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Onsoz

Firmanuz tarafindan iiretilen frekans doniistiiriiciiyii satm aldigmiz i¢in tesekkiir ederiz. Bu frekans doniistiiriicii serisi, ii¢ fazli AC asenkron motorun
hizin kontrol etmek ve ayarlamak icin kullanilabilen bir tiir yiiksek performansli vektor doniistiiriictisiidiir. lyi yiik adaptasyonu, yiiksek hassasiyetli hiz
kontrol edilebilirligi, diisiik hizli yiiksek tork ¢ikis performansi, mitkemmel agir yiik kapasitesi ve bol ayar fonksiyonlar ile, tekstil, takim tezgahi, paket,
havalandirma fani, su pompasi ve kagit yapim makinesi gibi gesitli otomatik iiretim ekipmanlarinda yaygin olarak kullanilir.

Frekans doniistiirtictiniin islevlerini tam olarak kullanabilmek ve kull larin giivenligini saglamak icin liitfen kullanim kilavuzunu dikkatle okuyun.
Uygun muhafaza i¢in liitfen kilavuzu son kullanicilara teslim edin.

Kullanim kilavuzundaki rakamlar sadece agiklamalar i¢indir ve siparis ettiginiz tirtinden farkh olabilir.

Uriin, yiikseltme ve siirekli iyilestirme nedeniyle degistirilebilir, sonrasinda kullanim kilavuzunda yer alan ilgili degisiklikler daha fazla bildirim
yapilmaksizin bilgilendirilmez.

Kullanim konusunda net degilseniz veya kullanim kilavuzunun agiklamalarindan emin degilseniz, teknik destek igin liitfen sirketimizle iletisime gegin.
Kullanim kilavuzunu hasar veya kayip nedeniyle siparis etmeniz gerekiyorsa, liitfen sirketimizin bolgesel acenteleri veya miisteri hizmetleri merkezi ile
iletisime gegin veya kilavuzun elektronik versiyonunu indirmek i¢in sirketimizin web sitesine giris yapin.

Paket, siparis ettiginiz makineyi, yeterlilik sertifikasin ve kullanim kilavuzunu igermelidir. Nakliye islemi sirasinda meydana gelen herhangi bir hasar,
tiriin 6zellikleri ile gergek tiriin arasindaki tutarsizhk olmasi veya herhangi bir ihmal durumunda, ¢oziimler icin liitfen firmamizla veya tedarikginizle
iletisime gegin.

Siparis Talimatlar1

Uriiniin 6zellikleri 0.4-2.2KW'dir. Kompakt iiriin tasarimi nedeniyle, giris ve ¢ikis analog sinyalinin voltaj ve akim modu iiretici tarafindan onceden iiretilmistir.

Varsayilan ayar gerilim analog girisi

¢in 0-10V ve gerilim analog ¢ikist igin 0-10V'dur. Akim sinyali olmast igin {iriiniin prefabrik hale getirilmesi gerekiyorsa, liitfen

siparig vermeden 6nce saticiy1 veya iireticiyi bilgilendirin.

Giris

Bu frekans doniistiiriicii serisinin genel islevleri ve tammlari:

(1) Cesitli voltaj siniflari: tek fazli 220V, ii¢ fazli 220V ve tig fazli 380V olmak iizere {i¢ voltaj sinifim destekler.
(2)  Cesitli kontrol modlari: hiz sensériiniin vektor kontrolii, sensorsiiz vektor kontrolii (SVC) ve V / F kontrolii disinda, V / F ayirma kontroliinii de
destekler.

(3)  Endiistriyel Sebeke Sistemi: Modbus-RTU'yu destekler.

(4)  Yepyeni SVC algoritmasi.

Yepyeni SVC daha iyi diisiik hiz kararlilig, daha giiclii diisiik frekansli yiik kapasitesi olusturur ve SVC'nin tork kontroliinii destekler.

Fonksiyon T It
Hizli akim simirlama Frekans doniistiiriiciiniin agir akim arizasina dikkat edin
Cift motorlu anahtar iki motor parametresi seti ¢ift motor anahtarini tantyabilir
Kullanici parametrelerini geri yiikleme Kullanicilar kendi parametre ayarlarini kaydedebilir veya geri yiikleyebilirler
Fabrika kalibrasyonundan (veya nokta kalibrasyonundan) sonra, AIAO dogrulugu <20mv

Daha dogru AIAO olabilir
Ozel parametreleri gosterme Kullanicilar goriintiilenecek islev parametrelerini 6zellestirebilirler
Degistirilmig parametreleri gosterme Kullanici degisiklik sonrasinda fonksiyon parametrelerini goriintiileyebilir
istege bagh ariza giderme yollart Kullanicilar, belirli arizalari onayladiktan sonra donistiiriiciiniin eylem modlarini segebilir.

Bu arizalar: serbest durma, yavaslayarak durma, siirekli ¢aligmadir Kullanicilar ayrica

siirekli calisma i¢in frekans da segebilirler.
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PID parametre anahtart

iki set PID parametresi terminal ile veya sapmaya bagh olarak degisebilir

PID geri besleme kaybi tespiti

PID geri besleme kaybi algilama degeri, PID islemi sirasinda koruma saglar

DIDO pozitif / negatif mantik

Kullanicilar DIDO'nun pozitif/negatif mantigini ayarlayabilirler

DIDO yanit gecikmesi

Kullanicilar, DIDO'nun yanit gecikme siiresini ayarlayabilirler

Anlik durma altinda ¢alisma

Anlik elektrik kesintisi veya voltaj diisiisii halinde

frekans doniistiiriicii kisa siire boyunca calismaya devam eder

Zamanlama islemi

Zamanlama islemini en fazla 6.500 dakika destekler
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Béliim 1 Giivenlik Bilgileri ve Onlemler

Giivenlik tanimi: giivenlik dnlemleri kullanim kilavuzunda iki kategoriye ayrilmustir:

&Tehlike: Gereksinimlere kargi ¢alisma nedeniyle ciddi yaralanma ve 6liim meydana gelebilir;

&C)nlem: orta veya hafif yaralanma, gereksinimlere kars1 ¢alisma nedeniyle ekipman hasar1 olusabilir;

Liitfen kurulum yaparken, hata ayiklarken ve sistemin bakimini yaparken bu boliimii dikkatle okuyun ve sistemi giivenlik
Onlemlerine gore ¢alistirin. Sirket, gerekliliklere gore ¢alisilmamasindan kaynakli herhangi bir yaralanma ve kayiptan sorumlu
olmayacaktir.

1.1 Onlemler

1.1.1 Kurulumdan 6nce:

& Tehlike

(1) Kontrol sisteminde su olmasi, kutu agildiginda eksik veya hasarli ekipmanla karsilagilmas1 durumunda, liitfen kurulum
yapmayin!

(2) Paketleme listesi ile gergek tiriin arasinda herhangi bir tutarsizlik varsa, liitfen kurulum yapmayin!

& Tehlike

(3) Liitfen ekipmani yavasga hareket ettirin, aksi takdirde cihaz hasar gorebilir!

(4) Herhangi bir hasarl siiriicii veya frekans doniistiirticiide eksik parga varsa, liitfen kullanmayin! Yaralanma riski vardir!
(5) Kontrol sisteminin bilesenlerine elinizle dokunmayin, aksi takdirde statik elektrik tehlikesi vardir!

1.1.2 Kurulum sirasinda:

& Tehlike

(1) Metal gibi alev yavaslatici nesneler iizerine kurulum yapin ve yanict maddelerden uzak tutun, aksi takdirde
yangin tehlikesi mevcuttur!
(2) Bilesenlerin sabit civatalarini, 6zellikle kirmizi isaretli olanlari rastgele vidalamayin!

& Dikkat

(6) Tel kafasi veya civatayi siiriiciiye koymayn, aksi takdirde siiriicii hasar gorebilir!
(7) Litfen siiriiciiyi titregimin az oldugu bir bolgeye yerlestirin ve giinesten uzak tutun.
(8) Yukaridaki iki frekans doniistiiriicli ayn1 kabine kondugunda, 1s1 kaybu etkisini saglamak igin litfen kurulum konumuna dikkat
edin.

1.1.3 Kablolama sirasinda:

& Tehlike

(9) Liitfen kullanim kilavuzunun talimatlarina uyun ve yapim asamasinda profesyonel elektrik miihendisligi gorevi yapin, aksi takdirde
beklenmedik tehlikeler olusabilir!

(10) Frekans doni

(11) Kablolamadan once liitfen enerjinin tamamen kesildiginden emin olun, aksi takdirde elektrik ¢arpmas1 meydana gelebilir!

iile enerji arasinda bir kesici olmalidir, aksi takdirde yangin ¢ikabilir!

(12) Liitfen doniistiirticiiniin standartlara uygun sekilde topraklanmasini saglayin, aksi takdirde elektrik ¢arpmasi meydana gelebilir!

& Tehlike

(13) Giris giiciinii, frekans donistiiriiciideki ¢ikis terminaline (U, V, W) baglamayn. Kablo terminalindeki isarete dikkat edin ve
yanlis kablolama yapmayin, aksi takdirde siirticii hasar gorebilir!

(14) Tiim kablolarin EMC gerekliliklerine ve bolgesel giivenlik standardina uygun oldugundan emin olun. Tiim kablo ¢aplart
kilavuzda yer alan nerilere gore ayarlanmistir, aksi takdirde kaza meydana gelebilir!
(15) Fren direncini dogrudan DC bara (+) (-) terminalleri arasina baglamayin, aksi takdirde yangin ¢ikabilir!
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(16) Enkoder korumali tek tel kullanmali ve koruma katmani terminali igin giivenilir topraklama saglamalidir!

1.1.4 Elektrik vermeden once:

& Dikkat

(17) Liitfen giris gliciiniin voltaj sinifi ile frekans doniistiiriictiniin nominal voltaj sinifi arasindaki tutarhligi kontrol edin; gii¢

giris terminali (R, S, T) ve ¢ikis terminallerinin (U, V, W) kablo konumlarinin dogrulugu. Siiriiciiye baglanan herhangi
bir gevresel devreye ait kisa devre olup olmadigini ve kablo devresinin siki olup olmadigini kontrol edin, aksi takdirde
siiriicii hasar gorebilir!

(18) Frekans doniistiiriiciiniin higbir parcas iiriin test edildiginde voltaj testine dayanmak zorunda degildir, aksi takdirde kaza
meydana gelebilir!

& Tehlike

(19) Muhafaza kapagini kapattiktan sonra frekans donistiirliciiye elektrik verin, aksi takdirde elektrik ¢arpmasi meydana gelebilir!

(20) Tiim gevre aksesuarlarinin kablo baglantilar1 kullanim kilavuzuna uygun olmali ve kilavuzdaki devre baglant yontemine gore
dogru kablolamay: siirdiirmelidir, aksi takdirde kaza meydana gelebilir!

1.1.5 Elektrik verdikten sonra:

& Tehlike

(21) Elektrik verdikten sonra muhafaza kapagini agmayin, aksi takdirde elektrik ¢arpmas1 meydana gelebilir!

(22) Siirliciiye veya cevresel devreye 1slak ellerle dokunmayin, aksi takdirde elektrik ¢arpmasi meydana gelebilir!

(23) Frekans doniistiiriiciiniin herhangi bir girig veya ¢ikis terminaline dokunmayn, aksi takdirde elektrik ¢arpmas1 meydana
gelebilir!

(24) ilk elektriklenmede, frekans doniistiiriicii harici giiglii akim dongiisiiniin giivenlik algilamasini gergeklestirir ve bu esnada
stirlictiniin U, V, W kablo terminaline veya motorun kablo terminaline dokunmayin, aksi takdirde elektrik ¢arpmasi meydana
gelebilir!

1.1.6 isletim sirasinda:

& Tehlike

(25) Sicakhig: hissetmek igin sogutma fanina veya desarj rezistansina dokunmayn, aksi halde yanik meydana
gelebilir!

(26) Profesyonel olmayan zanaatkar sinyali tespit etmeye ¢aligmamalidir, aksi takdirde kisisel yaralanma veya
cihaz hasar1 meydana gelebilir!

& Dikkat

(27) Frekans donistiiriiciiniin ¢aligmasi sirasinda cihaz iizerine herhangi bir seyin diismesini engelleyin, aksi
takdirde hasar olusabilir!
(28) Kontaktorii agip kapatarak siirticiiyli kontrol etmeyin, aksi takdirde hasar olusabilir!

1.1.7 Bakim sirasinda:

& Tehlike

(29) Enerjiyi kesmeden cihazi tamir etmeye ¢alismayin veya cihazin bakimini yapmayin, aksi takdirde elektrik ¢arpmasi meydana
gelebilir!

(30) Siirticiiyii yalnizca enerji kesildikten sonraki 2 dakika iginde frekans donistiiriiciistiniin voltaji <36V oldugunda tamir edin ve
stirlictiniin bakimini yapin, aksi takdirde kapasitansta kalan elektrik yiikii kisisel yaralanmaya neden olabilir!

(31) Mesleki egitimi olmayanlar frekans doniistiiriiciiyii onarmaya veya cihazin bakimini yapmaya ¢alismamalidirlar, aksi takdirde
kisisel yaralanma veya cihaz hasar1 meydana gelebilir!

(32) Parametreler frekans doniistiiricityii degistirdikten sonra ayarlanmali, tiim sokiip takilabilir ekipmanlar kesinti sonrasinda
takilmalidir!
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1.2 Onlemler

1.2.1 Motorun yalittm muayenesi

Motoru ilk kez kullanirken, uzun siire sonra motoru tekrar kullanirken veya motoru diizenli olarak kontrol ederken, motor sargisinin
yetersiz yalitimi nedeniyle frekans doniistiirliciiniin hasar gormesini 6nlemek i¢in motorun yalitim muayenesi oldukga 6nemlidir. Yalitim
denetimi sirasinda motor kablosunu frekans doniistiiriiciisiinden ayirm. 500V gerilim tipi megom dl¢eginin kullanilmasi onerilir ve lgiilen
yalitim direncinin >5MQ olmas1 saglanmalidir.
1.2.2 Motorun termal korumasi

Secilen motor frekans doniistiiriictiniin nominal kapasitesiyle uyusmuyorsa, 6zellikle nominal gii¢ frekans donistiiriiciiniinkinden
daha biiyiikse, liitfen motor korumasinin ilgili parametre degerlerini ayarlayin veya koruma igin motorun oniine termal réle takin.

1.2.3 Giig frel iizerinde
Frekans doniistiiriicti, 0Hz ~ 3200Hz arasinda ¢ikis frekansi sunar. Kullanicilarin 50Hz'nin tizerinde ¢alismasi gerekiyorsa, mekanik

cihazin toleransinin gz 6niinde bulundurulmasi gerekir.

1.2.4 Mekanik cihazin titresimi

Yiik cihazinin mekanik rezonans noktasi, frekans doniistiiriiciiniin belirli ¢ikig frekanslarinda mevcut olabilir ve atlama frekanst
parametresi bundan kaginmak i¢in ayarlanabilir.
1.2.5 Motorun 1sinmasi ve giiriiltiisii hakkinda

Frekans doniistiiriictiniin  ¢ikis  voltaji, belirli bir harmonik igeren PWM dalgasidir, bu nedenle, gii¢ frekansi islemiyle
karsilastirildiginda sicaklik, giiriiltii ve motor titresimi biraz artar.

1.2.6 Cikis tarafinda bulunan gerilime duyarh parcalar veya iyilestirici gii¢ faktoriiniin kapasitansi

Frekans doniistiiriiciiniin ¢ikist PMB dalgasidir. Cikis tarafina olasi yiiksek enerjiyi onlemek igin gii¢ faktoriinii veya voltaja bagh
direnci iyilestirme kapasitansi takilirsa, anlik asir1 akim olusumu ve hatta frekans doniistiiriiciiniin zarar gormesi kolayca engellenebilir.
Liitfen kullanmayn.

1.2.7 Frekans déniistiiriiciiniin giris ve ¢ikis terminalleri i¢cin kontaktor gibi anahtarlama cihazlar:

Kontaktér, frekans doniistiiriiciiniin gii¢ ve giris terminali arasina kurulursa, bu kontaktériin frekans doniistiiriiciiniin ¢alismasini ve durmasini
kontrol etmesine izin verilmez. Frekans doniistiiriiciiniin baslatilmasini ve durdurulmasini kontrol etmek igin bu kontaktor gerekiyorsa, aralik bir
saatten az olmamalidir. Sik sik sarj etme ve bosaltma, frekans doniistiiriictideki kapasitoriin 6mriinii kolayca azaltacaktir. Cikis terminali ile motor
arasina kontaktor gibi anahtarlama cihazlari takilirsa, bu durumda frekans donistiiriictiniin gikigsiz cahstigindan emin olmaniz gerekir, aksi takdirde
modiilde kolayca hasar olusabilir.

1.2.8 Nominal gerilim degerinin iizerinde kullanim

Bu frekans doniistiiriicii serisinin, kilavuzda belirtilen ¢alisma voltaji arahiginin disinda kullanilmasi uygun degildir, aksi takdirde
cihazda hasar meydana gelebilir. Gerekirse, voltaj doniisiimii i¢in litfen voltaj yiikseltme veya diigiirme ekipmani kullanin.
1.2.9 Ug fazh girislerin iki fazli olarak degistirilmesi

Ug fazl frekans doniistiiriiciiyii iki fazli olarak degistirmeyin, aksi takdirde ariza veya hasar olusabilir.

1.2.10 Yildirim ikaz korumasi

Frekans doniistiiriiciisiinde yildirim ¢arpmasina karsi asir1 akim koruma cihazi vardir, bu nedenle cihaz indiiksiyon meydana getiren
gok giriltiisii i¢in belirli bir kendini koruma yetenegine sahiptir. Misterinin bulundugu bolgede yildirim diismesi olaylarma sik
rastlantyorsa, frekans doniistiiriiciiniin 6niine ilave bir koruma yerlestirmek gerekli olacaktir.

1.2.11 irtifa ve deger kaybi kullanimi

Yiiksekligi 1.000 metreyi asan bolgelerde, frekans donistiirliciiniin 1s1 yayma etkisi ince hava nedeniyle zayiflar, bu nedenle
kullanim igin disiiriilmesi gerekir. Danisma igin liitfen firmamizla irtibata geginiz.
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1.2.12 Uyarlanabilir motor hakkinda

(33) Standart adaptif motor dort kutuplu sincap kafesli asenkron endiiksiyon motorudur. Frekans déniistiiriicti motorun {istiinde yer
almiyorsa, liitfen motorun nominal akimina gore frekans doniistiiriiciiyii segin;

(34) Degisken olmayan frekans motorunun sogutma fani ve rotor mili es eksenli baglantiya sahiptir. Doniis hiz1 azalirsa, fanin
sogutma etkisi azalacaktir, bu nedenle asir1 1sitnma motoru giiglii bir egzoz fani ile birlikte monte edilmeli veya motor degisken
frekans motoru olarak degistirilmelidir;

(35) Adaptif motorun standart parametreleri frekans doniistiiriiciiye uyarlanmistir. Miimkiin oldugunca gergek degere uymasi igin
motor parametrelerini tanmimlamak veya gergek duruma gore varsayilan degeri degistirmek gerekir, aksi takdirde galisma etkisi
ve koruma performansi etkilenebilir.

(36) Kablonun veya motorun kisa devre olusturmasi, frekans doniistiirticiiniin ariza yapmasina ve hatta patlamasina neden olabilir.
Litfen once ilk olarak kurulumu yapilan motor ve kablo i¢in yalitim kisa devre testi yapin ve bu uygulamay1 giinliik bakim
rutininiz haline getirin. Liitfen testi yaparken frekans doniistiiriiciiyii test edilen pargadan tamamen ay1rin.



200MN yiiksek performansli vektor doniistiiriicii 6zellikleri

Béliim 2 Uriin Bilgileri

2.1 Adlandirma kurah

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

200MN-0R7 G B-T4

Uriin serisi

Standart yiik tipi

Giig derecesi

Gomiili

fren linitesi

2.2 Etiket

Sekil 2-1 Adlandirma kurallari

1L

Gerilim sinifi
1: 110V
2: 220V
4: 380V
6: 660V

T: Ug fazh S: Tek
fazh

MODEL: 200MN-0R7GB-T4
GUC: 0.75kW

GIRIS: 3PH AC380V

50Hz/60Hz

CIKIS: 3PH ACOV ~ 380V OHz ~ 300Hz 2.4A
Kod ¢ubugu

S/N:

Sekil 2-2 Etiket

2.3 Nominal adaptasyon parametreleri

Tablo 2-1 200MN frekans déniistiiriiciiniin modeli ve teknik parametreleri

Frekans modeli Gii¢ kapasitesi Giris akim1 Cikis akimi Uyarlamali motor
doniistiiriicii kVA A A kW HP

Tek fazli giig: 220V, 50 / 60Hz
200MN-0R4GB-S2 1.0 5.4 2.3 0.4 0.5
200MN-0R7GB-S2 1.5 8.2 4.0 0.75 1
200MN-1R5GB-S2 3.0 14.0 7.0 1.5 2
200MN-2R2GB-S2 4.0 23.0 9.6 2.2 3
Ug fazh gii¢:380V, 50 / 60Hz
200MN-0R7GB-T4 1.5 3.4 2.1 0.75 1
200MN-1R5GB-T4 3.0 5.0 3.8 1.5 2
200MN-2R2GB-T4 4.0 5.8 5.1 2.2 3
200MN-3R7GB-T4 5.9 10.5 9.0 3.7 5
200MN-5R5GB-T4 8.9 14.6 13 5.5 7.5
200MN-7R5GB-T4 11 20.5 17 7.5 10
200MN-11GB-T4 17 26 25 11 15
200MN-15GB-T4 21 35 32 15 20
200MN-18R5GB-T4 24 38.5 37 18.5 25
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2.4 Teknik ozellikler

Tablo 2-2 Frekans doniistiiriiciiniin teknik 6zellikleri

200MN yiiksek performanslh vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Ogeler

Ozellikler

Temel
fonksiyon
tiiriine

En yiiksek frekans

Vektor kontrolii: 0 ~ 300Hz
V/F kontrolii: 0 ~ 3200Hz

Tastyict frekanst

0.5kHz ~ 16kHz

Yiik karakteristigine gore tasiyici frekansin otomatik olarak ayarlama

Girig frekanst Say1 ayart: 0.01Hz
¢oziiniirliik Simiilasyon ayar1: en yiiksek frekans x% 0.025
svC
Kontrol Modu FvC
V/F Kontrol
Bagslangig torku G tipi makine: 0.5Hz /% 150 (SVC); 0Hz /% 180 (FVC)
P tipi makine: 0.5Hz /% 100
Hiz ayar aralig1 1: 100 (SVC) 1: 1000 (FVC)
Hiz sabitleme +% 0,5 (SVC) £% 0,02 (FVC)

hassasiyet

Tork kontrolii

hassasiyet

+% 5 (FVC)

Asirt Yiikleme kapasitesi

G tipi makine: 60sn'de% 150 nominal akim; 3sn'de% 180 nominal akim

P tipi makine: 60sn'de% 120 nominal akim; 3sn'de% 150 nominal akim

Tork ilerlemesi

Otomatik tork ilerlemesi; manuel tork % 0.1 ~% 30.0 oraninda yiikselir

inci

V/F egrisi Ug yol: dogrusal tip; gok noktali tip; N-""" giic tipi V / F egrisi
(1.2 giig, 1.4 gii, 1.6 giig, 1.8 giic, 2 gii¢)
V/F ayirma iki yol: tam ayirma, yar1 ayirma
Dogrusal veya S egrisi seklinde hizlanma/yavaslama.
Hizlanma/yavaglama . . .
o Dort gesit hizlanma/yavaslama siiresi
n egrileri

Hizlanma/yavaglama zaman araligi: 0.0 ~ 6500.0s

DC frenleme

DC frenleme frekansi: 0.00Hz ~ maksimum frekans;
Frenleme siiresi: 0.0s ~ 36.0s frenleme hareketi;
Mevcut deger:% 0.0 ~% 100.0

Yol verme kontrolii

Yol verme frekans araligi: 0.00Hz ~ 50.00Hz;
Yol verme hizlanma/yavaslama siiresi 0.0s ~ 6500.0s

Basit PLC, ¢oklu-

kademeli hiz islemi

Dahili PLC veya kontrol terminali ile en fazla 16 kademeli hiz islemini

terminal

Dabhili PID

Kolay islem kontrolii, kapali devre kontrol sistemi

Otomatik voltaj

ayarlamasi

Sebeke voltajinda herhangi bir degisiklik olursa sabit ¢ikis voltajin1 otomatik olarak korur

Asirt gerilim,
agirt akim, duraklama

kontrolii

otomatik olarak sinirlandirir, siklikla agiri
Akimy/gerilimi iglem sirasinda akim ve agir1 gerilim

nedeniyle meydana gelen arizalari 6nler

Hizli akim sinirlama

fonksiyonu

Asirt akim kaynakli arizalari azaltir, doniistiiriiciiniin normal ¢aligmasini devam ettirir

