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Tum Parametrelerin Agiklamalan

Bu boélimde ACS550 suricller icin gercek sinyaller ve parametreler agiklanmistir.

Grup 99: Devreye Alma Verileri
Asagidaki islemler icin gereken 6zel Devreye Alma verileri bu grupta tanimlanir:
» Surdclndn ayarlanmasi.

* Motor bilgilerinin girilmesi

Kod

Aciklama

9901

LANGUAGE
Gosterge dilini secer.

0 = ENGLISH 1 = ENGLISH (AM) 2 = DEUTSCH 3 = ITALIANO 4 = ESPANOL
5 = PORTUGUES 6 = NEDERLANDS 7 = FRANCAIS 8 = DANSK 9 = suowml
10 = SVENSKA 11 = RUSSKI 12 = POLSKI 13 = TURKCE

9902

APPLIC MACRO

Bir uygulama makrosu seger. Uygulama makrolari, ACS550'yi belirli bir uygulama igin konfigiire etmek amaciyla
parametreleri otomatik olarak diizenler.

1 = ABB STANDARD 2 = 3-WIRE 3 = ALTERNATE 4 = MOTOR POT 5 = HAND/AUTO
6 = PID CONTROL 7 = PFC CONTROL 8 = TORQUE CTRL
0 = USER s1 LOAD -1 = USER S1 SAVE -2 = USER S2 LOAD -3 = USER S2 SAVE

9904

MOTOR CTRL MODE

Motor kontrol modunu seger.
1 = VECTOR: SPEED — sensorsuz vektor kontrol modu.

* Referans 1, dev/dak cinsinden devir referansidir.

* Referans 2, % cinsinden devir referansidir (%100 maksimum mutlak devir olup 2002 MAXIMUM SPEED
parametresinin dederine veya mutlak degerinin maksimum devirden ylksek olmasi durumunda 2001 MINIMUM
SPEED parametresinin degerine egittir).

2 = VECTOR: TORQ.

» Referans 1, dev/dak cinsinden devir referansidir.

* Referans 2, % cinsi moment referansidir (%100, nominal momenttir.)
3 = SCALAR: SPEED— sayIl kontrol modu.

« Referans 1, Hz cinsinden frekans referansidir.

*» Referans 2, % cinsinden frekans referansidir (%100 maksimum mutlak frekans olup 2008 MAXIMUM FREQUENCY
parametresinin degerine veya mutlak degerinin maksimum frekanstan ytksek olmasi durumunda 2007 MINIMUM
FREQUENCY parametresinin degerine esittir).

9905

MOTOR NOM VOLT

Nominal motor gerilimini tanimlar.

» Motor glg¢ plakasindaki dedere esit olmalidir.

» ACS550, motoru giris besleme geriliminden daha yiksek bir gerilimle
besleyemez. P990S| — — —

Cikis gerilimi
A

9906

MOTOR NOM CURR |

Nominal motor akimini tanimlar. |

« Motor gii¢ plakasindaki degere esit olmalidir. | f%kklgns

* Izin verilen aralik: (0.2...2.0) - Ihq (burada long striict akimini A <
gbstermektedir). P 9907 "

9907

MOTOR NOM FREQ

Nominal motor frekansini tanimlar.

* Aralik: 10...500 Hz (tipik olarak 50 veya 60 Hz)

* Cikis geriliminin MOTOR NOMINAL GERILIMINE esit oldugu frekansi
ayarlar.

» Saha zayiflama noktasi = Nom Frek * Besleme Ger. / Mot Nom Ger.
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9908

MOTOR NOM SPEED

Nominal motor hizini tanimlar.
» Motor gl¢ plakasindaki degere esit olmalidir.

9909

MOTOR NOM POWER

Nominal motor guctind tanimlar.
» Motor gl¢ plakasindaki degere esit olmaldir.

9910

MOTOR ID RUN

Bu parametre, Motor ID Run adi verilen bir otomatik kalibrasyon iglemini

kontrol eder. Bu islem boyunca , strlicl motoru galistirir ve

motor 6zelliklerini belirlemek ve i¢ hesaplamalarda kullanilan bir model 2

olusturmak igin élguimler gerceklestirir. Asagidaki durumlarda ID Run

Ozellikle gereklidir:

» Calisma noktasi sifir hiza yakin oldugunda.

» Calisma icin genis bir hiz araliginda, 6lgliimus herhangi bir hiz
verisi yokken (6rnegin bir darbeli enkoder yokken), nominal motor
momentinin Uzerinde bir moment araligi gerektiginde.

llk Yolverme. Eger Motor ID Run gerceklestiriimezse, siricu ilk
yolvermedeyken motor 6zelliklerini tahmin eder. Bu“llk Yolverme”,
herhangi bir motor parametresi degistirildikten sonraki ¢alistirmada
otomatik olarak* gerceklesir. Ozellikleri tahmin etmek ve bir motor
modeli, olusturmak igin Ilk Yolverme, motoru sifir hizda 10-15 sabiye
boyunca miknatislandirir.

