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Onsoz

FR500A & FR510A serisi vektor kontrol inverteri liretiicisi FRECON'u segtiginiz igin
tesekkiir ederiz .

FR500A ve FR510A serisi vektor kontrol inverteri, esas olarak OEM musterileri ve fan ve pompa
yukl uygulamalarinin 6zel gereksinimleri icin bu pazara Ust diizey bir Uriin olarak
Pozisyonlandiriimistir ,  hem gédmuli SVC hem de VF kontrollnin bir arada esnek tasarimi, hz
kontrol dogrulugu icin yaygin olarak kullanilabilir , tork tepki hizi, dusik frekansh ¢ikis 6zellikleri ve
daha yuliksek gereksinimlere sahip diger durumlar.

Bu kullanim kilavuzu, FR500A'nin ayrintli bir agklamasini saglar & FR510A serisi vektor kontrol
inverteri, Urlin karakterizasyonu, yapisal 6zellikler, parametre ayari, ¢alistirma ve devreye alma,
muayene bakimi ve diger icerikleri icerir. Kullanmadan énce gulvenlik 6nlemlerini dikkatlice
okudugunuzdan emin olun ve bu Uriinu personel ve ekipman givenliginin saglandigi Galismallarda
kullanin.

ONEMLI NOTLAR
@ Urinlerin ayrintilarini gdstermek igin ,  bu kilavuzdaki resimler, dis kasasi veya giivenlik
kapagdi ¢ikariimis urtnlere dayanmaktadir. Bu Grliinii kullanirken, litfen dis muhafazayi veya
kaplamay: kurallara uygun sekilde taktiginizdan ve kilavuzun icerigine gore ¢alistirdiginizdan
emin olun.
€ Bu kilavuzdaki gizimler yalnizca 6érnekleme amaglhdir ve siparis ettiginiz farkli Griinlere gore
degisenbilir.
@ Sirket, Urlinlerin strekli iyilestiriimesini taahhit eder, Uriin 6zellikleri yikseltmeye devam
eder, saglanan bilgiler dnceden haber verilmeksizin degistirilebilir.
@ Sorulariniz varsa, liitfen bolgesel acentelerimizle veya musteri hizmetleri merkezimizle
iletisime gecin. Musteri Hizmetleri Tel 0755 -33067999.
& Firmanin diger Urinleri lGtfen web sitemizi ziyaret ediniz. http : //www.frecon.com.cn
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Boliim 1 Giivenlik Onlemleri

Givenlik onlemleri

Bu kilavuzdaki glvenlik isaretleri:

TEHLIKE : galistirma gerekliliklerine uyulmamasinin yangin veya ciddi kisisel yaralanma ve
hatta 6limle sonuglanabilecedi durumu belirtir.

DIKKAT : calistirma gerekliliklerine uyulmamasinin orta veya hafif yaralanmalara ve ekipman
hasarina neden olabilecedi durumu belirtir.

Kullanicilarin bu trtini kurarken, devreye alirken ve tamir ederken bu bélimu dikkatlice
okumalari ve bu bélimde belirtilen glvenlik énlemlerine gore ¢alistirmayi hatasiz yapmalari rica
olunur. FRECON, herhangi bir ihlal islemi sonucunda meydana gelebilecek herhangi bir yaralanma ve
kayiptan sorumlu olmayacaktir.

1.1 Giivenlik Hususlari

kullanim Glvenli
asamasi k sinifi

Hususlar

@ Pakette su varsa veya bilesen eksik veya bozuksa Grini

A\ kurmayin.

Tehlike | @ Paket tzerindeki etiket ile inverter lizerindeki etiket ayni

degilse Uriind kurmayin.

Kurulumdan ¢ Tasima veya nakliye konusunda dikkatli olun. Cihazlarin
Once hasar gérme riski.

@ Hasarl Griini veya inverterin eksik bilesenini kullanmayin.

Dikkat Yaralanma riski.

@ Kontrol sisteminin pargalarina giplak elle dokunmayin. ESD

tehlikesi riski.

€ Kurulum tabani metal veya diger yanici olmayan malzeme

olacaktir. Yangin riski.

@ Invertérii patlayici gazlarin bulundugu bir ortama kurmayin,

Tehlike | aksitakdirde patlama tehlikesi vardir.

4 Sabitleme civatalarini, 6zellikle kirmizi isaretli civatalari

Kurulum sbkmeyin. -
@ Inverterde kablo seritleri veya vidalar birakmayin. Inverter
hasari riski.
@ Uriind daha az titresim olan ve dogrudan giines 1511
Dikkat | almayan bir yere kurun.

¢ Ayni kabine iki veya daha fazla invertor yerlestirildiginde,
sogutma amagl kurulum alanini géz éniinde bulundurun.
€ Kablolama yetkili ve kalifiye personel tarafindan yapilmalidir.
Tehlike riski.
@ Evirici ile sebeke arasina devre kesici takilimalidir. Yangin
riski.
@ Kablolamadan 6nce giris gii¢ kaynaginin baglantisinin

kablolama Teﬁke tamamen kesildiginden emin olun. Buna uyulmamasi,
personelin yaralanmasina ve/veya ekipman hasarina neden
olabilir.

€ Bu ekipmanin toplam kagak akimi 3,5 mA'dan blyuk
olabileceginden, glvenlik agisindan, bu ekipman ve ilgili motor,
elektrik garpmasi riskini 6nlemek icin iyi topraklanmalidir.
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@ Gli¢ kablolarini asla AC stiriiciniin ¢ikis klemenslerine
(U/T1, VIT2, W/T3) baglamayin. Kablolama klemenslerinin
isaretlerine dikkat edin ve dogru kablolamayi saglayin. Buna
uyulmamasi, AC surliciiniin zarar gérmesine neden olacaktir.
@ Fren diren¢lerini yalmzca (+) ve PB klemenslerine
takin . Uyulmamasi, ekipmanin hasar gérmesine neden olabilir.
@ AC 220V sinyalinin R1A, R1B, R1C ve R2A, R2B, R2C
kontrol klemensleri digindaki klemenslere baglanmasi yasaktir .
Uyulmamasi, ekipmanin hasar gérmesine neden olabilir.

AN
Dikkat

€ FRECON'un tim ayarlanabilir frekansli AC suriicileri
teslimattan dnce yiksek pot testine tabi tutuldugundan,
kullanicilarin bu ekipman Gzerinde bdyle bir test yapmasi
yasaktir. Uyulmamasi, ekipmanin hasar gérmesine neden
olabilir.

@ Sinyal kablolari mimkiin oldugunca ana gui¢ hatlarindan
uzakta olmalidir. Bu saglanamazsa, dikey gapraz diizenleme
uygulanacaktir, aksi takdirde kontrol sinyaline girisim gurdltusi
olusabilir.

@ Motor kablolari 5 0m'den uzun ise AC ¢ikis reaktorl
kullanilmasi tavsiye edilir. Uyulmamasi arizalara neden olabilir.

Acilistan Once

VN
Tehlike

@ Evirici, yalnizca 6n kapak monte edildikten sonra agilacaktir.
Elektrik tehlikesi riski.

AN
Dikkat

@ Giris voltajinin Griiniin nominal voltajiyla ayni oldugunu,
R/L1, S/L2 ve T/L3 giris klemenslerinin ve U/T1, V/T2 ve W/T3
¢ikis klemenslerinin dogru sekilde kablolandigini, inverter ve
cevre devreleri ve tim kablolar iyi bir badlanti igcinde olmalidir.
Inverter hasari riski.

Glg acildiktan
sonra

VN
Tehlike

@ Gli¢ verdikten sonra kapagi agmayin. Elektrik tehlikesi Rick.
@ Inverterin herhangi bir giris/cikis klemensine giplak elle
dokunmayin. Elektrik tehlikesi Rick.

A
Dikkat

€ Otomatik ayar gerekiyorsa, motor caligirken yaralanmalara
karg! dikkatli olun. Kaza riski.

@ Parametrelerin varsayilanlarini degistirmeyin. Cihazlarin
hasar gérme riski.

Operasyon
sirasinda

A
Tehlike

@ Profesyonel olmayan kisiler galisma sirasinda sinyalleri
algilamamalidir. Kisisel yaralanma veya cihaz hasari riski.

@ Sicakligi kontrol etmek igin fana veya bosaltma direncine
dokunmayin. Uyulmamasi kisisel yanmaya neden olacaktir.

AN
Dikkat

€ Calisma sirasinda cihazlarin iginde herhangi bir yabanci
madde kalmasini énleyin. Cihaz hasari riski.

¢ Kontaktoriin ACIK/KAPALI ile inverterin start/stop kontroliini
yapmayin. Cihaz hasari riski.

Bakim

A\
Tehlike

€ Bakim ve muayene sadece profesyoneller tarafindan
yapilabilir. Kisisel yaralanma riski.

@ Gli¢ kapatildiktan sonra cihazlarin bakimini yapin ve
inceleyin. Elektrik tehlikesi riski.

@ AC slriicl kapatildiktan sadece on dakika sonra AC
surtclyl onarin veya bakimini yapin. Bu, kapasitordeki
artik voltajin glivenli bir degere desarj olmasini saglar.
Buna uyulmamasi kisisel yaralanmaya neden olacaktir.
€ Tim takilabilir bilesenler yalnizca gui¢ kapatildiginda
takilabilir veya cikarilabilir.
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@ AC slricl degistirildikten sonra parametreleri tekrar
ayarlayin ve kontrol edin.

1.2 Onlemler
1.2.1 Motor Yalitim Muayenesi

Motor ilk kez kullanildiginda veya tutulduktan sonra tekrar kullanildiginda veya periyodik
muayene yapildiginda, motor sargilarinin yalitim hatasi nedeniyle invertere zarar vermemek igin
motorla yalitim muayenesi yapilacaktir. Yalitim denetimi sirasinda motor kablolari inverterden
ayriimahdir. 500V megametre kullaniimasi tavsiye edilir ve 6lglilen yaltim direnci en az 5MQ
olmalidir.
1.2.2 Motor Termal Korumasi

Motor degeri strlcuninkiyle eslesmiyorsa, 6zellikle stricunidn nominal glici motorunkinden
yuksek oldugunda, sirliciide motor koruma parametrelerini ayarlayin veya motoru korumak igin
termik réle kurun.
1.2.3 Sebeke Giicii Frekansindan Daha Yiiksek Frekansta Galisma

FR510A'nin gikis frekansi 0,00Hz ~ 600,00HZz'dir. FR510A'nin 50,00Hz (izerinde galismasi
gerekiyorsa, lutfen mekanik cihazlarin dayanikligini g6z éndnde bulundurun.
1.2.4 Mekanik Titregimler

Evirici, atlama frekansi parametrelerinin ayarlanmasiyla énlenebilecek belirli ¢ikis
frekanslarinda ylk cihazinin mekanik rezonans noktasiyla kargilasabilir .
1.2.5 Motor Isisi ve Giiriiltiisui

inverterin ¢ikis voltaji PWM dalga oldugundan ve belirli miktarda harmonik icerdiginden,
motorun sicakhdi, gurdltusi ve titresimi inverterin sebeke gii¢ frekansinda galistigindan daha yiksek
olacaktir.
1.2.6 AC suricunun cikis tarafinda voltaja duyarli cihaz veya kapasitor

AC sirdcunun ¢ikisi PWM dalgasi oldugundan, AC siricunin ¢ikis tarafina guc faktériind
iyilestirmek igin kondansator veya yildinmdan korunma voltajina duyarl direng takmayin. Aksi
takdirde, AC surlci gegici asir akima maruz kalabilir veya hatta hasar gorebilir.
1.2.7 AC siiriiciiniin G/G klemensindeki kontaktor

AC sirlcunin giris tarafi ile glic kaynag@i arasina bir kontaktor takildiginda, AC sirlicu, kontaktor
acilip kapatilarak baslatiimamali veya durdurulmamalidir. AC surtclniin kontaktor tarafindan
calistirimasi gerekiyorsa, sik sarj ve desarjin AC surucl igindeki kapasitoriin hizmet dmrind
kisaltacagindan, anahtarlama arasindaki zaman araliginin en az bir saat oldugundan emin olun.

AC sirdcunun ¢ikis tarafi ile motor arasina bir kontaktor takildiginda, AC sirtct aktifken
kontaktéri kapatmayin. Aksi takdirde, AC sirlcinin igindeki moduller zarar gorebilir.
1.2.8 Nominal Gerilim ile Uygulanan

FR510A'y1 nominal voltajla uygulayin. Uyulmamasi invertore zarar verir. Gerekirse, voltaji artirmak
veya azaltmak igin bir transformatér alin.
1.2.9 3 Fazlh Girig Geviriciyi 2 Fazh Girig Uygulamalarina Uygulamayin

2 fazli giris uygulamalarina 3 fazl giris FR inverter uygulamayin. Aksi takdirde, arizalara veya
inverterin zarar gérmesine neden olur.
1.2.10 Yildinmdan Korunma

karsi belirli bir kendini koruma kapasitesine sahip entegre yildirim asiri akim koruma cihazina
sahiptir . Yildirnmin siklikla meydana geldidi alanlarda inverter ile gui¢ kaynagi arasina ek koruma
cihazlari kurulmalidir.
1.2.11 Rakim Diigiirme

Rakimin 1000 m'nin Gizerinde oldugu ve ince hava nedeniyle sogutma etkisinin azaldigi
yerlerde, AC siriicliniin degerini diistirmek gerekir. Teknik destek igcin FRECON ile iletisime gegin.
1.2.12 bazi 6zel kullanimlar

Ortak DC bus gibi bu kilavuzda agiklanmayan kablolama uygulanirsa, teknik destek igin acente
veya FRECON ile iletisime gegin.
1.2.13 inverter imhasi igin Uyarilar

Ana devre ve PCBA Uzerindeki elektrolitik kapasitdrler yandiklarinda patlayabilir. Plastik
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pargalar yandiginda zehirli gaz emisyonu meydana gelebilir. Litfen inverteri endistriyel atik olarak
atin.
1.2.14 Uyarlanabilir Motor

Standart uyarlanabilir motor, uyarlanabilir dért kutuplu sincap kafesli asenkron endiksiyon
motoru veya PMSM'dir. Diger motor tiirleri igin, nominal motor akimina gére uygun bir AC surtcl
segin.

Degisken frekansli olmayan motorun sogutma fani ve rotor mili, ddonme hizi distiginde
azaltilmis sogutma etkisi ile sonuglanan es eksenlidir. Degisken hiz gerekiyorsa, motorun kolayca
asiri 1sindigi uygulamalarda daha guglu bir fan ekleyin veya degisken frekansl motorla degistirin .

Uyarlanabilir motorun standart parametreleri, AC suricunin iginde yapilandiriimistir. Gergek
Calismallara dayali olarak motor otomatik ayarini gergeklestirmek veya varsayilan degerleri
degistirmek hala gereklidir. Aksi takdirde, galisma sonucu ve koruma performansi etkilenecektir.

AC siricu, kablolarda veya motorun iginde kisa devre oldugunda alarm verebilir veya hatta
hasar gorebilir. Bu nedenle, motor ve kablolar yeni takildiginda veya rutin bakim sirasinda yalitim
kisa devre testi yapin. Test sirasinda AC suriciniin test edilen pargalardan baglantisinin
kesildiginden emin olun.



@PUHALINE.

FR500A & FR510A Serisi Vektor Kontrol inverter

Béliim 2 Uriin Bilgileri

2.1 isim plakasi bilgileri

FRECON C E
MODEL : FR500A-4T-7.5G/011PB-H P20
POWER : 7.5kW

INPUT : AC3PH 380480V 50/60Hz 20.5A
OUTPUT : AC 3PH O-UlnputV 0-600Hz 17A

s/N :IIIIII\IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII|
1011801280001

FRECON ELECTRIC (SHEN ZHEN) CO., LTD.

MADE IN CHINA
Sekil 2-1 isim plakasi bilgisi
Model Agiklama
Uriin isim plakasindaki model gosterisi asagidaki bilgileri igerir .
FR500[1-4T-7.5G/011PB
Master series code of
Product: Brake unit:

FR500: Open loop vector
control inverter
FR510: Close loop vector
control inverter

Industry-specific series code:
A: Standard Machine
B~Z:Industry-specific
retention

Input voltage:
2: 220V(-15%~+30%)
4: 380V(-15%~+30%)

None: No Braking Unit

B: Built-in brake unit (30kW
following built, 37 ~ 90kW opti
built, No built above 90kW)

Adaptable Motor (kW)And Type
Motor:

7.5G:7.5kW(General type)
011P:11kW(Fan,pump)

Input voltage phases:
S:Single-phase

Sekil 2-2 Model Agiklamasi

T:Three-phase
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2.2 Uriin Modeli Bilgileri

Tablo 2-1 FR500A Uriin modeli ve teknik veriler

Gil o) Nominal giki Uygulanabilir
DSBSl L L L kapasi%esi giris gklml aklm? : motor
KVA A KW HP
3-Faz : 22 0V, 50/60Hz Aralik: -%15~+%30
FR500-2T-0.7B 3.5 5.3 4.2 0.75 1
FR500A-2T-1.5B 5.5 8.5 7.5 1.5 2
FR500A-2T-2.2B 7.5 11.6 9.5 2.2 3
FR500A-2T-4.0B 1.7 18 17 4 5
FR500A-2T-5.5B 17.3 26.5 25 55 7.5
FR500A-2T-7.5B 22 33,5 32 7.5 10
FR500A-2T-011B 31 47.5 45 11 15
FR500A-2T-015B 41.5 63 60 15 20
FR500A-2T- 018B 52 79 75 18.5 25
FR500A-2T-022 63 96 91 22 30
FR500A-2T-030 77.5 118 112 30 40
FR500A-2T-037 104 158 150 37 50
FR500A-2T-045 122 185 176 45 60
FR500A-2T-055 145 221 210 55 70
FR500A-2T-075 173 263 250 75 100
3-Faz:380V, 50/60Hz Aralik:-15% ~+%30

FR500-4T-0.7G/1.5PB 1.5 3.4 2.5 0.75 1
FR500-4T-1.5G/2.2PB 3 5.0 4.2 1.5 2
FR500-4T-2.2GB 4 5.8 5.5 2.2 3
FR500-4T-2.2G/4.0PB 4 5.8 5.5 2.2 3
FR500-4T-4.0G 6 1 9.5 3.7,4 5
FR500A-4T-4.0G/5.5PB 6 1 9.5 3.7,4 5
FR500A-4T-5.5G/7.5PB 8.9 14.6 13 55 7.5
FR500A-4T-7.5G B 1 20.5 17 7.5 10
FR500A-4T-7.5G /011PB 1 20.5 17 7.5 10
FR500A-4T-011G/015PB 17 26 25 11 15
FR500A-4T-015G/018PB 21 35 32 15 20
FR500A-4T-018G/022PB 24 38,5 37 18.5 25
FR500A-4T-022G/030PB 30 46.5 45 22 30
FR500A-4T-030G/037PB 40 62 60 30 40
FR500A-4T-037GB 57 76 75 37 50
FR500A-4T-037G/045P
FR500A-4T-037G/045P B 57 76 75 37 50
FR500A-4T-045G/055P
FR500A-4T-045G/055P B 69 92 91 45 60
FR500A-4T-055G/075P
FR500A-4T-055G/075P B 85 13 12 55 70
FR500A-4T-075G/090P
FR500A-4T-075G/090P B 14 157 150 75 100
FR500A-4T-090G/110P
FR500A-4T-090G/110P B 134 186 176 90 125
FR500A-4T-110G/132P 160 220 210 110 150
FR500A-4T-132G/160P 192 260 253 132 175
FR500A-4T-160G / 185P 231 310 304 160 210
FR500A-4T- 185 G/200P 240 355 350 185 250
FR500A-4T-200G/220P 250 382 377 200 260
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FR500A-4T-220G/250P 280 430 426 220 300
FR500A-4T-250G/280P 355 475 470 250 330
FR500A-4T-280G/315P 396 535 520 280 370
FR500A-4T-315G/355P 445 610 600 315 420
FR500 A -4T-355G/400P 500 665 650 355 470
ER 5 00 A-4T- 400 G/ 450 565 785 795 400 530
FR 5 00A-4T-450 G 623 865 800 450 600

*Not: FR510A serisi inverter modelinin sadece yukaridaki tabloda FR500A'y1 FR 510 A ile
degistirmesi gerekir.
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2.3 Teknik Ozellikler
Tablo 2-2 Teknik 6zellikler

proje Ozellikler
nggﬁ' (E’/')”s‘ 3 fazli 380 V (-15% ~ +%30)
Giic girisi N‘;?I'r?]?'(gA')r $ | Taplo 2-1'e bakin
fz"kg‘r']rs‘f‘ﬁ'ﬂi) 50Hz/60Hz , tolerans+%5
U%g‘tjc')f’zlf\s’v”)" Tablo 2-1'e bakin
Nominal GIKIS | 316 2.1% bakin
. akimi (A)
G I Maksimum cikis . - . o
voltaji (V) 0 ~ nominal giris voltaji, hata <+%3
Maksimum o181 0,00 ~ 600,00 Hz, birim 0,01 Hz
rekansi (Hz)
VI/f kontroll
V/ F desenleri Sens@rsgz vekt(:?r kontroll:J: 1
Sensorsiz vektor kontroll 2
PG Karti ile kapali dongu vektor kontroll (Yalnizca FR510A)
1:50 ( V/f kontroll)
1:100 (sensorsiiz vektdr kontrolu 1)
Kontrol iz Sl 1:200 ( sensérsiiz vektor kontrolii 2 )
ozellikler 1:1000 ( PGkarth VC ) (Yalnizca FR510A)
Hiz dogrulugu £0.5% (V/ F I.(.on't.rolij) . .
+%0,2 (sensodrsiiz vektor kontrolii 1 ve 2)
. 73 +0.3% (sensorsiiz vektdr kontrolii 1 ve 2)
algalanmasi
Tork yaniti < 10ms (sensorsuz vektor kontroll 1 ve 2)
Baslangig torku 0,5Hz: %180 (V/f kor_1_tro_l_u, sen§6rsUz ve_l_(tér kontrold 1)
0.25Hz: %180 (sensorsiiz vektor kontroli 2)
Taslyici frekansi | 0.7kHz ~ 16kHz
G Modeli:%150 Anma Akimi 60s,% 180 Anma Akimi
Asin yuk 10s,%200 Anma Akimi 1s.
kapasitesi P Modeli:120% Nominal Akim 60s,145% Nominal Akim
10s,160% Nominal Akim 1s.
tork artigl Otomatik tork artisi ; Manuel tork artigi %0,1 ~ %30,0
Temel - Ug yol: diiz; gok noktall tip; N Th tipi V / F egrisi (1.2 Th
fonksiyonlar i gt tipi, 1.4 Th tipi , 1.6 Th tipi , 1.8 Th tipi , 2 Th tipi )
Cizgi veya egri hizZlanma ve yavaslama modu.
yav;l;?nn;aE\;isi Dort gesit hizlanma ve yavaslama suresi , Rampa
Zaman Araligi :0.0 ~ 6000.0s
DC fren baglatma frekansi: 0.00 ~ 600.00Hz
DC fren DC fren siresi: 0.0s ~ 10.0s
DC fren akimi :0.0% ~ 150.0%
Jog freni Jog frekans araligi:0.00Hz ~ 50.00Hz.
Jog yavaslama suresi: 0.0s ~ 6000.0s.
Temel Basit PLC, Cok 16 hiza kadar ¢alistirma elde etmek igin yerlesik PLC veya
fonksiyonlar hizli kontrol klemensi araciligiyla
Dahili Proses kontrol déngusi kontrol sisteminin
ahili PID L -
gergeklestirilmesini kolaylastirmak
Otomatik voltaj Sebeke voltaji degdistiginde, otomatik olarak sabit bir ¢ikis
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ayari voltaji saglayabilir
( AVR )
Hizli akim limit Asir akim ariza koruma invertoriniin galigmasini en aza
fonksiyonu indirin
Asin gerilim Asiri | Sistem, calisma sirasinda akimi ve voltaji sik sik énlemek
akim icin otomatik olarak sinirlar.

Verilen kontrol paneli, kontrol klemensi, verilen seri

oL g haberlesme portu.

7 gesit frekans kaynagd: dijital ayar, klavye potansiyometre
ayarl, analog

Voltaj, verilen analog akim referans pulsesi verilir, seri port
verilir, goklu hiz verilir, PLC verilir, proses PI D referansi
verilir. Gegis yapmanin birkag yolu var

verilen frekans

Calisma 7 Ananhtar girig klemensleri, yliksek hizli pulse girigi
yapmanin tek yolu.

2yollu0 ~ 10V/0 ~ 20mA voltaj ve akim segenekleri
dahil 3 kanall analog girisler,

~ +10 V girisi desteklemenin bir yolu

giris klemensi

Maksimum yol hizi 100kHz pulse ¢ikisini destekleyen 2
yollu anahtar ¢ikis klemensi.

2 role gikis klemensi.

2 analog ¢lkis klemensi ve istege bagl voltaj ve akim.

cikti
klemens

Parametre kopyalama , parametre yedekleme , esnek parametre gorunttlenir
ve gizlenir. Ortak DC bus ( 30 KW'In altinda ) igerir .

Cesitli ana ve yardimci komut ve gegis.

Glvenilir hizli arama baglatildi.

Programlanabilir gesitli Hizlanma / Yavaslama egrileri.

Zamanlama kontroli , sabit uzunluk kontroll , sayim fonksiyonu.

. Ug ariza kaydedildi.

One ¢ikan Asir uyarma freni, asir gerilim durma korumasi programlanabilir , diisiik
fonksiyonlar gerilim durma korumasi programlanabilir , glic kaybinda yeniden baslatma.
Dort gesit HizZlanma/Yavaslama zamani.

Motor termal korumasi.

Esnek fan kontrolu.

Proses PID kontrolu , basit PLC , programlanabilir 16 kademeli hiz kontrolQ.
Titreme frekansi kontrolQ.

Cok fonksiyonlu anahtar programlanabilir , alan zayiflatici kontrol.

Yiksek hassasiyetli tork kontroli , V/f ayriimig kontrol , sensérsiiz vektor
kontroliinde tork kontroli.

Koruma Duzine ariza korumasi saglayin: Asirt Akim, Asiri Gerilim, Disuk Gerilim, Asiri
islev Sicaklik, Asir Yik vb. Koruma.
LED ekran Ekran Parametreleri
Tus kilidi ve Anahtarlarin bir kismini veya tamamini kilitli, kapsam
TEE fonkssi —— tanimlama boélumu anahtarlarini yanhs kullanimi énlemek
Klavye ) Y ¢ icin gerceklestirin
e (Bl alismada veya durdurmada UQO grubu dort nesneyi
alistirin ve
cdu?durun izlemek igin ayarlanabilir.
Yeri Ic mekanlarda, direkt glines 1s1§1 almayan, tozsuz,
A asindirici gazlardan arindiriimis,
p Y yanici gazlar, yag buhari, su buhari, su damlasi ve tuz vb.
Cevre 0 ~ 2000m
Rakim Rakim 1000 metrenin (izerindeyken her 100 metrede %1
oraninda azalma
ortam -10 'C~ 40 C
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sicaklik
Akraba o -
o 5 %95, yogunlasma yok
Titresim 5,9 m/s2'den (0,6 g) az
Depolamak 20 C~ +70 C
sicaklik
Yeterlik Anma giici293%
Kurulum Duvara monte veya Flang montaji
Digerleri IP derecesi 1P20
Sogutma N
e fan sogutmali
yontem

2.4 Pargalarin Gizimleri

€0.7 ~ 4.0 kW Anahat :

Upper case an cover

Nameplate

Lower case

Sekil 2-3 0.7 ~ 4.0 kW anahat

€4 ~ 22 kW Anahat :

Fan cover
Keypad ﬂ[“ : Mounting holes
EYIR — Middle case
Upper case i Lower case
¥
Uy N Nameplate
Cover Q:D ’;‘I
Dust cover
il (Optional)
Stringing board % > == [ Base plate
Cooling air inlet .-y U I 2
Mounting Bracket

(Optional)
Sekil 2-44 ~ 22 kW anahat
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¢ 30 ~ 450 kW Anahat :

i O o0
= = n cover
l Keypad
Ll I
] Chassis
Nameplate

Sekil 2-530 ~ 450 Kw Anahat

2.5 Konfigiirasyon, Montaj Boyutlari ve Agirlik

¢ 0.7 ~ 4.0 KW Boyutlar ve duvara montaj boyutlari (sema Bir)
/—E*wD -
/AN /=
e i

By
oS

|

Eed
&

Ifi
iﬁ Wi — L—a—wa I

Sekil 2-6(a) 0,7 ~ 4,0 kW Duvar kurulum semasi (sema Bir)
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¢ 0.7 ~ 4.0 KW Boyutlar ve duvara montaj boyutlari (sema iki)
Pd

A
0
I|T 0
01
I 3
w1 D
Wi 179
Sekil 2-6(b) 0,7 ~ 4,0 kW Duvar kurulum semasi (sema Iki)
& 4 ~ 22 KW Olgiiler ve duvara montaj élglleri :
q==F1] F
o
B
I I
1
I (E
- = m
In [2] A [
V\Y/1 7)@ D

Sekil 2-7 4 ~ 22 kW Duvar montaj semasi
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@ 30 ~ 450 kW Olgiiler ve duvara montaj dlgiileri :

N &)
m P
— 0
= (1117 5
== [l
c—c—
 e— | —
==
c—c—
c—c—
 e— | —
==
—ic—
1Y~ R — i |J =
1 J D
Sekil 2-8 30 ~ 450 KW Duvar kurulum semasi
Tablo 2-3 Konfigiirasyon, montaj boyutlari ve agirlik
Dis ve montaj boyutlart ¢ mm ) Agirlik
. Montaj ( Ki
Model numarasi W WA H HA D Tl , g
Cap
3-Faz: 22 0V , 50/60Hz Aralik: -%15 ~ +%30
FR500-2T-0.7B 80 60 200 190 167 6 1.34
FR500A-2T-1.5B 116.
FRE00A-2T2 2B 6 106.6 | 186.6 | 176.6 175 4.5 2.5
FR500A-2T-4.0B
FR500A2T-5.58 146 131 249 236 177 5.5 3.9
FR500A-2T-7.5B
FR500A2T-011B 198 183 300 287 185 5.5 6.2
FR500A-2T-015B
FRE00A2T-018B 245 200 410 391 200 7 11.8
FR500A-2T-022
FRE00A2T-030 300 200 485 466 226 7 15
FR500A-2T-037
FRE00A-2T-045 310 200 620 601 280 9.5 26
FR500A-2T-055 310 200 650 620 350 11.5 45
FR500A-2T-075 400 300 750 724 300 11.5 68
3-Faz: 380V , 50/60Hz Aralik: -%15 ~ +%30
FR500-4T-0.7G/1.5PB
FR500-4T-1.5G/2.2PB 80 60 200 190 167 134
FR500-4T-2.2GB ©0) | (60) | (200) | (190) | (150) 6 (1.25)
FR500-4T-2.2G/4.0PB ’
FR500-4T-4.0G
FR500A-4T- 4.0 G/ 5.5PB 16
FR500A-4T-5.5G/7.5PB 6 ’ 106.6 | 186.6 | 176.6 175 4.5 2.5
FR500A-4T-7.5GB
FR500A-4T-7.5G/011PB
FRE00AAT-011G/015PB 146 131 249 236 177 5.5 3.9
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FR500A-4T-015G/018PB

FR500A-4T-018G/022PB | 198 | 183 | 300 | 287 | 185 55 6.2

FR500A-4T-022G/030PB

FR500A-4T-030G/037PB

NSOk 245 | 200 | 410 | 391 | 200 7 118

FR500A-4T-037G/045P 200 | 200 | 285 | ae6 | 226

FRS00A-4T0456/0550 | 302 | 230 | 30 | 4o | (o19) 7 15

FR500A-4T-055G/075P

FR500A-4T-075G/090P 280

FR500A-4T-090G/110P 310 | 200 | 620 | 601 | g5 | 95 26

FR500A-4T-110G/132P 310 | 200 | 650 | 620 | 350 | . i

FR500A-4T-132G/160P | (400) | (300) | (750) | (724) | (300) :

FR500A-4T-160G/185P 400 | 300 | 750 | 724 | 300 | 115 68

FR500A-4T-185G/200P

FR500A-4T-200G/220P 500 | 300 | 855 | 822 | 370 12 112

FR500A-4T-220G/250P

FR500A-4T-250G/280P

NS 540 | 340 | 9245 | 896 | 380 12 120

FR500A-4T-315G/355P

R AT oaea s 620 | 400 | 996 | 963 | 390 12 133

FR500 A -4T-400G/450P 1025,

TROT A At 700 | 500 25 | 9885 | 390 14 195
*Not:

1. FR510A serisi inverter modelinin sadece yukaridaki tablodaki FR500A'y1 FR 510 A ile de
gistirmesi gerekir.
2. Yukaridaki tabloda parantez icindeki veriler birinci gemanin boyutudur .

2.6 Flans montaj boyutlari

€ : 4 ~ 30 kW Flans montaj boyutlari
w3

D2 w4 w2 (5>

H2
H1

\‘if—%
Sekil 2-9 4 ~ 30 kW Flans montaji kurulum semasi

@ : 37~55kW,110 ~ 130 kW Flans montaj Ol¢lleri
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D1

—D2—|

— N

I

RN |

i
ey U
]

Sekil 2-10 37~55kW,110 ~ 130 kW Flang montaiji
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@ 75 ~ 90 kW Flans montaj Olglleri
W1

2

D1

ne

He.
H3

~.+. - - _+’ f

Sekil 2- 11

75 ~ 9 0 kW Flans montaji
Tablo 2-4 Flang montaj boyutlari tablosu

Model numarasi Dis ve montaj boyutlart ¢ mm )
Wi | W2 | W3 | W4 | H1 | H2 | H3 [ H4 [ D1 | D2 | di | d2
3-Faz: 380V , 50/60Hz Aralik: -%15 ~ +%30
FR5 0 0A-4T-4.0G/5.5PB
FR5 0 0A4T-5.5G/7.5PB 146 100 147 21 279 262 | 251 | 3 | 88 | 177 | 55 6
FR5 0 0A4T-7.5GB
FR5 0 0A4T-015G/018PB
FR5 0 0A4T-018G/022PB | 198 160 199 17 330 a3 | 302 | 3| o1 | 185 | 55 6
FR5 0 0A-4T-022G/030PB
FR5 0 0A4T-0 30 G/0 37 I
PB 245 150 245 ! 420 370 400 15 2 2 75 /
FR5 0 OA-4T-0 37 GB
FR5 0 0A4T-0 37 G/0 45
PB
FR5 0 0A4T-0 45 G/0 55
P @®) 303 160 / / 505 483 | 448 | 1 | 226 | 107 | 95 /
FR5 0 0A4T-0 55 G/0 75
P(B)
FR5 0 0A-4T-075G/090P
EREOAZEOPIGHTIOE 370 340 310 30 640 560 | 530 | 30 | 150 | 140 | / | 115
(B)
FR500 A 4T-110G/132P
A 310 200 / / 660 630 | 580 | / | 350 | 200 | / | 125

*Not: FR510A serisi inverter modelinin sadece yukaridaki tabloda FR500A"y1 FR 510 A ile

degistirmesi gerekir.
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2.7 Tus Takiminin Dis Boyutlar

8.1—=

sE

11

—

1 HE ol
e g

Sekil 2-12 - 0.7 ~ 5.5 KW Klavye boyutu semasi

=\

U

28
15.5
] 3.8
2

= e
FeeEE]  § || N
(]

3 [E_j—l I 53 |l
o || =@ © || ” e
o || (@] (@) o =
@ | & n
Kup| - I
) ! _ a2

Sekil 2-13 -7.5 ~ 450 KW Klavye boyut semasi

Harici klavye kurulum talimati :

1. 2'de gosterildigi gibi, deligin boyutuna karsilik gelen inverterin gii¢ araligina gore kurun ,

2. Bundan sonra klavye pedini montaj paneline yerlestirin ve ardindan klavye modulinu klavye
pedine yerlestirin.  ( Klavye pedini gikarmadan énce, 6nce klavyeyi ¢ikarin, ardindan semada
go6sterildigi gibi ¢cikarin )
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99782

64'02 80702 Keypad assembly ~ Keypad tray Mounting plate
0 = (The thickness of the
‘ ‘ plate can’t be more
1 ! than 1.5 mm)
| |
\ \
\ o \
i ad i
L | o] | €
| 2 |
\ \
| |
| |
\ \
| |
4.0-5.5KW:Hole 7.5450KW:Hole Press 4 hooks on both sides of the
size of mounting plate size of mounting plate mounting ,the keypad tray will be get out

Sekil 2-14 4.0 ~ 45 0KW Harici klavye kurulum deligi boyut gemasi
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Boliim 3 Kurulum ve Kablolama

3.1 Kurulum Ortami
1) Ortam sicakligi -10 ‘C~ 50 C aralignda .
2 ) Surdcu, 1s1 yayihmi igin yeterli gevre boslugu ile alev geciktirici nesnenin ylzeyine kurulmalidir.
3 ) Kurulum, titresimin 5,9m/s2'den (0,6g) az oldugu yerlerde yapilmalidir.
4 ) Nemden ve direkt guines i1sidindan kaginin.
5) Yag, toz ve metal parcaciklarindan kaginarak sogutma fanini koruyun;
6 ) Yanici gazlar, asindirici gazlar, patlayici gazlar veya diger zararli gazlarin bulundugu bir ortama
maruz birakmayin.
7 ) Sondaj artiklarinin, tel uglarinin ve vidalarin sirliciye digsmesini 6nleyin.
8) Surdcinin havalandirma kismi, zorlu ortamlardan (6rnegin, lif pargaciklari ve asindirici gazlarla
dolu kimyasal tesisler veya YUkll toz értust igeren tekstil tesisleri) disariya kurulmalidir.
3.2 Kurulum Yo6nii, Bosluk ve Sogutma

FR500A&FR510A'ya cebri hava sogutmasi icin bir fan entegre edilmistir. FRS500A&FR510A, iyi
sogutma sirkulasyonu amaciyla dikey olarak kurulmalidir . FR500A&FR510A ile gevresel nesneleri
arasinda yeterli bosluk birakiimalidir . Multi- FRS500A&FR510A yatay ve dikey olarak paralel olarak

kurulabilir . Ozel alan gereksinimi, 1s1 dagitma kapasitesi ve kiitle hava akis! igin asagidakilere bakin.
ikisinin FR500A ve FR510A serisi inverter kurulumu :
duvara monte
Duvara monte
Not: 4 ~ 22 kW istege bagh ayak askisi takmaniz gerekir ; 18,5 ~ 132kW istege bagli ayak askisi
takmaniza gerek yoktur.

L} = ] —
| ]
==
0[] I
== ==
L m "(E L Jos| ﬂ(E
[ | [ I
The wall mount Through wall-mounted

Sekil 3-1 Kurulum yontemleri
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3.2.1 Tek kurulum

Ventilation
clearance

—td—

1.

1
A A Ventilation l
clearance |

Sekil 3-2 Tek inverter montaj yonii ve alan gereksinimleri

3.2.2 Goklu kurulum
a. Goklu paralel kurulumlar

entiation ]
clearance ?
|
P — 15
il |
A B & Venflation ]
dearance B
- ke *

Sekil 3-3 birden fazla inverter kurulu yon ve alan gereksinimleri

/Air Outlet Direction

Baffle
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Sekil 3-4 Goklu inverterler kurulu Ust ve alt montaj yénii ve alani

Tablo 3-1 Minimum montaj bosluklarinin gerekliligi
Siiriicii modeli Montaj bosluklari (mm)
A B
4 ~ 22 kW 250 2100
3.3 Sabit sekilde
a. Duvar montaji
( tablo2-3 ) , Sekilde gosterildigi gibi montaj

Duvara montaj boyutlari Bolim II'ye bakin
Sirtcuyl panele dayayin ve 4 deligi birlestirin ve ardindan 4 delikteki

ylzeyinde dort delik delin ,
vidalar sikin 2 pargadan herhangi birini sikin vidalari capraz Pozisyonda, glglendirilmis kurulum igin

vidalarla 4 deligi sikin.
Hole A Hole A

il :

recon (| [H 7 H

-

oe
o

of oF
off
g

[
®
(e
®

,.,
®
=
©

we

%)
H
©

n ] U
Hole A Hole A

Sekil.3-5 Duvara montaj
B. duvara monte
4 ~ 22 kW Siirlicli montaj braketini SEKIL 3-6(a)'da gosterildigi gibi takin. Duvara montaj
boyutlari Béllim Il'ye bakin  ( tablo2-4 ) , Sekilde gésterildigi gibi montaj ylizeyinde dort delik
delin , Sirlclyl panele dayayin ve 4 deligi birlestirin ve ardindan 4 delikteki vidalari sikin 2
vidadan herhangi birini diyagonal Pozisyonda sikin, gii¢lendirilmis kurulum igin 4 deligi vidalarla sikin
The machine Components

ounting panel

Hole B Hole B

L} N S

Place the hex Hole B Hole B N N
nut groove
Mounting Bracket

Through the corner four

M5 screw fastening machines

M5 screw
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Sekil 3-6 4 ~ 22 kW Duvar montaji

Batik vidalari resimde gorildigu gibi almayiniz . Aksi takdirde
+— > ® inverter zarar gorebilir.
4

[
Y 7 4———  Invertorii kurmak igin yaylar ve diiz contalarla birlikte vidalari
'y aln.

3.4 Tus Takimini ve Kapagi Gikarin ve Monte Edin

a. Tus takimini gikarin: Tus takimini sékin. Asagidaki Sekil: Tus takimi Gzerindeki tokayi igeri
dogru itin.

Once Y6n 1'i ve ardindan Yén 2'deki tug takimini yukari kaldirin.

B. Tus takimini monte edin: Tug takimini birlestirin. Asagidaki Sekile bakin: Tus takimini Yén 1'deki
yuvaya yerlestirin ve ardindan tus takimina dogru yere oturana kadar 2. Yon'de basin.

Sekil 3-7(a) Tus takimini gikarin Sekil 3-7(b) Tus takimini monte et
C. Harici uzaktan kumanda paneli galistirma ydntemi: Calistirma panelini sekil 3-7(a)'da
gosterildigi gibi gikarin ,  Ardindan kristal basligi soketten ¢ikarin ,  Sabit grafik kart yuvasinin
yanina yerlestirilir , kablo ¢alistirma panelini kullanin Kullaniimis.
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Sekil 3-7(c) Harici uzaktan galistirma kontrol paneli
D. Klemens Kapaginin Sokilmesi : Sekil 3-7'de gosterildigi gibi tutucu kapak vidalarini gevsetin
( d ), ardindan klemens kapagini asagidaki Sekilde gosterilen yonde ¢ikarin .

Sekil 3-7(d) Kapagi agin
e. Tus takimini monte edin : Asagidaki sekle bakin: Klemens kapaginin Ust tokasini yerlestirin
Yon 1'deki Ust muhafaza yuvasina takin ve ardindan Ust muhafazanin sag yerine oturana kadar | Yon
2 klemens kapaginin iki alt tokasina bastirin. , sonra Vidalari Sekil 3-7 ( e ) ’de gésterildigi
gibi sikin .
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Sekil 3-7(e) Montaj kapaklari

F. Sekil 3-7(f)' de gosterildigi gibi kapagi gikarma ve takma ydntemi :Once vidalari gevsetin
Ardindan kapagi agin. Montaj yontemine goére kabuk gdsterildiginde yerine monte edilmeli ve
ardindan vidalari sikilmalidir.

Buckle

Fig.3-7(f) Kapagin sokiilmesi ve takilmasi
G. Tel gekme tahtasinin demontaji ve montaji : Tel cekerken 6nce karti s6kin ,  Girig ve ¢ikis
kablolari badlandiginda, Tel ¢ekme karti yerine oturur. Sekil 3-7(g) ile ilgili olarak .
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Fig.3-7(g) ip tahtasinin demontaji ve montaji
3.5 Toz kapagi takma ve gikarma ( Opsiyonel aksesuarlar )
a. Toz kapagini takin: Sekil 3-8'de gosterilen toz kapag muhafaza tertibatina paralel ( Etrafa
musluk takilmamis )
B. Toz kapaginin ¢ikariimasi: tozluk ok yénline gore, toz kapaginin bir ucunda ve altindan toz
kapagini kaldirmak zor.

Sekil.3-8 Toz kapagi takma ve gikarma
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3.6 Cevresel Cihazlarin Konfigiirasyonu

power source @

circuit breaker

contactor

Input chokes

Input filter

Inverter

Braking
resistor

\, v

R/SIT Output filter

Output AC
reactor

Sekil 3-9 Gevresel aygitin standart yapilandirmasi

Tablo 3-2 Cevre birimlerinin talimatlari

Resim Cihaz Talimatlar
I Kablo Elektrik sinyallerinin iletilmesi.
Amag: anormal asirl diizeltme meydana gelmesi
durumunda gui¢ kaynaginin baglantisini kesin ve
Devre ekipmani koruyun
kirici ~ 2 kati olarak tanimlanir. Devre kesicinin kesme

suresi 6zelligi,
surdictinuin agir yik koruma suresi 6zelligi

@ giris bobinleri

G faktorind iyilestirin Dengesiz U¢ fazli giris AC
gl¢ kaynaginin

sistem Daha ylksek harmonikleri bastirir ve gevresel
cihazlara iletilen ve yayilan paraziti azaltir Pulse
akiminin dogrultucu képriler tizerindeki etkisini
sinirlandirir
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w

Gug¢ kaynagindan suricuye iletilen paraziti azaltin,
Giris filtresi strlcndn gurdltuye karsi pag_|$|k||g|n| artirin
Siricinin gevresel aygita iletilen ve yayilan
girisimini azaltin
Frenleme Amag: hizl fren elde etmek i¢in motor geri besleme
resistord enerjisini tiketin
Cikis filtresi Cikis f|_|tre5| ve surtclinun gevresel aygitlara yayilan
paraziti
Harmonik gerilimden kaynaklanan motor izolasyon
Cikis AC hasarindan kaginin Kacak akimin neden oldugu
reaitt')r slricuden sik sik korumayi azaltin Surici ile motor
arasindaki kablo baglantisinin 5 0 metrenin tzerinde
olmasi durumunda, ¢ikig AC reaktéri onerilir
.6.1 Gevresel Cihazlarin Segimi
Tablo 3-3 Gevre birimlerinin segimi
Glg Toprak
Devre Kontaktér klemensleri klemensi Klemens
Model numarasi kesici A) Kablo kablosu vidalari
(A) Ozellikleri dzellikleri Ozellikler
(mm 2) (mm 2)
3-Faz: 380V , 50/60Hz Aralik: -%15 ~ +%30
FR500A-4T- 2.2 G/ 4.0 PB 25 16 4.0 4.0 M4
FR500A-4T-4.0G/5.5PB 32 25 4.0 4.0 M4
FR500A-4T-5.5G/7.5PB 40 32 4.0 4.0 M4
FR500A-4T-7.5GB 40 32 4.0 4.0 M4
FR500A-4T-7.5G/011PB 63 40 6.0 6.0 M4
FR500A-4T-011G/015PB 63 40 6.0 6.0 M5
FR500A-4T-015G/018PB 100 63 10 10 M5
FR500A-4T-018G/022PB 100 63 10 10 M5
FR500A-4T-022G/030PB 100 63 16 10 M6
FR500A-4T-030G/037PB 160 100 16 16 M6
FR500A -4T-037GB 160 100 16 16 M6
FR500A-4T-037G/045P(B) 200 125 25 16 M8
F;SOOA-4T—O45G/055P 200 125 35 25 M8
F;SOOA-4T—055G/075P 250 160 50 25 M10
F;SOOA-4T—O75G/090P 250 160 70 35 M10
F;SOOA-4T—090G/1 10P 350 350 120 60 M10
FR500A-4T-110G/132P 400 400 150 75 M12
FR500A-4T-132G/160P 500 400 185 95 M12
FR500A -4T-185G/200P 600 | 600 185 95 M10
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FR500A -4T-200G/220P 600 600 150%2 150 M10
FR500A -4T-220G/250P 600 600 150%2 150 M12
FR500A -4T-250G/280P 800 600 185%2 95%2 M12
FR500A -4T-280G/315P 800 800 185%2 95%2 M12
FR500A -4T-315G/355P 800 800 150%3 75%3 M16
FR500A -4T-355G/400P 800 800 150%4 75%4 M16
FR500A -4T-400G/450P 1000 1000 150%4 75%4 M16
FR500A -4T- 450G 1200 1200 1804 90%4 M16

*Not: FR510A serisi inverter modelinin sadece yukaridaki tabloda FR500A"y1 FR 510 A ile
degistirmesi gerekir.

3.6.2 Reaktor

inverterin giris glic devresine yiiksek sebeke giiciinii énlemek ve dogrultucu bilegenlerine zarar
vermek icin, inverterin giris tarafina AC reaktdr kurmaniz gerekir ve ayrica giris guic faktdrini de
iyilestirebilir.

Motor kablosu 50 metrenin lzerinde oldugunda, uzun kablonun topraklamaya olan kapasitans
etkisinden dolay! daha yliksek kagak akim nedeniyle, inverter sik sik asir akim korumasi olugacaktir,
bu arada motor yalitim hasarini 6nlemek igin, kompanzasyon igin ¢ikis reaktdri kurmaniz gerekir. .
DC reaktor glig faktorliinG iyilestirebilir, daha yiksek giris akiminin neden oldugu dogrultucu hasarini
onleyebilir ve sebeke gl¢ dalgalanmasi veya faz kontrolll ylik nedeniyle harmonik nedeniyle
dogrultucu devresinin hasar gérmesini dnleyebilir.

Sekil 3-4 Reaktor

Invertdr Giicli Giris Reaktori DC Reaktor Cikis Reaktori
4.0kw ACL-4T-4.0 / OCL-4T-4.0
5.5kw ACL-4T-5.5 / OCL-4T-5.5
7.5kw ACL-4T-7.5 / OCL-4T-7.5
11kw ACL-4T-011 / OCL-4T-011
15kw ACL-4T-015 / OCL-4T-015
18.5kw ACL-4T-018 / OCL-4T-018
22kw ACL-4T-022 / OCL-4T-022
30kw ACL-4T-030 / OCL-4T-030
37kw ACL-4T-037 / OCL-4T-037
45kw ACL-4T-045 / OCL-4T-045
55kw ACL-4T-055 / OCL-4T-055
75kw ACL-4T-075 / OCL-4T-075
90kw ACL-4T-090 / OCL-4T-090
110kw ACL-4T-110 Harici istege bagli OCL-4T-110
132kw ACL-4T-132 Harici istege bagli OCL-4T-132
160kw ACL-4T-160 Harici istege bagli OCL-4T-160
185kw ACL-4T-185 Harici istege bagli OCL-4T-185
200kw ACL-4T-200 Harici istege bagli OCL-4T-200
220kw ACL-4T-220 Harici istege bagli OCL-4T-220
250kw ACL-4T-250 Harici istege bagli OCL-4T-250
280kw ACL-4T-280 Harici istege bagli OCL-4T-280
315kw ACL-4T-315 Harici istege bagli OCL-4T-315
355kw ACL-4T-355 Harici istege bagli OCL-4T-355
400kw ACL-4T-400 Harici istege bagli OCL-4T-400
450kw ACL-4T-450 Harici istege bagli OCL-4T-450
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Not:
1. Girig reaktort , giris nominal gerilim dislsu %2+15 ; Cikis reaktéri , giris nominal
gerilim dlstst %1+15 .
2. Girig ve ¢ikis reaktorleri harici ve opsiyoneldir .
3.6.3 Filtre
Girig filtresi: inverterden kaynaklanan kablo parazitini diger gevresel ekipmanlara azaltabilir .
Cikis filtresi: Motor kablosunun neden oldugu radyo guriltisini ve kagak akimi azaltabilir .

Sekil 3-5 Filtre
invertér Giicl Girig Filtresi Cikis Filtresi
4.0kw FLT-4T-P010 FLT-4T-LO10
5.5kw
FLT-4T-P020 FLT-4T-L020
7.5kw
11kw
FLT-4T-P036 FLT-4T-L036
15kw
18.5kw
22kw FLT-4T-P065 FLT-4T-LO65
30kw
37kw
FLT-4T-P100 FLT-4T-L100
45kw
55kw
FLT-4T-P150 FLT-4T-L150
75kw
90kw
110kw FLT-4T-P250 FLT-4T-L250
132kw
160kw
185kw FLT-4T-P400 FLT-4T-L400
200kw
220kw
250kw FLT-4T-P600 FLT-4T-L600
280kw
315kw
355kw FLT-4T-P900 FLT-4T-L900
400kw
450kw
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Not :

1. Girig filtresini kurduktan sonra EMI C2'yi karsilayabilir .

2. Girig ve cikis filtresi harici ve istege baglidir .
3.7 Kablolama

Braking resistor

R ) +) PB y
Three-phase
380V. s v
50/60Hz
®
+24V
PLC *24v
Open collector output 1
DI1 v
Di2 [ ] 2 Open collector output 2
DI3
DI4
Ik Relay output 1
DI 250V ACI3A
30V DC1A
pulse input HI © DI7/HI
COM
Relay output 2
250V ACI3A
30V DCHMA
+10V o
Analog Output 1
Al 0~10V/0~20mA
1kQ ~5kQ Al Al2 AO1AQ2 485 GND °
vV V VvV VON
DC 0~10V or 020thA AO2 0
Al2 ﬂ H H ﬂ H Analog Output 2
0~10V/0~20mA
oND I 1 1 I OFF oD )
AI3 485+ N
485-
PE RS485
Communication
Uploading and
UP/DOWNLOAD|  gownloading
module

Sekil 3-10 FR510A inverter baglanti semasi

Notlar:

1 ) O ana devre klemenslerini ifade eder. ,
2 ) Kullanici gergek ihtiyaglara gore fren direnci seger ,
bakin.

O kontrol devresi klemenslerini ifade eder.

Litfen fren direnci Segim Kilavuzuna

3 ) Sinyal kablosu ve gli¢ kablosu ayriimalidir. Kontrol kablosunu gaprazlamayi deneyin ve

gerekirse 90° gli¢ kablosu. Analog sinyal hatlarinin en iyi se¢imi ekranli bukumlu gift ,

Gig

kablolari ekranh tg¢ gekirdekli kablo kullanir ( Siradan birinci sinif profiline gére motor kablosunun

Ozellikleri ) veya manuel surticliye uyun.

-33-



@DUHALINE,
S FR500A & FR510A Serisi Vektor Kontrol inverter

3.8 Klemens Yapilandirmasi
3.8.1 Ana Devre Klemensleri

€0.7 ~ 2.2 KW Ana Devre Klemensleri

L [PB] R |

U_]

=) |

Sekil 3-11 0,7 ~ 2,2 kW Ana devre klemenslerinin semasi

¢ 4 ~ 55KW Ana Devre Klemensleri

S
olopd RIS T

=
uvjw
POWER MOTOR |
~7 ~L7
Sekil 3-12 4 ~ 5.5 kW Ana devre klemenslerinin semasi

€7.5 ~ 22 KW Ana Devre Klemensleri

=

Sekil 3-13 7,5 ~ 22 kW Ana devre klemenslerinin gemasi
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¢ 30 ~ 37 KW Ana Devre Klemensleri

WO g[RIs[TTulv]w
DC POWER MOTOR
0 @ 0

Sekil 3-14 30 ~ 37 kW Ana devre klemenslerinin semasi

€45 ~ 90 KW Ana Devre Klemensleri :

POWER DC

Q) @0

Sekil 3-15 45 ~ 90 kW Ana devre klemenslerinin semasi

4110 ~ 132 KW, 250 ~ 280 KW, 315 ~ 450 KW Ana Devre Klemensleri :

-
{

|-
\\‘

Sekil 3-16 110 ~ 132 KW, 250 ~ 280 KW, 315 ~ 450 KW Ana Devre Klemensleri

-35-



@DUHALINE,
S FR500A & FR510A Serisi Vektor Kontrol inverter

€ 160 ~ 220 KW Ana Devre Klemensleri :

o

I - - e
’ Sekil 316 160 ~ 220 KW Ana Devre Klemensleri '
Ana devre klemens fonksiyonlari
Klemens isaretleri Klemenslerin tanimi ve iglevi.
RS T 3 fazli AC380V gug¢ kaynagina baglanmak igin AC gli¢ giris
T klemensleri.
U.V.W 3 fazl aseqkron motora baglanti igin inverterin AC gikis
klemensleri.
(+), () Dahili DC barasinin pozitif ve negatif klemensleri.
Dahili DC barasinin pozitif ve negatif klemensleri. Fren
PB direncinin baglanti kiemensleri. Bir ucu +'ya, digeri PB'ye
bagh.
D Topraklama klemensi.

Agiklamalar: inverterin girig tarafinin kablolamasinda faz sirasi gerekliligi yoktur. Kablolama
Onlemleri:
1 ) Gug giris klemensleri R/L1, S/L2, T/L3
@ AC siricunin girig tarafindaki kablo baglantisinin faz sirasi gereksinimi yoktur.
2 ) DCveriyolu(+),( — )
4 DC baranin (+) ve (-) klemenslerinde, AC surlicii kapatildiktan sonra artik gerilim olusur. SARJ
gOstergesi sondiikten sonra, ekipmana dokunmadan 6nce en az 10 dakika bekleyin Aksi takdirde
elektrik garpmasina maruz kalabilirsiniz.
@ Fren direncini dogrudan DC barasina baglamayin. Aksi takdirde, AC slirlicliye zarar verebilir ve
hatta yangina neden olabilir.
3 ) Fren direnci baglanti klemensleri (+), PB
@ Fren direncinin kablo uzunlugu 5 m'den az olmalidir. Aksi takdirde, AC slriicliye zarar verebilir.
4 ) AC siricu gikis klemensleri U/T1, VIT2, W/T3
€ Kondansator veya pulse emici, AC slriclnin cikis tarafina baglanamaz. Aksi takdirde, sik sik AC
surlict hatasina neden olabilir ve hatta AC sirliclye zarar verebilir.

Motor kablosu ¢ok uzunsa, dagitiimis kapasitansin etkisi nedeniyle elektrik rezonansi olusacaktir.
Bu, motor yalitimina zarar verir veya daha yiksek kagak akim Ureterek AC sirlicinin asiri akim

korumasinda agmasina neden olur. Motor kablosu 5 Om'den uzunsa, AC siirlictiye yakin bir AC gikis
reaktdrl kurulmalidir.

5 ) Klemens PE

€ Bu klemens, ana topraklama iletkenine glivenilir bir sekilde baglanmalidir. Aksi takdirde, elektrik
carpmasina, arizaya ve hatta AC sirlclnln zarar gérmesine neden olabilir.

