1 dijital girisi Uzerinden verilir; calisma yonu DI2 tarafindan
belirlenir.

Iki hizlanma/yavaslama rampasi, DI3 yoluyla segilebilir. Hizlanma ve yavaglama
sureleri ile rampa sekilleri 23.12...23.19 parametreleri tarafindan belirlenir.

Calisma semasi

Asagidaki sekil makro kullaniminin bir rnegini gostermektedir.

Hiz
Hiz 3
Hiz 2
Yavaglama rampasi
boyunca durma
Hiz 1
Zaman
L—’ <— P 4—)’
Hiz.1 Hiz.1 Hiz.2 Yav.2
Start/Stop

HizA/Yav.1 [
Hz1 [
Hiz 2 |
Hiz.2/Yav.2
Hiz 3 5




Sabit hiz segimi

Varsayilan olarak, DI4...DI6 dijital girigleri kullanilarak 1...7 sabit hizlari asagidaki

sekilde segilir:
D4 DI5 DI6 Sabit hiz etkin
Hicbiri (Harici hiz referansi
0 0 0 sor( kullanildr)
1 0 0 Sabit hiz 1
0 1 0 Sabit hiz 2
1 1 0 Sabit hiz 3
0 0 1 Sabit hiz 4
1 0 1 Sabit hiz 5
0 1 1 Sabit hiz 6
1 1 1 Sabit hiz7

Uygulama makrolari

Sirali kontrol makrosu igin varsayilan parametre ayarlari

Asagida, Parametrelerin listesi bolumunde (sayfa 97) Fabrika makrosu igin

listelenenlerden farkli olan varsayilan parametre degerlerinin listesi bulunmaktadir.

Parametre Sirali kontrol makrosu
No. Adi varsayilan
21.03 | Stop modu Rampa

22.21 | Sabit hiz fonksiyonu

01b (Bit 0 = Birlesik)

22.22 | Sabit hiz se¢1

Di4

22.23 | Sabit hiz seg2 DI5

22.24 | Sabit hiz se¢3 DI6

22.27 | Sabit hiz 2 600,00 rpm
22.28 | Sabit hiz 3 900,00 rpm
22.29 | Sabit hiz 4 1200,00 rpm
22.30 | Sabit hiz 5 1500,00 rpm
22.31 | Sabit hiz 6 2400,00 rpm
22.32 | Sabit hiz 7 3000,00 rpm
23.11 | Rampa set se¢imi DI3

25.06 | Kalkis komp tiirev siiresi 0,12s

31.11 | Hata reset se¢imi Secilmedi
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Sirali kontrol makrosu igin varsayilan kontrol baglantilari

XPOW Harici gu¢ girisi

+24VI
GND 24VDC,2A

Referans gerilimi ve analog girisler

+VREF |10V DC, R 1...10 kohm

-VREF |[-10V DC, R_1...10 kohm

AGND |Topraklama

Al1+ Harici hiz referansi
0(2)...10 V, R;, > 200 kohm

Varsayilan olarak kullanimda degildir.
Al2-  [0(4)...20 mA, R;, > 100 ohm

XAO Analog c¢ikislar

AO1 Motor hizi rpm
0...20 mA, R, < 500 ohm

Q)
\$

Motor akimi
= AGND |0...20 mA, R, <500 ohm

.

4 Sirucu - suriict baglantisi
1 B
2 A Sdrlcd - surici baglantisi
3 BGND
XRO1, XRO2, XRO3 Rdle ¢ikislar
1 NC | Hazir
3 2 COM j 250 VAC/30VDC
4—+{ 3 NO —— 2A
1 NC | Calisiyor
P 2 COM j 250 VAC/30VDC
Hatam}ﬂ —{ 3 NO —— 2A
<] 1 NC | Hatali(-1)
2 COM j 250 VAC/30VDC
3 NO —— 2A
XD24 Dijital kilit
DIIL Dijital kilit. Varsayilan olarak kullanimda degildir.
+24VD [+24 V DC 200 mA
DICOM |Dijital giris topraklamasi
+24VD [+24 V DC 200 mA

DIOGND |Dijital giris/¢ikis topraklamasi

Dijital giris/cikislar

DIO1 |Cikis: Hazir
DIO2 |Cikis: Calisiyor

XDl Dijital girigler

DI1__ [Stop (0)/ Start (1)

D12 |[lleri (0)/ Geri (1)

DI3 Hiz./Yav. suresi grubu 1 (0) / grubu 2 (1)

DI4

Sabit hiz se¢imi (bkz. sayfa 83)

DI6

Sirucunln start etmesi igin guivenli moment kapatma devrelerinin
kapatilmasi gerekir. Surticinin Donanim el kitabr'na bakin.

X12 Guvenlik se¢enekleri baglantisi

X13  Kontrol paneli baglantisi

X205 Bellek Unitesi baglantisi
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Fieldbus kontrol makrosu

Bu uygulama makrosu mevcut yazilim strimu tarafindan desteklenmemektedir.
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Parametreler

Bu bolumun igindekiler

Bu bélimde, kontrol programinin gergek sinyalleri dahil olmak Uzere, parametreler
aciklanmaktadir.
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Terimler ve kisaltmalar

Terim

Tanimi

Gergek sinyal

Sirucu tarafindan bir 6lgim veya hesaplamanin sonucu olan veya durum
bilgilerini iceren parametre tipi. Cogu gercek sinyal salt okunurdur, ancak
bazilari (6zellikle sayag tipi gergek sinyaller) resetlenebilir.

Vars.

(Asagidaki tabloda, parametre adi ile ayni sirada gosterilmistir)

Fabrika makrosunda kullanildiginda bir parametre fabrika degeri. Diger
makroya 6zgu parametre degerleriile ilgili bilgi igin, bkz. bélim Uygulama
makrolari (sayfa 71).

Not: istege bagli ekipmanlar igin belirtilenler icin farkli fabrika degerleri
gerekebilir. Bkz. 95.20 HW opsiyon word'ii 1 parametresi.

FbEq16

(Asagidaki tabloda, her bir secim icin veya parametre aralidi ile ayni
sirada gosterilmigtir)

16 bit fieldbus esdegeri: Bir harici sisteme aktarim i¢in 16 bit deger
secildiginde iletisimde kullanilan tamsayi ve panelde gosterilen deger
arasindaki skalalandirma.

Bir kisa ¢izgi (-) parametreye 16 bit formatta erisilemeyecegini gosterir.
Karsilik gelen 32 bit skalalandirmalar Ek parametre datasi béliminde
(sayfa 309) listelenmektedir.

Diger

Deger baska bir parametreden alinir.

"Diger" 6gesi segilerek kullanicinin kaynak parametresini
belirleyebilecegi bir parametre listesi gortntilenir.

Diger [bit]

Deger baska bir parametredeki belirli bir bitten alinir.

"Diger" 6gesi segilerek kullanicinin kaynak parametresini ve bitini
belirleyebilecegi bir parametre listesi gortntilenir.

Parametre

Sirucd igin kullanici tarafindan ayarlanabilir bir galisma talimati veya bir
gercek sinyal.

p.u.

Birim basina
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Parametre gruplari hakkinda kisa bilgi

01 Gergek degerler Sdrdclndn izlenmesi igin temel sinyaller. 91
03 Giris referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri. 92
04 Uyarilar ve hatalar En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler. 93
05 Teshis Sirdcl bakimina iligkin gesitli calisma zamani tipi sayaclar ve 94
Olgcimler.
06 Kontrol ve Durum Word'ii | Suriict kontrol ve durum Word'U. 95
07 Sistem bilgisi Sirdcli donanim ve yazihim bilgileri. 101
10 Standart DI, RO Dijital giriglerin ve réle gikislarinin yapilandirmasi. 101
11 Standart DIO, FI, FO Dijital giris/cikislarin ve frekans giris/¢cikislarinin yapilandirmasi. 107
12 Standart Al Standart analog girislerin yapilandirmasi. 112
13 Standart AO Standart analog ¢ikislarin yapilandirmasi. 115
14 GC llave modiilii 1 GC ilave modil 1 yapilandirmasi. 119
15 GC ilave modiilii 2 GC ilave moduli 2 yapilandirmasi. 135
16 GC ilave modiilii 3 GC ilave moduli 3 yapilandirmasi. 138
19 Calisma modu Harici kontrol konumu kaynaklarinin ve galisma modlarinin 141
segilmesi.
20 Baslatma/durdurma/yén Start/stop/yon ve galismal/start/jog etkinlestirme sinyali kaynak 143
secimi; pozitif/negatif referans izni sinyali kaynak secimi.
21 Start / Stop modu Start ve stop modlari; acil durdurma modu ve sinyal kaynagi 151
seg!m!; DC manyetizasyon ayarlari; otomatik fazlama modu
segimi.
22 Hiz referansi segimi Hiz referansi segimi; motor potansiyometresi ayarlari. 156
23 Hiz referansi rampasi Hiz referansi rampasi ayarlari (surticl i¢in hizlanma ve yavaslama 164
degerlerinin programlanmasi).
24 Hiz referansi kogullari Hiz hatasi hesaplama; hiz hatasi penceresi kontrol 169
yapilandirmasi; hiz hatasi adimi.
25 Hiz kontrolii Hiz kontrol ayarlari. 171
26 Tork referans zinciri Tork referansi zinciri ayarlari. 177
28 Frekans referans zinciri Tork referansi zinciri ayarlari. 182
30 Limitler Sirdcl galisma limitleri. 190
31 Hata fonksiyonlari Harici olay yapilandirmasi; hata durumlari sonrasinda surtci 195
davranigi segimi.
32 Denetim 1...3 sinyal denetimi fonksiyonlari yapilandirmasi. 202
33 Bakim zamanlayici ve Bakim zamanlayicilari/sayaglari yapilandirmasi. 205
sayaci
35 Motor termal koruma Sicaklik 6lgimi yapilandirmasi, yuk egrisi tanimi ve motor fani 213
kontroli yapilandirmasi gibi motor termal koruma ayarlari.
36 Ylik analizérii Tepe degeri ve genlik gunlagua ayarlari. 222
40 Proses PID ayari 1 Proses PID kontroll igin parametre degerleri. 225
41 Proses PID set 2 Proses PID kontrolu igin ikinci bir parametre degeri seti. 237
43 Fren Kiyici Dahili fren kiyicisi ayarlari. 239
44 Mekanik fren kontrolli Mekanik fren kontroll yapilandirmasi. 241
45 Enerji tasarrufu Enerji tasarrufu hesaplayici ayarlari. 244




90 Parametreler

46 izleme/skalalama ayarlari | Hiz denetimi ayarlari; gergek sinyal filtreleme; genel 247
skalalandirma ayarlari.

47 Data depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlari kullanilarak 250
yazilabilen ve okunabilen data depolama parametreleri.

49 Panel port iletisimi Sirucl Gzerindeki kumanda paneli portu iletisim ayarlari. 252

50 Fieldbus adaptérti (FBA) Fieldbus iletisim yapilandirmasi. 253

51 FBA A ayarlari Fieldbus adaptort A yapilandirmasi. 261

52 FBA A data girisi Fieldbus adaptort A araciligiyla surictden fieldbus kontrol 263
cihazina aktarilacak olan datanin segimi.

53 FBA A data ¢ikigi Fieldbus adaptort A araciligiyla fieldbus kontrol cihazindan 263
surlclye aktarilacak olan datanin segimi.

54 FBA B ayarlari Fieldbus adaptort B yapilandirmasi. 264
55 FBA B data girisi Fieldbus adaptort B araciligiyla surictden fieldbus kontrol 265
cihazina aktarilacak olan datanin secimi.

56 FBA B data c¢ikisi Fieldbus adaptoéri B araciligiyla fieldbus kontrol cihazindan 266
surlcuye aktarilacak olan datanin segimi.

60 DDCS iletisimi DDCS (fiber optik) iletisim yapilandirmasi. 266
61 D2D ve DDCS aktarim DDCS baglantisina gonderilen datayi tanimlar. 273

datasi
62 D2D ve DDCS alim datasi | DDCS baglantisi araciligiyla alinan datanin eslenmesi. 275
90 Geribildirim segimi Motor ve yik geribildirim yapilandirmasi. 279
91 Enkoder mod(ilii ayarlari Enkoder arabirim modidilleri yapilandirmasi. 283
92 Enkoder 1 yapilandirmasi | Enkoder 1 ayarlari. 285
93 Enkoder 2 yapilandirmasi | Enkoder 2 ayarlari. 290
95 Donanim konfig Donanimla ilgili gesitli ayarlar. 291
96 Sistem Dil secimi; erisim dizeyleri; makro secimi; parametre kaydi ve geri 294
yukleme; kontrol Unitesini yeniden baglatma; kullanici parametre
setleri; birim segimi.
97 Motor kontrolli Anahtarlama frekansi; kayma kazanci; gerilim rezervi; aki 298
frenleme; anti-cogging (sinyal enjeksiyonu); IR kompanzasyonu.
98 Kullanici motor Motor modelinde kullanilan, kullanici tarafindan saglanan motor 301
parametreleri degerleri.
99 Motor datasi Motor yapilandirma ayarlari. 302
200 Glivenlik FSO-xx ayarlari. 307

201 Gilvenli bus

Rezerve.

307
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Parametrelerin listesi

| No. Ad/Deger | Aciklama Def/FbEq16
01 Gergek degerler Suriiclniin izlenmesi igin temel sinyaller.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece salt
okunurdur.
01.01  Kullanilan motor Geribildirim tirtine baglh olarak olgtilen veya tahmini motor -
hizi hizi kullanilir (bkz. parametre 90.41 Motor geribildirim
sec¢imi). Bu sinyal i¢in 46.11 Motor hizi igin filtre zm
parametresi ile bir filtre suresi sabiti tanimlanabilir.
-30000,00 ... Olglilen veya tahmini motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.02  Tahmini motor hizi | rpm olarak tahmini motor hizi. Bu sinyal i¢in 46.11 Motor hizi | -
igin filtre zm parametresi ile bir filtre stresi sabiti
tanimlanabilir.
-30000,00 ... Tahmini motor hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.04  Enkoder 1 hizi rpm olarak enkoder 1 hizi. Bu sinyal i¢in 46.11 Motor hizi igin | -
(filtreli) filtre zm parametresi ile bir filtre sliresi sabiti tanimlanabilir.
-30000,00 ... Enkoder 1 hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.05 Enkoder 2 hizi rpm olarak enkoder 2 hizi.Bu sinyal igin 46.11 Motor hizi igin | -
(filtreli) filtre zm parametresi ile bir filtre sliresi sabiti tanimlanabilir.
-30000,00 ... Enkoder 2 hizi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
01.06  Cikis frekansi Hz cinsinden tahmini surtcu ¢ikis frekansi. Bu sinyal igin -
46.12 Cikis frekansi igin filtre zm parametresi ile bir filtre
suresi sabiti tanimlanabilir.
-500,00 ... 500,00 | Tahmini ¢ikis frekansi. Bkz. par.
Hz 46.02
01.07  Motor akimi A cinsinden 6lcllen (mutlak) motor akimi. -
0,00 ... 30000,00 A | Motor akimi. 1=1A
01.10  Motor torku % Nominal motor torkunun yiizdesi olarak motor torku. Ayrica -
bkz. parametre 01.30 Nominal tork skalamasi.
Bu sinyal igin 46.13 Motor torku igin filtre zm parametresi ile
bir filtre suresi sabiti tanimlanabilir.
-1600,0 ... 1600,0% | Motor torku. Bkz. par.
46.03
01.11  DC gerilimi Olglilen DC baglantisi gerilimi. -
0,00 ... 2000,00 V | DC baglantisi gerilimi. 10=1V
01.13  Cikis gerilimi V AC cinsinden hesaplanan motor gerilimi. -
0...2000 V Motor gerilimi. 1=1V
01.14  Cikis glicli Surdcul ¢ikis gucl. Birim, 96.16 Birim segimi parametresiile | -
segilir. Bu sinyal icin 46.14 Cikis glicti igin filtre zm
parametresi ile bir filtre stresi sabiti tanimlanabilir.
-32768,00 ... Cikis gucu. 1 =1 birim
32767,00 kW veya
hp
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01.18  SirticiiGWsa Gigawatt-saat cinsinden, surlcuden gegen enerji miktar (her |-
sayaci iki ydbnde). Minimum deger sifirdir.

0...65535 GWh GWh cinsinden enerji. 1=1GWh

01.19  Sirticii MWsa Megawatt-saat cinsinden, strlicliden gegen enerji miktari -
sayaci (her iki yonde). Sayag her donduginde, 01.18 SiirticiiGWsa

sayaci artigl olur.Minimum deger sifirdir.
0...999 MWh MWh cinsinden enerii. 1=1MWh

01.20  Siirtictii kWsa Tam kilowatt saat cinsinden, siriiciden gegen enerji miktari | -
sayaci (her iki yonde). Sayag her dondugunde, 01.19 Siirticii MWsa

sayaci artigl olur.Minimum deger sifirdir.
0...999 kWh kWh cinsinden enerii. 10 =1 kWh

01.24  Gergek aki % Motorun nominal akisinin ylzdesi olarak kullanilan aki -

referansi.
0...200% Aki referansi. 1=1%

01.29  Hiz degisim orani Hiz rampasi jeneratori sonrasinda hiz referansi degisikligi -

orani.

Ayrica bkz. parametre 31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33

Acil rampa denetimi gecikmesi.
-15000 ... 15000 Hiz degisikligi orani. 1=1rpm/s
rpm/s

01.30  Nominal tork Nominal motor torkunun %100'Une karsilik gelen tork. Birim, |-
Skalamasi 96.16 Birim segimi parametresi ile segilir

Not: Bu deger, girilmisse 99.12 Nominal motor torku
parametresinden kopyalanir. Aksi halde, deger diger motor
datasindan hesaplanir.
0,000... Nominal tork. 1 =100 birim
N-m veya Ib-ft
01.31  Ortam sicakhigi Giren sogutma havasinin élgtlen sicakhgi. Birim, 96.16 Birim | -
sec¢imi parametresi ile segilir.
-32768 ... 32767°C | Sogutma havasi sicakhgi. 1=1°
veya °F

03 Giris referanslari Cesitli kaynaklardan alinan referans degerleri.

Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi sirece salt
okunurdur.

03.01  Panel referansi Kumanda panelinden veya PC aracindan verilen referans. -
-100000.00 ... Kontrol paneli veya PC araci referansi. 1=10
100000.00

03.05 FB A referansi 1 Fieldbus adaptoru A yoluyla alinan referans 1. -

Ayrica bkz. bolim Bir fieldbus adaptérii ile fieldbus kontrolli

(sayfa 375).
-100000.00 ... Fieldbus adaptort A'dan alinan referans 1. 1=10
100000.00

03.06 FB A referansi 2 Fieldbus adaptoru A yoluyla alinan referans 2. -
-100000.00 ... Fieldbus adaptort A'dan alinan referans 2. 1=10
100000.00

03.07 FB B referansi 1 Fieldbus adaptort B yoluyla alinan referans 1. -
-100000.00 ... Fieldbus adaptort B'den alinan referans 1. 1=10

100000.00
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03.08 FB B referansi 2 Fieldbus adaptéri B yoluyla alinan referans 2. -
-100000.00 ... Fieldbus adaptori B'den alinan referans 2. 1=10
100000.00
03.11  DDCS kontrol Harici (DDCS) kontrol cihazindan alinan referans 1. Deger 1=10
cihazi ref 1 60.60 DDCS kontrol6rii ref1 tipi parametresine goére
skalalandirildi.
Ayrica bkz. bdlum Harici kontrol cihazi arabirimi, (sayfa 34).
-30000.00 ... Harici kontrol cihazindan alinan skalalandiriimis referans 1. 1=10
30000.00
03.172  DDCS kontrol Harici (DDCS) kontrol cihazindan alinan referans 2. Deger 1=10
cihazi ref 2 60.61 DDCS kontrol6rii ref2 tipi parametresine goére
skalalandirildi.
-30000.00 ... Harici kontrol cihazindan alinan skalalandiriimis referans 2. 1=10
30000.00
03.13  M/F veya D2D ref1 | Master'dan alinan master/follower referansi 1. Deger 60.10 1=10
M/F reft tipi parametresine gore skalalandirildi.
Ayrica bkz. b6lim Master/follower islevselligi, (sayfa 30).
-30000.00 ... Master'dan alinan skalalandiriimis referans 1. 1=10
30000.00
03.14  M/F veya D2D ref2 | Master'dan alinan master/follower referansi 2. Deger 60. 11 1=10
M/F ref2 tipi parametresine gore skalalandirildi.
-30000.00 ... Master'dan alinan skalalandiriimis referans 2. 1=10
30000.00
04 Uyarilar ve hatalar En son meydana gelen uyarilar ve hatalar ile ilgili bilgiler.
Her bir uyari ve hata kodunun agiklamasi igin, bkz. bolim
Hata izleme.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi strece salt
okunurdur.
04.01  Tetikleme hatasi 1. etkin hatanin kodu (akim kesilmesine neden olan hata). -
0000h...FFFFh 1. etkin hata. 1=1
04.02  Aktif hata 2 2. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 2. etkin hata. 1=1
04.03  Aktif hata 3 3. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 3. etkin hata. 1=1
04.04  Aktif hata 4 4. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 4. etkin hata. 1=1
04.05  Aktif hata 5 5. etkin hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 5. etkin hata. 1=1
04.06  Aktif uyari 1 1. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 1. aktif uyari. 1=1
04.07  Aktif uyari 2 2. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 2. aktif uyari. 1=1
04.08  Aktif uyari 3 3. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 3. aktif uyari. 1=1
04.09  Aktif uyari 4 4. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 4. aktif uyari. 1=1
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04.10  Aktif uyari 5 5. aktif uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 5. aktif uyari. 1=1
04.11  En son hata 1. kayitli (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 1. kayith hata. 1=1
04.12  Enson 2. hata 2. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 2. kayitli hata. 1=1
04.13  Enson 3. hata 3. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 3. kayitli hata. 1=1
04.14  En son 4. hata 4. kayitli (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 4. kayith hata. 1=1
04.15 Enson 5. hata 5. kayith (etkin olmayan) hatanin kodu. -
0000h...FFFFh 5. kayitli hata. 1=1
04.16  En son uyari 1. kayitli (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 1. kayith uyari. 1=1
04.17  En son 2. uyari 2. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 2. kayith uyari. 1=1
04.18 En son 3. uyari 3. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 3. kayith uyari. 1=1
04.19  En son 4. uyari 4. kayithi (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 4. kayitl uyari. 1=1
04.20 En son 5. uyari 5. kayith (etkin olmayan) uyarinin kodu. -
0000h...FFFFh 5. kayith uyari. 1=1
05 Teshis Suricu bakimina iligkin gesitli calisma zamani tipi sayaclar ve
Olgtimler.
Bu gruptaki tim parametreler aksi belirtiimedigi sirece salt
okunurdur.
05.01  Acik kalma sliresi Acik kalma siresi sayaci. Sayag, surlclye enerji verildiginde | -
sayaci calisir.
0...65535d Acik kalma slresi sayaci. 1=1d
05.02  Calisma sayici Motor galisma sliresi sayaci. Sayag, gevirici module -
edildiginde calisir.
0...65535d Motor galisma sayaci. 1=1d
05.04 Fan ¢alisma stiresi | Surlcu sogutma faninin galisma siiresi. Reset tusu 3 -
sayaci saniyeden uzun stire basili tutularak kumanda panelinden
resetlenebilir.
0...65535d Sogutma fani ¢galisma siresi sayaci. 1=1d
05.11  Sdirtcti sicakhdi Hata limitinin ylizdesi olarak tahmini sirtcl sicakhgi. Hata -
limitleri stirlict tipine gore degisebilir.
0.0% =0 °C (32 °F)
%100,0 = Hata limiti
-40,0 ... 160,0% Yizde olarak suricu sicakligr. 1=1%
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05.22  Hata tespit word'ii 3 | Hata tespit word' 3. -
Bit Adi |Deger
0...10 |Rezerve
11 Fan komutu |1 = Surlcu fani rélanti hizi Gzerinde déntyor
12...15 |Rezerve
0000h...FFFFh | Hata tespit word'li 3. 1=1
06 Kontrol ve Durum Siiriicl kontrol ve durum Word'Gi.
Word'ii
06.01  Ana kontrol word'ii | Surlictintin temel kontrol word'i. Bu parametre, kontrol -
sinyallerini secilen kaynaklardan (dijital girigler, fieldbus
arabirimi ve uygulama programi) alindigi gibi gosterir.
Word'lin bit atamalari 387. sayfada aciklandigi gibidir. ilgili
durum word'l ve durum semasi sirasiyla 382. ve 383.
sayfalarda gosterilmistir.
Not: 12...15 bitleri ilave kontrol datasI tagimak igin ve
herhangi bir ikili kaynak secici parametresi tarafindan bir
sinyal kaynagi olarak kullanilabilir.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Temel kontrol word'u. 1=1
06.02  Uygulama kontrol Uygulama programindan (mevcut ise) alinan surici kontrol | -
word'li word'l. Bit atamalari 3871. sayfada aciklanmaktadir.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Uygulama programi kontrol word'l. 1=1
06.03 FBA A seffaf kontrol | Fieldbus adaptéri A yoluyla PLC'den alinan sabit kontrol -
word'l word'U.
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Fieldbus adaptori A yoluyla alinan kontrol word'u. -
FFFFFFFFh
06.04 FBA B seffaf kontrol | Fieldbus adaptéri B yoluyla PLC'den alinan sabit kontrol -
word'l word'U.
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Fieldbus adaptori B yoluyla alinan kontrol word'u. 1=1
FFFFFFFFh
06.11  Ana durum word'li | Surtctnun temel durum word'G. -

Bit atamalari 382. sayfada aciklanmaktadir. ilgili kontrol
word'll ve durum semasi sirasiyla 387. ve 383. sayfalarda
gOsterilmistir.

Bu parametre salt okunurdur.

0000h...FFFFh

Temel durum word'.
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06.16  Sdrici durumu Surict durum word'l 1. -
word'i 1 Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Devrede 1 = Hem calisma izni (bkz. par. 20.12) hem de start izni (20.19) sinyalleri
mevcut. Not: Bu bit olusan bir hatadan etkilenmez.
1 Yasaklandi |1 = Start yasaklandi. Sirucuyu start etmek icin, yasaklama sinyalinin (bkz.
par. 06.18) kaldiriimasi ve start sinyali gevrimi yapilmasi gerekir.
2 DC sarj oldu |1 = DC devresi sarj oldu
3 Startigin 1 = Sdrlcd, bir start komutunu almaya hazir
hazir
4 Referans 1 = Sdrlcd, belirtilen referansi izlemeye hazir
izleme
5 Start edildi |1 = Suricu start edildi
6 Modilasyon |1 = Suriici modulasyonda (¢ikis asamasi kontrol ediliyor)
da
7 Limit 1 = Herhangi bir calisma limiti (hiz, tork vb.) etkin
uygulaniyor
8 Lokal kontrol |1 = Surtcu lokal kontrolde
9 Ag kontroli 1 = Slrucu ag kontrolii modunda (bkz. sayfa 74)
10 Ext1 etkin 1 = Kontrol konumu EXT1 etkin
11 Ext2 etkin 1 = Kontrol konumu EXT2 etkin
12 Rezerve
13 Start talebi |1 = Start talep edildi
14...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Sdrici durum word'l 1. 1=1
06.17  Sdrici durumu Surict durum word'l 2. -

word'li 2 Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama

0 ID Run yapildi 1 = Motor tanimlama (ID) ¢alistirmasi gerceklestirildi

1 Miknatislandi 1 = Motor miknatislandi

2 Tork kontroli 1 = Tork kontrol modu etkin

3 Hiz kontrol 1 = Hiz kontrol modu etkin

4 Gug¢ kontrolu 1 = Gug¢ kontrol modu etkin

5 Guvenli referans etkin |1 = 49.05 ve 50.02 parametreleri gibi fonksiyonlar tarafindan bir
"guvenli" referans uygulanir

6 Son hiz etkin 1 =49.05 ve 50.02 parametreleri gibi fonksiyonlar tarafindan bir
"son hiz" referansi uygulanir

7 Referans kaybi 1 = Referans sinyali kayip

8 Acil stop basarisiz 1 = Acil durdurma basarisiz (bkz. parametre 31.32 ve 31.33)

9 Joglama etkin 1 = Joglama izni sinyali agik

10 Ust limitte 1 = Gergek hiz, frekans veya tork limite (46.37...46.33
parametreleri ile tanimlanir) esit veya bu limitin Gzerinde. Her iki
doénme yonlinde de gegerlidir.

11...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Surtct durum word'G 2. 1=1
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06.18  Bsltma ysgi durum | Start yasagi durum word'i. Bu word, slrtclinin start etmesini | -
word'li Onleyen yasaklama sinyalinin kaynagini belirler.
Yildiz isaretli (*) kosullar sadece start komutu ¢evrimi
gerektirir. Diger tim durumlarda, énce yasaklama kosulunun
kaldiriimasi gerekir.
Ayrica bkz. parametre 06.16 Siiriicii durumu word'li 1, bit 1.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Calismaya hazir degil |1 = DC gerilimi yok ya da surlici parametreleri dogru sekilde
girilmedi. 95 ve 99 gruplarindaki parametreleri kontrol edin.
1 Kontrol konumu degisti|* 1 = Kontrol konumu degisti
2 SSW yasaklama 1 = Kontrol programi kendini yasaklanmis durumda tutuyor
3 Hata resetleme * 1 = Bir hata resetlendi
4 Start izni kayip 1 = Start izni sinyali yok
5 Calisma izni kayip 1 = Calisma izni sinyali yok
6 FSO yasaklama 1 = Calisma FSO-xx glivenlik fonksiyonlari modull tarafindan
engellendi
7 STO 1 = Glvenli tork kapama etkin
8 Akim kalibrasyonu * 1 = Akim kalibrasyonu rutini tamamlandi
sona erdi
9 ID run sona erdi * 1 = Motor tanimlama galistirmasi tamamlandi
10 Otomatik faz sona erdi |* 1 = Otomatik fazlama rutini tamamlandi
11 Em Off1 1 = Acil stop sinyali (off1 modu)
12 Em Off2 1 = Acil stop sinyali (off2 modu)
13 Em Off3 1 = Acil stop sinyali (off3 modu)
14 Otomatik resetleme 1 = Otomatik resetleme fonksiyonu galismayi yasakliyor
yasag|
15 Joglama etkin 1 = Joglama izni sinyali ¢calismay yasakliyor
0000h...FFFFh Start yasagi durum word'U. 1=1
06.19  Hiz kontrol durumu | Hiz kontrol durum word'u. -

word'ii Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Sifir hiz 1 = Sdrucu sifir hizda galisiyor
. 1 = Surdctd ileri yénde sifir hiz limitinin Gzerinde galisiyor (par.
1 lleri
21.06)
. 1 = Surdcu geri yonde sifir hiz limitinin Gzerinde ¢aligiyor (par.
2 Geri
21.06)
3 Aralik digl 1 = Hiz hatasi penceresi kontroll etkin (bkz. par. 24.41)
4 Dahili hiz geri bildirimi |1 = Tahmini hiz geribeslemesi kullanildi (bkz. par. 90.417)
5 Enkoder 1 geri bildirimi |1 = Hiz geribeslemesi i¢cin Enkoder 1 kullanildi (bkz. par. 90.41)
6 Enkoder 2 geri bildirimi |1 = Hiz geribeslemesi i¢cin Enkoder 2 kullanildi (bkz. par. 90.41)
7 t"a'fggfng' bir sabithiz |4 _ Bir sabit hiz ya da frekans segildi: bkz. par. 06.20.
8...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Hiz kontrol durumu word'G. 1=1
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06.20  Sabit hiz durum Sabit hiz/frekans durum word'l. Sabit hiz ya da frekansin -
word'li hangisinin etkin oldugunu gdésterir (mevcut ise). Ayrica bkz.
parametre 06.19 Hiz kontrol durumu word'li, bit 7 ve bolim
Sabit hizlar/frekanslar (sayfa 38).
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Sabit hiz 1 1 = Sabit hiz ya da frekans 1 segildi
1 Sabit hiz 2 1 = Sabit hiz ya da frekans 2 segildi
2 Sabit hiz 3 1 = Sabit hiz ya da frekans 3 segildi
3 Sabit hiz 4 1 = Sabit hiz ya da frekans 4 segildi
4 Sabit hiz 5 1 = Sabit hiz ya da frekans 5 segildi
5 Sabit hiz 6 1 = Sabit hiz ya da frekans 6 segildi
6 Sabit hiz7 1 = Sabit hiz ya da frekans 7 segildi
7...15 [Rezerve
0000h...FFFFh Sabit hiz/frekans durum word'G. 1=1
06.29  Kullanici 10. bit Durumu 06.11 Ana durum word'ii'in 10. biti olarak aktarilan Ust limitte
segimi bir ikili kaynak secger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Ust limitte 06.17 Sdrticti durumu word'li 2 10. biti (bkz. sayfa 96). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
06.30  Kullanici 11. bit Durumu 06.11 Ana durum word'ii'in 11. biti olarak aktarilan Ext ctrl loc
segimi bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Ext ctrl loc 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 11. biti (bkz. sayfa 96). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.31  Kullanici 12. bit Durumu 06.11 Ana durum word'ii'in 12. biti olarak aktarilan | Ext run
segimi bir ikili kaynak secger. enable
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Ext run enable Harici ¢galisma izni sinyalinin durumu (bkz. parametre 20.72 | 2
Calistirma izni 1 kaynagi).
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.32  Kullanici 13. bit Durumu 06.11 Ana durum word'i'iin 13. biti olarak aktarilan Yanlis
sec¢imi bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.33  Kullanici 14. bit Durumu 06.11 Ana durum word'i'lin 14. biti olarak aktarilan Yanlis
segimi bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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06.50  Kullanici durum Kullanici tanimli durum word't. Bu word 06.60...06.75 -
word'i 1. parametreleri ile secilen ikili kaynaklarin durumunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Kullanici durum biti 0 |06.60 ile segilen kaynagin durumu
1 Kullanici durum biti 1 |06.617 ile segilen kaynagin durumu
15 Kullanici durum biti 15 |06.75 ile segilen kaynagin durumu
0000h...FFFFh Kullanici tanimli durum word'U. 1=
06.60  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ii 1."in 0. biti olarak Yanlis
word'li 1'in 0. biti gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.61  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ii 1."in 1. biti olarak Pencere disi
word'li 1'in 1. biti gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Pencere disi 06.19 Hiz kontrol durumu word'ii 3. biti (bkz. sayfa 97). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.62  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'i 1."in 2. biti olarak Acil
word'li 1'in 2. biti gOsterilen bir ikili kaynak seger. durdurma
bagarsz
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Acil durdurma 06.17 Sdrticli durumu word'li 2 8. biti (bkz. sayfa 96). 2
basarsz
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.63  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ii 1."in 3. biti olarak Manyetize
word'li 1'in 3. biti gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Manyetize 06.17 Sdrticl durumu word'li 2 1. biti (bkz. sayfa 96). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.64  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'li 1."in 4. biti olarak Calisma
word'li 1'in 4. biti gosterilen bir ikili kaynak seger. devre disi
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Calisma devre disi | 06.18 Bsltma ysgi durum word'ii 5. biti (bkz. sayfa 97). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.65  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ii 1."in 5. biti olarak Yanlis
word'li 1'in 5. biti gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
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Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.66  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'i 1."'in 6. biti olarak Yanlis
word'li 1'in 6. biti gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.67  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ii 1."'in 7. biti olarak ID run yapildi
word'li 1'in 7. biti gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
ID run yapildi 06.18 Bsltma ysgi durum word'ii 9. biti (bkz. sayfa 97). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
06.68  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'i 1."'in 8. biti olarak Start yasagi
word'li 1'in 8. biti gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Start yasagi 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 1. biti (bkz. sayfa 96). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
06.69  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanicr durum word'ii 1."'in 9. biti olarak Sinirlama
word'li 1'in 9. biti gosterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Sinirlama 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 7. biti (bkz. sayfa 96). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.70  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'i 1."'in 10. biti olarak Tork kontrolli
word'li 1'in 10. biti | gbsterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Tork kontrolu 06.17 Sdrticti durumu word'li 2 2. biti (bkz. sayfa 96). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.71  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ii 1.'in 11. biti olarak Sifir Hiz
word'li 1'in 11. biti | gbsterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Sifir Hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'ii 1. biti (bkz. sayfa 97). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.72  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'i 1."'in 12. biti olarak Dahili hiz
word'li 1'in 12. biti | gbsterilen bir ikili kaynak seger. gerbildirimi
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Dahili hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'ii 4 biti (bkz. sayfa 97). 2
gerbildirimi
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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06.73  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'ii 1."in 13. biti olarak Yanlis
word'li 1'in 13. biti | gOsterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.74  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'i 1."in 14. biti olarak Yanlis
word'li 1'in 14. biti | gOsterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
06.75  Kullanici durum Durumu 06.50 Kullanici durum word'i 1."in 15. biti olarak Yanlis
word'li 1'in 15. biti | gOsterilen bir ikili kaynak seger.
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
07 Sistem bilgisi Siriici donanim ve yazilim bilgileri.
Bu gruptaki tim parametreler salt okunurdur.
07.03  Sdiriicdi tipi Surdci/gevirici Unitesi tipi. -
07.04 Cihaz yazihm adi Yazilim tanimlanmasi. -
07.05 Cihaz yazilm Yazilimin strim numarasi. -
surimu
07.06  Yiikleme paketi adi | Surim yikleme paketinin adi. -
07.07  Yiikleme paketi Yazilim yikleme paketinin stirim numarasi. -
surimu
07.11  Cpu kullanimi Ylzde olarak mikroislemci yuku. -
0...100% Mikroislemci yuku. 1=1%
07.13  PU lojigi siirtim Gug¢ birimi lojiginin stirim numarasi. -
numarasi
07.21  Uygulama ortami Rezerve. -
durumu 1
07.22  Uygulama ortami Rezerve. -
durumu 2
10 Standart DI, RO Dijital giriglerin ve role gikislarinin yapilandirmasi.
10.01 DI durumu DIIL ve DI6...DI1 dijital giriglerinin elektriksel durumunu -
gosterir. Giriglerin etkinlestirme/devre disi birakma
gecikmeleri (belirtiimis ise) yok sayilir.
0...5. bit DI1...DI6'nin durumunu gosterir; 15. bit DIIL giriginin
durumunu gosterir. Ornek: 1000000000010011b = DIIL, DI5,
DI2 ve DI1 agik, DI3, D14 ve DI6 kapal.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Dijital giriglerin durumu. 1=1
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10.02 DI gecikmeli DIIL ve DI6...DI1 dijital giriglerinin durumunu gosterir. Bu -
durumu word sadece etkinlestirme/devre digi birakma gecikmeleri
(belirtilmis ise) sonrasinda guncellenir.
0...5. bit DI1...DI6'nin gecikmis durumunu gosterir; 15. bit
DIIL girisinin gecikmis durumunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Dijital giriglerin gecikmis durumu. 1=
10.03 Dl force segimi Dijital giriglerin elektriksel durumlari test etme gibi amagclarla | 0000h
gecersiz kilinabilir. Her bir dijital giris icin 710.04 DI force data
parametresindeki bir bit saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Bit Deger
0 1 =DI1'i 10.04 DI force data parametresinin 0. bitinin degerine zorlar.
1 1 =DI2'yi 10.04 DI force data parametresinin 1. bitinin degerine zorlar.
2 1 =DI3'G 10.04 DI force data parametresinin 2. bitinin degerine zorlar.
3 1 =DI4'G 10.04 DI force data parametresinin 3. bitinin degerine zorlar.
4 1 =DI5'i 10.04 DI force data parametresinin 4. bitinin degerine zorlar.
5 1 =DI6'y1 10.04 DI force data parametresinin 5. bitinin degerine zorlar.
6...14 |Rezerve
15 1 =DIIL'yi 10.04 DI force data parametresinin 15. bitinin degerine zorlar.
0000h...FFFFh Dijital girigler i¢in segimi gegersiz kilin. 1=
10.04 Dl force data Bir zorlamal dijital giris data degerinin 0'dan 1 olarak 0000h
degistiriimesine olanak sadlar. Sadece 710.03 DI force segimi
parametresinde segilen bir giris zorlanabilir.
0. bit DI1 igin zorlanan degerdir; 15. bit DIIL girisi igin
zorlanan degerdir.
0000h...FFFFh Dijital giriglerin zorlanan degerleri. 1=
10.05 DI1 Agma DlI1 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
gecikmesi
‘ ‘ ‘ 1
*DI durumu ! : : :
| — o — 1
**Gecikmig DI | | 1 1
durumu ‘ | ‘ ‘ 0
<5 <> < <> Zaman
ton tofe ton toff
ton = 10.05 DI1 Agma gecikmesi
tosf = 10.06 DI1 Kapatma gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmeli durumu ile gosterilir.
0,0...3000,0s DI1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.06 DI1 Kapatma DI1 dijital girisi icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. 10.05 DI1 Agma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s DI1 i¢in devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
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10.07 DI2 Agma DI2 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
gecikmesi
‘ ‘ 1
*DI durumu ! : : :
| — o — 1
**Gecikmig DI w | 1 1
durumu ‘ ! ! 0
<5 <3 < < S Zaman
ton torr ton torr
ton = 10.07 DI2 Agma gecikmesi
toff = 10.08 DI2 Kapatma gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmeli durumu ile gosterilir.
0.0...3000,0s DI2 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.08 DI2 Kapatma DI2 dijital girigi icin devre disiI birakma gecikmesini tanimlar. [ 0,0 s
gecikmesi Bkz. 10.07 DI2 Agma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s DI2 i¢in devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
10.09 DI3 Agma DI3 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
gecikmesi
‘ ‘ ‘ 1
*DI durumu ! : : :
| — o — 1
**Gecikmis DI | | 1 1
durumu ‘ | ‘ ‘ 0
< < < < Zaman
ton tofe ton tofe
ton = 10.09 DI3 Agma gecikmesi
toff = 10.10 DI3 Kapatma gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmeli durumu ile gosterilir.
0,0...3000,0 s DI3 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.10  DI3 Kapatma DI3 dijital girisi icin devre disiI birakma gecikmesini tanimlar. [ 0,0 s
gecikmesi Bkz. 10.09 DI3 Ag¢ma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s DI3 i¢in devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
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10.11  DI4 Agma Dl4 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
gecikmesi
‘ ‘ 1
*DI durumu ! : : :
| — o — 1
**Gecikmig DI w | 1 1
durumu ‘ ! ! 0
<5 < 3 < < 5 Zaman
ton torr ton toft
ton = 10.11 DI4 A¢cma gecikmesi
toff = 10.12 DI4 Kapatma gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.01 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmeli durumu ile gosterilir.
0,0...3000,0s Dl4 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.12  DI4 Kapatma Dl4 dijital girisi icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. 10.11 DI4 A¢gma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s Dl4 icin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
10.13 DI5 Agma DI5 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
gecikmesi
‘ ‘ ‘ 1
*DI durumu ! : : :
| — o — 1
**Gecikmis DI | | 1 1
durumu ‘ | ‘ ‘ 0
<5 < < < 3 Zaman
ton tofe ton toff
ton = 10.13 DI5 Agma gecikmesi
tosf = 10.14 DI5 Kapatma gecikmesi
*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmeli durumu ile gosterilir.
0,0...3000,0s DI5 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.14  DI5 Kapatma DI5 dijital girisi icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. 10.13 DI5 Agma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s DI5 igin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
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10.15 DI6 Agma DI6 dijital girisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
gecikmesi
‘ ‘ 1
*DI durumu ! : : :
| — o — 1
**Gecikmig DI w | 1 1
durumu ‘ ! ! 0
<5 <> < <> Zaman
ton torr ton torr

ton = 10.15 DI6 A¢ma gecikmesi

toff = 10.16 DI6 Kapatma gecikmesi

*Dijital girigin elektriksel durumu. 70.07 DI durumu ile gosterilir.
**10.02 DI gecikmeli durumu ile gosterilir.

0,0...3000,0 s DI6 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.16  DI6 Kapatma DI6 dijital girisi icin devre disiI birakma gecikmesini tanimlar. [ 0,0 s

gecikmesi Bkz. 10.15 DI6 Ag¢ma gecikmesi parametresi.

0,0...3000,0s DI6 icin devre digi birakma gecikmesi. 10=1s
10.21 RO durumu RO8...RO1 réle ¢ikislarinin durumu. Ornek: 00000001b = -

RO1'e eneriji verilmis, RO2...R0O8'in enerjisi kesilmis.

0000h...FFFFh Roéle cikislarinin durumu. 1=1

10.24  ROf1 kaynagi RO1 réle ¢ikisina baglanacak bir sirticu sinyali seger. Calismaya
hazir

Enerji verilmemis Cikisa enerji verilmemis. 0

Eneriji verilmis Cikisa enerji verilmis. 1

Calismaya hazir 06.11 Ana durum word'ii 1. biti (bkz. sayfa 95). 2

Devrede 06.16 Sdrtict durumu word'li 1 0. biti (bkz. sayfa 96). 4

Start edildi 06.16 Sdrtict durumu word'li 1 5. biti (bkz. sayfa 96). 5

Manyetize 06.17 Sdrticli durumu word'li 2 1. biti (bkz. sayfa 96). 6

Calisiyor 06.16 Sdrticl durumu word'li 1 6. biti (bkz. sayfa 96). 7

Hazir ref 06.11 Ana durum word'li 2. biti (bkz. sayfa 95). 8

Ayar noktasinda 06.11 Ana durum word'li 8. biti (bkz. sayfa 95). 9

Geri 06.19 Hiz kontrol durumu word'ii 2. biti (bkz. sayfa 97). 10

Sifir hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'ii 0. biti (bkz. sayfa 97). 11

Ust limitte 06.17 Sdrtict durumu word'li 2 10. biti (bkz. sayfa 96). 12

Uyari 06.11 Ana durum word'li 7. biti (bkz. sayfa 95). 13

Hata 06.11 Ana durum word'ii 3. biti (bkz. sayfa 95). 14

Hata (-1) 06.11 Ana durum word'li 3. gevrilmis biti (bkz. sayfa 95). 15

Fren agma komutu | 44.01 Fren kontrol durumu 0. biti (bkz. sayfa 247). 22

Ext2 etkin 06.16 Sdrticli durumu word'li 1 11. biti (bkz. sayfa 96). 23

Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'ii 9. biti (bkz. sayfa 95). 24

Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti (bkz. sayfa 202). 33

Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti (bkz. sayfa 202). 34

Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti (bkz. sayfa 202). 35
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Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
10.25 RO1 A¢ma RO1 role ¢ikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
gecikmesi
‘ ‘ ‘ 1
Segilen kaynagin ! ‘ ‘ ‘
durumu ! : : :
—‘ : | | | | | | O
| — o — 1
RO durumu ! : : :
— ‘ | 0
<5 <> < <> Zaman
ton tofe ton toff
ton = 10.25 RO1 A¢ma gecikmesi
o = 10.26 RO1 Kapatma gecikmesi
0.0...3000,0s RO1 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.26 RO1 Kapatma RO1 role ¢ikisi igin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. 10.25 RO1 A¢gma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s RO1 icin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
10.27 RO2 kaynagi RO2 role ¢ikigina baglanacak bir surlcu sinyali seger. Calisiyor
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 710.24 RO1 kaynadgi.
10.28 RO2 A¢ma RO2 role ¢ikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
gecikmesi
‘ ‘ ‘ 1
Segilen kaynagin ! ‘ ‘ ‘
durumu ! : : :
—‘ : | | | | | | O
| — o — 1
RO durumu \ : : :
: ‘ | | 0
<3 <> < <3 Zaman
ton torr ton toft
ton = 10.28 RO2 A¢ma gecikmesi
tosf = 10.29 RO2 Kapatma gecikmesi
0,0...3000,0s RO2 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.29 RO2 Kapatma RO2 role ¢ikisi icin devre digi birakma gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi Bkz. 10.28 RO2 A¢ma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s RO2 icin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
10.30 RO3 kaynagi RO3 role ¢ikigina baglanacak surlicu sinyalini seger. Hata (-1)
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 70.24 RO1 kaynagi.
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10.31 RO3 A¢ma RO3 réle ¢ikisl igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. 0,0s
gecikmesi
‘ ‘ 1
Segilen kaynagin ! : : :
durumu ! : : :
—‘ : | | | | | | O
; — . — |
RO durumu \ : : :
: ‘ | | 0
<5 <> < <> Zaman
ton torr ton torr
ton = 10.31 RO3 A¢ma gecikmesi
toff = 10.32 RO3 Kapatma gecikmesi
0,0...3000,0s RO3 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
10.32 RO3 Kapatma RO3 role ¢ikisi icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar. [ 0,0 s
gecikmesi Bkz. 10.31 RO3 Agma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s RO3 i¢in devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
11 Standart DIO, Fl, FO | Dijital giris/cikislarin ve frekans giris/cikislarinin
yapilandirmasi.
11.01  DIO durumu DIO8...DIO1 dijital giris/gikiglarinin durumunu gosterir. -
Etkinlestirme/devre disi birakma gecikmeleri (belirtiimis ise)
yok sayilir.
Ornek: 0000001001b = DIO1 ve DIO4 acik, geri kalanlar
kapali.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Dijital giris/¢ikiglarin durumu. 1=1
11.02  DIO gecikmeli DIO8...DIO1 dijital giris/gikiglarinin gecikmeli durumunu -
durumu gOsterir. Bu word sadece etkinlestirme/devre digi birakma
gecikmeleri (belirtilmis ise) sonrasinda gtincellenir.
Ornek: 0000001001b = DIO1 ve DIO4 acik, geri kalanlar
kapali.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Dijital girig/¢cikiglarin gecikmis durumu. 1=
11.05  DIO1 fonksiyonu DIO1'in dijital ¢cikis veya giris ya da frekans girisi olarak Cikis
kullaniimasini seger.
Cikis DIO1 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO1 dijital giris olarak kullanilr. 1
Frekans DIO1 frekans girisi olarak kullanilir. 2
11.06  DIO1 ¢ikis kaynagi | 11.05 DIO1 fonksiyonu parametresi Crkis olarak Gli¢ yok
ayarlandiginda, DIO1 dijital giris/gikisina baglanacak bir
surlcu sinyali seger.
Gug yok Cikis kapalidir. 0
Gug var Cikis agiktir. 1
Calismaya hazir 06.11 Ana durum word'ii 1. biti (bkz. sayfa 95). 2
Devrede 06.16 Sdirticli durumu word'li 1 0. biti (bkz. sayfa 96). 4
Start edildi 06.16 Sdirticli durumu word'li 1 5. biti (bkz. sayfa 96). 5
Manyetize 06.17 Sdrtict durumu word'li 2 1. biti (bkz. sayfa 96). 6
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Calisiyor 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 6. biti (bkz. sayfa 96). 7
Hazir ref 06.11 Ana durum word'li 2. biti (bkz. sayfa 95). 8
Set degerde 06.11 Ana durum word'li 8. biti (bkz. sayfa 95). 9
Geri 06.19 Hiz kontrol durumu word'li 2. biti (bkz. sayfa 97). 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'ii 0. biti (bkz. sayfa 97). 11
Ust limitte 06.17 Sdrticti durumu word'li 2 10. biti (bkz. sayfa 96). 12
Uyari 06.11 Ana durum word'li 7. biti (bkz. sayfa 95). 13
Hata 06.11 Ana durum word'i 3. biti (bkz. sayfa 95). 14
Hata (-1) 06.11 Ana durum word'li 3. gevrilmis biti (bkz. sayfa 95). 15
Fren agma komutu | 44.01 Fren kontrol durumu 0. biti (bkz. sayfa 2417). 22
Ext2 etkin 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 11. biti (bkz. sayfa 96). 23
Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'ii 9. biti (bkz. sayfa 95). 24
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti (bkz. sayfa 202). 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti (bkz. sayfa 202). 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti (bkz. sayfa 202). 35
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
11.07  DIO1 Agma DIO1 dijital giris/cikigi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak 0,0s
gecikmesi kullanildiginda) i¢in etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
*DIO durumu : : : : !
‘ o . o :
**Gecikmis DIO : | 1 1
durumu : ‘ : | ‘ | : | 0
<3 <> <> <3 Zaman
ton tort ton toff
ton = 11.07 DIO1 A¢ma gecikmesi
o = 11.08 DIO1 Kapatma gecikmesi
*I;_)IO'n_u_n elektriksel durumu (giris modunda) veya segilen kaynagdin durumu (¢ikis modunda). 71.07 DIO durumu ile
9’?181t%glrblo gecikmeli durumu ile gosterilir.
0,0...3000,0s DIO1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
11.08 DIO1 Kapatma DIO1 dijital giris/cikigi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak 0,0s
gecikmesi kullanildiginda) icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. 11.07 DIO1 A¢ma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s DIO1 igin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
11.09  DIO2 fonksiyonu DIO2'nin dijital ¢ikis veya giris ya da frekans ¢ikisi olarak Cikis
kullaniimasini seger.
Cikis DIO2 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO2 dijital giris olarak kullanihr. 1
Frekans DIO2 frekans ¢ikisi olarak kullanilir. 2
11.10  DIO2 ¢ikis kaynagi | 11.09 DIOZ2 fonksiyonu parametresi Cikis olarak Gli¢ yok
ayarlandiginda, DIO2 dijital giris/gikisina baglanacak bir
surlcu sinyali seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 11.06 DIO1 ¢ikis kaynagi.
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11.11  DIO2 A¢gma DIO2 dijital giris/cikisi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak 0,0s
gecikmesi kullanildiginda) i¢in etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
‘ ‘ 1
*DIO durumu ! : : :
| — o — 1
**Gecikmis DIO w | 1 1
durumu ‘ ! ! 0
<5 <> < <> Zaman
ton torr ton torr
ton = 11.11 DIO2 A¢ma gecikmesi
toff = 11.12 DIO2 Kapatma gecikmesi
*DIO'nun elektriksel durumu (giris modunda) veya segilen kaynagin durumu (¢ikis modunda). 77.07 DIO durumu ile
gosterilir.
**11.02 DIO gecikmeli durumu ile gosterilir.
0,0...3000,0s DIO2 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
11.12  DIO2 Kapatma DIO2 dijital giris/cikigi (dijital giris veya dijital ¢ikis olarak 0,0s
gecikmesi kullanildiginda) igin devre disi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. 11.11 DIO2 A¢ma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0 s DIO2 igin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
11.38  Frek girisi 1 gercek | Skalalandirma 6ncesinde frekans girisi 1 degerini (frekans -
degeri girisi olarak kullanildiginda DIO1 araciligiyla) gosterir. Bkz.
11.42 Frek giris 1 min parametresi.
Bu parametre salt okunurdur.
0...16000 Hz Frekans girisi 1'in skalalandirilmamis degeri. 1=1Hz
11.39  Frek giris 1 skalali | Skalalandirma sonrasinda frekans girisi 1 deg@erini (frekans -
girisi olarak kullanildiginda DIO1 araciligiyla) gOsterir. Bkz.
11.42 Frek giris 1 min parametresi.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768.000 ... Frekans girisi 1'in skalalandiriimis degeri. 1=1

32767.000
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11.42  Frek giris 1 min Gercekte frekans girisi 1'e (frekans girisi olarak kullanildiginda 0 Hz
DIO1) ulagan frekans i¢in minimum degeri tanimlar.
Gelen frekans sinyali (11.38 Frek girisi 1 gergek degeri) bir
dahili sinyale (711.39 Frek giris 1 skalali) 11.42...11.45
parametreleri ile su sekilde skalalandirilir:
11.39
A
11.45
11.44
0 ... 16000 Hz Frekans 1'in (DIO1) minimum frekansi. 1=1Hz
11.43  Frek giris 1 maks Gergekte frekans girisi 1'e (frekans girisi olarak 16000 Hz
kullanildiginda DIO1) ulasan frekans i¢in maksimum degeri
tanimlar. Bkz. 11.42 Frek giris 1 min parametresi.
0 ... 16000 Hz Frekans 1 (DIO1) icin maksimum frekans. 1=1Hz
11.44  Frek grs 1 skalali 11.42 Frek giris 1 min parametresi tarafindan tanimlanan 0.000
minimumda dahili olarak minimum giris frekansina karsilik gelmesi
gereken degeri tanimlar. Bkz. 11.42 Frek giris 1 min
parametresindeki sema.
-32768.000 ... Frekans girisi 1'in minimum degerine karsilik gelen deger. 1=1
32767.000
11.45  Frek grs 1 6lckli 11.43 Frek giris 1 maks parametresi tarafindan tanimlanan 1500.000
mksmmda dahili olarak maksimum giris frekansina karsilik gelmesi
gereken degeri tanimlar. Bkz. 11.42 Frek giris 1 min
parametresindeki sema.
-32768.000 ... Frekans girisi 1'in maksimum degerine karsilik gelen deger. 1=1
32767.000
11.54  Frek ¢ks 1 gerck Skalalandirma sonrasinda frekans ¢ikisi 1'in degerini gosterir. | -
dgeri Bkz. 11.58 Frek ¢ikis 1 kay. min parametresi.
Bu parametre salt okunurdur.
0 ... 16000 Hz Frekans ¢ikisi 1'in degeri. 1=1
11.55  Frek ¢ks 1 kayngi Frekans ¢ikisi 1'e baglanacak bir sinyal seger. Kullanilan
motor hizi
Secilmedi Yok. 0
Kullanilan motor hizi | 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 917). 1
Cikis frekansi 01.06 Cikig frekansi (sayfa 917). 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 917). 4
Motor torku 01.10 Motor torku % (sayfa 97). 6
DC gerilim 01.11 DC gerilimi (sayfa 97). 7
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Gulcg g/c 01.14 Cikig glicli (sayfa 97). 8
Hiz ref rampasi girisi | 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 164). 10
Rampali hiz ref 23.02 Hiz ref rampa ¢ikigi (sayfa 164). 11
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 169). 12
Kullanilan tork ref 26.02 Kullanilan tork referansi (sayfa 177). 13
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa ¢ikigi (sayfa 182). 14
Proses PID gikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (sayfa 225). 16
Proses PID geri 40.02 Proses PID geribildirimi gercek (sayfa 226). 17
bildirimi
Proses PID gerg. 40.03 Proses PID setdegeri (izle) (sayfa 226). 18
Proses PID dev 40.04 Proses PID sapmasi (izle) (sayfa 226). 19
Sicaklik Sensoéri 1 | Rezerve. 20
Etkinlestirme
Sicaklik Sensoéri 2 | Rezerve. 21
Etkinlestirme
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

11.58  Frek ¢ikis 1 kay. Frekans ¢ikigi 1'in minimum deg@erine (11.60 Freq ¢ikis 1 kay. 0.000
min minimumda parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin

(11.55 Frek ¢ks 1 kayngi parametresi ile segilen ve 11.54 Frek
cks 1 gerck dgeri parametresi ile gosterilen) gercek degerini
tanimlar.
11.54
A
11.61
11.60
>
Sinyal (gercek)
11.55 par. ile
11.54 segilir
A
11.61 |
11.60 |
\ |
11.59 11.58 Sinyal (gergek)
11.55 par. ile
segilir
-32768.000 ... Frekans c¢ikisi 1'in minimum degerine karsilik gelen gergek 1=1
32767.000 sinyal degeri.
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11.59  Freq cikis 1 kay. Frekans ¢ikisi 1'in maksimum degerine (11.61 Freq ¢ks 1 kay. | 1500.000
maks maks parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin
(11.55 Frek ¢cks 1 kayngi parametresi ile segilen ve 11.54 Frek
cks 1 gerck dgeri parametresi ile gosterilen) gergek degerini
tanimlar. Bkz. 11.58 Frek ¢ikis 1 kay. min parametresi.
-32768.000 ... Frekans ¢ikisi 1'in maksimum degerine karsilik gelen gergek |1 =1
32767.000 sinyal degeri.
11.60  Freq cikis 1 kay. Frekans ¢ikisi 1'in minimum degerini tanimlar. 77.58 Frek 0 Hz
minimumda ¢cikis 1 kay. min parametresindeki semalara bakin.
0...16000 Hz Frekans ¢ikisi 1'in minimum degeri. 1=1Hz
11.61  Freq ¢ks 1 kay. Frekans ¢ikisi 1'in maksimum degerini tanimlar. 71.58 Frek 16000 Hz
maks ¢cikis 1 kay. min parametresindeki semalara bakin.
0...16000 Hz Frekans ¢ikisi 1'in maksimum degeri. 1=1Hz
12 Standart Al Standart analog giriglerin yapilandirmasi.
12.03 Al denetim Bir analog giris sinyali giris igin belirtilen minimum ve/veya Islem yok
fonksiyonu maksimum limitlerin disina ¢iktiginda sirictinin nasil tepki
verecegini seger.
Gozlenecek girisler ve limitler 12.04 Al denetim segimi
parametresi ile segilir.
Eylem yok Eylem olmaz. 0
Hata Sirtcl 80A0 Al denetim hatasinda agillir. 1
Uyari Sirtcl bir ABAO Al denetim uyarisi olusturur. 2
Son hiz Surlcu bir uyari (A8AO0 Al denetim) olusturur ve hizi (veya 3
frekansi) surdcinun calistigl seviyede dondurur. Hiz/frekans
850 ms dustuk gegisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas
alinarak belirlenir.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda galismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
Guivenli hiz ref Surlcu bir uyari (A8A0 Al denetim) olusturur ve hizi, 22.41 4
Glvenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Frekans ref (giivenli)) ile tanimlanan hiza
ayarlar.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
12.04 Al denetim segimi Denetlenecek analog giris limitlerini belirler. Bkz. 12.03 Al 0000h
denetim fonksiyonu parametresi.
Bit Adi Aciklama
0 Al1 < MiN 1 = Al1 minimum denetleme limiti etkin.
1 Al1 > MAKS 1 = Al1 maksimum denetleme limiti etkin.
2 Al2 < MiN 1 = Al2 minimum denetleme limiti etkin.
3 Al2 > MAKS 1 = Al2 maksimum denetleme limiti etkin.
4...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Analog giris denetimini etkinlestirme. 1=1




Parametreler 113

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq16
12.11  Al1 gergek degeri Al1 analog girisinin degerini mA veya V (girisin bir donanim -
ayari ile akim ya da gerilim olarak ayarlanmasina baglidir)
cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22,000 ... 22,000 | Al1 analog girisinin degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
12.12  Skalalandiriimis Al1 | Skalalandirma sonrasinda Al1 analog girisinin degerini -
degeri gOsterir. Bkz. parametre 12.19 Al1 minimum skala degeri ve
12.20 Al1 maksimumun skala degeri.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768.000 ... Al1 analog giriginin skalalandirilmis degeri. 1=1
32767.000
12.15  Al1 birim segimi Al1 analog girigine iliskin okuma degerleri ayarlar igin birimi 74
seger.
Not: Bu ayar, surtct kontrol Gnitesindeki ilgili donanim ayari
ile uyumlu olmahdir (stricinin donanim el kitabina bakin).
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gegerli kilmak
icin kontrol kartinin yeniden bagslatiimasi (gi¢ ¢evrimi
yapilarak ya da 96.08 Kontrol karti baslatma parametresi ile)
gerekir.
V Volt. 2
mA Miliamper. 10
12.16 Al filtre sliresi Al1 analog girisi igin filtreleme stiresi sabitini tanimlar. 0,100 s
% . o
Filtrelenmemis sinyal
100
63 | Filtrelenmis sinyal
= t
T
O=1x(1-eT)
| = filtre girisi (adim)
O =filtre cikisi
t = zaman
T = filtreleme suresi sabiti
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina bagli
olarak da filtrelenir (yaklasik 0,25 ms sure sabiti). Bu herhangi
bir parametre ile degistirilemez.
0,000 ... 30,000 s Filtreleme siresi sabiti. 1000=1s
12.17 Al1 min Al1 analog girisi icin minimum saha degerini tanimlar. 0,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiinda, siriicliiye gergekte | veyaV
gonderilen degeri minimum degerine ayarlayin.
-22,000 ... 22,000 | Al1'in minimum degeri. 1000 = 1 mA

mA veya V

veya V
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12.18  Al1 maks Al1 analog girisi icin maksimum saha degerini tanimlar. 20.000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, surilicliye gercekte | veya
génderilen degeri maksimum degerine ayarlayin. 10.000 V
-22,000 ... 22,000 [ Al1'in maksimum degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya V
12.19  Al1 minimum skala | 12.17 Al1 min parametresi tarafindan tanimlanan minimum 0.000
degeri analog giris Al1 degerine karsilik gelen gergek dahili degeri
tanimlar. (12.19 ve 12.20 polarite ayarlarinin degistiriimesi
analog girisi etkili sekilde ters cevirebilir.)
12.12
A
1220 — — — — —
|
\
|
| 12.11
12.17 ‘
| 12.18
|
\
\
ffffff 12.19
-32768.000 ... Minimum Al1 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767.000
12.20  Al1 maksimumun 12.18 Al1 maks parametresi ile tanimlanan Al1 analog girisi 1500.0
Skala degeri maksimum degerine karsilik gelen gergek dahili degeri tanimlar.
Bkz. 12.19 Al1 minimum skala dederi parametresindeki sema.
-32768.000 ... Maksimum Al1 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1
32767.000
12.21  Al2 gergcek degeri Al2 analog girisinin degerini mA veya V (girisin bir donanim -
ayari ile akim ya da gerilim olarak ayarlanmasina baglidir)
cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22.000 ... 22.000 | Al2 analog giriginin degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
12.22  Al2 skala degeri Skalalandirma sonrasinda Al2 analog girisinin degerini -
gOsterir. Bkz. parametre 12.29 Al2 minimum skala degerive
12.30 Al2 maksimumun skala degeri.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768.000 ... Al2 analog girisinin skalalandiriimis degeri. 1=1
32767.000
12.25  Al2 birim se¢imi Al2 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar igin birimi mA
seger.
Not: Bu ayar, surlict kontrol tnitesindeki ilgili donanim ayari ile
uyumlu olmalidir (sirticiiniin donanim el kitabina bakin).
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gegerli kilmak igin
kontrol kartinin yeniden baslatiimasi (gug¢ ¢evrimi yapilarak ya da
96.08 Kontrol karti baslatma parametresi ile) gerekir.
V Volt. 2
mA Miliamper. 10
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12.26  Al2 filtre sliresi Analog giris Al2 icin filtreleme stresi sabitini tanimlar. Bkz. 0,100 s
12.16 Al filtre siiresi parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme siire sabiti. 1000=1s
12.27 Al2 min Al2 analog girigi icin minimum saha degerini tanimlar. 0,000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiinda, siriicliye gergekte | veyaV
gonderilen degeri minimum degerine ayarlayin.
-22,000 ... 22,000 | Al2'nin minimum degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya V
12.28 Al2 maks Al2 analog girisi icin maksimum saha degerini tanimlar. 20.000 mA
Tesisten gelen analog sinyal sarildiginda, surlicliye gercekte | veya
génderilen degeri maksimum degerine ayarlayin. 10.000 V
-22,000 ... 22,000 | Al2'nin maksimum degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
12.29  AlI2 minimum skala | 12.27 Al2 minparametresi ile tanimlanan Al2 analog girigi 0.000
degeri minimum degerine karsilik gelen gergek degeri tanimlar.
(12.29 ve 12.30 polarite ayarlarinin degistiriimesi analog girisi
etkili sekilde ters cevirebilir.)
12.22
A
1230 f — — — — —
|
\
|
| 12.21
12.27
‘ : >
| 12.28
|
\
\
ffffff 12.29
-32768.000 ... Minimum Al2 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1
32767.000
12.30  Al2 maksimumun 12.28 Al2 maks parametresi ile tanimlanan Al2 analog girisi 100.000
skala degeri maksimum degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar. Bkz.
12.29 Al2 minimum skala degeri parametresindeki sema.
-32768.000 ... Maksimum Al2 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1
32767.000
13 Standart AO Standart analog ¢ikiglarin yapilandirmasi.
13.11  AOT gergek degeri | AO1 dederini mA cinsinden gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0.000 ... 22,000 mA | AO1'in degeri. 1000 = 1 mA
13.12  AOT kaynagi AO1 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal seger. Alternatif Kullanilan
olarak, bir sicaklik sensériine sabit bir akim géndermek igin | motor hizi
¢ikigi etkinlestirme moduna ayarlar.
Sifir Yok. 0
Kullanilan motor hizi | 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 917).
Cikis frekansi 01.06 Cikig frekansi (sayfa 91). 3
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Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 917). 4
Motor torku 01.10 Motor torku % (sayfa 97). 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 97). 7
Gug g/¢ 01.14 Cikig glici (sayfa 917). 8
ic hiz ref rampasi 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 164). 10
Hiz ref rampasi ¢ikist | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi (sayfa 164). 11
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 169). 12
Kullanilan tork ref 26.02 Kullanilan tork referansi (sayfa 177). 13
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa c¢ikigi (sayfa 182). 14
Proses PID dig 40.01 Proses PID c¢ikisi gergek (sayfa 225). 16
Proses PID fbk 40.02 Proses PID geribildirimi gercek (sayfa 226). 17
Proses PID act 40.03 Proses PID setdegeri (izle) (sayfa 226). 18
Proses PID dev 40.04 Proses PID sapmasi (izle) (sayfa 226). 19
PT100 uyartimini Cikis 1...3 Pt100 sensorlerine bir etkinlestirme akimi géndermek | 20
zorla icin kullanilir. Bkz. bélim Motor termal koruma (sayfa 67).

KTY84 uyartimini Cikis bir KTY84 sensortine bir etkinlestirme akimi géndermek | 21
zorla icin kullanilir. Bkz. bdlim Motor termal koruma (sayfa 61).
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

13.16  AOfT filtre siiresi AO1 analog ¢ikisl igin filireleme siresi sabitini tanimlar. 0,100 s

% Filtrelenmemis sinyal
100
63 | Filtrelenmis sinyal
S t
T
O=1x(1-efM
| = filtre girisi (adim)
O =filtre ¢ikisi
t = zaman
T = filtreleme sure sabiti
0.000 ... 30,000 s Filtreleme sire sabiti. 1000=1s
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13.17  AOT kaynagi min Gerekli AO1 ¢ikisi minimum degerine (713.79 AO1 ¢ikist min | 0.0
degeri parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin
gercek minimum degerini (13.72 AO1 kaynagi parametresi ile
segilen) tanimlar.

lao1 (MA)
A

1320 | — — — — — — — -

|
|
|
|
13.19 :

‘ ‘ >
13.17 13.18 Sinyal (gergek)
13.12 ile segilir

13.17'nin maksimum deger ve 13.78'in minimum deger olarak
programlanmasi ¢ikigi ters cevirir.

lao1 (MA)
A
13.20 |

13.19
>
Sinyal (gercek)
13.12 ile segilir
-32768.0 ... AO1 minimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal 1=1
32767.0 degeri.

13.18 AOT1 kaynagi maks | Gerekli AO1 ¢ikisi maksimum degerine (13.20 AOT ¢ikisi 1500.0
maks. degeri parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen
sinyalin gercek maksimum degerini (13.72 AO1 kaynagi
parametresi ile secilen) tanimlar. Bkz. parametre 13.77 AO1
kaynagdi min.

-32768.0 ... AO1 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal |1 =1
32767.0 degeri.
13.19  AOT ¢ikigi min AO1 analog ¢ikisl igin minimum ¢ikis degerini tanimlar. 0,000 mA
degeri Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.

0,000 ... 22,000 mA | AO1 ¢ikisi minimum degeri. 1000 =1 mA
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13.20 AOfT ¢ikigi maks. AO1 analog ¢ikisi igin maksimum ¢ikis degerini tanimlar. 20,000 mA
degeri Ayrica 13.17 AO1 kaynagi min parametresindeki cizime
bakin.
0.000 ... 22,000 mA | AO1 ¢ikisi maksimum degeri. 1000 =1 mA
13.21  AO2 gergek degeri | AO2 dederini mA cinsinden gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
0.000 ... 22,000 mA | AO2'nin degeri. 1000 = 1 mA
13.22  AO2 kaynagi AO2 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal seger. Alternatif Motor akimi
olarak, bir sicaklik sensoériine sabit bir akim géndermek igin
cikisl etkinlestirme moduna ayarlar.
Secenekler igin, bkz. parametre 13.72 AO1 kaynagi.
13.26  AQO2 filtre siiresi AO2 analog c¢ikisl igin filireleme siresi sabitini tanimlar. Bkz. | 0,100 s
13.16 AOT1 filtre siiresi parametresi.
0.000 ... 30,000 s Filtreleme sire sabiti. 1000=1s
13.27  AO2 kaynadi min Gerekli AO2 ¢ikigi minimum degerine (13.29 AO2 ¢ikisi min | 0.0
degeri parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin
gercek minimum degerini (13.22 AO2 kaynagi parametresi ile
secilen) tanimlar.
lp02 (MA)
A
1330 f — — — — — — — —
\
\
|
\
13.29 ‘ :
|
‘ ‘ >
13.22 ile segilir
13.27'nin maksimum deger ve 13.28'in minimum deger olarak
programlanmasi gikisi ters cevirir.
lp02 (MA)
A
13.30 |
13.29
>
Sinyal (gergek)
13.22 ile segilir
-32768.0 ... AO2 cikist minimum degerine karsilik gelen gergek sinyal 1=1
32767.0 degeri.
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13.28 AOZ2 kaynagi maks | Gerekli AO2 ¢ikisi maksimum degerine (13.30 AO2 ¢ikisi 100.0
maks. degeri parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen
sinyalin gercek maksimum degerini (13.22 AO2 kaynagi
parametresi ile secilen) tanimlar. Bkz. parametre 13.27 AO2
kaynagi min.
-32768.0 ... AO2 cikisi maksimum degerine karsilik gelen gergek sinyal 1=1
32767.0 degeri.
13.29 AO2 ¢ikigi min AO2 analog ¢ikisl igin minimum ¢ikis degerini tanimlar. 0,000 mA
degeri Ayrica 13.27 AO2 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.
0.000 ... 22,000 mA | Minimum AO2 ¢ikis degeri. 1000 =1 mA
13.30 AO2 ¢ikigi maks. AO2 analog ¢ikisl igin maksimum ¢ikis degerini tanimlar. 20,000 mA
degeri Ayrica 13.27 AO2 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.
0.000 ... 22,000 mA | AO2 ¢ikisl maksimum degeri. 1000 =1 mA
14 GC ilave modiilii 1 GC ilave modiil 1 yapilandirmasi.
Ayrica bkz. bolim Programlanabilir I/O genigletmeleri,
(sayfa 29).
Not: Parametre grubunun icerigi secilen G/C genisletme
modulu turtine bagl olarak degisir.
14.01  Modiil 1 tipi G/C genisletme modulu 1'i etkinlestirir ve (tirind belirler). Yok
Yok Pasif. 0
F10-01 F10-01. 1
F10-11 F1O-11. 2
14.02  Modil 1 konumu Sirtcunln kontrol Gnitesindeki, GC ilave modulinin 1 (Yuva 1)
takilacagi yuvayi (1...3) tanimlar.
1...254 Yuva numarasi. -
14.03  Modiil 1 durumu G/C genigletme modull 1'in durumunu gosterir. Secenek yok
Segenek yok Belirtilen yuvada higbir modul tespit edilmedi. 0
iletisim yok Bir modil tespit edildi, ancak iletisim kurulamiyor. 1
Bilinmeyen Moddil tiru bilinmiyor. 2
FI10O-01 Bir FIO-01 moduilu tespit edildi ve etkin durumda. 3
FIO-11 Bir FIO-11 moduli tespit edildi ve etkin durumda. 4
14.05 DIO durumu Genisletme modulindeki dijital giris/gikislarin durumunu -
gOsterir. Etkinlestirme/devre disi birakma gecikmeleri
(belirtilmis ise) yok sayilir.
0. bit DIO1'in durumunu g0sterir.
Not: Bu parametredeki etkin bitlerin sayisi genisletme
modulindeki dijital giris/¢ikiglarin sayisina baglidir.
Ornek: 00001001b = DIO1 ve DIO4 acik, geri kalanlar kapali.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Dijital giris/¢ikiglarin durumu. 1=1
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14.06  DIO gecikmeli Genisletme modulindeki dijital giris/¢ikislarin gecikmis -
durumu durumunu gdsterir. Bu word sadece etkinlestirme/devre digi
birakma gecikmeleri (belirtiimis ise) sonrasinda guincellenir.
0. bit DIO1'in durumunu gosterir.
Not: Bu parametredeki etkin bitlerin sayisi genisletme
modbuiltindeki dijital girig/¢ikiglarin sayisina baghdir.
Ornek: 0000001001b = DIO1 ve DIO4 acik, geri kalanlar
kapal.
Bu parametre salt okunurdur.
0000h...FFFFh Dijital giris/¢cikiglarin gecikmis durumu. 1=
14.09  DIO1 fonksiyonu Genisletme moduli DIO1'in dijital giris veya ¢ikis olarak Giris
kullaniimasini seger.
Cikis DIO1 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO1 dijital giris olarak kullanihr. 1
14.10  DIOf1 filtre kazanci | (14.01 Mod(iil 1 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) 7,5us
Girig olarak kullanildiginda, DIO1 igin bir filtreleme suresi
belirler.
7,5us 7,5 mikrosaniye. 0
195 us 195 mikrosaniye. 1
780 us 780 mikrosaniye. 2
4,680 ms 4,680 milisaniye. 3
14.11  DIO1 ¢ikis kaynagi | 14.09 DIO1 fonksiyonu parametresi Cikis olarak Gli¢ yok
ayarlandiginda, genisletme moduili DIO1 dijital giris/gikisina
baglanacak bir surtcu sinyali seger.
Gug yok Cikisa enerji verilmemis. 0
Gug var Cikisa enerji verilmis. 1
Calismaya hazir 06.11 Ana durum word'ii 1. biti (bkz. sayfa 95). 2
Devrede 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 0. biti (bkz. sayfa 96). 4
Start edildi 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 5. biti (bkz. sayfa 96). 5
Manyetize 06.17 Sdrticti durumu word'li 2 1. biti (bkz. sayfa 96). 6
Calisiyor 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 6. biti (bkz. sayfa 96). 7
Hazir ref 06.11 Ana durum word'li 2. biti (bkz. sayfa 95). 8
Set degerde 06.11 Ana durum word'li 8. biti (bkz. sayfa 95). 9
Geri 06.19 Hiz kontrol durumu word'li 2. biti (bkz. sayfa 97). 10
Sifir hiz 06.19 Hiz kontrol durumu word'ii 0. biti (bkz. sayfa 97). 11
Ust limitte 06.17 Sdrticti durumu word'li 2 10. biti (bkz. sayfa 96). 12
Uyari 06.11 Ana durum word'li 7. biti (bkz. sayfa 95). 13
Hata 06.11 Ana durum word'i 3. biti (bkz. sayfa 95). 14
Hata (-1) 06.11 Ana durum word'li 3. gevrilmis biti (bkz. sayfa 95). 15
Fren agma komutu | 44.01 Fren kontrol durumu 0. biti (bkz. sayfa 2417). 22
Ext2 etkin 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 11. biti (bkz. sayfa 96). 23
Uzaktan kontrol 06.11 Ana durum word'ii 9. biti (bkz. sayfa 95). 24
Denetim 1 32.01 Denetim durumu 0. biti (bkz. sayfa 202). 33
Denetim 2 32.01 Denetim durumu 1. biti (bkz. sayfa 202). 34
Denetim 3 32.01 Denetim durumu 2. biti (bkz. sayfa 202). 35
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Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
14.12  DIO1 Agma DIO1 dijital girig/¢ikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar. [ 0,0 s
gecikmesi
‘ ‘ ‘ 1
*DIO durumu ! : : :
| — o — 1
*Gecikmis DIO | | l 1
durumu ‘ | ‘ ‘ 0
<> <> <> <> Zaman
ton tofe ton tofe
ton = 14.12 DIO1 A¢ma gecikmesi
toff = 14.13 DIO1 Kapatma gecikmesi
*DIO'nun elektriksel durumu (giris modunda) veya segilen kaynagin durumu (gikis modunda). 74.05 DIO durumu ile
gosterilir.
**14.06 DIO gecikmeli durumu ile gosterilir.
0.0...3000,0s DIO1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.13  DIO1 Kapatma DIO1 dijital giris/cikisi icin devre disi birakma gecikmesini 0,0s
gecikmesi tanimlar. Bkz. 14.12 DIO1 A¢ma gecikmesi parametresi.
0.0...3000,0s DIO1 igin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
14.14  DIOZ2 fonksiyonu Genisletme moduli DIO2'nin dijital giris veya ¢ikis olarak Giris
kullaniimasini seger.
Cikis DIO2 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO2 dijital giris olarak kullanilir. 1
14.15 DIO2 filtre kazanci | (14.01 Mod(il 1 tipi = FIO-11 oldugunda goériiliir) 7,5 us
Giris olarak kullanildiginda, DIOZ2 igin bir filtreleme siresi
belirler.
7,5us 7,5 mikrosaniye. 0
195 us 195 mikrosaniye. 1
780 us 780 mikrosaniye. 2
4,680 ms 4,680 milisaniye. 3
14.16  DIO2 ¢ikis kaynagi | 14.14 DIO2 fonksiyonu parametresi Crkis olarak Gli¢ yok

ayarlandiginda, DIO2 dijital giris/cikisina baglanacak bir
surlcu sinyali seger.

Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 74.11 DIO1 ¢ikis
kaynadi.
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14.17 DIO2 A¢gma DIO2 dijital girig/¢ikisi i¢in etkinlestirme gecikmesini tanimlar. | 0,0 s
gecikmesi
‘ ‘ 1
*DIO durumu ! : : :
| — o — 1
*Gecikmis DIO w | 1 1
durumu ‘ ! ! 0
<5 < 3 < < 5 Zaman
ton toft ton torr
ton = 14.17 DIO2 A¢ma gecikmesi
o = 14.18 DIO2 Kapatma gecikmesi
*DIO'nun elektriksel durumu (giris modunda) veya segilen kaynagin durumu (gikis modunda). 714.05 DIO durumu ile
gOsterilir.
**14.06 DIO gecikmeli durumu ile gosterilir.
0.0...3000,0s DIO2 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
14.18 DIO2 Kapatma DIO2 dijital girig/¢ikisi icin devre digi birakma gecikmesini 0,0s
gecikmesi tanimlar. Bkz. 714.17 DIO2 Agma gecikmesi parametresi.
0.0...3000,0s DIO2 igin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
14.19  DIO3 fonksiyonu (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Giris
Genigletme moduili DIO3'Un dijital giris veya ¢ikis olarak
kullaniimasini seger.
Cikis DIO3 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DIO3 dijital giris olarak kullanihr. 1
14.21  DIO3 ¢ikis kaynagi | (14.01 Mod(iil 1 tipi = FIO-01 oldugunda gériliir) Gli¢ yok
14.19 DIO3 fonksiyonu parametresi Cikig olarak
ayarlandiginda, DIO3 dijital giris/gikisina baglanacak bir
surlcu sinyali seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 74.11 DIO1 ¢ikis
kaynagi.
14.22 DIO3 A¢gma (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi DIO3 dijital giris/¢ikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.

‘ ‘ ‘ 1
*DIO durumu ! ! ! !
| | |

: | | | O
| | |

**Gecikmis DIO
durumu

ton toff ton toff

ton = 14.22 DIO3 A¢ma gecikmesi

o = 14.23 DIO3 Kapatma gecikmesi

*DIO'nun elektriksel durumu (giris modunda) veya segilen kaynagin durumu (gikis modunda). 714.05 DIO durumu ile
gOsterilir.

**14.06 DIO gecikmeli durumu ile gosterilir.

0.0...3000,0s DIO3 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
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14.22 Al force segimi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 00000000h
Analog giriglerin dogru okuma degerleri test etme gibi
amaglarla gegersiz kilinabilir. Her bir analog giris igin bir
zorlanan deger parametresi saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Bit Deger
0 1= Al1'i 14.28 Al1 force data parametresinin degerine zorlar.
1 1= AI2'yi 14.43 Al2 force data parametresinin degerine zorlar.
2 1 =AI3'U 14.58 Al3 force data parametresinin degerine zorlar.
3...15 |Rezerve.
0000h...FFFFh Analog girigler icin zorlanan deger segicisi. 1=
14.23 DIO3 Kapatma (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi DIO3 dijital giris/¢ikisi icin devre disi birakma gecikmesini
tanimlar. Bkz. 14.22 DIO3 A¢ma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s DIO3 igin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
14.24  DIO4 fonksiyonu (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Giris
Genisletme moduli DIO4'Un dijital giris veya ¢ikis olarak
kullaniimasini seger.
Cikis DI04 dijital ¢ikis olarak kullanilir. 0
Girig DI04 dijital giris olarak kullanilr. 1
14.26  DIO4 ¢ikis kaynagi | (14.01 Mod(iil 1 tipi = FIO-01 oldugunda gériillir) Gli¢ yok
14.24 DIO4 fonksiyonu parametresi Cikig olarak
ayarlandiginda, DIO4 dijital giris/cikisina baglanacak bir
surlcu sinyali seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 74.11 DIO1 ¢ikis
kaynadi.
14.26  Al1 gergek degeri (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Al1 analog girisinin degerini mA veya V (girisin akim ya da
gerilim olarak ayarlanmasina baglidir) cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22,000 ... 22,000 | Al1 analog girisinin degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.27 DIO4 A¢ma (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi DIO4 dijital giris/cikisi icin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.

*DIO durumu

**Gecikmis DIO
durumu

ton toff ton toff

ton = 14.27 DIO4 A¢ma gecikmesi

toff = 14.28 DIO4 Kapatma gecikmesi
*DIO'nun elektriksel durumu (giris modunda) veya segilen kaynagdin durumu (gikis modunda). 74.05 DIO durumu ile gosterilir.
**14.06 DIO gecikmeli durumu ile gosterilir.

0,0...3000,0s

DIO4 igin etkinlestirme gecikmesi.

10=1s
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14.27  SkalalandirilmigAl1 | (14.01 Mod(il 1 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) -
degeri Skalalandirma sonrasinda Al1 analog girisinin degerini
gosterir. Bkz. 14.35 Al1 minimum skala dederi parametresi.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768.000 ... Al1 analog girisinin skalalandirilmis degeri. 1=1
32767.000
14.28 DIO4 Kapatma (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi DI04 dijital giris/cikisi igin devre disi birakma gecikmesini
tanimlar. Bkz. 14.27 DIO4 A¢ma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s DIO4 igin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
14.28  Al1 force data (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir)
Girisin gercek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan
deger. Bkz. 14.22 Al force se¢imi parametresi.
-22,000 ... 22,000 [ Al1 analog girisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.29  Al1 HW anahtar (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
pozisyonu G/C genisletme modiiliinde donanim akim/gerilim segicisinin
pozisyonunu gosterir.
Not: Akim/gerilim segicisinin ayari 14.30 Al1 birim segimi
parametresinde yapilan birim segimi ile uyumlu olmalidir.
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gegerli kilmak
icin 1/0 modulinin glg ¢evrimi yapilarak ya da Kontrol karti
baslatma 96.08 parametresi ile yeniden baslatiimasi gerekir.
V Volt. 2
mA Miliamper. 10
14.30  Al1 birim se¢imi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 74
Al1 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar igin birimi
seger.
Not: Bu ayar, G/C genisletme modulindeki ilgili donanim
ayari ile uyumlu olmalidir (G/C genisletme modiilu el kitabina
bakin). Donanim ayari Al1 HW anahtari pozisyonu 14.29
parametresi ile gésterilir. Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gegerli kilmak igin I/O modlilliniin gli¢ ¢gevrimi
yapilarak ya da Kontrol karti baslatma 96.08 parametresi ile
yeniden baslatiimasi gerekir.
V Volt. 2
mA Miliamper. 10
14.31 RO durumu (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda g6ériiliir) -
GC ilave modiiliindeki réle cikislarinin durumu. Ornek:
00000001b = RO1'e eneriji verilmis, RO2'nin enerijisi kesilmis.
0000h...FFFFh Roéle ¢ikislarinin durumu. 1=1
14.31 Al filtre kazanci (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) Filtreleme
Al1 i¢in bir donanim filtreleme suresi seger. yok
Ayrica bkz. parametre 14.32 Al1 filtre siiresi.
Filtreleme yok Filtreleme yok. 0
125 us 125 mikrosaniye. 1
250 us 250 mikrosaniye. 2
500 us 500 mikrosaniye. 3
1ms 1 milisaniye. 4
2ms 2 milisaniye. 5
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4 ms 4 milisaniye. 6
7,9375 ms 7,9375 milisaniye. 7
14.32 Al filtre sliresi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,040 s
Al1 analog girisi igin filtreleme stiresi sabitini tanimlar.
()
% Filtrelenmemis sinyal
100
63 | Filtrelenmis sinyal
= t
T
O=1x(1-¢™M)
| = filtre girisi (adim)
O =filtre cikisi
t = zaman

T = filtreleme slre sabiti

Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina bagl
olarak da filtrelenir. Bkz. 14.31 Al1 filtre kazanci parametresi.