Tork limiti ve kontrolii

Caligma sirasinda "Nawy" karakter sinirh tork saglar, siklikla meydana gelen asirt akim
kaynakl1 arizalar

onler, kapali gevrim vektor modu tork kontroliinii gergeklestirebilir

Endiistriyel sebeke sistemi

Standart ModBus

Miikemmel performans

Yiiksek performansli akim vektor kontrolii ile motor kontroliinii gergeklestirir
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Ozellestirilmis
fonksiyonlar

Ani durus kosullarinda
calisma

Anlik yiik geri besleme enerjisi ile diisiik gerilimi dengeleme
kesintisi, kisa siire i¢inde frekans doniistiirlictiiniin siirekli ¢aligmasini saglaymn

zamani

Hizli akim sinirlama

Frekans doniistiiriiciiniin agirn akim arizasina dikkat edin

Zamanlama kontrolii

Zamanlama kontrol fonksiyonu: ayarlanan zaman araligi 0.0Min ~ 6500.0Min

Cok motorlu anahtar

iki motor parametresi seti 2 motorun anahtar kontroliinii gergeklestirir

Kullanim

Komut kaynagi

Verilen isletim paneli, verilen kontrol terminali, verilen seri iletisim
girisi Birden ¢ok yontem arasinda gegis yapin

Frekans kaynagi

10 frekans kaynagi: verilen rakam, verilen analog voltaj, verilen
analog akim, verilen darbe, verilen seri giris. Birden ¢ok yontem arasinda

gecis yapin

Yedek karsilik gelir kaynag:

10 yardime: frekans kaynagi. Yardimei frekans diizeltme ve

esnek frekans sentezi saglar

Giris terminalleri

5 dijital giris terminali, burada 1 terminal 100Hz'deki

yiiksek hizli girisi destekler

Bir diger terminal ise 0~ 10V'da voltaj destegini veya 0 ~ 20mA'da akim girisini destekler]|
(tiretici tarafindan hazirlanmis analog 0.75 ~ 2.2KW ve voltaji

varsayilan degerdir)

Cikis terminalleri

1 dijital ¢ikig terminali, 1 role ¢ikig terminali, 1 analog ¢ikis terminali,
0 ~ 20mA'da akim girisini veya 0 ~ 10V'da voltaj destegini destekler
(Uretici tarafindan hazirlanmis analog 0.75 ~ 2.2KW'dir ve bu deger kullanicilar tarafindan

degistirilemez. Voltaji varsayilan degerdir)

Ekran
ve
klavye
kullanimi

LED Ekran

Ekran parametreleri

Tus kilidi ve islev se¢imi

Kismi veya tiim tus kilidi, yanlis kullanimi 6nlemek igin bazi tuslarin islev araligint
tanimlayin

Koruma fonksiyonu

Elektrik verirken motorun kisa devre tespiti, giris / ¢ikis varsayilan faz
korumasi, agirt akim korumas, asir voltaj varsayilan faz korumasi,

agir1 akim korumast, asiri voltaj, asir1 yiik korumast

Kullanim
Ortan

Kullanim yeri

Dogrudan giines 15181 almayan, toz, asindirici gaz, yanici gaz, yag buhari,

su buhari, damlayan su veya tuzluluk olmayan i¢ mekanlar

Yiikseklik

<1000m

Ortam sicakligt

-10 °C ~ + 40 °C (40 °C ~ 50 at'de ortam sicaklig, 1{itfen kullanmak iGin deger dUiglrlin

Nem

<% 95 Bagil Nem, yogusma olmayan ortam

Titresim

<5,9m/s%(0.6 g)

Depolama sicaklig

-20°C~+60°C
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2.5 Uriin kurulumu icin gerekli delik boyutu

2.5.1 Uriin boyutu

a =
Y
Frekans modeli Yiikseklik Genislik Derinlik Paket boyutlar: Paketleme Agriik
doniistiiriicii (H) (W) (D) (mm) miktar

Tek fazh gii¢: 220V, 50 / 60Hz NW GW
200MN-OR7GB-S2 142 85 115.7 188 * 126 * 165 8 0.9 1.1
200MN-1R5GB-S2 142 85 115.7 188 * 126 * 165 8 0.9 1.1
200MN-2R2GB-S2 142 85 115.7 188 * 126 * 165 8 0.9 1.1
Ug fazh giig: 380V, 50 / 60Hz
200MN-0R7GB-T4 142 85 115.7 188 * 126 * 165 8 0.9 1.1
200MN-1R5GB-T4 142 85 115.7 188 * 126 * 165 8 0.9 1.1
200MN-2R2GB-T4 142 85 115.7 188 * 126 * 165 8 0.9 1.1
200MN-3R7GB-T4 186 125 159 210 * 110 * 165 8 1.7 2.1
200MN-5R5GB-T4 186 125 159 210 * 110 * 165 8 1.8 2.2
200MN-7R5GB-T4 248 160 174 285 * 220 * 235 4 3.2 3.8
200MN-11GB-T4 248 160 174 285 * 220 * 235 4 3.2 3.8
200MN-15GB-T4 322 208 190 410 * 310 * 300 1 6.4 7.0
200MN-18R5GB-T4 322 208 190 410 * 310 * 300 1 6.6 7.2

2.7 Frekans doniistiiriiciiniin rutin bakimi

2.7.1 Rutin bakim
Ortam sicaklii, nem, toz ve titresimin etkisi, dahili bilesenlerin eskimesine ve potansiyel arizaya yol agacak veya frekans doniistiiriiciiniin
omriinii azaltacaktir, bu nedenle rutin ve diizenli bakim yapmak gerekir.
Rutin denetim ogeleri:
(1) Motor ¢ahismas sirasinda anormal ses degisikligi varsa
(2) Motor ¢alismasi sirasinda herhangi bir titresim varsa
(3) Frekans doniistiiriicti igin kurulum ortaminda herhangi bir degisiklik varsa
(4) Frekans doniistiiriicti igin sogutma faninin normal ¢aligmasi durumunda

(5) Frekans doniistiiriciiniin agir1 1sinmasi durumunda
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2.7.2 Diizenli muayene

Diizenli denetim 6geleri:

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

(1) Hava kanalini inceleyin ve diizenli olarak temizleyin

(2) Vidada gevseme olup olmadigini kontrol edin

(3) Kablolama terminalinde ark izi olup olmadigin kontrol edin

2.7.3 Frekans doniistiiriiciiniin muhafazasi

Frekans doniistiiriicii satin alindiktan sonra, kullanicilar gegici ve uzun siireli depolama i¢in asagidaki noktalara dikkat etmelidir:

1. Depolama igin cihazi orijinal paketlemeye uygun olarak firmamiz tarafindan tedarik edilen ambalaj kutusuna koyun.

2. Uzun siireli depolama, elektrolitik kapasitoriin bozulmasina neden olacaktir. 2 yil iginde en az 5 saat boyunca bir kez
elektriklenmesini saglayin. Giris voltajimi kademeli olarak nominal degere yiikseltmek igin voltaj regiilatorii kullanilmahdir.

2.8 Fren parcalarinin modiil secim kilavuzu

Tablo 2-7 200MN frekans doniistiiriiciiniin fren parcalarinin model secim tablosu

Frekans modeli

Fren direnci i¢in

Fren direnci icin

onerilen

direng degeri

Agiklama

doniistiiriici onerilen gii¢
fren direnci

Tek faz 220V
200MN-0R4GB-S2 SOW >200Q
200MN-0R7GB-S2 SOW >150Q Standart yerlesik He::ﬁr,lri[éze]]( bir
200MN-1R5GB-S2 100W >100Q yo
200MN-2R2GB-S2 100W >70Q

Ug-fazh 380V
200MN-0R7GB-T4 150W >300Q
200MN-1R5GB-T4 150W >220Q
200MN-2R2GB-T4 250W >200Q
200MN-3R7GB-T4 300W >130Q Standart yerlesik ) )
200MN-SRSGB-T4 400W 2900 He"gﬁ"‘ng;fyz:ll{ bir
200MN-7R5GB-T4 500W >65Q
200MN-11GB-T4 800W >43Q
200MN-15GB-T4 1000W 2322
200MN-18R5GB-T4 1300W >25Q
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Boliim 3 Mekanik ve Elektrik Tesisati

3.1 Mekanik kurulum

3.1.1 Kurulum ortam:

(37) Ortam sicakligi: mevcut ortam sicaklig frekans doniistiiriiciiniin 6mrii izerinde biiyiik etkiye sahiptir
bu nedenle frekans dOnlstUrliclniin Galisma ortam sicakliginin (-10 °C ~ 50 °C)'lik sicaklik araligini agmasina izin verilmez.

(38) Frekans doniistiiriiciiyti alev geciktirici nesnenin yiizeyine koyun ve etrafinda 1s1 yayilimt igin yeterli alan birakin. Frekans
doniistiiriicti calisirken biiyiik 1s1 olusur. Ayrica, vidayla kurulum ayagina dikey olarak baglaym.

(39) Az titresim olan yere kurun. Titresim <0.6G olmalidir. Darbeden uzak tutun.

(40) Dogrudan giines 15181, nem ve su sizintisi vb. olan yerlere kurulum yapmayn.

(41) Havada agindiricy, yanici ve patlayici gaz bulunan ortamlarda kurulum yapmayin.

(42) Yag lekesi, toz ve metal tozu olan yerlere monte etmekten kaginin.

LU LA

B 2100mm \
» 0000 g \.\\
T mmmE N
N R
I *100mm
A (eS| % i
R
N a \
X o 00000 §
2100mm \ oo 1
Il pETT—
Go6vde montaj ¢izimi Ust ve alt montaj ¢izimi

Sekil 3-1 200MN frekans déniistiiriiciiniin kurulum semasi

Kurulum boyutu
Gii¢ derecesi 5 LT oy
A

<15kW >100mm Herhangi bir gereksinim yok

3.1.2 Mekanik kurulum igin 1s1 yayiimina dikkat edilmelidir.
Liitfen asagidakilere dikkat edin:

(43) Frekans doniistiiriicityii dikey olarak kurun, boylece 1s1 yukari dogru dagilir, bu sekilde sirkiilasyonu engelleyebilirsiniz. Eger bir kabin
igerisinde birden fazla

frekans doniistiiriicii varsa, yan yana kurulum onerilmektedir. Ust ve alt montaj gerektiren durumlar igin, 1s1 yalitim kilavuz
plakasini gizim 3-1'e gore takin.

(44) Kurulum alani, frekans doniistiiriiciiniin yeterli 1s1 yayilim alanina sahip olmasi i¢in 3-1 ¢izimine gore tasarlanmustir.
Kabindeki diger bilesenlerin 1s1 yayma durumunu goz 6niinde bulundurun.
(45) Montaj destegi alev geciktirici malzemeden imal edilmis olmalidir.

(46) Metal tozu olan ortamlarda radyatérii kabinin digina monte etmenizi oneririz. Tam sizdirmazlik kabininin alani miimkiin
oldugunca genis olmalidir.

3.2 Elektrik tesisat1 kurulumu

3.2.1 Ana devrenin terminal ve kablo baglantilar:

1) Tek fazh frekans doniistiiriicii igin ana devre terminalinin agiklamast
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Terminal .

. . Isim Aciklama

isareti

L1,L2 Tek fazli giiciin giris terminali Tek fazl1 220V AC giiciiniin temas noktasi
(+) ,PB Fren rezistansi baglanti terminali Fren rezistansini baglayin
U,V, W, Doniistiiriiciiniin ¢ikis terminali Ug fazli motoru baglayin

B
PE\Q) Topraklama terminali Topraklama terminali

2) Ug fazli frekans doniistiiriicii icin ana devre terminalinin agiklamasi

Terminal .

. . Isim Aciklama

isareti

R,S, T Tek fazl giiciin giris terminali Tek fazli 220V AC giiciiniin temas noktasi
(+) ,PB Fren rezistansi baglant: terminali Fren rezistansini baglayin
U, V,W. Déniistiiriiciiniin g1k1§ terminali U fazli motoru bag laxm

PR\

Topraklama terminali Topraklama terminali

Kablolama 6nlemleri:
(47) Girig glici L1, L2 veya R, S, T:
(48) Fren rezistansi (+), PB baglant1 terminali
Modelin yerlesik fren iinitesine uygun olup olmadigini dogrulayin, ardindan fren direncinin baglanti terminali gegerli hale
getirilebilir. Fren rezistansinin model segimi onerilen degere karsilik gelir ve kablolama mesafesi <5m olmalidir, aksi takdirde frekans
doniistiirticti hasar gorebilir.
(49) Harici DC reaktoriin baglant: terminali P1, (+)
220V37KW ve 380V75kW tizerindeki frekans doniistiiriicii igin, DC reaktdrii harici olarak baglanirken P1 ve (+) terminalleri
arasindaki baglant1 kayisinin ¢ikarilmasi ve iki terminal arasina DC reaktorii baglanmasi gerekir.
(50) Topraklama terminali PE \%)
Farkli modeller igin, topraklama terminalinin isaretlenmesi farkli olabilir, ancak anlam1 aynidir. Yukarida yer alan
agiklamalar, PE \{" | Vifadesinin topraklama isaretinin PE veya @ oldugunu gostermektedir.

Topraklama terminalinin giivenilir sekilde topraklanmasini saglayin. Topraklama kablosunun direng degeri <0.1Q olmalidir, aksi
takdirde anormal ¢alismaya ve hatta cihazin hasar gormesine neden olabilir. Topraklama terminali olan PE'yi O ve N terminalini

ortak gii¢ hattinin sifir gizgisinde kullanmayn.

3.2.2 Kontrol terminali ve kablolama

1) Kontrol devresindeki terminallerin yerlesim semasi asagidaki gibidir:

4B5A |485B | Al2 ( DI5 | DI3 | DI1 | COM| DO1 | T/A

10V | AO1 |GND | DI4 | DI2 | 24V [COM | T/B | T/C

Sekil 3-5 Kontrol devresindeki terminallerin yerlesim semasi

2) Kontrol terminallerinin fonksiyonel agiklamalari:

Tablo 3-3 200MN frekans doniistiiriiciiniin kontrol terminall 1 fonksiyonel acikl lari
Terminal
Tip Terminal adi Fonksiyonel aciklamalar
sembolii

Harici olarak +10V gii¢ verin, maks. ¢ikig akimi: 10mA
Baglaym + 10V

+10 V-GND harici g Harici potansiyometrenin ¢alisma giicii olarak yaygin olarak kullanihr,
arici gl
Giig £ potansiyometrenin direng degeri araligi: 1kQ ~ 5kQ
Harici olarak +24V gii¢ verin, dijital giris/cikis terminali ve
+24V- Baglayin  + 24V . £ / . g sos
. harici sensor giicii olarak kullanilabilir
COM harici giig

Maks. ¢ikis akimi: 200mA
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1. giris gerilimi Araligi: DCOV ~ 10V
Analo iri 2. Giris empedansi: 22kQ
AIl-GND . gl_ | & B S. T ! . . dind 1
Analog terminali u terminal, panel potansiyometresi ve ardindan gelen
. All'in prosediir ayarlari panel potansiyometresine karsilik gelir
giris
1. Giris araligi: DC 0V ~ 10V / 4mA ~ 20mA, J3 kontrol paneli tizerindeki
Analog giris
AI2-GND jumper'a bagh
terminali 2
2. Girig empedansi: gerilim girisi i¢in 22kQ, akim girisi i¢in 500Q
DI1- COM dijital giris 1
Diiital DI2- COM Dijital giris 2 1. Optik esleme izolasyonu, bipolar giris ile uyumlu olmalidir
ijital
giris DI3- COM dijital giris 3 2. Giris empedansi: 4.2kQ
DI4- COM dijital giris 4 3. seviye girisi i¢in Gerilim araligi: 12V~ 30V
DI5- COM dijital giris 5
Analog Kontrol panelindeki J5 atlama kablosu voltaj veya akim ¢ikisina karar verir.
" AO1-GND Analog ¢ikis 1 Cikis voltaj araligi: OV ~ 10V
CIK1g
Cikis akimi araligi: 0OmA ~ 20mA
Dijital Optik esleme izolasyonu, bipolar agik kollektor gikist
DO1-COM Dijital Cikis 1 .
cikis Cikis voltaj araligi: 0V ~ 24V; ¢ikis akimu araligi: OmA ~ 50mA
Normal Durumda
T/A-T/B Kapalt Siiriicii temas kapasitesi:
Role
AC250V, 3A, COSe = 0,4
cikis T/A-T/C Normal durumda agik. DC 30V. 1A

3) Koprii ve yardime1 terminallerin fonksiyonel agiklamasi:

+
N =
R { [ 3K ] } 0-20mA koprii kablosu i
eole L
NC{ [ ] - }‘ 0-10V koprii kablosu (varsayilan) ‘
J5 )3 ik ﬂ_ ﬂ‘
g ] 5
I1: AOI terminalinin kprii kablosu ﬂ ﬂ ﬂ ﬂ
J3: A12 terminalinin képrii kablosu
_ E ] z
14 harici klavye baglanti noktast 3 B H
15: 485 iletisimin terminal direnci
} 0-10V koprii kablosu (varsayilan)
0-20mA koprii kablosu =
} -1 5 1 3
n W W e e e e
L ]
n
J1 ®
— — }

Uyart: Bu 0.4-2.2KW tam 6zellikli analog miktar koprii serisi, 0 ~ 10V'da voltaj ¢ikisi olacak sekilde tretilmistir.
Akimin analog miktar sinyali gerekiyorsa, kullanicilar siparisten nce bu durumu belirtebilirler. Liitfen koprii konumunu
ireticinin izni olmadan ayirmayin veya degistirmeyin.

Sekil 3-6 Koprii ve yardimci terminallerin konum semasi
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Tablo 3-4 200MN frekans doniistiiriicii icin koprii ve yardimei ter slevsel aciklamasi

Koprii A
Isim Aciklama
isareti
J4 Harici klavye baglant1 noktast Harici klavye baglant1 noktasi
Analog ¢ikis terminali AO1'in gikis tipinin voltaj veya
akimini belirler. Varsayilan voltaj ¢ikigi. (Sekil 6'da goriildiigi gibi,
1-2'nin kisa devresi voltaj ¢ikist, 2-3'lin kisa devresi ise akim
J1 AOLI analog ¢ikis segimi
_ ¢ikisidir)
<
g Cikis voltaj araligi: OV ~ 10V
g Cikis akimi araligi: OmA ~ 20mA
g Analog giris terminali AO1'in giris tipinin voltaj veya
S akimini belirler. Varsayilan voltaj girisi. (Sekil 6'da goriildiigii gibi,
-
; . L. 1-2'nin kisa devresi voltaj girisi, 2-3'iin kisa devresi ise akim
J3 AI2 analog giris segimi L
girisidir)
Giris voltaji arahigi: DC 0V-10V
Girig akimi araligi: OmA -20mA
J5 485 iletisimi 485 terminal direncine uygun se¢im

4) Kontrol terminallerinin kablo agiklamasi:

(51) Analog giris terminali:
Zayif analog voltaj sinyali nedeniyle, harici parazitlerden kolayca etkilenir, muhafaza kablosu yaygin olarak kullanilir ve kablolama
mesafesi miimkiin oldugunca kisadir, bu da Sekil 3-7'de gosterildigi gibi 20 m'yi gegmemelidir. Belirli analog sinyalin ciddi sekilde
karistigi durumlarda, analog sinyal kaynagmin kenari Sekil 3-7'de gosterildigi gibi filtre kapasitorii veya ferrit gekirdegi ile birlikte

kurulmalidir.
<20M
[ 200M

- - N

{ ‘: X ‘: +10V

o : A2

l\l‘ l\.1‘
L [ |ow

PE

Sekil 3-7 Analog giris terminalinin baglant1 semasi
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2 ~ 3 i¢in ¢apraz veya diiz

ayni yone doner 200MN

A

A2

C
0,022uF . 50V

‘K\J/ GND

Ferrit miknatis halkast

Sekil 3-8 Analog giris terminalinin baglant1 semasi

(52) Dijital giris terminali: DI terminalinin kablolama yontemi
Muhafaza kablosu yaygin olarak kullanilir ve kablolama mesafesi 20 metreyi gegmemelidir. Siiriis i¢in aktif bir yol kullaniliyorsa,
gii karisikhigina kars1 gerekli yumugatma 6nlemleri alinmalidir. Kontaktor kontrol yolunun kullanilmasi 6nerilir.
(53) DO dijital ¢ikis terminali: dijital ¢ikis terminalinin réleyi siirmesi gerekiyorsa, role bobininin iki tarafina emici diyot
takilmalidir, aksi takdirde DC 24V giicii zarar gorebilir.
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Béliim 4 Calhistirma ve Ekran

4.1 Isletim ve ekranin arayiiz tanitimlari
Calisma paneli, frekans doniistiiriictiniin islev parametrelerini degistirebilir, frekans doniistiiriiciiniin ¢alisma durumunu izleyebilir,
frekans doniistiiriiciiniin (baslatma, durdurma) ¢alismasini kontrol edebilir. Dis kisim ve islev alan1 agagida gosterilmistir:

Caligma gdsterge 1511

Komut gésterge 1511

F/R gosterge 1511

Artirma / Azaltma

Sekil 4-1 fsletim panelinin sematik diyagram 1)

Fonksiyon gosterge 15131 talimatlari:

CALISTIRMA: Isik kapaliyken, doniistiiriicii durma durumunda demektir. Isik parlaksa, doniistiiriiciiniin ¢alisma durumunda oldugu
anlamina gelir.

L/R: Klavyenin galigmasi, terminalin galismasi ve 15181 gosteren uzaktan kumanda (iletisim kontrolii). Isik kapaliyken, klavyenin
¢aligma kontrol durumunda oldugu anlamina gelir. Isik parlaksa, terminal ¢alisma kontrol durumunda demektir. Isik yanip soniiyorsa,
uzaktan kumanda durumunda oldugu anlamina gelir.

F/R: Geri doniis lambast, 151k parlak oldugunda, normal ¢alisma durumunda oldugu anlamina gelir.

2) Birim gosterge 15181: Hz:

frekans birimi

A: akim birimi

V: gerilim birimi

RMP (Hz + A): Déniis hiz1 birimi

% (A+V): %

3) Dijital gosterge alani:

5 bitlik LED 1g1klar, ayar frekansini, ¢ikis frekansini, izleme verisi tiirlerini ve uyar1 kodunu vb. gosterir.

4) Klavye diigmesi talimatlart

Tablo 4-1 Klavye islevi

Tus isim Fonksiyon
. Programla
VERI Birinci diizey meniiye girme veya ¢ikma
ma tusu
GIRIS Girig tusu Meniiye adim adim girin, parametreleri ayarlayin ve onaylayin
Artirma o X
A Verileri veya islev kodunu artirma
tusu
AV Azaltma o X
Verileri veya islev kodunun azaltma
tusu
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s . Durma ekram arayiiziinde ve ¢alisan ekran arayiiziinde, goriintiileme parametreleri arasinda
DEGISTIRME | Degistirme tusu gezinebilirsiniz; parametreleri degistirirken, bit parametreleri degistirilebilir

Calistirma tusu R ) 3 .
CALISTIRMA Klavye modunda, iglemi gergeklestirmek i¢in kullanilir
tusu

DURDURMA/ Durdurma/ Calisma esnasinda, islemi durdurmak igin bu diigmeye basin; ariza alarm durumunda,
SIFIRLAMA Sifirlama
P7-02 fonksiyon kodunu kisitlayan anahtar 6zellikleri sifirlamak icin kullanilir

iLERLEME flerleme Tusu Komut kaynagi olarak tanimlanan P7-01 tabanli fonksiyon anahtarini veya hizlica yon
degisikligi icin kullanilir

4.2 Fonksiyon kodu yontemlerini goriintiileme ve degistirme

200MN frekans doniistiiriiciiniin galisma paneli, parametre ayarlari ve diger islemler icin ii¢ seviyeli menii yapisim benimser. Ug
seviyeli meniiler sunlardir: fonksiyon parametre grubu (birinci seviye) — fonksiyon kodu (ikinci seviye) — fonksiyon kodu ayar1 (ligincii
seviye). Operasyonel akis Sekil 4-2'de gosterilmektedir.

Fonksiyonel parametrenin degerini
Islevsel parametre secimini degistirme degistirme

Parametre grubunu degistir

viri AV gris AV giris AV

| 5000 | Y L > Foos | 'l oso.ool

Sekil 4-2 Ug seviyeli meniilerin akis semasi

Talimatlar: {igiincii seviye meniiyii gahstirirken, ikinci seviye meniiye dénmek igin VERI tusuna veya ENTER tusuna basin. Aradaki
fark sudur: kurulum parametresini kaydetmek ve ikinci diizey meniiye donmek i¢in ENTER tusuna basin ve ardindan otomatik olarak bir
sonraki fonksiyon koduna gegin; SET tusuna basmak parametreleri kaydetmeden dogrudan ikinci seviye meniiye ve gegerli fonksiyon
koduna geri donecektir.

Ornek: P3-02 fonksiyon kodu 10.00Hz 15.00Hz olarak degistirilmek iizere ayarlanmstir. (Kalin metin yanip sénen biti gosterir)

DATA
VAN ] ENTER | 1 TaY [
ENTER
Y Y
1 DATA [ 1 ENTERl 1 AN I 1 SHIET |
‘ P3 < ‘ P3-03 |‘ l 015.00 |‘ 1010.00 |‘ 1 01000 |

Ugiincii diizey meniiniin durumu altinda, parametreler igin yamp sonen bit yoksa, islev kodu degistirilemez ve olasi nedenleri
asagidadir:

1) Islev kodu, gergek algilama parametresi ve galisma kaydi parametresi gibi degistirilemeyen bir parametredir.