€ Topraklama klemensini glic kaynaginin nétr iletkenine baglamayin.
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3.8.2 Kontrol devresi klemensleri

CICICICICICICICICICECLE)

CACAE)

DOODODDODODODODO OO

ik

Sekil 3-1 7 Kontrol devresi klemensleri
Tablo 3-7 Kontrol devresi klemenslerinin agiklamasi
Tip klemens isim islev Aciklama
Dis Uniteye +10 V gl¢ kaynagi
saglayin.
+10V-GND Harici +10 V Genel olarak, 1-5 kQ direng
guc kaynagi araliginda harici potansiyometreye
guc beslemesi saglar.
Maksimum c¢ikis akimi: 10 mA
Hal’l;:Iu;24V Dig Uiniteye +24 V gi¢ kaynagi
. o tedarik saglay!n. .
Glc kaynagi +24V-COM Uvaulanivor Genellikle DI/Do klemenslerine ve
ay|%| eriI);m harici sensérlere gii¢ beslemesi
Ksate%ori 1] saglar.
devresi Maksimum gikis akimi: 200 mA
Varsayilan olarak +24 V'a baglanin.
iris kKlemensi DI1-DI7'nin harici sinyal ile
PLC 9 H§arici i calistirimasi gerektiginde, PLC'nin
arzg < harici gli¢ kaynagina baglanmasi ve
+24 V ile baglantisinin kesilmesi
gerekir.
. Girig voltaji araligi : DC 0 ~
Al1-GND Analog giris 1| 40v/0 ~ 20mA ,  kontrol
panosundaki Al1, Al2 gegis
- . anahtarlari ile karar verilir
el g AI2-GND Analog gifis 2 | Empedans: 250 kQ (voltaj girisi), 250
Q (akim girisi)
Girig Gerilimi Araligi: DC -10 ~
AI3-GND Analog giris 3 +10V
Girig empedansi: 250kQ
Girig
DI1-COM klemenslerini
degistir 1
Giris Maksi iris frekansi:200H
DI2-COM Klemenslerini | £t T8 o e
Anahtar girisi degistir 2 mpedans -2 N
= Seviye girisi igin voltaj araligi :9V ~
Girig 30V
DI3-COM klemenslerini
degistir 3
DI4-COM Girls
klemenslerini
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degistir 4
Girig
DI5-COM klemenslerini
degistir 5
Girig
DI6-COM klemenslerini
degistir 6
Girig - DI1-DI6 &zelliklerinin yani sira
klemenslerini yuksek hizli pulse girisi igin
DI7/HI-COM degistirin 7 kullamlabili
VEYA Yiiksek | onanraoiir.
.. | Maksimum giris frekansi: 100 kHz
hizli pulse girisi
Cikis voltaj araligi : DCO ~
analo Analog ¢iki .
glktlg AO1-GND klemgngsi 1§ _10V/0 ~ 2QmA , gegis anahtarlari
ile karar verilir
g Analog ¢ikis AO1, AO2 kontrol panosunda
AO2-GND klemensi 2 Empedans gereksinimleri=10kQ
B Acik kollektér | Voltaj araligi: 0 ~ 24V
vi-com cikisi 1 Akim araligi:0 ~ 50mA
Anatar gkis Qs 2VEVA | bz putse qikis kepallr g
Y2/HO-COM | Niiksek hizll | kullanilabilr.
pulse ¢ikisl Maksimum cikis frekansi: 100kHz
R1A-RIC Normalde agik
klemens
Normalde - L
.. R1B-R1C Kontak surus kapasitesi :
R BELTE] f\la;‘::all‘i";‘zrl‘: AC250V , 3A, COS@=0.4.
R2A-R2C Klemens DC30V , 1A
R2B-R2C Normalde
kapall klemens
485 Oran:
_ 485+-485- riaberlesme | 4800/9600/19200/38400/57600/
485 lletisim 285 115200bps
MODBUS iletisim Sonlandirma direnci, kontrol paneli
GND Ko Is1 | RS485 iizerindeki gegis anahtari ile
umall ayarlanir
zemin
Kalkan SHIELD . .
( Ekranl ) PE Kalkan Toprak Kalkan igin topraklama klemensi
Yardimci { Ca ‘| o Zgémon Standart ag kablosunu kullanin
Arayiz P 4 Maksimum kablo mesafesi: 50m

panel arayuzi

Sinyal Klemenslerinin Kablolama Acgiklamasi :

1 ) Aciklama Analog giris klemensini kullanin
Zayf analog voltaj sinyallerinin harici parazite maruz kalmasi kolaydir ve bu nedenle asagidaki

Ca)

Sekil 3-12'de gosterildigi gibi

gl¢ kaynagina analog giris sinyali geldiginde ,
. Girig analog voltaj sinyali potansiyometre oldugunda ,
Al2/AI3 Al1'e benzer.

Cb)
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<20m
+10V
Inverter Inverter
T Al
Q~5kQ |
Tka~sk DC 0~10V —{ |
|
\
GND
PE
¢ bir ) (b)

Sekil.3- 1 6 Analog giris klemensi baglanti gemasi
2 ) Dijital Girig/Cikis Klemenslerinin Talimatlan
Dijital giris ve ¢ikis sinyalleri kablolari mimkiin oldugu kadar kisa olmali, blendajli olmali ve
blendajli katmanlar striictiniin yanina yakin bir yerde uygun sekilde topraklanmalidir. Kablolar 20m'yi

gecmemelidir.
Aktif srtict segildiginde, kuru kontak kontroll énerilen gli¢ karismalarina karsi gerekli filtreleme

onlemlerini alin.

Kontrol kablolari, ana devre ve gl¢li akim hatlarindan (6rn. gii¢ hatlar, motor hatlari, réle hatlari
ve kontaktor hatlari) en az 20 cm uzakta tutulmali ve kuvvetli akim hatlarina paralel olarak
diizenlenmemelidir . GUgli akim hattinin kesismesinin kaginilmaz olmasi durumunda, gurdlti sonucu
suricu hatalarini dnlemek igin dikey kablolama 6nerilir. Anahtarlama degeri giris klemensi igin

calistirma talimatlari
@ bir: Kuru kontak

Etamay Inverter

External Inverter
controller controller

+5 +5

o ., Optocoupler 2] Optocoupler

; Ly
. ++

GND

+5

-
ey . Optocoupler

g -

(a) Dahili gii¢ kaynag: ( b ) Harici gii¢c kaynagi
. Sek.3- 1 8 Kuru kontak

DIKKAT:

Harici gu¢ kaynagdi kullanildiginda +24V ile PLC arasindaki jumper ¢ikariimalidir. Aksi takdirde,

ekipman hasarina neden olabilir .
Harici gu¢ kaynaginin voltaj araligi DC20 ~ 30V olmalidir. Aksi takdirde, normal ¢alisma garanti

edilemez ve/veya ekipman hasarina neden olabilir.
@ B: Acik toplayict NPN baglantisi
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Inverter

Inverter

(a) Dahili gii¢ kaynagi

( b ) Harici gii¢ kaynagi

Sekil.3- 1 9 Harici gii¢ kaynagdi acik kollektor NPN baglantisi

DIKKAT:

Harici gu¢ kaynagdi kullanildiginda +24V ile PLC arasindaki jumper ¢ikariimalidir. Harici giic
kaynaginin voltaj arahgi DC20 ~ 30V olmalidir, aksi takdirde normal galisma garanti edilemez
ve/veya ekipman hasari tehlikesi vardir.

@ C: Acik kollektor PNP baglantisi

Inverter

Optocoupler

o=

Inverter

3)

(a) Dahili gii¢ kaynagi

( b ) Harici gii¢ kaynagi

Sekil.3- 20 dahili glic kaynagr acik kollektor PNP baglantisi

+24\/]
Optocoupler 19 ﬂ]
il Pull-up
T resistor

Inverter
24V

+5V

com

(a) Dahili gii¢ kaynag

DIKKAT:

Dijital ¢ikis klemensinin talimatlan

Inverter

2V 404

+5V

Optocoupler Y1
coy

<
Pull-up 3ov

resistor

( b ) Harici gii¢ kaynagi

Sekil3- 21 pull-up direngleri ile Y2 ve HO gikigi oldugunda kablolama

Pulse ¢ikisi olarak ayarlandiginda, Y2/HO klemensi 0 ~ 100kHz pulse sinyali verecektir.
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Inverter
2V oy 28V oy

Inverter

+

+5V 5V
Optocoupler Y1 Optocoupler

Y1

Relays Relays

(a) Dahili gii¢ kaynag: ( b ) Harici gii¢ kaynag:
Sekil 3-2 2 klemens roleyi ¢calistirdiginda baglanti modu

DIKKAT:

Role bobin gerilimi 24V'dan disik oldugunda, rdle ile ¢ikis klemensi arasina bobin empedansina
gore gerilim béllcu olarak bir direng monte edilmelidir.

4 ) Role gikis klemensinin kablolama talimati

FR500A&FR510A serisi surlictlerin kontrol kartlari, iki adet programlanabilir réle kuru kontak
cikisi ile sadlanir. R1A ve R1C normalde agikken, R1B ve R1C normalde kapali olan R1A/R1B/R1C
réle kontagidir. Ayrintilar igin F05.02 parametresine bakin.

Diger kontaklar, R2A ve R2C normalde agik, R2B ve R2C normalde kapali olan R2A
/R2B/R2C'dir. Ayrintilar i¢in F05.03 parametresine bakin.

DIKKAT:

Enduktif yuk (6rn. elektromanyetik role veya kontaktor) suriilecekse, RC yutucu devre (kagak
akiminin kontrollG kontaktdr veya rélenin tutma akimindan daha az olacagini unutmayin), piezodireng
veya volan gibi bir agiri gerilim yutucu devre diyot vb. monte edilecektir (DC elektromanyetik devre
olmasi durumunda polariteye dikkat edin). Emici cihazlar role veya kontaktor uglarina yakin monte
edilmelidir.

5) Sinyal Anahtarinin Talimati

Al1 A2 AO1AO2 485
I 1 | 1OFF
i Fabrika
klemens Islev
varsayilan
Al1 I: akim girisi (0 ~ 20mA); V: voltaj girisi (0 ~ 10V) 0 ~ 10V
Al2 I: akim girisi (0 ~ 20mA); V: voltaj girisi (0 ~ 10V) 0 ~ 10V
AO1 I: akim gikigi (0 ~ 20mA); V: voltaj ¢ikisi (0 ~ 10V) 0 ~ 10V
AO2 I: akim gikigi (0 ~ 20mA); V: voltaj ¢ikisi (0 ~ 10V) 0 ~ 10V
. . oo . Numara
RS485 485 sqnlandnma d|r.en0| se(;l.ml, ACIK .1200Isonlland|rma sonlandirma
saglanan direng; KAPALI: sonlandirma direnci yok direng

3.8.3 RFI Kisa kablolama talimatlari
AC motor suriclsu yalitilmis bir glgten (IT glict) besleniyorsa, RFI atlama kablosu kesiimelidir.
Ardindan, devre hasarini 6nlemek (IEC 61800-3'e gbre) ve toprak kagak akimini azaltmak igin RFI
kapasiteleri (filtre kapasitorleri) toprakla baglantisi kesilecektir.
4.0 ~ 22 kW RFI atlama teli yontemi: Vida maddesi atlamali durumdadir , serbest birakma atlamali

degildir
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Sekil 3-2 3 4.0 ~ 22 kW RFI jumper semasi
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= 3 0 KW RFI atlama teli yontemi: Vida maddesi atlamali durumdadir , serbest birakma
atlamali degildir

rr,//1//// A
W ks

atladiktan sonra atlamadan 6nce
Sekil 3-2 4 30kW tizerinde RFI jumper semasi

DIKKAT:

1. AC motor siriicisine gli¢ verildiginde, RFI atlama kablosunu kesmeyin.
2. RFI atlama kablosunu kesmeden 6nce ana gliciin kapali oldugundan emin olun.
3. Gegici voltaj 1.000V'den yuksek oldugunda bosluk desarji meydana gelebilir. Ayrica, AC motor surtcdlerinin
elektromanyetik uyumlulugu, RFI jumper'i kesildikten sonra daha dusik olacaktir.
4. Ana gii topraga bagliyken RFI atlama kablosunu KESMEYIN.
5. Hi-pot testleri yapildiginda RFI jumper'i kesilemez. Yiiksek voltaj testi yapilirsa ve kagak akimlar ¢ok yiiksekse,
sebeke gticli ve motor ayriimalidir.
6. Surlcinln hasar gérmesini énlemek icin, AC motor silirlicisi topraklanmamis bir gli¢ sistemine veya ylksek
direngli topraklanmis (30 ohm'un Uizerinde) bir gli¢ sistemine veya kdse topraklamali bir TN sistemine kurulursa,
topraga bagli RFI atlama kablosu kesilmelidir.

3.9 EMI Gozumleri
Calisma prensibi nedeniyle, suriict kaginilmaz olarak diger ekipmani etkileyebilecek ve rahatsiz
edebilecek belirli guriltiler Uretecektir. Ayrica, surlicunin dahili zayif elektrik sinyali de strtictnin
kendisinin ve diger ekipmanin parazitine duyarl oldugundan, EMI sorunlari kaginiimaz olacaktir.
Sirtcinun dis ortamla etkilesimini azaltmak veya 6nlemek ve siriiclyi dis ortamdan gelen girisime
karsi korumak igin bu bdlimde girlltl azaltma, yer hizmetleri, kagak akim bastirma ve gl hatti
filtrelerinin uygulanmasi hakkinda kisa bir agiklama yapilmistir.
3.9.1 Giiriiltii Azaltma

Cevresel ekipman ve suriicl bir sistemin guc kaynagini paylastiginda, suriiciden gelen gurilti
glg¢ hatlar araciliiyla bu sistemdeki diger ekipmanlara iletilebilir ve hatali calismaya ve/veya
arizalara neden olabilir. Béyle bir durumda asagidaki énlemler alinabilir:
1) Girig gurdltd filtresini strtctinin giris klemensine monte edin;
2) Gug kaynagi filtresini etkilenen ekipmanin gi¢ giris klemensine monte edin;
3) Diger ekipman ve siriicti arasindaki gurulti iletim yolunu yalitmak igin izolasyon transformatori
kullanin.
[1[1Gevre ekipmaninin ve surtclinin kablolari bir devre olusturdugundan, inverterin kaginilmaz
topraklama kagak akimi, ekipmanin yanlis galismasina ve/veya arizalara neden olacaktir.
Ekipmanin topraklama baglantisini kesin, bu yanhs ¢alismayi ve/veya arizalari 6nleyebilir.
[I[1Hassas ekipman ve sinyal hatlar, suriiciden mimkin oldugunca uzaga monte edilmelidir.
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[11Sinyal hatlari korumali katmanla saglanmali ve guvenilir sekilde topraklanmalidir. Alternatif olarak,
sinyal kablosu, aralarindaki mesafenin 20 cm'den az olmayacag ve suriiciiden ve gevre
birimlerinden, kablolardan mumkiin oldugunca uzakta tutulacak olan metalik kanallara yerlestirilebilir.
Sinyal hatlarini asla gli¢ hatlarina paralel yapmayin veya birlestirmeyin.
[) [JE@er bu kesisme kaginilmazsa, sinyal hatlari gli¢ hatlarini dikey olarak gegmelidir.
[1]Motor kablolari, 2 mm'den daha kalin boru hatlari veya gémuli gimento yivi gibi kalin koruyucu
perde igine yerlestiriimelidir, ayrica gli¢ hatlari metalik boru igine konabilir ve blendajli kablolarla iyi bir
sekilde topraklanabilir.
[1IBiri strlicunun kapali tarafinda topraklanmis ve diger ucu motor muhafazasina bagh 4 damarli
motor kablolari kullanin.
[1Sarictnln giris ve ¢ikis klemensleri sirasiyla radyo gurdlta filtresi ve dogrusal gurdlti filtresi ile
donatiimigtir. Ornegin, ferrit ortak mod bobini, giic hatlarinin radyasyon giiriiltisiini kisitlayabilir.
3.9.2 Topraklama

Onerilen toprak elektrotu asagidaki sekilde gosterilmistir:

Vv _
Drive Drive Drive Drive Drive Drive
| —
S S &) ST & ™8
< T < ——— 0
1 -

Sekil 3-2 5 inverter topraklama semasi

Topraklama sisteminin empedansini azaltmak i¢cin maksimum standart boyuttaki topraklama
kablolarini sonuna kadar kullanin;

Topraklama kablolari mimkin oldudu kadar kisa olmaldir;

Topraklama noktasi, strticiye mimkun oldugunca yakin olmalidir;

4 damarli motor kablolarinin bir teli siirlict tarafinda topraklanacak ve diger tarafta motorun
topraklama klemensine baglanacaktir. Motor ve surticliye 6zel toprak elektrotlari saglanirsa daha iyi
etki elde edilir;

Sistemin cesitli bolimlerinin topraklama klemensleri birbirine baglandidinda, kacak akim
sistemdeki diger ekipmanlari etkileyebilecek bir girilti kaynagina dénusur, bu nedenle surtclnin
topraklama klemensleri ve diger hassas ekipman ayriimalidir.

[1[JTopraklama kablosu, gurtltiye duyarl ekipmanin giris ve ¢ikisindan uzak tutulmahdir.
3.9.3 Kagak Akim Bastirma

Kagak akim, surictnin girig ve ¢ikis taraflarinda hattan hatta ve topraga dagitiimis
kapasitérlerden gecer ve boyutu, dagitilmis kapasitoriin kapasitansi ve tasiyici frekansi ile iligkilidir.
Kagak akim, toprak kagak akimi ve hatlar arasi kagak akim olarak siniflandirilir.

Toprak kagak akimi yalnizca suriicu sistemi icinde dolagsmakla kalmaz, ayni zamanda toprak
donglsu yoluyla diger ekipmanlari da etkileyebilir. Boyle bir kagak akim, RCD ve diger ekipmanlarin
arizalanmasina neden olabilir. Strticiiniin taslyici frekansi ne kadar yiksek olursa, toprak kagak
akimi o kadar buyUk olur. Motor kablolari ne kadar uzunsa ve parazit kapasitanslari ne kadar
buylkse, toprak kagak akimi o kadar blyik olur. Bu nedenle, toprak kagak akiminin bastiriimasi igin
en acil ve etkili yontem, tasiyici frekansini azaltmak ve motor kablolarinin uzunlugunu en aza
indirmektir.

Siricinin ¢ikis tarafindaki kablolar arasindan gegen hatlar arasi kagak akimin daha yiiksek
harmonikleri, kablolarin yaslanmasini hizlandiracak ve diger ekipmanlarin arizalanmasina neden
olabilir. Sirliciniin tagyici frekansi ne kadar yliksek olursa, hattan hatta kagak akim o kadar buylk
olur. Motor kablolari ne kadar uzunsa ve parazit kapasitanslari ne kadar blyukse, hattan hatta kagak
akim o kadar buyuk olur. Bu nedenle, toprak kagak akiminin bastiriimasi igin en acil ve etkili yontem,
tasiyici frekansini azaltmak ve motor kablosunun uzunlugunu en aza indirmektir. Hatlar arasi kagak
akim, ilave ¢ikis reaktorleri monte edilerek de etkili bir sekilde bastirilabilir.

3.9.4 Gii¢ Kaynagi Filtresinin Kullanimi

AC siriculer gugli parazit olusturabileceginden ve ayrica dis parazitlere karsi hassas
oldugundan, gui¢ kaynagi filtreleri onerilir. Kullanim sirasinda asagdidaki talimatlara ¢cok dikkat edin:

Filtre muhafazasinin givenilir bir sekilde topraklanmasi gerekir;

Filtrenin giris hatlari, karsilikl kuplajdan kaginmak icin ¢ikis hatlarindan mimkiin oldugunca uzak
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tutulmalidir;
Filtre, striict tarafina mimkin oldugunca yakin olmaldir;
Filtre ve slrucl ayni ortak topraga baglanmalidir.
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Boéliim 4 Calistirma ve gériintiileme

4.1 Tus Takiminin Tanitimi

Bir insan-makine arayuzi olarak, tus takimini galistirarak parametreleri degistirebilir, calisma
durumunu izleyebilir ve invertdrii baslatabilir veya durdurabilirsiniz. Asagidaki sekilde gosterildigi gibi
gorinimu ve islev alani:

Sekil 4-1 Tusg Takimi
4.1.1 Tus takimi ve Tug takimindaki potansiyometre fonksiyonlari
Tus takimi Uzerinde fonksiyonlari Tablo 4-1'de g0sterilen 8 adet tus ve bir potansiyometre
bulunmaktadir.

Tablo 4-1 Tus takimindaki tus iglevleri

sembol isim islev
ESCAPE . - -
ESC Seviye | menistine girin veya ¢ikin
ENT Girig Seviyeye gore menu araylzlerine girin ve
parametre ayarini onaylayin
Arttirma Verileri veya islev kodunu artirin
Azalma Verileri veya iglev kodunu azaltin

Durma veya galisma durumunda goérintiilenen
> Kaydirma parametreleri sirayla segin ve parametreleri
degistirirken degistirilecek rakami segin
Fonksiyon gegisini gerceklestirin (Calisma
MFEK Cok islevli calistirma ve hizli gegis

komut kaynagi veya yoni) F16.00 ayarina gére

Potansiyometre | Al1/AI2 ile ayni isleve sahip
Calistir invertorii tus takimi kontrol modunda baslatin

Sdiriclyu ¢aligir durumdayken durdurun ve ariza
_S_T_OE Durdur/Sifirla durumundayken sifirlama islemini gergeklestirin. Bu
tusun islevleri F16.01'de kisitlanmigtir.
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m_l_% Tus Caligtirma ve durdurma tuguna ayni anda
kombinasyonlari | basildiginda invertér serbest duracaktir

4.1.2 Tus Takimi Gostergeleri

Tus takiminda agiklamalar Tablo 4-2'de gosterildigi gibi 8 adet Gosterge bulunmaktadir.
Tablo 4-2 Gostergelerin agiklamasi

Gosterge isim Anlam
Hz. Frekans ACIK: su anda goéruntlilenen parametre
f_l_'ekan_stlr
v Gerilim UZERINDE: su anda goruntilenen parametre
\{O|tajd.ll'
Birim A Akim UZER_INDE: su anda goruntilenen parametre
gegerl!
% Yiizde U__ZERII_\IDE: su anda goruntilenen parametre
yuzdedir
hepsi kapali diger birim Diger birim veya birim yok
o ] ] UZERINDE: siiriicii ters galigiyor
ILERI/GERI lleri veya geri KAPALI : sirtcu ileriye dogru galigiyor
Flas: uykuda belitmek, bildirmek
Tus takimi, ACIK: Klemens kontroll
LOC/REM klemensler veya | KAPALI: Tus takimi kontrolu
Duru iletisim Flas: iletisim kontroli
m O Caisma | UZERINDE: Galisma durumu
(Yesil A KAPALI: Durdurulmus durum
kenarlik ) Flas: Durdurma sirecinde
UZERINDE: Ariza durumu
¢ Kirmizi Ariza durumu KAPALI: Normal durum
kenarlik ) Flas: Uyari durumu

4.1. 3 Tus takimi dijital ekran

Tus takimi bes LED (dijital) ekrana sahiptir, belirli bir frekansi, ¢ikis frekansini ve diger
parametreleri, izZleme verilerini ve alarm kodunu gérintileyebilir. Tablo 4-3, Tus Takiminda

goruntilenen karakterlerin anlamlarini gosterir .

Tablo 4-3 Goriintiilenen karakterlerin anlamlari

goriintile Karakter goriintile Karakter gorintule Karakter gériintile Karakter

Ll Anlam Ll Anlam e Anlam Ll Anlam
o 0 H A | i 5 s
R s | s | 4 | v | F [ 7
> 2 | | e | e | x| & |
3 3 C c L L u sen
G 4 a D m n o sen
g 5 P E o n Y y
G 6 - F (u o) - -
7 7 ::l G P P E: 8
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7 8 H Ho|l o8 |

g 9 :‘l H - r

4.1. 4 Mesaj durumu
Belirli islemlerin tamamlanma durumu oldugunda bir mesaj goriinir. istem mesaji karakterleri ve
anlamlari Tablo 4-4'te belirtilmigtir.
Tablo 4-4 Bilgi istemi karakterleri

Bilgi istemi semboli Anlam Bilgi istemi semboli Anlam
islem sirasinda
Err0O0 ~ Err99 Ariza tipi AYAR motor parametresi
tanimlamasi
A00 ~ A99 Alarm tipi -SON- parametre yaz

4.2 Islev Kodlarini Goriintilleme ve Degistirme

FR500A&FR510A'nin tus takimi (¢ seviyeli menlyi benimser.

Ug seviyeli meni, sekil 4-2'de gésterildigi gibi fonksiyon kodu grubu (Seviye 1), fonksiyon kodu
(Seviye II) ve fonksiyon kodu ayar degerinden (seviye lll) olusur.

If there is a blinking digit,press

Status parameter Level-l menu " .
(default dlsplay) (Select the function code group) to modify the digit

ESC
Switch menu m

Enter Return

i
i
i
i
i
i
i
i
!
i
I Switch Level-ll menu N
S:tatus parameter (Select the funcllon - Foo .' ’4 Foo 0 -
71N
; A I
i
i
i
i
!

Return Entel
Enter J
Next function code® ® ®
Levellll menu
””””””” (Set the value of -
the function code) To save the setting
Not to Save the setting
Sekil.4- 3 Tus takiminda caligstirma prosediirii

Aciklama: Seviye Il menisiinde, seviye Il menisiine dénmek igin ESC tusuna veya ENT tusuna
basabilirsiniz. Aradaki fark sudur: Eger fonksiyon kodu ayarini degistirmeniz gerekmiyorsa, ENT
tusuna basilmasi otomatik olarak bir sonraki fonksiyon koduna aktarilacaktir; Fonksiyon kodu ayarlari
degistirilirse, ENT tusuna basildiginda 1 saniye m e nu "-END-" gortintillenecek ve mevcut fonksiyon
kodu ayarlarini yeniden gosterecek ve ENT tusuna basildiginda otomatik olarak bir sonraki fonksiyon
koduna aktanlacaktr. Tekrar. Mevcut parametre degisikliklerinden vazge¢gmek igin ESC tusuna basin,
dogrudan seviye IlI'deki mevcut fonksiyon kodunu déndurdr.

0 1 degerini degistirmeye bir 6rnek . 02 - 15.00 Hz.

]50.00]F00.0:¢: F00 F01
=)
| Fo1\ F01.02]

- . = -ENT -
[F01.03— 15.09\\!] 1,5\.00}@ 10.00|
Sekil.4- 4 Parametre degerini degistirme ornegi

Level lll menisiinde parametrenin yanip sénen rakami yoksa parametre degistirilemiyor
demektir. Bunun nedeni sunlar olabilir:
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( 1 ) Boyle bir fonksiyon kodu sadece okunabilir, drnedin AC siriicli modeli, gergekte tespit
edilen parametre ve galigan kayit parametresi.

( 2 ) Boyle bir fonksiyon kodu ¢alisma durumunda degistirilemez ve sadece durma
durumunda degistirilebilir.

4.3 Durum Parametrelerini Goriintiileme

Durdurma durumu parametreleri ve galisma durumu parametreleri vardir.

Durma veya g¢alisma durumunda 4 durum parametresine sahiptir. Durum parametrelerini
goriintilemek igin tus takiminda “>>" tusuna basabilirsiniz. Hangi parametrelerin gérintilenecegi
F16.03 ~ F16.06 ( Galisma durumu parametreleri1 ~ 4 ) ,F16.07 ~ F16.10 ( durma
durumu parametrelerii ~ 4 ) degerleri ile belirlenir , UOO grubunu secebilir.

4.4 Motor Otomatik Ayarlama

Ayarlama yalnizca klavye komut modundayken gegerlidir. Ayar modunu ayarlayin (sabit veya
doner), onaylamak igin ENT tusuna basin, klavye TUNE'u gdsterecek, ardindan RUN tusuna basin,
invertdr motor hizlanmasini ve yavaslamasini, pozitif ters gevirme ¢alismasini ve ¢alisma gdstergesi
isiklarini caligtiracaktir. Ayarlama suresi yaklasik iki dakikadir, TUNE mesaji kayboldugunda, normal
parametre ekran durumuna déner, bu da ayarlamanin tamamlandigi anlamina gelir.
4.5 Sifre Ayari

inverter sifre koruma fonksiyonu saglar, F00.00 sifirdan farkli olarak ayarlandiginda bir kullanici
sifresi ayarlanir. Tus takimi calistinimadiginda bes dakika, sifre korumasi etkindir ve tus takimp “-----
gosterecektir, o zaman kullanici normal meniye girmek igin dogru sifreyi girmelidir, aksi takdirde
erisilemez.

Bir kullanici parolasinin yururlige girmesinin tg yolu vardir:

Yoéntem 1: F00.00 parametresini sifirdan farkl olarak ayarlayin, ardindan ESC + ENT tusuna
basin.

Yéntem 2: F00.00 parametresini sifirdan farkl bir degere ayarlayin, ardindan tus takimini bes
dakika i¢inde kullanmayin.

Yoéntem 3: F00.00 parametresini sifir olmayan bir degere ayarlayin, ardindan tamamen kapatin
ve ardindan guci agin.

Parola koruma iglevlerini iptal etmek istiyorsaniz, yalnizca bir parola girerek F00.00" 0'a
ayarlayin.
4.6 Tus takimi kilidi
4.6.1 Tus kilidi

Asagidaki ¢ yontem, tus takimi digmelerinin timinl veya bir kismini aninda herhangi birine
kilitler; F16.02 fonksiyon kodunun tanimina bakin.

Yoéntem 1: F16.02 parametresini sifirdan farkli olarak ayarlayin, ardindan ESC + ENT tusuna
basin.

Yoéntem 2: F16.02 parametresini sifirdan farkli bir degere ayarlayin ve ardindan bes dakika iginde
tus takimini kullanmayin.

Yoéntem 3: F16.02 parametresini sifir oimayan bir dedere ayarlayin, ardindan tamamen kapatin
ve ardindan glcl agin.
4.6.2 Tus kilidi agma

Kilidi agmak igin ESC + >> tuslarina basin. Kilit agma iglemi F16.02 degerini degistirmez, Bu, tus
takimi kilitteme Calismallari karsilandiginda tus takiminin tekrar kilitlenecegi anlamina gelir. Kontrol
panelinin artik kilitlenmemesini istiyorsaniz, kilidi agtiktan sonra F16.02 degerini O olarak
degistirmelisiniz.
4.7 Kisayol meniileri fonksiyon kodu agiklamasi
Fabrika ayar modu yazilimda kisayol meni modu (F00.01=1) olarak degistirilmistir.
V1.07'nin Uzerindeki sirim, grup 17 kisayol menlsunun parametreleri igindir.

Kisayol kilavuzu ile temel meni arasindaki gésterim farki ikinci seviye mentdedir, IGtfen
asagdidaki farkin detaylarina ve gegis yontemine bakin.

[ Menii modu | Kisayol meniisii | Temel menii
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Farki goster

F01.01.

F01.01'in son basamag.
fonksiyon kodu radix noktal,

F01.01

F01.01 fonkstyorrrkoau
radix noktasi yok ve yanip sénuyor

yanlE sonmuyor
1. F17 fonksiyon kodunda

yukari-agagi anahtari igin veya

1. Sirayla veya yukarl-a§ag|

menlyi gérintllerken uzun
basin, otomatik olarak temel
meniye gegin

fonksiyon anahtarina basin .
farki tusuna basin
sc 2. Birinci dlizey meniye geri don

2. birinci seviye meniye diigmesine basin
geri ddnemez
Yontem 1. F00.01=0"I temel . N -
meniiye ayarlamak ;()?:rtlzn;. F00.01'i kisayol menlsiine

Degistirmek | Yontem 2. ikinci seviye Yéntem 2. ikinci seviye meniiy(

gorintilerken uzun basin, otomatik olarak
kisayol menisuine gegin

Kisayol menusu yeterli degilse, kullanici kisayol menusini sifirlayabilir, ayrintilar igin F17 grubuna

bakin.
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Boliim 5 Parametre Listesi

Grup FOO ~ F17 standart fonksiyon parametreleridir. Grup U0OO, durum izleme parametreleridir.
Grup UO01, ariza kaydi parametreleridir.

Fonksiyon kodu tablosundaki semboller su sekilde agiklanmistir:

" A", bu parametrenin degerinin slriicliniin durma ve g¢alisma durumunda degistirilebilecegi
anlamina gelir;

"x", sUriicl galigirken bu parametrenin degerinin degistirilemeyecegdi anlamina gelir;

" © ", bu parametrenin degistirilemeyen 6lgllen bir deder oldugu anlamina gelir;

Varsayilan: Fabrika varsayilanina geri yiklendiginde deger. Ne dlcilen parametre degeri ne de
kaydedilen deger geri yliklenmeyecektir.

Ayar Arali§i: ayar kapsami ve parametrelerin goériintilenmesi

FR500A&FR510A parametre gruplari asagida listelenmistir:

Kategori parametre grubu
Sistem Parametreleri FO0O: Sistem Parametreleri
FO1: Frekans Komutu

Temel parametreler F02: Baslat/Durdur Kontrolli Baglat/Durdur Kontroli

F03: Hizlanma/Yavaglama Parametreleri

FO04: Dijital Girig

FO5: Dijital Cikis

Girig ve Cikis Klemensleri F06: Analog ve Pulse Girisi

FO7: Analog ve Pulse Cikigl

F22: Sanal GG

FO08: Motor 1 Parametreleri

F09: Motor 1'in V/f Kontrol Parametreleri

F10: Motor 1'in Vektér Kontrol Parametreleri
Motor ve Kontrol Parametreleri F 1 8: Motor 2 Parametreleri (yalnizca FR510A)
F 1 9: Motor 2'nin V/f Kontrol Parametreleri (yalni
zca FR510A)

F 2 0: Motor 2'nin Vektoér Kontrol Parametreleri
(sadece FR510A)

Koruma Parametreleri F11: Koruma Parametreleri
F12: Coklu Referans ve Basit PLC Fonksiyonu
F13: islem PID'si
Uygulama Parametreleri F14: Salinim Frekansi, Sabit Boy, Say ve
Uyandirma
F21: Pozisyon kontrolu. (yalnizca FR510A)
iletisim Parametreleri F15: Haberlesme Parametreleri
Tuslar ve Tus Takimi Parametrelerinin F 16: Tuslar ve Tus Takimi Parametrelerinin
Goruntilenmesi Gérintulenmesi
Kullanici Tanimli Ekran Parametreleri F17: Kullanici Tanimli Ekran Parametreleri

U00: Durum izleme
U01: Ariza kaydi

izleme Parametreleri
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5.1 Bes LED (dijital) ekran gostergesi

He v A *
O 8] ] ]
10 binler {Birler Basamagi
basamag: |
Binler basamagy_________J |Yiizler basamag) b Onlar basamag

Fig.5-1 LED gostergeler

5. 2 Standart Fonksiyon Parametreleri
Tablo 5-1 Standart Fonksiyon Parametreleri

6z
nit
elik

Varsayi

Param. | Parametre adi Ayar Araligi o

Grup F00: Sistem Parametreleri

F00.00 Kullanici Parolasinin 0 ~ 65535 0 N
Ayarlanmasi

0: TUm parametreleri géster

1: Yalnizca F00.00, F00.01 ve
kullanici tanimli parametreleri
Parametrelerin gérintileyin

Goruntilenmesi F17.00 ~ F17.29

2: Yalnizca A0-00, A0-01 ve fabrika
varsayilanindan farkli parametreler
g6rintilenir

F00.01

0: Tim parametreler
programlanabilir

1: Sadece F00.02 ve bu parametre
programlanabilir

F00.02 | Parametre Korumasi

0: G tipi (sabit tork yiki)
F00.03 | G/P tipi ekran 1: P tipi (degisken tork yUki 0 x
ornegin fan ve pompa)

0: Islem yok

1: Tim parametreleri fabrika
varsayilanina geri yukler
(motor parametreleri harig)
2: Ariza kaydini temizle 0 x
3: Akimi yedekle kullanici
parametreleri

4: Kullanici yedekleme
parametrelerini geri yukleyin

Parametre Fabrika

F00.04 P
ayarlarina donus
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5: TUm parametreleri fabrika
varsayilanina geri yukler . ( Motor
parametreleri dahil)

6: Gug tiketimi sifir temizleme

(U00.35)
0: Tus takimi ve RS485 ile dii
Parametre diizenleme zenlenebilir.

AU modu 1: Tus takimi ile diizenlenebilir 0

2: RS485 lzerinden dizenlenebilir
.. 0: Motor 1

F00.07 | motor segimi 1: Motor 2 0
Birler basamag! : Motor 1 kontrol
modu
0: V/F kontrol
1:Sensorsiiz vektor kontroll 1
2: Sensorsiz vektor kontroll 2
3: PG kart! ile vektor kontrolu

F00.08 | Motor 1 kontrol modu Onlar basamag: Motor 2 kontrol !
modu

0: V/F kontrol

1:Sens0rsiiz vektor kontroll 1

2: Sensorsiz vektor kontroll 2
3. PG kart! ile vektor kontrolu

0: Dijital giris klemensi 7

F00.09 | DI7/HI girig modu 1 Pulse girisi 0
Birimin yeri: Al1
0: Analog giris
1: Dijital giris
F00.10 | AI1\AI2\AI3 giris modu Onunculuk : AI2 _ 000
(Al1 ile ayni)
Yuzler Basamagi: Al3
(Al1 ile ayni)
. 0: Dijital 0 ¢ikis klemensi 2
F00.11 | Y2/HO giris modu 1- Pulse oikis! 0
Birler basamagi: PWM modulasyon
modu
0: Sabit tasiyici
1: Rastgele tasiyici
2: Sabit tasiyicinin deger kaybi
3: Rastgele tasiyicinin deger
kaybetmesi
Onlar basamagi: PWM modiilasyon
modu
F00.12 | PWM optimizasyonu 0: Yedi bélim modu 500
1: Bes bolimli mod
2: Bes segmentli ve
yedi segmentli otomatik
degistir
Yizler basamagi : asirt modulasyon
katsayisi
0: Gegersiz
1~9:1.01~1.09 kez asir
modilasyon
F00.13 | Taslyici frekansi 0,700 ~ 16.000kHz modeli
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tanimlan
mis
F00.14 | Ust tagiyici frekansi 0,700 ~ 16.000kHz 8.000kHz
F00.15 | Alttasiyici frekansi 0,700 ~ 16.000kHz 2.000kHz
F00.16 | cikis voltaji 5.0 ~ 150.0% %100.0
0: Devre Disi
1: Etkin
2: DC ise AVR devre disi birakilir.
F00.17 | AVR bara gerilimi > nominal 1
DC bara voltaji ve DC bara voltaji <
DC baranin anma voltaji ise
etkinlestirilecektir.
0: Acilista calistir
F00.18 | Fan kontrolii 1: Calistirma komutu ile  fan 1
calisiyor
F00.19 | Fabrika sifresi 0 ~ 65535 0
modeli
F00.20 | inverter anma giicii 0,2 ~ 1000 0,0kW tanimlan
mis
modeli
F00.21 | Inverter anma gerilimi 60 ~ 660V tanimlan
mis
modeli
F00.22 | Inverter anma akimi 0.1 ~ 1500.0A tanimlan
mis
modeli
F00.23 | Yazilim versiyonu 0,00 ~ 655,35 tanimlan
mis
F00.24 | Bayi sifresi 0 ~ 65535 0
F00.25 | Calstrma zamani ayarn 0 ~ 65535h(0: Inval i d) Oh
Grup FO 1 : Frekans Komutu
0: Ana frekans kaynagi
1: Yardimci frekans kaynagi
2: Master + Yardimci
o ) 3: Master - Yardimcl
F01.00 | Frekans kaynagi segim 4. MAKS{Master, Yardimer } 0
5: MIN {Master, Yardimci }
6: Al1 ( Master + Yardimci )
7: Al2 ( Master + Yardimci )
0: Ana dijital ayar (F01.02)
1: tus takimi potansiyometresi
2: Analog giris Al1
3: lletisim
Ana Frekans Komut 4: Coklu referans
FO1.01 | Yaynag 5.PLC 1
6: Proses PID cikisi
7: X7/HI pulse girisi
8: A2
9:AI3
F01.02 | Ana Frekans Dijital ayarr | 0,00 ~ Fmaks 5 0,00Hz
0: Yardimci dijital ayar (F01.04)
F01.03 Yardimci Frekans 1: tus takimi potansiyometresi 0

Komut Kaynagi

2: Analog giris Al1

3: lletisim
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4: Coklu referans
5: PLC
6: Proses PID ¢ikisi
7: X7/HI pulse girisi
8: Analog giris Al2
9: Analog girig Al3
F01.04 | bir frekans dijital ayan 0,00 ~ Fmaks 50,00Hz | A
F01.05 | Yardmac frekans aralig (1): Z\/Iaksmum frek?nsa gore 0 x
: Ana frekansa gore
£01.06 \s/lard|mc| frekans katsay 00 ~ 150.0% %100.0 A
F01.07 | Jog frekansi 0,00 ~ Fmaks 5.00Hz A
F01.08 | Maksimum frekans 20.00 ~ 600.00Hz 50.00Hz x
) asagi ~ Fmaks
F01.09 | Ust limit frekansi Alt limit frekansi ~ maksimum 50.00Hz x
Frekans
F01.10 | Alt limit frekansi 0.00 ~ Fup 0,00Hz x
0: Alt limit frekansinda calistirin
Komut frekansi alt limit 1: 0 HZ'de calistirma, F01.12
F01.11 | frekansindan disik tarafindan ayarlanan zaman 0 x
oldugunda calisma gecikmesinden sonra
etkinlestirilecektir.
Fo1.12 | Altlimitirekansi calisma | o o _ g000.0 60.0s x
slresi
Bu frekansa kadar , bas
F01.13 | langi¢ frekansi 0,00~600,00 Hz 50.00Hz A
kompanzasyonu
Fo1.14 | S0Hz basina frekans 0,00~50,00 Hz 000Hz | &
telafisi
Grup F02: Baglat/Durdur Kontrolii
0: Tus takimi kontroli (LED kapali)
Calistirma komutu 1: Klemens kontrolii (LED agik)
F02.00 | =yN) 2- Tletisim kontrold (LED 0 *
yanip sonayor)
F02.01 | Calisma y6nii 0: fleri 0 A
1: Ters
. 0: Ters etkin
F02.02 | Ters gegirmez eylem 1: Ters devre digi 0 x
arasindaki 610 zaman
F02.03 ileri ve geri 0.0 ~ 6000.0s 0.0s x
Birler basamag! : Baslangic Modu
0: Dogrudan basla
1: D6nme hiz yolu ve
tekrar baslat
Onlar basamag: kisa devre alglama
F02.04 | Baslangic modu islevi 00000 | x
0:Topraklanmamis kisa devre
tespit etme
1:Topraklama k1sa devresi
ilk galistirmadan énce algilama
2:Topraklama kisa devresi
her baslamadan énce algilama
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Yuzler basamag!: Hiz
takibi 0: Sifir hizdan takip
1:Maksimum frekanstan takip edin
Binler basamagi: Jog islevinin dnceli
gi alip almayacagin! segin
0: Devre Di1s1 Birak
1:Etkinlestir
Onbinler basamagi: izleme yoni
0: Durdugunda son yon
1: Olumlu yoén
2: Negatif yon
3: Baslangi¢ yoéni

F02.05 | Baslangig frekansi 0,00 ~ 10,00Hz 0,00Hz x

Fo2.06 | Baslangi¢frekansitutma | o 499 gg 0.0s x
siresi

F02.07 | Baslangi¢c DC fren akimi 0.0 ~ 150.0% %0.0 X

Fo2.08 | BastangictaDCfrenleme | 4 o 440 og 0.0s x
slresi

F02.09 | Hiz arama akimi 0.0 ~ 180.0% 13 %0.0 A
Hizlandirnimig arama s

F02.10 yavaslama zamani 0.0 10.0s 1.0s x

F02.11 | Hizli arama katsayisi 0.01 ~ 5.00 0.30 A

0: Rampa ile durus

F02.12 | Durdurma modu 1- Serbest Durus 0 x
DC frenlemeyi -
Az durdurmanin ilk frekansi 0,01 50,00Hz 2.00Hz X
F02.14 | DC fren akimini durdur 0.0 ~ 150.0% %0.0 X
DC frenlemeyi durdurma s
F02.15 bekleme siiresi 0.0 30.0s 0.0s x
DC frenleme suresini
F02.16 durdur 0.0 ~ 30.0s 0.0s x
0: Devre Disi
. . 1: Etkin
el Dinamik fren 2: Caligtinrken etkin 0 *
3: Yavasglamada etkin
Dinamik frenleme
F02.18 gerilimi 480 ~ 800V 700V X
F02.19 | fren kullanim orani 5.0 ~ %100.0 %100.0 x
. 0 : Voltaj ¢ikisi yok
F02.20 | OHz ¢ikis segimi T~ Gerilim cikis! 0 x
Yeniden agmanin 0: Gegersiz
F02.21 | otomatik olarak baslati . ) 0 A
1: Gegerli
Imas|
Otomatik baslatma ve
F02.22 | yeniden agma arasi 0.0~10.0s 0.5s A
ndaki bekleme siresi
Grup F03: Hizlanma/Yavaglama Parametreleri
F03.00 | Hizlanma zamani 1 0.0 ~ 6000.0s 15.0 A
saniye
F03.01 | Yavaslama zaman 1 0.0 ~ 6000.0s 150
saniye
F03.02 | Hizlanma zamani2 0.0 ~ 6000.0s 15.0
saniye
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F03.03 | Yavaslama zamani 2 0.0 ~ 6000.0s 150 A
saniye
F03.04 | Hizlanma zamani 3 0.0 ~ 6000.0s 150 A
saniye
15.0
F03.05 | Yavaglama zamani 3 0.0 6000.0s saniye A
. 15.0
F03.06 | Hizlanma siresi 4 0.0 6000.0s saniye A
15.0
F03.07 | Yavaglama zamani 4 0.0 ~ 6000.0s saniye A
15.0
F03.08 | Jog hizlanma zamani 0.0 ~ 6000.0s saniye A
15.0
F03.09 | Jog yavagslama zamani 0.0 ~ 6000.0s saniye A
Hizlanma/Yavaslama 0: Dogrusal Hizlanma/Yavaglama
F03.10 o ——— 0 x
egrisi 1: S-egrisi Hizlanma/Yavaglama
F03.11 S egnsm!n ilk hizlanma 0.0 ~ 6000.0s 0.0s N
segmenti zaman|
Hizlanma ve yavas 0:0.1s
F03.12 lamanin zaman birimi 1:0.01s 0 *
Frekans gecis noktasi
F03.13 | niZlanma suresi 1 0,00 ~ Fmaks 0,00Hz | x
arasinda ve hizlanma
slresi 2
Frekans gegis noktasi
arasinda yavasglama -
F03.14 siiresi 1 ve yavaslama 0,00 Fmaks 0,00Hz x
slresi 2
S egrisinin h1zlanma
F03.15 | segmentinin bitis zaman 0.0 ~ 6000.0s 0.0s x
I
F03.16 | O CErisininyavaslamasi |, g4 og 0.0s x
nin ilk segment zamani
Fo3.17 | S GErisininyavaslama | 5 _ 6400 os 0.0s x
segmenti bitis zaman|
Grup F04 Dijital Girisg
F04.00 | DI1 klemensinin islevi 00: !§Iev yok 1 x
F04.01 | DI2 klemensinin iglevi 0 1: lleri kosma (FWD) 2 x
F04.02 | DI3 klemensinin iglevi 0 2: Geri surls (REV) 7 x
F04.03 | DI4 klemensinin islevi 0 3: Ug telli kontrol 13 x
F04.04 | DI5 klemensinin islevi 0 4: lleri JOG 0 x
F04.05 | DI6 klemensinin iglevi 0 5: JOG geri 0 x
F04.06 | DI7 klemensinin islevi 0 6: Durmak igin Serbest Durus 0 x
F04.07 | A1 Klemensinin islevi 8 ;; Halta S'f'”arl‘:a (RFSdET) 0 x
F04.08 | AI2 klemensinin islevi : Galisma askiya alindi 0 x
0 9: Harici hata girisi
10: Klemens YUKARI
11: Klemens ASAGI
12: YUKARI/ASAGI ( A / V tusu
F04.09 | AI3 klemensinin islevi dahil) ayari sil 0 x
13: Cok adimli frekans klemensi 1
14: Cok adimli frekans klemensi 2
15: Cok adimli frekans klemensi 3
16: Cok adimli frekans klemensi 4
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17: Hizlanma/Yavaslama zaman
belirleyicisi 1

18: Hizlanma/Yavaslama zaman
belirleyicisi 2

19: Hizlanma/Yavaslama devre disi
(rampa duragi dahil degil)

20: Yardimci hiza geg ayar

21: PLC durum sifirlama

22: Basit PLC duraklatildi

23: Basit PLC duraklatildi

24: PID ayar yoni

25: PID entegrasyonu duraklatildi
26: PID parametre anahtari

27: Salinim frekansi duraklatma
(akim g¢ikigl Frekans)

28: Salinim frekansi sifirlama
(merkezi frekans cikisi)

29: Galistir komutu olarak degistirildi
tus takimi kontroli |

30: Calistir komutu olarak degistirildi
klemens kontroll

31: Calistir komutu olarak degistirildi
iletisim kontrol

32: Sayi girisi

33: Saymayi temizle

34: Uzunluk sayisi

35: Uzunluk temiz

36: DC fren giris komutu Durmak
37: Hiz/tork kontrol anahtari

3 8: Ters yok

39 : ileri yok

40: z ero-serve (yalnizca FR510A)
41: is mili yonind etkinlestir (yalni
zca FR510A)

42: Yonlendirme Pozisyonu segimi 1
(yalnizca FR510A)

43: Yonlendirme Pozisyonu segimi 2
(yalnizca FR510A)

44: Basit tasima sinyali girisi (yaln
zca FR510A)

45: FWD tagma (yalnizca FR510A)
46: REV tasima (yalnizca FR510A)
47: Tasima miktari segim klemensi 1
(yalnizca FR510A)

48: Tasima miktari segim klemensi 2
(yalnizca FR510A)

49: Tasima miktari segim klemensi 3
(yalnizca FR510A)

70: Pozisyon verilen X7 yon girisi
(yalnizca FR510A)

71: Pozisyon Pulsesi Sifir
Temizleme (yalnizca FR510A)

72: lleri Pozisyon ofseti etkinlestirme
(yalnizca FR510A)

73: Ters Pozisyon ofseti
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etkinlestirme (yalnizca FR510A)
74: Ho ¢ikis enkoderinin pulse orani
secimi (yalnizca FR510A )
75: Akim tasma gegisi (yalnizca
FR510A)
76: Tasimayi etkinlestirme (yalnizca
FR510A
Foa.10 | Diltal filreleme stiresi | 4 500 1 g00s 0.010s
) giris klemensi ) ) )
Klemensden énceki
F04.11 | gecikme siresi 0.0 ~ 300.0s 0.0s
DI1 gecerlidir
Klemensden énceki
F04.12 | gecikme siresi 0.0 ~ 300.0s 0.0s
DI2 gecerlidir
DI5, DI4, DI3, DI2, DI1
0: Pozitif mantik(Klemensler 0V'da
Fo4.13 | Klemens DI1 ~ DIS acik/24V'da kap(an) 00000
pozitifinegatif mantik 1: Negatif Mantik (Klemensler 0V'da
kapali/24V'da agik)
Al3, Al2, A1, DI7, DI6
Foa.14 | Klemens DI6 — £13 0: Pozitif mantik 00000
P gatit manti 1: Olumsuz Mantik
0: Iki telli mod 1
ILERI/GERI klemensi 1. Iki telli mod 2
FO4.15 |y ontrol modu 2: Ug telli mod 1 0
3: Ug telli mod 2
Birler basamagi: durdugunda eylem
0: Temizle
1: Tutma
Onlar basamag: Giig Kaybina Karsi
Eylem
0: Temizle
1: Tutma
Klemens Yizler basamagi: integral fonksiyonu
YUKARI/ASAGI 0: integral fonksiyonu yok
F04.16 frekans aySﬂ 1: Integral islevi etkin 0000 1
kontrol Bin yer : Negatif frekansa indirgenip
indirgenemeyecegini segin
0: Devre DisI Birak
1: Etkinlestir
On binin yeri: YUKARI/ASAGI
temizlemek igin hareket eylemi
0: Net Degil
1: Temizle
Klemens y
YUKARI/ASAGI 1.00Hz/
F04.17 frekans de§i§im adimi 0,00 ~ 50,00Hz 0,00:Devre disl 200ms
boyut
0 : Seviye etkili
F04.18 klemens glg agikken 1 : Kenar tetikleyici +Diizey etkili (Gl 0
’ eylem segimi ¢ agikken)
2: Kenar tetikleyici +Dizey etkili (Her
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baslangi¢)

Klemensden énceki
F04.19 | gecikme slresi 0.0 ~ 300.0s 0.0s A
DI1 gegersiz

Klemensden énceki
F04.20 | gecikme slresi 0.0 ~ 300.0s 0.0s A
DI2 gegersiz

Grup FO05 Dijital Cikis

F05.00 | Y1 cikis fonksiyonu 0 0: Cikis yok

F05.01 | Y2 cikis fonksiyonu 0 1: Surlcu galigiyor

N|w|—~

F05.02 | Réle 1 gikig fonksiyonu 0 2: Hata gikig!

03 : Frekans seviyesi algilama FDT1
cikigl

0 4: Frekans seviyesi algilama FDT2
cikigl

0 5: OHZ'de galigiyor 1(durmada ¢ikis
yok)

0 6: OHZ'de suris 2(durmada ¢ikis)

0 7: Ust limit frekansina ulasildi

0 8: Alt limit frekansina ulagildi

0 9: Frekansa ulasildi

10: inverter calismaya hazir

11: Sirtct (motor) asin yuk alarmi
12: inverter agiri Isinma uyarisi

13: Mevcut galisma siresine ulasildi
14: Toplam agilis siresi

ulagilan

15: Ardigik galisma siresi

ulasilan

F05.03 | Role 2 ¢ikis fonksiyonu 16: PLC dénglsi tamamlandi 11 x
17: Set sayim degerine ulasildi

18: Belirlenmis sayim degerine
ulasildi

19: Ulasilan uzunluk

20: Yik altinda alarmi

21:Fren gikigi

22: DI

23:DI2

24: Ayarlanan frekans aral1g1na ulas
Ild1ginda (FDT1)

25: is mili oryantasyonu tamamlama
(yalnizca FR510A)

26: PID geri besleme kayb

27: galisma durumu (¢ikissiz
inching)

28: iletisim ayar (adres 2007h)

40: AKim siniri agiyor

F05.04 | Y1 ¢ikis gecikme siresi 0.0 ~ 6000.0s 0.0s

F05.05 | Y2 gikis gecikme suresi 0.0 ~ 6000.0s 0.0s

F05.06 | R1 ¢ikis gecikme suresi 0.0 ~ 6000.0s 0.0s

> (> D>

F05.07 | R2 cikis gecikme suresi 0.0 ~ 6000.0s 0.0s

Birimin yeri: Y1

Dijitalin etkin durumu 0: Pozitif mantik

cikt 1: Negatif mantik

Onun yeri : Y2 ( birimin yeri ile ayni)

F05.08 0000 x
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Yuzler Basamagi: Role 1 ¢ikis
(Birler basamagi ile ayni)
Binler yeri: Role 2 ¢ikisi
(Birler basamagi ile ayni)
algilama genisligi .
F05.09 ulasilan frekans 0,00 20,00Hz 5.00Hz x
F05.10 | FDT1 Ust sinin 0,00 ~ Fmaks 30.00Hz x
F05.11 FDT1 alt sinin 0,00 ~ Fmaks 30.00Hz x
F05.12 | FDT2 Ust sinir 0,00 ~ Fmaks 30.00Hz x
F05.13 | FDT2 alt siniri 0,00 ~ Fmaks 30.00Hz x
ardisik Calisma . .
F05.14 Zaman 0.0 6000.0Dk 0.0:Devre disi 0.0Dk
Toplam gl¢ agik . .
F05.15 zaman ayari 0 65535h 0:Devre disi Oh
birikimli Calisma s .
F05.16 zaman ayari 0 65535h 0:Devre disi Oh
- 0: Devre Digi
F05.17 | Fren kontrol segimi 1 Etkin 0
F05.18 | Fren agma frekansi Kapal frekans ~30.00Hz 2.50Hz x
F05.19 | Fren agik akimi %0.0~200.0 %0.0 A
F05.20 | Fren acik bekleme siiresi | 0,00~10,00 sn 0,00s x
F05.21 | Fren acik ¢calisma siresi 0,00~10,00 sn 0.50s x
F05.22 | Fren kapali frekansi 0.00Hz~acIk frekans 2.00Hz x
F05.23 | Fren yakin bekleme 0,00~10,00 sn 0,00s x
slresi
F05.24 | Frenkapatmacalisma | 4 54 10 g9 gn 0,50s
slresi
F05.25 | Akim agimi 1 0.1 ~ 1500.0A 0.0A
F05.26 | Akim agimi 2 0.1 ~ 1500.0A 0.0A
Grup F06 Analog ve Pulse Girigi
F08.00 Minimum egri girisi %O'O,N. .b.ukulme noktasi girisi1 % 1.0
Al1 Al1 egrisinin
Karsilik gelen degeri
ayarla s o
F06.01 minimum girise -100.0 %100.0 %0.0
egri Al1
F06.02 blkllme noktasi girigi A'I1 edrisinin minimum girisi ~ AIl 100 0,0
1 egrisi Al1 egrisinin blkllme noktasi 2 girigi
Karsilik gelen degeri
ayarla s
F06.03 bikiilme girisine -100.0 %100.0 100 0,0
Al1 egrisinin 1. noktasi
bikilme noktas! girigi Al1 egrisinin bikilme noktasi 1
F06.04 2 egrisi Al1 g::z: ~ ATl egrisinin maksimum 100 0,0
Karsilik gelen degeri
ayarla -
F06.05 bilkilme girigine -100.0 %100.0 100 0,0
Al1 egrisinin 2. noktasi
Maksimum egri girisi Al1 egrisinin bukilme noktasi 2 o
F06.06 | A1 girisi ~ %100,0 %100.0
Karsilik gelen degeri s o
F06.07 ayarla -100.0 %100.0 %100.0
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maksimum giris igin
egri Al1

Minimum egri girigi

%0,0 ~ AI2 egrisinin bukilme

0,
F06.08 | Al noktasi1 girisi %10
Karsilik gelen degeri
ayarla - o
F06.09 minimum girige -100.0 %100.0 %0.0
egri Al2
blikllme noktas! girigi Al1 egrisinin minimum girigi ~ Al2
F06.10 1 egrisi Al2 egrisinin blkilme noktasi 2 girigi 1000,0
Karsilik gelen degeri
Fos.11 | yala -100.0 ~ %100.0 100 0,0
bilkulme girisine
Al2 egrisinin 1. noktasi
biiktime noktas! girigi Al2 egrisinin blikulme noktasi 1
F06.12 2 egrisi Al2 g::z: ~ AI2 egrisinin maksimum 100 0,0
Karsilik gelen degeri
ayarla s
F06.13 | [l time girisine -100.0 ~ %100.0 100 0,0
Al2 egrisinin 2. noktasi
Maksimum egri girisi Al2 egrisinin blkilme noktasi A o
F06.14 | A2 girisi ~ %100,0 %100.0
Karsilik gelen degeri
ayarla - o
F06.15 maksimum girig igin -100.0 %100.0 %100.0
egri Al2
F06.16 Minimum egri girigi %O'O,N. _b_ukulme noktasi girisi1 %0.0
Al3 Al3 egrisinin
Karsilik gelen degeri
Fos.17 | yala -100.0 ~ %100.0 -10 %0.0
minimum girise
egri AI3
bukilme noktasi girigi Al1 egrisinin minimum girisi ~ AI3 o
FO6.18 | 1 cgrisi AI3 egrisinin bitkillme noktas! 2 girisi % 25.0
Karsilik gelen degeri
ayarla s o
F06.19 bikilme girigine -100.0 %100.0 % 50,0
AlI3 egrisinin 1. noktasi
bilkiilme noktas! girigi AI3 egrisinin blkulme noktasi 1
A M, ) o
F06.20 2 egrisi Al3 g::z: AI3 egrisinin maksimum %75.0
Karsilik gelen degeri
ayarla - o
F06.21 bikilme girigine -100.0 %100.0 % 25,0
Al3 egrisinin 2. noktasi
Maksimum egri girisi A3 egrisinin bukuilme noktasi A o
F06.22 | A13 girisi ~ %100,0 %100.0
Karsilik gelen degeri
Fo6.23 | yarla - -100.0 ~ %100.0 %100.0
maksimum girig icin
egri AI3
Minimum egri girisi B
F06.24 | tus takimi 0.0 ~ Egritus takimi 05%

potansiyometresi

potansiyometresinin maksimum girisi
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Karsilik gelen degeri
ayarla
F06.25 | minimum girise -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
egri tus takimi
potansiyometresi
Maksimum egri girisi . -
F06.26 | tus takimi M'?'m“.m egri tus takimi 100.0 %99.9 A
potansiyometresi potansiyometresi girigi .
Karsilik gelen degeri
ayarla
F06.27 | maksimum giris igin -100.0 ~ %100.0 %100.0 A
egri tus takimi
potansiyometresi
Al1 klemens filtreleme
F06.28 siiresi 0.000 ~ 10.000s 0.100s A
Al2 klemens filtreleme
F06.29 siiresi 0.000 ~ 10.000s 0.100s A
Al3 klemens filtreleme
F06.30 siiresi 0.000 ~ 10.000s 0.100s A
Tus takimi
F06.31 | potansiyometresi 0.000 ~ 10.000s 0.100s A
filtreleme suresi
F06.32 I—ﬂ Iegrisinin minimum O:QQ kHz ~ Maksimum HI egrisi 0,00kHz A
girisi girisi
HI egrisinin minimum
F06.33 | girisine karsilik gelen -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
ayar degeri
F06.34 ;'r;?r's'”'” maksimum | \finimum egri girisi HI ~ 100.00kHz | 50.00kHz | A
HI egrisinin maksimum
F06.35 | girisine karsilik gelen -100.0 ~ %100.0 %100.0 A
ayar degeri
F06.36 HI klemens filtreleme 0.000 10.000
. . . ~ 10.000s 0.100s A
slresi
Grup F07 Analog ve Pulse Cikisi
F07.00 | AO1 cikis islevi 0 0: Cikis yok 1 x
F07.01 | AO2 cikis iglevi 0 1: Cikig frekansi 2 x
0 2: Komut frekansi
0 3: Cikig akimi
0 4: Cikig voltaji
0 5: Cikig gucu
0 6: Bara gerilimi
07:+10V
Y2/HO ¢ikis fonksiyonu 0 8: tus takimi potansiyometresi
F07.02 | (HO olarak 09: Al 3 x
kullanildiginda) 10: Al2
11: AI3
12: SELAM
13: Cikis torku
14: Ao iletisimi 1 verildi
15: Ao iletisimi verildi 2
16: Enkoder girisi (yalnizca FR510A)
F07.03 | AO1 ofseti -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F07.04 | AO1 kazanci -2.000 ~ 2.000 1.000 A
F07.05 | AO1 filtreleme suresi 0.000 ~ 10.000s 0.000s A
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F07.06 | AO2 ofseti -100.0 ~ %100.0 %0.00 A