0,000...30,000 s Filtreleme stire sabiti. 1000=1s
14.33 Al1 min (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
Al1 analog girigi icin minimum degeri tanimlar. veya V
-22,000 ... 22,000 | Al1'in minimum degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya V
14.34 RO1 kaynagi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda g6ériiliir) Gli¢ yok

RO1 roéle gikisina baglanacak suricu sinyalini seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 14.11 DIO1 ¢ikis kaynagi.

14.34  Al1 maks (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 10,000 mA
Al1 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. veya V
-22,000 ... 22,000 | Al1'in maksimum degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya V
14.35 RO1 A¢gma (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda gériiliir) 0,0s
gecikmesi RO1 réle ¢ikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.
‘ ‘ ‘ 1
Segilen kaynagin ! ‘ ‘ ‘
durumu ! : : :
—‘ : | | | | | | O
| — o — 1
RO durumu ! : : :
: ‘ | | 0
<> < > <> < > Zaman
ton tofe ton tofe

ton = 14.35 RO1 A¢ma gecikmesi
togf = 14.36 RO1 Kapatma gecikmesi

0,0...3000,0 s RO1 igin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
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14.35  Al1 minimum skala | (14.01 Mod(iil 1 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) 0.000
degeri 14.33 Al1 min parametresi ile tanimlanan Al1 analog girisi
minimum degerine karsilik gelen gergek degeri tanimlar.
14.27
A
1436 — — — — —
|
\
|
| 14.26
14.33
‘ : >
| 14.34
\
|
\
ffffff 14.35
-32768.000 ... Minimum Al1 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767.000
14.36 RO1 Kapatma (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi RO1 roéle ¢ikisi icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. 14.35 RO1 A¢gma gecikmesi parametresi.
0,0...3000,0s RO1 icin devre disi birakma gecikmesi. 10=1s
14.36  Al1 maksimumun (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 100.000
skala degeri 14.34 Al1 maks parametresi ile tanimlanan Al1 analog girisi
maksimum degerine karsilik gelen gergek degeri tanimlar. Bkz.
14.35 Al1 minimum skala degeri parametresindeki sema.
-32768.000 ... Maksimum Al1 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1
32767.000
14.37 RO2 kaynagi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Gli¢ yok
RO2 role ¢ikigina baglanacak surlcu sinyalini seger.
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 14.11 DIO1 ¢ikis kaynadi.
14.38 RO2 A¢ma (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goriiliir) 0,0s
gecikmesi RO2 réle ¢ikisi igin etkinlestirme gecikmesini tanimlar.

Segilen kaynagin

‘ ‘ ‘ 1
| ! | |
durumu ! : : :
‘ | | | | | | O
| |
| | | | | |
: | | | 1
RO durumu \ : : :
| | + ! 0
| | | | | | | |
<> > <> <= Zaman
ton tors ton tors
ton = 14.38 RO2 A¢ma gecikmesi
o = 14.39 RO2 Kapatma gecikmesi
0,0...3000,0s RO2 icin etkinlestirme gecikmesi. 10=1s
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14.39 RO2 Kapatma (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi RO1 réle cikisi icin devre disi birakma gecikmesini tanimlar.
Bkz. 14.35 RO1 Agma gecikmesi parametresi.
0.0...3000,0s RO2 igin devre disI birakma gecikmesi. 10=1s
14.41  Al2 gergek degeri (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Al2 analog girisinin degerini mA veya V (girisin akim ya da
gerilim olarak ayarlanmasina baghdir) cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22,000 ... 22,000 | Al2 analog girisinin degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.42  Al2 skala degeri (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Skalalandirma sonrasinda Al2 analog girisinin degerini
gosterir. Bkz. 74.50 Al2 minimum skala dederi parametresi.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768.000 ... Al2 analog giriginin skalalandirilmis degeri. 1=1
32767.000
14.43  Al2 force data (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
Girisin gercek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan
deger. Bkz. 14.22 Al force seg¢imi parametresi.
-22,000 ... 22,000 [ Al2 analog girisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.44  Al2 HW anahtari (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
pozisyonu GC ilave modiiliinde donanim akim/gerilim segcicisinin
pozisyonunu gosterir.
Not: Akim/gerilim segicisinin ayari 14.45 Al2 birim se¢imi
parametresinde yapilan birim segimi ile uyumlu olmalidir.
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gegerli kilmak
icin 1/0O moduilinin glg gevrimi yapilarak ya da Kontrol karti
baslatma 96.08 parametresi ile yeniden baglatilmasi gerekir.
V Volt. 2
mA Miliamper. 10
14.45  Al2 birim segimi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) mA
Al2 analog girigine iliskin okuma degerleri ayarlar igin birimi
seger.
Not: Bu ayar, GC ilave moduiltindeki ilgili donanim ayari ile
uyumlu olmalidir (GG ilave modulu el kitabina bakin). Donanim
ayari Al2 HW anahtari pozisyonu 14.44 parametresi ile gosterilir.
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gecgerli kilmak igin
I/O modiiltiniin gli¢ ¢evrimi yapilarak ya da Kontrol karti
baslatma 96.08 parametresi ile yeniden baglatilmasi gerekir.
V Volt. 2
mA Miliamper. 10
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14.46  Al2 filtre kazanci (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) Filtreleme
Al2 igin bir donanim filtreleme siresi seger. Yok
Ayrica bkz. parametre 14.47 Al2 filtre siiresi.
Filtreleme yok Filtreleme yok. 0
125 us 125 mikrosaniye. 1
250 us 250 mikrosaniye. 2
500 us 500 mikrosaniye. 3
1ms 1 milisaniye. 4
2ms 2 milisaniye. 5
4 ms 4 milisaniye. 6
7,9375 ms 7,9375 milisaniye. 7
14.47  Al2 filtre sliresi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,100 s
Analog giris Al2 igin filtreleme sliresi sabitini tanimlar.
% . o
Filtrelenmemis sinyal
100
63 | Filtrelenmis sinyal
— t
T
O=1x(1-¢MM
| = filtre girisi (adim)
O =filtre ¢ikisi
t = zaman
T = filtreleme sure sabiti
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina bagl
olarak da filtrelenir. Bkz. 14.46 Al2 filtre kazanci parametresi.
0,000...30,000 s Filtreleme sure sabiti. 1000=1s
14.48 AlI2 min (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,000 mA
Al2 analog girisi icin minimum degeri tanimlar. veya V
-22,000 ... 22,000 [ Al2'nin minimum degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya V
14.49  Al2 maks (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 10,000 mA
Al2 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. veya V
-22,000 ... 22,000 | Al2'nin maksimum degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
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14.50  Al2 minimum skala | (14.01 Mod(il 1 tipi = FIO-11 oldugunda goériliir) 0.000
degeri 14.48 AI2 minparametresi ile tanimlanan Al2 analog girigi
minimum degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar.
14.42
A
1451 — — — — —
|
\
|
| 14.41
14.48
‘ : >
| 14.49
\
|
\
ffffff 14.50
-32768.000 ... Minimum Al2 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767.000
14.51  Al2 maksimumun (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 100.000
skala degeri 14.49 Al2 maks parametresi ile tanimlanan Al2 analog girisi
maksimum degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar.
Bkz. 14.50 AI2 minimum skala degeri parametresindeki
sema.
-32768.000 ... Maksimum Al2 degerine karsilik gelen gercek deger. 1=1
32767.000
14.56  Al3 gergek degeri (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Al3 analog girisinin degerini mA veya V (girisin akim ya da
gerilim olarak ayarlanmasina baglidir) cinsinden gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-22,000 ... 22,000 | Al3 analog girisinin degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
14.57  Al3 skala degeri (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Skalalandirma sonrasinda Al3 analog girisinin degerini
gosterir. Bkz. 74.65 Al3 minimum skala dederi parametresi.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768.000 ... Al3 analog giriginin skalalandirilmis degeri. 1=1
32767.000
14.58 Al3 force data (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
Girisin gercek okuma degeri yerine kullanilabilen zorlanan
deger. Bkz. 14.22 Al force segimi parametresi.
-22,000 ... 22,000 | Al3 analog girisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA
mA veya V veya V
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14.59  AI3 HW anahtar (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
pozisyonu GC ilave moduliinde donanim akim/gerilim segicisinin
pozisyonunu gosterir.
Not: Akim/gerilim segicisinin ayari 14.60 AI3 birim seg¢imi
parametresinde yapilan birim segimi ile uyumlu olmalidir.
Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi gegerli kilmak
icin 1/0 modultnin glg ¢evrimi yapilarak ya da Kontrol karti
baslatma 96.08 parametresi ile yeniden baslatiimasi gerekir.
V Volt. 2
mA Miliamper. 10
14.60  AI3 birim se¢imi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) mA
AI3 analog girisine iliskin okuma degerleri ayarlar igin birimi
seger.
Not: Bu ayar, GC ilave modiliindeki ilgili donanim ayari ile
uyumlu olmalidir (GC ilave moduli el kitabina bakin).
Donanim ayari AI3 HW anahtari pozisyonu 14.59 parametresi
ile gésterilir. Donanim ayarlarindaki herhangi bir degisikligi
gecerli kilmak igin I/O moddiliiniin gli¢ ¢evrimi yapilarak ya da
Kontrol karti baglatma 96.08 parametresi ile yeniden
baslatiimasi gerekir.
V Volt. 2
mA Miliamper. 10
14.61  Al3 filtre kazanci (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) Filtreleme
Al3 icin bir donanim filtreleme suresi seger. yok
Ayrica bkz. parametre 14.62 Al3 filtre siiresi.
Filtreleme yok Filtreleme yok. 0
125 us 125 mikrosaniye. 1
250 us 250 mikrosaniye. 2
500 us 500 mikrosaniye. 3
1ms 1 milisaniye. 4
2ms 2 milisaniye. 5
4 ms 4 milisaniye. 6
7,9375 ms 7,9375 milisaniye. 7
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14.62  Al3filtre sliresi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,100 s
Analog girig Al3 icin filtreleme suresi sabitini tanimlar.

% . o
Filtrelenmemis sinyal

100

63 Filtrelenmis sinyal

— t
T

O=1x(1-¢eT)

| = filtre girisi (adim)

O =filtre cikisi
t=zaman

T = filtreleme stire sabiti

Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arabirim donanimina bagl
olarak da filtrelenir. Bkz. 14.61 Al3 filtre kazanci parametresi.

0,000...30,000 s Filtreleme stire sabiti. 1000=1s
14.63 Al3 min (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
Al3 analog girigi icin minimum degeri tanimlar. veya V
-22,000 ... 22,000 [ Al3'Gn minimum degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya V
14.64 AlI3 maks (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 10,000 mA
Al3 analog girisi icin maksimum degeri tanimlar. veya V
-22,000 ... 22,000 [ Al3'in maksimum degeri. 1000 = 1 mA
mA veya V veya V
14.65 AI3 minimum skala | (14.01 Modil 1 tipi = FIO-11 oldugunda goériiliir) 0.000
degeri 14.63 AI3 min parametresi ile tanimlanan Al3 analog girisi
minimum degerine karsilik gelen gergek degeri tanimlar.
14.57
A
1466 | — — — — —
\
|
\
| 14.56
14.63 |
| 14.64
\
\
|
ffffff 14.65
-32768.000 ... Minimum Al3 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1

32767.000
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14.66  AI3 maksimumun (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 1500.0
skala degeri 14.64 AI3 maks parametresi ile tanimlanan AlI3 analog girisi
maksimum degerine karsilik gelen gercek degeri tanimlar.
Bkz. 14.65 AI3 minimum skala degeri parametresindeki
sema.
-32768.000 ... Maksimum AI3 degerine karsilik gelen gergek deger. 1=1
32767.000
14.71  AO kuvveti se¢cimi | (14.01 Mod(iil 1 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) 00000000h
Analog cikisin degeri test etme gibi amagclarla gegersiz
kilinabilir. Analog ¢ikis i¢in bir zorlanan deger parametresi
(74.78 AO1 force data) saglanir ve bunun degeri bu
parametrede karsilik gelen bit 1 oldugunda uygulanir.
Bit Deger
0 1=A01'i 14.78 AO1 force data parametresinin degerine zorlar.
1...31 |Rezerve.
00000000h ... Analog cikislar icin zorlanan deger segicisi. 1=1
FFFFFFFFh
14.76  AOT1 gergek degeri | (14.01 Mod(il 1 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) -
AO1 degerini mA cinsinden gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0,000 ... 22,000 mA | AO1'in degeri. 1000 = 1 mA
14.77  AOT kaynagi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) Sifir
AO1 analog ¢ikisina baglanacak bir sinyal secer. Alternatif
olarak, bir sicaklik sensériine sabit bir akim géndermek igin
¢ikisl etkinlestirme moduna ayarlar.
Sifir Yok.
Kullanilan motor 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 917). 1
hizi
Cikis frekansi 01.06 Cikig frekansi (sayfa 917). 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 917). 4
Motor torku 01.10 Motor torku % (sayfa 97). 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 97). 7
Gug g/¢ 01.14 Cikig glici (sayfa 917). 8
ic hiz ref rampasi 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 164). 10
Dis hiz ref rampasi | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi (sayfa 164). 11
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 169). 12
Kullanilan tork ref 26.02 Kullanilan tork referansi (sayfa 177). 13
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa c¢ikigi (sayfa 182). 14
Proses PID dis 40.01 Proses PID c¢ikisi gergek (sayfa 225). 16
Proses PID fbk 40.02 Proses PID geribildirimi gercek (sayfa 226). 17
Proses PID act 40.03 Proses PID setdegeri (izle) (sayfa 226). 18
Proses PID dev 40.04 Proses PID sapmasi (izle) (sayfa 226). 19
PT100'U Cikis 1...3 Pt100 sensorlerine bir etkinlestirme akimi 20
etkinlestirmeye gondermek igin kullanilir. Bkz. bélim Motor termal koruma
zorlama (sayfa 67).
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KTY84'U Cikis bir KTY84 sensoriine bir etkinlestirme akimi géndermek | 21
etkinlestirmeye icin kullanilir. Bkz. bdlum Motor termal koruma (sayfa 617).
zorlama
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

14.78 AOfT force data (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA

Segilen ¢ikis sinyali yerine kullanilabilen zorlanan deger. Bkz.
14.71 AO kuvveti segimi parametresi.

0,000 ... 22,000 mA | Al1 analog ¢ikisinin zorlanan degeri. 1000 =1 mA

14.79  AOfT filtre siresi (14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,100 s
AO1 analog ¢ikisl igin filireleme siresi sabitini tanimlar.

% . .
Filtrelenmemis sinyal

4

100

63 Filtrelenmis sinyal

T
O=1x(1-¢MM)

| = filtre girisi (adim)
O =filtre cikisi

t = zaman

T = filtreleme slre sabiti

0,000 ... 30,000 s Filtreleme sure sabiti. 1000=1s
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14.80

AO1 kaynagi min

(14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir)

AO1 ¢ikisi minimum degerine (74.82 AO1 ¢ikisi min degeri
parametresi ile tanimlanan) karsilik gelen sinyalin gercek
degerini (14.77 AO1 kaynagi parametresi ile segilen)
tanimlar.

Ipo1 (MA)
A

14.83

14.82

Sinyal (gergek)
14.77 par. ile
segilir

14.82

14.80 Sinyal (gergek)

14.77 par. ile
segilir

0.0

-32768.0 ...
32767.0

AO1 minimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal
degeri.

14.81

AO1 kaynadi maks

(14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir)

Sinyalin (14.77 AO1 kaynagi parametresi tarafindan secilen)
maksimum AO1 ¢ikis degerine (714.83 AO1 ¢ikisi maks.
degeri parametresi tarafindan tanimlanan) karsilik gelen
gercek degerini tanimlar. Bkz. parametre 14.80 AO1 kaynagi
min.

-32768.0 ...
32767.0

AO1 maksimum ¢ikis frekansina karsilik gelen gergek sinyal
degeri.

14.82

AO1 ¢ikigi min
degeri

(14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir)
AO1 analog ¢ikigl igin minimum ¢ikis degerini tanimlar.

Ayrica 14.80 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.

0,000 mA

0,000 ... 22,000 mA

Minimum AO1 ¢ikis degeri.

1000 = 1 mA

14.83

AO1 ¢ikisi maks.
degeri

(14.01 Modiil 1 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir)
AO1 analog ¢ikisi igin maksimum ¢ikis degerini tanimlar.

Ayrica 14.80 AO1 kaynagi min parametresindeki gizime
bakin.

20,000 mA

0,000 ... 22,000 mA

Maksimum AO1 ¢ikis degeri.

1000 = 1 mA
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15 GC ilave modiilii 2 GC ilave modulii 2 yapilandirmasi.
Ayrica bkz. bolim Programlanabilir I/O genigletmeleri,
(sayfa 29).
Not: Parametre grubunun icerigi secilen GC ilave modulu
turiine bagl olarak degisir.
15.01  Modlil 2 tipi Bkz. 14.01 Modiil 1 tipi parametresi. Yok
15.02  Modiil 2 konumu Bkz. 14.02 Mod(il 1 konumu parametresi. 1 (Yuva 1)
15.03  Modlil 2 durumu Bkz. 14.03 Modiil 1 durumu parametresi. Secenek yok
15.05 DIO durumu Bkz. 14.05 DIO durumu parametresi. -
156.06  DIO gecikmeli Bkz. 14.06 DIO gecikmeli durumu parametresi. -
durumu
15.09 DIO1 fonksiyonu Bkz. 14.09 DIO1 fonksiyonu parametresi. Giris
15.10  DIOT1 filtre kazanci | (15.01 Mod(il 2 tipi = FIO-11 oldugunda goériliir) 7,5us
Bkz. 14.10 DIO1 filtre kazanci parametresi.
15.11  DIO1 ¢ikis kaynagi | Bkz. 14.11 DIO1 ¢ikis kaynadi parametresi. Gli¢ yok
156.12 DIO1 Agma Bkz. 14.12 DIO1 A¢ma gecikmesi parametresi. 0,0s
gecikmesi
15.13  DIO1 Kapatma Bkz. 14.13 DIO1 Kapatma gecikmesi parametresi. 0,0s
gecikmesi
15.14  DIO2 fonksiyonu Bkz. 14.14 DIO2 fonksiyonu parametresi. Giris
156.15  DIO2 filtre kazanci | (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda goériiliir) 7,5us
Bkz. 14.15 DIO2 filtre kazanci parametresi.
15.16  DIO2 ¢ikis kaynagi | Bkz. 14.16 DIO2 ¢ikis kaynadi parametresi. Gli¢ yok
15.17 DIO2 A¢gma Bkz. 14.17 DIO2 A¢ma gecikmesi parametresi. 0,0s
gecikmesi
15.18 DIO2 Kapatma Bkz. 14.18 DIO2 Kapatma gecikmesi parametresi. 0,0s
gecikmesi
15.19  DIO3 fonksiyonu (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Giris
Bkz. 14.19 DIO3 fonksiyonu parametresi.
16.21  DIO3 ¢ikis kaynagi | (15.01 Mod(iil 2 tipi = FIO-01 oldugunda gériillir) Gli¢ yok
Bkz. 14.21 DIO3 ¢ikis kaynagi parametresi.
156.22 DIO3 Agma (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.22 DIO3 A¢ma gecikmesi parametresi.
15.22 Al force segimi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 00000000h
Bkz. 14.22 Al force se¢imi parametresi.
15.23 DIO3 Kapatma (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda g6ériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.23 DIO3 Kapatma gecikmesi parametresi.
15.24  DIO4 fonksiyonu (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériliir) Giris
Bkz. 14.24 DIO4 fonksiyonu parametresi.
16.26  DIO4 ¢ikis kaynagi | (15.01 Mod(iil 2 tipi = FIO-01 oldugunda gériillir) Gli¢ yok
Bkz. 14.26 DIO4 ¢ikis kaynagi parametresi.
15.26  Al1 gergek degeri (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Bkz. 14.26 Al1 gergek degeri parametresi.
15.27 DIO4 A¢ma (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.27 DIO4 A¢ma gecikmesi parametresi.
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16.27  SkalalandiriimigAl1 | (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) -
degeri Bkz. 14.27 Skalalandirilmis Al1 degeri parametresi.
15.28 DIO4 Kapatma (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.28 DIO4 Kapatma gecikmesi parametresi.
15.28  Al1 force data (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir)
Bkz. 14.28 Al1 force data parametresi.
15.29  Al1 HW anahtari (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
pozisyonu Bkz. 14.29 Al1 HW anahtari pozisyonu parametresi.
15.30  Al1 birim se¢imi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) mA
Bkz. 14.30 Al1 birim segimi parametresi.
156.31 RO durumu (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) -
Bkz. 14.31 RO durumu parametresi.
15.31 Al filtre kazanci (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) Filtreleme
Bkz. 14.31 Al filtre kazanci parametresi. yok
15.32 Al filtre sliresi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,040 s
Bkz. 14.32 Al filtre siiresi parametresi.
156.33 Al1 min (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,000 mA
Bkz. 14.33 Al1 min parametresi. veya V
156.34 ROT1 kaynagi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Gli¢ yok
Bkz. 14.34 RO1 kaynagi parametresi.
15.34  Al1 maks (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 10,000 mA
Bkz. 14.34 Al1 maks parametresi. veya V
156.35 RO1 A¢ma (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.35 RO1 A¢ma gecikmesi parametresi.
16.35  Al1 minimum skala | (15.01 Mod(il 2 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) 0.000
degeri Bkz. 14.35 Al1 minimum skala degeri parametresi.
156.36 RO1 Kapatma (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.36 RO1 Kapatma gecikmesi parametresi.
16.36  Al1 maksimumun (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 1500.0
skala degeri Bkz. 14.36 Al1 maksimumun skala degeri parametresi.
156.37 RO2 kaynagi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Gli¢ yok
Bkz. 14.37 RO2 kaynagi parametresi.
156.38 RO2 A¢ma (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda g6ériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.38 RO2 A¢ma gecikmesi parametresi.
156.39 RO2 Kapatma (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.39 RO2 Kapatma gecikmesi parametresi.
15.41  Al2 gergek degeri (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
Bkz. 14.41 AlI2 gergcek dederi parametresi.
15.42  Al2 skala degeri (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
Bkz. 14.42 AI2 skala dederi parametresi.
15.43  Al2 force data (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,000 mA
Bkz. 14.43 Al2 force data parametresi.
15.44  Al2 HW anahtari (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
pozisyonu Bkz. 14.44 AI2 HW anahtar pozisyonu parametresi.
15.45  AI2 birim se¢imi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) mA

Bkz. 14.45 AI2 birim segimi parametresi.
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15.46  Al2filtre kazanci (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) Filtreleme
Bkz. 14.46 Al2 filtre kazanci parametresi. yok
15.47  Al2 filtre sliresi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,100 s
Bkz. 14.47 Al2 filtre siiresi parametresi.
15.48 AlI2 min (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
Bkz. 14.48 Al2 min parametresi. veya V
156.49  Al2 maks (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 10,000 mA
Bkz. 14.49 Al2 maks parametresi. veya V
16.50 Al2 minimum skala | (15.01 Mod(il 2 tipi = FIO-11 oldugunda goériiliir) 0.000
degeri Bkz. 14.50 Al2 minimum skala degeri parametresi.
15.561  Al2 maksimumun (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 1500.0
skala degeri Bkz. 14.51 Al2 maksimumun skala dederi parametresi.
15.56  Al3 gergek degeri (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Bkz. 14.56 AI3 gergek degeri parametresi.
15.57  Al3 skala degeri (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Bkz. 14.57 Al3 skala degeri parametresi.
15.68 Al3 force data (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
Bkz. 14.58 Al3 force data parametresi.
15.59  AI3 HW anahtari (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
pozisyonu Bkz. 14.59 AI3 HW anahtari pozisyonu parametresi.
15.60 AI3 birim segimi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) mA
Bkz. 14.60 Al3 birim se¢imi parametresi.
15.61  Al3filtre kazanci (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) Filtreleme
Bkz. 14.61 Al3 filtre kazanci parametresi. yok
15.62  Al3filtre sliresi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,100 s
Bkz. 14.62 Al3 filtre siiresi parametresi.
156.63 Al3 min (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
Bkz. 14.63 Al3 min parametresi. veya V
15.64 AlI3 maks (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 10,000 mA
Bkz. 14.64 Al3 maks parametresi. veya V
16.65 AI3 minimum skala | (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda goériliir) 0.000
degeri Bkz. 14.65 Al3 minimum skala degeri parametresi.
156.66  AI3 maksimumun (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 1500.0
skala degeri Bkz. 14.66 Al3 maksimumun skala degeri parametresi.
16.71  AO kuvveti secimi | (15.01 Mod(il 2 tipi = FIO-11 oldugunda goériiliir) 00000000h
Bkz. 14.71 AO kuvveti segimi parametresi.
16.76  AOT1 gergek degeri | (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda goériiliir) -
Bkz. 14.76 AO1 gergek dederi parametresi.
15.77 AOT kaynagi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) Sifir
Bkz. 14.77 AO1 kaynagi parametresi.
15.78 AOfT force data (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
Bkz. 14.78 AO1 force data parametresi.
15.79  AOfT filtre siresi (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,100 s
Bkz. 14.79 AOT1 filtre sliresi parametresi.
156.80 AOT1 kaynadi min (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0.0

Bkz. 14.80 AO1 kaynagi min parametresi.
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16.81  AO1 kaynagi maks | (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) 1500.0
Bkz. 14.81 AO1 kaynadi maks parametresi.
15.82  AOT ¢ikigi min (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,000 mA
degeri Bkz. 14.82 AO1 gikigi min dederi parametresi.
15.83  AOT ¢ikigi maks. (15.01 Modiil 2 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 20,000 mA
degeri Bkz. 14.83 AO1 gikisi maks. degeri parametresi.
16 GC ilave modiilii 3 GC ilave modili 3 yapilandirmasi.
Ayrica bkz. bélum Programlanabilir I/O genigletmeleri,
(sayfa 29).
Not: Parametre grubunun icerigi secilen GC ilave modulu
turtine bagl olarak degisir.
16.01  Modiil 3 tipi Bkz. 14.01 Mod(il 1 tipi parametresi. Yok
16.02  Mod(il 3 konumu Bkz. 14.02 Modiil 1 konumu parametresi. 1 (Yuva 1)
16.03  Modiil 3 durumu Bkz. 14.03 Mod(iil 1 durumu parametresi. Secenek yok
16.05 DIO durumu Bkz. 14.05 DIO durumu parametresi. -
16.06  DIO gecikmeli durumu | Bkz. 14.06 DIO gecikmeli durumu parametresi. -
16.09  DIO1 fonksiyonu Bkz. 14.09 DIO1 fonksiyonu parametresi. Giris
16.10  DIOf1 filtre kazanci | (15.01 Mod(il 2 tipi = FIO-11 oldugunda goériiliir) 7,5us
Bkz. 14.10 DIO1 filtre kazanci parametresi.
16.11  DIO1 ¢ikis kaynagi | Bkz. 14.11 DIO1 ¢ikis kaynagi parametresi. Gli¢ yok
16.12 DIO1 Agma Bkz. 14.12 DIO1 A¢ma gecikmesi parametresi. 0,0s
gecikmesi
16.13 DIO1 Kapatma Bkz. 14.13 DIO1 Kapatma gecikmesi parametresi. 0,0s
gecikmesi
16.14  DIO2 fonksiyonu Bkz. 14.14 DIO2 fonksiyonu parametresi. Giris
16.15  DIO2 filtre kazanci | (16.01 Modil 3 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) 7,5us
Bkz. 14.15 DIOZ2 filtre kazanci parametresi.
16.16  DIO2 ¢ikis kaynadi | Bkz. 14.16 DIO2 ¢ikis kaynadi parametresi. Gli¢ yok
16.17 DIO2 A¢gma Bkz. 14.17 DIO2 A¢ma gecikmesi parametresi. 0,0s
gecikmesi
16.18 DIO2 Kapatma Bkz. 14.18 DIO2 Kapatma gecikmesi parametresi. 0,0s
gecikmesi
16.19  DIO3 fonksiyonu (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Giris
Bkz. 14.19 DIO3 fonksiyonu parametresi.
16.21  DIO3 ¢ikis kaynagi | (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda gériliir) Gli¢ yok
Bkz. 14.21 DIO3 ¢ikis kaynagi parametresi.
16.22 DIO3 A¢gma (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 714.22 DIO3 Agma gecikmesi parametresi.
16.22 Al force segimi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 00000000h
Bkz. 14.22 Al force se¢imi parametresi.
16.23 DIO3 Kapatma (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.23 DIO3 Kapatma gecikmesi parametresi.
16.24  DIO4 fonksiyonu (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Giris
Bkz. 14.24 DIO4 fonksiyonu parametresi.
16.26  DIO4 ¢ikis kaynagi | (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda gériliir) Gli¢ yok

Bkz. 14.26 DIO4 ¢ikis kaynagi parametresi.
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16.26  Al1 gergek degeri (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Bkz. 14.26 Al1 gergek degeri parametresi.
16.27 DIO4 Agma (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda gbriillir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.27 DIO4 A¢ma gecikmesi parametresi.
16.27  SkalalandiriimigAl1 | (16.01 Mod(il 3 tipi = FIO-11 oldugunda goériliir) -
degeri Bkz. 14.27 Skalalandiriimis Al1 degeri parametresi.
16.28 DIO4 Kapatma (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda gériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.28 DIO4 Kapatma gecikmesi parametresi.
16.28 Al1 force data (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir)
Bkz. 14.28 Al1 force data parametresi.
16.29  Al1 HW anahtari (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
pozisyonu Bkz. 14.29 Al1 HW anahtari pozisyonu parametresi.
16.30  Al1 birim segimi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) mA
Bkz. 14.30 Al1 birim se¢imi parametresi.
16.31 RO durumu (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Bkz. 14.31 RO durumu parametresi.
16.31 Al filtre kazanci (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) Filtreleme
Bkz. 14.31 Al1 filtre kazanci parametresi. yok
16.32 Al filtre sliresi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,040 s
Bkz. 14.32 Al1 filtre siiresi parametresi.
16.33  Al1 min (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
Bkz. 14.33 Al1 min parametresi. veya V
16.34 RO1 kaynagi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Gli¢ yok
Bkz. 14.34 RO1 kaynagi parametresi.
16.34  Al1 maks (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 10,000 mA
Bkz. 14.34 Al1 maks parametresi. veya V
16.35 RO1 A¢gma (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.35 RO1 Agma gecikmesi parametresi.
16.35  Al1 minimum skala | (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda goériliir) 0.000
degeri Bkz. 14.35 Al1 minimum skala degeri parametresi.
16.36 RO1 Kapatma (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.36 RO1 Kapatma gecikmesi parametresi.
16.36  Al1 maksimumun (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 1500.0
skala degeri Bkz. 14.36 Al1 maksimumun skala degderi parametresi.
16.37 RO2 kaynagi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) Gli¢ yok
Bkz. 14.37 RO2 kaynagi parametresi.
16.38 RO2 Agma (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda gbriillir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.38 RO2 A¢ma gecikmesi parametresi.
16.39 RO2 Kapatma (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-01 oldugunda goériiliir) 0,0s
gecikmesi Bkz. 14.39 RO2 Kapatma gecikmesi parametresi.
16.41  Al2 gergek degeri (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Bkz. 14.41 Al2 gergek degeri parametresi.
16.42  Al2 skala degeri (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) -
Bkz. 14.42 Al2 skala degeri parametresi.
16.43  Al2 force data (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA

Bkz. 14.43 Al2 force data parametresi.
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16.44  Al2 HW anahtari (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
pozisyonu Bkz. 14.44 AI2 HW anahtar pozisyonu parametresi.
16.45  Al2 birim se¢imi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) mA
Bkz. 14.45 AI2 birim segimi parametresi.
16.46  Al2 filtre kazanci (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) Filtreleme
Bkz. 14.46 Al2 filtre kazanci parametresi. yok
16.47  Al2 filtre sliresi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,100 s
Bkz. 14.47 AI2 filtre sliresi parametresi.
16.48 Al2 min (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,000 mA
Bkz. 14.48 Al2 min parametresi. veya V
16.49  Al2 maks (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 10,000 mA
Bkz. 14.49 Al2 maks parametresi. veya V
16.50  Al2 minimum skala | (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) 0.000
degeri Bkz. 14.50 A2 minimum skala degeri parametresi.
16.51  Al2 maksimumun (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 1500.0
skala degeri Bkz. 14.51 Al2 maksimumun skala degeri parametresi.
16.56  Al3 gergek degeri (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
Bkz. 14.56 AlI3 gercek dederi parametresi.
16.57  Al3 skala degeri (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
Bkz. 14.57 AlI3 skala dederi parametresi.
16.58 Al3 force data (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,000 mA
Bkz. 14.58 Al3 force data parametresi.
16.59  AI3 HW anahtari (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) -
pozisyonu Bkz. 14.59 AI3 HW anahtari pozisyonu parametresi.
16.60  AI3 birim se¢imi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) mA
Bkz. 14.60 AI3 birim se¢imi parametresi.
16.61  Al3 filtre kazanci (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) Filtreleme
Bkz. 14.61 Al3 filtre kazanci parametresi. yok
16.62  Al3 filtre sliresi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,100 s
Bkz. 14.62 Al3 filtre sliresi parametresi.
16.63 AI3 min (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,000 mA
Bkz. 14.63 Al3 min parametresi. veya V
16.64 AI3 maks (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 10,000 mA
Bkz. 14.64 Al3 maks parametresi. veya V
16.65  AI3 minimum skala | (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) 0.000
degeri Bkz. 14.65 Al3 minimum skala degeri parametresi.
16.66  AI3 maksimumun (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 1500.0
skala degeri Bkz. 14.66 Al3 maksimumun skala degeri parametresi.
16.71  AO kuvveti se¢cimi | (16.01 Mod(il 3 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) 00000000h
Bkz. 14.71 AO kuvveti se¢imi parametresi.
16.76  AOT1 gergek degeri | (16.01 Modil 3 tipi = FIO-11 oldugunda g6ériliir) -
Bkz. 14.76 AO1 gergcek degeri parametresi.
16.77  AOT kaynagi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) Sifir
Bkz. 14.77 AO1 kaynagi parametresi.
16.78 AOfT force data (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériillir) 0,000 mA

Bkz. 14.78 AO1 force data parametresi.
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16.79  AOfT filtre siresi (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,100 s
Bkz. 14.79 AOT1 filtre sliresi parametresi.

16.80 AOT kaynagi min (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0.0
Bkz. 14.80 AO1 kaynagi min parametresi.
16.81 AOT kaynagi maks | (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda goériliir) 1500.0
Bkz. 14.81 AO1 kaynagi maks parametresi.
16.82 AOT ¢ikigi min (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 0,000 mA
degeri Bkz. 14.82 AO1 ¢ikisi min dederi parametresi.
16.83 AOT ¢ikigi maks. (16.01 Modiil 3 tipi = FIO-11 oldugunda gériiliir) 20,000 mA
degeri Bkz. 14.83 AO1 ¢ikisi maks. dederi parametresi.
19 Calisma modu Harici kontrol konumu kaynaklarinin ve ¢alisma modlarinin
segilmesi.
Ayrica bkz. bélim Sdiriicii calisma modlari, (sayfa 22).
19.01  Gergek galisma Kullanilmakta olan ¢alisma modlarini gésterir. -
modu Bkz. parametre 19.11...19.14.
Bu parametre salt okunurdur.
Sifir Yok. 1
Hiz Hiz kontrol (DTC motor kontrol modunda). 2
Tork Tork kontroli (DTC motor kontrol modunda). 3
Min Tork segicisi hiz kontrol ¢ikisini (25.01 Hiz kontrol ¢ikisi 4
olusan tork ref) ve tork referansini (26.74 Tork ref rampa
cikigi) karsilastirir ve daha kuguk olan kullanilir.
Maks Tork segicisi hiz kontrol ¢ikisini (25.01 Hiz kontrol ¢ikisi 5
olusan tork ref) ve tork referansini (26.74 Tork ref rampa
¢ikigi) karsilastirir ve daha buytik olan kullanilir.
Toplama Hiz kontrol ¢ikisi tork referansina eklenir. 6
Gulg Gug kontroli (gu¢ donlstirucu sistemlerinde). 9
Skaler (Hz) Skaler motor kontrol modunda frekans kontrolu. 10
Skaler (rpm) Skaler motor kontrol modunda hiz kontrol. 11
Zorlamali mik. Motor miknatislanma modunda. 20
19.11  Ext1/Ext2 segimi EXT1/EXT2 harici kontrol konumu segimi icin kaynagi seger. | EXT1
0= EXT1
1=EXT2
EXT1 EXT1 (kalici olarak segili). 0
EXT2 EXT2 (kalici olarak segili). 1
FBA A MCW bit 11 | Fieldbus arabirimi A yoluyla alinan kontrol word'u bit 11. 2
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 7
DIl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 12
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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19.12

Ext1 kontrol modu

EXT1 harici kontrol konumu igin ¢alisma modu seger.

Hiz

Sifir

Yok.

1

Hiz

Hiz kontrol. Kullanilan tork referansi 25.01 Hiz kontrol ¢ikigi
olugsan tork ref (hiz referans zincirinin ¢ikigi).

2

Tork

Tork kontrolii. Kullanilan tork referansi 26.74 Tork ref rampa
¢ikisi (tork referans zincirinin ¢ikist).

Minimum

Hiz ve Tork segimi kombinasyonlari: tork segicisi hiz kontrol
cikisini (25.01 Hiz kontrol ¢ikisi olugan tork ref) ve tork
referansini (26.74 Tork ref rampa ¢ikigi) karsilastirir ve daha
klguk olani seger.

Hiz hatasi negatif olursa, hiz hatasi tekrar pozitif oluncaya
kadar surtcl Hiz kontrol ¢ikisint izler. Bu, yukin tork
kontroliinde kaybolmasi durumunda, striclinin kontrolstiz
olarak hizlanmasini énler.

Maksimum

Hiz ve Tork segimi kombinasyonlari: tork segicisi hiz kontrol
cikisini (25.01 Hiz kontrol ¢ikigi olugan tork ref) ve tork
referansini (26.74 Tork ref rampa ¢ikigi) karsilastirir ve daha
blylk olani seger.

Hiz hatasi pozitif olursa, hiz hatasi tekrar negatif oluncaya
kadar surtct Hiz kontrol ¢ikisint izler. Bu, yukin tork
kontroliinde kaybolmasi durumunda, stricinin kontrolstiz
olarak hizlanmasini énler.

Toplama

Hiz ve Tork segimi kombinasyonlari: Tork segicisi, hiz
referans zinciri ¢ikisini tork referans zinciri gikisina ekler.

19.14

Ext2 kontrol modu

EXT2 harici kontrol konumu igin ¢alisma modu seger.
Secenekler igin, bkz. parametre 19.12 Ext1 kontrol modu.

Hiz

19.16

Lokal kontrol modu

Lokal kontrol icin ¢galisma modunu seger.

Hiz

Hiz

Hiz kontrol. Kullanilan tork referansi 25.01 Hiz kontrol ¢ikigi
olusan tork ref (hiz referans zincirinin ¢ikig).

Tork

Tork kontrolii. Kullanilan tork referansi 26.74 Tork ref rampa
¢ikisi (tork referans zincirinin gikist).

19.17

LKl kntrl d. digi brk

Lokal kontroll etkinlestirir/devre digi birakir (kumanda panelindeki
start ve stop diigmeleri ve PC aracindaki lokal kontroller).
UYARI! Lokal kontroll devre digi birakmadan 6nce,
surlcuyu stop etmek igin kontrol paneline gerek
olmadigindan emin olun.

Hayir

Hayir

Lokal kontrol devrede.

Evet

Lokal kontrol devre digi birakildi.

19.20

Skaler kontrol
referans birimi

Skaler motor kontrol modu igin referans tipini seger.

Ayrica bkz. bélum Sdirticii ¢alisma modlari (sayfa 22) ve
parametre 99.04 Motor kontrol modu.

Rpm

Hz

Hz. Referans 28.02 Frekans ref rampa ¢ikisi
parametresinden alini (frekans kontrol zinciri ¢ikisi).

Rpm

Rpm. Referans 23.02 Hiz ref rampa ¢ikisi parametresinden
alinir (rampa ve sekillendirme sonrasi hiz referansi).
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20
Baslatma/durdurma/yén

Start/stop/yon ve calisma/start/jog etkinlestirme sinyali
kaynak secimi; pozitif/negatif referans izni sinyali kaynak
segimi.

Kontrol konumlari ile ilgili daha fazla bilgi icin, bkz. bolim
Lokal kontrol — harici kontrol karsilastirmasi (sayfa 20).

20.01  Ext1 komutlari

Harici kontrol konumu 1 (EXT1) i¢in start, stop ve yén
komutlarinin kaynagini seger.
Bkz. parametre 20.02...20.05.

In1 Start; In2
Yén

Segilmedi Start veya stop komutu kaynagi segilmedi. 0
In1 Start Start ve stop komutlarinin kaynagi 20.03 Ext1 in1 kaynagi

parametresi ile segilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri

asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu
(20.03) Komut
0->1(20.02 = Y.kenar)
1(20.02 = Kalici) Start
0 Stop

In1 Start; In2 Yon 20.03 Ext1 in1 kaynagi ile segilen kaynak start sinyalidir; 2

20.04 Ext1 in2 kaynagi ile segilen kaynak yonu belirler.

Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde

yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu |Kaynak 2'nin durumu Komut
(20.03) (20.04)
0 Herhangi bir Stop
0->1(20.02 = 0 ileri start
Y.kenar) .
1(20.02 = Kalicy) 1 Geri start

In1 ileri start; In2 20.03 Ext1 in1 kaynagi ile segilen kaynak ileri start sinyalidir; |3

Geri start

20.04 Ext1 in2 kaynagi ile segilen kaynak ise geri start
sinyalidir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde
yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu |Kaynak 2'nin durumu

(20.03) (20.04) Komut
0 0 Stop
0->1(20.02 =
Y.kenar) 0 ileri start
1(20.02 = Kalici)
0->1(20.02 =
0 Y.kenar) Geri start
1(20.02 = Kalici)
1 1 Stop
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In1P Start; In2 Stop

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1 kaynagi
ve 20.04 Ext1 in2 kaynagi parametreleri ile segilir. Kaynak
bitlerinin durum gecisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu Kaynak 2'nin

(20.03) durumu (20.04) Komut

0->1 1 Start

Herhangi bir 0 Stop

Notlar:

« 20.02 Ext1 bsltma tetikleyicisi tipi parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.

+ Kaynak 2, 0 iken, kontrol panelindeki Start ve Stop tuslari
devre digi birakilir.

4

In1P Start; In2 Stop;
In3 YOn

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1 kaynagi
ve 20.04 Ext1 in2 kaynagi parametreleri ile segilir. 20.05 Ext1
in3 kaynagi ile segilen kaynak yonu belirler. Kaynak bitlerinin
durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in
durumu
(20.03)

Kaynak 2'nin
durumu
(20.04)

Kaynak 3'liin
durumu
(20.05)

Komut

0->1

1

0

lleri start

0->1

1

1

Geri start

Herhangi bir

0

Herhangi bir

Stop

Notlar:

« 20.02 Ext1 bsltma tetikleyicisi tipi parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.
+ Kaynak 2, 0 iken, kumanda panelindeki Start ve Stop
tuslari devre disi birakilr.

In1P ileri start; In2P
Geri start; In3 Stop

Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.03 Ext1 in1 kaynadi,
20.04 Ext1 in2 kaynagi ve 20.05 Ext1 in3 kaynagi
parametreleri ile segilir. 20.05 Ext1 in3 kaynadi ile segilen
kaynak yonu belirler. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in
durumu
(20.03)

Kaynak 2'nin
durumu
(20.04)

Kaynak 3'liin
durumu
(20.05)

Komut

0->1

Herhangi bir

1

lleri start

Herhangi bir

0->1

1

Geri start

Herhangi bir

Herhangi bir

0

Stop

Not: 20.02 Ext1 bgltma tetikleyicisi tipi parametresinin bu
ayar Uzerinde etkisi yoktur.

Fieldbus A

Start ve stop komutlari fieldbus adaptort A'dan alinir.
Not: Ayrica 20.02 Ext1 bsltma tetikleyicisi tipi parametresini
Kalici olarak ayarlayin.

12

D2D veya M/F
baglantisi

Start ve stop komutlari, D2D (Sirtcu - suriict) baglantisi
veya master/follower baglantisi yoluyla bagka bir strtictiden

alinir.

Not: Ayrica 20.02 Ext1 bsltma tetikleyicisi tipi parametresini
Kalici olarak ayarlayin.

15




Parametreler 145

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq16
DDCS kontrol Start ve stop komutlari bir harici (DDCS) kontrol cihazindan 16
cihazi alinir.
Not: Ayrica 20.02 Ext1 bsltma tetikleyicisi tipi parametresini
Kalici olarak ayarlayin.

Uygulama Programi | Start ve stop komutlari, uygulama programi kontrol 21
word'inden (parametre 06.02 Uygulama kontrol word'(i)
alinir.
Not: Ayrica 20.02 Ext1 bsltma tetikleyicisi tipi parametresini
Kalici olarak ayarlayin.

ATF Rezerve. 22

20.02  Ext1 bsltma EXT1 harici kontrol konumu igin start sinyalinin y.kenar Y.kenar
tetikleyicisi tipi tetiklemeli ya da kalici olmasini belirler.

Not: Bu parametrenin pals tipi start sinyalinin segilip
secilmemesinde etkisi yoktur. 20.01 Ext1 komutlari parametre
secgimlerinin agiklamalarina bakin.
Y.kenar Start sinyali y.kenar tetiklemelidir. 0
Kalici Start sinyali kalici tetiklemelidir. 1

20.03  Ext1in1 kaynagdi 20.01 Ext1 komutlari parametresi igin kaynak 1'i seger. DI1
Secilmedi 0 (her zaman kapali). 0
Secildi 1 (her zaman agik). 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

20.04  Ext1in2 kaynagdi 20.01 Ext1 komutlari parametresi icin kaynak 2'yi seger. DiI2

Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1 kaynagi.
20.05 Ext1in3 kaynagdi 20.01 Ext1 komutlari parametresi icin kaynak 3'U seger. Secilmedi
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynadi.
20.06  Ext2 komutlari Harici kontrol konumu 2 (EXT2) i¢in start, stop ve yén Secilmedi
komutlarinin kaynagini seger.
Bkz. parametre 20.07...20.10.
Segilmedi Start veya stop komutu kaynagi segilmemis. 0
In1 Baglat Start ve stop komutlarinin kaynagi 20.08 Ext2 in1 kaynagi

parametresi ile segilir. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu

(20.08) Komut

0->1(20.07 = Y.kenar)

1(20.07 = Kalici) Start

0 Stop
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In1 Baslat; In2 Yon | 20.08 Ext2 in1 kaynagi ile segilen kaynak start sinyalidir; 2
20.09 Ext2 in2 kaynagi ile segilen kaynak yonu belirler.
Kaynak bitlerinin durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu |Kaynak 2'nin durumu Komut
(20.08) (20.09)
0 Herhangi bir Stop
0->1(20.07 = 0 ileri start
Y.kenar) i
1(20.07 = Kalici) 1 Geri start
In1 Baglat ileri; In2 | 20.08 Ext2 in1 kaynagi ile segilen kaynak ileri start sinyalidir; |3
Baslat tur 20.09 Ext2 in2 kaynagi ile segilen kaynak ise geri start
sinyalidir. Kaynak bitlerinin durum gecisleri asagidaki sekilde
yorumlanir:
Kaynak 1'in durumu |Kaynak 2'nin durumu Komut
(20.08) (20.09)
0 0 Stop
0->1(20.07 =
Y.kenar) 0 ileri start
1(20.07 = Kalici)
0->1(20.07 =
0 Y.kenar) Geri start
1 (20.07 = Kalici)
1 1 Stop
In1P Baglat; In2 Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kaynagi |4

Durdur

ve 20.09 Ext2 in2 kaynagi parametreleri ile segilir. Kaynak
bitlerinin durum gecisleri agsagidaki sekilde yorumlanir:

Kaynak 1'in durumu

Kaynak 2'nin

Komut

(20.08) durumu (20.09)
0->1 1 Start
Herhangi bir 0 Stop

Notlar:

« 20.07 Ext2 bsltma tetikleyicisi tipi parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.
+ Kaynak 2, 0 iken, kumanda panelindeki Start ve Stop
tuslari devre disi birakilir.
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In1P Start; In2 Stop; | Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kaynagi |5
In3 Yon ve 20.09 Ext2 in2 kaynagdi parametreleri ile segilir. 20.10 Ext2

in3 kaynagi ile segilen kaynak yonu belirler. Kaynak bitlerinin
durum gegisleri asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in | Kaynak 2'nin | Kaynak 3'lin
durumu durumu durumu Komut
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 1 0 ileri start
0->1 1 1 Geri start
Herhangi bir 0 Herhangi bir Stop
Notlar:
« 20.07 Ext2 bsltma tetikleyicisi tipi parametresinin bu ayar
Uzerinde etkisi yoktur.
+ Kaynak 2, 0 iken, kumanda panelindeki Start ve Stop
tuslar devre disi birakilr.
In1P Bslt ilri; In2P Start ve stop komutlarinin kaynaklari 20.08 Ext2 in1 kaynagi, | 6
Bslt tur; In3 Drdr 20.09 Ext2 in2 kaynagi ve 20.10 Ext2 in3 kaynagi
parametreleri ile segilir. 20.70 Ext2 in3 kaynagi ile segilen
kaynak yonu belirler. Kaynak bitlerinin durum gegisleri
asagidaki sekilde yorumlanir:
Kaynak 1'in | Kaynak 2'nin | Kaynak 3'lin
durumu durumu durumu Komut
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 Herhangi bir 1 lleri start
Herhangi bir 0->1 1 Geri start
Herhangi bir | Herhangi bir 0 Stop
Not: 20.07 Ext2 bsltma tetikleyicisi tipi parametresinin bu
ayar Uzerinde etkisi yoktur.
Fieldbus A Start ve stop komutlari fieldbus adaptori A'dan alinir. 12
Not: Ayrica 20.07 Ext2 bsltma tetikleyicisi tipi parametresini
Kalici olarak ayarlayin.
D2D veya M/F Start ve stop komutlari, D2D (Suricu - strtct) baglantisi 15
baglantisi veya master/follower baglantisi yoluyla bagka bir slrtcliden
alinir.
Not: Ayrica 20.07 Ext2 bsitma tetikleyicisi tipi parametresini
Kalici olarak ayarlayin.
DDCS kontrol6ri Start ve stop komutlari bir harici (DDCS) kontrolérden alinir. | 16
Not: Ayrica 20.07 Ext2 bsitma tetikleyicisi tipi parametresini
Kalici olarak ayarlayin.
Uygulama Programi | Start ve stop komutlari, uygulama programi kontrol word'iinden | 21
(parametre 06.02 Uygulama kontrol word'(i) alinir.
Not: Ayrica 20.07 Ext2 bsitma tetikleyicisi tipi parametresini
Kalici olarak ayarlayin.
ATF Rezerve. 22

20.07  Ext2 bsltma EXT2 harici kontrol konumu igin start sinyalinin y.kenar Y.kenar

tetikleyicisi tipi tetiklemeli ya da kalici olmasini belirler.
Not: Bu parametrenin pals tipi start sinyalinin segilip
secilmemesinde etkisi yoktur. 20.06 Ext2 komutlari parametre
secgimlerinin agiklamalarina bakin.
Y.kenar Start sinyali y.kenar tetiklemelidir. 0
Kalici Start sinyali kalici tetiklemelidir. 1
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20.08  Ext2in1 kaynagdi 20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 1'i seger. Secilmedi
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.
20.09  Ext2in2 kaynagdi 20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 2'yi seger. Secilmedi
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.
20.10  Ext2in3 kaynagdi 20.06 Ext2 komutlari parametresi igin kaynak 3'l seger. Secilmedi
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 20.03 Ext1 in1
kaynagi.
20.11  Caligtirma izni Calisma izni sinyali kapandiginda motorun stop ettiriime Serbest
drdrma modu yontemini seger.
Calisma izni sinyalinin kaynagi 20.12 Caligtirma izni 1
kaynagi parametresi ile segilir.
Serbest Surdcindn gikis yari iletkenlerinin kapatiimasi ile durma. 0
Motor serbest durus yapar.
UYARI! Eger mekanik fren kullaniliyorsa, striclnin
serbest durus ile stop edilmesinin glivenli oldugundan
emin olun.
Rampa Etkin yavagslama rampasi boyunca durma. Bkz. 23 Hiz 1
referansi rampasi parametre grubu, sayfa 164.
Tork limiti Tork limitlerine gére durma (parametre 30.79 ve 30.20). 2
20.12  Calistirma izni 1 Harici ¢galisma izni sinyalinin kaynagini seger. Calisma izni Acik
kaynagdi sinyali kapali ise, surilicl start etmez. Caligir durumda ise,
surlict 20.11 Calistirma izni drdrma modu parametresinin
ayarina gore stop eder.
1 = Calisma izni sinyali agik.
Not: Bu parametre surtcu c¢alisirken degistirilemez.
Ayrica bkz. parametre 20.19 Baslt etknlstrme kmt.
Kapali 0. 0
Acik 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
FBA A MCW bit 3 Fieldbus arabirimi A yoluyla alinan kontrol word'l bit 3. 30
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
20.19  Baslt etknlstrme Start izni sinyali icin kaynak seger. Secildi
kmt 1 = Start izni.
Sinyal kapali durumdayken, surlict start komutu yasaklanir.
(Surtcu ¢ahisirken sinyalin kapatilmasi suriiclyu stop
ettirmez.)
Ayrica bkz. parametre 20.12 Calistirma izni 1 kaynagi.
Secilmedi 0. 0

Segildi

1.
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DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
20.23  Poztf hiz refrnsni Pozitif hiz devreye alma komutu kaynagini seger. Secildi

etknlstrme 1 = Pozitif hiz devrede.

0 = Pozitif hiz sifir hiz referansi olarak yorumlandi. Asagidaki

sekilde, pozitif hiz devreye alma sinyali kesildikten sonra

23.01 Hiz ref rampa girisi sifira ayarlanmistir.

Farkli kontrol modlarinda eylemler:

Hiz kontrol: Hiz referansi sifir olarak ayarlanmistir ve motor

etkin olan yavaglama rampasinda durdurulur. Kontrol cihazi

ilave torkun motoru pozitif ydnde galistirmasini énler.

Tork kontrolii: Kontrol cihazi motorun dénts yonina izler.

A

20.23 Poztf hiz refrnsni _|

etknlstrme
20.24 Negftf hiz refrnsn
etknlstrme |

23.01 Hiz ref rampa qirisi

\J

\)

01.01 Kullanilan motor hizi | L

NG

Ornek: Motor ileri dogru dénmektedir. Motoru durdurmak igin

pozitif hiz devreye alma sinyali, bir donanim limit anahtari

tarafindan etkinlestirilir (6rn. dijital giris Uzerinden). Eger

pozitif hiz devreye alma sinyali devre digi olarak kalirsa ve

negatif hiz devreye alma sinyali etkinse, motor yalnizca ters

yonde donebilir.
Segilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
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DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

20.24  Negtf hiz refrnsn Negatif hiz referansi devreye alma komutu kaynagini seger. | Secildi
etknlgtrme Bkz. 20.23 Poztf hiz refrnsni etknlstrme parametresi.

20.25  Jog etkinlestirme Bir jog izni sinyali i¢in kaynak secer. Secilmedi
(Joglama etkinlegtirme sinyallerinin kaynaklar 20.26 Jog 1
baslatma kaynagi ve 20.27 Jog 2 baslatma kaynagi
parametreleri ile segilir.)

1 = Joglama devrede.

0 = Joglama devre disi.

Not: Joglama yalnizca herhangi bir harici kontrol

konumundan start komutu etkin degil iken devreye alinabilir.

Diger taraftan, eder joglama komutu zaten etkin ise, surtcu

bir harici kontrol konumundan start edilemez (fieldbus yoluyla

palsli yol verme komutlari harig).

Bkz. bélim Joglama (sayfa 41).
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

20.26  Jog 1 baslatma Eger 20.25 Jog etkinlestirme parametresi ile devredeyse, Secilmedi
kaynagdi joglama islevi 1'in etkinlestiriimesi igin kaynagi seger.

(Joglama islevi 1 ayni zamanda, 20.25 parametresinden

bagimsiz olarak fieldbus araciligiyla etkinlestirilebilir.)

1 = Joglama 1 etkin.

Notlar:

+ Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk etkinlestirilen

fonksiyon éncelige sahiptir.

* Bu parametre suricl galisirken degistirilemez.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 D102 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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20.27  Jog 2 baslatma

kaynagi

Egder 20.25 Jog etkinlestirme parametresi ile devredeyse,

joglama iglevi 2'nin etkinlestiriimesi igin kaynagi secer.

(Joglama iglevi 2 ayni zamanda, 20.25 parametresinden

bagimsiz olarak fieldbus araciligiyla etkinlestirilebilir.)

1 = Joglama 2 etkin.

Secenekler igin, bkz. parametre 20.26 Jog 1 baglatma kaynagi.

Notlar:

* Hem joglama 1 hem de 2 etkinlestirilirse, ilk etkinlestirilen
fonksiyon éncelige sahiptir.

* Bu parametre slricu ¢alisirken degistirilemez.

Secilmedi

21 Start / Stop modu

Start ve stop modlari; acil durdurma modu ve sinyal kaynagi
secimi; DC manyetizasyon ayarlari; otomatik fazlama modu
segimi.

21.01  Start modu

DTC motor kontrol modu igin, yani 99.04 Motor kontrol modu

parametresi DTC olarak ayarlandiginda, motor start iglevini

seger.

Notlar:

» Skaler motor kontrol modu igin start islevi 21.19 Skaler
start modu parametresi ile segilir.

+ DC manyetizasyonu segili oldugunda (Hizli veya Sabit
zaman) dénen bir motoru start etmek mumkun degildir.

» Daimi miknatisli motorlarda, Otomatik start modu
kullaniimalidir.

* Bu parametre slricu ¢alisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. b6lim DC manyetizasyonu, (sayfa 48).

Otomatik

Hizl

Sdiricu start bncesinde motoru 6nceden miknatislar.
Onceden miknatislama siiresi otomatik olarak belirlenir,
genelde motor boyutuna goére 200 ms ile 2 s arasinda degisir.
Yiksek bir kesme torku gerektiginde bu mod segilmelidir.

Sabit zaman

Siriicl start 6ncesinde motoru 6nceden miknatislar. On
manyetizasyon zamani 21.02 Manyetizasyon zamani
parametresi tarafindan tanimlanir. Bu mod, sabit 6n
miknatislama suresi gerekiyorsa segilmelidir (6rn. motor
startinin mekanik fren birakmasi ile senkronize edilmesi
gerekiyorsa). Bu ayar ayni zamanda, yeterince uzun bir 6n
miknatislama suresi segilirse mimkiin olan en yiiksek kesme
torkunu garanti eder.

UYARI! Siricia ayarlanan miknatislama stresi

gegtiginde, motor miknatislama tamamlanmamis olsa

bile start eder. Tam bir kesme torkunun gerektigi
uygulamalarda, sabit miknatislama suresinin tam
miknatislama ve tork Uretimi saglayacak uzunlukta
oldugundan emin olun.

Otomatik

Otomatik start bir gok durumda optimum motor startini
garantiler. Hizli start etme fonksiyonu (dénen bir motoru start
etme) ve otomatik yeniden start fonksiyonunu (durdurulan bir
motor akisinin kaybolmasini beklemeden aninda yeniden
start edilebilir) igerir. Stricli motor kontrol programi, motorun
mekanik durumuyla beraber akiyi da teshis eder ve her kosul
altinda motoru aninda start eder.
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21.02

Manyetizasyon
zamani

On manyetizasyon zamanini tanimlar.

» 21.01 Start modu parametresi Sabit zaman olarak
ayarlanir (DTC motor kontrol modunda) ya da

» 21.19 Skaler start modu parametresi Sabit zaman olarak
ayarlanir (skaler kontrol modunda).

Start komutunun ardindan, surlicli ayarlanan slire boyunca

otomatik olarak motoru énceden miknatislar. Tam

manyetizasyon olmasini saglamak igin, bu parametreyi rotor

sure sabitine esit veya buyuk bir degere ayarlayin. Bilinmedigi

durumlarda asagidaki tabloda verilen tahmini degerleri

kullanin:

Motor nominal gii¢c degeri | Sabit miknatislama siiresi

<1kw >50-100 ms

1-10 kW >100 - 200 ms

10 - 200 kW > 200 - 1000 ms

200 - 1000 kW > 1000 - 2000 ms

Not: Bu parametre siricul ¢alisirken degistirilemez.

500 ms

0 ... 10000 ms

Sabit DC miknatislama suresi.

1=1ms

21.03

Stop modu

Bir stop komutu alindiginda motorun nasil stop edilecegini
seger.

Aki frenleme secilerek ilave frenleme saglanabilir (bkz. 97.05
Aki frenleme parametresi).

Serbest

Serbest

Surdcindn gikis yari iletkenlerinin kapatiimasi ile durma.
Motor serbest durus yapar.
UYARI! Eger mekanik fren kullaniliyorsa, stricinin
serbest durus ile stop edilmesinin glivenli oldugundan
emin olun.

Rampa

Etkin yavaslama rampasi boyunca durma. Bkz. 23 Hiz
referansi rampasi parametre grubu, sayfa 164.

Tork limiti

Tork limitlerine gére durma (parametre 30.79 ve 30.20).

2

21.04

Acil durdurma
modu

Bir acil stop komutu alindiginda motorun nasil stop
edilecegini seger.

Acil stop sinyalinin kaynagi 21.05 Acil durdurma kaynagdi
parametresi ile segilir.

Rampa
durdurma
(Kapali1)

Rampa durdurma
(Kapali1)

Siritci calisirken:

* 1 =Normal galisma.

» 0 = Belirli bir referans tipi i¢in tanimlanan standart
yavaslama rampasi boyunca normal durma (bkz. bélim
Referans rampa [sayfa 37]). Surlicu durduktan sonra, acil
stop sinyali kaldirilarak ve start sinyali 0'dan 1 olarak
degistirilerek yeniden start edilebilir.

Suricu dururken:

+ 1 = Start izni var.

» 0 = Start izni yok.
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Serbest stop (Off2) | Surticu galisirken: 1
* 1 = Normal galisma.
» 0 = Serbest durus. Sirtcu, start kilidi sinyali geri
yuklenerek ve start sinyali 0'dan 1 olarak degistirilerek
yeniden basglatilabilir.
Sirucu dururken:
+ 1 = Startizni var.
+ 0 = Start izni yok.
Acil rampa stop Surdcul galisirken: 2
(Off3) « 1= Normal galisma
« 0= 2323 Acil durdurma zamani parametresi ile
tanimlanan acil stop rampasi boyunca acil rampa ile
durma. Sirlcu durduktan sonra, acil stop sinyali
kaldirlarak ve start sinyali 0'dan 1 olarak degistirilerek
yeniden start edilebilir.
Sirucu dururken:
» 1 = Start izni var
« 0 = Start izni yok
21.05  Acil durdurma Acil stop sinyalinin kaynagini seger. Stop modu 21.04 Acil Etkin degil
kaynagi durdurma modu parametresi ile segilir. (dogru)
0 = Acil stop etkin
1 = Normal galisma
Not: Bu parametre suricl ¢alisirken degistirilemez.
Etkin (yanhs) 0. 0
Etkin degil (dogru) | 1. 1
DIIL DIIL girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 15). 2
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 7
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 12
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
21.06  Sifir hiz limiti Sifir hiz limitini tanimlar. Motor, tanimlanan sifir hiz limitine 30,00 rpm
ulagsana kadar bir hiz rampasi boyunca durdurulur (rampali
durdurma segcildiginde). Sifir hiz gecikmesi sonrasinda, motor
serbest durus yapar.
0,00 ... 30000,00 Sifir hiz limiti. Bkz. par.
rpm 46.01
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21.07  Sifir hiz gecik

Sifir hiz gecikme fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bu
fonksiyon, sorunsuz ve hizli yeniden start etmenin gerektigi
uygulamalarda faydalidir. Surtcu, gecikme sirasinda rotorun
pozisyonunu hassas bir sekilde takip eder.

Sifir hiz gecikmesi olmadan:

Sirtci bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Gergek motor hizi 21.06 Sifir hiz limiti parametresinin
degerinin altina distiglnde, ¢evirici modulasyonu durdurulur
ve motor serbest durus yapar.

Hiz

Hiz kontrol kapali: Motor
serbest durus yapar.

Zaman

Sifir hiz gecikmesi ile:

Sirtci bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar.
Motorun gergek hizi 21.06 Sifir hiz limiti parametresinin
degerinin altina dustiguinde, sifir hiz gecikme fonksiyonu
etkinlesir. Gecikme sirasinda fonksiyon hiz kontrola gerilim
yuklli durumda tutar: Cevirici modulasyon yapar, motor
miknatislanir ve surtcu hizli yeniden start icin hazirdir. Sifir
hiz gecikmesi, érnegin joglama fonksiyonu ile kullanilabilir.

Hiz
Hiz kontrol etkin kalir. Motor,

Gecikme Zaman

gergek sifir hiza dogru yavaslar.

0 ms

0 ... 30000 ms

Sifir hiz gecikmesi.

1=1ms
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21.08  DC akim kontrolii DC tutma veya son miknatislama fonksiyonlarini 00b
etkinlestirir/devre disi birakir. Bkz. bolim DC manyetizasyonu
(sayfa 48).
Not: DC manyetizasyonu motorun isinmasina neden olur.
Uzun DC miknatislama sirelerinin gerektigi uygulamalarda
harici olarak havalandirilmig motorlar kullaniimalidir. DC
miknatislama periyodu uzunsa, motora sabit yik
uygulandiginda DC miknatislama motor saftinin dénmesine
engel olamaz.
Bit Deger
0 1 = DC tutmay: etkinlestirir. Bkz. b6lim DC tutma (sayfa 48).
Notlar:
+ Start sinyali kapaliyken DC tutma fonksiyonunun higbir etkisi yoktur.
» DC tutma fonksiyonu sadece, hiz kontrol modunda etkinlestirilebilir.
» DC tutma fonksiyonu, 99.04 Motor kontrol modu parametresi Skaler olarak
ayarlanmigsa etkinlestirilemez.
1 1 = Son manyetizasyonu etkinlestirir. Bkz. bolim Art manyetizasyon (sayfa 49).
Not: Son manyetizasyon sadece secili durdurma modu (bkz. parametre 21.03 Stop
modu) rampalama oldugunda kullanilabilir.
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh DC miknatislama bdlimu. 1=1
21.09 DC tutma hizi DC tutma hizini tanimlar. Bkz. parametre 21.08 DC akim 5,00 rpm
kontrolii ve bélum DC tutma, (sayfa 48).
0,00 ... 1000,00 DC tutma hizi. Bkz. par.
rpm 46.01
21.10 DC akim referansi | Motor nominal akiminin yiizdesi olarak DC tutma akimini 30.0%
tanimlar. Bkz. parametre 21.08 DC akim kontrolii ve bélim
DC manyetizasyonu, (sayfa 48).
0.0 ... 100.0% DC tutma akimi. 1=1%
21.11  Son manyetizasyon | Motor stop ettikten sonra son miknatislamanin etkin durumda [0 s
zamani kalacagi streyi tanimlar. Manyetizasyon akimi DC akim
referansi 21.10 parametresi ile tanimlanir.
Bkz. 21.08 DC akim kontrolii parametresi.
0...3000 s Son miknatislama suresi. 1=1s
21.13  Otomatik fazlama ID run sirasinda otomatik fazlamanin nasil Turning
modu gercgeklestirilecegini seger.
Bkz. bélum Otomatik fazlama, sayfa 45.
Turning Bu mod en hassas otomatik fazlama sonucunu verir. Bu mod, |0
motorun ID run sirasinda dénmesine izin veriliyor ve
baslatma kritik degil ise kullanilabilir ve onerilir.
Not: Bu mod motorun ID run sirasinda dénmesine neden
olacaktir.
Beklemede 1 Turning modundan daha hizli ancak ayni hassasiyette. Motor | 1
dénmeyecektir.
Standstill 2 Turning modunun kullanilamamasi ve Beklemede 1 modunun | 2

hatall sonug vermesi durumunda kullanilabilecek alternatif bir
sabit otomatik fazlama modu. Ancak bu mod, Beklemede 1
moduna goére oldukga yavastir.
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21.18  Ofto yenidn basltma
zmn

Motor, otomatik yeniden start fonksiyonu kullanilarak kisa bir
besleme glicli sonrasinda otomatik olarak yeniden start
edebilir. Bkz. bélum Otomatik yeniden start (sayfa 59).

Bu parametre 0,0 saniye olarak ayarlandiginda, otomatik
yeniden start devre digi birakilir. Aksi halde bu parametre,
sonrasinda yeniden start girisiminde bulunulacak maksimum
glc hasasi suresini tanimlar. Bu slireye ayrica DC 6n sariji
gecikmesinin de dahil oldugunu unutmayin.

50s

0,0s

Otomatik yeniden start devre disi.

0,1...50s

Maksimum gli¢ hatasi suresi.

1=1s

21.19  Skaler start modu

Skaler motor kontrol modu igin, yani 99.04 Motor kontrol

modu parametresi Skaler olarak ayarlandiginda, motor start

islevini seger.

Notlar:

+ DTC motor kontrol modu igin start islevi 21.01 Start modu
parametresi ile segilir.

+ Daimi miknatisli motorlarda, Otomatik start modu
kullaniimalidir.

» Bu parametre suricl galisirken degistirilemez.

Ayrica bkz. bélim DC manyetizasyonu, (sayfa 48).

Normal

Normal

Sifir hizdan acil start.

Sabit zaman

Siriicl start 6ncesinde motoru dnceden manyetize eder. On
manyetizasyon zamani 21.02 Manyetizasyon zamani
parametresi tarafindan tanimlanir. Bu mod, sabit 6n
manyetizasyon zamani gerekiyorsa secilmelidir (6rn. motor
startinin mekanik fren birakmasi ile senkronize edilmesi
gerekiyorsa). Bu ayar ayni zamanda, yeterince uzun bir 6n
manyetizasyon zamani segilirse mimkiin olan en ytksek
kirilma torkunu garanti eder.

Not: Bu mod donen bir motoru start etmek igin kullanilamaz.
UYARI! Sirtci ayarlanan manyetizasyon zamani
gegtiginde, motor manyetizasyonu tamamlanmamis
olsa bile start eder. Tam bir kirilma torkunun gerektigi

uygulamalarda, sabit manyetizasyon zamaninin tam

manyetizasyon ve tork Uretimi saglayacak uzunlukta
oldugundan emin olun.

Otomatik

Bu ayar, hizli start (yani donen bir motoru start etme) gereken
uygulamalarda kullaniimalidir.

22 Hiz referansi se¢imi

Hiz referansi se¢imi; motor potansiyometresi ayarlari.
390...392 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.

22.01  Hiz ref (limitsiz)

Hiz referansi segim blogunun ¢ikisini gosterir. 391. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.

Bu parametre salt okunurdur.

-30000,00 ...
30000,00 rpm

Secilen hiz referansinin degeri.

Bkz. par.
46.01
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22.11  Hiz refl kaynagi Hiz referansi kaynagi 1'i seger. Al1 skala
iki sinyal kaynagi bu parametre ve 22.12 Hiz ref2 kaynadi ile
tanimlanabilir. iki kaynak arasinda gecis yapmak icin 22.714
Hiz ref1/2 segimiile segilen bir dijital kaynak kullanilir ya da
referans olusturmak icin bu iki sinyale bir matematiksel
fonksiyon (22.13 Hiz ref1 fonksiyonu) uygulanabilir.

22.11
22.13
00— ,
Al —
FB — \ —( 22.81 )
""" 22.14
Diger — 0
T~
22.12 1
0 — .
Al —
g | N\ H(2282)
Diger —
Sifir Yok. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandiriimig Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 92). 4
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 92). 5
DDCS ref1 03.11 DDCS kontrol cihazi ref 1 (bkz. sayfa 93). 10
DDCS ref2 03.12 DDCS kontrol cihazi ref 2 (bkz. sayfa 93). 11
D2D ya da M/F 03.13 M/F veya D2D ref1 (bkz. sayfa 93). 12
referansi 1
D2D veya M/F 03.14 M/F veya D2D ref2 (bkz. sayfa 93). 13
referansi 2
Motor 22.80 Motor ptnsymtrsi ref gercek (motor potansiyometresinin | 15
potansiyometresi cikist).
PID 40.01 Proses PID g¢ikisi gercek (proses PID kontroli ¢ikisi). | 16
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

22.12  Hiz ref2 kaynagi Hiz referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
Secenekler ve referans kaynagi segme semasi igin, bkz.

22.11 Hiz ref1 kaynagi parametresi.

22.13  Hiz reft fonksiyonu | 22.11 Hiz ref1 kaynagdi ve 22.12 Hiz ref2 kaynadi Ref1
parametreleri ile segilen referans kaynaklari arasinda bir
matematiksel fonksiyon secger. Bkz. 22.11 Hiz ref1 kaynagi
parametresindeki sema.

Ref1 22.11 Hiz ref1 kaynagi ile segilen sinyal hiz referansi 1 olarak |0
kullanilabilir (higbir fonksiyon uygulanmamis).

Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, hiz referansi 1 olarak 1
kullantlir.

Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([22. 11 Hiz ref1 kaynagdi] - [22.12 | 2
Hiz ref2 kaynagi]) hiz referansi 1 olarak kullanilir.
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Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin ¢arpimi, hiz referansi 1 olarak 3
kullanilir.
Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en kiigigu, hiz referansi 1 olarak 4
kullanilir.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin en buyugu, hiz referansi 1 olarak 5
kullanilir.
22.14  Hiz ref1/2 segimi Hiz referanslari 1 ve 2 arasindaki sec¢imi yapilandirir. Bkz. Hiz referansi
22.11 Hiz ref1 kaynadi parametresindeki sema. 1
0 = Hiz referansi 1
1 = Hiz referansi 2
Hiz referansi 1 0. 0
Hiz referansi 2 1.
Ext1/Ext2 sec¢imini | EXT1 harici kontrol konumu etkin oldugunda, hiz referansi 1 |2
izler kullanilir. EXT2 harici kontrol konumu etkin oldugunda, hiz
referansi 2 kullanilir.
Ayrica bkz. parametre 19.11 Ext1/Ext2 segimi.
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Di4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 7
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 12
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
22.15 lave hiz 1 kaynagi | Referans secimi sonrasinda hiz referansina eklenecek bir Sifir
referans tanimlar (bkz. sayfa 390).
Secgenekler igin, bkz. parametre 22.11 Hiz ref1 kaynadi.
Not: Glivenlik nedeniyle ek, stop fonksiyonlari etkinken
uygulanmaz.
22.16  Hiz paylasimi Secilen hiz referansi icin bir skalalandirma faktéri tanimlar 1.000
(hiz referansi 1 veya 2, tanimlanan deger ile ¢arpilir). Hiz
referansi 1 veya 2 22.14 Hiz ref1/2 se¢imi parametresi ile
segilir.
-8.000 ...8.000 Hiz referansi skalalandirma faktora. 1000 =1
22.17  llave hiz 2 kaynagi | Hiz paylasimi fonksiyonu sonrasinda hiz referansina Sifir

eklenecek bir referans tanimlar (bkz. sayfa 390).
Secgenekler igin, bkz. parametre 22.11 Hiz ref1 kaynadi.

Not: Glivenlik nedeniyle ek, stop fonksiyonlari etkin
durumdayken uygulanmaz.
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22.21  Sabit hiz Sabit hizlarin nasil segildigini ve sabit bir hiz uygulanirken 00b
fonksiyonu donus yonu sinyalinin degerlendirilip degerlendirilmedigini
belirler.
Bit Adi Bilgi
0 Sabit hiz modu |1 = Birlesik: 22.22, 22.23 ve 22.24 parametreleri tarafindan tanimlanan

Uc kaynak kullanilarak 7 sabit hiz segilebilir.

0 = Ayrik: Sirasiyla 22.22, 22.23 ve 22.24 parametreleri tarafindan
tanimlanan kaynaklarla, 1, 2 ve 3 sabit hizlari ayri ayn etkinlestirilir.
Uyumsuzluk durumunda, en kuiigtik dedere sahip sabit hiz énceliklidir.

1 Yoén 1 = Start yonu: Sabit hiz igin galisma yonunu belilemek amaciyla, sabit
etkinlestirme  |hiz ayarinin (22.26...22.32 parametreleri) isareti yon sinyali (ileri: +1,
geri: -1) ile carpilir. 22.26...22.32 parametresindeki degerlerin timu
pozitif ise bu, etkili bir sekilde surtictide 14 (7 ileri, 7 geri) sabit hiz
bulunmasina olanak saglar.
UYARI: Y6n sinyali geri ise ve etkin sabit hiz negatifse, stricu
ileri yonde calisir.

0 = parametre bagli: Sabit hiz galisma yond, sabit hiz ayarinin
(22.26...22.32 parametreleri) isareti tarafindan belirlenir.

2...15 |Rezerve

0000h...FFFFh Sabit hiz yapilandirma word'G. 1=

22.22  Sabit hiz se¢1 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) iken, DI5
sabit hiz 1'i etkinlestiren bir kaynak seger.

22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken,
bu parametre ve 22.23 Sabit hiz se¢2 ve 22.24 Sabit hiz se¢3
parametreleri, durumlari sabit hizlari asagidaki gibi
etkinlestiren Ug¢ kaynak secer:

Kaynak 22.22 | Kaynak 22.23 | Kaynak 22.24
parametresi ile | parametresi ile | parametresi ile Sabit hiz etkin
tanimlanir. tanimlanir. tanimlanir.

0 0 0 Yok

1 0 0 Sabit hiz 1

0 1 0 Sabit hiz 2

1 1 0 Sabit hiz 3

0 0 1 Sabit hiz 4

1 0 1 Sabit hiz 5

0 1 1 Sabit hiz 6

1 1 1 Sabit hiz 7
Secilmedi 0 (her zaman kapali). 0
Secildi 1 (her zaman agik). 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
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Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
22.23  Sabit hiz se¢2 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) iken, Secilmedi
sabit hiz 2'yi etkinlestiren bir kaynak secer.
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken,
bu parametre ve 22.22 Sabit hiz se¢1 ve 22.24 Sabit hiz se¢3
parametreleri, sabit hizlari etkinlestirmek igin kullanilan ¢
kaynak seger: 22.22 Sabit hiz se¢1 parametresindeki tabloya
bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz se¢1.
22.24  Sabit hiz se¢3 22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) iken, Secilmedi
sabit hiz 3'U etkinlestiren bir kaynak seger.
22.21 Sabit hiz fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik) iken,
bu parametre ve 22.22 Sabit hiz se¢1 ve 22.23 Sabit hiz se¢2
parametreleri, sabit hizlari etkinlestirmek igin kullanilan ¢
kaynak seger: 22.22 Sabit hiz se¢1 parametresindeki tabloya
bakin.
Secenekler igin, bkz. parametre 22.22 Sabit hiz se¢1.
22.26  Sabit hiz 1 Sabit hiz 1'i tanimlar (sabit hiz 1 secildiginde motorun 300,00 rpm
dénecegi hiz).
-30000,00 ... Sabit hiz 1. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.27  Sabit hiz 2 Sabit hiz 2'yi tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 2. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.28  Sabit hiz 3 Sabit hiz 3'U tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 3. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.29  Sabithiz 4 Sabit hiz 4'U tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 4. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.30  Sabithiz 5 Sabit hiz 5'i tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 5. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.31  Sabithiz 6 Sabit hiz 6'y1 tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 6. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.32  Sabithiz7 Sabit hiz 7'yi tanimlar. 0,00 rpm
-30000,00 ... Sabit hiz 7. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.41  Guvenli hiz ref Asagidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir 0,00 rpm
glvenli hiz referans degeri tanimlar:
» 12.03 Al denetim fonksiyonu
* 49.05 Haberlesme kaybi fonk
* 50.02 FBA A iletisim kaybi fonk.
» 50.32 FBA B iletisim kaybi fonk.
-30000,00 ... Gulvenli hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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22.42  Jog 1 ref Joglama iglevi 1 icin hiz referansini tanimlar. Joglama 0,00 rpm
hakkinda ayrintili bilgi igin, bkz. sayfa 41.

-30000,00 ... Joglama fonksiyonu 1 igin hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.43  Jog 2 ref Joglama iglevi 2 i¢in hiz referansini tanimlar. Joglama 0,00 rpm
hakkinda ayrintili bilgi igin, bkz. sayfa 41.
-30000,00 ... Joglama fonksiyonu 2 igin hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.51  Kritik hiz fonksiyonu | Kritik hizlar fonksiyonunu etkinlestirir/devre digi birakir. Ayrica | 00b
belirtilen araliklarin her iki donts yoninde etkili olup
olmayacagini belirler.
Ayrica bkz. bolim Kritik hizlar/frekanslar, (sayfa 38).
Bit Adi Bilgi
0 Devrede 1 = Devrede: Kritik hizlar devrede.
0 = Devre disi: Kritik hizlar devre disl.
1 isaret modu 1 = Isaretlendi: 22.52...22.57 parametrelerinin isaretleri dikkate alinir.
0 = Mutlak: 22.52...22.57 parametreleri mutlak degerler olarak kullanilir.
Her aralik her iki donus yonu igin etkilidir.
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Kritik hiz konfigtrasyon word'l. 1=
22.52  Kritik hiz 1 dlisiik Kritik hiz araligi 1 icin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.53 Kritik hiz 1 yliksek dederinden kiglk
veya bu degere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 1 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.53  Kritik hiz 1 yiiksek | Kritik hiz araligi 1 icin Ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.52 Kritik hiz 1 diistik degerinden buyulk
veya bu degere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 1 igin Gst limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.54  Kritik hiz 2 dlisiik Kritik hiz araligi 2 icin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.55 Kritik hiz 2 yliksek dederinden kiglk
veya bu degere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 2 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.55  Kritik hiz 2 yiiksek | Kritik hiz araligi 2 icin Ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.54 Kritik hiz 2 diistik degerinden buyulk
veya bu degere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 2 igin Gst limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.56  Kritik hiz 3 dlisiik Kritik hiz araligi 3 icin alt limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.57 Kritik hiz 3 yliksek dederinden kiglk
veya bu degere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 3 igin alt limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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22.57  Kritik hiz 3 yiiksek | Kritik hiz araligi 3 igin Ust limiti tanimlar. 0,00 rpm
Not: Bu deger, 22.56 Kritik hiz 3 dlisiik dederinden buyuk
veya bu degere esit olmalidir.
-30000,00 ... Kritik hiz 3 icin Gst limit. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.71  Motor ptnsymtrsi Motor potansiyometresi modunu etkinlestirir ve seger. Pasif
fonksiyonu Bkz. bélim Motor potansiyometresi (sayfa 44).
Pasif Motor potansiyometresi devre digi birakilir ve degeri 0 olarak |0
ayarlanir.
Etknlstrldi (gu¢ Etkinlestirildiginde, motor potansiyometresi énce 22.72 Motor | 1
verilirken baslat) ptnsymtrsi bsingg dgri parametresi ile tanimlanan degeri
kullanir. Deger ardindan 22.73 Mtr ptnsymtrsi yksltme kyngi
ve 22.74 Mtr ptnsymtrsi dsrme kyngi parametreleri ile
yukseltme ve disirme kaynaklarindan ayarlanabilir.
Bir glic ¢evrimi sonrasinda, motor potansiyometresi 6énceden
tanimlanan baslangi¢ degerine (22.72) déner.
Devrede (gu¢ Etknlstrldi (gli¢ verilirken baslat) gibidir, ancak motor 2
verildiginde devam | potansiyometresi degeri bir gli¢ gevriminde korunur.
et)
22.72  Motor ptnsymtrsi Motor potansiyometresi i¢in bir baslangi¢c degeri (baslangi¢ 0.00
bsingg dgri noktasi) tanimlar. 22.71...Motor ptnsymtrsi fonksiyonu
parametresi segeneklerine bakin.
-32768.00 ... Motor potansiyometresi icin baslangi¢ degeri. 1=1
32767.00
22.73  Mtr ptnsymtrsi Motor potansiyometresi yukari sinyali kaynagini seger. Secilmedi
yksltme kyngi 0 = Degisiklik yok
1 = Motor potansiyometresi degerini arttirir. (Yikseltme ve
distrme kaynaklari ayni anda agilirsa, potansiyometre
degeri degismez.)
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
22.74  Mtr ptnsymtrsi Motor potansiyometresi asagi sinyali kaynagini seger. Secilmedi
dsrme kyngi 0 = Degisiklik yok

1 = Motor potansiyometresi degerini dusurur. (YUkseltme ve
distrme kaynaklari ayni anda agilirsa, potansiyometre
degeri degismez.)

Secenekler igin, bkz. parametre 22.73 Mtr ptnsymtrsi yksltme
kyngi.
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22.75  Mtr ptnsymtrsi Motor potansiyometresinin degisim oranini tanimlar. Bu 60,0 s
rampa sliresi parametre motor potansiyometresinin minimum degerden
(22.76) maksimum degere (22.77) gecmesi icin gereken
zamani tanimlar. Ayni degisim orani her iki yonde de
gegerlidir.
0,0...3600,0 s Motor potansiyometresi degisim suresi. 10=1s
22.76  Mtr ptnsymtrsi min | Motor potansiyometresinin minimum degerini tanimlar. -1500.00
degeri
-32768.00 ... Motor potansiyometresi minimum degeri. 1=1
32767.00
22.77  Mtr ptnsymtrsi Motor potansiyometresinin maksimum degerini tanimlar. 1500.00
maks degeri
-32768.00 ... Motor potansiyometresi maksimum degeri. 1=1
32767.00
22.80  Motor ptnsymtrsiref | Motor potansiyometresi fonksiyonunun ¢ikisi. (Motor -
gercek potansiyometresi, 22.71...22.74 parametreleri kullanilarak
yapilandirilir.)
Bu parametre salt okunurdur.
-32768.00 ... Motor potansiyometresinin degeri. 1=1
32767.00
22.81  Hiz referansi 1 Hiz referansi kaynagi 1'in degerini (22.11 Hiz ref1 kaynagi -
(gercek) parametresi ile segilir) gosterir. 390. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Referans kaynagi 1'in degeri. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.82  Hiz referansi 2 Hiz referansi kaynagi 2'nin de@erini (22.12 Hiz ref2 kaynagi | -
(gercek) parametresi ile segilir) gosterir. 390. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Referans kaynagi 2'nin degeri. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.83  Hiz referansi 3 22.13 Hiz ref1 fonksiyonu parametresi ve referans 1/2 segimi | -
(gercek) (22.14 Hiz ref1/2 sec¢imi) ile uygulanan matematiksel
fonksiyon sonrasinda hiz referansinin degerini gosterir. 390.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Kaynak sec¢imi sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.84  Hiz referansi 4 1. hiz ekleme (22.15 ilave hiz 1 kaynagi) uygulamasindan -
(gercek) sonra hiz referansinin degerini gosterir. 390. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Ek 1 sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.85 Hiz referansi 5 Hiz paylasimi skalalandirma faktoru (22.16 Hiz paylasimi) -
(gercek) uygulamasindan sonra hiz referansinin degerini gosterir. 390.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Hiz paylasimi skalalandirmasindan sonra hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
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22.86  Hiz referansi 6 2. hiz ekleme (22.17 ilave hiz 2 kaynagi) uygulamasindan -
(gercek) sonra hiz referansinin degerini gosterir. 390. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Ek 2 sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
22.87  Hiz referansi 7 Kritik hizlarin uygulamasindan 6nce hiz referansinin degerini | -
(gergek) gosterir. 391. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Asagidakilerle gegersiz kilinmadidi stirece, deder 22.86 Hiz
referansi 6 (gergek)'dan alinir
* herhangi bir sabit hiz
* bir joglama referansi
» ag kontrolii referansi
» kontrol paneli referansi
» guvenli hiz referansi.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Kritik hizlarin uygulamasindan dnce hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23 Hiz referansi Hiz referansi rampasi ayarlari (sirticii igin hizlanma ve
rampasi yavaslama degerlerinin programlanmasi).
392. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
23.01  Hiz ref rampa girisi | Rampa ve sekillendirme fonksiyonlarina girmeden 6nce -
kullanilan hiz referansini (rpm) gosterir. 392. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Rampa ve sekillendirme éncesinde hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.02  Hiz ref rampa cikisi | Rampali ve sekilli hiz referansini rpm cinsinden gosterir. 392. | -
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Rampa ve sekillendirme sonrasinda hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.11  Rampa set se¢imi | 23.12...23.15 parametreleri ile tanimlanan iki Di4
hizlanma/yavaglama rampasi| zamanlari arasinda gegis
yapan kaynagdi seger.
0 = Hizlanma zamani 1 ve yavaslama zamani 1 etkin
1 = Hizlanma zamani 2 ve yavaslama zamani 2 etkin
Hiz/Yav suresi 1 0. 0
Hiz./Yav. suresi 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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23.12  Hizlanma zamani 1 | Hizlanma zamani 1'i, hizi sifirdan 46.01 Hiz skalalama 20,000 s
parametresi ile (30.12 Maksimum hiz parametresine degil)
tanimlanan hiza gikarmak igin gereken zaman olarak
tanimlar.

Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli
bir sekilde artarsa, motor hizi hizlanma oranini takip eder.
Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha
yavas bir sekilde artarsa, motor devri referansi takip eder.
Eger hizlanma suresi ¢ok kisa ayarlanmissa stirtict, surtcu
tork limitlerinin digina gikmamak igin otomatik olarak
hizlanmay uzatir.

0,000...1800,000 s | Hizlanma stresi 1. 10=1s
23.13  Yavaslama zamani | Yavaslama zamani 1'i, hizi 46.01 Hiz skalalama parametresi | 20,000 s
1 ile (30.12 Maksimum hiz parametresine degil) tanimlanan
hizdan sifir hiza digtirmek i¢in gereken zaman olarak
tanimlar.

Eger hiz referansi ayarlanmis yavaslama oranindan daha
yavas bir sekilde azalirsa, motor devri referansi takip eder.
Eger referans ayarlanmis yavaslama oranindan daha hizh bir
sekilde degisirse, motor hizi yavaglama oranini takip eder.
Egder yavaslama orani ¢ok kisa ayarlanmissa, sirtcd, sirtcu
tork limitlerinin disina ¢cikmamak (ya da guvenli DC baglantisi
gerilimini asmamak) icin otomatik olarak yavaslamayi uzatir.
Egder yavaslama zamaninin ¢ok kisa olduguna dair bir stiphe
varsa, DC yuksek gerilim kontroliiniin agik oldugundan emin
olun (parametre 30.30 Yliksek gerilim kontroli).

Not: Yiksek ataletli bir uygulama igin kisa yavaslama zamani
gerektiginde sirtcd, fren kiyici ve fren direnci gibi frenleme
ekipmani ile donatiimahidir.

0,000...1800,000 s | Yavaslama suresi 1. 10=1s
23.14  Hizlanma zamani 2 | Hizlanma zamani 2'yi tanimlar. Bkz parametre 23.12 60,000 s
Hizlanma zamani 1.
0,000...1800,000 s | Hizlanma stresi 2. 10=1s
23.15  Yavaglama zamani | Yavaslama zamani 2’yi tanimlar. Bkz. parametre 23.13 60,000 s
2 Yavaslama zamani 1.

0,000...1800,000 s | Yavaslama slresi 2. 10=1s
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23.16 S rampazm Hizlanma baslangicinda hizlanma rampasinin seklini 0,000 s
hizlanma 1 tanimlar.
0,000 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavaslama ve
yavas rampalar igin uygundur.
0,001...1000,000 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari
kaldirma uygulamalari igin idealdir. S-egrisinin her iki ucunda
simetrik egriler ve arasinda da dogrusal bir parga bulunur.
Hizlanma:
Dogrusal rampa:
23.17=0s
Hiz
Lineer rampa:
23.16=0s
S-egrisi rampasi:
23.17>0s
S egrisi rampasi:
é/‘ 23.16>0s
Zaman
Yavaglama:
Hiz
S egrisi rampasi:
" 23.18>0s
Lineer rampa:
23.18=0s
S egrisi rampasi:
23.19>0s
Lineer rampa:
23.19=0s \
Zaman
0,000...1800,000 s | Hizlanma baslangicinda rampa sekli. 10=1s
23.17 S rampa zm Hizlanma sonunda hizlanma rampasinin seklini tanimlar. 0,000 s
hizlanma 2 Bkz. 23.16 S rampa zm hizlanma 1 parametresi.
0,000...1800,000 s | Hizlanma sonunda rampa sekli. 10=1s
23.18 S rampazm Yavaglama baslangicinda yavaslama rampasinin seklini 0,000 s
yavaslama 1 tanimlar. Bkz. 23.16 S rampa zm hizlanma 1 parametresi.
0,000...1800,000 s | Yavaslama baslangicinda rampa sekli. 10=1s
23.19 S rampazm Yavaslama sonunda yavaslama rampasinin seklini tanimlar. | 0,000 s
yavaslama 2 Bkz. 23.16 S rampa zm hizlanma 1 parametresi.
0,000...1800,000 s | Yavaslama sonunda rampa sekli. 10=1s
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23.20  Jog hizlanma Joglama iglevi icin hizlanma zamanini, yani hizin sifirdan 60,000 s
zamani 46.01 Hiz skalalama parametresi ile tanimlanan hiz dederine
¢lkmasi igin gereken zamani tanimlar.
Bkz. bélim Joglama (sayfa 41).
0,000...1800,000 s | Joglama igin hizlanma suresi. 10=1s
23.21  Jog hizlanma Joglama iglevi icin yavaslama zamanini, yani hizin 46.01 Hiz | 60,000 s
zamani skalalama parametresi ile tanimlanan hiz degerinden sifira
dusmesi icin gereken zamani tanimlar.
Bkz. bélim Joglama (sayfa 41).
0,000...1800,000 s | Joglama igin yavaslama suresi. 10=1s
23.23  Acil durdurma Acil stop Off3 etkinlestiriimesi durumunda surtcinin 3,000 s
zamani durdurulacagi zamani tanimlar (yani hizin 46.01 Hiz
skalalama parametresi ile tanimlanan degerden sifira
dismesi icin gereken zaman). Acil durdurma modu ve
etkinlestirme kaynagi sirasiyla 27.04 Acil durdurma modu ve
21.05 Acil durdurma kaynagi parametreleri ile segilir. Acil stop
ayni zamanda fieldbus araciligiyla da etkinlestirilebilir.
Not: Acil stop Off1, 23.71...23.19 parametreleri ile
tanimlanan standart yavaslama rampasini kullanir.
0,000...1800,000 s | Acil stop Off3 yavaslama suresi. 10=1s
23.24  Hiz ref. sifilama Rampa islevine girmeden hemen once hiz referansini sifira Etkin degil
segimi zorlayan bir kaynak seger.
0 = Rampa iglevi 6ncesinde hiz referansini sifira zorlar
1 = Hiz referansi rampa islevine dogru normal olarak devam
eder
Etkin 0. 0
Etkin degil 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
23.26  Rampa balans Hiz referansi rampa dengelemesinin etkinlestiriimesi/devre Secilmedi
segimi digi birakilmasi igin kaynagi secer.
Bu islev, bir tork veya gerilim kontrolli motordan hiz
kontrolliine yumusak bir gecis saglamak igin kullanilir.
Denklestirme ¢ikisi uygulamanin mevcut "hat" hizini
izleyecektir ve gegis gerektiginde, hiz referansi hizli bir
sekilde dogru hat hizina "dénusecektir". Denklestirme hiz
kontrolde de mimkindur. Bkz. parametre 25.09 Hiz kntrl
balans etknlgtrm.
Ayrica bkz. parametre 23.27 Rampa balans referansi.
0 = Devre digi
1 = Devrede
Segilmedi 0. 0

Segildi

1.
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DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 D14 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
23.27  Rampa balans Hiz rampasi dengeleme igin referansi tanimlar. Denklestirme | 0,00 rpm
referansi 23.26 Rampa balans seg¢imi parametresi ile
etkinlestirildiginde, rampa jeneratérinin ¢ikisi bu degere
zorlanir.
-30000,00 ... Hiz rampasi dengeleme referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
23.28 Degisken egimi Bir hiz referansi degisimi sirasinda hiz rampasinin egimini Kapali
etkinlestirme kontrol eden degisken edim fonksiyonunu etkinlestirir. Bu,
normalde standart iki rampa bulundurulmasi yerine, surekli
degisken bir rampa oraninin olusturulmasina olanak saglar.
Bir harici kontrol sisteminden gelen sinyalin glincelleme
araligi ve degisken egim orani (23.29 Degisken egim orani)
esit ise, hiz referansi 3 (22.83 Hiz referansi 3 (gergek)) bir
diz gizgidir.
Hiz referansi
Hiz referansi
't
e—>
A \
’ 22.83 Hiz referansi 3
Zaman
t = harici kontrol sisteminden gelen gincelleme arali§i
A =t sliresi boyunca hiz referansi degisimi
Bu fonksiyon sadece uzaktan kontrol de etkinlestirilir.
Kapal Degisken egim devre disi. 0
Acik Degdisken egim devrede (lokal kontrol kullanilamaz). 1
23.29 Degisken egim 23.28 Degisken edimi etkinlestirme parametresi ile degisken |50 ms
orani egim etkinlestirildiginde, hiz referansi degisim oranini
tanimlar.
En iyi sonuglar igin, referans gtincelleme araligini bu
parametreye girin.
2...30000 ms Degisken egim orani. 1=1ms
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24 Hiz referansi Hiz hatasi hesaplama; hiz hatasi penceresi kontrol
kosullari yapilandirmasi; hiz hatasi adimi.
394 ve 395 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
24.01  Kullanilan hiz Rampali ve diuzeltilen hiz referansini gosterir (hiz hatasi -
referansi hesaplamasindan énce). 394. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Hiz hatasi hesaplamasi i¢in kullanilan hiz referansi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
24.02  Kullanilan hiz Hiz hatasi hesaplamasi i¢in kullanilan hiz geri bildirimini -
geribildirimi gOsterir. 394. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,00 ... Hiz hatasi hesaplamasi i¢in kullanilan hiz geri bildirimi. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
24.03  Hiz hatasi (filtreli) Filtrelenen hiz hatasini gosterir. 394. sayfadaki kontrol zinciri | -
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0 ... Filtrelenen hiz hatasi. Bkz. par.
30000,0 rpm 46.01
24.04  Hiz hatasi (tersi) Cevrilen (filtrelenmeyen) hiz hatasini gosterir. 394. sayfadaki | -
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0 ... Cevrilen hiz hatasi. Bkz. par.
30000,0 rpm 46.01
24.11  Hiz diizeltme Bir hiz referansi diizeltmesi, yani rampa ve sinirlama 0,00 rpm
arasinda var olan referansa eklenen bir deger tanimlar. Bu,
ornegin bir kagit makinesi bolimleri arasindaki cekme
kuvvetini ayarlamak igin, gerektiginde hizin disurtlmesini
saglar.
394. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
-10000,00 ... Hiz referansi diizeltmesi. Bkz. par.
10000,00 rpm 46.01
24.12  Hiz hatasi filtre Hiz hatasi duslk gegis filtresi zaman sabitini tanimlar. 0 ms
stiresi Kullanilan hiz referansi hizla degisiyorsa, hiz dlgiimiinde
olasi parazitler hiz hatasi filtresi ile filtrelenebilir. Bu filtre ile
dalgalanmalarin disurilmesi, hiz kontrol Gniin ayarlanmasi
ile ilgili sorunlara neden olabilir. Uzun bir filtre slresi sabiti ile
yuksek hizlanma stresi birbiri ile gelisir. Cok uzun filtre suresi
kontrolde dengesizlikle sonuglanir.
0...10000 ms Hiz hatasi filtreleme stiresi sabiti. 0 = filtreleme pasif. 1=1ms
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24.41  Hiz hatasi
penceresi
kontroliinii

etkinlegtirme

Bazen 6lU bant kontrolli ya da bant kopmasi korumasi olarak
da ifade edilen, hiz hatasi penceresi kontrolini
etkinlestirir/devre digi birakir. Bir tork kontrolll sirtici igin hiz
denetimi islevi olusturarak, kopma gerilmesi altinda tutulan bir
malzeme olmasi durumunda motorun hizlanmasini énler.
Not: Hiz hatasI penceresi kontrolli sadece Toplama galisma
modu etkin durumdayken etkilidir (bkz. parametre 79.12 ve
19.14).

Normal ¢alismada, pencere kontroll Hiz kontrol girisini sifirda
tutar. Boylece stirlicu tork kontrollinde kalir.

Motor yUki ortadan kalkarsa, tork kontrol cihazi torku devam
ettirmeye galisacagindan dolay1 motor hizi artar. Hiz hatasi
penceresinden ¢ikincaya kadar, hiz hatasi (hiz referansi -
gercek hiz) artar. Bu durum tespit edildiginde, hata degerinin
fazla gelen kismi hiz kontrole baglanir. Tork segicisi, giris ve
kazanca (25.02 P (Hiz kontrol kazanci)) gore Urettigi referans
payini tork referansina ekler. Sonug siricu igin dahili tork
referansi olarak kullanilir.

Hiz hatasi penceresi kontrolliniin etkinlestiriimesi 06.19 Hiz
kontrol durumu word'i 3. biti ile gosterilir.

Pencere sinirlar 24.43 Hiz hatasi penceresi (yiiksek) ve
24.44 Hiz hatasi penceresi (diiglik) parametreleri ile su
sekilde tanimlanir:

Hiz (rom
A (rpm)

—— Referans + [24.44] rpm

Hiz hatasi

. —— Referans
penceresi

—— Referans - [24.43] rpm

ileri
0 rpm

Geri

—— Referans +[24.43] rpm

Hiz hatasi
penceresi

— Referans

—— Referans - [24.44] rpm

v

Her iki donls yonunde asiri hiz limitini tanimlayan
parametrenin 24.44 (24.43 degil) olduguna dikkat edin.
Bunun nedeni, fonksiyonun hiz hatasini (asir hiz durumunda
negatif, disik hiz durumunda pozitif olan) izlemesidir.

Pasif

Pasif

Hiz hatasi penceresi kontroll pasif.

0

Devrede

Hiz hatasi penceresi kontroll etkin.

1

24.43  Hiz hatasi

penceresi (yliksek)

Hiz hatasi penceresinin Ust sinirini tanimlar. Bkz. 24.41 Hiz
hatasi penceresi kontroliinii etkinlestirme parametresi.

0,00 rpm

0,00 ... 3000,00

rpm

Hiz hatasi penceresinin Ust siniri.

Bkz. par.
46.01
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24.44  Hiz hatasi Hiz hatasi penceresinin alt sinirini tanimlar. Bkz. 24.41 Hiz 0,00 rpm
penceresi (diislik) hatasi penceresi kontroliinii etkinlestirme parametresi.
0,00 ... 3000,00 Hiz hatasi penceresinin alt siniri. Bkz. par.
rpm 46.01
24.46  Hiz hatasi adimi Hiz kontrol girisine verilen (ve hiz hatasi degerine eklenen) ek | 0,00 rpm
bir hiz hatasi adimini tanimlar. Bu, dinamik hiz
normallestirmesi igin buyk strlcu sistemlerinde kullanilabilir.
-3000,00 ... Hiz hatasi adimi. Bkz. par.
3000,00 rpm 46.01
25 Hiz kontrolii Hiz kontrol ayarlari.
394 ve 395 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
25.01  Hiz kontrol ¢iKkisi Tork kontroliine aktarilan hiz kontrol ¢ikisini gosterir. 395. -
olusan tork ref sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600,0 ... 1600,0% | Sinirlanan hiz kontrol ¢ikis torku. Bkz. par.
46.03
25.02 P (Hiz kontrol Hiz kontrol oransal kazancini (K) tanimlar. Cok yiiksek bir 10.00

kazanci)

%

Kontrol cihazi

kazang hizda salinim meydana getirebilir. Asagidaki sekil
bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi durumlarda hiz
kontrol gikigini gOsterir.

A
Kazang = K, = 1

T,= Integral sure = 0
Tp= Turev suresi =0

Hata degeri

Kontrol cihazi ¢ikigi

e = Hata degeri

cikisi =K, x e
VZaman
Eger kazang 1 olarak ayarlanirsa, hata degerinde %10
degisim (referans - gercek deger) hiz kontrol ¢ikisinin %10
degismesine neden olur, yani ¢ikis degeri giris x kazang
seklinde olur.
0,00 ...250,00 Hiz kontrol igin oransal kazang. 100 =1
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25.03 | (Hiz kontrol
integral zm)

%

xe

xe

Proses hiz kontrol icin entegrasyon stiresini tanimlar. 250s
Entegrasyon siresi, kontrol cihazi ¢ikisinin, hata degeri sabit
ve hiz kontrol oransal kazanci 1 iken degisme oranini
tanimlar. Entegrasyon suresi kisaldikga strekli hata degerinin
dizeltiimesi de hizlanir. Bu zaman sabiti, kontrol edilmekte
olan gercek mekanik sistemin zaman sabiti (tepki zamani) ile
ayni buyuklUk sirasina ayarlanmalidir. Aksi halde dengesizlik
s6z konusu olur.

integral siirenin sifir olarak ayarlanmasi kontrol cihazinin |
bélimand devre disi birakir. Bu, oransal kazancin hassas
olarak ayarlanmasinda elveriglidir; dnce oransal kazanci
ayarlayin, ardindan integral slireyi eski haline dondurtn.
Kontrol cihazi ¢ikisinin sinirlanmis olmasi durumunda, sarma
engelleme (entegratdr %100'e kadar tamamlar) durdurur.
Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi
durumlarda hiz kontrol ¢ikisini gosterir.

Kontrol cihazi gikigi
Kazang = K, = 1
T, = Integral siire > 0

Tp= Tirev siresi =0

e = Hata degeri

Y Zaman

0,00 ... 1000,00 s

Hiz kontrol igin entegrasyon suresi. 10=1s
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25.04 D (Hiz kontrol tiirev | Hiz kontrollin tlrev siiresini tanimlar. Hata degeri degistiginde | 0,000 s
zm) tirev alma kontrol cihazi ¢ikisini guiglendirir. Tlrev sliresi ne

kadar uzun olursa, degisim sirasinda hiz kontrol ¢ikigi o
kadar ¢ok guglendirilir. Eger tirev suresi sifira ayarlanirsa,
kontrol cihazi Pl kontrol cihazi, yoksa PID kontrol cihazi
olarak galigir. Tlrev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla
tepki vermesini saglar. Basit uygulamalar icin (6zellikle bir
pals enkoderi bulunmayan uygulamalar), normalde tlrev
suresi gerekmez ve sifir olarak birakilmasi gerekir.

Hiz hatasi turevi, kesintilerin engellenmesi amaciyla disuk
gegisli filtre ile filtrelenmelidir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi
durumlarda hiz kontrol ¢ikisini gosterir.

%
°)
Kontrol cihazi ¢ikigi
Al
Kp X TD X Te
S Kp xe PR
s .
7 Hata degeri
I .
Kp x e | e = Hata degeri
—— o
T, Zaman
Kazang = K, = 1
T, = integral stire > 0
Tp= Tlrev suresi > 0
T.= Ornekleme stiresi = 250 us
Ae = ki 6rnek arasi hata degerindeki degisim
0,000 ...10000,000 s | Hiz kontrol igin tlrev siresi. 1000=1s

25.05  Tiirev filtre siresi Turev filtre siresi sabitini tanimlar. Bkz. 25.04 D (Hiz kontrol | 8 ms
tlirev zm) parametresi.

0...10000 ms Turev filtre slresi sabiti. 1=1ms
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25.06  Kalkis komp tiirev

stiresi

Hizlanma(/yavaslama) kompanzasyonu igin tirev suresini
tanimlar. Hizlanma sirasindaki ytiksek atalet yikinu
kompanse etmek icin, hiz kontrol ¢ikisina referansin bir tlrevi
eklenir. Turev alma prensibi 25.04 D (Hiz kontrol tiirev zm)
parametresi altinda agiklanmistir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve tahrik
edilen makinenin mekanik sure sabitleri toplaminin %50-
100’U arasinda bir dedere ayarlayin.

Asagidaki sekil yliksek atalete sahip bir ylk, rampa boyunca
hizlandirldiginda meydana gelen hiz tepkilerini gosterir.
Hizlanma kompanzasyonu yok:

A

— = Hiz referansi

Gergek hiz

»

Zaman

Hizlanma kompanzasyonu var:

A

— Hiz referansi

Gergek hiz

\)

Zaman

0,00 s

0,00 ... 1000,00 s

Hizlanma kompanzasyonu tirev suresi.

10=1s

25.07  Kalkis komp filtre

stiresi

Hizlanma (veya yavaslama) kompanzasyonu filtre suresi
sabitini tanimlar. Bkz. parametre 25.04 D (Hiz kontrol tiirev
zm) ve 25.06 Kalkis komp tiirev sliresi.

8,0 ms

0,0 ... 1000,0 ms

Hizlanma/yavaslama kompanzasyonu filtre siresi.

1=1ms
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25.08 Diisme orani

Hiz azalmasi = hiz kontrol ¢ikisi x Sarkma x Nominal hiz
Ornek: Hiz kontrol ¢ikisi %50, sarkma hizi %1, siiriiciiniin nominal hizi 1500 rpm'dir.

Hiz azalmasi = 0,50

Nominal hizin ylizdesi

olarak motor hizi

A

Sarkma hizini motor nominal hizinin ytzdesi olarak tanimlar. | 0.00%
Sarkma, sUricl yuku arttikga strtictnin hizini hafifge
dusurir. Belli bir galisma noktasinda gergek hizin azalmasi
sarkma hizi ayarina ve surici yukine baghdir (= tork
referansi / hiz kontrol ¢ikisi). %100 hiz kontrol ¢ikisinda,
sarkma nominal seviyededir, yani bu parametrenin degerine
esittir. Sarkma etkisi, yikin azalmasiyla birlikte sifira dogru
dogrusal olarak azalir.

Birden fazla suricu tarafindan galistirilan bir Master/Follower
uygulamasinda ylk paylasimini ayarlamak icin sarkma hizi
kullanilabilir. Bir Master/Follower uygulamasinda motor
saftlari birbirine baglanir.

Bir prosesin dogru sarkma hizi pratikte her duruma goére ayri
ayri bulunmalidir.

x 0,01 x 1500 rpm = 7,5 rpm.

Sarkma yok

100%

Sarkma ~ 25.08 Diisme orani

| Hiz kontrol ¢ikisi /

' >
100%

7 Stirtict ik

0.00 ... 100.00%

Sarkma hizi. 100 =1%

25.09  Hiz kntrl balans

etknlgtrm

Hiz kontrol ¢ikisi dengelemesinin etkinlestiriimesi/devre digi
birakilmasi igin kaynagi seger.

Bu islev, bir tork veya gerilim kontrolli motordan hiz
kontrolliine yumusak bir gegis saglamak igin kullanilir.
Denklestirme ¢ikisi uygulamanin mevcut "hat" hizini
izleyecektir ve gegis gerektiginde, hiz referansi hizli bir
sekilde dogru hat hizina "dénusecektir". Denklestirme rampa
jeneratoriinde de mimkindur. Bkz. parametre 23.26 Rampa
balans segimi.

Ayrica bkz. parametre 25.10 Hiz kntrl balans ref.

0 = Pasif

1 = Devrede

Secilmedi

Segilmedi

0.

Segildi

1.

DI

DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0).

DI2

DI3

DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2).

Dl4

| | WO NI DN =

)
DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1).
)
)

DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3).
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DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

25.10  Hiz kntrl balans ref | Hiz kontrol ¢ikigi dengelemesinde kullanilan referansi tanimlar. | 0.0%
Denklestirme 25.09 Hiz kntrl balans etknlstrm parametresi ile
etkinlestirildiginde, hiz kontrol ¢ikisi bu degere zorlanir.

-300,0 ... 300,0% Hiz kontrol ¢ikisi dengeleme referansi. 1=1%

25.11  Min tork (hiz Minimum hiz kontrol ¢ikis torkunu tanimlar. -300.0%

kontrol)
-1600,0 ... 0,0% Minimum hiz kontrol ¢ikis torku. Bkz. par.
46.03
25.12  Maks tork (hiz Maksimum hiz kontrol ¢ikis torkunu tanimlar. 300.0%
kontrol)
0,0 ... 1600,0% Maksimum hiz kontrol ¢ikis torku. Bkz. par.
46.03

25.15 P (acil durdurma) Bir acil stop etkin durumdayken, hiz kontroliin oransal 10.00
kazancini tanimlar. Bkz. 25.02 P (Hiz kontrol kazanci)
parametresi.

1,00 ... 250,00 Bir acil stop sirasinda oransal kazang. 100 =1

25.63  Tork Pref. (hiz Hiz kontrollin oransal (P) kisminin ¢ikisini gdsterir. 395. -

kontrol ¢ikisi) sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0 ... Hiz kontrolliin P kismi ¢gikisl. Bkz. par.
30000,0% 46.03
25.54  Tork I ref. (hiz Hiz kontroluin integral (1) kisminin ¢ikisini gésterir. 395. -
kontrol ¢ikisi) sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0 ... Hiz kontrol | kismi gikisl. Bkz. par.
30000,0% 46.03
25.55  Tork D ref. (hiz Hiz kontrol tirev (D) kisminin ¢ikigini gosterir. 395. sayfadaki | -
kontrol ¢ikisi) kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0 ... Hiz kontrol D kismi gikisl. Bkz. par.
30000,0% 46.03
25.56  Tork kalkis komp. Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun ¢ikisini gosterir. -
(hiz kontrol ¢ikisi) 395. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0 ... Hizlanma kompanzasyonu fonksiyonunun ¢ikisi. Bkz. par.
30000,0% 46.03
25.57  Tork referansi (hiz | Hiz kontroliin hizlanma kompanzasyonlu gikisini gosterir. -
kontrol ¢ikisi) 395. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-30000,0 ... Hiz kontrolliin hizlanma kompanzasyonlu gikigl. Bkz. par.
30000,0% 46.03
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26 Tork referans zinciri | Tork referansi zinciri ayarlari.
396 ve 398 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
26.01  Tork referansi - TC | Tork kontrol cihazina verilen nihai tork referansini ytizde -
olarak gosterir. Ardindan bu referans gug, tork, yuk gibi gesitli
nihai limitleyiciler olarak kullanilir.
398 ve 399 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Tork kontrolu igin tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.02  Kullanilan tork Frekans, gerilim ve tork sinirlamasi sonrasinda DTC -
referansi cekirdegine verilen nihai tork referansini (motor nominal
torkunun yuizdesi olarak) goésterir.
399. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Tork kontroli igin tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.08  Minimum tork ref Minimum tork referansini tanimlar. Tork rampasi kontrol -300.0%
cihazina aktarilmadan &nce tork referansinin lokal
sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak tork sinirlamasi igin,
30.19 Minimum tork 1 parametresine bakin.
-1000.0 ... 0.0% Minimum tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.09  Maksimum tork ref | Maksimum tork referansini tanimlar. Tork rampasi kontrol 300.0%
cihazina aktarilmadan &nce tork referansinin lokal
sinirlanmasina olanak saglar. Mutlak tork sinirlamasi igin,
30.20 Maksimum tork 1 parametresine bakin.
0.0 ... 1000.0% Maksimum tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.11  Tork ref1 kaynagdi Tork referansi kaynagi 1'i seger. Sifir

iki sinyal kaynagi bu parametre ve 26.12 Tork ref2 kaynadi ile
tanimlanabilir. iki kaynak arasinda gecis yapmak icin 26.74
Tork ref1/2 sec¢imi ile segilen bir dijital kaynak kullanilir ya da
referans olusturmak icin bu iki sinyale bir matematiksel
fonksiyon (26.13 Tork ref1 fonksiyonu) uygulanabilir.

26.11
26.13

0 — .

Al —

FB —| \ —( 26.70 )

""" 26.14
Diger — 0

26.12 1

0 — .

Al —

g \ —(26.71 )
Diger —

e =

Sifir

Yok.

Al1 skalalandirildi

12.12 Skalalandiriimig Al1 degeri (bkz. sayfa 113).
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Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 92). 4
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 92). 5
DDCS kitrl ref1 03.11 DDCS kontrol cihazi ref 1 (bkz. sayfa 93). 10
DDCS ktrl ref2 03.12 DDCS kontrol cihazi ref 2 (bkz. sayfa 93). 11
D2D veya M/F 03.13 M/F veya D2D ref1 (bkz. sayfa 93). 12
referansi 1
D2D ya da M/F 03.14 M/F veya D2D ref2 (bkz. sayfa 93). 13
referansi 2
Motor 22.80 Motor ptnsymitrsi ref gergcek (motor potansiyometresinin | 15
potansiyometresi cikisi).
PID 40.01 Proses PID c¢ikisi gergek (proses PID kontroli ¢ikisi). |16
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
26.12  Tork ref2 kaynagi Tork referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
Secenekler ve referans kaynagi segme semasi icin, bkz.
26.11 Tork ref1 kaynagi parametresi.
26.13  Tork ref1 26.11 Tork ref1l kaynagi ve 26.12 Tork ref2 kaynagi Ref1
fonksiyonu parametreleri ile secilen referans kaynaklari arasinda bir
matematiksel fonksiyon seger. Bkz. 26.11 Tork ref1 kaynagi
parametresindeki sema.
Ref1 26.11 Tork ref1 kaynagi ile segilen sinyal tork referansi 1 0
olarak kullanilabilir (hi¢bir fonksiyon uygulanmamis).
Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, tork referansi 1 olarak 1
kullanilir.
Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([26. 11 Tork ref1 kaynagi] - 2
[26.12 Tork ref2 kaynagi)) tork referansi 1 olarak kullanilir.
Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin ¢arpimi, tork referansi 1 olarak 3
kullanilir.
Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kigtk olani, tork referansi 1 olarak 4
kullanilir.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin biylk olani, tork referansi 1 olarak 5
kullanilir.
26.14  Tork ref1/2 segimi Tork referanslari 1 ve 2 arasindaki segimi yapilandirir. Bkz. Tork

26.11 Tork ref1 kaynagi parametresindeki sema.
0 = Tork referansi 1
1 = Tork referansi 2

referansi 1

Tork referansi 1 0. 0
Tork referansi 2 1.
Ext1/Ext2 segimini | EXT1 harici kontrol konumu etkin oldugunda, tork referansi 1 |2
izler kullanilir. EXT2 harici kontrol konumu etkin oldugunda, tork
referansi 2 kullanilir.
Ayrica bkz. parametre 19.11 Ext1/Ext2 segimi.
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Dl4 D14 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 7
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DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 8
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
26.15  Yiik paylasimi Tork referansi igin skalalandirma faktérina tanimlar (tork 1.000
referansi bu deger ile ¢arpilir).
Bu, surtcillerin ayni master tork referansini kullanan, ayni
mekanik tesisteki iki motor arasinda her birine dogru miktarda
yuk paylasimi saglamak Uzere ayarlanmasina olanak saglar.
-8.000 ... 8.000 Tork referansi skalalandirma faktoru. 1000 =1
26.16  Tork ilave 1 kaynadi | Tork referansi eki 1 igin kaynak seger. Sifir
Not: Guvenlik nedeniyle ek, bir acil stop etkinken
uygulanmaz.
396. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Sifir Yok. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandiriimig Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 92). 4
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 92). 5
DDCS kirl ref1 03.11 DDCS kontrol cihazi ref 1 (bkz. sayfa 93). 10
DDCS kirl ref2 03.12 DDCS kontrol cihazi ref 2 (bkz. sayfa 93). 11
D2D ya da M/F 03.13 M/F veya D2D ref1 (bkz. sayfa 93). 12
referansi 1
D2D ya da M/F 03.14 M/F veya D2D ref2 (bkz. sayfa 93). 13
referansi 2
Motor 22.80 Motor ptnsymtrsi ref gercek (motor potansiyometresinin | 15
potansiyometresi cikist).
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontroli ¢ikisi). | 16
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
26.17  Tork reffiltre stiresi | Tork referansi igin bir distk gegisli filtre slresi sabiti tanimlar. | 0,000 s
0,000...30,000 s Tork referansi igin filtre stiresi sabiti. 1000=1s
26.18  Tork kalkis rampasi | Tork referansi rampa ¢ikis suresini, yani referansin sifirdan 0,000 s
nominal motor torkuna ¢ikmasi i¢in gecen sureyi tanimlar.
0,000 ... 60,000 s Tork referansi rampa ¢ikis suresi. 100=1s
26.19  Tork durus rampasi | Tork referansi rampa inis suresini, yani referansin nominal 0,000 s
motor torkundan sifira dismesi icin gegen slireyi tanimlar.
0,000...60,000 s Tork referansi rampa inis suresi. 100=1s
26.25 Tork ilave 2 kaynagi | Tork referansi eki 2'nin kaynagini secer. Sifir
Calisma modu segimi sonrasinda segilen kaynaktan alinan
deger tork referansina eklenir. Bunun nedeni, etkin hiz ve tork
modlarinda kullanilabilmesidir.
Not: Guvenlik nedeniyle ek, bir acil stop etkinken
uygulanmaz.
398. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Sifir Yok. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandiriimig Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skalalandirildi 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 92). 4
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 92). 5
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DDCS kitrl ref1 03.11 DDCS kontrol cihazi ref 1 (bkz. sayfa 93). 10
DDCS ktrl ref2 03.12 DDCS kontrol cihazi ref 2 (bkz. sayfa 93). 11
D2D ya da M/F 03.13 M/F veya D2D ref1 (bkz. sayfa 93). 12
referansi 1
D2D ya da M/F 03.14 M/F veya D2D ref2 (bkz. sayfa 93). 13
referansi 2
Motor 22.80 Motor ptnsymitrsi ref gergcek (motor potansiyometresinin | 15
potansiyometresi cikisi).
PID 40.01 Proses PID c¢ikisi gergek (proses PID kontroli ¢ikisi). |16
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
26.26  Tork ilave 2 Tork referansi eki 2'yi (bkz. parametre 26.25 Tork ilave 2 Secilmedi
kay.sifirlma se¢imi | kaynagi) sifira zorlayan bir kaynak secer.
0 = Normal ¢alisma
1 = Tork referansi eki 2'yi sifira zorlar.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
26.41  Tork adimi 26.42 Tork adimi etkinlestirme parametresi ile 0.0%
etkinlestirildiginde, tork referansina bir ek adim ekler.
-300.0 ... 300.0% Tork adimi. Bkz. par.
46.03
26.42  Tork adimi Bir tork adimi (26.41 Tork adimi parametresi ile tanimlanan) | Pasif
etkinlestirme etkinlestirir.
Pasif Tork adimi devre disl. 0
Devrede Tork adimi etkin.
26.70  Tork referansi 1 Tork referansi kaynagi 1'in deg@erini (26.11 Tork ref1 kaynagi | -
(gercek) parametresi ile segilir) gosterir. 396. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Tork referansi kaynagi 1'in degeri. Bkz. par.
46.03
26.71  Tork referansi 2 Tork referansi kaynagi 2'nin degerini (26.12 Tork ref2 kaynagi | -
(gercgek) parametresi ile segilir) gosterir. 396. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Tork referansi kaynagi 2'nin degeri. Bkz. par.

46.03
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26.72  Tork referansi 3 Fonksiyon 26.13 Tork ref1 fonksiyonu parametresi (mevcut -
(gercek) ise) ile uygulandiktan sonra ve secim (26.14 Tork ref1/2
sec¢imi) sonrasinda tork referansini gosterir. 396. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Secim sonrasinda tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.73  Tork referansi 4 Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra tork referansini -
(gercek) gOsterir. 396. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Referans eki 1'in uygulanmasindan sonra tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.74  Tork ref rampa Sinirlama ve rampa sonrasinda tork referansini gosterir. 396. | -
clkigi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Sinirlama ve rampa sonrasinda tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.75  Tork referansi 5 Kontrol modu seg¢imi sonrasinda tork referansini gosterir. -
(gercek) 398. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Kontrol modu sec¢imi sonrasinda tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.76  Tork referansi 6 Referans eki 2'nin uygulanmasindan sonra tork referansini -
(gercek) gOsterir. 398. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Referans eki 2'nin uygulanmasindan sonra tork referansi. Bkz. par.
46.03
26.77  Tork refilave A Tork referansi eki 2'nin kaynaginin degerini gosterir. 398. -
(gercek) sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Tork referansi eki 2. Bkz. par.
46.03
26.78  Tork refilave B Tork referansina eklenmeden énce tork referansi eki 2'nin -
(gercek) degerini gosterir. 398. sayfadaki kontrol zinciri semasina
bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Tork referansi eki 2. Bkz. par.
46.03
26.81  Akis kontrol P Kontrol cihazi kazang payi. Bkz. bélum Akis kontrol kazanci | 10.0
(sayfa 40).
1.0 ...10000.0 Kontrol cihazi kazanci. 1=
26.82  Akis kntrl | Kontrol cihazi entegrasyon suresi payl. 20s
0.1...10,0s Kontrol cihazi entegrasyon siresi. 1=1s
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28 Frekans referans Tork referansi zinciri ayarlari.
zinciri 401 ve 402 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
28.01  Frekans ref rampa | Rampa oncesinde kullanilan frekans referansini gosterir. 402. | -
girigi sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 | Rampa 6ncesinde frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
28.02  Frekans ref rampa | Nihai frekans referansini gdsterir (se¢im, sinirlama ve rampa | -
cikigi sonrasinda). 402. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 [ Nihai frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
28.11  Frekans ref1 Frekans referansi kaynagi 1'i seger. Al1 skala
kaynagi Iki sinyal kaynagi bu parametre ve 28.12 Frekans ref2
kaynagi ile tanimlanabilir. Iki kaynak arasinda gegis yapmak
icin 28.14 Frekans ref1/2 segimi ile segilen bir dijital kaynak
kullanilir ya da referans olusturmak igin bu iki sinyale bir
matematiksel fonksiyon (28.13 Frekans ref1 fonksiyonu)
uygulanabilir.
28.11
28.13
0 — ,
Al —
FB —] \ —( 28.90 )
""" 28.14
Diger — 0
>~
28.12 1
0 — ,
Al —
g | N\ (2897
Diger —
Sifir Yok. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandirilmis Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 92). 4
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 92). 5
DDCS ktrl ref1 03.11 DDCS kontrol cihazi ref 1 (bkz. sayfa 93). 10
DDCS kitrl ref2 03.12 DDCS kontrol cihazi ref 2 (bkz. sayfa 93). 11
D2D ya da M/F 03.13 M/F veya D2D ref1 (bkz. sayfa 93). 12
referansi 1
D2D ya da M/F 03.14 M/F veya D2D ref2 (bkz. sayfa 93). 13
referansi 2
Motor 22.80 Motor ptnsymtrsi ref gergcek (motor potansiyometresinin | 15
potansiyometresi cikisi).
PID 40.01 Proses PID c¢ikisi gergek (proses PID kontroli ¢ikisi). |16

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
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28.12  Frekans ref2 Frekans referansi kaynagi 2'yi seger. Sifir
kaynagi Secgenekler ve referans kaynagi se¢gme semasi igin, bkz.
28.11 Frekans ref1 kaynagi parametresi.
28.13  Frekans ref1 28.11 Frekans ref1 kaynagi ve 28.12 Frekans ref2 kaynadi Ref1
fonksiyonu parametreleri ile segilen referans kaynaklari arasinda bir

matematiksel fonksiyon secger. Bkz. 28.11 Frekans ref1
kaynagi parametresindeki sema.

Ref1 28.11 Frekans ref1 kaynagi ile segilen sinyal frekans 0
referansi 1 olarak kullanilabilir (hi¢bir fonksiyon
uygulanmamisg).

Topla (ref1 + ref2) Referans kaynaklarinin toplami, frekans referansi 1 olarak 1
kullantlir.

Cikar (ref1 - ref2) Referans kaynaklarinin farki ([28.11 Frekans ref1 kaynagi] - | 2
[28.12 Frekans ref2 kaynagi]) frekans referansi 1 olarak

kullantlir.
Carp (ref1 x ref2) Referans kaynaklarinin garpimi, frekans referansi 1 olarak 3
kullantlir.
Min (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin kig¢uk olani, frekans referansi 1 4
olarak kullanilir.
Maks (ref1, ref2) Referans kaynaklarinin buyuk olani, frekans referansi 1 5
olarak kullanilir.
28.14  Frekans ref1/2 Frekans referanslari 1 ve 2 arasindaki segimi yapilandirir. Frekans
segimi Bkz. 28.11 Frekans ref1 kaynagi parametresindeki sema. referansi 1

0 = Frekans referansi 1
1 = Frekans referansi 2

Frekans referansi 1 | 0. 0

Frekans referansi 2 | 1.

Ext1/Ext2 segimini | EXT1 harici kontrol konumu etkin oldugunda, frekans 2
izler referansi 1 kullanilir. EXT2 harici kontrol konumu etkin
oldugunda, frekans referansi 2 kullanilir.

Ayrica bkz. parametre 19.11 Ext1/Ext2 segimi.

DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 7
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 8

Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
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28.21  Sabit frekans Sabit frekanslarin nasil segildigini ve sabit bir frekans 00b
fonksiyonu uygulanirken donis yénu sinyalinin degerlendirilip
degerlendiriimedigini belirler.

Bit Adi Bilgi

0 Sabit frek modu(1 = Birlesik: 28.22, 28.23 ve 28.24 parametreleri ile tanimlanan (g
kaynak kullanilarak 7 sabit frekans segilebilir.

0 = Ayrik: Sabit frekans 1, 2 ve 3, sirasiyla 28.22, 28.23 ve 28.24
parametreleri ile tanimlanan kaynaklar ile ayri ayri etkinlestirilir.
Uyumsuzluk durumunda, en kigtik dedere sahip sabit frekans
onceliklidir.

1 Yon aktif 1 = Start yonu: Bir sabit frekans i¢in galisma yonunu belirlemek
amacilyla, sabit frekans ayarinin (28.26...28.32 parametreleri) isareti
yon sinyali (ileri: +1, geri: -1) ile ¢arpilir. 28.26...28.32 parametresindeki
degerlerin tim pozitif ise bu, etkili bir sekilde surtctude 14 (7 ileri, 7
geri) sabit frekans bulunmasina olanak saglar.

UYARI: Yon sinyali geri ise ve etkin sabit frekans negatifse,
/!\ suricd ileri ydnde galisir.
0 = Parametreye gore: Sabit frekans galisma yonu, sabit hiz ayarinin
(28.26...28.32 parametreleri) isareti ile belirlenir.
0000h...FFFFh Sabit frekans yapilandirma word'U. 1=1
28.22  Sabit frekans se¢1 | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 0 (Ayrik) Secilmedi
iken, sabit frekans 1'i etkinlestiren bir kaynak seger.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 28.23 Sabit frekans se¢2 ve 28.24
Sabit frekans se¢3 parametreleri, durumlari etkin sabit
frekans olan U¢ kaynagi su sekilde seger:
Kaynak 28.22 | Kaynak 28.23 | Kaynak 28.24
parametresi ile | parametresi ile | parametresi ile Sabit frekans etkin
tanimlanir. tanimlanir. tanimlanir.
0 0 0 Yok
1 0 0 Sabit frekans 1
0 1 0 Sabit frekans 2
1 1 0 Sabit frekans 3
0 0 1 Sabit frekans 4
1 0 1 Sabit frekans 5
0 1 1 Sabit frekans 6
1 1 1 Sabit frekans 7

Secilmedi 0. 0

Segcildi 1. 1

DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2

DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3

DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4

Di4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5

DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6

Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7

DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10

DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
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Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
28.23  Sabit frekans se¢2 | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi O biti O (Ayrik) Secilmedi
iken, sabit frekans 2'yi etkinlestiren bir kaynak secger.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 28.22 Sabit frekans se¢1 ve 28.24
Sabit frekans se¢3 parametreleri, sabit frekanslari
etkinlestirmek i¢in kullanilan ¢ kaynagi su sekilde seger:
28.22 Sabit frekans se¢1 parametresindeki tabloya bakin.
Segenekler igin, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans se¢1.
28.24  Sabit frekans se¢3 | 28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi O biti O (Ayrik) Secilmedi
iken, sabit frekans 3'U etkinlestiren bir kaynak seger.
28.21 Sabit frekans fonksiyonu parametresi 0 biti 1 (Birlesik)
iken, bu parametre ve 28.22 Sabit frekans se¢1 ve 28.23
Sabit frekans se¢2 parametreleri, sabit frekanslari
etkinlestirmek i¢in kullanilan ¢ kaynagi su sekilde seger:
28.22 Sabit frekans se¢1 parametresindeki tabloya bakin.
Secgenekler igin, bkz. parametre 28.22 Sabit frekans se¢1.
28.26  Sabit frekans 1 Sabit frekans 1'i tanimlar (sabit frekans 1 secildiginde 0,00 Hz
motorun dénecegi frekans).
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 1. Bkz. par.
Hz 46.02
28.27  Sabit frekans 2 Sabit frekans 2'yi tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 2. Bkz. par.
Hz 46.02
28.28  Sabit frekans 3 Sabit frekans 3'G tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 3. Bkz. par.
Hz 46.02
28.29  Sabit frekans 4 Sabit frekans 4'G tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 4. Bkz. par.
Hz 46.02
28.30  Sabit frekans 5 Sabit frekans 5'i tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 5. Bkz. par.
Hz 46.02
28.31  Sabit frekans 6 Sabit frekans 6'y1 tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 6. Bkz. par.
Hz 46.02
28.32  Sabit frekans 7 Sabit frekans 7'yi tanimlar. 0,00 Hz
-500,00 ... 500,00 | Sabit frekans 7. Bkz. par.
Hz 46.02
28.41  Frekans ref Asagidakiler gibi denetim fonksiyonlari ile kullanilan bir 0,00 Hz
(gtivenli) guvenli frekans referans degeri tanimlar:
+ 12.03 Al denetim fonksiyonu
* 49.05 Haberlesme kaybi fonk
* 50.02 FBA A iletisim kaybi fonk.
» 50.32 FBA B iletisim kaybi fonk.
-500,00 ... 500,00 | Glvenli frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
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28.561  Kritik frekans Kritik frekanslar fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi birakir. 00b
fonksiyonu Ayrica belirtilen araliklarin her iki donls yontnde etkili olup
olmayacagini belirler.
Ayrica bkz. bélum Kritik hizlar/frekanslar, (sayfa 38).
Bit Adi Bilgi
0 Devrede 1 = Devrede: Kritik frekanslar devrede.
0 = Devre disi: Kritik frekanslar devre disi.
1 isaret modu 1 = Parametreye bagl: 28.52...28.57 parametrelerinin isaretleri dikkate
alinir.
0 = Mutlak: 28.52...28.57 parametreleri mutlak degerler olarak kullanilir.
Her aralik her iki donus yonu igin etkilidir.
0000h...FFFFh Kritik frekans konfiglirasyon word'U. 1=
28.52  Kritik frekans 1 Kritik frekans 1 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
digik Not: Bu deger, 28.53 Kritik frekans 1 yiiksek degerinden
kliguk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 | Kritik frekans 1 igin alt limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.53  Kritik frekans 1 Kritik frekans 1 icin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
ylksek Not: Bu deger, 28.52 Kritik frekans 1 diisiik degerinden
blylk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 | Kritik frekans 1 igin Ust limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.54  Kritik frekans 2 Kritik frekans 2 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
digik Not: Bu deger, 28.55 Kritik frekans 2 yiiksek degerinden
kliglk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 | Kritik frekans 2 igin alt limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.55  Kritik frekans 2 Kritik frekans 2 icin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
ylksek Not: Bu deger, 28.54 Kritik frekans 2 diisiik degerinden
blylk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 | Kritik frekans 2 igin Ust limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.56  Kritik frekans 3 Kritik frekans 3 igin alt limiti tanimlar. 0,00 Hz
disik Not: Bu deger, 28.57 Kritik frekans 3 yiiksek degerinden
kliguk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 | Kritik frekans 3 igin alt limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.57  Kritik frekans 3 Kritik frekans 3 icin Ust limiti tanimlar. 0,00 Hz
ylksek Not: Bu deger, 28.56 Kritik frekans 3 diisiik degerinden
blylk veya bu degere esit olmalidir.
-500,00 ... 500,00 | Kritik frekans 3 igin Ust limit. Bkz. par.
Hz 46.02
28.71  Frek ramp grubu 28.72...28.75 parametreleri ile tanimlanan iki Hiz/Yav
segimi hizlanma/yavaslama zamanlari arasinda gegis yapan bir stresi 1
kaynak seger.
0 = Hizlanma siresi 1 ve yavaslama suresi 1 gegerlidir
1 = Hizlanma zamani 2 ve yavaslama zamani 2 gegerlidir
Hiz/Yav suresi 1 0. 0
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Hiz/Yav suresi 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
28.72  Frek hizlanma Hizlanma zaman 1'i, frekansi sifirdan 46.02 Frekans 20,000 s
zamani 1 Skalalama parametresi ile (30.14 Maksimum frekans
parametresine degil) tanimlanan frekansa ¢ikarmak igin
gereken zaman olarak tanimlar
Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizh bir
sekilde artarsa, motor hizlanma oranini takip eder.
Eger referans ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas bir
sekilde artarsa, motor frekansi referansi takip eder.
Egder hizlanma zamani ¢ok kisa ayarlanmissa sirtcd, sirtci
tork limitlerinin digina gikmamak igin otomatik olarak
hizlanmay uzatir.
0,000...1800,000 s | Hizlanma zamani 1. 10=1s
28.73  Frek yavagslama Yavaslama zamani 1'i, frekansi 46.02 Frekans skalalama 20,000 s
zamani 1 parametresi ile (30.714 Maksimum frekans parametresine
degil) tanimlanan frekanstan sifir frekansa dusirmek igin
gereken zaman olarak tanimlar.
Egder yavaslama zamaninin ¢ok kisa olduguna dair bir stiphe
varsa, DC yuksek gerilim kontroliiniin (parametre 30.30
Yiiksek gerilim kontrolii) agik oldugundan emin olun.
Not: Yiksek ataletli bir uygulama igin kisa yavaslama zamani
gerektiginde sirtcd, fren kiyici ve fren direnci gibi frenleme
ekipmani ile donatiimalidir.
0,000...1800,000 s | Yavaslama zamani 1. 10=1s
28.74  Frek hizlanma Hizlanma zamani 2’yi tanimlar. Bkz parametre 28.72 Frek 60,000 s
zamani 2 hizlanma zamani 1.
0,000...1800,000 s | Hizlanma zamani 2. 10=1s
28.75  Frek yavagslama Yavaslama zamani 2'yi tanimlar. Bkz. parametre 28.73 Frek | 60,000 s
zamani 2 yavaslama zamani 1.
0,000...1800,000 s | Yavaslama zamani 2. 10=1s
28.76  Frek rampasi Frekans referansini sifira zorlayan bir kaynak secer. Etkin degil

sifilama seg¢imi

0 = Frekans referansini sifira zorlar
1 = Normal ¢galisma

Etkin 0. 0
Etkin degil 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
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DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
28.77  Frek rampasi tutma | Frekans rampa jeneratoriiniin gikisini gercek frekans Etkin degil
segimi degerine zorlayan bir kaynak seger.
0 = Rampayi gergek frekansa zorlar
1 = Normal galisma
Etkin 0. 0
Pasif 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
28.78  Frek rampasi Frekans rampasi dengeleme igin bir referans tanimlar. 0,00 Hz
balans ref Denklestirme 28.79 Frek rampasi balans etkin parametresi ile
etkinlestirildiginde, rampa jeneratérinin ¢ikisi bu degere
zorlanir.
-500,00 ... 500,00 | Frekans rampasi dengeleme referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
28.79  Frek rampasi Hiz rampasi dengelemesinin etkinlestiriimesi/devre disi Secilmedi
balans etkin birakilmasi igin kaynadi secer. Bkz. 28.78 Frek rampasi
balans ref parametresi.
0 = Pasif
1 = Devrede
Secilmedi 0.
Segcildi 1.
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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28.90 Frekans ref 1 Frekans referansi kaynagi 1'in degerini (28.11 Frekans ref1 -
(gercek) kaynagi parametresi ile secilir) gosterir. 401. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 Frekans referansi kaynagi 1'in degeri. Bkz. par.
Hz 46.02
28.91  Frekans ref 2 Frekans referansi kaynagi 2'nin degerini (28.12 Frekans ref2 | -
(gercek) kaynagi parametresi ile secilir) gosterir. 401. sayfadaki
kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 Frekans referansi kaynagi 2'nin degeri. Bkz. par.
Hz 46.02
28.92  Frekans ref 3 Fonksiyon 28.13 Frekans ref1 fonksiyonu parametresi -
(gercek) (mevcut ise) ile uygulandiktan sonra ve se¢im (28.14 Frekans
ref1/2 sec¢imi) sonrasinda frekans referansini gésterir. 4017.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 | Seg¢im sonrasinda frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
28.96  Frekans ref 7 Sabit frekanslarin uygulanmasindan sonra frekans -
(gercek) referansini, kumanda paneli referansini vb. gosterir. 401.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 Frekans referansi 7. Bkz. par.
Hz 46.02
28.97  Frekans ref Kritik frekanslarin uygulanmasindan sonra, ancak rampa ve | -
(sinirsiz) sinirlama oncesinde frekans referansini gosterir. 402.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur.
-500,00 ... 500,00 Rampa ve sinirlama éncesinde frekans referansi. Bkz. par.
Hz 46.02
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30 Limitler Surtict galisma limitleri.
30.01  Limit word'ii 1 Limit word'l 1'i gosterir. -

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Aciklama
0 Tork limiti 1 = Surtcu tork motor kontroll (dustk gerilim kontroll, akim kontrold,
yuk agisi kontrolli veya ¢gekme kontroll) veya parametreler ile
tanimlanan tork limit parametreleri ile sinirlaniyor.
1 Hiz kontrol tork |1 = Hiz kontrol ¢ikisi 25.11 Min tork (hiz kontrol) parametresi ile
limiti min sinirlaniyor
2 Hiz kontrol tork |1 = Hiz kontrol ¢ikisi 25.12 Maks tork (hiz kontrol) parametresi ile
limiti maks sinirlaniyor
3 Tork ref maks 1 = Tork referansi 26.09 Maksimum tork ref parametresi ile sinirlaniyor
4 Tork ref min 1 = Tork referansi 26.08 Minimum tork ref parametresi ile sinirlaniyor
5 Tork limiti maks |1 = Tork referansi maksimum hiz limiti (30.72 Maksimum hiz)
hiz nedeniyle akis kontrolii tarafindan sinirlaniyor
6 Tork limiti min hiz {1 = Tork referansi minimum hiz limiti (30.77 Minimum hiz) nedeniyle
akis kontroll tarafindan sinirlaniyor
7 Maks hiz ref limiti|1 = Hiz referansi 30.712 Maksimum hiz parametresi ile sinirlaniyor
8 Min hiz ref limiti |1 = Hiz referansi 30.11 Minimum hiz parametresi ile sinirlaniyor
9 Maks frek ref 1 = Frekans referansi 30. 14 Maksimum frekans parametresi ile
limiti sinirlaniyor
10 Min frek ref limiti |1 = Frekans referansi 30.13 Minimum frekans parametresi ile
sinirlaniyor
11...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Limit

word'l 1. 1=1
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30.02  Tork limiti durumu Tork kontroli sinirlamasi durum word'lini gosterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Dusuk gerilim *1 = Ara DC devresi distuk gerilimi
1 Yiksek gerilim  [*1 = Ara DC devresi yuksek gerilimi
2 Minimum tork *1 = Tork 30.19 Minimum tork 1, 30.26 Motor ¢alisma gii¢ Imt veya
30.27 Rejen galsima gli¢ Imt parametresi ile sinirlaniyor
3 Maksimum tork |*1 = Tork 30.20 Maksimum tork 1, 30.26 Motor ¢alisma gli¢ Imt veya
30.27 Rejen g¢alsima gli¢ Imt parametresi ile sinirlaniyor
4 Dahili akim 1 = Bir gevirici akimi limiti (bit 8...11 ile belirtilir) etkin
5 YUk agisi (Sadece sabit miknatish motorlarda ve reltktans motorlarda)
1 = YUk agisi limiti etkin, yani motor daha fazla tork tGretemiyor.
6 Motor cekme (Sadece asenkron motorlarda)
Motor gekme limiti etkin, yani motor artik tork tretemiyor
7 Rezerve
8 Termik 1 = Giris akimi, ana devre termik limiti ile sinirlaniyor
9 Maks akim *1 = Maksimum c¢ikis akimi (/yyax) sinirlaniyor
10 Kullanici akimi  |*1 = Cikis akimi 30.17 Maksimum akim parametresi ile sinirlaniyor
11 IGBT termik *1 = Cikis akimi, hesaplanan bir termik akim degeri ile sinirlaniyor
12...15 |Rezerve
*Sadece 0...3 bitlerinden biri ve 9...11 bitlerinden biri ayni anda agik olabilir. Tipik olarak bit, ilk
asilan limiti gésterir.
0000h...FFFFh Tork sinirlamasi durum word'. 1=1
30.11  Minimum hiz izin verilen minimum hizi tanimlar. -1500,00 rpm
UYARI! Bu deger 30.712 Maksimum hiz dederinin
A Uzerinde olmamalidir.
UYARI! Frekans kontroli modunda, bu limit etkili
A degildir. Frekans limitlerinin (30.13 ve 30.14) frekans
kontroltnln kullanilip kullaniimayacagina gére
ayarlandigindan emin olun.
-30000,00 ... izin verilen minimum hiz. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
30.12  Maksimum hiz izin verilen maksimum hizi tanimlar. 1500,00 rpm
UYARI! Bu deger 30.771 Minimum hiz de@erinin altinda
A olmamalidir.
UYARI! Frekans kontroli modunda, bu limit etkili
A degildir. Frekans limitlerinin (30.13 ve 30.14) frekans
kontroltnln kullanilip kullaniimayacagina gére
ayarlandigindan emin olun.
-30000,00 ... Maksimum hiz. Bkz. par.
30000,00 rpm 46.01
30.13  Minimum frekans izin verilen minimum frekansi tanimlar. -50,00 Hz
UYARI! Bu deger 30.74 Maksimum frekans degerinin
Uzerinde olmamalidir.
UYARI! Bu limit yalnizca frekans kontrolii modunda
A etkilidir.
-500,00 ... 500,00 Minimum frekans. Bkz. par.
Hz 46.02
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30.14

Maksimum frekans

izin verilen maksimum frekansi tanimlar.
UYARI! Bu deger 30.13 Minimum frekans deg@erinin

UYARI! Bu limit yalnizca frekans kontrolii modunda
etkilidir.

50,00 Hz

-500,00 ... 500,00
Hz

altinda olmamalidir.
Maksimum frekans.

Bkz. par.
46.02

30.17

Maksimum akim

izin verilen maksimum motor akimini tanimlar.

0,00 A

0,00 ... 30000,00 A

Maksimum motor akimi.

1=1A

30.18

Minimum tork se¢

Onceden tanimlanan iki farkli minimum tork limiti arasinda
gegcis yapan bir kaynak seger.

0 = 30.19 ile tanimlanan minimum tork limiti etkindir

1 = 30.21 ile segilen minimum tork limiti etkindir

Kullanici iki tork limiti seti tanimlayabilir ve dijital giris gibi bir
ikili kaynak kullanarak bu setler arasinda gegis yapabilir.
Minimum limit se¢imi (30.78) maksimum limit se¢iminden
(30.25) bagimsizdir.

Birinci limit seti 30.79 ve 30.20 parametreleri ile tanimlanir.
ikinci sette, secilebilir bir analog kaynak (bir analog giris gibi)
kullanimina olanak saglayan hem minimum (30.27) hem de
maksimum (30.22) limitler igin segici parametreler bulunur.

30.21

0 —
Al —
Al2 —

AN 1
PID —

30.23 — )
Diger —
30.19

30.22

|

Kullanici tanimh
minimum tork limiti

O —
Al —
Al2 —
PID —

AN 1
30.24 —

Diger — 0
30.20
Not: Kullanici tanimli limitlere ek olarak, baska nedenler (gug¢

sinirlamasi gibi) igin tork sinirlanabilir. 399. sayfadaki blok
semasina bakin.

_

Kullanici tanimh
maksimum tork
limiti

Minimum tork
1

Minimum tork 1

0 (30.19 ile tanimlanan minimum tork limiti etkindir).

Minimum tork 2
kaynagi

1 (30.21 ile segilen minimum tork limiti etkindir).

—_

DI1

DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0).

DI2

DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 1).

DI3

DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2).

Dl4

D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3).

DI5S

DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4).

Dl6

DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5).

Nl Bl WIDN
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DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

30.19  Minimum tork 1 Sardcd icin bir minimum tork limiti tanimlar (nominal motor -300.0%
torkunun yuizdesi olarak). Bkz. 30.18 Minimum tork se¢
parametresindeki sema.

Bu limit
* 30.18 Minimum tork se¢ parametresi ile segilen kaynak 0
iken veya
* 30.18, Minimum tork 1 olarak ayarlandiginda etkilidir.
-1600.0 ... 0.0% Minimum tork limiti 1. Bkz. par.
46.03

30.20 Maksimum tork 1 Sdrdcd icin bir maksimum tork limiti tanimlar (nominal motor | 300.0%
torkunun yuzdesi olarak). Bkz. 30.18 Minimum tork se¢
parametresindeki sema.

Bu limit
* 30.25 Maksimum tork se¢ parametresi ile segilen kaynak 0
iken veya
* 30.25, Tork limiti seti 1 olarak ayarlandiginda etkilidir.
0.0 ... 1600.0% Maksimum tork 1. Bkz. par.
46.03
30.21  Minimum tork 2 Sirucu i¢in minimum tork limitini (nominal motor torkunun Minimum tork
kaynagdi yuzdesi olarak) 2
* 30.18 Minimum tork se¢ parametresi ile segilen kaynak 1
iken veya
* 30.18, Minimum tork 2 kaynagi olarak ayarlandiginda
tanimlar.
Bkz. 30.718 Minimum tork se¢ parametresindeki sema.
Not: Segilen kaynaktan alinan tim pozitif degerler ters
gevrilir.
Sifir Yok. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandiriimig Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
PID 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (proses PID kontroli gikis). |5
Minimum tork 2 30.23 Minimum tork 2. 6
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
30.22  Maksimum tork 2 Sirucu icin maksimum tork limitini (nominal motor torkunun Maksimum
kaynagdi yuzdesi olarak) tork 2
* 30.25 Maksimum tork se¢ parametresi ile segilen kaynak 1
iken veya
» 30.25, Tork limiti seti 2 olarak ayarlandiginda tanimlar.
Bkz. 30.718 Minimum tork se¢ parametresindeki sema.
Not: Secilen kaynaktan alinan tim negatif degerler ters
gevrilir.
Sifir Yok. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandiriimig Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
PID 40.01 Proses PID ¢ikigi gergek (proses PID kontroli gikis). |5
Maksimum tork 2 30.24 Maksimum tork 2. 6

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
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30.23  Minimum tork 2 Sdrdcd igin minimum tork limitini (nominal motor torkunun -300.0%
yuzdesi olarak)
* 30.18 Minimum tork se¢ parametresi ile segilen kaynak 1
iken ve
* 30.21, Minimum tork 2 olarak ayarlandiginda tanimlar.
Bkz. 30.18 Minimum tork se¢ parametresindeki sema.
-1600.0 ... 0.0% Minimum tork limiti 2. Bkz. par.
46.03
30.24  Maksimum tork 2 Sdricu igin maksimum tork limitini (nominal motor torkunun 300.0%
yuzdesi olarak)
* 30.25 Maksimum tork se¢ parametresi ile segilen kaynak 1
iken ve
* 30.22, Maksimum tork 2 olarak ayarlandiginda tanimlar.
Bkz. 30.18 Minimum tork se¢ parametresindeki sema.
0.0 ... 1600.0% Maksimum tork limiti 2. Bkz. par.
46.03
30.25  Maksimum tork se¢ | iki farkli maksimum tork limiti arasinda gecis yapan bir Tork limiti seti
kaynak seger. 1
0 = 30.20 ile tanimlanan maksimum tork limiti 1 etkindir
1 = 30.22 ile segilen maksimum tork limiti etkindir
Ayrica bkz. parametre 30.18 Minimum tork seg.
Tork limiti seti 1 0. 0
Tork limiti seti 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
30.26  Motor ¢alisma glic | Cevirici tarafindan motora génderilen izin verilen maksimum | 300.00%
Imt glcu, nominal motor glictiniin ytzdesi olarak tanimlar.
0.00 ... 600.00% Maksimum motor gicd. 1=1%
30.27 Rejen ¢alsima gi¢ | Motor tarafindan geviriciye génderilen izin verilen maksimum | -300.00%
Imt glcu, nominal motor gliciiniin ylzdesi olarak tanimlar.
-600.00 ... 0.00% Maksimum jeneratér guicu. 1=1%
30.30  Yiiksek gerilim Ara DC baglantisinin yiksek gerilim kontrolinii devreye alir. | Devrede
kontrolli Yiksek ataletli yikin hizli frenleme geriliminin yiksek gerilim
kontrol limitine ylkselmesine neden olur. DC geriliminin limiti
asmasini Onlemek igin, ylksek gerilim kontrol cihazi frenleme
torkunu otomatik olarak azaltir.
Not: EJer suriclde fren kiyici ve direng veya rejeneratif
besleme Unitesi bulunuyorsa, kontrol cihazi devre digi
birakilmalidir.
Devre digi Yiksek gerilim kontroll devre digl. 0
Devrede YUksek gerilim kontroll devrede.
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30.31

Dustik gerilim
kontrolii

Ara DC baglantisinin dustik gerilim kontrollini devreye alir.
Girig glictinlin kesilmesi sonucu DC gerilimi dliserse, disik
gerilim kontrol cihazi gerilimi alt limitin Gzerinde tutabilmek
icin motor torkunu otomatik olarak dusurur. Motor torkunun
dusurilmesi ile ylikin ataleti slrticlye rejeneratif eneriji
saglar; boylece DC baglantisinin sarjli kalmasini saglar ve
motor serbest durus yapana kadar bir diisik gerilim agmasi
olmasini engeller. Santriflij veya fan gibi ylksek ataletli
sistemlerde, gli¢ kaybinda galismaya devam etme fonksiyonu
gibi davranir.

Devrede

Pasif

Dusuk gerilim kontrolt devre disi.

Devrede

Dusuk gerilim kontroll devrede.

31 Hata fonksiyonlari

Harici olay yapilandirmasi; hata durumlari sonrasinda surtcu
davranigi segimi.

31.01  Harici olay 1 Harici olay 1'in kaynagini tanimlar. Etkin degil
kaynagdi Ayrica bkz. parametre 31.02 Harici olay 1 tiirti. (dogru)
0 = Tetikleyici olayi
1 = Normal ¢galisma
Etkin (yanhs) 0. 0
Etkin degil (dogru) | 1. 1
DIIL DIIL girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 15). 2
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 7
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 11
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 12
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
31.02  Harici olay 1 tiirt Harici olay 1'in tlrinu seger. Hata
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur. 1
Uyari/Hata Surdcl modulasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi | 3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.03  Harici olay 2 Harici olay 2'nin kaynagini tanimlar. Ayrica bkz. parametre Etkin degil
kaynagdi 31.04 Harici olay 2 tiirii. (dogru)
Secenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.04  Harici olay 2 tiirti Harici olay 2'nin tlrini seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur.
Uyari/Hata Surdcl modulasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi | 3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.05  Harici olay 3 Harici olay 3'Un kaynagini tanimlar. Ayrica bkz. parametre Etkin degil

kaynagi

31.06 Harici olay 3 tiirti.
Secenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.

(dogru)
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31.06  Harici olay 3 tiirti Harici olay 3'Un tirinul seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur.
Uyari/Hata Surict modulasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi | 3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.07  Harici olay 4 Harici olay 4'Uin kaynagini tanimlar. Ayrica bkz. parametre Etkin degil
kaynagdi 31.08 Harici olay 4 tirdi. (dogru)
Secenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.08  Harici olay 4 tiirt Harici olay 4'Un tirinl seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur.
Uyari/Hata Suricu modulasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi | 3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.09  Harici olay 5 Harici olay 5'in kaynagini tanimlar. Ayrica bkz. parametre Etkin degil
kaynagdi 31.10 Harici olay 5 tiir(i. (dogru)
Secenekler igin, bkz. parametre 31.01 Harici olay 1 kaynagi.
31.10  Harici olay 5 tiirti Harici olay 5'in tiriini seger.
Hata Harici olay bir hata olusturur. 0
Uyari Harici olay bir uyari olusturur.
Uyari/Hata Sirtcl modilasyonda ise, harici olay bir hata olusturur. Aksi |3
halde, olay bir uyari olusturur.
31.11  Hata reset segimi Bir harici hata resetleme sinyalinin kaynagini seger. Eger hata | D/3
agmasi sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan kalkmissa,
sinyal surtcuyU resetler.
0->1=Reset
Not: Fieldbus arabiriminden gelen bir hata resetleme bu
ayardan bagimsiz olarak her zaman goézlemlenir.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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31.12  Otomatik sifilama | Otomatik olarak resetlenen hatalari seger. Parametre, her biti | 0000h
segimi bir hata tipine karsilik gelen 16 bitlik bir word'dir. Bir bit 1
olarak ayarlandiginda, karsilik gelen hata otomatik olarak
resetlenir.
Not: Otomatik sifilama fonksiyonu sadece harici kontrolde
kullanilabilir; bkz. bélim Lokal kontrol — harici kontrol
karsilastirmasi (sayfa 20).
Bu ikili sayi bitleri, agagidaki hatalara karsilik gelir:
Bit Hata
0 Asiri akim
1 Yiksek gerilim
2 Dusuk gerilim
3 Al denetim hatasi
4 Besleme birimi
5...9 Rezerve
10 Secilebilir ariza (bkz. parametre 31.13 Secilebilir ariza)
11 Harici ariza 1 (31.01 Harici olay 1 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
12 Harici ariza 2 (31.03 Harici olay 2 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
13 Harici ariza 3 (31.05 Harici olay 3 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
14 Harici ariza 4 (31.07 Harici olay 4 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
15 Harici ariza 5 (31.09 Harici olay 5 kaynagi parametresi ile secilen kaynaktan)
0000h...FFFFh Otomatik resetleme konfigtirasyon word'u. =1
31.13  Secilebilir ariza 31.12 Otomatik sifirlama segimi parametresi, bit 10 0
kullanilarak otomatik olarak sifirlanabilen hatayi tanimlar.
Arizalar Hata izleme béliminde (sayfa 363) listelenmistir.
Not: Hata kodlari onaltilik formattadir. Segilen kod, bu
parametre i¢in onluk formata donusturiimelidir.
0...65535 Hata kodu. 10=1
31.14  Hata sayisi Surdclnln 31.15 Toplam deneme zamani parametresi 0
tarafindan tanimlanan sure iginde gerceklestirdigi otomatik
ariza sifirlamalarinin sayisini tanimlar.
0...5 Otomatik resetlerin sayisi. 10=1
31.15  Toplam deneme Otomatik sifilama fonksiyonunun siriclyu sifilama 30,0s
zamani girisiminde bulunacagdi zamani tanimlar. Bu stire boyunca,
31.14 Hata sayisi ile tanimlanan otomatik sifirlama sayisini
gergeklestirecektir.
1,0...600,0 s Otomatik resetler igin sire. 10=1s
31.16  Gecikme zamani Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baslamadan 0,0s
once suricunin beklemesi gereken sireyi tanimlar. Bkz.
31.12 Otomatik sifirlama segimi parametresi.
0,0...120,0 s Otomatik resetleme gecikmesi. 10=1s
31.19  Motor faz kaybi Motor faz kaybi tespit edildiginde stricinin nasil tepki Hata
verecegini seger.
islem yok islem olmaz. 0
Hata Suricl 3381 Cikis fazi kaybi hatasinda agilir.
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31.20  Toprak hatasi

Motorda veya motor kablosunda bir topraklama hatasi ya da
akim dengesizligi tespit edildiginde striiclinin nasil tepki
verecegini seger.

Hata

islem yok

islem olmaz.

Uyari

Sirtcu bir A2B3 Topraklama kagagi uyarisi olusturur.

Hata

Sirtcl 2330 Topraklama kagagi hatasinda acllir.

31.21

Besleme fazi kaybi

Besleme faz kaybi tespit edildiginde siriicinin nasil tepki
verecegini seger.

islem yok

islem olmaz.

Hata

Sirtcl 3130 Girig fazi kaybi hatasinda agilir.

31.22  STO gstrmi

¢lstrma/drdrma

Bir ya da her iki GlUvenli tork kapama (STO) sinyali
kapandiginda veya kayboldugunda verilecek gosterimleri
secger. Gosterimler ayrica bu durum meydana geldiginde
surlclinun ¢alisiyor ya da durdurulmus olmasina da baghdir.
Asagidaki her bir segimdeki tablolarda belirli ayarlar ile
olusturulan goésterimler gosterilmektedir.

Notlar:

* Bu parametrenin STO fonksiyonunun galismasi Uzerinde
etkisi yoktur. STO fonksiyonu bu parametrenin ayarindan
bagimsiz olarak galisir: galisan bir stirlict bir ya da her iki
STO sinyalinin kesilmesiyle durur ve her iki STO sinyali
tekrar saglanip tim hatalar resetleninceye kadar start
etmez.

» Sadece bir STO sinyali kaybi bir ariza gibi
yorumlandigindan mutlaka bir hata olusturur.

STO ile ilgili daha fazla bilgi i¢in, strtclinin Donanim el

kitabi'na bakin.

Ariza/Ariza

Ariza/Ariza

Girigl
inster Gosterim (calisiyor veya durduruldu)

IN1T | IN2

0 0 5091 STO AKTIF hatasi

5091 STO AKTIF ve FA81 Giiv. tork kap. 1

0 1 hatalari

5091 STO AKTIF ve FA82 Giiv. tork kap. 2

1 0 hatalari

1 1 (Normal calisma)

Hata/Uyari

Girigler Gosterim

IN1 | IN2 Durduruldu

Calisiyor

A5A0 STO AKTIF
uyarisi

5091 STO AKTIF

0 0 hatasi

A5A0 STO AKTIF
uyarisi ve FA81 Giiv.
tork kap. 1 hatasi

5091 STO AKTIF ve
FA81 Giiv. tork kap. 1
hatalari

5091 STO AKTIF ve A5A0 STO AKTIF
FA82 Giiv. tork kap. 2 | uyarisi ve FA82 Giiv.

hatalari tork kap. 2 hatasi

(Normal calisma)
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Hata/Olay 2
Girigler Gosterim
IN1 | IN2 Calisiyor Durduruldu
0o | o | O909TSTOAKTIF 5540 STO AKTIF olayi
hatasi
5091 STO AKTIF ve |B5A0 STO AKTIF olayi
0 1 FA81 Gliv. tork kap. 1 |ve FA81 Gliv. tork kap.
hatalar 1 hatasi
5091 STO AKTIF ve |B5A0 STO AKTIF olayi
1 0 | FA82 Giiv. tork kap. 2 |ve FA82 Giiv. tork kap.
hatalar 2 hatasi
1 1 (Normal calisma)
Uyari/Uyari 3
Girigl
|N1m§ Ieer Gosterim (¢alisiyor veya durduruldu)
0 0 A5A0 STO AKTIF uyarisi
A5A0 STO AKTIF uyarisi ve FA81 Giiv. tork
0 1
kap. 1 hatasi
A5A0 STO AKTIF uyarisi ve FA82 Giiv. tork
1 0
kap. 2 hatasi
1 1 (Normal calisma)
Olay/Olay 4
Girigl
|N1m§ Ieer Gosterim (¢alisiyor veya durduruldu)
0 0 B5A0 STO AKTIF olayi
0 1 B5A0 STO AKTIF olayi ve FA81 Giiv. tork kap.
1 hatasi
1 0 B5A0 STO AKTIF olayi ve FA82 Giiv. tork kap.
2 hatasi
1 1 (Normal calisma)
Gdsterim 5
yok/Gosterim yok Girigler
INT T INZ Gosterim (¢alisiyor veya durduruldu)
0 0 Yok
0 1 FA81 Gliv. tork kap. 1 hatasi
1 0 FA82 Gliv. tork kap. 2 hatasi
1 1 (Normal calisma)
31.23  Ters baglanti Hatal giris glicii ve motor kablo baglantisi (6rnegin, giris Hata
glcl kablosu sirtct motor baglantisina baglanmig)
durumunda surtcinin nasil tepki verecegini seger.
islem yok islem olmaz. 0
Hata Suricl 3181 Capraz baglant! hatasinda agilir.
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31.24  Sikisma fonk Sdrtclndn bir motor sikisma durumuna nasil tepki verecegini | Hata
seger.
Sikisma durumu asagidaki gibi tanimlanir:
» Surlcu sikisma akim limitini (31.25 Sikisma akim limiti)
aslyor ve
» cikis frekansi 31.27 Sikisma frekans limiti parametresi ile
ayarlanan seviyenin altindadir ya da motor hizi 31.26
Sikisma hiz limiti parametresi ile ayarlanan seviyenin
altindadir ve
» yukaridaki kosullar 31.28 Sikisma zamani parametresi ile
ayarlanandan daha uzun bir stire dogrudur.
islem yok Yok (sikisma denetimi devre disi). 0
Uyari Sirtcu bir A780 Motorun durmasi uyarisi olusturur. 1
Hata Sirtcl 7121 Motorun durmasi hatasinda agilir. 2
31.25  Sikisma akim limiti | Motor nominal akiminin ylzdesi olarak sikisma akim limiti. 200.0%
Bkz. 31.24 Sikisma fonk parametresi.
0.0 ... 1600.0% Sikisma akim limiti. -
31.26  Sikisma hiz limiti rpm cinsinden sikisma hiz limiti. Bkz. 31.24 Sikisma fonk 150,00 rpm
parametresi.
0,00 ... 10000,00 Sikisma hiz limiti. Bkz. par.
rom 46.01
31.27  Sikisma frekans Sikisma frekans limiti. Bkz. 37.24 Sikisma fonk parametresi. | 15,00 Hz
limiti Not: Limitin 10 Hz'nin altina ayarlanmasi énerilmez.
0,00 ... 500,00 Hz | Durdurma frekans limiti. Bkz. par.
46.02
31.28  Sikisma zamani Sikisma slresi. Bkz. 31.24 Sikisma fonk parametresi. 20s

0...3600s

Sikisma zamani.
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31.30  Asin hiz hata payr | Motorun izin verilen maksimum hizini (asirn hiz korumasi) 500,00 rpm
30.11 Minimum hiz ve 30.12 Maksimum hiz ile birlikte
tanimlar. Gergek hiz (90.01 Motor kontrol hizi), 30.11 veya
30.12 parametresi ile tanimlanan hiz limitini bu parametrenin
degerinden daha fazla asarsa, surticti 7370 Asir hiz hatasi
ile agilir.
UYARI! Bu fonksiyon sadece DTC motor kontrol
modunda hizi denetler. Fonksiyon skaler motor
kontrol modunda etkili degildir.
Ornek: Eger maksimum hiz 1420 rpm ve hiz agma mariji 300
rpm ise, strlct 1720 rpm degerinde acar.

Hiz (90.01)
Asiri hiz agma seviyesi
31.30
30.12
0
Zaman
30.11
31.30
- T T _A§Fh|z_agm?sev_iyes_i
0,00 ... 10000,0 Asiri hiz agma marijl. Bkz. par.
rpm 46.01
31.32  Acil rampa denetimi | 31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil rampa denetimi 0%

gecikmesi parametreleri 01.29 Hiz degisim orani ile birlikte
Off1 ve Off3 acil durdurma modlari i¢in bir denetim fonksiyonu
saglar.

Denetim asagidakilerden birini esas alir:

» motorlarin durdugu sireyi izleme ya da

» gercgek ve beklenen yavaslama oranlarini karsgilastirma.
Bu parametre %0 olarak ayarlanirsa, maksimum stop zamani
dogrudan 371.33 parametresinde ayarlanir. Aksi halde,
23.11...23.19 (Off1) veya 23.23 Acil durdurma zamani (Off3)
parametrelerinden hesaplanan, beklenen yavaslama
oranindan izin verilen maksimum sapmayi 37.32 tanimlar.
Gercek yavaglama orani (01.29) beklenen orandan ¢ok fazla
saparsa, surlcu 73B0 Acil rampa bagarisiz hatasinda agllir,
06.17 Sdirticti durumu word'li 2 bit 8'i ayarlar ve serbest durus
yapar.

31.32 %0 olarak ve 31.33 0 s olarak ayarlanirsa, acil
durdurma rampasi denetimi devre disi birakilir.

Ayrica bkz. parametre 21.04 Acil durdurma modu.

0...300% izin verilen yavaglama oranindan maksimum sapma. 1=1%
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31.33  Acil rampa denetimi | 31.32 Acil rampa denetimi parametresi %0 olarak ayarlanirsa, |[0s
gecikmesi bu parametre bir acil stop (Off1 veya Off3 modu) igin
maksimum zamani tanimlar. Sire doldugunda motorun
durmamasi durumunda, stricl 73B0 Acil rampa bagarisiz
hatasinda agilir, 06. 17 Sdiriicti durumu word'i 2 bir 8'i ayarlar
ve serbest durus yapar.
31.32 %0'dan farkli bir degere ayarlanirsa, bu parametre acil
stop komutu ve denetimin etkinlestiriimesi arasinda bir
gecikme tanimlar. Hiz degisim oranini sabitlenmesine olanak
saglamak igin kisa bir gecikme belirlenmesi tavsiye edilir.
0...100 s Maksimum rampa inis slresi veya denetim etkinlestirme 1=1s
gecikmesi.

32 Denetim 1...3 sinyal denetimi fonksiyonlari yapilandirmasi.
izlenecek l¢ deger segilebilir; 5nceden tanimlanan limitler
aslldiginda bir uyari veya bir hata olusturulur.

Ayrica bkz. bélum Sinyal denetimi, (sayfa 67).

32.01  Denetim durumu Sinyal denetimi durum word'l. 000b
Sinyal denetim fonksiyonlari ile izlenen degerlerin ilgili limitler
dahilinde ya da disinda oldugunu gdsterir.

Not: Bu word 32.06, 32.16 ve 32.26 parametreleri ile
tanimlanan surlict eylemlerinden bagimsizdir.

Bit Adi Aciklama

0 Denetim 1 etkin 1 = 32.07 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.

1 Denetim 2 etkin 1 =32.17 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.

2 Denetim 3 etkin 1 =32.27 ile segilen sinyal limitlerinin diginda.

3...15 |Rezerve

000...111b Sinyal denetimi durum word'l. 1=

32.05 Denetim 1 Sinyal denetimi fonksiyonu 1 modunu secer. izlenen sinyalin | Pasif

fonksiyonu (bkz. parametre 32.07) alt ve Ust limitlerini (sirasiyla 32.09 ve
32.10) naslil karsilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gerceklestirilecek islem 32.06 ile segilir.

Pasif Sinyal denetimi 1 kullanimda degil. 0

Alt Sinyal alt limitinin altina distiglnde eylem gergeklestirilir. 1

Ust Sinyal st limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. 2

Abs dlsik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustiginde |3
eylem gergeklestirilir.

Abs yuksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) st limitinin Uzerine ¢iktiginda | 4
eylem gergeklestirilir.

Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distiglinde ya da Ust limitinin 5
Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir.

Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustiginde |6
ya da (mutlak) Ust limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem
gercgeklestirilir.

32.06 Denetim 1 iglemi Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen deger limitlerini Islem yok
astiginda, surlcunin gergeklestirecegi eylemi seger.

Not: Bu parametre 32.01 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.
islem yok islem olmaz. 0
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Uyari Bir uyar1 (A8BO0 Sinyal denetimi) olusturulur. 1
Hata Surdcl 80BO0 Sinyal denetimi hatasinda agilir. 2
32.07 Denetim 1 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 1 tarafindan izlenecek sinyali Sifir
seger.
Sifir Yok. 0
Hiz 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 917). 1
Frekans 01.06 Cikis frekansi (sayfa 91). 3
Akim 01.07 Motor akimi (sayfa 97). 4
Tork 01.10 Motor torku % (sayfa 917). 6
DC gerilimi 01.11 DC gerilimi (sayfa 917). 7
Cikis guicu 01.14 Cikig glicii (sayfa 97). 8
Al1 12.11 Al1 gercek degeri (sayfa 113). 9
Al2 12.21 Al2 gergek degderi (sayfa 114). 10
ic hiz ref rampasi 23.01 Hiz ref rampa girigi (sayfa 164). 18
Dis hiz ref rampasi | 23.02 Hiz ref rampa ¢ikigi (sayfa 164). 19
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 169). 20
Kullanilan tork ref 26.02 Kullanilan tork referansi (sayfa 177). 21
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa c¢ikigi (sayfa 182). 22
Proses PID gikisi 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (sayfa 225). 24
Geri bildirim gercek | 40.02 Proses PID geribildirimi gergek (sayfa 226). 25
degeri
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
32.08 Denetim 1 filtre Sinyal denetimi 1 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtreleme 0,000 s
stresi suresi sabiti tanimlar.
0.000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme suresi. 1000=1s
32.09 Denetim 1 dlisiik Sinyal denetimi 1 icin alt limiti tanimlar. 0.00
-21474830.00 ... Alt limit. -
21474830.00
32.10 Denetim 1 yiiksek | Sinyal denetimi 1 igin Ust limiti tanimlar. 0.00
-21474830.00 ... Ust limit. -
21474830.00
32.15  Denetim 2 Sinyal denetimi fonksiyonu 2 modunu secer. izlenen sinyalin | Pasif
fonksiyonu (bkz. parametre 32.17) alt ve Ust limitlerini (sirasiyla 32.19 ve
32.20) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gergeklestirilecek islem 32.16 ile segilir.
Pasif Sinyal denetimi 2 kullanimda degil. 0
Duisuk Sinyal alt limitinin altina dustiguinde eylem gergeklestirilir. 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir. 2
Abs disuk Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustuginde |3
eylem gergeklestirilir.
Abs yliksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) Gst limitinin Gzerine ¢iktiginda | 4
eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina dustiginde ya da Ust limitinin 5

Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir.
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Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustiginde |6
ya da (mutlak) Ust limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem
gercgeklestirilir.
32.16  Denetim 2 iglemi Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen deger limitlerini Islem yok
astiginda, surlcunin gergeklestirecegi eylemi seger.
Not: Bu parametre 32.01 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.
islem yok islem olmaz. 0
Uyari Bir uyari (A8BO0 Sinyal denetimi) olusturulur. 1
Hata Sirtcl 80B0 Sinyal denetimi hatasinda aglilir. 2
32.17  Denetim 2 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Sifir
Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1 sinyali.
32.18  Denetim 2 filtre Sinyal denetimi 2 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtreleme 0,000 s
stresi suresi sabiti tanimlar.
0.000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme siresi. 1000=1s
32.19  Denetim 2 dlisiik Sinyal denetimi 2 icin alt limiti tanimlar. 0.00
-21474830.00 ... Alt limit. -
21474830.00
32.20 Denetim 2 yiiksek | Sinyal denetimi 2 igin Ust limiti tanimlar. 0.00
-21474830.00 ... Ust limit. -
21474830.00
32.25 Denetim 3 Sinyal denetimi fonksiyonu 3 modunu seger. izlenen sinyalin | Pasif
fonksiyonu (bkz. parametre 32.27) alt ve Ust limitlerini (sirasiyla 32.29 ve
32.30) nasil karsilastirilacagini belirler. Kosul saglandiginda
gercgeklestirilecek islem 32.26 ile segilir.
Pasif Sinyal denetimi 3 kullanimda degil. 0
Dusuk Sinyal alt limitinin altina distiglnde eylem gercgeklestirilir. 1
Yiksek Sinyal Ust limitinin Gzerine ¢iktiginda eylem gerceklestirilir. 2
Abs dlsik Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustiginde |3
eylem gergeklestirilir.
Abs ylksek Sinyalin mutlak degeri (mutlak) st limitinin Uzerine ¢iktiginda | 4
eylem gergeklestirilir.
Her ikisi Sinyal alt limitinin altina distiglinde ya da Ust limitinin 5
Uzerine ¢iktiginda eylem gergeklestirilir.
Her ikisi de yok Sinyalin mutlak degeri (mutlak) alt limitinin altina dustuginde |6
ya da (mutlak) Ust limitinin Uzerine ¢iktiginda eylem
gergeklestirilir.
32.26  Denetim 3 iglemi Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen deger limitlerini Islem yok
astiginda, surlcunin gergeklestirecegi eylemi seger.
Not: Bu parametre 32.01 Denetim durumu ile gosterilen
durumu etkilemez.
islem yok islem olmaz. 0
Uyari Bir uyari (A8BO0 Sinyal denetimi) olusturulur. 1
Hata Sirtcl 80B0 Sinyal denetimi hatasinda agilir. 2
32.27  Denetim 3 sinyali Sinyal denetim fonksiyonu 3 tarafindan izlenecek sinyali seger. Sifir

Mevcut segenekler igin, bkz. parametre 32.07 Denetim 1 sinyali.
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32.28 Denetim 3 filtre Sinyal denetimi 3 tarafindan izlenen sinyal igin bir filtreleme 0,000 s
stresi suresi sabiti tanimlar.
0.000 ... 30,000 s Sinyal filtreleme suresi. 1000=1s
32.29  Denetim 3 dlislik Sinyal denetimi 3 icin alt limiti tanimlar. 0.00
-21474830.00 ... Alt limit. -
21474830.00
32.30 Denetim 3 yiiksek | Sinyal denetimi 3 igin Ust limiti tanimlar. 0.00
-21474830.00 ... Ust limit. -
21474830.00
33 Bakim zamanlayici Bakim zamanlayicilari/sayaglari yapilandirmasi.
ve sayaci Ayrica bkz. bélum Bakim zamanlayicilari ve sayaclari, (sayfa
67).
33.01  Sayici durumu Limitlerini agsan bakim zamanlayicilarini/sayaglarini belirten -
bakim zamanlayicisi/sayaci durum word'lini gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Acik sire1 1 = Aclik slre zamanlayicisi 1, 6n ayar limitine ulasti.
1 Acik sire2 1 = Aclik slre zamanlayicisi 2, 6n ayar limitine ulasti.
2 Y.kenar 1 1 = Sinyal y.kenar sayici 1, 6n ayar limitine ulasti.
3 Y.kenar 2 1 = Sinyal y.kenar sayici 2, 6n ayar limitine ulasti.
4 Deger 1 1 = Deger sayaci 1, 6n ayar limitine ulasti.
5 Deger 2 1 = Deger sayaci 2, 6n ayar limitine ulasti.
6...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Bakim zamani/sayaci durum word'Q. 1=1
33.10  Calistirma zamani | Agma zamani zamanlayicisi 1'in gergek mevcut degeri. -
1 gergek Zamanlayici, 33.13 Calisma zamani 1 kaynagi parametresi
ile secilen sinyal agik oldugunda calisir.
Zamanlayici 33.11 Calisma zmni 1 uyari Imt ile ayarlanan
limiti astiginda, 33.071 Sayici durumu 0 biti 1 olarak ayarlanir.
33.12 Calisma zmni 1 fonk. ile etkinlestirilirse, 33.14 Calisma
zamani 1 uyari msj ile belirlenen uyarida verilir.
Zamanlayici, Drive composer bilgisayar uygulamasindan
veya Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun sire basil tutularak
kumanda panelinden sifirlanabilir.
0...4294967295 s Ac¢ma zamani zamanlayicisi 1'in gergek mevcut degeri. -
33.11  Calisma zmni 1 Aclik sire zamanlayicisi 1 i¢in uyari limitini belirler. Os

uyari Imt

0...4294967295 s

Acik kalma slresi sayaci 1 igin uyari limiti.