2) Islev kodu ¢aligma durumu altinda degistirilemez ve sadece durdurulduktan sonra degistirilebilir.

4.3 Parametrelerin goriintiilleme modu

Parametre goriintiileme modu, esas olarak kullanicilarin gergek talebe dayali olarak farkli yayilma kaliplarina sahip fonksiyonel
parametreleri goriintiilemeleri igin ayarlamir ve {i¢ parametre goriintiileme modu vardir.

isim Aciklama

) Frekans doniistiiriiciiniin islevsel parametrelerini sirayla gorintiiler,
Fonksiyonel parametre modu
islevsel parametre grubuna PO ~ PF, AO ~ AF, U0 ~ UF parametreleri dahildir

Kullanici tanimli fonksiyonel parametreler (en fazla 32 parametre tanimlanabilir),

Kullanici tanimli parametre modu Kullanicilar PE grubu aracihigiyla gosterilecek fonksiyonel parametreleri

dogrulayabilir
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Kullanici tarafindan degistirilen

parametre modu Faktor varsayilant ile tutarli olmayan fonksiyonel parametreler

ilgili fonksiyonel parametreler asagidaki gibi PP-02 ve PP-03'tiir:

Fonksiyonel parametre modunun goriintiileme ozelligi Fabrika ayarlar I
Birim U grubu ekran se¢imi
0 Goriintiileme yok
PF-02 1 Goriintii
Ayar araligt
Onlu grup A grubu ekran se¢imi
0 Goriintiileme yok
1 Goriintii
T 1 parametre modu secimini goriintiile Fabrika ayarlar I
Birim Kullanici tanimli parametre goriintiileme se¢imi
0 Goriintiileme yok
PF-03 . 1 Goriintii
Ayar araligt Kullanici tarafindan degistirilen parametre goriintiileme
Onlu grup segimi
0 Goriintiileme yok
1 Goriintii

Her parametre goriintiileme modunun ekran kodu asagidaki gibidir:

Parametre goriintiileme modu Géoriintii
Fonksiyonel parametre modu = I:l H El l:
Kullanici tanimli parametre modu = I IL| I— r
Kullanici tarafindan degistirilen parametre modu == L = =

Degistirme modu asagidaki gibidir:
Su sekilde iglevsel parametre modundan kullanici tanimli parametre moduna gegilmektedir

Tus takimi gériintilleme

4.4 Kullanic1 tanimh parametrelerin ¢alisma modu

GiRis

Kullanict tammli meniiniin ayarlanmasi, kullanicilarin ortak fonksiyonel parametreleri hizli bir sekilde goriintiilemelerini ve
degistirmelerini amaglamaktadir. Kullanict tanimli mentide parametrelerin goriintiileme modu “uP3-02” dir ve fonksiyonel parametre P3-
02 anlamina gelir. Kullanici tamimli meniide parametrelerin degistirilmesinin etkisi, ortak programlama durumunda degisiklik yapmakla

aynidir.

Kullanict tamimli meniiniin fonksiyonel parametreleri, fonksiyonel parametreleri segen PE grubundan tiiretilir. P0-00 olarak
ayarlanmigsa, se¢im yapilmadigi ve 30 ¢iftin ayarlanabilecegi anlamina gelir. Meniiye girerken “NULL” goriintiileniyorsa, bu kullanici

tanimli meniiniin bos oldugu anlamina gelir.

Kullanicilarin rahathigi i¢in baslangigta 16 ortak parametre kullanici tanimli meniiye kaydedilmistir:

P0-01: kontrol modu P0-02: komut kaynag: segimi
P0-03: ana frekans kaynaginin se¢imi P0-07: frekans kaynag: segimi
P0-08: 6nceden ayarlanmig frekans P0-17: hizlanma siiresi
PO0-18: yavaslama siiresi P3-00: V /F egrisi ayart
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P3-01: tork tanitimt P4-00: DI1 terminalinin fonksiyon se¢imi
P4-01: DI2 terminalinin fonksiyon se¢imi P4-02: DI3 terminalinin fonksiyon se¢imi
P5-04: DO1'in ¢ikis segimi P5-07: AO1'in ¢ikis segimi

P6-00: baglangig modu P6-10: durma modu

Kullanicilar, kullanict taniml meniiyii kendi 6zel taleplerine gore diizenleyebilir.

4.5 Durum parametrelerinin goriintiillenme yéntemi

Durma veya ¢alisma durumunda, “SHIFT” tusuyla birden fazla durum parametresini goriintiileyebilirsiniz. P7-03 (¢alisan
parametreler 1), P7-04 (galisan parametreler 2), P7-05 (durdurma parametreleri) fonksiyon kodlarinin ikili se¢imi, bu parametrenin
goriintiilenip goriintiilenmeyecegine karar verir.

Durma halinde, goriintiilenmek tizere agagidakileri igeren 16 durma parametresi secilebilir: frekans ayari, bus voltaji, DI girig
durumu, DO ¢ikis durumu, AI2 analog giris voltaji, gergek sayim degeri, gergek uzunluk degeri, PLC ¢aligma adimlari, yiikleme hizi
gostergesi, PID ayar1, PULSE girisinin darbe frekansi ve 3 tutma parametresi. Tusa basarak segilen parametreleri sirayla degistirin.

Calisma durumunda, tiimii varsayilan olarak goriintiilenen bes ¢alisma durumu parametresi vardir; ¢alisma frekansi, ayar frekansi,
bara voltaji, ¢ikis voltaji ve ¢ikis akimi. Diger ekran parametreleri ise ¢ikis giicii, ¢ikis torku, DI giris durumu, DO ¢ikis durumu, AI2
analog girig voltaji, gercek sayim degeri, gercek uzunluk degeri, dogrusal hiz, PID ayar1 ve PID geri besleme vb. P7-03 ve P7-04
fonksiyon kodlarmnimn ikili segimi, bu parametrenin goriintillenip goriintiilenmeyecegine karar verir. Tusa basarak segilen parametreleri
sirayla degistirin.

Elektrik kesintisinden sonra frekans doniistiiriictiyii elektriklendirirken, kesintisinden once goriintiilenen parametreler segilen
parametreler olacaktir.

4.6 Sifre ayarlari

Frekans doniistiiriicii, kullanici parola koruma islevi ile donatilmistir. PF-00 sifir disinda, yani kullanict sifresi olarak ayarlandiginda,
sifre korumasi fonksiyon kodunun diizenleme durumundan ¢iktiktan sonra etkinlesir. DATA tusuna tekrar bastigimzda “-----” goriintiilenir.
Ortak meniiye girmek igin kullanici sifresini dogru girin, aksi takdirde giris yapilamaz.

Parola koruma islevini iptal etmek i¢in parola gereklidir. PF-00" 0 olarak ayarlaymn.

4.7 Motor parametrelerinin otomatik olarak ayarlanmasi

Vektor kontroliiniin ¢alisma modunu segin. Frekans doniistiiriiciiyii ¢alistirmadan 6nce motorun etiket parametresini dogru girin.
200MN frekans doniistiiriicii, etiket parametresine bagl olarak standart motor parametreleriyle eslesir. Vektor kontrol modunun motor
parametrelerine giiglii bir bagimlilig1 vardir. {yi bir kontrol performansi elde etmek igin, kontrollii motorun dogru parametreleri girilmelidir.

Motor parametrelerinin otomatik ayarlanmasi adimlar asagidaki gibidir:

Calisma panelinin komut kanali olarak komut kaynagini (P0-P2) se¢in, ardindan motorun gergek parametrelerine gore asagidaki
parametreleri girin (mevcut motora gore segin):

Motor Seg¢imi Parametre
P1-00: motor tipi segimi; P1-01: motorun nominal giicii; P1-02: motorun nominal gerilimi;
Motor 1 P1-03: motorun nominal akimi; P1-04: motorun nominal frekansi; P1-05: motorun nominal hizi
Motor 2 A2-00: motor tipi se¢imi; A2-01: motorun nominal giicii; A2-02: motorun nominal gerilimi; A2-03:

motorun nominal akimi; A2-04: motorun nominal frekansi; A2-05: motorun nominal hizi

Motor yiikten tamamen ayrilabiliyorsa, P1-37 (motor 2 igin A2-37) 2 (asenkron makinenin tam olarak ayarlanmasi) olarak segilir ve
tus panelinde RUN tusuna basarsaniz, frekans doniistiirtici asagidaki motor parametrelerini otomatik olarak hesaplar:

Motor Secimi Parametre

P1-06: senkron makinenin stator direnci; P1-07: Senkronun D ekseni endiiktanst

Motor 1 makine

P1-08: Senkron makinenin Q ekseni endiiktansi; P1-09: asenkron makinenin kargilikli endiiktans direnci

18
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P1-10: Asenkron makinenin yiiksiiz akimt

A2-06: senkron makinenin stator direnci; A2-07: senkron makinenin D ekseni endiiktansi

Motor 2 A2-08: senkron makinenin Q ekseni endiiktansi; A1-09: asenkron makinenin karsilikh endiiktans direnci

P1-10: Asenkron makinenin yiiksiiz akimt

Motor parametrelerinin otomatik ayarini bitirin.
Motor yiikten tamamen ayrilamazsa, P1-37'yi (motor 2 i¢in A2-37) 1 (asenkron makinenin statik ayari) olarak segerek tus
panelindeki RUN tusuna basin.
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Boliim 5 Fonksiyonel Parametre Tablosu

Talimatlar1 miimkiin oldugunca basitlestirmek igin, kullanim kilavuzu parametre tablosunun agiklamalarini yapmaz. Herhangi bir

sorunuz varsa, kullanici firmamizin resmi web sitesinden indirilebilen veya tiretici ve bayi tarafindan temin edilen 200G serisinin
gelistirilmis versiyonunun kullanim kilavuzuna basvurabilirsiniz.

PP-00 sifir disinda bir degere ayarlanir, yani parametre koruma sifresi ayarlanir. Fonksiyonel parametre ve kullanici tarafindan
degistirilen parametre modunda, parametre meniisiine sadece dogru sifre girildikten sonra erisilebilir. Parolay1 iptal etmek igin PP-00'in 0
olarak ayarlanmasi gerekir.

Kullanicr tarafindan degistirilen parametre modunda parametre meniisii sifre ile korunmaz. P grubu ve A grubu temel fonksiyon
parametreleri, U grubu izleme parametresidir. Fonksiyonel tablodaki semboller asagidaki gibidir:

“y¢: Parametrenin ayarlanan degerinin frekans doniistiiriiciiniin durma ve ¢alisma durumu altinda degistirilebilecegini gosterir;

“k”: Parametrenin ayarlanan degerinin frekans doniistiiriiciiniin ¢alisma durumu altinda degistirilemeyecegini gosterir;

“e”: Bu parametrenin degerinin gergekte 6lgiilen deger oldugunu ve degistirilemeyecegini gosterir;

“*7: Parametrenin “fabrika varsayilan1” oldugunu ve yalnizca iiretici tarafindan ayarlanabilecegini ve kullanicilarin ¢ahismasmin
yasak oldugunu belirtir;

Temel fonksiyonel parametreler tablosu

Fonksiyon . q ro———
- isim Ayar arahg Fabrika egistirilebi
kodu varsayilani irlik

PO temel fonksiyon grubu

tiird
1: G tipi (sabit tork yiik tipi Makine ne

P0-00 G / P tipi ekran Pl ik tipi) .
2: P tipi (fan ve pompa yiik tipi) baglidir

0: Hiz sensorsiiz vektor kontrolii
ilk motorun kontrol (SVC)

P0-01 0 *
modu 1 Hiz sensori vektor kontrolii (FVC)

2: V/F Kontrol

0: isletim panelinin komut kanali
(LED kapal1)

- . 1: Terminalin komut kanali (LED
P0-02 Komut kaynag: se¢imi 0 *
ACIK)

2: {letisim komut kanali

(LED yanip soniiyor)

0: Dijital ayar (6nceden ayarlanmus frekans PO-

08, YUKARI / ASAGI degistirilebilir,
(elektrik kesintisi durumunda hafizaya
kaydetmez)

1: Dijital ayar (6nceden ayarlanmis frekans PO-
08, YUKARI / ASAGI degistirilebilir,
(elektrik kesintisi durumunda hafizaya kaydeder)

X temel frekans kaynaginin

: AI2 (panel potansiyometresi)
P0-03 se¢imi

T AI2

2
3
4: AI3 (uzak panel potansiyometresi)
5: SINYAL ayar1 (DI5)

6: Cok segmentli komut

7. Basit PLC

8: PID

9: Verilen iletigim

P0-03 ile ayn1 olmalidir (temel frekans

Yardimet frekans kaynagimin kaynaginin
P0-04 - . 0 *
Y secimi X se¢imi)

P0-05 Yardime: frekans kaynaginin 0: Maksimum frekansa gore olan 0 x

20
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Fonksiyon q Py
Y isim Ayar arahg Fabrika Degistirile
kodu varsayilani bilirlik
1: Frekans kaynagi X'e gore olan
stiper karsilik gelir durumunda
Y araligi segimi
Yardimet frekans kaynaginin
P0-06 siiper karsilik gelir durumunda 0%~ 150% %100 *
Y araligi
Birimler basamag: frekans kaynagi segimi
0: Temel frekans kaynagi X
1: Ana/yardimei ¢alisma sonucu
(¢ahsma iliskisi onlar basamag tarafindan
belirlen
ir)
2: Ana frekans kaynagi X ile
yardimet frekans kaynagi Y arasinda
gegis
3: Ana frekans kaynag1 X ile
Frekans kaynagmin Yar.dlmm ana/yardimet galigma sonucu arasinda
P0-07 . . . gegis 00 *
sliperpozisyon segimi
4. Yardimci frekans kaynagi Y ile ana/yardimet
¢aligma sonucu arasinda gegis
Onlar basamag:: frekans kaynagmnin
ana/yardime1 ¢aligma iliskisini gosterir
0: Ana + yardimci
1: Ana - yardimet
2: Ikisi arasindaki maksimum deger
3. Ikisi arasindaki minimum deger
P0-08 Onceden ayarlanmis frekans 0.00Hz ~ maksimum frekans (P0-10) 50.00Hz bt
0: Ayn1 y6n
P0-09 Caligma yoni 0 *
1: Zit yon
P0-10 Maksimum frekans 50.00Hz ~ 600.00Hz 50.00Hz *
0: PO-12 ayar
1: All
PO-11 Ust limit karsilik gelir kaynagi 2:AI2 0 *
3: AI3
4: SINYAL ayari
5: Verilen iletigim
PO-12 Ust limit frekans: Alt limit frekans PO-14 ~ maksimum frekans 50.00Hz *
(P0-10)
P0-13 Ust limit frekans araligi 0.00Hz ~ maksimum frekans (P0-10) 0.00Hz *
P0-14 ~ Alt limit frekanst 0.00Hz ~ iist limit frekans1 PO-12 0.00Hz it
P0O-15 Tastyic1 frekanst 0.5kHz ~ 16.0kHz Makine tiiriine *
baglidir
0:
Tasiyici frekansini Hayir
P0-16 51 Y 1 *
sicaklik ile ayarlama 1: Evet
P0-17 Hizlanma siiresi 1 0.00s ~ 65000s Makine tiiriine *

baglidir
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Fonksiyon A q
- Isim Ayar aralig1 Fabrika
kodu varsayilani bilirlik
P0O-18 Yavaslama siiresi 1 0.00s ~ 65000s Makine tiiriine *
baglhdir
0: 1s
Hizlanma / Yavaslama
P0-19 L 1:0.1s 1 *
zaman birimi
2:0.01s
Yardimer frekansi kaynaginin
P0-21 Stiperpozisyon frekans ofset 0.00Hz ~ maksimum frekans (P0-10) 0.00Hz ¥
frekansi
Frekans ASAGI | 1:0.1Hz
P0-22 2 *
¢oziiniirliik 2:0.01Hz
Enerji kesintisi durumunda
P0-23 Dijital ayar frekansinin hafiza | 0: Bellek yok 1: bellekle 0 *
segimi
L 0: Motor 1 1: motor 2
P0-24 Motor Segimi 0 *
maksimum frekans (P0-10)
Hizlanma/yavaslama siiresinin .
P0-25 referans zamani 1: Frekans ayari 0 *
2: 100Hz
Calisma esnasinda frekans 0: Frekans caligmast 1: frekans
P0-26 komutunun frekans komuta 0 *
referansi ayarl
Birimler basamagi: ¢alisma paneli komutu
frekans kaynagi segimini baglar
0: Baglama yok
1: Dijital ayar frekansi
2: Al
3: A2
4: AI3
5: SINYAL ayari (DIS)
6: Cok segmentli hiz
[Komut kaynagi X
P0-27 7. Basit PLC 0000 *
frekans kaynagim baglar
8: PID
9: Verilen iletisim
Onlar basamag: terminal komut frekans kaynagt
segimini baglar
Yiizler basamag: iletisim komutas: frekans
kaynagi se¢imini baglar
Binler basamagi: otomatik ¢alisma frekans
kaynagi segimini baglar
ilk motorun P1 grubu parametreleri
0: Ortak asenkron motor
P1-00 Motor tipi segimi 0 *
1: Degisken frekans asenkron motor
P1-01 Motorun nominal giicii 0.1kW ~ 1000.0kW Makine tiiriine *
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200MN yiiksek performansli vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

Fo::ksiyon isim Ayar arali Fabrika Degi.sti.rilebi
odu varsayilani lirlik
baglidir
P1-02 Motorun nominal gerilimi 1V ~ 400V ll;/zli?;l;:gﬁ— tiirtine *
0.01A ~ 655.35A
PL03 Motorun nominal akums (frekans donistiiriiciiniin giici <= 55kW ll;/ie}l;ige tiirline %
0.1A ~ 6553.5A ghdir
(frekans donistiiriiciiniin giicii> 55kW)
P1-04 Motorun nominal frekansi 0.01Hz~maksimum frekans ll;/ig](]‘gler tiirline *
P1-05 Motorun nominal hizi Irpm ~ 65535rpm mg;;;ﬁ tiirine *
0.001Q ~ 65.535Q
P1-06 dizr\sen_kron motorun stator (frekans doniistiiriiciiniin giicli <= 55kW) Ayarlama -
enct 0.0001Q ~ 6.5535Q parametresi
(frekans doniistiiriiciiniin giicii> 55kW)
0.001Q ~ 65.535Q
PL-07 .Asenlkron motorun rotor (frekans donistiiriiciiniin giicii <= 55kW Ayarlama .
irenci 0.0001Q ~ 6.5535Q parametresi
(frekans doniistiiriiciiniin giicii> 55kW)
0.01mH ~ 655.35mH
P1-08 Ase;nkyon motorun kagak (frekans doniistiiriiciiniin giicii <= 55kW) Ayarlama *
indiiktif reaktansi 0.001mH ~ 65.535mH parametresi
(frekans doniistiiriiciiniin giicii> 55kW)
0.1mH ~ 6553.5mH
P1-09 Ase;nkyon motorun ortak (frekans donistiiriiciiniin glicii <= 55kW) Ayarlama *
indiiktif reaktansi 0.01mH ~ 655.35mH parametresi
(frekans donistiiriiciiniin giicii> 55kW)
0.01A ~P1-03
P1-10 Asenkron motorun yiiksiiz (frekans doniistiiriiciiniin giicii <= 55kW) Ayarlama .
akimz 0.1A ~P1-03 parametresi
(frekans donistiiriiciiniin giicii> 55kW)
P1-27 Kodlayicinin satir numarast 1~ 65535 1024 *
0: ABZ artiml1 kodlayici
P1-28 Kodlayicr tiirii 1: Bekleme 0 *
2: Doner transformator
ABZ artimhi kodlayicinin 0: ileri yon
P1-30 AB faz dizisi 1 Ters yon 0 *
Déner transformatoriin
P1-34 Kutup ciftlerinin sayisi 1~65535 1 *
P36 Hiz geri bildirimi PG'nin 0.0: Eylem yok. 0.0 N
baglanti kopuklugu tespiti 0,1 ~10.0s
0: iglem yok
Fl.37 Ayarlama segimi 1: Asenkron motorun statik ayari 0 -

2: Asenkron motorun tam olarak

ayarlanmast

ilk motorun P2 grubu vektor kontrol parametreleri
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Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

200MN yiiksek performanslh vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Fonksiyon i A e Fabrika eistirilebilir
sim ar arahg
Kodu Y 2 varsayllam  f-
P2-00 Hiz déngiisiiniin 1 orantilt 1~100 30 *
kazanimi |
P2-01 Hiz zaman1 birlesik siiresi 1 0.01 S ~ 10.00s 0.50s *
P2-02 Degistirme frekansi 1 0,00 ~ P2-05 5.00Hz RS
P2-03 1~100 20 *
Hiz dongiisiiniin 2 kazanim 2
P2-04 Hiz zaman birlesik siiresi 2 0.01 S~ 10.00s 1.00s *
P2-05 Degistirme frekansi 2 P2-02 ~ maksimum frekans 10.00Hz *
Vektor kontroliiniin kayma
P2-06 kazanimi %50~%200 %100 bt
Hiz déngiisiiniin filtre zaman
P2-07 sabiti ¢ 0.000s ~ 0.100s 0.000s *
Vektor kontroliiniin
P2-08 asirt uyarim kazanimi 0~200 64 *
0: P2-10 fonksiyon kodunun ayarlanmasi
1: All
2: AI2
3: AI3
P2-09 Ust limit modu altinda torkun 4: SINYAL ayari 0 N
) st limit kaynagi 5: Verilen iletisim
6: MIN (All, AI2)
7: MAX (All, Al2)
1-7. Madde araliginin tamami
P2-10'a karsilik gelir
Hiz kontrol altinda torkun {ist
P2-10 limit dijital ayar: % 0.0~% 200.0 %150.0 *
Uyarma diizenlemesinin orantily
P2-13 Kkazanimi 0~60000 2000 *
Uyarma diizenlemesinin birlesik
P2-14 Kkazanimi 0~60000 1300 *
Tork diizenlemesinin orantili
P2-15 kazanimi 0~60000 2000 *
P2-16 Tork diizenlemesinin bilesik 0~60000 1300 e
kazanimi
P3 grup V/F kontrol parametreleri
0: Diiz ¢izgi V/F
1: Cok noktalt V/F
2: Kare V/F
3:1.2 giig V/IF
4: 1.4 gii¢ V/F
P3-00 VF egri ayar ele 0 *
6:1.6gli¢c V/F
8:1.8giig V/F
9: Yedek

10: VF'nin tam ayirma modu

11: VF'nin yar1 ayirma modu
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200MN yiiksek performansli vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

Fonksiyon isim AT et Fabrika [Degistirilebi
kodu Y g varsayilani lirlik
i . % 0.0: (otomatik tork tanitimr) PSR
P3-01 Tork ilerlemesi Makine tiiriine *
% 0.1~% 30.0 baglidir
P3-02 Tork kargilik gelir kesik 0.00Hz~Maksimum frekans 50.00Hz *
frekansi
P3-03 Cok noktalt VF'nin 1 frekans 0.00Hz ~ P3-05 0.00Hz *
noktast
P3-04 Cok noktalt VF'nin 1 no'lu %0.0~% 100.0 %0.0 *
gerilim noktasi
P3-05 Cok noktalt VF'ni n 2 frekans P3-03 ~ P3-07 0.00Hz *
noktast
Cok noktalt VF'nin 2 no'lu
P3-06 gerilim noktasi %0.0~% 100.0 % 0.0 *
P3.07 Cok noktali VFnin 3 frekans P3-05 ~ motorun nominal frekans1 (P1- 0.00Hz .
noktast 04)
P3-08 Cok noktali VF'nin 3 no'lu %0.0~% 100.0 % 0.0 *
gerilim noktasi
P3-09 VF kayma kompanzasyon % 0.0~% 200.0 % 0.0 *
kazanimi
P3-10 VF asir1 uyarma kazanci 0~200 64 bt
P3-11 VF salimim bastirma kazanimi | 0~ 100 Makine tiiriine *
bagldir
0: Dijital ayar (P3-14)
1: A1l
2: A2
3: AI3
4: SINYAL ayar1 (DI5)
P3-13 VF ayr gerilim kaynagt 5: Cok segmentli komut 0 *
6: Basit PLC
7: PID
8: Verilen iletisim
Not: motorun nominal gerilimine %100.0
kargilik gelen deger
P3-14 VF ayr1 geriliminin dijital ayar1| 0V~Motorun nominal gerilimi ov *
0.0s ~ 1000.0s
VF ayr1 geriliminin gerilimine .
P3-15 gore Not: 0V zamanlamas1 motorun nominal 0.0s *
degistirilecektir
P4 grubu Giris terminali
P4-00 DIl terminal ~ fonksiyonu | 0: Fonksiyon yok 1 *
secimi 1: Ileri ¢aligma
DI2 terminal ~ fonksiyonu | 2: Ters islem
P4-01 . . i 4 *
secimi 3: Ug telli galisma kontrolii
DI3 terminal ~ fonksiyonu | 4: ileri gitme
P4-02 o . 9 *
secimi 5: Ters gitme
DI4 terminal ~ fonksiyonu | 6: Terminal YUKARI
P4-03 ; 12 *

segimi

Terminal ASAGI
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Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk) 200MN yiiksek performansl vektor donistiirticti 6zellikleri