F07.07 | AO2 kazanci -2.000 ~ 2.000 1.000 A

F07.08 | AO2 filtreleme slresi 0.000 ~ 10.000s 0.000s A

Fo7.09 | HO maksimum cikig 0,01 ~ 100,00kHz 50.00kHz | A
pulse frekansi

F07.10 | HO cikis filtreleme stresi | 0.000 ~ 10.000s 0.010s A
Ho ¢ikis enkoder pulse

F07.11 | orani 1 0,00~10,00 1.00 A
(yalnizca FR510A)
Ho c¢ikis enkoder pulse

F07.12 | orani 2 0,00~10,00 1.00 A

(yalnizca FR510A)

Grup F08 Motor 1 Parametreleri

0 : Ug fazl1 asenkron motorlar

1: PMSM (yalnizca FR510A)

-~ L 2 : Tek fazl1 asenkron motorlar

F08.00 | Motor 1t 0 X
otor 1 tipt segim ( Kapasiteyi kaldir)

3 : Tek fazli asenkron motorlar

( Kapasiteyi kald1rmaya gerek yok )

modeli
F08.01 | Motor 1'in glic derecesi 0.1 ~ 1000.0kwW tanimlan x
mis

modeli
F08.02 | Motor 1'in anma gerilimi 60 ~ 660V tanimlan x
mis

modeli
F08.03 | Motor 1'in anma akimi 0.1 ~ 1500.0A tanimlan x
mis

anma frekansi modeli
F08.04 motor 1 20.00 ~ Fmaks :In;mlan x

modeli
F08.05 | Motor 1'in anma hizi 1 ~ 30000 tanimlan x
mis

. . modeli
Stator direnci R1
F08.08 asenkron motor 1 0.001 ~ 65.535Q gln;mlan x

. . modeli
Rotor direnci R2
F08.09 asenkron motor 1 0.001 ~ 65.535Q tanimlan x

mis
. modeli
Kagak endliktansi L1 s
F08.10 asenkron motor 1 0,01 655,35mH :;alr;lmlan X
. modeli
Karsilikli endUktans L2 s
F08.11 asenkron motor 1 0,1 6553,5mH tr;alr;lmlan X
Uksuz akim modell
Fos.12 | ¥ 0.1 ~ 1500.0A tanimlan x
asenkron motor 1 mis
Alan zayiflatma katsayisi
F08.13 | 1 0.0 ~ 100.0 %87 x
asenkron motor 1
F08.14 Alan zayiflatma katsayisi 0.0 ~ 1000 %75 <

2
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asenkron motor 1

Alan zayiflatma katsayisi

F08.15 | 3 0.0 ~ 100.0 %70

asenkron motor 1

PMSM'nin tator direnci Model
A (yalnizca FR510A) 0.001 ~ 65.535Q tanimli

PMSM d ekseni Model
F08.17 | endiiktansi 0,01 ~ 655,35mH tanimh

(yalnizca FR510A)

PMSM d ekseni Model
F08.18 | endiktansi 0,01 ~ 655,35mH tanimii

(yalnizca FR510A)

PMSM geri EMF Model
FO8.19 | (1 ainizca FR510A) 0 ~ 65538V tanimii
F08.20 Enkoderin kurulum agisi 0.0 ~ 3599° 0.0°

(yalnizca FR510A)

F08.21 | kutup sayisI motor 0 ~ 1000 4

Baslangi¢ta kodlayici

F08.22 | kaynagini bulun ( yalni (1) gz:unamadl 1
zca FR510A) )
Enkoder satir numarasi
F08.23 (yalnizca FR510A) 0 ~ 10000 1024
0: ABZ kodlayici
i 1: UVW kodlayici
Enkoder tipi
F08.24 2: Doner kodlayici 0
(yalnizca FR510A) 3 ECN1313
4: Sinus-kosinis kodlayici
ABZ Artimli Enkoderin 0 Olumiu
F08.25 | AB Faz Sirasi (yalnizca 1j Negatif 0
FR510A) -Neg
Hiz geri beslemeli PG
F08.26 baglanti kg§|que5| 0.0 : Gegersiz 0.0s
algilama suresi (yalnizca | 0.1 ~ 10.0s
FR510A)
Motorun Enkodere Hiz
F08.27 Orani (yalnizca FR510A) 0.001 ~ 60.000 1.000
Kutup ciftleri doner
F08.28 | kodlayici (yalnizca 1~100 1

FR510A)

0: Otomatik ayar yok
F08.30 | Motor 1'in otomatik ayari 1: Motorun statik otomatik ayari 0
2: Motorun doner otomatik ayari

Grup F09 V/f Motor 1 Kontrol Parametreleri

0 0: Dogrusal V/ F

0 1: Cok agsamali V/ F
02:1.2. glg VIF
03:1.4.qu¢V/F
04:1.6.gugV/F
05:1.8.qgugV/F

0 6: 2.0. gli¢ VIF

0 7: V/F tam ayirma

0 8: V/F yari ayirma

0 9: 1.2 ters giic egrisi V/IF

F09.00 | VI/f egrisi ayari
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10 : 1.4 ters gug egrisi V/IF

11: 1.6 glg ters egrisi V/IF

12 : 1.8 gug ters egrisi V/IF

13 : 2.0 glg ters egrisi VIF

F09.01 | tork artigi %0,1-30,0 %0,0 (sabit tork artisi) %0.0 A
Fo9.02 | Jorkartisinin kesme 0,00 ~ Fmaks 50.00Hz | A
frekansi
F09.03 198:"1 ;“’kta" VIFfrekanst | 4 60 ~ F09.05 0,00Hz | &
F09.04 (9\/01") noktali V/IF voltaji 11 5 5 400.0 % 5,0 A
F09.05 g("F"Z;“’kta" VIFfrekansi | 49 03 ~ F09.05 500Hz_ | A
F09.06 (Cvozk) noktali VIF voltaji 21 4 5 100.0 140% | A
£09.07 Cok noktall V/F frekansi F09.05 ve F09. 09 250,00 A
3(F3) Hz
F09.08 (Q\;’?[‘) noktali V/F voltaji 31 ¢ 5 100.0 5%00 | a
F09.09 E(c'):lzl)']oktall VIF frekansi F09.07 ~ nominal motor frekansi 50.00Hz A
F09.10 (Q\Z{‘) noktali VIF voltajt 41 4 5 100.0 Ue=100.0% %100.0 | A
V/F kayma s o
F09.11 kompanzasyonu kazanci 0.0 300.0 % 8 0.0% A
stator voltaj dislstu s
F09.12 tazminat kazanc 0.0 %200.0 %100.0 A
F09.13 | Uyarma artigi kazanci 0.0 ~ %?200.0 %100.0 A
F09.14 | Salinim Bastirma 0.0 ~ 300.0 % %100.0 A
0: Dijital ayar (F09.16)
1: tus takimi potansiyometresi
2: Al
V/F igin voltaj kaynagi 3: Coklu referans
F09.15 | Jynima 4. Pulse ayan ( DIZ/HI) 0 x
5: PID
6: Al2
7:AI3
Fo9.16 | Y/F aynmi igin voltaj 0 V - nominal motor voltaijt %0.0 A
) dijital ayar ’
0.0 ~ 6000.0s
V/F'nin voltaj yikselme icin zaman gosterir.
F09.17 | slresi 0 V'tan nominal degere ylikselen 0.1s A
ayriima voltaj
Motor voltaji.
VVF modunda IQ filtre st
F09.18 | resini 0,5 HZ'nin altina F09.19 ~ 3000ms 500ms X
ayarlayin
VVF modunda IQ filtre st
F09.19 | resini 2 Hz'nin tzerine 1ms ~ F09.18 100ms X
ayarlayin
F09.20 |Ier|_ calistinldiginda tork 0.0 ~ 5.0% %0.0 A
revizyonu
F09.21 Geri galistinldiginda tork 0.0 ~ 5.0% %1.0 A

revizyonu
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PMSM hizlanma akimi
F09.22 | kompanzasyonu ayari 0.0~200.0 %0.0 A
(yalnizca FR510A)
Hizlanmadan sonra
PMSM telafi sresi 2.0
F09.23 azaldi 0.0~100.0s saniye A
(yalnizca FR510A)
Hizlanma sonrasinda
PMSM ID akim degeri
F09.24 | | Srunacaktir. 0.0~200.0 %0.0 VAN
(yalnizca FR510A)
Grup F10 Motor 1 Vektor Kontrol Parametreleri
F10.00 | Hiz/tork kontroli 0: hiz kontrolu 0 x
1: tork kontrolu
ASR disik hiz -
F10.01 orantili kazang Kp1 0.0 100.0 150,0 A
ASR dusuk hiz -
F10.02 entegrasyon siiresi Ti1 0.001 30.000s 0.100s A
ASR anahtarlama
F10.03 frekans 1 0,00 ~ F10.06 5.00Hz A
ASR yuksek hizli s
F10.04 orantili kazang Kp2 1 100.0 10.0 A
F10.05 | ASRyuksekhizih 0.001 ~ 30.000s 0500 1 4
entegrasyon suresi Ti2 sh_
F10.06 | ASR anahtarlama F10.03 ~ Fmaks 10.00Hz | A
frekans 2
F10.07 | /SR girig filtreleme 0.0 ~ 500.0ms 30ms | &
slresi
F10.08 | ASR gikis filtreleme 0.0 ~ 500.0ms 0.0ms A
slresi
F10.09 ?(/ekt"r kontrol kayma 50 ~ 200% 100% A
azanci
Dijital tork ayari
F10.10 | hiz kontrol modunda st 80.0 ~ %?200.0 %165,0 x
limit
Uyarma ayari -
F10.11 orantili kazang Kp1 0,00 10,00 0,50 A
Uyarma ayari -
F10.12 integral kazang Ti1 0.0 3000.0 ms 10.0 ms A
Tork ayar -
F10.13 orantili kazang Kp2 0,00 10,00 0,50 A
Tork ayari integral -
F10.14 kazanci Ti2 0.0 3000.0 ms 10.0 ms A
F10.15 ?yarma kazang katsay!s | g 55009 100% A
0: F10.17 ile ayarlanir
1 : Tus takimi potansiyometresi
F10.16 ;o;l: l;:n;r:!tll altinda tork :2:, 2:; 0 <
yar kaynag 4:AI3
5 : Pulse ayari ( DI7/HI)
6 : iletisim ayari
F10.17 | Dijital tork ayari -200.0 ~ %200.0 %50.0 A
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Tork kontroll altinda ileri

F10.18 hiz sinirl degeri 0,00 ~ Fmaks 50.00Hz A
F10.19 | |O'kkontrolialindageri | o 5 oo 50.00Hz | A
hiz sinirl degeri
£10.20 Tork hizlanma suresini 0.0 ~ 6000.0s 0.0s A
ayarla
Tork yavaglama slresini -
F10.21 ayarlayin 0.0 6000.0s 0.0s A
Statik strtiinme torku
F10.22 tazminat 0.0 ~ %100.0 %5.00 A
F10.23 Sﬁ:f"gf“”“”me frekans | 4 00 ~ 20,00Hz 1.00Hz | &
Acik Déngi Torkunun s
F10.24 Statik Frekans! 1.00 10.00Hz 1.00Hz A
L 0: Optimizasyon yéntemi 1
F10.25 | SVC optimizasyon 1 Optimizasyon yéntemi 2 1 x
yoéntemi . L - B
2: Optimizasyon yéntemi 3
0:F10.18 ve F10.19 ile ayarlanir
1 : Tus takimi potansiyometresi
Tork kontroli altinda 2: A1
oA Max Frekans kaynagi 3:AI2 0 X
4:AI3
5 : Pulse ayari ( DI7/HI )
PMSM Baglatma
F10.27 | Uyarma Akimi (yalnizca 0.0 ~ 150.0% %50.0 x
FR510A)
PMSM Aki zayiflatma 0 Gecersiz
F10.28 | kontrolii (yalnizca 1 Gegerli 1 x
FR510A) i
PMSM Aki zayiflama
F10.29 | Gerilimi (yalnizca 70.0 ~ %100.0 %95,0 A
FR510A)
PMSM Aki zayiflama
F10.30 | kazanci (Kp) (yalnizca 0.0 ~ %500.0 %50.0 A
FR510A)
PMSM Aki zayiflama
F10.31 | integrali(Ti) 0.00 ~ 60.00s 0.5s A
(yalnizca FR510A)
PMSM F lux zayiflama N o
F10.32 sinir (yalnzca FR510A) 0.0 %200.0 %100.0 A
PMSM uyarma akimi
F10.33 | frekansi yuksek noktasi F10.34~600.00Hz 15.00Hz AN
(yalnizca FR510A)
PMSM uyarma akimi
F10.34 | frekansi dislk noktasi 0.0~F10.33 10.00Hz A
(yalnizca FR510A)
PMSM uyarma akimi
F10.35 | donustirme gecikmesi 0.0~10.0s 1.0s A
(yalnizca FR510A)
PMSM hiz tahmini Kp
F10.36 (yalnizca FR510A) 0,00~10,00 2.00
F10.37 | PMSMhiz tahmini Ti 0.1~1000.0ms 20.0ms

(yalnizca FR510A)

Grup F11 Koruma Parametreleri
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0 : Akim siniri devre digi

F11.00 | Akim limit kontroll 1 : Akim siniri modu 1 2
2 : AKim siniri modu 2
F11.01 | Akim siniri 100.0 ~ %200.0 %150.0
Frekans diislirme slresi 50
F11.02 | (sabit hizli galismada 0.0 ~ 6000.0s o
S saniye
limit akimi)
Akim limit modu 2 oranti
F11.03 kazanci 0.1 ~ %100.0 %3.0
F11.04 | Akim limit modu 2 0,00 ~ 10,00 sn 10.00 sn

integral zamani

0: Asiri gerilim duraklamasi devre
Asiri Gerilim Durma disi

Frilits Kontrolu 1: Asiri gerilim durma modu 1 2
2: Asin gerilim durma modu 2
F11.06 | Astri gerilim durak 600 ~ 800V 730V
gerilimi
asiri gerilim durak .
F11.07 Mod 2 Oran Kazanci 0,0 %100,0 500,0
F11.08 | As!m gerilim durma 0,00 ~ 50,00Hz 5.00Hz
modu 2 frekans limiti
Birler basamagi: Otobis dusik
voltaji
0: Ariza bildirildi ve serbest durus
1: Durdurma moduna gére dur
2: Hata bildirildi ancak ¢alismaya
devam ediyor
3: Ariza korumasi devre digi
Ten'in yeri: Gug giris asamasi
F11.10 | Koruma eylemi 1 Kayip (Hata09) 03330

(Birimin yeri ile ayni)

Yuzler Basamagi: Gug ¢ikisi

faz kaybi(Err10)

(Birimin yeri ile ayni)

Bin kisilik yer: Motor asiri yuklenmesi
(Err11)(Birler basamagi ile ayni)

On binlik yer: inverter asir yiki(Err1
2)

(Birimin yeri ile ayni)

Harici ekipman hatasi  ( Err13)
0: Ariza bildirildi ve serbest durus
1: Durdurma moduna gére dur
2: Hata bildirildi ancak ¢alismaya
devam ediyor
Ten'in yeri: EEPROM okumal/yazma
hatasi (Err15)
F11.11 | Koruma eylemi 2 (Birimin yeri ile ayni) 00000
Yiizler yeri: iletisim fazla mesai
hatasi (Err18)
(Birimin yeri ile ayni)
Binler yeri: PID geri besleme kaybi
(Err19)
(Birimin yeri ile ayni)
On binlik yer: Siirekli calisma
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suresine ulasildi (Err20) (Birler
basamagi ile ayni)
Birler basamagi: Modil sicakhk
algilama baglantisinin kesilmesi
( Err24)
0: Ariza bildirildi ve serbest durus
F11.12 | Koruma eylemi 3 1: Durdurma moduna goére dur 00030 X
2: Hata bildirildi ancak ¢alismaya
devam ediyor
Ten'in yeri: YUk 0 oluyor (Err25)
(Birler basamagi ile ayni)
0: Mevcut galisma frekansi
. o 1: Frekansi ayarla
igin frekans segimi 2: Frekans (st sinir
F11.14 | hata Uzerine ¢alismaya 3 Frekans alt simin 1 x
devam 4: Yedekleme sikiig
anormallik
F11.15 | Yedekleme sikiig 0,00 ~ Fmaks 0,00Hz | x
anormallik
F11.47 | Motorasinylkkoruma | 354 309 0g 60.0s x
siresi
Birler basamagi: algilama segenegi:
0: Her zaman algila
1: Yalnizca sabit hizda algila
Ten'in yeri: karsilastirilan nesne
0: Motorun anma akimi
1: Sirdcunin anma akimi
Yuzler basamag!: _ _ Hata bildirildi
0: Hata bildiriimedi
1: Ariza bildirildi
Thousan d ' nin yeri: asiri yuk
F11.18 | Asin yuk alarmi alarm1 oldugunda yavaslayip yavas 00010 x
latmayacag
0: Yavaslama yok
1: Yavaslama
On binlik yer: agin yiik esigi igin
verilen mod
0: F11.19 seti
1: F11.19*VP
2: F11.19*Al1
3: F11.19*AI2
4: F11.19*AI3
F11.19 | Asin yuk alarm esigi 20.0 ~ %?200.0 %130.0 X
Asir ylk alarmi 50
F11.20 | aktif zaman 0.1 ~ 60.0s o x
o saniye
esigi asmak
F11.21 | Inverter asir isinma 50 ~ Sicakiik TOde:' x
. uyari esigi asir isinma Sicakli r:lr;lm an
F11.22 | YUk kaybinin tespit 5.0 ~ %100.0 %20,0 x
seviyesi
F11.23 Y.[.jk kgybmln tespit 01 ~ 60.0s 5.0 N
slresi saniye
F11.24 | Eylem segimi 0: Devre Disi 0 x
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anlik elektrik kesintisi 1: Yavaslama
2: Bara gerilimi sabit kontrolu
Yavaglama zamani s 5.0
il anlik elektrik kesintisi 0.0 6000.0s saniye A
0: Devre Disi
F11.26 | Hizl akim siniri 1: Hizl akim sinirlama modu 1 2 x
1: Hizl akim sinirlama modu 2
F11.07 | Otomatik agma (_ar|za) 0 ~ 20 0 <
sifirlama sureleri
F11.28 | 3¢ma (hata) sifirlama 0.1 ~ 100.0s 1.0s x
aralig
Ariza otomatik sifilama | 0: Harekete gegme
F11.29 | 5 rasinda eylem yapin 1: Hareket 0 *
F11.30 6;1':“9“9 kapali veriyolu | o 600 — Kurtarma voltaijt %800 | A
F11.31 é(')‘l't'akjlkapa”ma kurtarma | o oanma gerilimi ~ %100,0 %85,0 A
F11.32 | Anhk kapanma voltaji 0.01 ~ 10.00s 0.10s A
algilama suresi
F11.33 | Anlik kapanma Kp 0.1 ~ %100.0 %40.0 A
F11.34 Anlik kapanmal o 0.00 ~ 10.00s ( F).OO: 0.10s A
entegrasyon suresi Ti Entegrasyon gegersiz )
0:Yok
Motor sicaklik senséri 1:PT100
F11.35 | jipi 2:PT1000 0 x
3:KTY84
Motor sicaklik
F11.36 | sensorinln sifir sapma -100~100 C 0 AN
degeri
F11.37 | Aynilmis
Motor sicakligi uyari . . .
F11.38 eylemi esigi 0 200 C 90 C A
Motor sicakligi koruma N o ]
F11.39 eylemi esigi 0 200 C 110 C A
Birimin yeri : Agirt Hiz Eylem Segimi
0: Hata bildir ve yavaslayarak dur
1: Uyari ve rampa ile dur
2: Alarm ve ile galistirmaya devam
edin
ariza sikhig
Eylemin Agiri Hiz ve 3: Koruma yok
F11.40 | Asin Hiz Sapmasi segimi | Ten'in yeri : Asiri Hiz Sapmasi 00 x
(yalnizca FR510A) Segimi
0: Hatay: bildir ve yanasma
1: Uyari ve durma rampasi
2: Alarm ve ile galistirmaya devam
edin
ariza sikhgi
3: Koruma yok
Asin hiz algilama degeri N o o
F11.41 (yalnzca FR510A) 0.0 150.0% %120.0 x
Asirn hiz algilama suresi .
F11.42 (yalnizca FR510A) 0.0 60.0s 1.0s x

-71 -




@PUHALINE.

FR500A & FR510A Serisi Vektor Kontrol inverter

Asin hiz sapmasi
F11.43 | algilama degeri (yalnizca | 0.0 ~ %50.0 %20,0 x
FR510A)
Asin hiz sapmasi 50
F11.44 | algilama suresi (yalnizca | 0.0 ~ 60.0s séniye x
FR510A)
Grup F12: Coklu Referans ve Basit PLC Fonksiyonu
F12.00 | Referans 0 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.01 | Referans 1 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.02 | Referans 2 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.03 | Referans 3 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.04 | Referans 4 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.05 | referans 5 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.06 | Referans 6 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.07 | referans 7 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.08 | Referans 8 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.09 | referans 9 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.10 | Referans 10 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.11 | Referans 11 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.12 | Referans 12 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.13 | Referans 13 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.14 | Referans 14 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
F12.15 | Referans 15 -100.0 ~ %100.0 %0.0 A
0: Dijital ayar ( F12.00)
1: tus takimi potansiyometresi
2: Al
F12.16 | Referans 0 kaynak 3: Proses PID ¢ikisi 0 x
4: X7/HI pulse girisi
5: A2
6: A3
Birler basamagi: PLC galisma modu
0: Tek bir déngiiden sonra dur
1: Sonuncuyla kosmaya devam et
tek bir déngliden sonra frekans
2: Donguleri tekrarlayin
Onlar basamagi: baslatiimis mod
0: Durdurma (veya hata)
adimindan itibaren galismaya devam
Basit calisma mod edi1n k adimli frekans 0" ilk
asit call u : "cok adimli frekans 0" i
F1247 1 pic adimindan galigtirin 00000 X
2: Sekizinci adimdan “gok adimli
frekans 8”den galigtirin
3: On besinci adimdan “gok adimli
frekans 15"ten galistirin
Yuzler Basamagi: gui¢ kaybi hafizasi
0: Glg kaybinda bellek devre disi
birakildi
1: Gug kaybinda bellek
etkinlestirildi
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Binler Basamagi: basit PLC calisma
suresi birimi
0: Saniye (ler)
1: Dakika (dk)
F12.18 | Adim 0'in galisma suresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
F12.19 | 1. adimin ¢aligsma suresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
F12.20 | 2. adimin ¢aligma siresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
F12.21 | 3. adimin ¢alisma siresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
F12.22 | 4. adimin ¢alisma suresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
F12.23 | 5. adimin ¢aligsma siresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
F12.24 | 6. adimin galisma suresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
F12.25 | 7. adimin ¢alisma suresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
F12.26 | 8. adimin ¢alisma suresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
F12.27 | 9. adimin ¢alisma suresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
10. adimin galisma .
F12.28 siiresi 0.0 6000.0s(h) 0.0s(s) A
11. adimin galisma .
F12.29 siiresi 0.0 6000.0s(h) 0.0s(s) A
12. adimin galisma
F12.30 siiresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
13. adimin galisma
F12.31 siiresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
14. adimin galisma
F12.32 siiresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
15. adimin galisma
F12.33 siiresi 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) A
Basit PLC referansinin
F12.34 | hizZlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi 0
Basit PLC referansi 1'in
F12.35 | hizZlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi
Basit PLC referansi 2'nin
F12.36 | hizlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi
Basit PLC referansi 3'Un
F12.37 | hizlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi
Basit PLC referansi 4'Un
F12.38 | hizlanmalyavaglama 0~3 0 A
suresi
Basit PLC referansi 5'in
F12.39 | hizlanmalyavaglama 0~3 0 A
suresi
Basit PLC referansi 6'nin
F12.40 | hizlanmalyavaglama 0~3 0 A
slresi
Basit PLC referansinin
F12.41 | hizZlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi 7
Basit PLC referansinin
F12.42 | hizZlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi 8
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Basit PLC referansinin

F12.43 | hizlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi 9
Basit PLC referansinin
F12.44 | hizlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi 10
Basit PLC referansinin
F12.45 | hizlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi 11
Basit PLC referansinin
F12.46 | hizlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi 12
Basit PLC referansinin
F12.47 | hizZlanma/yavaglama 0~3 0 A
suresi 13
Basit PLC referansinin
F12.48 | hizZlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi 14
Basit PLC referansinin
F12.49 | hizZlanmal/yavaglama 0~3 0 A
suresi 15
Birler basamagi : _ _ Gug kapatild1g
Inda eylem segimi
0: Gug kapaliyken sifir temizleme
F12.50 YUKARl/ASAGl islev 1: Gug kapaliyken basllll tutun 00 %
secimi Coklu referans Onlar basamag!: _ _ negatife
indirgenip indirgenemeyecegini segin
0: Devre DisI Birak
1:Etkinlestir
F12.51 53%557&%?5?.2. 0.0 ~ %100.0 (%0.0Gegersiz) %0.0 A
Grup F13 Proses PID'si
0: F13.01 dijital ayar
1: tus takimi potansiyometresi
2: AN
3: lletisim
0| FID ayan 4 : Coklu Referans 0 *
5: DI7/HI pulse girisi
6: Al2
7:AI3
F13.01 | PID dijital ayar 0.0 ~ %100.0 %50.0 A
0: Al
1:AI2
2: lletisim
3: Al1+AI2
F13.02 | PID geri bildirimi 4 Al1-AI2 0 x
5: Maks{Al1 , Al2}
6 : Min{Al1 , AI2}
7: DI7/HI pulse girisi
8:AI3
F13.03 | PIDayangeribesleme | 4 , _ gq09 g 100.0 | A
aralig
. 0: lleri eylem
F13.04 | PID eylem yonu 1 Ters hareket 0 x
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F13.05 aP;grf”“e'eme suresi 0.000 ~ 10.000s 0.000s | &
F13.06 | F'D filtreleme siresi 0.000 ~ 10.000s 0.000s | A
geri bildirim
F13.07 Z'Ift’lf'"re'eme suresi 0.000 ~ 10.000s 0.000s | &
F13.08 | Oransal kazang Kp1 0.0 ~ 100.0 1.0 A
F13.09 | Entegrasyon siresi Ti1 0.01 ~ 10.00s 0.10s A
F13.10 | diferansiyel zaman Td1 0.000 ~ 10.000s 0.000s A
F13.11 | Oransal kazang Kp2 0.0 ~ 100.0 1.0 A
F13.12 | Entegrasyon siiresi Ti2 0.01 ~ 10.00s 0.10s A
F13.13 | diferansiyel zaman Td2 0.000 ~ 10.000s 0.000s A
0: Anahtar yok, tarafindan belirlenir
Kp1, Ti1 ve Td1 parametreleri
pUSsiey PID parametre anahtan 1: Girig ofseti bazinda otomatik gecis 0 *
2: Klemens tarafindan degistirildi
PID parametre gegisi s
F13.15 sapma 1 0.0 %100.0 %20,0 x
PID parametre gegisi s
F13.16 sapma 2 0.0 %100.0 %80,0 x
F13.17 | PID ofset siniri 0.0 ~ %100.0 % 0.0 x
Birler basamagi (Durup durmayacagi
¢ikis sinira ulastiginda integral
calisma)
. - 0: Integral igslemine devam et
F13.18 | PID integral 6zelligi 1: integral islemini durdur 00 x
Ten'in yeri (Integral ayriimis)
0: Gegersiz
1: Gegerli
F13.19 | PID diferansiyel limiti 0.0 ~ %100.0 %0.5
F13.20 | PID baslangi¢ degeri 0.0 ~ %100.0 %0.0
F13.21 | PID tutma siresi 0.0 ~ 6000.0 0.0s x
baslangi¢ degeri
N PID ¢ikis frekansi alt
F13.22 | PID gikig frekansi dist sinin ~ %100,0 % 100,0 %100.0 | x
limiti . .
maksimum frekansa karsilik gelir )
F13.23 PID ¢ikis frekansi alt _.1 QQ.O% ~ PID ¢ikis frekansi alt %0.0 %
SIniri limiti
- . . 0.1 ~ %100.0
F13.24 dustk degeri PID geri %0,0: Geri besleme kaybini %0.0 x
besleme kaybi
yargilamamak
PID geri besleme
F13.25 | kaybinin dusiik degeriicin | 0.0 ~ 30.0s 1.0s x
algilama suresi
Birler basamag! : _ _ Durdugunda
PID islem segimi
0: Durdugunda calistirmayin
F13.26 | PID islem segimi 1: Durdugunda galistir 00000 | x
Onlar basamag!: _ _ ¢Ikis, ¢Ikis
frekansi ile sinirlidir
0: Sinirli degil
1:sinirli
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Yuzler hanesi : YUKARI / ASAGI
digital PID'den verilir
0: Gug kapaliyken sifir temizleme
1: Gug kapaliyken basili tutun

Bin'in yeri: Durdugunda PID geri
besleme kaybi tespiti

0: Durdugunda algilanmiyor

1: ne zaman durdugunu algila

Sonra binin yeri: PID geri besleme
kaybi igin eylem

0: Hata bildir

1: Durdurmak igin rampa

F13.27 Verilen PID dijitalinin

0.0 ~ %100.0 (%0.0 Gegersiz)

%0.0

UP/DWON hizi
) _ . 0.1 ~ %100.0
F13.28 | Yuksek degeri PID geri %0,0: Geri besleme kaybini 10%0.0 | x
besleme kaybi
yargilamamak
PID geri besleme
F13.29 | kaybinin yiiksek degeri 0.0 ~ 30.0s 1.0s x
icin algilama suresi
0:F13.22
1:F13.22* VP
F13.30 PID ist limit kaynag gglggg*ﬁ:; 0 X
4:F13.22*HI
5:F13.22*AI3
0:F13.23
1:F13.23* VP
F13.31 PID alt limit kaynag gglggg*ﬁ:; 0 X
4:F13.23*HI
5:F13.23*AI3
F14 Grubu: Salinim Frekansi, Sabit Uzunluk, Uyanma ve Sayim
0: Ayara gore
F14.00 Salinim frekansi ayari Frekansl _ 0 N
mod 1: Maksimuma gore
Frekans
F14.01 | Salinim frekansi genligi 0.0 ~ %100.0 %0.0 A
F14.02 | atlama frekansi genligi 0.0 ~ %50.0 %0.0 A
Salinim frekansinin 5.0
S Yikselen Suresi 0.0 ~ 6000.0s saniye A
Salinim frekansinin 5.0
F14.04 dilsme silresi 0.0 ~ 6000.0s saniye A
F14.05 | Uzunlugu ayarla Om ~ 65535m 1000m X
F14.06 | Metre bagina pulse 01 ~ 65535 100.0 x
sayisl
Birler basamag! : uzunluk ulastiginda
dur
0: Durma
F14.07 Uzunluga ulasildiginda 1: Dl.ljr 00 N
komut Ten''s place : uzunluk hesaplama
yontemi

0: pulse ile pulse
1: Referans maksimum frekans
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2: Ai1 kanalina bakin
3: A2 kanalina bakin
4: Al 3 kanalina bakin
F14.08 | Sayim degerini ayarla 1 ~ 65535 1000 x
F14.09 | Belirlenmis sayim degeri | 1 ~ 65535 1000 x
F14.10 | uyanma sikligi E;r:)'(‘ets'z frekans (F14.12) ~ 000Hz | &
F14.11 Uyanma gecikme suresi 0.0 ~ 6000.0s 0.0s A
F14.12 | uyku frekansi 0.00 ~ Uyanma sikligi 0,00Hz A
F14.13 | Hareketsiz gecikme 0.0 ~ 6000.0 0.0s A
slresi
F14.14 | Uyandirma modu segimi 0 Frekans 0 x
1: Basing
- 0 : Frekans
F14.15 | Uyku modu segimi 1 Basing 0 x
Birler basamagu: basing geri bildirimi
0: Al
1:AI2
2 : DI7/HI pulse girisi
Gerilim geri besleme 3:AI3
F14.16 kaynag Ten'in yeri : basing uyku modu 0 x
0:Pozitif yon, btiytik basingta uyku
hali ve kiigiik basingta uyanma
1: Negatif yon, kiigiik basingta uyku
hali ve biiyiik basingta uyanma
F14.17 | Uyandirma basinci %0.0 ~ Dormansi basinci %10,0 A
F14.18 | dormansi basinci Uyandirma basinci ~ %100,0 %50.0 A
Grup F15: Haberlegme Parametreleri
0 : 4800bps
1:9600bps
2 :19200bps
F15.00 | Baud hizi 3 38400bps 1 x
4 : 57600bps
5: 115200bps
RTU igin kontrol yok, veri formati (1-
8-N-2)
1: Esit eslik kontrol, RTU igin veri
. formati (1-8-E-1)
riar Veri formati 2: Tek Parite kontrolu, RTU igin veri 0 x
formati (1-8-O-1)
3: Kontrol yok, RTU igin veri
formati(1-8-N-1)
F15.02 | Yerel adres 1 ~ 247 0: Yayin adresi 1
F15.03 | iletisim zaman asimi 0.0 ~ 60.0s 0.0s
F15.04 | Tepki siresi gecikmesi 0 ~ 200ms 1ms
F15.05 MASTER- SLAVE 0: inverter SLAVE dir 0 "
i lletisim Modu 1: invertér MASTER dir
iletisi 0: Frekansi ayarla
F15.06 | Ana lletisim v 0 x
Veri Génderme 1: Mevcut galisma frekansi
F15.07 | lletisim hatasi oldugunda | O : Geri doniis yok 1
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mesaj donlsu 1: Ddnlis
e . 0 : Olumlu ve olumsuz
F15.08 | U grubu doénus degeri 0
1 : Mutlak deger
Grup F16 Tuslar ve Tug Takimi Parametrelerinin Goriintiilenmesi
0: Islev yok
1: Jog
F16.00 | MF.K tus ayari 2: lleri/geri gegis 1
3: Calistir komut kaynaklari kaydirildi
4: Jog ters
Birler Basamag : STOP /RESET tus
unun fonksiyon segimi
0 : STOP/RESET tusunun
durdurma fonksiyonu sadece klavye
galisma modunda gegerlidir
1: STOP/RESET tusunun
durdurma fonksiyonu herhangi bir ¢al
1sma modunda gegerlidir.
Onlar Basamagi: Hiz gdstergesi
F16.01 | Klavye islemi _ ( U00.05 ) 001
0: Gergek hiza gore
1: Frekansi hi1z katsayis1yla carp
In(F16.11)
Yuzlar Basamag!: Ondal 1k
basamaklar
0: Ondali1k basamak yok
1: Bir ondal 1k basamak
2: Iki ondalik basamak
3: Ug ondalik basamak
0: Kilitli degil
1: Tam Kkilitli
2: RUN digindaki tuslar kilitli,
F16.02 | Tuslar kilitli segenegi DUR/RST 0
3: STOP/RST disindaki tuglar
kilitlendi
4: >> diginda tuslar Kkilitli
Galisma durumunda . . \
F16.03 | LED gériintilenen f(’ |9k9(U|Q0.00 U00.99a 0
parametreler ayari 1 argilik gelir)
Galisma durumunda . . \
F16.04 | LED goriintilenen f(’ |9k9(U|Q0.00 U00.99a 6
parametreler ayari 2 arsilik gelir)
alisma durumunda \
F16.05 EED§gdrUntiJIenen 0 ~ 99(U00.00 ~ U00.99'a 3
parametreler ayari 3 karsilik gelir)
alisma durumunda \
F16.06 EED goriintilenen 0 ~ 99(U00.00 ~ U00.99'a 2
parametreler ayari 4 kargilik gelir)
Durma durumunda LED ,
F16.07 | gorintilenen g o 9k9(ulpo.oo ~ U00.997a 1
parametreler ayari 1 arsilik gelir)
Durma durumunda LED ,
F16.08 | gorintilenen g o 9k9(ulpo.oo ~ U00.997a 6
parametreler ayari 2 arsilik gelir)
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Durma durumunda LED 0 ~ 99(U00.00 ~ U00.99'a

F16.09 | goruntulenen karsilik geli 15 A
parametreler ayari 3 argilik gelir)
Durma durumunda LED 8

F16.10 | gérintilenen f(’ | 9k9(U|9°-°0 U00.99a 16 A
parametreler ayari 4 argilik gelir)

F16.11 IH'Z gostergesikatsay1s | 4 50-100,00 1.00 A

F16.12 | CUegostergesikatsayls | o 3009 %100.0 | A

F16.43 | J00-00veU00.0T 1 o 5 00Hz 0.10Hz | A
etkinlestirme farki aralig

Grup F17 Kullanici Tanimli Ekran Parametreleri

Kullanici tanimli Ekran

Parametresi 16

Kullanici tanimli Ekran
F17.17 Parametresi 17 00.00 ~ 49.99 08.03

Kullanici tanimli Ekran
F17.18 Parametresi 18 00.00 ~ 49.99 08.04

F17.00 Parametresi 0 00.00 ~ 49.99 00.03 A
Kullanici tanimli Ekran
F17.01 Parametresi 1 00.00 ~ 49.99 01.01 A
Kullanici tanimli Ekran
F17.02 Parametresi 2 00.00 ~ 49.99 01.02 A
Kullanici tanimli Ekran
F17.03 Parametresi 3 00.00 ~ 49.99 01.08 A
Kullanici tanimli Ekran
F17.04 Parametresi 4 00.00 ~ 49.99 01.09 A
Kullanici tanimli Ekran
F17.05 Parametresi 5 00.00 ~ 49.99 02.00 A
Kullanici tanimli Ekran
F17.06 Parametresi 6 00.00 ~ 49.99 02.01 A
Kullanici tanimli Ekran
F17.07 Parametresi 7 00.00 ~ 49.99 02.12 A
Kullanici tanimli Ekran
F17.08 Parametresi 8 00.00 ~ 49.99 03.00 A
Kullanici tanimli Ekran
F17.09 Parametresi 9 00.00 ~ 49.99 03.01 A
F17.10 | Kullanci tanimhi Ekran | g4 0 49 99 04.00 A
Parametresi 10
F17.41 | KullancitanmiiEkran | o 55 49 99 04.01 A
Parametresi 11
F17.12 | KullancitanmiiEkran | o 55 49 99 04.02 A
Parametresi 12
F17.43 | KullancitanmiiEkran | o 55 49 99 04.03 A
Parametresi 13
F17.14 | Kullanici Tanmii Ekran | 4 0 49 99 05.02 A
Parametresi 14
Kullanici tanimli Ekran
F17.15 Parametresi 15 00.00 49.99 08.01 A
F17.16 Kullanici tanimli Ekran 00.00 ~ 4999 08.02 A
A
A
A

Kullanici tanimli Ekran
F17.19 Parametresi 19 00.00 ~ 49.99 08.05
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Kullanici Tanimh Ekran

F17.20 Parametresi 20 00.00 ~ 49.99 08.30
Kullanici tanimli Ekran
F17.21 Parametresi 21 00.00 ~ 49.99 11.10 A
F17.22 | KullanicitanmitEkran 1 o5 65 49 99 13.00 A
Parametresi 22
F17.23 | Kullanici Tanimli Bkran | o 65 49 99 13.01 A
Parametresi 23
F17.24 | Kullanici Tanimhi Ekran | o 65 49 99 13.02 A
Parametresi 24
F17.25 | Kullanici Tanimhi Ekran | o 65 49 99 13.08 A
Parametresi 25
F17.26 | Kullanici Tanimhi Ekran | o 65 49 99 13.09 A
Parametresi 26
F17.27 | Kullanici Tanimhi Ekran 1 o 65 49 99 00.00 A
Parametresi 27
Kullanici Tanimh Ekran
F17.28 Parametresi 28 00.00 49.99 00.00 A
Kullanici Tanimh Ekran
F17.29 Parametresi 29 00.00 ~ 49.99 00.00 A
Grup F 1 8 Motor 2 Parametreleri
0 : Ug fazl1 asenkron motorlar
1 : Senkronizasyon motoru (PMSM)
F1 8.00 . . 2 : Tek fazli asenkron motorlar
- Motor 2 tipi segimi ( Kapasiteyi kald T ) 0 X
3 : Tek fazli asenkron motorlar
( Kapasiteyi kald1rmaya gerek yok )
F18.01 modeli
’ Motor 2'nin gui¢ derecesi 0.1 ~ 1000.0kwW tanimlan x
_ mis
modeli
il Motor 2'nin anma gerilimi | 60 ~ 660V tanimlan x
= mis
modeli
il Bl Motor 2'nin anma akimi 0.1 ~ 1500.0A tanimlan x
= mis
modeli
B ?nr:)r?;gekan& 20.00 ~ Fmaks tanimlan x
- mis
modeli
il Bl Motor 2'nin anma hiz: 1 ~ 30000 tanimlan x
- mis
. . modeli
F1 8.08 | Stator direnci R1 0.001 ~ 65.5350 tanimilan N
_ eszamansiz motor 2 mig
. . modeli
QL] Rotor direnci R2 0.001 ~ 655350 tanimlan |
_ eszamansiz motor 2 mig
. modeli
F18.10 | Kagak endiktansi L1 .
asenkron motor 2 0,01 655,35mH tanimlan x
_ mis
. modeli
F18.11 | Karsilikl endlktans L2 -
_ asenkron motor 2 0.1 6553,5mH :Ta;\ln;mlan X
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- modeli
S yiksiz akim 0.1 ~ 1500.0A tanimlan
_ eszamansiz motor 2 mig
Alan zayiflatma katsayisi
F1813 14 0.0 ~ 100.0 %87
- asenkron motor 2
Alan zayiflatma katsayisi
FUGHE 2 0.0 ~ 100.0 %75
- asenkron motor 2
Alan zayiflatma katsayisi
F1815 1 5 0.0 ~ 100.0 %70

- asenkron motor 2
F18.16 | PMSM Stator direnci Model

_ (yalnizca FR510A) 0.001 65.535Q tanimli

PMSM D - eksen
F18.17 | endiiktansi 0,01 ~ 655,35mH iv"’cl’e'l |
- (valnizca FR510A) anim
PMSM Q - eksen
F18.18 | ondiktansi 0,01 ~ 655,35mH i\AodeII
- (yalnizca FR510A) animil
F18.19 | PMSM geri EMF Model
_ | (yalnzca FR510A) 0 ~ 65535V tanimii
F18.20 | Enkoderin kurulum agisi . .
_ (yalnizca FR510A) 0.0 359.9 0.0
Al kutup sayisi motor 0 ~ 1000 4
F1g.22 | Bastangigtakodiayicl o g ooy,
kaynagini bulun ( yalni 1+ Bul 1
— zca FR510A) )

Enkoder satir numarasi

F18.23 (yalnizca FR510A) 0 ~ 10000 1024

0: ABZ kodlayici
. 1: UVW kodlayici

Enkoder tipi y!

F18.24 2: Déner kodlayicl 0
(yalnizca FR510A) 3  ECN1313

4: Sinus-kosinis kodlayici

ABZ Artimli Enkoderin 0 Olumiu

F18.25 | AB Faz Sirasi (yalnizca 1j Negatif 0
FR510A) -Neg
Hiz geri beslemeli PG

F18.26 baglanti k§§|que5| 0.0 : Gegersiz 0.0s
algilama suresi (yalnizca | 0.1 ~ 10.0s
FR510A)
Motorun Enkodere Hiz

F18.27 Orani (yalnizca FR510A) 0.001 ~ 60.000 1.000
Kutup ciftleri doner

F18.28 | kodlayici (yalnizca 1~100 1
FR510A)

. . 0: Otomatik ayar yok

F18.30 | Motor 2'nin otomatik ayar 1: Motorun statik otomatik ayari 0

- ' 2: Motorun doner otomatik ayari
Grup F 19 V/f Motor 2 Kontrol Parametreleri

| VI egrisi ayari | 00: Dogrusal V/ F [0
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0 1: Cok asamali V/ F
02:1.2. glig VIF
03:14.qgl¢cV/F
04:1.6.9gl¢cV/F
05:1.8.gl¢cV/F
0 6: 2.0. glig V/IF
— 0 7: V/F tam ayirma
- 0 8: V/F yari ayirma
0 9: 1.2 ters glic egrisi V/IF
10 : 1.4 ters glic egrisi V/F
11 : 1.6 glg ters egrisi V/F
12 : 1.8 glg ters egrisi V/F
13 : 2.0 gl ters egrisi V/F
F19.01 | tork artiss %0,1-30,0 %0,0 (sabit tork artis) | %0.0 A
e fTrzrk';ﬁgl's"”'” kesme 0,00 ~ Fmaks 50.00Hz | A
F19.03 %)(cl):lz?oktah V/F frekansi 0.00 ~ F1905 0,00Hz A
F19.04 (Qi%k) noktali V/F voltaji 1 0.0 ~ 1000 % 5.0 A
F19.05 g(%kzyoktall V/F frekansi F1903 ~ F19.05 500Hz_ | A
F19.06 (%)zk) noktali V/F voltaji 2 0.0 ~ 1000 14.0 % A
F1§.07 Cok noktal V/F frekansi s 25 0,00
- 3(F3) F19.05 F19.09 Hz A
F19.08 (%):;() noktall V/F voltaji 3 0.0 ~ 1000 59%0.0 A
Fle Egzﬁyoktall VIF frekansi F 19.07 ~ nominal motor frekansi 50.00Hz A
F19.10 (%)J() noktall V/F voltaji 4 0.0 ~ 100.0 Ue=100.0% %100.0 A
F19.11 | VIF kayma 0.0 ~ 300.0 % 800% | A
_ kompanzasyonu kazanci
F19.12 stato_r voltaj dususi 0.0 ~ %200.0 %100.0 A
tazminat kazanci
Y Uyarma artigi kazanci 0.0 ~ %200.0 %100.0 A
F19.14 | salinim Bastirma 0.0 ~ 300.0 % %1000 | A
- 0: Dijital ayar (F 1 9.16)
1: tus takimi potansiyometresi
2: AN
F19.15 | V/F igin voltaj kaynagi 3: Coklu referans 0 N
_ ayriima 4: Pulse ayari ( DI7/HI )
5: PID
6: A2
7:AI3
Tl Z’/G:i:l);r;zrll igin voltaj 0 V - nominal motor voltaji %0.0 A
- - 0.0 ~ 6000.0s
F19.17 \s/[/]Eer:in voltaj ytkselme icin zaman gosterir. 0.1s A
_ ayriima 0 V'tr:-m nominal de@ere ylkselen ’
voltaj
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Motor voltaji.
F19 18 VVF modunda IQ filtre st
. resini 0,5 HZ'nin altina F19.19 ~ 3000 ms 500ms X
- ayarlayin
F19 19 VVF modunda IQ filtre st
: resini 2 Hz'nin tizerine ims ~ F19.18 100ms X
- ayarlayin
F19 20 ller] calstinldiginda tork 0.0 ~ 5.0% %0.0 A
revizyonu
F19 21 Gel_'l calistinldiginda tork 0.0 ~ 5.0% %1.0 A
revizyonu
PMSM hizlanma akimi
F19.22 | kompanzasyonu ayari 0.0~200.0 %0.0 A
(yalnizca FR510A)
Hizlanmadan sonra
PMSM telafi siiresi 2.0
F19.23 azaldi 0.0~100.0s saniye A
(yalnizca FR510A)
Hizlanma sonrasinda
PMSM ID akim degeri
F19.24 korunacaktir. 0.0~200.0 %0.0 A
(yalnizca FR510A)
Grup F 2 0 Motor 2'nin Vektoér Kontrol Parametreleri
F20.00 | 1y zitork kontroli 0: hiz kontroli 0 x
_ 1: tork kontrol(
F20.01 | ASR dislk hiz -
_ orantil kazang Kp1 0.0 100.0 1500 A
F20.02 | ASR dislk hiz -
_ entegrasyon siresi Ti1 0.001 30.000s 0.100s A
F20.03 | ASR anahtarlama
B frekans 1 0.00 ~ F20.06 _ 5.00Hz A
F20.04 | ASR yiksek hizl -
_ orantili kazang Kp2 ! 100.0 10.0 A
F20.05 | ASR yiksek hizl - 0,500
_ entegrasyon siresi Ti2 0.001 30.000s sh _ A
F20.06 | ASR anahtarlama
B frekans 2 F20.03 ~ Fmaks 10.00Hz A
F20.07 | ASR girig filtreleme s
- siiresi 0.0 500.0ms 3.0ms A
F20.08 | ASR gikis filtreleme s
- siiresi 0.0 500.0ms 0.0ms A
F20.09 | Vektor kontrol kayma s
- kazanci 50 200% 100% A
F20.10 Dijital tork ayari
: hiz kontrol modunda Ust 80.0 ~ %?200.0 %165,0 x
- limit
F20.11 | Uyarma ayari 0,00 ~ 10,00 0.50 A
_ orantil kazang Kp1
F20.12 | Uyarmaayan 0.0 ~ 3000.0 ms 100ms | A
_ integral kazang Ti1

-83-




@PUHALINE.

FR500A & FR510A Serisi Vektor Kontrol inverter

F20.13

Tork ayari

FR510A)

_ orantili kazang Kp2 0,00 ~ 10,00 0,50 A
F2 0.14 | Tork ayari integral s
B kazanci Ti2 0.0 3000.0 ms 10.0 ms A
F2 0.15 llJyarma kazang katsayIs 50.0~200% 100% A
N 0:F20.17 ile ayarlanir
1: Tus takimi potansiyometresi
. 2: AN
F2 0.16 ;—;);I: Ilzg;\;?g: altinda tork 3 A2 0 N
- 4:AI3
5 : Pulse ayari (DI7/HI)
6 : lletisim ayari
F2047 | pijital tork ayar -200.0 ~ %200.0 %500 | A
F20.18 | Tork kontrold altinda ileri
B hiz sinirl degeri 0,00 ~ Fmaks 50.00Hz A
F20.19 | Tork kontrolt{ al_tlnda geri 0,00 ~ Fmaks 50.00Hz A
_ hiz sinirl degeri
F20.20 | Tork hizlanma slresini 0.0 ~ 6000.0s 0.0s A
_ ayarla
F20.21 | Tork yavaslama slresini -
- ayarlayin 0.0 6000.0s 0.0s A
F2 0.22 | Statik sirtlinme torku
B tazminat 0.0 ~ %100.0 %5.00 A
F20.23 :::Itllglsurtunme frekans 0,00 ~ 20,00Hz 1.00Hz A
F20.24 | Agik Déngl Torkunun _
- Statik Frekans! 1.00 10.00Hz 1.00Hz A
L 0: Optimizasyon yéntemi 1
g S}/C opt|m|zasyon 1: Optimizasyon yéntemi 2 1 x
_ yontemi : L - .
2: Optimizasyon yéntemi 3
0:F20.18 ve F 2 0.19 ile ayarlanir
1 : Tus takimi potansiyometresi
F2 0.26 | Tork kontroll altinda 2: A1 0 N
_ Max Frekans kaynagi 3:AI2
4:AI3
5 : Pulse ayari ( DI7/HI )
F20 27 PMSM Baglatma
' Uyarma Akimi (yalnizca 0.0 ~ 150.0% %50.0 x
- FR510A)
F20 28 | PMSM Aki zayiflatma 0: Gecersiz
kontrolil (yalnizca 1: Gecerli 1 x
- FR510A) i
F20 29 PMSM Aki zayiflatma
' Voltaji (yalnizca 70.0 ~ %100.0 %95,0 A
- FR510A)
F20 .30 PMSM Aki zayiflama
' kazanci (Kp) (yalnizca 0.0 ~ %500.0 %50.0 A
- FR510A)
F20 31 PMSM Aki zayiflatma
' integrali(Ti) (yalmizca 0.00 ~ 60.00s 0.5s A
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F20 .32 | PMSM F lux zayiflama o o
_ siniri (yalnizca FR510A) 0.0 ~ %200.0 %100.0 A
PMSM uyarma akimi
F20.33 | frekansi yiksek noktasi F10.34~600.00Hz 15.00Hz A
(yalnizca FR510A)
PMSM uyarma akimi
F20.34 | frekansi dislk noktasi 0.0~F10.33 10.00Hz A
(yalnizca FR510A)
PMSM uyarma akimi
F20.35 | donustirme gecikmesi 0.0~10.0s 1.0s A
(yalnizca FR510A)
PMSM hiz tahmini Kp
F20.36 (yalnizca FR510A) 0,00~10,00 2.00 A
PMSM hiz tahmini Ti
F20.37 (yalnizca FR510A) 0.1~1000.0ms 20.0 ms A
F Grubu 21 Pozisyon Kontroli (yalnizca FR510A)
0: Pozisyon dig! kontrol
1: Sifir Servo (Frekans Basarisi
) Etkin)
F21.00 gZZIismyion Kontrol Modu 2: Sifir Servo (Klemens Etkili) 0 x
¢ 3: Mil yoni
4: Basit tagima
5: Nabiz treni
Pozisyon déngusu .
F21.01 kazanci 0.000 40.000 1.000 A
Sifir Servo Baglatma .
F21.02 Frekansi 0,00Hz Fmaks 1.00Hz X
Pozisyon tamamlama s
F21.03 genisligi 0 3000 10 X
F21.04 rPe"sZi'SV"” tamamiama st | 4 500 ~ 40,0005 0.200%er | x
Mil yénlendirme -
F21.05 Pozisyonu 1 0 40000 0 A
Mil yénlendirme s
F21.06 Pozisyonu 2 0 40000 0 A
Mil yénlendirme s
F21.07 Pozisyonu 3 0 40000 0 A
Mil yénlendirme s
F21.08 Pozisyonu 4 0 40000 0 A
Birler basamagi: is mili ydnlendirme
yonu
0: Mevcut déniis yénunden
yonlendirme
- 1: Pozitif yonden yon
e Ml yoni 2: Ters yonden yonlendirin 00 x
Ten'in yeri: park ederken
Pozisyonlandirma
0: Park ederken yerini tespit etmeyin
1: Park ederken Pozisyonlandirma
F21.10 | Mil ydnlendirme hizi 0,00Hz ~ Fmaks 10.00Hz X
Mil oryantasyonu s 2.0
2L yavaslama suresi 0.0 60.0s saniye X
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Oryantasyon Pozisyonu .
F21.12 onay siiresi 0.000 6.000s 0.010s X
Birler basamag : baslangi¢ segimine
geri don
0: Gegersiz
.. 1: Gegerli
F21 .13 geg_re_syon Koken Onlar basamagu: tagimanin klemens 00 X
ecgimi . . . ; -
etkinlestirme sinyali gerektirip
gerektirmedigi
0: gerek yok
1: lhtiyag
0: ileri
F21.14 | R M Yonii 0 x
egresyon Mense Yon T Tors
Regresyon Kokeni .
F21.15 Frekans 1 0,00Hz 600,00Hz 1 0,00Hz x
Regresyon Kokeni .
F21.16 Frekans 2 0,00Hz 60,00Hz 1.00Hz _ x
F21.17 | Tasima miktar O yiiksek 0 ~ 9999 0 A
F21.18 | Tasima miktar O dustik 0 ~ 9999 0 A
F21.19 | Tasima miktar 1 yiiksek 0 ~ 9999 0 A
F21.20 | Tasima miktar 1 dustk 0 ~ 9999 0 A
F21.21 | Tasima miktar 2 yiiksek 0 ~ 9999 0 A
F21.22 | Tasima miktar 2 dusiik 0 ~ 9999 0 A
F21.23 | Tasima miktar 3 yiiksek 0 ~ 9999 0 A
F21.24 | Tasima miktan 3 disiik 0 ~ 9999 0 A
F21.25 | Tasima miktari 4 yiiksek 0 ~ 9999 0 A
F21.26 | Tasima miktar 4 diisiik 0 ~ 9999 0 A
F21.27 | Tasima miktar 5 yiiksek 0 ~ 9999 0 A
F21.28 | Tasima miktar 5 dusiik 0 ~ 9999 0 A
F21.29 | Tasima miktari 6 yiiksek 0 ~ 9999 0 A
F21.30 | Tasima miktar 6 dusiik 0 ~ 9999 0 A
F21.31 | Tasima miktar 7 yiiksek 0 ~ 9999 0 A
F21.32 | Tasima miktar 7 dusiik 0 ~ 9999 0 A
0:X7 pulse girisi
. .. 1: Enkoder A/B faz pulsesi verir, A
F21.33 ggz'ifg’i"”a Gore Mod faz énde B fazi 90 ileriyi okur 0 x
¢ 2: Enkoder A/B faz pulsesi verir, B
fazi 6nde A fazi 90 ileri okur
Elektronik Digli Orani s
F21.34 Molekiil 1 9999 1000 X
F21.35 | Elektronik disli paydasi 1 ~ 9999 1000 X
F21.36 | ileri besleme kazanci 0.000 ~ 7.000 1.000 A
ileri beslemeli filtreleme 0.001
F21.27 siiresi 0.000 ~ 7.000s saniye A
F21.3g | Pozisyonofsetdegisim | o  gg99 800 x
F22Grubu:Sanal 10
Sanal VDI1 klemensinin . .
F22.00 fonksiyon secimi F04.00 fonksiyon kodu ile ayni 0 X
Sanal VDI2 klemensinin . .
F22.01 fonksiyon secimi F04.00 fonksiyon kodu ile ayni 0 X
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F22.02 f’a”a'. VDI3 Klemensinin | £q, 06 fonksiyon kodu ile ayni 0 x
onksiyon secimi
Sanal VDI4 klemensinin . .
F22.03 fonksiyon segimi F04.00 fonksiyon kodu ile ayni 0 X
Sanal VDI5 klemensinin . .
F22.04 fonksiyon segimi F04.00 fonksiyon kodu ile ayni 0 X
VDI5, VDI4, VDI3, VDI2, VDI1
F22.05 Sanal VDI klemenslerinin XDI nin gegber[l:lgc;, sanal VDOxun 00000 %
’ gecerli durum ayar modu urumuna baglidir
1:F22.06 fonksiyon kodu ile
ayarlanan VDI gegerliligi
VDI5, VDI4, VDI3, VDI2, VDI1
F22.06 | Sanal VDI klemens 0: Gegersiz 00000 A
durumu ayarlari - -
1: Gegerli
Sanal VDO1 klemensleri 0 : Fizik DIx'e dahili ki1sa devre
F22.07 | ¢ikisinin fonksiyon Diger : F05.00 fonksiyon kodu ile 0 A
segimi ayn|
Sanal VDO2 klemensleri 0 : Fizik DIx'e dahili kisa devre
F22.08 | g¢ikisinin fonksiyon Diger : F05.00 fonksiyon kodu ile 0 A
segimi ayni
Sanal VDO3 klemensleri 0 : Fizik DIx'e dahili kisa devre
F22.09 | ¢ikisinin fonksiyon Diger : F05.00 fonksiyon kodu ile 0 A
segimi ayni
Sanal VDO4 klemensleri 0 : Fizik DIx'e dahili ki1sa devre
F22.10 | ¢ikisinin fonksiyon Diger : F05.00 fonksiyon kodu ile 0 A
segimi ayn|
Sanal VDO5 klemensleri 0 : Fizik DIx'e dahili kisa devre
F22.11 | g¢ikisinin fonksiyon Diger : F05.00 fonksiyon kodu ile 0 A
segimi ayni
F22.12 | Sanal VDO1 gikis 0.0s~6000.0s 0.0s A
gecikme slresi
F22.13 | SanalVDO2¢ikis 0.0s~6000.0s 0.0s A
gecikme slresi
F22.14 | SanalVDO3cikis 0.0s~6000.0s 0.0s A
gecikme slresi
F22.15 | Sanal VDO4 cikis 0.0s~6000.0s 0.0s A
gecikme slresi
F22.16 | Sanal VDOS¢ikis 0.0s~6000.0s 0.0s A
gecikme siresi
VDO cikis K ) VDO5, VD04, VDO3, VD02, VDO1
F22.47 | .t,f‘?'e':e a‘i,’?fﬂ’:n'“k 0: Pozitif mantik 00000 A
pozititv gatl 1: Negatif mantik
Grup U00 Durum izleme
U00.00 | Calisma frekansi 0.00 ~ Fup 0,00Hz ©
U00.01 Frekansi ayarla 0,00 ~ Fmaks 0,00Hz ©
U00.02 | cikis voltaji 0 ~ 660V 0.0V ©

-87-




@PUHALINE.