206 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq16
33.12  Calisma zmni 1 Acik stire zamanlayicisi 1'i konfiglire eder. 00b
fonk.
Bit Fonksiyon
0 Sayag¢ modu
0 = Gegici: Limite ulasildidinda, sayag sifirlanir. Saya¢ durumu (33.07 0 biti) bir saniye
sure i¢in 1 olarak degisir. Uyari (etkinlestiriimisse) en az 10 saniye siire boyunca etkin
durumda kalir.
1 = Kalicri: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.07 0 biti) 1 olarak degisir ve 33.710
sifilanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimisse) 33.70 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.
1 Uyari devrede
0 = Pasif: Limite ulasildiginda uyari verilmez
1 = Devrede: Limite ulasildiginda bir uyari (bkz. 33.74) verilir
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Acik siire zamanlayicisi 1 konfiglirasyon word'U. 1=
33.13  Calisma zamani 1 | Agik stire zamanlayicisi 1 tarafindan izlenecek sinyali seger. | Yanlis
kaynagi
Yanlis Sabit 0 (zamanlayici devre disi). 0
Dogru Sabit 1. 1
RO1 10.21 RO durumu 0. biti (sayfa 105). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
33.14  Calisma zamani 1 | Agma zamani zamanlayicisi 1 i¢in opsiyonel uyari mesajini Calisma
uyari msj seger. zamani 1
asildi
Calisma zamani 1 | A886 A¢gma Zamani 1. Mesaj metni kumanda panelinde, 0
asildi Menu - Ayarlar - Metinleri diizenle 6desi segilerek
dizenlenebilir.
Cihazi temizleyin A88C Inv temizle. 6
ilave sogutma fni A890 Ek sogutma.
bkmni yapin
Kabin fani bakimini | A88E Kabin fani. 8
yapin
DC kondansatorleri | A88D DC kondansatérii. 9
bkmni yapin
Motor yatagi A880 Motor rulmani. 10
bakimini yapin
33.20 Calisma zamani 2 | Agma zamani zamanlayicisi 2'nin gergek mevcut degeri. -

gercek

Zamanlayicli, 33.23 Calisma zamani 2 kaynadi parametresi
ile secilen sinyal agik oldugunda calisir.

Zamanlayici 33.21 Calisma zmni 2 uyari Imt ile ayarlanan
limiti astiginda, 33.07 Sayici durumu 1 biti 1 olarak ayarlanir.
33.22 Calisma zmni 2 fonk. ile etkinlestirilirse, 33.24 Calisma
zamani 2 uyari msj ile belirlenen uyarida verilir.

Zamanlayici, Drive composer bilgisayar uygulamasindan
veya Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun siire basili tutularak
kumanda panelinden sifirlanabilir.

0...4294967295 s

Ag¢ma zamani zamanlayicisi 2'nin gergek mevcut degeri.
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33.21  Calisma zmni 2 Acik slre zamanlayicisi 2 i¢in uyari limitini belirler. Os
uyari Imt
0...4294967295 s Acik kalma slresi sayaci 2 igin uyari limiti. -
33.22  Calisma zmni 2 Acik slire zamanlayicisi 2'yi konfigure eder. 00b
fonk.
Bit Fonksiyon
0 Sayag¢ modu
0 = Gegici: Limite ulasildiinda, sayag sifirlanir. Saya¢ durumu (33.07 1 biti) bir saniye
sure i¢in 1 olarak degisir. Uyari (etkinlestiriimisse) en az 10 saniye siire boyunca etkin
durumda kalir.
1 = Kalicri: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.07 1 biti) 1 olarak degisir ve 33.20
sifilanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimisse) 33.20 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.
1 Uyari devrede
0 = Pasif: Limite ulasildiginda uyari verilmez
1 = Devrede: Limite ulasildiginda bir uyari (bkz. 33.24) verilir
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Acik sire zamanlayicisi 2 konfiglirasyon word'U. 1=
33.23 Calisma zamani 2 | Aglik slire zamanlayicisi 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. | Yanlis
kaynagi
Yanlis Sabit 0 (zamanlayici devre disi). 0
Dogru Sabit 1. 1
RO1 10.21 RO durumu 0. biti (sayfa 7105). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
33.24  Calisma zamani 2 | Agma zamani zamanlayicisi 2 i¢in opsiyonel uyari mesajini Calisma
uyari msj seger. zamani 2
asildi
Calisma zamani 2 | A887 Agma Zamani 2. Mesaj metni kumanda panelinde, 1
asildi Meni - Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi segilerek
dizenlenebilir.
Cihazi temizleyin A88C Inv temizle.
ilave sogutma fni A890 Ek sogutma.
bkmni yapin
Kabin fani bakimini | A88E Kabin fani. 8
yapin
DC kondansatoérleri | A88D DC kondansatérii. 9
bkmni yapin
Motor yatagi A880 Motor rulmani. 10

bakimini yapin
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33.30  Y.kenar sayici 1 Sinyal y.kenar sayici 1'in gergek mevcut degeri. -
gergek Sayag, 33.33 Y.kenar sayici 1 kaynagi parametresi ile secilen
sinyal her acildijinda veya kapatildiginda (ya da 33.32
Y.kenar sayici 1 fonk. ayarina bagli olarak her ikisi de) artar.
Sayima bir bélen uygulanabilir (bkz. 33.34 Y.kenar sayici 1
bélen).
Sayag 33.31 Y.kenar sayici 1 uyari Imt ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu 2 biti 1 olarak ayarlanir. 33.32
Y.kenar sayici 1 fonk. ile etkinlestirilirse, 33.35 Y.kenar sayici
1 uyar1 msj ile belirlenen uyarida verilir.
Sayag, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun slire basili tutularak
kumanda panelinden sifirlanabilir.
0...4294967295 Sinyal y.kenar sayici 1'in gergek mevcut degeri. -
33.31  Y.kenar sayici 1 Sinyal y.kenar sayici 1 i¢in uyari limitini belirler. 0
uyari Imt
0...4294967295 Sinyal y.kenar sayici 1 igin uyari limiti. -
33.32  Y.kenar sayici 1 Sinyal y.kenar sayici 1'i konfiglire eder. 0000b
fonk.
Bit Fonksiyon
0 Saya¢ modu
0 = Gegici: Limite ulasildiyinda, sayag sifirlanir. Saya¢ durumu (33.071 2 biti) 1 olarak
degisir ve sayagc tekrar artis gosterinceye kadar bu sekilde kalir. Uyar (etkinlestiriimigse)
en az 10 saniye sture boyunca etkin durumda kalir.
1 = Kalici: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.07 2 biti) 1 olarak degisir ve 33.30
sifilanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimisse) 33.30 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.
1 Uyari devrede
0 = Pasif: Limite ulasildiginda uyari verilmez
1 = Devrede: Limite ulasildiginda bir uyar (bkz. 33.35) verilir
2 Yikselen y.kenarlari say
0 = Pasif: Yikselen y.kenarlar saylimaz
1 = Devrede: Yikselen y.kenarlar sayilir
3 Dusen y.kenarlari say
0 = Pasif: Dusen y.kenarlar saylimaz
1 = Devrede: Disen y.kenarlar sayilir
4..15 |Rezerve
0000h...FFFFh Y.kenar sayici 1 konfiglirasyon word'u. 1=
33.33  Y.kenar sayici 1 Y.kenar sayici 1 tarafindan izlenecek sinyali seger. Yanlis
kaynagi
Yanlis Sabit 0. 0
Dogru Sabit 1. 1
RO1 10.21 RO durumu 0. biti (sayfa 105). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
33.34  Y.kenar sayici 1 Sinyal y.kenar sayici 1 i¢in bdlen. Sayag¢ degerini 1 arttiracak | 1

bélen

sinyal y.kenar sayisini belirler.

1...4294967295

Sinyal y.kenar sayici 1 igin bolen.
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33.35  Y.kenar sayici 1 Sinyal y.kenar sayici 1 igin opsiyonel uyari mesajini seger. Y.kenar
uyari msj sayici 1
asildi
Y.kenar sayici 1 A888 Sinir sayaci 1. Mesaj metni kumanda panelinde, Meni - | 2
asildi Ayarlar - Metinleri dizenle 6gdesi secilerek diizenlenebilir.
Sayilan ana A884 Ana kontaktér. 11
kontaktor
Sayilan cikis rolesi | A881 Cikis rolesi. 12
Sayilan motor A882 Motor start. 13
galistirmasi
Sayilan gl¢ A883 Glic ups. 14
verilmesi
Sayilan DC sarji A885 DC sariji. 15
33.40  Y.kenar sayici 2 Sinyal y.kenar sayici 2'nin gergek mevcut degeri. -
gergek Sayag, 33.43 Y.kenar sayici 2 kaynagi parametresi ile segilen
sinyal her acildijinda veya kapatildiginda (ya da 33.42
Y.kenar sayici 2 fonk. ayarina bagli olarak her ikisi de) artar.
Sayima bir bdlen uygulanabilir (bkz. 33.44 Y.kenar sayici 2
bélen).
Sayag 33.41 Y.kenar sayici 2 uyari Imt ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu 3 biti 1 olarak ayarlanir. 33.42
Y.kenar sayici 2 fonk. ile etkinlestirilirse, 33.45 Y.kenar sayici
2 uyari msj ile belirlenen uyarida verilir.
Sayag, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun stire basili tutularak
kumanda panelinden sifirlanabilir.
0...4294967295 Sinyal y.kenar sayici 2'nin gergek mevcut degeri. -
33.41  Y.kenar sayici 2 Sinyal y.kenar sayici 2 igin uyari limitini belirler. 0

uyari Imt

0...4294967295

Sinyal y.kenar sayici 2 igin uyari limiti.




210 Parametreler

No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq16
33.42  Y.kenar sayici 2 Sinyal y.kenar sayici 2'yi konfigtre eder. 0000b
fonk.
Bit Fonksiyon
0 Sayag¢ modu
0 = Gegici: Limite ulasildiginda, sayag sifirlanir. Saya¢ durumu (33.071 3 biti) sayag tekrar
artis gosterinceye kadar 1 olarak kalir. Uyari (etkinlestiriimisse) en az 10 saniye slre
boyunca etkin durumda kalir.
1 = Kalici: Limite ulasildiktan sonra, saya¢ durumu (33.07 3 biti) 33.40 sifirlanincaya
kadar 1 olarak kalir. Ayrica uyar (etkinlestiriimisse) 33.40 sifilanincaya kadar etkin
durumda kalir.
1 Uyari devrede
0 = Pasif: Limite ulasildiginda uyari verilmez
1 = Devrede: Limite ulasildiginda bir uyari (bkz. 33.45) verilir
2 Yikselen y.kenarlari hesapla
0 = Pasif: Yikselen y.kenarlar saylimaz
1 = Devrede: Yikselen y.kenarlar sayilir
3 Dusen y.knriri hespl
0 = Pasif: Dusen y.kenarlar saylimaz
1 = Devrede: Dusen y.kenarlar sayilir
4..15 |Rezerve
0000h...FFFFh Y.kenar sayici 2 konfiglirasyon word'u. 1=
33.43  Y.kenar sayici 2 Y.kenar sayici 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Yanlis
kaynagi
Yanlis 0. 0
Dogru 1. 1
RO1 10.21 RO durumu 0. biti (sayfa 105). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
33.44  Y.kenar sayici 2 Sinyal y.kenar sayici 2 igin bolen. Sayag dederini 1 arttiracak | 1
bélen sinyal y.kenar sayisini belirler.
1...4294967295 Sinyal y.kenar sayici 2 igin bolen. -
33.45  Y.kenar sayici 2 Sinyal y.kenar sayici 2 i¢in opsiyonel uyari mesajini seger. Y.kenar
uyari msj sayici 2
asilai
Y.kenar sayici 2 A889 Sinir sayaci 2. Mesaj metni kumanda panelinde, Menii - | 3
asildi Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi segilerek diizenlenebilir.
Sayilan ana A884 Ana kontaktér. 11
kontaktor
Sayilan ¢ikis rolesi | A881 Cikig rélesi. 12
Sayilan motor A882 Motor start. 13
galistirmasi
Sayilan gug¢ A883 Glig ups. 14
verilmesi
Sayilan DC sarji A885 DC sarji. 15
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33.50 Deger sayaci 1 Deger sayaci 1'in gergcek mevcut degeri. -
gergek 33.53 Deger sayaci 1 kaynagi ile secilen kaynagin degeri bir
saniye araliklarla okunur ve sayaca eklenir. Sayima bir bélen
uygulanabilir (bkz. 33.54 Deger sayaci 1 bélen).
Sayag 33.51 Deger sayaci 1 uyari limiti ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu 4 biti 1 olarak ayarlanir. 33.52
Deger sayaci 1 fonksiyonu ile etkinlestirilirse, 33.55 Deger
sayaci 1 uyari mesayji ile belirlenen uyarida verilir.
Sayag, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun stire basili tutularak
kumanda panelinden sifirlanabilir.
-2147483008 ... Deger sayaci 1'in gergcek mevcut degeri. -
2147483008
33.51  Deger sayaci 1 Deger sayaci 1 icin limiti belirler. 0
uyarti limiti Bir pozitif limit olmasi durumunda, sayag limite esit veya
limitin Gzerinde oldugunda 33.01 Sayici durumu 4 biti 1 olarak
ayarlanir (ve opsiyonel olarak bir uyari olusturulur).
Bir negatif limit olmasi durumunda, sayag limite esit veya
limitin altinda oldugunda 33.07 Sayici durumu 4 biti 1 olarak
ayarlanir (ve opsiyonel olarak bir uyari olusturulur).
0 = Sayag devre disl.
-2147483008 ... Deger sayaci 1 igin uyari limiti. -
2147483008
33.52  Deger sayaci 1 Deger sayaci 1'i yapilandirir. 00b
fonksiyonu
Bit Fonksiyon
0 Sayag¢ modu
0 = Gegici: Limite ulasildidinda, sayag sifirlanir. Saya¢ durumu (33.07 4 biti) bir saniye
sure i¢in 1 olarak degisir. Uyari (etkinlestiriimisse) en az 10 saniye siire boyunca etkin
durumda kalir.
1 = Kalici: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.07 4 biti) 1 olarak degisir ve 33.50
sifilanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimisse) 33.50 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.
1 Uyari devrede
0 = Pasif: Limite ulasildiginda uyari verilmez
1 = Devrede: Limite ulasildiginda bir uyari (bkz. 33.55) verilir
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Deger sayaci 1 konfiglirasyon word'(l. 1=1
33.53  Deger sayaci 1 Deger sayaci 1 tarafindan izlenecek sinyali seger. Secilmedi
kaynagi
Segilmedi Yok = (sayag devre disl). 0
Motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi (bkz. sayfa 97).
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
33.564  Deger sayaci 1 Deger sayaci 1 icin bélen. izlenen sinyalin degeri, 1.000

bélen

entegrasyon oncesinde bu degere bolinir.

0.001 ...
2147483.000

Deger sayaci 1 igin bolen.
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33.55 Deger sayaci 1 Deger sayaci 1 igin opsiyonel uyari mesajini seger. Deder sayaci
uyari mesaji 1 asildi
Deger sayaci 1 AB88A Deger sayaci 1. Mesaj metni kumanda panelinde, 4
asildi Menu - Ayarlar - Metinleri diizenle 6gesi secilerek
dizenlenebilir.
Motor yatagi A880 Motor rulmani. 10
bakimini yapin
33.60 Deger sayaci 2 Deger sayaci 2'nin gergek mevcut degeri. -
gergek 33.63 Deger sayaci 2 kaynagi ile secilen kaynagin degeri bir
saniye araliklarla okunur ve sayaca eklenir. Sayima bir bélen
uygulanabilir (bkz. 33.64 Deger sayaci 2 bélen).
Sayag 33.61 Deger sayaci 2 uyari limiti ile ayarlanan limiti
astiginda, 33.01 Sayici durumu 5 biti 1 olarak ayarlanir. 33.62
Deder sayaci 2 fonksiyonu ile etkinlestirilirse, 33.65 Deger
sayaci 2 uyari mesaji ile belirlenen uyarida verilir.
Sayag, Drive composer bilgisayar uygulamasindan veya
Sifirlama tusu 3 saniyeden uzun slire basili tutularak
kumanda panelinden sifirlanabilir.
-2147483008 ... Deger sayaci 2'nin gergek mevcut degeri. -
2147483008
33.61  Deger sayaci 2 Deger sayaci 2 igin limiti belirler. 0
uyart limiti Bir pozitif limit olmasi durumunda, sayag limite esit veya
limitin Gzerinde oldugunda 33.01 Sayici durumu 5 biti 1 olarak
ayarlanir (ve opsiyonel olarak bir uyari olusturulur).
Bir negatif limit olmasi durumunda, sayag limite esit veya
limitin altinda oldugunda 33.07 Sayici durumu 5 biti 1 olarak
ayarlanir (ve opsiyonel olarak bir uyari olusturulur).
0 = Sayag devre disl.
-2147483008 ... Deger sayaci 2 i¢in uyari limiti. -
2147483008
33.62 Deger sayaci 2 Deger sayaci 2'yi konfiglre eder. 00b
fonksiyonu
Bit Fonksiyon
0 Saya¢ modu
0 = Gegici: Limite ulasildidinda, sayag sifirlanir. Saya¢ durumu (33.01 5 biti) bir saniye
sure i¢in 1 olarak degisir. Uyari (etkinlestiriimisse) en az 10 saniye siire boyunca etkin
durumda kalir.
1 = Kalici: Limite ulasildiginda, saya¢ durumu (33.01 5 biti) 1 olarak degisir ve 33.60
sifilanincaya kadar bu sekilde kalir. Ayrica uyari (etkinlestiriimisse) 33.60 sifirlanincaya
kadar etkin durumda kalir.
1 Uyari devrede
0 = Pasif: Limite ulasildiginda uyari verilmez
1 = Devrede: Limite ulasildiginda bir uyari (bkz. 33.65) verilir
2...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Deger sayaci 2 konfigtirasyon word'u. 1=1
33.63  Deger sayaci 2 Deger sayaci 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Secilmedi
kaynagi
Secilmedi Yok = (sayac devre dig!). 0
Motor hizi 01.01 Kullanilan motor hizi (bkz. sayfa 97).
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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33.64 Deger sayaci 2 Deger sayaci 2 igin bélen. izlenen sinyalin degeri, 1.000
bélen entegrasyon éncesinde bu degere bolunur.
0.001 ... Deger sayaci 2 igin bolen. -
2147483.000
33.65 Deger sayaci 2 Deger sayaci 2 igin opsiyonel uyari mesajini seger. Deger sayaci
uyari mesaji 2 asildi
Deger sayaci 2 A88B Deger sayaci 2. Mesaj metni kumanda panelinde, 5
asildi Menu - Ayarlar - Metinleri dizenle 6gesi secilerek
dizenlenebilir.
Motor yatagi A880 Motor rulmani. 10
bakimini yapin
35 Motor termal koruma | Sicaklik lgimi yapilandirmasi, yiik egrisi tanimi ve motor fani
kontrolli yapilandirmasi gibi motor termal koruma ayarlari.
Ayrica bkz. b6lim Motor termal koruma, (sayfa 617).
35.01  Tahmini motor Motor sicakligini dahili motor termal koruma modeli -
sicakligi tarafindan tahmin edildigi gibi gosterir (bkz. parametre
35.50...35.55). Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile
segilir
Bu parametre salt okunurdur.
-60 ... Tahmini motor sicakligi. 1=1°
1000°C veya °F
35.02  Olgiilen sicaklik 1 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresi ile tanimlanan kaynak | -
yoluyla alinan sicakligi gosterir. Birim, 96.16 Birim se¢imi
parametresi ile segilir.
Not: Bir PTC sensoru ile, 0 ohm (normal sicaklik) ya da 35.12
Sicaklik 1 ariza limiti parametresinin degeri (asiri sicaklik)
gOsterilir.
Bu parametre salt okunurdur.
-10 ... 1000°C veya | Olgiilen sicaklik 1. 1 =1 birim
14...1832°F
35.03  Olgiilen sicaklik 2 35.21 Sicaklik 2 kaynagi parametresi ile tanimlanan kaynak | -
yoluyla alinan sicakligi gosterir. Birim, 96.16 Birim se¢imi
parametresi ile segilir.
Not: Bir PTC sensoru ile, 0 ohm (normal sicaklik) ya da 35.22
Sicaklik 2 ariza limiti parametresinin degeri (asiri sicaklik)
gOsterilir.
Bu parametre salt okunurdur.
-10 ... 1000°C veya | Olgiilen sicaklik 2. 1 =1 birim
14...1832°F
35.10  Sicakiik 1 islemi Olgllen sicaklik 1 (parametre 35.02) 35.12 Sicaklik 1 ariza Islem yok
limiti ve 35.13 Sicaklik 1 uyari limiti parametreleri ile belirtilen
ilgili limitleri astiginda surlcu tarafindan gergeklestirilecek
eylemi tanimlar.
islem yok Eylem yok. 0
Uyari Olgllen sicaklik 1 35.13 Sicaklik 1 uyari limiti parametresi ile

belirtilen limiti astiginda A491 Harici sicaklik 1 uyarisi
olusturulur.
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Hata

Olglilen sicaklik 1 35.13 Sicaklik 1 uyari limiti parametresi ile
belirtilen limiti astiginda A491 Harici sicaklik 1 uyarisi
olusturulur. Olglilen sicaklik 1 35.12 Sicaklik 1 ariza limiti
parametresi ile belirtilen limiti astiginda strlict 4981 Harici
sicaklik 1 hatasinda agilir.

Hata limiti uyari limitinin altinda ayarlanirsa, hata limitinin
asilmasi hem siriclnln hata vermesine hem de bir uyari
olusmasina neden olur.

2

35.11

Sicaklik 1 kaynagdi

Olglilen sicaklik 1'in okunacagi kaynagi seger.

Genellikle bu kaynak, suricu tarafindan kontrol edilen motora
bagh bir sensérden gelir, ancak segenek listesindeki gibi
uygun bir sensér kullanildigi stirece prosesin diger
bélimlerinden gelen bir sicaklik da élgtlebilir ve izlenebilir.

Tahmini
sicaklik

Devre digi

Yok. Sicaklik izleme fonksiyonu 1 devre digl.

Tahmini sicaklik

Tahmini motor sicakligi (bkz. parametre 35.01 Tahmini motor
sicakligr).

Sicaklik, bir dahili stirlicii hesaplamasindan tahmini olarak
belirlenir. 35.50 Motor ortam sicakli§i parametresinde
motorun ortam sicakliginin ayarlanmasi énem arz eder.

KTY84 StdIO /
Uzatma G/C
moduli

35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan KTY84 sensori. Analog
giris standart 1/O veya bir ilave modulden olabilir.

Asagidaki ayarlar gereklidir:

« Donanim jumper'ini ya da analog girise iliskin anahtari U
(gerilim) olarak ayarlayin. Her turli degisiklik kontrol
Unitesi yeniden baslatilarak gegerli kilinmalidir.

» 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

» 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin
kaynak segimi parametresini “KTY84 uyartimini zorla’
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor lUzerinden sabit akim génderir. Sensorin

direnci sicaklik ile birlikte arttikgca, sensoér tzerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donasturalir.

KTY84 enkoder
moduli 1

Enkoder arabirimi 1'e bagli KTY84 sensoru.

Ayrica bkz. parametre 91.21 Sicaklik éiglimii se¢1 ve 91.22
Sicaklik filtreleme stiresit.

KTY84 enkoder
moduli 2

Enkoder arabirimi 2'ye bagh KTY84 sensori.

Ayrica bkz. parametre 91.24 Sicaklik élglimii se¢2 ve 91.25
Sicaklik filtreleme siiresi 2.
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PT100 x1 StdlO Sicaklik 1 Al kaynagi 35.14 parametresi ile segilen bir 5
standart analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt100
sensoru.
Asagidaki ayarlar gereklidir:
» Donanim jumper'ini ya da analog girise iliskin anahtari U
(gerilim) olarak ayarlayin. Her tirlt degisiklik kontrol
Unitesi yeniden baslatilarak gegerli kilinmalidir.
» 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.
» 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin
kaynak segimi parametresini “PT100 uyartimini zorla”
olarak ayarlayin.
Analog ¢ikis, sensor Uzerinden sabit akim génderir. Sensoriin
direnci sicaklik ile birlikte arttikgca, sensoér lizerindeki gerilim
de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donusturdlur.
PT100 x2 StdIO PT100 x1 StdIO secimi gibidir, ancak seri olarak bagh iki 6
sensor bulunur. Birden fazla sensérin kullaniimasiyla élgiim
hassasiyeti buyuk él¢tde arttirilir.
PT100 x3 StdlO PT100 x1 StdlO segimi gibidir, ancak seri olarak bagl ¢ 7
sensor bulunur. Birden fazla sensérin kullaniimasiyla 6lglim
hassasiyeti bayuk élglide arttirilir.
PTC DI6 DI6 dijital girisine bagli PTC sensoru (62. sayfadaki baglanti | 8
semasina bakin).
PTC enkoder Enkoder arabirimi 1'e bagh PTC sensoru. 9
moduld 1 Ayrica bkz. parametre 91.21 Sicaklik élgiimii se¢1 ve 91.22
Sicaklik filtreleme stiresit.
PTC enkoder Enkoder arabirimi 2'ye bagh PTC sensoru. 10
moduli 2 Ayrica bkz. parametre 91.24 Sicaklik élgiimii se¢2 ve 91.25
Sicaklik filtreleme stiresi 2.
Dogrudan Al Sicaklik 35.14 Sicaklik 1 Al kaynagi parametresi ile secilen 11
sicakhgi kaynaktan alinir. Kaynagin degeri Celsius derece olarak
kabul edilir.
35.12  Sicaklik 1 ariza Sicaklik izleme fonksiyonu 1 i¢in hata limitini tanimlar. Bkz. 130 °C veya
limiti 35.10 Sicaklik 1 islemi parametresi. Birim, 96.16 Birim segimi | 266 °F
parametresi ile segilir.
Not: PTC senséri olmasi durumunda, birim ohm'dur.
-10 ... 1000°C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin hata limiti. 1 =1 birim
14...1832°F
35.13  Sicaklik 1 uyari Sicaklik izleme fonksiyonu 1 i¢in uyari limitini tanimlar. Bkz. 110 °C veya
limiti 35.10 Sicaklik 1 islemi parametresi. Birim, 96.16 Birim segimi | 230 °F
parametresi ile segilir.
Not: PTC senséri olmasi durumunda, birim ohm'dur.
-10 ... 1000°C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 1 igin uyari limiti. 1 =1 birim
14...1832°F
35.14  Sicaklik 1 Al 35.11 Sicaklik 1 kaynagi parametresi igin girisi, KTY84 StdIO | Secilmedi
kaynagi / Uzatma G/C modiilt, PT100 x1 StdlO, PT100 x2 StdIO,
PT100 x3 StdIO ve Dogrudan Al sicakligi segeneklerini seger.
Secilmedi Yok. 0
Al1 gergek degeri kontrol Unitesindeki Al1 analog girisi. 1
Al2 gergek degeri kontrol Unitesindeki Al2 analog girisi. 2

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
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35.20

Sicaklik 2 islemi

Olglilen sicaklik 2 (parametre 35.03) 35.22 Sicaklik 2 ariza
limiti ve 35.23 Sicaklik 2 uyari limiti parametreleri ile belirtilen
ilgili limitleri astiginda surlcu tarafindan gergeklestirilecek
eylemi tanimlar.

Islem yok

islem yok

islem yok.

Uyari

Olglilen sicaklik 2 35.23 Sicaklik 2 uyari limiti parametresi ile
belirtilen limiti astiginda A492 Harici sicaklik 2 uyarisi
olusturulur.

Hata

Olglilen sicaklik 2 35.23 Sicaklik 2 uyari limiti parametresi ile
belirtilen limiti astiginda A492 Harici sicaklik 2 uyarisi
olusturulur. Olglilen sicaklik 2 35.22 Sicaklik 2 ariza limiti
parametresi ile belirtilen limiti astiginda strlicti 4982 Harici
sicaklik 2 hatasinda aglilir.

Hata limiti uyari limitinin altinda ayarlanirsa, hata limitinin
asilmasi hem siriclnin hata vermesine hem de bir uyari
olusmasina neden olur.

35.21

Sicaklik 2 kaynagdi

Olglilen sicaklik 2'nin okunacagi kaynagi secer.

Genellikle bu kaynak, surlcu tarafindan kontrol edilen motora
bagh bir sensérden gelir, ancak segenek listesindeki gibi
uygun bir sensér kullanildigi stirece prosesin diger
bélimlerinden gelen bir sicaklik da élgtlebilir ve izlenebilir.

Pasif

Pasif

Yok. Sicaklik izleme fonksiyonu 2 devre digl.

Tahmini sicaklik

Tahmini motor sicakhigi (bkz. parametre 35.01 Tahmini motor
sicakligr).

Sicaklik, bir dahili stirlicii hesaplamasindan tahmini olarak
belirlenir. 35.50 Motor ortam sicakli§i parametresinde
motorun ortam sicaklidinin ayarlanmasi énem arz eder.

KTY84 StdIO /
Uzatma G/C
modulu

35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile segilen analog
girise ve bir analog ¢ikisa baglanan KTY84 sensori. Analog
giris standart 1/O veya bir ilave modulden olabilir.

Asagidaki ayarlar gereklidir:

» Donanim jumper'ini ya da analog girise iliskin anahtari U
(gerilim) olarak ayarlayin. Her turli degisiklik kontrol
Unitesi yeniden baslatilarak gegerli kilinmalidir.

» 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.

» 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin
kaynak segimi parametresini “KTY84 uyartimini zorla’
olarak ayarlayin.

Analog ¢ikis, sensor tUzerinden sabit akim génderir. Sensorin

direnci sicaklik ile birlikte arttikgca, sensoér tzerindeki gerilim

de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donasturalir.

KTY84 enkoder
moduli 1

Enkoder arabirimi 1'e bagli KTY84 sensoru.

Ayrica bkz. parametre 91.21 Sicaklik éiglimii se¢1 ve 91.22
Sicaklik filtreleme stiresit.

KTY84 enkoder
moduli 2

Enkoder arabirimi 2'ye bagh KTY84 sensori.

Ayrica bkz. parametre 91.24 Sicaklik él¢glimii se¢2 ve 91.25
Sicaklik filtreleme siiresi 2.
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PT100 x1 StdlO Sicaklik 2 Al kaynagi 35.24 parametresi ile segilen bir 5
standart analog girise ve bir analog ¢ikisa baglanan Pt100
sensoru.
Asagidaki ayarlar gereklidir:
» Donanim jumper'ini ya da analog girise iliskin anahtari U
(gerilim) olarak ayarlayin. Her tirlt degisiklik kontrol
Unitesi yeniden baslatilarak gegerli kilinmalidir.
» 12 Standart Al grubundaki ilgili analog giris birim segimi
parametresini V (volt) olarak ayarlayin.
» 13 Standart AO parametre grubunda, analog ¢ikisin
kaynak segimi parametresini “PT100 uyartimini zorla”
olarak ayarlayin.
Analog ¢ikis, sensor Uzerinden sabit akim génderir. Sensoriin
direnci sicaklik ile birlikte arttikgca, sensoér lizerindeki gerilim
de artar. Gerilim analog giris tarafindan okunur ve dereceye
donusturdlur.
PT100 x2 StdIO PT100 x1 StdIO secimi gibidir, ancak seri olarak bagh iki 6
sensor bulunur. Birden fazla sensérin kullaniimasiyla élgiim
hassasiyeti buyuk él¢tde arttirilir.
PT100 x3 StdlO PT100 x1 StdlO segimi gibidir, ancak seri olarak bagl ¢ 7
sensor bulunur. Birden fazla sensérin kullaniimasiyla 6lglim
hassasiyeti bayuk élglide arttirilir.
PTC DI6 DI6 dijital girisine bagli PTC sensoru (62. sayfadaki baglanti | 8
semasina bakin).
PTC enkoder Enkoder arabirimi 1'e bagh PTC sensoru. 9
moduld 1 Ayrica bkz. parametre 91.21 Sicaklik élgiimii se¢1 ve 91.22
Sicaklik filtreleme stiresit.
PTC enkoder Enkoder arabirimi 2'ye bagh PTC sensoru. 10
moduli 2 Ayrica bkz. parametre 91.24 Sicaklik élgiimii se¢2 ve 91.25
Sicaklik filtreleme stiresi 2.
Dogrudan Al Sicaklik 35.24 Sicaklik 2 Al kaynagi parametresi ile secilen 11
sicakhgi kaynaktan alinir. Kaynagin degeri Celsius derece olarak
kabul edilir.
35.22  Sicaklik 2 ariza Sicaklik izleme fonksiyonu 2 i¢in hata limitini tanimlar. Bkz. 130 °C veya
limiti 35.20 Sicaklik 2 islemi parametresi. Birim, 96.16 Birim segimi | 266 °F
parametresi ile segilir.
Not: PTC senséri olmasi durumunda, birim ohm'dur.
-10 ... 1000°C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 2 igin hata limiti. 1 =1 birim
14...1832°F
35.23  Sicaklik 2 uyari Sicaklik izleme fonksiyonu 2 i¢in uyari limitini tanimlar. Bkz. 110 °C veya
limiti 35.20 Sicaklik 2 islemi parametresi. Birim, 96.16 Birim se¢imi | 230 °F
parametresi ile segilir.
Not: PTC senséri olmasi durumunda, birim ohm'dur.
-10 ... 1000°C veya | Sicaklik izleme fonksiyonu 2 igin uyari limiti. 1 =1 birim
14...1832°F
356.24  Sicaklik 2 Al 35.21 Sicaklik 2 kaynagi parametresi i¢in girisi, KTY84 StdlO | Secilmedi
kaynagi / Uzatma G/C modiilt, PT100 x1 StdlO, PT100 x2 StdIO,
PT100 x3 StdIO ve Dogrudan Al sicakligi segeneklerini seger.
Secilmedi Yok. 0
Al1 gergek degeri Kontrol Unitesindeki Al1 analog girisi. 1
Al2 gergek degeri Kontrol Unitesindeki Al2 analog girisi. 2

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
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35.50  Motor ortam Motor termal koruma modeli igin motorun ortam sicakhgini 20 °C veya
sicakligi tanimlar. Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir. 68 °F
Motor termal koruma modeli 35.50...35.55 parametrelerini
esas alarak motor sicakligini tahmini olarak belirler. Motor
sicakligi, motor ylk egrisinin tzerindeki bélgede galisirken
artar, yuk egrisinin altindaki bélgede ¢alisirken azalir.
UYARI! Motor, toz, kirletici madde vb. nedenlerle
A uygun sekilde sogutulmazsa, model motoru
koruyamaz.
-60 ... 100°C veya | Ortam sicakhgi. 1=1°
-75...212°°F
35.561  Motor ylik egrisi Motor yuk egrisini 35.52 Sifir hiz yiikii ve 35.53 Kirilma 100%
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. YUk egrisi motor
termik koruma modeli tarafindan motor sicakligini tahmin
etmek icin kullanilir.
Parametre %100 olarak ayarlandiginda maksimum yuk,
99.06 Motor nominal akimi parametresinin degeri olarak alinir
(daha yuksek yukler motoru isitir). Ortam sicakhgdi 35.50
Motor ortam sicakligi parametresinde ayarlanan nominal
degerden farkliysa, yuk egrisi seviyesi ayarlanmalidir.
7N
(%) I = Motor akimi
In = Nominal motor akimi
150 +
35.51
100 -
50 -
35.52
35.53 Sdrticl ¢ikis
frekansi
50 ... 150% Motor yuk egrisi icin maksimum yik. 1=1%
35.52  Sifir hiz yiiki Motor yuk egrisini 35.51 Motor ylik egrisi ve 35.53 Kirilma 100%
noktasi parametreleriyle birlikte tanimlar. Yk egrisinin sifir
hizinda maksimum motor yukinu tanimlar. E§er motorun bir
harici motorlu fani varsa, sogutmayi daha etkili kilmak igin
daha yuksek bir deger kullanilabilir. Motor ureticisinin
Onerilerine bakin.
Bkz. 35.51 Motor ylik egrisi parametresi.
50 ... 150% Motor yuk egrisi i¢in sifir hiz yukda. 1=1%
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35.563  Kirilma noktasi Motor yik egrisini 35.51 Motor ylik egrisi ve 35.52 Sifir hiz 45,00 Hz
ylik(i parametreleriyle birlikte tanimlar. Yuk egrisi kirilma
noktasi frekansini, yani motor yuk egrisinin 35.51 Motor ylik
egrisi parametresi degerinden 35.52 Sifir hiz yiikii
parametresi degerine dismeye basladigi noktayi tanimlar.
Bkz. 35.51 Motor yiik egrisi parametresi.

1,00 ... 500,00 Hz | Motor yuk egrisi igin kirllma noktasi. Bkz. par.
46.02
35.564  Motor nominal Motor nominal akim ile yukli iken motorun ortam sicakhgi 80 °C veya
sicaklik artigi Uzerindeki sicaklik artigini tanimlar. Motor Ureticisinin 176 °F

Onerilerine bakin.
Birim, 96. 16 Birim segimi parametresi ile segilir.

Sicaklik

Motor nominal sicaklik
artisi

Ortam sicakhgi

0...300°C veya Sicaklik artigl. 1=1°
32...572 °F
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35.55  Motortermal zaman

Nominal motor sicakliginin %63'ine ulagsmak icin gereken 256 s

sabiti zaman olarak tanimlanan, motor termal koruma modeli igin
termal sure sabitini tanimlar. Motor Ureticisinin 6nerilerine
bakin.
Motor akimi
100% +
Zaman
Sicaklik artigi
100% A
63% -
Motor termik stiresi Zaman
100 ... 10000 s Motor termik sire sabiti. 1=1s
35.100 DOL starter kontrol | 35.100...35.106 parametreleri, kontaktor kontrollii motor Kapali
kaynagdi sogutma fani gibi harici ekipmanlar icin bir izlenen start/stop
kontrol lojigi yapilandirir.
Bu parametre, fani ¢alistiran ve durduran sinyali secer.
0 = Stop
1 = Start
Fan kontaktérini kontrol eden ¢ikis 35.7105 parametresi, 1
bitine baglanmalidir. Sirasiyla 35.7071 ve 35.102 ile fan igin
acma ve kapatma gecikmeleri ayarlanabilir. 35.703 ile segilen
bir girise fandan gelen bir geribildirim sinyali baglanabilir;
geribildirim kaybi opsiyonel olarak bir uyari veya hata
tetikleyecektir (bkz. 35.704 ve 35.106).
Kapali 0 (fonksiyon devre disi). 0
Acik 1. 1
Calisiyor 06.16 Sdrticti durumu word'li 1 6. biti (bkz. sayfa 96). 2
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
35.101 DOL starter agma Motor fani igin bir start gecikmesi tanimlar. Os
gecikmesi Gecikme zamanlayicisi, 35.100 parametresi ile segilen

kontrol kaynagi agildiginda baslar. Gecikme sonrasinda,
35.105 1. biti agilir.

0...42949673 s

Motor fani start gecikmesi. 1=1s
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35.102 DOL starter Motor fani igin bir durma gecikmesi tanimlar. 20 dk
kapatma gecikmesi | Gecikme zamanlayicisi, 35.700 parametresi ile segilen
kontrol kaynagi kapandiginda baslar. Gecikme sonrasinda,
35.105 1. biti kapanur.
0...715828 dk Motor fani durma gecikmesi. 1=1dk
35.103 DOL starter Motor fani geribildirim sinyali igin girisi seger. Secilmedi
geribildirim kaynagi | 0 = Durduruldu
1 = Calisiyor
Fan baslatildiktan sonra (35.705 1. biti agilir), 35.104 ile
ayarlanan zaman igersinde geribildirim beklenir.
Segilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
35.104 DOL starter Motor fani igin bir geribildirim gecikmesi tanimlar. Os
geribildirim Gecikme zamanlayicisi, 35.105 1. biti acildiginda baslar.
gecikmesi Gecikme suresi doldugunda fandan geribildirim alinmazsa,
35.106 ile segilen islem gerceklestirilir.
Not: Bu gecikme yalnizca start igin uygulanir. Calisma
sirasinda geribildirim sinyali kaybolursa, 35.706 ile segilen
islem hemen gergeklestirilir.
0...42949673 s Motor fani start gecikmesi. 1=1s
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35.105 DOL starter durum | Motor fani kontrol l0jigi durumu. -
word'l Bit 1, érnegin bir dijital giris veya role ¢ikisi kaynagi olarak
segilecek, fan kontrol ¢ikisidir.
Diger bitler, secilen kontrol ve geribildirim kaynaklarinin
durumlarini ve hata durumlarini gésterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Aciklama
0 Start komutu 35.100 ile segilen fan kontrol kaynaginin durumu.
0 = Stop talep edildi
1 = Start talep edildi
1 Gecikmis start Fan kontrol biti (gecikmeler dikkate alindi). Fani kontrol eden ¢ikis
komutu kaynagi olarak bu biti segin.
0 = Durduruldu
1 = Start edildi
2 DOL geribildirimi |Fan geribildirim durumu (35.7103 ile secilen kaynak).
0 = Durduruldu
1 = Caligiyor
3 DOL hatasi (-1) |Hata durumu.
0 = Hata (fan geribildirimi kayip). 35.106 parametresi ile segilen islem
gergeklestirilir.
1 = Hata yok
4...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Motor fani kontrol l0jigi durumu.

1=

35.106 DOL starter olay Motor fani kontrol 10jigi tarafindan fan geribildiriminin olmadig1 | Hata
tiirdi tespit edildiginde, gerceklestirilen islemi seger.
islem yok islem olmaz. 0
Uyari Surlcu bir uyari (A781 Motor fani) olusturur.
Hata Sirtcl 71B1 Motor fani hatasinda agilir. 2
36 Yiik analizorii Tepe degeri ve genlik ginligu ayarlari.
Ayrica bkz. bélum Yiik analizéri, (sayfa 68).
36.01  PVL sinyal kaynagi | Tepe deg@eri guinligu tarafindan izlenecek sinyali seger. Gil¢ g/¢
Sinyal, 36.02 PVL filtre siiresi parametresi ile belirlenen
filtreleme siresi kullanilarak filtrelenir.
Tepe degeri, o andaki 6nceden secilmis sinyallerle birlikte
36.10...36.15 parametrelerine saklanir.
Tepe degeri glinligu 36.09 Logger reset parametresi
kullanilarak sifirlanabilir. Son sifirlama tarihi ve saati sirasiyla
36.16 ve 36.17 parametrelerine kaydedilir.
Secilmedi Yok (tepe dederi ginligu devre disi). 0
Kullanilan motor 01.01 Kullanilan motor hizi (sayfa 917). 1
hizi
Cikis frekansi 01.06 Cikig frekansi (sayfa 917). 3
Motor akimi 01.07 Motor akimi (sayfa 917). 4
Motor torku 01.10 Motor torku % (sayfa 97). 6
DC gerilim 01.11 DC gerilimi (sayfa 97). 7
Gug g/¢ 01.14 Cikig glici (sayfa 917). 8
ic hiz ref rampasi 23.01 Hiz ref rampa girisi (sayfa 164). 10
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Rampali hiz ref 23.02 Hiz ref rampa cikigi (sayfa 164). 11
Kullanilan hiz ref 24.01 Kullanilan hiz referansi (sayfa 169). 12
Kullanilan tork ref 26.02 Kullanilan tork referansi (sayfa 177). 13
Kullanilan frek ref 28.02 Frekans ref rampa c¢ikigi (sayfa 182). 14
Proses PID dis 40.01 Proses PID ¢ikisi gergek (sayfa 225). 16
Proses PID fbk 40.02 Proses PID geribildirimi gercek (sayfa 226). 17
Proses PID act 40.03 Proses PID setdegeri (izle) (sayfa 226). 18
Proses PID dev 40.04 Proses PID sapmasi (izle) (sayfa 226). 19
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

36.02  PVL filtre siresi Tepe degeri gunligu filtreleme siiresi. Bkz. 36.01 PVL sinyal | 2.00 s

kaynagi parametresi.
0.00 ...120.00 s Tepe deg@er gunlugu filtreleme suresi. 100=1s

36.06 AL2 sinyal kaynagi | Genlik glinligu 2 tarafindan izlenecek sinyali seger. Sinyal, Motor torku

200 ms araliklarla érneklenir.

Sonuglar, 36.407¢36.49 parametreleri tarafindan gorintdlenir.
Her parametre, bir genlik araligini temsil eder ve orneklerin
hangi bolimunin o aralija dustiguna gosterir.

%100'e karsilik gelen sinyal degeri 36.07 AL2 sinyal
skalalama parametresi tarafindan tanimlanir.

Genlik glinligu 2 36.09 Logger reset parametresi kullanilarak
sifirlanabilir. Son sifirlama tarihi ve saati sirasiyla 36.50 ve
36.51 parametrelerine kaydedilir.

Secenekler igin, bkz. parametre 36.01 PVL sinyal kaynagi.

36.07 AL2 sinyal %100 genlige karsilik gelen sinyal deg@erini tanimlar. 100.00
Skalalama
0.00 ... 32767.00 %100'e karsilik gelen sinyal degeri. 1=

36.09 Logger reset Tepe degeri glinliguni ve/veya genlik glinligi 2'yi sifirlar. Tamam

(Genlik guinltgu 1 sifirlanamaz.)

Tamam Resetleme tamamlandi ya da talep edilmedi (normal 0
calisma).

Tama Hem tepe degeri glinligini hem de genlik gunliga 2'yi 1
resetler.

PVL Tepe degeri glinligunl resetler. 2

AL2 Genlik gunlagu 2'yi resetler. 3

36.10 PVL tepe degeri Tepe degeri glinltigu tarafindan kaydedilen tepe degeri. 0.00
-32768.00 ... Tepe degeri. 1=1
32767.00

36.11  PVL tepe degeri Tepe degerinin kaydedildigi tarih. -
tarihi
- Tepe olusma tarihi. -

36.12  PVL tepe degeri Tepe degerinin kaydedildigi saat. -
saati
- Tepe olugsma saati. -

36.13  PVL akimi tepe Tepe degerinin kaydedildigi andaki motor akimi. 0,00 A
degerinde
-32768,00 ... Tepe deg@erindeki motor akimi. 1=1A

32767,00 A
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36.14  PVL DC grimi tepe | Tepe degerinin kaydedildigi anda, strticti ara DC 0,00V
degerinde devresindeki gerilim.
0,00 ... 2000,00V | Tepe deg@erindeki DC gerilim. 10=1V
36.15  PVL hizi tepe Tepe degerinin kaydedildigi andaki motor hizi. 0,00 rpm
degerinde
-32768,00 ... Tepe deg@erindeki motor hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
36.16  PVL sifirlama tarihi | Tepe degeri glinliginin en son resetlendigi tarih. -
- Tepe degeri glinligunin en son resetleme tarihi. -
36.17  PVL sifirlama saati | Tepe degeri gunligunin en son resetlendigi saat. -
- Tepe degeri glinligunin en son resetleme saati. -
36.20 AL10-10% Genlik gunlugl 1 tarafindan kaydedilen ve %0 - 10 araligina | 0.00%
disen 6rnekler ylizdesi.
0.00 ... 100.00% %0 - 10 arasindaki genlik guinligu 1 érnekleri. 1=1%
36.21 AL110--20% Genlik giinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %10 - 20 araligina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %10 - 20 arasindaki genlik giinligu 1 érnekleri. 1=1%
36.22 AL120--30% Genlik giinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %20 - 30 araligina | 0.00%
disen 6rnekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %20 - 30 arasindaki genlik giinltigu 1 érnekleri. 1=1%
36.23 AL130--40% Genlik giinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %30 - 40 araligina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %30 - 40 arasindaki genlik giinltigu 1 érnekleri. 1=1%
36.24  AL140--50% Genlik giinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %40 - 50 araligina | 0.00%
disen ornekler ylizdesi.
0.00 ... 100.00% %40 - 50 arasindaki genlik gunltgu 1 érnekleri. 1=1%
36.25 AL150--60% Genlik glnltgu 1 tarafindan kaydedilen ve %50 - 60 araligina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %50 - 60 arasindaki genlik gunligu 1 érnekleri. 1=1%
36.26 AL160--70% Genlik ginltgu 1 tarafindan kaydedilen ve %60 - 70 araligina | 0.00%
disen 6rnekler yizdesi.
0.00 ... 100.00% %60 - 70 arasindaki genlik ginltigu 1 érnekleri. 1=1%
36.27 AL170--80% Genlik giinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %70 - 80 araligina | 0.00%
disen o6rnekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %70 - 80 arasindaki genlik glinltigu 1 érnekleri. 1=1%
36.28 AL180--90% Genlik giinligu 1 tarafindan kaydedilen ve %80 - 90 araligina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %80 - 90 arasindaki genlik giinltigu 1 érnekleri. 1=1%
36.29  AL190% lizeri Genlik gunlugl 1 tarafindan kaydedilen ve %90'I agsan 0.00%
ornekler ylizdesi.
0.00 ... 100.00% %90 uzerindeki genlik ginltigu 1 érnekleri. 1=1%
36.40 AL20--10% Genlik gunligu 2 tarafindan kaydedilen ve %0 - 10 araligina | 0.00%
disen érnekler yizdesi.
0.00 ... 100.00% %0 - 10 arasindaki genlik guinlugd 2 érnekleri. 1=1%
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36.41 AL210--20% Genlik gunligu 2 tarafindan kaydedilen ve %10 - 20 araligina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %10 - 20 arasindaki genlik giinligu 2 érnekleri. 1=1%
36.42 AL2 20 -- 30% Genlik gunligu 2 tarafindan kaydedilen ve %20 - 30 araligina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %20 - 30 arasindaki genlik ginligu 2 érnekleri. 1=1%
36.43 AL2 30--40% Genlik gunligu 2 tarafindan kaydedilen ve %30 - 40 araligina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %30 - 40 arasindaki genlik glinligu 2 érnekleri. 1=1%
36.44 AL2 40 -- 50% Genlik gunligu 2 tarafindan kaydedilen ve %40 - 50 araligina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %40 - 50 arasindaki genlik giinligu 2 érnekleri. 1=1%
36.45 AL2 50 -- 60% Genlik gunltgu 2 tarafindan kaydedilen ve %50 - 60 aralidina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %50 - 60 arasindaki genlik gunligu 2 érnekleri. 1=1%
36.46 AL260--70% Genlik gunltgu 2 tarafindan kaydedilen ve %60 - 70 aralidina | 0.00%
disen ornekler ylizdesi.
0.00 ... 100.00% %60 - 70 arasindaki genlik ginligu 2 érnekleri. 1=1%
36.47 AL270--80% Genlik gunligu 2 tarafindan kaydedilen ve %70 - 80 araligina | 0.00%
disen ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %70 - 80 arasindaki genlik glinligu 2 érnekleri. 1=1%
36.48 AL280--90% Genlik gunligu 2 tarafindan kaydedilen ve %80 - 90 araligina | 0.00%
disen ornekler yuzdesi.
0.00 ... 100.00% %80 - 90 arasindaki genlik glinligu 2 érnekleri. 1=1%
36.49 AL2 90% lizeri Genlik gunlugl 2 tarafindan kaydedilen ve %90'I asan 0.00%
ornekler ylzdesi.
0.00 ... 100.00% %90 Uzerindeki genlik gunligu 2 érnekleri. 1=1%
36.50 AL2 sifirlama tarihi | Genlik giinligu 2'nin en son resetlendigi tarih. -
- Genlik guinligu 2'nin son resetlenme tarihi. -
36.51  AL2 sifirlama saati | Genlik ginligu 2'nin en son resetlendigi saati. -
- Genlik guinligu 2'nin son resetlenme saati. -
40 Proses PID ayari 1 Proses PID kontrolii igin parametre degerleri.
Suruclde proses kullanimi igin tek bir etkin PID kontrol cihazi
bulunur, ancak iki ayri komple kurulum programlanip
kaydedilebilir.
Birinci set 40.07...40.56* parametrelerinden uyarlanir, ikinci
set 41 Proses PID set 2 grubundaki parametreler ile
tanimlanir. Kullanilacak seti tanimlayan ikili kaynak 40.57 PID
set1/set2 segimi parametresi ile segilir.
Ayrica 403 ve 404 sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina
bakin.
*Bu gruptaki diger parametreler her iki grup icin ortaktir.
40.01  Proses PID ¢ikisi Proses PID kontroll ¢ikisini gosterir. 404. sayfadaki kontrol -
gercek zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi
parametresi ile segilir.
-32768.00 ... Proses PID kontroll ¢ikisl. 1 =1 birim

32767.00
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40.02  Proses PID Kaynak se¢imi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.10 Set | -
geribildirimi gercek | 1 grbldrm fonksiyonu) ve filtreleme sonrasinda proses
geribildirim degerini gosterir. 403. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi
parametresi ile secilir.
-32768.00 ... Proses geri bildirimi. 1 =1 birim
32767.00
40.03  Proses PID Kaynak se¢imi, matematiksel fonksiyon (parametre 40.18 Set | -
setdegeri (izle) 1 set deg. fonksiyonu), sinirlama ve rampa sonrasinda
proses PID set degerini gosterir. 404. sayfadaki kontrol zinciri
semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi
parametresi ile segilir.
-32768.00 ... Proses PID kontroll icin ayar noktasi. 1 =1 birim
32767.00
40.04  Proses PID Proses PID sapmasini gOsterir. Varsayilan olarak, bu deger | -
sapmasi (izle) set degeri - geribildirime esittir, ancak sapma 40.37 Set 1
sapma tersleme parametresi ile ters gevrilebilir. 404.
sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi
parametresi ile segilir.
-32768.00 ... PID sapmasi. 1 =1 birim
32767.00
40.05 Proses PID trim Trimlenmis referans ¢ikisini gosterir. 404. sayfadaki kontrol -
cksi (izle) zinciri semasina bakin.
Bu parametre salt okunurdur. Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi
parametresi ile segilir.
-32768.00 ... Trimlenmis referans. 1 =1 birim
32767.00
40.06  Proses PID durum | Proses PID kontrolindeki durum bilgilerini gdsterir. -

word'l

Bu parametre salt okunurdur.

Bit Adi Deger

0 PID etkin 1 = Proses PID kontrolu etkin.

1 Ayar noktasi 1 = Proses PID ayar noktasi dondurulmus.
dondurulmus

2 Cikis dondurulmus |1 = Proses PID kontroll ¢ikisi dondurulmus.

3 PID uyku modu 1 = Uyku modu etkin.

4 Uyku ek stresi 1 = Uyku ek stiresi etkin.

5 Trim modu 1 = Trim fonksiyonu etkin.

6 izleme modu 1 = izleme fonksiyonu etkin.

7 Cikig Ust limiti 1 = PID ¢ikisi 40.37 parametresi ile sinirlaniyor.

8 Cikis alt limiti 1 = PID ¢ikisi 40.36 parametresi ile sinirlaniyor.

9 Oll bant etkin 1 = Oli bant etkin (bkz. par. 40.39)

10 PID grubu 0 = Parametre grubu 1 kullanimda. 1 = Parametre grubu 2

kullanimda.
11 Rezerve
12...15 |Rezerve

0000h...FFFFh

Proses PID kontrolti durum word'.
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40.07 Set 1 PID Calisma | Proses PID kontrolini etkinlestirir/devre disi birakir. Kapali
modu Not: Proses PID kontroll sadece harici kontrolde
kullanilabilir; bkz. bélim Lokal kontrol — harici kontrol
karsilastirmasi (sayfa 20).
Kapall Proses PID kontroll pasif. 0
Acik Proses PID kontroll etkin.
Suricl galisirken Surdcl galisirken proses PID kontroll etkindir. 2
aclk
40.08 Set 1 Geribildirim 1 | Proses geri bildiriminin birinci kaynagini seger. 403. sayfadaki | Al1 skala
kaynagdi kontrol zinciri semasina bakin.
Segilmedi Yok. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandiriimig Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
Frek girisi 11.39 Frek giris 1 skalali (bkz. sayfa 109). 3
skalalandirildi
Motor akimi 01.07 Motor akimi (bkz. sayfa 917). 5
Gulcg g/c 01.14 Cikig glicli (bkz. sayfa 97). 6
Motor torku 01.10 Motor torku % (bkz. sayfa 91). 7
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
40.09  Set 1 Geribildirim 2 | Proses geri bildiriminin ikinci kaynagini seger. Secilmedi
kaynagi Segenekler igin, bkz. parametre 40.08 Set 1 Geribildirim 1
kaynadi.
40.10  Set 1 grbldrm Proses geribildiriminin Set 1 Geribildirim 1 kaynagi 40.08 ve | In1
fonksiyonu Set 1 Geribildirim 2 kaynagi 40.09 parametreleri ile segilen iki
geribildirim kaynagindan nasil hesaplandigini tanimlar.
In1 Kaynak 1. 0
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den gikarilir. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile garpilir. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye bélindr. 4
MIN(In1,In2) iki kaynagin kiigiik olani. 5
MAX(In1,In2) iki kaynagin buyiik olani. 6
AVE(In1,In2) iki kaynagin ortalamasi. 7
sqrt(In1) Kaynak 1'in kare koku. 8
sqrt(In1-In2) (kaynak 1 - kaynak 2)'nin kare kokd. 9
sqrt(In1+In2) (kaynak 1 + kaynak 2)'nin kare koku. 10
sqrt(In1)+sqrt(In2) Kaynak 1'in karekoki + kaynak 2'nin karekoku. 11
40.11  Set 1 grbldrm filtre | Proses geri bildirimi i¢in filtreleme slresi sabitini tanimlar. 0,000 s
suresi
0,000...30,000 s Geri bildirim filtreleme stresi. 1=1s
40.12  Set 1 birim segimi 40.01...40.05, 40.21...40.24 ve 40.47 parametreleriicin birimi | rom
tanimlar.
rpm rpm.
% %.
Hz Hz. 3
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40.14  Set 1 set deg. 40.15 Set 1 ¢ikis skalasi parametresi ile birlikte, proses PID | 1500.00
Skalasi kontrol zinciri i¢in bir genel skalalandirma faktora tanimlar.
Ornegin, proses ayar noktasi girisi Hz cinsinden oldugunda
skalalandirma faktoriinden yaralanilabilir, PID kontrol
cihazinin gikisi ise hiz kontrolde bir rpm degeri olarak
kullanilir. Bu durumda, bu parametre 50 olarak ve 40.15
parametresi 50 Hz'de nominal motor hizina ayarlanabilir.
Aslinda, PID kontrol cihazinin ¢ikisi = [40.15],
sapma (set degeri - geribildirim) = [40.14] ve [40.32] = 1
oldugunda.
Not: Skalalandirma 40.74 ve 40.15 arasindaki orana dayanir.
Ornegin, 50 ve 1500 degerleri 1 ve 30 ile ayni
skalalandirmay! olusturacaktir.
-32768.00 ... Proses ayar noktasi bazinda. 1=1
32767.00
40.15  Set 1 ¢ikis skalasi | Bkz. 40.14 Set 1 set de§. skalasi parametresi. 1500.00
-32768.00 ... Proses PID kontroll ¢ikisi bazinda. 1=1
32767.00
40.16  Set 1 set deg. 1 Proses PID ayar noktasinin birinci kaynagini secger. Bu set Al2 skala
kaynagdi degeri 40.25 Set 1 set deg. se¢imi parametresinde set dederi
1 olarak bulunur. 403. sayfadaki kontrol zinciri semasina
bakin.
Secilmedi Yok. 0
Kontrol paneli 03.01 Panel referansi (bkz. sayfa 92).
Dahili ayar noktasi | Danhili ayar noktasi. Bkz. 40.19 Set 1 dahili set deg. se¢1 2
parametresi.
Al1 skala 12.12 Skalalandirilmis Al1 degeri (bkz. sayfa 113).
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114).
Motor 22.80 Motor ptnsymitrsi ref gergek (motor potansiyometresinin | 8
potansiyometresi cikisi).
Frek giris skalali 11.39 Frek giris 1 skalali (bkz. sayfa 109). 10
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
40.17  Set 1 set deg. 2 Proses ayar noktasinin ikinci kaynagini seger. Bu set degeri | Sec¢ilmedi
kaynagdi 40.25 Set 1 set deg. se¢cimi parametresinde set degeri 2
olarak bulunur.
Secgenekler igin, bkz. parametre 40.16 Set 1 set deg. 1
kaynagi.
40.18  Set 1 set deg. 40.16 Set 1 set deg. 1 kaynagi ve 40.17 Set 1 set deg. 2 In1 ya da In2

fonksiyonu kaynagi parametreleri ile secilen set degeri kaynaklari
arasinda bir matematiksel fonksiyon secer.
In1 ya da In2 Matematiksel fonksiyon uygulanmaz. 40.25 Set 1 set deg. 0
sec¢imi parametresi ile secilen kaynak kullanilir.
In1+In2 Kaynak 1 ve 2 toplami. 1
In1-In2 Kaynak 2, kaynak 1'den ¢ikarilir. 2
In1*In2 Kaynak 1, kaynak 2 ile ¢arpilir. 3
In1/In2 Kaynak 1, kaynak 2'ye boélundar. 4
MIN (In1,In2) iki kaynagin kiiciik olani. 5
MAKS (In1,In2) iki kaynagin biyiik olani. 6
Ort (In1,In2) iki kaynagin ortalamasi. 7
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karekok (In1) Kaynak 1'in kare koku. 8
karekok (In1-In2) (kaynak 1 - kaynak 2)'nin kare kokd. 9
karekok (In1+In2) (kaynak 1 + kaynak 2)'nin kare koku. 10
karekok Kaynak 1'in karekokl + kaynak 2'nin karekokd. 11
(In1)+karekok (In2)

40.19  Set 1 dahili set deg. | 40.20 Set 1 dahili set deg. se¢?2 ile birlikte, 40.21...40.24 Secilmedi
se¢t parametreleri ile tanimlanan 6n ayarlarin dahili ayar noktasini

tanimlar.
Kaynak 40.19 | Kaynak 40.20 .
L L Ayar noktasi 6n ayari
parametresi ile | parametresi ile .
etkin
tanimlanir. tanimlanir.

0 0 1 (par. 40.21)

1 0 2 (par. 40.22)

0 1 3 (par. 40.23)

1 1 4 (par. 40.24)
Secilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

40.20  Set 1 dahili set deg. | 40.19 Set 1 dahili set deg. se¢1 ile birlikte, 40.21...40.24 Secilmedi

seg2 parametreleri ile tanimlanan 6n ayarlarin dahili ayar noktasini
tanimlar. 40.19 Set 1 dahili set deg. se¢1 parametresindeki
tabloya bakin.
Segilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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40.21  Set 1 dahili set deg. | Proses set degeri 6n ayari 1. Bkz. 40.19 Set 1 dahili set deg. | 0.00
1 se¢1 parametresi.
Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi parametresi ile segilir.
-32768.00 ... Proses ayar noktasi 6n ayari 1. 1 =1 birim
32767.00
40.22  Set 1 dahili set deg. | Proses set degeri 6n ayari 2. Bkz. 40.19 Set 1 dahili set deg. | 0.00
2 se¢1 parametresi.
Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi parametresi ile segilir.
-32768.00 ... Proses ayar noktasi 6n ayari 2. 1 =1 birim
32767.00
40.23  Set 1 dahili set deg. | Proses set degeri 6n ayari 3. Bkz. 40.19 Set 1 dahili set deg. | 0.00
3 se¢1 parametresi.
Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi parametresi ile segilir.
-32768.00 ... Proses ayar noktasi 6n ayari 3. 1 =1 birim
32767.00
40.24  Set 1 dahili set deg. | Proses set degeri 6n ayari 4. Bkz. 40.19 Set 1 dahili set deg. | 0.00
4 se¢1 parametresi.
Birim, 40.12 Set 1 birim se¢imi parametresi ile segilir.
-32768.00 ... Proses ayar noktasi 6n ayari 4. 1 =1 birim
32767.00
40.25  Set 1 set deg. Set degeri kaynagi 1 (40.16) ve 2 (40.17) arasindaki secimi | Secilmedi
secimi yapilandirir.
Bu parametre yalnizca 40.18 Set 1 set deg. fonksiyonu
parametresi In1 ya da In2 olarak ayarlandiginda etkindir.
0 = Ayar noktasi kaynagi 1
1 = Ayar noktasi kaynagi 2
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
40.26  Set 1 set ded. min | Proses PID kontroll ayar noktasi igin bir minimum limit 0.00
tanimlar.
-32768.00 ... Proses PID kontrolli ayar noktasi igin minimum limit. 1=1
32767.00
40.27  Set 1 set ded. maks | Proses PID kontroll ayar noktasi igin bir maksimum limit 32767.00
tanimlar.
-32768.00 ... Proses PID kontroll ayar noktasi igin maksimum limit. 1=1
32767.00
40.28  Set 1 set deg. artis | Ayar noktasinin %0'dan %100'e ¢ikmasi i¢in ge¢en minimum | 0,0 s
zamani sureyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi artis suresi. 1=1
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40.29 GSet 1 set deg. Ayar noktasinin %100'den %0'a dismesi icin ge¢en minimum | 0,0 s
azlma zamani siureyi tanimlar.
0,0...1800,0 s Ayar noktasi azalma suresi. 1=1
40.30  Set 1 set deg. Donar veya donma igin kullanilabilecek bir kaynak, proses Secilmedi
donma etkin PID kontroll ayar noktasini tanimlar. Referans bir analog
girise bagh proses geri bildirimine dayandiginda ve sensorin
servis islemlerinin proses durdurulmadan yapiimasi
gerektiginde bu 6zellik kullanighdir.
1 = Proses PID kontroll ayar noktasi dondurulmus.
Ayrica bkz. parametre 40.38 Grup 1 élii bant araligi.
Segilmedi Proses PID kontrolli ayar noktasi dondurulmamis. 0
Segildi Proses PID kontrolli ayar noktasi dondurulmus. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
40.31  Set 1 sapma Proses PID kontroll girigini ters gevirir. Cevrilmedi
tersleme 0 = Sapma gevrilmedi (Sapma = Set degeri - Geribildirim) (Ref - Fbk)
1 = Sapma ¢evrildi (Set degeri - Geribildirim)
Ayrica bkz. bélim Proses PID kontrolii icin Uyku fonksiyonu,
(sayfa 57).
Cevrilmedi 0. 0
(Ref - Fbk)
Cevrildi (Fbk - Ref) | 1. 1
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
40.32  Set 1 kazang Proses PID kontroll igin kazanci tanimlar. Bkz. parametre 1.00
40.33 Set 1 integral sliresi.
0.10 ... 100.00 PID kontrol cihazi igin kazang. 100 =1
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40.33  Set 1 integral stiresi | Proses PID kontroll igin bir entegrasyon siresi tanimlar. Bu | 60,0 s
zaman, kontrol edilmekte olan prosesin tepki zamani ile ayni
blyUklik sirasina ayarlanmalidir. Aksi halde dengesizlik s6z
konusu olur.
Hata/Kontrol cihazi ¢ikisi
0]
. = |
G x| { /
Gxl { !
' Zaman
Ti
| = kontrol cihazi girisi (hata)
O = kontrol cihazi ¢ikisi
G = kazang
Ti = entegrasyon suresi
Not: Bu degerin 0 olarak ayarlanmasi "I" bélimunu devre disi
birakir ve PID kontrol cihazini bir PD kontrol cihazina
donusturdr.
0,0...32767,0 s Entegrasyon siresi. 1=1s
40.34  Set 1 tiirev siresi Proses PID kontrolu turev slresini tanimlar. Kontrol cihazi 0,000 s
¢ikisindaki tiirev bileseni asagidaki formule gore iki ardisik
hata degeri (Ex_q ve Ek) esas alinarak hesaplanir:
PID D zm x (EK - EK-'])/TS’
Ts = 2 ms drnekleme zamani
E = Hata = Proses referansi — proses geri bildirimi.
0,000 ... 10,000 s Turev suresi. 1000=1s
40.35  Set 1 tirev filtre Proses PID kontroll tirev bilesenini dizlestirmek igin 0,0s
stiresi kullanilan tek kutuplu filtrenin sire sabitini tanimlar.
0,
% Filtrelenmemis sinyal
100
63 | Filtrelenmis sinyal
— t
T
O=1x(1-efM
| = filtre girisi (adim)
O =filtre ¢ikisi
t = zaman
T = filtreleme sure sabiti
0,0...10,0s Filtreleme sure sabiti. 10=1s
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40.36  Set 1 ¢ikis min Proses PID kontroll ¢ikis! igin minimum limiti tanimlar. -32768.0
Minimum ve maksimum limitleri kullanarak ¢alisma araligini
sinirlamak mimkuindur.
-32768.0 ... Proses PID kontroll ¢ikisl igin minimum limit. 1=1
32767.0
40.37  Set 1 ¢ikis maks Proses PID kontroli ¢ikisi icin maksimum limiti tanimlar. Bkz. | 32767.0
40.36 Set 1 ¢ikis min parametresi.
-32768.0 ... Proses PID kontroll ¢ikisl igin maksimum limit. 1=1
32767.0
40.38  Grup 1 6lii bant Proses PID kontroll ¢ikisini dondurarak (veya dondurmak Secilmedi
araligi icin kullanilabilecek bir kaynak tanimlayarak), ¢ikisi
dondurma iglemi etkinlestiriimeden 6nceki degerde tutar. Bu
Ozellik 6rnegin proses geri bildirimi saglayan bir sensére
proses durdurulmadan servis islemi yapilmasi gerektiginde
kullantlir.
1 = Proses PID kontroll ¢ikisi dondurulmus
Ayrica bkz. parametre 40.30 Set 1 set deg. donma etkin.
Segilmedi Proses PID kontroll ¢ikisi dondurulmamistir. 0
Segildi Proses PID kontroll ¢ikisi dondurulmustur. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 DI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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40.39  Set 1 6lii bant Ayar noktasi civarinda bir 6li bant tanimlar. Proses geri 0.0
araligi bildirimi 61U banda girdiginde, bir gecikme zamanlayicisi
baslar. Geribildirim gecikmeden (40.40 Set 1 éli bant
gecikmesi) daha uzun sure 6lu bant dahilinde kalirsa, PID
kontrol cihazi ¢ikisi dondurulur. Geri bildirim degeri 61U
banttan ¢iktiktan sonra normal ¢alisma devam eder.
40.39 Set 1 6lii bant
araligi ¥ .
Ayar noktasi / ‘ j ‘
Geri Bildirim B o |
PID kontrol _/:\ PN
cihazi gikis! : : N
‘ ‘ ‘ ‘ PID kontrol cihazi
S S cikisl
\/ dondurulmustur
40.40 Set 1 6lii bant gecikmesi
Zaman
0.0... 32767.0 Oll bant arahigr. 1=1
40.40  Set 1 6l bant Oll bant icin gecikme. Bkz. 40.39 Set 1 6lii bant arali§i 0,0s
gecikmesi parametresi.
0,0...3600,0s Ol bant bélgesi icin gecikme. 1=1s
40.41  Set 1 uyku modu Uyku fonksiyonu modunu seger. Secilmedi
Ayrica bkz. bélim Proses PID kontrolii icin Uyku fonksiyonu,
(sayfa 57).
Secilmedi Uyku fonksiyonu devre disi. 0
Dahili Motor hizi 40.43 Set 1 uyku seviyesi de@eri ile karsilastirilir.
Motor hizi, uyku gecikmesinden (40.44 Set 1 uyku gecikmesi)
daha uzun bir stire bu degerin altinda kalirsa, strlcu uyku
moduna geger.
40.44...40.48 parametreleri gegerlidir.
Harici Uyku fonksiyonu, 40.42 Set 1 uyku etkinlestirme parametresi | 2
tarafindan secilen kaynak ile etkinlestirilir.
40.44...40.48 parametreleri gegerlidir.
40.42  Set 1 uyku Set 1 uyku modu 40.41 parametresi Harici olarak Secilmedi
etkinlestirme ayarlandiginda, PID uyku fonksiyonunu etkinlestirmek igin
kullanilacak bir kaynak tanimlar.
0 = Uyku fonksiyonu devre disi
1 = Uyku fonksiyonu etkinlestirildi
Segcilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
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DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
DIl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/¢ikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
40.43  Set 1 uyku seviyesi | 40.41 Set 1 uyku modu parametresi Dahili olarak 0.0
ayarlandiginda uyku fonksiyonu igin start limitini tanimlar.
0.0 ... 32767.0 Uyku start seviyesi. 1=
40.44  Set 1 uyku Uyku fonksiyonu gergekten etkinlestiriimeden once, 60,0 s
gecikmesi istenmeyen uyku durumunu énlemek igin bir gecikme
tanimlar.
40.41 Set 1 uyku modu parametresi ile segilen uyku kosulu
gergeklestiginde gecikme zamanlayicisi baglar ve kosul
saglanmadiginda sifirlanir.
0,0 ... 3600,0 s Uyku start gecikmesi. 1=1s
40.45 Set 1 uyku uzatma | Uyku ek suresi adimi igin bir ek stresi zamani tanimlar. Bkz. | 0,0 s
zamani 40.46 Set 1 uyku uzatma adimi parametresi.
0,0...3600,0 s Uyku ek siresi zamani. 1=1s
40.46  Set 1 uyku uzatma | Suruci uyku moduna girerken, Set 1 uyku uzatma zamani 0.0
adimi 40.45 parametresi ile tanimlanan sire igin proses set degeri
bu ylzdeyle artirilir.
Etkinse, surlcl uyandiginda uyku ek suresi iptal edilir.
0.0 ... 32767.0 Uyku ek suresi adimi. 1=
40.47  Set 1 uyandirma Sapma proses ayar noktasi ve geri bildirim arasinda olacak | 0.00
sapmasi sekilde uyanma seviyesini tanimlar. Birim, 40.12 Set 1 birim
se¢imi parametresi ile segilir.
Sapma bu parametrenin degerini astiginda ve uyandirma
gecikmesi (40.48 Set 1 uyandirma gecikmesi) suresince bu
sekilde kalirsa, surlcl uyanir.
Ayrica bkz. parametre 40.31 Set 1 sapma tersleme.
-32768.00 ... Uyanma seviyesi (sapma proses ayar noktasi ve geri bildirim | 1 = 1 birim
32767.00 arasinda olacak sekilde).
40.48 Set 1 uyandirma istenmeyen uyandirma durumlarini dnlemek iizere, uyku 0,50 s
gecikmesi fonksiyonu igin bir uyandirma gecikmesi tanimlar. Bkz. 40.47
Set 1 uyandirma sapmasi parametresi.
Sapma uyanma seviyesini (40.47 Set 1 uyandirma sapmasi)
astiginda gecikme zamanlayicisi baslar ve sapma uyanma
seviyesinin altina dastigunde sifirlanir.
0,00 ...60,00 s Uyanma gecikmesi. 1=1s
40.49  Set 1 izleme modu |izleme modunu etkinlestirir (ya da etkinlestirecek bir kaynak | Segilmedi
secer). Izleme modunda, 40.50 Set 1 izleme ref segimi ile
secilen deger PID kontrol cihazi ¢ikisi yerine geger. Ayrica
bkz. bolum /zleme, (sayfa 52).
1 = izleme modu devrede
Segilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
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Dl4 D14 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
40.50 Set 1 izleme ref izZleme modu icin deger kaynagini seger. Bkz. 40.49 Set 1 Secilmedi
segimi izleme modu parametresi.
Segcilmedi Yok. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandirilmis Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 92). 3
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 92). 4
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
40.51  Set 1 trim modu Trim fonksiyonunu etkinlestirir ve dogrudan ve oransal Kapali
trimleme arasindan birini (ya da her ikisinin bir
kombinasyonunu) secger. Trimleme kullanarak surtcu
referansina (ayar noktasi) bir duizeltici faktéri uygulamak
muamkuinddr. Trimleme sonrasinda ¢ikis 40.05 Proses PID
trim ¢ksi (izle) parametresi olarak kullanilabilir.
404. sayfadaki kontrol zinciri semasina bakin.
Kapali Trim fonksiyonu pasiftir. 0
Direkt Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktorli, maksimum hiz,
tork veya frekansa baglidir; bunlarin arasindaki segim 40.52
Set 1 trim se¢imi parametresi ile yapilir.
Orantih Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktért 40.53 Set 1 trim ref | 2
pointer parametresi ile segilen referansa baglidir.
Birlesik Trim fonksiyonu etkindir. Trimleme faktori hem Direkthem de | 3
Orantili modlarinin bir kombinasyonudur; her birinin orani
40.54 Set 1 trim orani parametresi ile tanimlanir.
40.52  Set 1 trim se¢imi Trimlemenin hizi, torku ya da frekans referansini dizeltmek | Tork
icin mi kullanilacagini seger.
Tork Tork referans trimleme. 1
Hiz Hiz referans trimleme. 2
Frekans Frekans referans trimleme. 3
40.563  Set 1 trim ref Trim referansi igin sinyal kaynagini seger. Secilmedi
pointer
Secilmedi Yok. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandirilmis Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
FB A ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 92). 3
FB A ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 92). 4

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
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40.54  Set 1 trim orani 40.51 Set 1 trim modu parametresi Birlesik olarak 0.000
ayarlandiginda, dogrudan ya da orantil trim kaynaklarinin
nihai trimleme faktoru Uzerindeki etkisini tanimlar.
0,000 = %100 oransal
0,500 = %50 oransal, %50 dogrudan
1,000 = %100 dogrudan
0.000 ... 1.000 Trim karistirma. 1=
40.55  Set 1 trim ¢arpani Trimleme faktorl igin bir garpan tanimlar. Bu deger 40.57 Set | 1.000
1 trim modu parametresinin sonucu ile ¢arpilir. Daha sonra,
garpim sonucu 40.56 Set 1 trim kaynagdi parametresinin
sonucu ile garpiimak tGzere kullanilr.
-100.000 ... Trimleme faktoru igin garpan. 1=1
100.000
40.56  Set 1 trim kaynagi | Trimlenecek referansi seger. PID ref
PID ref PID ayar noktasi. 1
PID cikisi PID kontrol cihazi gikisi. 2
40.57  PID set1/set2 Proses PID parametre seti 1 (parametre 40.07...40.56) ya da | Secilmedi
segimi 2'nin (grup 41 Proses PID set 2) kullanilacagini tanimlayan
kaynagi seger.
0 = Proses PID parametre grubu 1 kullanimda
1 = Proses PID parametre seti 2 kullanimda
Segilmedi 0. 0
Secildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
41 Proses PID set 2 Proses PID kontroli igin ikinci bir parametre degeri seti.
Bu set ve birinci set (parametre seti 40 Proses PID ayari 1)
arasindaki segim 40.57 PID set1/set2 se¢imi parametresi ile
yapilir.
Ayrica 40.01 ve 40.06 parametrelerine ve 403 ve 404
sayfalarindaki kontrol zinciri semalarina bakin.
41.07 Set 2 PID Calisma | Bkz. 40.07 Set 1 PID Calisma modu parametresi. Kapali
modu
41.08 Set 2 Geribildirim 1 | Bkz. 40.08 Set 1 Geribildirim 1 kaynadi parametresi. Al1 skala
kaynagi
41.09 Set 2 Geribildirim 2 | Bkz. 40.09 Set 1 Geribildirim 2 kaynadi parametresi. Secilmedi
kaynagi
41.10  Set 2 grbldrm Bkz. 40.10 Set 1 grbldrm fonksiyonu parametresi. In1
fonksiyonu
41.11  Set 2 grbldrm filtre | Bkz. 40.11 Set 1 grbldrm filtre sliresi parametresi. 0,000 s

stresi
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41.12  Set 2 birim segimi Bkz. 40.12 Set 1 birim segimi parametresi. mm

41.14  Set 2 set deg. Bkz. 40.14 Set 1 set deg. skalasi parametresi. 1500.00
Skalasi

41.15  Set 2 ¢ikis skalasi | Bkz. 40.15 Set 1 ¢ikis skalasi parametresi. 1500.00

41.16  Set 2 set deg. 1 Bkz. 40.16 Set 1 set deg. 1 kaynagi parametresi. Al2 skala
kaynagi

41.17  Set 2 set deg. 2 Bkz. 40.17 Set 1 set deg. 2 kaynagi parametresi. Secilmedi
kaynagi

41.18  Set 2 set deg. Bkz. 40.18 Set 1 set deg. fonksiyonu parametresi. In1 ya da In2
fonksiyonu

41.19  Set 2 dahili set deg. | Bkz. 40.19 Set 1 dahili set deg. se¢1 parametresi. Secilmedi
se¢t

41.20  Set 2 dahili set deg. | Bkz. 40.20 Set 1 dahili set deg. se¢2 parametresi. Secilmedi
seg2

41.21  Set 2 dahili setdeg. 1 | Bkz. 40.21 Set 1 dahili set deg. 1 parametresi. 0

41.22  Set 2 dahili set deg. 2 | Bkz. 40.22 Set 1 dahili set deg. 2 parametresi. 0

41.23  Set 2 dahili set deg. 3 | Bkz. 40.23 Set 1 dahili set deg. 3 parametresi. 0

41.24  Set 2 dahili set deg. 4 | Bkz. 40.24 Set 1 dahili set deg. 4 parametresi. 0

41.25  Set 2 set deg. Bkz. 40.25 Set 1 set ded. se¢imi parametresi. Secilmedi
segimi

41.26  Set 2 set deg. min | Bkz. 40.26 Set 1 set ded. min parametresi. 0.00

41.27  Set 2 set ded. maks | Bkz. 40.27 Set 1 set ded. maks parametresi. 32767.00

41.28  Set 2 set deg. artis | Bkz. 40.28 Set 1 set deg. artis zamani parametresi. 0,0s
zamani

41.29  Set 2 set deg. Bkz. 40.29 GSet 1 set deg. azlma zamani parametresi. 0,0s
azlma zamani

41.30  Set 2 set deg. Bkz. 40.30 Set 1 set ded. donma etkin parametresi. Secilmedi
donma etkin

41.31  Set 2 sapma Bkz. 40.31 Set 1 sapma tersleme parametresi. Cevrilmedi
tersleme (Ref - Fbk)

41.32  Set 2 kazang Bkz. 40.32 Set 1 kazang parametresi. 1.00

41.33  Set 2 integral stiresi | Bkz. 40.33 Set 1 integral siiresi parametresi. 60,0 s

41.34  Set 2 tirev siresi Bkz. 40.34 Set 1 tiirev siiresi parametresi. 0,000 s

41.35  Set 2 tiirev filtre Bkz. 40.35 Set 1 tiirev filtre siiresi parametresi. 0,0s
stresi

41.36  Set 2 ¢ikis min Bkz. 40.36 Set 1 ¢ikis min parametresi. -32768.0

41.37  Set 2 ¢ikis maks Bkz. 40.37 Set 1 ¢ikis maks parametresi. 32767.0

41.38  Set 2 ¢cks donma Bkz. 40.38 Grup 1 6li bant araligi parametresi. Secilmedi
etknlstrme

41.39  Set 2 6lii bant Bkz. 40.39 Set 1 6lii bant aralidi parametresi. 0.0
araligi

41.40  Set 2 6lii bant Bkz. 40.40 Set 1 6lii bant gecikmesi parametresi. 0,0s
gecikmesi

41.41  Set 2 uyku modu Bkz. 40.41 Set 1 uyku modu parametresi. Secilmedi

41.42  Set 2 uyku Bkz. 40.42 Set 1 uyku etkinlestirme parametresi. Secilmedi

etkinlegtirme
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41.43  Set 2 uyku seviyesi | Bkz. 40.43 Set 1 uyku seviyesi parametresi. 0.0
41.44  Set 2 uyku Bkz. 40.44 Set 1 uyku gecikmesi parametresi. 60,0 s
gecikmesi
41.45 Set 2 uyku uzatma | Bkz. 40.45 Set 1 uyku uzatma zamani parametresi. 0,0s
zamani
41.46  Set 2 uyku uzatma | Bkz. 40.46 Set 1 uyku uzatma adimi parametresi. 0.0
adimi
41.47  Set 2 uyandirma Bkz. 40.47 Set 1 uyandirma sapmasi parametresi. 0.00
sapmasi
41.48  Set 2 uyandirma Bkz. 40.48 Set 1 uyandirma gecikmesi parametresi. 0,50 s
gecikmesi
41.49 Set 2 izleme modu | Bkz. 40.49 Set 1 izleme modu parametresi. Secilmedi
41.50 Set 2 izleme ref Bkz. 40.50 Set 1 izleme ref segimi parametresi. Secilmedi
sec¢imi
41.561  Set 2 trim modu Bkz. 40.51 Set 1 trim modu parametresi. Kapali
41.52  Set 2 trim se¢imi Bkz. 40.52 Set 1 trim se¢imi parametresi. Tork
41.63  Set 2 trim ref Bkz. 40.53 Set 1 trim ref pointer parametresi. Secilmedi
pointer
41.564  Set 2 trim orani Bkz. 40.54 Set 1 trim orani parametresi. 0.000
41.55  Set 2 trim ¢arpani Bkz. 40.55 Set 1 trim garpani parametresi. 1.000
41.56  Set 2 trim kaynadgi | Bkz. 40.56 Set 1 trim kaynagi parametresi. PID ref
43 Fren kiyici Dahili fren kiyicisi ayarlari.
43.01  Fren direnci Fren direncinin tahmini sicakligini veya fren direncinin gok -
sicakligi sicak duruma gelmesi icin ne kadar kaldigini gésterir.
Bu deger yiizde cinsinden verilip, %100 degeri %100 nominal
zaman boyunca fren direncine maksimum surekli frenleme
glcl (43.09 Fren direnci Pmaks kont.) uygulanmasi
durumunda fren direncinin ulasacagi sicakliktir. Termal
zaman sabiti (43.08 Fren direnci termal tc) %63 sicakliga
ulagsmak i¢in nominal zamani tanimlar. %100 zaman
doldugunda, %100 degderine ulasilacaktir.
Bu parametre salt okunurdur.
0.0 ... 120.0% Tahmini fren direnci sicakligi. 1=1%
43.06  Fren kiyici Fren kiyici kontroliini etkinlestirir. Pasif
etkinlestirme Not: Fren kiyici kontroliinii etkinlestirmeden énce, sunlardan
emin olun:
* bir fren direnci bagh durumda
+ yuksek gerilim kontroli kapali durumda (parametre 30.30
Yliksek gerilim kontrolii)
» besleme gerilimi araligi (parametre 95.01 Besleme ger)
dogru olarak segilmis durumda.
Pasif Fren kiyici kontroll devre disi birakilir. 0
Termik model ile Fren kiyici kontrolii, direng asiri yik korumasi ile etkinlestirilir.
etkinlestirildi
Termik model Fren kiyici kontroll, direng asir yik korumasi olmadan 2
olmadan etkinlestirilir. Ornegin direngte, direng asiri i1sindiginda
etkinlestirildi surlcuyl durduracak sekilde baglanmigs bir termik devre

kesici bulunuyorsa bu ayar kullanilabilir.
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43.07  Fren kiy ¢lsm zmn | Hizh fren kiyici agma/kapatma kontroli igin kaynagi seger. Acik
etknlst 0 = Fren kiyici IGBT palslari kesilir
1 = Normal fren kiyici IGBT modilasyonu.
Bu parametre, kiyici kontrollini yalnizca rejeneratif besleme
birimi bulunan bir surtctiden besleme kesildiginde iglev
gorecek sekilde programlamak igin kullanilir.
Kapali 0. 0
Acik 1.
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
43.08  Fren direnci termal | Asiri yik korumasi igin fren direncinin termik zaman sabitini [0 s
tc tanimlar.
0 ... 10000 s Fren direnci termik zaman sabiti. 1=1s
43.09  Fren direnci Pmaks | Direng sicakhdinin izin verilen maksimum degere ¢ikacag 0,00 kW
kont. direng maksimum surekli frenleme glcinu (kW cinsinden)
tanimlar. Deger, asiri yik korumasinda kullanilir.
0.00... Maksimum surekli frenleme gulcu. 1=1kW
10000.00 kW
43.10  Fren direnci Fren direncinin direng degerini tanimlar. Deger, fren kiyici 0,0 ohm
korumasinda kullanilr.
0,0 ... 1000,0 ohm | Fren direnci direng degeri. 1=1ohm
43.11  Fren direnci ariza Fren direnci sicaklik koruma fonksiyonu i¢in hata limitini 105%
limiti secer. Limit asildiginda, sirticti 77183 BR asiri sicaklidi
hatasinda acilir.
Deger, 43.09 Fren direnci Pmaks kont. parametresi ile
tanimlanan yuk ile ylklendiginde direncin ulastigi sicakligin
yuzdesi olarak verilir.
0... 150% Fren direnci sicaklik hata limiti. 1=1%
43.12  Fren direnci uyari Fren direnci sicaklik koruma fonksiyonu i¢in uyari limitini 95%
limiti secer. Limit asildiginda, sirtcl bir A793 BR asiri sicakligi
uyarisi olusturur.
Deger, 43.09 Fren direnci Pmaks kont. parametresi ile
tanimlanan yuk ile ylklendiginde direncin ulastigi sicakligin
yuzdesi olarak verilir.
0... 150% Fren direnci sicaklik uyari limiti. 1=1%
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44 Mekanik fren Mekanik fren kontrolii yapilandirmasi.
kontrolii Ayrica bkz. b6lim Mekanik fren kontroli, (sayfa 53).
44.01  Fren kontrol Mekanik fren kontroli durum word'Unu gosterir. -
durumu Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Bilgi
0 Ag¢ma komutu Fren aktuatéri kapatma/agma komutu (0 = kapali, 1 = acik). Bu biti
istenen ¢ikisa baglar.
1 Ag¢ma torku 1 = Sdrucu lojiginden agma torku talep edildi
2 Durdurulan 1 = Sdruct lojiginden tutma talep edildi
konumda tutma
talebi
3 Durdurulan 1 = Sdructu lojiginden sifir hiza disme talep edildi
konuma rampa
4 Devrede 1 = Fren kontroll devrede
5 Kapali 1 = Fren kontroli lojigi FREN KAPAL/ durumunda
6 Agma 1 = Fren kontrolu lojigi FREN ACMA durumunda
7 Acik 1 = Fren kontroli lojigi FREN ACIK durumunda
8 Kapanma 1 = Fren kontroli lojigi FREN KAPATMA durumunda
9...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Mekanik fren kontrolli durum word'U. 1=1
44.02  Fren tork hafizasi Tork (yuzde olarak). Bir fren kapatma komutu verildiginde -
hafizaya alinir.
Bu deger fren agma torku igin bir referans olarak kullanilabilir.
Bkz. parametre 44.09 Fren agma torku kaynagi ve 44.10 Fren
acma torku.
-1600.0 ... 1600.0% | Fren kapanigindaki tork. Bkz. par.
46.03
44.03  Fren agma torku Etkin olan fren agma torkunu g0sterir. Bkz. parametre 44.09 | -
referansi Fren agma torku kaynadi ve 44.10 Fren agma torku.
Bu parametre salt okunurdur.
-1600.0 ... 1600.0% | Etkin olan fren agma torku. Bkz. par.
46.03
44.06  Fren kontrolli Mekanik fren kontrol lojigini etkinlestirir/devre digi birakir (ya | Secilmedi
etkinlestirme da etkinlestiren/devre disi birakan bir kaynak secer).
0 = Fren kontrolu pasif
1 = Fren kontrolUu etkin
Segilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
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Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
44.07  Fren onay segimi Fren agma/kapatma durumu (onay) denetimini Onay yok
etkinlestirir/devre digi birakir (ve bunu saglayan kaynagi
seger).
Bir fren kontroll hatasi (beklenmedik onay sinyali durumu)
tespit edildiginde, stirlicl 44.17 Fren ariza fonksiyonu
parametresi ile tanimlandidi gibi tepki verir.
0 = Fren kapali
1 =Fren agik
Kapali 0. 0
Acik 1. 1
Onay yok Fren agik/kapali denetimi devre disl. 2
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 3
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 4
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 5
Dl4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 6
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 7
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 8
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 11
DIO2 D102 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 12
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
44.08  Fren agma Fren agma gecikmesini, yani dahili fren agma komutu ile 0,00 s
gecikmesi motor hiz kontroliin birakilmasi arasindaki gecikmesini
tanimlar. Surlici motoru manyetize oldugunda gecikme
zamanlayicisi baslar ve motor torkunu freni serbest birakmak
icin gereken seviyeye (parametre 44.03 Fren agma torku
referansi) ylkseltir. Zamanlayicinin baslamasiyla es zamanl
olarak fren kontrol lojigi fren kontrol ¢ikisini enerjilendirir ve
fren agilmaya baslar.
Bu parametreyi fren Ureticisi tarafindan belirtiien mekanik
agma gecikmesi degerine ayarlayin.
0,00...5,00s Fren agma gecikmesi. 100=1s
44.09  Fren agma torku Asagidaki durumlarda, fren agma torku olarak kullanilan bir Fren agma
kaynagdi kaynak secer: torku
» mutlak degeri 44.10 Fren agma torku parametresinin
ayarindan blyuk olmasi durumunda ve
* isareti 44.10 Fren agma torku parametresinin ayari ile ayni
olmasi durumunda.
Bkz. 44.10 Fren agma torku parametresi.
Sifir Sifir. 0
Al1 skala 12.12 Skalalandirilmis Al1 degeri (bkz. sayfa 113). 1
Al2 skala 12.22 Al2 skala degeri (bkz. sayfa 114). 2
FBA ref1 03.05 FB A referansi 1 (bkz. sayfa 92). 3
FBA ref2 03.06 FB A referansi 2 (bkz. sayfa 92). 4
Fren torku bellegi Parametre 44.02 Fren tork hafizasi. 7
Fren agma torku 44.10 Fren agma torku parametresi. 8

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
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44.10  Fren agma torku Fren agma torkunun (fren serbest birakilirken motor nominal | 0%
torkunun yuzdesi olarak talep edilen motor torku) minimum
mutlak degerini ve isaretini (yani dénls yonini) tanimlar.
44.09 Fren agma torku kaynagi parametresi ile segilen
kaynagin degeri, sadece bu parametre ile ayni isarete ve
daha buyuk bir mutlak degere sahip olmasi durumunda fren
agma torku olarak kullanilr.
-1600.0 ... 1600.0% | Fren serbest birakilirken minimum tork. Bkz. par.
46.03
44.11  Freni kapali tut Frenin acgilmasini énleyen bir kaynak secger. Secilmedi
kaynagi 0 = Normal fren galismasi
1 = Freni kapali tutma
Not: Bu parametre sirtcu ¢alisirken degistirilemez.
Secilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
DI6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
44.12  Fren kapatma talebi | Bir harici fren kapatma talebi sinyalinin kaynagini secger. Agik | Secilmedi
durumdayken, sinyal dahili lojigi gegersiz kilar ve freni kapatir.
0 = Normal calisma/Harici kapatma sinyali bagh degil
1 = Fren kapatma
Not: Bu parametre suricl ¢alisirken degistirilemez.
Segilmedi 0. 0
Segcildi 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DiI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 DlI4 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
44.13  Fren kapatma Bir kapatma komutu (fren kontrol ¢ikisi enerjisinin kesildigi) 0,00 s
gecikmesi ve siurtcinin modulasyonu durdurdugu zaman arasinda bir
gecikme belirler. Bu, fren gercekten kapanincaya kadar eneriji
verilmis durumda ve kontrol altinda tutmak igindir.
Bu parametreyi, frenin mekanik olugsma stiresi gibi fren
Ureticisi tarafindan belirtilen degere ayarlayin.
0,00 ...60,00 s Fren kapatma gecikmesi. 100=1s
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44.14

Fren kapatma hizi

Bir mutlak deger olarak fren kapatma hizini tanimlar.