Fonksiyon

isim Ayar arahgt Fabrika k) gistirilebi
kodu varsayilani irlik

8: Serbest durus
9: Aniza sifirlama
10: Calisma durur

11: Harici arizanin normalde agik

12: Cok segmentli komut terminali 1

13: Cok segmentli komut terminali 2

14: Cok segmentli komut terminali 3

15: Cok segmentli komut terminali 4

16: Hizlanma / yavaglama siiresi se¢im terminali
1

17: Hizlanma / yavaslama siiresi se¢im terminali
2

18: Frekans kaynagmin degistirilmesi

19: YUKARI / ASAGI ayar sifirlamast
(terminal, klavye)

20: islem terminal degisim termi ASAGI

21: Hizlanma / yavaglamay1 yasaklama
22: PLD durmast

23: PLC durum sifirlama

24: Déniis frekansi durmast

25: Sayag girisi

26: Sayag sifirlama

DI5 terminal fonksiyonu
P4-04 27: Uzunluk sayac1 girisi 13 *

segimi
28: Uzunluk sifirlama

29: Tork kontrolii yasag1

30: SINYAL frekans girisi (sadece DIS igin
gegerlidir)

31: Yedek

32: Ani DC frenleme

33: Harici arizanin normalde kapali arizasi

34: Frekans degisikligi

35: Ters PID hareket yonii

36: Harici durdurma terminali 1

37: Kontrol terminal degistirme terminali
ASAGI

38: PID entegrasyonunun durmast

39: Frekans kaynagi X ile 6nceden ayarlanmig

frekans arasinda gegis

40: Frekans kaynag: Y ile onceden ayarlanmis
frekans arasinda gegis

41: Motor se¢im terminali 1

42: Motor se¢im terminali 2

43: PID parametrelerinin degistirilmesi

44: Kullanic tanimlt hata 1

45: kullanic tanimli hata 2
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200MN yiiksek performansli vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

Fonksiyon . Py
Y isim Ayar arahg Fabrika Degistirile
kodu varsayilanl bilirlik
46: Hiz kontrolii ile tork kontrolii arasinda gegis
47: Acil durdurma
48: Harici durdurma terminali 2
49: Yavaslama DC frenleme
50: Caligma siiresini sifirlama
51-59: Yedek
Terminalin komut verme 0: iki telli tip 1 1: iki telli tip 2
P4-10 terminali e L 0.010s *
2: iki telli tip 1 3: iki telli tip 2
YUKARI / ASAGI degisim
P4-11 orant 0.001Hz /s ~ 65.535Hz / sn 0 *
1 no'lu girig egrisinin minimum
P4-12 g 0.00V ~ P4-15 1.00 Hz / sn #
1 no'lu Al egrisinin giris
P4-13 girigine karsilik gelen ayar1 % 100,0~~+100.0% 0.00v *
1 no'lu giri egrisinin
P4-14 maksimﬁmsgir%si P4-13 ~+10.00v % 0.0 *
1 no'lu Al egrisinin giris
P4-15 girisine karsilik gelen ayar % 100,0~+100.0% 10.00v *
P4-16 ATl filtre siiresi 0.00s ~ 10.00s % 100.0 ¥
2no'lu giris egrisinin minimum
P4-17 g e 0.00V ~ P4-20 0.10s *
2 no'lu Al egrisinin giris
P4-18 girigine karsilik gelen ayar % 100,0~~+100.0% 0.00v *
2 no'lu giris egrisinin
P4-19 maksimﬁmsgirii P4-18 ~ +10.00V % 0.0 pe
2 no'lu Al egrisinin giris
P4-20 girigine karsilik gelen ayar % 100,0~+100.0% 10.00v *
P4-21 AI2 filtre siiresi 0.00s ~ 10.00s % 100.0 it
3 no'lu giris egrisinin minimum
P4-22 airsi e €8 -10.00V ~ P4-25 0.10 *
3 no'lu Al egrisinin giris
P4-23 girigine karsilik gelen ayar % 100,0~+100.0% -10.00v *
3 no'lu giris egrisinin
P4-24 maksimum giris P4-23 ~ +10.00V % 100.0 *
3 no'lu Al egrisinin giris
P4-25 girisine karsilik gelen ayar % 100,0~+100.0% 10.00v *
P4-26 Al filtre siiresi 0.00s ~ 10.00s % 100.0 it
SINYAL'in giris minimum
P4-27 anisi o 0.00kHz ~ P4-30 0.10s *
P4-28 SINYAL'in minimum -% 100,0~%100.0 0.00kHz x
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Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

200MN yiiksek performanslh vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Eonksiyon . A Fabrika Degistirileh
kodu varsayilani ilirlik
girisine giris gelen ayar
P4-29 SINYAL'in giris maksimum P4-28 ~ 100.00kHz % 0.0 *
girisi
P4-30 SINYAL'in maksimum giris | % 100,0~%100.0 50.00kHz *
ayarl
P4-31 SINYAL filtre siiresi 0.00s ~ 10.00s % 100.0 it
Birimler basamagi: Al egrisi segimi
1: Egri 1 (2 puan, bkz. P4-13 ~P4-16)
2: Egri 2 (2 puan, bkz. P4-18 ~
P4-21)
3: Egri 3 (2 puan, bkz. P4-23 ~
P4-26)
P4-32 Al egrisi segimi R 0.10s *
4: Egri 4 (4 puan, bkz. A6-00 ~
A6-07)
5: Egri 5 (4 puan, bkz. A6-08 ~
A6-15)
Onlar basamagi: AI2 egrisi se¢imi, aynen
Yiizler basamagi: AI3 egrisi se¢imi,
aynen
[Birimler basamag1: minimum giristen diisiik olacak
sekilde All segimini ayarlama
: minimum giris ayarina karsilik gelir
Minimum giristen daha diisik  |1:% 0.0
P4-33 olacak sekilde Al ayar segimi nlar basamagi: minimum giristen daha diisiik 321 *
olacak sekilde AI2 se¢imini ayarlama, aynen
Yiizler basamagi: minimum giristen daha disiik
lacak gekilde AI3 segimini ayarlama, aynen
P4-34 DI gecikme siiresi 0.0s ~ 3600.0s 000 *
P4-35 DI2 gecikme siiresi 0.0s ~ 3600.0s 0.0s *
P4-36 DI3 gecikme siiresi 0.0s ~ 3600.0s 0.0s *
0: Yiiksek seviye gegerlidir
DI terminalinin 1 no'lu etkin 1. Duisiik seviye gegerlidir
P4-37 mocfse imi otu ¢ Birimler basamagi: DI1; Onlar basamagi: DI2; |0.0s *
¢ Yiizler basamagi: DI3; Binler basamagi:
DI4; On binler basamagi: DI5
0: Yiiksek seviye gegerlidir
T 8 . 1: Diisiik seviye gegerlidir
DI terminalinin 2 no'lu etkin . = -
P4-38 d secimi Birimler basamagi: DI6; Onlar basamagi: 00000 *
mod seq DI7; Yiizler basamagi: DI8; Binler basamag:
DI9; On binler basamagi: DI10
439 Terminalin komut verme 0: iki telli tip 1 1: iki telli tip 2 00000 .
terminal 2: iki telli tip 1 3: iki telli tip 2
P5 grubu Cikis terminali
Kontrol paneli {izerindeki 0: Cikis yok
P5-02 . P X L Cikas 2 *
rolenin fonksiyon secimi 1: Frekans doniistiiriicii calistyor
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200MN yiiksek performansli vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

Fonksiyon

kodu

isim

Ayar arahg

Fabrika
varsayilani

Degistirilebi
lirlik

(T/A-T/B-T/C)

P5-04

DOI1 ¢ikis fonksiyonu

segimi

2: Hata ¢ikis1 (hata durur)

3: Frekans seviyesi FDT1 ¢ikisini algilar
4: Frekans gelir

5: Sifir hizda galisma (durus sirasinda
¢ikis yok)

6: Motorun asirt yiik 6n alarmi

7: Frekans donistiiriiciiniin asir1 yiik 6n alarmi
8: Set sayimi degeri gelir

9: Belirlenen sayim degeri gelir

10: Uzunluk gelir

11: PLC dongiisii tamamlanir

12: Biriken ¢aligma siiresi gelir

13: Smirls frekans

14: Smurh tork

15: Caligmaya hazir olma

16: All> AI2

: Ust limit frekanst gelir

N

w

=2

18: Alt limit frekans: gelir (calismayla ilgili)

19: Diisiik voltaj durum ¢ikisi
20: letisim ayari

21: Konumlandirma tamamlanir

(yedek)

22: Konumlandirma tamamlanmak tizeredir
(yedek)

23: Sifir hiz, ¢aligmasi 2 (durus esnasinda ¢ikig
var)

24: Birikimli elektriklenme siiresi gelir

25: Frekans seviyesi FDT2 ¢ikis

26: Frekans 1 ¢ikisa ulagir

]
2

: Frekans 2 ¢ikisa ulasir
28: Akim 1 ¢ikisa ulagir

29: Akim 2 ¢ikisa ulagir

30: Zamanlama ¢ikisa ulasir
31: AIl girisi simirlamay1 asar
32: Yiik hatas

33: Ters iglem altinda

W

4: Sifir akim durumu

35: Modiil sicakhig1 gelir

36: Cikis akimi sinirlamay1 asar

37: Alt limit frekans gelir

(durus esnasinda ¢ikis vardir)

38: Alarm ¢ikist (¢alismaya devam eder)

39: Motorun agiri sicaklik 6n alarmu

40: Caligma siiresi gelir
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200MN yiiksek performanslh vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Fonksiyon
kodu

isim

Ayar arahg

Fabrika
varsayilani

Degistirile
bilirlik

P5-07
AOLI ¢ikig fonksiyonu se¢imi

0: Caligma frekansi

1: Ayar frekansi

2: Cikis akimi

3: Cikis torku

4: Cikis giicti

5: Cikas gerilimi

6: SINYAL girisi

(% 100. 100.0kHz'e karsilik gelir)
7: All (panel potansiyometresi)
8: AI2

9: AI3 (uzak panel potansiyometresi)
10: Uzunluk

11: Sayag degeri

12: Verilen iletisim

13: Motor hizt

14: Cikis akimi (% 100.0
1000.0A'ya karsihik gelir)

15: Cikig voltaji (% 100.0
1000.0V'a karsilik gelir)

16: Yedek

P5-10
AO1 sifir ofset katsayist

-% 100,0~+100.0%

% 0.0

P5-11 JAO1 kazanci

-10.00 ~ +10.00

P5-18 .
ROLE!1 ¢ikis gecikme siiresi

0.0s ~ 3600.0s

0.0s

P5-19 o
ROLE2 c¢ikis gecikme siiresi

0.0s ~ 3600.0s

0.0s

P5-20 DO1 ¢ikis gecikme siiresi

0.0s ~ 3600.0s

0.0s

IDO ¢ikis terminalinin gegerlilik

P5-22 [durum segimi

0: Pozitif mantik

1: Ters mantik

Birimler basamagi: FMR
Onlar basamagi: ROLE1

Binler basamagi: DO1

00000

P6 grubu Start-stop kontrolii

P6-00 Baglatma modu

0: Dogrudan baslat
1: Hiz takibini yeniden baglatin
2: On uyariciy1 baslatin (DC asenkron

motor)

P6-01 Hiz takip yolu

0: Durdurma frekansindan baglama
1: Sifir hizdan baglama

2: Maksimum frekanstan baslama

P6-02 Hiz takibi

1~100

20

P6-03 Baslangi¢ frekanst

0.00Hz ~ 10.00Hz

0.00Hz

Baglangig frekansinin karsihik

P6-04 aelir

0.0s ~ 100.0s

0.0s

Baglangi¢ DC frenleme akimi /

P6-05 onceden uyarilmis

9%0~%100

%0
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200MN yiiksek performansli vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

Fonksiyon q Py
Y isim Ayar arahg Fabrika D'e‘glgtmle
kodu varsayilani bilirlik
motorun
Baslangic DC frenleme
P6-06 0.0s ~ 100.0s 0.0s *
siiresi / 6n uyari zamani
0: Dogrusal hizlanma / yavaslama
Hizlanma / Yavaslama
P6-07 o 1: hizlanma / yavaslamaya ait S-egrisi A 0 *
tird
2: hizlanma / yavaslamaya ait S-egrisi B
Baslangi¢ segmentindeki S-
P6-08 egfisini‘;zan%an orantist % 0.0 ~ (% 100.0 -P6-09) % 30 *
Bitis segmentindeki S-egrisinin
P6-09 S, c % 0.0 ~ (% 100.0 -P6-08) %30 *
0: Yavaglayarak durma
P6-10 Durus modu 0 *
1: Serbest durma
DC frenlemesinin duru .
P6-11 anindaki baslangi frekzsmsl 0.00Hz~Maksimum frekans 0.00Hz R
DC frenlemesinin durus
P6-12 anindaki bekleme siiresi 0.0s~100.0s 0.0s *
P6-13 ]3:1[:1115 esnasindaki DC frenleme %0~%100 %0 -
Durus esnasindaki DC frenleme
PG-14 sirons 0.0s ~ 100.0s 0.0s #
P6-15 Frenlemenin kullanim orani %0~%100 %100 *
P7 grubu Klavye ve ekran
0: ILERLEME gegersiz
1: Isletim paneli {izerindeki komut kanali ile
uzak komut kanali arasinda gegis
P7-01 Fonksiyon tusunun fonksiyon (terminal komut kanal1 veya 0 .
seqimt iletigim komut kanali)
2: {leri/ geri diigmesi
3: leri gitme
4: Ters gitme
0: DURDURMA/SIFIRLAMA 'nin durdurma
islevi yalnizca klavye ¢alisma modunda
Fonksiyon tusunun fonksiyon gegerlidir
P7-02 segimi 1: DURDURMA/SIFIRLAMA tusunun 1 *
durdurma islevi herhangi bir ¢alisma modunda
ecerlidir
0000 ~ FFFF
Bit00: Caligma frekansi 1 (Hz)
Bit01: Ayar frekans1 (Hz)
Bit02: Bara gerilimi (V)
Bit03: Cikis voltaji (V)
P7-03 Goriintii LED ¢alismasiin Bit04: Cikis akimi (A) 1F *

gosterge parametreleri

Bit05: Cikis giicii (kW)
Bit06: Cikis torku (%)
Bit07: DI giris durumu
Bit08: DO ¢ikis durumu
Bit09: All voltaji (V)
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Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

200MN yiiksek performanslh vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Fonksiyon
kodu

isim

Ayar arahg

h)egistirilebi
Fabrika varsayilani |lirlik

Bit10: AI2 voltaji (V)

Bitl1: AI3 voltaji (V)

Bit12: Sayag degeri

Bit13: Uzunluk degeri

Bit14: Yiik hizinin goriintiilenmesi
Bit15: PID ayar1

P7-04

Goriintii LED ¢aligmasinin
gosterge parametreleri

0000 ~ FFFF

Bit00: PID geri bildirimi

Bit01: PLC asamast

Bit02: SINYAL frekansi (kHz)

Bit03: Caligma frekans: 2 (Hz)

Bit04: Kalan galisma siiresi

Bit05: Kalibrasyondan 6nce All voltaji
V)

Bit06: Kalibrasyondan 6nce AI2 voltaji
V)

Bit07: Kalibrasyondan énce AI3 voltaji
V)

Bit08: Dogrusal hiz

Bit09: Gegerli elektriklenme siiresi (Saat)
Bit10: Gegerli ¢alisma siiresi (Min)
Bit11: SINYAL frekansi (Hz)

Bit12: iletisimin degerini ayarlama
Bit13: Kodlayicinin geri besleme hizi (Hz)
Bit14: Ana frekansin X gostergesi

(Hz)

Bit15: Yardimei frekansin Y gostergesi
(Hz)

P7-05

Goriintii durusunun gosterge
parametreleri

0000 ~ FFFF

Bit00: Ayar frekans1 (Hz)
Bit01: Bara gerilimi (V)
Bit02: DI giris durumu
Bit03: DO ¢ikis durumu
Bit04: AIl voltaji (V)
Bit05: AI2 voltaji (V)
Bit06: AI3 voltaji (V)
Bit07: Sayim degeri
Bit08: Uzunluk degeri
Bit09: PLC asamast
Bit10: Yiik hiz1

Bit11: PID ayari

Bit12: SINYAL frekansi (kHz)

33 *

P7-06

Goriintli ytikiiniin gosterge
Kkatsayisi

0.0001 ~ 6,5000

1.0000 *

P7-07

inverter modiiliiniin

radyator sicaklig

0.0C~100.0C

P7-08

Dogrultucu kopriiniin

0.0°C~100.0C
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200MN yiiksek performansli vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

Fonksiyon Isim Ayar arah@ Fabrika [Degistirilebi
varsayilani lirlik
kodu Y
radyator sicakligi
P7-09 Birikimli ¢aligma siiresi Oh ~ 65535h N o
P7-10 Uriin numarast . _ .
P7-11 Yazilim siiriim numarasi - - °
0: 0 Ondalik nokta
Hiz yiikiiniin ondalik 1: 1 ondalk nokta
P7-12 gosterimi 1 *
2:2 ondalik basamak
3: 3 ondalik basamak
Birikimli elektriklenme
P7-13 P Oh ~ 65535h - o
siiresi
P7-14 Birikimli glig titketimi 0 ~ 65535 kilovat saat - o
P8 grubu Yardimen I'onksixon
P8-00 Ilerlemenin galisma frekanst 0.00Hz~~Maksimum frekans 2.00Hz
P8-01 ilerleme hizlanma siiresi 0.0s ~ 6500.0s 20.0s
P8-02 ilerleme yavaslama siiresi 0.0s ~ 6500.0s 20.0s
tiiriin
Makine e
P8-03 Hizlanma siiresi 2 0.0s ~ 6500.0s o
baglidir
tiirtin
Makine e
P8-04 Yavaglama siiresi 2 0.0s ~ 6500.0s e
baglidir
tiirtin
Makine e
P8-05 Hizlanma siiresi 3 0.0s ~ 6500.0s *
baghdir
tiirtin
Makine e
P8-06 Yavaslama siiresi 3 0.0s ~ 6500.0s e
baghdir
tiirtin
Makine e
P8-07 Hizlanma siiresi 4 0.0s ~ 6500.0s e
baglidir
tiirtin
Makine e
P8-08 Yavaslama siiresi 4 0.0s ~ 6500.0s. %
baghdir
P8-09 Atlama frekansi 1 0.00Hz~Maksimum frekans 0.00Hz
P8-10 Atlama frekansi 2 0.00Hz~Maksimum frekans 0.00Hz
P8-11 Atlamali frekans arahg 0.00Hz~Maksimum frekans 0.01Hz
P8-12 {leri/Geri 6lii zaman .0s ~ 3000.0s .0s ¥
P8-13 Ters kontrol saglar 0: Izin Verme 1: Engelleme 0 s
Alt limit frekansindan 0: Alt siur frekansinda galistir
daha diisiik olacak sekilde
P8-14 ayar frekanst 1: Durma 0 *
frekans: 2: Sifir hizda galisma
P8-15 Diisiis kontrolii 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz *
P8-16 Birikimli elektriklenme varis siiresi 0Oh ~ 65000h Oh *
ayarl
P8-17 Oh ~ 65000h Oh e
Birikimli Eallitlrma varis siiresi ayart
P8-18 Koruma segimini baslatma 0: Koruma yok 1: koruma 0
P8-19 Frekans fespit 0.00Hz~Maksimum frekans 50.00Hz
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Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

200MN yiiksek performanslh vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Fonksiyon . . Degistirileb
Isim Ayar aralii Fabrika ilirlik
kodu varsayilani
degeri (FDT1)
Frekans tespitinin gecikmeli -
P8-20 degeri (FDT1) (FDT1) % 0.0 ~% 100.0 (FDT1 seviyesi) %S5.0 *
Frek: irisinin tespit edil
P§-21 rotins SIS LeSPILEClen o, .0 04 100.0 (maksimum frekans) %0.0 *
genisligi
Eger atlamali karsilik gelir
P8-22 hizlanma/yavaslama stireci 0: Gegersiz  1: Gegerli 0 *
boyunca gegerliyse
1 no'lu hizlanma siiresi ile 2
P8-25 no'lu hizlanma siiresi frekans 0.00Hz~Maksimum frekans 0.00Hz *
noktalari arasinda gegis
1 no'lu yavaslama siiresi ile 2
P8-26 no'lu yavaslama siiresi frekans | 0.00Hz~Maksimum frekans 0.00Hz %
noktalari arasinda gegis
P8-27 Terminal ilerleme dnceligi 0: Gegersiz___1: Gegerli 0 ¥
P8-28 Frekans tespit degeri (FDT2) | 0.00Hz~Maksimum frekans 50.00Hz %
Frekans tespiti (FDT2) -
P8-29 degeri’nin arahigt % 0,0 ~% 100,0 (FDT2 seviyesi) %5.0 *
Herhangi bir giris frekansinin
P8-30 B 0.00Hz~Maksimum frekans 50.00Hz *
1 no'lu tespit degeri
Herhangi bir giris frekansmin .
P8-31 1 no'lu tespit genisligi % 0.0 ~% 100.0 (maksimum frekans) % 0.0 *
Herhangi bir giris frekansinin
P8-32 0.00Hz~Maksimum frekans 50.00Hz ¥
2 no'lu tespit degeri
Herhangi bir giris frekansinin .
P8-33 b no'lu te%pil gegnisiigi % 0.0 ~% 100.0 (maksimum frekans) % 0.0 ¥
9%0.0~%300.0
Sifir akimdaki tespit tespit 3
P8-34 seviyesi Motorun % 100.0, nominal akimina %5.0 *
yesi
karsilik gelir
Sifir akimda tespit edilen
P8-35 gecikme siiresi 0,01 S ~600.00s 0.10s *
1kis akiminin ultra limit % 0.0 (tespit yok
P8-36 s 000 (esplt yolo , %200.0 *
& % 0.1 ~% 300.0 (motorun nominal akimz)
Ultra limit ¢ikis akim
P8-37 |gecikme siiresini tespit eder 0.00s ~ 600.00s 0.00s *
P8-38 Herhangi bir giris akimi 1 % 0.0 ~% 300.0 (motorun nominal akimi) % 100.0 *
Herhangi bir giris aki 1
P8-39 n;;.ua;eg;isggigms aximinn % 0.0 ~% 300.0 (motorun nominal akimz) % 0.0 Y
P8-40 Herhangi bir giris akimi 2 % 0.0 ~% 300.0 (motorun nominal akimi) % 100.0 *
Herhangi bir giris aki 2
P8-41 n;;.ua;eg:‘isggigms axmimn % 0.0 ~% 300.0 (motorun nominal akimi) % 0.0 *
P8-42 Zamanlama fonksiyonu se¢imi | 0: Gegersiz  1: Gegerli 0 *
P8-43 Caligma siiresi zamanlamasinin | 0: P§-44 ayan 0 *
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Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

Fonksiyon . e
Y isim Ayar arahg Fabrika h)eglstmlebl
kodu varsayilanl irlik
verilen igletim siiresi 1Al
2: A2
3: AI3
Analog giris aralig1 P8-44'e karsilik gelir
P8-44 Zamanlama ¢alisma siiresi 0.0dk ~ 6500.0dk 0.0dk *
P8-45 All giris geriliminin alt imit | *-00V =P840 3.10v *
giris degeri
P8-46 L e P8-45~ 10.00V 6.80V *
Ust limit giris geriliminin {ist
limit giris degeri
P8-47 0~100 75°C *
Modiil sicaklik girisi
0: Fan ¢ahsirken galisir
P8-48 Sogutma fam kontrolii 0 *
1: Fan her zaman calisir
Hareketsiz frekans (P8-51) ~ maksimum
P8-49 Uyanma frekanst 0.00Hz %
frekans (P0-10)
P8-50 Uyanma gecikme siiresi 0.0s ~ 6500.0s 0.0s *
P8-51 Hareketsiz frekans 0.00Hz ~ Uyanma frekans (P8-49) 0.00Hz *
Hareketsiz gecikme
P8-52 siiresi 0.0s ~ 6500.0s 0.0s
P8-53 Calisma baslangig siiresi ayari 0.0dk ~ 6500.0dk 0.0dk
P9 grubu Ariza ve koruma
Motorun asir1 yiik koruma . o
P9-00 segimi 0: Engelle 1: izin ver 1 *
Motorun asin yiik koruma
P9-01 Kkazanimi 0.20 ~ 10.00 1.00 *
Motorun agir1 yiik 6n alarm
P9-02 ratsapst %50-%100 %80 %
P9-03 Asin gerilim durus kazanci 0~100 0 *
Asini-gerilim durusu koruma
P9-04 gjrﬂhﬁi s %120~%150 %130 *
P9-05 Asirt akim durus kazanct 0~100 20 Yo
A kim d ki
P9-06 L i curusn Rorumna %100~%200 %150 %
Elektrik verme esnasinda
P9-07 toprak stii kisa devre 0: Gegersiz 1: Gegerli 1 *
korumast
Arizanin otomatik sifirlama
P9-09 0~20 0 *
arizanin
Otomatik arizanin amnda . i
P9-10 arizann DO segimi 0: Islem yok 1: Islem 0 *
Arizanin otomatik olarak
P9-11 sifirlanmasi igin gerekli zaman | 0,1s ~ 100.0s 1.0s *
araligi
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200MN yiiksek performanslh vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Fonksiyon
kodu

isim

Ayar arahg

Fabrika
varsayilani

Degistirileb
ilirlik

P9-12

Girisin agik fazli koruma segimil

=4

Engelle 1: izin ver

*

P9-13

Cikisin agik fazli koruma
segimi

<

Engelle 1: izin ver

P9-14

Ik ariza tiirii

a4

R AN

10:
11:

Ariza yok

Yedek

Hizlandirilmis asirt akim

: Yavaglatilmis agir1 akim
Sabit hizli agirt akim
Hizlandirilmis asirt gerilim
Yavaglatilmis agir1 gerilim
Sabit hizl asir1 voltaj
Tampon direnci agir1 yiikii

Diisiik gerilim

Frekans doniistiiriiciiniin asir yiiklenmesi

Motorun asirt yiiklenmesi

: Varsayilan giris faz1

P9-15

ikinci hata tipi

[~

2!