FR500A & FR510A Serisi Vektor Kontrol inverter

U00.03 | cikis akimi 0.0 ~ 3000.0A 0.0A O

U00.04 | Cikis glcl -3000.0 ~ 3000.0kW 0.0kW ©)

U00.05 | [ahmini Motor 0 ~ 60000rpm Orpm ©

U00.06 | Bara gerilimi 0 ~ 1200V (W% O}

U00.07 | Senkron Frekans 0.00 ~ Fup 0,00Hz ©)

U00.08 | PLC adimi 1~ 15 1 ©

U00.09 | Program Caligma Siiresi | 0.0 ~ 6000.0s(h) 0.0s(s) ©)

U00.10 | PID seti 0 ~ 60000 0 ©)

U00.11 | PID geri bildirimi 0 ~ 60000 0 ©

uo.12 | B! ~ DISdijtal giris | b5 54 b3 pi2 DI 00000 ®
klemensinin durumu

uoo.13 | DI6 ~ Di7diital giis | 17 g 00 ©
klemensinin durumu

U00.14 | Diital cikigin durumu R2 R1Y2 Y1 0000 ®
klemens

U00.15 | Al1 girisi 0.0 ~ %100.0 %0.0 ©)

U00.16 | Al2 girisi 0.0 ~ %100.0 %0.0 ©

U00.17 | AI3 girisi -100.0 ~ %100.0 %0.0 ©

U00.18 | Tus takimi " 0.0 ~ %100.0 %0.0 ®
potansiyometre girigi

U00.19 | HI girisi 0.00 ~ 100.00kHz 0,00kHz ©)

U00.20 | AO1 gikisi 0.0 ~ %100.0 %0.0 ©

U00.21 | AO2 gikisl 0.0 ~ %100.0 %0.0 ©)

U00.22 | HO gikigl 0.00 ~ 100.00kHz 0,00kHz ©)

U00.23 | inverter sicakhgi -40.0 C~ 120.0 C 0.0 C ©

U00.24 | Toplam gui¢ agma suresi | 0 ~ 65535dk 0dk O

U00.25 | Toplam galisma suresi 0 ~ 6553,5dk 0.0dk O
kumulatif gii¢ agik s

U00.26 zaman 0 65535h Oh ©}

U00.27 | Kumulatif galisma siresi | 0 ~ 65535h Oh O

U00.28 | sayim degeri 0 ~ 65535 0 O

U00.29 | uzunluk degeri 0 ~ 65535m Om ©)

U00.30 | Dogrusal hiz 0 ~ 65535m/dak 0m/Dk

U00.31 | Gikis torku 0.0 ~ 300.0 % %0.0 ©
PTC motor sicaklk . . .

U00.32 algilama -40 C~ 200 C 0T ©)

U00.33 Enkoder tarafindan algi 0 ~ 60000rpm Orpm o)
lanan hiz

U00.34 Er)koder hf:.lt numarasini | o eeens 0 o
n izlenmesi

U00.35 | glg tuketimi 0 ~ 65535kWh 0kWh ©)

U00.36 | VDI ~ VDI5 giris VDI5 VDI4 VDI3 VDI2 VDI1 00000 ®
durumu

U00.37 X&S;UN VDOS5¢ikis | \pos vDO4 VDO3 VDO2 VDO1 00000 ®
pulse X7 veya genis

U00.38 | letme kart! izleme satir 0 ~ 65535 0 ©
numaras|

U00.39 | Sinus kosinus kodlayici 0~4096 0 0
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C sinyali (yalnizca
FR510A)

Sinus kosinus kodlayici
U00.40 | D sinyali (yalnizca 0~4096 0
FR510A)

UVW kodlayici UVYW
U00.41 | sinyali (yalnizca uvw 000
FR510A)

Grup U01 Ariza Kaydi

Err00 : Hata yok

Err01 : Hizlanma asir akimi
Err02 : Asiri akimi yavaslamada
Err03 : Sabit hizda asiri akim
Err04 : HizZlanmada asir gerilimi
Err05 : Yavaglamada asiri gerilimi
Err06 : Sabit hizda asir gerilim
Err07 : BUS disik gerilimi

Err08 : Kisa devre

Err09 : Glg girisinde faz kaybi
Err10 : Glg cikisinda faz kaybi
Err11 : Motor asiri yiklenmesi
Err12 : Inverter asiri yiiklenmesi
Err13 : Harici ekipman hatasi
Err14 : Modil asir isinmasi
Err15 : EEPROM okuma/yazma
hatasi

Err16 : Motor otomatik ayari iptal
edildi

Err17 : Motor otomatik ayar hatasi
Err18 : lletisim fazla mesai

Hata

Err19 : PID geri besleme kaybi
Err20 : Sirekli galigma siresi
Ulasmis

Err21 : Parametre ylikleme hatasi
Err22 : Parametre indirme hatasi
Err23 : Frenleme Unitesi hatasi
Err24 : Modul sicaklik algilama
baglantisinin kesilmesi

Err25: Yik 0 oluyor

Err26 : Dalgali akim limit hatasi,
akim hatasi

Err27 : Inverter yumusak baslatma
rolesi kapall

Err28 : EEPROM surimi degil
uyumlu

Err29 : Ani asiri akim hatasi
Err30 : Anlik asiri gerilim

Err39 : PTC motor sicakhgi ok
yuksek

Err40 : Ayar galisma slresi sona
eriyor

Err41: Asin yuk uyansi

U01.00 | En son hatanin kodu
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en son hata oldugu
zaman galisma frekansi s
U01.01 neydi? 0.00 Fup 0,00Hz ©
En son hata olustu .
U01.02 gunda Cikig akimi 0.0 3000.0A 0.0A ©
En son hata olustu
U01.03 | gunda Bus voltaji 0 ~ 1200V ov ©
En son hata olustu
gunda Kimdlatif .
U01.04 calisma silresi 0 65535h Oh ©
U01.05 | Onceki arizanin kodu U01.00 ile ayni 0 O
onceki hata olustugunda s
U01.06 frkans kacti? 0.00 Fup 0,00Hz ©
onceki hata olustugunda
U01.07 | Cikis akimi 0.0 ~ 3000.0A 0.0A ©
onceki hata olustugunda
U01.08 | BUS yolu voltaji 0 ~ 1200V ov O
onceki hata olustugunda
U01.09 | Kumulatif calisma suresi 0 ~ 65535h Oh ©
U01.10 Eo%ceki'é"ceki arza U01.00 ile ayni 0
onceki hata olustugunda .
uo1.11 frians kacti? 0.00 Fup 0,00Hz
onceki hata olustugunda
U01.12 | Gikis akimi 0.0 ~ 3000.0A 0.0A ©
olmus
onceki hata olustugunda
U01.13 | BUS yolu voltaji 0 ~ 1200V ov ©
onceki hata olustugunda
U01.14 | Kumdlatif calisma siiresi | 0 ~ 65535h Oh ©
U01.15 | Onceki 3 hata kategorisi U01.00 ile ayni Err00 O
U01.16 | Onceki 4 hata kategorisi U01.00 ile ayni Err00 ©)
U01.17 | Onceki 5 hata kategorisi U01.00 ile ayni Err00 O
U01.18 | Onceki 6 hata kategorisi U01.00 ile ayni Err00 O
U01.19 | Onceki 7 hata kategorisi U01.00 ile ayni Err00 O
U01.20 | Onceki 8 hata kategorisi U01.00 ile ayni Err00 O
U01.21 | Onceki 9 hata kategorisi U01.00 ile ayni Err00 O
Uo1.22 | Onoeki 10 hata U01.00 ile ayni Err00 ®
kategorisi
Uo1.23 | Onoeki 11 hata U01.00 ile ayni Err00 ®
kategorisi
Uo1.24 | Onoek 12 hata U01.00 ile ayni Err00 ®
Kategorisi
Uo1.25 | onoek 13 hata U01.00 ile ayni Err00 ®
ategorisi
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Boliim 6 Parametrelerin Agiklamasi I‘

Grup F00 Sistem Parametreleri

[ F00.00 | Kullanici sifresinin ayarlanmasi |  Aralik: 0 ~ 65535 | Varsayilan: 0 |

Sifre ayari:

Bu sifre F00.00'a girilip ENT tusuna bir kez basilarak kullanici sifresi olarak 100'den buyiuk bir
sayI ayarlanabilir, 2 dakika igerisinde tus takiminda herhangi bir islem yapilmadidi veya kapatin ve
tekrar agin. Bir sifre belirlenip ylrlrlige girdikten sonra menuye girmek igin dogru sifreyi girmelisiniz.
Girilen sifre yanligsa parametreleri gériintileyemez veya degistiremezsiniz.

Sifre degistir:

Orijinal parolayi girdikten sonra F00.00'a erigin (bu noktada F00.00, kullanici parolasinin ayarini
goruntiler) ve yukarida belirtilen prosediri izleyerek yeni parolayi ayarlayin.

Sifre temizleme:

Orijinal parolay! girdikten sonra F00.00'a erisin (bu noktada F00.00, kullanici parolasinin ayarini
goriintuler); F00.00 0 yapilir ve ENT tusuna basarak onaylayin. Bu sekilde sifre basariyla silinmis
olur. ve parola koruma islevi devre disi birakilr.

[ F00.01 | Parametrelerin gosterimi | Aralik: 0 ~ 2 | Varsayilan: 0|
0: Tum parametreleri goster
1: Yalnizca F00.00, F00.01 ve kullanici tanimli parametreleri gértintileyin
2: Yalnizca F00.00, F00.01 ve fabrika varsayilanindan farkli parametreler goriintilenir

[ Fo0.02 ] parametre korumasi | Aralik: 0 ~ 1 | Varsayilan: 0 |
0: Tim parametre programlamaya izin verilir
1: Yalnizca bu parametre programlamaya izin verilir

| F00.03 | G/P tipi ekran | Aralik: 0 ~ 1 | Varsaylan:0 |
0: G tipi (sabit tork yuku)
1: P tipi (degisken tork yiku, 6érnegin fan ve pompa)

[ Fo0.04 ] parametre baglatma | Aralik:0 ~ 6 | Varsayilan: 0 |
0: Islem yok
1: Tum parametreleri fabrika varsayilanina geri yikleyin (motor parametreleri harig)
F00.04 1 olarak ayarlanirsa, motor parametreleri, ariza kayitlari, toplam ¢alisma suresi ve toplam

gl¢ agma suresi disinda gogu fonksiyon kodu varsayilan ayarlara geri ylklenir.
2: Ariza kaydini temizle
F00.04 2 olarak ayarlanirsa, Grup U01'in tim ariza kayitlari silinecektir.
3: Mevcut kullanici parametrelerini yedekleyin
F00.04 3 olarak ayarlanirsa, mevcut parametre ayarlari yedeklenir ve yanlis parametre ayari
yapilirsa ayari geri yUklemenize yardimci olur.
4: Tim parametreleri yedek parametrelere geri yikleyin
F00.04 4'e ayarlanirsa, dnceki yedek kullanici parametreleri geri yiklenir.
5: Fabrika varsayilanini geri yikle (motor parametrelerini dahil et)
islev 1 ile aynidir, ancak bu, motor parametrelerini igerir
6: Gug tiketimi sifir temizleme
F00.04'0 6 olarak ayarladiktan sonra U00.35 parametresi sifirlandi
[ F00.06 | Parametre diizenleme modu | Aralik:0 ~ 2 | Varsayilan: 0 |
0: Tus takimi ve RS485 araciliiyla diizenlenebilir
1: Tus takimi aracihgiyla diizenlenebilir
2: RS485 uzerinden dizenlenebilir

[ F00.07 ] motor segimi | Aralk : 0 ~ 1 | Varsayilan : 0 |
0 : Motor 1
ilk motor seti ve motor kontrol parametreleri benimsenmistir.
1 : Motor2

ikinci motor setini ve motor kontrol parametrelerini kullanma
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| F00.08 | Motor 1 kontrol modu | Aralik:0 ~ 2 | Varsayilan:1 |
Birimin yeri : Motor 1 kontrol modu
0: V/f kontrolQ
Sabit voltaj ve frekans orani kontroll. Siricu igin performans Gereksiniminin kati olmadigi veya
birkag motoru surmek igin bir suriiciinun kullaniimasi veya motor parametrelerini dogru bir sekilde
tanimlamanin zor oldudu vb. durumlar igin gegerlidir. V/f kontroli altindaki motor 1 segildiginde, ilgili
parametreleri ayarlayin Grup FO09 kuyusu.
1: Sensdrsiz vektdr kontroll 1
Bu, kodlayici olmadan yiiksek performansli kontrol elde etmeye yardimci olur ve gigli yik
uyarlanabilirligi saglar. Bu secim altinda, litfen Grup FO8 ve FO9 parametrelerini dogru sekilde
ayarlayin.
2: Sensorsiz vektdr kontroll 2
Bu, kodlayici olmadan yiiksek performansli kontrol elde ediimesine yardimci olur. Bu kontrol
teknigi, sensorsiiz vektdr kontroll 1'den Ustlindir. Bu segim altinda, lutfen Grup FO8'in motor
parametrelerini ve Grup F10'un vektdr kontrol parametrelerini dogru sekilde ayarlayin.
3:PG karti ile vektor kontrolu
Ten'in yeri : PG kart ile motor kontrolii (Unitelerle Ayni)
[ F00.09 ] DI7/HI giris modu | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan:0 ]
0: Dijital giris klemensi 7
1: Pulse girisi
| F00.10 | AI\AI2\AI3 giris modu |  Aralik000 ~ 111 |  Varsayilan:0 |
Birimin yeri: Al1
0: Analog giris
1: Dijital giris
Onun yeri : Al2 ( Al1 ile ayni)
Yiizler hanesi : Al3 (Al1 ile ayni)

[ Fo0.11 ] Y2/HO giris modu | Aralik:0 ~ 1 |  Varsayilan:0 ]
0: Dijital 0 ¢ikis klemensi 2
1: Pulse ¢ikigl

| Fo0.12 | PWM optimizasyonu | Aralk000 ~ 923 | Varsayilan:500 |

Birimin yeri: PWM modiilasyon modu

0: Sabit tasiyici

Eviricinin tasiyicisi, F00.13 tarafindan ayarlanan sabit bir degerdir.

1: Rastgele tasiyici

Evirici tasiyicl, lineer varyasyonda gikis frekansi ile degisecektir. Ust/Alt tasiyici frekanslari
F00.14 ve F00.15'in kontroll altindadir.

2: Sabit tasiyicinin deger kaybi

Evirici, F00.12, tasiyici sicakligi ve tasiyici akimina gore tasiyici degerini ayarlayabilir ve
kendisini asiri sicakhga kargi korur.

3: Rastgele tasiyicinin deger kaybetmesi

Evirici, rastgele taslyici, tasiyici sicakligi ve tasiyici akimina gore tasiyici degerini ayarlayarak
kendisini asir sicakliga karsi korur.

On 's yeri : PWM modiilasyon modu

0: Yedi bolim modu

1: Bes bolimli mod

2: Bes segmentli ve yedi segmentli otomatik gegis

Bu segim yalnizca V/f kontroli igin gegerlidir. Bes-segment modu segildiginde, slriici disik
sicaklik artigina sahiptir ancak nispeten daha yuksek ¢ikis akimi harmonigine sahiptir. Yedi segmentli
modda, nispeten daha yuksek sicaklik artigsina ancak daha dusuk ¢ikis akimi harmonigine sahiptir.
SVC modeli altinda, PWM yedi bélimlt moddur.

Yuzler Basamagi: agiri modiilasyon ayari

0: gegersiz

1-9: 1.01-1.09 kat asirn modulasyon

Dislk sebeke voltajinda veya uzun sureli agir hizmet isletiminde, asir modilasyon voltaj
kullanimini iyilestirebilir ve stricinin maksimum voltaj ¢ikis kapasitesini artirabilir. Bu parametre
yalnizca V/f kontroli igin gegerli olurken, asir modilasyon SVC modeli altinda her zaman etkindir.

| F00.13 | Taglyici frekansi | Aralik: 0.700 ~ 16.000kHz | Varsayilan: Model |
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| | | | tanimlanmis |

Daha dusuk tasiyici frekansinda, suriicunin ¢ikis akimi daha yiiksek harmonikler Uretir, motor
kaybi artar ve sicaklik ve motor guriltisu yikselir, ancak surticl sicaklidi, surtict kagak akimi ve
harici cihazlara surucl paraziti daha disik veya daha azdir.

Daha yiksek tasiyici frekansi ile strlict sicakh@i yukselir, stiriici kagak akimi daha buyik olur
ve harici cihazlara sirlcU paraziti daha biyik olur. Ancak motor kaybi ve guriltist daha disuk
olacak ve motor sicakhg! disecektir.

Asagidaki tablo, farkl glic degerlerinde suriculerin PWM tagiyici frekansinin ayar aralidini ve
fabrika varsayilanini belirtir:

invertériin giic derecesi Menzil Varsayilan
<15kW 0.700k ~ 16.000k 4.000k
18.5kW ~ 45kwW 0.700k ~ 8.000k 4.000k
55kW ~ 75kW 0.700k ~ 6.000k 3.000k
290kW 0.700k ~ 3.000k 2.000k

PWM tasiyici frekansi ayar yontemi:

1) Motor hatti gok uzun oldugunda tasiyici frekansini azaltin.

2) Dustlik hizda tork kararsiz oldugunda, tasiyici frekansini azaltin.

3) Surlcu, gevredeki ekipmanda ciddi parazit olusturuyorsa, tasiyici frekansini azaltin.

4) Surucinln kagak akimi buyUk, tasiyici frekansini azaltin.

5) Surtcu sicaklik artigi nispeten yiksektir, tasiyici frekansini azaltir.

6) Motor sicaklik artigi nispeten yiksek, tasiyici frekansini artirin.

7) Motor gurultisi nispeten biyUktir, tasiyici frekansini arttirir.

DIKKAT:

Artan taslyici frekansi motor gurltusiini ve 1s1y1 azaltabilir, ancak inverterin sicakligini
artiracaktir. Tasiyici frekansi varsayilandan daha yiiksek oldugunda, invertér anma guicu her ilave 1
kHz tasiyici frekansi igin %5 azaltilacaktir.

o Aralk: 0.700 ~ Varsayilan:8.000

F00.14 Ust tasiyici frekansi 16.000kHz kHz
Aralik: 0.700 ~ Varsayilan:2.000

F00.15 Alt tasiyici frekansi 16.000kHz kHz

Evirici tasiyicl, lineer varyasyonda gikis frekansi ile degisecektir. Ust/Alt tasiyici frekanslari
F00.14 ve F00.15'in kontroll altindadir.

[ Fo0.16 | gikis voltaji | Aralk5.0 ~ 150.0% | Varsayilan:15 %0,0 |
Cikis voltajinin yizdesini giris voltajina ayarlayin.
| F00.17 | AVR | Aralik:0 ~ 2 | Varsayilan:1 |
0: Devre Disi

1: Her zaman gegerli ol

Cikis voltajini sabit tutmak igin invertoriin ¢ikis voltaji, bara voltajinin dalgalanmasina gére
otomatik olarak ayarlanir.

2: Yavaslama sirasinda gegersiz

AVR , yavaslama slrecinde gegersizdir .

F00.18 Fan kontroli | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan:1 |

Gug agildiktan sonra fan, inverterin galisma durumundan bagdimsiz olarak 2 dakika calistiktan
sonra kontrol moduna gére galigir.

0: Inverter agildiktan sonra fan dogrudan caligir.

1: AC surtci caligir durumdayken fan calisir. AC siriicli durdugunda, sodutucu sicaklig
42°C'den ylksekse sogutma fani galisir ve sogutucu sicakhgi 38°C'den disiikse galismayi durdurur.

| Foo.19 | Fabrika sifresi Aralik0 ~ 65535 |  Varsayllan:0 |
Fabrika parametresi
F00.20 Inverter anma giicii Aralik:0,2 ~ 1000 0,0kW Va{gi‘l’#]?;r;x;de'
F00.21 inverter anma gerilimi Aralik:220 ~ 380V Va;:?}f#}?:r;x;de'
F00.22 inverter anma akimi Aralik: 0.1 ~ 1500.0A Va;:?}?’:}?:r;x;del

-93-



FR500A& FR5 1 OA Serisi V ektor Kontrol | inverter

F00.23 Yazilim versiyonu Aralik:0.01 ~ 99.99

Varsayilan: Model
tanimlanmis

Parametreler yalnizca referans amaclidir ve diizenlenemez.

F00.24 Bayi sifresi Aralik: 0 ~ 65535

Varsayilan: 0

Aralik: 0 ~ 65535h(0:
Gegersiz)

F00.25 Calisma siresinin ayarlanmasi

Varsayilan: 0

Toplam galisma siresi 2F00.25 oldugunda, invertdr calismayacaktir. F00.24'0 ayarlarken, F00.24

bayi pasaportunun kilidini agmaniz gerekir, zaman ayarindan sonra, kilittemek
girmeniz gerekir .

icin bayi pasaportunu

% : Bu parametrenin ayarlanmasi inverterin normal calismamasina neden olabilir, litfen dikkatli

bir sekilde ayarlayiniz.

Grup FO0 1 Frekans komutu

Switched by

Terminal UP/DOWN terminal
|

I
1
1

aster Trequency
source
“Auxiliary 1
frequency source

Jog
frequency

Switched by

terminal
1

Command frequency

ALL e
to
A12.
Sekil 6-1
Frekans kaynagi A o~ .
F01.00 segim Aralik:0 7 Varsayilan: 0

0: Ana frekans kaynagi

Frekans kaynagi , ana frekans kaynagi F01.01 tarafindan belirlenir.
1: Yardimci frekans kaynagi

Frekans kaynagi , yardimci frekans kaynagi F01.03 tarafindan belirlenir .
2: Ana + Yardimci

Frekans kaynagi Ana + Yardimci tarafindan belirlenir .

3: Master - Yardimci

Frekans kaynagi Master -Auxiliary tarafindan belirlenir .

4: MAKS { Ana, Yardimcl }

Frekans kaynagi MAX { Master, Auxiliary } ile belirlenir.

5: MIN { Master, Yardimci }

Frekans kaynagi MIN { Master, Auxiliary } ile belirlenir.

6: Al1C]( Ana + Yardimci)

Frekans kaynagi Al1*( Ana + Yardimci) tarafindan belirlenir .

7: Al2(1( Master + Yardimci)

Frekans kaynagi Al2*( Ana + Yardimcl) tarafindan belirlenir .

| Fo1.01 | Ana frekans kaynagi segimi | Aralki0 ~ 9 |

Varsayilan:1 |

0: Dijital ayar (F01.02)

inverter agildiginda, ana frekans kaynagi olarak F01.02 degeri alinir.
1: Tus takimi potansiyometresi

2: Analog giris Al1
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Al1 ve Al2 (0 ~ 10V) voltaj girisi ve (0 ~ 20mA) akim girisi programlanabilir. Gerilim veya akim
girisi, kontrol panosu Uzerindeki Al1 ve Al2 gegis anahtarlari ile segilebilir.
Siriculye harici voltaj/akim analog girisi kullanildiginda, baglanti semasi Sekil 6-2'de gosterilir:

Analog input All

A1l C i

Analog

input Al2
e e

Inverter

6-2
Potansiyometre ile striicl igerisinde 10V gu¢ kaynagdi kullaniliyorsa, baglanti semasi Sekil 6-
3'teki gibi gosterilir. Gegis anahtarinin voltaj giris tarafina gevrilmesi gerektigini unutmayin.

+10v O
AL (i) Adjustable
Inverter (i=1, 2) C resistor
GND O
Sekil 6-3

3: lletisim

Ust bilgisayar, stiriiclideki standart RS485 iletisim arabirimi araciligiyla siriiciiniin ana frekans
komut kaynagidir. hakkinda daha fazla bilgi i¢in Grup F15'e ve bu kilavuzdaki eke bakin. iletisim
protokoll ve programlama, vb.

4: Coklu referans

Coklu referans modunda, farkli DI klemens durumlarinin kombinasyonlari, farkli ayar
frekanslarina karsilik gelir. FR500A&FR510A, Grup F04'te dort DI klemensinin (13 ila 16 islevlerle
tahsis edilmis) 16 durum kombinasyonu tarafindan uygulanan maksimum 16 hizi destekler. Coklu
referanslar, F01.08 (Maksimum frekans) degerinin ylizdelerini gosterir.

Coklu referans islevi igin bir DI klemensi kullaniliyorsa, FO4 grubunda ilgili ayar yapmaniz
gerekir.

5: PLC

Ana frekans komutu basit PLC tarafindan belirlenir. Ayrintilar igin Grup F12 parametresine bakin.

6: Proses PID cikisi

Ana frekans komutu, proses kapali gevrim PID hesaplama sonucu ile belirlenir. Ayrintilar igin
Grup F13 parametresine bakin.

7: DI7/HI pulse girisi

Bu parametre degeri segilirse, komut frekansi yalnizca DI7/HI klemensi araciligiyla pulse
frekansi girisi ile belirlenir. Bdyle bir durumda F00.09, 1'e ayarlanmalidir. Pulse frekansi ile komut
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frekansi arasindaki karsilik gelen iliski F06.32 ~ F06.35'te belirtilmistir.

k

8: A2
Ana frekans komutu, analog girig Al2 tarafindan belirlenir.
9: AI3
Ana frekans komutu, analog girig Al3 tarafindan belirlenir.

Master'in dijital ayari . - Varsayilan: 5
F01.02 Frekans Aralik:0.00 FmaxHz 0.00Hz

omutunun baslangi¢ degeri olacaktir.

Ana frekans kaynagi secimi F01.01 1'e ayarlandiginda, bu parametre degeri ana frekans

F01.03 VERIELE S Sl Aralik:0 ~ 9 Varsayilan: 0

kaynagi
0: Dijital ayar (F01.04)
inverter agildiginda, ana frekans kaynagi olarak F01.02 degeri alinir.
1: Tus takimi potansiyometresi
Yardimci frekans komutu tus takimi potansiyometresi ile belirlenir.
2: Analog giris Al1
Yardimci frekans komutu, analog giris Al1 tarafindan belirlenir.
3: lletisim
Ust bilgisayar, stiriicii lizerindeki standart RS485 iletisim arabirimi araciligiyla siiriictiniin

yardimci frekans komut kaynagidir.

4: Coklu referans
Yardimci frekans komutu goklu referans ile belirlenir. Ayrintilar igin Grup FO4 parametresine

bakin.

5:PLC

Yardimci frekans komutu basit PLC tarafindan belirlenir. Ayrintilar icin Grup F12 parametresine

bakin.

6: Proses PID cikisi
Yardimci frekans komutu, proses PID hesaplama sonucu ile belirlenir. Ayrintilar icin Grup F13

parametresine bakin.

7: DI7/HI pulse girisi

Yardimci frekans komutu, DI7/HI pulse girisi tarafindan belirlenir.
8: AI2

Yardimci frekans komutu, analog giris Al2 tarafindan belirlenir.
9: AI3

Yardimci frekans komutu, analog giris Al3 tarafindan belirlenir.
FO1.04 Yardimci frekansin dijital ayari Aralik:0.00 ~ Fmax \{)a{)s(;.{lzlan: 5

Yardimci frekans komutu F01.03 0'a ayarlandiginda, bu parametre degeri yardimci frekans

komutunun basglangi¢ degeri olmalidir.

[ F01.05 | Yardimci frekans araligi | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan: 0

0: Maksimum frekansa gore
1: Ana frekansa goére
Ayrintilar icin F01.06 spesifikasyonuna bakin.

. 0,
F01.06 Yardimei frekans katsayist Aralik:0.0 ~ 150.0% WEIESPIETE o

00.0
F01.05 ve F01.06, yardimci frekans komutunun son ¢ikis degerini belirleyecektir.
F01.05 0 olarak ayarlandiginda (maksimum frekansa gére):
Yardimci frekans = yardimci frekans [1F01.06.
F01.05 1 olarak ayarlandidinda (ana frekansa gore):
Yardimci frekansin ayar araligi, ana frekansa gore degisir.
Yardimci frekans= yardimci frekans [1F01.06(1abs (ana frekans)/F01.08.
[ Fo1.07 ] Jog frekansi |  Aralik:0.00 ~ Fmax | Varsayilan:5.00Hz |
Bu parametre, jog sirasinda ¢alisma frekansini ayarlar.
| Fo01.08 | maksimum frekans | Aralk:20.00 ~ 600.00 | Varsayilan:50.00Hz |
F01.08'in maksimum frekansi, slrlciinin izin verilen maksimum ¢ikis frekansidir.
F01.09 Ust limit frekansi Aralik:Fdown ~ Fmax Varsayilan:50.00Hz
F01.10 Alt limit frekansi Aralik:0.00 ~ Fup Varsayilan: 0 .00Hz
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F01.09ust limit frekansi, kullanici tanimli maksimum izin verilen galisma frekansidir; F01.10 alt
limit frekansi, kullanici tanimli minimum izin verilen galisma frekansidir.

DIKKAT:

1. Fup ve Fdown, motor isim plakasi parametrelerine ve calisma Calismallarina gore
ayarlanmalidir. Motor uzun sure duslk frekansta galismayacaktir. Aksi takdirde, asiri iIsinma
nedeniyle motorun hizmet 6mri kisalacaktir.

2. Fmax, Fup ve Fdown korelasyonu: 0.00Hz <Fdown sFupsFmax £600.00Hz
Komut frekansi alt limit
FO1.11 frekansindan disuk Arahk:0 ~ 1 Varsayilan: 0
oldugunda calisma
FO1.12 Alt Iimit frekansi galisma

siresi
0: Alt limit frekansinda galistirin
Komut frekansinin alt limit frekansindan disik olmasi durumunda, galistirma alt limit frekansinda
olmalidir.

1: 0 HZ'de calistirma, zaman gecikmesinden sonra etkinlestirilir

Frekans komutu alt limit frekansindan distkse, F01.12 ile ayarlanan zaman gecikmesinden
sonra 0 Hz'de galigtirma etkinlestirilecektir. Alt limit frekansi 0 oldugunda bu sinirlama gegersizdir.

Aralk:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s

F01.13 Bu frekansa kadar, frekans Aralik: 0.00 ~ Varsay!lan:
) kompanzasyonunu baslat 600.00Hz 50.00Hz
. Aralik: 0.00 ~ Varsay|lan:
F01.14 50Hz bas 1 na frekans telafisi 50.00Hz 0,00Hz

Frekans, F01.13 fonksiyon kodu tarafindan ayarlanan degeri astiginda, ¢ikis frekansi, her 50
HZz'yi asan her biri igin FO1.14 tarafindan ayarlanan degerleri yikseltecektir.

Grup F02 Baslat/Durdur Kontrolii Baglat/Durdur Kontrolii
[ F02.00 | Caligtir komutu | Aralik:0 ~ 2 | Varsayilan: 0 |

Bu parametre, galistirma komut kaynagini ayarlar. Calistirma komutlari arasinda “baslat, durdur,
ileri , geri , jog”vb. bulunur.

0: Tus takimi kontroll (LED kapali)

Tus takimindaki RUN, STOP/RESET ve MF.K tuslar araciligiyla galistirma komutunu kontrol
edin (¢ok islevli MF.K tusunu F16.00 ile JOG olarak ayarlayin). Tus takiminin ¢alismasi hakkinda
Bolum 4'e bakin.

1: Klemens kontroll (LED agik)

Kontroller, komutlari DI klemensleri araciligiyla ¢alistirir. DI klemensleri ile ILERI ve GERI
gerceklestirin. Kontrol modlari iki telli mod ve g telli mod segilebilir. DI klemenslerinin atamasi ve
kablo diizenlemesi ile ilgili ayrintilar icin Grup F04'e bakin.

2: [letigim kontrolii (LED yanip séniiyor)

Ana cihaz, striiciiniin yerlesik RS485 seri iletisim arabirimi araciligiyla calistirma komutunu
kontrol edebilir. Programlama hakkinda daha fazla bilgi i¢in Grup F15 parametrelerine ve eke bakin.

Tus takimindan galistirma komutu, klemensler ve iletisim, "galistir komutu tus takimi kontrolline
gecti”, "calistirma komutu klemens kontroliine gecti” ve "galistirma komutu iletisim kontroline gegti”
klemensleri ile degistirilebilir.

Cok islevli tus MF.K, parametre araciligiyla "komut kaynaklari kaydiriimis galistir” tusuna
ayarlanabilir
F16.00. Bu ayar altinda MF tusuna basildiginda; run komutu tus takimi kontroll, klemens kontrolu ve
haberlegsme kontroli sirasinda dairesel olarak kaydirilacaktir.

[ F02.01 ] Caligma yonu | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan: 0 |

0: lleri

1: Ters

Motor kablolarini degistirmeden sadece bu parametreyi degistirerek motorun dénis yonini
degistirebilirsiniz. Bu parametrenin degistiriimesi, motorun U, V, W kablolarindan herhangi ikisinin
degistiriimesine esdegerdir.

Not:

Parametre baslatildiktan sonra motor orijinal ydonde galismaya devam edecektir. Sistemin
devreye alinmasi tamamlandiktan sonra motorun déniis yonunin degistiriimesinin yasak oldugu
uygulamalarda bu islevi kullanmayin.
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| F02.02 | Ters gegirmez eylem | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan: 0 |
0: Ters etkin
1: Ters devre digi
Bazi uygulamalarda, tersinin ekipman hasarina neden olmasi muhtemeldir. Bu parametre ters
caligsmayi dnlemek igin kullanihr.
| F02.03 | llerive geriicin 6liizaman [ Aralik:0.0 ~ 6000.0s | Varsayilan:0.0s |
lleriden geriye veya geriden ileriye gegis sirasinda OHz gikisli 81i zaman. Sekil 6-4'te gésterildigi gibi.

AOutput frequency(Hz)

. Time (S)

Dead tilme of forward Deéd time of forward

and reverse and reverse
Sekil 6-4
F02.04 Baslangic modu )15\1ra||k: 00000 ~ 311 00 Varsayilan: 0

Birler basamagi : Baslangi¢c modu

0: Baslangi¢ frekansindan

DC frenleme sliresi ( F02.08 ) 0 olarak ayarlanrsa, AC siriicii baslang frekansinda
(F02. 05) ¢aligmaya baslar ve bu frekans F02.06 ile ayarlanan bir siire boyunca korur ve ardindan
komuta hizlanir. hizlanma ydntemine ve zamanina gore frekans..

DC frenleme slresi  ( F02.08 ) 0 degilse, AC siriicii 6nce DC frenleme yapar ve ardindan
baslangi¢ frekansinda galismaya baslar. Motorun baslangigta dénmesinin muhtemel oldugu kiigik
atalet yuku uygulamasi igin gegerlidir.

1: Dénme hizi izZleme yeniden baslatma

AC sirilct 6nce motorun donls hizini ve yonlni dederlendirir ve ardindan izlenen frekansta
baglar. Boyle diizglin bir baglatmanin dénen motor tizerinde higbir etkisi yoktur. Buylk ataletli yikin
ani elektrik kesintisi izerine yeniden baslatma igin gecerlidir. Dénme hizi izleme yeniden baslatma
performansini saglamak igin motor parametrelerini dogru sekilde ayarlayin.

Ten's place : Topraklama kisa devre tespiti

0: Topraklama kisa devre algilamas| yok

Topraklama kisa devre algilama yok

1: 1k ¢alistirmadan énce topraklama kisa devre algilama

Inverter agildiktan sonra, ilk kez aldig1mda komutu galistirdim, ¢alistirmadan énce, inverter
¢l1kis klemensinde otomatik olarak topraklama kisa devre algilamaya baslar, inverterin ¢ikis
klemensiile sasiarasinda kisa devre arizalari varsa, invertor Errd44 hatasi alarmi verecektir.

2: Her galistirmadan 6nce topraklama ki1sa devre algilama

Evirici, her ¢ali stirmadan 6nce ¢ikis klemensinde topraklama kisa devre algilamasini
otomatik olarak baslatir, inverterin ¢ikis klemensiile sasi arasinda kisa devre arizalari varsa,
invertdr Err44 hatas| alarmi verecektir .

Yuzler basamag!: Parga yonu

0: Sifir hizdan takip

H1z izleme yeniden baslatma modu altinda, baslatild1g1nda, invertér motorun mevcut hizini s
1firdan maksimum frekansa yavasca izler

1: Maksimum frekanstan takip edin

H1z izleme yeniden baslatma modu altinda, baslad1g1nda, invertdr, motorun mevcut hizini
maksimum frekanstan sifira yavasca izler

Bin ' nin yeri: Jog komutu 6nce hareket eder

0:Normal baslatma ve Jog baglatma komutu ayni anda geldiginde , nce normal baslatma
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harekete geger;
1: Normal baslatma ve Jog start komutu ayni anda geldiginde , dnce Jog start hareket eder;
Onbinler basamagi: izleme yont
0: Durdugunda son yon
izleme yonii, inverterin durdugu yondiir.
1: Olumlu yoén
izZleme yont pozitif yéndir
2: Negatif yon
yont negatif yondiir
3: Baslangi¢ yonu
Baslangi¢ yoniinden takip edin

F02.05 Baslangic frekansi Aralik:0.00 ~ 10.00Hz Varsay";”:o'OOH
F02.06 SECLEEY LE L (s Aralik:0.0 ~ 100.0s Varsayilan:0.0s

AC sirici baslangicinda motor torkunu saglamak igin uygun bir baglatma frekansi ayarlayin.
Ayrica motor galistiginda uyarma olusturmak igin baglatma frekansinin belirli bir stre tutulmasi
gerekir.

Baslatma frekansi (F02.05), frekans alt limiti ile sinirlandinimamistir. Ayarlanan hedef frekans
baslangi¢ frekansindan dusiikse, AC suriict baglamaz ve bekleme durumunda kalir.

ileri déniis ve geri doniis arasinda gegis sirasinda, baslatma frekansi tutma siiresi devre disi
birakilir. Tutma siresi, hizlanma siresine degil, basit PLC'nin ¢alisma siresine dahildir.

F02.07 Baglangi¢ DC fren akimi Aralk:0.0 ~ 150.0% Varsayilan:0.0
F02.08 Baslangi¢ DC frenleme suresi Aralk:0.0 ~ 100.0s Varsayilan:0.0
Baslangi¢ DC frenlemesi genellikle, ddnen motor durduktan sonra AC siricunin yeniden
baslatiimasi sirasinda kullanilir. On uyarim, yanit vermeyi iyilestirmek igin baslatmadan énce AC
surliciiniin asenkron motor igin manyetik alan olusturmasini saglamak igin kullanihr.

Baslatma DC frenlemesi yalnizca dogrudan baglatma igin gegerlidir (f02.05 = 0). Bu durumda AC
suricu, ayarlanan baslangig DC frenleme akiminda DC frenleme gergeklestirir. Baglangic DC
frenleme siiresinden sonra AC siiriiciler galismaya baslar. Baglangi¢ DC frenleme stresi 0 ise, AC
surtculer DC frenleme olmadan dogrudan baslar. Baslangi¢ DC frenleme akimi ne kadar buyikse,
frenleme kuvveti de o kadar biyik olur.

Varsayilan:1

F02.09 Hiz arama akimi Aralk:0.0 ~ 180.0 39%0.0

%100, sirlicinin nominal akimina karsilik gelir. Stiricintn ¢ikis akimi bu parametre degerinden
dlsuk oldugunda, sirlcinin ¢ikis frekansinin motor hizi ile ayni hizda tutuldugu ve arama igleminin
tamamlandigi kabul edilecektir.

Varsayilan:

F02.10 Hizlandinlmis arama siresi Aralik:0.0 ~ 10.0 1.0s

Bu parametre, hiz arama eyleminin ¢ikis frekansini yavaslatir. bu sefer demek Maksimum
frekanstan 0'a kadar Yavaslama igin gereken siire. Hiz arama Yavaglama suresi ne kadar kisa olursa,
arama o kadar hizl olur. Ancak, asiri hizli arama, arama sonucunun yanlig olmasina neden olabilir.

[ Fo2.11 ] Hizli arama katsayisi | Aralik:0.01 ~ 5.00 | Varsayilan:0.30 |
Hizli arama katsayisi
[ Fo2.12 ] Durdurma yéntemi | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan: 0|

0: Durdurmak igin rampa

Durdurma komutunun alinmasi izerine, slrlicl ayarlanan Yavaglama siresine gore cikis
frekansini kademeli olarak azaltacak ve frekans 0'a ulastiginda duracaktir.

1: Durmak igin Serbest Durus

Stop komutunun alinmasi Uzerine siricu gikisi hemen kilitleyecek ve motor mekanik ataleti ile
duracaktir.

DC frenlemeyi durdurmanin . . .
F02.13 ilk frekans: Aralik:0.00 50.00Hz Varsayilan:2.00Hz
F02.14 DC fren akimini durdur Aralik:0.0 ~ 150.0% Varsayilan: %0.0
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DC frenlemeyi durdurma (A .
F02.15 e T e Aralik:0.0 30.0s Varsayilan:0.0s
F02.16 DC frenleme suresini durdur Aralik:0.0 ~ 30.0s Varsayilan:0.0s

DC frenlemeyi durdurmanin ilk frekansi:

Durmak igin yavaslama islemi sirasinda, galisma frekansi F02.13'te ayarlanan degerden dusik
oldugunda AC siriict DC frenlemeye baslar.

DC fren akimini durdurun:

Bu parametre DC frenlemede ¢ikis akimini belirtir ve temel degere gore bir ylizdedir.

Nominal motor akimi, nominal AC surtict akiminin %80'ine esit veya daha azsa, temel deger,
nominal motor akimidir.

Nominal motor akimi, nominal AC sirlicii akiminin %80'inden blyikse, temel deger, AC suricl
nominal akiminin %80'idir.

DC frenlemeyi durdurmanin bekleme suresi:

Calisma frekansi, DC frenlemeyi durdurmanin baslangi¢ frekansina distiginde,

AC sirlcu gikisi belirli bir stire durdurur ve ardindan DC frenlemeye baglar. Bu, yliksek hizda DC
frenleme nedeniyle olusan asiri akim gibi hatalari énler.

DC frenleme siresini durdurun:

Bu parametre DC frenlemenin tutma stresini belirtir. 0 olarak ayarlanirsa DC frenleme iptal edilir.

DIKKAT:

Durmada harici klemensin DC fren sinyali varsa, DC fren suresi klemensin aktif zamani ile
F02.16'nin ayar zaman! arasindaki blyik degeri alir.

Durdurma DC frenleme islemi agagidaki sekilde gosterilmektedir.
Sekil 6-5 DC frenleme islemini durdurma

Output frequency(Hz)

Initial frequency of stop

DC braking .
Time (S)

|Waiting time of stop

f
|
|
|
|
|
|
|
|
L=
|
|
|
1

IDC braking
la—
|
Output voltage | |
RMS :
: Time (S)
|
! ' Siop DC brtiing
op raking
Run command time
Sekil 6-5
| F02.17 | Dinamik fren | Aralik:0 ~ 3 | Varsayllan:0 |

Dinamik fren etkinlestirildiginde, Yavaslama sirasinda Uretilen elektrik enerijisi, hizli Yavaglama
elde etmek igin fren direnci tarafindan tiketilen 1si1 enerjisine donustirilecektir. Bu fren yontemi,
yuksek ataletli ylikiin frenlenmesi veya hizli durma gerektiren durumlar igin gegerlidir. Boyle bir
durumda uygun dinamik fren direnci ve kesme Unitesinin segilmesi gerekir. 30kW'a esit ve altindaki
AC sirlculerde standart bir dahili fren Gnitesi bulunur. AC siriicti 37kW ~ 75kW igin dahili fren
Uinitesi istege baghdir .

0: Devre Disi

1: Etkin

2: Calistinrken etkinlestirildi

3: Yavasglamada etkin

| Fo2.18 | Dinamik fren gerilimi | Aralik: 480 ~ 800V | Varsayilan: 700V |
Bu parametre yalnizca yerlesik fren Unitesine sahip suriciler igin gecerlidir.
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AC siriciniin bara gerilimi F02.18 degerine ulastiginda dinamik fren gerceklestirecektir. Enerji,
fren direnci Gzerinden hizla tlketilecektir. Bu deger, fren Unitesinin fren etkisini dizenlemek icin
kullanihr.
| Fo2.19 | fren kullanim orani | Arallk:5.0 ~ %100.0 | Varsayilan: %100.0 |
Yalnizca dahili fren uniteli AC siriic icin gegerlidir ve fren Unitesinin gérev oranini ayarlamak igin
kullanilir. Bu parametrenin degeri ne kadar biyuk olursa, frenleme sonucu o kadar iyi olur. Bununla
birlikte, cok daha biyuk bir deger, frenleme islemi sirasinda AC suriicu veriyolu voltajinda buyik
dalgalanmalara neden olur.

F02.20 | OHz Cikig segimi | Aralik: 0 ~ 1 | Varsayilan: 0 |
0: Voltaj ¢ikisi yok
1: Gerilim ¢ikisi
Fo2.21 | Yenidenagmaninotomatik |, g Varsay!lan: 0
olarak baslatiimas|
Kesintiden sonra bekleme : . i
F02.22 siiresini yeniden baslatin Aralik: 0.0 10.0s Varsayilan: 0,5 sn

Gucun otomatik olarak yeniden baslatiimasi:

0: Gegersiz, gii¢ kapatilip tekrar agildiktan sonra, invertor, galistirma komutunu almadan énce
calisamaz .

Klavye kontroli veya RS485 iletisim kontrolu tzerinde galigirken, gii¢ kapatildiginda invertor
calisan komutlari otomatik olarak siler .

Harici klemens kontroliinde galigirken, gli¢ kapatildiginda ve ardindan agildiginda, fonksiyon
kodu F02.21 hangi degere ayarlanmis olursa olsun, harici klemensin kontrol komutlari

( FWD/REV ) gegerlidir. inverter daha 6nce ayarlanmis olan baslatma moduna gére otomatik

olarak galisacaktir.

1: Gegerli

Gug kapatiimadan 6nce inverter galisir durumda ise, tekrar agildiginda, bekleme siiresinden
sonra (F02.22 ile ayarlanir), inverter otomatik olarak galisacaktir. inverter, glic kapatma ve yeniden
baslatma arasindaki bekleme siresi iginde calistirma komutunu kabul etmeyecektir, ancak bu arada
giris durdurma sinyali gelirse , siirlici yeniden baslatma durumunu temizleyecektir.

Dikkat : Gicu tekrar agin ve otomatik yeniden baslatma islevi, guici geri yiikledikten sonra
invertdriin otomatik olarak galismaya baslamasini saglayabilir. Bu nedenle, biiylk bir ara sira
oldugundan, lutfen kigisel ve ekipmanin glvenligi igin bu islevi benimsemeye dikkat edin.

Grup F03 Hizlanmal/Yavaglama Parametreleri

F03.00 Hizlanma siiresi 1 Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s
F03.01 Yavaglama zamani 1 Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s
F03.02 Hizlanma suresi 2 Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s
F03.03 Yavaglama zamani 2 Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s
F03.04 Hizlanma suresi 3 Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s
F03.05 Yavaglama zamani 3 Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s
F03.06 Hizlanma suresi 4 Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s
F03.07 Yavaglama zamani 4 Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s

Hizlanma siresi, surticinin sifir frekanstan F01.08 maksimum frekansina Hizlanmasi igin
gereken silire anlamina gelirken Yavaslama suresi, striciniin F01.08 maksimum frekansindan sifir
frekansa Yavaslamasi igin gereken sureyi ifade eder.

Bu dort Hizlanma/Yavaslama suresi tirl, ACIK/KAPALI kombinasyonu ile segilebilir.

DI klemensleri” Hizlanma/Yavaslama zaman belirleyicisi 1” ve “Hizlanma/Yavaglama zaman
belirleyicisi 2”. Asagidaki tabloya bakin.

Hizlanma/Yavaglama Hizlanma/Yavaglama zaman
A PSR Hizlanma/Yavaglama zamani
zaman belirleyicisi 2 belirleyicisi 1
Hizlanma/Yavaglama suresi 1
KAPALI KAPALI ( F03.00, F03.01 )
. | Hizlanma/Yavaglama siresi 2
KAPALI UZERINDE ( F03.02, F03.03 )
UZERINDE KAPALI Hizlanma/Yavaslama siiresi 3
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( F03.04, F03.05 )
Hizlanma/Yavaglama slresi 4

UZERINDE UZERINDE ( F03.06, F03.07 )

F03.08 Jog hizlanma zamani Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s

F03.09 Jog d e | zamani Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:15.0s

~ F03. 07 ile benzer sekilde Jog HizZlanma/Yavaglama oranini ayarlar.

F03.10 ARERMENEESENE | ey ~ Varsayilan: 0
egrisi

F03.11 5 egnsmm ARG Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s
segmenti zaman|
S egrisinin h1zlanma

F03.15 segmentinin bitis Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s
zaman|
S egrisinin yavaslamas

F03.16 inin ilk segment Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s
zaman|

F03.17 S egrisinin yavaslama | » 100~ 6000.0s | Varsayilan:0.0s
segmenti bitis zaman|

0: Dogrusal Hizlanma/Yavaslama

Hizlanma/Yavaslama dogrusal modda.

1: S-egrisi Hizlanma/Yavaglama

1. bolim ve son bolim yumusak gegislidir - HizZlanma/yavaslama egrisi S egrisine benzer. S
egrisindeyken, son hizlanma/yavaglama zamani= S egrisi zamani+ Lineer hizlanmal/yavaslama
zamani. 2 hizlanma/yavaglama modu igin Sekil 6-13'e bakin.

2 hizlanma/yavasglama modu igin Sekil 6-6'ya bakin.

4 Output frequency(Hz)
Fmax
Fset
0 5 N\ >
le~D»| @ @ @ T
Setting acceleration Setting

time deceleration time
(DF03.11 ®MF03.17

©F03.15 (®)Setting acceleration time
®F03.16 (©)Setting deceleration time
Sekil 6-6
0:0.1s
FO3.12 hizlanma ve y?ya§lama 0 %
zaman birimi 1:0.01s

ve yavaslama zamaninin birimini segmek icin kullantlir .
0:0.1s

ve yavaslama suresinin tim birimi 0.1s'dir, 4 bolimli hizlanma ve yavaslama siresinin
fonksiyon kodu ondalik noktas1 ( F03.00~F03.07 ) ,jog hizlanma ve yavaglama siresi, 4 boluml
U S-egrisi siresi  ( F03.11, F03.15~F03.17 ) birdir.

1:0.01s

ve yavasglama stresinin tim birimi 0.01 s'dir, 4 b6lum hizlanma ve yavaslama suresinin fonksiyon
kodu ondalik noktas1 ( F03.00~F03.07 ) , jog hizlanma ve yavaslama siresi, 4 bolum S-egrisi s
uresi ( F03.11, F03.15~F03.17 ) ikidir.
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Hizlanma zamani 1 ve hizZlanma
F03.13 zaman! 2 arasindaki frekans gegis Aralik:0.00 ~ Fmax
noktasi
Yavaglama zamani 1 ve yavaslama
F03.14 zaman! 2 arasindaki frekans gegis Aralik:0.00 ~ Fmax
noktasi

Bu fonksiyon, motor 1 segildiginde ve DI klemensi araciligiyla hizlanma/yavaslama zamani gegisi
yapiimadiginda gecerlidir. AC surtictiniin ¢galisma islemi sirasinda DI klemensi yerine galisan frekans
araligina dayali olarak farkl hizlanma/yavaglama siresi gruplarini segmek igin kullanilir.

Hizlanma sirasinda, ¢alisma frekansi F03.13 degerinden kiglkse hizlanma suresi 2 segilir.
Calisma frekansi F03.13 degerinden buyikse, hizlanma siresi 1 segilir.

Yavaglama sirasinda, galisma frekansi F03.14 de@erinden blyUlkse, yavaslama suresi 1 segilir.
Calisma frekansi F03.14 degerinden kiiglkse yavaslama suresi 2 segilir.

Sekil 6-7 Hizlanmal/yavaslama suresi gegisleri.

Varsayilan:0.00H
z

Varsayilan:0.00H
z

Output frequency(7)

Set frequency [— — — — — — —

F03.13 | — — — |

|
F03. 14 _—— Jl———-l————_T____
| | | |
| | | |
| | | |
| | | |
} | | | Time
Mmyion . eeryin | I Debon - [Peeren
Sekil 6-7
Grup F04 Dijital Giris
F04.00 DI1 klemensinin iglevi Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:1
F04.01 DI2 klemensinin iglevi Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:2
F04.02 DI3 klemensinin iglevi Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:7
F04.03 D14 klemensinin iglevi Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:13
F04.04 DI5 klemensinin iglevi Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:0
F04.05 DI6 klemensinin iglevi Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:0
F04.06 DI7 klemensinin iglevi Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:0
Derge islev agiklama _
0 'Fonksiyonsuz Arizayi 6nlemek icin ayrilmis klemensler icin O ayarlayin.
1 lleri Caligtirma
(FWD) Klemensler, strGctnin ileri ve geri galismasini kontrol eder.
5 Ters(gé::\’li?TlR Ik galistirmada etkinlestirilen Galismallar igin F04.15'e bakin.
3 Us telli kontrol !([emens, AC siiriicunin g hath kontrollni belirler. Ayrintilar
icin FO4.15 aciklamasina bakin.
4 ileri JOG (FJOG) F._J_OG _ileri JOG galigmasini, RJOG__ ise_ters JOG gallsmgsm!
gosterir. JOG frekansi, hizlanma siiresi ve yavaslama suresi
5 Ters JOG (RJOG) | sirasiyla F01.07, F03.08 ve F03.09'da agiklanmigtir.
AC sirlcu ¢ikisini bloke eder, motor serbest durusa gecger ve
6 Durmak igin sahil AC sirlcu tarafindan kontrol edilmez. F02.12'de agiklanan
yanasma duragi ile aynidir.
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Aniza sifirlama Klemens, calisma panelindeki RESET tusunun isleviyle ayni
7 (RESET) sekilde hata sifirlama iglevi igin kullanilir. Uzaktan hata
sifirlama bu islev tarafindan gergeklestirilir.
AC sirici durmak igin yavaslar, ancak PLC, salinim frekansi
ve PID parametreleri gibi calisan parametrelerin timu
8 RUN duraklatma hafizaya alinir. Bu islev devre disi birakildiktan sonra, AC
slrlict durmadan énceki durumuna devam eder.
Normalde agik (NO) | Bu klemens ACIK hale gelirse, AC surtict Err13 bildirir ve
9 girisi hata koruma eylemini gergeklestirir. Daha fazla ayrinti igin
dis ariza F11.11 acgiklamasina bakin.
10 Klemens YUKARI Frekans harici klemensler tarafindan belirlenirse,
- Iki islevli klemensler, frekans degisikligi igin artirma ve
11 Klemens ASAGI azaltma komutlari olarak kullanilir.
X Frekans kaynagi ana frekans kaynagi ayariysa, klemens
YUKAR;I \;?IASAGl YUKARI /ASAGI islevini veya tus takimindaki artirma/azaltma
12 temizle }(Iklemens tusunu kullanarak degisikligi temizlemek igin kullanilir ve
’ ayarlanan frekansi ana frekans kaynagi ayarinin degerine
tus takimi) dondrr.
13 Coklu referans
klemensi 1
Coklu referans
14 klemensi 2 16 hiz veya diger 16 referans ayari, bu dort klemensin 16
15 Coklu referans durumunun kombinasyonlari araciligiyla gergeklestirilebilir.
klemensi 3
16 Coklu referans
klemensi 4
Hizlanma/ igin
17 Klemens 1
yavaglama suresi
secimi Bu iki klemensin iki durumunun kombinasyonlari ile toplam
Hizlanma/ igin dért hizlanmal/yavaglama siiresi grubu segilebilir.
18 Klemens 2
yavaglama suresi
segimi
"Hizlanma/Yavaslama devre dig!" klemensi
Hizlanma/Yavaslam etkinlestirildiginde, slrict mevcut ¢ikis frekansini korur ve
19 a artik komut frekansi degisikligine yanit vermez. Ancak,
K durdurma komutunu alirken yine de rampali durma
yasa gerceklestirecektir. Bu klemens, normal yavaslama durdurma
sirasinda devre digi birakilir.
20 Yardimci frekans Entegre frekans kaynagi ayar modunu yardimci frekans
kaynagi ayarina ge¢ | kaynagi ayar moduna gegirin.
Basit PLC galisirken ve bu klemens etkinlestirildiginde.
PLC'nin durumu (¢alisma suresi ve adim) silinecek ve ¢ikis
21 PLC durum sifirlama | frekansi adim 0'dir. Bu klemens tekrar devre digi
birakildiginda, surticii PLC ¢alismasina adim 0'dan devam
eder.
Basit PLC calisirken ve bu klemens etkinlestirildiginde,
Basit PLC mevcut PLC durumu (¢alisma siiresi ve adim) hafizaya alinir
22 duraklatilds ve sirlict OHz'de galisir. Bu klemens devre disi
birakildiginda, surtici hafizaya alinan andan itibaren
calismasini geri yikler.
Bu klemens etkinlestirildiginde, PID ayari duraklatilir ve
23 PID duraklatma suriici mevcut gikis frekansini korur. Bu klemens devre disi
kaldiktan sonra PID ayari diizelir.
24 Ters PID eylem Bu klemens ACIK hale geldikten sonra, PID eylem yéni
yonu F13.04'te ayarlanan y6ne ters ceuvrilir.
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Bu klemens ACIK hale geldikten sonra, entegre ayar islevi

25 PID integral duraklar. Ancak oransal ve diferansiyel ayar fonksiyonlari hala
duraklamasi o
gegcerlidir.
PID parametre anahtari "2: klemens tarafindan anahtarlanir"
olarak ayarlandiginda, bu klemens iki grup PID parametresi
2% PID parametre arasinda gegisi gerceklestirmek igin kullanilabilir. Bu klemens
gegisi etkinlestirildiginde, PID parametreleri Kp1 ve Ti1, Td1'dir.
Bu klemens devre disi birakildiginda PID parametreleri Kp2,
Ti2 ve Td2'dir.
Salinim frekans AC sirlicu mevcut frekansi verir ve salinim frekansi islevi

27 duraklatma (mevcut

duraklar.
frekansi ¢ikis)
Salinim frekanS|_ AC sirlcu merkezi frekansi verir ve salinim frekansi islevi

28 sifirlama (merkezi
duraklar.

frekans cikisi)
Komutu calistir, tus | Bu klemens, tetik kenari tarafindan etkinlestirilmelidir. Bu

29 takimi kontroliine klemens durumu KAPALI'dan ACIK'a getirildiginde, calistirma

gecti komutu tus takimi kontroliine gegecektir.
Calistir komutu d Bu klemens, tetik kenari tarafindan etkinlestiriimelidir. Bu

30 klemens kontroliine | klemens durumu KAPALI'dan ACIK'a getirildiginde, calistirma

gecti komutu klemens kontroliine gegecektir.
d' vi calistir _ iletisim Bu klemens, tetik kenari tarafindan etkinlestiriimelidir. Bu

31 yieanstr, Ielisim | 0 mens KAPALI'dan ACIK'a getirildiginde, calistirma komutu

kontroliine gecti oo . ;
iletisim kontroliine gececektir.
Sayim pulsesi giris klemensindeki maksimum frekans
200HZ'dir ve gii¢ kaybi durumunda sayim degeri hafizaya

32 Sawi girisi alinabilir. F14.07 (ayarlanmis sayim degeri) ve 14.08

v girls (belirlenmis sayim degeri) ayari ile bu klemens, dijital ¢ikisi
"ayarlanmis sayim degerine ulasildi" ve "belirlenmis sayim
degerine ulasildi" kontrol edebilir.

33 temiz say ELL:IIIZin??ym degerini silmek icin "sayma girisi" klemensi ile
Sabit uzunluklu kontrol igin kullanilir ve yalnizca dijital giris
klemensi DI7/HI Uzerinde etkili olur. Uzunluk, pulse girisi ile
hesaplanir. Ayrintilar i¢in litfen 14.04 ~ F14. 06

34 uzunluk sayisi parametrelerinin 6zelliklerine bakin . Uzunluga ulasildiginda,
“elde edilen uzunluk” dijital ¢ikis klemensi etkin sinyal
verecektir. Mevcut uzunluk degeri, gui¢ kaybinda hafizaya
alinacaktir.