Motor hizi fren kapatma seviyesi gecikmesi (44.15 Fren
kapatma hiz geckms) suresince bu seviyenin altinda olduktan
sonra, bir kapatma komutu verilir.

10,0 rpm

0,0 ... 1000,0 rpm

Fren kapatma hizi.

Bkz. par.
46.01

44.15

Fren kapatma hiz
geckms

Fren kapatma seviyesi gecikmesi. Bkz. 44.14 Fren kapatma
hizi parametresi.

0,00 s

0,00...10,00 s

Fren kaptm diizy geckms.

100=1s

44.16

Fren tekrar agma
gecikmesi

Fren kapanmasi ve bir sonraki agma komutu arasinda bir
minimum sure tanimlar.

0,00s

0,00 ... 10,00 s

Fren yeniden agma gecikmesi.

100=1s

44.17

Fren ariza
fonksiyonu

Bir mekanik fren kontroll hatasi oldugunda strictnin nasil
tepki verecegini belirler.

Not: 44.07 Fren onay se¢imi parametresi Onay yok olarak
ayarlanmis ise, onay durumu denetimi timduyle devre digi
birakilir ve uyari ya da hata olusturulmaz. Ancak, fren agma
kosullari her zaman denetlenir.

Hata

Hata

Onay durumu fren kontrol lojigi tarafindan varsayilan durum
ile uyusmazsa, surtcu bir 71A2 Mekanik fren kapanma
arizasi | 71A3 Mekanik fren agilma arizasi hatasinda agllir.
Fren agma kosullari saglanamazsa (6rnegin, gerekli motor
start torkuna erisilemezse), sirticu bir 71A5 Mknk fren
aglmsn izin vrimyr hatasinda agilir.

Uyari

Onay durumu fren kontrol lojigi tarafindan varsayilan durum
ile uyusmazsa, surtcu bir A7A1 Mekanik fren kapanma
arizasi | A7TA2 Mekanik fren agilma arizasi uyarisi olusturur.
Fren agma kosullari saglanamazsa (6rnegin, gerekli motor
start torkuna erigilemezse), sirtcu bir A7A5 Mknk fren
aglmsn izin vrimyr uyarisi olusturur.

Ag¢ma hatasi

Fren kapatilirken, onay durumu fren kontrol lojigi tarafindan
varsayllan durum ile uyusmazsa, surtict bir A7A1 Mekanik
fren kapanma arizasi uyarisi olusturur.

Fren agilirken, onay durumu fren kontrol lojigi tarafindan
varsayilan durum ile uyusmazsa, surlcl bir Mekanik fren
acilma arizasi 71A3 hatasinda agllir.

Fren agma kosullari saglanamazsa (6rnegin, gerekli motor
start torkuna erigilemezse), sirticu bir 71A5 Mknk fren
aglmsn izin vrimyr hatasinda agilir.

44.18

Fren ariza
gecikmesi

Bir kapatma hatasi gecikmesi, yani frenin kapanmasi ve fren
kapatma hata agilmasi arasinda bir stire tanimlar.

0,00 s

0,00 ... 60,00 s

Fren kapatma hatasi gecikmesi.

100=1s

45 Enerji tasarrufu

Enerji tasarrufu hesaplayici ayarlari.
Ayrica bkz. bélum Enerji tasarrufu hesaplayicilari, (sayfa 67).

45.01

Tasarruf edilen GW

saat

Dogrudan motor baglantisina kiyasla GWh cinsinden tasarruf
edilen enerji. 45.02 Tasarruf edilen MW saat arttiginda, bu
parametre de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplari sifirlama).

0...65535 GWsa

GWh cinsinden eneriji tasarrufu.

1=1GWsa
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45.02

Tasarruf edilen MW
saat

Dogrudan motor baglantisina kiyasla MWh cinsinden tasarruf
edilen enerji. 45.03 Tasarruf edilen kW saat arttiginda, bu
parametre de artar.

Bu parametre arttiyinda, 45.01 Tasarruf edilen GW saat
parametresi de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplari sifirlama).

0...999 MWsa

MWh cinsinden eneriji tasarrufu.

1=1MWsa

45.03

Tasarruf edilen kW
saat

Dogrudan motor baglantisina kiyasla kWh cinsinden tasarruf
edilen enerii.

Surdclindn dahili fren kiyicisi etkinlestirilirse, motor tarafindan
surlcuye gonderilen enerjinin timunin 1siya donusturilecegi
varsayllir, ancak hesaplama hizin kontrol edilmesiyle
sag@lanan tasarruflari kaydetmeye devam eder. Kiyici devre
digi birakilirsa, motordan saglanan rejeneratif enerji de
burada kaydedilir.

Bu parametre arttiginda, 45.02 Tasarruf edilen MW saat
parametresi de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplari sifirlama).

0,0 ... 999,9 kWh

kWh cinsinden eneriji tasarrufu.

10 =1 kWh

45.05

Tasarruf edilen para
x1000

Dogrudan motor baglantisina kiyasla buytk miktarda parasal
tasarruflar. 45.06 Tasarruf edilen para arttiginda, bu
parametre de artar.

Para birimi, 45.17 Tarife para birimi parametresi ile tanimlanir.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplari sifirlama).

0...4294967295 bin

BlyuUk miktarda parasal tasarruf.

45.06

Tasarruf edilen para

Dogrudan motor baglantisina kiyasla parasal tasarruflar. Bu
deger, kWh cinsinden tasarruf edilen enerjinin yururltkteki
enerji tarifesi (45.14 Tarife secimi) ile ¢arpilmasiyla
hesaplanir.

Bu parametre arttiginda, 45.05 Tasarruf edilen para x1000
parametresi de artar.

Para birimi, 45.17 Tarife para birimi parametresi ile tanimlanir.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplari sifirlama).

0,00 ... 999,99
birim

Parasal tasarruflar.

1 =1 birim

45.08

CO2 azalmasi,
kiloton

Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik kiloton cinsinden
CO, emisyonlarinda azalma. COZ2 azalmasi, ton 45.09
parametresi arttiginda, bu parametre de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplari sifirlama).

0...65535 metrik
kiloton

CO, emisyonlarinda metrik kiloton cinsinden azalma.

1 =1 metrik
kiloton
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45.09

CO2 azalmasi, ton

Dogrudan motor baglantisina kiyasla, metrik ton cinsinden
CO, emisyonlarinda azalma. Bu deder, MWsa cinsinden
tasarruf edilen enerjinin 45.18 CO2 déndistiirme faktorii
parametresinin degeri ile (varsayilan olarak 0,5 metrik
ton/MWsa) ¢arpimiyla hesaplanir.

Bu parametre arttiginda, 45.08 CO2 azalmasi, kiloton
parametresi de artar.

Bu parametre salt okunurdur (bkz. parametre 45.21 Enerji
hesaplari sifirlama).

0,0 ... 999,9 metrik
ton

CO, emisyonlarinda metrik ton cinsinden azalma.

1 =1 metrik
ton

45.11

Eneriji iyilestirici

Enerji optimizasyon fonksiyonunu etkinlestirir/devre disi
birakir. Fonksiyon, suriici nominal yikin altinda galisirken
toplam enerji tiiketimini ve motor sesi dlizeyini azaltacak
sekilde motor akisini optimize eder. Toplam verim (motor ve
surici), yik torkuna ve hiza bagli olarak %1...20 arasinda
arttirilabilir.

Not: Sabit miknatisli motorlarda, enerji optimizasyonu bu
parametreden bagimsiz olarak her zaman devrededir.

Pasif

Pasif

Enerji optimizasyonu pasif.

Devrede

Enerji optimizasyonu devrede.

45.12

Enerji tarifesi 1

Enerji tarifesi 1'i (enerji fiyati/kWh) tanimlar. Tarife se¢imi
45.14 parametresinin ayarina bagli olarak, parasal tasarruf
hesaplanirken referans olarak bu deger ya da Enerji tarifesi 2
45.13 kullanihr.

Para birimi, 45.17 Tarife para birimi parametresi ile tanimlanir.

Not: Secim esnasinda tarifeler salt okunurdur ve geriye
donuk olarak gecerli degildir.

1,000 birim

0,000 ...
4294967,295 birim

Enerji tarifesi 1.

45.13

Enerji tarifesi 2

Enerji tarifesi 2'yi (enerji fiyati/kWh) tanimlar.
Bkz. 45.12 Enerji tarifesi 1 parametresi.

2,000 birim

0,000 ...
4294967,295 birim

Enerji tarifesi 2.

45.14

Tarife segimi

Kullanilacak olan énceden tanimli enerji Gcretini seger (ya da
bunu segen bir kaynak tanimlar).

0 = 45.12 Enerji tarifesi 1

1 = 45.13 Enerji tarifesi 2

Enerji tarifesi
1

Eneriji tarifesi 1 0. 0
Eneriji tarifesi 2 1. 1
DI1 DI1 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
DI2 DI2 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Di4 D14 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
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45.17  Tarife para birimi Tasarruf hesaplamalari igin kullanilan para birimini belirler. EUR
Lokal para birimi Para birimi, dil secimi (bkz. parametre 96.01 Dil) ile belirlenir. | 100
EUR Euro. 101
usD ABD dolart. 102
45.18 CO2 dbndstirme Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina donisturilmesi | 0,500
faktori icin bir faktér tanimlar (kg/kWh veya tn/MWh). tn/MWh
0,000 ... 65,535 Tasarruf edilen enerjinin CO, emisyonlarina donusturilmesi | 1 =1 tn/MWh
tn/MWh igin faktor.
45.19  Kiyaslama gticli Motorun dogrudan hat lGizerine baglandiginda ve uygulama 0,0 kW
calisirken absorbe ettigi gercek giic. Bu deger enerii
tasarruflari hesaplanirken referans olarak kullanilir.
Not: Enerji tasarruflari hesaplamasinin dogrulugu, bu degerin
dogruluguna dogrudan baghdir. Buraya higbir sey giriimemesi
durumunda, hesaplama nominal motor giicinu kullanir,
ancak bu durumda birgok motor plaka gli¢ degerini absorbe
etmediginden, raporlanan eneriji tasarruflari yiksek olabilir.
0,0 ... 100000,0 kW | Motor gucd. 1=1kW
45.21  Enerji hesaplari 45.01...45.09 tasarruf sayaci parametrelerini sifirlar. Tamam
sifilama
Tamam Sifirlama talebi yok (normal ¢alisma) veya sifirlama 0
tamamlandi.
Reset Tasarruf sayaci parametrelerini resetler. Deger otomatik 1
olarak Tamam durumuna doner.
46 izleme/skalalama Hiz denetimi ayarlari; gercek sinyal filireleme; genel
ayarlari skalalandirma ayarlari.
46.01  Hiz skalalama Hizlanma rampasini tanimlamak i¢in kullanilan maksimum 1500,00 rpm
hiz degerini ve yavaslama rampasi oranini tanimlamak igin
kullanilan baslangi¢ hizi deg@erini tanimlar (bkz. 23 Hiz
referansi rampasi parametre grubu). Bu nedenle hizlanma ve
yavaslama rampasi zamanlari bu deger ile iliskilidir (30.712
Maksimum hiz parametresi ile degil).
Ayrica hiza iligkin parametrelerin 16 bitlik skalalandirmasini
tanimlar. Bu parametrenin degeri fieldbus, master/follower vb.
iletisiminde 20000 degerine karsilik gelir.
0,10 ... 30000,00 Hizlanma/yavaslama terminal/baslangi¢ hizi. 1=1rpm

rom
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46.02  Frekans skalalama | Hizlanma rampasini tanimlamak i¢in kullanilan maksimum 50,00 Hz
frekans degerini ve yavaslama rampasi oranini tanimlamak
icin kullanilan baslangi¢ frekansi degerini tanimlar (bkz. 28
Frekans referans zinciri parametre grubu). Bu nedenle
frekans hizlanma ve yavaslama rampasi zamanlari bu deger
ile iligkilidir (30.14 Maksimum frekans parametresi ile degil).
Ayrica frekansa iligkin parametrelerin 16 bitlik
skalalandirmasini tanimlar. Bu parametrenin degeri fieldbus,
master/follower vb. iletisiminde 20000 degerine karsilik gelir.
0,10 ... 1000,00 Hz | Hizlanma/yavaglama terminal/baslangi¢ frekansi. 10=1Hz
46.03  Tork skalalama Tork parametrelerinin 16 bitlik skalalandirmasini tanimlar. Bu | 100.0%
parametrenin degeri (nominal motor torkunun yiizdesi olarak)
fieldbus, master/follower vb. iletisiminde 10000 degerine
karsilik gelir.
0.1 ... 1000.0% Fieldbus'da 10000'e karsilik gelen tork. 10=1%
46.04  Glg skalalama Fieldbus, master/follower vb. iletisiminde 10000 degerine 1000,0 kW
karsilik gelen ¢ikis guiici deg@erini tanimlar. Birim, 96.16 Birim | veya hp
secimi parametresi ile segilir.
0,1 ... 30000,0 kW | Fieldbus'da 10000'e karsilik gelen gug. 1 =1 birim
veya
0,1...40214,5 hp
46.11  Motor hizi igin filtre | 01.01 Kullanilan motor hizi, 01.02 Tahmini motor hizi, 01.04 | 500 ms
zm Enkoder 1 hiz (filtreli) ve 01.05 Enkoder 2 hizi (filtreli)
sinyalleri igin bir filtre sliresi tanimlar.
2...20000 ms Motor hiz sinyali filtre suresi. 1=1ms
46.12  Cikis frekansi igin 01.06 Cikig frekansi sinyali icin bir filtre suresi tanimlar. 500 ms
filtre zm
2...20000 ms Cikis frekans sinyali filtre suresi. 1=1ms
46.13  Motor torku igin 01.10 Motor torku % sinyali icin bir filtre suresi tanimlar. 100 ms
filtre zm
2...20000 ms Motor tork sinyali filtre siresi. 1=1ms
46.14  Cikis gtict icin filtre | 01.14 Cikis glici sinyali igin bir filtre siresi tanimlar.. 100 ms
zm
2...20000 ms Cikis gucu sinyali filtre siresi. 1=1ms
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46.21  Hiz histerisis

Surdcindn hiz kontrol igin "set degerde" limitlerini tanimlar.
Referans (22.87 Hiz referansi 7 (gercek)) ve gercek hiz
(90.01 Motor kontrol hizi) arasindaki mutlak fark 46.21 Hiz
histerisis parametresinden kuigik oldugunda, stricl "set
degerde" kabul edilir. Bu, 06.11 Ana durum word'ii 8. biti ile

gOosterilir.

Suricl set degerde
(06.11 bit 8 =1)

90.01 (rpom)

— 22.87 + 46.21 (rpm)
—— 22.87 (rpm)
— 22.87-46.21 (rpm)

0 rpm

100,00 rpm

0,00 ... 30000,00
rpm

Hiz kontrolde "set degerde" gosterimi icin limit.

Bkz. par.
46.01

46.22  Frekans histerisis

Surdclnin frekans kontroll igin "set degerde" limitlerini
tanimlar. Referans (28.96 Frekans ref rampa girisi) ve gergek
frekans (01.06 Cikis frekansi) arasindaki mutlak fark 46.22
Frekans histerisis parametresinden kuigik oldugunda, sirtci
"set degerde" kabul edilir. Bu, 06.71 Ana durum word'ii 8. biti

ile gosterilir.

Suricl set degerde
(06.11 bit8=1)

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)
28.96 (Hz)
28.96 - 46.22 (Hz)

0 Hz

10,00 Hz

0,00 ... 1000,00 Hz

Frekans kontroliinde "set degerde" gosterimi igin limit.

Bkz. par.
46.02
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46.23  Tork histerisis Suaricunin tork kontroli icin "set degerde” limitlerini tanimlar. | 10.0%
Referans (26.73 Tork referansi 4 (gercek)) ve gergek tork
(01.10 Motor torku %) arasindaki mutlak fark 46.23 Tork
histerisis parametresinden kugik oldugunda, strlcl "set
degerde" kabul edilir. Bu, 06.11 Ana durum word'(i 8. biti ile
gosterilir.
01.10 (%)
A
—— 26.73+ 46.23 (%)
Suricl set degerde L 26.73(%)
(06.11 bit 8 =1)
—— 26.73-46.23 (%)
—_— 0%
0.0 ... 300.0% Tork kontroliinde "set degerde" gdsterimi icin limit. Bkz. par.
46.03
46.31  Hiz limitinin Hiz kontrolde "Ust limitte" gésterimi igin tetikleme dizeyini 0,00 rpm
lizerinde tanimlar. Gergek hiz limiti astiginda, 06.17 Sdrlicii durumu
word'ii 2 10. biti ayarlanir.
0,00 ... 30000,00 Hiz kontrol igin "Ust limitte" gosterimi tetikleme dizeyi. Bkz. par.
rom 46.01
46.32  Frekans limitinin Frekans kontrollinde "Ust limitte" gosterimi icin tetikleme 0,00 Hz
lizerinde dizeyini tanimlar. Gergek frekans limiti astiginda, 06.17
Siirtict durumu word'li 2 10. biti ayarlanir.
0,00 ... 1000,00 Hz | Frekans kontroll igin "Ust limitte" gosterimi tetikleme dlzeyi. | Bkz. par.
46.02
46.33  Tork limitinin Tork kontrollinde "Ust limitte" gosterimi igin tetikleme dizeyini | 0.0%
lizerinde tanimlar. Gergek tork limiti astiginda, 06.17 Sdirticti durumu
word'ii 2 10. biti ayarlanir.
0.0 ... 1600.0% Tork kontrolu igin "Ust limitte" gosterimi tetikleme duzeyi. Bkz. par.
46.03
47 Data depolama Diger parametrelerin kaynak ve hedef ayarlari kullanilarak
yazilabilen ve okunabilen data depolama parametreleri.
Farkh data tipleri icin farkli depolama parametreleri olduguna
dikkat edin.
Ayrica bkz. bélum Veri depolama parametreleri, (sayfa 70).
47.01  Data depolama 1 Data depolama parametresi 1. 0.000
real32
-2147483.008 ... 32 bitlik data. -
2147483.008
47.02  Data depolama 2 Data depolama parametresi 2. 0.000
real32
-2147483.008 ... 32 bitli data. -
2147483.008
47.03 Data depolama 3 Data depolama parametresi 3. 0.000
real32

-2147483.008 ...
2147483.008

32 bitli data.
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47.04  Data depolama 4 Data depolama parametresi 4. 0.000
real32
-2147483.008 ... 32 bitli data. -
2147483.008

47.05 Data depolama 5 Data depolama parametresi 5. 0.000
real32
-2147483.008 ... 32 bitli data. -
2147483.008

47.06  Data depolama 6 Data depolama parametresi 6. 0.000
real32
-2147483.008 ... 32 bitli data. -
2147483.008

47.07  Data depolama 7 Data depolama parametresi 7. 0.000
real32
-2147483.008 ... 32 bitli data. -
2147483.008

47.08 Data depolama 8 Data depolama parametresi 8. 0.000
real32
-2147483.008 ... 32 bitli data. -
2147483.008

47.11  Data depolama 1 Data depolama parametresi 9. 0
int32
-2147483648 ... 32 bitli data. -
2147483647

47.12  Data depolama 2 Data depolama parametresi 10. 0
int32
-2147483648 ... 32 bitli data. -
2147483647

47.13  Data depolama 3 Data depolama parametresi 11. 0
int32
-2147483648 ... 32 bitli data. -
2147483647

47.14  Data depolama 4 Data depolama parametresi 12. 0
int32
-2147483648 ... 32 bitli data. -
2147483647

47.15  Data depolama 5 Data depolama parametresi 13. 0
int32
-2147483648 ... 32 bitli data. -
2147483647

47.16  Data depolama 6 Data depolama parametresi 14. 0
int32
-2147483648 ... 32 bitli data. -
2147483647

47.17  Data depolama 7 Data depolama parametresi 15. 0
int32
-2147483648 ... 32 bitli data. -
2147483647
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47.18 Data depolama 8 Data depolama parametresi 16. 0
int32
-2147483648 ... 32 bitli data. -
2147483647
47.21  Data depolama 1 Data depolama parametresi 17. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bitli data. =1
47.22  Data depolama 2 Data depolama parametresi 18. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bitli data. =1
47.23  Data depolama 3 Data depolama parametresi 19. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bitli data. =1
47.24  Data depolama 4 Data depolama parametresi 20. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bitli data. =1
47.25 Data depolama 5 Data depolama parametresi 21. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bitli data. =1
47.26  Data depolama 6 Data depolama parametresi 22. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bitli data. =1
47.27  Data depolama 7 Data depolama parametresi 23. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bitli data. =1
47.28 Data depolama 8 Data depolama parametresi 24. 0
int16
-32768 ... 32767 16 bitli data. 1=1
49 Panel port iletisimi Sirticlt tzerindeki kumanda paneli portu iletisim ayarlari.
49.01  Ag tanimlama Sirtcindn nod kimligini tanimlar. Aga bagh tim cihazlar 1
numarasi benzersiz bir nod kimligine sahip olmalidir.
Not: AJga baglanan surtcluler igin, kimlik 1'in yedek/yeni
surlculer igin ayrilmasi tavsiye edilir.
1...32 Nod kimligi. 1=1
49.03  Haberlesme hizi Baglantinin aktarim hizini tanimlar. 230,4 kbps
38,4 kbps 38,4 kbit/s. 1
57,6 kbps 57,6 kbit/s. 2
86,4 kbps 86,4 kbit/s. 3
115,2 kbps 115,2 kbit/s. 4
230,4 kbps 230,4 kbit/s. 5
49.04  Haberlesme kaybi | Kontrol paneli (ya da PC araci) iletisimi i¢in bir zaman agsimi | 10,0 s
zm ayarlar. Bir iletisim kesintisi zaman asimindan uzun surerse,
49.05 Haberlesme kaybi fonk parametresi ile belirtilen islem
gercgeklestirilir.
0,1...3000,0s Panel/PC araci iletisimi zaman asimi. 10=1s
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49.05 Haberlesme kaybi | Suricinin kontrol paneli (veya PC araci) iletisim kesintisine | Hata
fonk nasil tepki verecegini seger.
islem yok islem olmaz. 0
Hata Suricl 7081 Panel port iletisimi hatasinda agilir.
Son hiz Surdcl bir A7EE Panel kaybi uyarisi olusturur ve hizi, 2
surlcunun gahlstigl seviyede dondurur. Hiz 850 ms disik
gegisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas alinarak
belirlenir.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
Guvenli hiz ref Surlcl bir A7EE Panel kaybi uyarisi olusturur ve hizi, 22.41 |3
Givenli hiz ref parametresi (ya da frekans referansi
kullanilirken 28.41 Frekans ref (glivenli)) ile tanimlanan hiza
ayarlar.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.

49.06  Ayarlari tazele 49.01...49.05 parametrelerinin ayarlarini gegerli kilar. Tamam
Not: Yenileme islemi bir iletisim kesintisine neden olabilir, bu
nedenle surlclnin yeniden baglanmasi gerekebilir.

Tamam Yenileme tamamlandi ya da talep edilmedi. 0
Konfig 49.01...49.05 parametrelerini yeniler. Deger otomatik olarak
Tamam durumuna doéner.

50 Fieldbus adaptortii Fieldbus iletisim yapilandirmasi.

(FBA) Ayrica bkz. bélim Bir fieldbus adaptérii ile fieldbus kontrol(i
(sayfa 375).

50.01 FBA A etkinlestirme | Surlcu ile fieldbus adaptori A arasindaki iletigimi Pasif
etkinlestirir/devre digi birakir ve adaptorin takilacagi yuvayi
belirler.

Pasif Surdcd ile fieldbus adaptéri A arasindaki iletisim devre disi. |0

Opsiyonel yuva 1 Surdcd ile fieldbus adaptori A arasindaki iletisim devrede. 1
Adaptoér yuva 1'dedir.

Segenek yuvasi 2 Surdcd ile fieldbus adaptori A arasindaki iletisim devrede. 2
Adaptor yuva 2'dedir.

Segenek yuvasi 3 Surdcd ile fieldbus adaptora A arasindaki iletisim devrede. 3
Adaptoér yuva 3'tedir.

50.02 FBA Ailetisim kaybi | Surlcunun bir fieldbus iletisim kesintisine nasil tepki Islem yok

fonk. verecegini seger. Zaman asimi 50.03 FBA A iletisim kaybi
zmn agimi parametresi tarafindan tanimlanir.

islem yok islem olmaz. 0

Hata iletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi
durumunda, surtcu bir 75710 FBA A iletisimi hatasinda agilir
ve serbest durus yapar.

Son hiz iletisim kesintisi algilama etkindir. iletisim kesintisi 2

durumunda, suricu bir uyari (A7C1 FBA A iletisimi) olusturur
ve hizi, stricinin galistigi seviyede dondurur. Hiz 850 ms
dusuk gegisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas alinarak
belirlenir.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
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Guvenli hiz ref iletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi 3
durumunda, surticu bir uyari (A7C1 FBA A iletisimi) olusturur
ve hizi, 22.41 Givenli hiz ref parametresi (ya da frekans
referansi kullanilirken 28.41 Frekans ref (giivenli)) ile
tanimlanan degere ayarlar.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
50.03 FBAAletisim kaybi | 50.02 FBA A iletisim kaybi fonk. parametresi tarafindan 0,3s
zmn agimi tanimlanan islem gergeklesmeden 6nceki zaman gecikmesini
tanimlar. Zaman sayimi iletisim baglantisi mesaj
glncellenemediginde baslar.
0,3...6553,5s Zaman gecikmesi. 1=1s
50.04 FBA A ref1 tipi Fieldbus adaptort A'dan alinan referans 1'in tipini ve Otomatik
skalalandirmasini seger. Referansin skalalandirmasi, bu
parametre ile segilen referans tipine bagli olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan galisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde segilir:
Calisma modu _—
(bkz. par. 19.01) Referans 1 tipi
Hiz kontrol Hiz
Tork kontrolu Hiz
Frekans kontrolu Frekans
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir referans olmadan genel referans.
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile
tanimlanir.
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5
tanimlanir.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 9
tanimlanir.
Reaktif glg Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 10

tanimlanir.
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50.05 FBA A ref2 tipi Fieldbus adaptori A'dan alinan referans 2'nin tipini ve Otomatik
skalalandirmasini seger. Referansin skalalandirmasi, bu
parametre ile segilen referans tipine bagl olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan ¢alisma moduna gére 0
otomatik olarak su sekilde segcilir:
Calisma modu _—
(bkz. par. 19.01) Referans 2 tipi
Hiz kontrol Tork
Tork kontrolu Tork
Frekans kontrolu Tork
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz.
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans.
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile
tanimlanir.
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5
tanimlanir.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢c skalalama parametresi ile 9
tanimlanir.
Reaktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile 10
tanimlanir.
50.06 FBA A SW se¢ Fieldbus adaptori A araciligiyla fieldbus agina gonderilecek | Oto
olan Durum word'Unin kaynagini seger.
Oto Durum word'lnln kaynagi otomatik olarak segilir. 0
Seffaf mod 50.09 FBA A SW seffaf kaynagi parametresi ile segilen 1
kaynak fieldbus adaptori A araciligiyla fieldbus agina Durum
word'll olarak génderilir.
50.07 FBA A gergek 1 tipi | Fieldbus adaptori A araciligiyla fieldbus agina génderilecek | Otomatik
olan gercek deger 1'in tipini ve skalalandirmasini seger.
Degerin skalalandirmasi, bu parametre ile segilen gergek
degerin tipine bagl olarak 46.017...46.04 parametreleri ile
tanimlanir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan ¢alisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde secilir:
Calisma modu - .
(bkz. par. 19.01) Gergek deger 1 tipi
Hiz kontrol Hiz
Tork kontrolu Hiz
Frekans kontroll Frekans
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz.
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans. 2
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Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile 3
tanimlanir.
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5
tanimlanir.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 9
tanimlanir.
Reaktif glg Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 10
tanimlanir.
50.08 FBA A gergek 2 tipi | Fieldbus adaptori A araciligiyla fieldbus agina génderilecek | Otomatik
olan gergek deger 2'nin tipini ve skalalandirmasini seger.
Degerin skalalandirmasi, bu parametre ile segilen gergek
degerin tipine bagli olarak 46.01...46.04 parametreleri ile
tanimlanir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan ¢alisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde segilir:
Calisma modu < -~
(bkz. par. 19.01) Gergek deger 2 tipi
Hiz kontrol Tork
Tork kontroll Tork
Frekans kontroll Tork
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz.
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans.
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile
tanimlanir.
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5
tanimlanir.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 9
tanimlanir.
Reaktif glg Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 10
tanimlanir.
50.09 FBA A SW geffaf 50.06 FBA A SW seg¢ parametresi Seffaf mod olarak Secilmedi

kaynagi

ayarlandiginda, fieldbus durum word'liiniin kaynagini seger.

Secilmedi

Kaynak segili degil.

Diger

Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88).
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50.10 FBA A act1 seffaf 50.07 FBA A gercgek 1 tipi parametresi Seffaf olarak Secilmedi
kaynagdi ayarlandiginda, bu parametre fieldbus adaptéri A araciligiyla
fieldbus agina gonderilecek olan gergek deger 1'in kaynagini
seger.
Segilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
50.11  FBA A act2 seffaf 50.08 FBA A gercek 2 tipi parametresi Seffaf olarak Secilmedi
kaynagi ayarlandiginda, bu parametre fieldbus adaptéri A araciligiyla
fieldbus agina gonderilecek olan gergek deger 2'nin
kaynagini seger.
Segilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
50.12 FBA A teshis etkin | 50.13...50.18 parametrelerinde fieldbus adaptori A'dan Pasif
alinan ve ayni adaptére gonderilen ham (degistiriimemis)
datanin gosterimini etkinlestirir.
Bu islevsellik sadece hata giderme amaciyla kullaniimalidir.
Pasif Fieldbus adaptori A'dan alinan ham datanin gésterimi devre |0
disl.
Devrede Fieldbus adaptori A'dan alinan ham datanin gésterimi 1
devrede.
50.13  FBA A kontrol Hata giderme 50.712 FBA A teshis etkin parametresi ile -
word'li etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptéri
A'ya gonderilen ham (degistiriimemis) kontrol word'inu
gOsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Master tarafindan fieldbus adaptori A'ya gonderilen kontrol -
FFFFFFFFh word'U.
50.14 FBA Areferans 1 Hata giderme 50.712 FBA A teshis etkin parametresi ile -
etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptéri
A'ya gonderilen ham (degistiriimemis) referans REF1'i
gOsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Master tarafindan fieldbus adaptori A'ya gonderilen ham -
2147483647 REF1.
50.15 FBA A referans 2 Hata giderme 50.12 FBA A teshis etkin parametresi ile -
etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptéri
A'ya gonderilen ham (degistiriimemis) referans REF2'yi
gOsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Master tarafindan fieldbus adaptori A'ya gonderilen ham -
2147483647 REF2.
50.16  FBA A durum Hata giderme 50.12 FBA A teshis etkin parametresi ile -
word'li etkinlestirildiyse, fieldbus adaptéri A'dan master'a (PLC)
gOnderilen ham (degistiriimemis) durum word'inu gdsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Fieldbus adaptori A tarafindan master'a génderilen durum -
FFFFFFFFh word'U.
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50.17 FBA A gergek Hata giderme 50.72 FBA A teghis etkin parametresi ile -
degeri 1 etkinlestirildiyse, fieldbus adaptoéri A'dan master'a (PLC)
génderilen ham (degistiriimemis) gercek deger ACT1'i
gOsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Fieldbus adaptoru A tarafindan master'a gonderilen ham -
2147483647 ACT1.
50.18 FBA A gergek Hata giderme 50.712 FBA A teghis etkin parametresi ile -
degeri 2 etkinlestirildiyse, fieldbus adaptoéri A'dan master'a (PLC)
goénderilen ham (degistiriimemis) gercek deger ACT2'yi
gOsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Fieldbus adaptoru A tarafindan master'a génderilen ham -
2147483647 ACT2.
50.21 FBA A zaman iletisim siiresi seviyelerini seger. Normal
dizeyi se¢imi Genelde, daha diisiik okuma/yazma servis siiresi seviyeleri
CPU yukinul azaltir. Asagidaki tabloda, her parametre ayari
icin dongusel yiksek ve dongusel dusik data igin
okumal/yazma servis slresi seviyeleri gosterilmistir.
Secim Doéngisel yiuksek* | Dongusel diisuk **
Yavas 10 ms 10 ms
Normal 2ms 10 ms
Hizli 500 us 2ms
Cok hizli 250 us 2ms
* Dongusel yuksek data fieldbus Kontrol ve Durum word'leri,
Ref1, Ref2, Act1 ile Act2'den olusur.
** Dongulsel duslk data 52 FBA A data girisive 53 FBA A
data ¢ikisi parametre gruplarina atanmis parametre datasini
igerir.
Doéngusel olmayan data arka plan gorevi olarak islenir.
Normal Normal hiz. 0
Hizl Yiksek hiz. 1
Cok hizli Cok ylksek hiz. 2
Yavas Dusuk hiz. 3
50.31  FBA B etkinlestirme | Surucu ile fieldbus adaptori B arasindaki iletisimi Pasif
etkinlestirir/devre digi birakir ve adaptérin takilacagi yuvayi
belirler.
Pasif Sdrucl ile fieldbus adaptori B arasindaki iletisim devre disi. |0
Opsiyonel yuva 1 Sdrtcd ile fieldbus adaptori B arasindaki iletisim devrede.
Adaptoér yuva 1'dedir.
Secenek yuvasi 2 Sdrtcd ile fieldbus adaptori B arasindaki iletisim devrede. 2
Adaptor yuva 2'dedir.
Secenek yuvasi 3 Sdrucd ile fieldbus adaptori B arasindaki iletisim devrede. 3
Adaptor yuva 3'tedir.
50.32  FBA Biletisim kaybi | Suricunin bir fieldbus iletisim kesintisine nasil tepki Islem yok
fonk verecegini seger. Zaman asimi 50.33 FBA B iltsm kybr zmn
asimi parametresi tarafindan tanimlanir.
islem yok islem olmaz. 0
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Hata

iletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi
durumunda, surucu bir 7520 FBA B iletisimi hatasinda agilir
ve serbest durus yapar.

1

Son hiz

iletisim kesintisi algilama etkindir. iletisim kesintisi
durumunda, suricu bir uyari (A7C2 FBA B iletigimi) olusturur
ve hizi, strlicliniin galistigi seviyede dondurur. Hiz 850 ms
dustk gegisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas alinarak
belirlenir.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.

Glvenli hiz ref

iletisim kesintisi algilama etkindir. Bir iletisim kesintisi
durumunda, suriict bir uyari (A7C2 FBA B iletisimi) olusturur
ve hizi, 22.41 Givenli hiz ref parametresi (ya da frekans
referansi kullanilirken 28.41 Frekans ref (giivenli)) ile
tanimlanan degere ayarlar.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.

50.33

FBA B iltsm kybi
zmn asimi

50.32 FBA B iletisim kaybi fonk parametresi tarafindan
tanimlanan islem gergceklesmeden énceki zaman gecikmesini
tanimlar. Zaman sayimi iletisim baglantisi mesaj
glincellenemediginde baslar.

0,3s

0,3...6553,5s

Zaman gecikmesi.

1=1s

50.34

FBA B ref1 tipi

Fieldbus adaptori B'den alinan referans 1'in tipini ve
skalalandirmasini seger. Referansin skalalandirmasi, bu
parametre ile segilen referans tipine bagl olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.

Secenekler igin, bkz. parametre 50.04 FBA A ref1 tipi.

Otomatik

50.35

FBA B ref2 tipi

Fieldbus adaptori B'den alinan referans 2'nin tipini ve
skalalandirmasini seger. Referansin skalalandirmasi, bu
parametre ile segilen referans tipine bagl olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.

Secenekler igin, bkz. parametre 50.05 FBA A ref2 tipi.

Otomatik

50.36

FBA B SW se¢

Fieldbus adaptori B araciligiyla fieldbus agina gonderilecek
olan Durum word'Unin kaynagini seger.

Otomatik

Otomatik

Durum word'linin kaynagi otomatik olarak segilir.

Seffaf mod

50.39 FBA B SW seffaf kaynagi parametresi ile segilen
kaynak fieldbus adaptori B araciligiyla fieldbus agina Durum
word'll olarak goénderilir.

50.37

FBA B gergek 1 tipi

Fieldbus adaptori B araciligiyla fieldbus agina gonderilecek
olan gercek deger 1'in tipini ve skalalandirmasini seger.
Degerin skalalandirmasi, bu parametre ile segilen gergek
degerin tipine baglh olarak 46.017...46.04 parametreleri ile
tanimlanir.

Secgenekler igin, bkz. parametre 50.07 FBA A gergek 1 tipi.

Otomatik

50.38

FBA B gergek 2 tipi

Fieldbus adaptori B araciligiyla fieldbus agina gonderilecek
olan gergek deger 2'nin tipini ve skalalandirmasini seger.
Degerin skalalandirmasi, bu parametre ile segilen gergek
degerin tipine bagl olarak 46.017...46.04 parametreleri ile
tanimlanir.

Secgenekler igin, bkz. parametre 50.08 FBA A gergek 2 tipi.

Otomatik

50.39

FBA B SW seffaf
kaynagi

50.36 FBA B SW se¢ parametresi Seffaf mod olarak
ayarlandiginda, fieldbus durum word'iiniin kaynagini secer.

Secilmedi

Segilmedi

Kaynak segili degil.
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Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
50.40 FBA B act1 geffaf 50.37 FBA B gergek 1 tipi parametresi Seffaf olarak Secilmedi
kaynagdi ayarlandiginda, bu parametre fieldbus adaptérii B araciligiyla
fieldbus agina gonderilecek olan gergek deger 1'in kaynagini
seger.
Secilmedi Kaynak segcili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
50.41 FBA B act2 seffaf 50.38 FBA B gergek 2 tipi parametresi Seffaf olarak Secilmedi
kaynagdi ayarlandiginda, bu parametre fieldbus adaptéri B araciligiyla
fieldbus agina gonderilecek olan gergek deder 2'nin
kaynagini seger.
Secilmedi Kaynak segili degil. -
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
50.42 FBA B teshis etkin | 50.43...50.48 parametrelerinde fieldbus adaptori B'den Pasif
alinan ve ayni adaptére gonderilen ham (degistiriimemis)
datanin gosterimini etkinlestirir.
Bu iglevsellik sadece hata giderme amaciyla kullaniimahdir.
Pasif Fieldbus adaptort B'den alinan ham datanin gosterimi devre |0
disl.
Devrede Fieldbus adaptort B'den alinan ham datanin gosterimi 1
devrede.
50.43  FBA B kontrol Hata giderme 50.42 FBA B teghis etkin parametresi ile -
word'li etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptéru
B'ye génderilen ham (degistiriimemis) kontrol word'lnu
gOsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Master tarafindan fieldbus adaptori B'ye gonderilen kontrol -
FFFFFFFFh word'U.
50.44 FBA B referans 1 Hata giderme 50.42 FBA B teghis etkin parametresi ile -
etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptéru
B'ye gonderilen ham (degistiriimemis) referans REF1'i
gOsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Master tarafindan fieldbus adaptort B'ye génderilen ham -
2147483647 REF1.
50.45 FBA B referans 2 Hata giderme 50.42 FBA B teghis etkin parametresi ile -
etkinlestirildiyse, master (PLC) tarafindan fieldbus adaptéru
B'ye gonderilen ham (degistirimemis) referans REF2'yi
gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Master tarafindan fieldbus adaptort B'ye génderilen ham -
2147483647 REF2.
50.46 FBA B durum Hata giderme 50.42 FBA B teghis etkin parametresi ile -
word'li etkinlestirildiyse, fieldbus adaptéri B'den master'a (PLC)
goénderilen ham (degistiriimemis) durum word'inu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
00000000h ... Fieldbus adaptoru B tarafindan master'a génderilen durum -

FFFFFFFFh

word'U.
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50.47 FBA B gergek Hata giderme 50.42 FBA B teshis etkin parametresi ile -
degeri 1 etkinlestirildiyse, fieldbus adaptéri B'den master'a (PLC)
gOnderilen ham (degistiriimemis) gercek deger ACT1'i
gOsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Fieldbus adaptori B tarafindan master'a génderilen ham -
2147483647 ACT1.
50.48 FBA B gergek Hata giderme 50.42 FBA B teshis etkin parametresi ile -
degeri 2 etkinlestirildiyse, fieldbus adaptéri B'den master'a (PLC)
gOnderilen ham (degistiriimemis) gercek deger ACT2'yi
gOsterir.
Bu parametre salt okunurdur.
-2147483648 ... Fieldbus adaptori B tarafindan master'a génderilen ham -
2147483647 ACT2.
50.51 FBA B zaman iletisim siiresi seviyelerini secer. Hizli
diizeyi segimi Genelde, daha diisiik okuma/yazma servis siiresi seviyeleri
CPU ylkinU azaltir. Asagidaki tabloda, her parametre ayari
icin dongusel ylksek ve dongusel dustk data igin
okumal/yazma servis slresi seviyeleri gosterilmigtir.
Secim Doéngisel yiuksek* | Dongusel diisuk **
Yavas 10 ms 10 ms
Normal 2ms 10 ms
Hizli 500 us 2ms
Cok hizli 250 us 2ms
* Dongusel ylksek data fieldbus Kontrol ve Durum word'leri,
Ref1, Ref2, Act1 ile Act2'den olusur.
** Dongusel dusik data 55 FBA B data girisi ve 56 FBA B
data ¢ikigi parametre gruplarina atanmis parametre datasini
igerir.
Doéngusel olmayan data arka plan gorevi olarak islenir.
Normal Normal hiz. 0
Hizl Yiksek hiz. 1
Cok hizh Cok ylksek hiz. 2
Yavas Dusuk hiz. 3

51 FBA A ayarlan

Fieldbus adaptéri A yapilandirmasi.

51.01 FBA Atipi

Bagl fieldbus adaptor modulinin tipini gosterir.

0 = Modul bulunamadi ya da uygun sekilde baglanmamis ya
da 50.01 FBA A etkinlestirme parametresi ile devre disi
birakilmis; 1 = FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA,;

128, 132 = FENA-11; 135 = FECA; 136 = FEPL;

485 = FSCA.

Bu parametre salt okunurdur.
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51.02 FBA A Par2 51.02...51.26 parametreleri adaptor moduliine 6zgudur. -
Daha fazla bilgi igin, fieldbus adaptér moduli belgelerine
bakin. Bu parametrelerin hepsinin kullaniimayabilecegini
unutmayin.
0...65535 Fieldbus adaptori konfiglirasyon parametresi. 1=1
51.26 FBA A Par26 Bkz. 51.02 FBA A Par2 parametresi. -
0...65535 Fieldbus adaptort yapilandirma parametresi. 1=
51.27  FBA A par yenileme | TUum degistirilmis fieldbus adaptér modull konfiglirasyon Tamam
ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra, deger otomatik olarak
Tamam deg@erine geri doner.
Not: Bu parametre siricl ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Yenileme tamamlandi. 0
Yapilandir Yenileniyor.
51.28  FBA A par tablo stir | (SurGcunun hafizasinda saklanan) fieldbus adaptér moduilu -
esleme dosyasinin parametre tablosu revizyonunu gosterir.
axyz formatinda, burada ax = major tablo revizyon numarasi;
yz = minor tablo revizyon numarasi.
Bu parametre salt okunurdur.
Adaptér modulinin parametre tablosu revizyonu. -
51.29  FBA A siirticl tipi (Surdcunun hafizasinda saklanan) fieldbus adaptér modulu -
kodu esleme dosyasindaki suricu tipi kodunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasinda kayith suricu tipi kodu. 1=1
51.30 FBA A esleme Sirtclnun hafizasinda saklanan fieldbus adaptér moduli -
dosyasi slir esleme dosyasi revizyonunu ondalik sayi formatinda gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasi revizyonu. 1=1
51.31 D2FBA A iletisim Fieldbus adaptor modili iletisiminin durumunu gosterir. -
durumu
Yapilandiriimadi Adaptor konfiglire edilmemis. 0
Baslatiliyor Adaptor baslatiliyor.
Zaman asimi Adaptor ve surlcu arasindaki iletisiminde bir zaman asimi 2
gergeklesmistir.
Yapilandirma hatasi | Adaptor konfiglirasyon hatasi: surticiiniin dosya sisteminde |3
esleme dosyasi bulunamadi ya da esleme dosyasi yiklemesi
U¢ defadan daha fazla basarisiz oldu.
Off-line Fieldbus iletisimi kapali durumda.
On-line Fieldbus iletisimi agik durumdadir ya da fieldbus adaptori bir
iletisim kesintisi tespit etmeyecek sekilde konfigire edilmigtir.
Daha fazla bilgi igin, fieldbus adaptéri belgelerine bakin.
Sifirla Adaptor, donanim resetleme islemi gergeklestiriyor. 6
51.32 Adaptér modulinln ortak program revizyonunu axyz

FBA A iletisim SW
stir

formatinda goérintiler; a = major revizyon numarasi, xy =
mindr revizyon numarasi, z = diizeltme numarasi veya harfi.

Ornek: 190A = revizyon 1.90A.

Adaptér modulinin ortak program revizyonu.
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51.33 FBA A uygulama Adaptér moduliiniin uygulama programi revizyonunu axyz
SW siir formatinda goérintiler; a = major revizyon numarasi, xy =

mindr revizyon numarasi, z = diizeltme numarasi veya harfi.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A.

Adaptér moduliniin uygulama programi versiyonu. -

52 FBA A data girigi Fieldbus adaptéri A araciligiyla suriciden fieldbus kontrol
cihazina aktarilacak olan datanin segimi.

Not: 32 bitlik deger icin iki ardisik parametre gerekir. Bir data
parametresinde 32 bitlik deger secildiginde, sonraki
parametre otomatik olarak ayrilir.

52.01 FBA A data qirisi1 52.01...52.12 parametreleri, fieldbus adaptori A araciligiyla | Yok
surlcuden fieldbus kontrol cihazina aktarilacak olan datayi

seger.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'l (16 bit) 1
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
SW 16bit Durum Word'li (16 bit) 4
Act1 16bit Gercek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gergek deger ACT2 (16 bit) 6
CW 32bit Kontrol Word'l (32 bit) 11
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'li (32 bit) 14
Act1 32bit Gergek deger ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gergek deger ACT2 (32 bit) 16
SW2 16bit Durum Word'li 2 (16 bit) 24
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

52.12 FBA A data girisi12 | Bkz. parametre 52.01 FBA A data qirisi1. Yok

53 FBA A data cikigi Fieldbus adaptérii A araciligiyla fieldbus kontrol cihazindan
surlicliye aktarilacak olan datanin segimi.

Not: 32 bitlik deger icin iki ardisik parametre gerekir. Bir data
parametresinde 32 bitlik deger secildiginde, sonraki
parametre otomatik olarak ayrilir.

53.01 FBA A data ¢ikisi 53.01...53.12 parametreleri, fieldbus adaptori A araciligiyla | Yok
fieldbus kontrol cihazindan strlicliye aktarilacak olan datayi

seger.

Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'li (16 bit) 1
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
CW 32bit Kontrol Word'l (32 bit) 11
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12

Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
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CW2 16bit Kontrol Word'li 2 (16 bit) 21
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
53.12  FBA data out12 Bkz. parametre 53.07 FBA A data ¢ikigi. Yok
54 FBA B ayarlari Fieldbus adaptérii B yapilandirmasi.
54.01 FBA B tipi Bagl fieldbus adaptér modulinin tipini gosterir. -
0 = Modul bulunamadi ya da uygun sekilde baglanmamis ya
da 50.31 FBA B etkinlestirme parametresi ile devre dig|
birakilmis; 1 = FPBA; 32 = FCAN; 37 = FDNA,;
128, 132 = FENA-11; 135 = FECA; 136 = FEPL,;
485 = FSCA.
Bu parametre salt okunurdur.
54.02 FBAB Par2 54.02...54.26 parametreleri adaptor moduliine 6zgudur. -
Daha fazla bilgi igin, fieldbus adaptér moduli belgelerine
bakin. Bu parametrelerin hepsinin kullaniimayabilecegini
unutmayin.
0...65535 Fieldbus adaptort yapilandirma parametresi. 1=1
54.26 FBA B Par26 Bkz. 54.02 FBA B Par2 parametresi. -
0...65535 Fieldbus adaptort yapilandirma parametresi. 1=
54.27  FBA B par yenileme | TUum degistirilmis fieldbus adaptér moduill yapilandirma Tamam
ayarlarini onaylar. Yenilemeden sonra, deger otomatik olarak
Tamam degerine geri doner.
Not: Bu parametre suricul ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Yenileme tamamlandi. 0
Yapilandir Yenileniyor.
54.28  FBA B par tablo stir | (Surtcunun hafizasinda saklanan) fieldbus adaptér moduilu -
esleme dosyasinin parametre tablosu revizyonunu gosterir.
axyz formatinda, burada ax = major tablo revizyon numarasi;
yz = minor tablo revizyon numarasi.
Bu parametre salt okunurdur.
Adaptér modulinin parametre tablosu revizyonu. -
54.29  FBA B siirticl tipi (Surdcunun hafizasinda saklanan) fieldbus adaptér modulu -
kodu esleme dosyasindaki suricu tipi kodunu g0sterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasinda kayith suricu tipi kodu. 1=1
54.30 FBA B esleme Sirtclnidn hafizasinda saklanan fieldbus adaptér moduli -
dosyasi slir esleme dosyasi revizyonunu ondalik sayi formatinda gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Esleme dosyasi revizyonu. 1=1
54.31 D2FBA B iletisim Fieldbus adaptor modili iletisiminin durumunu gosterir. -
durumu
Yapilandiriimadi Adaptor yapilandiriimamis. 0
Baslatiliyor Adaptor baslatiliyor.
Zaman asimi Adaptor ve surlcu arasindaki iletisiminde bir zaman 2

gecikmesi gergeklesmistir.
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Yapilandirma hatasi | Adaptor yapilandirma hatasi: suriiciiniin dosya sisteminde 3
esleme dosyasi bulunamadi ya da esleme dosyasi ylklemesi
U¢ defadan daha fazla basarisiz oldu.

Cevrim disi Fieldbus iletisimi kapali durumda.

Cevrim igi Fieldbus iletisimi agik durumdadir ya da fieldbus adaptori bir
iletisim kesintisi tespit etmeyecek sekilde yapilandiriimigstir.
Daha fazla bilgi i¢in, fieldbus adaptori belgelerine bakin.

Sifirla Adaptor, donanim sifirlama islemi gergeklestiriyor. 6

54.32 FBA Biletisim SW | Adaptér modulinin ortak program revizyonunu axyz
sdr formatinda gosterir; a = major revizyon numarasi, Xy = minor
revizyon numarasi, z = dlizeltme numarasi veya harfi.

Ornek: 190A = revizyon 1.90A.

Adaptér modulinin ortak program revizyonu. -

54.33 FBA B uygulama Adaptér moduliniin uygulama programi revizyonunu axyz

SW siir formatinda gosterir; a = major revizyon numarasi, Xy = minor
revizyon numarasi, z = dlizeltme numarasi veya harfi.
Ornek: 190A = revizyon 1.90A.

Adaptér moduliniin uygulama programi versiyonu. -

55 FBA B data girigi Fieldbus adaptéri B araciligiyla surtctiden fieldbus kontrol
cihazina aktarilacak olan datanin segimi.

55.01 FBA B data qirisi1 55.01...55.12 parametreleri, fieldbus adaptori B araciligiyla | Yok
surlcuden fieldbus kontrol cihazina aktarilacak olan datayi

seger.

Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'l (16 bit) 1
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
SW 16bit Durum Word'li (16 bit) 4
Act1 16bit Gercek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gergek deger ACT2 (16 bit) 6
CW 32bit Kontrol Word'l (32 bit) 11
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
SW 32bit Durum Word'li (32 bit) 14
Act1 32bit Gergek deger ACT1 (32 bit) 15
Act2 32bit Gergek deger ACT2 (32 bit) 16
SW2 16bit Durum Word'li 2 (16 bit) 24
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

55.12 FBA B data girisi12 | Bkz. parametre 55.01 FBA B data girisi1. Yok
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56 FBA B data cikisi Fieldbus adaptoért B araciliiyla fieldbus kontrol cihazindan
surliclye aktarilacak olan datanin segimi.
56.01 FBA B data ¢ikigi1 | 56.01...56.12 parametreleri, fieldbus adaptori A aracihigiyla | Yok
fieldbus kontrol cihazindan strlicliye aktarilacak olan datayi
seger.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'ii (16 bit) 1
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
CW 32bit Kontrol Word'i (32 bit) 11
Ref1 32bit Referans REF1 (32 bit) 12
Ref2 32bit Referans REF2 (32 bit) 13
CW2 16bit Kontrol Word'li 2 (16 bit) 21
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
56.12 FBA B data ¢ikigi12 | Bkz. parametre 56.01 FBA B data ¢ikisi1. Yok
60 DDCS iletisimi DDCS (fiber optik) iletisim yapilandirmasi.
DDCS kanallarina bagh fiber optik baglantilar asagidakiler
icin kullanilabilir:
+ bir master/follower agi olusturmak igin sirtculeri birbirine
baglama
+ sdlrucuyu AC 800M gibi bir harici kontrol cihazina baglama.
Ayrica bkz. secim Master/follower islevselligi (sayfa 30) ve
Harici kontrol cihazi arabirimi (sayfa 34).
60.01  M/F iletisim portu Master/follower iletisimi i¢in kullanilan DDCS kanalini seger. | Kullanimda
degil
Kullanimda degil Yok (iletisim devre disi). 0
Yuva 1A FDCO modulindeki kanal A yuva 1'dedir. 1
Yuva 2A FDCO modulindeki kanal A yuva 2'dedir. 2
Yuva 3A FDCO modiuliindeki kanal A yuva 3'tedir. 3
Yuva 1B FDCO modulindeki kanal B yuva 1'dedir. 4
Yuva 2B FDCO modulindeki kanal B yuva 2'dedir. 5
Yuva 3B FDCO modiulindeki kanal B yuva 3'tedir. 6
RDCO CH2 RDCO modilindeki kanal 2 (sadece BCU kontrol nitesi 12
bulunan).
60.02 M/F ag adresi Master/follower iletisimi i¢in strlictiiniin nod adresini seger. 1
Ayni hat tzerindeki iki nod ayni adrese sahip olamaz.
Not: Master icin izin verilen adresler 0 ve 1'dir. Follower'lar
igin izin verilen adresler 2...60'r.
1...254 Nod adresi.
60.03  M/F modu Sirtclinin master/follower baglantisindaki gérevini tanimlar. | Kullanimda
degil
Kullanimda degil Master/follower baglantisi etkin degil. 0
Master Sirucl, master/follower baglantisinda master niteligindedir. 1
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Follower Surdcl, master/follower baglantisinda bir follower 2
niteligindedir.
60.05 M/F HW baglantisi | Master/follower baglantisinin topolojisini seger. Halka
Halka Cihazlar bir halka topolojisinde baglanir. Mesaj iletimi 0
etkinlestirilir.
Yildiz Cihazlar bir yildiz topolojisinde baglanir (6rnegin, bir 1
dallandirma birimi araciligi ile). Mesaj iletimi devre disi
birakilir.
60.07  M/F baglanti RDCO modil kanali CH2'nin aktarim LED'inin disik 10
kontrolii yogunlugunu tanimlar. (Bu parametre yalnizca M/F iletisim
portu 60.01 parametresi RDCO CH2 olarak ayarlandiginda
etkilidir. FDCO modadlleri bir donanim vericisi akim segicisine
sahiptir.)
Genelde, uzun fiber optik kablolar ile daha ylksek degerler
kullanin. Fiber optik kablosunun maksimum uzunlugu igin
maksimum ayar uygulanabilir. Bkz. Master/follower
baglantisinin teknik ézellikleri (sayfa 34).
1...15 Distk yogunluk.
60.08  M/F iltsm kybi zmn | Master/follower iletisimi i¢in bir zaman asimi ayarlar. Bir 100 ms
asimi iletisim kesintisi zaman asimindan uzun surerse, 60.09 M/F
iletisim kaybi fonksiyonu parametresi ile belirtilen iglem
gergeklestirilir.
0...65535 ms Master/follower iletisimi zaman asimi.
60.09  M/F iletisim kaybi Surdclindn bir master/follower iletisim kesintisine nasil tepki | Hata
fonksiyonu verecegini seger.
islem yok islem olmaz. 0
Uyari Sdirucu bir uyari (A7CB MF iletisim kaybr) olusturur. 1
Hata Suricl 7582 MF iletisim kaybi hatasinda aglilir. 2
60.10  M/F reft tipi Fieldbus master/follower baglantisindan alinan referans 1'in | Otomatik
tipini ve skalalandirmasini seger. Referansin skalalandirmasi,
bu parametre ile segilen referans tipine bagl olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir. Elde edilen deger
M/F veya D2D ref1 03.13 ile gosterilir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan ¢alisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde secilir:
Calisma modu _—
(bkz. par. 19.01) Referans 1 tipi
Hiz kontrol Hiz
Tork kontrolu Hiz
Frekans kontrolu Frekans
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans.
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile
tanimlanir.
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5

tanimlanir.
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Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 9

tanimlanir.
Reaktif glg Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 10
tanimlanir.

60.11  M/F ref2 tipi Fieldbus master/follower baglantisindan alinan referans 2'nin | Otomatik

tipini ve skalalandirmasini seger. Referansin skalalandirmasi,
bu parametre ile segilen referans tipine bagli olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir. Elde edilen deger
M/F veya D2D ref2 03.14 ile gosterilir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan g¢alisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde segilir:
Calisma modu -
(bkz. par. 19.01) Referans 2 tipi
Hiz kontrol Tork
Tork kontrolu Tork
Frekans kontroll Tork
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans.
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile
tanimlanir.
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5
tanimlanir.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 9
tanimlanir.
Reaktif gl¢ Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 10
tanimlanir.

60.12  M/F act1 tipi Fieldbus master/follower baglantisina aktarilan gergek deger | Ofomatik

1'in tipini ve skalalandirmasini seger. Degerin

skalalandirmasi, bu parametre ile secilen gergek degerin

tipine bagli olarak 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan ¢alisma moduna gore 0

otomatik olarak su sekilde segilir:

Calisma modu
(bkz. par. 19.07)

Hiz kontrol Hiz
Tork kontroll Hiz
Frekans kontroll Frekans

Gergek deger 1 tipi
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Seffaf Skalalandirma uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans. 2
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile 3
tanimlanir.

Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir.

Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5
tanimlanir.

Pozisyon Rezerve. 6

Hiz Rezerve. 7

DC gerilimi Rezerve. 8

Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile 9
tanimlanir.

Reaktif glic Skalalandirma, 46.04 Gii¢ skalalama parametresi ile 10
tanimlanir.

60.13  M/F act2 tipi Fieldbus master/follower baglantisina aktarilan gergek deger | Otomatik

2'nin tipini ve skalalandirmasini seger. Degerin
skalalandirmasi, bu parametre ile segilen gergek degerin
tipine bagli olarak 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan ¢alisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde secilir:
Calisma modu < -~
(bkz. par. 19.01) Gergek deger 2 tipi
Hiz kontrol Tork
Tork kontrolu Tork
Frekans kontroll Tork
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans.
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile
tanimlanir.
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile 4
tanimlanir.
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5
tanimlanir.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile 9
tanimlanir.
Reaktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile 10
tanimlanir.
60.14  M/F follower se¢cimi | (Sadece master'da etkindir.) Datanin okunacagi follower'lari | Yok

tanimlar. Bkz. parametre 62.28...62.33.

Yok

Yok.

Follower nodu 2

Data nod adresi 2 olan follower'dan okunur.
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Follower nodu 3 Data nod adresi 3 olan follower'dan okunur. 4
Follower nodu 4 Data nod adresi 4 olan follower'dan okunur. 8
Follower nodu 2+3 | Data nod adresi 2 ve 3 olan follower'lardan okunur. 6
Follower nodu 2+4 | Data nod adresi 2 ve 4 olan follower'lardan okunur. 10
Follower nodu 3+4 | Data nod adresi 3 ve 4 olan follower'lardan okunur. 12
Follower nodu Data nod adresi 2, 3 ve 4 olan follower'lardan okunur. 14
2+3+4

60.51 DDCS kontrolérii Bir harici kontrol cihazi (AC 800M gibi) baglamak igin Kullanimda
iltsm portu kullanilan DDCS kanali seger. degil
Kullanimda degil Yok (iletisim devre disi). 0
Yuva 1A FDCO modiuliindeki kanal A yuva 1'dedir. 1
Yuva 2A FDCO modiuliindeki kanal A yuva 2'dedir. 2
Yuva 3A FDCO modiuliindeki kanal A yuva 3'tedir. 3
Yuva 1B FDCO modiuliindeki kanal B yuva 1'dedir. 4
Yuva 2B FDCO modiuliindeki kanal B yuva 2'dedir. 5
Yuva 3B FDCO modiuliindeki kanal B yuva 3'tedir. 6
RDCO CHO RDCO modulindeki kanal 0 (sadece BCU kontrol nitesi 11

bulunan).

60.52 DDCS kontrolérii Harici kontrol cihazi ile iletisim igin slricUnin nod adresini 1
ag adresi seger. Ayni hat Gizerindeki iki nod ayni adrese sahip olamaz.

1...254 Nod adresi.
60.55 DDCS kontrolérii Fiber optik baglantinin topolojisini secer. Yildiz
HW bdintsi
Halka Cihazlar bir halka topolojisinde baglanir. Mesaj iletimi 0
etkinlestirilir.

Yildiz Cihazlar bir yildiz topolojisinde baglanir (6rnegin, bir 1
dallandirma birimi araciligi ile). Mesaj iletimi devre disi
birakilir.
60.57 DDCS kontrolérii RDCO modil kanali CHO'in aktarim LED'inin disuk 10
bginti kntrl yogunlugunu tanimlar. (Bu parametre yalnizca DDCS
kontrolérii iltsm portu 60.51 parametresi RDCO CHO olarak
ayarlandiginda etkilidir. FDCO modiilleri bir donanim vericisi
akim segicisine sahiptir.)
Genelde, uzun fiber optik kablolar ile daha ylksek degerler
kullanin. Fiber optik kablosunun maksimum uzunlugu igin
maksimum ayar uygulanabilir. Bkz. Master/follower
baglantisinin teknik ézellikleri (sayfa 34).

1...15 Dusuk yogunluk.

60.58 DDCS kntririi iltsm | Harici kontrol cihazi ile iletisim igin bir zaman asimi ayarlar. 2000 ms

kybi zmn Bir iletisim kesintisi zaman asimindan uzun sulrerse, 60.59
DDCS knitrlirti iltsm kybi fonk parametresi ile belirtilen islem
gercgeklestirilir.

0...60000 ms Harici kontrol cihazi ile iletisim igin zaman asimi.

60.59 DDCS kntrlrii iltsm | Surlict ve harici kontrol cihazi arasindaki bir iletisim Hata
kybi fonk kesintisine surlicliniin nasil tepki verecegini seger.
islem yok islem olmaz. 0
Hata Sirtclt 7581 DDCS kntririi ilt kaybi hatasinda agllir.
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Son hiz Surdcl bir A7CA DDCS kntririi ilt kaybi uyarisi olusturur ve 2
hizi, stricunin ¢alistigl seviyede dondurur. Hiz 850 ms
dusuk gegisli filtreleme kullanilarak gergek hiz esas alinarak
belirlenir.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda ¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
Guvenli hiz ref Surlcl bir A7CA DDCS kntrlrii ilt kaybi uyarisi olusturur ve 3
hizi, 22.41 Glivenli hiz ref parametresi (ya da frekans
referansi kullanilirken 28.41 Frekans ref (giivenli)) ile
tanimlanan hiza ayarlar.
UYARI! Bir iletisim kesintisi durumunda g¢alismaya
devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
60.60 DDCS kontrolérii Harici kontrol cihazindan alinan referans 1'in tipini ve Otomatik
ref1 tipi skalalandirmasini seger. Referansin skalalandirmasi, bu
parametre ile segilen referans tipine baglh olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir. Elde edilen deger
DDCS kontrol cihazi ref 1 03.11 ile gosterilir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan galisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde secilir:
Calisma modu -
(bkz. par. 19.01) Referans 1 tipi
Hiz kontrol Hiz
Tork kontrolu Hiz
Frekans kontrolu Frekans
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans. 2
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile tanimlanir. | 3
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile tanimlanir. | 4
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5
tanimlanir.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile tanimlanir. | 9
Reaktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile tanimlanir. | 10
60.61 DDCS kontrolérii Harici kontrol cihazindan alinan referans 2'nin tipini ve Otomatik
ref2 tipi skalalandirmasini seger. Referansin skalalandirmasi, bu
parametre ile segilen referans tipine bagl olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir. Elde edilen deger
DDCS kontrol cihazi ref 2 03.12 ile gosterilir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan ¢alisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde secilir:
Calisma modu _—
(bkz. par. 19.01) Referans 2 tipi
Hiz kontrol Tork
Tork kontrolu Tork
Frekans kontrolu Tork
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz. 1
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Genel Belirli bir birim olmadan genel referans. 2
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile tanimlanir. | 3
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile tanimlanir. | 4
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5

tanimlanur.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile tanimlanir. | 9
Reaktif gl¢ Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile tanimlanir. | 10

60.62 DDCS kontrolérii Harici kontrol cihazina aktarilan gergek deger 1'in tipini ve Otomatik

act1 tipi skalalandirmasini seger. Degerin skalalandirmasi, bu

parametre ile segilen gergek degerin tipine bagh olarak

46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan galisma moduna gore 0

otomatik olarak su sekilde segilir:

(ﬁlfga?. Tg%‘;) Gergek deger 1 tipi
Hiz kontrol Hiz
Tork kontrolu Hiz
Frekans kontrolu Frekans

Seffaf Skalalandirma uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans. 2
Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile tanimlanir. | 3
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile tanimlanir. | 4
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5

tanimlanir.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile tanimlanir. | 9
Reaktif glg Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile tanimlanir. | 10

60.63 DDCS kontrolérii Harici kontrol cihazina aktarilan gergek deger 2'nin tipini ve Otomatik

act2 tipi skalalandirmasini seger. Degerin skalalandirmasi, bu
parametre ile segilen gergek degerin tipine bagh olarak
46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanir.
Otomatik Tip ve skalalandirma etkin olan galisma moduna gore 0
otomatik olarak su sekilde segilir:
(%?(IZ'??:L Tg%‘;) Gergek deger 2 tipi
Hiz kontrol Tork
Tork kontrolu Tork
Frekans kontroll Tork
Seffaf Skalalandirma uygulanmaz. 1
Genel Belirli bir birim olmadan genel referans. 2
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Tork Skalalandirma, 46.03 Tork skalalama parametresi ile tanimlanir. | 3
Hiz Skalalandirma, 46.01 Hiz skalalama parametresi ile tanimlanir. | 4
Frekans Skalalandirma, 46.02 Frekans skalalama parametresi ile 5
tanimlanir.
Pozisyon Rezerve. 6
Hiz Rezerve. 7
DC gerilimi Rezerve. 8
Aktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile 9
tanimlanir.
Reaktif glic Skalalandirma, 46.04 Gli¢ skalalama parametresi ile 10
tanimlanir.
60.64 Posta kutusu data | Surlcu/kontrol cihazi iletisiminde posta kutusu servisi Data seti
grubu segimi tarafindan kullanilan data seti ¢iftini secer. 32/33
Bkz. bélim Harici kontrol cihazi arabirimi (sayfa 34).
Data seti 32/33 Data seti 32 ve 33. 0
Data seti 24/25 Data seti 24 ve 25. 1
61 D2D ve DDCS DDCS baglantisina génderilen datayi tanimlar.
aktarim datasi Ayrica bkz. parametre grubu 60 DDCS iletisimi.
61.01  M/F data 1 se¢imi Master/follower baglantisina word 1 olarak gonderilen datay1 | Yok
onceden seger.
Ayrica bkz. parametre 61.25 M/F data 1 degeri.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'l (16 bit) 1
SW 16bit Durum Word'li (16 bit) 4
Act1 16bit Gercek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gergek deger ACT2 (16 bit) 6
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
61.02 M/F data 2 se¢imi Master/follower baglantisina word 2 olarak gonderilen datay1 | Yok
onceden seger.
Ayrica bkz. parametre 61.26 M/F data 2 degeri.
Secenekler igin, bkz. parametre 61.01 M/F data 1 segimi.
61.03 M/F data 3 se¢imi Master/follower baglantisina word 3 olarak gonderilen datay1 | Yok
onceden seger.
Ayrica bkz. parametre 61.27 M/F data 3 degeri.
Secenekler igin, bkz. parametre 61.01 M/F data 1 segimi.
61.25 M/F data 1 degeri Master/follower baglantisina bir tamsayi igin word 1 olarak 0
gonderilen datayi gosterir.
61.01 M/F data 1 segimiile 6nceden higbir data secilmezse,
gonderilecek deder dogrudan bu parametreye yazilabilir.
0...65535 Master/follower iletisiminde word 1 olarak génderilen data.
61.26  M/F data 2 degeri Master/follower baglantisina bir tamsayi igin word 2 olarak 0

gonderilen datayi gosterir.
61.02 M/F data 2 segimiile 6nceden higbir data secilmezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.

0...65535

Master/follower iletisiminde word 2 olarak génderilen data.
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61.27  M/F data 3 degeri Master/follower baglantisina bir tamsayi igin word 3 olarak 0
gonderilen datayi g0Osterir.
61.03 M/F data 3 se¢imi ile 6nceden higbir data segilmezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.
0...65535 Master/follower iletisiminde word 3 olarak gonderilen data.
61.51  Data grubu 11 data | 61.51...61.74 parametreleri 11, 13, 15, 17, 19, 21, 23 ve 25 data Yok
1 segimi setlerinde harici kontrol cihazina gonderilecek datayi 6nceden
seger.
61.101...61.124 parametreleri harici kontrol cihazina gonderilen
datayi gosterir. Onceden higbir data segilmezse, gonderilecek deger
dogrudan bu parametrelere yazilabilir.
Ornegin, bu parametre data seti 11'in word 1'i icin datay! énceden
seger. 61.107 Data grubu 11 data 1 degeri parametresi segilen
datay tamsayi formatinda gésterir. Onceden higbir data secilmezse,
gonderilecek deger dogrudan 67.707 parametresine yazilabilir.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'i (16 bit) 1
SW 16bit Durum Word'li (16 bit) 4
Act1 16bit Gergek deger ACT1 (16 bit) 5
Act2 16bit Gergek deger ACT2 (16 bit) 6
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
61.52  Data grubu 11 data | Harici kontrol cihazina data seti 11'in word 2'si olarak génderilen Yok
2 segimi datay| 6nceden seger.
Ayrica bkz. parametre 61.702 Data grubu 11 data 2 degeri.
Segenekler igin, bkz. parametre 61.571 Data grubu 11 data 1 segimi.
61.53  Data grubu 11 data | Harici kontrol cihazina data seti 11'in word 3'U olarak génderilen Yok
3 se¢imi datayl 6nceden seger.
Ayrica bkz. parametre 61.703 Data grubu 11 data 3 degeri.
Segenekler igin, bkz. parametre 61.571 Data grubu 11 data 1 segimi.
61.54  Data grubu 13 data | Bkz. 61.51 Data grubu 11 data 1 segimi parametresi. Yok
1 segimi
61.74  Data grubu 25 data | Bkz. 61.51 Data grubu 11 data 1 segimi parametresi. Yok
3 se¢imi
61.101 Data grubu 11 data | Harici kontrol cihazina data seti 11'in word 1'i olarak 0
1 degeri goénderilen datayi (tamsayi formatinda) gosterir.
61.51 Data grubu 11 data 1 segimi ile dnceden higbir data
secilmezse, gonderilecek deger dogrudan bu parametreye
yazilabilir.
0...65535 Data seti 11'in word 1'i olarak gdénderilen data.
61.102 Data grubu 11 data | Harici kontrol cihazina data seti 11'in word 2'si olarak 0
2 degeri goénderilen datayi (tamsayi formatinda) gésterir.
61.52 Data grubu 11 data 2 segimi ile 6nceden higbir data
secilmezse, gonderilecek deger dogrudan bu parametreye
yazilabilir.
0...65535 Data seti 11'in word 2'si olarak gonderilen data.
61.103 Data grubu 11 data | Harici kontrol cihazina data seti 11'in word 3'U olarak 0

3 degeri

goénderilen datayi (tamsayi formatinda) gésterir.
61.53 Data grubu 11 data 3 segimi ile higcbir data secilmezse,
gonderilecek deger dogrudan bu parametreye yazilabilir.

0...65535

Data seti 11'in word 3'U olarak gonderilen data.
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61.104 Data grubu 13 data | Harici kontrol cihazina data seti 13'ln word 1'i olarak 0
1 degeri gOnderilen datayi (tamsayi formatinda) gosterir.
61.54 Data grubu 13 data 1 se¢imi ile hi¢bir data secilmezse,
gonderilecek deder dogrudan bu parametreye yazilabilir.
0...65535 Data seti 13'Un word 1'i olarak gonderilen data.
61.124 Data grubu 25 data | Harici kontrol cihazina data seti 25'in word 3'U olarak 0
3 degeri gOnderilen datayi (tamsayi formatinda) gosterir.
61.74 Data grubu 25 data 3 se¢imi ile hicbir data secilmezse,
gonderilecek degder dogrudan bu parametreye yazilabilir.
0...65535 Data seti 25'in word 3'U olarak gonderilen data.
62 D2D ve DDCS alim DDCS baglantisi araciligiyla alinan datanin eslenmesi.
datasi Ayrica bkz. parametre grubu 60 DDCS iletisimi.
62.01 M/F data 1 se¢imi (Sadece follower) Master/follower baglantisi araciligiyla Yok
master'dan word 1 olarak alinan data igin bir hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.25 MF/D2D data 1 degeri.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'l (16 bit) 1
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
62.02 M/F data 2 se¢imi (Sadece follower) Master/follower baglantisi araciligiyla Yok
master'dan word 2 olarak alinan data igin bir hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.26 MF/D2D data 2 degeri.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.03 M/F data 3 se¢imi (Sadece follower) Master/follower baglantisi araciligiyla Yok
master'dan word 3 olarak alinan data igin bir hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.27 MF/D2D data 3 degeri.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.04 Follower adi 2 data | Master/follower baglantisi araciligiyla birinci follower'dan Yok
1 se¢ (yani nod adresi 2 olan follower) word 1 olarak alinan data
igin bir hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.28 Follower agi 2 data 1 degeri.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.05 Follower agi 2 data | Master/follower baglantisi araciliiyla birinci follower'dan Yok
2 se¢ (yani nod adresi 2 olan follower) word 2 olarak alinan data
icin bir hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.29 Follower agi 2 data 2 dederi.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.06 Follower agi 2 data | Master/follower baglantisi araciliiyla birinci follower'dan Yok
3 se¢ (yani nod adresi 2 olan follower) word 3 olarak alinan data
icin bir hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.30 Follower agi 2 data 3 degeri.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.07 Follower agi 3 data | Master/follower baglantisi araciligiyla ikinci follower'dan (yani | Yok

1 se¢

nod adresi 3 olan follower) word 1 olarak alinan data igin bir
hedef tanimlar.

Ayrica bkz. parametre 62.31 Follower agi 3 data 1 degeri.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
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62.08 Follower agi 3 data | Master/follower baglantisi araciligiyla ikinci follower'dan (yani | Yok
2 se¢ nod adresi 3 olan follower) word 2 olarak alinan data igin bir
hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.32 Follower agi 3 data 2 degeri.
Secgenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.09 Follower agi 3 data | Master/follower baglantisi araciligiyla ikinci follower'dan (yani | Yok
3 se¢ nod adresi 3 olan follower) word 3 olarak alinan data igin bir
hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.33 Follower agi 3 data 3 degeri.
Secgenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.10  Follower adi 4 data | Master/follower baglantisi araciligiyla Gglincu follower'dan Yok
1 se¢ (yani nod adresi 4 olan follower) word 1 olarak alinan data
icin bir hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.34 Follower agi 4 data 1 degeri.
Secgenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.11  Follower agi 4 data | Master/follower baglantisi aracilidiyla G¢lncu follower'dan Yok
2 se¢ (yani nod adresi 4 olan follower) word 2 olarak alinan data
igin bir hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.35 Follower agi 4 data 2 degeri.
Secgenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.12  Follower agi 4 data | Master/follower baglantisi aracilidiyla G¢lincu follower'dan Yok
3 se¢ (yani nod adresi 4 olan follower) word 3 olarak alinan data
icin bir hedef tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.36 Follower agi 4 data 3 degeri.
Secgenekler igin, bkz. parametre 62.01 M/F data 1 segimi.
62.25 MF/D2D data 1 (Sadece follower) Master'dan word 1 olarak alinan datay: 0
degeri tamsayi formatinda gosterir.
62.01 M/F data 1 segimi parametresi alinan data igin bir hedef
se¢mek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger parametreler
tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Master/follower iletisiminde word 1 olarak alinan data.
62.26 MF/D2D data 2 (Sadece follower) Master'dan word 2 olarak alinan datayi 0
degeri tamsayi formatinda gosterir.
62.02 M/F data 2 segimi parametresi alinan data igin bir hedef
se¢mek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger parametreler
tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Master/follower iletisiminde word 2 olarak alinan data.
62.27 MF/D2D data 3 (Sadece follower) Master'dan word 3 olarak alinan datayi 0
degeri tamsayi formatinda gosterir.
62.03 M/F data 3 se¢imi parametresi alinan data igin bir hedef
se¢mek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger parametreler
tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Master/follower iletisiminde word 3 olarak alinan data.
62.28  Follower agi 2 data | Birinci follower'dan (yani nod adresi 2 olan follower) word 1 0

1 degeri

olarak alinan datayi tamsay formatinda gosterir.

62.04 Follower agi 2 data 1 se¢ parametresi alinan data igin bir
hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.

0...65535

Nod adresi 2 olan follower'dan word 1 olarak alinan data.
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62.29  Follower agi 2 data | Birinci follower'dan (yani nod adresi 2 olan follower) word 2 0
2 degeri olarak alinan datayl tamsayi formatinda gosterir.
62.05 Follower agi 2 data 2 se¢ parametresi alinan data igin bir
hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 2 olan follower'dan word 2 olarak alinan data.
62.30 Follower agi 2 data | Birinci follower'dan (yani nod adresi 2 olan follower) word 3 0
3 degeri olarak alinan datayl tamsayi formatinda gosterir.
62.06 Follower agi 2 data 3 se¢ parametresi alinan data igin bir
hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 2 olan follower'dan word 3 olarak alinan data.
62.31  Follower agi 3 data | ikinci follower'dan (yani nod adresi 3 olan follower) word 1 olarak | 0
1 degeri alinan datayi tamsayi formatinda gosterir.
62.07 Follower agi 3 data 1 se¢ parametresi alinan data igin bir
hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 3 olan follower'dan word 1 olarak alinan data.
62.32  Follower agi 3 data | ikinci follower'dan (yani nod adresi 3 olan follower) word 2 olarak | 0
2 degeri alinan datayi tamsayi formatinda gosterir.
62.08 Follower agi 3 data 2 se¢ parametresi alinan data igin bir
hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 3 olan follower'dan word 2 olarak alinan data.
62.33  Follower agi 3 data | ikinci follower'dan (yani nod adresi 3 olan follower) word 3 olarak | 0
3 degeri alinan datayi tamsayi formatinda gosterir.
62.09 Follower agi 3 data 3 se¢ parametresi alinan data igin bir
hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 3 olan follower'dan word 3 olarak alinan data.
62.34  Follower agi 4 data | Uglincii follower'dan (yani nod adresi 4 olan follower) word 1 0
1 degeri olarak alinan datayl tamsayi formatinda gosterir.
62.10 Follower agi 4 data 1 se¢ parametresi alinan data igin bir
hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 4 olan follower'dan word 1 olarak alinan data.
62.35  Follower agi 4 data | Uglincii follower'dan (yani nod adresi 4 olan follower) word 2 0
2 degeri olarak alinan datayl tamsayi formatinda gosterir.
62.11 Follower agi 4 data 2 se¢ parametresi alinan data igin bir
hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.
0...65535 Nod adresi 4 olan follower'dan word 2 olarak alinan data.
62.36  Follower agi 4 data | Uglincii follower'dan (yani nod adresi 4 olan follower) word 3 0

3 degeri

olarak alinan datayl tamsayi formatinda gosterir.