* “llk Yolverme”nin etkinlestiriimesi asagidakileri gerektirir:
* 9904 = 1 (VECTOR: SPEED), veya 9904 = 3 (SCALAR: SPEED) ve
* 2101 = 3 (SCALAR FLYSTART) veya 5 (FLYSTART + TORQ BOOST).

Not: Motor ID Run galistirdiktan soinra motor parametrelerini

degistirirseniz Motor ID Run'i tekrarlayin.

0 = NO ID RUN — Motor ID Run iglemi ¢alismiyor.

1 = ID RUN — Bir sonraki ¢alistirma komutunda bir Motor ID Run
calismasi baglatir. Calisma tamamlandiktan sonra bu deger
otomate olarak 0O olur.

Bir Motor ID Run gergeklestirmek igin:

1.YUk{ motordan ayirin (veya yUka sifira
yaklastirin).

Motor ¢alismasinin guvenli oldugunu
dogrulayin:

» Calisma motoru otomatik olarak ileri
yonde calistirir — ileri dénds yéninin
glvenli oldugundan emin olun.

» Calisma motoru otomatik olarak nominal
hizin %50...80’'inde ¢alistirir — bu hizda
galismanin givenli oldugundan emin
olun.

3. Asagidaki parametreleri kontrol edin
(fabrika ayarlari degistirilmisse):

* 2001 MINIMUM SPEED < 0

» 2002 MAXIMUM SPEED > motor nominal
devrinin %80'i.

+ 2003 MAX CURRENT > |54 degerinin
%100'0.

» Maksimum moment (2014, 2017 ve/veya
2018 numarali parametreler) > %50.

4.Kontrol panelinde:

» Parameters'i segin

* Group 99'u segin

* 9910 numarall parametreyi segin
» Degeri 1 olarak ayarlayin ve Enter'a

basin — Ekranda bir uyar gosterilir.

» START’a basin — Ekranda ¢alismanin
asamalari gosterilir.

Uyan!STOP’a bastiinizda veya galisma
saglama sinyalini kaldirdiginizda, ID Run
¢alismasi durur. Bu durumda, motor
modeli olusturmak igin Motor ID Run'i
tekrarlamaniz gerekecektir.

Start-Up




ACS550 User’s Manual 73

Grup 01: Operating Data

Bu grupta, gercgek sinyaller dahil olmak Uzere surlcu caligsma verileri yer almaktadir.
Sirucu, dlgiimlere veya hesaplamalara dayanarak gergek sinyaller igin degerleri
ayarlar. Bu degerleri siz ayarlayamazsiniz.

Kod |Aciklama
0102 [SPEED

Motorun hesaplanan devri (dev/dak).
0103 |OUTPUT FREQ

Motora uygulanan frekans (Hz). (Ayrica, fabrikasyon ayari olarak CIKIS ekraninda gosterilir.)
0104 |CURRENT

ACS550 tarafindan o6lgiiler motor akimi. (Ayrica, fabrikasyon ayari olarak CIKIS ekraninda gosterilir.)
0105 TORQUE

Cikis momenti. Motor saftinda, nominal motor momentinin yizdesi (%) olarak hesaplanan moment degeri.
0106 POWER

kW cinsi 6lgllen motor gulcd.
0107 [DC BUS VOLTAGE

ACS550 tarafindan dlgiilen VDC cinsi DC bara gerilimi.
0109 OUTPUT VOLTAGE

Motora uygulanan gerilim.
0110 |DRIVE TEMP

Siriict gug transistorlerinin Santigrat cinsinden sicakligi.
0111 [EXTERNAL REF 1

Harici referans, REF1, dev/dak veya Hz cinsinden — birimler parametre 9904 tarafindan belirlenir.
0112 [EXTERNAL REF 2

Harici referans, REF2, % cinsinden.
0113 |CTRL LOCATION

Aktif kontrol konumu. Alternatifler sunlardir:

0 = LOCAL

1=EexT

2 = EXT2
0114 RUN TIME (R)

Slrliciiniin saat (h) cinsinden toplam galisma siresi.

« Parametre ayar modundayken YUKARI ve ASAGI butonlarina ayni anda basarak sifirlanabilir.
0115 |KWH COUNTER (R)

Surlicinun, kilovat saat cinsi toplam enerji tiiketimi.

» Parametre ayar modundayken YUKARI ve ASAGI butonlarina ayni anda basarak sifirlanabilir.
0116 |APPL BLK OUTPUT

Uygulama bloku ¢ikis sinyali. Deger, asagidaki 6gelerden gelir:
+ PFC Kontrol aktifse, PFC kontrol veya
» Parametre 0112 EXTERNAL REF 2.

0118

DI1-3 STATUS

Uc dijital girisin durumu. I /7 /
* Durum bir ikili say! bigiminde gdsterilir.

1, girisin etkinlestirildigini gdsterir. / /
+ 0, girisin devre digi birakildigini gdsterir.

0119

DI4-6 STATUS DI 1 DI2 DI3
Ug dijital girisin durumu.
* Bkz. parametre 0118 DI1-3 STATUS.