35 uzunluk agik Hesaplanan uzunlugu silmek icin “uzunluk sayimi” klemensi
ile kullanilir.
inverter durma rampa siirecindeyken ve durmada calisma
frekansi < DC fren frekansi (F02.13 ile ayarlanir), klemens
ACIK ise DC fren baslar, klemens KAPALI olana kadar DC

Durmada DC fren h
36 iris komutu fren biter.
ains Klemens ACIK ise ve DC fren ayar zamani etkinse, klemensin
ACIK oldugu zaman ile durugta DC fren ayar zamani
arasindaki daha biyulk degeri alin.
Motor kontrol modu sensorsiiz vektér kontroll 2 oldugunda ve
Hiz/tork kontrol . - - ) )

37 anahtar inverter durdugunda, bu fonksiyon gegerliyse inverter hiz
kontrol modundan tork kontrol moduna gececektir.

38 Ters yok Bu fonksiyon gegerliyse, motor geri hareket edemez .

39 ileri yok Bu fonksiyon gegerliyse motor ileri gidemez .

Sifir servo etkin klemens sadece PG vektdr kontrol modu ile

40 sifir servis gecerlidir ve F21.00 (Pozisyon kontrol modu segimi) 2: sifir

servo (klemens gegerli) olarak ayarlanmaldir.
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is mili yénlendirme iglevi yalnizca PG vektér kontrol
modunda etkilidir ve F21.00 (Pozisyon kontrol modu segimi) 3'e
ayarlanmalidir: is mili yéna.
i mili yéniina i nverter gallslrk_en - etkin s_lnyalml alirsa Is mili
41 : : oryantasyonunu etkinlestir " klemensi, ayarlanan yavaslama
etkinlestir T .. P P
suresine gore ¢ikis frekansini disdrar. Motor hizi yonlu hiza
ulastiginda enkoderin Z sinyalini algilar, ardindan ayarlanan
yonli  yavaglama siresine gére makineyi yavaslatir ve
durdurur, ve son olarak ayarlanan yén Pozisyonunda durur .
42 M|I.Oryantas.yor1 iki giris klemensinin durum kombinasyonu araciligiyla,
Pozisyon Secimi 1 A : - 7
Mil Oryantasyon r{nahtar dort yon .Poz!s.yq.nu arqsmdg yapllaplhr. Ayrintilar igin
43 ) H litfen F21 grubu is mili ydnlendirme islevi talimatlarina bakin
Pozisyon Segimi 2
Bu fonksiyon sadece PG vektdr kontrol modunda gegerlidir
ve F21.00 (Pozisyon kontrol modu segimi) 4'e ayarlanir. Basit
44 Basit tagima orijin tasima kontroll orijini aradiinda, bu klemens sinyali orijin
sinyal girisi sinyalinin girisi olarak kullanilir. Klemens girisi baslangi¢
Pozisyonunda AGCIK ve baslangic olmayan Pozisyonda
KAPALI
45 ileri tagma Yalnizca basit tasima kontrol modunda gegerlidir.
46 DEVIR tasima Yalnizca basit tagma kontrol modunda gegerlidir.
Tasima miktari
47 ; .
secim klemensi 1
Tasima miktari Basit tasma modundayken , farkl durumlarn 3 klemensinin bir
48 ; . . i . . . -
secim klemensi 2 kombinasyonu araciligiyla, gogu 8 gesit tasma miktar: segebilir.
Tagima miktari F veya ayrintilar, litfen F21 grup talimatina bakin.
49 secim klemensi 3
Pozisyon kontroll pulse dizisi kontrol modu oldugunda, pulse
: " dizisinin yonind kontrol etmek igin X7 klemensi kullanilir. Bu
70 Pg:ls?/r?? verilen X7 klemens KAPALI oldugunda, giris pulsesi pozitif olarak
yon girts listelenir; bu klemens ACIK oldugunda, giris pulsesi ters olarak
listelenir.
Pozisvon Pulse Sifir Yalnizca PG vektor kontrol modunda gegerlidir ve F21.00=5
71 4 (pulse dizisi kontrolli) Caligmallar etkilidir. Bu klemens gegerli
Takas 9 R o e
oldugunda, yanmig pals dizisinin sayma degeri sifira silinir.
72 ileri Pozisyon ofseti Yalnizca PG vektor kontrol modunda gegerlidir ve F21.00=5
etkinlestirme (pulse dizisi kontroli) Caligsmallarn etkilidir. Iki klemens, esas
olarak, Pozisyon senkronizasyon kontrolinde iki veya daha
fazla motorun fazini ayarlamak igin kullanilir. Motor Pozisyonu
senkronize edildiginde, "pozitif Pozisyon ofseti etkinlestirme"
Ters Pozisvon ofseti klemensi gegerliyse, frekans doénustirlici motorun fazini
73 etkinle tz':mye ''| kademeli olarak ileriye dogru degistirmek icin kontrol eder; "ters
infest Pozisyon ofseti etkinlestirme" klemensi gecerliyse, motorun
fazi kademeli olarak geriye dogru degisecek ve bdylece iki
veya daha fazla motor arasindaki goreceli Pozisyon
ayarlanacaktir.
- Klemens gegersiz oldugunda, f07.11 ile ayarlanan pulse orani
74 Ho cikis enkodenm_n 1'i segin ve klemens gecerli oldugunda, f07.12 ile ayarlanan
pulse orani segimi . .
pulse orani 2'yi segin.
Bu fonksiyon devre disi birakildiginda, eger akim F05.25'te
. ayarlanan degerden fazlaysa, ¢ikis klemensi (fonksiyon akm a
tasma gecisi (yalm imidir) gegerlidir
75 | zca FR510A) $ . C
Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, akim F05.26'da ayarlanan deg
erden fazlaysa, ¢ikis klemensi (fonksiyon akim asimidir)
gecerlidir.
76 etkinlestirme (yalni Bu islev F21.13 ile birlikte kullaniir
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zca FR510A

1-3 tagima klemenslerinin farkli durumlarinin kombinasyonu , asagdaki ayrintilar :

Tasima Tasima Tasima tagima miktari
klemensleri 3 klemensleri 2 klemensleri 1
KAPALI KAPALI KAPALI Tasima miktari O
(F21.17 . F21.18)
KAPALI KAPALI UZERINDE Tasima miktari 1
(F21.19 . F21.20)
KAPALI UZERINDE KAPALI Tasima miktar 2
(F21.21 . F21.22)
KAPALI UZERINDE UZERINDE Tasima miktari 3
(F21.23 . F21.24)
UZERINDE KAPALI KAPALI Tasima miktar 4
(F21.25 . F21.26)
UZERINDE KAPALI UZERINDE Tasima miktari 5
(F21.27 . F21.28)
UZERINDE UZERINDE KAPALI Tasima miktari 6
(F21.29 . F21.30)
UZERINDE UZERINDE UZERINDE Tasima miktari 7
(F21.31 . F21.32)

Dort goklu referans klemensi, asagidaki tabloda listelendigi gibi 16 referans degerine karsilik
gelen 16 durum kombinasyonuna sahiptir.
Tablo 1 Doért goklu referans klemensinin durum kombinasyonu

Coklu referans Coklu referans Coklu referans Coklu referans Referans karsilik gelen
klemensi 4 klemensi 3 klemensi 2 klemensi 1 Ayari Parametre
KAPALI KAPALI KAPALI KAPALI Referans 0 F12.16
KAPALI KAPALI KAPALI UZERINDE Referans 1 F12.01
KAPALI KAPALI UZERINDE KAPALI Referans 2 F12.02
KAPALI KAPALI UZERINDE UZERINDE Referans 3 F12.03
KAPALI UZERINDE KAPALI KAPALI Referans 4 F12.04
KAPALI UZERINDE KAPALI UZERINDE referans 5 F12.05
KAPALI UZERINDE UZERINDE KAPALI Referans 6 F12.06
KAPALI UZERINDE UZERINDE UZERINDE referans 7 F12.07
UZERINDE KAPALI KAPALI KAPALI Referans 8 F12.08
UZERINDE KAPALI KAPALI UZERINDE referans 9 F12.09
UZERINDE KAPALI UZERINDE KAPALI Referans 10 F12.10
UZERINDE KAPALI UZERINDE UZERINDE Referans 11 F12.11
UZERINDE UZERINDE KAPALI KAPALI Referans 12 F12.12
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UZERINDE UZERINDE KAPALI UZERINDE | Referans 13 F12.13

UZERINDE UZERINDE UZERINDE KAPALI Referans 14 F12.14

UZERINDE UZERINDE UZERINDE UZERINDE | Referans 15 F12.15

Tablo 2 Hizlanmalyavaglama siiresi segimi icin iki klemensin durum kombinasyonlari

Hizlanma/Yavaslam Hizlanma/Yavaslam
R A PR . Hizlanma/Yavaslama karsilik gelen
a suresi belirleyicisi a suresi determinanti Siiresi e
P 1 Uresi Segimi parametreler
KAPALI KAPALI Hizlanma/Yavaslama | o3 59 Fo3.01
suresi 1
KAPALI UZERINDE HizZianma/Yavaslama | £q3 05 Fo3.03
suresi 2
UZERINDE KAPALI HizZlanma/Yavaslama | £q3 04 Fo3.05
suresi 3
UZERINDE UZERINDE HizZianma/Yavaslama | £q3 o5 Fo3.07
suresi 4

F04.10 Dl ilislare st Menzil:0.000 ~ 1.000s | Varsayilan:0.010s
giris klemensi

DI1 ~ DI7 (DI7/HI normal disuk hizli klemens olarak kullanildiginda), Al1, Al2 ve Al3 (dijital
giris klemensi olarak kullanildiginda) igin filtreleme suresini ayarlayin. Dijital giris klemenslerinin
parazit bagisikligi, uygun filtreleme suresi ile iyilestirilebilir. Ancak, filtreleme suresi arttiginda dijital
giris klemensinin tepki suresi yavaslayacaktir.

DIKKAT:

DI yiksek hizl giris klemensi olarak DI7/HI klemensi kullanildiginda bu filtreleme siresi DI7/HI
Uizerinde hicbir etkisi olmazken DI filtreleme slresi F06.36 parametresi tarafindan belirlenir.

Klemens DI1 gegerli

F04.11 olmadan 6nceki gecikme Aralik:0.0 ~ 300.0s Varsayilan:0.0s
suresi
Klemens DI2 gegerli
F04.12 olmadan 6nceki gecikme Aralik:0.0 ~ 300.0s Varsayilan:0.0s
siresi

Klemens DI1'den 6nceki

F04.19 . L .
gecikme siresi gegersiz

Aralik:0.0 ~ 300.0s Varsayilan:0.0s

Klemens DI2'den énceki AR .
F04. 20 gecikme siiresi gecersiz Aralik:0.0 300.0s Varsayilan:0.0s

Dért parametre, DI1/DI2 gegerli veya gegersiz olmadan énceki gecikmeli yanit stiresini ayarlar

DIKKAT:

Klemens gecikme siresi F04.11 ve F04.12, F04.10 filtreleme suresi ile ayni anda ayarlanabilir.
Sirtci, DI1 ve DI2 Gzerinden gelen sinyaller filtreleme siiresinden ve ardindan gecikme suresinden
gectikten sonra yanit verecektir. DI3 ~ DI7 klemenslerinde gecikme suresi fonksiyonu yoktur.

F04.13 ilemans DL == Dl Aralik:0000 ~ 11111 | Varsayilan:000000
pozitif/negatif mantik

Bu parametreler, DI klemenslerinin gecerli modunu ayarlamak igin kullanilir.

Birler basamagi: DI1

0: Pozitif mantik

DI klemensi, COM ile baglandiginda gegerlidir ve COM ile baglantisi kesildiginde gecersizdir.
1: Olumsuz Mantik

DI klemensi, COM ile baglanirken gegersiz ve COM ile baglantisi kesildiginde gegersizdir.
Ten'in yeri: DI2 (DI1 ile ayni)

Yiuzler hanesi: DI3 (DI1 ile ayni)

Binlik yer: DI4 (DI1 ile ayni)

On binlik yer: DI5 (DI1 ile ayni)
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Klemens DI6 ~ AI3

F04.14 pozitifinegatif mantik Aralik:0000 ~ 11111

Varsayilan:000000

Birler basamagi: DI6

0: Pozitif mantik

DI klemensi, COM ile baglandiginda gegerlidir ve COM ile baglantisi kesildiginde gecersizdir.
1: Olumsuz Mantik

DI klemensi, COM ile baglanirken gegersiz ve COM ile baglantisi kesildiginde gegersizdir.
Ten'in yeri : DI7 (DI6 ile ayni)

Yizler : Al1

0: Pozitif mantik ;< 3V, gecerli; > 7V, gegersiz

1: Negatif Mantik ;< 3V, gecersiz; > 7V, gegerli

Binler hanesi : Al2 (Al1 ile ayni)

On binlik yer : AI3

0: Pozitif mantik ;< -6V, gegerli; > 4V, gecersiz

1: Negatif Mantik ;< -6V, gecersiz; > 4V, gegerli

F04.15 | Klemens komut modu | Aralik:0 ~ 4 |  Varsayilan:0 |

Bu parametre, AC siricinin harici klemensler tarafindan kontrol edildigi modu ayarlamak igin

kullanilir. Asagdidakiler, F4-00'U F4-02'ye ayarlayarak DI1, DI2 ve DI3 islevlerini tahsis ederek DI1 ila
DI7 arasinda 6rnek olarak DI1, DI2 ve DI3'G kullanir.

0: iki hat modu 1
Motorun ileri/geri donisiiniin DI1 ve DI2 tarafindan belirlendigi en yaygin kullanilan iki hat

modudur. Parametreler asagidaki gibi ayarlanir:
Fo&zﬂzon Parametre adi Deger islev Aciklama
F04.15 Klemens komut modu 0 iki satir 1
F04.00 DI1 fonksiyon secimi 1 ileri Caligtirma (FWD)
F04.01 DI2 fonksiyon segimi 2 Ters CALISTIR (GERI)
. ILERI | DEVIR | GALISTIR
omutu
KAPA | kapaLl Durmak
KAPA | UZERIN
L DE Ters CALISTIR
UZERI oo
_ Sekil 6-8 iki hat modu 1 ayari NDE KAPALI lleri CALISTIR
Onceki sekilde gosterildigi gibi, yalnizca UZERI | UZERIN K1 ACIK
oldugunda, AC siiriici ileri déns talimati NDE DE Durmak verir.
Yalnizca K2 ACIK oldugunda, AC sirici ters

donus talimati verir. K1 ve K2 ayni anda ACIK ve KAPALI oldugunda, AC surtculer durur.

1: iki hat modu 2

Bu modda, DI1, RUN 6zellikli klemensdir ve DI2, galigma yonuni belirler.
Parametreler agagidaki gibi ayarlanir:

FOE';Z'ZOH Parametre adi Deger islev Agiklama
F04.15 Klemens komut modu 1 iki satirh 2
F04.00 DI1 fonksiyon segimi 1 ileri Calistirma (FWD)
F04.01 DI2 fonksiyon segimi 2 Ters CALISTIR (GERI)
iLERI | DEVIR CALISTIR
komutu
KAPA KAPALI Durmak
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L
KAPA | UZERIN Durmak
- UZERI | ApALI | ileri CALISTIR
Inverter U';IEERl UZERIN
ZER ER Ters CALISTIR

Sekil 6-9 iki hat modu 2 ayari
Onceki sekilde gosterildigi gibi, K1 ACIK ise, AC siirlicii K2 KAPALI oldugunda ileri déniis
talimati verir ve K2 ACIK oldugunda geri donus talimati verir. K1 KAPALI ise, AC surtciler durur.
2: Ug hat modu 1
Bu modda DI3, RUN 6zellikli klemensdir ve yon DI1 ve DI2 tarafindan belirlenir.
Parametreler agagidaki gibi ayarlanir:

Fo}rélésgl)jon Parametre adi Derge islev Agiklama
F04.15 Klemens komut modu 2 Ug satir 1
F04.00 DI1 fonksiyon segimi 1 ileri Calistirma (FWD)
F04.01 DI2 fonksiyon segimi 2 Ters CALISTIR (GERI)
F04.02 DI3 fonksiyon segimi 3 Ug hatl kontrol

Three-line
control Dli

FWD

Inverter
REV

COM

Sekil 6-10 li¢ hat modu 1 ayari
Onceki sekilde gosterildigi gibi, SB1 ACIK ise, AC siiriicii, SB2'ye basildiginda AGIK olmasi igin
ileri doniis ve SB3'e ACIK olmasi igin basildiginda geri donus talimati verir. AC suruculer, SB1
KAPALI duruma geldikten hemen sonra durur. Normal baglatma ve ¢alistirma sirasinda SB1 ACIK
kalmalidir. AC siricunin ¢alisma durumu, SB1, SB2 ve SB3 lzerindeki son eylemler tarafindan

belirlenir.
3: Ug hat modu 2

Bu modda DI3, RUN 6zellikli klemensdir. RUN komutu DI1 tarafindan verilir ve yon DI2
tarafindan belirlenir. Parametreler asagidaki gibi ayarlanir:

Folzlézizon Parametre adi Deger islev Agiklama
F04.15 Klemens komut modu 3 Ug satirli 2
F04.00 D11 fonksiyon secimi 1 ileri Caligtirma (FWD)
F04.01 DI2 fonksiyon secimi 2 Ters CALISTIR (GERI)
F04.02 DI3 fonksiyon segimi 3 Ug hatl kontrol
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Three-line
control Dli

FWD

Inverter

REV O——— ——¢

COM (

/

Sekil 6-11 li¢ hat modu 2 ayar

Onceki sekilde gosterildigi gibi, SB1 ACIK ise, AC siiriicii, SB2'ye ACIK olmasi icin basildiginda
calismaya baslar; AC surici, K KAPALI oldugunda ileri dénus talimati verir ve K ACIK oldugunda
geri donus talimati verir. AC siricller, SB1 KAPALI duruma geldikten hemen sonra durur. Normal

baglatma ve cgalistirma sirasinda SB1 AGIK kalmalidir. AC siriclnin ¢alisma durumu, SB1, SB2 ve
K'nin son eylemleri tarafindan belirlenir.

4: Pulse iglemi durdurma
Bu model, invertori pulse ile baglatmak ve durdurmak icin tek dokunusla kontrol kullanir,

motorun ileri ve geri calismasi DI1 ve DI2 tarafindan belirlenir .
Fonksiyon kodu ayari:

SB1'e basin, invertor ileri galismasi, tekrar SB1'e basin invertér durdurma; SB2'ye basin, invertor

fonksiyon i Ayar i
"l Isim degeri Islev agiklamasi
F04.15 FWD/REV kleme_ns_ 4 Pulse islemi durdurma
kontrol modu secimi
F04.00 DI1 fonksiyon segimi 1 ileri galistrma  ( FWD )
F04.01 DI2 fonksiyon segimi 2 Ters galistrma ( REV )
FWD ILERI 1
operasyon ; ; Durma
Inverter .., komutu ILERI k
DEVIR 1 1
operasyon | DEVI | Durma
COM komutu R k

Sekil 6-12 Pulse iglemi durdurma kontrol semasi

ters galismasi, tekrar SB2'ye basin, invertor durur .

SB1 dugmesine basin gevirici saat yonunde Calistir, SB1'e basin diugmesine Dur SB2
digmesine basildiginda Tekrar donusturicu; gevirici ters islem, icin SB2 digmesine
basin Dur Tekrar invertor .

F04.16

Klemens YUKARI/ASAGI

frekansi
ayar tedavisi

11

Aralk:00000 ~ 111

Varsayilan:0 0 0 00

Birler basamagi: durdugunda eylem

0: Temizle

Siirlicii durdugunda klemens YUKARI/ASAGI frekans ayar degeri silinir.
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1: Tutma

Siiriicl durdugunda klemens YUKARI/ASAGI frekans ayar degeri korunur.

Ten'in yeri : gli¢ kaybiyla ilgili eylem

0: Temizle

Elektrik kesintisi durumunda klemens YUKARI/ASAGI frekans ayar degeri silinir.

1: Tutma

Elektrik kesintisi durumunda klemens YUKARI/ASAGI frekans ayar degeri kaydedilir.

Yuzler hanesi : integral fonksiyonu

0: integral fonksiyonu yok

Ayar adimi boyutu, F04.17'ye uygun olarak klemens YUKARI/ASAGI ayar sirasinda sabit
tutulur.

1: Integral islevi etkin

Frekans YUKARI/ASAGI klemensi ile ayarlandiginda, ilk adim boyutu F04.17 ile ayarlanir.
Klemenslerin etkin kullanim suresi ile ayar adim boyutu kademeli olarak artacaktir.

Bin hane : YUKARI/ASAGI frekans ayar segimi

0 : olamaz _ azaltismis negatif frekansa
YUKARI/ASAGI klemensi ile ayarland1g1nda, frekans negatif degere dusurilemez

1 : Olabilir azaltismis negatif frekansa
YUKARI/ASAGI klemensi ile ayarland 1 §1nda, frekans negatif degere dusurulebilir

On bin ' nin yeri: YUKARI/ASAGI temizlemek igin Jog islevi

0: Net degil
1: Temizle
Klemens YUKARI/ASAGI . . .
F04.17 frekans degisikligi adim Aralik:0.00 Varsayilan:1.00Hz/200
boyutu 50.00Hz ms

YUKARI/ASAGI klemensi vasitasiyla frekans ayarlandiginda frekans degisim oranini ayarlamak
cin kullanilhr.

F04.18

Calisan klemens eylem

segimini agin

Yalnizca 1,2,4,5 numarali (ileri Calisma, geri Galisma, JOG ileri, JOG geri) numarali ¢alistirma
komut klemensi icin gegerlidir ve yalnizca gu¢ agildiktan sonraki ilk galistirma igin gegerlidir .

0 : Elektrik seviyesi etkin

Klemense g¢alisma komutu verildiginde, ¢alisan klemensin ACIK oldugu algilanir, inverter
calismaya baslar. Lutfen glici agmadan énce klemens heykelini saglayin.

1 : Kenar tetikleyici + Elektrik seviyesi etkin (Gii¢ agikken)

Klemense galisma komutu verildiginde, klemensin KAPALI'dan ACIK'a atladigi ve ACIK'I
korudugu tespit edilir, stiriict galismaya baslar.

2: Kenar tetikleyici + Elektrik seviyesi etkin (Her baslatma)

Klemense galisma komutu verildiginde, klemensin KAPALI'dan ACIK'a atladigi ve ACIK'I
korudugu tespit edilir, surticii galismaya baslar.

Aralik: 0 ~ 1 Varsayilan: 0

Grup FO05 Dijital Cikig

F05.00 Y1 cikis fonksiyonu Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:1
Y2/HO ¢ikig fonksiyonu o .
F05.01 (Y2 olarak kullanildiginda) Aralik:0 99 Varsayilan:3
F05.02 Role 1 ¢ikig fonksiyonu Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:2
F05.03 Réle 2 ¢ikig fonksiyonu Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:11

Dijital ¢ikis klemensleri Y1 & Y2, réle 1 ve réle 2'nin fonksiyonlarini tanimlayin. Cikis klemensi
fonksiyon secimleri agagidaki gibidir:

Ayar karsilik gelen iglev Tanim
0 Cikti yok Cikis klemensi devre disi ve gikis yok.
1 Siiriicii caligiyor Exg;tl calsirken cikis ACIK ve suriicii durdugunda cikis
2 Ariza cikisi Siricu anzali oldugunda, ¢ikis ACIK olur.
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frekans dizeyi

3 algilama FDT1 cikist F05.10 ve F05.11 agiklamalarina bakin.
frekans dizeyi
4 algilama FDT2 cikist F05.12 ve F05.13 acgiklamalarina bakin.
5 OHZz'de suris 1 O0HZz'de galisirken, bu ilgili klemens ACIK sinyali verir.
(durmada cikis yok) Durmada ACIK sinyali verilmeyecektir.
OHZz'de suriin 2 , . -
6 caligirken (durmada OAHTIEe'Qa“?Irken ACIK sinyali verir ve ayrica durmada
cikis) CIK sinyali verir.
7 Ust limit frekansina Cikis frekansi F01.09'a (Ust limit frekansi) ulastiginda,
ulasildi cikislar ACIK olur.
Alt limit frekansina Cikis frekansi FO1.10'a (alt limit frekansi) ulastiginda,
8 ulasildi (durmada cikislar ACIK olur. Durma durumunda klemens KAPALI
cikis yok) olur.
9 ulagilan frekans F05.09 aciklamalarina bakin.
AC slirlicu ana devresi ve kontrol devresi kararli hale
10 RUN igin hazir gelirse ve AC sirlcu herhangi bir hata algilamazsa ve
CALISMA icin hazirsa, klemens ACIK hale gelir.
Sirtci ¢ikig akiminin F11.19'u (asin yuk alarm esigi)
- asmasi ve son siresinin F11.20'i (esigi agan asiri yuk
1 Surucyk(mlotor) asir alarmi etkinlestirme siiresi) agsmasi durumunda, ¢ikis ACIK
yuk alarmi olur. Sirtcu (motor) asirt yik alarmi ile ilgili bilgi igin
F11.18 ~ F11.20 parametrelerine bakin .
12 Sdricl asir 1Isinma Sirlcu dahili olarak algilanan sicakhk F11.21'i (Saricl
alarmi asiri Isinma alarmi esigi) astiginda, ACIK sinyali verilir.
Mevcut calisma Mevcut calisma suresi F05.14 degerine ulastiginda, ilgili
13 neveut calls klemens ACIK Pozisyona gelir. Durdugunda mevcut
siresine ulasildi LY
caligma suresi silinir.
Toplam agilis Toplam gui¢ agma suresi F05.15 degerine ula§t|gv|nda,
14 Lo karsilik gelen klemens ¢ikiglari ACIK olur. Durdugunda
suresine ulagildi .. o V3
toplam giig¢ agma silresi korunur.
Toolam calisma Toplam galigma siiresi F05.16 degerine ulastiginda, karsilk
15 oplam calig gelen klemens cikislari ACIK olur. Durdugunda toplam
suresine ulasildi .
caligma suresi korunur.
16 PLC déngusu Basit bir PLC ¢alistirma déngusiinin tamamlanmasi
tamamlandi lizerine, 250 ms genigliginde ACIK sinyali verilecektir.
Set sayim degerine Sayim degeri F14.07'de ayarlanan deg@ere ulastiginda
17 :
ulasildi klemens ACIK hale gelir.
Belirlenmis savim Sayim degeri F14.08'de ayarlanan deg@ere ulastiginda
18 irienmis say klemens ACIK hale gelir. F14.07 ve F14.08
degerine ulagildi P
parametrelerinin 6zelliklerine bakin.
Algilanan gergcek uzunluk oldugunda klemens ACIK hale
19 Ulagilan uzunluk gelir
s F14.04'te ayarlanan degeri agiyor. F14.05 ~ F14.07
parametresinin 6zelliklerine bakin.
20 Yuk alarmi altinda inverter yiik altindayken gikis ACIK sinyali
Fren fonksiyonu segimi etkin oldugunda ve fren agik
21 Fren Cikisi durumuna ulastiginda, ¢ikis sinyali ACIK
22 DI1 O ¢ikisi DI1 durumu
23 DI2 O ¢ikisi DI2 durumu
B Calisma frekansi FDT1'in ust limit ve alt limit araligina ulastig
24 FDT1 aralgna ulasin nda, ks sinyali ACIK
Mil orvantasvonu inverter is mili oryantasyonu , kodlayici alglama Pozisyonu
25 14 y ile ayar Pozisyonu arasindaki hata , Pozisyon tamamlama

tamamlama

genigliinden daha az oldugunda ve sire, Pozisyon
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tamamlama siresine ulastiginda, ACIK sinyalinin sabit
oldugu ve c¢ikis oldugu kabul edilir.
PID geri besleme degeri, PID geri besleme kaybinin yiiksek
2% PID geri besleme degerinden (F13.28) fazla veya PID geri besleme kaybinin
kaybi (F13.24) dustik degerinden dtisiik oldugunda ve siiresi buna
gore algllama siiresine ulastiginda, sinyal ¢ikisi ACIK.
27 Calisma durumu (Jog | inverter galisirken (jog calismasini harig tutun), klemens cikisi
harig) gegcerli
Klemens bu fonksiyona ayarlandiginda klemensin gikis
iletigim ayari (adres dur_umu haberlesme Uzerind_en"kontvr_ol edilebilir ve yazilan
28 2007h) veri formati R2 R1 Y_2_ Y 1.'d|r. Ornegin: R1 28'e gyarlanlrsa
adrese 0100 yazabilirsiniz. 2007h, sonra R1'in durumu
gecerli olur ve 0000 yazin, ardindan gegersiz olur
40 AKIm siniri aglyor Bu fonksiyon F05.25 ve F05.26 ile birlikte kullaniir
F05.04 Y1 cikis gecikme suresi Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s
F05.05 Y2 cikis gecikme siiresi Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s
F05.06 Réle 1 ¢ikis gecikme siresi Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s
F05.07 Role 2 ¢ikis gecikme suresi Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s
Bu dort parametre dijital ¢ikis klemensleri Y1 ve Y2, role 1 ve réle 2'nin gecikme yanit stresini
tanimlar.
F05.08 2w e;kk't': S Aralik:0000 ~ 1111 Varsayilan:0000
Birimin yeri: Y1

0: Pozitif mantik; akim gegtiginde ACIK
1: Negatif mantik; izerinden akim gegmediginde ACIK
0OnYil: Y2 (Y1 ile ayni)
[1 Yuzler Basamagi: role 1 gikisl
0: Pozitif mantik; Bobin uyariimasi oldugunda AGCIK
1: Negatif mantik; Bobin uyarimi oimadiginda ACIK
[1 Binler Basamagi: réle 2 gikigi (réle 1 ile ayni)
Dijital ¢ikis klemensinin baglanti semasi Sekil 6-12'de gdsterilmigtir:

Relay
24V

Inverter

1 C

GND O

6-12

algilama genisligi
ulasilan frekans

Bu parametre, "frekansa ulasildi” dijital ¢ikis klemensi ile ayarlanmalidir. Cikis frekansi ve komut
frekansi arasindaki fark bu degerden az oldugunda, klemens "frekansa ulasildi" ¢ikisi ACIK. Sekil 6-
13'e bakin:

F05.09

Aralik:0.0 ~ 20.0Hz

Varsayilan: 5.0Hz
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Output frequency(Hz)

|
|
! >
: Time (S)
|
|
: Valid Valid
Time (S>)
Sekil 6-13
F05.10 FDT1 Ust sinin Aralk:0.00 ~ Fmax Varsayilan:30.00Hz
F05.11 FDT1 alt siniri Aralik:0.00 ~ Fmax Varsayilan:30.00Hz
F05.12 FDT2 st sinin Aralk:0.00 ~ Fmax Varsayilan:30.00Hz
F05.13 FDT2 alt siniri Aralik:0.00 ~ Fmax Varsayilan:30.00Hz

Bu parametreler "FDT1" ve "FDT2" dijital ¢ikis klemensleri ile ayarlanmalidir.

Ornegin FDT1'i ele alalim, gikis frekansi FDT1'in (ist sininni astiginda siiriicii AGIK sinyali verir
ve ¢ikis frekansi FDT1'in alt sininnin altina dismedikge KAPALI sinyali vermez. Litfen F05.10'u
F05.1 1'den belirli bir dereceye kadar daha buyik olacak sekilde ayarlayin , sik sik durum degisikligi
yapmaktan kaginin . Sekil 6-14'e bakin:

A Output frequency(Hz)

— - FDT upper bound
! _ FDTlower bound

>
>
Time (S)

Valid

>
>
Time (S)

o

6-14
[ F05.14 | Ardigik galisma siiresi | Aralik:0.0 ~ 6000.0Dk | Varsayilan: 0.0Dk |
Bu parametre dijital ¢ikis klemensi “Ardisik ¢alisma siresi elde edildi” ile ayarlanmalidir. Mevcut
calisma siresi F05.14 degerine ulastiginda, ilgili klemens ¢ikislari AGIK. Durdugunda mevcut ¢calisma
suresi silinir. Bu parametre degeri 0.0 olarak ayarlandidinda, bu iglev gegersiz.
| F05.15 | Toplam giig agma siiresi | Aralik:0 ~ 65535h | Varsayilan: Oh |
Bu parametre dijital ¢ikis klemensi "Kimilatif agilis stresine ulasildi" ile ayarlanmalidir. Toplam
acllis sliresi F05.15 degerine ulastiginda, ilgili klemens ¢ikislan ACIK. Durdugunda toplam agilis
suresi korunur. Bu parametre deger 0 olarak ayarlanirsa bu fonksiyon gegersizdir.
| F05.16 | Toplam calisma siiresi | Aralik:0 ~ 65535h | Varsayilan: Oh |
Bu parametre dijital ¢cikis klemensi “Kimlatif calisma suresine ulasildi” ile ayarlanmalidir.
Toplam c¢alisma suresi F05.16 deg@erine ulastiginda, ilgili klemens ¢ikiglari ACIK. Durdugunda birikimli
calisma siresi korunur. Bu parametre degeri 0 olarak ayarlandiginda, bu islev gegersiz.

| F05.17 | Fren kontrol segimi | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan deger: 0|
0: Devre Disi
1: Etkin
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F05.18 | Fren agma frekansi Aralik: 0.00 ~ 20.00Hz \Z/fggag'a” deger:
F05.19 | Fren agik akimi e D = Rzl g:g;?/'ol/?g_o

F05.20 Fren agik bekleme siresi Aralik: 0.00 ~ 10.00s ggg:yllan deger:
F05.21 Fren agik galigma siresi Aralik: 0.00 ~ 10.00s gagg:yllan deger:
F05.22 Fren kapali frekansi Aralik: 0.00 ~ 20.00Hz ;/}a(;ga;;lan deger:
F05.23 Fren yakin bekleme suresi Aralik: 0.00 ~ 10.00s ggg:yllan deger:
F05.24 | Fren kapatma galisma siiresi | Arallk: 0.00 = 10.00s  versayian deger:

Fren kontrol siirecinin semasi:

F05.25 | Akim asimi 1 Aralik: .1 ~ 1500.0A ?)/.a(;'zaynan deger:
F05.26 | Akim asimi 2 Aralik: .1 ~ 1500.0A ?)/.a(;'zaynan deger:

Bu iki fonksiyon kodu, asir akim sinyal ¢ikisi icin esikler olarak kullanilir . ¢kis klemensi ile
birlikte kullanihr.

Frequency 1

F05.18

F05.22

FWD/REV

Internal
operating

Brake

F05.2 | F05.2 | F05.2 | F05.2

Current A

F05.19

Sekil 6-15 Kontrol mantik gemasini kir

1 ) Sdrlci bir galistirma komutu aldiktan sonra, calismayi F05.18 fren acik frekansini
ayarlamak igin hizlandirin.

2 ) Frekans F05.18 set frekansina ulastiktan sonra inverter siirekli galismaya devam eder ve
sure F05.20 set fren acik bekleme siresine ulasir, inverter sabit hizda ¢aligir F05.20 set fren agik
bekleme suresine devam eder, anahtarlama ¢ikisi “fren” ¢ikis” klemens gikigi KAPALI sinyali.

3 ) Kesintisiz bekleme siresine ulastiktan sonra, siirlicti akimi F05.19 ayarli fren agma
akimindan blyik veya esitse, bu anda ¢ikis "fren cikisl" klemens ¢ikis sinyalini AGIK Pozisyona
getirir, sirlic F05.18 Gzerinde galismaya devam eder. ayar frekansi, ¢alisma slresi F05.21set
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suresine ulastiginda, calisma ayarlanan frekansa kadar hizianmaya baglar.
4 ) Siriict durdurma komutunu aldiktan sonra, galisma F05.22 ayarl fren kapama frekansina
yavaglar ve ardindan sabit frekansta galigir.
5 ) GCalisma frekansi F05.22 set frekansina ulastiktan sonra, F05.23 set fren kapama gecikme
suresi gecikmesinden sonra, bu sire "Fren Cikisi" ¢cikisi ACIK sinyali.
6 ) FO05.23 set siiresi “Fren Cikisl” klemens ¢ikisi KAPALI sinyaline ulastiktan sonra, siirlict
cikis frekansi F05.22 set degerini korur, F05.24 set degerine ulagsmayi geciktirdikten sonra, siricu
cikisi bloke eder, durma durumuna geger .

Grup F06 Analog ve Pulse Girisi

L . s Menzil: %0,0 ~ Al1 egrisinin Lo
F08.00 Al1 egrisinin minimum girigi bikiilme noktasi1 girisi Varsayilan: % 1,0
Karsilik gelen degeri ayarla
F06.01 Al1 egrisinin minimum Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
girisine
- . Menzil: Al1 egrisinin minimum .
F06.02 bukulmevn.olldam girisi girisi ~ ATl egrisinin Varosayllan. 100
1 egrisi Al1 P s 0,0%
bukulme noktasi 2 girisi
Karsilik gelen degeri ayarla .
F06.03 bikilme girisine Aralik-100.0 ~ %100.0 VETERER Gl
Per 0,0%
Al1 egrisinin 1. noktasi
- . Menzil: Al1 egrisinin blkilme )
F06.04 bukulmevn_ol_daS| girigi noktast 1 girisi ~ ATl Varosayllan. 100
2 egrisi Al1 M . . 0,0%
edrisinin maksimum girisi
Karsilik gelen degeri ayarla .
F06.05 biikilme girisine Aralik:-100.0 ~ %100.0 SEIEHIIEhE Sy
U 0,0%
Al1 egrisinin 2. noktasi
F06.06 Maksimum egri girisi Menzil: Al1 egrisinin biikilme | Varsayilan: %100
) Al1 noktasi 2 girisi ~ %100,0 .0
Al1 egrisinin maksimum e
F06.07 | girisine Karsilik gelen ayar | Aralik:-100.0 ~ %100.0 \garsay"a”' wilely
degeri )

Egri Al1, yukarida belirtilen 8 parametre ile tanimlanir.

Girig degerleri F06.00, F06.02, F06.04, F06.06:

Al1 ~ AlI2,0 ~ 10V veya 0 ~ 20mA olup, kontrol panosu Uzerindeki jumper ile
programlanabilir.

0 ~ 10V segilirse: OV %0'a, 10V ise %100'e karsilik gelir.

0 ~ 20mA segilirse: 0OmA %0'a, 20mA ise %100'e karsilik gelir.

Al3 yalnizca -10V ~ 10V girisi destekler; Al3 i¢in -10V -%100'e, 10V ise %100'e karsilik gelir.

Karsilik gelen ayar deg@erleri F06.01, F06.03, F06.05, F06.07:

Karsilik gelen ayar degeri frekans oldugunda: %100 maksimum frekanstir,

-%100, maksimum negatif frekanstir.

Karsilik gelen ayar degeri tork oldugunda: %100, nominal torkun 2 kati anlamina gelirken, -%100

Negatif "nominal torkun 2 kati" anlamina gelir.

Karsilik gelen ayar degeri ¢ikis voltaji oldugunda (6rnegin, V/f ayriimis model durumunda voltaj
ayari): %100, motorun nominal voltajina karsilik gelir. "%0'a esit veya daha az", OV voltajina karsilk
gelir.

Egri diyagrami asagidaki gibi gosterilir:

Ornegin:

Asagidaki agiklama 6rnek olarak Al1 alinmistir.

(1) Parametre ayari

Tablo 6-3(1) Parametre ayari 1 Tablo 6-3(2) Parametre ayari 2
kod Deger| kod Deger kod Deger kod Deger
FO6.01 | jogs | FOB.00 | %0.0 F06.01 | 100% | F08.00 | %0

° F06.03 | %70 F06.02 | %40
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F06.03 | -50% | F06.02 | %25.0 F06.05 | -50% F06.04 | %75
F06.05 | %70 | F06.04 | %75.0
- N F06.07 | -100% | F06.06 | o0
F06.07 | o F06.06 | 0" >
Tablo 6-3(1) ve Tablo 6-3(2)'deki giris/cikis egilimi icin sirasiyla Sekil 6-15 (1) ve Sekil 6-15 (2)'ye
bakin.
Set frequency
F08. 07 Fmax
100%
F06. 05
0%
2.5V 7.5V 10V; Analog input
0.0% 25% 75% 100%
[F06. 00 T06. 02 106. 04 F06. 06
F06. 03
-50%
F06. 01
~100%
Sekil 6-16 (1)
Set frequency
F06. 07 Fmax
100%
F06. 05
70%
4V 7.5V 10V Analog input
0. 0% 40% 75% 100%
[706. 00 F06. 02 F06. 04 F06. 06
F06. 03
-50%
F06. 01
-100%
Sekil 6-17 (2)
. - . Aralik: %0.0 ~ Al2 egrisinin . ®
F06.08 Minimum egri Al2 girigi biikilme noklasi1 girisi Varsayilan: % 1,0
Al2 egrisinin minimum
F06.09 | girisine karsilik gelen ayar Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
degeri
bukilme noktas! girisi A.r?“.k: Al2 egrl?m'ln.m.mlmum Varsayilan: 100
F06.10 e girisi ~ AI2 egrisinin 0
1 egrisi Al2 . s 0,0%
biikilme noktasi 2 girigi
Karsilik gelen degeri ayarla .
F06.11 biikiilme girigine Aralik:-100.0 ~ %100.0 g%ﬁ,ﬁay"a”' iz
Al2 egrisinin 1. noktas! o
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F06.12 blkulme noktasi girisi ﬁ‘gakltlgéﬁlz ﬁ_??STInA?;kUIme Varsayilan: 100
: 2 egrisi AI2 oKtast 1 girisl . 0,0%
egrisinin maksimum girisi
Karsilik gelen degeri ayarla .
F06.13 biikilme girisine Aralik-100.0 ~ %100.0 VETERIER Gl
L 0,0%
Al2 egrisinin 2. noktasi
F06.14 Maksimum egri girisi Aralik: AI2 egrisinin bikilme | Varsayilan: %100
) Al2 noktasi 2 girisi ~ %100,0 .0
Al2 egrisinin maksimum e
F06.15 | girisine karsilik gelen ayar | Aralik:-100.0 ~ %100.0 \garsay"a”' wilely
degeri )
Minimum egri girisi Aralik: %0.0 ~ AI3 egrisinin . ®
F06.16 Al3 biikalme noklasi1 girisi Varsayilan: %0.0
AI3 egrisinin minimum e }
F06.17 | girisine karsilik gelen ayar Aralik:-100.0 ~ %100.0 8 yran:
> 10 %0,0
degeri
biikiilme noktas! girisi Aralik: Al3 egrisinin minimum
F06.18 ELSEE i girisi ~ AI3 egrisinin Varsayilan: %25.0
1 egrisi Al3 o s
biikilme noktasi 2 girigi
Karsilik gelen degeri ayarla .
F06.19 bukiime girisine Aralik:-100.0 ~ %7100.0 varsayllan: - -50
L 0,0%
Al3 egrisinin 1. noktasi
bilkillme noktas! girisi Aralik: AI3 egrisinin blukulme
F06.20 e noktasi 1 girigi ~ AI3 Varsayilan: %75,0
2 egrisi AI3 U . L
egrisinin maksimum girisi
Karsilik gelen degeri ayarla .
F06.21 bikiilme girisine Aralik:-100.0 ~ %100.0 g%ﬂ,jay"a”' 2
Al3 egrisinin 2. noktas! o
F06.22 Al3 egrisinin maksimum Aralik: A3 egrisinin biikilme | Varsayilan: %100
) girisi noktasi 2 girisi ~ %100,0 .0
AI3 egrisinin maksimum o ®
F06.23 | girisine Karsilik gelen ayar | Aralik=-100.0 ~ %100.0 \garsay"a”' ey
degeri i
~ F06. 15 tarafindan tanimlanir . Egri AI3, F06.16 ~ F06. 23 tarafindan tanimlanir . Al2
egrisinin ve Al3 egrisinin kullanimi, Al1 egrisininkiyle aynidir.
F06.24 Minimum egri girisi Arr;lllk:(_J.O Nt Eg_ri .tu§ tall(q_rm Varsayilan:0.
. tus takimi potansiyometresi gic;i;nswome el sl % 5
Egri tus takimi
. . o
F06.25 potansiyometresinin Aralik:-100.0 ~ %100.0 VETEELIENT 250
minimum girisine karsilik .0
gelen ayar degeri
. L Aralik: Minimum egri tus takimi .
s P Y girisi ~ %100,0 :
Egri tus takimi
potansiyometresinin . . Varsayilan: %1
e maksimum girisine karsilik e el 00.0
gelen ayar degeri

Egri tus takimi potansiyometresi yukarida belirtilen 4 parametre ile tanimlanir.
Girig deg@erleri F06.24, F06.26:
tus takimi potansiyometresi kontrol panosunda 0 ~ 5V’ dir. OV %0'a, 5V ise %100'e karsilik

gelir.

Karsilik gelen ayar deg@erleri F06.25, F06.27:
Karsilik gelen ayar degeri frekans oldugunda: %100 maksimum frekans, -%100 ise maksimum
negatif frekanstir.
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Karsilik gelen ayar degeri tork oldugunda: %100, nominal torkun 2 kati anlamina gelirken,
-%100, negatif "nominal torkun 2 kati" anlamina gelir.

Karsilik gelen ayar degeri ¢ikis voltaji oldugunda (érnegin, V/f ayriimis model durumunda voltaj
ayari): %100, motorun nominal voltajina karsilik gelir. "%0'a esit veya daha az", OV voltajina karsilik
gelir. Aradaki fark, egri tus takimi potansiyometresinin diiz bir ¢izgi olmasi, Al1 ~ AI3 egrisinin ise iki
bikulme noktasi olan kesik bir cizgi olmasidir.

Fop.28 | Al Klemens filreleme Aralik:0.000 ~ 10.000s | Varsayilan: 0.100s
Al2 klemens filtreleme
suresi

Al3 klemens filtreleme
suresi

Tus takimi

F06.31 potansiyometresi Aralik:0.000 ~ 10.000s Varsayilan: 0.100s
filtreleme suresi
F06.28 ~ F06.31 analog giris klemensleri Al1, Al2 , AI3 ve Tus takimi potansiyometresinin
filtreleme suresini tanimlar. Uzun filtreleme siresi, girisime karsi glicli bagisiklik ancak yavas yanit
ile sonuglanirken, kisa filtreleme siresi hizli yanit ancak girisime karsi zayif bagisiklik saglar.

F06.29 Aralik:0.000

l

10.000s Varsayilan: 0.100s

l

F06.30 Aralik:0.000 10.000s Varsayilan: 0.100s

- R s Aralik:0.00kHz ~

F06.32 | Minimum HI egrisi girisi Maksimum HI egrisi girisi Varsayilan:0.00kHz
HI egrisinin minimum

F06.33 | girisine karsilik gelen ayar Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
degeri

F06.34 HI egrisinin maksimum Aralik: Minimum egri girisi | Varsayilan: 50

) girisi HI ~ 100.00kHz 0,00kHz

HI egrisinin maksimum

F06.35 | girigine karsilik gelen ayar Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %100.0
degeri

Egri HI, yukarida belirtilen 4 parametre ile tanimlanir.

Girig degerleri F06.32, F06.34:

HI, 0 ~ 100kHZ'dir.

Karsilik gelen ayar deg@erleri F06.33, F06.35:

Karsilik gelen ayar degeri frekans oldugunda: %100 maksimum frekans, -%100 ise maksimum
negatif frekanstir.

Karsilik gelen ayar degeri tork oldugunda: %100, nominal torkun 2 kati anlamina gelirken,
-%100, negatif "nominal torkun 2 kati" anlamina gelir.

Karsilik gelen ayar degeri ¢ikis voltaji oldugunda (6rnegin, V/f ayriimis model durumunda voltaj
ayari): %100, motorun nominal voltajina karsilik gelir. "%0'a esit veya daha az", OV voltajina karsilk
gelir.

DIKKAT:
Frekans komutu olarak pulse girisi secildiginde, DI7/HI klemensi "pulse girisi" islevine
arlanmalidir (F00.09, 1'e ayarldir).

)

Aralik:0.000 ~
10.000s

pulse giris klemenslerinin filtreleme siresini tanimlar . Uzun filtreleme suresi, girisime karsi gi¢li
bagisiklik ancak yavas yanit ile sonuglanirken, kisa filtreleme suresi hizli yanit ancak girisime karsi
zayif bagisiklik saglar.
Grup F07 Analog ve Pulse Cikisi

F06.36 | HI klemens filtreleme siresi Varsayilan: 0.100s

F07.00 | AO1 cikis islevi Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:1
F07.01 AO2 gikis islevi Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:2
F07.02 | HO c¢ikis fonksiyonu Aralik:0 ~ 99 Varsayilan: 3

AO1 ve AO2 analog ¢ikis klemensleridir. AO1 ve AO2'nin voltaj ¢ikisi (0 ~ 10V) veya akim
cikisi (0 ~ 20mA), AO1 ve AO2 gegis anahtari araciligiyla segilebilir. Yiksek hizli pulse ¢ikisit HO
olarak kullanildiginda, Y2/HO klemensinin islevleri F00.11'de ayarlanir. . HO pulse frekansinin gikis
araligi 0 ~ FO07.09'dur (maksimum ¢ikis pulse frekansi).

AO1, AO2 ve HO'nun karsilik gelen dijital ¢ikis araliklar asagdidaki tabloda gosterildigi gibidir.
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Deger islev Menzil
0 Cikti yok Cikti yok
1 Cikis frekansi 0,00 ~ Fmaks
2 komut frekansi 0,00 ~ Fmaks
3 cikis akimi 0 ~ Inverter anma akiminin 2 kati
4 ¢ikis voltaji 0 ~ Motorun anma geriliminin 2 kati
5 Cikis glict 0 ~ anma guclnin 2 kati
6 bara gerilimi 0 ~ 1000V
7 +10V +10V
Tus takimi
8 pot$ansiyometresi 0~ 5
9 Al1 0 ~ 10V/0 ~ 20mA
10 Al2 0 ~ 10V/0 ~ 20mA
11 Al3 -10 ~ 10V
12 SELAM 0.01kHz ~ 100.00kHz
13 Cikig torku 0 ~ 2 kat nominal tork
14 AO iletisimi verildi 1 2095H iI_etisim adresi tarafindan ayarlanan ¢ikis
degerleri
15 AO verilen iletisim 2 zgggH iletisim adresi tarafindan ayarlanan ¢ikis deg
16 E kodlayici girisi Bu fonksiyon yalnizca Ho icin gegerlidir ve ABZ
pulsesi ¢ikisi igin kullanilir.
F07.03 | AO1 ofseti Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F07.04 | AO1 kazanci Aralik:-2.000 ~ 2.000 Varsayilan:1.000

Kullanicilarin AO1 6lglim araligini degistirmesi veya sayag hatasini diizeltmesi gerektiginde,
F07.03 ve F07.04 ayarlanarak gergeklestirilebilir. Fabrika varsayilan ayarini kullanirken: 0 ~ 10V
(veya 0 ~ 20mA) AO1“0 ~ maksimum”a karsilik gelir. AO1'in standart ¢ikisini x olarak, ayarlanan
AO1 gikisini y olarak, kazanci k olarak ve ofseti b olarak (%100 ofset 10V veya 20mA'ya karsilik
gelir) ifade ederek su denklem elde edilir:

y=kx+b

Ornek vermek:

F07.00'i 1: ¢ikis frekansina ayarlayin. Standart AO1 ¢ikisi: AO1, cikis frekansi 0 oldugunda 0V
cikis verir ve ¢ikis frekansi maksimum frekans oldugunda 10V ¢ikis verir. AO1'in ¢ikis frekansi
0,00Hz oldugunda 2V ¢ikis vermesi ve gikis frekansi maksimum frekans oldugunda 8V ¢ikis yapmasi
istenirse. 2=k(10+b vardir; 8=k 110+b. Bu iki denklem araciligiyla sunu elde ederiz: k = 0.6, b = 2V,
yani F07.03 %20,0, F07.04 ise 0.600 olarak ayarlanir.

F07.05 | AOf1 filtreleme siiresi | Aralik:0.000 ~ 10.000s

AO1 klemensinin cikis filtreleme siresini tanimlayin.

| Varsayilan:0,00 s |

pulse frekansi

F07.06 | AO2 ofseti Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F07.07 | AO1 kazanci Aralik:-2.000 ~ 2.000 Varsayilan:1.000
F07.08 AQ2 filtreleme siresi Aralk:0.000 ~ 10.000s Varsayilan:0,00 s
AO2 cikis egrisinin ayar ydntemi AO1 ile aynidir.

Higpli || O WEE M ETS Aralik:0.01 ~ 100.00kHz Varsayilan:50.00kHz

Bu parametre, Y2/HO klemensi yiksek hizli pulse ¢ikisi olarak secild
frekansini ayarlar.

iginde maksimum gikis

F07.10

HO cikis filtreleme
slresi

Aralk:0.000 ~ 10.000s

Varsayilan:0.010s

HO yiksek hizli pulse ¢ikisinin filtreleme suresini ayarlayin. Filtreleme, ¢ikis pulse frekansinin
degisim oranini degistirebilir. Filtreleme siiresi ne kadar uzun olursa, gikis pulse frekansinin degisim
hizi o kadar diisik olur.

[ FO7.11 [ Ho gikis enkoder pulse | Aralik : 0.00 ~ 10.00
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orani 1

F07.12 Ho ¢ikis enkoder pulse Aralik : 0.00 ~ 10.00 Varsayilan : 1.00

orani 2
Y2 / Ho, ABZ pulsesini yiksek hizli pulse ¢ikis klemensi olarak gikardiginda, ABZ pulse ¢ikisinin

oranl, iki fonksiyon kodu f07.11 ve f07.12 ayarlanarak ayarlanabilir. Oran 1 ve 2'nin degistiriimesi,

74 , klemens fonksiyonu tarafindan belirlenir .

Grup F08 Motor 1 Parametreleri

| F08.00 | Motor 1 tipi segimi | Aralik:0 ~ 3 | Varsayilan: 0
0: Ug fazli asenkron motorlar
1: Senkronizasyon motoru (PMSM)
2: Tek fazli asenkron motorlar (kapasitansi kaldirin)
3 : Tek fazl asenkron motorlar ( kapasitansi kaldirmaz )

A Motor 1'in gli¢ derecesi ?(g?)I(IJKOEVJ/ - :;?:I?I}I”Ian: bl
FO8.02 | Motor 1in anma gerilimi AElLGEl = BRI :gi:?ﬁ(”an: EeE!
F08.03 | Miotor 1'in anma akimi Aralik: 0.1 ~ 1500.0A :girlsrlglslnlan: Model
A Motor 1'in anma frekansi PUElledBy = e :gi:?ﬁ(”an: EeE!
F08.05 | Motor 1'in anma hizi LS = GLITpm :g?]r:;?{”an: siosdl

V/F kontroll veya vektor kontrolli benimsenmis olsun, parametreleri motor isim plakasina gore

ayarlayin.
Daha iyi V/F veya vektor kontrol performansi elde etmek igin motor otomatik ayari gereklidir.
Motor otomatik ayar dogrulugu, motor isim plakasi parametrelerinin dogru ayarlanmasina baghdir.

F08.08 Asenkron motor 1'in stator Aralik:0.001 ~ 65.5350 Varsayilan: Model
) direnci R1 s ) tanimli
F08.09 Asenkron motor 1'in rotor Aralik:0.001 ~ 65.5350 Varsayilan: Model
) direnci R2 s ) tanimli
F08.10 Asenkron motor 1'in kagak Aralk:0,001 ~ Varsayilan: Model
) enduktansi L1 65.535mH tanimli
Asenkron motor 1'in A Varsayilan: Model
AU karsilikli endiiktansi L2 PRSI B Al taniml
Asenkron motorun yiiksiiz . . Varsayilan: Model
F08.12 A Aralik: 0.1 1500.0A v
Asenkron motor 1'in alan . - Varsayilan: %87
AE zayiflatma katsayisi 1 Al Yailone (11)
Alan zayiflatma katsayisi 2 . . Varsayilan: %75
F08.14 phovnge e Aralk:0.0 %100.0 (16)
Alan zayiflatma katsayisi 2 . - Varsayilan: %70
F08.15 At v i Aralik:0.0 %100.0 (3)

F08.08 ila F08.15 arasindaki parametreler asenkron motor parametreleridir. Bu parametreler
motor isim plakasinda mevcut degildir ve motorun otomatik ayarlanmasi yoluyla elde edilir. Statik
motor otomatik ayarlama ile yalnizca F08.08 ila F08.10 elde edilebilir. Tam motor otomatik ayarlama
sayesinde, F08.08 ila F08.12 arasindaki parametrelerin yani sira enkoder faz sirasi ve akim déngusu
PI'si elde edilebilir. 02) degistirilirse, AC slriict F08.08 ila F08.12 arasindaki degerleri ortak standart
Y serisi asenkron motor igin parametre ayarina otomatik olarak geri ylkler.

Yerinde motor otomatik ayarini gergeklestirmek mumkiin degilse, motor Ureticisi tarafindan
saglanan verilere gére bu parametrelerin degerlerini manuel olarak girin.

Senkron motorun stator

) _ Varsayilan: Model
F08.16 " Aralk: 0.001 65.535¢Q ov—
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D - senkron motorunun eksen . . Varsayilan: Model
F08.17 endiiktansi Aralk: 0.01 655.35mH tanimhi

Q - senkron motorunun eksen . . Varsayilan: Model
F08.18 endiktansi Aralk: 0.01 655.35mH tanimh
F08.19 | Senkron motorun geri EMF'si | Aralk: 0 ~ 65535V :;anrlsri{:'a”: Model

F08.16 ila F08.19 arasindaki parametreler, senkron motor parametreleridir, Bu parametreler
motor isim plakasinda mevcut degildir ve motorun otomatik ayarlanmasi yoluyla elde edilir .
| Fo8.21 | kutup sayisi motor | Aralk: 0 ~ 1000 | Varsayilan: 4 |
Motorun kutup sayisi , bu fonksiyon kodu salt okunur, motor parametreleri ayarlandiktan sonra
bu kodun degeri otomatik olarak hesaplanacaktir.
| F08.20 | Enkoderin kurulum agis! | Aralk: 0.0 ~ 359.9° | Varsayilan: 0.0° |
Bu fonksiyon kodu, kodlayicinin baslangi¢ agisini gdsterir. Deder , motor otomatik ayarlama
yoluyla elde edilir.
F08.22 Baslangicta kodlayici kayna
gini1 bulun
Bu kod, kodlayici kaynaginin bulunup bulunmadigini belirlemek icin kullanihr.
0: Bulunamad:
1:Bul
| F08.23 | Enkoder satir numarasi | Aralik: 0 ~ 10000 | Varsaylan: 1024 |
Yani, kodlayicinin donusi basina pulse sayisi. PG vektor kontrolu segilirken dogru
arlanmalidir, aksi takdirde motor normal sekilde galigamaz.
0: ABZ kodlayici
1: UVW kodlayici
F08.24 Enkoder tipi 2: Déner kodlayicl Varsayilan: 0
3: ECN1313
4: Sinus-kosinis kodlayici
Bu fonksiyon kodu Enkoder tipini segmek igin kullanilr.
ABZ Artiml Kodlayicinin AB | 0: Olumiu
Huk 2 Faz Sirasi y 1: Negatif
Enkoderin A ve B fazlarinin ¢ikis sinyalleri motorun donus yonline uymuyorsa, A ve B fazlarinin
cikis kablolar degistirilmelidir. F08.25 ayarini yeniden kablolama yapmadan da degistirebilirsiniz.

Aralik: 0~ 1 Varsayilan: 1

(Y]

Varsayilan: 0
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Hiz geri bildirimi PG baglanti | 0.0 : Gegersiz
kesilmesi algilama suresi 0.1 ~ 10.0s
PG vektor kontrol modu ile etkilidir. PG baglantisinin kesilmesi algilama siresi saniye olarak
ayarlanir. Dénustirici sifirdan farkli hizda calistiginda, enkoderin A ve B fazlarinin giris sinyalleri
F08.26 ile ayarlanan sire igcinde surekli olarak algilanmazsa, "Err36" hatasi rapor edilecek ve
enkoder serbestge duracaktir. 0'a ayarlamak, kodlayici kirilmasinin algilanmadigi anlamina gelir.

F08.26 0.0s

| F08.27 | Motorun Enkodere Hiz Orani | 0.001 ~ 60.000 | 1.000 |

Enkoder motora takili olmadiginda , hiz oranini dogru ayarlayarak motor igin PG vektor kontrolii
de mevcuttur . Bu parametre motor hizinin enkoder hizina orani olarak tanimlanir.

Ornegin, takim tezgahinda motor ve is milinin yavaglama orani 3: 1'dir, yani motor milinin her ti¢
doénlsu bir tur doner, kodlayici ve is mili rijit bir sekilde baglanir, F08.27=3.000 olarak ayarlayin,
ardindan kodlayici sinyali, PG vektdr kontroll igin frekans donistiriciye baglanabilir.

| F08.28 | Kutup giftleri déner kodlayict [ Aralik : 1 ~ 100 | varsayilan : 1 |
Doner kodlayiciyi farkli kutup iftleriyle uyarlamak igin kullanihr.

| F08.30 | Motor 1'in otomatik ayari | Aralik:0 ~ 2 | varsayilan: 0 |

0: Otomatik ayar yok

Otomatik ayarlama yasaktir.