62.12 Follower agi 4 data 3 se¢ parametresi alinan data igin bir
hedef segmek amaciyla kullanilabilir. Bu parametre diger
parametreler tarafindan bir sinyal kaynagi olarak da kullanilabilir.

0...65535

Nod adresi 4 olan follower'dan word 3 olarak alinan data.
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62.51  Data grubu 10 data | 62.51...62.74 parametreleri harici kontrol cihazindan 10, 12, | Yok
1 segimi 14, 16, 18, 20, 22 ve 24 data setlerinde alinan data igin bir

hedef tanimlar.
62.101...62.124 parametreleri harici kontrol cihazindan
alinan datayi tamsayi formatinda gosterir ve diger
parametreler tarafindan kaynak olarak kullanilabilir.
Ornegin, bu parametre data seti 10'un word 1'i igin bir hedef
seger. 62.101...Data grubu 10 data 1 degeri parametresi
alinan datayi tamsayi formatinda gosterir ve diger
parametreler tarafindan kaynak olarak da kullanilabilir.
Yok Yok. 0
CW 16bit Kontrol Word'li (16 bit) 1
Ref1 16bit Referans REF1 (16 bit) 2
Ref2 16bit Referans REF2 (16 bit) 3
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
62.52  Data grubu 10 data | Data seti 10'un word 2'si olarak alinan data igin bir hedef Yok
2 segimi tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.102 Data grubu 10 data 2 degeri.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.51 Data grubu 10 data 1
segimi.
62.53  Data grubu 10 data | Data seti 10'un word 3'U olarak alinan data igin bir hedef Yok
3 se¢imi tanimlar.
Ayrica bkz. parametre 62.103 Data grubu 10 data 3 degeri.
Secenekler igin, bkz. parametre 62.51 Data grubu 10 data 1
segimi.
62.54  Data grubu 12 data | Bkz. 62.51 Data grubu 10 data 1 se¢imi parametresi. Yok
1 segimi
62.74  Data grubu 24 data | Bkz. 62.51 Data grubu 10 data 1 segimi parametresi. Yok
3 se¢imi
62.101 Data grubu 10 data | Harici kontrol cihazindan data seti 10'un word 1'i olarak 0
1 degeri alinan datayi (tamsayi formatinda) gosterir.
62.51 Data grubu 10 data 1 segimi parametresi ile bu data
icin bir hedef secilebilir. Bu deger baska bir parametreler
tarafindan bir kaynak olarak da kullanilabilir.
0...65535 Data seti 10'un word 1'i olarak alinan data.
62.102 Data grubu 10 data | Harici kontrol cihazindan data seti 10'un word 2'si olarak 0
2 degeri alinan datayi (tamsayi formatinda) g0sterir.
62.52 Data grubu 10 data 2 segimi parametresi ile bu data
icin bir hedef secilebilir. Bu deger baska bir parametreler
tarafindan bir kaynak olarak da kullanilabilir.
0...65535 Data seti 10'un word 2'si olarak alinan data.
62.103 Data grubu 10 data | Harici kontrol cihazindan data seti 10'un word 3'U olarak 0

3 degeri

alinan datayi (tamsayi formatinda) gosterir.

62.53 Data grubu 10 data 3 segimi parametresi ile bu data
icin bir hedef segilebilir. Bu deger baska bir parametreler
tarafindan bir kaynak olarak da kullanilabilir.

0...65535

Data seti 10'un word 3'U olarak alinan data.
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62.104 Data grubu 12 data | Harici kontrol cihazindan data seti 12'nin word 1'i olarak 0
1 degeri alinan datayi (tamsayi formatinda) goésterir.

62.54 Data grubu 12 data 1 segimi parametresi ile bu data
icin bir hedef secilebilir. Bu deder baska bir parametreler
tarafindan bir kaynak olarak da kullanilabilir.

0...65535 Data seti 12'nin word 1'i olarak alinan data.
62.124 Data grubu 24 data | Harici kontrol cihazindan data seti 24'iin word 3'li olarak 0
3 degeri alinan datayi (tamsayi formatinda) gésterir.

62.74 Data grubu 24 data 3 segimi parametresi ile bu data
icin bir hedef secilebilir. Bu deder baska bir parametreler
tarafindan bir kaynak olarak da kullanilabilir.

0...65535 Data seti 24'lGin word 3'U olarak alinan data.

90 Geribildirim segimi | Motor ve ylik geribildirim yapilandirmasi.
Ayrica Kodlayici destegi bélimune (sayfa 40) ve 393.
sayfadaki semaya bakin.

90.01  Motor kontrol hizi Motor kontroli igin kullanilan, yani 90.41 Motor geribildirim -
se¢imi parametresi ile segilen ve 90.42 Motor hizi filtre siiresi
ile filtrelenen nihai motor hizi geribildirimi olan tahmini veya
olgllen motor hizini gosterir.

Ayrica, Olgllen geribildirimin secilmesi durumunda, motor digli
fonksiyonu (90.43 Motor digli payi ve 90.44 Motor digli
paydasi) tarafindan skalalandirilir.

Bu parametre salt okunurdur.

-32768,00 ... Kontrol igin kullanilan motor hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
90.02  Motor pozisyonu Motor geribildirim segimi 90.41 parametresi ile segilen -

kaynaktan alinan motor pozisyonunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

-32768,00 ... Motor pozisyonu. -
32767,00 rev
90.03  Yiik hizi Motor kontroll igin kullanilan, yani 90.57 Yiik geribildirimi -

se¢imi parametresi ile segilen ve 90.52 Ylik hizi filtre siiresi
parametresi ile filtrelenen nihai ylk hizi geribildirimi olan
tahmini veya olgllen yuk hizini gosterir.

Bu parametre salt okunurdur.

-32768,00 ... Yk hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
90.04  Yiik pozisyonu Yiik geribildirimi segimi 90.51 parametresi ile segilen -

kaynaktan alinan ylk pozisyonunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

-32768 ... 32767 YUk pozisyonu. -

rev
90.05  Yiik pozisyonu Besleme sabiti ile skalalandirilan yik pozisyonunu gosterir -
skalalandi (bkz. parametre 90.63 Besleme sabiti payi ve 90.64 Besleme

sabiti paydasi).
Bu parametre salt okunurdur.

-32768 ... 32767 Skalalandirilan yik pozisyonu. -
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90.10  Enkoder 1 hizi Enkoder 1 hizini rpm cinsinden g0sterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00 ... Enkoder 1 hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
90.11  Enkoder 1 Bir turda enkoder 1'in gergek pozisyonunu gosterir. -
pozisyonu Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00 ... Bir turda enkoder 1 pozisyonu. -
32767,00 rev
90.12  Enkoder 1 goklu tur | Tam turda enkoder 1'in gergek pozisyonunu gosterir. -
sayisi Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Tur cinsinden enkoder 1 pozisyonu. -
90.13  Enkoder 1 tur sayisi | Enkoder 1 icin relatif tur sayacini gosterir. Enkoder pozisyonu | -
(parametre 90.11) pozitif ydnde déndiugiinde sayac degeri
artar, negatif yonde déndigiinde azalr.
Bu parametre sadece pozisyon mutlak ise etkilidir; hem tek
donuisli hem de ¢ok donisli enkoderler igin glincellenir.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768 ... 32767 Enkoder 1 tur sayaci uzantisi. -
90.14  Enkoder 1 Bir turda enkoder 1 pozisyonunu enkoder arabiriminden -
pozisyonu (ham) alinan bir 24 bitlik isaretsiz tamsayi olarak gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
0.00 ... 65535.00 Bir turda ham enkoder 1 pozisyonu. -
90.15  Enkoder 1 tur sirasi | Enkoder 1 degerlerini ham bir 6lglim olarak gosterir. -
(ham) Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Ham enkoder 1 tur sayacl. -
90.20  Enkoder 2 hizi Enkoder 2 hizini rpm cinsinden g0sterir. -
Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00 ... Enkoder 2 hizi. Bkz. par.
32767,00 rpm 46.01
90.21  Enkoder 2 Bir turda enkoder 2'nin gergek pozisyonunu gosterir. -
pozisyonu Bu parametre salt okunurdur.
-32768,00 ... Bir turda enkoder 2 pozisyonu. -
32767,00 rev
90.22  Enkoder 2 goklu tur | Tam turda enkoder 2'nin gergek pozisyonunu gosterir. -
sayisi Bu parametre salt okunurdur.
0...65535 Tur cinsinden enkoder 2 pozisyonu. -
90.23  Enkoder 2 tur sayisi | Enkoder 2 icin relatif tur sayacini gosterir. Enkoder pozisyonu | -
(parametre 90.217) pozitif ydnde déndugiinde sayag degeri
artar, negatif ydonde déndiigiinde azalr.
Bu parametre sadece pozisyon mutlak ise etkilidir; hem tek
doénusli hem de ¢ok dénusli enkoderler igin glincellenir.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768 ... 32767 Enkoder 2 tur sayaci uzantisi. -
90.24  Enkoder 2 Bir turda enkoder 2 pozisyonunu bir ham (24 bitlik isaretsiz -

pozisyonu (ham)

tamsay1) 6l¢iim olarak gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.

0.00 ... 65535.00

Bir turda ham enkoder 2 pozisyonu.
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90.25 Enkoder 2 tur sirasi | Enkoder 2 degerlerini ham bir élglim olarak gosterir. -
(ham) Bu parametre salt okunurdur.
0.00 ... 65535.00 Ham enkoder 2 tur sayaci. -
90.26  Motor tur sayisi Relatif motor tur sayacini gosterir. Enkoder pozisyonu pozitif | -
yonde dondiginde sayac degeri artar, negatif ydnde
dondiginde azalir.
Bu parametre sadece pozisyon mutlak ise etkilidir; hem tek
donusli hem de ¢ok donusla enkoderler igin glincellenir.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768 ... 32767 Motor tur sayaci uzantisi. -
90.27  Yiik tur sayisi Relatif yUk tur sayacini gosterir. Enkoder pozisyonu pozitif -
yonde donduglinde sayag degeri artar, negatif yonde
dondiginde azalir.
Bu parametre sadece pozisyon mutlak ise etkilidir; hem tek
donusli hem de ¢ok donusli enkoderler igin glincellenir.
Bu parametre salt okunurdur.
-32768 ... 32767 YUk tur sayaci uzantisi. -
90.41  Motor geribildirim Motor kontroll sirasinda kullanilan motor hizi geribildirimi Tahmini
segimi degerini seger.
Tahmini DTC c¢ekirdegi tarafindan olusturulan hesaplanmis bir hiz 0
tahmini kullanilir.
Enkoder 1 Enkoder 1 ile dlgulen gercek hiz. Enkoder 92 Enkoder 1 1
yapilandirmasi grubundaki parametreler ile ayarlanir.
Enkoder 2 Enkoder 2 ile dlgulen gercek hiz. Enkoder 93 Enkoder 2 2
yapilandirmasi grubundaki parametreler ile ayarlanir.
90.42  Motor hizi filtre Kontrol (90.01 Motor kontrol hizi) i¢in kullanilan motor hizi 3 ms
stresi geribildirimi igin bir filtre stresi tanimlar.
0 ... 10000 ms Motor hizi filtre suresi. 1=1ms
90.43  Motor disli payi 90.43 ve 90.44 parametreleri motor hizi geribildirimi ve motor | 1
kontroll arasinda bir digli fonksiyonu tanimlar. Disli 6rnegin,
enkoder dogrudan motor saftina baglanmazsa, motor ve
enkoder hizlarl arasindaki bir farki diizeltmek igin kullanilir.
90.43 Motor digli payi Motor hizi
90.44 Motor disli paydasi - Enkoder hizi
-2147483648 ... Motor disli payi. -
2147483647
90.44  Motor disli paydasi | Bkz. 90.43 Motor disli payi parametresi. 1
-2147483648 ... Motor disli paydasi. -
2147483647
90.45  Motor geribildirim Surdcinin motor geri bildirimi kaybina nasil tepki verecegini | Hata
arizasl seger.
Hata Surdcu bir 7301 Motor hizi geribildirimi hatasinda agilir. 0
Uyari Surdcl bir A7B0 Motor hizi geribildirimi uyarisi olusturur. 1
Yok islem olmaz. 2
90.46  Zorla agik gcevrim DTC motor modeli tarafindan kullanilan hiz geribeslemesini Hayir
tanimlar.
Hayir Motor modeli 90.41 Motor geribildirim segimi ile segilen 0

geribildirimi kullanir.
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Evet Motor modeli hesaplanan hiz tahminini kullanir (90.41 Motor |1
geribildirim se¢imi ayarindan bagimsiz olarak).
90.51  Yiik geribildirimi Kontrolde kullanilan ylk hizi geri besleme dederini seger. Yok
segimi
Yok Yk geri bildirimi segilmedi. 0
Enkoder 1 Enkoder 1 ile dlgllen gergek hiz. Enkoder 92 Enkoder 1
yapilandirmasi grubundaki parametreler ile ayarlanir.
Enkoder 2 Enkoder 2 ile dlgllen gergek hiz. Enkoder 93 Enkoder 2 2
yapilandirmasi grubundaki parametreler ile ayarlanir.
Tahmini Hesaplanmis bir hiz tahmini kullanilr. 3
Motor geri bildirimi | Ayrica, motor geribildirimi icin 90.41 Motor geribildirim se¢imi
ile secilen kaynak yik geribildirimi icin kullanihr.
Motor ve yik hizlarn arasindaki herhangi bir fark yuk disli
fonksiyonu kullanilarak kompanse edilebilir; bkz. parametre
90.53 Yiik dislisi payi.
90.52  Yiik hizi filtre stresi | YUk hizi geribeslemesi (90.03 Ylik hizi) i¢in bir filtre suresi 4 ms
tanimlar.
0 ... 10000 ms YUk hizi filtre suresi. -
90.53  Yiik dislisi payi 90.53 ve 90.54 parametreleri yuk (yani tahrik edilen ekipman) |1
hizi geribeslemesi ve motor kontroll arasinda bir digli
fonksiyonu tanimlar. Disli 6rnegin, enkoder dogrudan
dondurilen makineye baglanmazsa, yuk ve enkoder hizlari
arasindaki bir farki diizeltmek igin kullanilir.
90.53 Yiik diglisi payi Yuk hizi
90.54 Yiik diglisi paydasi - Enkoder hizi
-2147483648 ... Yk digli payi. -
2147483647
90.54  Yiik dislisi paydasi | Bkz. 90.53 Ylik dislisi payi parametresi. 1
-2147483648 ... Yuk digli paydasi. -
2147483647
90.56  Yiik pozisyon ofseti | YUk tarafi konumu pozisyonu ofseti. Cozlnurlik 90.57 Yik Orev
pozisyon ¢bziindrliigl parametresi ile belirlenir.
-32768 ... 32767 rev | YUk tarafi pozisyon ofseti. -
90.57  Yiik pozisyon Bir turda yUk pozisyonu sayimi i¢in kag bit kullanilacagini 16
¢Ozlndrliga tanimlar.
0...32 YUk pozisyonu ¢ozunurligu. -
90.61  Digli payi 90.61 ve 90.62 parametreleri motor ve yuk hizlari arasinda bir | 1
disli fonksiyonu tanimlar.
90.61 Disli payi Motor hizi
90.62 Disli paydasi - Yik hizi
-2147483648 ... Disli pay! (motor tarafi). -
2147483647
90.62  Digli paydasi Bkz. 90.61 Digli payi parametresi. 1
-2147483648 ... Disli paydasi (yuk tarafi). -

2147483647
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90.63 Besleme sabiti payi | 90.63 ve 90.64 parametreleri pozisyon hesaplama igin 1
besleme sabitini tanimlar:

90.63 Besleme sabiti payi

90.64 Besleme sabiti paydasi

Besleme sabiti, donme hareketini gizgisel harekete cevirir.
Besleme sabiti, motor saftinin bir turunda ylkin hareket ettigi
mesafedir.

Cizgisel ylk pozisyonu 90.05 Ylik pozisyonu skalalandi
parametresi ile gosterilir.

-2147483648 ... Besleme sabiti payi. -
2147483647
90.64 Besleme sabiti Bkz. 90.63 Besleme sabiti payi parametresi. 1
paydasi
-2147483648 ... Besleme sabiti paydasi. -
2147483647
91 Enkoder modiilii Enkoder arabirim modiilleri yapilandirmasi.
ayarlari
91.01  FEN DI durumu FEN-xx enkoder arabirim moddillerinin dijital giriglerinin -
durumunu gosterir.
Bu parametre salt okunurdur.
Bit Adi Bilgi
0 DI1 /moddl 1 Arabirim moduli 1'in DI1 girigi (bkz. parametre 91.11 ve 91.12)
1 DI2 /modl 1 Arabirim moduli 1'in DI2 girigi (bkz. parametre 91.11 ve 91.12)
2.3 Rezerve
4 DI1 /modil 2 Arabirim moduli 2'nin DI1 girisi (bkz. parametre 91.13 ve 91.14)
5 DI2 /modil 2 Arabirim moduli 2'nin DI2 girisi (bkz. parametre 91.13 ve 91.14)
6...15 |Rezerve
0000h...FFFFh FEN-xx modullerindeki dijital giriglerin durum word'G. 1=1
91.02  Modiil 1 durumu 91.12 Modiil 1 konumu parametresi ile belirtilen konumda -
bulunan arabirim modullindn tipini gosterir.
0 = Modiil bulunamadi; 1 = iletisim yok; 2 = Bilinmiyor;
3 =FEN-01; 4 = FEN-11; 5 = FEN-21; 6 = FEN-31.
Bu parametre salt okunurdur.
91.03  Modiil 2 durumu 91.14 Modiil 2 konumu parametresi ile belirtilen konumda -
bulunan arabirim modulindn tipini gosterir.
0 = Modiil bulunamadi; 1 = iletisim yok; 2 = Bilinmiyor;
3 =FEN-01; 4 = FEN-11; 5 = FEN-21; 6 = FEN-31.
Bu parametre salt okunurdur.
91.04  Modiil 1 sicakhdi Arabirim modulu 1'in sensor girisi araciligiyla dlgilen sicakhigr | -
gOsterir. Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...1000°C veya °F | Arabirim moduli 1 araciigiyla élcllen sicaklik. -
91.06  Modiil 2 sicakhdi Arabirim moduli 2'nin sensor girisi araciligiyla olgtlen sicakhigr | -
gOsterir. Birim, 96.16 Birim segimi parametresi ile segilir.
Bu parametre salt okunurdur.
0...1000°C veya °F | Arabirim moduli 2 araciligiyla olcllen sicaklik. -
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91.10  Enkoder prmtrs 90...93 gruplarindaki herhangi bir parametre degisikliginin Tamam
yenlme gecerli kilinmasi igin gerekli olan, FEN-xx enkoder arabirim
modillerini yeniden konfiglirasyona zorlar.
Not: Parametre surlcl ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Yeniden konfigtrasyon tamam (normal ¢alisma). 0
Yapilandir Yeniden konfigtire et. Deger otomatik olarak Tamam
durumuna doner.
91.11  Modiil 1 tipi Arabirim moduli 1 olarak kullanilacak moddil tipini tanimlar. Yok
Yok Yok (iletisim devre disi). 0
FEN-01 FEN-01. 1
FEN-11 FEN-11. 2
FEN-21 FEN-21. 3
FEN-31 FEN-31. 4
91.12  Modiil 1 konumu Suricundn kontrol Gnitesindeki, arabirim modilinin Yuva 1
takilacagi yuvayi (1...3) tanimlar.
Yuva 1 Yuva 1. 1
Yuva 2 Yuva 2.
Yuva 3 Yuva 3.
4..254 Rezerve. 1=
91.13  Modiil 2 tipi Arabirim moduli 2 olarak kullanilacak moddil tipini tanimlar. Yok
Yok Yok (iletisim devre disi). 0
FEN-01 FEN-01. 1
FEN-11 FEN-11. 2
FEN-21 FEN-21. 3
FEN-31 FEN-31. 4
91.14  Modiil 2 konumu Suricundn kontrol Gnitesindeki, arabirim modilinin Yuva 1
takilacagi yuvayi (1...3) tanimlar.
Yuva 1 Yuva 1. 1
Yuva 2 Yuva 2.
Yuva 3 Yuva 3.
4..254 Rezerve. =1
91.21  Sicaklik dlgiimii Arabirim moduli 1'e bagli sicaklik sensérinin tipini belirler. Yok
sec¢t
Yok Yok. 0
PTC PTC. 1
KTY-84 KTY84. 2
91.22  Sicaklik filtreleme Arabirim moduli 1 araciligiyla sicaklik élgiim igin bir 1500 ms
stresit filtreleme siresi tanimlar.
0 ... 10000 ms Sicaklik élgiim igin filtreleme siresi. -
91.24  Sicaklik dlgtiimui Arabirim moduli 2'ye bagh sicaklik sensorintn tipini belirler. | Yok
seg2
Yok Yok. 0
PTC PTC.
KTY-84 KTY84. 2
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91.25  Sicaklik filtreleme Arabirim 2 araciligiyla sicaklik 6lgiimu igin bir filtreleme suresi | 1500 ms
stresi 2 tanimlar.
0...10000 ms Sicaklik 6lgiim igin filtreleme siresi. -
92 Enkoder 1 Enkoder 1 ayarlari.
yapilandirmasi Notlar:
» Parametre grubunun icerigi secilen enkoder tipine bagli
olarak degisir.
* Mumkun oldugu surece enkoder 1 'in (bu grup)
kullaniimasi tavsiye edilir. Enkoder 1 den alinan data
enkoder 2 93 Enkoder 2 yapilandirmasiden alinan dataya
gore daha ¢abuk tazelenir.
92.01  Enkoder 1 tipi istege bagl enkoder/resolver arabirim modiilii 1 ile iletisimi Yok
etkinlestirir.
Yok Etkin degil. 0
TTL iletisim etkin. Modiil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi.
Giris: TTL enkoder girisi (X31).
TTL+ ileti§im etkin. Modul tipi: FEN-O1 TTL Enkoder arabirimi. 2
Giris: lletisim destegi ile TTL enkoder girisi (X32).
Mut. enk. iletisim etkin. Modiil tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirimi. 3
Giris: Mutlak enkoder girisi (X42).
Resolver iletisim etkin. Modiil tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. Giris: 4
Resolver girisi (X52).
HTL iletisim etkin. Modiil tipi: FEN-31 HTL Enkoder Arabirimi. 5
Giris: HTL enkoder girisi (X82).
92.02 Enkoder 1 kaynagi | Enkoderin baglandigi arabirim moduliinu seger. (Enkoder Modiil 1
arabirim modiillerinin fiziksel konumlari ve tipleri 91 Enkoder
modlilii ayarlari parametre gruplarinda tanimlanir.)
Moddl 1 Arabirim moduli 1. 1
Modil 2 Arabirim moduli 2. 2
92.10  Pals/tur (92.01 Enkoder 1 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda 2048
goriiliir)
Pals sayisi / tur degerini tanimlar.
0...65535 Pals sayisi. -
92.10  Sin/cos sayisi (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gériliir) 0
Bir turdaki sints/kosinls dalga donglsu sayisini tanimlar.
Not: EnDat veya SSI enkoder surekli modda kullanilirken bu
parametrenin ayarlanmasina gerek yoktur. Bkz. 92.30 Seri
haberlesme modu parametresi.
0...65535 Tur basina sinls/kosinls dalga déngusu sayisi. -
92.10  Uyartim sinyali (92.01 Enkoder 1 tipi = Resolver oldugunda gériillir) 1 kHz
frekansi Uyartim sinyalinin frekansini tanimlar.
1...20 kHz Uyartim sinyali frekansi. 1=1kHz
92.11  Pals enkoder tipi (92.01 Enkoder 1 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda Dértliik
goriiliir)
Enkoder tipini seger.
Doértlik Ceyrek enkoder (iki kanal; A ve B'ye sahiptir) 0
Tek cizgi Tek faz enkoder (bir kanal, A'ya sahiptir) 1
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92.11  Mutlak pozisyon (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gériiliir) Yok
kaynagi Mutlak pozisyon bilgilerinin kaynagini secer.
Yok Secilmedi. 0
iletisim sinyalleri iletisim sinyalleri. 1
EnDat Seri arabirim: EnDat enkoder. 2
Hiperface Seri arabirim: HIPERFACE enkoder. 3
SSlI Seri arabirim: SS| enkoder. 4
Tamagawa Seri arabirim: Tamagawa 17/33 bitli enkoder. 5
92.11  Uyartim sinyali (92.01 Enkoder 1 tipi = Resolver oldugunda gériiliir) 40V
genligi Uyartim sinyalinin genligini tanimlar.
40...120V Uyartim sinyali genligi. 10=1V
92.12  Hiz hesaplama (92.01 Enkoder 1 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda Otomatik
modu gordiliir) ylikselen
Hiz hesaplama modunu seger.
*Tek iz enkoder (92.11 Pals enkoder tipi parametresi Tek ¢izgi
olarak ayarlandiginda) durumunda, hiz daima pozitiftir.
A&B timu Kanal A ve B: Hiz hesaplama igin yikselen ve diisen 0
y.kenarlar kullanilir.
*Kanal B: Dénme yonunu tanimlar.
Not: Tek iz enkoder (parametre 92.11 Pals enkoder tipi)
durumunda, bu ayar A tiimi ayari gibi gorev yapar.
A timu Kanal A: Hiz hesaplama igin ylkselen ve disen y.kenarlar 1
kullanilir.
*Kanal B: Dénme yonunu tanimlar.
A yulkselen Kanal A: Hiz hesaplama igin ylkselen y.kenar kullantlir. 2
*Kanal B: Dénme yonunu tanimlar.
A dusen Kanal A: Hiz hesaplama i¢in diisen y.kenar kullanilir. 3
*Kanal B: Dénme yonunu tanimlar.
Otomatik yikselen | Pals frekansina bagl olarak, asagidaki sekilde yukaridaki 4
modlardan biri otomatik olarak segilir:
Kanal(lar)in pals frekansi Kullanilan mod
< 2442 Hz A&B tiimii
2442...4884 Hz A tiimii
> 4884 Hz A ylikselen
Oto diisen Pals frekansina bagli olarak, asagdidaki sekilde yukaridaki 5
modlardan biri otomatik olarak segilir:
Kanal(lar)in pals frekansi Kullanilan mod
<2442 Hz A&B tiimii
2442...4884 Hz A tiimii
> 4884 Hz A dlisen
92.12  Sifir pals (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) Pasif
etkinlestirme FEN-11 arabirim modiiliniin mutlak enkoder girisi (X42) igin
enkoder sifir palsini devreye alir.
Not: Seri arabirimlerde, yani 92. 11 Mutlak pozisyon kaynadi
parametresi EnDat, Hiperface, SSI veya Tamagawa olarak
ayarlandiginda, higbir sifir pals yoktur.
Pasif Sifir pals pasif. 0
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Devrede Sifir pals devrede. 1
92.12  Resolver kutup (92.01 Enkoder 1 tipi = Resolver oldugunda gériillir) 1
ciftleri Resolverin kutup cifti sayisini tanimlar.
1...32 Resolver kutup cifti sayisi. 1=1
92.13  Pozisyon thmn (92.01 Enkoder 1 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda gériiliir) | Devrede
etknlstrm Pozisyon tahminin enkoder 1 ile pozisyon datasi ¢ozinirligini
arttirmak ya da arttirmamak igin kullanilmasini seger.
Pasif Olgtilen pozisyon kullanilir. (Coztndrlik: Quadratik enkoderler 0
icin 4 x pals / tur, tek faz enkoderler icin 2 x pals / tur.)
Devrede Tahmini pozisyon kullanilir. (Pozisyon enterpolasyonunu 1
kullanir; ekstrapolasyon data istendiginde gerceklesir.)
92.13  Pozisyon datasi (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 0
genisligi Bir turdaki pozisyonu géstermek icin kullanilan bit sayisini
tanimlar. Ornegin, 15 bitlik bir ayar 32768 pozisyon / tur
degerine karsilik gelir.
Bu deger, 92.11 Mutlak pozisyon kaynagi parametresi EnDat,
Hiperface veya SSI olarak ayarlandiginda kullanilir. 92.11
Mutlak pozisyon kaynagi parametresi Tamagawa olarak
ayarlandiginda, bu parametre dahili olarak 17’ye ayarlanir.
0...32 Bir turdaki pozisyonu gostermek igin kullanilan bit sayisi. 1=
92.14  Hiz tahminini (92.01 Enkoder 1 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda Pasif
etkinlestirme goriiliir)
Hesaplanan ya da tahmini hiz kullanimini seger.
Tahmin, sabit durumda galismada hiz dalgalanmasini arttirir,
ancak dinamikleri iyilestirir.
Pasif Son hesaplanan hiz kullanilir. (Hesaplama araligi 62,5 0
mikrosaniye - 4 milisaniye seklindedir.)
Devrede Tahmin edilen hiz (data talebi sirasinda tahmin edilen) 1
kullantlir.
92.14  Tur datasi genigligi | (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gériillir) 0
Cok donuslu bir enkoderde tur sayisinda kullanilan bit
sayisini tanimlar. Ornegin, 12 bitlik bir ayar 4096 tura kadar
bir sayimi destekleyecektir.
Bu deger, 92.11 Mutlak pozisyon kaynagi parametresi EnDat,
Hiperface veya SSI olarak ayarlandiginda kullanilir. 92.11
Mutlak pozisyon kaynagi parametresi Tamagawa olarak
ayarlandiginda, bu parametrenin sifir disinda bir degere
ayarlanmasi birden fazla donusli data talebini etkinlestirir.
0...32 Tur sayisinda kullanilan bit sayisi. 1=1
92.15  Gegici filtre (92.01 Enkoder 1 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda 4880 Hz
goriiliir)
Enkoder icin gegcis filtrelemesini etkinlestirir (secilen pals
frekansinin tzerinde, donus yonindeki degisiklikler yok
sayilir).
4880 Hz 4880 Hz altinda donus yonu degisikligine izin verilir. 0
2440 Hz 2440 Hz altinda donls yonu degisikligine izin verilir. 1
1220 Hz 1220 Hz altinda donus yonu degisikligine izin verilir. 2
Pasif Tam pals frekanslarinda donus yonu degisikligine izin verilir. | 3
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92.21  Enkoder kablosu (92.01 Enkoder 1 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda A B
ariza modu gordiliir)
Kablo hatasi bakimindan izlenecek olan enkoder kablo
kanallarini ve kablolar seger.
A B Ave B. 0
A B, Z A, BveZ. 1
A+, A-, B+, B- A+, A-, B+ ve B-. 2
A+, A-, B+, B-, Z+, | A+, A-, B+, B-, Z+ ve Z-. 3
Z-
92.30  Seri haberlesme (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) Baslangi¢
modu Bir EnDat veya SSI enkoder ile seri haberlesme modunu kon.
seger.
Baslangi¢ kon. Tek pozisyon aktarim modu (baslangi¢ pozisyonu). 0
Surekli Surekli pozisyon data aktarim modu. 1
92.31  EnDat maks (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 50 ms
hesplma stre Bir EnDat enkoder icin maksimum enkoder hesaplama
suresini seger.
Not: Bu parametre yalnizca, bir EnDat enkoder stirekli
modda kullanildiginda ayarlanmalidir; érn. artimli
sinus/kosinls sinyali bulunmayan bir enkoder (yalnizca
enkoder 1 olarak desteklenir). Ayrica bkz. parametre 92.30
Seri haberlesme modu.
10 us 10 mikrosaniye. 0
100 us 100 mikrosaniye. 1
1ms 1 milisaniye. 2
50 ms 50 milisaniye. 3
92.32  SSI ¢evrim sliresi (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gériiliir) 100 us
SSI enkoder igin aktarim dongusuinl seger.
Not: Parametre yalnizca, bir SSI enkoder siirekli modda
kullanildiginda ayarlanmalidir; érn. artimh sinls/kosinls sinyali
bulunmayan bir enkoder (yalnizca enkoder 1 olarak desteklenir).
Ayrica bkz. parametre 92.30 Seri haberlesme modu.
50 us 50 mikrosaniye. 0
100 us 100 mikrosaniye. 1
200 us 200 mikrosaniye. 2
500 us 500 mikrosaniye. 3
1ms 1 milisaniye. 4
2ms 2 milisaniye. 5
92.33  SSlsaat cevrimleri | (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gériillir) 2
SSI mesajinin uzunlugunu tanimlar. Uzunluk, saat déngusu
sayisi olarak tanimlanir. Dongu sayisi, bir SSI mesaj
gercevesindeki bit sayisina 1 eklenerek hesaplanabilir.
2...127 SSI mesaj uzunlugu. -
92.34  SSIpozisyon msb | (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gériillir) 1
Bir SSI enkoderde, bir SSI mesaiji icindeki pozisyon datasinin
MSB (en 6nemli bit) konumunu tanimlar.
1...126 Pozisyon datasi MSB konumu (bit numarast). -
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92.35 SSItur msb (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 1
Bir SSI enkoderde, bir SSI mesaji icindeki tur sayiminin MSB
(en 6nemli bit) konumunu tanimlar.
1...126 Tur sayimi MSB konumu (bit numarasi). -
92.36  SSI data formati (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) Ikili
SSI enkoder igin data formatini seger.
ikili ikili kod. 0
Gri Gri kodu. 1
92.37  SSliletisim hizi (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 100 kBit/s
SSI enkoder igin haberlesme hizini seger.
10 kBit/s 10 kbit/s. 0
50 kBit/s 50 kbit/s. 1
100 kBit/s 100 kbit/s. 2
200 kBit/s 200 kbit/s. 3
500 kBit/s 500 kbit/s. 4
1000 kBit/s 1000 kbit/s. 5
92.40  SSI sifir fazi (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 315-45
SSI seri baglanti datasinda sifir degerine karsilik gelen bir derece
sints/kosinls sinyal slresi i¢inde faz agisini tanimlar.
Parametre, sinlis/kosinus aralikh sinyallerini temel alarak SSI
pozisyon datasi ile pozisyonun senkronizasyonu igin
kullanilir. Hatali senkronizasyon %1 aralik suresi hatasina
neden olabilir.
Not: Bu parametrenin yalnizca bir SSI enkoder baslangi¢
pozisyonu modunda kullanildiginda ayarlanmasi gereklidir
(bkz. parametre 92.30 Seri haberlesme modu).
315-45 derece 315-45 derece.
135-225 der 135-225 derece.
225-315 der 225-315 derece.
92.45  Hiperface parite (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gériliir) Tek
Bir HIPERFACE enkoder ile parite ve stop bitlerinin
kullanimini tanimlar.
Tipik olarak bu parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.
Tek Tek parite gosterge biti, bir stop biti. 0
Cift Cift parite gosterge biti, bir stop biti. 1
92.46  Hiperface iletisim (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 4800 bit/s
hizi Bir HIPERFACE enkoder ile baglantinin aktarim hizini
tanimlar.
Tipik olarak bu parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.
4800 bit/s 4800 bit/s. 0
9600 bits/s 9600 bit/s. 1
19200 bits/s 19200 bit/s. 2
38400 bits/s 38400 bit/s. 3
92.47  Hiperface ag adresi | (92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. oldugunda gériillir) 64

HIPERFACE enkoder igin nod adresini ayarlar.
Tipik olarak bu parametrenin ayarlanmasi gerekli degildir.

0...255

HIPERFACE enkoder nod adresi.
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93 Enkoder 2 Enkoder 2 ayarlari.
yapilandirmasi Notlar:
» Parametre grubunun igerigi secilen enkoder tipine bagli
olarak degisir.
* Arabirim araciligiyla alinan data baglanti 2 (bu grup)
aracihgiyla alinan datadan daha yeni oldugundan,
mumkun oldugu sirece enkoder baglantisi 1'in (grup 92
Enkoder 1 yapilandirmasi) kullaniimasi tavsiye edilir.
93.01  Enkoder 2 tipi istege bagl enkoder/resolver arabirim modiili 2 ile iletigimi Yok
etkinlestirir.
Yok Etkin degil. 0
TTL iletisim etkin. Modiil tipi: FEN-01 TTL Enkoder Arabirimi.
Giris: TTL enkoder girisi (X31).
TTL+ ileti§irr_1 etkin. Modiil tipi: FEN-O1 TTL Enkoder arabirimi. 2
Girig: lletisim destegi ile TTL enkoder girisi (X32).
Mut. enk. iletisim etkin. Modiil tipi: FEN-11 Mutlak Enkoder Arabirimi. 3
Giris: Mutlak enkoder girisi (X42).
Resolver iletisim etkin. Modiil tipi: FEN-21 Resolver Arabirimi. Giris: 4
Resolver girisi (X52).
HTL iletisim etkin. Modiil tipi: FEN-31 HTL Enkoder Arabirimi. 5
Giris: HTL enkoder girisi (X82).
93.02 Enkoder 2 kaynagi | Enkoderin baglandigi arabirim modulinu seger. (Enkoder Modil 1
arabirim modyillerinin fiziksel konumlari ve tipleri 97 Enkoder
mod(ilii ayarlari parametre gruplarinda tanimlanir.)
Modul 1 Arabirim modula 1. 1
Moddl 2 Arabirim modull 2. 2
93.10  Pals/tur (93.01 Enkoder 2 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda gériiliir) | 2048
Bkz. 92.10 Pals/tur parametresi.
93.10  Sin/cos sayisi (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 0
Bkz. 92.10 Sin/cos sayisi parametresi.
93.10  Uyartim sinyali (93.01 Enkoder 2 tipi = Resolver oldugunda gériiliir) 1 kHz
frekansi Bkz. 92.10 Uyartim sinyali frekansi parametresi.
93.11  Pals enkoder tipi (93.01 Enkoder 2 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda gériliir) | Dértliik
Bkz. 92.11 Pals enkoder tipi parametresi.
93.11  Mutlak pozisyon (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) Yok
kaynagi Bkz. 92.11 Mutlak pozisyon kaynadi parametresi.
93.11  Uyartim sinyali (93.01 Enkoder 2 tipi = Resolver oldugunda gériiliir) 40V
genligi Bkz. 92.11 Uyartim sinyali genligi parametresi.
93.12  Hiz hesaplama (93.01 Enkoder 2 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda gériiliir) | Otomatik
modu Bkz. 92.12 Hiz hesaplama modu parametresi. ylikselen
93.12  Sifir pals (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) Pasif
etkinlegtirme Bkz. 92.12 Sifir pals etkinlestirme parametresi.
93.12  Resolver ¢ift kutup | (93.01 Enkoder 2 tipi = Resolver oldugunda goériiliir) 1
sayisi Bkz. 92.12 Resolver kutup ciftleri parametresi.
93.13  Pozisyon thmn (93.01 Enkoder 2 tipi = TTL, TTL+ veya HTL oldugunda gériiliir) | Devrede
etknlstrm Bkz. 92.13 Pozisyon thmn etknlstrm parametresi.
93.13  Pozisyon datasi (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 0

genisligi

Bkz. parametre 92.13 Pozisyon datasi genisligi.
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93.14  Hiz tahminini (93.01 Enkoder 2 tipi = TTL, TTL+veya HTL oldugunda gériiliir) | Pasif
etkinlestirme Bkz. 92.14 Hiz tahminini etkinlestirme parametresi.
93.14  Tur datasi genisgligi | (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gériillir) 0
Bkz. 92.14 Tur datasi genigligi parametresi.
93.15  Gegici filtre (93.01 Enkoder 2 tipi = TTL, TTL+veya HTL oldugunda gériiliir) | 4880 Hz
Bkz. 92.15 Gegici filtre parametresi.
93.21  Enkoder kablosu (93.01 Enkoder 2 tipi = TTL, TTL+veya HTL oldugunda gériiliir) | A, B
ariza modu Bkz. parametre 92.21 Enkoder kablosu ariza modu.
93.30  Seri haberlesme (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) Baslangi¢
modu Bkz. 92.30 Seri haberlesme modu parametresi. kon.
93.31  EnDat hesaplama (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 50 ms
stiresi Bkz. 92.31 EnDat maks hesplma siire parametresi.
93.32  SSI gevrim sliresi (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gériliir) 100 us
Bkz. 92.32 SSI ¢evrim sliresi parametresi.
93.33  SSl saat cevrimleri | (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gériillir) 2
Bkz. 92.33 SSI saat ¢evrimleri parametresi.
93.34  SSIpozisyon msb | (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gériillir) 1
Bkz. parametre 92.34 SS/ pozisyon msb.
93.35 SSItur msb (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 1
Bkz. parametre 92.35 SS/ tur msb.
93.36  SSI data formati (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) Ikili
Bkz. parametre 92.36 SS/ data format,.
93.37  SSliletisim hizi (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 100 kBit/s
Bkz. 92.37 SSl iletisim hizi parametresi.
93.40  SSI sifir fazi (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 315-45
Bkz. 92.40 SSI sifir fazi parametresi. derece
93.45  Hiperface parite (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gériliir) Tek
Bkz. 92.45 Hiperface parite parametresi.
93.46  Hiperface iletisim (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gértiliir) 4800 bit/s
hizi Bkz. parametre 92.46 Hiperface iletisim hizi.
93.47  Hiperface ag adresi | (93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. oldugunda gériillir) 64
Bkz. 92.47 Hiperface ag adresi parametresi.
95 Donanim konfig Donanimla ilgili gesitli ayarlar.
95.01 Besleme ger Besleme gerilimi araligini seger. Bu parametre, surlcu -
tarafindan besleme sebekesinin nominal gerilimini belirlemek
icin kullanilir. Bu parametre ayrica suricunin akim degerleri
ve DC gerilim kontrol fonksiyonlarini (agma ve fren kiyici
etkinlestirme limitleri) etkiler.
UYARI! Yanlis ayarlanmasi durumunda motor
kontrolstiz bir sekilde hizlanabilir ya da fren kiyici
veya direncine asiri yiklenme olabilir.
Not: Gosterilen segimler surtictinin donanimina gore degisir.
ligili stirGicti igin tek bir gerilim arahdi gegerli olmasi
durumunda, bu aralik varsayilan olarak segilir.
Belirtilmedi Hicbir gerilimi arali§i secilmedi. Bir aralik segilmeden, surtct |0
modulasyonu baslatmaz.
208...240 V 208...240 V 1
380...415V 380...415V 2
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440...480 V 440...480 V 3
500 V 500 V 4
525...600 V 525...600 V 5
660...690 V 660...690 V 6
95.02  Adaptif gerilim Uyarlamali gerilim limitlerini etkinlestirir. Pasif
limitleri Ornegin DC gerilim seviyesini ylkseltmek icin bir IGBT
besleme Unitesi kullanilirsa, uyarlamali gerilim limitleri
kullanilabilir. Cevirici ve IGBT besleme birimi arasindaki
iletisim etkin durumdaysa, gerilim limitleri IGBT besleme
biriminden gelen DC gerilim referansina baghdir. Aksi halde,
limitler 6n sarj siralamasinin sonunda 0lgilen DC gerilimi
esas alinarak hesaplanir.
Bu fonksiyon, slirlicliye saglanan AC besleme gerilimi ylksek
oldugunda, uyari seviyeleri de buna bagli olarak
yukseleceginden, bu tlr durumlar i¢in de kullanishdir.
Pasif Uyarlamali gerilim limitleri devre disi. 0
Devrede Uyarlamali gerilim limitleri devrede. 1
95.04  Kontrol karti Sirtci kontrol Gnitesine nasil enerji verildigini belirler. Dahili 24V
beslemesi
Dahili 24V Sirtci kontrol Unitesine, baglandigi sirtici gug Gnitesinden |0
enerji verilir.
Harici 24V Suricl kontrol Unitesine harici gli¢ kaynagindan enerii verilir. | 1
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95.08 DC anahtari izleme | DIIL girisi araciligiyla DC anahtarinin izlenmesini Pasif
etkinlestirir/devre digi birakir. Bu ayar, donusturicu
moddillerinin, bir DC anahtari ile DC barasina baglandigi
dahili sarj devresi ile kullanilmasi amaciyla tasarlanmistir.
DC anahtarinin bir yardimci kontagi, DC anahtari agildiginda
giris kapanacak sekilde DIIL girisine kablo ile baglanmalidir.

DC barasi

-y - -

DC anahtan | I:
|

—

|_Qev_irici modijl_ij T T T = B

1 I_ § o .
Sarj lojigi Sarj w

! kontaktoru { !

= o -

DC anahtari gevirici galisirken agilirsa, geviriciye bir serbest
durus komutu verilir ve sarj devresi etkinlestirilir.

DC anahtari kapanip, gevirici Unitesindeki DC devresi
yeniden sarj oluncaya kadar geviricinin baslatiimasi
engellenir.

Not: Bazi gevirici modlu tiplerinde bir dahili sarj devresi
standart olarak, bazilarinda ise opsiyonel olarak bulunur;
lokal ABB temsilciniz ile kontrol edin.

Pasif DIIL girisi araciligiyla DC anahtarinin izlenmesi devre digi 0
birakildi.
Devrede DIIL girisi araciligiyla DC anahtarinin izlenmesi etkinlestirildi. | 1
95.09  Sigorta anahtari Bir BSFC-xx anahtari sigorta kontrol cihazi ile iletisimi Pasif
kontrolii etkinlestirir. Bu ayar, C-xx anahtar sigorta kontrol cihazi

tarafindan kontrol edilen bir DC anahtari/sarj devresi
araciligiyla DC barasina baglandigi bir DC barasina bagli
donustlrict moddilleri ile kullanilmak amaciyla tasarlanmistir.
BSFC gevirici Gnitesinin sarj durumunu kontrol eder ve izler,
sarj islemi sona erdiginde bir etkinlestirme komutu génderir.
DC anahtari agik durumdayken, BSFC ¢eviriciyi durdurur.
Daha fazla bilgi igin, BSFC belgelerine bakin.

Pasif BSFC iletisimi devre digi birakilir. 0

Devrede BSFC iletisimi devre disi etkinlestirilir. 1
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95.20 HW opsiyon word'li | Farkhlastiriimis parametre varsayilanlari gerektiren -
1 donanima iligkin segenekleri tanimlar. Bu parametredeki bir
bitin etkinlestiriimesi, diger parametrelerdeki gerekli
degisiklikleri saglar — 6rnegin, bir acil stop segeneginin
etkinlestiriimesi bir dijital girisi rezerve eder. Cogu zaman,
farklilastinimis parametreler de yazmaya karsi korumali
olacaktir.
Bu parametre ve bu parametre tarafindan tamamilanan diger
parametrelerdeki degisiklikler, parametre geri yikleme
isleminden etkilenmez.
Bit Adi Bilgi
0 Besleme frekansi [0 =50 Hz
1=60Hz
1 Acil stop Kat 0 Acil stop, Kategori 0, FSO moduli yok.
1 = Evet. (Acil stop sinyalinin kaynagi olarak DI4'l secer.)
2 Acil stop Kat 1 Acil stop, Kategori 1, FSO moduli yok.
1 = Evet. (Acil stop sinyalinin kaynagi olarak DI4'l secer.)
3 -07 kabin sogutma |Kabin sogutma fani kontrolU.
fani igin RO2 1 = Evet. (RO2'yi fan kontrolii igin rezerve eder.)
4 Harici beslemeli 1 = Evet. (95.04 parametresini Harici 24V olarak ayarlar.)
kontrol Unitesi
5 Sigorta anahtari DC anahtari izleme.
1 = Evet. (95.08 parametresini Devrede olarak ayarlar ve harici olay
2 kaynagi olarak DIIL'yi seger.)
6 DOL motor Motor fani kontrolu (bkz. 35.700...35.106).
anahtari 1 = Evet. (Fan kontroll icin RO1'i, geribildirim i¢in DI5'i seger.)
7 xSFC-01 sigorta |1 = Evet. (95.09 parametresini Devrede olarak ayarlar.)
anahtari kontrol
cihazi
8 Servis anahtari DI6'ya baglh servis anahtari.
1 = Evet. (Harici olay 1 kaynagi olarak DI6'y1 seger.)
9 Cikis kontaktori 1 = Evet. (Kontaktér kontroll icin RO1'i, Calisma izni kaynagi olarak
DI5'i secer)
10 Fren direnci, sinls [DIIL girisine bagh diger durum anahtarlari.
filtresi, IP54 fani |1 = Evet (Calisma izni kaynagi olarak DIIL'yi seger)
11...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Donanim segenekleri yapilandirma word'U. | 1=1
96 Sistem Dil segimi; erisim dlizeyleri; makro segimi; parametre kaydi ve
geri yukleme; kontrol Unitesini yeniden baslatma; kullanici
parametre setleri; birim segimi.
96.01  Dil Parametre arabiriminin ve kontrol panelinde gorintilenen -
diger bilgilerin dilini seger.
Notlar:
* Asagida listelenen tim diller desteklenmeyebilir.
» Bu parametrenin Drive composer bilgisayar
uygulamasinda goruilen diller izerinde etkisi yoktur.
(Bunlar, GOriinim — Ayarlar altinda belirlenir.)
Secilmedi Yok. 0
English US ingilizce. 1033
Deutsch Almanca. 1031
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Italiano italyanca. 1040
Espafiol ispanyolca. 3082
Portugues Portekizce. 2070
Nederlands Hollandaca. 1043
Francgais Fransizca. 1036
Dansk Danca. 1030
Suomi Fince. 1035
Svenska isvegge. 1053
Russki Rusca. 1049
Polski Lehge. 1045
Czech Cekee. 1029
Tlrkce Turkee. 1055
Chinese (Simplified, | Basitlestiriimis Cince. 2052
PRC)
96.02  Sifre Baska erisim duzeylerini (0rnegin ilave parametreler) 0
etkinlestirmek igin bu parametreye sifre kodlari girilebilir.
0...99999999 Sifre. -
96.03  Erisim dlizeyleri 96.02 Sifre parametresine girilen sifre kodlari tarafindan 001b
etkinlestirilen erisim dlzeylerini gosterir.
Bit Adi
0 Son kullanici
1 Servis
2 Gelismis kullanicilar
3...15 |Rezerve
000b...111b Erisim duzeylerini etkinlestirir. -
96.04  Makro segimi Uygulama makrosunu seger. Daha fazla bilgi igin, bkz. boélim | Tamam
Uygulama makrolari (sayfa 71).
Bir secim yapildiktan sonra, parametre otomatik olarak
Tamam durumuna geri doner.
Tamam Makro secimi tamamlandi; normal galisma. 0
Fabrika Fabrika makrosu (bkz. sayfa 72). 1
Man/Oto Manuel/Otomatik makrosu (bkz. sayfa 74). 2
PID-CTRL PID kontrol makrosu (bkz. sayfa 76). 3
T-CTRL Tork kontroli makrosu (bkz. sayfa 80). 4
Siralama kontrolu Sirali kontrol makrosu (bkz. sayfa 82). 5
FIELDBUS Rezerve. 6
96.05  Etkin makro Hangi uygulama makrosunun segili oldugunu gosterir. Daha | Fabrika

fazla bilgi icin, bkz. bélium Uygulama makrolari (sayfa 71).

Makroyu degistirmek i¢in, 96.04 Makro se¢imi parametresini
kullanin.

Fabrika Fabrika makrosu (bkz. sayfa 72). 1
Manuel/Otomatik Manuel/Otomatik makrosu (bkz. sayfa 74).
PID-CTRL PID kontrol makrosu (bkz. sayfa 76).
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T-CTRL Tork kontroli makrosu (bkz. sayfa 80). 4
Siralama kontrolu Sirali kontrol makrosu (bkz. sayfa 82). 5
FIELDBUS Fieldbus kontrol makrosu (bkz. sayfa 85). 6

96.06 Parametre geri Kontrol programinin orijinal ayarlarini, yani parametre Tamam
ylikleme varsayilan degerlerini geri yikler.

Not: Bu parametre siricul ¢alisirken degistirilemez.
Tamam Geri yukleme tamamlandi.
Varsayilanlari geri | Asagidakiler harig, tim diizenlenebilir degerler varsayilan
yukle degerlere geri yiklenir:
* motor datasi ve ID run sonuglari
» kontrol paneli/PC iletisimi ayarlari
* G/C genisletme moduli ayarlari
+ fieldbus adaptori ayarlar
» enkoder yapilandirma datasi
* 95.20 HW opsiyon word'ii 1 parametresi ve bu parametre
ile tamamlanan farklilastiriimis varsayilanlar.
Hepsini sil Asagidakiler harig, tim diizenlenebilir degerler varsayilan 62
degerlere geri yuklenir:
* kumanda paneli/PC iletisimi ayarlari
+ fieldbus adaptori ayarlari
* 95.20 HW opsiyon word'ii 1 parametresi ve bu parametre
ile tamamlanan farklilastiriimis varsayilanlar.
PC araci iletisimi geri ylukleme sirasinda kesintiye ugradi.

96.07  Manuel parametre | Gegerli parametre degerlerini kalici bellege kaydeder. Bir Tamam

kaydi fieldbus tarafindan goénderilen degerleri kaydetmek igin veya
glg kesintisi durumunda beslemede ¢ok kisa bir tutma
zamani olacagindan dolayi kontrol karti i¢in bir harici glc
beslemesi kullanilirken bu parametre kullaniimalidir.
Not: PC aracindan veya kumanda panelinden
degistirildiginde otomatik olarak yeni bir parametre degeri
kaydedilir, ancak bir fieldbus adaptér baglantisi tGizerinden
degistirildiginde kaydedilmez.
Tamam Kaydetme tamamlandi. 0
Kaydet Kaydetme devam ediyor.
96.08  Kontrol karti Bu parametre degerinin 1 olarak degistiriimesi durumunda 0
baslatma kontrol Unitesi yeniden baslatilir (komple strticti moduli igin
bir glic agma/kapatma ¢evrimine gerek duyulmaksizin).
Deger otomatik olarak 0’a geri doner.
0..1 1 = Kontrol Unitesini yeniden baglatir. 1=1

96.10  Kullanici ayar Kullanici parametresi ayarlarinin durumunu gosterir. -

durumu Bu parametre salt okunurdur.
Ayrica bkz. bélium Kullanici parametre gruplari, (sayfa 70).
n/a Kullanici parametresi ayarlari kaydedilmemis. 0
Ykleniyor Bir kullanici ayari ylkleniyor. 1
Kaydediliyor Bir kullanici ayari kaydediliyor. 2
Hatali Gegersiz ya da bos parametre grubu. 3
User1 GC etkin 96.12 Kilinci grubu GC modu giris1 ve 96.13 Klinci grubu GC | 4
modu giris2 parametreleri ile kullanici grubu 1 segildi.
User2 GC etkin 96.12 Kilinci grubu GC modu giris1 ve 96.13 Klinci grubu GC |5

modu giris2 parametreleri ile kullanici grubu 2 segildi.
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User3 GC etkin 96.12 Kilinci grubu GC modu giris1 ve 96.13 Klinci grubu GC | 6
modu giris2 parametreleri ile kullanici grubu 3 segildi.
User4 GC etkin 96.12 Kilinci grubu GC modu giris1 ve 96.13 Klinci grubu GC |7
modu giris2 parametreleri ile kullanici grubu 4 segildi.
User1 yedekleme Kullanici grubu 1 kaydedildi veya yiklendi. 20
User2 yedekleme Kullanici grubu 2 kaydedildi veya yiklendi. 21
User3 yedekleme Kullanici grubu 3 kaydedildi veya yiklendi. 22
User4 yedekleme Kullanici grubu 4 kaydedildi veya yiklendi. 23
96.11  Kullanici ayar Dort adete kadar 6zel parametre ayari grubunun
kaydi/yiikleme kaydedilebilmesini ve geri ylklenebilmesini sadlar.
Surdcindn kapatilmasindan 6nce kullanimda olan grup glc
tekrar acildiginda kullanimda olur.
Notlar:
+ GG ilave modulu, fieldbus adaptéri ve enkoder
yapilandirma parametreleri (sirasiyla grup 14...16, 47,
50...56 ve 92...93) gibi bazi donanim yapilandirma
ayarlari kullanici parametresi setlerine dahil degildir.
» Bir grup ylklemenin ardindan yapilan parametre
degisiklikleri otomatik olarak saklanmaz; bu parametre
kullanilarak kaydedilmeleri gereklidir.
islem yok Yukleme veya kaydetme islemi tamamlandi; normal ¢alisma. |0
Kullanici grubu GC | 96.712 Klinci grubu GC modu giris1 ve 96.13 Klinci grubu GC
modu modu girig2 parametrelerini kullanarak kullanici parametresi
setini yukleyin.
Grup 1'i yukle Kullanici parametresi grubu 1'i yukler. 2
Grup 2'yi yukle Kullanici parametresi grubu 2'yi yukler. 3
Grup 3'U yukle Kullanici parametresi grubu 3'U yukler. 4
Grup 4'G yukle Kullanici parametresi grubu 4'U yukler. 5
Grup 1'e kaydet Kullanici parametresi grubu 1'i kaydeder. 18
Grup 2'ye kaydet Kullanici parametresi grubu 2'yi kaydeder. 19
Grup 3'e kaydet Kullanici parametresi grubu 3'e kaydeder. 20
Grup 4'e kaydet Kullanici parametresi grubu 4'e kaydeder. 21
96.12  Klinci grubu G¢ 96.11 Kullanici ayar kaydi/yiikleme parametresi Kullanici Secilmedi
modu giris1 grubu GC modu olarak ayarlandiginda, 96.13 Klinci grubu
GC modu giris2 parametresi ile birlikte kullanici parametresi
setini su sekilde seger:
Kaynak durumu | Kaynak durumu | Secilen kullanici
96.12 96.13 parametresi
parametresi ile parametresi ile grubu
tanimlanir tanimlanir
0 0 Grup 1
1 0 Grup 2
0 1 Grup 3
1 1 Grup 4
Segilmedi 0. 0
Segcildi 1.
DI1 DI1 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 0). 2
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DI2 DI2 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 1). 3
DI3 DI3 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 2). 4
Dl4 D14 dijital girisi (10.02 DI gecikmeli durumu, bit 3). 5
DI5 DI5 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 4). 6
Dl6 DI6 dijital girisi (70.02 DI gecikmeli durumu, bit 5). 7
DIO1 DIO1 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 0). 10
DIO2 DIO2 dijital giris/cikisi (11.02 DIO gecikmeli durumu, bit 1). 11
Diger [bit] Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -
96.13  Kilinci grubu GC Bkz. 96.12 Kiinci grubu GC modu giris1 parametresi. Secilmedi
modu giris2
96.16  Birim seg¢imi Gucu, sicakhgi ve torku gdsteren parametrelerin birimini seger. | 00000b
Bit Adi Bilgi
0 Gug birimi 0=kwW
1=hp
1 Rezerve
2 Sicaklik birimi |0 = C (°C)
1=F (°F)
3 Rezerve
4 Tork birimi 0=Nm (N'm)
1 = Ibft (Ib-ft)
5...15 |Rezerve
0000h...FFFFh Birim segim word'U. 1=1
97 Motor kontrolii Anahtarlama frekansi; kayma kazanci; gerilim rezervi; aki
frenleme; anti-cogging (sinyal enjeksiyonu); IR
kompanzasyonu.
97.03 Kayma kazanci Tahmini motor kaymasini iyilestirmek igin kullanilan kayma 100%
kazancini tanimlar. %100, tam kayma kazanci demektir, %0
kayma kazanci yok demektir. Varsayilan deger %100’ddir.
Tam kayma kazancinda ayar bulunmasina ragmen statik bir
hata tespit edilirse, baska degerler kullanilabilir.
Ornek (nominal yiik ve 40 rpm nominal kayma ile): Siriiciiye
1000 rpm sabit hiz referansi verilir. Tam kayma kazanci
(= %100) bulunmasina ragmen, motor ekseninden manuel
olarak yapilan bir takometre 6lgimu 998 rpm hiz degeri verir.
Statik hiz hatasi, 1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm seklindedir.
Hatayi telafi etmek icin, kayma kazanci %105'e (2 rpm / 40
rpm = %5) ¢ikariimahdir.
0 ... 200% Kayma kazanci. 1=1%
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97.04  Gerilim rezervi izin verilen minimum gerilim rezervini tanimlar. Gerilim rezervi | -2%
ayarlanan degere dustiginde suricu alan zayiflatma alanina
girer.

Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi| durumunda ayarlanmamalidir.
Ara devre DC gerilimi Uy, = 550 V ve gerilim rezervi %5 ise,
sabit calismada maksimum ¢ikis geriliminin RMS degeri:
0,95 x 550 V / sqrt(2) = 369 V
Alan zayiflatma alaninda motor kontrolliniin dinamik
performansi gerilim rezervi de@erini ylkselterek iyilestirilebilir,
ancak suricul alan zayiflatma alanina daha erken girer.
-4 ... 50% Gerilim rezervi. 1=1%

97.05 Ak frenleme Aki frenleme glicl diizeyini tanimlar. (Diger durdurma ve Pasif
frenleme modlar 21 Start / Stop modu parametre grubunda
yapilandirlabilir).

Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi! durumunda ayarlanmamalidir.
Pasif Aki frenleme devre disi birakilir. 0
Moderate Frenleme sirasinda aki seviyesi sinirlidir. Yavaglama suresi
tam frenlemeye gore daha uzundur.
Full Maksimum frenleme glicli. Neredeyse mevcut tim akim, 2
mekanik frenleme enerjisini motorda termik enerjiye
donustirmek igin kullantlir.

97.06  Aki referansi segimi | Aki referansinin kaynagini tanimlar. Kullanicr aki
Not: Bu bir uzman diizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige | referansi
sahip olunmamasi| durumunda ayarlanmamalidir.

Sifir Yok. 0
Kullanici aki 97.07 Kullanicr aki referansi parametresi.
referansi
Diger Kaynak secimi (bkz. Terimler ve kisaltmalar, sayfa 88). -

97.07  Kullanicr aki 97.06 Aki referansi secimi parametresi Kullanici aki referansi | 100%
referansi olarak ayarlandiginda aki referansini tanimlar.
0...200% Kullanici tanimli aki referansi. 100 = 1%

97.10  Sinyal enjeksiyonu | Anti-cogging fonksiyonunu etkinlestirir. tork kontrolliniin Pasif
kararhhgini iyilestirmek igin diislik hiz bélgesinde motora bir
yuksek frekansli alternatif sinyal enjekte edilir. Bu, bazen rotor
motor manyetik kutuplarini gegerken gorilebilen
"kenetlenme" durumunu ortadan kaldirir. Anti-cogging, farkl
genlik dizeyleriyle devreye alinabilir.

Notlar:
* Bu bir uzman dlizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi! durumunda ayarlanmamalidir.
» Tatmin edici performans saglayan, mimkin olan en dusuk
seviyeyi kullanin.
+ Sinyal enjeksiyonu asenkron motorlara uygulamaz.
Pasif Anti-cogging devre disl. 0
Devrede (%5) Anti-cogging %5'lik genlik seviyesinde etkinlestiriimis. 1
Devrede (%10) Anti-cogging %10'luk genlik seviyesinde etkinlestirilmis. 2
Devrede (%15) Anti-cogging %15'lik genlik seviyesinde etkinlestiriimis. 3
Devrede (%20) Anti-cogging %20'lik genlik seviyesinde etkinlestiriimis. 4
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97.11

TR ayari

Rotor sliresi sabiti ayari.

Bu parametre, bir endiiksiyon motorunun kapali devre
kontrollinde tork hassasiyetini arttirmak igin kullanilabilir.
Normalde, motor tanimlama c¢alistirmasi yeterli tork
hassasiyeti saglar, ancak optimum performans saglamak igin
istisnai olarak talep edilen uygulamalarda manuel hassas
ayar uygulanabilir.

Not: Bu bir uzman dlizeyi parametresidir ve uygun yetkinlige
sahip olunmamasi durumunda ayarlanmamalidir.

100%

25...400%

Rotor sliresi sabiti ayari.

1=1%

97.13

IR kompanzasyonu

Sifir hizda bagil ¢ikis gerilimi yikseltmeyi tanimlar (IR
kompanzasyonu). Fonksiyon, dogrudan tork kontrolinin
(DTC modu) uygulanamadigi yiksek kirilma torku kullanilan
uygulamalarda faydalidir.

U Uy
(%)

Bagil ¢ikis gerilimi. IR kompanzasyonu
%15 olarak ayarl.

100%}- +f+ — — —

15% - Bagil ¢cikis gerilimi. IR
° | kompanzasyonu yok
| .
|

f(Hz)
| Alan zayiflatma noktasi

|
nominal frekansin
%50’si

Ayrica, bkz. Skaler motor kontrolii igin IR telafisi bolim,
sayfa 45.

0.00%

0.00 ... 50.00%

Nominal motor geriliminin ylizdesi olarak sifir hizda gerilim
yukseltme.

1=1%

97.15

Motor modeli
sicaklik uyarlamasi

Motor modelinin sicakhiga bagl parametrelerinin (stator veya
rotor direnci gibi) gergek (6lcllen veya tahmini) sicakliga
uyarlanip uyarlanmayacagini seger.

Hayir

Hayir

Motor modelinin sicaklik uyarlamasi devre disi.

Evet

Motor modelinin sicaklik uyarlamasi devrede.
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98 Kullanici motor Motor modelinde kullanilan, kullanici tarafindan saglanan
parametre[eri motor degerleri.
Bu parametreler, sahadaki motor icin daha dogru motor
kontrolli saglamak igin ya da standart olmayan motorlar i¢in
kullanighidir. Daha iyi bir motor modeli her zaman saft
performansini iyilestirir.
98.01  Kullanici motor Motor modeli parametrelerini 98.02...98.14 ve rotor agisi Secilmedi
modeli modu ofset parametresini 98.15 etkinlestirir.
Notlar:
* 99.13ID run galismasi talep edildi parametresi tarafindan
ID run segildiginde, parametre degeri otomatik olarak sifira
ayarlanir. ID runi sirasinda belirlenen motor 6zelliklerine
gore 98.02...98.15 parametrelerinin degerleri glincellenir.
* ID run sirasinda motor terminallerinden dogrudan yapilan
Olglimler, bir motor Ureticisi tarafindan saglanan data
formundaki degerlerden biraz daha farkh degerler
olusturabilir.
* Bu parametre slricul ¢alisirken degistirilemez.
Segilmedi 98.02...98.15 parametreleri etkin degil. 0
Motor parametreleri | 98.02...98.14 parametrelerinin degerleri motor modeli olarak | 1
kullantlir.
Pozisyon ofseti 98.15 parametresinin degeri rotor agisi ofseti olarak kullanilir. | 2
98.02...98.14 parametreleri etkin degil.
Motor parametreleri | 98.02...98.14 parametrelerinin degerleri, motor modeli 3
ve pozisyon ofseti olarak, 98.15 parametresinin degeri rotor agisi ofseti olarak
kullantlir.
98.02 Rs kull Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar. 0,00000 p.u.
Yildiz baglantili motorda, Rg bir sarginin direncidir. Delta
baglantili motorda, Rg bir sarginin direncinin Ugte biridir.
0,00000 ... 0,50000 | Birim basina stator direnci. -
p.u.
98.03  Rrkull Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gegerlidir.
0,00000 ... 0,50000 | Birim basina rotor direnci. -
p.u.
98.04 Lm kull Motor modelinin Ly, ana endiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gegerlidir.
0,00000 ... Birim basina ana enduktans. -
10,00000 p.u.
98.05  Sigmal kull Kacgak endiiktansini OLg tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gegerlidir.
0,00000 ... 1,00000 | Birim basina kagak enduktansi. -
p.u.
98.06  Ld kullanicisi Dogrudan eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegerlidir.
0,00000 ... Birim basina dogrudan eksen endiktansi. -
10,00000 p.u
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98.07  Lq kullanicisi Ceyrek eksen (senkron) endiiktansini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca daimi miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0.00000 ... Birim basina ¢eyrek eksen endiktansi. -
10.00000 p.u
98.08 PM aki kullanicisi Sabit miknatis akisini tanimlar. 0,00000 p.u.
Not: Bu parametre yalnizca daimi miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00000 ... 2,00000 | Birim basina sabit miknatis akisi. -
p.u
98.09 Rs kull Si Motor modelinin Rg stator direncini tanimlar. 0,00000 ohm
0.00000 ... Stator direnci. -
100.00000 ohm
98.10  Rrkull SI Motor modelinin Ry rotor direncini tanimlar. 0,00000 ohm
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar i¢in gecerlidir.
0.00000 ... Rotor direnci. -
100.00000 ohm
98.11  Lm kull SI Motor modelinin Ly, ana endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gegerlidir.
0,00 ...100000,00 [ Ana endiktans. 1=10000
mH mH
98.12  Sigmal kullanicisi | Kagak endiiktansini OLg tanimlar. 0,00 mH
S/ Not: Bu parametre yalnizca asenkron motorlar igin gecerlidir.
0,00 ...100000,00 |Kagak endiktansi. 1=10000
mH mH
98.13  Ld kullanicisi S| Direkt eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca daimi miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00 ...100000,00 Dogrudan eksen endiiktansi. 1=10000
mH mH
98.14  Lq kullanicisi S| Dortlik eksen (senkron) endiktansini tanimlar. 0,00 mH
Not: Bu parametre yalnizca daimi miknatisli motorlar igin
gecerlidir.
0,00 ...100000,00 Ceyrek eksen endiiktansi. 1=10000
mH mH
98.15  Pozisyon ofset Senkron motorun sifir pozisyonu ve pozisyon sensorinin 0°
kullanicisi sifir pozisyonu arasinda bir agi ofseti tanimlar.
Notlar:
» Deger, elektrik derecesi cinsindendir. Elektrik agisi,
mekanik aginin motor kutbu ¢ifti sayisiyla garpimina esittir.
* Bu parametre yalnizca sabit miknatisli motorlar igin
gegerlidir.
0...360° Acl ofseti. 1=1°
99 Motor datasi Motor yapilandirma ayarlari.
99.03  Motor tipi Motor tipini seger. Asenkron
Not: Bu parametre slricul ¢alisirken degistirilemez. motor
Asenkron motor Standart sincap kafesi AC endlksiyon motoru (asenkron 0

endtksiyon motoru).
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Sabit miknatisl
motor

Sabit miknatisli motor. Sabit miknatisli rotor ve sinlizoidal
BackEMF gerilimli ¢ fazli AC senkron motor.

1

99.04

Motor kontrol modu

Motor kontrol modunu seger.

DTC

DTC

Dogrudan tork kontrolli. Bu mod, bir ¢ok uygulama igin

uygundur.

Not: Direkt tork kontrolli yerine skaler tork kontroli mevcuttur

ve asagidaki durumlarda kullaniimasi gerekir:

» ¢oklu motor uygulamalarinda: 1) eger yuk motorlar
arasinda esit olarak dagitiimamigsa, 2) motorlarin
boyutlar farkliysa veya 3) motorlar motor tanimlama (ID
run) yapildiktan sonra degistirilecekse,

* motorun nominal akim degeri stricinin nominal gikis
akiminin 1/6’sindan da klglkse,

+ eger surucu bir motor baglanmadan kullaniliyorsa
(6rnegin, test amacl olarak),

Ayrica bkz. bélim Sdiriicii calisma modlari, (sayfa 22).

Skaler

Skaler kontrol. Skaler kontrolde, DTC’nin 6ne ¢ikan 6zelligi

olan motor kontrol hassasiyetine ulagilamaz.

Skaler kontroliin agikga kullaniimasi gereken uygulamalarin

listesi igin, yukaridaki DTC segimine basvurun.

Notlar:

» Dogru motor galismasi, motor manyetizasyon akiminin
¢evirici nominal akiminin %90’in1 agsmamasini gerektirir.

» Skaler kontrol modunda bazi standart 6zellikler devre disi
birakilir.

Ayrica bkz. bolim Skaler motor kontrolli, (sayfa 44) ve

Sirticti galisma modlari (sayfa 22).

99.06

Motor nominal
akimi

Nominal motor akimini tanimlar. Motor deger plakasindaki

degere esit olmalidir. Eger surlctliye birden fazla motor

baglanmigsa, motorlarin toplam akimini girin.

Notlar:

» Dogru motor galismasi, motor manyetizasyon akiminin
surictd nominal akiminin %90’ini agmamasini gerektirir.

* Bu parametre slricl ¢alisirken degistirilemez.

0,0A

0,0 ... 6400,0 A

Nominal motor akimi. izin verilen aralik, stiriictiniin 1/6...2 x
Iy degeridir (skaler kontrol modunda 0...2 x /).

99.07

Motor nominal
gerilimi

Motora saglanan nominal motor gerilimini tanimlar. Bu ayar,

motor deger plakasindaki degerle ayni olmalidir.

Notlar:

+ Sabit miknatish motorlarda nominal gerilim, motor nominal
hizinda BackEMF gerilimidir. Eger gerilim degeri rpm
olarak, 6rnegin 60 V / 1000 rpm seklinde verilmisse, 3000
rpm nominal hiz igin gerilim, 3 x 60 V = 180 V seklindedir.
Nominal gerilimin, bazi motor Ureticileri tarafindan
belirlenen esdeger DC motor gerilimine (EDCM) esit
olmadigini unutmayin. Nominal gerilim, EDCM gerilimi
1,7'ye (veya 3'Un karekdkiine) boéliinerek hesaplanabilir.

* Motor yalitimindaki gerilim, her zaman surticli besleme
gerilimine baglidir. Bu ayni zamanda, motor gerilim
degerinin surlcu ve besleme gerilim degerinden disuk
oldugu durumda gecerlidir.

* Bu parametre slricl ¢alisirken degistirilemez.

o0V

0.0 ... 800.0

Nominal motor gerilimi.

10=1V
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99.08  Motor nominal Nominal motor frekansini tanimlar. Bu ayar, motor deger 50,0 Hz
frekansi plakasindaki degerle ayni olmalidir.
Not: Bu parametre siricul ¢alisirken degistirilemez.
0,0 ... 500,0 Hz Nominal motor frekansi. 10=1Hz
99.09  Motor nominal hizi | Nominal motor hizini tanimlar. Ayar, motor deger 0 rpm
plakasindaki degerle ayni olmalidir.
Not: Bu parametre siricul ¢alisirken degistirilemez.
0 ... 30000 rpm Nominal motor hizi. 1=1rpm
99.10  Motor nominal glicii | Nominal motor gliciinii tanimlar. Ayar, motor deger 0,00 kW veya
plakasindaki degerle ayni olmalidir. Eger strlicliye birden hp
fazla motor baglanmissa, motorlarin toplam glictinu girin.
Birim, 96.16 Birim se¢imi parametresi ile segilir.
Not: Bu parametre siricul ¢alisirken degistirilemez.
-10000,00 ... Nominal motor guicu. 1 =1 birim
10000,00 kW veya
-13404,83 ...
13404,83 hp
99.11  Motor nominal cosfii | Daha hassas bir motor modeli igin motor cosphi degerini 0.00
tanimlar. (Sabit miknatisli motorlar icin gecerli degildir.)
Zorunlu degildir; ayarlanirsa, motor deger plakasi Gizerindeki
degerle ayni olmalidir.
Not: Bu parametre siricl ¢alisirken degistirilemez.
0.00...1.00 Motor cosphi degeri. 100 =1
99.12  Nominal motor Daha hassas bir motor modeli icin nominal motor safti 0.000
torku torkunu tanimlar. Zorunlu degildir. Birim, 96.16 Birim se¢imi N-m veya
parametresi ile segilir. Ib-ft
Not: Bu parametre siricl ¢alisirken degistirilemez.
0.000... Nominal motor torku. 1 =100 birim

N-m veya Ib-ft
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99.13  ID run galismasi Surdcindn bir sonraki start isleminde gergeklestirilen motor Yok
talep edildi tanimlama rutininin (ID run) tirtini secer. ID run sirasinda
surlcu, optimum motor kontroll igin motor karakteristiklerini
tanimlar.

Henuz ID run gerceklestiriimediyse (veya 96.06 Parametre

geri yiikleme parametresi kullanilarak varsayilan parametre

degerleri geri yuklendiyse), bu parametre otomatik olarak

Sabit seklinde ayarlanarak, bir ID run gergeklestiriimesi

gerektigini belirtir.

ID run sonrasinda, surticl durur ve bu parametre otomatik

olarak Yok seklinde ayarlanir.

Notlar:

* Gelismis ID run igin, makineler mutlaka motordan mekanik
olarak ayriimalidir.

« Daimi miknatisli motor veya senkron relliktans motor
durumunda, bir Normal, Azaltiimis veya Sabit ID run igin
motor saftinin KILITLENMEMESI ve yik torkunun
%10'dan daha az olmasi gerekir.

+ Skaler kontrol modunda (99.04 Motor kontrol modu =
Skaler), yalnizca Akim 6lglim kalibrasyonu ID run modu
mumkunddar.

* D run etkinlestirildikten sonra, surtict stop edilerek iptal
edilebilir.

* ID run, motor parametreleri (99.04, 99.06...99.12) her
degistirildiginde gergeklestiriimelidir.

+ ID run sirasinda STO AKTIF ve acil stop devrelerinin
(mevcutsa) kapali oldugundan emin olun.

* ID run igin, lojik tarafindan mekanik fren (mevcutsa)
agllmaz.

* Bu parametre slricul ¢alisirken degistirilemez.

Yok Motor ID run istenmez. Bu mod sadece, ID run 0
(NormallAzaltiimis/ Sabit/ Gelismig) daha dnceden bir kez
gergeklestiriimisse segilebilir.

Normal Normal ID run. Tim durumlar igin iyi kontrol hassasiyeti 1
saglar. ID run yaklasik 90 saniye surer. Mimkuin olan her
durumda bu mod segilmelidir.

Notlar:

* YUk torku %20'den daha yiiksekse veya ID run sirasinda
makine nominal nominal tork gegisine dayanabilecek
durumda degilse, galistirilan makine Normal ID run
sirasinda motordan mekanik olarak ayriimalidir.

+ |D calismasi start edilmeden 6nce donls yénini kontrol
edin. Calisma sirasinda motor ileri yonde doner.

UYARLI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklasik

%50...100 arasinda galisir. ID CALISMASI

GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL
EDIN!
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No. Ad/Deger

Aciklama

Def/FbEq16

Azaltilimis

Azaltilmis ID run. Asagidaki durumlarda Normal veya
Gelismis ID Run yerine bu mod segilmelidir;
» mekanik kayiplar %20’den yiksekse (6rnegin, motor,
calistinlan makineden mekanik olarak ayrilamiyorsa) veya
» motor galisirken aki disurilmesine izin verilmiyorsa
(6rnegin, motor terminallerinden beslenen dahili frenli bir
motor durumunda).
Bu ID run modunda, alan zayiflama boélgesinde veya yliksek
torklarda nihai motor kontrolli, Normal ID run'da oldugu kadar
hassas olmayabilir. DigUk ID run, normal ID run'a gére daha
cabuk tamamlanir (< 90 saniye).
Not: ID galismasi start edilmeden 6nce donis yonini kontrol
edin. Calisma sirasinda motor ileri ydonde doner.
UYARI! ID run sirasinda motor nominal hizin yaklasik
%50...100 arasinda ¢alisir. TANIMLAMA CALISMASI
GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL
EDIN!

2

Sabit

Sabit ID run. Motora DC akimi verilir. Bir AC enduksiyon
(asenkron) motoru icin, motor safti dondurilmez. Daimi
miknatisli motorda, saft yarim tur donebilir.

Not: Bu mod yalnizca, bagli mekanik donanimlardan

(6rn. asansoér ve ving uygulamalari) kaynaklanan kisitlamalar
nedeniyle Normal, Azaltiimis veya Geligsmis ID run
yapilamamasi durumunda segilmelidir.

Otomatik fazlama

Otomatik fazlama sirasinda, motorun geribildirim cihazina
gore start agisi belirlenir. Diger motor modeli degerlerinin
glncellenmedigini unutmayin. Ayrica bkz. parametre 21.13
Otomatik fazlama modu.

Notlar:

+ Otomatik fazlama yalnizca,
NormallAzaltiimis/Sabit/Gelismis ID run bir kez
gerceklestirildikten sonra segilebilir. Otomatik fazlama, bir
mutlak enkoder, resolver veya iletisim sinyalli enkoder
baglanmasi veya degistiriimesi durumunda ve
NormallAzaltiimis/Sabit/Gelismis ID run'i tekrarlamaya
gerek olmadiginda bir daimi miknatisli motor ile kullanilir.

+ Otomatik fazlama sirasinda motor safti kiliti OLMAMALI ve
yuk torku < %5 olmalidir.

Akim 6lglim
kalibrasyonu

Akim ofseti ve kazang 6lgiim kalibrasyonu, kontrol
dongdlerinin kalibrasyonu igin ayarlanir. Kalibrasyon bir
sonraki start sonrasinda gergeklestirilecektir.

Geligsmis

Geligmis ID run. Mimkun olan en iyi kontrol hassasiyetini
garantiler. ID run birkag dakika surebilir. Bu mod, tim ¢alisma
alani boyunca en Ust seviyede performans gerektiginde
secilmelidir.
Not: Uygulanan ytiksek tork ve hiz gegisleri sebebiyle, tahrik
edilen makine motordan ayriimalidir.
UYARI! ID run sirasinda motor izin verilen maksimum
(pozitif) ve minimum (negatif) hiza kadar hizlarda
galisabilir. Birgok hizlanma ve yavaslama gercgeklesir.
Sinir parametrelerinin izin verecegi maksimum tork, akim ve
hiz ayarlanabilir. ID CALISMAS|I GERCEKLESTIRMEDEN
ONCE MOTORU CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP
OLMADIGINI KONTROL EDIN!
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No. Ad/Deger Aciklama Def/FbEq16
99.14  Gergeklestirilen son | En son gergeklestirilen ID run tlrina goésterir. Farkli modlar Yok
ID run ile ilgili daha fazla bilgi igin, 99.13 ID run ¢alismasi talep edildi
parametresinin segimlerine bakin.
Yok Hicbir ID run basariyla tamamlanmamistir. 0
Normal Normal ID run. 1
Azaltilmig Azaltilmis 1D run. 2
Sabit Sabit ID run. 3
Otomatik fazlama Otomatik fazlama. 4
Akim 6lgiim Akim 6lgiim kalibrasyonu. 5
kalibrasyonu
Geligsmis Geligsmis ID run. 6
99.15  Hesaplanan motor | Motordaki hesaplanan kutup ¢ifti sayisi.
kutup sayisi
0...1000 Kutup cifti sayisi. 1=
99.16  Motor faz sirasi Motorun donils yonuni degistirir. Bu parametre motor yanlis | U VW
yonde donuyorsa kullanilabilir (6rnegin, motor kablosundaki
yanlis faz siralamasindan dolayi) ve kablo tesisatini
dizeltmek pratik olmadiginda.
Notlar:
» Bu parametrelerin degistiriimesi hiz referansi polaritelerini
etkilemez. Bu nedenle pozitif hiz referansi motoru ileri
yonde dondurur. Faz sirasi segimi yalnizca "ileri" yonun
gergekte dogru yon oldugunu saglar.
» Bu parametre degistirildikten sonra, enkoder
geribildiriminin isareti (varsa) kontrol edilmelidir. Bu islem,
90.41 Motor geribildirim segimi parametresi Tahmini olarak
ayarlanarak ve 90.01 Motor kontrol hizi isareti 90.10
Enkoder 1 hizi (veya 90.20 Enkoder 2 hizi) ile
karsilastirilarak gergeklestirilebilir. Olgiimin isareti yanhs
ise, enkoder kablolari dizeltiimeli veya 90.43 Motor disli
payi isareti ters gevrilmelidir.
uvw Normal. 0
Uuwyv Terse ¢evrilmis donds yonu.
200 Giivenlik FSO-xx ayarlari.

Bu grup opsiyonel FSO-xx guvenlik fonksiyonlari moduli ile ilgili parametreleri igerir. Bu gruptaki
parametreler ile ilgili ayrintilar igin, FSO-xx modulinin belgelerine bakin.

201 Giivenli bus

Rezerve.
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Ek parametre datasi

Bu bolumun igindekiler

Bu bélimde, kendine ait araliklari ve 32 bitlik fieldbus skalalandirma gibi bazi ilave
datanin bulundugu parametreler listelenmektedir. Parametre agiklamalari igin, bkz.
bolum Parametreler, (sayfa 87).

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi

Gergek sinyal | Sdrucu tarafindan olgulen veya hesaplanan sinyal. Genellikle yalnizca
izlenebilir, ayarlanamaz; bununla birlikte sayag tipi sinyaller resetlenebilir.

Analog Analog kaynak: parametre, "Diger" 6gesi secilerek ve bir listeden kaynak

kaynak parametresi segilerek baska bir parametrenin degerine ayarlanabilir.
“Diger” secimine ek olarak, parametre baska dnceden segilen ayarlar
sunabilir.

ikili kaynak ikili kaynak: parametre degeri bagka bir parametredeki ("Diger") belirli bir
bitten alinabilir. Bazen deger 0 (yanlis) ya da 1 (dogru) olarak ayarlanabilir.
Ayrica, parametre baska dnceden segilen ayarlar sunabilir.

Data Data parametresi.

FbEQ32 32 bit fieldbus esdegeri: Bir harici sisteme aktarim igin 32 bit deger
secildiginde, iletisimde kullanilan tamsayi ve panelde gosterilen deger
arasindaki skalalandirma.

Karsilik gelen 16 bit skalalandirmalar Parametreler bolumunde (sayfa 87)
listelenmektedir.

Liste Secim listesi.
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Terim Tanimi

No. Parametre numarasi.

PB Birlesik Boolean (bit listesi).

Gergek Reel sayI.

Tip Parametre tipi. Bkz. Analog kaynak, Ikili kaynak, Liste, PB, Gergek.