N

: Varsayilan ¢ikis fazi

: Modiiliin agir1 sicakhig

: Harici ariza

: Anormal iletisim

: Anormal kontaktor

: Anormal akim algilama

: Anormal motor ayart

: Anormal kodlayic1 / PG karti

: parametrenin anormal okuma-yazmasi

Frekans doniistiiriiciiniin anormal

doniistiiriict

23:
24:
25:

Motorun toprak tistii kisa devresi
Yedek
Yedek

P9-16

Ugiincii (son) ariza tiirii

26:
27:
2!
29:
30:
31:
40:
4
42:
43:
45:
51:

>3

Cahisma stiresi gelisi

Kullanici tanimli hata 1

: kullanict tanimli hata 2

Elektrik verme zamaninin gelisi
Yiik hatasi
Caligirken PID geri besleme kayiplart

Hizli akim simirlama siireleri

: Calisirken motoru degigimi

Cok biiyiik hiz degisimi
Motorun asir1 hizi
motorun asiri sicaklig

ilk konum hatast

P9-17

Ugiincii (son) arizanin frekanst

P9-18

Ugiincii (son) arizanin akimi
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Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

0: Serbest durma

Fonksiyon q Py
Y isim Ayar arahg Fabrika Degistirile
kodu varsayilani bilirlik

Ugiincii (son) arizanin bara

P9-19 gerilimi - h ®
Ugiincii (son) terminal giris

P9-20 terminali durumu - - °
Ugiincii (son) arizanin ¢ikis

P9-21 terminali durumu - . *
Ugiincii d¢ cii arizanin

P9-22 frekans déniistiiriicii durumu - ° °
Ugiincii (son) arizamin elektrik

P9-23 verme zamant - - °
Ugiincii (son) arizamin galisma

P9-24 siiresi - : ®

P9-27 ikinci arizanin frekansi - - .
Ikinci arizanmn akimi

P9-28 - - .

P9-29 ikinci arizanin bara gerilimi - - .
ikinci terminal giris terminali

P9-30 durumu - - .
ikinci arizanin gikis terminali

P9-31 durumu - - °
ikinci doniistiiriicii frekans

P9-32 déniistiiriicii durumu - - ®
ikinci arizamin elektrik verme

P9-33 siiresi - N °

P9-34 ikinci arizanin galisma siiresi - - .

P9-37 flk arizanin frekanst - - .

P9-38 flk arizanin akimi - - .

P9-39 ilk arizanin bara gerilimi - - .
ilk terminal giris terminali

P9-40 durumu - - .
ilk arizanin ¢ikis terminali

P9-41 durumu - - °
ilk doniistiiriicii frekans

P9-42 doniistiiriicii durumu - h ®
flk arizanin elektrik verme

P9-43 siiresi - : °

P9-44 ilk arizanin ¢aligma siiresi - - .

Birimler basamagi: motorun agir1 yiiklenmesi
islemi secimi 11
P9-47 Ariza koruma iglemi se¢imi 1 (11 00000 %
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Fonksiyon Fabrika

isim Ayar arahg
kodu varsayilani

1: Durma yoluna gére durus
2: Caliymaya Devam Etme

Onlar basamag: varsayilan giris faz1 (12)
Yiizler basamag: varsayilan ¢ikis fazi (13)
Binler basamagi: harici ariza (15)

Onbinler basamagi: anormal iletisim (16)

Birimler basamagi: anormal kodlayic / PG kartt
(20)

0: Serbest durma

Onlar basamagi: fonksiyon kodunun anormal
okuma-yazmast (21)

Po.48 0: Serbest durma 00000 -
1: Durma yoluna gére durus

Ariza koruma iglemi se¢imi 2 Yiizler basamagi: yedek

Binler basamagi: motorun asir

sicakligi (25)

Onbinler basamag: ¢alisma siiresi gelisi
(26)

Birimler basamagi: kullanici tanimli hata 1 (27)
0: Serbest durma

1: Durma yoluna gére durus

2: Caliymaya Devam Etme

Onlar basamag: kullanici tammli hata 1 (28)

0: Serbest durma

1: Durma yoluna gére durus

2: Caliymaya Devam Etme

Yiizler basamagi: elektrik verme zamaninin gelisil
(29)

0: Serbest durma

1: Durma yoluna gére durus

P9-49 2: Caliymaya Devam Etme 00000 *
Ariza koruma islemi se¢imi 3
Binler basamagi: yiik hatas1 (30)

0: Serbest durma

1: Durdurmak igin yavaslama

2: Nominal frekansin % 7'sine yavaslama
ve ¢aligmaya devam etme, yiik hatasi
durumunda ayar frekansini

kurtarma

On binler basamagi: Caligma esnasinda
PID geri besleme kaybi (31)

0: Serbest durma

1: Durma yoluna gére durus

2: Caligmaya Devam Etme

Biriml, g1: ¢ok biiyiik h gisimi
£9-50 Atiza koruma islemi segimi 4 irimler basamag: ¢ok biiyiik hiz degisimi 00000 %

(42)
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Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

Fonksiyon q Py
Y isim Ayar arahg Fabrika Degistirile
kodu varsayilani bilirlik
0: Serbest durma
1: Durma yoluna gore durus
2: Caliymaya Devam Etme
Onlar basamag1: motorun agir1 hizi (43)
Yiizler basamagi: baslangig pozisyonu hatasi
(€1)]
0: Mevcut ¢aligma frekansinda ¢alisma
1: Ayar frekansinda galistirma
P9-54 2: Ust limit frekansinda calistirma 0 *
Aniza durumunda siirekli 3: Alt sinir frekansinda galistirma
calisma frekans se¢imi 4: Anormal bekleme frekansinda caligtirma
%60.0~%100.0
P9-55 (% 100.0 PO-10 maksimum frekansina % 100.0 >
Anormal bekleme frekans: karsilik gelir)
P9-57 Motorun Asiri-sicaklik koruma 0c~200C 1o *
esik degeri
P9-58 Motorun asini sicaklik 6n alarm 0C~200C n0C *
esik degeri
0: Gegersiz
P9-59 Ani enerji kesintisi aninda 1: Yavalama 0 *
aksiyon se¢imi 2: Durdurmak i¢in yavaslama
P9-60 Yedek P9-62 ~% 100.0 % 100.0 it
Po-61 Ani enerji kesintisi durumunda 0.00s ~100.00s 0.50s *
gerilim yiikselmesi karar siiresi
P9-62 Ani ariza durumunda karar % 60.0 ~% 100.0 (standart bara voltaj1) % 80 %
gerilimi
0: Gegersiz
P9-63 L i 0 *
Yiik arizasi koruma secimi 1: Gecerli
P9-64 %0.0 ~ %100.0 %10.0 *
Yiik arizas: tespit seviyesi
P9-65 0.0 ~60.0s 1.0s *
Yiik arizas: tespit siiresi
P9-67 % 0.0 ~ % 50.0 (maksimum frekans) % 20 *
Asir hiz tespit degeri
P9-68 0.0 ~60.0s 5.0s *
Asir1 hiz tespit siiresi
P9-69 Cok yiiksek hiz kisa % 0.0 ~ % 50.0 (maksimum frekans) % 20 *
degisiminin tespit degeri
P9-70 Cok yiiksek hiz degisiminin 0.0 ~ 60.0s 0.0s e
tespit siiresi
PA grubu PID islevi
. 0: PA-01 ayar1
PA-00 Verilen PID kaynag: 1ALl 0 *
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200MN yiiksek performanslh vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Lo isim g it Fabrika Degistirile
kodu varsayilani bilirlik
2: A2
3: AI3
4: SINYAL ayari (DIS)
5: Verilen iletisim
6: Verilen ¢ok segmentli komut
Verilen PID
PA-01 degeri %0.0~% 100.0 %350,0 x
0: All
1: A2
2: AI3
3: All-AI2
PA-02 [PID geri besleme kaynagt 4: SINYAL ayari (DI5) 0 ¥
5: Verilen iletisim
6: All + AI2
7: MAX (JAIl|, |AI2])
8:MIN (|AIl|,|AI2])
Bnil 0: ileri hareket
PA-03 PID hareket yonii 0 *
1: Geri hareket
PA-04 PID verilen geri bildirim araligi | 0~ 65535 1000 RS
PA-05 Orantili kazanim Kp1 0.0~100.0 20.0 has
PA-06 Tiimlesik siire Til 0.01 S ~10.00s 2.00s has
PA-07 Fark siiresi Td1 0.000s ~ 10.000s 0.000s x
PA-08 PID ters kesintili frekans 0.00~maksimum frekans 2.00Hz *
PA-09 PID sapma sinirlamast %0.0~% 100.0 % 0.0 has
PID'nin dif iyel 1:
PA-10 arahr'nn iferansiyel siurlama |, 0 o0 o100 00 0.10% %
51
PA-11 Verilen PID'nin degisim siiresi | 0,00 ~ 650.00s 0.00s Y
PID geri bildiriminin filtre
PA-12 siiresi 0,00 ~ 60.00s 0.00s ¥
PA-13 PID ¢ikisinin filtre siiresi 0,00 ~ 60.00s 0.00s *
PA-14 Yedek - - Y
PA-15 Orantil kazang Kp2 0.0~100.0 20.0 *
PA 16 Tiimlesik Siire Ti2 0.01 S ~10.00s 2.00s ha
PA-17 Diferansiyel siire Td2 0.000s ~ 10.000s 0.000s *
0: Degisim yok
PA-18 PID parametrelerinin degisim 1: DI terminali aracilig1 ile degisim 0 *
kosullari
2: Sapmaya gore otomatik olarak degisim
PID parametrelerinin 1 no'lu
PA-19 degisim sapmas1 % 0.0 ~PA-20 % 20 *
PID parametrelerinin 2 no'lu
PA-20 degisim sapmast PA-19 ~100.0% % 80 e
PA-21 PID'nin baslangi¢ degeri %0.0~% 100.0 % 0.0 Yo
PID'nin baslangig degerinin
PA-22 idame siiresi 0,00 ~ 650.00s 0.00s ¥
PA-23 ki ¢ikis sapmasinin %0.00~%100.00 % 1,00 *

40




200MN yiiksek performansli vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

Fonksiyon Fabrika z;%?:lll"
isim Ayar arah@ k
kodu varsayilani
ileri maksimum degeri
iki gikis sapmasiin

PA-24 ters maksimum degeri %0.00~%100.00 % 1,00 *

Birimler basamag1: entegrasyon ayrimi

0: Gegersiz

1: Gegerli
PA-25 PID'nin ayrilmaz &zelligi Onlar basamagi: siirh degere ¢ikildiktan sonra | 00 *

entegrasyonu durdurursaniz

0: Entegrasyona devam et

1: Entegrasyonu durdur
PA26 dP;[g)el{gien bildirim kaybi tespit ;gio;itilozl'lsmm kaybi yoktur 0.0 "
PA-2T ::;ISDPi tg:l{'iir:;lidirim kaybinin 0.05 ~ 20,05 008 N
PA-28 PID'yi durdurma iglemi 0: Dururken galigmiyor 0 %

1: Dururken ¢alistir

Pb grubu Salimm frekansi, sabit uzunluk, sayim

Pb-00 Salinim frekansimin ayar sekli 0: Merkezi frekansa gore olacak sekilde 0 %

1: Maksimum frekansa gore olacak sekilde
Pb-01 Salimim frekansinin araligi %0.0~% 100.0 % 0.0 *
Pb-02 Vurus frekans araligi %0.0~%50.0 % 0.0 x
Pb-03 Salimm frekansi dongiisii 0.1s ~ 3000.0s 10.0s *
P04 | dagasmn ooy ke | %0-1-%1000 %500 *
Pb-05 Ayar uzunlugu Om ~ 65535m 1000m x
Pb-06 Gergek uzunluk Om ~ 65535m Om has
Pb-07 Metre bagina sinyal sayis 0.1~ 6553.5 100.0 ¥
Pb-08 Sayma degerini ayarlama 1 ~ 65535 1000 *
Pb-09 Belirlenen sayim degeri 1~ 65535 1000 *

PC grubu Cok segmentli komut, basit PLC

PC-00 Cok segmentli komut 0 -% 100,0~%100.0 % 0.0 it
PC-01 Cok segmentli komut 1 -% 100,0~%100.0 % 0.0 Y
PC-02 Cok segmentli komut 2 -% 100,0~%100.0 % 0.0 RS
PC-03 Cok segmentli komut 3 -% 100,0~%100.0 % 0.0 it
PC-04 Cok segmentli komut 4 -% 100,0~%100.0 % 0.0 s
PC-05 Cok segmentli komut 5 -% 100,0~%100.0 % 0.0 Y
PC-06 Cok segmentli komut 6 -% 100,0~%100.0 % 0.0 *
PC-07 Cok segmentli komut 7 -% 100,0~%100.0 % 0.0 s
PC-08 Cok segmentli komut 8 -% 100,0~%100.0 % 0.0 s
PC-09 Cok segmentli komut 9 -% 100,0~%100.0 % 0.0 Y
PC-10 Cok segmentli komut 10 -% 100,0~%100.0 % 0.0 *
PC-11 Cok segmentli komut 11 -% 100,0~%100.0 % 0.0 it
PC-12 Cok segmentli komut 12 -% 100,0~%100.0 % 0.0 it
PC-13 Cok segmentli komut 13 -% 100,0~%100.0 % 0.0 *
PC-14 Cok segmentli komut 14 -% 100,0~%100.0 % 0.0 *
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Fonksiyon Fabrika
isim Ayar arahg
kodu varsayilani
PC-15 Cok segmentli komut 15 % 100,0~%100.0 %0.0
0: Tek ¢alisma sona erer ve durur
PC-16 Basit PLC caligma sekli 1: Tek galisma sona erer ve son degeri 0
korur
2: Siirekli dolasir
Birimler basamag: enerji kesintisi esnasinda
bellek segimi
0: Enerji kesintisi durumunda hafizaya
almaz
1: enerji kesintisi durumunda bellege
PC-17 ]sﬁzrlji_kesint‘isi_anmda basit alir o 00
nin-seeimt Onlar basamag: enerji kesintisi durumda bellek
bellek segimi
0: Enerji kesintisi durumunda hafizaya
almaz
1: enerji kesintisi durumunda bellege
alir
Basit PLC'de segmentinin
PC-18 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h)
Hizlanma / Yavaglama 0
PC-19 segmentinin galisma siiresi 0~3 0
Basit PLC'nin 1. segmentinin
PC-20 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h)
Hizlanma / Yavaslama 1.
PC-21 segmentinin ¢aligma siiresi 0~3 0
Basit PLC'nin 2. segmentinin
PC-22 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h)
Hizlanma / Yavaslama
PC-23 2.segmentinin ¢aligma siiresi 0~3 0
Basit PLC'nin 3. segmentinin
PC-24 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h)
Hizlanma / Yavaslama
PC-25 3. segmentinin galigma siiresi 0~3 0
Basit PLC'nin 4. segmentinin
PC-26 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h)
Hizlanma / Yavaslama
PC-27 4. segmentinin ¢aligma siiresi 0~3 0
Basit PLC'nin 5. segmentinin
PC-28 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h)
Hizlanma / Yavaslama
PC-29 5. segmentinin galisma siiresi 0~3 0
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Fonksiyon q o
Y isim Ayar arahg Fabrika egistirilebi
kodu varsayilani rlik

Basit PLC'nin 6.

PC-30 . . 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h) *
segmentinin ¢aligma siiresi
Hizlanma / Yavaslama

PC-31 6. segmentinin galigma siiresi 0~3 0 o
Basit PLC'nin 7. segmentinin

PC-32 caligma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h) *
Hizlanma / Yavaslama

PC-33 7. segmentinin galigma siiresi 0~3 0 *
Basit PLC'nin 8. segmentinin

PC-34 caligma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h) *
Hizlanma / Yavaslama

PC-35 8. segmentinin ¢alisma siiresi 0~3 0 *
Basit PLC'nin 9. segmentinin

PC-36 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h) *
Hizlanma / Yavaslama

PC-37 9. segmentinin ¢aligma siiresi 0~3 0 *
Basit PLC'nin 10. segmentinin

PC-38 caligma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h) *
Hizlanma / Yavaslama

PC-39 10. segmentinin ¢alisma siiresi | 0~3 0 *
Basit PLC'nin 11. segmentinin

PC-40 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h) *
Hizlanma / Yavaglama

PC-41 11. segmentinin ¢aligma siiresi | 0~3 0 *
Basit PLC'nin 12.segmentinin

PC-42 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h) *
Hizlanma / Yavaglama

PC-43 12. segmentinin ¢aligma siiresi | 0~3 0 *
Basit PLC'nin 13.

PC-44 segmentinin ¢aligma stiresi 0,0s (s) ~ 655355 (s) 0.0 (b *
Hizlanma / Yavaslama

PC-45 13. segmentinin ¢aligma siiresi | 0~3 0 *
Basit PLC'nin 14. segmentinin

PC-46 calisma siiresi 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h) *
Hizlanma / Yavaslama

PC-47 14. segmentinin ¢alisma siiresi | 0~3 0 *

PC-48 Basit PLC'nin 15. 0,0s (s) ~ 6553,5s (s) 0.0s (h) s
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Fonksiyon
kodu

isim

Ayar arahg

Fabrika

varsayilani

Degistirile
bilirlik

segmentinin ¢alisma stiresi

PC-49 Hizlanma / Yavaslama

15. segmentinin ¢alisma siiresi

Basit PLC'nin ¢aligma siiresi
birimi

PC-50

1:sa

0 ¢oklu segment  komutunun
PC-51

verilis gekli

0: PC-00 fonksiyon kodu verildi
1: Al

2: A2

3:AI3

4: SINYAL

5:PID

B

Onceden ayarlanmis frekans (P0-08) verildi,
YUKARI/ASAGI degistirilebilir

Pd

rubu iletisim parametreleri

Pd-00 Baud orant

Birimler basamagi: MODBUS
0: 300BPS
600BPS
1200BPS
2400BPS
4800BPS
9600BPS
19200BPS
38400BPS
57600BPS
115200BPS

R A

Onlar basamag: yedek
Yiizler basamagi: yedek
Binler basamagi: CANlink baud oram
0:20
1:50
2:100
125
250
500
1M

6005

Pd-01 Veri Bigimi

Esit dogrulama (8-E-1)
Tek dogrulama (8-O-1)
8-N-1

Pd-02 Makine adresi

3:

4:

5:

6:

0: Dogrulama yok (8-N-2)
1:

2:

3:

1

~ 247, 0 yaym adresidir

Pd-03 Yanitlama gecikmesi

Oms ~ 20ms

%

Pd-04 fletisim zaman agimi

0.0 (gegersiz), 0.1 sn ~ 60.0 sn

Pd-05 Veri transfer sekli segimi

Birimler basamagi: MODBUS
0: standart dig1t Modbus protokoli
1: Standart MODBUS protokolii

Onlar basamag: yedek

30
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Fonksiyon q s
Y isim Ayar arahg Fabrika Degistirile
kodu varsayilani bilirlik
letisim meveut | 0:0.01A
Pd-06 0 *
¢oOziinirlik oranini okur 1: 0.1A
PE grubu Kullanici tarafindan ozellestirilmis
fonksiyon kodu
PE-00 Kullanici fonksiyon kodu 0 P0.10 had
PE-01 Kullanici fonksiyon kodu 1 P0.02 had
PE-02 Kullanici fonksiyon kodu 2 P0.03 x
PE-03 Kullanici fonksiyon kodu 3 P0.07 x
PE-04 Kullanici fonksiyon kodu 4 P0.08 *
PE-05 Kullanici fonksiyon kodu 5 P0.17 had
PE-06 Kullanici fonksiyon kodu 6 P0.18 had
PE-07 Kullanici fonksiyon kodu 7 P3.00 x
PE-08 Kullanici fonksiyon kodu 8 P3.01 x
PE-09 Kullanici fonksiyon kodu 9 P4.00 had
PE-10 Kullanici fonksiyon kodu 10 P4.01 had
PE-11 Kullanici fonksiyon kodu 11 P4.02 x
PE-12 Kullanici fonksiyon kodu 12 P5.04 x
PE-13 Kullanici fonksiyon kodu 13 P5.07 *
P0-00 ~ PF-xx A0-00 ~ Ax-xx U0-xx ~
PE-14 Kullanici fonksiyon kodu 14 o P6.00 had
-XX
PE-15 Kullanici fonksiyon kodu 15 P6.10 x
PE-16 Kullanici fonksiyon kodu 16 P0.00 x
PE-17 Kullanici fonksiyon kodu 17 P0.00 *
PE-18 Kullanici fonksiyon kodu 18 P0.00 *
PE-19 Kullanici fonksiyon kodu 19 P0.00 x
PE-20 Kullanici fonksiyon kodu 20 P0.00 x
PE-21 Kullanici fonksiyon kodu 21 P0.00 *
PE-22 Kullanici fonksiyon kodu 22 P0.00 *
PE-23 Kullanici fonksiyon kodu 23 P0.00 x
PE-24 Kullanici fonksiyon kodu 24 P0.00 x
PE-25 Kullanici fonksiyon kodu 25 P0.00 *
PE-26 Kullanici fonksiyon kodu 26 P0.00 *
PE-27 Kullanici fonksiyon kodu 27 P0.00 x
PE-28 Kullanici fonksiyon kodu 28 P0.00 x
PE-29 Kullanici fonksiyon kodu 29 P0.00 s
PF grubu Fonksiyon kodu yonetimi
PF-00 Kullanici sifresi 0~ 65535 0 Y
0: iglem yok
01: Motor parametreleri hari¢ fabrika
parametrelerini kurtar
PF-01 Parametre baslatma o 0 *
02: Kayit bilgilerini temizle
04: Kullanicinin mevcut parametrelerini yedekle
501: Kullanicimin yedekleme parametrelerini
kurtar
Birimler basamag: U grubu gosterge se¢imi
. 0: Goriintiileme
PF-02 Fonksiyon parametre grubunun |y, 11 *
gosterge segimi
1: Goriintiileme
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Fonksiyon A q
- Isim Ayar aralii Fabrika
kodu varsayilani bilirlik
Onlar basamagi: A grubunun gosterge se¢imi
0: Goriintiileme yok
1: Goriintiileme
Birimler basamagi: kullanici tarafindan
oOzellestirilmis parametre grubunun gosterge
e segimi
Goriintli parametre grubunun L
gosterge segimi (bu fonksiyon | 0: Goriintiileme yok
200G iriin grubunda gegerli 1: Gériintiileme
PF-03 olup ancak 200MN iiriin grubu .. .| 00 *
icin gegersizdir) Onlar basamag: kullanici tarafindan degistirilmis
parametre grubunun gosterge segimi
0: Goriintiileme yok
1: Goriintiileme
PE-04 Fonksiyon kodu degistirme 0: degistirilebilir 0 *
ozelligi 1: Degistirilemez
A0 grubu Tork kontrol parametreleri
: Hiz kontrolii
A0-00 Hiz/tork kontrol modu segimi 0 Hiz kontroli 0 *
1: Tork kontrolii
0 *
: Dijital ayar 1 (A0-03)
1: AIl (panel potansiyometresi)
2: AI2
3: AI3 (uzak panel potansiyometresi)
Tork kontrol modu altinda tork [4: SINYAL
A0-01 - L P
ayar kaynagi se¢imi 5: Verilen iletisim
6: MIN (Al1, AI2)
7: MAX (AIl, AI2) (1-7 arasindaki tiim maddeler
IA0-03 dijital ayarina kargilik
[gelir
Tork kontrol modu altinda
A0-03 dijital tork ayar: -200.0% ~% 200.0 %150.0 ¥
Tork kontroliiniin maksimum .
A0-05 ileri frekanst 0.00Hz~Maksimum frekans 50.00Hz >
Tork kontroliiniin maksimum .
A0-06 ters frekansi 0.00Hz~Maksimum frekans 50.00Hz *
Vektor kontroliiniin hizlanma
A0-07 stiresi 0.00s ~ 650005 0.00s *
Vektor kontroliiniin yavaslama
A0-08 sivesi yavas 0005 ~ 650005 0.00s %
Al grubu (vedek)
A2 grubu Ikinci motorun kontrolii
0: Ortak asenkron motor
A2-00 Motor tipi segimi 1: Degisken frekansli asenkron 0 *
motor
A2-01 Motorun nominal giicii 0.1kW ~ 1000.0kW Makine tiiriine *
baglidir
A2-02 Motorun nominal gerilimi 1V ~ 400V Makine tiiriine *
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Fonksiyon q Py
Y isim Ayar arahg Fabrika Degistirile
kodu varsayilani bilirlik
baglidir
0.01A ~ 655.35A
i (frekans doniistiiriiciiniin giicli <= 55kW Makine tiiriine
A2-03 Motorun nominal akimi baghdir *
0.1A ~ 6553.5A g
(frekans doniistiiriiciiniin giicii> 55kW)
. . Makine tiiriine
A2-04 Motorun nominal frekanst 0.01Hz~maksimum frekans baghdir *
. Makine tiiriine
A2-05 Motorun nominal hizi Irpm ~ 65535rpm baghidir *
0.001Q ~ 65.535Q
A2-06 Asenkron motorun stator (frekans donistiiriiciiniin glicii <= 55kW) Makine tiiriine -
g direnci 0.0001Q ~ 6.5535Q baghdir
(frekans doniistiiriiciiniin giicii> 55kW)
0.001Q ~ 65.535Q
207 Asenkron motorun rotor direnci (frekans doniistiiriiciiniin giicii <= 55kW) Mzikme tiirline *
baghdir
0.0001Q ~ 6.5535Q £
(frekans donistiiriiciiniin giicii> 55kW)
0.01mH ~ 655.35mH
A2-08 Asenkron motorun indiiktif (frekans doniistiiriiciiniin giicli <= 55kW) -
kagak reakstansi 0.001mH ~ 65.535mH N
Makine tiiriine
(frekans doniistiiriiciiniin giicii> S5kW) baglidir
0.1mH ~ 6553.5mH
Asenkron motorun ortak (frekans doniistiiriiciiniin giicii <= 55kW)
A2-09 indiiktif reaktansi R *
0.01mH ~ 655.35mH Makine tiirine
baghdir
(frekans doniistiiriiciiniin giicii> 55kW)
0.01A ~ A2-03
Asenkron motorun yiiksiiz (frekans donistiiriiciiniin glicii <= 55kW)
A0 akimi 0.1A ~ A2-03 . *
Makine tiirline
(frekans doniistiiriiciiniin giicii> 55kW) baglidir
A2-27 Kodlayicinin satir sayist 1~ 65535 1024 *
0: ABZ artiml1 kodlayici
A2-28 Kodlayicr tiirii 1: Yedek 0 *
2: Doner transformator
X 0: Yerel PG
Hiz geri doniisiiniin o
A2-29 . 1: Genisletilmis PG 0 *
PG segimi . L
2: SINYAL girisi (DIS)
ABZ artiml1 kodlayict nm | 0:ileri yén
A2-30 0 *
AB faz dizisi 1: Ters yon
Doéner transformat6r ~ {in
A2-34 1~65535 1 *
kutup-¢ifti sayist
Hiz geri besleme PG'nin 0.0: Eylem yok.
A2-36 0.0 *
baglant1 kopuklugu tespiti 0,1 ~10.0s
0: islem yok
L 1: Asenkron motorun statik ayari
A2-37 Ayarlama se¢imi 0 *