1: M otor statik otomatik ayarlama

Motor yUkten ayrilamadidi igin tam otomatik ayarin gergeklestirilemedigi senaryolar igin
gegerlidir. Statik otomatik ayar yapmadan 6nce, motor tipini ve motor isim plakasi parametrelerini
F08,00 - F08.07 arasinda uygun sekilde ayarlayin. AC siricu, statik otomatik ayar ile F08.08 ila
F08.10 parametrelerini alacaktir. Bu parametreyi 1'e ayarlayin ve RUN'a basin. Ardindan, AC siricu
statik otomatik ayarlamay baslatir.

2: M otor tam otomatik ayar

Bu tlir otomatik ayarlamayi gergeklestirmek igin motorun yikten ayrildigindan emin olun. Tam
otomatik ayar islemi sirasinda, AC siiriici 6nce statik otomatik ayar gerceklestirir ve ardindan
hizlanma siresi 4 icinde nominal motor frekansinin %80'ine hizlanir. yavaslama suresi 4

Tam otomatik ayarlamayi gergeklestirmeden 6nce, motor tipini, motor isim plakasi
parametrelerini F08.00 ila F08.07 arasinda uygun sekilde ayarlayin.

AC siricu, tam otomatik ayarlama ile F08.08 ila F08.12 arasindaki motor parametrelerini
alacaktir.

Bu parametreyi 2'ye ayarlayin ve RUN'a basin. Ardindan, AC siirlicisl tam otomatik ayarlamaya
baslar.

DIKKAT:

1) Lutfen otomatik ayar yapmadan 6nce motorun duragan durumda oldugundan emin olun, aksi
takdirde otomatik ayar normal sekilde gergeklestirilemez.

2) Tus takiminda "TUNE" gorintulenir ve otomatik ayar sirasinda RUN gostergesi yanar.
Otomatik ayar tamamlandiktan sonra RUN gostergesi soner.

3) Otomatik ayar basarisiz olursa, “Err17” hata kodu goruntulenecektir.

Grup F09 V/f Motor 1 Kontrol Parametreleri
[ F09.00 | VI egrisi ayari [ Aralik:0 ~ 13 | Varsayilan: 0 |

Motor 1 V/f kontrolu altindayken sirlciiniin ¢ikis voltaji ile ¢ikis frekansi arasindaki iligkiyi
ayarlayin.

0: Dogrusal V/f

Genel sabit tork yiiku icin gegerlidir. Strlci ¢ikis frekansi 0 oldugunda, ¢ikis voltaji O olur, ¢ikis
frekansi motorun anma frekansi oldugunda, ¢ikis voltaji motorun anma voltaji olur.

1: Kesik gizgi V/f (F09.03 ~ F09.10 tarafindan belirlenir)

Sikma kurutucu, santrifllj, endustriyel camasir makinesi ve diger 6zel yikler igin gegerlidir.
Suirucu ¢ikis frekansi 0 oldugunda, ¢ikis voltaji 0 olur, ¢ikis frekansi motorun anma frekansi
oldugunda, ¢ikig voltaji motorun anma voltaji olur. Farkli olan, bu modelin F09.03 ~ F09. 10 ile 4
bukilme noktasi ayarlayabilmesidir.

2:1.2. gug

3:1.4 . gig
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4:1.6. glc

5:1.8. gi¢

6:2.0. guc

~ 6 parametre degerleri, fanlar ve su pompalari gibi torku disen yukler i¢in gecerlidir. Sekil 6-
16'ya bakin.

2.0 power
1.8 power |
Output voltage (V) 1.6 power L
A l4power | | !
1.2 power ! ‘

Rated voltage of motor

Output frequency (Hz)
| -

0 Rated frequency of motor

Sekil 6-24

7: VIF tam ayirma

Bu modda, AC siricunin gikis frekansi ve gikis voltaji bagimsizdir. Cikis frekansi frekans
kaynag tarafindan belirlenir ve ¢ikis voltaji "V/F ayrimi igin voltaj kaynagi" (F09.15) tarafindan
belirlenir. Endiksiyonlu i1sitma, ters gii¢ kaynagi ve tork motor kontrolu igin gegerlidir.

8: V/F yari ayirma

Bu modda V ve F orantilidir ve orantili iligki F09.15'te ayarlanabilir. V ve F arasindaki iligki ayni
zamanda Grup F08'deki nominal motor gerilimi ve nominal motor frekansiyla da ilgilidir. Gerilim
kaynagi girisinin X (%0 ila %100) oldugunu varsayalim, V ve F arasindaki iliski su sekildedir:

V/F =2 [1 XJ[ (Anma motor gerilimi)/ (Anma motor frekansi)

9: 1.2 ters gli¢ egrisi

10: 1.4 ters guc egrisi

11: 1.6 guc ters egrisi

12: 1.8 gl ters egrisi

13: 2.0 gl ters egrisi

9 ~ 13 egrisi, 2~6 egrisinin ¢apraz gizgisi boyunca 180 derece déndirilen tork artisi igindir .

F09.01 tork artigi Aralik:0.0 ~ 30.0% | Varsayilan: %0.0
Tork artisinin kesme . . .
F09.02 o — Aralik:0.0 Fmax Varsayilan: 50.0Hz

Tork artisi:

V/f modeli altinda, dlsik frekanstaki ¢ikis voltaji bu parametre ile telafi edilebilir, bu da tork
cikisint iyilestirir. %0,0, otomatik tork artisina karsilik gelir ve slrlci ¢ikis voltaji, yik akiminin tespiti
yoluyla otomatik olarak telafi edilir. Otomatik tork artisI yalnizca dogrusal V/f modeli igin gegerlidir.
Tork artisinin %100'l, motorun anma gerilimine karsilik gelir. Sifir olmayan bir deger, ¢ikis voltajinin
VI/f egrisi temelinde yikseldigi anlamina gelir ve bu , F09.00'un 0 ~ 6 parametre degerlerinde etkili
olur . Baslangi¢ gereksinimi karsilanana kadar bu parametre degerinin sifirdan kademeli olarak
artirlmasi 6nerilir. Daha blyuk bir siirici akimi ve daha yiiksek motor sicakligi getireceginden,
ylikseltme degerinin nispeten buylk bir degere ayarlanmasi énerilmez.

Tork artisinin kesme frekansi:

F09.02, tork yukseltmenin gecerli oldugu frekansi belirtir. Asadidaki sekilde gosterildidi gibi, bu
frekans asildiginda tork artisi gegersiz olur.
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Output voltage (V)

Rated voltage of MOtOr| - -- oo

Torque boost

Output frequency (Hz)
| o

0 Cut-t(;fr{]{lr:%iizy of Rated frequency of motor
6- 25

F09.03 | Cok noktali V/F frekansi 1(F1) | Arallk:0.0 ~ F09.05 \Hlirsay"a”:o'o
F09.04 | Cok noktali V/F voltaji 1(V1) Aralik:0.0 ~ %100.0 garsay"a”: f
F09.05 | Cok noktali V/F frekansi 2(F2) Aralik:F09.03 ~ F09.07 xirsay"a”: 2
F09.06 | Cok noktali V/F voltaji 2(V2) Aralik:0.0 ~ %100.0 Yj’rgay"a”: %
F09.07 | Cok noktali V/F frekansi 3(F3) Aralik:F09.05 ~ F09.09 g%ﬁiy"a”: =
F09.08 | Cok noktali V/F voltaji 3(V3) Aralik:0.0 ~ %100.0 ;’grg%y"a”: %
F09.09 | Gok noktali V/F frekansi 4(F4) ﬁqrjtlét:fFrgEé%.N nominal | Yarsayilan:
F09.10 | Gok noktali V/F voltaji 4(V4) Aralik:0.0 ~ %100.0 gg_rgay"a”: il

F09.03 ~ F09.10 kesik ¢izgi V/f modu igin kullanilir. Gerilim degeri %100 motorun anma
gerilimine karsilik gelir. Litfen dizlerdeki frekans ve voltaj degerlerini motor ve yuk 6zelliklerine gore
rasyonel olarak ayarlayin. Yanlis ayar ¢ikis akimini yikseltebilir, hatta motoru yakabilir. Sekil 6-18
cok noktall V/F egrisinin ayari.

Output voltage (V)

A
Rated voltage of motoff — — — — — — _ _ _ _ _ _ _ _ _ _
____________ !
! I
BF-——————= | |
[ | |
| | |
ZF————= | | |
rol ' I
Vi - ! I
| | | | |
| P ! | Output frequency (Hz)
f | | | 1 >
0] F1 F2 F3 F4 Rated frequency of motor

) Sekil 6- 26
DIKKAT:
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Cok noktal V/F egrisi, motorun yik karakteristigine gore ayarlanir. Gerilimler ve frekanslar
arasindaki iliski sudur: V1sV2<V3sV4 ,  F1<F2<F3<F4. Duslk frekansta, daha yiksek voltaj
motorun agirl Isinmasina ve hatta yanmasina ve AC suriiciniin asin akim durmasina veya asiri akim
korumasina neden olabilir. .

F09.11 \k//F kayma kompanzasyonu Aralik:0.0 ~ %300.0 Varsayilan: % 80
azancl 0,0
Bu parametre sadece asenkron motor igin gegerlidir.
Motor yUku arttiginda asenkron motorun dénme hizi kaymasini telafi edebilir, yik degisimi
durumunda motor hizini stabilize eder.
F09.12 stator voltaj dusisu
tazminat kazanci
Stator voltaj dislisi kompanzasyonu, stator direnci ve baglanti kablosu tarafindan uretilen voltaj
disUsina telafi etmektir.
F09.13 Uyarma artigi kazanci Aralk:0.0 ~ %200.0 Varsayilan: %100.0
F09.14 | Salinim Bastirma Aralik:0.0 ~ %300.0 :g"’r‘]rlfﬁl‘l’ tfan: Model

V/F kontrolu izerindeki etkiyi 6nlemek igin verimli salinim bastirma 6n Calismalunda bu
parametreyi mimkiin oldugu kadar kiiguk bir degere ayarlayin. Motorda salinim yoksa bu
parametreyi 0'a ayarlayin. Degeri yalnizca motorda bariz bir salinim oldugunda uygun sekilde artirin.
Deger ne kadar buyik olursa, salinim bastirma sonucu o kadar iyi olur.

Salinim bastirma iglevi etkinlestirildiginde, nominal motor akimi ve ylkstz akim dogru olmalidir.
Aksi takdirde, V/F salinim bastirma etkisi tatmin edici olmayacaktir.

F09.15 | V/F aynimi igin voltaj kaynagi Aralk:0 ~ 7 Varsayilan: 0
F09.16 | V/F aynimi igin voltaj dijital ayari Aralik:0.0 ~ %100.0 | Varsayilan: %0.0
V/F ayrimi genellikle endiiksiyonlu isitma, ters gii¢ kaynagi ve motor tork kontroll gibi
senaryolara uygulanabilir. V/F ayrilmis kontrol etkinlestirilirse, ¢ikis voltaji F09.15'te veya analog,
coklu referans yoluyla ayarlanabilir. , basit PLC, PID veya iletisim. Cikis voltajini dijital olmayan ayar
araciligiyla ayarlarsaniz, ayarin %100'G nominal motor voltajina karsilik gelir. Negatif bir ylizde
ayarlanirsa, etkin deger olarak mutlak degeri kullanilir.

0: Dijital ayar (F09.16)

1: Tus takimi potansiyometresi

2: Al

3: Coklu referans

4: Pulse ayari (DI7/HI)

Aralik:0.0 ~ %200.0 Varsayilan: %100.0

5: PID
6: Al2
7: AI3
V/F'nin voltaj yiikselme
F09.17 | suresi Menzil: 0.0 ~ 6000.0s Varsayilan: 0.1s

ayriima
Bu parametre degeri, 0V'dan motor anma gerilimine yikselme veya anma geriliminden 0V'a
disme zamanidir.

VVF modunda IQ filtre sii

F09.1 8 resini 0,5 Hz'nin altina Aralk: F09.19 ~ 3000ms | Varsayilan: 500ms
ayarlayin
VVF modunda IQ filtre sii

F09.19 | resini 2.0HZ'in iizerine Aralik: 1ms ~ F09.18 Varsayilan: 100ms
ayarlayin

F09.18~F09.19 torkun mevcut filtre stiresini ayarlar
ileri calistinldiginda tork

F09. 20 ’ Aralik: 0.0~5.0% Varsayilan: %0.0
revizyonu
g, 7y | Sl i Aralk: 1ms ~ F09.18 Varsayilan: %1,0
revizyonu
F09.20~F09.21 torkun revizyon katsayisini ayarlar.
F09.18 VVF 0.5Hz altinda IQ Arallk : F09.19 ~ Varsayilan :
' filtreleme siiresi 3000ms 500ms
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VVF 2Hz (izerinde 1Q Aralik : 1ms ~ F09.18 Varsayilan :
filtreleme suresi 100ms

Tork akiminin filtreleme suresini ayarlamak icin kullanilir.

F09.19

l

F09.18 ileri tork diizeltmesi Aralik : 0.0 5.0% Varsayilan :  %0.0

F09.19 Ters tork dizeltmesi Aralik : 0.0 ~ 5.0% Varsayllan :  %1.0
Geri giderken torku diizeltmek icin kullanilir.

F09.22 PAMSM hizlanma akiMi | Aralik ;0.0 ~ %200.0 | Varsayllan = %0.0

ompanzasyonu ayari

PMSM hizlanmasindan

F09.23 sonra telafi akimi digsme Arallk : 0.0 ~ 100.0s
slresi

F09.24 s'zmg'}”Dh;Zk'ﬁ;‘%';g‘:j;‘?dki?u Aralik : 0.0 ~ %200.0 | Varsayilan : %0.0

PMSM'nin VF kontrol modu altinda hizlanma sirasinda mevcut kompanzasyon parametresi igin

kullanihr.

Varsayilan : 2.0
sn

Grup F10 Motor 1 Vektér Kontrol Parametreleri
| F10.00 | Hiz/tork kontrolii | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan: 0
Sensodrsiiz vektor kontrolli 2 ve yakin déngul vektor kontroll, tork kontrollinli destekler. Bu iki
kontrol modeli altinda hiz kontroli ve tork kontrolli bu parametre ile programlanabilir. Buna ek olarak
hiz kontroll ve tork kontroli arasindaki gegis de dijital giris klemensi "hiz/tork kontrol anahtar” ile
gergeklestirilebilir. Klemens ve parametre lzerinden gegis iligkisi asadidaki tabloda gosterilmektedir:

F10.00 Hiz/tork kontrol _anahtarl e e
klemensi

0 KAPALI Hiz kontroli

0 UZERINDE tork kontrolii

1 KAPALI tork kontroll

1 UZERINDE Hiz kontrolii

Hiz kontrolu altinda, motorun ¢ikis torku yliki otomatik olarak eslestirecektir. Asiri gikis
torkundan kaynaklanan asiri akim hatasini énlemek igin uygun tork limit degeri ayarlamak ve motorun
cikis torkunu bu limit iginde tutmak gerekir. Tork sinirl bilgi igin litfen F10.10 spesifikasyonuna
bakin .

F10.16 ile farkli kaynaklar tarafindan ayarlanabilir . Tork kontroli altinda motor hizi, ayarlanan
tork ile yuk torku arasindaki farkla belirlenir. Ayarlanan tork, yik torkundan biyuk oldugunda motor
surekli olarak hizlanacaktir. Ayarlanan tork, ylk torkundan kuglk oldugunda motor sirekli olarak
yavaslayacaktir. Ayarlanan tork, ylk torkuyla iyi eslestiginde, motorun hizi korunacaktir. Bu nedenle,
motorun slrekli hizlanmasindan kaynaklanan asiri calismayi 6nlemek igin tork kontroli sirasinda ileri
veya geri hiz sinir degerinin ayarlanmasi gerekir. Litfen hiz limitlerini F10.18 ~ F10.19'da tork
kontrolu altinda ayarlayin.

DIKKAT:

Jog modu, hiz kontroli tarzinda galigsacak ve tork kontroli devre digi birakilacaktir.

F@e | AERCISILE e Aralik:0.0 ~ 100.0 Varsayilan: 15 0,0
kazang Kp1

F10.02 ASR disuk h|z__|| . Aralk:0.0 01 ~ 30.000 Varsayilan:0. 1 0s
entegrasyon suresi Ti1 s

F10.03 ?SR EEMEMEMENCENE | acqreme) ~ 065 Varsayilan: 5.0Hz
ASR yiksek hizli orantili . . .

F10.04 kazang Kp2 Aralik:0.0 100.0 Varsayilan : 10.0
ASR yiiksek hizli Aralik:0.000 ~ 30.00 Varsayilan: 0,50

F10.05 PR
entegrasyon suresi Ti2 0s sn

F10.06 ’;SR anahtarlama frekanst | A oi-F10.03 ~ Fup Varsayilan:10.0Hz

Hiz déngusu PI parametreleri, AC suructnun galisma frekanslarina gére degisir.
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Calisma frekansi "Gegis frekansi 1" (F10.03) degerinden kiigik veya buna esitse, hiz déngisu Pl
parametreleri F10.00 ve F10.01'dir.

Calisma frekansi "Gegis frekansi 2"ye (F10.06) esit veya daha biylkse, hiz déngusi Pl
parametreleri F10.04 ve F10.05'tir.

Calisma frekansi F10.03 ve F10.03 arasindaysa, hiz dongusl Pl parametreleri, iki Pl
parametresi grubu arasindaki dogrusal gegisten elde edilir.

Vektor kontroliinde hiz dinamik tepki 6zellikleri, ayarlanarak ayarlanabilir. hiz regilatérinin
orantisal kazanci ve integral zamani. Daha hizl bir sistem yaniti elde etmek igin orantisal kazanci
artirin ve integral suresini azaltin. Bunun sistem salinimina yol acabilecegini unutmayin.

Onerilen ayarlama yéntemi agagidaki gibidir:

Fabrika ayari gereksinimleri karsilayamiyorsa, uygun ayari yapin. Sistemin salinim yapmamasini
saglamak igin 6nce orantisal kazanci artirin ve ardindan sistemin hizli yanit vermesini ve kigik asma
olmasini saglamak igin integral slresini azaltin.

DIKKAT:

Yanlig Pl parametre ayari, gok biiylk hiz asimina neden olabilir ve agim diistuginde bile asiri
voltaj hatasi olugabilir.

F10.07 | ASR giris filtreleme siiresi Aralik:0.0 ~ 500.0ms \éasrsay"a”: e
F10.08 | ASR cikis filtreleme siiresi Aralik:0.0 ~ 500.0ms \éasrsay"a”:o' v

ASR'nin giris/cikis filtreleme siiresini ayarlar. Ozel gereksinim yoksa varsayilan ayarini
degistirmeye gerek yoktur.

. 0,
F10.09 | Vektdr kontrol kayma kazanci | Aralik:50 ~ 200% garsay"a”' il

SFVC igin motorun hiz kararliliyi dogrulugunu ayarlamak igin kullanihr. YUkl motor ¢ok disuk
hizda galistiginda bu parametrenin degerini arttirin; YUklG motor ¢ok yliksek hizda galistiginda bu
parametrenin degerini disurin.

CLVC igin, ayni yikte AC siricunin ¢ikis akimini ayarlamak igin kullanilir.
Hiz kontrol modunda tork st . . Varsayilan: %
F10.10 | limitinin dijtal ayari AN ~ A0 165

Hiz kontrol modunda, AC siriictinin maksimum ¢ikis torku F10.10 ile sinirlandirihir.

F10.11 Egﬁ"ma ayan orantih kazang | 10,00 ~ 10.00 Varsayilan:0.50
F10.12 %%arma ayari integral kazanci Aralik:0.0 ~ 3000.0ms xasrsayllan: 10.0
F10.13 | Tork ayari orantili kazang Kp2 | Aralik:0.00 ~ 10.00 Varsayilan:0.50

Varsayilan: 10.0

F10.14 | Tork ayari integral kazanci Ti2 | Aralik:0.0 ~ 3000.0ms e

Bunlar vektdr kontrolu icin gegerli ddngl Pl parametreleridir. Bu parametreler, "Asenkron motor
tam otomatik ayarlama" veya "Senkron motor yukslz otomatik ayarlama" yoluyla otomatik olarak elde
edilir ve degistiriimeleri gerekmez.

F10.15 Uyarma kazang katsays| Aralik: 50.0 ~ %200.0

Varsay|

lan: %100.0
Sensorsiz vektor kontroll icin parametre, motorun heyecan verici akimini ayarlamak icin kullanilir.
Motor torku disuk oldugunda parametre artar, aksi takdirde parametre azalir. Hiz sens6ri vektor
kontroli igin bu parametre motorun yiiksiiz uyarma akimini ayarlayabilir.

F10.16 I°rk el ERTER BT SEVET | peipegy o (5 Varsayilan:0
aynagi

-0,

F10.17 | Dijital tork ayari Aralik: 200 ~ %200 o,
F10.16, tork ayar kaynagini ayarlamak igin kullanilir. Toplam 6 tork ayar kaynagi vardir.
Tork ayari goreceli bir degerdir. %100,0, AC surlicilerin anma torkuna karsilik gelir. Ayar arahgi
-%200.0 ila %200.0, AC sirliciiniin maksimum torkunun AC sirlclinin nominal torkunun iki kati
oldugunu gésterir.

Tork ayari pozitifse, AC sirlcu ileri yénde doner. Tork ayari negatifse, AC siricl ters yonde
doner.

-129 -



FR500A& FR5 1 OA Serisi V ektor Kontrol | inverter

0: Dijital ayar (F10.17)

Hedef tork, dogrudan F10.17'de ayarlanan degeri kullanir.

1: Tus takimi potansiyometresi

2: A1

3:AI2

4: AI3

Hedef tork, analog giris tarafindan belirlenir.

5: Pulse ayari (DI7/HI)

Hedef tork, DI7/HI (ylksek hizli pulse) tarafindan belirlenir. Pulse ayar sinyali 6zelligi 9-30 V
(voltaj arahgi) ve 0-100 kHz'dir (frekans araligi). Pulse sadece DI7 Uzerinden girilebilir.

6: Iletisim ayari

Hedef tork, iletisim yoluyla ayarlanir.

Tork kontrolG altinda ileri hiz . . Varsayilan:
F10.18 | ool degeri Aralik:0.0 ~ Fmax 50.0Hz

Tork kontrolu altinda geri hiz . - Varsayilan:
F10.19 | oo degeri Aralk:0.0 ~ Fmax 50.0Hz

F00.26=0 oldugunda, tork kontrol modunda ileri veya geri dénliste maksimum frekansi
ayarlamak icin iki parametre kullanilir.

Tork kontroliinde, yik torku motor ¢ikis torkundan kiiglikse motorun dénis hizi siirekli olarak
artacaktir. Mekanik sistemin kagmasini énlemek igin, tork kontroliinde motorun maksimum dénus hizi
siniflandiriimaldir.

Frekans Ust limitini kontrol ederek maksimum frekansin strekli degisimini dinamik olarak tork
kontroliinde uygulayabilirsiniz.

F10.20 | Tork hizlanma siuresini ayarla Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s
E@g | Ve eSSl Aralik:0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:0.0s
ayarlayin

Tork kontroliinde motor ¢ikis torku ile ylk torku arasindaki fark, motorun ve yikun hiz degisim
oranini belirler. Motor dénils hizi hizli bir sekilde degisebilir ve bu, guriltiiye veya gok buylk mekanik
strese neden olur. Tork kontroliinde hizlanma/yavaglama suresi ayari, motor dénus hizinin yumusak
bir sekilde degismesini saglar.

Ancak, hizl tork yaniti gerektiren uygulamalarda, tork kontroliinde hizlanma/yavaglama suresini
0,00s olarak ayarlayin.

Ornegin, ayni yiiki stirmek icin iki AC siirlicii baglanmistir. Yiik tahsisini dengelemek igin, bir AC
surtictyl hiz kontroliinde ana, diderini tork kontroliinde bagimli olarak ayarlayin. Slave, master'in
cikis torkunu tork komutu olarak alir ve master'i hizla takip etmelidir. Bu durumda, tork kontrollinde
slave'in hizZlanma/yavaglama suresi 0.0s olarak ayarlanir.

F10.22 | Statik sirtlinme torku telafisi Aralik:0.0 ~ %100.0 Varsayilan:%5.0
F10.23 | Statik sirtinme frekans arali§i | Aralik:0.0 ~ 20.0Hz Yaor;azy”a”'

Bu parametre sadece tork kontrollinde etkilidir. Baglangigta sistemin statik strtinmesini telafi
etmek igin ek tork gerekebilir. Motor ¢alistiginda, statik siirtinme torku kompanzasyonu devre digi
birakilir. %100 motorun anma torkuna karsilik gelir.

Acik Dongl Torkunun Statik
Frekansi

Tork kontrol modunda etkin olan baslangig frekansini ayarhyor.

0: Optimizasyon yéntemi O
F10.25 | SVC optimizasyon yontemi 1: Optimizasyon yontemi 1 Varsayilan: 1
2: Optimizasyon yéntemi 2

Varsayilan:

F10.24 1.00Hz

Menzil: 1.00 ~ 10.00Hz

Vektor kontrol optimizasyon yéntemi.

0: F10.18 ve F10.19 ile

ayarlanir
Tork kontrolu altinda Max 1: Tus takimi .
oy Frekans kaynagi potansiyometresi Varsayilan: 0
2:Al1
3:AI2
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Ii

4:A13
5: Pulse ayari ( DI7/HI )
Bu parametre sadece tork kontrollinde etkilidir. F10.26, maksimum frekans kaynagini tork kontrol
altinda ayarlamak igin kullanilir.
Senkron Motorun Uyarma Akimi - 5 Varsayi
F10.27 Baslat 0.0 150.0% lan: %50,0
Senkron motor kontroli icin, baslatirken, baslatma surecini hizlandirmak igin motora bir uyarma
akimi verin.
F10.28 Senkro_r_1 motorun aki zayiflatma 0 Gegers_,lz Varsayilan: 1
kontrolu 1: Gegerli
Nominal motor frekansinin Gzerindeki alanlar igin uygundur.
Senkron motorun aki zayiflama O Varsay:
F10.29 voltaj, 70.0 %100.0 lan: %95.0
Senkron motorun aki zayiflama o Varsay:
F1030 | yazanci (Kp) U il lan: %50,0
Senkron motorun aki zayiflama . Varsayilan: 0,5
F10.31 integrali (Ti) 0.00 60.00s n
Senkron motorun aki zayiflama — Varsayi
F10.32 1 imiti U il lan: %100.0
F10.30~F10.31, zayif manyetik diizenleme igin kullanilan Pl parametresidir ve zayif manyetik
dizenlemenin PI ¢ikisini sinirlamak igin F10.32 kullanilir.
F10.33 PMSM uyarma akimi frekansi Aralik : F10.34 ~ Varsayilan:15.0
) ylksek noktasi 600.00Hz OHz
PMSM uyarma akimi frekansi " Varsayilan:10.0
F10.34 dilisiik noktas Aralik : 0.0 F10.33 OHz
PMSM uyarma akimi . " .
F10.35 dénistirme gecikmesi Aralik: 0.0 10.0s Varsayilan: 1.0s
F10.36 | PMSM hiz tahmini Kp Aralik: 0.00 ~ 10.00 Varsayilan: 2.00
F10.37 | PMSM hiz tahmini Ti Aralik: 0.1 ~ 1000.0ms fs‘rsay”a”: U

F10.33 ~ 10.35, senkron motor basladiginda akim kompanzasyonu igin kullanilir. Senkron
motoru baslatmak zorsa, frekans kompanzasyon noktasi uygun sekilde ayarlanabilir.

Senkron motorun hiz tahmini igin F10.36 ~ f10.37 kullanilir. Senkron motor ¢alisirken is milinde
ses varsa bu iki parametre dogru sekilde ayarlanabilir .

Grup F11 Koruma Parametreleri
F11.00 | Akim limit kontroli Aralk:0 ~ 2 Varsayilan:2
F11.01 | Akim sinin Aralik:100.0 ~ %200.0 ?)/aorsayllan:%15
Frekans diiglirme suresi (sabit hizl . . .
F11.02 calismada limit akimi) Aralik:0.0 6000.0s Varsayilan:5.0s
. 0,
F11.03 | Akim limit modu 2 p oransal kazang | Aralik:0.1 ~ %100.0 garsay"a”' k2
. . . . Varsayilan:
F11.04 | Akim limit modu 2 integral zamani Aralik:0.00 10.00 10,00 'sn

F11.00=0: Akim siniri devre disi

F11.00=1: Akim limit modu 1 0

Hizlanma ve yavaslama sirasinda, ¢ikis akimi akim limitini (F11.01) asarsa, siricu
hizlanma/yavaslamayi durdurur ve mevcut ¢alisma frekansinda kalir ve gikig akimi dustiikten sonra
onceki hizianma/yavaglama siiresine gore hizlanir/yavaslar.

Kararll durumda, ¢ikis akimi akim limitini (F11.01) astiktan sonra, suricl sabit hiz akim
frekansinin azalma siresine (F11.02) gore yavaslar ve minimum yavasglama alt limit frekansina
(FO1.10) ulasabilir. Cikis akimi diistikten sonra invertdr, ayarlanan hizlanma siresine gére ayar
frekansina hizlanacaktir, bakiniz Sekil 6-19.
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Output current (A)
Currentlimit | HRo R b=tk |
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Sekil 6- 27

F11.00=2: Akim limit modu 2

Hizlanmal/yavaglama siresine duyarli uygulamalara akim limit modu 2 uygulanir. Bu modda,
motor akimi, F11.03 ve F11.04'te ayarlanan Pl parametrelerine gore ¢ikis frekansi dizenlenerek
otomatik olarak ayarlanir.

ataletli yuk igin, hizlanma sirasinda asiri akim olusursa, orantisal kazang arttirilabilir. Yavaglama
sirasinda asir akim igin orantili kazang azaltilabilir. Daha kiguk atalete sahip yik igin oransal kazang
daha kiguk tutulabilir. Her iki durumda da ince ayar igin integral stresi ayarlanabilir .

F11.05 Asin gerilim durak kontroli Aralk:0 ~ 2 Varsayilan: 2
F11.06 | Asin gerilim durak gerilimi Aralik: 600 ~ 800V Varsayilan : 730V
Asin gerilim durma modu 2

F11.07 Aralik:0.1 ~ %100.0 Varsayilan:%50.0
oranti kazanci

F11.08 Asin gerilim durma modu2 Aralik: 0.00 ~ 50.00Hz Varsayilan:
frekans sinirl 5.00Hz

F11.05=0: Asin Gerilim Durmasi Devre Disl.
F11.05=1: Asin Gerilim Durma Modu 1
Yavaslama igleminde, DC bara voltaji asir voltaj durma voltajini (F11.06) astiginda, stricu
yavaglama islemini durdurur ve mevcut calisma frekansinda kalir. DC bara gerilimi dlstlkten sonra,
inverter 6nceki yavaslama suresine gore yavaslayacaktir, bakiniz Sekil 6-20.
DC bus voltage(V)

Overvoltage stall level

Output frequency(Hz)

I Acceleration | Constant speed Deceleration Time
! process process process
Sekil 6-2 8

F11.05= 2 : Agiri Gerilim Durma Modu 2
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Buyik atalet yuku icin, mod 1'de hala asiri1 gerilim arizalari oldugunda mod 2 kullanlabilir.
Mod 2 kontrol veriyolu voltaji en ¢ikis frekansini ayarlayarak degerleri ayarlayin.
Daha buyuk atalet yiki igin, asiri gerilim durma modu 2'nin élgeklendirme faktérii (F11.07) daha bi
yuk olacaktir, aksi takdirde, iyi kontrol olmadiginda asiri gerilim hatasina neden olacaktir. F11.08
fonksiyon kodu kontroli mod 2'de ¢ikis frekansi icin kullanilir.

Aralik: 0000000 ~ Varsayilan:03 33
33333 0

Birler basamagi: Otobiis diigiik gerilimi ( Err07)

0: Ariza bildirildi ve serbest durus

1: Durdurma moduna gére dur

2: Hata bildirildi ancak ¢alismaya devam ediyor

3: Ariza korumasi devre digi

Ten'in yeri: Giig giris fazi Kaybi (Err09) (Birler basamagi ile ayni)

Yiizler hanesi: Gii¢ ¢ikigi faz kaybi (Err10) (Birler basamagi ile ayni)

Binlik yer: Motor agin yiikii (Err11) (Birler basamagi ile ayni)

On binlik yer: inverter agin yiikii (Err11) (Birler basamagi ile ayni)

Not:

"Sahilde durma" segilirse, AC sirlicu Err** goéruntiler ve dogrudan durur.

"Durma moduna gére dur" segilirse, AC slirlict A** gérintiler ve durma moduna gére durur.
Durduktan sonra, AC sirlcu Err** géruntller.

"Calistirmaya devam et" segilirse, AC sirlict calismaya devam eder ve A** goriintller. Calisma
frekansi F11-14'te ayarlanir.

F11.10 Koruma eylemi 1

F11.11 | Koruma eylemi 2 Aralik:0000000 ~ 22222 garsayllan:OOOOO

Birler basamagi: Harici ekipman hatasi  ( Err13)

0: Ariza bildirildi ve serbest durus

1: Durdurma moduna gére dur

2: Hata bildirildi ancak ¢alismaya devam ediyor

Ten'in yeri: EEPROM okumalyazma hatasi (Err15) (Birler basamagi ile ayni)

Yiiz kiginin yeri: iletisim fazla mesai hatasi (Err18) (Birimin yeri ile ayni)

Binlik yer: PID geri besleme kaybi (Err19) (Birimin yeri ile ayni)

On binlik yer: Siirekli gcaligma siiresine ulasildi (Err20) (Birler basamagi ile ayni)
[ F11.12 | Koruma eylemi 2 | Aralik: 00 ~ 32 | Varsayilan: 00 |

Birler basamagi: Modiil sicaklik algilama baglantisinin kesilmesi ( Err24)

0: Ariza bildirildi ve serbest durus

1: Durdurma moduna gére dur

2: Hata bildirildi ancak ¢alismaya devam ediyor

Ten'in yeri : Yik 0 oluyor (Err25) (Birler basamagi ile ayni)

Ariza durumunda galigmaya

F11.14 devam etmek igin frekans Aralik: 0 ~ 4 Varsayilan: 00
secimi

F11.15 SAI’I‘(ﬁrg’I“a"'k Uzerine yedekleme | 1100 ~ Fmax Varsayilan: 0.0Hz

0: Mevcut galisma frekansi
1: Frekansi ayarla
2: Frekans Ust sinin
3: Frekans alt siniri
| F11.17 | Motor asiri yiik koruma siiresi | Aralik: 30.0 ~ 300.0s | Varsayilan:60s |

4: Anormallik durumunda yedekleme sikhigi ¢ F11.15 )

Varsayilan, sicak baglatmada %150 asiri yik 1 dakika surerse siriicinin Err11 hatasi
vermesidir, motor asiri yik koruma suresi icin Sekil 6-21'e bakin. Normal galisma sirasinda motor
asin yuk korumasi, soguk baslatma ile sicak baslatma arasindaki alanda ¢aligir.

Soguk baslatma: Duran bir motor c¢alistirilirken aniden ulasilan bir asir yiik durumuna yanit
olarak motor koruma galisma siresi.

-133 -



FR500A& FR5 1 OA Serisi V ektor Kontrol | inverter

Sicak baslatma: Nominal akimda sirekli galisma sirasinda meydana gelen asiri yik durumuna
yanit olarak motor koruma caligma stresi.
Operation time(Minutes)

7.8
Cold start
1
Hot start
0 100 150 200 Motor current (%)

ekil 6-2 9

F11.18 | Asin yik alarmi Aralik: 00000 ~ 11 111 ggrsayllan:oo v

Birler basamagi: algilama se¢enegi

0: Her zaman algila

Asin yuk alarmi, surict galigirken her zaman calisir.

1: Yalnizca sabit hizda algila

Asin yuk 6n alarmi sadece inverterin sabit hizda ¢alismasi sirasinda ¢alisir.

Onlar basamagi: karsilastirilan nesne

0: Motorun anma akimi

Karsilastirilan nesne, motora gére anma akimidir ve bu ayar altinda alarm verildiginde "A11"
goriintulenir.

1: Srdcunin anma akimi

Karsilastirilan nesne, striiciiniin anma akimidir ve bu ayar altinda alarm verildiginde " A12"
goriintulenir.

YUz ' nin yeri: Hata bildirip bildirmeyeceginizi se¢in

0: Ariza bildirme.

1: Hata bildir

Bin ' s yeri: Yavaglayip yavagslamayacagini segin

0: Yavaslamiyor

1: Yavasla

On binin yeri: Asiri yik seviyesi igin verilen mod

0: F11.19 Ayarla

1: F11.19 * VP(tus takiminda potansiyometre)

2:F11.19* Al

3: F11.19 * Al2

4:F11.19* AI3

.0,
F11.19 | Asin yik alarm esigi Aralik:20.0 ~ %200.0 B/arsayllan./o130.

F11.18'in ondalidina 0 ayarlandiginda, bu ayar degeri motorun nominal akimina kiyasla bir
ylzdedir. 1 olarak ayarlandiginda, bu ayar degeri surticinin nominal akimina kiyasla bir ylizdedir.

Esigi asan asin yik alarmi ] N .
F11.20 | gikinlegtirme siresi Aralik:0.1 ~ 60.0s Varsayilan:5.0s

Sdricinin ¢ikig akimi F11.19 tarafindan ayarlanan esikten daha biylk oldugunda asiri yik
alarminin etkinlestirilecegi sureyi ayarlayin.
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) Aralik:50.0 ~ asiri
F11.21 Inverter asiri 1Isinma uyari esigi Isinma

Sicaklik
Siricd t asir isinma alarminin esigini ayarlar. Surictnin maksimum dahili sicakhgi bu
degerden yuksek oldugunda, suriict "A14" termal alarm kodunu gériintiler, ancak calismayi

etkilemez.
o)
F11.22 | Yuk kaybinin tespit seviyesi Aralik:5.0 ~ %100.0 CEIEITIETS 0,

F11.23 | Yuk kaybinin tespit suresi Aralik:0.1 ~ 60.0s Varsayilan:5.0s
AC sirlcinin ¢ikig akimi algilama seviyesinden (F11.22) daha disik oldugunda ve kalici slre
algilama siresini (F11.23) astiginda, hata ( Err25 ) bildirilir ve serbest durusa gegilir.

Varsayilan: Model
tanimli

Eylem segimi S .
F11.24 anlik elektrik kesintisi Aralik: 0 2 Varsayilan: 0
0: Devre Disi

1: Yavaglama

Gug kapatildiktan sonra, bara voltaji anlik kapanma bara voltaji F11.30'dan daha disuktir ve
anlik kapanma voltaji degerlendirme siresi F11.32'yi korur, invertdr ani elektrik kesintisinde
yavaglama suresi ile galisma frekansini dislirmeye baslar, motor devrededir. gui¢ tUretiminin durumu,
bara voltaji, F11.31 anlik kapanma kurtarma voltajindan daha blyik olana kadar invertdriin normal
galismasini saglamak igin bara voltajini korumak icin gui¢ geri beslemesi, ardindan hedef frekansa
kadar galismaya devam edin.

2: Bara gerilimi sabit kontroli

Gug kapatildiktan sonra, bara voltaji anlik kapanma bara voltaji F11.30'dan daha disuktir,
invertor cikis frekansini Pl ayari F11.33 araciliiyla otomatik olarak ayarlayacaktir.

F11.25 Yavaglama zamani Aralik: 0.0 ~ 6000.0s Varsayilan:
) anlik elektrik kesintisi 5.0s
Aninda kapanma Aralik: %60,0 ~ F11.31 Varsayilan: %8
F11.30 i
bara gerilimi 0,0
5 — i)
F11.31 Anlik kapanma kurtarma voltaji Aralik: F11.30 %100.0 \S/%rsayllan. e
Anlik kapanma gerilimi yargi¢ Aralik: 0.01 ~ 10.00s Varsayilan:
F11.32 PR
suresi 0.10s
Aninda kapanma Aralik: 0.1 ~ %100.0 Varsaylilan: %4
F11.33
Kp kazanmak 0.0
Aralik: 0.00 ~ 10.00s .
F11.34 | Anlik entegrasyon slresi Ti ( 0.00: Entegrasyon ga;rg:yllan.
gegersiz ) )

Fark etme:

1. F11.25'in uygun sekilde ayarlanmasi, Uretimin durmasini énleyebilir. gli¢ anahtari oldugunda
invertériin korunmasi

2. Bu 6zelligi etkinlestirmek igin giris fazi eksikligi koruma fonksiyonu yasaklanmalidir.

F11.26 | Hizli akim siniri | Aralik:0 ~ 2 | Varsayilan: 2 |

0: Devre Disi

1: Hizl akim sinirlama modu 1

Hizli akim limit fonksiyonu, AC suriclnln agir akim hatalarini maksimumda azaltarak AC
surdctinuin kesintisiz galismasini garanti eder. Ancak, uzun sureli hizli akim limiti, AC surtcinin agir
Isinmasina neden olabilir ve buna izin verilmez. Bu durumda, AC surtct, AC sirtcinin agir
yuklendigini ve durmasi gerektigini belirten Err26 rapor edecektir.

2 : Hizli akim sinirlama modu 2

Cikis akimi, frekans disurilerek sinirlandirilir .

Otomatik agma (ariza)
sifirlama sireleri

Bu fonksiyon kullaniliyorsa, ariza otomatik sifirlama surelerini ayarlamak igin kullanilir. Deger
asildiktan sonra AC surilicu ariza durumunda kalacaktir.
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| F11.28 | agma (hata) sifirlama arali§i | Aralik:0.1 ~ 100.0s | Varsayilan: 1.0s |

AC siricunun alarmindan hata otomatik sifirlamaya kadar olan bekleme siresini ayarlamak igin
kullanihr.

F11.29

Ariza otomatik sifirlama
sirasinda eylem yapin
0: Harekete gegcme
1: Hareket
Hata otomatik sifirlama islevi segilirse, DO'nun hata otomatik sifirlama sirasinda hareket edip
etmeyecegine karar vermek igin kullanilir.
[ F11.35 | Motor sicaklik sensoril tipi | Aralik:0~ 3 | Varsayilan:0 |
0: Hayir
1:PT100
2:PT1000
3:KTY
F11.36 Motor sicaklik sensoérintin sifir | Aralik: -100 ~ 100°C Varsayilan:0
sapma degeri
Sicaklik sensériniin sicakhgi lineer sapma goésterdidinde, bu parametre ayarlanarak
ayarlanabilir.

Aralik:0 ~ 1 Varsayilan: 0

F11.37 | Ayrims | Aralik:0~3 Varsayilan:0
F11.38 Z":gg;is'cak"g' uyansinin esk | Aoy 0 ~ 200 C Varsayilan: 90 C

Motor sicakligi eyleminin esik S 9 Varsayilan:
F11.39 degeri Aralik: 0 200 C 110 C

Motor si1caklik sensori tarafindan algilanan sicaklik F11.38 ile ayarlanan degerden buyik
oldugunda, inverter alarm verecek ve tus takiminda A39 gosterecektir. Tespit edilen sicaklik
F11.39 ile ayarlanan degerden blyik oldugunda, suriici Err39 bildirir.

Eylemin Agiri Hiz ve Asin Hiz

F11.40 L
Sapmasi se¢imi

Aralk: 00 ~ 33 Varsayilan: 00

Birimin yeri : Asin Hiz Eylem Seg¢imi

0: Hata bildir ve yavaslayarak dur

1: Uyari ve rampa ile dur

2: Alarm ve ile galistirmaya devam edin ariza sikligi

3: Koruma yok

On'un yeri: Asirt Hiz Sapmasinin Se¢imi ( Birler basamagi ile ayni )

F11.41 | Asin hiz algilama degeri Menzil: 0.0 ~ 150.0% \1/;‘63332'3”:
F11.42 | Asin hiz algilama suresi Menzil: 0.0 ~ 60.0s Varsayilan : 1.0s

Bu islev yalnizca frekans donusturiict hiz sensori vektor kontroli ile galistiginda gegerlidir.

Striicti , motorun gergek hizinin maksimum frekans * asiri hiz algilama degeri F11.41'i astigini
ve surenin asir hiz algilama suresi F11.42'den daha uzun oldugunu tespit ettiginde, islenen
donustlricu hata alarmi Err37 ariza koruma eylemi F11.40 moduna gore.

Asir hiz algilama suresi 0.0s oldugunda, asiri hiz hatasi algilama iptal edilir.
Asin hiz sapmasi algilama

Varsayilan : %20

F11.43 degeri Menzil: 0.0 ~ %50.0 0
F11.44 'SAL?;ZS?IZ SIS IEE) SR Menzil: 0.0 ~ 60.0s Varsayilan : 5.0s

Bu islev yalnizca frekans donusturiict hiz sensori vektor kontroli ile galistiginda gegerlidir.

Striicti , motorun gergek hizinin ayarlanan frekanstan saptigini algiladiginda, sapma hiz
sapmasinin F11.43 algilama degerinden daha biyiik ve slre hiz sapmasinin F11.44 algilama
suresinden daha uzun, frekans dénustiriicl ariza alarmi Err38, ariza koruma eylemi F11.40 moduna
gore iglenir.

Hiz sapmasi algilama suresi 0.0s oldugunda, hiz sapmasi hata algilamasi iptal edilir.
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Grup F12 Coklu Referans ve Basit PLC Fonksiyonu

F12.00 Referans 0 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.01 Referans 1 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.02 Referans 2 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.03 Referans 3 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.04 Referans 4 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.05 referans 5 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.06 Referans 6 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.07 referans 7 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.08 Referans 8 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.09 referans 9 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.10 Referans 10 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.11 Referans 11 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.12 Referans 12 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.13 Referans 13 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.14 Referans 14 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F12.15 Referans 15 Aralik:-100.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0

Dijital girisin "coklu referans klemensleri 1 ~ 4" farkl durum kombinasyonlari ile en fazla 16
coklu referans adimi ayarlanabilir .
Coklu referans, frekans, V/F ayriimis voltaj ve proses PID'sinin ayar kaynagi olabilir. Coklu

referans goreli degerdir ve -%100.0 ile %100.0 arasinda degisir.

Frekans kaynagi olarak, maksimum frekansa gore bir ylizdedir. V/F ayriimis voltaj kaynagdi
olarak, nominal motor voltajina gére bir ylizdedir. Proses PID ayar kaynag olarak dénustiirme

gerektirmez.

Coklu referans, DI klemenslerinin farkli durumlarina gore degistirilebilir. Ayrintilar igin, F4
grubunun agiklamalarina bakin.

| F12.16 | Referans 0 kaynak

| Aralik0 ~ 6

| Varsayilan: 0 |

tAlM

T AI2
T AI3

DAL WN-=20

: Dijital ayar
: tus takimi potansiyometresi

( F12.00)

: Proses PID ¢ikisi
: X7/HI pulse girisi

Referans 0'in ayar kanalini belirler. Ayar kanallari arasinda uygun gegis yapabilirsiniz. Frekans
kaynagi olarak ¢oklu referans veya basit PLC kullanildiginda, iki frekans kaynagi arasinda gegis
kolaylikla gergeklestirilebilir.

F12.17 | Basit PLC'nin galisma modu

| Aralik:0000 ~ 1132 |

Varsayilan:000 0

Birler basamagi: PLC ¢alisma modu
0: Tek bir ddngiiden sonra dur
PLC, bir gevrim tamamlandiginda durur ve Sekil 6-22'de gdsterildidi gibi baska bir galistirma
komutu verilmedikge baslatiimaz.
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Output frequency(Hz)

d15

Pulse length:250ms T

PLC cycle completed

]

Run command

Sekil 6-30
1: Tek bir déngiiden sonra son frekansla galismaya devam edin
Bir cevrim tamamlandiktan sonra PLC, son adimin galisma frekansini ve yoninu korur.
Asagidaki sekle bakin:

Output frequency(H7)

Pulse length:250ms .. ﬂ

PLC cycle completed

Run command
Sekil 6- 31
2: Dongdleri tekrarlayin
PLC, Sekil 6-24'te gdsterildigi gibi, bir durdurma komutu gelene kadar bir déngiiyl bitirdikten
sonra otomatik olarak baska bir déngt baslatir.
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Output frequency(Hz)

Pulse length:250ms W

PLC cyele completed

Run command
Sekil 6- 32

Onlar basamaga: basglatiimis mod

0: Durdurma (veya hata) adimindan itibaren galismaya devam edin

Sirict durdugu anda, suriici mevcut adimin galisma suresini otomatik olarak kaydeder.
Yeniden baslatildiginda siriici bu adima geger, kalan sireyi bu adimin frekansi ile galistirmaya
devam eder.

1: "cok adimli referans 0" ilk adimindan galistirin

Durduktan sonra yeniden baslatildiginda, siriicl "adim 0"dan itibaren ¢alismaya baslayacaktir.

2: Sekizinci adimdan “gok adimli referans 8”den galistirin

Durduktan sonra yeniden baslatildiginda, suriicl "adim 8"den itibaren galismaya baslayacaktir.

3: Onbesinci adimdan “gok adimli referans 15"ten galistirin

Durduktan sonra yeniden baslatildiginda, suriici “adim15”ten itibaren ¢alismaya baglayacaktir.

Yizler hanesi : gii¢ kaybi hafizasi

0: Gl¢ kaybinda bellek devre digi birakildi

Siruci, gig kaybinda PLC galisma durumunu hafizaya almaz ve tekrar gug¢ verildikten sonra
calismayi 0 adimindan baslatir.

1: Glg kaybinda bellek etkinlegtirildi

Surtci, gig kaybi anindaki galisma adimi, galisma frekansi ve bitmis ¢alisma suresi dahil
olmak Uzere gli¢ kaybinda PLC ¢alisma durumunu kaydeder. Bir sonraki acilistan sonra, hafizaya
alinan duruma gore galistirmaya devam edilecektir.

Binler Basamagi: basit PLC ¢alisma siiresi birimi

0: ikinci

1 saat

Basit PLC'nin calisma stresi birimini ve Hizlanma/Yavasglama suresini ayarlayin.
F12.18 Adim 0'in ¢aligma suresi Qézlékog(g)N sl B
F12.19 1. adimin galigsma siresi g‘gzl(')koos(os)N VeI,
F12.20 2. adimin galisma suresi QB%I(I)kOZ(Os)N Ve BT )
F12.21 3. adimin galigma suresi 'g(';%l(')kog(g)N sl B
F12.22 4. adimin ¢alisma suresi g‘gzl(')koos(os)N VeI,
F12.23 5. adimin galigma suresi 'g(';%l(')kog(g)N sl B
F12.24 6. adimin galigma suresi g‘gzl(')koos(os)N VeI,
F12.25 7. adimin galigma suresi 'g(';%l(')kog(g)N sl B
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F12.26 8. adimin calisma siresi /gg%'(')‘fb(’s'(%)” EIEENIEEO0E)
F12.27 9. adimin calisma siresi 26%'3_‘&(2; Varsayilan:0.0s(s)
F12.28 10. adimin galisma siresi /gg%'(')‘fb(’s'(%)” EIEENIEEO0E)
F12.29 11. adimin galisma siiresi 26%'3_‘&(2; Varsayilan:0.0s(s)
F12.30 12. adimin calisma siresi 26%'3_‘&(2; VEREHIETHUALS )
F12.31 13. adimin calisma sresi g\g%'(')‘_‘(:)%(os)” VERELI BT )
F12.32 14. adimin calisma siresi 26%'3_‘&(2; VEREHIETHUALS )
F12.33 15. adimin calisma siresi g\g%'(')‘_‘(:)%(os)” VERELI BT )

F12.34 —Eel PG sl Aralik: 0 ~ 3 Varsayilan: 0
hizlanmalyavaglama suresi 0

F12.35 Basit PLC referansi 1'in | .9 3 Varsayilan: 0
hizlanmalyavasglama suresi

F12.36 SEEUPLC iEeml 2l Varsayilan: 0
hizlanmalyavaslama suresi

Basit PLC referansi 3'Un

Tl hizlanma/yavaglama suresi

Aralk:0 ~ 3 Varsayilan: 0

Basit PLC referansi 4'Un

F12.38 P
hizlanma/yavaglama sdresi

Aralik:0 ~ 3 Varsayilan: 0

Basit PLC referansi 5'in S .
F12.39 hizlanmalyavaslama siiresi Aralik: 0 & Varsayilan: 0

Basit PLC referansi 6'nin S .
F12.40 hizlanmalyavaslama siiresi Aralik: 0 & Varsayilan: 0

Basit PLC referansinin S .
F12.41 hizlanma/yavaslama siiresi 7 Aralik: 0 & Varsayilan: 0

Basit PLC referansinin C A X
F12.42 hizlanma/yavaslama siresi 8 Aralik: 0 & Varsayilan: 0

Basit PLC referansinin C A X
F12.43 hizlanma/yavaslama siresi 9 Aralik: 0 & Varsayilan: 0

Basit PLC referansinin C A X
et hizlanma/yavaslama siresi 10 LS : sl O

Basit PLC referansinin C A X
e hizlanma/yavaglama suresi 11 LS : sl O

Basit PLC referansinin C A X
s hizlanma/yavaslama suresi 12 LS : sl O

Basit PLC referansinin C A X
sy hizlanma/yavaslama siresi 13 LS : sl O

Basit PLC referansinin C A .
Tl hizlanmalyavaglama siresi 14 HElla : Vel

Basit PLC referansinin C A .
Tl hizlanmalyavaglama siresi 15 HElla : Vel

Basit PLC'nin 0 ~ 15 adimi igin ¢alisma suresini ayarlar . Zaman birimi F12.17'nin binlik yeri
tarafindan belirlenir.

F12.50 | YUKARIASAGI islev segimi

coklu referans Aralik: 00 ~ 11 Varsayilan: 00

YUKARI/ASAGI ¢oklu referans

F12.51 - Aralik: 0.0 ~ %100 Varsayilan: %0.0

Coklu referans frekansi YUKARI/ASAGI isleviyle ayarlanabilir, ayar hizi F12.51 islev koduyla
ayarlanir
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Birimin yeri: Gii¢ kapatildiginda eylem segimi
0: Gug kapaliyken sifir temizleme
1: glic kapaliyken degeri koruyun
Ten'in yeri: negatife indirgenip indirgenemeyecegini segin
0: Devre Disi Birak
1:Etkinlestir

Grup F13 Proses PID'si

Proses PID kontroliiniin amaci, geri besleme degerini ayarlanan degerle tutarli hale getirmektir.
PID kontrol semasi Sekil 6-25'te gosterildigi gibidir.

F13.08\F13.11
P
PID positive and ||

negative adjustment | Integration T F134s !

F13.04 aused ! |
F13.00 F13.05 F13.17 P paused F13.09F13.) - ; .
Filtering time PID offset limit = T+

’ Blbieeting of PID setting T

F13.02 F13.08

Filtering time
PID feedback H of PID fdback

F13.10\F13.13  PID differential limit F13.18

D

PID output limit
F13.07 F13.22/F13.23
) Flltenng time of
; PID ou!put
!

Output ;
frequency

1 1
PID initial value OUQPUQ
§ek|l6 33
| F13.00 | PID ayari | Arallk: 0 ~ 7 | Varsayilan: 0

PID kontrolliniin ayar kaynagini segin.
0: F13.01 dijital ayar
1: tus takimi potansiyometresi
2: A1
3: letisim
4: Coklu Referans
5: DI7/HI pulse girisi
6: Al2
7: AI3
| F13.01 [ PID dijital ayan | Aralik:0.0 ~ %100.0 | Varsayilan:%50.0 ]
F13.00 O yapildiginda bu parametre degeri PID set degeri olarak alinir.
| F13.02 [ PID geri bildirimi | Aralik:0 ~ 8 | Varsayilan:0 |
PID kontrollniin geri besleme kaynagini segin.
t A1
Al2
: lletisim
CAl1+AI2
Al1-Al2
s Maks{Al1 , AI2}
:Minf{AI1 ,  AI2}
: DI7/HI pulse girisi
Al3
| F13.03 [ PID ayari geri besleme araligi | Aralik:0.0 ~ 6000.0 | Varsayilan:100.0 |
Bu parametre boyutsuz bir birimdir. PID ayar ekrani (U00.11) ve PID geri bildirim ekrani (U00.12)
icin kullanilir. PID ayari geri beslemesinin géreli degeri %100'U F13.03 degerine karsilik gelir.
F13.03, 1000 olarak ayarlanmigsa ve PID ayari %50,0 ise, PID ayar ekrani (U00.11) 500'd{ir.
| F13.04 | PID eylem yéni | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan:0
0: Pozitif ayar

ONOD DARWN 2O
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1: Negatif dizenleme

Bu parametre, PID'nin pozitif veya negatif ayarini segmek icin dijital giris klemensi "PID ayar
yonu" ile kullanilabilir.

F13.04 PID ayar yonl klemensi Ayarlama
0 KAPALI Pozitif
0 UZERINDE Olumsuz
1 KAPALI Olumsuz
1 UZERINDE Pozitif

Olumlu ayar:

Geri besleme sinyali PID ayarindan ki¢lik oldugunda, siriclnin gikis frekansi PID dengesine
ulagmak icin ylikselecektir.

Geri besleme sinyali PID ayarindan blyuk oldugunda, striicinin ¢ikis frekansi PID dengesine
ulasmak igin dugecektir.

Negatif dizenleme:

Geri besleme sinyali PID ayarindan kii¢cik oldugunda, surtciniin ¢ikis frekansi PID dengesine
ulasmak igin dugecektir.

Geri besleme sinyali PID ayarindan biyuk oldugunda, siricinin ¢ikis frekansi PID dengesine

ulagmak igin ylkselecektir.
F13.05 Spé?e:iya””'” it Aralik:0.000 ~ 10.000s | Varsayilan:0,00's
Has | 22 ee Blenis Aralik:0.000 ~ 10.000s | Varsayilan:0,00 s
filtreleme suresi

Fi3.07 | DD @asinin filreleme Aralik:0.000 ~ 10.000s | Varsayilan:0,00's
PID ayarinin, geri bildirimin ve cikisin filtreleme siiresini ayarlayin.

F13.08 | Oransal kazang Kp1 Aralik:0.0 ~ 100.0 Varsayilan:1.0
F13.09 | Entegrasyon siresi Ti1 Aralik:0.01 ~ 10.00s Varsayilan: 0.10s
F13.10 | diferansiyel zaman Td1 Aralik:0.000 ~ 10.000s Varsayilan:0,00 s

Oransal kazang Kp1:

PID regulatériiniin diizenleme yodunluguna karar verir. Kp1 ne kadar yiksekse, diizenleme
yogunlugu o kadar blyik olur. 100.0 degeri, PID geri beslemesi ile PID ayari arasindaki
sapmanin %100.0 oldugunu gésterir; PID regllatériiniin ¢ikis frekansi referansi izerindeki ayar
genligi maksimum frekanstir.

integral zaman Ti1:

integral diizenleyici yogunlugu belirler. integral siiresi ne kadar kisa olursa, diizenleme
yogdunlugu o kadar buyUk olur. PID geri beslemesi ile PID ayari arasindaki sapma %100.0 oldugunda,

entegre regulatér FA-06'da ayarlanan sure igin sirekli ayarlama yapar. Ardindan ayar genligi
maksimum frekansa ulasir.

Diferansiyel zaman Td1:
Sapma degisikliginde PID regulatérinin dizenleme yodunluguna karar verir. Diferansiyel zaman
ne kadar uzun olursa, diizenleme yogunlugu o kadar buyuk olur. Diferansiyel zaman, geri besleme

degeri degisiminin %100.0'a ulastidi ve ardindan ayar genliginin maksimum frekansa ulastig

zamandir.
F13.11 Oransal kazang Kp2 Aralik:0.0 ~ 100.0 Varsayilan:1.0
F13.12 | Entegrasyon siresi Ti2 Aralik:0.01 ~ 10.00s Varsayilan: 0.10s
F13.13 | diferansiyel zaman Td2 Aralik:0.000 ~ 10.000s Varsayilan:0,00 s

Bazi uygulamalarda, bir grup PID parametresi tim galisan prosesin gereksinimini
karsilayamadiginda PID parametrelerinin degistiriimesi gerekir. Bu parametreler iki grup PID
parametresi arasinda gegis i¢in kullanilir. F13.11 ila F13.13 arasindaki regilatér parametreleri,
F13.08 ila F13.10 ile ayni sekilde ayarlanir.