Fieldbus adresleri

Fieldbus adaptorantn Kullanici El Kitabr'na bakin.
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Parametre gruplari 1...9

No. | Adi | Tip | Aralik | Birim | FbEQ32
01 Gergek degerler
01.01 |Kullanilan motor hizi Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.02 | Tahmini motor hizi Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.04 |Enkoder 1 hizi (filtreli) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.05 [Enkoder 2 hizi (filtreli) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
01.06 |Cikis frekansi Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
01.07 | Motor akimi Gergek 0,00 ... 30000,00 A 100=1A
01.10 |Motor torku % Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%
01.11 |DC gerilimi Gergek 0,00 ... 2000,00 Vv 100=1V
01.13 | Cikis gerilimi Gergek 0...2000 \% 1=1V
01.14 |Cikis glci Gergek -32768,00 ... 32767,00 kWhveya 100 = 1 birim
p
01.18 |SuriciGWsa sayaci Gergek 0...65535 GWh 1=1GWh
01.19 | Sdrici MWsa sayaci Gergek 0...999 MWh 1=1MWh
01.20 |Sdrici kWsa sayaci Gergek 0...999 kWh 1=1kWh
01.24 |Gercek aki % Gercek 0...200 % 1=1%
01.29 |Hiz degisim orani Gergek -15000 ... 15000 rpm/s 1=1rpm/s
01.30 |Nominal tork skalamasi Gergek 0,000... N-rrbvft-iya 1000 = 1 birim
01.31 |Ortam sicakligi Gergek -32768 ... 32767 °C y:ya 10=1°
03 Giris referanslari
03.01 |Panel referansi Gergek | -100000,00 ... 100000,00 - 100 =1
03.05 |FB A referansi 1 Gergek | -100000,00 ... 100000,00 - 100 = 1
03.06 |FB A referansi 2 Gergek | -100000,00 ... 100000,00 - 100 = 1
03.07 |FB B referansi 1 Gergek | -100000,00 ... 100000,00 - 100 = 1
03.08 |FB B referansi 2 Gergek | -100000,00 ... 100000,00 - 100 = 1
03.11 |DDCS kontrol cihazi ref 1 Gergek -30000,00 ... 30000,00 - 100 = 1
03.12 |DDCS kontrol cihazi ref 2 Gergek -30000,00 ... 30000,00 - 100 = 1
03.13 |M/F veya D2D ref1 Gergek -30000,00 ... 30000,00 - 100 = 1
03.14 |M/F veya D2D ref2 Gergek -30000,00 ... 30000,00 - 100 = 1
04 Uyarilar ve hatalar
04.01 [Tetikleme hatasi Data 0000h...FFFFh - 1=
04.02 |Aktif hata 2 Data 0000h...FFFFh - 1=
04.03 |Aktif hata 3 Data 0000h...FFFFh - 1=
04.04 |Aktif hata 4 Data 0000h...FFFFh - 1=
04.05 |Aktif hata 5 Data 0000h...FFFFh - 1=
04.06 |Aktif uyar: 1 Data 0000h...FFFFh - 1=
04.07 |Aktif uyar 2 Data 0000h...FFFFh - 1=
04.08 |Aktif uyan 3 Data 0000h...FFFFh - 1=

04.09 |Aktif uyar 4 Data 0000h...FFFFh - 1=
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No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
04.10 [Aktif uyari 5 Data 0000h...FFFFh - 1=
04.11 |En son hata Data 0000h...FFFFh - 1=
04.12 |Enson 2. hata Data 0000h...FFFFh - 1=
04.13 |En son 3. hata Data 0000h...FFFFh - 1=
04.14 |Enson 4. hata Data 0000h...FFFFh - 1=
04.15 |Enson 5. hata Data 0000h...FFFFh - 1=
04.16 |En son uyari Data 0000h...FFFFh - 1=
04.17 |Enson 2. uyari Data 0000h...FFFFh - 1=
04.18 |En son 3. uyari Data 0000h...FFFFh - 1=
04.19 |En son 4. uyari Data 0000h...FFFFh - 1=
04.20 |Enson 5. uyari Data 0000h...FFFFh - 1=

05 Teshis

05.01 |Acik kalma slresi sayaci Gergek 0...65535 1=1d

05.02 |Calisma sayici Gergek 0...65535 1=1d

05.04 |Fan galisma slresi sayaci Gergek 0...65535 d 1=1d

05.11 | Surtcu sicakhgi Gercek -40,0 ... 160,0 % 10=1%

05.22 |Hata tespit word'li 3 Pb 0x0000...0xFFFF -

06 Kontrol ve Durum Word'ui

06.01 [Ana kontrol word'u PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.02 |Uygulama kontrol word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.03 [FBA A seffaf kontrol word'l PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1

06.04 |FBA B seffaf kontrol word'l PB 00000000h...FFFFFFFFh -

06.11 |Ana durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=

06.16 |Sdrict durumu word'l 1 PB 0000h...FFFFh - 1=

06.17 |[Sdrict durumu word't 2 PB 0000h...FFFFh - 1=

06.18 |[Bsltma ysdi durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=

06.19 [Hiz kontrol durumu word' PB 0000h...FFFFh - 1=

06.20 |[Sabit hiz durum word'u PB 0000h...FFFFh - 1=

06.29 |Kullanici 10. bit segimi Ikili - - 1=
kaynak

06.30 |Kullanici 11. bit segimi Ikili - - 1=1
kaynak

06.31 |Kullanici 12. bit segimi Ikili - - 1=1
kaynak

06.32 |Kullanici 13. bit segimi Ikili - - 1=1
kaynak

06.33 |Kullanici 14. bit segimi Ikili - - 1=1
kaynak

06.50 [Kullanici durum word'i 1. PB 0000h...FFFFh - 1=1

06.60 |Kullanici durum word'i 1'in 0. Ikili - - 1=1

biti kaynak
06.61 |Kullanici durum word'i 1'in 1. Ikili - - 1=1

biti

kaynak
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06.62 |Kullanici durum word'i 1'in 2. Ikili - - 1=
biti kaynak

06.63 |Kullanici durum word'i 1'in 3. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.64 |Kullanici durum word'i 1'in 4. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.65 |Kullanici durum word'i 1'in 5. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.66 |Kullanici durum word'i 1'in 6. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.67 |Kullanici durum word'i 1'in 7. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.68 |Kullanici durum word'i 1'in 8. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.69 |Kullanici durum word'i 1'in 9. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.70 |Kullanici durum word'i 1'in 10. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.71 |Kullanici durum word'l 1'in 11. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.72 | Kullanici durum word'i 1'in 12. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.73 |Kullanici durum word'i 1'in 13. Tkili - - 1=1
biti kaynak

06.74 | Kullanici durum word'i 1'in 14. Ikili - - 1=1
biti kaynak

06.75 |Kullanici durum word'i 1'in 15. Ikili - - 1=1
biti kaynak

07 Sistem bilgisi

07.03 |Sdrdcd tipi Liste 0...999 - 1=

07.04 |Cihaz yazihm adi Liste - - 1=

07.05 |Cihaz yazilm striamu Data - - 1=

07.06 |Yukleme paketi adi Liste - - 1=

07.07 |Yukleme paketi stiriimi Data - - 1=

07.11 [Cpu kullanimi Gercek 0...100 % 1=1%

07.13 |PU lojigi sirim numarasi Data - - 1=1

07.21 |Uygulama ortami durumu 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1

07.22 |Uygulama ortami durumu 2 PB 0000h...FFFFh - 1=1
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Parametre gruplar 10...99

No. | Adi | Tip Aralik | Birim | FbEQ32
10 Standart DI, RO
10.01 | DI durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
10.02 | DI gecikmeli durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
10.03 | Dl force segimi PB 0000h...FFFFh - 1=
10.04 |DlI force data PB 0000h...FFFFh - 1=
10.05 |DI1 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.06 |DI1 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.07 |DI2 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.08 |DI2 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.09 |DI3 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.10 |DI3 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.11 |DI4 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.12 |DI4 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.13 |DI5 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.14 |DI5 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.15 |DI6 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.16 |DI6 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.21 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
10.24 |RO1 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
10.25 |RO1 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.26 |RO1 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.27 |RO2 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
10.28 |RO2 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.29 |RO2 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.30 |RO3 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
10.31 |RO3 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
10.32 |RO3 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
11 Standart DIO, FI, FO
11.01 [DIO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
11.02 |DIO gecikmeli durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
11.05 |DIO1 fonksiyonu Liste 0...2 - 1=1
11.06 [DIO1 ¢ikis kaynagi Ikili - 1=1
kaynak
11.07 |DIO1 Agma gecikmesi Gergek §0,0 ... 3000,0 s 10=1s
11.08 |DIO1 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
11.09 |DIO2 fonksiyonu Liste 0...2 - 1=
11.10 |DIO2 gikis kaynagi Ikili - 1=
kaynak
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11.11 |DIO2 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
11.12 |DIO2 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
11.38 |Frek girisi 1 gergcek degeri Gergek 0...16000 Hz 1=1Hz
11.39 |Frek giris 1 skalali Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
11.42 |Frek giris 1 min Gergek 0...16000 Hz 1=1Hz
11.43 |Frek giris 1 maks Gergek 0...16000 Hz 1=1Hz
11.44 |Frek grs 1 skalalil minimumda | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
11.45 |Frek grs 1 olgkli mksmmda Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
11.54 |Frek ¢ks 1 gergk dgeri Gergek 0...16000 Hz 1=1Hz
11.55 |Frek ¢ks 1 kayngi Analog - - 1=

kaynak
11.58 |Frek ¢ikis 1 kay. min Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
11.59 |Freq ¢ikis 1 kay. maks Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
11.60 |Freq cikis 1 kay. minimumda Gercek 0...16000 Hz 1=1Hz
11.61 |Freq ¢ks 1 kay. maks Gercek 0...16000 Hz 1=1Hz
12 Standart Al
12.03 |Al denetim fonksiyonu Liste 0..4 - 1=1
12.04 | Al denetim segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
12.11 | Al1 gergek degeri Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
12.12 |Skalalandiriimis Al1 degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
12.15 [Al1 birim segimi Liste - - 1=1
12.16 |[AlA1 filtre sUresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
12.17 [Al1 min Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
12.18 |Al1 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
12.19 [Al1 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
12.20 [Al1 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
12.21 |Al2 gergek degeri Gergek -22.000 ... 22.000 mAveya | 1000 = 1 mA
\% veya V
12.22 | Al2 skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
12.25 |[AIl2 birim segimi Liste - - 1=1
12.26 |Al2 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
12.27 [Al2 min Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
12.28 |Al2 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
12.29 |Al2 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
12.30 [Al2 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
13 Standart AO
13.11 |AO1 gergek degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
13.12 [AO1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
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13.16 |AO(1 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
13.17 |AO1 kaynagi min Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
13.18 |AO1 kaynagi maks Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
13.19 |AO1 ¢ikisl min degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
13.20 |AO1 c¢ikisi maks. degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
13.21 |AO2 gergek degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
13.22 |AO2 kaynagi Analog - - 1=1

kaynak
13.26 |AO2 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
13.27 |AO2 kaynagi min Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
13.28 |AO2 kaynagi maks Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
13.29 |AO2 ¢ikisl min degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
13.30 |AO2 cikisi maks. degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
14 GG ilave modiilii 1
14.01 |Moddul 1 tipi Liste 0...2 - 1=1
14.02 |Modul 1 konumu Gergek 1...254 - 1=1
14.03 [Modul 1 durumu Liste 0..4 - 1=1
14.05 |DIO durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
14.06 |DIO gecikmeli durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
14.09 |DIO1 fonksiyonu Liste 0..1 - 1=1
14.10 [DIO1 filtre kazanci Liste 0...3 - 1=1
(14.01 Modil 1 tipi =
FIO-01oldugunda gérilmez)
14.11 |DIO1 ¢ikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
14.12 |DIO1 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.13 |DIO1 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.14 |DIO2 fonksiyonu Liste 0..1 - 1=
14.15 |DIOZ2 filtre kazanci Liste 0...3 - 1=
(14.01 Modil 1 tipi =
FIO-01oldugunda gérilmez)
14.16 |DIO2 cikis kaynag Ikili - - 1=1
kaynak
14.17 |DIO2 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.18 |DIO2 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
Parametre 14.01 Modiil 1 tipi = FIO-01 durumunda bu gruptaki diger parametreler
14.19 |DIO3 fonksiyonu Liste 0..1 - 1=1
14.21 |DIO3 gikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
14.22 |DIO3 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.23 |DIO3 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.24 |DIO4 fonksiyonu Liste 0..1 - 1=
14.26 |DIO4 cikis kaynagi Ikili - - 1=

kaynak
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14.27 |DIO4 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.28 |DIO4 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.31 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
14.34 |RO1 kaynagi Ikili - - 1=

kaynak
14.35 |RO1 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.36 |RO1 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.37 |RO2 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
14.38 |RO2 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
14.39 |RO2 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
Parametre 14.01 Mod(il 1 tipi = FIO-11 durumunda bu gruptaki diger parametreler
14.22 | Al force segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
14.26 |Al1 gergek degeri Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
14.27 |Skalalandiriimis Al1 degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.28 |[Al1 force data Gercek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
14.29 |Al1 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
14.30 [Al1 birim segimi Liste - - 1=1
14.31 | Al1 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
14.32 |Al1 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
14.33 |Al1 min Gergek -22,000 ... 22,000 mA veya | 1000 =1 mA
\% veya V
14.34 |Al1 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
14.35 [Al1 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.36 |Al1 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.41 |Al2 gergek degeri Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
14.42 | Al2 skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.43 |Al2 force data Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
14.44 |Al2 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
14.45 |Al2 birim segimi Liste - - 1=1
14.46 |Al2 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
14.47 |AI2 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
14.48 |Al2 min Gergek -22,000 ... 22,000 mA veya | 1000 =1 mA
\% veya V
14.49 |Al2 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 = 1 mA
\% veya V
14.50 |[AI2 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.51 |Al2 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.56 |Al3 gergek degeri Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
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14.57 | Al3 skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.58 | Al3 force data Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
14.59 |AI3 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
14.60 | Al3 birim segimi Liste - - 1=1
14.61 |AI3 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
14.62 | Al3 filtre slresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
14.63 [AI3 min Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA

\% veya V
14.64 |AlI3 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
14.65 |AlI3 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.66 |Al3 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
14.71 |AO kuvveti segimi PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
14.76 |AO1 gergek degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
14.77 |AO1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
14.78 |AO1 force data Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
14.79 | AO1 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
14.80 |AO1 kaynagi min Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
14.81 |AO1 kaynagi maks Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
14.82 |AO1 ¢ikisl min degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
14.83 |AO1 cikisi maks. degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
15 GG ilave modiilii 2
15.01 |Modul 2 tipi Liste 0...2 - 1=1
15.02 |Modiul 2 konumu Gergek 1...254 - 1=1
15.03 [Modul 2 durumu Liste 0...2 - 1=1
15.05 |DIO durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
15.06 |DIO gecikmeli durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
15.09 |DIO1 fonksiyonu Liste 0..1 - 1=1
15.10 [DIO1 filtre kazanci Liste 0...3 - 1=1
(15.01 Modlil 2 tipi =
FIO-01oldugunda gérilmez)
15.11 |DIO1 gikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
15.12 |DIO1 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
15.13 |DIO1 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
15.14 |DIO2 fonksiyonu Liste 0..1 - 1=
15.15 |DIOZ2 filtre kazanci Liste 0...3 - 1=
(15.01 Modlil 2 tipi =
FIO-01oldugunda gérilmez)
15.16 |DIO2 cikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
15.17 |DIO2 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
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15.18 [DIO2 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
Parametre 15.01 Mod(il 2 tipi = FIO-01 durumunda bu gruptaki diger parametreler
15.19 [DIO3 fonksiyonu Liste 0..1 - 1=1
15.21 |DIO3 gikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
15.22 [DIO3 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
15.23 |DIO3 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
15.24 |DIO4 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=
15.26 |DIO4 gikis kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
15.27 |DIO4 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
15.28 |DIO4 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
15.31 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
15.34 |RO1 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
15.35 |[RO1 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
15.36 |RO1 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
15.37 |RO2 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
15.38 |RO2 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
15.39 |RO2 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
Parametre 15.01 Mod(il 2 tipi = FIO-11 durumunda bu gruptaki diger parametreler
15.22 | Al force segimi PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
15.26 |Al1 gergek degeri Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
15.27 |Skalalandiriimis Al1 degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.28 |Al1 force data Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
15.29 |Al1 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
15.30 [Al1 birim segimi Liste - - 1=1
15.31 | Al1 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
15.32 [Al1 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
15.33 [Al1 min Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
15.34 |Al1 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
15.35 [Al1 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.36 [Al1 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.41 |Al2 gergek degeri Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
15.42 | Al2 skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.43 |Al2 force data Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
15.44 |Al2 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
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15.45 | Al2 birim segimi Liste - - 1=1
15.46 |AI2 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
15.47 | Al2 filtre sUresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
15.48 |Al2 min Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA

\% veya V
15.49 |Al2 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
15.50 |AI2 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.51 | Al2 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.56 |Al3 gergek degeri Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
15.57 | Al3 skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.58 |Al3 force data Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
15.59 |AI3 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
15.60 |Al3 birim segimi Liste - - 1=1
15.61 [AI3 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
15.62 | Al3 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
15.63 |AlI3 min Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
15.64 |AlI3 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
15.65 |AI3 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.66 |Al3 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
15.71 |AO kuvveti segimi PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
15.76 |AO1 gergek degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
15.77 |AO1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
15.78 |AO1 force data Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
15.79 | AO1 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
15.80 |AO1 kaynagi min Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
15.81 |AO1 kaynagi maks Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
15.82 |AO1 ¢ikisl min degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
15.83 |AO1 cikisi maks. degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
16 GC ilave modiilii 3
16.01 |Modul 3 tipi Liste 0...2 - 1=1
16.02 |Modul 3 konumu Gergek 1...254 - 1=1
16.03 [Modul 3 durumu Liste 0...2 - 1=1
16.05 |DIO durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
16.06 |DIO gecikmeli durumu PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
16.09 |DIO1 fonksiyonu Liste 0..1 - 1=1
16.10 [DIO1 filtre kazanci Liste 0...3 - 1=1

(16.01 Modil 3 tipi =
FIO-01oldugunda gérilmez)
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16.11 |DIO1 ¢ikis kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
16.12 [DIO1 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.13 |[DIO1 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.14 [DIO2 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=
16.15 |DIOZ2 filtre kazanci Liste 0...3 - 1=
(16.01 Moddil 3 tipi =
FIO-01oldugunda gériilmez)
16.16 |DIO2 gikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
16.17 [DIO2 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.18 [DIO2 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
Parametre 16.01 Mod(il 3 tipi = FIO-01 durumunda bu gruptaki diger parametreler
16.19 [DIO3 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=1
16.21 |DIO3 gikis kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
16.22 [DIO3 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.23 |DIO3 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.24 |DIO4 fonksiyonu Liste 0...1 - 1=
16.26 |DIO4 gikis kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
16.27 |[DIO4 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.28 |DIO4 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.31 |RO durumu PB 0000h...FFFFh - 1=
16.34 |RO1 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
16.35 |[RO1 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.36 |RO1 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.37 |RO2 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
16.38 |RO2 Agma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
16.39 |RO2 Kapatma gecikmesi Gergek 0,0 ... 3000,0 s 10=1s
Parametre 16.01 Mod(il 1 tipi = FIO-11 durumunda bu gruptaki diger parametreler
16.22 | Al force segimi PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
16.26 |Al1 gergek degeri Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
16.27 |Skalalandiriimis Al1 degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.28 |Al1 force data Gercek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
16.29 |Al1 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
16.30 [Al1 birim segimi Liste - - 1=1
16.31 | Al1 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
16.32 |[AlA1 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
16.33 |Al1 min Gergek -22,000 ... 22,000 mA veya | 1000 =1 mA
\% veya V
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16.34 |Al1 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
16.35 |Al1 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.36 | Al1 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.41 |Al2 gercek degeri Gercek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
16.42 | Al2 skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.43 |Al2 force data Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
16.44 | Al2 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
16.45 | Al2 birim segimi Liste - - 1=1
16.46 |Al2 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
16.47 | Al2 filtre slresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
16.48 |Al2 min Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
16.49 |Al2 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
16.50 |Al2 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.51 | Al2 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.56 |Al3 gergek degderi Gergek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
16.57 |Al3 skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.58 |AI3 force data Gercek -22,000 ... 22,000 mA\\;eya 1000 = 1 birim
16.59 |AlI3 HW anahtari pozisyonu Liste - - 1=1
16.60 |Al3 birim segimi Liste - - 1=1
16.61 [AI3 filtre kazanci Liste 0...7 - 1=1
16.62 | Al3 filtre slresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
16.63 [AI3 min Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
16.64 |AI3 maks Gergek -22,000 ... 22,000 mAveya | 1000 =1 mA
\% veya V
16.65 |AlI3 minimum skala degeri Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.66 |Al3 maksimumun skala degeri | Gergek | -32768,000 ... 32767,000 - 1000 =1
16.71 |AO kuvveti segimi PB 00000000h...FFFFFFFFh - 1=1
16.76 |AO1 gergek degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
16.77 |AO1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
16.78 |AO1 force data Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
16.79 | AO(1 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
16.80 |AO1 kaynagi min Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
16.81 |AO1 kaynagi maks Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
16.82 |AO1 ¢ikisl min degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA
16.83 |AO1 cikisi maks. degeri Gergek 0,000 ... 22,000 mA 1000 =1 mA




Ek parametre datasi

No. Adi | Tip Aralik | Birim | FbEq32
19 Calisma modu
19.01 |Gergek galisma modu Liste - - 1=1
19.11 |Ext1/Ext2 segimi Ikili - - 1=1
kaynak
19.12 [Ext1 kontrol modu Liste 1...6 - 1=
19.14 |Ext2 kontrol modu Liste 1...6 - 1=
19.16 |Lokal kontrol modu Liste 0...1 - 1=
19.17 (LKl kntrl d. disi brk Liste 0..1 - 1=
19.20 |Skaler kontrol referans birimi Liste 0...1 - 1=
20 Baslatma/durdurmalyén
20.01 [Ext1 komutlar Liste - - 1=1
20.02 |Ext1 bsltma tetikleyicisi tipi Liste 0..1 - 1=1
20.03 |Ext1in1 kaynagdi Ikili - - 1=1
kaynak
20.04 |Ext1in2 kaynagdi Ikili - - 1=1
kaynak
20.05 |Ext1in3 kaynagdi Ikili - - 1=1
kaynak
20.06 |[Ext2 komutlar Liste - - 1=1
20.07 |Ext2 bsltma tetikleyicisi tipi Liste 0...1 - 1=1
20.08 |Ext2 in1 kaynagdi Ikili - - 1=1
kaynak
20.09 |Ext2 in2 kaynagdi Ikili - - 1=1
kaynak
20.10 |Ext2 in3 kaynagdi Ikili - - 1=1
kaynak
20.11 | Calistirma izni drdrma modu Liste 0...2 - 1=1
20.12 |Calistirma izni 1 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
20.19 |Baslt etknlstrme kmt Ikili - - 1=1
kaynak
20.23 |Poztf hiz refrnsni etknlstrme Ikili - - 1=1
kaynak
20.24 | Negtf hiz refrnsn etknlstrme Ikili - - 1=1
kaynak
20.25 |Jog etkinlestirme Ikili - - 1=1
kaynak
20.26 |Jog 1 baslatma kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
20.27 |Jog 2 baslatma kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
21 Start / Stop modu
21.01 [Start modu Liste 0...2 - 1=1
21.02 | Manyetizasyon zamani Gergek 0...10000 ms 1=1ms
21.03 |Stop modu Liste 0...2 - 1=

323
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21.04 | Acil durdurma modu Liste 0...2 - 1=1
21.05 |Acil durdurma kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

21.06 | Sifir hiz limiti Gergek 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

21.07 | Sifir hiz gecik Gergek 0...30000 ms 1=1ms

21.08 [DC akim kontroli PB 00b...11b - 1=1

21.09 |DC tutma hizi Gergek 0,00 ... 1000,00 rpm 100 =1 rpm

21.10 |DC akim referansi Gercek 0,0 ... 100,0 % 10=1%

21.11 |Son manyetizasyon zamani Gergek 0...3000 s 1=1s

21.13 | Otomatik fazlama modu Liste 0...2 - 1=1

21.18 | Oto yenidn bagltma zmn Gergek 0,0,0,1...5,0 s 10=1s

21.19 |Skaler start modu Liste 0...2 - 1=1

22 Hiz referansi segimi

22.01 |Hiz ref (limitsiz) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

2211 |Hiz ref1 kaynag Analog - - 1=1
kaynak

22.12 |Hiz ref2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

22.13 |Hiz ref1 fonksiyonu Liste 0...5 - 1=1

2214 |Hiz ref1/2 segimi Ikili - - 1=1
kaynak

22.15 |ilave hiz 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

22.16 |Hiz paylagimi Gergek -8,000 ... 8,000 - 1000 =1

22.17 |ilave hiz 2 kaynag Analog - - 1=
kaynak

22.21 |[Sabit hiz fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1

22.22 |Sabit hiz seg1 Ikili - - 1=1
kaynak

22.23 |Sabit hiz seg2 Ikili - - 1=1
kaynak

22.24 |[Sabit hiz se¢3 Ikili - - 1=1
kaynak

22.26 |Sabit hiz 1 Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.27 |Sabit hiz 2 Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.28 |[Sabithiz 3 Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.29 |[Sabithiz4 Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.30 |Sabithiz5 Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.31 [Sabit hiz 6 Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.32 |Sabithiz7 Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.41 |Guvenli hiz ref Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

2242 |Jog 1 ref Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

2243 |Jog 2 ref Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm

22.51 [Kritik hiz fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
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22.52 |Kritik hiz 1 distk Gergek -30000,00 ... 30000,00 rem 100 =1 rpm
22.53 |Kritik hiz 1 yliksek Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.54 |Kritik hiz 2 disik Gergek -30000,00 ... 30000,00 rem 100 =1 rpm
22.55 |Kritik hiz 2 ylksek Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.56 |Kritik hiz 3 distk Gergek -30000,00 ... 30000,00 rem 100 =1 rpm
22.57 |Kritik hiz 3 yiksek Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.71 | Motor ptnsymtrsi fonksiyonu Liste 0...2 - 1=1
22.72 | Motor ptnsymtrsi bsingg dgri Gergek -32768,00 ... 32767,00 - 100 =1
22.73 | Mtr ptnsymtrsi yksltme kyngi Ikili - - 1=1

kaynak
22.74 |Mtr ptnsymtrsi dsrme kyngi Ikili - - 1=1
kaynak
22.75 | Mtr ptnsymtrsi rampa suresi Gergek 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
22.76 | Mtr ptnsymtrsi min degeri Gergek -32768,00 ... 32767,00 - 100 =1
22.77 | Mtr ptnsymtrsi maks degeri Gergek -32768,00 ... 32767,00 - 100 =1
22.80 |Motor ptnsymtrsi ref gergek Gergek -32768,00 ... 32767,00 - 100 =1
22.81 [Hiz referansi 1 (gergek) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.82 [Hiz referansi 2 (gergek) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.83 [Hiz referansi 3 (gergek) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.84 [Hiz referansi 4 (gergek) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.85 [Hiz referansi 5 (gergek) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.86 |[Hiz referansi 6 (gercek) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
22.87 |Hiz referansi 7 (gergek) Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
23 Hiz referansi rampasi
23.01 |Hiz ref rampa girisi Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.02 |Hiz ref rampa cikisl Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.11 |Rampa set segimi Ikili - - 1=1
kaynak
23.12 |Hizlanma zamani 1 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.13 |Yavaglama zamani 1 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.14 |Hizlanma zamani 2 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.15 |Yavaglama zamani 2 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.16 |S rampa zm hizlanma 1 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.17 | S rampa zm hizlanma 2 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.18 | S rampa zm yavaglama 1 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.19 |S rampa zm yavaslama 2 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.20 |Jog hizlanma zamani Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.21 |Jog hizlanma zamani Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.23 | Acil durdurma zamani Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
23.24 |Hiz ref. sifirlama secimi Ikili - - 1=1
kaynak
23.26 |Rampa balans segimi Ikili - - 1=1
kaynak
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23.27 |Rampa balans referansi Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
23.28 |Degisken egimi etkinlestirme Liste 0... - 1=1
23.29 |Degigsken egdim orani Gercek 2...30000 ms 1=1ms

24 Hiz referansi kosullari
24.01 |Kullanilan hiz referansi Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.02 |Kullanilan hiz geribildirimi Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
24.03 |Hiz hatasi (filtreli) Gergek -30000,0 ... 30000,0 rpm 100 =1 rpm
24.04 |Hiz hatasi (tersi) Gergek -30000,0 ... 30000,0 rpm 100 =1 rpm
2411 |[Hiz dizeltme Gergek -10000,00 ... 10000,00 rpm 100 =1 rpm
24.12 |Hiz hatasi filtre slresi Gergek 0...10000 ms 1=1ms
24.41 |Hiz hatasi penceresi Liste 0... - 1=1
kontrollinG etkinlestirme
24 .43 |Hiz hatasi penceresi (yuksek) | Gergek 0,00 ... 3000,00 rpm 100 =1 rpm
24 .44 |Hiz hatasi penceresi (disik) Gergek 0,00 ... 3000,00 rpm 100 =1 rpm
24.46 |Hiz hatasi adimi Gergek -3000,00 ... 3000,00 rpm 100 =1 rpm
25 Hiz kontrolii
25.01 H|fz kontrol ¢ikigl olusan tork Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%
re
25.02 | P (Hiz kontrol kazanct) Gergek 0,00 ... 250,00 - 100 =1
25.03 |I (Hiz kontrol integral zm) Gercek 0,00 ... 1000,00 s 100=1s
25.04 |D (Hiz kontrol tiirev zm) Gergek 0,000 ... 10000,000 s 1000=1s
25.05 |Tdurev filtre suresi Gergek 0...10000 ms 1=1ms
25.06 |Kalkis komp tirev siresi Gergek 0,00 ... 1000,00 s 100=1s
25.07 |Kalkis komp filtre suresi Gergek 0,0 ... 1000,0 ms 10=1ms
25.08 |Dusme orani Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
25.09 |Hiz kntrl balans etknlstrm Ikili - 1=1
kaynak
25.10 |Hiz kntrl balans ref Gercek -300,0 ... 300,0 % 10=1%
25.11 |Min tork (hiz kontrol) Gergek -1600,0 ... 0,0 % 10=1%
25.12 |Maks tork (hiz kontrol) Gergek 0,0...1600,0 % 10=1%
25.15 | P (acil durdurma) Gercek 1,00 ... 250,00 - 100 =1
25.53 | Tork P ref. (hiz kontrol ¢ikisi) Gercek -30000,0 ... 30000,0 % 10=1%
25.54 |Tork | ref. (hiz kontrol ¢ikigi) Gergek -30000,0 ... 30000,0 % 10=1%
25.55 | Tork D ref. (hiz kontrol ¢ikis) Gercek -30000,0 ... 30000,0 % 10=1%
25.56 | Tork kalkis komp. (hiz kontrol Gercek -30000,0 ... 30000,0 % 10=1%
cikisi)
25.57 | Tork referansi (hiz kontrol Gergek -30000,0 ... 30000,0 % 10=1%
cikisi)
26 Tork referans zinciri
26.01 |Tork referansi - TC Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%
26.02 |Kullanilan tork referansi Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%
26.08 |Minimum tork ref Gercek -1000,0 ... 0,0 % 10=1%
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26.09 |Maksimum tork ref Gercek 0,0 ... 1000,0 % 10=1%
26.11 | Tork ref1 kaynagi Analog - - 1=
kaynak

26.12 | Tork ref2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

26.13 |Tork ref1 fonksiyonu Liste 0...5 - 1=1

26.14 |Tork ref1/2 segimi Ikili - - 1=1
kaynak

26.15 | YUk paylasimi Gergek -8,000 ... 8,000 - 1000 =1

26.16 |Tork ilave 1 kaynag Analog - - 1=1
kaynak

26.17 | Tork ref filtre slresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s

26.18 |Tork kalkis rampasi Gergek 0,000 ... 60,000 s 1000=1s

26.19 | Tork durus rampasi Gergek 0,000 ... 60,000 s 1000=1s

26.25 |Tork ilave 2 kaynag Analog - - 1=1
kaynak

26.26 |Tork ilave 2 kay.sifirlma segimi Ikili - - 1=1
kaynak

26.41 |Tork adimi Gergek -300,0 ... 300,0 % 10=1%

26.42 | Tork adimi etkinlestirme Liste 0..1 - 1=1

26.70 |Tork referansi 1 (gergek) Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%

26.71 |Tork referansi 2 (gergek) Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%

26.72 |Tork referansi 3 (gergek) Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%

26.73 |Tork referansi 4 (gergek) Gergek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%

26.74 | Tork ref rampa ¢ikigi Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%

26.75 |Tork referansi 5 (gergek) Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%

26.76 |Tork referansi 6 (gercek) Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%

26.77 |Tork ref ilave A (gercek) Gergek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%

26.78 |Tork ref ilave B (gercek) Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%

26.81 | Akis kontrol P Gergek 1,0 ... 10000,0 - 10=1

26.82 | Akis kntrl | Gergek 0,1...10,0 s 10=1s

28 Frekans referans zinciri

28.01 |Frekans ref rampa girisi Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz

28.02 |Frekans ref rampa gikisi Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz

28.11 |Frekans ref1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

28.12 |Frekans ref2 kaynag Analog - - 1=1
kaynak

28.13 |Frekans ref1 fonksiyonu Liste 0...5 - 1=1

28.14 |Frekans ref1/2 secimi Tkili - - 1=1
kaynak

28.21 | Sabit frekans fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1

28.22 |Sabit frekans seg1 Ikili - - 1=1

kaynak
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28.23 |Sabit frekans seg2 Ikili - - 1=
kaynak
28.24 |Sabit frekans seg3 Ikili - - 1=1
kaynak
28.26 |Sabit frekans 1 Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.27 |Sabit frekans 2 Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.28 |Sabit frekans 3 Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.29 |Sabit frekans 4 Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.30 |Sabit frekans 5 Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.31 |Sabit frekans 6 Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.32 |Sabit frekans 7 Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.41 |Frekans ref (guvenli) Gercek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.51 |Kiritik frekans fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
28.52 |Kritik frekans 1 diisik Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.53 |Kiritik frekans 1 yuksek Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.54 |Kritik frekans 2 diisik Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.55 |Kiritik frekans 2 yuksek Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.56 [Kritik frekans 3 diisik Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.57 |Kiritik frekans 3 yuksek Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.71 |Frek ramp grubu secimi Ikili - - 1=1
kaynak
28.72 |Frek hizlanma zamani 1 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
28.73 |Frek yavaslama zamani 1 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
28.74 |Frek hizlanma zamani 2 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
28.75 |Frek yavaslama zamani 2 Gergek 0,000 ...1800,000 s 1000=1s
28.76 |Frek rampasi sifilama segimi Ikili - - 1=1
kaynak
28.77 |Frek rampasi tutma segimi Ikili - - 1=1
kaynak
28.78 |Frek rampasi balans ref Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.79 |Frek rampasi balans etkin Ikili - - 1=1
kaynak
28.90 |Frekans ref 1 (gergek) Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.91 |Frekans ref 2 (gergek) Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.92 |Frekans ref 3 (gergek) Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.96 |Frekans ref 7 (gergek) Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
28.97 |Frekans ref (sinirsiz) Gercek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
30 Limitler
30.01 [Limit word'li 1 PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.02 |[Tork limiti durumu PB 0000h...FFFFh - 1=1
30.11 | Minimum hiz Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.12 |Maksimum hiz Gergek -30000,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
30.13 |Minimum frekans Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
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30.14 |Maksimum frekans Gergek -500,00 ... 500,00 Hz 100 =1Hz
30.17 |Maksimum akim Gergek 0,00 ... 30000,00 A 100=1A
30.18 [Minimum tork se¢ Ikili - - 1=
kaynak

30.19 | Minimum tork 1 Gercek -1600,0 ... 0,0 % 10=1%

30.20 |Maksimum tork 1 Gercek 0,0 ... 1600,0 % 10=1%

30.21 | Minimum tork 2 kaynag Analog - - 1=
kaynak

30.22 |Maksimum tork 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak

30.23 | Minimum tork 2 Gergek -1600,0 ... 0,0 % 10=1%

30.24 |Maksimum tork 2 Gercek 0,0 ... 1600,0 % 10=1%

30.25 |Maksimum tork seg Ikili - - 1=1
kaynak

30.26 |Motor calisma gug Imt Gercek 0,00 ... 600,00 % 100 = 1%

30.27 |Rejen galsima glig Imt Gergek -600,00 ... 0,00 % 100 = 1%

30.30 |Yuksek gerilim kontroll Liste 0...1 - 1=1

30.31 |Duisuk gerilim kontroli Liste 0...1 - 1=1

31 Hata fonksiyonlari

31.01 |Harici olay 1 kaynag Ikili - - 1=1
kaynak

31.02 |[Harici olay 1 turu Liste 0...3 - 1=1

31.03 [Harici olay 2 kaynag Ikili - - 1=1
kaynak

31.04 [Harici olay 2 turu Liste 0...3 - 1=1

31.05 |Harici olay 3 kaynag: Ikili - - 1=1
kaynak

31.06 |[Harici olay 3 turu Liste 0...3 - 1=1

31.07 |Harici olay 4 kaynag: Ikili - - 1=1
kaynak

31.08 |Harici olay 4 tiri Liste 0...3 - 1=1

31.09 |Harici olay 5 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak

31.10 |Harici olay 5 tri Liste 0...3 - 1=1

31.11 |Hata reset segimi Ikili - - 1=1
kaynak

31.12 | Otomatik sifirlama segimi PB 0000h...FFFFh - 1=

31.13 | Segcilebilir ariza Gergek 0...65535 - 1=

31.14 |Hata sayisi Gergek 0...5 - 1=

31.15 | Toplam deneme zamani Gergek 1,0...600,0 s 10=1s

31.16 | Gecikme zamani Gergek 0,0...120,0 s 10=1s

31.19 | Motor faz kaybi Liste 0..1 - 1=

31.20 |Toprak hatasi Liste 0...2 - 1=

31.21 |Besleme fazi kaybi Liste 0..1 - 1=
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31.22 |STO gstrmi ¢lstrma/drdrma Liste 0...5 - 1=1
31.23 | Ters baglanti Liste 0..1 - 1=1
31.24 | Sikisma fonk Liste 0...2 - 1=1
31.25 |Sikisma akim limiti Gercek 0,0 ... 1600,0 % 10=1%
31.26 |Sikisma hiz limiti Gergek 0,00 ... 10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.27 |Sikisma frekans limiti Gergek 0,00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
31.28 |Sikisma zamani Gergek 0...3600 s 1=1s
31.30 |Asiri hiz hata payi Gergek 0,00 ... 10000,00 rpm 100 =1 rpm
31.32 | Acil rampa denetimi Gercek 0...300 % 1=1%
31.33 | Acil rampa denetimi gecikmesi | Gergek 0...100 s 1=1s

32 Denetim
32.01 [Denetim durumu PB 000b...111b - 1=1
32.05 |Denetim 1 fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1
32.06 |Denetim 1 islemi Liste 0...2 - 1=1
32.07 |Denetim 1 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.08 |Denetim 1 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
32.09 [Denetim 1 diisik Gergek -21474830,00 ... - 100 =1
21474830,00
32.10 |Denetim 1 yiksek Gergek -21474830,00 ... - 100 =1
21474830,00
32.15 |Denetim 2 fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1
32.16 |Denetim 2 islemi Liste 0...2 - 1=1
32.17 |Denetim 2 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.18 |Denetim 2 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000= 1s
32.19 [Denetim 2 diisik Gergek -21474830,00 ... - 100 =1
21474830,00
32.20 |Denetim 2 yiksek Gergek -21474830,00 ... - 100 =1
21474830,00
32.25 |Denetim 3 fonksiyonu Liste 0...6 - 1=1
32.26 |Denetim 3 islemi Liste 0...2 - 1=1
32.27 |Denetim 3 sinyali Analog - - 1=1
kaynak
32.28 |Denetim 3 filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
32.29 [Denetim 3 disik Gergek -21474830,00 ... - 100 =1
21474830,00
32.30 |Denetim 3 yiksek Gergek -21474830,00 ... - 100 =1
21474830,00
33 Bakim zamanlayici ve sayaci
33.01 [Sayici durumu PB 000000b...111111b - 1=1
33.10 |Calistirma zamani 1 gergek Gergek 0...4294967295 s 1=1s
33.11 [Calisma zmni 1 uyari Imt Gergek 0...4294967295 s 1=1s
33.12 |Calisma zmni 1 fonk. PB 00b...11b - 1=1
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33.13 |Calisma zamani 1 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
33.14 |Calisma zamani 1 uyari ms;j Liste - - 1=1
33.20 |Calisma zamani 2 gergek Gergek 0...4294967295 s 1=1s
33.21 |Calisma zmni 2 uyari Imt Gergek 0...4294967295 s 1=1s
33.22 | Calisma zmni 2 fonk. PB 00b...11b - 1=
33.23 |Calisma zamani 2 kaynagi Ikili - - 1=1
kaynak
33.24 |Calisma zamani 2 uyari msj Liste - - 1=
33.30 |Y.kenar sayici 1 gergek Gergek 0...4294967295 - 1=
33.31 |Y.kenar sayici 1 uyari Imt Gergek 0...4294967295 - 1=
33.32 |Y.kenar sayici 1 fonk. PB 0000b...1111b - 1=
33.33 |Y.kenar sayici 1 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
33.34 |Y.kenar sayici 1 bolen Gergek 1...4294967295 - 1=
33.35 |Y.kenar sayici 1 uyari ms;j Liste - - 1=
33.40 |Y.kenar sayici 2 gergek Gergek 0...4294967295 - 1=
33.41 |Y.kenar sayici 2 uyari Imt Gergek 0...4294967295 - 1=
33.42 |Y.kenar sayici 2 fonk. PB 0000b...1111b - 1=
33.43 |Y.kenar sayici 2 kaynagi Ikili - - 1=
kaynak
33.44 |Y.kenar sayici 2 bolen Gergek 1...4294967295 - 1=1
33.45 |Y.kenar sayicl 2 uyari ms;j Liste - - 1=1
33.50 |Deger sayaci 1 gergek Gergek -2147483008 ... - 1=1
2147483008
33.51 |Deger sayaci 1 uyari limiti Gergek -2147483008 ... - 1=1
2147483008
33.52 |Deger sayaci 1 fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
33.53 |Deger sayaci 1 kaynag Analog - - 1=1
kaynak
33.54 |Deger sayaci 1 bolen Gergek 0,001 ... 2147483,000 - 1000 =1
33.55 |Deger sayaci 1 uyari mesajl Liste - - 1=1
33.60 |Deger sayaci 2 gergek Gergek -2147483008 ... - 1=1
2147483008
33.61 |Deger sayaci 2 uyari limiti Gergek -2147483008 ... - 1=1
2147483008
33.62 |Deger sayaci 2 fonksiyonu PB 00b...11b - 1=1
33.63 |Deger sayaci 2 kaynag Analog - - 1=1
kaynak
33.64 |Deger sayaci 2 bolen Gergek 0,001 ... 2147483,000 - 1000 =1
33.65 |Deger sayaci 2 uyari mesajl Liste - - 1=
35 Motor termal koruma
35.01 | Tahmini motor sicakhgi Gergek -60 ... 1000 °C veya 1=1°
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35.02 |Olgllen sicaklik 1 Gergek -10 ... 1000°C veya °C, °F 1 =1 birim
14...1832 °F veya
ohm
35.03 |Olgllen sicaklik 2 Gergek -10 ... 1000°C veya °C, °F 1 =1 birim
14...1832 °F veya
ohm
35.10 |Sicaklik 1 iglemi Liste 0...2 - 1=1
35.11 [Sicaklik 1 kaynagi Liste 0...11 - 1=1
35.12 |Sicaklik 1 ariza limiti Gergek -10 ... 1000°C veya °C, °F 1 =1 birim
14...1832 °F veya
ohm
35.13 |Sicaklik 1 uyari limiti Gergek -10 ... 1000°C veya °C, °F 1 =1 birim
14...1832 °F veya
ohm
35.14 |Sicaklik 1 Al kaynag Analog - - 1=1
kaynak
35.20 |Sicaklik 2 iglemi Liste 0...2 - 1=1
35.21 |Sicaklik 2 kaynag Liste 0...11 - 1=1
35.22 |Sicaklik 2 ariza limiti Gergek -10 ... 1000°C veya °C, °F 1 =1 birim
14...1832 °F veya
ohm
35.23 |Sicaklik 2 uyari limiti Gergek -10 ... 1000°C veya °C, °F 1 =1 birim
14...1832 °F veya
ohm
35.24 |Sicaklik 2 Al kaynag Analog - - 1=1
kaynak
35.50 |Motor ortam sicakhgi Gergek -60...100 °C 1=1°C
35.51 |Motor ylk egrisi Gercek 50...150 % 1=1%
35.52 | Sifir hiz yuki Gercek 50...150 % 1=1%
35.53 |Kirilma noktasi Gergek 1.00 ... 500,00 Hz 100=1Hz
35.54 | Motor nominal sicaklik artisi Gergek [0...300 °C veya 32...572 °F | °C veya 1=1°
°F
35.55 |Motor termal zaman sabiti Gergek 100...10000 s 1=1s
35.100 | DOL starter kontrol kaynag Ikili - - 1=1
kaynak
35.101 | DOL starter agma gecikmesi Gergek 0...42949673 s 1=1s
35.102 | DOL starter kapatma Gergek 0...715828 dk 1=1dk
gecikmesi
35.103 | DOL starter geribildirim Ikili - - 1=1
kaynagi kaynak
35.104 | DOL starter geribildirim Gergek 0...42949673 s 1=1s
gecikmesi
35.105 | DOL starter durum word'l PB 0000b...1111b - 1=1
35.106 | DOL starter olay tiri Liste 0...2 - 1=1
36 Yiik analizéri
36.01 |PVL sinyal kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
36.02 |PVL filtre sUresi Gergek 0,00 ... 120,00 s 100=1s
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36.06 |AL2 sinyal kaynagi Analog - - 1=
kaynak
36.07 |AL2 sinyal skalalama Gergek 0,00 ... 32767,00 - 100=1
36.09 |Logger reset Liste 0...3 - 1=1
36.10 |PVL tepe degeri Gergek -32768,00 ... 32767,00 - 100 = 1
36.11 |PVL tepe degeri tarihi Data - - 1=1
36.12 |PVL tepe degeri saati Data - - 1=1
36.13 |PVL akimi tepe dederinde Gergek -32768,00 ... 32767,00 A 100=1A
36.14 |PVL DC grimi tepe degerinde Gergek 0,00 ... 2000.00 \% 100=1V
36.15 |PVL hizi tepe degerinde Gergek -32768,00 ... 32767,00 rpm 100 =1 rpm
36.16 [PVL sifirlama tarihi Data - - 1=1
36.17 |PVL sifirlama saati Data - - 1=1
36.20 (AL10 --10% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.21 [AL110--20% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.22 [AL1 20 -- 30% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.23 [AL1 30 --40% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.24 [AL140 -- 50% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.25 [AL1 50 --60% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.26 [AL160--70% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.27 [AL170-- 80% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.28 [AL1 80 -- 90% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.29 |AL1 90% Uzeri Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.40 [AL20 -- 10% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.41 [AL2 10 -- 20% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.42 [AL2 20 -- 30% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.43 [AL2 30 -- 40% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.44 [AL2 40 -- 50% Gergek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.45 [AL2 50 -- 60% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.46 [AL2 60 -- 70% Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.47 [AL2 70 -- 80% Gergek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.48 [AL2 80 -- 90% Gergek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.49 |AL2 90% Uzeri Gercek 0,00 ... 100,00 % 100 = 1%
36.50 [AL2 sifirlama tarihi Data - - 1=1
36.51 [AL2 sifirlama saati Data - - 1=1
40 Proses PID ayan 1
40.01 |[Proses PID cikisl gergek Gercek -32768,00 ... 32767,00 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.02 |[Proses PID geribildirimi gercek | Gergek -32768,00 ... 32767,00 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.03 |Proses PID setdegeri (izle) Gercek -32768,00 ... 32767,00 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.04 |Proses PID sapmasi (izle) Gercek -32768,00 ... 32767,00 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
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40.05 [Proses PID trim ¢ksi (izle) Gercek -32768,00 ... 32767,00 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.06 |Proses PID durum word'l PB 0000h...FFFFh - 1=1
40.07 |Set 1 PID Calisma modu Liste 0...2 - 1=1
40.08 |[Set 1 Geribildirim 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
40.09 |[Set 1 Geribildirim 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
40.10 |Set 1 grbldrm fonksiyonu Liste 0...11 - 1=1
40.11 |Set 1 grbldrm filtre suresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
40.12 | Set 1 birim segimi Liste 0...2 - 1=1
40.14 |Set 1 set deg. skalasi Gergek -32768,00 ... 32767,00 - 100 =1
40.15 |Set 1 ¢ikis skalasi Gergek -32768,00 ... 32767,00 - 100 =1
40.16 |Set 1 set degd. 1 kaynag Analog - - 1=1
kaynak
40.17 |Set 1 set deg. 2 kaynag Analog - - 1=1
kaynak
40.18 |[Set 1 set deg. fonksiyonu Liste 0...11 - 1=1
40.19 |Set 1 dahili set deg. se¢1 Ikili - - 1=1
kaynak
40.20 |Set 1 dahili set deg. se¢2 Ikili - - 1=1
kaynak
40.21 |Set 1 dahili set deg. 1 Gercek -32768,00 ... 32767,00 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.22 |Set 1 dahili set deg. 2 Gercek -32768,00 ... 32767,00 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.23 |Set 1 dahili set deg. 3 Gercek -32768,00 ... 32767,00 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.24 |Set 1 dahili set deg. 4 Gercek -32768,00 ... 32767,00 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
40.25 |Set 1 set deg. segimi Ikili - - 1=1
kaynak
40.26 |Set 1 set deg. min Gergek -32768,00 ... 32767,00 - 100 =1
40.27 |Set 1 set ded. maks Gergek -32768,00 ... 32767,00 - 100 =1
40.28 |Set 1 set deg. artis zamani Gergek 0,0 ... 1800,0 s 10=1s
40.29 |GSet 1 set deg. azima zamani | Gergek 0,0 ... 1800,0 s 10=1s
40.30 |Set 1 set deg. donma etkin Ikili - - 1=
kaynak
40.31 |Set 1 sapma tersleme Ikili - - 1=1
kaynak
40.32 |Set 1 kazang Gergek 0,10 ... 100,00 - 100 =1
40.33 |Set 1 integral slresi Gergek 0,0 ... 32767,0 s 10=1s
40.34 |Set 1 turev siresi Gergek 0,000 ... 10,000 s 1000=1s
40.35 |Set 1 tirev filtre slresi Gergek 0,0...10,0 s 10=1s
40.36 |Set 1 ¢ikis min Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
40.37 |Set 1 ¢ikis maks Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
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40.38 |Grup 1 6lU bant araligi Ikili - - 1=
kaynak
40.39 |[Set 1 6li bant aralidi Gergek 0,0 ... 32767,0 - 10=1
40.40 |[Set 1 6li bant gecikmesi Gergek 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
40.41 |[Set 1 uyku modu Liste 0...2 - 1=1
40.42 |[Set 1 uyku etkinlestirme Ikili - - 1=1
kaynak
40.43 |[Set 1 uyku seviyesi Gergek 0,0 ... 32767,0 - 10=1
40.44 |[Set 1 uyku gecikmesi Gergek 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
40.45 |[Set 1 uyku uzatma zamani Gergek 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
40.46 |Set 1 uyku uzatma adimi Gergek 0,0 ... 32767.0 - 10=1
40.47 |Set 1 uyandirma sapmasi Gercek -2147483648 ... rem, % [100=1rpm, %
2147483647 veya Hz veya Hz
40.48 |Set 1 uyandirma gecikmesi Gergek 0,00 ... 60,00 s 100=1s
40.49 |[Set 1 izleme modu Ikili - - 1=1
kaynak
40.50 |[Set 1 izleme ref segimi Analog - - 1=1
kaynak
40.51 |Set 1 trim modu Liste 0...3 - 1=1
40.52 |[Set 1 trim secimi Liste 1...3 - 1=1
40.53 |Set 1 trim ref pointer Analog - - 1=1
kaynak
40.54 |Set 1 trim orani Gergek 0,000 ... 1.000 - 1000 =1
40.55 |[Set 1 trim garpani Gergek -100,000 ... 100,000 - 1000 =1
40.56 |Set 1 trim kaynagi Liste 1..2 - 1=1
40.57 |PID set1/set2 secgimi Ikili - - 1=1
kaynak
41 Proses PID set 2
41.07 |[Set 2 PID Calisma modu Liste 0...2 - 1=1
41.08 |[Set 2 Geribildirim 1 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.09 |[Set 2 Geribildirim 2 kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
41.10 |[Set 2 grbldrm fonksiyonu Liste 0...11 - 1=1
41.11 | Set 2 grbldrm filtre slresi Gergek 0,000 ... 30,000 s 1000=1s
41.12 |Set 2 birim segimi Liste 0...2 - 1=1
41.14 |Set 2 set deg. skalasi Gergek -32768 ... 32767 - 100 =1
41.15 |Set 2 ¢ikis skalasi Gergek -32768 ... 32767 - 100=1
41.16 |Set 2 set degd. 1 kaynag Analog - - 1=1
kaynak
41.17 |Set 2 set deg. 2 kaynag Analog - - 1=1
kaynak
41.18 |[Set 2 set deg. fonksiyonu Liste 0...11 - 1=1
41.19 |[Set 2 dahili set deg. se¢1 Ikili - - 1=1

kaynak
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41.20 |Set 2 dahili set deg. se¢2 Ikili - - 1=1
kaynak
41.21 |Set 2 dahili set deg. 1 Gergek -32768,0 ... 32767,0 rpm, % |[100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
41.22 |Set 2 dahili set deg. 2 Gercek -32768,0 ... 32767,0 rpm, % |[100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
41.23 | Set 2 dahili set deg. 3 Gergek -32768,0 ... 32767,0 rpm, % |[100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
41.24 | Set 2 dahili set deg. 4 Gercek -32768,0 ... 32767,0 rpm, % [100=1rpm, %
veya Hz veya Hz
41.25 |Set 2 set deg. segimi Ikili - - 1=1
kaynak
41.26 |Set 2 set deg. min Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 100 =1
41.27 |Set 2 set ded. maks Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 100 =1
41.28 |Set 2 set deg. artis zamani Gergek 0,0 ... 1800,0 s 10=1s
41.29 |Set 2 set deg. azima zamani Gergek 0,0 ... 1800,0 s 10=1s
41.30 |Set 2 set deg. donma etkin Ikili - - 1=
kaynak
41.31 |Set 2 sapma tersleme Ikili - - 1=1
kaynak
41.32 |Set 2 kazang Gergek 0.1...100,0 - 100 =1
41.33 | Set 2 integral slresi Gergek 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
41.34 | Set 2 tlrev siresi Gergek 0,0...10,0 s 1000=1s
41.35 | Set 2 tirev filtre slresi Gergek 0,0...10,0 s 10=1s
41.36 |Set 2 ¢ikis min Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
41.37 |Set 2 ¢ikis maks Gergek -32768,0 ... 32767,0 - 10=1
41.38 |Set 2 ¢ks donma etknlstrme Ikili - - 1=1
kaynak
41.39 |Set 2 6ll bant araligi Gergek 0,0 ... 32767,0 - 10=1
41.40 |Set 2 6lU bant gecikmesi Gergek 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
41.41 | Set 2 uyku modu Liste 0...2 - 1=1
41.42 |Set 2 uyku etkinlestirme Ikili - - 1=1
kaynak
41.43 |Set 2 uyku seviyesi Gergek 0,0 ... 32767,0 - 10=1
41.44 | Set 2 uyku gecikmesi Gergek 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
41.45 | Set 2 uyku uzatma zamani Gergek 0,0 ... 3600,0 s 10=1s
41.46 |Set 2 uyku uzatma adimi Gergek 0,0 ... 32767.0 - 10=1
41.47 |Set 2 uyandirma sapmasi Gercek -2147483648 ... rpm, % [100=1rpm, %
2147483647 veya Hz veya Hz
41.48 |Set 2 uyandirma gecikmesi Gergek 0,00 ... 60,00 s 100=1s
41.49 |Set 2 izleme modu Ikili - - 1=1
kaynak
41.50 |Set 2 izleme ref segimi Analog - - 1=1
kaynak
41.51 [Set 2 trim modu Liste 0...3 - 1=1
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41.52 |Set 2 trim secimi Liste 1...3 - 1=
41.53 |Set 2 trim ref pointer Analog - - 1=

kaynak
41.54 |Set 2 trim orani Gergek 0,000 ... 1,000 - 1000 =1
41.55 |[Set 2 trim garpani Gergek -100,000 ... 100,000 - 1000 =1
41.56 |Set 2 trim kaynag Liste 1..2 - 1=
43 Fren kiyici
43.01 |[Fren direnci sicakhigi Gercek 0,0...120,0 % 10=1%
43.06 |Fren kiyici etkinlestirme Liste 0...2 - 1=1
43.07 |Fren kiy ¢clsm zmn etknlst Ikili - - 1=1
kaynak
43.08 [Fren direnci termal tc Gergek 0...10000 s 1=1s
43.09 |(Fren direnci Pmaks kont. Gergek 0,00 ... 10000,00 kW 100 =1 kW
43.10 |[Fren direnci Gergek 0,0 ... 1000,0 ohm 10 =1 ohm
43.11 |Fren direnci ariza limiti Gercek 0...150 % 1=1%
43.12 |Fren direnci uyari limiti Gergek 0...150 % 1=1%
44 Mekanik fren kontrolii
44.01 |Fren kontrol durumu PB 00000000b...11111111b - 1=1
44.02 |Fren tork hafizasi Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%
44.03 |Fren agma torku referansi Gercek -1600,0 ... 1600,0 % 10=1%
44.06 |Fren kontroll etkinlestirme Ikili - - 1=
kaynak
44.07 |Fren onay secimi Ikili - - 1=1
kaynak
44.08 |Fren agma gecikmesi Gergek 0,00 ... 5,00 s 100=1s
44.09 |Fren agma torku kaynagi Analog - - 1=
kaynak
44,10 |Fren agma torku Gergek -1000...1000 % 10=1%
4411 |Freni kapall tut kaynagdi Ikili - - 1=
kaynak
4412 |Fren kapatma talebi Ikili - - 1=1
kaynak
4413 |Fren kapatma gecikmesi Gergek 0,00 ... 60,00 s 100=1s
44.14 |Fren kapatma hizi Gergek 0,0 ... 1000,0 rpm 100 =1 rpm
44.15 |Fren kapatma hiz geckms Gergek 0,00 ... 10,00 s 100=1s
44.16 |Fren tekrar agma gecikmesi Gergek 0,00 ... 10,00 s 100=1s
4417 |Fren ariza fonksiyonu Liste 0...2 - 1=1
44.18 |Fren ariza gecikmesi Gergek 0,00 ... 60,00 s 100=1s
45 Enerji tasarrufu
45.01 |Tasarruf edilen GW saat Gergek 0...65535 GWh 1=1GWh
45.02 |Tasarruf edilen MW saat Gergek 0...999 MWh 1=1MWh
45.03 |Tasarruf edilen kW saat Gergek 0,0...999,0 kWh 10 =1 kWh
45.05 |Tasarruf edilen para x1000 Gergek 0...4294967295 bin 1=1bin
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45.06 |Tasarruf edilen para Gergek 0,00 ... 999,99 (segi;ebili 100 = 1 birim
r
45.08 [CO2 azalmasi, kiloton Gergek 0...65535 metrik 1 =1 metrik
kiloton kiloton
45.09 |CO2 azalmasi, ton Gergek 0,0 ... 999,9 metrik 10 = 1 metrik
ton ton
4511 |Enerji iyilestirici Liste 0..1 - 1=1
45.12 | Eneriji tarifesi 1 Gergek 0,000 ... 4294967,295 (segi;ebili 1000 = 1 birim
r
45.13 | Eneriji tarifesi 2 Gergek 0,000 ... 4294967,295 (segi;ebili 1000 = 1 birim
r
45.14 |Tarife secimi Ikili - - 1=1
kaynak
45.17 | Tarife para birimi Liste 100...102 - 1=1
45,18 |CO2 donustirme faktori Gergek 0,000 ... 65,535 metrik 1000 =1
ton/ MWh metrik
ton/MWh
45,19 |Kiyaslama gticu Gergek 0,0 ... 100000,0 kW 10=1KkW
45.21 | Enerji hesaplar sifirlama Liste 0...1 - 1=1
46 izleme/skalalama ayarlari
46.01 |Hiz skalalama Gergek 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.02 |Frekans skalalama Gergek 0,10 ... 1000,00 Hz 100=1Hz
46.03 |Tork skalalama Gercek 0,1 ...1000,0 % 10=1%
46.04 | Glg skalalama Gergek 0,1 ... 30000,0 kW veya | kWveya | 10 =1 birim
0,1...40214,5 hp hp
46.11 |Motor hizi igin filire zm Gergek 2...20000 ms 1=1ms
46.12 | Cikis frekansi igin filtre zm Gergek 2...20000 ms 1=1ms
46.13 | Motor torku igin filtre zm Gergek 2...20000 ms 1=1ms
46.14 | Cikis glcl igin filtre zm Gergek 2...20000 ms 1=1ms
46.21 |Hiz histerisis Gergek 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.22 |Frekans histerisis Gergek 0,00 ... 1000,00 Hz 100=1Hz
46.23 | Tork histerisis Gercek 0,00 ... 3000,00 % 1=1%
46.31 |Hiz limitinin Gzerinde Gergek 0,00 ... 30000,00 rpm 100 =1 rpm
46.32 |Frekans limitinin Gzerinde Gergek 0,00 ... 1000,00 Hz 100=1Hz
46.33 | Tork limitinin Gzerinde Gercek 0,0 ... 1600,0 % 10=1%
47 Data depolama
47.01 |Data depolama 1 real32 Gergek -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.02 |Data depolama 2 real32 Gergek -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.03 |Data depolama 3 real32 Gergek -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.04 |Data depolama 4 real32 Gergek -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.05 |Data depolama 5 real32 Gergek -2147483,008 ... - 1000 =1

2147483,008
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47.06 |Data depolama 6 real32 Gergek -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.07 |Data depolama 7 real32 Gergek -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.08 |Data depolama 8 real32 Gergek -2147483,008 ... - 1000 =1
2147483,008
47.11 |Data depolama 1 int32 Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647
47.12 |Data depolama 2 int32 Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647
47.13 |Data depolama 3 int32 Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647
47.14 |Data depolama 4 int32 Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647
47.15 |Data depolama 5 int32 Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647
47.16 |Data depolama 6 int32 Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647
47.17 |Data depolama 7 int32 Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647
47.18 |Data depolama 8 int32 Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647
47.21 |Data depolama 1 int16 Gergek -32768 ... 32767 - 1=
47.22 |Data depolama 2 int16 Gergek -32768 ... 32767 - 1=
47.23 |Data depolama 3 int16 Gergek -32768 ... 32767 - 1=
47.24 |Data depolama 4 int16 Gergek -32768 ... 32767 - 1=
47.25 |Data depolama 5 int16 Gergek -32768 ... 32767 - 1=
47.26 |Data depolama 6 int16 Gergek -32768 ... 32767 - 1=
47.27 |Data depolama 7 int16 Gergek -32768 ... 32767 - 1=
47.28 |Data depolama 8 int16 Gergek -32768 ... 32767 - 1=
49 Panel port iletigimi
49.01 [Ag tanimlama numarasi Gergek 1...32 - 1=
49.03 |Haberlesme hizi Liste 1...5 - 1=
49.04 [Haberlesme kaybi zm Gergek 0,1 ...3000,0 s 10=1s
49.05 [Haberlesme kaybi fonk Liste 0...3 - 1=
49.06 |Ayarlari tazele Liste 0...1 - 1=
50 Fieldbus adaptoérii (FBA)
50.01 |FBA A etkinlestirme Liste 0...3 - 1=
50.02 |FBA A iletisim kaybi fonk. Liste 0...3 - 1=
50.03 |FBA A iletisim kaybi zmn Gergek 0,3 ...6553,5 s 10=1s
asimi
50.04 |FBA A ref1 tipi Liste 0...10 - 1=
50.05 |FBA A ref2 tipi Liste 0...10 - 1=
50.06 |FBA A SW se¢ Liste 0..1 - 1=
50.07 |FBA A gergek 1 tipi Liste 0...10 - 1=




340 Ek parametre datasi

No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
50.08 |FBA A gergek 2 tipi Liste 0...10 - 1=
50.09 |FBA A SW seffaf kaynagi Analog - - 1=

kaynak
50.10 |FBA A act1 seffaf kaynag Analog - - 1=1
kaynak
50.11 |FBA A act2 seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.12 |FBA A teshis etkin Liste 0..1 - 1=1
50.13 |FBA A kontrol word'l Data |00000000h ... FFFFFFFFh - 1=1
50.14 |FBA A referans 1 Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.15 |FBA Areferans 2 Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.16 |FBA A durum word'i Data |00000000h ... FFFFFFFFh - 1=1
50.17 |FBA A gercek degeri 1 Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.18 |FBA A gercek degeri 2 Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.21 |FBA A zaman dlzeyi segimi Liste 0...3 - 1=
50.31 |FBA B etkinlestirme Liste 0..1 - 1=
50.32 |FBA B iletisim kaybi fonk Gergek 0...3 - 1=
50.33 |FBA B iltsm kybi zmn asimi Liste 0,3...6553,5 s 10=1s
50.34 |FBA B ref1 tipi Liste 0...10 - 1=
50.35 |FBA B ref2 tipi Liste 0...10 - 1=
50.36 |FBA B SW se¢ Liste 0...1 - 1=
50.37 |FBA B gergek 1 tipi Liste 0...10 - 1=
50.38 |FBA B gergek 2 tipi Analog 0...10 - 1=
kaynak
50.39 |FBA B SW seffaf kaynagi Analog - - 1=1
kaynak
50.40 |FBA B act1 seffaf kaynag Analog - - 1=1
kaynak
50.41 |FBA B act2 seffaf kaynag Liste - - 1=1
50.42 |FBA B teshis etkin Data 0..1 - 1=1
50.43 |FBA B kontrol word'l Gercek [00000000h ... FFFFFFFFh - 1=1
50.44 |FBA B referans 1 Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.45 |FBA B referans 2 Data -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.46 |FBA B durum word'l Gercek [00000000h ... FFFFFFFFh - 1=1
50.47 |FBA B gercek degeri 1 Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.48 |FBA B gercek degeri 2 -2147483648 ... - 1=1
2147483647
50.51 |FBA B zaman dlizeyi segimi Liste 0...3 - 1=1
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51 FBA A ayarlan
51.01 |FBA A tipi Liste - - 1=1
51.02 |FBA A Par2 Gergek 0...65535 - 1=1
51.26 |FBA A Par26 Gergek 0...65535 - 1=
51.27 |FBA A par yenileme Liste 0..1 - 1=
51.28 |FBA A par tablo sir Data - - 1=
51.29 |FBA A surtcu tipi kodu Gergek 0...65535 - 1=
51.30 |FBA A esleme dosyasi slr Gergek 0...65535 - 1=
51.31 |D2FBA A iletisim durumu Liste 0...6 - 1=
51.32 |FBA Ailetisim SW sur Data - - 1=
51.33 |FBA A uygulama SW sur Data - - 1=
52 FBA A data girisi
52.01 |FBA A data girisi1 Liste - - 1=1
52.12 |FBA A data girisi12 Liste - - 1=1
53 FBA A data cikisi
53.01 |FBA A data gikisi Liste - - 1=1
53.12 |FBA data out12 Liste - - 1=1

54 FBA B ayarlari

54.01 |FBA B tipi

54.02 |FBA B Par2 UINT16 0...65535 -

54.26 |FBA B Par26 UINT16 0...65535 -

54.27 |FBA B par yenileme Liste 0..1 -

54.28 |FBA B par tablo sir UINT16 0...65535 -

54.29 |FBA B siriici tipi kodu UINT16 0...65535 -

54.30 |FBA B esleme dosyasi slr UINT16 0...65535 -

54.31 |D2FBA B iletisim durumu Liste 0...6 -

54.32 |FBA B iletisim SW siir UINT16 0...65535 -

54.33 |FBA B uygulama SW siir UINT16 0...65535 -
55 FBA B data girisi

55.01 |FBA B data girisi1 Liste - - 1=1

55.12 |FBA B data girisi12 Liste - - 1=1
56 FBA B data cikisi

56.01 |FBA B data ¢ikisi1 Liste - - 1=1

56.12 |FBA B data ¢ikisi12 Liste - - 1=1
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60 DDCS iletigimi
60.01 |M/F iletisim portu Liste 0...6 - -
60.02 |M/F ag adresi Gergek 1...254 - -
60.03 |M/F modu Liste 0...2 - -
60.05 |M/F HW baglantisi Liste 0..1 - -
60.07 |M/F baglanti kontroli Gergek 1...15 - -
60.08 |M/F iltsm kybi zmn asimi Gergek 0...65535 ms -
60.09 |M/F iletisim kaybi fonksiyonu Liste 0...2 - -
60.10 | M/F ref1 tipi Liste 0...10 - -
60.11 | M/F ref2 tipi Liste 0...10 - -
60.12 [M/F act1 tipi Liste 0...10 - -
60.13 [M/F act2 tipi Liste 0...10 - -
60.14 | M/F follower segimi Gergek 0...16 - -
60.51 |DDCS kontrol6ru iltsm portu Liste 0...6 - -
60.52 |DDCS kontrolori ag adresi Gergek 1...254 - -
60.55 |DDCS kontrolorti HW bgintsi Liste 0..1 - -
60.57 |DDCS kontrol6ri bginti kntrl Gergek 1...15 - -
60.58 |DDCS kntrlrii iltsm kybi zmn Gergek 0...60000 ms -
60.59 |DDCS kntrirt iltsm kybi fonk Liste 0...3 - -
60.60 |DDCS kontroloru ref1 tipi Liste 0...10 - -
60.61 |DDCS kontroloru ref2 tipi Liste 0...10 - -
60.62 |DDCS kontrolori act1 tipi Liste 0...10 - -
60.63 |DDCS kontrolori act2 tipi Liste 0...10 - -
60.64 Pos.ta.kutusu data grubu Liste 0..1 - -
segimi
61 D2D ve DDCS aktarim datasi
61.01 |M/F data 1 segimi Liste - - -
61.02 |M/F data 2 segimi Liste - - -
61.03 |M/F data 3 segimi Liste - - -
61.25 |M/F data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
61.26 |M/F data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
61.27 |M/F data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
61.51 |Data grubu 11 data 1 segimi Liste - - -
61.52 |Data grubu 11 data 2 segimi Liste - - -
61.53 |Data grubu 11 data 3 segimi Liste - - -
61.54 |Data grubu 13 data 1 segimi Liste - - -
61.55 |Data grubu 13 data 2 segimi Liste - - -
61.56 |Data grubu 13 data 3 segimi Liste - - -
61.57 |Data grubu 15 data 1 segimi Liste - - -
61.58 |Data grubu 15 data 2 segimi Liste - - -
61.59 |Data grubu 15 data 3 segimi Liste - - -
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61.60 |Data grubu 17 data 1 segimi Liste - - -
61.61 |Data grubu 17 data 2 segimi Liste - - -
61.62 |Data grubu 17 data 3 segimi Liste - - -
61.63 |Data grubu 19 data 1 segimi Liste - - -
61.64 |Data grubu 19 data 2 segimi Liste - - -
61.65 |Data grubu 19 data 3 segimi Liste - - -
61.66 |Data grubu 21 data 1 segimi Liste - - -
61.67 |Data grubu 21 data 2 segimi Liste - - -
61.68 |Data grubu 21 data 3 segimi Liste - - -
61.69 |Data grubu 23 data 1 segimi Liste - - -
61.70 |Data grubu 23 data 2 segimi Liste - - -
61.71 |Data grubu 23 data 3 segimi Liste - - -
61.72 |Data grubu 25 data 1 segimi Liste - - -
61.73 |Data grubu 25 data 2 segimi Liste - - -
61.74 |Data grubu 25 data 3 segimi Liste - - -
61.101 | Data grubu 11 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
61.102 | Data grubu 11 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
61.103 | Data grubu 11 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
61.104 | Data grubu 13 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
61.105 | Data grubu 13 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
61.106 | Data grubu 13 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
61.107 | Data grubu 15 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
61.108 | Data grubu 15 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
61.109 | Data grubu 15 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
61.110 | Data grubu 17 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
61.111 |Data grubu 17 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
61.112 | Data grubu 17 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
61.113 | Data grubu 19 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
61.114 |Data grubu 19 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
61.115 | Data grubu 19 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
61.116 |Data grubu 21 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
61.117 |Data grubu 21 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
61.118 | Data grubu 21 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
61.119 | Data grubu 23 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
61.120 | Data grubu 23 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
61.121 | Data grubu 23 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
61.122 | Data grubu 25 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
61.123 | Data grubu 25 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
61.124 | Data grubu 25 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62 D2D ve DDCS alim datasi
62.01 |M/F data 1 secimi | Liste | - | - -
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62.02 |M/F data 2 segimi Liste - - -
62.03 |M/F data 3 segimi Liste - - -
62.04 |Follower adi 2 data 1 se¢ Liste - - -
62.05 |Follower adi 2 data 2 se¢ Liste - - -
62.06 |Follower agdi 2 data 3 se¢ Liste - - -
62.07 |Follower adi 3 data 1 se¢ Liste - - -
62.08 |Follower adi 3 data 2 se¢ Liste - - -
62.09 |Follower adi 3 data 3 se¢ Liste - - -
62.10 |Follower adi 4 data 1 se¢ Liste - - -
62.11 |Follower agi 4 data 2 se¢ Liste - - -
62.12 |Follower adi 4 data 3 se¢ Liste - - -
62.25 |MF/D2D data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.26 |MF/D2D data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.27 |MF/D2D data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.28 |Follower adi 2 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.29 |Follower agdi 2 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.30 |Follower agdi 2 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.31 |Follower adi 3 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.32 |Follower adi 3 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.33 |Follower adi 3 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.34 |Follower agdi 4 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.35 |Follower agdi 4 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.36 |Follower agdi 4 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.51 |Data grubu 10 data 1 segimi Liste - - -
62.52 |Data grubu 10 data 2 segimi Liste - - -
62.53 |Data grubu 10 data 3 segimi Liste - - -
62.54 |Data grubu 12 data 1 segimi Liste - - -
62.55 |Data grubu 12 data 2 segimi Liste - - -
62.56 |Data grubu 12 data 3 segimi Liste - - -
62.57 |Data grubu 14 data 1 segimi Liste - - -
62.58 |Data grubu 14 data 2 segimi Liste - - -
62.59 |Data grubu 14 data 3 segimi Liste - - -
62.60 |Data grubu 16 data 1 segimi Liste - - -
62.61 |Data grubu 16 data 2 segimi Liste - - -
62.62 |Data grubu 16 data 3 segimi Liste - - -
62.63 |Data grubu 18 data 1 segimi Liste - - -
62.64 |Data grubu 18 data 2 segimi Liste - - -
62.65 |Data grubu 18 data 3 se¢imi Liste - - -
62.66 |Data grubu 20 data 1 segimi Liste - - -
62.67 |Data grubu 20 data 2 segimi Liste - - -
62.68 |Data grubu 20 data 3 segimi Liste - - -




Ek parametre datasi 345

No. Adi Tip Aralik Birim FbEq32
62.69 |Data grubu 22 data 1 segimi Liste - - -
62.70 |Data grubu 22 data 2 segimi Liste - - -
62.71 |Data grubu 22 data 3 segimi Liste - - -
62.72 |Data grubu 24 data 1 segimi Liste - - -
62.73 |Data grubu 24 data 2 segimi Liste - - -
62.74 |Data grubu 24 data 3 segimi Liste - - -
62.101 | Data grubu 10 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.102 | Data grubu 10 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.103 | Data grubu 10 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.104 | Data grubu 12 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.105 | Data grubu 12 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.106 | Data grubu 12 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.107 | Data grubu 14 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.108 | Data grubu 14 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.109 | Data grubu 14 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.110 | Data grubu 16 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.111 |Data grubu 16 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.112 | Data grubu 16 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.113 | Data grubu 18 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.114 |Data grubu 18 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.115 | Data grubu 18 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.116 |Data grubu 20 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.117 |Data grubu 20 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.118 | Data grubu 20 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.119 | Data grubu 22 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -

62.120 | Data grubu 22 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.121 | Data grubu 22 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -
62.122 | Data grubu 24 data 1 degeri Gergek 0...65535 - -
62.123 | Data grubu 24 data 2 degeri Gergek 0...65535 - -
62.124 | Data grubu 24 data 3 degeri Gergek 0...65535 - -

90 Geribildirim seg¢imi

90.01 | Motor kontrol hizi Gergek -32768,00 ... 32767,00 rpm 100 =1 rpm
90.02 | Motor pozisyonu Gergek -32768,00 ... 32767,00 rev 100 = 1 rev
90.03 | YUk hizi Gergek -32768,00 ... 32767,00 rpm 100 =1 rpm
90.04 | YUk pozisyonu Gergek -32768 ... 32767 rev 1=1rev
90.05 | YUk pozisyonu skalalandi Gergek -32768 ... 32767 - 1=1
90.10 |Enkoder 1 hizi Gergek -32768,00 ... 32767,00 rpm 100 =1 rpm
90.11 |Enkoder 1 pozisyonu Gergek -32768,00 ... 32767,00 rev 100 = 1 rev
90.12 |Enkoder 1 ¢oklu tur sayisi Gergek 0...65535 - 1=1
90.13 |Enkoder 1 tur sayisi Gergek -32768 ... 32767 - 1=1
90.14 [Enkoder 1 pozisyonu (ham) Gergek 0,00 ... 65535,00 - 100=1
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90.15 |Enkoder 1 tur sirasi (ham) Gergek 0...65535 - 1=1
90.20 |Enkoder 2 hizi Gergek -32768,00 ... 32767,00 rpm 100 =1 rpm
90.21 |Enkoder 2 pozisyonu Gergek -32768,00 ... 32767,00 rev 100 =1 rev
90.22 |Enkoder 2 ¢oklu tur sayisi Gergek 0...65535 - 1=1
90.23 |Enkoder 2 tur sayisi Gergek -32768 ... 32767 - 1=1
90.24 |Enkoder 2 pozisyonu (ham) Gergek 0,00 ... 65535.00 - 100 =1
90.25 |Enkoder 2 tur sirasi (ham) Gercek 0,00 ... 65535.00 - 100 =1
90.26 |Motor tur sayisi Gergek -32768 ... 32767 - 1=
90.27 | YUK tur sayisi Gergek -32768 ... 32767 - 1=
90.41 |Motor geribildirim segimi Liste 0...2 - 1=
90.42 |Motor hizi filtre suresi Gergek 0...10000 ms 1=1ms
90.43 |Motor disli payi Gergek -32768...32767 - 1=
90.44 |Motor digli paydasi Gergek -32768...32767 - 1=
90.45 |Motor geribildirim arizasi Liste 0...2 - 1=
90.46 |Zorla agik gevrim Liste 0...1 - 1=
90.51 | YUk geribildirimi segimi Liste 0..4 - 1=
90.52 | YUk hiz filtre slresi Gergek 0...10000 ms 1=1ms
90.53 | YUk diglisi payi Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647

90.54 | YUk diglisi paydasi Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647

90.56 |YUk pozisyon ofseti Gergek -32768 ... 32767 rev 1=1rev

90.57 | YUk pozisyon ¢ozunurligu Gergek 0...32 - 1=

90.61 |Disli payi Gergek -2147483648 ... - 1=
2147483647

90.62 |Disli paydasi Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647

90.63 |Besleme sabiti payi Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647

90.64 |Besleme sabiti paydasi Gergek -2147483648 ... - 1=1
2147483647

91 Enkoder modiilii ayarlari

91.01 |FEN DI durumu PB 000000b...111111b - 1=1

91.02 |Modul 1 durumu Liste - - 1=1

91.03 |Modul 2 durumu Liste - - 1=1

91.04 |Modul 1 sicakhgi Gergek 0...1000 °C:/:ya 1=1°

91.06 |Modul 2 sicakhgi Gergek 0...1000 °C :’:ya 1=1°

91.10 |Enkoder prmtrs yenlme Liste 0...1 - 1=

91.11 | Modl 1 tipi Liste 0..4 - 1=

91.12 |Modul 1 konumu Gergek 1...254 - 1=

91.13 [Modiil 2 tipi Liste 0..4 - 1=

91.14 |Modul 2 konumu Gergek 1...254 - 1=
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91.21 |Sicaklik dlgimu se¢1 Liste 0...2 - 1=
91.22 | Sicaklik filireleme siresi1 Gergek 0...10000 ms 1=1ms
91.24 | Sicaklik dlgimu seg2 Liste 0...2 - 1=
91.25 |Sicaklik filireleme siresi 2 Gergek 0...10000 ms 1=1ms

92 Enkoder 1 yapilandirmasi
92.01 |Enkoder 1 tipi Liste - - 1=1
92.02 |Enkoder 1 kaynagi Liste 1..2 - 1=1
Parametre 92.01 Enkoder 1 tipi = TTL, TTL+ veya HTL durumunda bu gruptaki diger parametreler
92.10 |Pals/tur Gergek 0...65535 - 1=1
92.11 |Pals enkoder tipi Liste 0...1 - 1=1
92.12 |Hiz hesaplama modu Liste 0...5 - 1=1
92.13 |Pozisyon thmn etknlstrm Liste 0...1 - 1=1
92.14 |Hiz tahminini etkinlestirme Liste 0..1 - 1=1
92.15 | Gegici filtre Liste 0...3 - 1=1
92.21 |Enkoder kablosu ariza modu Liste 0...3 - 1=1
Parametre 92.01 Enkoder 1 tipi = Mut. enk. durumunda bu gruptaki diger parametreler
92.10 |Sin/cos sayisi Gergek 0...65535 - 1=1
92.11 [Mutlak pozisyon kaynagi Liste 0...5 - 1=1
92.12 | Sifir pals etkinlestirme Liste 0..1 - 1=1
92.13 |Pozisyon datasi genisligi Gergek 0...32 - 1=1
92.14 | Tur datasi genisligi Gergek 0...32 - 1=1
92.30 |Seri haberlesme modu Liste 0...1 - 1=1
92.31 |EnDat maks hesplma stire Liste 0...3 - 1=1
92.32 |SSI gevrim suresi Liste 0...5 - 1=1
92.33 | SSI saat ¢cevrimleri Gergek 2...127 - 1=1
92.34 |SSI pozisyon msb Gergek 1...126 - 1=1
92.35 |SSI tur msb Gergek 1...126 - 1=1
92.36 [SSI data formati Liste 0...1 - 1=1
92.37 |SSl iletisim hizi Liste 0...5 - 1=1
92.40 |SSI sifir fazi Liste 0...3 - 1=1
92.45 |Hiperface parite Liste 0..1 - 1=1
92.46 |Hiperface iletisim hizi Liste 0...3 - 1=1
92.47 |Hiperface ag adresi Gergek 0...255 - 1=1
Parametre 92.01 Enkoder 1 tipi = Resolver durumunda bu gruptaki diger parametreler
92.10 |Uyartim sinyali frekansi Gergek 1...20 kHz 1=1kHz
92.11 |Uyartim sinyali genligi Gergek 4.0...12.0 \% 10=1V
92.12 |Resolver kutup ciftleri Liste 1...32 - 1=
93 Enkoder 2 yapilandirmasi
93.01 |Enkoder 2 tipi Liste - - 1=1
93.02 |Enkoder 2 kaynagi Liste 1..2 - 1=1




348 Ek parametre datasi

No. | Adi | Tip Aralik | Birim | FbEQ32
Parametre 93.01 Enkoder 2 tipi = TTL, TTL+ veya HTL durumunda bu gruptaki diger parametreler
93.10 |Pals/tur Gergek 0...65535 - 1=1
93.11 |Pals enkoder tipi Liste 0..1 - 1=1
93.12 |Hiz hesaplama modu Liste 0...5 - 1=1
93.13 |Pozisyon thmn etknlstrm Liste 0..1 - 1=1
93.14 |Hiz tahminini etkinlestirme Liste 0...1 - 1=1
93.15 | Gegici filtre Liste 0...3 - 1=1
93.21 |Enkoder kablosu ariza modu Liste 0...3 - 1=1
Parametre 93.01 Enkoder 2 tipi = Mut. enk. durumunda bu gruptaki diger parametreler
93.10 |Sin/cos sayisi Gergek 0...65535 - 1=1
93.11 [Mutlak pozisyon kaynagi Liste 0...5 - 1=1
93.12 | Sifir pals etkinlestirme Liste 0..1 - 1=1
93.13 |Pozisyon data genisligi Gergek 0...32 - 1=1
93.14 | Tur datasi genisligi Gergek 0...32 - 1=1
93.30 |Seri haberlesme modu Liste 0...1 - 1=1
93.31 |EnDat hesaplama siresi Liste 0...3 - 1=1
93.32 |SSI gevrim suresi Liste 0...5 - 1=1
93.33 |SSI saat ¢evrimleri Gergek 2..127 - 1=1
93.34 |SSI pozisyon msb Gergek 1...126 - 1=1
93.35 |SSI tur msb Gergek 1...126 - 1=1
93.36 | SSI data formati Liste 0...1 - 1=1
93.37 [SSl iletisim hizi Liste 0...5 - 1=1
93.40 [SSI sifir fazi Liste 0...3 - 1=1
93.45 |Hiperface parite Liste 0..1 - 1=1
93.46 |Hiperface iletisim hizi Liste 0...3 - 1=1
93.47 |Hiperface ag adresi Gergek 0...255 - 1=1
Parametre 93.01 Enkoder 2 tipi = Resolver durumunda bu gruptaki diger parametreler
93.10 |Uyartim sinyali frekansi Gergek 1...20 kHz 1=1kHz
93.11 |Uyartim sinyali genligi Gergek 40...12,0 \% 10=1V
93.12 |Resolver gift kutup sayisi Liste 1...32 - 1=
95 Donanim konfig
95.01 |Besleme ger Liste 0...6 - 1=
95.02 |Adaptif gerilim limitleri Liste 0...1 - 1=
95.04 |Kontrol karti beslemesi Liste 0...1 - 1=
95.08 |DC anahtari izleme Liste 0...1 - 1=
95.09 |Sigorta anahtari kontroli Liste 0...1 - 1=
95.20 [HW opsiyon word'li 1 PB 0000h...FFFFh - 1=
96 Sistem
96.01 |Dil Liste - - 1=1
96.02 |Sifre Data 0...99999999 - 1=1
96.03 |Erisim dlzeyleri PB 0000h...FFFFh - 1=1
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96.04 | Makro segimi Liste 0...6 - 1=
96.05 |[Etkin makro Liste 0...6 - 1=
96.06 |Parametre geri yikleme Liste - - 1=
96.07 |Manuel parametre kaydi Liste oA - 1=
96.08 |Kontrol karti baglatma Gergek A - 1=
96.10 |Kullanici ayar durumu Liste - -

96.11 |Kullanici ayar kaydi/ylikleme Liste - -
96.12 |Klinci grubu GC modu giris1 Ikili - -
kaynak
96.13 |Klinci grubu GC modu giris2 Ikili - -
kaynak
96.16 |Birim segimi PB 0000h...FFFFh - 1=1
97 Motor kontrolii
97.03 |Kayma kazanci Gercek 0...200 % 1=1%
97.04 | Gerilim rezervi Gercek -4...50 % 1=1%
97.05 |[Aki frenleme Liste 0...2 - 1=1
97.06 |Aki referansi secimi Ikili - - 1=1
kaynak
97.07 |Kullanici aki referansi Gergek 0...200 % 100 = 1%
97.10 |Sinyal enjeksiyonu Liste 0..4 - 1=1
97.11 | TR ayari Gercek 25...400 % 1=1%
97.13 |IR kompanzasyonu Gergek 0,00 ... 50,00 % 100 = 1%
97.15 |Motor modeli sicaklik Liste 0...1 - 1=1
uyarlamasi
98 Kullanici motor parametreleri
98.01 |[Kullanici motor modeli modu Liste 0...3 - 1=1
98.02 |Rs kull Gergek 0,0000 ... 0.50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.03 |Rr kull Gergek 0,0000 ... 0.50000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.04 |Lm kull Gergek 0,00000 ... 10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.05 |[SigmaL kull Gergek 0,00000 ... 1.00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.06 |Ld kullanicisi Gergek 0,00000 ... 10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.07 |Lqg kullanicisi Gergek 0,00000 ... 10,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.08 |PM aki kullanicisi Gergek 0,00000 ... 2,00000 p.u. 100000 =
1p.u.
98.09 [Rs kull SI Gergek 0,00000 ... 100,00000 ohm 100000 =
1p.u.
98.10 |Rr kull SI Gergek 0,00000 ... 100,00000 ohm 100000 =
1p.u.
98.11 |Lm kull SI Gergek 0,00 ... 100000,00 mH 100=1mH
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98.12 | SigmaL kullanicisi SI Gergek 0,00 ... 100000,00 mH 100=1mH
98.13 |Ld kullanicisi S Gergek 0,00 ... 100000,00 mH 100=1mH
98.14 |Lq kullanicisi S Gergek 0,00 ... 100000,00 mH 100=1mH
98.15 |Pozisyon ofset kullanicisi Gergek 0...360 ° 1=1°

elektlrikse elektriksel
99 Motor datasi
99.03 |Motor tipi Liste 0..1 - 1=1
99.04 | Motor kontrol modu Liste 0...1 - 1=1
99.06 |Motor nominal akimi Gergek 0,0 ... 6400,0 A 10=1A
99.07 |Motor nominal gerilimi Gergek 0,0 ... 800,0 \% 10=1V
99.08 |Motor nominal frekansi Gergek 0,0 ... 500,0 Hz 10=1Hz
99.09 |Motor nominal hizi Gergek 0 ... 30000 rpm 1=1rpm
99.10 | Motor nominal guicu Gergek | -10000,00 ... 10000,00 kW | kW veya | 100 = 1 birim
veya hp
-13404,83 ... 13404,83 hp
99.11 |Motor nominal cosfii Gergek 0,00 ... 1,00 - 100 =1
99.12 |Nominal motor torku Gergek 0,000... N-Tbvf?ya 1000 = 1 birim
99.13 |ID run galigsmasi talep edildi Liste 0...6 - 1=1
99.14 | Gergeklestirilen son ID run Liste 0...6 - 1=1
99.15 |Hesaplanan motor kutup Gergek 0...1000 - 1=1
sayisl
99.16 | Motor faz sirasi Liste 0...1 - 1=1
200 Giivenlik

Bu grup opsiyonel FSO-xx guvenlik fonksiyonlari moduil ile ilgili parametreleri icerir. Bu gruptaki
parametreler ile ilgili ayrintilar igin, FSO-xx modulinin belgelerine bakin.

201 Giuvenli bus

Rezerve
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Bu bolumun igindekiler

Bu bolim olasi sebep ve ¢ozum yollariyla birlikte uyari ve hata mesajlarini igerir.
Birgok uyari ve hatanin nedeni bu bolimdeki bilgiler yardimiyla tanimlanip
duzeltilebilir. Eger duzeltilemiyorsa bir ABB servis temsilcisi ile temasa gegilmelidir.

Uyari ve hatalar asagida ayri tablolarda listelenmektedir. Her bir tablo uyari/hata
koduna gore ayriimigtir.

Guvenlik

UYARI! Surtcunin bakimi sadece yetkili bir elektrik¢i tarafindan yapiimalidir.
Surlcu Uzerinde herhangi bir gcalisma gergeklestirmeden dnce, Donanim el
kitabinin ilk sayfalarindaki Glvenlik talimatlari'ni okuyun.

Gosterimler

Uyarilar ve arizalar

Uyarilar ve hatalar bir anormal surtict durumunu gosterir. Etkin uyarilarin/alarmlarin
kodlari ve adlari suructinun kontrol panelinde ve Surlcu duzenleyici PC aracinda
goruntulenir. Sadece uyari/hata kodlari fieldbus Uzerinden elde edilebilir.

Uyarilarin sifiranmasina gerek yoktur; uyarinin nedeni ortadan kaldirildiginda
uyarinin goruntilenmesi durdurulur. Uyarilar kilitleme iglemi gerceklestirmez ve
surucu motoru galistirmaya devam eder.