2: Asenkron motorun tam olarak

ayarlanmasi
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Fonksiyon i Ayar arali Fabrika h)egistin'lebi
kodu varsayilani irlik
A2-38 Hiz déngiistiniin 1 no'lu 1~100 30 *
orantili kazanimi
A2-39 Hiz déngiistiniin 1 no’lu 0.01 S ~10.00s 0.50s A
tiimlesik siiresi
A2-40 Degistirme frekansi 1 0.00 ~ A2-43 5.00Hz *
A2-41 Hiz déngiisiiniin 2 no’lu 1~100 20 *
orantili kazanimi
A2-42 Hiz dongiisiiniin 2 no’lu 0.01'S ~10.00s 1.00s %
tiimlesik siiresi
A2-43 Degistirme frekans: 2 A2-40 ~ maksimum frekans 10.00Hz *
Vektor kontroliiniin kayma
A2-44 kazanimi %50~%200 %100 s
A2-45 Hiz dongiisiiniin filtre zaman 0.000s ~ 0.100s 0.000s *
sabiti
A2-46 Vektor kontroliiniin asiri uyarim| (0~200 64 *
kazanimi
0: A2-48 ayar1
1: All
2: AI2
3: AI3
A2-47 Ust limit modu altinda torkun 4: SINYAL ayari 0 N
st limit kaynagi 5: Verilen iletisim
6: MIN (All, AI2)
7: MAX (All, AI2)
1-7. Madde araliginin tamami
A2-48'in dijital ayar1
Hiz kontrol modu altinda
A2-48 torkun iist limit dijital ayar1 % 0.0~% 200.0 %150.0 *
Uyarim diizenlemesinin orantilt
A2-51 kayzanum 020000 2000 *
Uyarim diizenlemesinin birlesik
AZS2 kazanimi 020000 1300 *
Tork diizenlemesinin orantili
A2-53 kazanimi 020000 2000 *
Tork diizenlemesinin birlesik
A2-54 Kkazanimi § 0~20000 1300 *
Birimler basamag: birlesik ayirma
Hiz déngiisiiniin ayrilmama )
A2-55 ozelligi 0: Gegersiz 0 o
1: Gegerli
0: Hiz sensorsiiz vektor kontrolii
(SVC)
A2-61 I 0 *
Ikinci motorun kontrol modu 1 Hiz sensorlii vektor kontrolii (FVC)
2: V/F Kontrol
Hizlanma / Yavaglama 0: {lk motorla ayn1 olacak sekilde
1: Hizlanma / Yavaslama siiresi 1
A2-62 hizlanma/yavaslama ) 0 *
T 2: Hizlanma / Yavagslama siiresi 2
stiresi se¢imi
3: Hizlanma / Yavaslama siiresi 3
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Fonksiyon q s
Y isim Ayar arahg Fabrika Degistirile
kodu varsayilani bilirlik
4: Hizlanma / Yavagslama siiresi 4
tiirli
A2-63 ikinci motorun tork ilerlemesi % 0.0: (otomatik tork ilerlemesi) Makine ne "
) % 0.1~% 30.0 baghdir
Ikinci motorun salinim bask1 Makine ne
A2-65 kazanimi 0~100 Yo
baglhidir
A5 grubu Kontrol optimizasyonu parametreleri
DPWM st limit
A5-00 0.00Hz ~ 15.00Hz 12.00Hz *
frekansini degistirir
X X 0: Asenkron modiilasyon
A5-01 PWM modiilasyon sistemi 0 *
1: Senkron modiilasyon
0: Kompanzasyon yok
A5-02 Olii zamanin kompanzasyon 1: Kompanzasyon modu 1 1 *
modu se¢imi
2: Kompanzasyon modu 2
0: Rastgele PWM gegersizdir
A5-03 Rastgele PWM derinligi 1 ~ 10: PWM tastyici frekansinin 0 *
rastgele derinligi
A5-04 Hizl akim siirlandirma 0: Etkin degil 1 *
Ozelligini etkinlestirme 1. Etkin
Akim tespit
A5-05 0~100 5 *
kompanzasyonu
Diisiik gerilim noktast
A5-06 %60.0~%140.0 % 100.0 *
ayarl
0: Optimizasyon yok
SVC optimizasyon modeli L
A5-07 L 1: Optimizasyon modu 1 1 *
segimi
2: Optimizasyon modu 2
A5-08 Olii zaman diizenlemesi %100~%200 %150 it
A6 grubu Al egri ayar
4 no'lu Al egrisinin 2 no'lu
A6-00 biikiim noktas girisi A6-02 ~ A6-06 0.00V *
4 no'lu Al egrisinin 2 no'lu
A6-01 biikiim noktas: girisine karsilik | -% 100,0~+100.0% % 0.0 F
gelen ayar
4 no'lu giris egrisinin
A6-02 maksimum girisi A6-06 ~+10.00V 3.00V *
4 no'lu Al egrisinin maksimum
A6-03 girig karsihik gelen ayar % 100,0~+100.0% % 30 *
S n0'lu Al girisinin mini
A6_04 no u gIrgmnin. minimum _10.00V ~ A6-10 600V *
girisi
5 no'lu AI egrisinin minimum
A6-05 giris kargilik gelen ayar ~%100,0~+100.0% % 60.0 *
5 no'lu Al egrisinin 1 no'lu
A6-06 biikiim noktas girisi AG-08 ~ A6-12 10.00V *
5 no'lu AT egrisini
A6-07 e % 100,0~+100.0% % 100.0 *

1 no'lu biikiim noktasi girisine
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Fonksiyon A q
- Isim Ayar aralii Fabrika
kodu varsayilani bilirlik
karsilik gelen ayar
5 no'lu Al egrisinin 2 no'lu
A6-08 biikiim noktas1 girisi A6-10 ~ A6-14 -10.00V *
5 no'lu Al egrisinin 2 no'lu
A6-09 biikiim noktasi girisine -% 100,0~+100.0% % 100.0 *
kargilik gelen ayar
5 no'lu giris egrisinin
A6-10 maksimum girisi A6-12 ~+10.00V 23.00V *
5 no'lu AI egrisinin maksimum
A6-11 Girigine karsilik gelen ayar ~%100,0~+100.0% -%30.0 *
All'in atlama noktasini
A6-12 ayarlama -% 100,0~%100.0 3.00V *
A6-13 Al atlama arahgini ayarlama %0.0~% 100.0 % 30 *
Al2'in atlama noktasini
A6-14 ayarlama -% 100,0~%100.0 10.00V it
A6-15 AI2 atlama arahigini ayarlama %0.0~% 100.0 % 100.0 *
AI3'in atlama noktasini
A6-24 ayarlama -% 100,0~%100.0 % 0.0 s
A6-25 AI3 atlama arahigini ayarlama %0.0~% 100.0 % 0,5 x
4 no'lu Al egrisinin
A6-26 2 no'lu biikiim noktas girisi A6-02 ~ A6-06 % 0.0 *
4 no'lu Al egrisinin 2 no'lu
A6-27 biikiim noktasi girisine karsihk | -% 100,0~+100.0% % 0,5 Yo
gelen ayar
4 no'lu giris egrisinin
A6-28 maksimum girisi A6-06 ~+10.00vV %0.0 *
4 no'lu Al egrisinin maksimum
A6-29 girise karsilik gelen ayar -% 100,0~+100.0% %0,5 *
A7 Kullanici tarafindan programlanabilir kart
parametreleri
Kullanict tarafmdan ) 0: Gegersiz
A7-00 programlanabilen fonksiyon 0 *
secimi 1: Gegerli
: Frekans donistiiriiciiniin kontrolit
1: Kullanicr tarafindan programlanabilir kontrol
kartinin kontrolii
Kontrol paneli iizerindeki E:ﬁ;?ri:{ibiskilﬁzlgrl): FMP (sinyal olarak FM
A7-01 ¢ikis terminalinin grs) L 0 *
Kontrol modu segimi nlar basamagi: role (T/A-T/B-T/C)
Yiizler basamagi: DO1
Binler basamagi: FMR
Dijital ¢ikis olarak FM terminali)
n binler basamagi: AO1
AT-02 Progamlanabllen kart AI3 *
terminal yapilandirmasini
clistirir
A7-03 FMP cikist %0.0~% 100.0 % 0.0 *
A7-03 FMP cikist %0.0~% 100.0 % 0.0 bt
A7-04 AO1 ¢ikist %0.0~% 100.0 % 0.0 *
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Fonksiyon ) =
- isim Ayar arah@ Fabrika Degistirile
kodu varsayilani bilirlik
ikili ayar
Birimler basamagi: FMR
A7-05 Dijital ¢ikis 1 *
Onlar basamag: role
Yiizler basamagi: DO
AC grubu ATIAO kalibrasyonu
Fabrika
AC-00 Al odlgiilen voltaj 1 0.500V ~4.000V *
kalibrasyonlu
Fabrik:
AC-01 AIl ekran gerilimi 1 0.500V ~ 4.000V abrika %
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-02 Al dlgiilen voltaj 2 6.000V ~9.999V *
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-03 Al ekran voltaji 2 6.000V ~9.999V *
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-04 Al2 dlgiilen voltaj 1 0.500V ~ 4.000V Y
kalibrasyonlu
X Fabrika
AC-05 AI2 ekran voltaji 1 0.500V ~4.000V *
kalibrasyonlu
Fabrik
AC-06 AL2 8lgiilen voltaj 2 6.000V ~9.999V avrika -
kalibrasyonlu
Fabrik:
AC-07 AI2 ekran voltaji 2 6.000V ~9.999V avria %
kalibrasyonlu
Fabrik
AC-08 AI3 blgiilen voltaj 1 -9.999V ~ 10.000V avria e
kalibrasyonlu
Fabrik
AC-09 AI3 ekran voltaji 1 -9.999V ~ 10.000V avrika -
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-10 AI3 dlgiilen voltaj 2 -9.999V ~ 10.000V Y
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-11 AI3 ekran voltaji 2 -9.999V ~ 10.000V *
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-12 AOThedef gerilimi 1 0.500V ~4.000V Yo
kalibrasyonlu
Fabrik:
AC-13 AOI slgiilen voltaj 1 0.500V ~ 4.000V aora *
kalibrasyonlu
Fabrik
AC-14 AOI hedef voltaj1 2 6.000V ~9.999V avrika *
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-15 AO1 olgiilen voltaj 2 6.000V ~9.999V *
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-20 Al2 dlgiilen akim 1 0.000mA ~ 20.000mA Yo
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-21 AI2 6rnekleme akimi 1 0.000mA ~20.000mA *
kalibrasyonlu
Fabrika
AC-22 Al2 dlgiilen akim 2 0.000mA ~20.000mA Y
kalibrasyonlu
Fabrik:
AC-23 AL2 Srmekleme akimi 2 0.000mA ~ 20.000mA aora *
kalibrasyonlu
AC-24 AOlideal akim 1 0.000mA ~ 20.000mA Fabrika *
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Honksiyon i Al Fabrika Degistirile
kodu varsayilani bilirlik
kalibrasyonlu
AC25 AOT Slgiilen akim 1 0.000mA ~20.000mA Fabrika %
kalibrasyonlu
AC-24 AO ideal akim 2 0.000mA ~20.000mA Fabrika *
kalibrasyonlu
AC-25 AO1 Slgiilen akim 2 0.000mA ~ 20.000mA Fabrika %
kalibrasyonlu
izleme parametreleri tablosu
Fonksiyon kodu I isim I Mini birim
U0 grubu Temel izleme parametreleri
U0-00 Calisma frekans: (Hz) 0.01Hz
U0-01 Ayar frekansi (Hz) 0.01Hz
U0-02 Bara gerilimi (V) 0.1V
U0-03 Cikis gerilimi (V) 1V
U0-04 Cikis akimi (A) 0.01A
U0-05 Cikis giicii (kW) 0.1 kw
U0-06 Cikis torku (%) % 0,1
U0-07 DI giris durumu 1
U0-08 DO ¢ikis durumu 1
U0-09 All Gerilimi (V) 0.01V
U0-10 Al2 gerilimi (V) 0.01V
U0-11 AI3 gerilimi (V) 0.01V
U0-12 Sayag degeri 1
U0-13 Uzunluk degeri 1
U0-14 Yiik hiz1 gostergesi 1
U0-15 PID ayar1 1
U0-16 PID geri bildirim 1
U0-17 PLC asamas1 1
U0-18 Giris SINYAL frekansi (Hz) 0.01kHz
U0-19 Geri besleme hizi (0.1Hz) 0.1Hz
U0-20 Kalan caligma siiresi 0.1dk
U0-21 Kalibrasyondan 6nce All gerilimi 0.001V
U0-22 Kalibrasyondan 6nce AI2 gerilimi 0.001V
U0-23 Kalibrasyondan once AI3 gerilimi 0.001V
U0-24 Dogrusal hiz 1 m/dk
U0-25 Gegerli elektriklenme siiresi 1dk
U0-26 Gegerli ¢alisma siiresi 0.1dk
U0-27 SINYAL frekansi 1Hz
U0-28 iletisimin ayar degeri %0.01
U0-30 Ana frekansin X gostergesi 0.01Hz
U0-31 Yardimei frekansin Y gostergesi 0.01Hz
U0-32 Herhangi bir bellek adresi degerini kontrol edin 1
U0-34 Motor sicaklik degeri 1°C
U0-35 Hedef tork (%) % 0,1
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U0-37 Gii¢ faktori agisi 0.1°
U0-39 VF ayriminin hedef gerilimi 1V
U0-40 VF ayriminin ¢ikis gerilimi 1V
U0-41 DI giris durumunun gorsel gosterimi 1
U0-42 DO giris durumunun gorsel gosterimi 1
DI fonksiyon durumunun gorsel ekrani 1 (fonksiyon 01-
U0-43 1
fonksiyon 40)
DI fonksiyon durumunun gorsel ekrani 2 (fonksiyon 41-
U0-44 1
fonksiyon 80)
U0-59 Ayar frekansi (%) %0.01
U0-60 Caligma frekansi (%) %0.01
U0-61 Frekans doniistiirliciiniin durumu 1
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Béliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

6.1 Tanim

Elektromanyetik uyumluluk, elektrikli ekipmanin elektromanyetik girisim ortami altinda ¢alistig1 anlamina gelir,
ancak elektromanyetik ¢evreye miidahale etmez ve islevi kararli bir sekilde gergeklestirir.

6.2 EMC standardina giris

Ulusal GB / T12668.3 standard1 gerekliliklerine gore, frekans doniistiiriicii her iki yoniin gerekliliklerine uygun
olacaktir: elektromanyetik girisim ve anti-elektromanyetik girisim.

Mevcut iiriinlerimiz en son uluslararas: standartlar1 uygundur: IEC / EN61800-3: 2004 (Ayarlanabilir hizh
elektrikli gii¢ siirticii sistemleri bolim 3: EMC gereksinimleri ve 6zel test yontemleri), ulusal standart GB / T12668.3'e
esittir.

IEC / EN61800-3 temel olarak frekans doniistiiriicliyli iki agidan kontrol eder: elektromanyetik girigim ve anti-
elektromanyetik girisim. Elektromanyetik girisim esas olarak yayilan girisimi, yiriitilen girisimi ve frekans
doniistiriictiniin harmonik girisimini test eder (sivil kullanim igin frekans donistiirticiisiine iliskin gereksinimler). Anti-
elektromanyetik girisim esas olarak iletim bagisiklig1, yayilan bagisiklik, dalgalanma bagisikligi, hizli degisen sinyal
grubu, ESD bagisiklig1 ve diisiik frekansh gii¢ terminalinin bagisikligini test eder (belirli test 6geleri sunlari igerir: 1.
giris voltaj1 sarkmasi, kesinti ve degisim igin bagisiklik testi; 2. komiitasyon g¢entigi i¢in bagisiklik testi; 3. harmonik
giris icin bagigiklik testi; 4. giris frekansi i¢in degisim testi; 5. giris gerilimi i¢in dengesizlik testi; 6. giris gerilimi i¢in
dalgalanma testi). Test, IEC / EN61800-3'in siki gereksinimlerine gore gergeklestirilir. Liitfen sirket iiriinlerimizin
kurulumunu genel sanayi ortaminda iyi elektromanyetik uyumluluga sahip 7.3 talimatlarina gore yapin.

6.3 EMC kilavuzu

6.3.1 Harmonik etkisi: daha yiiksek giic harmonigi frekans doniistiiriiciiye zarar verir, bu yiizden gii¢
sebekesinin kalitesinin zayif oldugu yerlere AC giris reaktorii takilmasi énerilir.

6.3.2 Elektromanyetik girisim ve kurulum o6nlemleri: iki cesit elektromanyetik girisim vardir. Biri frekans
doniistiiriicii icin ¢evredeki elektromanyetik giiriiltiiniin girisimi, digeri ise cevresel ekipman i¢in frekans
doniistiiriicii tarafindan iiretilen girisimdir.

Kurulum 6nlemleri:

(1) Frekans doniistiiriiciiniin ve diger elektrikli {iriinlerin topraklama teli iyi topraklanmalidir;

(2) Frekans doniistiriicliniin giig giris ve ¢ikis hattini veya zayif akim sinyal hattin1 (6rn. Kontrol devresi)
paralel olarak degil miimkiinse dikey olarak yerlestirin;

(3) Frekans donistiiriiciiniin ¢ikis glic hatti i¢in muhafaza kablosu veya gelik boru muhafazali giic hatti
kullanilmasi ve muhafaza katmanmnn giivenilir sekilde topraklanmasi 6nerilir. Girisimli ekipmanin 6nciisii i¢in,
¢ift biikiimlii muhafazali kontrol hattinin kullanilmasi ve muhafaza katmaninin giivenilir sekilde topraklanmasini
saglamaniz onerilir;

(4) 100 metreyi asan motor kablosu igin ¢ikis filtresi veya elektrikli reaktor takilmalidir.
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6.3.3 Frekans doniistiiriicii icin periferik elektromanyetik ekipman tarafindan iiretilen girisimlerin isleme

yontemi: genel olarak, frekans doéniistiiriiciiniin elektromanyetik etki iiretmesinin nedeni, bir¢cok roélenin,

d

kontaktoriin veya elektromanyetik frenin frekans déniistiiriiciiniin yakinina takih ol . Girisim nedeniyle

frekans doniistiiriiciide herhangi bir ariza meydana gelmesi durumunda, asagidaki yontemlerin uygulanmasi
onerilir:

(1) Girigim ireten cihazlar dalgalanma 6nleyici ile monte edilir;

(2) Filtre galisma i¢in 7.3.6'ya gore frekans donistiiriiciiniin giris terminaline takilir;

(3) Kontrol sinyal hatt1 ve algilama devresinin kablosu ekran kablosunu kullanir ve giivenilir topraklama saglar.
6.3.4 Frekans doniistiiriicii icin c¢evresel ekipman tarafindan iiretilen girisimin isleme yontemi: frekans
doniistiiriiciiniin yayillan girisimi ve frekans doniistiiriiciiniin yiiriitillen girisimi olmak iizere iki tiir giiriiltii
vardir. Bu iki girisim, ¢evresel elektrikli ekipmanin elektromanyetik veya elektrostatik indiiksiyonuna yol acar
ve ardindan ekipmanin arizalanmasina neden olur. Farkh girisim olusumunu hedefleyen asagidaki ¢oziimler
onerilebilir:

(1) Cihazlarin, alicilarin ve 6lgiim sensoriiniin sinyali genellikle zayiftir. Bunlar frekans doniistiiriiciiye yakinsa
veya doniistiiriiciiyle ayn1 kontrol kabinindeyse, frekans doniistiiriicii kolayca karisir ve ariza meydana gelir.
Asagidaki ¢oziimlerin uygulanmasi onerilir: girisim kaynagindan miimkiin oldugunca uzak durun; sinyal
hattin1 ve gii¢ hattin1 paralel yerlestirmeyin veya paralel olarak demet yapmayin; sinyal hatt1 ve gii¢ hatti
muhafaza hatti kullanir, saglam topraklama yapin; Frekans donistiiriciiniin ¢ikis tarafina ferrit ¢ekirdegi
(battaniye frekansi aralign 30 ~ 1000MHz'dir) yerlestirin ve ayni1 yonde 2 ~ 3 tur gevirin. Ciddi bir durum
i¢in, EMC ¢ikis filtresi takilabilir;

(2) Miidahale edilen ekipman frekans doniistiiriiciiyle ayni giice sahipse, yiiriitiilen girisim elde edilir.
Yukaridaki yontemlerle girisim ortadan kaldirilamiyorsa, frekans doniistiiriicii ve gii¢ arasina EMC filtresi
takilmalidir (model segim islemi i¢in 7.3.6'ya bakin)

(3) Cevresel ekipmanin bagimsiz olarak topraklanmasi, frekans donistiirticiiniin toprak kablosunun kagak
akimindan kaynaklanan girisimi ortadan kaldirabilir.

6.3.5 Kacak akim ve kullanim: frekans konverteri kullamilirken iki tiir kacak akim sekli ortaya

¢ikar: topraga kacak akim ve hatlar arasinda kagak akim.

1) Topraga kagak akimi etkileyen faktorler ve ¢oziimleri:

Tel ve toprak arasinda dagitilmus kapasitans vardir. Dagitilmis kapasitans ne kadar bilyiik olursa, kagak akim o
kadar biiyiik olacaktir, bu nedenle dagitilmis kapasitansi azaltmak ic¢in frekans doniistiiriicii ve motor arasindaki
mesafeyi azaltin. Tasiyici frekansi ne kadar biiyiik olursa, kagak akim o kadar biiyiik olacaktir, bu nedenle kagak akimi
azaltmak i¢in tasiyict frekansini azaltin. Ancak, tasiyict frekansinin azalmasi motor giiriiltiisiiniin artmasina neden
olacaktir. Reaktor montajinin kagak akimi ¢ozmek igin etkili bir yol oldugunu liitfen unutmayin.