F13.14 PID parametre anahtari Aralik:0 ~ 2 Varsayilan: 0

g || PID PR C Aralik:0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %20.0
sapmasi 1

s || P EERNSIEE C Aralik:0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %80,0
sapmasi 2

Proses PID'si, bu parametre tarafindan ayarlanan iki grup orantisal, integral ve diferansiyel
parametre ile saglanir.
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0: Anahtar yok, Kp1, Ti1 ve Td1 parametreleri tarafindan belirlenir
Her zaman F13.08 ila F13.10'da ayarlanan Kp1, Ti1 ve Td1 tarafindan belirlenir.
1: Girig ofseti temelinde otomatik anahtarlama
Ayar ve geri besleme arasindaki offset F13.15'in ayar dederinden kiguk oldugunda, PID ayari
Kp1, Ti1 ve Td1 tarafindan belirlenir. Ayar ve geri besleme arasindaki ofset F13.15'in ayar
degerinden biyuk oldugunda, PID ayari F13.11 ila F13.13'te ayarlanan Kp2, Ti2 ve Td2 tarafindan

belirlenir.

2: Klemens tarafindan degistirildi
Dijital giris klemensi "PID parametre anahtari" KAPALI oldugunda, Kp1, Ti1 ve Td1 tarafindan
belirlenir. "PID parametre anahtari" ON Pozisyonunda iken Kp2, Ti2 ve Td2 ile belirlenir.

[ F13.17 |

PID ofset sinirn

| Aralik:0.0 ~ %100.0

| Varsayilan: % 00,0 |

PID geri beslemesi ile ayar arasindaki offset bu set degerinden fazla ise PID regulatéri
regulasyon uygulayacaktir. PID geri beslemesi ile ayar arasindaki ofset bu ayar degerinden kuglikse,
PID reguilasyonu durduracak ve PID kontrolor ¢ikisi dedismeden kalacaktir. Bu islev, PID

performansini

n kararlihgini artirabilir.

| F13.18 |

PID integral 6zelligi

| Aralik:000 ~ 111

| Varsayilan: 00 0 |

Birler basamagi: Gikis sinira ulagtiginda integral islemin durdurulup durdurulmayacagi

0: integral islemine devam et

1: integral islemini durdur

"Entegral ¢alismayi durdur” segilirse, PID integral igslemi durur, bu da PID'yi, agsmay azaltmaya
yardimci olabilir.

Ten'in yeri: integral ayrilmis

0: Gegersiz

1: Gegerli

Gegerli olarak ayarlanirsa, 25 "PID integral duraklama" isleviyle tahsis edilen DI ACIK oldugunda
PID integral islemi durur. Bu durumda, yalnizca orantisal ve diferansiyel islemler etkili olur.

Gegersiz olarak ayarlanirsa, 25 "PID integral duraklatma" isleviyle tahsis edilen DI'nin ACIK olup
olmamasina bakilmaksizin, ayriimis integral gecersiz kalir.

Bin'in yeri: integral nitelikler

0: Artml
1: Pozisy

mod
on modu

F13.19

PID diferansiyel limiti

Aralik:0.0 ~ %100.0

Varsayilan: 0,5% |

PID kontroliiniin diferansiyel ¢ikig limitini ayarlayin.

F13.20 PID baglangi¢ degeri Aralk:0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
PID baslangi¢ degerinin . . .
F13.21 I Aralik:0.0 6000.0s Varsayilan:0.0s

PID, suricl ¢alismaya basladiginda ayar yapmaz, ancak F13.20 tarafindan ayarlanan degeri

erir ve F13.21 tarafindan ayarlanan tutma siresini korur, ardindan PID aya

rini baglatir. F13.21 0.0'a

v
ayarlandiinda, PID baslangic deg@eri devre digi birakilir. Bu iglev, PID ayarinin hizl bir sekilde kararli
duruma gelmesini saglar.
PID gikis frekansi st | Menzil: PID ¢ikis frekansi alt o
F13.22 1 i sinin ~ %100,0 Varsayilan: %100.0
F13.23 PID ¢ikis frekansi alt Arallk:—1£)0.0% ~ PID cikig Varsayilan: -100.0%
siniri frekansi Ust sinir
Bu fonksiyon, PID g¢ikis frekansini sinirlamak igin kullanilir. %100.0, maksimum frekansa karsilik
gelir.
F13.24 | disuk degeri Aralik:0.0% ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
PID geri besleme kaybinin d Aralik:0.0 ~ 30.0s Varsayilan: 1.0s
F13.25 | stk degeri icin algilama
siresi
F13.28 | yiksek degeri Aralik:0.0% ~ %100.0 Varsayilan: 10 %0.0
PID geri besleme kaybinin y Aralik:0.0 ~ 30.0s Varsayilan: 1.0s
F13.29 | iiksek degeriicin algilama

suresi

PID geri besleme degeri F13.24 ve F13.28 aralignda olmadiginda ve kalci siire F13.25/F13.28

setine ulastiginda, invertor Err19(PID geri besleme kaybi) rapor edecektir.
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F13.06 | DuraktaPIDislemi ?ra"k:O 0000 ~ 1111 | \arsayilan:0 00
Birler basamagi : _ _ gii¢ kapal 1yken gali sma segimi

0: Durmada PID iglemi yok

1: Durmada PID islemi

Durma durumunda PID isleminin devam edip etmeyecegini segmek icin kullanilir. Genel olarak,
AC sirlculer durdugunda PID iglemi durur.

Onlar basamag!: PID ¢ikisi ¢ikis frekansi ile sinirlidir

0: Limit yok

1:sinir

PID regtlasyonu kullanilirken, Ayar “ 1 " hizlanma ve yavaslamanin neden oldugu ¢ikis
gecikmelerini 6nleyebilir.

Hundred 's place : PID modunda frekansi degistirmek icin YUKARI/ASAGI islevini kullanirken
bir eylem segimi.

0: Gug kapaliyken sifir temizleme.

Glg kapatild1g1nda YUKARI/ASAGI islevinin neden oldugu degeri (artan veya azaltan) temizleyin

1: Glg kapal 1 yken degeri koruyun.

Glig kapaliyken YUKARI/ASAGI islevinin neden oldugu degeri (artan veya azaltan) koruyun

Thousand 's place : Durmada PID geri besleme kaybinin algilanip algilanmayacagini segin.

0: Durmada algilama yok.

1: Durmada algilama yapin

Onbinler basamagi: PID geri besleme kayb icin eylemi segin

0: Hata bildir
1: Durdurmak igin rampa

Verilen PID dijitalinin Aralik:0.0 ~ %100(0.0% .
F13.27 YUKARIASAGI hizi gegersiz) Varsayilan: %0.0

Bu fonksiyon kodu, YUKARI/ASAGI fonksiyonunun hizini, 50HZ'e karsilik gelen %100 degerini
ayarlamak icindir.

| F13.30 | PID ust limit kaynag | Aralik: 0~5 | Varsayilan: 0 |
Bu fonksiyon kodu, PID modunun iist limit kaynagini ayarlar;
0:F13.22
1:F13.22* VP(Tus takminda potansiyometre)
2:F13.22*Al1
3:F13.22*AI2
4:F13.22*HI( Pulse girisi ,DI7 )
5:F13.22*AI3
[ F13.31 | PID alt limit kaynag | Aralik: 0~5 | Varsayilan: 0
Bu fonksiyon kodu, PID modunun alt limit kaynagni ayarlar;
0:F13.23
1:F13.2 3 * VP(Tus takminda potansiyometre)
2:F13.2 3 *Al1
3:F13.2 3 *Al2
4:F13.2 3 *HI( Pulse girisi ,DI7 )
5:F13.2 3 *AI3

Grup F14 Salinim Frekansi, Sabit Uzunluk, Sayim ve Uyanma

Salinim frekansi fonksiyonu tekstil ve kimyasal elyaf alanlarina ve gaprazlama ve sarim
fonksiyonlarinin gerekli oldugu uygulamalara uygulanmaktadir.

Salinim frekansi iglevi, AC sirictnin gikis frekansinin merkez olarak ayarlanan frekansla yukari
ve asag! salinim yaptigini gosterir. Zaman eksenindeki galisma frekansinin izi agsagidaki sekilde
gosteriimektedir. Salinim genligi F14.00 ve F14.01'de ayarlanir. F14.01 0'a ayarlandiginda, salinim
genligi 0'dir ve salinim frekansi etkili olmaz.
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Output frequency (Hz)
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Sekil 6- 34
| F14.00 | Salinim frekansi ayar modu | Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan:0 |

Bu parametre, salinim genliginin temel degerini segmek icin kullanihr.

0: Merkezi frekansa goére (FO1 grubu)

Degisken salinim genligi sistemidir. Salinim genligi, merkezi frekansa (ayarlanan frekans) gére
degisir.

1: Maksimum frekansa goére (FO1.08maksimum gikis frekansi)

Sabit salinim genlik sistemidir. Salinim genlidi sabittir.

F14.01 Salinim frekansi genligi Aralik:0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
F14.02 | atlama frekansi genligi Aralik:0.0 ~ %50.0 Varsayilan: %0.0
Bu parametre, salinim genligini ve atlama frekansi genligini belirlemek igin kullanihr.
Merkezi frekansa gore (F14.00 = 0) ise, gergek salinim genligi AW, FO1 (Frekans kaynagi
segimi) grubunun F14.01 ile garpimi hesaplama sonucudur.

Maksimum frekansa (F14.00 = 1) gore ise, gergek salinim genligi AW, F01.08'in (Maksimum
frekans) F14.01 ile garpiminin hesaplama sonucudur.

Atlama frekansi = Salinim genligi AW x F14.02 (Atlama frekansi genligi). Merkezi frekansa gore
ise (F14.00= 0), atlama frekansi degisken bir degerdir. Maksimum frekansa (F14.00= 1) gore ise,
atlama frekansi sabit bir degerdir.

Salinim frekansi, frekans st limiti ve frekans alt limiti ile sinirhdir.

Salinim frekansinin (A .
F14.03 Yiikselen Siiresi Aralik:0.0 6000.0s Varsayilan:5.0s
F14.04 Sfr'g;m frekansinin dlisme | » 0100 ~ 6000.0s Varsayilan:5.0s
Sekil 6-26'ya bakin.
F14.05 | Uzunludu ayarla Menzil:0 ~ 65535m Varsayilan: 1000m
F14.06 | Metre bagina pulse sayisi Aralik:0.0 ~ 6553.5 Varsayilan:100.0

Onceki parametreler sabit uzunluk kontrolii igin kullanilir.

Uzunluk bilgisi DI klemensleri tarafindan toplanir. U00.27 (Gergek uzunluk), DI klemensi
tarafindan toplanan pals sayisinin F14.06'ya (her metrede pals sayisi) bélinmesiyle hesaplanir.
Gergek uzunluk U00.27 , F14.05'te ayarlanan uzunludu astidinda, islevle (Ulasilan uzunluk) atanan
DO klemensi ACIK hale gelir. Sabit uzunluk kontrolli sirasinda, uzunluk sifirlama islemi, fonksiyon 35
ile tahsis edilmis DI klemensi araciligiyla gerceklestirilebilir. Ayrintilar igin, F04.00 ila F04.09
aciklamalarina bakin .

Uygulamalarda fonksiyon 34 (Uzunluk sayim girisi) ile karsilik gelen DI klemensini tahsis edin.
Pulse frekansi yiksekse, DI7/HI kullaniimalidir.
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F14.15
(Set length)
FDLS oomFos ?.3?9
. F04.06-34 F14.16 e Lecoeched) After the length is
Length pulses input_| -
(Lenlgr:hu;:ulses (Num:ir“oel' ::Ises (Actuallngi) reached, the DO
put) P o becornes 1
eset
Clearto 0

Length reset | | F04.00-F04.06=35
— (Length reset)

Length pulses input
i

1 2 3 4 5 6

Length reset input uoo.27=4
F14.1526
U0027=6
Length reached output

Figiir 6- 35
Uzunlug@a ulagildiginda . - i
F14.07 Komut Aralk:00 ~12 Varsayilan: 0
Birim yeri : uzunluk ulagtiginda dur
0: durma
1: dur.

Algilanan gercek uzunluk f14.05'te ayarlanan uzunluga ulastiginda, durup durmamayi segin.

Gergek uzunluk, anahtarlama degerinin "uzunluk sifirlama" girisinin klemensi araciligiyla
temizlenebilir.

Onlarca: uzunluk hesaplama yontemi

0: pulse ile pulse

Uzunluk, klemensin pulse girislerinin sayisi dlgllerek (klemens islevi 34'e ayarlanmistir) ve
f14.06'da ayarlanan metre basina pulse sayisiyla birlestirerek hesaplanir.

1: Maksimum frekansa gore

Gegerli frekanstaki dogrusal hiz, karsilik gelen dogrusal hiz f14.06'nin maksimum frekansta
ayarlanmasiyla tahmin edilir.

2: Ai1 kanalina bakin

Tahmin yontemi kullanilarak, Ai1 %100 oldugunda ilgili hat hizi f14.06 ayarlanarak, mevcut Ai1
yuzdesinin altindaki hat hizi tahmin edilir.

3: Al2 kanalina bakin (Ai1 ile ayni)

4: ai3 kanalina bakin (Ai1 ile ayni)
0 DIKKAT:
[J Ayarlanan uzunluga ulagsmak igin gergek uzunluk tespit edildiginde, dijital ¢ikis klemensi "elde
edilen uzunluk", striict duracak veya durmayacak sekilde ayarlanmigs olursa olsun, ACIK sinyali verir.
[ Gergek uzunluk, gig kaybinda kaydedilir ve hem dururken hem de galigirken okunabilir.
F14.08 | Sayim degerini ayarla Aralik:1 ~ 65535 Varsayilan: 1000
F14.09 | Belirlenmis sayim degeri Aralik:1 ~ 65535 Varsayilan:1000
Sayim degerinin DI klemensi tarafindan toplanmasi gerekiyor. Uygulamalarda 32 (Sayag girisi)
isleviyle ilgili DI klemensini tahsis edin. Pulse frekansi ylksekse, DI7/HI kullaniimalidir.

Sayim degeri, ayarlanan sayim degerine (F14.08) ulastiginda, fonksiyon 17 (Set sayim degerine
ulasildi) ile tahsis edilen DO klemensi ACIK hale gelir. Ardindan sayag saymayi durdurur.

Sayma degeri belirlenen sayma degerine (F14.09) ulastidinda, fonksiyon 17 (Atanan sayim
degerine ulasildi) ile tahsis edilen DO klemensi ACIK hale gelir. Ardindan sayag, ayarlanan sayim
degerine ulasilana kadar saymaya devam eder.

F14.09, F14.08'e esit veya ondan kiguk olmaldir.

Sekil 6-28 Ayarlanan sayim deg@erine ve belirlenen sayim degerine ulasma
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After the designated
counting value is

F1408
(Designated

counting value) reached, set the DO

terminal to 1.

Counting pulses F04.00~F04.06=32

U00.28
(Counting pulses) (Counting value)

Reset —F05.00—F05x

F14.08 = g
Clear tp 0 (Set counting value reached| After the set counting
value) Reset value is reached, set
the DO terminalto 1.
Counting reset F04.00—F04.06=33
(Counting reset)
1 2 3 4 5 8 7 8 9

Counting reset input

F14.08=6
Designated counting U00.28=6

value reached output

Set counting value

reached output

F14.08=9
U00.28=9

—

Sekil 6- 36

DIKKAT:
Gergek sayim degeri, dijital giris klemensi "count clear" ile silinebilir.
Glc kaybinda gergek sayim degeri kaydedilir.

F14.10 | uyanma frekansi Menzil: Dormansi Varsayilan: 0,00Hz
frekansi ~ Fmax

F14.11 Uyanma gecikme suresi Aralik: 0.0 ~ 6000.0s Varsayilan: 0.0s

F14.12 dormansi frekansi Aralik: 0.00 ~ Uyanma Varsayilan: 0,00Hz
frekansi

F14.13 | dormansi gecikme suresi Aralik: 0.0 ~ 6000.0s Varsayilan: 0.0s

- 0 ~ 1

F14.17 | Uyandirma basinci SAFELLE 0 DL Varsayilan: %10.0

basinci
. Aralik: Uyandirma o
F14.18 dormansi basinci basinci ~ %100,0 Varsayilan: %50,0

Parametreler, su temini uygulamasinda uyku ve uyandirma iglevi icin kullanilr.

inverter galismasi sirasinda, F14.15 “0” olarak ayarlandiginda ve ayar frekansi F14.12'den disiik

oldugunda, F14.13 gecikme slresinden sonra, inverter giris dormansi ve durur. F14.15 “1” olarak
ayarlandiginda ve basing geri beslemesi F14.18'den biyik oldugunda, F14.13 gecikme siresinden
sonra invertdr giris dinlenme ve durma

inverter dormansi sirasinda, F14.14 “0” olarak ayarlandiginda ve ayar frekansi F14.10'dan biyik

oldugunda, F14.11 gecikme siresinden sonra inverter ¢calismaya baslar; F14.14 “1” olarak
ayarlandiginda ve basing geri beslemesi F14.17'den dusuk oldugunda, F14.11 gecikme siiresinden
sonra inverter galigmaya baslar.
Genellikle, lttfen uyanma frekansini uyku frekansindan daha buyik ayarlayin. Uyandirma
frekansi ve dinlenme frekansi 0,00Hz olarak ayarlanirsa, uyandirma ve dinlenme islevi gegersizdir.
Dinlenme fonksiyonunu baslatirken, frekans kaynagi PID ise, F13.26'y1 “1” olarak ayarlamaniz
gerekir. Durakta PID iglemi

F14.14 | Uyandirma modu segimi | Aralik: 0 ~ 1 | Varsayilan: 0
0: Frekans

inverter uykudayken, uyandirma modu frekans uyandirmadir.

1: Basing

inverter uykudayken, uyandirma modu basing uyandirmadir.

F14.15 | Uyku modu segimi | Aralik: 0 ~ 1 Varsayilan: 0
0: Frekans

inverter uyku modu, frekans uyku halidir

1: Basing

inverter uyku hali modu, basing uyku halidir

| F14.16 | Basing geri besleme kaynagi | Arallk: 00 ~ 13 | Varsayilan:0 0

Voltaj uyku hali veya uyandiginda:
Birler basamag1: Basing geri besleme kanali
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0:Al1
Al1 tarafindan verilen basing geri bildirimi
1:AI2
Al2 tarafindan verilen basing geri bildirimi
2:DI7/HI pulse girigi
DI7/HI tarafindan verilen basing geri bildirimi
Onlar basamag: basingta uyku hali modu
0: Pozitif mod, yiiksek basingta uyku hali ve distik basingta uyanma
inverter galisirken basing geri beslemesi ariza basincindan yiiksekse inverter uyku moduna girer.
inverter uykudayken, basing geri beslemesi uyanma basincindan diisiikse, inverter uykudan uyan

1: Negatif mod, diistik basingta uyku hali ve yiiksek basingta uyanma.
inverter galisirken basing geri beslemesi ariza basincindan diisiikse inverter uyku moduna girer.
inverter uykudayken, basing geri beslemesi uyanma basincindan yiiksekse, inverter uykudan
uyanir.
Grup F15 Haberlesme Parametreleri
| F15.00 | Baud hizi | Aralik0 ~ 5 | Varsayilan:1 |
0: 4800bps 1: 9600bps
2: 19200bps 3: 38400bps
4: 57600bps 5: 115200bps
[ F15.01 [ Veri formati | Aralik:0 ~ 3 | Varsayilan:0 |
0: Kontrol yok, RTU igin veri formati (1-8-N-2)
1: Esit eslik kontrol, RTU igin veri formati (1-8-E-1)
2: Tek Parite kontroll, RTU igin veri formati (1-8-O-1)
3: Kontrol yok, RTU igin veri formati (1-8-N-1)

| F15.02 | Yerel adres | Araliki1 ~ 247 | Varsayilan:1 |
Bu suriici adresini ayarlayin. 0, yayin adresidir, mevcut adresler ise 1 ~ 247'dir.
| F15.03 | iletisim zaman agim | Aralik:0.0 ~ 60.0s | Varsayilan:0.0s |

Bu parametre, iletisim hatasi algilama suresini ayarlar. 0.0 olarak ayarlandiginda, iletisim yok
Hata bildirilecektir.

| F15.04 [ Tepki Zaman gecikmesi | Aralik:0 ~ 200ms | Varsayilan:1ms |
Bu suriiciniin yanit siiresi gecikmesini ana suricliye ayarlayin.
| F15.05 | Master-Slave iletisim Modu [ Aralik:0 ~ 1 | Varsayilan:0 |

0: Inverter bagimhdir

Ana bilgisayar olarak PC, siirlictiyl kontrol eder. Bu, tiim iletisim protokollerini destekler.

1: inverter master'dir

Bu surtici ana surtcl olarak gegerli galisma frekans verilerini veya ayarl frekans verilerini
(F15.06) RS-485 baglanti noktasi Gzerinden 2001H'ye gbnderir. Veri alinamaz, ancak génderilemez.

Ana lletisim n ]
F15.06 Ver] CErebmie Aralk:0 1 Varsayilan:0
0: Frekansi ayarla
1: Mevcut gallsma frekansi
gy | el e eldu s Aralik: 0 ~ 1 Varsayilan: 1
bilgi dénusu
0: D6nus yok
1: Dénls
Fi5.08 | Grup U00.00gikis frekanst | 5 . g . 4 Varsayilan: 0
sayisal 6zniteligi

0:Pozitif ve negatif deger ( lleri: Pozitif deger , geri: negatif deger )
1: Mutlak deger

Grup F16 Tuslar ve Tus Takimi Parametrelerinin Goriintiilenmesi

| F16.00 | MFK tus ayari | Aralik:0 ~ 4 | Varsayilan:1
0: Islev yok
1: Jog
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2: lleri/geri gecis
3: Calistir komut kaynaklari kaydirildi
4: Geriye dogru ilerle

F16.01

STOP/RST tusunun iglevi

Aralk: 00 ~ 11

Varsayilan: 0 1

F16.11

Hiz gdstergesi katsayis|

Aralik:0.00 ~ 100.00

Varsay!lan: 1.00

Birler basamagi : STOP /RST tusu islevi
0: STOP/RST tusu yalnizca tus takimi kontroll altindayken gegerlidir
1: STOP/RST anahtari, herhangi bir ¢alistirma komutu kaynagi altinda gegerlidir
Onlar basamag!: hiz gdstergesi (U00.05 degeri )
0: Tahmini h1zi goster
1: Degeri goruntileyin (h1z géruntileme katsayisi F16.11 ile frekans ¢arpim1)

F16.02 [ Tuslar kilitli segenegi [ Aralik:0 ~ 4 | Varsayilan:0
0: Kilitli degil
1: Tam kilitli
2: RUN, STOP/RST digindaki tuglar kilitlendi
3: STOP/RST disindaki tuslar kilitlendi
4: >> diginda tuslar kilitli
Calisma durumunda LED
F16.03 goruntllenen parametreler Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:0
ayari 1
Calisma durumunda LED
F16.04 goruntllenen parametreler Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:6
ayari 2
Calisma durumunda LED
F16.05 goruntllenen parametreler Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:3
ayari 3
Calisma durumunda LED
F16.06 gbrintulenen parametreler Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:2
ayari 4
Calisma durumunda LED gérintilenen parametreleri ayarlar. Bir dizi parametre gorintiilenmek
Uizere segildiginde, tus takimindaki >> tusu kullanilarak gézden gegirme yapilabilir. 0 ~ 99 karsilik
gelen U00.00 ~ U00.99.
Durma durumunda LED
F16.07 gbrintulenen parametreler Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:1
ayari 1
Durma durumunda LED
F16.08 gbrintulenen parametreler Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:6
ayarl 2
Durma durumunda LED
F16.09 gOruntulenen parametreler Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:15
ayar 3
Durma durumunda LED
F16.10 gOruntulenen parametreler Aralik:0 ~ 99 Varsayilan:16

ayari 4

Durma durumunda LED gérintilenen parametreleri ayarlar. Bir dizi parametre goriintilenmek
Uzere segildiginde, tus takimindaki >> tusu ile gézden gegirme gergeklestirilebilir. 0 ~ 99 karsilik
gelen U00.00 ~ U00.99.

[ F16.12 |

Gii¢ gostergesi katsayIs|

| Aralik: 0.0 ~ %300.0

| Varsaylan: %100.0 |

Parametre , tus takiminda gérintilenen giiclin degerini ayarlamak igin kullanilir.

F16.13

U00.00 ve U00.01 etkinlestirme

farki aralg

Menzil: 0,00Hz ~
5.00Hz

Varsayilan: 0.10Hz

U00.00 ve U00.01 fark aralg F16.13'tin ayar degeri dahilinde oldugunda, U00.00 degeri sabit

olacaktr.
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Grup F17 Kullanici Tanimli Ekran Parametreleri

Kullanici tanimli Ekran . X
F17.00 Parametresi 0 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:00.03
Kullanici tanimli Ekran . X
F17.01 Parameirasib Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:01.01
Kullanici tanimli Ekran . X
F17.02 Parametresi 2 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:01.02
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.03 Parametresi 3 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:01.08
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.04 P —— -y Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:01.09
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.05 Parametresi 5 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:02.00
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.06 Parametresi 6 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:02.01
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.07 Parametresi 7 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:02.12
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.08 Parametresi 8 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:03.00
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.09 Parametresi 9 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:03.01
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.10 Parametresi 10 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:04.00
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.11 Parametresi 11 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:04.01
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.12 Parametresi 12 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:04.02
Kullanici tanimli Ekran : .
F17.13 Parametresi 13 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:04.03
Emq | NUERE e Ee Aralik:0.00 ~ 49.99 | Varsayilan:05.02
Parametresi 14
75 | ERE ) e Aralik:0.00 ~ 49.99 | Varsayilan:08.01
Parametresi 15
F7AE || SULETE D g Aralik:0.00 ~ 49.99 | Varsayilan:08.02
Parametresi 16
Fgy || SLETE ) (g Aralik:0.00 ~ 49.99 | Varsayilan:08.03
Parametresi 17
e || SLETE D g Aralik:0.00 ~ 49.99 | Varsayilan:08.04
Parametresi 18
Kullanici tanimli Ekran X .
F17.19 Parametresi 19 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:08.05
Kullanici Tanimli Ekran . X
F17.20 Parametresi 20 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:08.30
Kullanici tanimli Ekran . X
F17.21 Parametresi 21 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan: 11.10
Kullanici tanimli Ekran . X
F17.22 Parametresi 22 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:13.00
Kullanici Tanimli Ekran . X
F17.23 Parametresi 23 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:13.01
Kullanict Tanimh Ekran : X
F17.24 Parametresi 24 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:13.02
Kullanict Tanimh Ekran : X
F17.25 Parametresi 25 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:13.08
Kullanict Tanimh Ekran : X
F17.26 Parametresi 26 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan:13.09
Kullanict Tanimh Ekran : .
F17.27 Parametresi 27 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan::000.00
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Kullanici Taniml Ekran . - .
F17.28 Parametresi 28 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan::000.00

Kullanict Tanimh Ekran : . .
F17.29 Parametresi 29 Aralik:0.00 49.99 Varsayilan::000.00

F17, kullanici tanimli parametre grubudur. Tium FR500A&FR510A fonksiyon kodlarindan gerekli
parametreleri segip bu gruba ekleyebilirsiniz, gériintlilemeye ve degdistirmeye elveriglidir. Fonksiyon
Kodlarinin Agiklamasi FR500A&FR510A Kullanim Kilavuzu Grup F17, maksimum 30 kullanici tanimli
parametre saglar. "00.00" géruntilenirse, F17 grubunun bos oldugunu gésterir. Kullanici tanimli
fonksiyon kodu moduna girdikten sonra, gértintilenen parametreler F17.00 ila F17.29 arasinda
tanimlanir ve sira F17 grubundaki ile tutarhidir.

Grup F 18 Motor 2 Parametreleri
Litfen FO8 grup parametrelerine bakin.

F Grubu 19 Motor 2'nin V/F Kontrol Parametreleri
Lutfen FO9 grup parametrelerine bakin.

F Grubu 20 Motor 2'nin Vektor Kontrol Parametreleri
Lutfen F10 grup parametrelerine bakin.

F Grubu 21 Pozisyon Kontrolu

Pozisyon kontroll, yalnizca PG vektdr kontroliiniin varliginda etkilidir. Pozisyon kontrold, sifir
servo ve is mili ydnlendirme kontrollnd igerir.

F21.00 Pozisyon Kontrol Modu Aralk : 0 ~ 5 Varsaylan : 0
_ Segimi

0: Pozisyon digi kontrol

Pozisyon kontroll yapilmaz. inverter hiz veya tork ile kontrol edilir.

1: Sifir Servo (frekans geldiginde etkindir)

Strtictiniin ayarlanan frekansi sifir servo baslangi¢ frekansi F21.02'den kiiglikse ve motorun hizi
karsilik gelen F21.02 hizindan duslikse, sifir servo kilitteme durumuna girecektir. Bu sirada motor
yuku degisse de degismese de motor bu Pozisyonda kalacaktir. Ayarlanan frekans sifir servo
baslangi¢ frekansindan buyuk oldugunda, dénistiricu sifir servo kilitleme durumundan gikar ve
ayarlanan hizda galisir.

2: Sifir Servo (Klemens Etkili)

Dénisturictinin ayarlanan frekansi sifir servo baslatma frekansi F21.02'den kiglik oldugunda
ve motor hizi karsilik gelen F21.02 hizindan disik oldugunda, dénistiriicl anahtarlama girisinden
sifir servo etkinlestirme klemensinin etkin sinyalini alirsa , mevcut pozisyonu aninda kaydeder ve
kilitler. Motorun yiki deg@isse de dedismese de motor her zaman bu Pozisyonda kalir. "Sifir servo
etkinlestirici" klemensi gegersiz oldugunda, Pozisyon kilitteme durumundan ¢ikar ve ayarlanan hizda
caligir.

3: Mil yonu

inverter calistginda , alici "mil oryantasyonu" klemensi gegerli oldugunda, motor yavaglar ve
ayarlanan Pozisyonda durur. Yénlendirme Pozisyonu, kodlayicinin Z sinyaline gére agidir. "is mili
yonU" klemensi gecersiz oldugunda, frekans dénustiriicl ayarlanan frekansta galisir.

4: Basit tasima

Basit tagima kontrolli, ayarlanan Pozisyonda durun. Tasima, gegerli Pozisyona gére degiskendir.

5: Pulse dizisi Pozisyon kontroli

Dirtu izleme kontroli
F21.01 | Pozisyon dongust Aralk : 0.000 ~ 40.000 Varsaylan : 1.000
kazanci
Bu parametre pozisyon kontrollinde pozisyon regtilatériiniin oransal kazancidir. Bu degeri
artirmak, servo durdugunda Pozisyon kontrollinlin hizini ve tutma kuvvetini artirabilir, ancak bu deger
salinim ve agma igin ¢cok buyuktar.
F21.02 | Sifir Servo Baslatma Aralk : 0.00Hz ~ Fmax Varsayilan :
Frekansi 1.00Hz
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Pozisyon kontrol modu 1 veya 2 olarak sifir servo baslangi¢ frekansi segildiginde, sifir servo
girme frekans degerlendirme Galismalu gok blyik olmamalidir. Aksi takdirde kolayca tork ve akimin
etkisine ve hatta asiri akim hatasina neden olur.

F21.03 | Pozisyon tamamlama Aralk : 0 ~ 3000

Varsaylan : 10

genisligi
F21.04 Pozisyon tamamlama Aralk : 0.000 ~ 40.000s Varsayilan :
stiresi 0.200s

is mili oryantasyon kontroliinde, enkoder algilama Pozisyonu ile Pozisyon ayari arasindaki hata
F21.03 ayar de@erinden kiglkse ve sure F21.04 ayar degerini agiyorsa, Pozisyonlandirma
tamamlanmig kabul edilir ve anahtar ¢ikisi "Pozisyonlandirma tamamlandi” klemens ¢ikisi ACIK
sinyali.

F21.05 | Mil yonlendirme Aralk : 0 ~ 40000 Varsaylan : 0
Pozisyonu 1

F21.06 | Mil yonlendirme Aralk : 0 ~ 40000 Varsaylan : 0
Pozisyonu 2

F21.07 | Mil yonlendirme Aralk : 0 ~ 40000 Varsaylan : 0
Pozisyonu 3

F21.08 | Mil yonlendirme Aralk : 0 ~ 40000 Varsaylan : 0
Pozisyonu 4

"YOnlu Pozisyon Segim Klemensleri 1-2" durum kombinasyonunun anahtarlama miktarina
girilmesiyle, anahtarlama, asagdidaki tabloda agiklandigi gibi is milinin dért oryantasyon Pozisyonu
arasinda gerceklestirilebilir. .

Y('jnler_1di_rme Pozisyon Yoénlendirme Pozisyon Segimi Gree e Py
Segimi Klemens 2 Klemens 1 :
KAPALI KAPALI Oryantezs;llzc;r; EZZ|>syonu 1
KAPALI UZERINDE Oryanta(lsi/:ozr; .I:’)gn)syonu 2
UZERINDE KAPALI Oryantezs;llzc;r; f;;m)syonu 3
UZERINDE UZERINDE Oryanta(lsi/:ozr; Zgzi)syonu 4

Yénlendirme Pozisyonu, kodlayicinin Z sinyaline karsilik gelen motor rotorunun agisidir.
Kodlayicinin Z sinyalinin Pozisyonu 0 dereceye karsilik gelir ve kodlayicinin satir sayisi 360 dereceye
karsilik gelir. Ornegin, kodlayici hatlarinin sayisi 1024 ise, is milinin oryantasyon Pozisyonunun 0-360
derecesine karsilik gelen 0-4096 agisi ayarlanir. Motor 60 derecede durursa, i milinin oryantasyon
Pozisyonu 60/360(1024 4)=682 olarak ayarlanmalidir.

[ F21.09 | Mil yonlendirme yoni | Aralk : 00 ~1 2
F21.00 3:is mili yonu olarak segildiginde bu fonksiyon etkindir.
Birimin yeri : Mil yonii
0: Gegerli donis yoniinden yonlendirilir
Motor dénerken, frekans dondstirici, anahtar girisi "yonli etkinlestirme” klemensinin ACIK

sinyalini alirsa, ayarlanan yavaslama suresine gore is mili yonlu hizi F21.10'a yavaslar ve is mili yonlu
Z sinyalini bulur. hiz rotasyonu. Z sinyalini bulduktan sonra, F21.11 tarafindan ayarlanan yonli
yavaglama siresine gore hemen yavaslayacaktir. Motor durdugunda ayarlanan Pozisyonda
duracaktir.

Motor durma durumundan basladiginda, anahtar girisi "yonlu etkinlestirme" klemensinin
durumu ACIK ise, frekans donusturicl ayarlanan hizlanma suresine gore ig mili yonli hizi F21.10'a
hizlanir ve is mili yonll Z sinyalini bulur hiz rotasyonu. Z sinyalini bulduktan sonra F21.11 ile
ayarlanan yonlu yavaslama siresine goére hemen yavaslar. Motor durdugunda ayarlanan Pozisyonda
durur. . Bu islemde motorun dénls yonl galistirma komutu ile belirlenir. Motor, komutu ¢alistirirken
pozitif ydnde ve komutu galistirirken ters yonde doner.

Motor oryantasyon Pozisyonunda kilitlendiginde, mevcut oryantasyon Pozisyonunun ayar
degeri degistirilirse veya oryantasyon Pozisyonu tarafindan klemens oryantasyon Pozisyonu segilirse,
motor en kisa mesafe yoniinde yeni Pozisyona doner.
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1: lleri yénden yén

Motor dénerken, frekans donlstiriicti, anahtar girisi "yonli etkinlestirme" klemensinin ACIK
sinyalini alirsa, dnce ayarlanan hizlanma ve yavaslama siresine gére pozitif ydnde yén hizi F21.10'a
calisir ve ardindan yavaglar. ve bulur.

Motor durma durumundan basladiginda, anahtar girisi "yonlu etkinlestirme" klemensinin
durumu ACIK ise, frekans donusturiicl ayarlanan hizlanma suresine gore ileri ydnde yonli hiz
F21.10'a hizlanir ve ardindan Pozisyonlandirma hizi.

Motor, mevcut yonlendirme Pozisyonunun ayar degerini deg@istirmek veya yonlendirme
Pozisyonundan klemensi secerek yonlendirme Pozisyonunu degistirmek gibi yonlendirme
Pozisyonunda kilitlendiginde, motor ileri galisma ydniinde yeni Pozisyona doner.

2: Ters yonden yonlendirme

Motor dénerken, frekans dondstirici, anahtar girisi "yonli etkinlestirme” klemensinin ACIK
sinyalini alirsa, dnce ayarlanan hizlanma ve yavaslama suresine gore ters yonde yon hizi F21.10'a
calisir ve ardindan yavaslar. ve bulur.

Motor durma durumundan basladiginda, anahtar girisi "yonli etkinlestirme" klemensinin
durumu ACIK ise, frekans donistiriici ayarlanan hizlanma suresine gore ters yonde yon hizi
F21.10'a hizlanir ve ardindan Pozisyonlandirma hizi.

Motor, mevcut ydnlendirme Pozisyonunun ayar degerini degistirmek veya yonlendirme
Pozisyonundan klemensi segerek yénlendirme Pozisyonunu degistirmek gibi yénlendirme
Pozisyonunda kilitlendiginde, motor ters yénde yeni Pozisyona déner.

Ten'in yeri: invertorii durdururken yénlendirme yapin veya yapmayin

Bu bit 1'e ayarlanirsa, siriici durdugunda oryantasyon eylemi yGrGtalur.

Bu bit 0 olarak ayarlanirsa suriict durdugunda oryantasyon islemi yapiimayacaktir.

F21.10 | Mil yonlendirme hiz: Aralk : 0.00Hz ~ Fmax Varsayilan :
10.00Hz

F21.00, 3 olarak segcildiginde, frekans dénustirtcl, anahtar girisi "yonli etkinlestirme”
klemensinin ACIK sinyalini alirsa, motor 6nce F21.10 tarafindan ayarlanan hizda galisacak ve
ardindan Z sinyalini bulmak igin dénecektir. Z sinyali bulduktan sonra motor, F21.11 tarafindan
ayarlanan yonlu yavaslama siresine gore hemen duracaktir. Yon hizi ne kadar yuksek olursa, Z
sinyali bulma siireci o kadar hizl olur. Ancak oryantasyonun durma durumundan baslatiimasi
durumunda, durdurmayi yavaslatmadan énce motorun bu hiza gikmasi gerekir. Bu nedenle, ¢ok fazla
yonlendirme hizi ayari, tim ydnlendirme sirecini yavaslatacaktir. Litfen pratik uygulamaya gére
makul bir sekilde ayarlayin.

F21.11 | Mil oryantasyonu yavas | Aralk : 0.0 ~ 60.0s Varsaylan : 2.0
lama siiresi sn

Oryantasyon sirasinda motor oryantasyon hizina kadar galisip Z sinyalini bulduktan sonra hizi
dlsurir ve yavaglama siresine gore ayarlanan Pozisyonda durur. Bu sure, maksimum frekanstan
sifira yavaslama zamanidir. Ayar ne kadar kuglk olursa, oryantasyon sireci o kadar hizl olur, ancak
cok kuiglik olmasi salinim ve asirlya kagmaya neden olabilir. Hizli yénlendirme etkisi elde etmek icin
litfen F21.10 mil ydnlendirme hizi makul ayariyla isbirligi yapin.

F21.12 | Oryantasyon Pozisyonu | Aralk : 0.000 ~ 6.000s Varsayilan :
onay siiresi 0.010s

Oryantasyon Pozisyonu dijital klemensler girisi " Yonlendirme Pozisyonu se¢im klemensi1 ~2 "
tarafindan degistirilirken , iki klemensin durum degisiklikleri senkron olmayabilir, bu nedenle motoru
istenmeyen Pozisyonda durdurur. iki Pozisyon segim klemensinin birlesik durumunun siiresi
F21.12'nin ayar de@erine ulastiginda, frekans dénustlrlict harekete yanit verir. Bu de@erin biraz
daha buyk bir ayari, Pozisyon degistirme eyleminin gtvenilirlidi icin faydalidir, ancak eylem yanitini
yavaglatacaktir.

Bu onay siiresi, F21.05-F21.08 fonksiyon kodunun ayar deg@eri degistirilerek oryantasyon
Pozisyonu degistirildiginde gecersizdir.
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Orientation
Position OFF ON
selection

terminal 1

Orientation ON
Position OFF
selection 3

terminal 2 2

Combination
State of 0 _‘ 0
Terminals 3
When F21.12=0

Combination State
of Terminals
‘When
F21.12=Appropriat
e value F21.12 F21.12
sekil 6-30 Oryantasyon Pozisyonu onayi

Asagida basit tagima islevi agiklamasi i¢in F21.13~F21.32 verilmistir. Basit tagima kontrol sireci
asagidaki sekilde gosterilmistir:

Frequency
Carry amount 1 = (F21. 19)*10000+ (F24. 20)
Carry amount 2 = (F21.21)*10000+(F24. 22)
Carry amount 3 = (F21.23)*10000+(F24. 24)

A
Orientation
completion
/ width c
Carry \NB Carry
amount. 1 » N\ amount 3
Carry Time
amount, 2

Run command |  E—

Carry amount __ ! ‘

selection terminal 1

Carry amount [
selection terminal 2

Carry amount j

selection terminal 3

Forward carry . ‘ ]
command C
Reverse carry
command
Orientation .
completion signal Orientation Ofientation

completion time completion

¥21. 04) time
Note: 1. High level means valid, low level means invalid, (F21. 04-0)
2. Carrier frequency need not be set, automatic calculation.
sekil 6-31
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Regressgg&’féke” Aralk : 0 ~ 11 Varsaylan : 00

Birimin yeri: baglangi¢ segimine geri don

dijital giris araciligiyla "baslangi¢ sinyali girisi" klemensi tarafindan algilanir ve ACIK sinyali
baslangi¢ Pozisyonunda klemens tarafindan girilirken, KAPALI sinyali baslangi¢ Pozisyonunda
olmadiginda klemens tarafindan girilir.

0: Eylem yok

Orijin regresyon fonksiyonu yoktur. Frekans donisturicu ¢alistirma talimatlarini aldiginda, hemen
gegcerli Pozisyonda kilitlenir ve anahtar, "Pozisyonlandirma tamamlandi" klemensinden ACIK sinyali
verir.

1: eylem

Frekans donusturiicl, kesinti durumundan her basladiginda baglangig noktasina déner.

Donlsturiicu basladiginda, "baglangig sinyali giris" klemens sinyali KAPALI ise, yani baslangig
Pozisyonunda olmadiginda, F21.14 ile ayarlanan yon ve F21.15 ile ayarlanan frekansa gére calisir.
"Baslangi¢ sinyali girisi", KAPALI'dan ACIK'a atlama siresi bulundugunda bulunur ve "Pozisyon
tamamlama" klemensi, ACIK sinyalini verir. Ayrintilar icin F21.15 islev agiklamasina bakin.

Frekans donistiricu bagladiginda, "baslangi¢ sinyali giris" klemens sinyali ACIK ise, yani
baslangi¢ Pozisyonunda, motor F21.16 tarafindan ayarlanan frekansta ters calisir ve "baglangig
sinyali girisi"nin "baglangi¢ sinyali girisi" oldugunu bulur. Pozisyon kilitleme igin ACIK'tan KAPALI'ya
atlama suresi ve "Pozisyonlandirma tamamlama" klemensi ACIK sinyali verir. Ayrintilar igin F21.16
islev agiklamasina bakin.

On'un yeri: tagimanin klemens etkinlestirme sinyali gerektirip gerektirmedigi
0: Gerek yok
Tasima islevi, ekstra etkinlestirme sinyaline gerek duymaz

F21.13

1: ihtiyac
Tasima islevi ekstra etkinlestirme sinyaline ihtiyag duyar

| F21.14 | Regresyon Menge Yénii | Aralk : 0 ~ 1 | Varsaylan : 0 |
0 : ileri regresyon orijini

1 : Ters regresyon orijini
inverter orijine dondiigiinde dénis yonuni ayarlar . F21.13 1 seferde gegerlidir.
Regresyon Kokeni Varsay 1 lan
F21.15 frelfansy1 Aralk : 0.00 ~ Fup 10_003;&

Frekans dénustiricl basladiginda, "baslangig sinyali giris" klemens sinyali KAPALI ise, yani
baslangi¢ Pozisyonunda olmadiginda, F21.14 ile ayarlanan yéne ve F21.15 ile ayarlanan frekansa
gobre calisir. . Bu andaki Pozisyonu hatirlamak icin "baslangi¢ sinyali giris" klemensinin KAPALI'dan
ACIK'a atlama siresini bulur ve ardindan kilitlemek igin bu Pozisyonda yavaslar ve durur. Geri dénus
baslangig noktasi 1'in frekansi blytkse, donls baglangi¢ noktasinin eylemi hizlidir, ancak geri donis
baslangi¢ noktasinin Pozisyonu agiimistir; Eger dénis baslangic noktasi 1'in frekansi kiiglikse,
donus baslangi¢ noktasinin eylemi yavastir, ancak donis baglangi¢ noktasinin Pozisyonu agiimistir.
islem asagida gosterilmistir

Frequency

Position
|-

\\/ o
Origin input OFF ON

signal

Run command signal

sekil 6-32
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f'fglfarﬁzygn REE Aralk : 0.00 ~ 60.00Hz \1/638?; 1 B

Frekans donusturicu basladiginda, "baslangi¢ sinyali giris" klemens sinyali ACIK ise, yani
baslangi¢ Pozisyonundaysa, islemi tersine gevirmek igin F21.16 ile ayarlanan frekansa tiklayin ve
"baslangig sinyali" oldugunu bulun. girisi”, Pozisyon kilitteme igin ACIK'tan KAPALI'ya atlama siresine
sahiptir. Gerileme baslangig frekansi 2, etkiyi dnlemek igin gok biiylik ayarlanmamalidir. islem
asagidaki sekilde gosterilmistir:

F21.16

Frequency

Position
/ }
F21.16 |-———————————— Li

Run command signal

R

Origin signal OFF
input
6-33 _

F21.17 | Tagma miktan 0 yiksek deg Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0
er

F21.18 | Tasma miktar O diisik deger | Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0

F21.19 | Tagma miktan 1 yiksek deg Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0
er

F21.20 | Tasma miktar 1 diisik deger | Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0

F21.21 | Tagma miktan 2 yiiksek deg Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0
er

F21.22 | Tagma miktan 2 diisik deger | Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0

F21.23 | Tagma miktan 3 yiiksek deg Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0
er

F21.24 | Tagma miktan 3 diisik deger | Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0

F21.25 | Tagma miktan 4 yiksek deg Aralk : 0 ~ 9999 Varsayllan : 0
er

F21.26 | Tagma miktan 4 diisik deger | Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0

F21.27 | Tagma miktan 5 yiiksek deg Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0
er

F21.28 | Tasma miktan 5 diisik deger | Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0

F21.29 | Tagma miktan 6 yiksek deg Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0
er

F21.30 | Tasma miktan 6 diisik deger | Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0

F21.31 | Tagma miktan 7 yiksek deg Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0
er

F21.32 | Tagma miktan 7 diisik deger | Aralk : 0 ~ 9999 Varsaylan : 0

F21.00 4 olarak segildiginde basit tagsima kontroll yapilir :

1) Frekans donustirlict ¢alistirma komutunu aldiktan sonra, hemen gegerli Pozisyonda kilitlenir
ve "Pozisyonlandirma tamamlandi" klemensi ACIK sinyali verir.

2) "Pozisyonlandirma tamamlama" klemensinin ¢ikisi ACIK oldugunda, "pozitif tagima" veya "ters
tasima" klemensinin yikselen kenarini KAPALI'dan ACIK'a aliyorsa, yani "tasima segim klemensi 1'in
kombinasyon durumunu tespit ediyorsa" -3" su anda, tasimay! belirleyerek ve ardindan ayarlanan
frekansa kadar galismay hizlandirmaya basliyor. Hizlanma siresi FO3 fonksiyon kodlari ile ayarlanir

- 156 -



FR500A& FR5 1 OA Serisi V ektor Kontrol | inverter

ve frekans FO1 fonksiyon segimi ile ayarlanir. Bu sirada galisma siireci, normal hiz kontrol iglemi ile

tamamen aynidir.

3) Ayarlanan Pozisyona yaklasildiginda FO3 fonksiyon kodlarina gére segilen hizlanma ve

yavaglama suresi duracaktir. Motor durdugunda hedef Pozisyona ulasir ve hedef Pozisyonda kilitlenir.

Enkoderin algilama Pozisyonu ile ayar zamani arasindaki hata F21.03 ayar degerinden kiguk
oldugunda ve sure F21.04 ayar degerine ulastiginda, Pozisyonlandirmanin tamamlandigi ve anahtar
cikisinin "Pozisyonlandirma tamamlandi” oldugu kabul edilir. klemens ¢ikisi ACIK sinyali.

4) "Pozisyonlandirma tamamlama" klemensinin ¢ikiginin ACIK oldugu siire boyunca, "pozitif
tagima" veya "ters tasima" klemenslerinin KAPALI'dan ACIK'a yikselen kenari algilanirsa, bir sonraki
tagima adim 2'den gergeklestirilir. .

»* . Not

1. Basit tasima kontroliinde, motorun déndis yoni, ¢alistirma komutunun yénii ile ilgisi olmayan "ileri
tasima" ve "geri tasima" klemensleri tarafindan belirlenir.

2. KAPALI'dan ACIK'a

leri tasima" veya "geri tasima" klemenslerinin yiikselen kenari yalnizca énceki
Pozisyonlandirmanin tamamlanmasi sirasinda kabul edilebilir ve "ileri tasima" veya "geri tasima" klemens

sinyalleri su durumlarda kabul edilmez: énceki Pozisyonlandirma tamamlanmadi.

3. "Tasima se¢cim klemensleri 1-3" kombinasyon durumu, "ileri tasima" veya "geri tasima" klemenslerinin
ylikselen kenarinda KAPALI'dan ACIK'a algilanir. Bu nedenle liitfen tasima klemenslerinin durumunu
ylikselen kenardan dnce belirleyiniz.
4. Yavaslama ayarlanan Pozisyonun yakininda durdugunda, yavaslama siiresi FO3 fonksiyon kodlari ile
ayarlanir. Yavaslama modu dogrusal yavaslamadir ve S-edrisi ve DC frenleme modu gegersizdir.

5. Tasima talimati degeri kii¢iik oldugunda, ayarlanan frekansa ulasamaz. Belirli bir frekansa hizlandiktan
sonra, Sekil 6-31'deki B Egrisinde gésterildigi gibi dogrudan yavaslayabilir ve durabilir.

6. Basit tasima isleminde bir durdurma komutu varsa, tasima kontroliinden ¢ikin ve Sekil 6-31 Egri C'de
gGsterildigi gibi ayarlanan yavaslama stiresine gére durun.
7. Basit tasima kontroli, F21.01 parametrelerini uygun sekilde ayarlayabilir. Bu dederi artirmak, servo
durdugunda Pozisyon kontroliiniin hizini ve tutma kuvvetini artirabilir, ancak bu degerin ¢ok biiyiik olmasi
titresime ve asmaya neden olabilir.
8. Enkoder ve motor arasinda bir yavaslama orani oldugunda, liitfen F08.27'yi dogru ayarlayin.
Tasima talimati degerinin ayari: Her tasima, 8 bitlik 10 basamakli yiksek ve disuk bit

sayilarindan olusur ve ayar araligi 0-999999'dur. Tagimanin tanimi, mevcut servo kilit Pozisyonundan

baslayan motor déniis mesafesidir. Litfen tagimayi enkoder pulselerinin 4 katina gére ayarlayin.
Ornegin, 1024 satir kodlayici kullanarak, 20 devir tagimak istiyorsaniz, sunlari yapin:
1024 (kodlayici hatti sayisi)* 20 (dénis ¢evrimi sayisi)* 4 (frekans ikiye katlama)= 81920,

Yiksek (F21.17 gibi) = 8, dlsik (F21.18 gibi) = 1920 olarak ayarlayin.

Anahtar miktarina farkl "tagima segim klemensleri 1-3" kombinasyonlari girilerek, sekiz adede
kadar tagima miktari secilebilir. Spesifik iligkiler asagidaki gibidir:

Tasima miktar
secim klemensi 3

Tasima miktar
secim klemensi 2

Tasima miktan
secim klemensi 1

tasima miktan

KAPALT

KAPALT

KAPALT

Tasima miktan 0
¢ F21.17
F21.18 )

KAPALIT

KAPALI

UZERINDE

Tasima miktarn 1
( F21.19 .
F21.20 )

KAPALIT

UZERINDE

KAPALI

Tasima miktarn 2
( F21.21
F21.22 )

KAPALT

UZERINDE

UZERINDE

Tasima miktan 3
( F21.23 .
F21.24 )

UZERINDE

KAPALI

KAPALI

Tasima miktarn 4
( F21.25 .
F21.26 )

-157 -




FR500A& FR5 1 OA Serisi V ektor Kontrol | inverter

UZERINDE KAPALI UZERINDE Tagima miktan 5
( F21.27 .
F21.28 )

UZERINDE (ZERINDE KAPALT Tagima miktan 6
( F21.29 .
F21.30 )

UZERINDE (ZERINDE UZERINDE Tagima miktan 7
( F21.31 .
F21.32 )

F21 33 Poz!sypna Goére Mod
Segimi
0:X7/DI Pulse Girigi

"Pozisyon verilen pulse girisi" klemensi sadece X7/DI klemensi igin gegerlidir. Verilen pulse modu,
X7/DI klemensi araciligiyla girilir ve maksimum pulse frekansi 30K'dir. ikincil klemens KAPALI
oldudunda, giris pulsesi pozitiftir; ikincil klemens ACIK oldugunda, giris pulsesi terstir.

1: A/B faz pulsesi verildiginde, A fazi B fazindan 90 derece ileridedir.

2: A/B faz pulsesi verildiginde, kodlayici, B fazinda A fazindan énce 90 derecelik bir pozitif
donuge sahiptir.

Aralk : 0 ~ 2 Varsaylan : 0

F21.34 ﬁg:‘;&ﬂ?'k Digli Orant | A ol . 1 ~ 9999 Varsaylan : 1000
F21.35 Elektronik digli paydasi Aralk : 1 ~ 9999 Varsayilan : 1000

Verilen pulse ve geri besleme pulsesinin degisim orani elektronik disli ile degistirilebilir.
Molekul: Payda = Birim Zamanda Geri Besleme Pulse Degisimi: Aralik Zamaninda Verilen Pulse
Degisimi.
Ornegin, talimat 8 pulse degistirirse ve motorun 5 pulse déndiirmesi gerekiyorsa, F21.34=5 ve
F21.35=8 olarak ayarlayin.
»* : Dikkat:
Pozisyon geri besleme enkoderi motor miline takili dedilse, PG vektér kontroliiniin normal ¢calismasini saglamak
icin dogru F08.27 (motor / enkoder hiz orani) ayari gereklidir ve elektronik disli oraninin molekiilii ve paydasi
verilen pulsenin ve geri besleme pulsesinin degisim oranina gére dogru sekilde ayarlayin.
| F21.36 | ileri besleme kazanci | Aralk : 0.000 ~ 7.000 | Varsaylan : 1.000 |
Komut pulsesinin frekansi degistiginde, geri besleme pulsesinin takibi gecikirse, lutfen ileri
besleme kazancini kademeli olarak artirin. Aksine, litfen ileri besleme kazancini kademeli olarak
azaltin. Normalde herhangi bir ayara gerek yoktur. Ayar gerekiyorsa, litfen fabrika degerine yakin bir
yerde ince ayar yapin.

F21.37 | jon bestemelifitreleme | »iy . 0.000 ~ 7.000s Varsayilan : 0.001s

Talimat pulse sinyali filtrelenir. Uzun filtreleme siresi, iyi bir sikisma énleme performansi saglar,
ancak Pozisyon izleme geride kalabilir. .
F21.38 (':;Zr:fym ofsetdegisim | Aok . 0 ~ 9999 Varsaylan : 800

"lleri Pozisyon ofset etkinlestirme" ve "ters Pozisyon ofset etkinlestirme" klemensleri ile

kullanildiginda, esas olarak verilen ve geri besleme arasindaki fazi ayarlamak igin kullanilir. Pozisyon
senkronize edildiginde, "pozitif Pozisyon ofseti etkinlestirme" klemensi gecerliyse, donustirtci
kontrol motorunun fazi pozitif yon boyunca kademeli olarak degisecektir; "yon Pozisyonu ofseti
etkinlestirme" klemensi gecerliyse, donustirtcli kontrol motorunun fazi ters yén boyunca kademeli
olarak degisecektir.

Grup F22 Sanal 10

F22.00 | VDI1'in klemens islevi segimi Aralik: F04.00 ile ayni Varsayilan : 0
F22.01 \s’gfn nin Ltz (o Aralik: F04.00 ile ayni Varsayilan : 0
F22.02 | VDI3'ln klemens islevi segimi | Aralik: F04.00 ile ayni Varsayilan : 0
F22.03 | VDI4'ln klemens islevi segimi | Aralik: F04.00 ile ayni Varsayilan : 0
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| F22.04 | VDI5'in klemens islevi segimi | Aralik: F04.00 ile ayn!

| Varsayilan: 0

Sanal VDI1~VDI2 ¢ok islevli dijital giris olarak kullanilabilir, bunlar ortak DI olarak ayarlanir

Sanal klemenslerin

durumunu ayarlama

F22.05 | gecerli durum ayar Aralik: 00000 ~ 11111 Varsaylan: 00000
modu
Sanal VDI

F22.06 | klemenslerinin Aralik: 00000 ~ 11111 VarsayIlan: 00000

Burada sanal VDI klemensinin durumunu ayarlamak igin iki mod vardir ve F22.05 tarafindan segilir

0:VDI'nin gegerliligi, VDO ¢iktisinin gegerliligine baglidir, ve VDOx, VDOx(x aral1g1 1-5) ile

benzersiz sel

1: F22.06'n1n B hanesi, sirasiyla sanal klemensin durumunu belirler

kilde baglanir

Sanal VDO1 ¢ikis

0:dahili ki1sa devre fizik D i x

fonksiyonunun segimi

Diger : F05.00 ile ayni

ezl fonksiyonunun segimi Diger : F05.00 ile ayni Varsaytlan: 0
AR e T
s | maveCacies [T SO T | s
0 | maveotcies TS SO B0 | sy
F22 11 Sanal VDO5 ¢ikis 0:dahili kisa devre fizik D i x aeaianta

tarafindan be

lirlenir, VDOx ve Dix arasind

0: VDO1~VDOS5'in ¢ikis durumu, bu durumda, kontrol kartindaki DI1~DI

a bire bir yazisma var.

5'in giris durumu

Sanal VDO1 ¢ikis

F22.12 . e Aralik: 0.0s ~ 6000.0s Varsaylan: 0.0s
gecikme slresi

F22.13 | SanalVDO2crkis Aralik: 0.0s ~ 6000.0s Varsayilan: 0.0s
gecikme slresi

F22.14 | SanalVDO3cikis Aralik: 0.0s ~ 6000.0s Varsayilan: 0.0s
gecikme slresi

F22.15 | SanalVDO4cikis Aralik: 0.0s ~ 6000.0s Varsay!lan: 0.0s
gecikme siresi

F22.16 | SanalVDOScikis Aralik: 0.0s ~ 6000.0s Varsay!lan: 0.0s
gecikme siresi
VDO ¢ikis klemensinin

F22.17 | pozitif ve negatif mantig | Aralik: 00000 ~ 11111 Varsaylan: 00000

VDO ¢ikis klemensinin pozitif ve negatif mantigi:
Pozitif mantik: Klemens gegersizse ¢ikis 0, klemens gegerliyse ¢ikis 1 olur.
Negatif mantik: Klemens gecersizse, ¢ikis 1, klemens gegerliyse gikis 0.

Grup U00 Durum Izleme
Grup U00, AC siriciniin galisma durumunu izlemek igin kullanilir. Parametre deg@erlerini yerinde
devreye almaya uygun tus takimini kullanarak veya iletisim yoluyla ana bilgisayardan (adres:
0x3000 ~ 0x3020) géruntlleyebilirsiniz. Calisma ve durma durumundaki durum izleme
parametreleri F16.03 ve F16.103 ile tanimlanir.