Arizalar surlcu igerisinde kilitleme igslemi gerceklestirir ve strlicunin hata vermesine
ve motorun durmasina neden olur. Bir arizanin nedeni giderildikten sonra, ariza
kumanda paneli, Surtcu duzenleyici PC araci, suracunun dijital girigleri veya fieldbus
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gibi bir secilebilir kaynaktan sifirlanabilir (bkz. parametre 31.71 Hata reset seg¢imi).
Ariza sifirlandiktan sonra, surtcu yeniden start edilebilir.

islenmemis olaylar

Uyarilara ve arizalara ek olarak, sadece surucunun olay gunligunde kayitli olan
islenmemis olaylar bulunur. Bu olaylarin kodlari Uyari mesajlari tablosunda yer alir.

Duzenlenebilir mesaijlar

Bazi uyarilar ve hatalar i¢in, mesaj bilgileri dizenlenebilir ve talimat ve iletisim bilgileri
eklenebilir. Bu mesajlari dizenlemek i¢in, kumanda panelinde Menu - Ayarlar -
Metinleri duzenle 6gesini segin.

Uyari/hata ge¢cmisi

Olay gunlugu

Tum godsterimler zaman etiketi ve diger bilgilerle birlikte olay gunligunde saklanir.
Olay gunligune kumanda panelindeki ana Menuden erisilebilir. Surtct duzenleyici
PC araci kullanilarak da erisilebilir (ve resetlenebilir). Strtcu duzenleyicide, bazi
arizalar, ariza 6ncesinde kaydedilen ilave verilerle birlikte gosterilir; bkz. Sdrdici
diizenleyici Devreye alma ve bakim PC araci Kullanici El Kitabi (SAUA0000094606
[Ingilizce]).

Yardimci kodlar

Bazi olaylar gogunlukla sorunun yerinin tespit edilmesine yardimci olan bir yardimci
kod olusturur. Kontrol panelinde, yardimci kod olayin ayrintilarinin bir bolumu olarak
saklanir; Surtcu duzenleyici PC aracinda, yardimci kod olay listesinde gosterilir.

Uyari/hata bilgilerini iceren parametreler

Surucu, kendisinin gegerli zamanda gercekte hata vermesine neden olan etkin
arizalarin listesini kaydedebilir. Arizalar 04 Uyarilar ve hatalar parametre grubunda
(sayfa 93) gosterilir. Bu parametre grubu 6nceden meydana gelen arizalarin ve
uyarilarin listesini de gosterir.
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Not: Listede ayrica sadece Olay gunligunde gorulen olaylar da bulunur.

Kod
(onaltih)

Uyari

Neden

Yapilmasi gerekenler

A2A1

Akim kalibrasyonu

Akim ofseti ve kazang 6lgiim
kalibrasyonu bir sonraki start
sonrasinda
gercgeklestirilecektir.

Bilgilendirici uyari. (Bkz. parametre /D
run ¢alismasi talep edildi 99.13.)

A2B1

Asiri akim

Cikis akimi, dahili hata limitini
asti.

Motor yukinua kontrol edin.

23 Hiz referansi rampasi (hiz kontroll),
26 Tork referans zinciri (tork kontrol)
veya 28 Frekans referans zinciri (frekans
kontroll) parametre grubundaki hizlanma
zamanlarini kontrol edin. Ayrica 46.01
Hiz skalalama, 46.02 Frekans skalalama
ve 46.03 Tork skalalama parametrelerini
de kontrol edin.

Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
delta/star baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor kablosunda acilan veya kapanan
kontaktor olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 baslangig verilerinin
motor gui¢ plakasindakiler ile ayni olup
olmadigini kontrol edin.

Motor kablosunda glg¢ faktori dizeltme
kondansatorl veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Enkoder kablosunu (fazlama da dahil
olmak Uzere) kontrol edin.

A2B3

Topraklama kagag

Surtct muhtemelen motor
veya motor kablosunda
topraklama hatasina bagli
olarak yuk dengesizligi tespit
etti.

Motor kablosunda gl¢ faktor diizeltme
kondansatori veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yalitim
direncini 6lgerek, motorda ve motor
kablolarinda toprak hatasi olup
olmadigini kontrol edin.

izin veriliyorsa, motoru skaler kontrol
modunda galistirmayi deneyin. (Bkz.
parametre Motor kontrol modu 99.04.)
Topraklama hatasi tespit edilemezse,
yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.

A2B4

Kisa devre

Motor kablolarinda veya
motorda kisa devre.

Motoru ve motor kablosunu kablolama
hatasi bakimindan kontrol edin.

Motor kablosunda gl¢ faktor diizeltme
kondansatorl veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

A2BA

IGBT asiri yuki

IGBT kutu baglantisi agiri
sicakligi. Bu uyari IGBT'leri
korur ve motor kablosunda bir
kisa devre ile etkinlestirilebilir.

Motor kablosunu kontrol edin.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akimini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor gliclini stirlict glucuyle
karsilastirin.
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:g:gltm) Uyari Neden Yapilmasi gerekenler
A3A1 DC baglantisi asiri | Ara devre DC gerilimi gok Besleme gerilimi ayarini (parametre
gerilimi yuksek (surlict stop ederken). | 95.01 Besleme ger) kontrol edin.
A3A2 | DC baglantisi disik | Ara devre DC gerilimi gok Paramefrenin yanlig ayarlanmast
gerilimi dilisiik (stiriicii stop ederken) durumunda, motorun kontrolsiz bir
| sekilde hizlanabilecegini ya da fren kesici
A3AA DC sarj olmadi Ara DC devresinin gerilimi veya direncine asin yuklenme
henlz ¢alisma seviyesine olabilecegini unutmayin.
ylUkselmemistir. Besleme gerilimini kontrol edin.
Sorun devam ediyorsa, yerel ABB
temsilciniz ile iletisime gegin.
A3CA1 DC gerilim farki Paralel bagli gevirici modulleri | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
arasinda DC gerilimlerinde
fark.
A490 Hatali sicaklik Sensor tipi uyusmuyor 35.11 ve 35.21 sicaklik kaynagi
sensoru ayari parametrelerinin ayarlarini 91.21 ve
91.24 parametrelerine gore kontrol edin.
Bir enkoder arabirim modulu Sensorin kablo baglantisini kontrol edin.
ve sicaklik sensorl arasinda | Yardimei kod (giinliik kaydina bakin)
arizal kablo baglantisi. arabirim moddiliinii tanimlar. (0 = Modiil
1, 1 = Modl 2).
A491 Harici sicaklik 1 Olgtilen sicaklik 1 uyari limitini | 35.02 Olgiilen sicakiik 1 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj | astl. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakligi dlctilen diger
ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol edin.
35.13 Sicakiik 1 uyari limiti degerini kontrol
edin.
A492 Harici sicaklik 2 Olgllen sicaklik 2 uyart limitini | 35.03 Olgiilen sicaklik 2 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj | astl. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakligi lctilen diger
ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol edin.
35.23 Sicakiik 2 uyari limiti degerini kontrol
edin.
A4A1 IGBT asiri sicakhdi | Tahmini sirtict IGBT sicakhdi | Ortam kosullarini kontrol edin.
asir yuksek. Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor gliclini suricu guctyle kargilastirin.
A4A9 Sogutma Sirdcl moduli asirt sicakhi@r. | Ortam sicakligini kontrol edin. 40 °C'yi
(104 °F) asarsa, yuk akiminin suriicinin
diustrilmus yik kapasitesini
asmadigindan emin olun. ilgili Donanim
El Kitabr'na bakin.
Sirdclt moduli sogutma hava akisini ve
fan galismasini kontrol edin.
Sirdclt moduli panosunda ve sogutma
blogunda birikmis toz olup olmadigini
kontrol edin. Gerektiginde temizleyin.
A4BO Asiri sicakhk Gug Unitesi moduld asiri Ortam kosullarini kontrol edin.

sicakhigi.

Hava akisini ve fanin ¢alismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor gliclini suricu guctyle karsilastirin.
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Kod

(onaltilr) Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

A4B1 Asiri sicaklhk farki Farkli fazlardaki IGBT'ler Motor kablosunu kontrol edin.
arasinda yuksek sicaklik farki. | Siriiciiniin moddiliiniin sogutulmasini

kontrol edin.

A4F6 IGBT sicakhgi Sirdcl IGBT sicakhgr asir Ortam kosullarini kontrol edin.
yuksek. Hava akisini ve fanin galismasini kontrol

edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor guiclinii surtict guclyle karsilastirin.

A580 PU iletisimi Sirdcl denetleme birimi ve Suricl denetleme birimi ve gig Unitesi
glg Unitesi arasinda iletisim arasindaki baglantilari kontrol edin.
hatalari tespit edildi.

A5A0 STO AKTIF Guvenli moment kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol

Programlanabilir uyari: | fonksiyonu etkin, yani XSTO edin. Daha fazla bilgi igin, ilgili strtci

31.22 STO gstrmi konektoriine bagh glivenlik donanim el kitabina ve 31.22 STO gstrmi

Glstrma/drdrma devresi sinyalleri kayip. ¢lstrma/drdrma parametresinin
aciklamasina (sayfa 798) bakin.

ASEA Olglim devresi Surtcunln dahili sicakhk Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

sicakhgi Olguimuyle ilgili sorun.

A5EB PU karti gli¢ hatasi | Gug Unitesi gli¢c besleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
hatasi.

A5EC Dahili PU iletisimi Siricl denetleme birimi ve Suricl denetleme birimi ve gig Unitesi
glg Unitesi arasinda iletisim arasindaki baglantilari kontrol edin.
hatalari tespit edildi.

A5ED Olciim devresi ADC | Olgiim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

A5EE Olciim devresi DFF | Olgiim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

A5EF PU durumu geri Cikis fazlarindan gelen durum | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

bildirimi geri bildirimi kontrol sinyalleri
ile uyusmuyor.

A5F0 Sarj geri bildirimi Sarj geri bildirim sinyali kayip. | Sarj sisteminden gelen geri bildirim

sinyalini kontrol edin.

A6A4 Motor nominal Motor parametreleri yanlis Grup 99'daki motor konfigtirasyon

degeri ayarlandi. parametreleri ayarlarini kontrol edin.
Siricl dogru sekilde Surliclinin, motor igin dogru sekilde
boyutlandiriimadi. boyutlandiriimig olup olmadigini kontrol edin.

ABA5 Motor verisi yok Grup 99 parametreleri Gerekli tim grup 99 parametrelerinin
ayarlanmadi. ayarlanmis olup olmadigini kontrol edin.

Not: Bu uyarinin, baslangigta gériinmesi
ve motor verileri girilene kadar devam
etmesi normaldir.

ABA6 Gerilim kategorisi Besleme gerilimi 95.01 Besleme ger parametresinde

secilmedi tanimlanmadi. besleme gerilimini ayarlayin.

A6D1 FBA A parametresi | Surlcu, bir PLC tarafindan PLC programlamayi kontrol edin.

cakismasi istenen bir islevsellige sahip 50 Fieldbus adaptérii (FBA) ve 51 FBA A
degil veya istenen islevsellik ayarlari parametre gruplarinin ayarlarini
etkinlestiriimemis. kontrol edin.

A6D2 FBA B prmtr Sdrucu, bir PLC tarafindan PLC programlamay! kontrol edin.

uysmzI. istenen bir islevsellige sahip 50 Fieldbus adaptérii (FBA) ve 54 FBA B

degil veya istenen islevsellik
etkinlestiriimemis.

ayarlari parametre gruplarinin ayarlarini
kontrol edin.
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z::gltlll) Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

AGE5 Al parametreleri Bir analog girisin akim/gerilim | Olay gunligind yardimci kod
donanim ayari parametre bakimindan kontrol edin. Kod, ayarlari
ayarlari ile uyusmuyor. ¢akisan analog girisini belirtir.

Donanim ayarini (surict denetleme
biriminde) yapin yada 12.15/12.25
parametresini ayarlayin.

Not: Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gegerli kilmak igin kontrol
kartinin yeniden baglatiimasi (gu¢
gevrimi yapilarak ya da 96.08 Kontrol
karti baslatma parametresi ile) gerekir.

A780 Motorun durmasi Motor, érnegin asin yuk veya Motor yikinl ve surlictinin nominal

Programlanabilir uyari: | yetersiz motor glict sebebiyle | degerlerini kontrol edin.
31.24 Sikisma fonk durma bolgesinde caligiyor. Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

A781 Motor fani Harici fandan geribildirim Mantik ile harici fani (veya kontrol edilen

Programlanabilir uyar: | alinmadi. diger ekipmani) kontrol edin.
35.106 DOL starter 35.100...35.106 parametrelerinin
olay tirt ayarlarini kontrol edin.

A782 FEN sicakligi FEN-xx enkoder arabirimine 35.11 Sicaklik 1 kaynagi | 35.21 Sicaklik
baglh sicaklik sensért (KTY 2 kaynagi parametre ayarinin gercek
veya PTC) kullanilirken kodlayici arabirim kurulumuna uygun
sicaklik élgiimiinde hata. oldugunu kontrol edin.

FEN-01 enkoder arabirimine FEN-01, KTY sensoru ile sicaklik

bagli KTY sensori Olgimunu desteklemiyor. PTC sensori
kullanilirken sicaklik ya da bir baska enkoder arabirimi modulu
6lcimiinde hata. kullanin.

A791 Fren direnci Fren direnci kirllmis durumda | Bir fren direnci bagl oldugunu kontrol
veya bagh degil. edin.

Fren direncinin durumunu kontrol edin.

A793 BR asiri sicakhigi Fren direnci sicakligi, 43.12 Siruclyl stop edin. Direncin sogumasini
Fren direnci uyari limiti bekleyin.
parametresi ile tanimlanan Direnc asiri yiik koruma fonksiyonu
uyari limitini asti. ayarlarini kontrol edin (parametre grubu

43 Fren Kiyict).

Uyar limiti ayarini kontrol edin, 43.12
Fren direnci uyari limiti parametresi.
Direncin uygun sekilde boyutlandirildigini
kontrol edin.

Fren dongusundn izin verilen limitler
icinde oldugunu kontrol edin.

A794 BR verileri Fren direnci verileri girilmedi. Direng verisi ayarlarini kontrol edin

(parametre 43.08...43.10).
A797 Hiz geri bildirim Hiz geri bildirim Ayarlardaki her tirli degisikligi gegerli
konfiglrasyonu konfiglrasyonu degistirildi. kilmak 91.10 Enkoder prmtrs yenlme
parametresini kullanin.
A79B BC kisa devresi Fren kesici IGBT'de kisa Harici ise, fren kesiciyi degistirin. Dahili

devre.

kesici bulunan surticllerin ABB'ye geri
gonderilmesi gerekir.

Fren direncinin bagli ve hasarsiz
oldugundan emin olun.
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Kod
(onaltih)

Uyari

Neden

Yapilmasi gerekenler

AT79C

BC IGBT asiri
sicakhigi

Fren kesici IGBT sicakhigi
dahili uyar limitini ast.

Kesiciyi sogumaya birakin.

Ortam sicakhgdinin asiri olup olmadigini
kontrol edin.

Sogutma fani arizasi olup olmadigini
kontrol edin.

Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.

Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.

Direng asiri yik koruma fonksiyonu
ayarlarini kontrol edin (43.06...43.10
parametreleri).

direng degerini kontrol edin.

Fren dongusindn izin verilen limitler
icinde oldugunu kontrol edin.

Suricl besleme AC geriliminin limitlerin
Uzerinde olmadigini kontrol edin.

ATA1

Mekanik fren
kapanma arizasi

Programlanabilir uyari:
44.17 Fren ariza
fonksiyonu

Fren kapatma sirasinda
mekanik fren onayinin durumu
beklenen sekilde degil.

Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
44 Mekanik fren kontrolii parametre
grubundaki mekanik fren ayarlarini
kontrol edin.

Onay sinyalinin gergek fren durumuna
uygun oldugunu kontrol edin.

ATA2

Mekanik fren agiima
arizasi
Programlanabilir uyari:
44.17 Fren ariza
fonksiyonu

Fren agma sirasinda mekanik
fren onayinin durumu
beklenen sekilde degil.

Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
44 Mekanik fren kontrolii parametre
grubundaki mekanik fren ayarlarini
kontrol edin.

Onay sinyalinin gercek fren durumuna
uygun oldugunu kontrol edin.

AT7AS5

Mknk fren aglmsn
izin vrimyr
Programlanabilir uyari:
44.17 Fren ariza
fonksiyonu

Mekanik fren agma kosullari
karsilanamiyor (6rnegin, 44.11
Freni kapal tut kaynagi
parametresi tarafindan frenin
acilmasi engellenmis
durumda).

44 Mekanik fren kontrolii parametre
grubundaki mekanik fren ayarlarini
(6zellikle 44.11 Freni kapali tut kaynagi)
kontrol edin.

Onay sinyalinin (mevcut ise) gercek fren
durumuna uygun oldugunu kontrol edin.

ATAA

FI1O-11 Al
parametreleri

Bir analog girisin (bir FIO-11
G/C genisletme modiilu
Uzerinde) donanim
akimi/gerilimi ayari parametre
ayarlarina uygun degil.

F10-11 modiilii ya da 74.30/15.30/16.30
parametresi ayarini yapin. (Kontrol
programi tarafindan tespit edilen
donanim anahtari ayarlari 14.29, 15.29
ve 16.29 parametrelerinde gosterilir.)
Not: Donanim ayarlarindaki herhangi bir
degisikligi gegerli kilmak igin kontrol
kartinin yeniden baslatiimasi (gu¢
gevrimi yapilarak ya da 96.08 Kontrol
karti baslatma parametresi ile) gerekir.

A7TAB

Genisletme G/C
konfiglrasyonu
hatasi

Parametreler ile belirlenen G/C
genisletme modulu tipleri ve
konumlari tespit edilen
konfiglrasyona uygun degil.

Olay glnltgini yardimci kod
bakimindan kontrol edin. Bu kod
etkilenen G/C genisletme moduilini
gOsterir.

Modidillerin tip ve konum ayarlarini kontrol
edin (parametre 14.01, 14.02, 15.01,
15.02, 16.01 ve 16.02).

Modiillerin uygun sekilde takildigini
kontrol edin.
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:f)ondaﬂlh) Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

A7B0 Motor hizi Motor hizi geri bildirimi Olay gunligind yardimer kod
geribildirimi alinmiyor. bakimindan kontrol edin. Her kod igin
Programlanabilir uyari: asagida verilmis olan uygun eylemlere
90.45 Motor geribildirim bakin.
arizasi
Yardimci kod: 1010 | Motor geri bildirimi 90.41...90.46 parametrelerinin ayarlarini

konfiglirasyon hatasi (6rnegin, |ve 90.41 icinde segili kaynagin durumunu

geri bildirimi kaynagi olarak kontrol edin.

bulunmayan bir enkoder Motor geribildirimi igin bir kodlayici

segildi). kullaniliyorsa, 91 Enkoder modiilii
ayarlari, 92 Enkoder 1 yapilandirmasi ve
93 Enkoder 2 yapilandirmasi
gruplarindaki ayarlari kontrol edin.

Yardimci kod: 1011 | Beklenmedik motor hizi geri 90.41...90.46 parametrelerinin ayarlarini

bildirimi. ve 90.41 iginde segili kaynagin durumunu
kontrol edin.
Motor geribildirimi igin bir kodlayici
kullanihyorsa, 91 Enkoder modlili
ayarlari, 92 Enkoder 1 yapilandirmasi ve
93 Enkoder 2 yapilandirmasi
gruplarindaki ayarlari kontrol edin.
Kodlayicinin kayma olmayacak sekilde
takildigini kontrol edin.

A7CA1 FBA A iletigimi Sdrdcd ile fieldbus adaptor Fieldbus iletisim durumunu kontrol edin.
Programlanabilir uyari: | modull A veya PLC ile fieldbus | Fieldbus arabiriminin kullanici
50.02 FBA A iletisim adaptoér modull A arasindaki | belgelerine bakin.
kaybi fonk. dongisel iletisim kayboldu. 50 Fieldbus adaptérii (FBA), 51 FBA A

ayarlari, 52 FBA A data girisi ve 53 FBA
A data ¢ikisi parametre gruplarinin
ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.

iletisim master cihazinin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

A7C2 FBA B iletigimi Sdrdcd ile fieldbus adaptor Fieldbus iletisim durumunu kontrol edin.
Programlanabilir uyari: | modull B veya PLC ile fieldbus | Fieldbus arabiriminin kullanici
50.32 FBA B iletigim adaptdér modull B arasindaki | belgelerine bakin.
kaybi fonk dongiisel iletisim kaybolmus. | 50 Fieldbus adaptérii (FBA) parametre

grubu ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.

iletisim master cihazinin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

A7CA DDCS kntrlrii ilt Surucu ve harici kontrol cihazi | Kontrol cihazinin durumunu kontrol edin.
kaybi arasindaki DDCS (fiber optik) [ Kontrol cihazinin kullanici belgelerine
Programlanabilir uyari: | iletisimi kayip. bakin.

60.59 DDCS kntrirt 60 DDCS iletigsimi parametre grubu
iltsm kybr fonk ayarlarini kontrol edin.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
Gerekirse, kablolari degistirin.

A7CB MF iletisim kaybi Master/follower iletisimi kayip. | Master/follower baglantisindaki diger
Programlanabilir uyari: surdcilerin durumunu kontrol edin.
60.09 M/F iletisim kaybi 60 DDCS iletisimi parametre grubu
fonksiyonu ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.
Gerekirse, kablolari degistirin.
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Kod
(onaltilr) Uyari Neden Yapilmasi gerekenler
A7E1 Kodlayici 1 Enkoder 1 hatasi. 92 Enkoder 1 yapilandirmasi gruplarindaki
parametre ayarlarinin dogru oldugunu
kontrol edin.
Not: Yeni ayarlar, yalnizca 91.10 Enkoder
prmtrs yenime parametresi kullanildiktan
veya sirlcli denetleme biriminin bir sonraki
aclimasindan sonra gegerli olacaktir.
Olay gunliguna yardimer kod bakimindan
kontrol edin. Her kod igin asagida verilmis
olan uygun eylemlere bakin.
Yardimci kod: 1020 | Asiri hiz Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yardimci kod: 1021 | Darbe asin frekansi
Yardimci kod: 1022 | Kablo hatasi Enkoderin kablo badlantisini kontrol edin.
Ayrica bkz. parametre 92.21 Enkoder
kablosu ariza modu.
Yardimci kod: 1023 | Cozlct ID run hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yardimci kod: 1024 | Enkoder hatasi Enkoder belgelerine basvurun.
Yardimci kod: 1025 | Enkoder uyarisi
Yardimci kod: 1026 | Desteklenmeyen kablo hatasi | 92.27 Enkoder kablosu ariza modu igin
algilama modu. farkh bir ayar deneyin.
Yardimci kod: 1027 | Cozict SW sirimu Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yardimci kod: 1028 | Cozlicu hiz dlgegi
A7TE2 Kodlayici 2 Enkoder 2 hatasi. 93 Enkoder 2 yapilandirmasi gruplarindaki
parametre ayarlarinin dogru oldugunu
kontrol edin.
Not: Yeni ayarlar, yalnizca 91.10 Enkoder
prmtrs yenime parametresi kullanildiktan
veya sirlicli denetleme biriminin bir sonraki
aclimasindan sonra gegerli olacaktir.
Olay gunliguna yardimer kod bakimindan
kontrol edin. Her kod igin asagida verilmis
olan uygun eylemlere bakin.
Yardimci kod: 1030 | Asiri hiz Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yardimci kod: 1031 | Darbe asin frekansi
Yardimci kod: 1032 | Kablo hatasi Enkoderin kablo baglantisini kontrol
edin.
Ayrica bkz. parametre 93.31 Enkoder
kablosu ariza modu.
Yardimci kod: 1033 [ Cozlct ID run hatasi Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yardimci kod: 1034 | Enkoder hatasi Enkoder belgelerine bagvurun.
Yardimci kod: 1035 | Enkoder uyarisi
Yardimci kod: 1036 | Desteklenmeyen kablo hatasi | 93.37 Enkoder kablosu ariza modu igin
algilama modu. farkh bir ayar deneyin.
Yardimci kod: 1037 | Cozict SW strimu Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Yardimci kod: 1038 | Cozlicu hiz dlgegi
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Kod

(onaltilr) Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

A7EE Panel kaybi Sirdci igin aktif kontrol PC araci ya da kumanda paneli
Programlanabilir uyar: | konumu olarak segilmis bir baglantisini kontrol edin.

49.05 Haberlesme kumanda paneli veya PC araci | Kumanda paneli konektoriinti kontrol edin.
kaybi fonk iletisimi kesmis. Kullaniliyorsa, montaj platformunu kontrol
edin.
Kumanda panelinin baglantisini sokiin ve
tekrar baglayin.

A880 Motor rulmani Bir acik sliire zamanlayicisi Olay gunligind yardimer kod
Programlanabilir veya bir deder sayaci bakimindan kontrol edin. Koda karsilik
uyarilar: tarafindan olusturulan uyari. gelen uyari kaynagini segin:
?%;;’r?;’;ma zamani 0: 33.13 Calisma zamani 1 kaynagi
33.24 Calisma zamani 1 33.23 Qa/lgma zamani 2 kayPagl
2 uyan msj 4: 33.53 Deger sayaci 1 kaynagi
33.55 Deger sayaci 1 5: 33.63 Deger sayaci 2 kaynagi.
uyari mesaji
33.65 Deger sayaci 2
uyari mesaji

A881 Cikis rolesi Bir kenar sayaci tarafindan Olay ginligunu yardimcei kod

A882 Motor start olusturulan uyari. bakimindan kontrol edin. Koda karsilik

Programlanabilir uyarilar: gelen uyari kaynagini segin:

A883 Gug ups 33.35 Y.kenar sayici 1 uyari msj 2: 33.33 Y.kenar sayici 1 kaynagi

A884 Ana kontaktor 33.45 Y.kenar sayici 2 uyari msj 3: 33.43 Y.kenar sayici 2 kaynadi.

A885 DC sarji

A886 Acgma Zamani 1 Acik sire zamanlayicisi 1 Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan uyari. (parametre 33.13 Calisma zamani 1
metni) kaynagi).

Programlanabilir uyari:
33.14 Calisma zamani
1 uyar msj

A887 Acgma Zamani 2 Aclik sire zamanlayicisi 2 Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan uyari. (parametre 33.23 Calisma zamani 2
metni) kaynagt).

Programlanabilir uyari:
33.24 Calisma zamani
2 uyart msj

A888 Sinir sayaci 1 Kenar sayaci 1 tarafindan Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | olusturulan uyari. (parametre 33.33 Y.kenar sayici 1
metni) kaynagi).

Programlanabilir uyari:
33.35 Y.kenar sayici 1
uyari msj

A889 Sinir sayaci 2 Kenar sayaci 2 tarafindan Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | olusturulan uyari. (parametre 33.43 Y.kenar sayici 2
metni) kaynagi).

Programlanabilir uyari:
33.45 Y.kenar sayici 2
uyari msj

A88A Deger sayaci 1 Deger sayaci 1 tarafindan Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | olusturulan uyari. (parametre 33.53 Deger sayaci 1
metni) kaynagi).

Programlanabilir uyari:
33.55 Deger sayaci 1
uyari mesaji
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(onaltilr) Uyari Neden Yapilmasi gerekenler

A88B Deger sayaci 2 Deger sayaci 2 tarafindan Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | olusturulan uyari. (parametre 33.63 Deger sayaci 2
metni) kaynagi).

Programlanabilir uyari:
33.65 Deger sayaci 2
uyari mesaji
A88C Inv temizle Bir agik sire zamanlayicisi Olay gunlugunu yardimei kod
A88D DC kondansatéri tarafindan o!g§turulan uyari. bakimindan kontrql edin. qua karsilik
Programlanabilir uyarilar: gelen uyari kaynagini segin:
A88E Kabin fani 33.14 Galisma zamani 1 uyarrmsj | 0: 33.13 Calisma zamani 1 kaynagi
AGOF Sogutma fani 33.24 Calisma zamani 2 uyari msj 1: 33.23 Calisma zaman{_ 2 k@ynagl
10: 05.04 Fan ¢alisma stiresi sayaci.

A890 Ek sogutma

A8AO Al denetim Bir analog sinyal, analog giris | Analog giristeki sinyal diizeyini kontrol
Programlanabilir uyari: | i¢in belirtilen limitlerin disinda. | edin.

12.03 Al denetim Girise bagl kablolari kontrol edin.

fonksiyonu 12 Standart Al parametre grubundaki
giris minimum ve maksimum limitlerini
kontrol edin.

A8BO Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Uyarinin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan uyari. (parametre 32.07, 32.17 veya 32.28).
metni)

Programlanabilir uyari:
32.06 Denetim 1 islemi
32.16 Denetim 2 islemi
32.26 Denetim 3 islemi

A981 Harici uyari 1 Harici cihaz 1'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Dizenlenebilir mesaj 31.01 Harici olay 1 kaynagi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:

31.01 Harici olay 1
kaynagi
31.02 Harici olay 1 tiirti

A982 Harici uyari 2 Harici cihaz 2'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj 31.03 Harici olay 2 kaynagi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:

31.03 Harici olay 2
kaynagi
31.04 Harici olay 2 tirti

A983 Harici uyar 3 Harici cihaz 3'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Duizenlenebilir mesaj 31.05 Harici olay 3 kaynagi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:

31.05 Harici olay 3
kaynagi
31.06 Harici olay 3 tiirti
A984 Harici uyar 4 Harici cihaz 4'te hata. Harici cihazi kontrol edin.

(Dlzenlenebilir mesaj
metni)
Programlanabilir uyari:
31.07 Harici olay 4
kaynagi

31.08 Harici olay 4 tiirti

31.07 Harici olay 4 kaynagi
parametresinin ayarini kontrol edin.
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A985 Harici uyari 5 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.

(Diizenlenebilir mesaj 31.09 Harici olay 5 kaynadi

metni) N parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir uyari:

31.09 Harici olay 5

kaynagi

31.10 Harici olay 5 tiirti

AF8C Proses PID uyku Sirdcl uyku moduna giriyor. Bilgilendirici uyari. Ayrica bkz. bolim
modu Proses PID kontrolii igin Uyku fonksiyonu

(sayfa 57) ve parametre 40.41...40.48.

AFAA Otomatik reset Bir hata otomatik olarak Bilgilendirici uyari. 31 Hata fonksiyonlari

resetlenmek Uzere. parametre grubundaki ayarlara bakin.

AFE1 Acil stop (off2) Sdrucu bir acil stop (mod Calismaya devam etmenin gtivenli olup

secimi off2) komutu ald1. olmadigini kontrol edin. Ardindan acil

AFE2 | Acil stop (off1 veya | Suriicd bir acil stop (mod stop diigmesini tekrar normal konumuna

e getirin. Surlclyu yeniden start edin.
off3) secimi off1 veya off3) komutu ) i N
ald. Acil stop uygun sekilde gorev
yapmadiysa, 21.05 Acil durdurma
kaynagi parametresi ile segilen kaynagi
kontrol edin.

AFEA Start izni sinyali yok | Start izni sinyali alinmadi. 20.19 Baslt etknlstrme kmt
(Diizenlenebilir mesaj parametresinin ayarini (ve bu parametre
metni) ile secilen kaynagi) kontrol edin.

AFEB Calisma izni yok Calisma izni sinyali alinmadi. | 20.12 Calistirma izni 1 kaynadi

parametresinin ayarini kontrol edin.
Sinyali acin (6rn. fieldbus Kontrol
Word'lUnde) veya segilen kaynagin
kablolarini kontrol edin.

AFEC Harici gli¢ sinyali 95.04 Kontrol karti beslemesi, | Denetleme birimine saglanan harici 24 V
yok Harici 24V olarak ayarlanmis, | DC gli¢ beslemesini kontrol edin ya da

ancak denetleme birimi XPOW | 95.04 parametresinin ayarini degistirin.
konektérinde gerilim yok.

AFF6 Tanimlama Bir sonraki start sirasinda Bilgilendirici uyari.
galistirmasi Motor ID run

gercgeklestirilecektir.

AFF7 Otomatik fazlama Bir sonraki start sonrasinda Bilgilendirici uyari.

otomatik fazlama
gergeklestirilecektir.

B5A0 STO olayi Guvenli moment kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol
Programlanabilir olay: | fonksiyonu etkin, yani XSTO edin. Daha fazla bilgi igin, ilgili strtcu
31.22 STO gstrmi konektoriine bagh glivenlik donanim el kitabina ve 31.22 STO gstrmi
¢lstrma/drdrma devresi sinyalleri kayip. ¢lstrma/drdrma parametresinin

aclklamasina (sayfa 798) bakin.
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Kod
(onaltih)

Hata

Neden

Yapilmasi gerekenler

2281

Kalibrasyon

Cikis fazi akim élgiminin
Olgllen ofseti veya ¢ikis fazi
U2 ve W2 akim olgiimu
arasindaki fark ¢ok fazla
(degerler akim kalibrasyonu
sirasinda glncellenir).

Akim kalibrasyonunu tekrar
gerceklestirmeyi deneyin (99.13
parametresinde Akim 8lgiim
kalibrasyonu 6gesini se¢in). Hata devam
ediyorsa, yerel ABB temsilciniz ile
iletisime gegin.

2310

Asiri akim

Cikis akimi, dahili hata limitini
asti.

Motor yukinua kontrol edin.

23 Hiz referansi rampasi (hiz kontroll),
26 Tork referans zinciri (tork kontrol)
veya 28 Frekans referans zinciri (frekans
kontroli) parametre grubundaki hizlanma
zamanlarini kontrol edin. Ayrica 46.01
Hiz skalalama, 46.02 Frekans skalalama
ve 46.03 Tork skalalama parametrelerini
de kontrol edin.

Motoru ve motor kablosunu (fazlama ve
delta/star baglantisi dahil) kontrol edin.
Motor kablosunda acilan veya kapanan
kontaktor olmadigini kontrol edin.
Parametre grubu 99 baslangi¢ verilerinin
motor gli¢ plakasindakiler ile ayni olup
olmadigini kontrol edin.

Motor kablosunda gl¢ faktori dizeltme
kondansatorl veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Enkoder kablosunu (fazlama da dahil
olmak Uizere) kontrol edin.

2330

Topraklama kagag

Programlanabilir hata:
31.20 Toprak hatasi

Surtct muhtemelen motor
veya motor kablosunda
topraklama hatasina bagli
olarak yuk dengesizligi tespit
etti.

Motor kablosunda gli¢ faktor diizeltme
kondansatorl veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

Motor ve motor kablolarinin yalitim
direncini 6lgerek, motorda ve motor
kablolarinda topraklama hatasi olup
olmadigini kontrol edin.

izin veriliyorsa, motoru skaler kontrol
modunda ¢alistirmayi deneyin. (Bkz.
parametre Motor kontrol modu 99.04.)
Topraklama hatasi tespit edilemezse,
yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.

2340

Kisa devre

Motor kablolarinda veya
motorda kisa devre

Motoru ve motor kablosunu kablolama
hatasi bakimindan kontrol edin.

Motor kablolarinda gti¢ faktorinu
dizenleyen kapasite veya darbe emici
olmadigini kontrol edin.

2381

IGBT asiri yuki

IGBT kutu baglantisi asiri
sicakligi. Bu hata IGBT'leri
korur ve motor kablosunda bir
kisa devre ile etkinlestirilebilir.

Motor kablosunu kontrol edin.

Ortam kosullarini kontrol edin.

Hava akimini ve fanin galismasini kontrol
edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.

Motor glictini surlict glcuyle
karsilastirin.
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3130 Girig fazi kaybi Ara devre DC gerilimi, eksik Giris guicu hatti sigortalarini kontrol edin.
Programlanabilir hata: | giris besleme hatti fazi veya Gevsek glic kablosu baglantisi olup
31.21 Besleme fazi yanmis sigorta nedeniyle olmadigini kontrol edin.
kaybi salinim yapmakta. Giris giicli besleme dengesizligini kontrol
edin.

3180 Sarj rélesi yok Sarj rélesinden onay alinmadi. | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

3181 Capraz baglanti Hatal giris glici ve motor Giris glicu baglantilarini kontrol edin.

Programlanabilir hata: | kablo baglantisi (6rnegin, giris
31.23 Ters baglant glci kablosu sirici motor
baglantisina baglanmis).

3210 DC baglantisi asiri | Asiri ara devre DC gerilimi. Asiri gerilim kontroliiniin (30.30 Yiiksek

gerilimi gerilim Kontrolii parametresi) acik
oldugundan emin olun.
Besleme geriliminin slrtict nominal giris
gerilimine uygun oldugunu kontrol edin.
Besleme hattini statik veya gegici asiri
gerilim bakimindan kontrol edin.
Fren kesicisini ve direncini (mevcut ise)
kontrol edin.
Yavaglama rampasini kontrol edin.
Serbest durus fonksiyonunu (mevcut ise)
kullanin.
Sirudclyl fren kesici ve fren direnci ile
tekrar calistirin.

3220 DC baglantisi Eksik besleme fazi, sigorta Besleme kablolarini, sigortalari ve

dusuk gerilimi yanmasi veya dogrultucu anahtarlama diizenegini kontrol edin.
koprisiindeki hata sebebiyle
ara devre DC gerilimi yetersiz.
3280 Bekleme zaman Otomatik yeniden start Beslemenin (gerilim, kablolar, sigortalar,
asimi basarisiz (bkz. bélim Otomatik | anahtarlama diizenegi) durumunu kontrol
yeniden start, sayfa 59). edin.

3291 DC gerilim farki Paralel bagli gevirici moddilleri | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
arasinda DC gerilimlerinde
fark.

3381 Cikis fazi kaybi Eksik motor baglantisi Motor kablosunu baglayin.

Programlanabilir hata: | hedeniyle motor devresi hatasi
31.19 Motor faz kaybi | (¢ fazin higbiri bagh degil).

3385 Otomatik fazlama Otomatik fazlama rutin Varsa, baska otomatik fazlama modiari
islemleri (bkz. bélim Otfomatik | (bkz. 21.13 Otomatik fazlama modu
fazlama, sayfa 45) basarisiz. parametresi) deneyin.

Motor tanimlama g¢alismasinin basariyla
tamamlandigini kontrol edin.

98.15 Pozisyon ofset kullanicisi
parametresini silin.

Kodlayicinin motor safti lizerinde
kaymadigini kontrol edin.

Otomatik fazlama rutini baslamadan
once motor zaten donmekte oldugunu
kontrol edin.

99.03 Motor tipi parametresi ayarini
kontrol edin.
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4210 IGBT asiri sicakh@i | Tahmini strtcu IGBT sicakhdi | Ortam kosullarini kontrol edin.
asin yuksek. Hava akisini ve fanin calismasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor guiclini surlci glctiyle karsilastirin.
4290 Sogutma Sirdclt moduli asirt sicakhi@r. | Ortam sicakligini kontrol edin. 40 °C'yi
(104 °F) asarsa, yuk akiminin stricinin
dlsurulmus yuk kapasitesini
asmadigindan emin olun. ligili Donanim
El Kitabr'na bakin.
Surdcl moduli sogutma hava akisini ve
fan galismasini kontrol edin.
Surdcl modull panosunda ve sogutma
blogunda birikmis toz olup olmadigini
kontrol edin. Gerektiginde temizleyin.
42F1 IGBT sicakhgi Sirdcl IGBT sicakhigr asir Ortam kosullarini kontrol edin.
yuksek. Hava akisini ve fanin calismasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor guiclini surlci glctyle karsilastirin.
4310 Asiri sicakhk Gug Unitesi modulu asiri Ortam kosullarini kontrol edin.
sicakhg. Hava akisini ve fanin galismasini kontrol
edin.
Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz
olup olmadigini kontrol edin.
Motor giiclni surtict guclyle karsilastirin.
4380 Asiri sicaklk farki Farkli fazlardaki IGBT'ler Motor kablosunu kontrol edin.
arasinda yuksek sicaklik farki. | Siiriiciiniin modiiliiniin sogutulmasini
kontrol edin.
4981 Harici sicaklik 1 Olglilen sicaklik 1 hata limitini | 35.02 Olgiilen sicaklik 1 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj | astl. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakligi dlgulen diger
ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.
35.12 Sicaklik 1 ariza limiti
parametresinin degerini kontrol edin.
4982 Harici sicaklik 2 Olglilen sicaklik 2 hata limitini | 35.03 Olgiilen sicaklik 2 parametresinin
(Diizenlenebilir mesaj | astl. degerini kontrol edin.
metni) Motorun (veya sicakligi dlgulen diger
ekipmanlarin) sogutma sistemini kontrol
edin.
35.22 Sicaklik 2 ariza limiti
parametresinin degerini kontrol edin.
5080 Fan Sogutma fani sikismis veya Fanin galismasini ve baglantisini kontrol
bagl degil. edin.
Arizaliysa degistirin.
5081 Yardimci fan Bir yardimci sogutma fani Yardimci fanin/fanlarin galismasini ve
kirilmis sikismis veya bagli degil. baglantisini/baglantilarini kontrol edin.
Arizaliysa degistirin.
5090 STO donanim Guvenli moment kapatma Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

arizasl

donanim arizasi.
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5091 STO AKTIF Guivenli moment kapatma Guivenli moment kapatma devresi

Programlanabilir hata: | fonksiyonu etkin, yani XSTO baglantilarini kontrol edin. Daha fazla bilgi igin,

31.22 STO gstrmi konektoriine bagh glivenlik devresi | ilgili stirticti donanim el kitabina ve 31.22 STO

¢lstrma/drdrma sinyalleri start veya galisma gstrmi ¢lstrma/drdrma parametresinin
sirasinda kesilmis durumda. aclklamasina (sayfa 798) bakin.

5092 PU mantik hatasi Gug Unitesi bellegi silindi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5093 Tip uyusmazhgi Surdcinidn donanimi bellek Siruclye glg gevrimi yapin.

Unitesinde kayith bilgiler ile
uyusmuyor. Bu durum érn. bir
yazilim gincelleme veya
bellek Gnitesi degisimi
sonrasinda meydana gelebilir.

5681 PU iletisimi Surdcl denetleme birimi ve Siricl denetleme birimi ve gig Unitesi
glg Unitesi arasinda iletisim arasindaki baglantiy1 kontrol edin.
hatalari tespit edildi.

5682 Gug Unitesi kaybi Surdcl denetleme birimi ve Denetleme birimi ve gl¢ Unitesi
glg Unitesi arasindaki iletisim | arasindaki baglantiyi kontrol edin.
kayip.

5690 Dahili PU iletisimi Dahili iletisim hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5691 Olgiim devresi ADC | Olciim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5692 PU karti gii¢ hatasi | Glg Unitesi glic besleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
hatasi.

5693 Olgiim devresi DFF | Olclim devresi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

5694 PU iletisim Surdm kontroliinde eslesen bir | Gig Unitesinin FPGA mantigini

konfiglrasyonu gug unitesi FPGA mantigi guncelleyin.
bulunamiyor. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
5696 PU durumu geri Cikis fazlarindan gelen durum | Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
bildirimi geri bildirimi kontrol sinyalleri
ile uyusmuyor.

5697 Sarj geri bildirimi Sarj geri bildirim sinyali kayip. | Sarj sisteminden gelen geribildirim

sinyalini kontrol edin.

5698 Bilinmeyen glc¢ Tanimlanamayan gug Unitesi Gug Unitesi mantigl ve donanim

Unitesi hatasi mantik hatasi. uyumlulugunu kontrol edin.
Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

6180 Dahili SW hatasi Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

Yardimci kodu belirtin (guinltik kaydindaki
olay ayrintilarina bakin).

6181 FPGA surim Yazilim ve FPGA surimleri Gug Unitesi FPGA mantigini veya

uyumlu degil uyumlu degil. yazilimini (daha eski olani) giincelleyin.
Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

6306 FBA A esleme Fieldbus adaptori A esleme Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

dosyasi dosyasl okuma hatasi.

6307 FBA B esleme Fieldbus adaptori B esleme Lokal ABB ile temasa gegin.

dosysi dosyasl okuma hatasi.

6481 Gorev asiri yuku Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Not: Bu hata resetlenemez.

6487 Yigin asiri akisl Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Not: Bu hata resetlenemez.

64A1 Dahili dosya Dosya okuma hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.

yukleme Not: Bu hata resetlenemez.
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64A2 Dahili kayit Dahili kayit yikleme hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
yukleme
64A3 Uygulama yikleme | Uygulama dosyasi uyumlu Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
degil veya bozuk.
Not: Bu hata resetlenemez.
64B2 Kullanici grubu Kullanici parametre grubu Gegerli bir kullanici parametre grubu
hatasi yukleme islemi asagidaki bulundugundan emin olun. Belirli degilse,
nedenlerden dolayi basarisiz: yeniden yikleyin.
+ talep edilen grup mevcut degil
* grup kontrol programi ile
uyumlu degil
* sUlrlcl yukleme sirasinda
kapall durumda degil.
64E1 Kernel asirn yuku isletim sistemi hatasi. Yerel ABB temsilcinizle baglantiya gegin.
Not: Bu hata resetlenemez.
6581 Parametre sistemi | Parametre yikleme veya kayit | 96.07 Manuel parametre kaydi
islemi basarisiz. parametresini kullanarak bir kayit islemi
zorlamay!1 deneyin. Tekrar deneyin.
65A1 FBA A parametresi | Surtcu, PLC tarafindan PLC programlamay! kontrol edin.
¢akismasi istenen bir islevsellige sahip 50 Fieldbus adaptorii (FBA) ve 51 FBA A
degil veya istenen islevsellik ayarlari parametre gruplarinin ayarlarini
etkinlestiriimedi. kontrol edin.
65A2 FBA B prmtr Sdrucu, PLC tarafindan PLC programlamay! kontrol edin.
uysmzl. istenen bir iglevsellige sahip | 50 Fieldbus adaptérii (FBA) ve 54 FBA B
degil veya istenen islevsellik | ayarlari parametre gruplarinin ayarlarini
etkinlestiriimedi. kontrol edin.
6881 Metin verisi agiri Dahili hata. Hatayi resetleyin. Hata devam ediyorsa,
akisl yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
6882 Metin 32 bit tablosu | Dahili hata. Hatay resetleyin. Hata devam ediyorsa,
asir akisi yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
6883 Metin 64 bit tablosu | Dahili hata. Hatayi resetleyin. Hata devam ediyorsa,
asin akisi yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
6885 Metin dosyasi asir1 | Dahili hata. Hatay resetleyin. Hata devam ediyorsa,
akisl yerel ABB temsilciniz ile iletisime gegin.
7080 Secenek modiili Sdrdcl ile segenek moduli Segenek modiillerinin yuvalarina uygun
iletisim kaybi arasindaki iletisim (FEN-xx sekilde takildigini kontrol edin.
ve/veya FIO-xx) kayip. Segenek modiillerinin veya yuva
konektorlerinin hasar gérmemis
oldugundan emin olun. Sorunun yerini
tespit etmek igin, modulleri farkli yuvalara
takmayi deneyin.
7081 Panel port iletisimi | Sirtcu igin aktif kontrol PC araci ya da kumanda paneli

Programlanabilir hata:
49.05 Haberlesme
kaybi fonk

konumu olarak segilmis bir
kumanda paneli veya PC araci
iletisimi kesmis.

baglantisini kontrol edin.

Kumanda paneli konektorini kontrol edin.
Kumanda panelinin baglantisini sokiin ve
tekrar baglayin.
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7082 Genigletme G/C tipi | Parametreler ile belilenen GG Olay glnliginG yardimer kod bakimindan
uyusmazligi uzatma moduli tipleri tespit kontrol edin. Bu kod etkilenen G/C genigletme
edilen yapilandirmaya uygun moduliini gosterir.
degil. Modiillerin tip ve konum ayarlarini kontrol edin
(parametre 14.01, 14.02, 15.01, 15.02, 16.01
ve 16.02).
Modullerin uygun sekilde takildigini kontrol
edin.
7121 Motorun durmasi Motor, 6rnegin asiri yik veya Motor yiikiin(i ve sUrlicliniin nominal degerlerini
Programlanabilir hata: | yetersiz motor glcl sebebiyle kontrol edin.
31.24 Sikisma fonk durma bdélgesinde galisiyor. Hata fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
7181 Fren direnci Fren direnci kinlmis durumda Bir fren direnci bagli oldugunu kontrol edin.
veya bagh degil. Fren direncinin durumunu kontrol edin.
Fren direncinin boyutlandiriimasini kontrol
edin.
7183 BR asiri sicakhigi Fren direnci sicakhdi, 43.11 Fren | Surlcuyl stop edin. Direncin sogumasini
direnci ariza limiti parametresi bekleyin.
tarafindan tanimlanan hata Direng asir yuk koruma fonksiyonu
limitini agmis. ayarlarini kontrol edin (parametre grubu 43
Fren kiyici).
Hata limiti ayarini kontrol edin, 43.11 Fren
direnci ariza limiti parametresi.
Fren doéngisuinin izin verilen limitler icinde
oldugunu kontrol edin.
7184 Fren direnci Fren direncinde kisa devre veya | Fren kesici ve fren direnci baglantisini
kablolari fren kesici kontrol hatasi. kontrol edin.
Fren direncinin hasarsiz oldugundan emin
olun.
7191 BC kisa devresi Fren kesici IGBT'de kisa devre. | Fren direncinin bagl ve hasarsiz
oldugundan emin olun.
Fren direncinin elektriksel 6zelliklerini
Donanim el kitabi'na gore kontrol edin.
Fren kesiciyi (mevcut ise) degistirin.
7192 BC IGBT asiri Fren kesici IGBT sicakligi dahili | Kesiciyi sogumaya birakin.
sicakhgi hata limitini asti. Ortam sicakliginin asiri olup olmadigini
kontrol edin.
Sogutma fani arizasi olup olmadigini
kontrol edin.
Hava akisinda engel olup olmadigini
kontrol edin.
Kabin boyutlandirmasini ve sogutmasini
kontrol edin.
Direng asin yuk koruma fonksiyonu
ayarlarini kontrol edin (parametre grubu 43
Fren kiyici).
Fren dongisuinin izin verilen limitler icinde
oldugunu kontrol edin.
Surici besleme AC geriliminin limitlerin
Uzerinde olmadigini kontrol edin.
71A2 Mekanik fren Mekanik fren kontrolli hatasi. Mekanik fren bagdlantisini kontrol edin.
kapanma arizasi Orn. fren kapatma sirasinda fren | 44 Mekanik fren kontrolii parametre grubundaki
Programlanabilir hata: | onayinin beklenen sekilde mekanik fren ayarlarini kontrol edin.
44.17 Fren ariza olmamasi durumunda Onay sinyalinin gergek fren durumuna uygun
fonksiyonu etkinlestirilir. oldugunu kontrol edin.
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71A3 Mekanik fren Mekanik fren kontroll hatasi. Mekanik fren baglantisini kontrol edin.
acilma arizasi Orn. fren agma sirasinda fren 44 Mekanik fren kontrolii parametre
Programlanabilir hata; | ©nayinin beklenen sekilde grubundaki mekanik fren ayarlarini kontrol
44.17 Fren aniza olmamasi durumunda edin.
fonksiyonu etkinlestirilir. Onay sinyalinin gergek fren durumuna

uygun oldugunu kontrol edin.

71A5 Mknk fren aglmsn Mekanik fren agma kosullari 44 Mekanik fren kontrolii parametre grubundaki
izin vrimyr karsilanamiyor (6rnegin, 44.11 mekanik fren ayarlarini (6zellikle 44.11 Freni
Programlanabilir hata: | Freni kapali tut kaynagi kapali tut kaynagdr) kontrol edin.

44.17 Fren ariza parametresi tarafindan frenin Onay sinyalinin (mevcut ise) gercek fren
fonksiyonu acllmasi engellenmis durumda). | durumuna uygun oldugunu kontrol edin.

71B1 Motor fani Harici fandan geribildirim Mantik ile harici fani (veya kontrol edilen
Programlanabilir hata: | alinmadi. diger ekipmani) kontrol edin.

35.106 DOL starter 35.100...35.106 parametrelerinin ayarlarini
olay tiirii kontrol edin.

7301 Motor hizi Motor hizi geri bildirimi alinmadi. | Olay glinliGgdunG yardimel kod bakimindan
geribildirimi kontrol edin. A7BO Motor hizi geribildirimi
Programlanabilir hata: icinde (sayfa 358) her kod igin verilmis olan
90.45 Motor uygun iglemlere bakin.
geribildirim arizasi

7310 Asiri hiz Yanlig ayarlanmis Minimum/maksimum hiz ayarlarini kontrol

minimum/maksimum hiz, edin, 30.11 Minimum hiz ve 30.12
yetersiz fren momenti veya Maksimum hiz parametreleri.
moment referansini kullanirken Motor frenleme momenti i¢in yeterliligi
yukteki degisimler sebebiyle kontrol edin.
motor, izin verilen hizdan daha Moment kontroltnun kullanilirhdini kontrol
hizli dénuyor. edin.
Fren kesici veya direnclere gerek olup
olmadigdini kontrol edin.

7358 Hat tarafindaki Besleme (nitesi bir hata ile agilir. | Bir kontrol paneli veya Siirlicti dizenleyici
donistiricu arag kullaniliyorsa, hata kodunu okumak igin
basarisiz besleme Unitesine baglayin. Kod ile ilgili

talimatlar igin, besleme Unitesinin yazihm el
kitabina bakin.

7380 Enkoder dahili Dahili hata. Yerel ABB temsilcinizle badlantiya gegin.

7381 Kodlayici 1 Enkoder 1 geri bildirim hatasi. Eger hata enkoder geri bildirimi kullanilirken ilk

7391 Enkoder 2 Enkoder 2 geri bildirim hatasi. baslatma sirasinda gergeklesirse:

- Enkoder ile enkoder arabirim modulii (FEN-xx)
arasindaki kablolari ve kablonun her iki ucundaki
konektor sinyal tellerinin sirasini kontrol edin.
Eger hata kodlayici geribildirimi kullanildiktan
sonra veya suriicl galismasi sirasinda
gerceklesirse:

- Enkoder baglanti kablolarinin veya enkoderin
hasar gérmiis olup olmadigini kontrol edin.

- Enkoder arabirim modulii (FEN-xx)
baglantisinin veya moduiltin hasar gérms olup
olmadigini kontrol edin.

- Topraklamalari kontrol edin (enkoder arabirim
modiilti ile enkoder arasindaki iletisimde kesintiler
tespit edildiginde).

Kodlayicilaria ilgili daha fazla bilgi icin, bkz.
parametre grubu 90 Geribildiim segimi, 91
Enkoder modlilii ayariari, 92 Enkoder 1
yapilandirmasi ve 93 Enkoder 2 yapilandirmasi.
Olay guinliigiint yardimei kod bakimindan kontrol
edin. A7E1 Kodlayici 1 veya A7E2 Kodlayici 2
icinde (sayfa 359) her kod igin verilmis olan uygun
islemlere bakin.
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73A0 Hiz geri bildirim Hiz geri bildirim 90 Geribildirim seg¢imi grubundaki
konfiglrasyonu konfiglrasyonu yanlis. geribildirim kaynak sec¢im parametrelerini

kontrol edin. Kaynak bir kodlayici arabirimi
ise, 91 Enkoder mod(ilii ayarlari, 92
Enkoder 1 yapilandirmasi ve 93 Enkoder 2
yapilandirmasi gruplarindaki parametre
ayarlarini kontrol edin.
Olay gunligunu yardimer kod bakimindan
kontrol edin. Her kod i¢in asagida verilmis
olan uygun eylemlere bakin.

Yardimci kod: 1000 | Arabirim moduli konum Modul konumu ayarlarini (91.12 Modtil 1
ayarlari gakislyor. konumu ve 91.14 Modiil 2 konumu)

kontrol edin.

Yardimci kod: 1001 | Tespit edilen arabirim modult | 91.11 Mod(il 1 tipi ayarini 91.02 Modl(il 1
1 tipi ayar ile uyusmuyor. durumu'na gére kontrol edin.

91.12 Mod(il 1 konumu ayarini kontrol edin.

Yardimci kod: 1002 | Tespit edilen arabirim moduli | 91.13 Modl(il 2 tipi ayarini 91.03 Modl(il 2
2 tipi ayar ile uyusmuyor. durumu'na gére kontrol edin.

91.14 Mod(il 2 konumu ayarini kontrol edin.

Yardimci kod: 1003 | Arabirim modulu 1 tipi ile 91.11 Mod(il 1 tipi ve 92.01 Enkoder 1 tipi
enkoder tipi uyusmuyor. ayarlarini kontrol edin.

Yardimci kod: 1004 | Arabirim modulu 2 tipi ile 91.13 Modiil 2 tipi ve 93.01 Enkoder 2 tipi
enkoder tipi uyusmuyor. ayarlarini kontrol edin.

Yardimci kod: 1005 | Hiz geri bildirim Ayarlardaki her tirll degisikligi gegerli
konfiglrasyonu degistirildi. kilmak 917.10 Enkoder prmtrs yenime

parametresini kullanin.

73A1 Yuk geri bildirimi YUk geri bildirimi alinmadi. Olay gunligunu yardimer kod bakimindan
kontrol edin. Her kod i¢in asagida verilmis
olan uygun eylemlere bakin.

Yardimci kod: 1015 | Yik geri bildirimi 90.51...90.57 parametrelerinin ayarlarini
konfiglirasyon hatasi (6rnegin, | ve 90.57 icinde segili kaynagin durumunu
geri bildirimi kaynagi olarak kontrol edin.
bulunmayan bir enkoder Kaynak bir kodlayici arabirimi ise, 97
segildi). Enkoder modiilii ayarlari, 92 Enkoder 1

yapilandirmasi ve 93 Enkoder 2
yapilandirmasi gruplarindaki parametre
ayarlarini kontrol edin.

Yardimci kod: 1016 | Beklenmedik yuk geri bildirimi. | 90.57...90.57 parametrelerinin ayarlarini
ve 90.51 icinde secili kaynagin durumunu
kontrol edin.

Kaynak bir kodlayici arabirimi ise, 91

Enkoder mod(ilii ayarlari, 92 Enkoder 1

yapilandirmasi ve 93 Enkoder 2

yapilandirmasi gruplarindaki parametre

ayarlarini kontrol edin. Kodlayicinin kayma

olmayacak sekilde takildigini kontrol edin.
73B0 Acil rampa Acil stop beklenen stire icinde | 31.32 Acil rampa denetimi ve 31.33 Acil

basarisiz tamamlanmadi. rampa denetimi gecikmesi

parametrelerinin ayarlarini kontrol edin.
Onceden tanimlanan rampa zamanlarini
kontrol edin (Off1 modu igin
23.11...23.19, Off3 modu igin 23.23).
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7510 FBA A iletigimi Sdrdct ile fieldbus adaptor Fieldbus iletisim durumunu kontrol edin.
Programlanabilir hata: | modulu A veya PLC ile fieldbus | Fieldbus arabiriminin kullanici
50.02 FBA A iletisim | adaptdr modulu A arasindaki | belgelerine bakin.
kaybi fonk. dongisel iletisim kayboldu. 50 Fieldbus adaptérii (FBA), 51 FBA A

ayarlari, 52 FBA A data girigi ve 53 FBA
A data ¢ikigI parametre gruplarinin
ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.

iletisim master cihazinin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

7520 FBA B iletigimi Sdrdct ile fieldbus adaptor Fieldbus iletisim durumunu kontrol edin.
Programlanabilir hata: | modult B veya PLC ile fieldbus | Fieldbus arabiriminin kullanici
50.32 FBA B iletisim | adaptor modult B arasindaki | belgelerine bakin.
kaybi fonk dongisel iletisim kaybolmus. | 50 Fieldbus adaptérii (FBA) parametre

grubu ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.

iletisim master cihazinin iletisim saglayip
saglayamadigini kontrol edin.

7581 DDCS kntrlr( ilt Sirdci ve harici kontrol cihazi | Kontrol cihazinin durumunu kontrol edin.
kaybi arasindaki DDCS (fiber optik) [ Kontrol cihazinin kullanici belgelerine
Programlanabilir hata: | iletisimi kayip. bakin.

60.59 DDCS kntrir 60 DDCS iletisimi parametre grubu
iltsm kybi fonk ayarlarini kontrol edin.
Kablo baglantilarini kontrol edin.
Gerekirse, kablolari degistirin.

7582 MF iletisim kaybi Master/follower iletisimi kayip. | Master/follower baglantisindaki diger
Programlanabilir hata: suriculerin durumunu kontrol edin.
60.09 M/F iletisim 60 DDCS iletisimi parametre grubu
kaybi fonksiyonu ayarlarini kontrol edin.

Kablo baglantilarini kontrol edin.
Gerekirse, kablolari degistirin.

80A0 Al denetim Bir analog sinyal, analog giris | Analog giristeki sinyal diizeyini kontrol edin.
Programlanabilir hata: | igin belirtilen limitlerin disinda. | Girise bagh kablolari kontrol edin.

12.03 Al denetim 12 Standart Al parametre grubundaki giris
fonksiyonu minimum ve maksimum limitlerini kontrol
edin.

80B0 Sinyal denetimi Bir sinyal denetim fonksiyonu | Hatanin kaynagini kontrol edin
(Diizenlenebilir mesaj | tarafindan olusturulan hata. (parametre 32.07, 32.17 veya 32.28).
metni
Progr;mlanabilir hata:

32.06 Denetim 1 islemi
32.16 Denetim 2 islemi
32.26 Denetim 3 islemi

9081 Harici hata 1 Harici cihaz 1'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Dizenlenebilir mesaj 31.01 Harici olay 1 kaynagi
metni) N parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:

31.01 Harici olay 1
kaynagi
31.02 Harici olay 1 tiirti

9082 Harici hata 2 Harici cihaz 2'de hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Dizenlenebilir mesaj 31.03 Harici olay 2 kaynagi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.

Programlanabilir hata:
31.03 Harici olay 2
kaynagi

31.04 Harici olay 2 tiirti




372 Hata izleme

agma

hata agma komutu alindi.

Kod
(onaltilr) Hata Neden Yapilmasi gerekenler
9083 Harici hata 3 Harici cihaz 3'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Diizenlenebilir mesaj 31.05 Harici olay 3 kaynagi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.05 Harici olay 3
kaynagi
31.06 Harici olay 3 tiirii
9084 Harici hata 4 Harici cihaz 4'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Diizenlenebilir mesaj 31.07 Harici olay 4 kaynagi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.07 Harici olay 4
kaynagi
31.08 Harici olay 4 tiirii
9085 Harici hata 5 Harici cihaz 5'te hata. Harici cihazi kontrol edin.
(Diizenlenebilir mesaj 31.09 Harici olay 5 kaynagi
metni) parametresinin ayarini kontrol edin.
Programlanabilir hata:
31.09 Harici olay 5
kaynagi
31.10 Harici olay 5 tiirii
FA81 Guv. tork kap. 1 Guvenli torku kapatma Guvenlik devresi baglantilarini kontrol
fonksiyonu etkin, yani STO edin. Daha fazla bilgi igin, ilgili strtcu
devresi 1 kesilmis durumda. donanim el kitabina ve 31.22 STO gstrmi
FA82 Guv. tork kap. 2 Guvenli tork kapatma glﬁtﬁg;/g;‘,jg?sga;:r?ggf Elanli?n
fonksiyonu etkin, yani STO ¢ y '
devresi 2 kesilmis durumda.
FF61 ID run Motor ID run islemi basariyla 99 Motor datasi parametre grubundaki
tamamlanmadi. nominal motor degerlerini kontrol edin.
Sdrictye harici kontrol sistemi bagl
olmadigini kontrol edin.
Sturuculye (ve ayri olarak gig¢ saglaniyorsa
denetleme birimine) gli¢ ¢evrimi yapin.
Calisma limitlerinin ID run'in
tamamlanmasini engellemedigini kontrol
edin. Parametreleri varsayilan ayarlarina
geri ylkleyin ve tekrar deneyin.
Motor saftinin kilitli olmadigini kontrol edin.
FF81 FB A zorlamall Fieldbus adaptdru A yoluyla bir | PLC'den saglanan hata bilgilerini kontrol
agma hata agma komutu alindi. edin.
FF82 FB B zorlamali Fieldbus adaptéru B yoluyla bir | PLC'den saglanan hata bilgilerini kontrol

edin.
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Dahili fieldbus arabirimi
(EFB) araciligiyla fieldbus
kontrolu

Bu 6zellik mevcut yazilim stirimu tarafindan desteklenmemektedir.
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Bir fieldbus adaptoru ile
fieldbus kontrolu

Bu bolumun igindekiler

Bu bélimde istege bagl fieldbus adaptor modulu ile strtclnin bir iletisim agi
(fieldbus) Uzerinden harici cihazlarla nasil kontrol edilebilece@i anlatiimaktadir.

Once siriictnin fieldbus kontrol arabirimi, ardindan bir konfiglirasyon érnegi
aciklanmaktadir.

Sisteme genel bakis

Sdrdcu, straclinun denetleme birimi Gzerine monte edilmis olan istege bagli bir
fieldbus adaptoru Uzerinden harici bir kontrol sistemine baglanabilir. Aslinda
surucude fieldbus baglantisi igin, "fieldbus adaptori A" (FBA A) ve "fieldbus adaptoru
B" (FBA B) olarak adlandirilan iki bagimsiz arabirim bulunur. Strtciu tum kontrol
bilgilerini fieldbus arabiriminden/arabirimlerinden almak Uzere ayarlanabilir veya
kontrol, fieldbus arabirimi/arabirimleri ve diger mevcut kaynaklar, EXT1 ve EXT2
kontrol konumlarinin yapilandirmasina bagl olarak oérn. dijital ve analog girigler
arasinda dagitilabilir.

Not: izleme icgin yalnizca FBA B arabiriminin kullanilmasi tavsiye edilir.

Asagidakiler gibi gesitli iletisim sistemleri ve protokolleri igin fieldbus adaptorleri
bulunmaktadir:

+ PROFIBUS DP (FPBA-01 adaptori)
+ CANopen (FCAN-01 adaptoru)

* DeviceNet (FDNA-01 adaptoru)

» EtherNet/IP™ (FENA-11 adaptori)

» EtherCAT® (FECA-01 adaptori).




376 Bir fieldbus adaptérii ile fieldbus kontroldi

Not: Bu bdlimdeki metin ve 6rneklerde, bir fieldbus adaptérianin (FBA A)
50.01...50.21 parametreleri ve 51...53 parametre gruplari ile yapilandiriimasi
aciklanmaktadir. Mevcutsa, ikinci adaptor (FBA B) 50.317...50.51 parametreleri ve
54...56 parametre gruplari ile benzer sekilde yapilandirilir.

Sirtcl

I = I I I Eiiﬁla(it:us kontrol

| Fieldbus

Diger
cihazlar

Surucu denetleme
birimi Gzerinde bagh
olan Fxxx tip fieldbus
adaptord (yuva 1, 2
veya 3)

Veri Akigi

<@f— Kontrol word'i (CW)
- Referanslar

Durum word't (SW) —— =
Gergcek degerler ——pm

Proses G/C (d6ngusel)

-

Proses G/C (d6ngusel)
- veya Servis mesajlari
(déngusel olmayan)

Parametre R/W talepleri/tepkileri
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Fieldbus kontrol arabiriminin temelleri

Fieldbus sistemi ve surucu arasindaki surekli iletisim 16- veya 32 bit giris ve ¢ikis veri
so6zcuklerinden olusmaktadir. Surucu, her bir ydonde en fazla 12 veri sézcugunun (16
bit) kullanimini destekleyebilir.

Surucuden fieldbus kontrol cihazina aktarilan veriler 52.01 FBA A data girigi1 ...
52.12 FBA A data girisi12 parametreleri tarafindan tanimlanir. Fieldbus kontrol
cihazindan surUcuye aktarilan veriler 5§3.01 FBA A data ¢ikisi ... 563.12 FBA data
out12 parametreleri tarafindan tanimlanir.

Fieldbus agi
1)
Fieldbus adaptoéri FBA Profili EXT1/2 Start
a
! fonksiyonu
| | DATA Profil
ouT? segimi
| S 4) FBA MAIN CW AN
| 1 FBA REF1
| DATA OUT FBA REF2 20.01
2 _ segimi 20.06
xS | Hiz/Moment
s T2 —{[Par. 10.01...99.99 | REF seg.
|3 _ |
o | o N
2 | DATA Profil
2| IN? . Grup 53
°© segimi
25 \ FBA MAIN SW 22.11/ 26.11
1 5) FBA ACT1 [26.12
| DATA IN FBAACT2
| 2 _ Seglml H|Z/Moment
REF2 seg.
| 3)
[ 12 L [Par. 01.01...99.99 | N
[ —
Doéngiisel iletigsim 22,12/ 26.11
Grup 52 [26.12
Dongisel olmayan iletisim
Fieldbus adaptér modilinin el Parametre
kitabina bakin. tablosu

1) Fieldbus ile kontrol edilebilen diger parametrelere de bakin.

2) Kullanilan veri s6zcuklerinin maksimum sayisi protokole baglidir.

3) Profil/olay se¢im parametreleri. Fieldbus moduline 6zel parametreler. Daha fazla
bilgi igin, ilgili fieldbus adaptér modultnin Kullanici El Kitabi'na bakin.

4) DeviceNet ile, kontrol pargasi dogrudan aktarilir.

5) DeviceNet ile, gercek deger parcasi dogrudan aktarilir.
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Kontrol word’u ve Durum word’u

Kontrol word'U surlcuyu bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Fieldbus master istasyonu tarafindan adaptér modulu yoluyla surtcuye gonderilir.
Surucu, Kontrol word'linde yer alan bit kodlu talimatlara gére durumlari arasinda
gecis yapar ve durum bilgilerini Durum word'Undeki master'a geri gonderir.

llgili Kontrol word'ii ve Durum word'i igerikleri sirasiyla 387. ve 382. sayfalarda
ayrintili olarak verilmistir. Surtct durumlari durum semasinda (sayfa 383)
gOsterilmigtir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A teshis etkin parametresi Devrede olarak ayarlanirsa, fieldbus'tan alinan
Kontrol word'l 50.73 FBA A kontrol word'li parametresi ile gdsterilir ve Durum word'u
50.16 FBA A durum word'i ile fieldbus agina aktarilir. Bu "ham" veri, fieldbus agini
kontrol etmeden 6nce, fieldbus master'in dogru verileri aktarip aktarmadigini kontrol
etmek icin oldukc¢a kullanighidir.
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Referanslar

Referanslar bir isaret biti ve 15 bit tamsay! iceren 16 bit word'lerdir. Negatif bir
referans (tersine donus yonunu isaret eder) buna karsilik gelen pozitif referansin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olugturulur.

ABB suruculer analog ve dijital girigler, surticu kontrol paneli ve bir fieldbus adaptor
modulinun bulundugu birden fazla kaynaktan kontrol bilgisi alabilir. SGrlicunun
fieldbus Uzerinden kontrol edilmesini saglamak igin, modul referans gibi kontrol bilgisi
kaynagi olarak tanimlanmalidir. Bu, 22 Hiz referansi segimi, 26 Tork referans zinciri
ve 28 Frekans referans zinciri gruplarindaki kaynak sec¢imi parametreleri kullanilarak
gerceklestirilir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A teshis etkin parametresi Devrede olarak ayarlanirsa, fieldbus'tan alinan
referanslar 50.714 FBA A referans 1 ve 50.15 FBA A referans 2 ile gosterilir.

Referanslarin olgeklendirilmesi

Referanslar, 50.04 FBA A ref1 tipi ve 50.06 FBA A ref2 tipi ayarina gore kullanima
alinan 46.01...46.04 parametreleri ile tanimlanan sekilde él¢eklendirilir.

Fieldbus P Strtcl

46.01 (hiz referansi ile)

20000 —— 46,02 (frekans referansi ile)
46.03 (tork referansi ile)
10000 —— 44,04 (glic referansi ile)
0—0
-(46.03) (tork referansi ile)
-10000 —— _46.04) (giic referansi ile)
20000 —— -(46.07) (hiz referansi ile)

-(46.02) (frekans referansi ile)

Olgeklendirilen referanslar 03.05 FB A referansi 1 ve 03.06 FB A referansi 2
parametreleri ile gosterilir.
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Gergek degerler

Gergek degerler siricinin galismasi ile ilgili bilgi iceren 16 bit word'leridir. izlenen
sinyallerin tipleri 50.07 FBA A gergek 1 tipive 50.08 FBA A gercgek 2 tipi parametreleri
ile secilir.

Ag word'lerinde hata giderme

50.12 FBA A teshis etkin parametresi Devrede olarak ayarlanirsa, fieldbus'a
gonderilen gercek degerler 50.17 FBA A gercek degeri 1 ve 50.18 FBA A gergcek
degeri 2 ile goruntilenir.

Gergek degerlerin olgeklendirilmesi

Gergek degerler, 50.07 FBA A gercgek 1 tipi ve 50.08 FBA A gercgek 2 tipi
parametrelerinin ayarina gore kullanima alinan 46.01...46.04 parametreleri ile
tanimlanan sekilde olgeklendirilir.

Fieldbus <= Surucl
46.01 (hiz referansi ile)
20000 —— 46 02 (frekans referansi ile)
46.03 (tork referansi ile)
10000 —— 44,04 (glic referansi ile)
0—0
-(46.03) (tork referansi ile)
-10000 ——_ 46.04) (giic referansi ile)
20000 — -(46.017) (hiz referansi ile)

~ -(46.02) (frekans referansi ile)
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Fieldbus Kontrol word'uniin icerigi

BlUyuk ve kalin harfli yazilar durum semasinda gosterilen durumlara aittir (sayfa 383).

Bit

Adi

Deger

DURUM/Ac¢iklama

0

Off1 kontroll

1

READY TO OPERATE'e ilerle.

0

Etkin olan yavaslama rampasinda durur. OFF1 ACTIVE'e ilerle; diger
kilitler (OFF2, OFF3) aktif degilse READY TO SWITCH ON'a ilerle.

Off2 kontrolU

—_

Calismaya devam eder (OFF2 pasif).

Acil durum OFF, serbest durusta.
OFF2 ACTIVE'e ilerle, SWITCH-ON INHIBITED'e ilerle.

Off3 kontrolU

—_

Calismaya devam eder (OFF3 pasif).

Acil stop, slriicii parametresi ile tanimlanan siirede durur. OFF3
ACTIVE ‘e ilerle; SWITCH-ON INHIBITED'e ilerle.
UYARI: Bu stop modunu kullanarak motor ve tahrik edilen
makinenin stop edilebileceginden emin olun.

Run

OPERATION ENABLED'a ilerle.

Not: Calisma izni sinyali etkin olmalidir; bkz. stirlicti belgeleri. Strtci
fieldbus'tan Calisma izni sinyalini almak lGizere ayarlanmigsa, bu bit
sinyali etkinlestirir.

Calisma yasagdi. OPERATION INHIBITED'a ilerle.

Rampa cikigi sifir

—_

Normal ¢alisma. RAMP FUNCTION GENERATOR: OUTPUT
ENABLED'a ilerle.

Rampa fonksiyon jenerator ¢ikisini sifira zorlar. Strlici hemen sifir
hiza yavaslayacaktir (moment limitlerini dikkate alarak).

Rampa tutuldu

—_

Rampa fonksiyonunu etkinlestirir.
RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR ENABLED'a ilerle.

Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratdriine ait ¢ikis tutuldu)

Rampa girisi sifir

—_

Normal galisma. OPERATING'e ilerle.

Not: Bu bit sadece fieldbus arabirimi surlicii parametreleri tarafindan
bu sinyal i¢in kaynak olarak ayarlanmigsa etkilidir.

Rampa fonksiyon jeneratoriine ait girisi sifira zorlar.

Reset

0=>1

Etkin bir hata varsa hata resetleme. SWITCH-ON INHIBITEDa ilerle.

Not: Bu bit sadece fieldbus arabirimi surlici parametreleri tarafindan
reset sinyali icin kaynak olarak ayarlanmissa etkilidir.

Normal galismaya devam eder.

Darbeli yol verme 1

—_

Darbeli yol verme (joglama) ayar noktasi 1'e hizlanir.
Notlar:

* 4...6 bitleri 0 olmalidir.

» Ayrica bkz. bélim Joglama, (sayfa 41).

Darbeli yol verme (joglama) 1 devre disi.

Darbeli yol verme 2

Darbeli yol verme (joglama) ayar noktasi 2'ye hizlanir.
Bit 8'deki notlara bakin.

Darbeli yol verme (joglama) 2 devre disi.

10

Uzaktan komut

Fieldbus kontrolli devrede.

Kontrol word'tl ve referans, 0...2 bitleri hari¢ slriciden gegmiyor.

11

Harici kontrol
mantigi

Harici Kontrol Konumu EXT2’yi seger. Kontrol yeri fieldbus'tan
secilmek lGizere parametrelenmigse etkindir.

Harici Kontrol Konumu EXT1’i seger. Kontrol yeri fieldbus'tan
secilmek lGizere parametrelenmisse etkindir.

12-15

Rezerve.
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Fieldbus Durum word'unun igerigi

Buyuk ve kalin harfli yazilar durum semasinda gosterilen durumlara aittir (sayfa 383).

Bit Adi Deger [DURUM/Aciklama
0 Ready to switch 1 READY TO SWITCH ON.
ON 0 NOT READY TO SWITCH ON.
1 Calismaya hazir |1 READY TO OPERATE.
0 OFF1 ACTIVE.
2 Hazir ref 1 OPERATION ENABLED.
0 OPERATION INHIBITED.
3 Tripped 1 FAULT.
0 Hata yok.
4 Off 2 inactive 1 OFF2 etkin degil.
0 OFF2 ACTIVE.
5 Off 3 inactive 1 OFF3 etkin degil.
0 OFF3 ACTIVE.
6 Switch-on inhibited |1 SWITCH-ON INHIBITED.
0 _
7 Uyari 1 Uyari etkin.
0 Uyari etkin degil.
8 Ayar noktasinda 1 OPERATING. Gergek degerler, tolerans limitlerindeki referansa esittir
(bkz. parametre 46.21...46.23).
0 Gercek deger referanstan farklidir = tolerans limitleri disindadir.
9 Uzak 1 Sirucu kontrol konumu: REMOTE (EXT1 veya EXT2).
0 Sirucu kontrol konumu: LOCAL.
10 Limitin Gzerinde - Bkz. 06.29 Kullanici 10. bit se¢imi parametresi.
11 Kullanici bit 0 - Bkz. 06.30 Kullanici 11. bit segimi parametresi.
12 Kullanici bit 1 - Bkz. 06.31 Kullanici 12. bit se¢imi parametresi.
13 Kullanici bit 2 - Bkz. 06.32 Kullanici 13. bit se¢imi parametresi.
14 Kullanici bit 3 - Bkz. 06.33 Kullanici 14. bit se¢imi parametresi.
15 Rezerve
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Durum semasi

<1

| T~
SWITCH-ON herhangi bir durumdan
MAINS OFF INHIBITED |— SW b6=1
Hat
-I- Giig AGIK e C\ b0=0 + o
NOT READY TO FAULTL SW b3=1
A B C D SWITCHON |—SW b0=0
| | | I [ CW b7=1
4>—
mmm C\W=xxxx X1xx xxxx x110
mmm C\V b3=0
A\ READY TO A
OPERATION SWITCH ON |— s\w b0=1 I
INHIBITED |— sW b2=0 herhangi bir durumdan
ga||§ma - * Acil StOp
+ yasag . N C\V=xxxx X1xx xxxx x111 OFF2 (CW b1=0)
o OFF2
READY TO
herhangi bir OPERATE |—SW b1=1 ACTIVE [~ SW b4=0
+ OFF1 (CW b0=0)
N C\W=xxxx X1xx xxxx 1111 &
OFF1
ACTIVE _|— SW b1=0 herhangi bir durumdan A
mmm N(f)=0/1=0 Acil stop
Y, * OFF3 (CW b2=0)
I B C D OFF3
ACTIVE [—SW b5=0
CW b4=0
— -|- nf)=0/1=0
OPERATION >
CD ENABLED |— s\w b2=1
A—<F—
CW b5=0 g C\W=xxxx x1xx xxx1 1111
~ STATE
RFG: OUTPUT
D ENABLED + kosul
B———<}—
+ CW b6=0 m C\W=xxxx x1xx xx11 1111 bit ylkselen
> kenar
CW = Kontrol word'l RFG: ACCELERATOR
SW = Durum word'l ENABLED
bx = bit x
n =Hiz <
I = Giris Akimi T CW=xxxx x1xx x111 1111
RFG =Rampa
Fonksiyonu Jeneratori
f ~ Frekans OPERATION| SW b8=1
D <1 1

J
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Surucunun fieldbus kontrolu igin ayarlanmasi

1.

10.

11.

Fieldbus adaptor modualund, ilgili modulin Kullanici el kitabr'nda yer alan
talimatlara uygun sekilde mekanik ve elektriksel olarak monte edin.

Surucuye gug verin.

Surlucu ve fieldbus adaptor modull arasindaki iletisimi, 50.01 FBA A etkinlestirme
parametresi ile etkinlestirin.

50.02 FBA A iletisim kaybi fonk. ile, surtcunun bir fieldbus iletisim kesintisine
nasil yanit verecegini segin.

Not: Bu fonksiyon hem fieldbus master ile adaptér modull arasindaki iletisimi,
hem de adaptdér modula ile strtcu arasindaki iletisimi izler.

50.03 FBA A iletisim kaybi zmn asimi ile, iletigsim kesintisinin tespit edilmesi ile
secilen islem arasindaki sureyi tanimlayin.

50.04'ten baslayarak, 50 Fieldbus adaptéri (FBA) grubundaki geri kalan
parametreler i¢cin uygulamaya 6zel deg@erleri segin. Uygun deger 6rnekleri
asagidaki tablolarda gosterilmigtir.

51 FBA A ayarlari grubundaki fieldbus adaptdér modull yapilandirma
parametrelerini ayarlayin. En az, gerekli nod adreslerini ve iletisim profilini
ayarlayin.

52 FBA A data girisi ve 53 FBA A data ¢ikisi parametre gruplarinda suruclye ve
surdcuden aktarilan proses verilerini tanimlayin.

Not: Kullanilan iletisim protokolline ve profiline baglh olarak, Kontrol word'l ve
Durum word'l iletisim sistemi tarafindan gonderilmek/alinmak tzere
yapilandiriimig olabilir.

96.07 Manuel parametre kaydi parametresini Kaydet olarak ayarlayarak gecerli
parametre degerlerini kalici bellege kaydedin.

51.27 FBA A par yenileme parametresini Yapilandir olarak ayarlayarak 51, 52 ve
53 parametre gruplarinda gergeklestirilen ayarlari gegerli kilin.

Fieldbus'tan kontrol ve referans sinyallerinin gelmesine olanak saglamak igin,
EXT1 ve EXT2 kontrol konumlarini yapilandirin. Uygun deger ornekleri asagidaki
tablolarda gosterilmistir.
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Ornek parametre ayari: FPBA (PROFIBUS DP)

Bu ornekte, PPO Tip 2'li PROFIdrive iletisim profilinin kullanildigi bir temel hiz kontrol
uygulamasinin yapilandirilmasi gosterilmektedir. Start/stop komutlari ve referans
PROFIdrive profili, hiz kontrol moduna uygundur.

Fieldbus Uzerinden génderilen referans degerlerin, istenen etkiye sahip olmalari igin
surucude olgeklendiriimeleri gerekir. Referans deger £16384 (4000h) 46.01 Hiz
Skalalama parametresinde ayarlanan hiz araligina karsilik gelir (hem ileri hem de geri
yonde). Ornegin, 46.01, 480 rpm olarak ayarlanirsa, fieldbus tizerinden génderilen
4000h, 480 rpm talep edecektir.

Yon PZD1 PZD2 PZD3 |PzZD4 |PZD5 |PZD6
Cikis Kontrol word'u Hiz referansi Hiz. suresi 1 Yav. suresi 1
Girig Durum word'u Gergek hiz degeri | Motor akimi DC gerilimi

Asagidaki tabloda tavsiye edilen surtclu parametresi ayarlari veriimektedir.

Siirlicii parametresi ACS880 suricu Aciklama

ayarlari

50.01 FBA A etkinlegtirme |1...3 = [yuva Surtcd ile fieldbus adaptdér moduli

numarasi] arasindaki iletisimi etkinlestirir.

50.04 FBA A ref1 tipi 4="Hiz Fieldbus A referansi 1 tipini ve
Olceklendirmeyi seger.

50.07 FBA A gergek 1 tipi | 0 = Otomatik 50.04 parametresinde tanimlanan etkin
olan Ref1'e uygun olarak gercek deger
tipini ve Olgeklendirmeyi seger.

51.01 FBA A tipi 1 = FPBAY Fieldbus adaptdr modulu tipini goérantaler.

51.02 Nod adresi 32) Fieldbus adaptér modilinin PROFIBUS
nod adresini tanimlar.

51.03 Haberlesme hizi 12000") PROFIBUS aginda mevcut haberlesme
hizini kbit/s cinsinden goruntualer.

51.04 MSG tip 1=pPPO1Y PLC konfigiirasyon aract ile segilen
telegram tipini goruntuler.

51.05 Profil 0 = PROFIdrive PROFIdrive profiline (hiz kontrol modu)
g6re Kontrol word'Unu secer.

51.07 RPBA modu 0 = Pasif RPBA emulasyon modunu devre digi
birakir.

52.01 FBA data in1 4 = SW 16bit") Durum word'ii

52.02 FBA data in2 5 = Act1 16bit Gergek deger 1

52.03 FBA data in3 01.07%) Motor akimi

52.05 FBA data in5 01.112) DC gerilimi

53.01 FBA data out1 1= CW 16bit") Kontrol word'(i

53.02 FBA data out2 2 = Ref1 16bit Referans 1 (hiz)

53.03 FBA data out3 23.122) Hizlanma siiresi 1
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Sirlicli parametresi ACS880 suriciu Aciklama
ayarlan
53.05 FBA data out5 23.132) Yavaglama suresi 1
51.27 FBA A par yenileme |1 = Yapilandir Konfiglrasyon parametresi ayarlarini
gegcerli kilar.
19.12 Ext1 kontrol modu 2=Hz EXT1 harici kontrol konumu igin kontrol
modu 1 olarak hiz kontrollnU seger.
20.01 Ext1 komutlar 12 = Fieldbus A EXT1 harici kontrol konumu igin start ve

stop komutlarinin kaynagi olarak fieldbus
adaptoru A'yl seger.

20.02 Ext1 bsltma 1 = Kalici EXT1 harici kontrol konumu igin bir
tetikleyicisi tipi seviye tetiklemeli start sinyali secer.
22.11 Hiz ref1 kaynagi 4 =FB A ref1 Hiz referansi 1 igin kaynak olarak

fieldbus A referansi 1'i secer.

1) Salt okunur veya otomatik olarak algilanir/ayarlanir
2) Ornek

Yukaridaki parametre ornegi start sekansi asagida verilmigtir.

Kontrol word'u:
* 477h (1150 ondalik) —=> READY TO SWITCH ON
* 47Fh (1151 ondalik) —> OPERATING (Hiz modu)
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11

Surucu - surucu baglantisi

Bu 6zellik mevcut yazilim stirimu tarafindan desteklenmemektedir.




388 Siirtcd - suriict baglantisi
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12

Kontrol zinciri semalari

Bu bolumun igindekiler

Bu bdlimde suriacunin referans zinciri anlatilmaktadir. Kontrol zinciri semalari,
surucu parametre sisteminde parametrelerin nerede etkili olacagini ve nasil etkilesim

saglayacagini izlemek igin kullanilabilir.

Baska bir genel sema igin, bkz. bolum Sdriici ¢alisma modlari (sayfa 22).
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Daha fazla bilgi

Uriin ve servis ile ilgili sorular

Uriin ile ilgili her tiirlli sorunuzu, séz konusu Unitenin tip kodu ve seri numarasi ile
birlikte lokal ABB temsilcinize yoneltin. ABB satis, destek ve servis noktalarinin
listesine www.abb.com/drives adresindeki Sales, Support and Service Network
(Satig, Destek ve Servis agi) baglantisindan ulasabilirsiniz.

Uriin egitimi
ABB urun egitimi hakkinda bilgi almak i¢in www.abb.com/drives adresine gidin ve
Training courses (Egitim programlari) baglantisini segin.

ABB Surucu el kitaplari hakkinda geri bildirimde bulunulmasi

El kitaplarimiz hakkindaki yorumlarinizi bekliyoruz. www.abb.com/drives adresine
gidin ve Document Library — Manuals feedback form (LV AC drives) (Belge
Katiphanesi — El kitabi geri bildirim formu (LV AC suraculeri)) segcenegini segin.

Internet'teki Belge Kutuphanesi

El kitaplarini ve diger trln belgelerini PDF formatinda Internet'te bulabilirsiniz.
www.abb.com/drives adresine gidin ve Document Library (Belge Kutiphanesi)
secgenegdini segin. Kitlphaneyi tarayabilir veya arama alanina bir belge kodu gibi
segim kriterleri girebilirsiniz.
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