Kagak akim, dongii akiminin genislemesiyle artar, bu nedenle motor giicii ne kadar biiyiik olursa, karsilik gelen
kagak akim da o kadar biiyiik olur.

2) Hatlar ve ¢oziimler arasindaki kagak akimu etkileyen faktorler:

Frekans dontistiiriictiniin ¢ikis kablolar1 arasinda dagitilmig kapasitans vardir. Akim gegis devresi daha yiiksek
harmonik igeriyorsa, rezonans kagak akim iiretebilir. Bu sirada termik réle kullaniliyorsa, ariza olusabilir.

Coztim, tasiyict frekansini azaltmak veya ¢ikis reaktorii takmaktir. Frekans donistiiriiciiyii kullanirken, frekans
doniistiiriciic ve motor arasina termal role takilmasi Onerilmez, ancak frekans donistiiriiciiniin elektrik asir1 akim
koruma islevi kullanilabilir.
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6.3.6 EMC giris filtresini gii¢ giris terminaline takma ile ilgili 6nlemler:

(1) Dikkat: liitfen filtre kullanirken kesinlikle nominal degere uyun. Filtre I sinifi elektrikli cihaz oldugundan,
filtrenin metal kabugu, montaj kabininin metaliyle iyi temas etmelidir ve iyi elektrik iletimi siirekliligi
gereklidir, aksi takdirde elektrik garpmasi riski vardir ve EMC etkisi ciddi sekilde etkilenir;

(2) EMC testine gore, frekans doniistiiriiciiniin filtresi ve PE terminali ayn1 zemine baglanmalidir, aksi takdirde
EMC etkisi ciddi sekilde etkilenir;

(3) Filtre, frekans doniistiiriiciiniin gii¢ giris terminalinin yakinina kurulmalidir.
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Boliim 7 Hata Tespiti

7.1 Hata uyarisi ve karsi onlemler

200MNfrekans donistiirlicti 24 uyari bilgisi ve koruma fonksiyonuna sahiptir. Bir kere ariza olusursa, koruma
fonksiyonu eyleme baslar ve frekans doniistiirticii ¢ikist durdurur. Frekans doniistiiriiciniin ariza rolesi temas islemini
baslatir ve frekans donistiiriiciiniin ekran panelinde ariza kodu gériintiilenir. Servisi aramadan once, kullanicilar ariza
nedenini analiz etmek ve ¢oziimler bulmak i¢in bu boliimdeki talimatlara gore kendi baslarina inceleme yapabilirler.
Sebepler noktali ¢izgi kutusundaysa, liitfen servisi araymn ve frekans doniistiiriiciiniin tedarikgisiyle veya dogrudan
sirketimizle iletisime gegin.

Ariza Adi inverter iinitesi korumasi
Operasyon panel
perasyon p: Err0l
ekrant
1. Frekans doniistiiriiciiniin ¢ikis devresinde kisa devre
2. Motor ve frekans doniistiiriicti arasinda ¢ok uzun kablolama
3. Asir1 1sinma modiilii

Ariza nedenini

kontrol edin Frekans déniistiiriicii dahili kablolamasinin gevsek olmasi
Anormal ana kontrol paneli

Anormal siiriicii kartt

N ok

Anormal ters ¢cevirme modiilii

—_

Cevresel hatay1 ortadan kaldirm

Elektrikli reaktor veya ¢iks filtresi takin

Hava kanalinin ve normal fan galismasinin engellenip engellenmedigini kontrol edin, mevcut
3. sorunlari

N

Anza y6netim ortadan kaldirin
metodu 4. Ttim baglant1 hatlarini takin
5. Teknik destek alin
6. Teknik destek alin

~

. Teknik destek alin
Ariza Adi Hizlandirlmis asir1 akim

Operasyon panel
perasyon p: Err02
ekrani

Topraklama veya frekans doniistiiriiciiniin ¢ikis devresinde kisa devre
Kontrol yolu vektordiir ve parametre tanimlamasi yoktur
Cok kisa hizlanma siiresi

Ariza neden_ini Manuel tork yiikseltme veya V/F egrisi uygun degil
kontrol edin - L.
Disiik gerilim

Motoru dondiirmeye basla

Hizlanma siirecinde darbe yiikii

® NNk W=

Frekans doniistiiriiciiniin model se¢iminin hatali olmasi

1. Cevresel hatay1 ortadan kaldirin
2. Motorun parametre tanimlamasini yapin
3. Hizlanma siiresini artirin
Ariza y6netim 4. Manuel tork yiikselmesini veya V/F egrisini ayarlaymn
metodu 5. Voltaji normal araliga ayarlayin
6. Doniis hizini izlemeye baslayin veya motor durduktan sonra yeniden baglatin
7. Darbe yiikiinii iptal edin
8. Daha yiiksek gii¢c derecesine sahip frekans doniistiiriiciiyii se¢in
Ariza Adi Yavaglatilmig asir1 akim
Operasyon panel —
ekrant
Ariza nedenini
kontrol edin Topraklama veya frekans donistiiriictiniin ¢ikis devresinde kisa devre
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AR

Kontrol yolu vektordiir ve parametre tanimlamasi yoktur
Cok kisa hizlanma siiresi

Diisiik gerilim

Hizlanma siirecinde darbe yiikii

Fren tinitesi veya fren rezistansi takili degil

1. Cevresel hatay1 ortadan kaldirin
2. Motorun parametre tanimlamasini yapin
Anza y6netim 3. Hizlanma siiresini artirin
metodu 4. Voltaji normal araliga ayarlayin
5. Darbe yiikiinii iptal edin
6. Fren {initesini ve fren rezistansini takin
Ariza Adi Sabit hizl agirt akim

Operasyon panel

ckrani

Err04

Ariza nedenini
kontrol edin

N =

A o

Topraklama veya frekans doniistiiriiciiniin ¢ikis devresinde kisa devre
Kontrol yolu vektordiir ve parametre tanimlamasi yoktur

Diisiik gerilim
Hizlanma siirecinde darbe yiikii

Frekans doniistiiriiciiniin model se¢iminin hatali olmas1

1. Cevresel hatay1 ortadan kaldirin
Aniza yonetim 2. Motor.un parametre Eammlamasml yapin
3. Voltaji normal araliga ayarlaymn
metodu [P .
4. Darbe yiikiinii iptal edin
5. Daha yiiksek gii¢ derecesine sahip frekans doniistiiriiciiyii se¢in
Ariza Adi Hizlandirilmis asir1 voltaj

Operasyon panel

ekrani

Err05

Ariza nedenini
kontrol edin

el S

Diisiik giris voltaji
Harici kuvvet motorun hizlanma islemi sirasinda ¢alismasim saglar
Cok kisa hizlanma siiresi

Fren iinitesi veya fren rezistansi takili degil

1. Voltaji normal araliga ayarlaymn
Ariza y6netim 2. Harici kuvveti iptal edin veya fren rezistansini kurun
metodu 3. Hizlanma stiresini artirin
4. Fren tinitesini ve fren rezistansimi takin
Ariza Adi Yavaslatilmig asir1 gerilim

Operasyon panel

ckrant

Err06

Ariza nedenini
kontrol edin

=

Yiiksek girig voltajt
Harici kuvvet motorun hizlanma islemi sirasinda galigmasim saglar
Cok kisa yavaglama siiresi

Fren tinitesi veya fren rezistansi takili degil

1. Voltaji normal araliga ayarlayin
Ariza ydnetim 2. Harici kuvveti iptal edin veya fren rezistansin kurun
metodu 3. Yavaslama siiresini artirin
4. Fren tinitesini ve fren rezistansini takin
Arnza Adi Sabit hizl1 agir1 voltaj

Operasyon panel

ckrant

Err07

Ariza nedenini
kontrol edin

. Yiiksek giris voltaji

58

200MN yiiksek performanslh vektor doniistiiriicti 6zellikleri




200MN yiiksek performansli vektor doniistiiriicti 6zellikleri

Boliim 6 EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)

2.

Harici kuvvet motorun hizlanma islemi sirasinda calismasini saglar

Ariza y6netim

metodu

Voltaji normal araliga ayarlayin

2.

Harici kuvveti iptal edin veya fren rezistansini kurun

Ariza Adi

Kontrol giicii arizasi

Operasyon panel

ckrani

Err08

Ariza nedenini
kontrol edin

. Giris voltaji belirtilen aralikta degil

Ariza y6netim

metodu

. Voltaji belirtilen araliga ayarlayin

Ariza Adi

Diisiik gerilim hatas1

Operasyon panel

ekrani

Err09

Ariza nedenini
kontrol edin

AR e

Anlik elektrik kesintisi

Frekans doniistiiriiciiniin giris terminalindeki voltaj belirtilen aralikta degil
Anormal bara gerilimi

Anormal dogrultucu képrii ve tampon direnci

Anormal siiriicii kartt

Anormal ana kontrol paneli

Ariza yonetim

metodu

Dk v =

Sifirlama hatas1

Voltaji normal araliga ayarlayin
Teknik destek alin

Teknik destek alin

Teknik destek alin

Teknik destek alin

Ariza Adi

Frekans doniistiiriicii agir1 yiiklenmesi

Operasyon panel

ckrant

Err10

Ariza nedenini
kontrol edin

N

. Cok biiyiik yiik veya motorun kilitli rotoru

Frekans donistiiriictiniin model se¢iminin hatali olmasi

Ariza y6netim

metodu

[

. Yiikii azaltin, motoru ve ekipmanlar1 kontrol edin

Daha yiiksek giic derecesine sahip frekans doniistiiriicilyii secin

Ariza Adi

Motorun asir1 yiiklenmesi

Operasyon panel

ekrani

Errll

Ariza nedenini
kontrol edin

woN

Motorun koruma parametresi P9-01 dogru ayarlanmis mi?

Cok biiytik yiik veya motorun kilitli rotoru

Frekans donistiiriictiniin model se¢iminin hatali olmasi

Ariza y6netim

Parametreyi dogru ayarlaymn

tod 2. Yiikii azaltin, motoru ve ekipmani kontrol edin
metodu

3. Daha yiiksek gii¢ derecesine sahip frekans doniistiiriiciiyii se¢in
Ariza Adi Varsayilan giris agamasi

Operasyon panel

ekrani

Err12

Ariza nedenini
kontrol edin

el S

Anormal ti¢ fazl giris giicii
Anormal siiriicii kart1
Anormal gok giiriiltiisii 6nleyici panel

Anormal ana kontrol paneli

Ariza y6netim

metodu

[

Cevre devresindeki sorunlari kontrol edin ve ortadan kaldirin
Teknik destek alin
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3. Teknik destek alin
4. Teknik destek alin

Ariza Adi

Varsayilan cikt1 asamasit

Operasyon panel

ckrani

Errl3

Ariza nedenini
kontrol edin

Frekans doniistiiriictiden motora anormal iletim
Motor ¢aligmast sirasinda frekans doniistiirticiiniin dengesiz ti¢ faz ¢ikist

ol e

Anormal siiriicii kartt
Anormal modiil
1. Cevresel hatayi ortadan kaldirin
Ariza ybnetim 2. Ug fazlh sarginin normal olup olmadigini kontrol edin ve hatay1 giderin
metodu 3. Teknik destek alin
4. Teknik destek alm
Ariza Adi Asir1 1sinma modiilii

Operasyon panel

ekrani

Errl4

Ariza nedenini
kontrol edin

Cok yiiksek ortam sicaklig

N

Hava kanalinin tikal1 olmasi

Fan hasarli
Modiil termistdrii hasarl

©woh v

Cevirici modiilii hasarli

1. Ortam sicakligin1 azaltin
2. Fami temizleyi
Ariza y6netim ant em?z 'e)fm

3. Fani degistirin

metodu e 4 o
4. Termistorii degistirin
5. Invertor modiiliinii degistirme

Ariza Adi Cevresel ekipman arizasi

Operasyon panel

ckrant

Errl5

Ariza nedenini
kontrol edin

Cok fonksiyonlu terminal DI tizerinden harici hata giris sinyali
Sanal 1O islevi araciligiyla harici hatanin giris sinyali

[

Ariza yonetim

metodu

Sifirlama iglemi

1N

Sifirlama islemi

Ariza Adi

iletisim hatas1

Operasyon panel

ekrani

Errl6

1. Ana bilgisayarin anormal ¢alismasi
A,flza ne]de;_ini 2. Anormal iletisim hatti
t .
ontrotedin 3. Iletisim genisletme kartinin yanlis ayari PO-28
4. PD iletisim grubunun yanlis ayar1
1. Ana bilgisayarin kablolamasin1 kontrol edin
Ariza ybnetim 2. letisim hattinin kablolamasin1 kontrol edin
metodu 3. letisim genisletme kartinin tiiriinii dogru ayarlayin
4. iletisim parametrelerini dogru ayarlayin
Ariza Ad1 Kontaktor hatasi
Operasyon panel
s Errl7
ekrani
Ariza nedenini 1. Anormal siiriicii kart1 ve gii¢
kontrol edin :
2. Anormal kontaktor

Ariza yonetim

. Siiriicii kartini veya giiciinii degistirin
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metodu

2. Kontaktorii degistirin

Ariza Adi

Akim algilama hatasi

Operasyon panel

ekrani

Err18

Ariza nedenini
kontrol edin

1. Anormal Hall cihaz1
2. Anormal siiriicii karti

Ariza y6netim

metodu

1. Hall cihazim degistirin
2. Siiriicti kartini degistirin

Ariza Adi

Motorun ayar hatasi

Operasyon panel

ckrant

Err19

Ariza nedenini
kontrol edin

. Motor parametresinin etikete gore ayarlanmamis olmasi

oo~

. Parametre tamimlama islemi zaman agimlari

Ariza y6netim
metodu

1. Motor parametresini etikete gore dogru sekilde ayarlaymn

]

. Frekans doniistiiriicii ile motor arasindaki kabloyu kontrol edin

Ariza Adi

Kodlama hatast

Operasyon panel

ekrant

Err20

Ariza nedenini
kontrol edin

1. Kodlayici modeli eslesmemesi

2. Kodlayicinin yanlis kablolanmasi
3. Enkoderin hasarli olmasi

4. Anormal PG kart

Ariza y6netim

metodu

1. Kodlayict modelini esas duruma gore dogru sekilde ayarlayin
2. Kablolama hatasim giderin

3. Kodlayicty1 degistirin

4. PG kartini degistirin

Ariza Adi

EEPROM okuma-yazma hatasi

Operasyon panel

ckrant

Er21

Ariza nedenini
kontrol edin

1. EEPROM c¢ipinin hasarli olmast

Ariza y6netim

metodu

1. Ana kontrol panelini degistirin

Ariza Adi

Frekans donistiiriictiniin donanim hatast

Operasyon panel

ekrani

Err22

Ariza nedenini
kontrol edin

1. Asiri-Gerilim olmast
2. Asirt akim olmast

Ariza yonetim

1. Asir gerilim hatasma gore islem

metodu 2. Asirt akim hatasina gore islem
Ariza Adi Topraga kisa devre hatasi
Operasyon panel
PErasyon b Err23
ekrani
Ariza nedenini
kontrol edin 1. Motorun topraga kisa devresi

Ariza y6netim

metodu

1. Kabloyu veya motoru degistirin

Ariza Adi

Birikimli ¢aligma siiresine ulagma hatasi

Operasyon panel

ekrani

Err26
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Ariza nedenini
kontrol edin 1. Birikimli ¢alisma siiresinin ayarlanan degere ulasmasi

Ariza yonetim . Kaydedilen bilgileri ortadan kaldirmak i¢in parametre baslatma islevini kullanin

metodu

Ariza Adi Kullanic tanimli hata 1

Operasyon panel
PErasyon b Err27
ekrani

Ariza nedenini

Kontrol edin . Cok fonksiyonlu terminal DI tizerinden kullanict tanimli ariza 1'in giris sinyali

. Sanal IO fonksiyonu ile kullanici tanimli hata 1'in giris sinyali

o —

Ariza y6netim . Stfirlama islemi

]

metodu . Stfirlama islemi

Ariza Adi Kullanict tanimli hata 2

Operasyon panel
a2 Err28
ekrani

Ariza nedenini

Kontrol edin . Cok fonksiyonlu terminal DI iizerinden kullanici tanmimli ariza 2'in giris sinyali

1
2. Sanal IO fonksiyonu ile kullanici tanimli hata 2'in giris sinyali

Arnza y6netim . Sifirlama islemi

metodu 2. Sifirlama islemi

Ariza Adi Birikimli elektriklenme zamanina ulagma hatasi

Operasyon panel
LRl Err29

ckrant

Ariza nedenini
kontrol edin

. Birikimli elektriklenme siiresinin ayarlanan degere ulagmis olmasi

Ariza y6netim . Kaydedilen bilgileri ortadan kaldirmak i¢in parametre baslatma islevini kullanin

metodu
Ariza Adi Yiik bosaltim hatasi
Operasyon panel
s Err30
ekrani
Ariza nedenini
kontrol edin 1. Frekans doniistiirliciiniin ¢alisma akimi <P9-64
1. Yiikiin ayrilip ayrilmadigini veya P9-64, P9-65 parametre ayarlarinin gergek degerlere uygun olup
Ariza ydnetim olmadigini kontrol edin
metodu calisma sarti
Arniza Adi Calisma sirasinda PID geri besleme kaybi hatasi
Operasyon panel
PErasyon p Err31
ekrani
Ariza nedenini
kontrol edin 1. PID geri bildiriminin PA-26 ayar degerinden daha kiigiik olmas1

Ariza ydnetim . PID geri besleme sinyalini kontrol edin veya PA-26'y1 uygun bir degere ayarlayin

metodu

Ariza Adi Cevrim dongiisii asir1 akim hatasi

Operasyon panel
perasyon p Err40
ckrant

Ariza nedenini

Kontrol edin . Cok biiyiik yiik veya motorun kilitli rotoru

1
2. Frekans doniistiiriiciiniin model se¢iminin hatali olmasi

Anza y6netim . Yiikii azaltin, motoru ve ekipmani kontrol edin

metodu 2. Daha yiiksek gii¢ derecesine sahip frekans doniistiiriiciiyii sein
Ariza Adi Calisma sirasinda motor anahtari arizasi
Operasyon panel
Err41

ckrant

Arniza nedenini 1. Frekans konverterinin galigmasi sirasinda terminalden akim motor segimini
kontrol edin
donistiiriic
Ariza yonetim 1. Frekans donistiiriicti durduktan sonra motoru degistirin
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metodu

Ariza Adi

Cok biiyiik hiz sapmasi arizasi

Operasyon panel

ekrani

Err42

Ariza nedenini
kontrol edin

W N

. Kodlayicinin yanlis parametre ayari

. Parametre tamimlamasimin yapilmamig olmasi
. Cok biiyiik hiz sapmasi, P9-69, P9-60'm parametre ayarlarinin irrasyonel olmasi

Ariza y6netim

metodu

W =

Kodlayicinin parametrelerini dogru

. ayarlaym
. Parametre tanimlamas1 yapin
. Tespit parametrelerini ger¢ek duruma gore rasyonel olarak ayarlayimn

Ariza Ad1

Motorda agir1 hiz hatasi

Operasyon panel

ekrani

Err43

Ariza nedenini
kontrol edin

w o

. Kodlayicinin yanlis parametre ayari

. Parametre tamimlamasimin yapilmamig olmasi
. Asir1 hiz algilama parametreleri P9-69, P9-60 ayarlarinin irrasyonel olmasi

Ariza y6netim

metodu

W N -

Kodlayicinin parametrelerini dogru

. ayarlayin
. Parametre tanimlamasi yapin
. Tespit parametrelerini ger¢ek duruma gore rasyonel olarak ayarlayin

Ariza Ad1

Motorda agir1 sicaklik hatasi

Operasyon panel

ekrant

Err45

Ariza nedenini
kontrol edin

Sicaklik sensériiniin baglantisinin gevsek

. olmasi
. Motor sicakliginin ¢ok yiiksek olmasi

Ariza y6netim

metodu

. Sicaklik sensoriinii tespit edin ve arizay1 giderin
2.

Tastyici frekansin azaltin veya 1s1y1 kullanmak igin bagka 1s1 yayilimi 6nlemleri alin

motorun dagitilmasi

Arniza Adi

Baslangi¢ pozisyonu hatasi

Operasyon panel

ekrant

Err51

Ariza nedenini
kontrol edin

1.

Motor parametresinin ger¢ek degerden biiyiik l¢iide sapmasi

Ariza y6netim

metodu

1.

Motor parametrelerinin dogru olup olmadigini tekrar kontrol edin, 6zellikle de nominal akim

ayarmin

kiigiik olmasi durumunda

7.2 Genel arizalar ve ¢oziim yontemleri

Frekans doniistiiriicti kullanimi sirasinda asagidaki arizalar meydana gelebilir, litfen basit hata analizi i¢in asagidaki

yontemleri inceleyin:

Sekil 8-1 Genel arizalar ve ¢oziim yo i
No. Ariza fenomeni Olasi sebepler Coziiml
Elektriklenme Sebeke gerilimi yok veya ¢ok diisiik; Giris kontrol edin; bara voltajini
esnasinda goriintii yok |frekans konverteri siiriici kartindaki anahtarfkontrol edin; diiz kabloyu ¢ikarip tekrar
giicii arizas1; dogrultucu koprii hasarli; frekansftakin; teknik servis igin tiretici firmadan
dontistiriicti  tampon  rezistans1  hasarlifyardim isteyin
1 kontrol paneli ve klavyede ariza; kontrol
paneli, siiriicii karti ve klavye arasindaki
baglantinin kopmast;
2 fll(e:ktrlklenme esnasinda Kontrol paneli ile frekans zayif Diiz kabloyu ¢ekip ¢ikararak tekrar
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goriintiisii baglanti; Kontrol paneli tizerindeki ilgili takin; teknik servis i¢in
cihazlarin hasarli olmasi; tiretici firmaya bagvurun
motor veya motor hattinin topraga kisa
devresi; Hall hatasi; ¢ok diisiik sebeke
voltaji;
Elektrik verme esnasinda - Tramegggr ile freka"ns ve gikis .
" " Motorun veya ¢ikig hattinin topraga ¢ikis arasindaki yalitimi 6lgiin; Teknik
3 Err23" hata kodunun . R D
P - frekans konverteri arizast; destek igin tiretici firma ile irtibat
goriintiilenmesi
kurun
Elektrik verme sirasinda
normal goriintii, ancak
islem sonrasinda Fan arizasi veya blokaji; gevresel kontrol  |Fani degistirin; harici kisa devre
"HC" uyaris1 ve sistemin| terminalinin kisa devre kablolama arizasi; |arizasini kaldirin
kapanmasi
4
Tastyict frekansinin daha yiiksek ayari; fan Tastytcr frekansini diisiiriin (PO-
Siklikla Errl4 alarminin| anzasi veya hava kanalinin tikali olmast; SR
. L 15); fan1 degistirin, hava kanalini
5 gelmesi (asir1 1Isinma Frekans konverterinin pargalar . . . S
e P temizleyin; teknik destek igin iiretici
modiilit) doniistiiriiciintin arizalanmig olmasi
- . firmaya bagvurun
(termokupl veya digerleri)
. Motor ve motor hatti; frekans konverterinin Motor 1le'frekans konverteri .
Frekans konverteri O, arasindaki kablolamay1 kontrol edin;
alistiktan sonra motor yanhs parametre ayart doniistiiricii (motor motoru degistirin veya mekanik
6 gaushis parametresi); siiriicii kart: ile kontrol paneli A -
donmiiyor PReT AP, arizay1 giderin; motor parametrelerini
arasinda kotii baglanti; siiriicii kart1 hatasi .
kontrol edin ve sifirlayin
P4 grubu parametrelerini kontrol edin
o ve sifirlayin; harici sinyal hattim
Yanlis parametre ayari; yanlis harici sinyal; OP . <1 - OP'Vi ve +
7 Gegersiz DI terminali e +24V atlama kablosu gevsekligi; kontrol paneli yenlden baglayn; Olj vi ve +24V .

o rizast jumperlar1 tekrar dogrulayn; teknik
destek i¢in tiretici firma ile irtibat
kurun

f:g?gﬁ:g;i;gﬁfrhm Kodlayici hatasi; yanlis kablolama veya Kod degistirin ve kablolamay1 kontrol
8 . . kodlayicinin zayif temasi; PG kart hatasi; edin; PG kartini degistirin; Teknik
yiikselmiyor P . .
siirticti kart1 hatasi destek i¢in servise bagvurun
Motor parametrelerini sifirlayin veya
Stirekli agirt akim ve Motorun yanlig parametre ayar1; uygun motoru ayarlayin; hizlanma ve
9 Asiri-gerilim arizasi olmayan hizlanma/yavaglama siiresi; yiik yavaslama siiresini ayarlayin; Teknik
geliyor dalgalanmasi; destek igin, tiretici firma ile irtibata
gegin
Kontaktor kablosunun gevseyip
Elektrik verme (veya gevsemedigini kontrol edin;
10 ¢alisma - .. | kontaktorde herhangi bir ariza olup
esnasinda)sirasinda Yumusak baslangi¢ kontaktSri kapalt degil; olmadigini kontrol edin; 24V'luk
Errl7 anzasi geliyor gligte herhangi bir ariza olup
olmadigint
Goriinti. 888088 Kontrol panelindeki ilgili cihazlarm Kontrol i
. - ontrol panelini
1 gostergesi geliyor degistirin:
arizasi;
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Ek A: 200MN Modbus lletisim Protokolii

200MN serisi frekans doniistiiriicti RS232 / RS485 iletisim arayiizii saglar ve Modbus iletisim protokolinii destekler.
Kullanicilar, bilgisayar veya PLC araciligiyla merkezi kontrol gergeklestirebilir, iletisim protokolii araciligiyla frekans
doniistiirlictiniin - ¢alisma  komutunu ayarlayabilir, islev kodunun parametrelerini degistirebilir veya okuyabilir, g¢alisma
kosullarini ve frekans doniistiirtictiniin hata bilgilerini gorebilir.