U00.00 calisma frekansi Aralik:0.00 ~ Fup Varsayilan:0.00Hz
U00.01 Frekansi ayarla Aralik:0.00 ~ Fmax Varsayilan:0.00Hz
U00.02 cikis voltaji Aralik:0 ~ 660V Varsayilan:0V
U00.03 cikig akimi Aralik:0.0 ~ 3000.0A Varsayilan:0.0A
U00.04 Cikis glicu Aralik:-3000.0 ~ 3000.0kW Varsayilan:0.0kW
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U00.05 Tahmini Motor Hizi Aralik: 0 ~ 60000rpm Varsayilan:Orpm

U00.06 bara gerilimi Aralik: 0 ~ 1200V Varsayilan:0V

U00.07 Senkron Frekans Aralk:0.00 ~ Fup Varsayilan:0.00Hz

U00.08 PLC adimi Aralik:1 ~ 15 Varsayilan:1

U00.09 Program Calisma Aralik:0.0 ~ 6000.0s(s) Varsayilan:0.0s(s)
) Sdresi

U00.10 PID seti Aralik:0 ~ 60000 Varsayilan:0

U00.11 PID geri bildirimi Aralik:0 ~ 60000 Varsayilan:0

PID ayar degerini ve PID geri besleme degerini gorintulerler.

PID ayari = PID ayari (ylzde) (1 F13.03

PID geri bildirimi = PID geri bildirimi (yizde) (1 F13.03

uoo.12 | DM ~ DiSdiitalgiris | 50000 ~ 11111 Varsayilan:000000

klemensinin durumu

0, klemens giris durumunun KAPALI oldugu, 1 ise klemens giris durumunun ACIK oldugu

anlamina gelir.

Birler basamagi: DI1
On yil: DI2

Yuzlerlik yer: DI3
Binler yeri: DI4

U013 | DI6 ~ DI7 diital giris

L Aralik: 00 ~ 11
klemensinin durumu

Varsayilan: 00

On binler yeri: DI5
0, klemens giris durumunun KAPALI oldugu, 1 ise klemens giris durumunun ACIK oldugu

anlamina gelir.

Birler basamagi: DI6

On yil: DI7
Uoo.14 | Dital ks Klemensinin 1 sz 0000 ~ 1111 Varsayilan: 0000
urumu

0, klemens giris durumunun KAPALI oldugu, 1 ise klemens giris durumunun ACIK oldugu

anlamina gelir.

Birimin yeri: Y1

Onyil: Y2

Yuzlerlik yer: R1

Binler yeri: R2

U00.15 Al1 girigi Aralik: 0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
U00.16 Al2 girigi Aralik: 0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
U00.17 Al3 girigi Aralik: 0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
uoo.18 | TUe tak'm'gi‘:itgns'yometre Aralik: 0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
U00.19 HI girisi Aralik: 0.00 ~ 100.00kHz Varsayilan: 0.00kHz
U00.20 AO1 gikigi Aralik: 0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
U00.21 AO2 cikisi Aralik: 0.0 ~ %100.0 Varsayilan: %0.0
U00.22 HO cikisi Aralik: 0.00 ~ 100.00kHz Varsayilan: 0.00kHz
U00.23 inverter sicakiig Aralik:-40.0 ~ 120.0 'C Varsayilan: 0.0 'C
U00.24 Toplam gii¢ agma suresi Aralik:0 ~ 65535dk Varsayilan: 0dk
U00.25 Toplam ¢alisma suresi Aralik:0 ~ 65535dk Varsayilan: 0dk
U00.26 Kumulatif agilig suresi Aralik:0 ~ 65535h Varsayilan: Oh
U00.27 Kumulatif calisma suresi Aralik:0 ~ 65535h Varsayilan: Oh
U00.28 sayim degeri Aralik:0 ~ 65535 Varsayilan: 0
U00.29 uzunluk degeri Menzil:0 ~ 65535m Varsayilan: Om
U00.30 Dogrusal hiz Menzil:0 ~ 65535m/dak Varsayilan: 0m/Dk
U00.31 Cikis torku Aralik:0.0 ~ %300.0 Varsayilan: %0.0
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PTC motor sicaklik . . q P
U00.32 algilama Aralik : -40 200 C Varsayilan: 0 C
U00.35 Glg tuketimi Aralik : 0 ~ 65535kWh Varsayilan : 0 kWh
U00.36 VIRl = Wil Aralik : 00000 ~ 11111 Varsayilan : 00000
durumu
u00.37 | VYPO1 ~ VDO5Scikis | A a1k 00000 ~ 11111 Varsayilan : 00000
durumu
Yuksek hizl1 pulse X7
U00.38 veya genisletme kart| Aralk: 0 ~ 65535 Varsayilan: 0
izleme satir numarasi
U00.39 Sii:;]as"kosinﬂs kodlayici C | Aralk 0~4096 Varsaylan : 0
U00.40 S::;asl kosinus kodlayici D | Aralk 0~4096 Varsaylan : 0
SinUs ve kosinus kodlayiciyi iziemek igin kullanilan C, D sinyalleri
UVW kodlayict UVW Aralk : 000~ 111 Varsayllan : 000
LA sinyali

Grup U01 Arniza Kaydi

UVW kodlayicinin U, V, w sinyallerini izlemek igin kullanilr.

kiimulatif galigma siiresi

U01.00 En son hatanin kodu Aralik:0 ~ 41 Varsayilan:0
En son hata olustugunda . . .
U01.01 calisma frekansi Aralik:0.00 Fup Varsayilan:0.0Hz
En son hata olustugunda . . .
U01.02 cikis akimi Aralik:0.0 3000.0A Varsayilan:0.0A
En son hata olustugunda C A .
U01.03 bara gerilimi Aralik: 0 1200V Varsayilan:0V
En son hatanin meydana
U01.04 geldigi kimulatif calisma Aralik:0 ~ 65535h Varsayilan:Oh
siresi
En son hatanin bilgilerini kontrol edin. Ariza kodlarinin ayrintilari igin Bolim 7'ye bakin.
U01.05 Onceki arizanin kodu Aralik:0 ~ 31 Varsayilan:0
Onceki hata olustugunda . B .
U01.06 calisma frekansi Aralik:0.00 Fup Varsayilan:0.0Hz
Onceki hata olugtugunda nn .
u01.07 cikis akimi Aralik:0.0 3000.0A Varsayilan:0.0A
Onceki hata olugtugunda A .
U01.08 ] bara gerilimi Aralik: 0 1200V Varsayilan:0V
Uo1.09 | Oncekihataclustugunda | » 10  g55350 Varsayilan:0h

Onceki arizanin bilgilerini kontrol edin. Ariza kodlarinin ayrintilari igin Bélim 7'ye bakin.

U01.10 Onceki-6nceki ariza kodu | Aralik:0 ~ 31 Varsayilan:0
Onceki ariza meydana
uo1.1 geldiginde ¢alisma Aralik:0.00 ~ Fup Varsayilan:0.0Hz
frekansi
Onceki hata olustugunda nn .
u01.12 cikis akimi Aralik:0.0 3000.0A Varsayilan:0.0A
U01.13 Bironcekihata = | apaji 0 ~ 1200V Varsayilan:0V
qlustugunda bara gerilimi
Uo1.14 | Oncekihataolustugunda | ) .0  gs535h Varsayilan:0h
kimulatif caligma suresi
uU01.15 Onceki 3 hata kategorisi U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
U01.16 Onceki 4 hata kategorisi U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
u01.17 Onceki 5 hata kategorisi U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
U01.18 Onceki 6 hata kategorisi U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
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U01.19 Onceki 7 hata kategorisi U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
U01.20 Onceki 8 hata kategorisi U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
uU01.21 Onceki 9 hata kategorisi U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
U01.22 Onceki 10 hata kategorisi | U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
U01.23 Onceki 11 hata kategorisi | U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
U01.24 Onceki 12 hata kategorisi | U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00
U01.25 Onceki 13 hata kategorisi | U01.00 ile ayni Varsayilan: Err00

3~13 bilgilerini kontrol edin énceki ariza (ariza sirasi: dnceki ariza, énceki ariza, en son ariza).
Ariza kodunun ayrintilari igin Bolim 7'ye bakin .
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Boliim 7 Bakim ve Sorun Giderme

FR500A&FR510A inverter bir dizi uyar bilgisi ve koruma saglar, bir ariza meydana geldiginde
koruma fonksiyonu etkinlestirilir, inverter ¢ikisi durdurur, inverter ariza rélesi kontagi olur ve inverterde
gOsterge panelinde ariza kodu géruntulenir. Kullanici, servis aramadan énce bu bélimdeki kendi
kendine muayene ipuglarina basabilir, sorunlari analiz edebilir ve ¢éziimleri belirleyebilir. Sorun hala
ortadan kaldirlamiyorsa, servis arayin veya siriiclyu satin aldiginiz bayi ile sirketimle iletisime gegin.

E—:-orunt Ariza Adi Olasi Nedenler Cozimler
Ulemek
1: Harici hatalari ortadan
1: Cikis devresi topraklanmig kaldirin.
veya kisa devre. 2: Hizlanma siresini artirin.
2: Hizlanma siiresi ¢ok kisa. 3: Manuel tork artigini veya
3: Manuel tork artisi veya V/F V/F egrisini ayarlayin.
egrisi uygun degil. 4: Voltaji normal araliga
Err01 Hizlanma asiri 4: Voltaj ok dusuk. ayarlayin.
akimi 5: Devreye alma islemi dénen 5: D6nme hizi izleme
motor Uzerinde yaplilr. yeniden baslatmay!i segin
6: Hizlanma sirasinda ani bir veya durduktan sonra
yuk eklenir. motoru galigtirin.
7: AC silriici modeli gok 6: Eklenen yuku kaldirin.
kiiclk gug sinifinda. 7: Bir AC sUruci segin
daha yiksek gug sinifi
1: Cikis devresi topraklanmig llaE?rT:'? hatalari ortadan
veya kisa devre. . . R
) . 2: Yavaglama slresini
2: Yavaglama siresi ¢ok kisa.
: b o artirin.
Asiri akimi 3: Voltaj gok dlsuk. . . o
Err02 : S 3: Voltaji normal araliga
yavaslat 4: Yavaglama sirasinda ani bir
. . ayarlayin.
yuk eklenir. ’ -
. L . ) 4: Eklenen ylku kaldirin.
5: Fren Unitesi ve fren direnci : PR
o 5: Fren Unitesini ve fren
takilh degil. ; .
direncini takin.
1: Cikis devresi topraklanmig 1: Harici hatalari ortadan
veya kisa devre. kaldirin
. 2: Voltaj gcok dusuk. 2: Voltaji normal araliga
Err03 Sab'tar:('ﬂ: asin 3: Calisma sirasinda ani bir ayarlayin.
yuk eklenir. 3: Eklenen yuku kaldirn
4: AC suruct modeli gok 4: Daha ylksek gug sinifina
kiicUk gug sinifinda. sahip bir AC suricu segin.
1: Giris voltaji gok yiiksek. 1: Voltaji normal araliga
: : ayarlayin.
2: Hizlanma sirasinda bir dig 2" Harici kuvveti iotal edin
Hizlanma asin kuvvet motoru galigtirir. ) : Ul Ipte
Err04 S . LY veya bir fren direnci takin.
gerilimi 3: Hizlanma stiresi ¢ok kisa. ) L
: e ) . 3: Hizlanma sUresini artirin.
4: Fren Unitesi ve fren direnci : PSR
o 4: Fren Unitesini ve fren
takilh degil. ; L
direncini takin.
1: Voltaji normal araliga
1: Girig voltaji gok yiksek. ayarlayin.
2: Yavaglama sirasinda bir dis | 2: Dis kuvveti iptal edin veya
Yavaslama agiri kuvvet motoru galigtirir. fren direncini takin.
Err05 e . A . A
gerilimi 3: Yavaslama siiresi ¢ok kisa. 3: Yavaslama stresini
4: Fren unitesi ve fren direnci artirin.
takili degil. 4: Fren Unitesini ve fren
direncini takin.
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1: Girig voltaji cok yiiksek 1: Voltaji normal araliga
Sabit hizli agin . ) ayarlayin.
Err06 - 2: Yavaglama sirasinda bir dig J . .
gerilim 2: Dis kuvveti iptal edin veya
kuvvet motoru calistirir. . L
fren direncini takin.
1: Girig gui¢ kaynaginda anlik
glg¢ kesintisi meydana geliyor. .
2: AC siiriicinln giris voltaji 1: Arlza_yl sifirlayin. N
o . . 2: Voltaji normal araliga
P, izin verilen aralikta degil.
Otobiis disik X f . ayarlayin.
Err07 ) 3: Veri yolu voltaji anormal. ] S .
voltaji A PR 3: Temsilciyle iletisime gegin
4: Dogrultucu koprusi ve veva
tampon direnci arizali. Frgcon
5: Slrlcu karti arizall. ’
6: Ana kontrol panosu arizall.
1: Harici hatalar ortadan
1: Cikis devresi topraklanmig kaldirin.
veya kisa devre. 2: Bir reaktor veya cikis
2: Motorun baglanti kablosu filtresi takin.
cok uzun. 3: Hava filtresini ve sogutma
Err08 Kisa devre 3: Modul agiri isiniyor. fanini kontrol edin.
4: Dahili baglantilar gevser. 4: Tim kablolari diizglin
5: Ana kontrol panosu arizal sekilde baglayin.
6: Strdcu karti arizal. 5: Temsilciyle iletisime gegin
7: Inverter modilu arizal. veya
Frecon.
o U 1: Harici hatalari ortadan
1: Ug fazl glg girisi anormal. kaldirn
Err09 Gl girigi faz 2: Suricu karti arizal. Y Tems-ilciyle iletisime gegin
kaybi 3: Yildirim tahtasi arnzali. )
. veya
4: Ana kontrol panosu arizal. FREKON
1 AC siiriicii ile motoru 1: Harici hatalar ortadan
A kaldirin.
baglayan kablo arizali. . N
. 2: Motorun olup olmadigini
. 2: Motor calisirken AC .
Glg ¢ikigi faz P, kontrol edin
Err10 surtcunun ug fazh cikiglar ” .
kaybi dengesiz Ug fazl sargi normaldir.
3 Stiriicii kart: arizall. S;Ttaemsnayle iletisime gegin
4: Modl arizali. Frgcon
1: F11-17"yi dogru
1: F11-17 yanhs ayarlanmis. ayarlayin.
Motor asir 2: Yuk ¢ok agir veya motorda 2: YUkl azaltin ve motoru ve
Err11 Uklenmsesi rotor kilitleniyor. mekanik durumu kontrol
y 3 : AC siiriicii modeli gok edin.
kiiguk gli¢ sinifinda. 3 : Daha yuksek gug sinifina
sahip bir AC siriicii segin.
1- Yiik cok adir veva motorda 1: YUkU azaltin ve motoru ve
. .. X goxag Y mekanik durumu kontrol
invertor agiri rotor kilitleniyor. ;
Err12 . } X .o . edin.
yliklenmesi 2: AC suriici modeli gok . . .
kiigik giic sinifina sahip 2: Daha yuksek gig¢ sinifina
) sahip bir AC suriici segin.
Hata13 Harici ekipman 1: Harlf:| hata} ‘s!nyah DI islemi sifirlayin.
hatasi araciligiyla girilir.
1: Ortam sicakligi cok ylksek. | 1: Ortam sicakligini
Hata14 Moddl asiri 2: Hava filtresi tikali. dislrln.
Isinmasi 3: Fan hasarli. 2: Hava filtresini temizleyin.
4: Modulin termik olarak 3: Hasarl fani degistirin.
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hassas rezistorii hasarli.
5: Evirici modli hasarli.

4: Hasarll termal olarak
hassas direnci degistirin.
5: Inverter modulini

degistirin.
EEPROM
Hata15 okumalyazma EEPROM yongas! hasarl. Ana kontrol kartini degistirin.
hatasi
Err16 Motor otomatik Tanimlama isleminden itibaren | Sifiramak igin STOP / RST
ayari iptal edildi STOP / RST tusuna basin tusuna basin
1: motor ve siricl ¢ikis 1: Inverter ve motor
) o . arasindaki baglantiyi kontrol
) klemensleri bagl degil ’
Motor otomatik . o edin
Err17 2: Motor yukl devreden . .
ayar hatasi 2: Motor, ylkten ayriimis
(;lkarm|y_or durumda
3: Elektrik anizasi 3: Motoru kontrol edin
1: Bilgisayar duizgin :(oaltlrgc:ls?(;?r: Baglantisini
iletisim fazla calismiyor TR
Hata18 mesai 2: lletisim hatti normal degil i'di”net'g'm kablosunu kontrol
hata 3: F15 yanlis ayarlanmis 3: lletisim parametreleri
iletisim parametreleri d;JQru ayarlanmis
) . - PID geri besleme sinyalini
Err19 PID gi'; bthSlemG E:g gi',-tlet:]eﬂfrgs ayar degeri kontrol edin veya uygun bir
Y ) < F13.24 degerine ayarlayin
Sirekli galisma . .
Err20 suresi Bu fonksn./.ona. L{Iasmak iein referans F05.14 Agiklama
galigsma slresini ayarlayin
ulasmis
1: Parametre kopyalama karti . ) N
takil degil veya takili degil 1: kartin bir kopyas dogru
. sekilde kurulmus
Parametre 2: Parametre kopyalama karti
Err21 . N parametreler
yikleme hatasi anormallikleri 2: teknik destek igin
3: Kontrol panosu 3 teknik destek icin
anormallikleri
1: Parametre kopyalama karti . ) N
takili degil veya takili degil 1: Kartin bir kopyas dogru
. sekilde kurulmus
Parametre 2: Parametre kopyalama karti
Err22 _— S parametreler
indirme hatasi anormallikleri ) . .
3: Kontrol panosu 2: Teknik destek igin
: > par 3: Teknik destek icin
anormallikleri
. 1: Fren Unitesini kontrol
1: Fren hatti arizasi veya fren edin. fren borusunu
Fren unitesi borusunda hasar U
Err23 ) L . . degistirin
hatasi 2: Harici bir fren direnci gok ) A L
Kiiciik 2: Fren direncinin
¢ arttirimasi
Modiil sicakhk
Err2a r_-ilgllama Sicaklik sensoéri arizasi veya Teknik destek igin
baglantisinin kablo kopmasi
kesilmesi
Yk olup olmadigini kontrol
. AC siirlict calisma akimi edin
SIESl| Yk 0 oluyor F11.22'den diisik baglant: kesildi veya ayar
F11-22 ve F11-23 dogrudur.
o o 1: YUkU azaltin ve motoru ve
. 1.‘ .Y.Uk gok agir veya motorda mekanik durumu kontrol
Err26 Dalga akimi limit | Kilitli rotor olusuyor. edin.

hatasi

2: AC sUrtici modeli gok
kiiglk gu¢ sinifina sahip.

2: Daha ylksek gug sinifina
sahip bir AC suricu segin.
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inverter yumusak . ) - 1: Sebeke voltajini kontrol
s 1: Sebeke voltaji gok disiik ;
Err27 baslatma rélesi - - edin
kapall 2: Dogrultucu modal hatasi 2: Teknik destek talebi
Yazilim sturimu 1: Kontrol paneli versiyonu asagdi gegmek icin modul
Err28 uyumlulugu uyumsuzugunun parametre parametrelerini yeniden
hatasi versiyonundaki Ust ve alt iletim Giklevin
modulu parametreleri. y 4
1. Gevre sorunlarinin
1. inverter ¢ikis devresi g'd::!gﬁr?:; stiresini
topraklanmis veya kisa devre; a-rtlrmak icin:
23- le-lan?;: ve yavaglama 3. Tork argslﬁ veya V/F
siresi gok kisa; o
3. Manuel olarak tork artisi zg;zg]}lllrr?anuel olarak
Err29 anlik asiri akim X_e{l/zl\t/;}:gzgkrségggun degil ;1. a}l/r(lnzlataljr:.normal araliga
5. Calisan rpotqru 9""!@“7'”; 5yRPI\}/II p‘ar(;a baglangicini
H_[T(Ilanma lsur.ecmdekl ani veya motor durduktan sonra
yuklenmeter, baglatmay segin;
7. Inverter gliciiniin model 6. Ani yiikil iptal edin;
segimi gok kiigdk. 7. Daha biiyik giice sahip
inverteri segin.
1: Girig voltaji gok yuksek; ;: ;/ﬁgalj;}pormal araliga
Yavaslama sirecinde motoru | SRR ol cin
Hata30 | anlik asiri gerilim stiriikleyen bir dig kuvvet veya fren direncini takin;
vardir ; 3. Yavaglama siresini ’
3. Yavaslama suresi ¢ok kisa; a-rtlrmak icin;
4. Fren direnci kurulumu yok. 4. Fren diren:cini takin
1, PTC sensor konfigiirasyonu ;Yarpa-lésetsrzgisr?irsmrla
Motor sicakligi dogru degil N 2, motor sicakligi koruma
Hata39 cok yiiksek 2, Motor sicakligi koruma degerini artirin
degeri gok kuigik 3, Motor soduyana kadar
3, Motor sicakligi ¢cok yiksek béklemek
Err40 _Aya_r calisma 1, Caligma siiresi F00.25'ten 1. Saticiyla iletisim kurun
slresi sona erer | fazla
1, F11.18 = 00100 ve mevcut
Hata41 Asin yiik uyansi ckis amfisi F11.19'dan fazla 1, mevcut yiikii kontrol edin
oldugunda
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Boliim 8 Bakim ve Muayene

8.1 Muayene

Frekans yari iletken cihazlar, pasif elektronik bilesenler ve hareket cihazi yapilandiriimigtir, bu
cihazlarin normal galisma Calismallarinda bile dmri vardir, kullanim émri boyunca bazi cihazlarda
karakteristik degisiklikler veya arizalar olabilir. Bu fenomenin arizaya yol agmasini énlemek igin
glnlik, periyodik muayene, parga degisimi ve diger 6nleyici bakim kontrolleri kontrol edilmelidir.
Makine kurulumundan sonra her 3 ila 4 ayda bir inceleme yapilmasi 6nerilir. Asagidaki durumlardan
herhangi biri varsa, litfen dénguyl kisaltmak igin kontrol edin.

Yiksek sicaklik, ylksek irtifa ortami;

Cevreyi sik sik baglatma ve durdurma;

AC giiclinlin varli§i veya daha fazla oynaklik ortami yukleyin;

Ortamda buyuk bir titresim veya sok mevcuttu;

Cevresel toz, metal tozu, tuz, silfurik asit, klor elementinin varlgi;

Depolama ortami ¢ok kota.
8.1.1 Giinliikk muayene

Eviricinin hasar gérmesini 6nlemek ve émruni kisaltmak icin litfen asagidaki maddeleri glinlik
olarak onaylayin.

kalem icindekiler stratejiler
Besleme voltajinin faz gii¢ kaynagi . _— .
. N L o . Basin isim levhasinin ¢ézilmesi
Glg kaynagi gereksinimlerini ve fenomenin istendi
varligini karsiladigini kontrol edin. i
Cevre Kurulum ortami Tablo 3-1'in Kaynagi onaylayin ve uygun
gereksinimlerini karsilar. sekilde ¢6zin

Asin yuk olup olmadigini
onaylayin, vidalari sikin, inverter
sogutucu fan kirliyse durma olup
olmadigini onaylayin.

Mekanik ve elektrik baglantilarinin

inverter ve motorun anormal renk
Sogutma sistemi | degisikligi olup olmadigi [1 1sitma ve
sogutma fani durumu.

Motorun anormal titresim ve anormal

Motor e - sikilmasi ve mekanik pargalarin
gurdltd olup olmadigi. -
yaglanmasi.
inverter ¢ikis akimi, motor veya Bir asiri ylk durumu olup
Yik Galigmallari | inverterin degerinden daha yiksek olmadigini onaylayin, dogru
ve bir siire devam etti. suriicl segimini onaylayin

Not: Gug acgik durumdayken igleri iliskilendirmeyin, aksi takdirde 6lime neden olabilecek elektrik
carpmasi tehlikesi vardir. [1 ilgili islemleri yaparken, glicu kapatin ve ilgili islemlerden bes dakika énce
ana devre DC voltajinin glivenli bir seviyeye distiginden emin olun.

8.1.2 Duizenli olarak kontrol edin

Normal sartlar altinda, her Ug ayda bir ila dért ayda bir periyodik muayene yapmak uygundur,
ancak fiili durumda, gergek muayene dongusunu belirlemek igin her makinenin ve galigma ortaminin
kullanimi ile birlikte.

kalem icindekiler stratejiler
e bozuk pargalari sabitlemek ve
Et e Yalitim direnci kontrolU; degistirmek;
rafli : . PP
e cevre denetimleri. o lyilestirici calisma ortamini
temizleyin.
e Hasar, gatlak, renk atmasi ve eskime
belirtileri igin kablolar ve baglanti e Hasarli kablolari degistirin;
Elektriksel kisimlarinda renk solan izolasyon var e gevsek klemensleri sikin ve
baglanti mi; hasarl klemensi degistirin;
e asinma, hasar, gevsek baglanti e toprak direncini dlgtin ve ilgili
klemensleri; toprak klemensini sikin.
e zemin kontrolleri.
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Mekanik e anormal titresim ve guirtiltu olup e sikma, yaglama, bozuk
baglanti olmadigl, gevsek sabitlenmis. pargalarin degistiriimesi.
yari iletken o Kir ve tozla lekelenmis; [ e Calisma ortamini temizleyin:
cihazlar o Goruinimde énemli degisiklikler var mizeyin,
mi? e Hasarll parcalari degistirin.
Elektrolitik © Sizinti, renk solmasi, gatlama,
kondansatér | emniyete maruz kalma, sisme, catlama o Hasarll parcalari degistirin.
veya sizinti olup olmadigi.
Cevresel e cevre birimlerinin gérinimi ve e Cevreyi Temizleyin [ hasarli
ekipman yalitim denetimi. pargalari degistirin.
e Koku, renk solmasi, siddetli * Sabitleme; . .
Baskili devre aslanr:na var midir d;)‘ru ve e Baskili devre kartini temizleyin;
karti pasianma 9 o Hasarl baskill devre kartini
gulvenilirdir. degistiri
egistirin. [
e sogutma faninin arizal olup olmadigi
ve fenomenin durup durmadigi;
Sogutma o kanatlar ¢op ve kir ile lekelenmez, e Calisma ortamini temizleyin;
sistemi kirlidir; e Hasarl pargalari degistirin.
e hava giris ve ¢ikis portlari tikanmis
veya yabanci maddelerle kirlenmis.
Tus takimi ;g:iljrrl:iuk\l/z\lryr?“\ll?ar mi ve eksik bir e Hasarll parcalari degistirin.
L e mekanik ve elektrik
Motor ...M..Ot?r anormal titregim ve anormal baglantilarinin sabitlenmesi ve
ardlta. 9 i N
9 motor milinin yaglanmasi.

Not: Gii¢ acik durumdayken isleri iliskilendirmeyin, aksi takdirde 6lime neden olabilecek elektrik

carpmasi tehlikesi vardir. ilgili islemleri yaparken giicii kapatin ve ilgili islemlerden bes dakika énce
ana devre DC voltajinin glvenli bir seviyeye distiginden emin olun.

8.2 Bakim

Tum ekipman, tim pargalar émur, bakim émri uzatiimig, ancak hasar giderilemeyen ekipman,
cihazlar, gereksinimlerine gore ulasilan veya bitmek lzere olan cihazlar degistirilmek izeredir.

Bo6lim adi Yasam doéngisi
Fan 2ila3yil
Elektrolitik kondansator 4ila5yil
Baskili devre karti 8ila10 yil

8.2.1 Fan

Sogutma fanini degistirirken orijinal fani kullanin, orijinal fan satin alin ve lutfen Grini satin
aldiiniz bayi veya sirketin satis departmani ile iletisime gegin. Suriicl, gok sayida sogutma fani
modeliyle donatiimistir. inverterli bir dizi sogutma fani igin, Sogutma fanini tiim fanlari ayni anda
degistirmek Uzere degistirirken, Griindn kullanim émrini en Ust dizeye ¢ikarmak igin.

Fan Kaldirma Yontemi

1. Basing altinda Sekil 8-1 (a) bir fanin elastik citgitlarini gésterirken paralel olarak disari gekmek
biraz daha zor, fan kapagini inverterden ¢ikarin.

2.Sekil 8-1 (b) fan kapagini ve fani getirmek icin gdsterilmistir ve ardindan orta elastik gecmeli
kablo klemensinde gdsterildidi gibi fana bastirin, fan kablosu klemensini biraz daha sert cekerken.
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Sekil 8-1 (a) Fan kapaklarini gikarin Sekil 8-1 (b) Fani ¢ikarin
Fan Kurulumu
1.$ekil 8-2 (a) kursun klemensinin altindaki fanin i¢ kismina parmak basinciyla gosterilirken,
dikey olarak kablo klemensine biraz daha sert ve ardindan yuvaya dikey olarak fan.
2. Sekil 8-2 (b), (c) de gosterildigi gibi fan 6rtiisi diizenedi rampasinin bir ucundaki delige, diger
ucundan da yerine oturacak sekilde.

Sekil 8-2 (a) Fan uglarini takin Sekil 8-2 (b) Fan kapagini takin Sekil 8-2 (c) yerine sabitlenmis

Not:

1, elektrik agik durumdayken ilgili isleri yapmayin, aksi takdirde 6lime neden olacak elektrik
carpmasi tehlikesi vardir. ilgili islemleri yaparken giicii kapatin ve ilgili islemlerden bes dakika énce
ana devre DC voltajinin glivenli bir seviyeye distiginden emin olun.

2, 1sI emici sicakligindan kaynaklanan kayip nedeniyle calisacak suricd, yaniklari énlemek igin,
1sI emici kanatgiklara dokunmayin, asagidaki guvenli bir sicakliga yeterince sogutulmali ve ardindan
sogutma fanini degistirin.

3, invertérin performansi en Ust diizeye gikarmasini saglamak igin lGtfen orijinal fani kullanin.
8.2.2 Diger Cihazlar

Teknolojiye ve Urinlere asinaligi strdirmek icin diger cihazlarin degistirimesi ¢ok katidir ve
degistirildikten sonra kullanima sokulmasi igin siki testlerden gegmelidir, bu nedenle gergekten
degistiriimesi gerekiyorsa kullaniciya diger dahili bilesenleri degistirmesini dnermiyorum, litfen Grinu
satin aldiginiz bayiyle veya satis departmanimizla iletisime gegin.
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Ek A: Modbus iletisim Protokolii

1. Bagvuru Kapsami

1. Uygulanabilir seri: FRECON FR serisi invertor .

2. Uygulanabilir ag: Destek Modbus protokolt, RTU formati, tek ana/gcoklu bagimli RS485 veriyolu
iletisim ag.

Tipik RTU mesaj gercevesi formati:

- Cihaz Fonksiyo . "
Baslangig Biti Adres n Kodu Veri CRC Biti Durdur
T1-T2-T3-T4 8 bit 8 bit n*8Bit 16Bit T1-T2-T3-T4

2. Fiziksel Arayiiz

RS485, asenkron yari Gift yonlii iletisim modudur. LSB'nin iletim dnceligi vardir.

RS485 klemensinin varsayilan veri formati: 1-8-N-1 ,  bit hizi: 9600bps.

Veri formati 1-8-N-1, 1-8-O-1, 1-8-E-1, istege bagli bit hizlari 4800bps, 9600bps, 19200bps,
38400bps, 57600bps ve 115200bps segilebilir.

Korumali bukimli ¢ift kablo énerilir Harici paraziti azaltmak igin iletisim kablosu.

3. Protokol Formati

- A ———— >

Initial Block of Address of Command Stop Block of
Frame>=Idle ) ((:;’T\i ‘ :‘:L‘:}:m Data CRC Frame>=Idle
Periods of 4Bits save Periods of 4Bits

ADU'daki (Uygulama Veri Birimi) parite, 1. ti¢ciin CRC16 paritesi ile elde edilir.
ADU'nun pargalari ve disik baytlari ve yiksek baytlari degistirin. CRC paritesinin diisik baytlar
once gelir ve ylksek baytlari protokol bigiminde bunu takip eder.
4 . Protokol Formatinin Agiklamasi
4.1 Adres Kodu
Slave invertdriin adresi. Ayar arahigi: 1 ~ 247, 0 yayin adresidir.
4.2 Komut Kodu

Komut Kodu islev
03H inverterin parametrelerini ve durum baytini okuyun
06H inverterin tek fonksiyon kodunu veya kontrol parametresini yazin
08H Devre teshisi ve ayari

4.3 Kayit Adreslerinin Tahsisi
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isim Tanim

Yiksek bayt islev kodu grup numarasi, sirasiyla yiksek bayt adresine
karsilik gelen FOO ~ F31, U00, UO1, OOH ~ 1FH, 30H, 31H'dir.
Grup fonksiyon kod numarasinin diisik bayti, dusik bayt adresine
karsilik gelen 0'dan 99'a kadar 00H ~ 63H'dir.
Ornegin: F01.02 fonksiyon kodu degerini degistirin, karsilik gelen kayit

Fonksiyon Kodu adresini (RAM adresi olarak anilir) 0102H'ye kaydederken gii¢ kesintisi

(F00.00 ~ olmaz. L o )

U01.99) EEI?ROM stk sik deg|§t!rl!|r, EEEROI\{I un gmrtjpu.lflsalt!r. Isley kodu
asagl depolama gereksinimlerinin degerini degistirirseniz, bu islev
kodunu en yiksek Pozisyon, yiksek adres yapabilirsiniz. Bu adresin
sadece yazmak i¢in oldugunu, okumak i¢in olmadigini unutmayin.
Ornegin: F01.02 islev kodu degerini degistirin ve kayit adresini
(EEPROM adresi olarak anilir) 8102H'ye kaydederken buna karsilik
gelen kapatma ihtiyacini degistirin.

Fonksiyon kodu grubu RAM adresi yiiksek bayt EEPROM adresi yiiksek bayt
FOO0 0x00 0x80
FO1 0x01 0x81
F02 0x02 0x82
FO3 0x0 3 0x83
F04 0x0 4 0x84
FO5 0x0 5 0x85
F06 0x0 6 0x86
FO7 0x0 7 0x87
FO8 0x0 8 0x88
F09 0x0 9 0x89
F10 0x0 A 0x8A
F11 0x0 B 0x8B
F12 0x0 C 0x8C
F13 0x0D _ 0x8D
F14 0x0 E 0x8E
F15 0x0 F 0x8F
F 16 0x10 _ 0x90
F17 0x 11 0x91
F18 0x 12 0x92
F19 0x 13 0x93
F20 0x14 _ 0x94
F21 0x 15 0x95
F22 0x 16 0x96
U00 (Salt Okunur) 0x30 --
U01 (Salt Okunur) 0x31 --
4.4 Adres ve kontrol komut iglevleri: (yalnizca yazma)
Komut kelime adresi Komut Islevi
0001: ileri galistirma
0002: Ters Calistirma
0003: llerlemek
2000H 0004: Ters Jog
0005: Yavaglama durdurma
0006: Serbest tekerlek
0007: Hata sifirlama
2001H Haberlesme ayar frekansi (0 ~ Fmax (Birim: 0.01Hz))
2002H PID verilen aralik (0 ila 1000, 1000, %100'e karsilik gelir)
2003H P”|3' )geri besleme araligi (0 ~ 1000, 1000, %100,0'a karsilk
gelir
2004H Tork ayar noktasi (-3000 ~ 3000, 1000, %100.0 motor anma
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akimina karsilik gelir)

2005 ~ 20FF

Tutulma

.5 Okuma adresinin durumu ve

iglevi Agiklama: (salt okunur)

Durum kelime adresi

islevsel durum s6zcugu

2100H

0000H: parametre ayari
0001H: bagiml ¢calistirma
0002H: JOG iglemi

0003H: 6grenme calistirmasi
0004H: Yedek park

0005H: JOG park yeri
0006H: Ariza Durumu

2101H

Bit0: O etkin olarak verilir
1 Verilen olumsuz etkili
Bit1:0 frekans cikisi ileri
1 frekans ¢ikis inversiyonu
Bit2 ~ 3:
00 Klavye baslat-durdur
01 klemens baslatma-durdurma
10 start-stop iletigimi
11 Ayrilmis
Bit4:
0 Fabrika sifresi gegersiz
1 fabrika sifresi gecerlidir
Bit5:
0 kullanici sifresi gegersiz
1 gegerli kullanici sifresi
Bit6 ~ 7:
00 temel fonksiyon kod grubu
01 kullanici tanimh fonksiyon kod grubu

Fabrika varsayilan kod grubu ile 10 farkl fonksiyon

11 Digerleri

5 . Komut Agiklamasi
Komut kodu 0x03: inverterin parametresini ve durumunu okuyun.
ADU Ogesi [ bayt numarasi [ Menzil

Master istekleri:
SLAVE adresi 1 0 ~ 127
Komut Kodu 1 0x03
Kayit baslangi¢ adresi 2 0x0000 ~ OxFFFF
kayit numarasi 2 0x0000 ~ 0x0008
CRC paritesi (Dusuk baytlar énce gelir) 2
SLAVE yanit verir:
SLAVE adresi 1 yerel adres
Komut Kodu 1 0x03
Kayit baglangic adresi 1 2(] kayit sayisi
kayit numarasi 2] kayit sayisi
CRC paritesi 2

Agiklamalar: Maksimum 8 fonksiyon kodunu art arda okuyun.

omut kodu 0x06: Siiriiciiniin tek fonksiyon kodunu veya kontrol parametresini yazin.
ADU Ogesi | bayt numarasi [ Menzil
Master istekleri:
SLAVE adresi 1 0 ~ 127
Komut Kodu 1 0x06
Kayit baglangic adresi 0x0000 ~ OxFFFF
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kayit numarasi 2 0x0000 ~ OxFFFF
CRC paritesi
SLAVE yanit verir:
SLAVE adresi 1 yerel adres
Komut Kodu 1 0x06
Kayit basglangi¢ adresi 2 0x0000 ~ OxFFFF
kayit numarasi 2 0x0000 ~ OxFFFF
CRC paritesi 2
Komut kodu 0x08: Devre Teshisi ve Ayari

ADU Ogesi | bayt numarasi | Menzil
Master istekleri:
SLAVE adresi 1 0 ~ 127
Komut Kodu 1 0x08
Kayit basglangic adresi 2 0x0000 ~ OxFFFF
kayit numarasi 2
CRC paritesi 2
SLAVE yanit verir:
SLAVE adresi 1 yerel adres
Komut Kodu 1 0x08
Kayit basglangi¢ adresi 2 0x0000 ~ OxFFFF
kayit numarasi 2
CRC paritesi 2

Aciklamalar: Komut kodu 0x08 sadece devre kontroll igindir.

6 . CRC Paritesi

Godnderen ekipman 6nce CRC parite degerini hesaplar ve ardindan bunu génderen mesaja
ekler. Mesajin alinmasi lzerine alici ekipman tekrar CRC parite degerini hesaplayacak ve islem
sonucunu alinan CRC parite degeri ile kargilagtiracaktir. iki degerin farkli olmasi aktarim sirasinda
hata oldugunu gosterir.

CRC paritesinin hesaplama stireci:

1. Bir CRC eslik kaydi tanimlayin ve onu FFFFH olarak baslatin.

2. Mesaj géndermenin ilk bayti ile CRC parite kaydinin degeri arasinda XOR hesaplamasi yapin
ve ardindan sonucu CRC parite kaydina yikleyin. Adres kodundan bagla, baslangig biti ve bitis biti
hesaplanmayacaktir.

3. LSB'yi (CRC eslik kaydinin en az anlamli biti) toplayin ve kontrol edin.

4. LSB 1 ise, CRC eslik kaydinin her bitini 1 bit saga kaydirin, en yiksek bit 0 ile doldurulur . CRC
kaydinin degeri ile AOO1H arasinda XOR hesaplamasi yapin ve ardindan sonucu CRC parite kaydina
yukleyin.

5. LSB 0 ise, CRC eslik kaydinin her bitini 1 bit sada kaydirin, en ylksek bit 0 ile doldurulur.

6. 8 tur kaydirma tamamlanana kadar 3., 4. ve 5. adimlari tekrarlayin.

7. Adim 2, 3, 4, 5 ve 6B'y1 tekrarlayin ve bir sonraki mesaj génderme baytini isleyin. Gonderilen
mesajin her bir bayti islenene kadar yukaridaki islemi slrekli olarak tekrarlayin.

8. CRC parite tarihi, hesaplamadan sonra CRC parite kaydina kaydedilecektir.

kaynaklari ile sistemde CRC paritesi elde etmektir .

Asagida gosterildigi gibi basit CRC islevleri (C dili Programlama):
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unsigned int CRC_Cal_Value (imzasiz karakter [1Veri, imzasiz karakter Uzunlugu)

{

imzasiz int crc_value = OxFFFF;
intben =0;
while (Uzunluk--)
{
crc_value A= [|Veri++;
(i=0; i<8; i++) igin
if (crc_value & 0x0001)

crc_value = (crc_value>>1) A 0xa001;

}
Bagka
{
crc_value = crc_value>>1;
}

}
}
donus (crc_degeri);

}

7 . Hata Mesaji Yaniti

Master hata verisi génderdiginde veya suriicu harici parazit nedeniyle hata verisi aldiginda evirici
bir hata mesaji raporu génderir.

iletisim hatasi olustugunda, bagimli, komut kodunun en yiiksek bit 1'ini ve hata kodunu master'a
yanit olarak birlegtirir.

iletisimde hatalar meydana geldiginde yanit veren veri gercevesi formati:

ADU Ogesi | bayt numarasi Menzl
Hata yaniti:
SLAVE adresi 1 0 ~ 127
Hata komut kodu 1 Komut kodunun en yiiksek bit 1'i
Hata kodu 1 0x01 ~ 0x13
CRC paritesi (Disuk baytlar 6nce 2
gelir)

Normal iletisimde yanit veren komut kodu ve iletisim hatasi

Normal iletisimde Komut Koduna Yanit Verme Hiatd IIet|§|\r(n|nde U G
anitlanmasi
03H 83H
06H 86H
08H 88H
Hata Kodunun Agiklamasi:
hata Tanim hata Tanim
01H Olaganisti komut kodu 03H Yasadisi Veriler
02H Olaganustu veri adresi 04H Operasyon basarisiz

Ornegin, U00.00 igin veri 50.00HZ frekansi yazin. Ana bilgisayar veri gergevesini (hex) génderir:
[ 01H [ o6H [ 30H | o0H [ 13H [ 8H [ 8BH | 9CH
F00.00 salt okunur oldugundan siirtici hata mesaji verir. Evirici, veri gergevesine onaltilik bigimde
yanit verir:
| 01H | 86H [ 02H [ C3H [ A1H |
Hata mesajinda komut kodu 86H'dir, 06H'nin en yiiksek biti 1'dir. Hata kodu detay! 11H ise
parametrenin salt okunur oldugu anlamina gelir.
Hata verisi alimina yanit verdikten sonra, master yanit veren programi veri gergevesini yeniden
gbéndererek veya inverter tarafindan yanitianan hata mesajina gore revize edebilir.

8. illiistrasyon
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1, No. 01 ¢ikis frekansi deg@erini (U00.00) okur, 5000 dondurtlir, yani 50.00Hz.

Veri géndermek igin:

01 03 30 00 00 01 8B 0OA

Alinan veriler:

0103021388 B5 12

2, No. 01 Suruci iletisimi 30.00Hz frekansta verilir, 3000 veri igerigini génderir.

Veri gdndermek igin:

01 06 20 01 0B B8 D4 88

Alinan veriler:

01 06 20 01 0B B8 D4 88

3, 1. sUriicd ileri calistirma komutunda gonderilen iletisim, 2000H 01 adresine yazin

Veri gdndermek igin:

0106 20 00 00 01 43 CA

Alinan veriler:

0106 20 00 00 01 43 CA

4, No. 01 haberlesmesi invertdr yavaslama durdurma komutu génderdi, adres 2000H'ye
yazilacak 05

Veri géndermek igin:

01 06 20 00 00 05 42 09

Alinan veriler:

01 06 20 00 00 05 42 09
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Ek B: Frenleme Direnci

Yuksek ataletli invertor yuklendiginde veya hizli yavaslamayi yavaslatmasi gerektiginde , Motor
gug Uretimi durumunda olacaktir, enerji invertdr kdprisi Uzerinden invertér DC baglantisina aktarilir,
bu da invertdriin bara voltajinin ylikselmesine neden olur. belirli bir deger, invertdr asir gerilim hatasi
bildirecek ve hatta asiri gerilimin invertdr glic moduliinde hasara yol agacaktir, bunun olmasini
onlemek icin fren bilesenlerini yapilandirmaniz gerekir.

FR500A&FR510A ¢ok yonli kompakt inverter serilerinin tamami dahili fren Gnitesidir, musteriler
sadece harici fren direnci kullanilabilir. Asagida 6nerilen fren direnci gli¢c derecesi ve direnci
verilmistir. Yike bagh olarak, kullanici degerleri uygun sekilde degistirebilir ancak 6nerilen aralik

icinde olmalidir.

Minimum
invertér Modeli Numara. __Fl_’en . Direng(Q) Miktar atdulstilul
Unitesi s fren
direnci
FR500A-4T-0.7G/1.5PB 200W 600 Q 1 100Q
FR500A-4T-1.5G/2.2PB 300W 3609 1 100Q
FR500A-4T-2.2G 300W 180Q 1 100Q
FR500A-4T-2.2G/4.0PB 300W 180Q 1 100Q
FR500A-4T-4.0G/5.5PB 400W 150Q 1 100Q
FR500A-4T-5.5G/7.5PB 600W 100Q 1 80Q
FR500A-4T-7.5GB Standart 800W 75Q 1 60Q
FR500A-4T-7.5G/011PB yerlesik 800W 75Q 1 60Q
FR500A-4T-011G/015PB 1.1kW 50Q 1 43Q
FR500A-4T-015G/018PB 1.6kW 40Q 1 31Q
FR500A-4T-018G/022PB 4.0kW 32Q 1 24Q
FR500A-4T-022G/030PB 4.5kW 27 Q 1 24Q
FR500A-4T-030G/037PB 6.0kW 20Q 1 19.2Q
FR500A-4T-037GB 7.0kW 20Q 1 19.2Q
FR500A-4T-037G/045P(B) 7.0kW 20Q 1 19.2Q
FR500A-4T-045G/055P(B) Dahili iste 9.0kW 13Q 1 12.8Q
FR500A-4T-055G/075P(B) se bagh 11.0kW 10.2Q 1 9.6Q
FR500A-4T-075G/090P(B) 15.0kW 7.5Q 1 6.8Q
FR500A-4T-090G/110P(B) 18.0kW 6.5Q 1 6.3Q
FR500A-4T-110G/132P 26.0kW 6 Q 1 6Q
FR500A-4T-132G/160P 26.0kW 4Q 1 4Q
FR500A-4T-160G/185P 26.0kW 4Q 1 4Q
FR500A-4T-185G/200P 38.0kW 3.4Q 1 3.4Q
FRS00A4T-2006/220P | TRBYT M3gowsa@ [ 1 340
FR500A-4T-220G/250P 42.0kwW 3Q 1 3Q
FR500A-4T-250G/280P 42.0kW 3Q 1 3Q
FR500A-4T-280G/315P 54.0kW 2Q 1 2Q
FR500A-4T-315G/355P 54.0kW 2Q 1 2Q

*Not: FR510A serisi inverter modelinin sadece yukaridaki tabloda FR500A"y1 FR 510 A ile

degistirmesi gerekir.

Aciklama:

Paralel modda birden fazla fren direnci baglanir. Ornedin FR500A-4T-022G/030PB invertor fren
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direnci secimi : Paralel baglantida iki adet 2KW, 30Q direng secilmesi 6nerilir, Esdeger fren direnci
4KW, 15Q'dir.
, fren direncini segmek igin litten  { FRBU Fren Unitesi Kullanim Kilavuzuna ) bakn.
Yukaridaki tabloda listelenen kablolar, tek direncin kurgun kablosuna atifta bulunur. DC veri yolu
Direngler paralel baghysa glincellenebilir. Kablo, AC450V Uzerindeki voltaja ve kablonun sicaklik
direncine dayanmalidir: 105 C .
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Ek C : PG Karti

olarak asag1da gosterilen PG kartlari ile donatiimistir, kapali déngl vektér kontrol moduna sahip
invertor icin gerekli kisimdir. PG karti, motor hizinin ve direksiyonun hassas kontroliini saglamak igin
kodlayicidan gelen sinyal alimi yoluyla motorun gergek zamanli hizini geri bildirir

modeli Tanim Baglanti modu
EXC-PGO01 Diferansiyel giris PG karti Klemens baglantisi
EXC-PG02 AgIk toplayici, giris PG kartini itin Klemens baglantisi
EXC-PGO03 Déner trafo PGkarti DB9 arayizii
EXC-PG04 UVW kodlayici PG Karts Klemens baglantisi
EXC-PG05 ECN1313 PG Karti Klemens baglantisi
EXC-PG06 Sin-Cos kodlayici PG kart! DB15 arayuzii
Bag1l Parametreler

fk%r:jlzswon Kod ad| Ayar Aral 181 I\;arl]rsayl Ezmteh

Birler basamag1: Motor1 kontrol

yontemi

0: V/F kontrolu

1: Sensorsiiz vektoér kontrol modu1

2: Sensorsiiz vektdr kontrol modu2

3: Yakin dongu kontrolu (PG karti
F00.08 %‘;:f’er Kontrol ile) ) ( 11 <

Ten'in yeri: Motor2 kontrol yontemi

0: V/F kontrolu

1: Sensorsiiz vektor kontrol modu1

2: Sensdrsiz vektdr kontrol modu2

3: Yakin dongu kontrolu (PG karti

ile)
F08.23 E:‘k"der hatsayl |, gs535 1024 x

0: ABZ artml kodlayici

1: UVW artiml kodlayici
F08.2 4 Enkoder segimi 2: Doner transformator 0 x

3: ECN1313

4: Sin-Cos kodlayici

0: Olumlu
F08.25 AB faz siras| 1 Negatif 0 x

0: Otomatik ayar yok
F08.30 Otomatik ayar 1: Motorun statik otomatik ayari 0 x

2: Motorun déner otomatik ayari

Bu parametreyi farkli kodlayiciya gére ayarlayin

Fonksiyon kodu agiklamas:

1)F00.08 = 33(Yakin doéngl kontrolu, PG kart! ile)
2) ABZ artimli enkoder segilirken, F08.24 dogru ayarlanmalidir.
artimh enkoderi segerken , AB faz sirasinin frekansla ayni olup olmadigini kontrol etmeniz

gerekir.
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Asagidaki sekilde gosterilen kurulum semasi C-1:

1) Her turlu PG karti ayni yere kurulur
2) PG kart1 takarken veya ¢ikarirken glict kesin.
3) PG kartinin 20 PIN araytziuni kontrol panosunun J3 arayliziine baglama.

Fig.C-1 PG kart kurulumu

C.1 ABZ kodlayici PG karti
D1stan gorinus:

[svicovla-TaTe-Te 12-1z |

(" exc-Poor vioo ) (" \_ExC-PGo2 vioosoo, )
W /& 2015-03-13 2 \_ /B 2014-05-29 @\ __J
Fig.C-2(a) EXC-PGO1 Fig.C-2 (b) EXC-PGO 2

Tablo C - 1 Teknik parametre

Girig sinyalinin ézellikleri Cikis sinyalinin 6zellikleri
modeli Gug Tepkl frekansi girig Qlkl:;*: frekans cikis akimi
araligi empedansi | aralg
EXC-PGO01 | 5V 0-300KHz 0-300KHz 200mA
EXC-PG02 | 12V 0-80KHz 0-80KHz 100mA
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Klemensler anahat gizimi:

J

+5v Jcom] A+ | A-| B+]B-]z- ]| Z | +izvicom] A | B ]z |PE}
Fig.C-3(a) EXC-PGO01 klemensleri Fig.C-3(b) EXC-PGO 2 klemens

Tablo C-2 Klemens iglevi agiklamasi

modeli Baglanti nesnesi | Arayiiz adi Tanim
A+ A Enkoder ¢ikis sinyali A, maksimum
Diferansiyel giris ) frekans 300kHz
! lyet gin Enkoder gikis sinyali B, maksimum
EXC. artiml enkoder | B+ . B- frekans 300kHz
araytizu Z+ . Z- Enkoder ¢ikis sinyali Z, sifir sinyali
+5V +5V/200mA gui¢ kaynagdi
COM Glc¢ topraklamasi
+12V +12V/100mA gli¢ kaynagi
COM Glg¢ topraklamasi
.. Enkoder ¢ikis sinyali A, maksimum
EXC- Pﬁs‘i']kg‘i‘r‘i’;'f‘::g%“ A frekans 80kHz
PG02 - Enkoder ¢ikis sinyali B, maksimum
enkoder araylizi B frekans 80kHz
Y4 Enkoder ¢ikis sinyali Z, sifir sinyali
PE ekranlama hatti

Uygulama baglantisinin gematik diyagrami

Shielded cable

Sekil . C - 4 EXC-PGO01 baglanti gemasi
ve diferansiyel ¢ikis kodlayici
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Open collector
loutput encoder

Shielded cable

PG Card S 9 S

+12V ™
con B B Bloc
=

Push output
encoder
\e

Sekil . C - 5 EXC-PG01 baglanti gemasi
ve acik toplayici ¢ikis kodlayici

kullanim yéntemi

Sekil . C - 6 EXC-PG01 baglanti semasi
ve push cikis kodlayici

PG kartini yuklemek igin Sekil C - 1'i takip edin

2) PG kartini ve kodlayiciyl baglamak igin SekilC-4 . C-5 . C-6'yl takip edin
3 ) Blendajli kablo topraklama hatti PE, dogrudan PG kartinin sabit vidasina baglanir.
4 ) inverter parametrelerini agagidaki gibi ayarlamak igin fiili duruma gére:

Parametre ayar| Tanm

F00.08 =3 Yakin dongu kontroli (PG karti ile)

F08.23 = 1024 E enkoder satir numarasi, enkoder spesifikasyonu
olarak ayar

F08.24 =0 ABZ artimli kodlayici

F08.25=0 AB faz sirasi.
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C.2 Doner transformator PG kart _

Anahat ve arayizi :

Tolei

;

6.

Fig.C-7 EXC-PGO 3 $ematik diyagrami ve DB9 pin arayizl

DB9 PIN'i
TOPLU | 1 2 3 4 5 6 7 8 9
IGNE
Isim REF- | REF+ | COS+ | COS- | SIN+ | Bos Bos Bos GUNAH-
PIN islevi
modeli Baglanti nesnesi Pin adi Tanm
COS+ .
kosiniis sinyali
COS-
SIN+ .
sintis sinyali
EXC-PGO0 3 | doner transformator SIN-
REF+ .
Gerilim referans sinyali
REF-
Bos Bos

kullanim yontemi

PG kartini yiiklemek icin Sekil C - 1'i takip edin
2 ) Blendajli kablo topraklama hatti PE, dogrudan PG kartinin sabit vidasina baglanir.
3 ) Inverter parametrelerini asagidaki gibi ayarlamak igin fiili duruma goére:

Parametre ayar|

Tanim

F00.08 =3

Yakin dongu kontroli (PG kart! ile)

F08.24 =2

Doner transformatori segin
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C. 3 UVW Kodlayici PG karti

UVW kodlayicinin iki tir PG karti vardir: biri yalnizca kodlayicidan gelen sinyalleri kabul edebilir
(exc-pg04b); digeri ise enkoder sinyallerine ek olarak Ust bilgisayardan (exc-pg04) AB sinyallerini
kabul edebilir.

§ ; w EXC_PG04 V100
a +D DD g o 20170926
° ® ; i B R = .
(u]n] —_
0005 000 0= -
@Jl - DDDEE W T
5 28 ] ®@® O oo

0o

ogg
oo opooooo oo 0000000 Coo
oo

=000
® 0o S200 Do00000000° 00000008

0 :
N 00000000 - - 10000000 Bol0ee
% oo og DDDDDDDDDDEEDDDDDDDDEEEDD DD“EQ
00 0B50000006800000 B8PBR98950 558850
CEX XXX NXENENENENENNENN;
1 JB 16

sekil c-10a EXC- PG4

O _ D=
o 0] [
T JIES)
§I§ HE

o'®

58

W

c2
RS7

=
0o &

P

K

N 2
sekil c-10b EXC- PG04B

J1 klemens agiklamasi :
J1 genellikle kullanilmayan Ust bilgisayardan a ve B sinyallerini almak icin kullanilir.

Numara. Klemens Adi Tanim

1 VCC Glg girisi
2 COM ortak son
3 QA+ sinyal A+
4 QA- sinyal A-
5 QB+ sinyal B+
6 QB- sinyal B-
7 VCC Gug girisi
8 COM ortak son

- 183 -



FR500A& FR5 1 OA Serisi V ektor Kontrol | inverter

J3 klemens ag¢iklamasi:

J3 klemensi, UVW kodlayicidan sinyal almak icin kullanilr. .

Numara. Klemens Adi Tanm

1 5V +5V giig

2 GND GND

3 A+ Enkoder diferansiyel sinyali bir+
4 A- Enkoder diferansiyel sinyali A-
5 B+ Enkoder diferansiyel sinyali B+
6 B- Enkoder diferansiyel sinyali B-
7 Z+ Enkoder diferansiyel sinyali Z+
8 Z- Enkoder diferansiyel sinyali Z-
9 + Enkoder diferansiyel sinyali +
10 U- Enkoder diferansiyel sinyali U-
1" V+ Enkoder diferansiyel sinyali V+
12 V- Enkoder diferansiyel sinyali V-
13 W+ Enkoder diferansiyel sinyali W+
14 W- Enkoder diferansiyel sinyali W-
15,16 PE koruyucu zemin

@ Kullanm yontemi

1) PG kartini sekil C-1'e gore takin

2) Koruyucu kablo topraklamasi PE, dogrudan PG karti sabitieme vidasina delinebilir
3) Gergek duruma gére donustiiriicii parametrelerini agagidaki gibi ayarlayin:

Fonksiyon kodu seti

Tanim

F00.08 =3

PG vektdr kontrol modu ile

F08.24 = 1

UVW Kodlayici

C. 4 ECN1313 PG Karti

Anahat ve araylzi :

1 2 3 4 5 6

7

8 9 10 11 12 13 14 15 16

@ oM ¥2 v1 |eav cou

5V_GND

GND A+ A B+ B CLK+ CLK- DATA+ | DATA

sekil C-8 EXC-PGO0 5 ECN1313 PG klemensleri

Klemensler :

[ modeli | Baglanti Nesnesi

| PinAdi | Tanim
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EXC-PGO | ECN1313 Enkoder @ GND

5
24 COM . 24V ¢ikis ve ortak klemensi
COM
5V_GND . 5V ¢ikis ve topraklamasi
GND
A+ . A- diferansiyel sinyal
B+ . B- B diferansiyel sinyali
Y1 B sinyali OC gikis| (24V)
Y2 Bir sinyal OC gikisi (24V)
CLK+ , CLK- ECN1313 diferansiyel saat girisi
VERI +, VERI- | ECN1313 diferansiyel veri girisi

kullanim yéntemi

PG kartini yuklemek igin Sekil C - 1'i takip edin
2) Blendajli kablo topraklama hatti PE, dogrudan PG kartinin sabit vidasina baglanir.
3 ) Inverter parametrelerini agagidaki gibi ayarlamak igin fiili duruma gore:

Parametre ayar| Tanim
F00.08 = 3 Yakin déngu kontroli (PG kart! ile)
F08.24 =3 ECN1313 kodlayiciyr segin
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C. 5 Sin-Cos kodlayici PG kart:
Anahat ve araylzi :

N ] ) L4 o
_ e® 3 3 5 § 8 8 g
335@@ @g @D EEEn s o FmF
,  ESS[|Eaf-eZ[lE s E[]E, ==
e o - - ) - - - -
2 3 OE R W s s oM coo
g H o2 R SR EER) h@uﬁg[:f@g oo
¢ mCRC S o® o
§° SEEEEEE. W W s =F b
o Eﬁzu - - ° o0
(XX X)) =',‘;E].SS o0
00000 EEesrEmm.c: o 00
0000 2.5 cmm W = e
Wiz =M= U@a o0
mres = [=EES
N
00000 )
5 coooo )1
///R\ \ N A A / ///\\
&) 10 O CHON®; ()/6 &
aO000 /
15\\,, UJVO/H
\ J
sekil C-9 EXC-PGO 6 Sin-Cos kodlayici PG kart:
DB15 PIN :
Say| Pin Ad1 Tanim
1 B- Diferansiyel sinyal B-
2 Kuzey Kore Bos
3 R+ Diferansiyel sinyal R+
4 R- Diferansiyel sinyal R-
5 bir+ Diferansiyel sinyal A+
6 A- Diferansiyel sinyal A-
7 GND Gi¢ zemin
8 B+ Diferansiyel sinyal B+
9 PG VCC +5V Glg
10 C+ Diferansiyel sinyal C+
11 C- Diferansiyel sinyal C-
12 D+ Diferansiyel sinyal D+
13 D- Diferansiyel sinyal D-
14 . 15 Kuzey Kore Bos
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