1. Protokol igerigi

Seri iletisim protokolii, aktarici bilgi igerigini tanimlar ve ana bilgisayar (veya yaym) se¢im format: ve gerekli aksiyonun
fonksiyon kodu, iletim verisi ve hata dogrulama gibi ana bilgisayar kodlama formatlarini igeren seri iletisim formati kullanir.
Bagl birim yanit1 da ayni yapty1 benimser ve igindekiler eylem onayi, veri doniisii ve hata dogrulama vb. igerir. Bilgi alirken
herhangi bir bagli birim hatas1 veya ana bilgisayar tarafindan gerekli eylemin tamamlanamamasi durumunda, bagl birim, ana
makine i¢in geri bildirim olarak bir hata mesaj1 diizenler.

Uygulama modu: frekans doniistiirticii, RS232 / RS485 veri yolu ile “tek ana sistemli ve ¢oklu-bagimli” PC / PLC kontrol
agina erisir.

Veri yapist

(1) Arayiiz modu RS232 / RS485

donamim arayiizii

(2) iletim modu: asenkron seri ve yari gift yonli. Ayni anda ana bilgisayar ve bagh birimden yalnizca biri veri
gonderebilir ve digeri yalmzca veri alabilir. Seri eszamansiz iletisim iglemi sirasinda veriler, mesaj halinde tek tek gonderilir.

(3) Topolojik yapi: tek ana sistemli ve gok bilesenli sistem. Bagli birim adresinin ayar araligi 1 ~ 247 ve 0 yayin
iletigsiminin adresidir. Agdaki bagh birim adresi tek olmalidir.

Protokol agiklamasi

SN200G serisi frekans doniistiiriiciiniin iletisim protokolidi bir tiir asenkron seri master-bagli birim Modbus iletisim
protokoliidiir ve agdaki sadece bir cihaz (ana bilgisayar) protokol olusturabilir
("sorgu / komut" olarak adlandirilir). Diger aygitlar (bagl birimler), ana bilgisayarm “sorgu / komutu” na yalnizca veri
saglayarak yanit verebilir veya ana bilgisayarm “sorgu / komutu” na gére ilgili islemleri yapabilir. Ana bilgisayar kisisel
bilgisayar (PC), endiistriyel kontrol ekipmani veya programlanabilir mantik kontrolii (PLC), vb anlamma gelirken bagl birim
SN200G serisi frekans doniistiiriicti anlamina gelir. Ana bilgisayar sadece belirli bagh birimle ayr ayr iletisim kurmakla
kalmaz, ayn1 zamanda tiim alt baglh birimlere yayin bilgisi verir. Ana bilgisayarmn ayri olarak erisilen “sorgu / komutu” igin,
bagli birim bir ileti (yamt olarak adlandirilir) gondermelidir. Ana bilgisayar tarafindan yaymlanan yayin bilgileri i¢in, bagli
birim, ana bilgisayara yanit vermek zorunda degildir.

{letisim malzemelerinin yapisi: SN200G serisi frekans doniistiiriicii igin modbus protokoliiniin iletisim veri formati
agagidaki gibidir:

RTU modunda, mesaj gonderme islemi en az 3,5 karakter duraklatma siiresi ile baslar. Ag Baud hiz1 altinda cesitli
karakter siiresi kolayca gerceklestirilebilir (asagida T1-T2-T3-T4'te gosterildigi gibi). ilk iletim alani ekipman adresidir.

Kullanilabilir iletim karakteri onaltilik 0 ...9, A...Ag cihazi duraklama siiresi de dahil olmak iizere ag veri yolunu siirekli
olarak algilar. Tlk alan (adres alani) alinirken, her bir ekipman kendi alan adina gonderilirse karar vermek igin kodunu ¢dzecektir.
Son iletim karakterinden sonra, en az 3,5 karakterlik duraklama siiresi mesajin sonunu belirtir. Duraklamadan sonra yeni bir
mesaj baslayacaktir.

Tiim mesaj ¢ercevesi siirekli akig aktarimi olmalidir. Bekleme siiresi gergeve bitmeden 1,5 karakteri asarsa, alic1 ekipman
eksik iletiyi yenileyecek ve sonraki baytin yeni iletinin adres etki alan1 oldugunu varsayacaktir. Benzer sekilde, yeni bir mesaj
onceki mesaji izleyen 3.5 karakter iginde baglarsa, alici cihaz mesaji 6nceki mesajin gecikmesi olarak kabul eder ve son CRC
alan degerinin dogru olmasi imkansiz oldugundan hataya neden olur.

RTU gergeve bigimi:

Satir bashg 3.5 karakterlik siire
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Bagli ADR Adres: 1 ~247

CMD kodu 03: bagli parametreleri oku; 06: bagl parametreleri yaz
VERI (N-1)
VERI (N-2) Veri igerigi: fonksiyon kodu parametrelerinin adresi, fonksiyon kodu

...... parametrelerinin sayis1, fonksiyon kodu parametrelerinin degeri, vb.
DATAO

CRC CHK yiiksek dereceli
CRC CHK diisiik dereceli

Algilama degeri: CRC degeri

BITIS 3.5 karakterlik siire

CMD (komut talimatr) ve VERI (Malzeme Agiklamast)

CMD kodu: 03H, N kelimesini oku (en fazla 12 kelime). Ornegin: bagl adresi 01 olan frekans déniistiiriiciiniin
baslangic adresi FO02 art arda 2 degeri okur.

Ana bilgisayarin CMD mesaji

ADR 01H
CMD 03H
Baslangic adresi yiiksek dereceli FOh
Baslangic adresi diisiik dereceli 02H
Kayit No. yiiksek dereceli 00H
Kayit No diisiik dereceli 02H
CRC CHK diisiik dereceli
- Hesaplanacak CRC CHK degeri
CRC CHK yiiksek dereceli

Bagli birimin yanit mesajt
PD-05 0 olarak ayarland: :

ADR 01H

CMD 03H

Bayt No. yiiksek dereceli 00H

Bayt No. diisiik dereceli 04H

Veri FOO2H yiiksek dereceli 00H

Veri FOO2H diisiik dereceli 00H

Veri FOO3H yiiksek dereceli 00H

Veri FOO3H diisiik dereceli 01H
CRC CHK diisiik dereceli

- Hesaplanacak CRC CHK degeri
CRC CHK yiiksek dereceli

FD-05 1 olarak ayarlanir:

ADR 01H
CMD 03H
Bayt No. 04H
Veri FOO2H yiiksek dereceli 00H
Veri FOO2H diisiik dereceli 00H
Veri FOO3H yiiksek dereceli 00H
Veri FOO3H diisiik dereceli 01H
CRC CHK diisiik sirali
- Hesaplanacak CRC CHK degeri
CRC CHK yiiksek dereceli

CMD kodu: 06H, bir kelime yaz. Ornegin: Bagl adresi 02H olan frekans déniistiiriiciiniin FOOAH adresine 5000
(1388H) yazin.
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Ana bilgisayarin CMD mesaji

ADR 02H
CMD 06H
Veri adresi yiiksek dereceli FOh
Veri adresi diisiik dereceli 0AH
Veri icerigi yiiksek dereceli 13H
Veri icerigi diisiik dereceli 88 H
CRC CHK diisiik siralt
- Hesaplanacak CRC CHK degeri
CRC CHK yiiksek sirali

Bagli birimin yanit mesajt

ADR 02H

CMD 06H

Veri adresi yiiksek dereceli FOh

Veri adresi diisiik dereceli 0AH

Veri icerigi yiiksek dereceli 13H

Veri igerigi diisiik dereceli 88 H
CRC CHK diisiik siralt .
CRC CHK yiiksek sials Hesaplanacak CRC CHK degeri

Dogrulama modu - CRC dogrulama modu: CRC (Déngiisel Artiklik Denetimi) RTU gergeve bigimini kullanir ve
ileti, CRC yontemine dayali hata algilama etki alani igerir. CRC etki alani tiim iletinin igerigini algilar. CRC etki alani
iki bayttir ve 16 bit ikili sistem degeri igerir. [letim ekipmani ile hesaplandiktan sonra mesaja eklenir. Alic1 ekipman,
alinan mesajin CRC'sini yeniden hesaplar ve alinan CRC alanindaki degerle karsilastirir. iki CRC degeri esit degilse,
iletim yanlistir.

CRC ilk olarak OXxFFFF depolar ve sonra gecerli kayittaki ileti ve degerde art arda 8 bit bayt islemek i¢in bir yol
cagirir. Her karakterdeki sadece 8Bit'lik veri CRC igin gegerli olup baslangi¢ biti, durdurma biti ve eslik kontrol biti
gegersizdir.

CRC iiretme iglemi sirasinda, her 8 bitlik bayt kayit icerigi ayri ayri olan XOR'dur. Son olarak, en az anlaml bit
yoniine hareket eder ve en 6nemli bit 0 ile doldurulur. LSB, tespit i¢in ¢ikarilir. LSB 1 ise, kayit XOR'dur ve 6nceden
ayarlanmis degerdedir. LSB 0 ise, herhangi bir eylem yoktur. Tiim iglemi 8 kez tekrarlaymn. Son bit (8“":i bit) biterse,
sonraki 8 bit bayt yalnizca gecerli kayit degeri olan XOR'dir. Kayittaki son deger, mesajdaki tiim baytlar yiriitiildiikten
sonra CRC degeridir.

Mesaja CRC eklerken, 6nce diisiik bayt ve ardindan yiiksek bayt ekleyin. CRC'nin basit islevi asagidaki gibidir:

unsigned int cre_chk_value (imzasiz karakter ~ data_value, unsigned char length )
{unsigned int crc_value = OXFFFF ;
inti ;
while (length--) {
crc_value » :*dalaivalue ++;
(i=0;1<8;i++) {
if (cre_value&0x0001)

cre _value= (crc_ value>>1)
A 0xa001;

else
cre_value = crc_value >> 1;
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}
return (crc_value) ;

}4

Iletisim parametresinin adres tanimi

Bu boliim, frekans donistiiriiciiniin ¢aligmasini, ayar durumunu ve frekans doniistiiriicliniin ilgili parametrelerini
kontrol etmek i¢in kullanilan iletisim icerigidir.

Okuma-yazma fonksiyon kodu parametresi (bazi fonksiyon kodlar1 degistirilemez, ancak tretici tarafindan
basit¢e kullanilir veya izlenir).

Fonksiyon kodu parametre adresinin isaretleme kurallari:

Parametre adresi olan grup No. ve isaretleme fonksiyon kodlart ile ifade kurallari: Yiiksek bayt: PO ~

PF (P grubu), A0 ~ AF (A grubu), 70 ~ 7F (U grubu); diisiik bayt: 00 FF Orn: P3-12, adres P30C

olarak ifade edilir;

Not: PF grubu: parametreleri okuma veya degistirme;

U grubu: sadece parametreleri okur ancak degistirmez.

Frekans doniistiiriicii ¢aliyma durumundayken, bazi parametreler degistirilemez. Frekans doniistiiriiciiniin durumu
ne olursa olsun bazi parametreler degistirilemez. Fonksiyon kodu parametreleri degistirilirken, aralik, birim ve
parametrelerin ilgili agiklamalar1 da dikkate alinmalidir.

Ayrica, EEPROM sik sik depolandigindan, EEPROM'un 6mriinii azaltacaktir. Bu nedenle, iletisim modunda,
bazi islev kodlarinin kaydedilmesi gerekmez. Yalnizca RAM'deki degeri degistirin.

P grubu parametresiyse, islev kodu adresinin yiiksek dereceli F degerini O olarak degistirilmesi islevi
gergeklestirebilir. A grubu parametresiyse, islev kodu adresinin yiiksek dereceli A degerini 4 olarak degistirilmesi
islevi gerceklestirebilir. Karsilik gelen fonksiyon kodu adresi asagidaki gibi ifade edilir: yiiksek dereceli bayt: 00 ~ OF
(P grubu), 40 ~ 4F (A grubu); diisiik dereceli bayt: 00 ~ FF.

Ornegin: P3-12 fonksiyon kodu EEPROM'da saklanmaz, adres 030C olarak ifade edilir; fonksiyon kodu A0-05
EEPROM'da saklanmaz, adres 4005 olarak ifade edilir; adres yalnizca RAM yazabilir ve okuma eylemi
gergeklestirebilir. Okuma esnasinda, gegersiz adrestir. Tiim parametreler igin, CMD kodu 07H islevi gergeklestirmek
i¢in de kullanilabilir.

Frekans doniistiiriicli ¢aliyma durumundayken, bazi parametreler degistirilemez. Frekans doniistiiriiciiniin durumu
ne olursa olsun bazi parametreler degistirilemez. Fonksiyon kodu parametreleri degistirilirken, aralik, birim ve
parametrelerin ilgili agiklamalar1 da dikkate alinmalidir.

Durdurma / ¢alisma parametreleri:

Parametre adresi Parametre aciklamasi
1000 * fletisim ayar degeri (-10000 ~ 10000) (ondalik sistem)
1001 Caligma frekansi
1002 Bara gerilimi
1003 Cikis voltaji
1004 Cikis akimi
1005 Cikis giicti
1006 Cikis torku
1007 Calisma hizi
1008 DI giris isareti
1009 DO cikis isareti
100A All gerilimi
100B Al2 gerilimi
100C AI3 gerilimi
100D Sayma degeri girisi
100E Uzunluk degeri girisi
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100F Yiikleme hizi

1010 PID ayari

1011 PID geri bildirim

1012 PLC adim

1013 SINYAL frekansi, birim 0.01kHz
1014 Geri besleme hizi, birim 0.1Hz
1015 Kalan calisma siiresi

1016 Kalibrasyondan 6nce All gerilimi
1017 Kalibrasyondan 6nce AI2 gerilimi
1018 Kalibrasyondan 6nce AI3 gerilimi
1019 Dogrusal hiz

101A Gecerli elektriklenme siiresi
101B Gegerli ¢aligma siiresi

101C SINYAL frekansi, birim 1Hz
101D iletisim ayar degeri

101E Gergek geri besleme hizi
101F Ana frekans X ekrani

1020 Yardimei frekans Y ekrani

Not:

Tletisim ayar degeri bagil degerin yiizdesidir, yani 10000% 100.00'a, -10000% -100.00'a karsilik gelir. Frekans
boyutu igin bu yiizde, nispeten en biiyiik frekansin yiizdesidir (P0-10). Tork boyutu verileri igin bu yiizde P2-10, A2-48,

A3-48, A4-48'dir (sirasiyla torkun iist limit ayar: birinci ve ikinci motora karsilik gelir).

Frekans doniistiiriiciiye giris komutu sirasi: (sadece yazma)

Komut sozciik adresi

Komut islevi

0001: ileri caligma

0002: ters islem

003: ileri itme

2000

0004: ters itme

0005: serbest durug

0006: durmak icin yavaslama

0007: ariza sifirlama

Frekans doniistiiriiciiniin okuma
okuma)

durumu: (sadece

Durum kelime adresi

Durum sozciigii islevi

0001: ileri calisma

3000

0002: ters islem

0003: durma

Parametre kilitlemenin sifreleme kontrolii: (8888H olarak doniiyorsa, sifreleme denetimini gecin)

Sifre adresi

Parola girmenin icerigi

1F00

skskskokosk

Komut adresi

Komut icerigi

BITO: DO1 ¢ikis kontrolii
BIT1: DO2 ¢ikis kontrolii
2001

BIT4: FMR c¢ikis kontrolii

BIT2: ROLEI ¢ikis kontrolii
BIT3: ROLE2 ¢ikis kontrolii
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BIT5: VDOI1
BIT6: VDO2
BIT7: VDO3
BIT8: VDO4
BIT9: VDOS

Analog ¢ikis kontroliit AO1: (sadece yazma)

Komut adresi

Komut icerigi

2002

0 ~ 7FFF,0 % ~ 100 % anlamina gelir

Analog cikis kontroliit AO2: (sadece yazma)

Komut adresi

Komut icerigi

2003

0 ~ 7FFF,0 % ~ 100 % anlamina gelir

SINYALKkontroliigikti: (sadece yazma)

Komut adresi

Komut icerigi

2004

0 ~ 7FFF, 0 % ~ 100 % anlamina gelir

Frekans doniistiiriiciniin hata agiklamasi:

Ariza adresi

Hata Mesaji

8000

0000: hata yok
0001: rezerve
0002: Hizlandirilmig asir1 akim
0003: Yavaslatilmis asirt akim
0004: Sabit hizli agirt akim
0005: Hizlandirilmis asir1 gerilim
0006: Yavaglatilmis asir1 gerilim
0007: Sabit hizl1 agir1 gerilim
0008: tampon direnci asir1 yiik hatast
0009: Diisiik gerilim hatas1
000A: Frekans doniistiiriici asir yiiklenmesi
000B: Motorun asir1 yiiklenmesi
000CL: Varsayilan giris asamasi
000D: Varsayilan ¢ikt: asamast
000E: Asir1 istnma modiilii
000F: harici hata
0010: anormal iletigim
0011: anormal kontaktor
0012: akim algilama hatast
0013: motor ayarlama hatasi
0014: kodlay1c/PG kart hatast
0015: parametrenin anormal okuma-yazmasi
0016: Frekans doniistiiriiciiniin donanim hatasi
0017: motorun toprak iistii kisa devre hatasi
0018: rezerve
0019: rezerve
001A: ¢alisma siiresine ulagma
001B: Kullanici taniml: hata 1
001C: kullanici taniml1 hata 2
001D: elektriklenme zamanina ulagma
001E: yiik hatasi
001F: Calisma sirasinda PID geri besleme kaybi
0028: hizli akim smirlamanin zaman asimi hatasi
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0029: galisma sirasinda motor anahtari arizast
002A: ¢ok bityiik hizda yanlis hizalama
002B: motorun siiper hizi
002D: motorun agir1 sicakligi
005A: kodlayicinin satir numarasinin yanlig ayarlanmasi
005B: kodlayict ile baglant: olmamasi
005C: baslangi¢ pozisyonu hatasi
005E: hiz geri bildirimi hatas:

iletisim hatas1 adresi

Arizanin fonksiyonel agiklamasi

0000: hata yok
0001: yanlis sifre
0002: yanlig komut kodu
0003: yanlig CRC dogrulamast

8001 0004: gegersiz adres
0005: gegersiz parametre
0006: gegersiz parametre degisimi
0007: sistem kilitlenmesi
0008: EEPROM islemi devam ediyor
PD grup iletisim parametrelerinin agiklamas:
Baud orani Fabrika ayarlan 6005
Birimler basamagi: MODUBS Baud orani
0: 300BPS
1: 600BPS
2: 1200BPS
Pd-00 3:2400BPS
Ayar aralig1 4: 4800BPS
5: 9600BPS
6: 19200BPS
7: 38400BPS
8: 57600BPS
9: 115200BPS

Baud orani arttikea iletisim hizi da artar.

Parametre, ana bilgisayar ile frekans doniistiiriicti arasindaki veri iletim hizin1 ayarlamak igin kullanilir. Ana bilgisayarin
ve frekans doniistiiriiciiniin Baud oraninin tutarli olmas: gerektigini liitfen unutmaym. Aksi takdirde, iletisim devam edemez.

Veri Bi¢imi

Fabrika
varsayilan

Fd-01
Ayar aralig1

0: dogrulama yok: veri formati <8, N, 2>
1: esit dogrulama: veri formati1 <8, E, 1>
2: tek dogrulama: veri bi¢imi <8, O, 1>

3: dogrulama yok: veri bigimi <8-N-1>

Ana bilgisayarin veri formati ve frekans doniistiiriicii tutarli olmalidir. Aksi takdirde, iletisim devam edemez.

Yerel adres

Fabrika ayarlari 1

Pd-02

Ayar aralig1

1 ~ 247, 0 yaym adresidir

Yerel adres 0, yaymn adresi olarak ayarlanirsa, ana bilgisayarin yaym islevi gergeklestirilebilir. Yerel adres tektir (yayin

adresinin yani sira) ve ana bilgisayar ile frekans konverteri arasindaki iletisimi

noktadan noktaya ger¢eklestirmenin temelini olusturur.
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Fabrika
Yamt gecikmesi 2ms
Pd-03 varsayillam

Ayar araligi 0~20ms

Yamt gecikmesi: frekans doniistiiriiciiniin veri aliminimn bitis zamani ile ana bilgisayarmn veri gonderme siiresi arasindaki
araliktir. Yanit gecikmesi sistem iglem siiresinden daha kisaysa, gecikme sistem islem siiresini dlgiit olarak alir. Yanit gecikmesi
sistem iglem siiresinden daha uzunsa, sistem verileri isledikten sonra gecikme beklenir. Yanit gecikme siiresine ulasildiktan
sonra veriler ana bilgisayara gonderilir.

iletisim zaman asim Fabrika ayarlar: 0,0 saniye

Pd-04 B 0.0 sn (Gegersiz)
Ayar araligi
0.1 ~60.0s

Islev kodu 0.0s olarak ayarlanirsa, iletisim zaman asimi parametresi gegersiz olur.

Islev kodu gegerli deger olarak ayarlanirsa, bir iletisim ile bir sonraki iletisim arasindaki zaman aralig1 iletigim
zaman asimini gegerse, sistem iletisim hatasi alarmi verecektir (Err 16). Normal sartlar altinda gegersiz olarak ayarlanir.
Siirekli iletigim sisteminde alt parametre ayarlanirsa, iletisim durumu izlenebilir.

iletisim protokolii
Fabrika ayarlan

Pd-05 secimi

0: standart dis1t Modbus protokolit
1: Standart Modbus protokolii

Ayar aralig1

PD-05 = 1: standart Modbus protokoliinii segin.
PD-05 = 0: komutu okurken, bagl birim tarafindan dondiiriilen bayt sayisi standart Modbus protokoliinden bir
bayt daha fazla. Protokoliin 5 iletigim veri yapis1” igindeki ayrintilara bakiniz.

iletisim okumalari :
¢ coziiniirliik Fabrika ayarlar 0
Pd-05 mevcut ¢oziiniirlii
A s 0: 0.01A
ar aralig
’ : 1: 0.1A

Tletisim ¢1kis akimini okudugunda akim degerinin gikis birimini onaylamak igin kullanilir.
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Garanti Sozlesmesi

1. Bu iiriiniin garanti siiresi 18 aydir (makinedeki barkod bilgilerine tabi olabilir). Garanti siiresi
i¢inde sartname uyarinca normal kullanim altinda herhangi bir ariza veya hasar meydana gelirse,
firmamuz ticretsiz bakim yapmak konusunda sorumlu olacaktir.
2. Garanti siiresi i¢inde asagidaki nedenlerden kaynaklanan herhangi bir hasar varsa, belirli bakim
ucreti tahsil edilecektir:

A. Hatali galigma, keyfi onarim ve yenileme nedeniyle makine hasari;

B. Yangin, sel, anormal voltaj, diger dogal afetler ve ikincil afetler vb. Nedeniyle makine

hasari.

C. Satin aldiktan sonra insan yapimi diisme ve nakliye nedeniyle olusan donanim hasart;

D. Firmamiz tarafindan saglanan kullanim kilavuzuna gore kullanmamadan kaynaklanan
hasarlar;

E: Makine disindaki diger engellerden kaynaklanan ariza ve hasarlar (¢evresel ekipman

faktorii gibi);
3. Uriiniin herhangi bir hatast veya hasar1 varsa, liitfen her 6geyi Garanti belgesi dogru ve ayrmtih
olarak doldurun.
4. Bakim maliyetleri sirketimizin en giincelBakim Fiyat Listesine gore belirlenir
5. Genel olarak, garanti kart1 yeniden verilmez. Liitfen makineyi iyi muhafaza edin ve bakim i¢in
bakim personeline gosterin.
6. Servis iglemi sirasinda herhangi bir sorun varsa, liitfen tedarikgiyle veya sirketimizle iletisime
gecin.

7. Uretici, anlasmanin yorum giiciinii sakli tutar.
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Garanti Karti

Birim adresi:

Birim Adi: irtibat kurulacak kisi:
Kullanict
bilgileri
Posta kodu: Telefon:
Uriin modeli:
Makine tizerindeki barkod (buraya yapistirin):
Uriin
bilgileri
Tedarik¢i Firma Adi:
(Bakim siiresi ve igerigi):
Ariza
bilgileri

Bakim personeli:
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Liitfen bu kullanici kilavuzunu son
kullaniciya verin ve saklayin.
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