0120

Al1
Analog giris 1'in % cinsi nispi degeri.
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Kod |Aciklama

0121 |AI2
Analog giris 2’nin % cinsi nispi degeri.

0122 |[RO1-3 STATUS

Ug réle gikisinin durumu.

» 1, réleye enerji verildigini gosterir.

0, roleye verilen enerjinin kesildigini gosterir.

.

ROLE 1 DURUMU

0123 |[RO4-6 STATUS ROLE 2 DURUMU
Ug réle gikisinin durumu. Bkz. parametre 0122. ROLE 3 DURUMU
0124 |AO1
/Analog ¢ikis 1’in miliamper cinsi degeri.
0125 |AO2

Analog ¢ikis 2'in miliamper cinsi degeri.

0126 |PID 1 OUTPUT
PID Kontrol 1 ¢ikisinin % cinsi degeri.

0127 |PID 2 OUTPUT
PID Kontrol 2 ¢ikisinin % cinsi degeri.

0128 |PID 1 SETPNT

PID 1denetleyici ayar noktasi sinyali.
» Birimler ve Olgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0129 |PID 2 SETPNT

PID 2denetleyici ayar noktasi sinyali.
» Birimler ve Olgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0130 |PID 1 FBK

PID 1denetleyici geri besleme sinyali.
» Birimler ve Olgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0131 |PID 2 FBK

PID 2denetleyici geri besleme sinyali.
» Birimler ve Olgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0132 |PID 1 DEVIATION

PID 1 denetleyici referans degeri ile gercek deger arasindaki fark.
» Birimler ve Olgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0133 |PID 2 DEVIATION

PID 2 denetleyici referans degeri ile gercek deger arasindaki fark.
» Birimler ve Olgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0134 |COMM RO WORD
Seri hat Gzerinden yazilabilen bog veri alani.

» Role gikis kontroll icin kullanilir..
» Bkz. parametre 1401.

0135 |COMM VALUE 1
Seri hat Uizerinden yazilabilen bos veri alani.

0136 |COMM VALUE 2
Seri hat tzerinden yazilabilen bos veri alani.

0137 PROCESS VAR 1
Islem degiskeni 1
» Grup 34’teki parametreler tarafindan tanimlanir: Panel Ekrani / Islem Degiskenleri.

0138 PROCESS VAR 2
Islem degiskeni 2
» Grup 34’teki parametreler tarafindan tanimlanir: Panel Ekrani / Islem Degiskenleri.
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Kod |Aciklama
0139 |IPROCESS VAR 3

Islem degiskeni 3

» Grup 34’teki parametreler tarafindan tanimlanir: Panel Ekrani / Islem Degiskenleri.
0140 |RUN TIME

Sdrlcindn bin saat cinsi toplam ¢alisma suresi (kh).
0141 |[MWH COUNTER

Sirtcunin, megavat saat cinsi toplam eneriji tiiketimi. Sifirlanamaz.
0142 |REVOLUTION CNTR

Motorun milyon devir cinsinden toplam devri.
0143 |DRIVE ON TIME (HI)

Sdriicinin, gin olarak agik kaldigi toplam siire.
0144 |DRIVE ON TIME (LO)

Sirtcunin 2 saniyelik tiklama olarak toplam acik kaldigi stre (30 tiklama = 60 saniye).
0145 IMOTOR TEMP

Derece santigrat cinsi motor sicakligi / Ohm cinsi PTC direnci.

+ Sadece motor sicaklik sensoriu ayarlandiinda gecerlidir. Bkz. parametre 3501.
0146 |Eger varsa uygun aksesuar belgelerine bakin.
0148
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Group 03: FB Actual Signals
Bu grup, fieldbus iletisimini izler.
Kod |Aciklama
0301 [FB CMD WORD 1

Fieldbus Command Word 1’nin salt Bit # 0301, FB CMD WORD 1 0302, FB CMD WORD 2

okunur kopyasi. 0 [STOP Reserved

» Fieldbus komutu, striiclyu bir fieldbus
denetleyicisinden kontrol etmek igin 1 [START Reserved
baslica yontemdir. Bu komut iki 2 |REVERSE Reserved
Command Word'den olusur. Command [~ 3™ [ OCAL Reserved
Word’lerde bulunan ikili kodlanmis
yoénergeler siirlicliyl meveut durumlar 4 |RESET Reserved
arasinda donustardr. 5 [EXT2 Reserved

» Command Word'leri kullanarak
sUriclyu izlemek icin bir dis yer 6 |RUN_DISABLE Reserved
(EXT1 veya EXT2) etkin olmali ve 7 [STPMODE_R Reserved
COMM olarak ayarlanmalidir. (Bkz. 8 ISTPMODE EM Reserved
1001 ve 1002 parametreleri.) =

« Denetim masasi kelimeyi onaltili say! 9 [STPMODE_C Reserved
sisteminde goriintuler. Ornegin Bit 10 [RAMP_2 Reserved
0'da tum sifirlar ve bir adet 1,

0001 olarak gérintilenir. Bit 15te | |11 _|[RAMP_OUT_O REF_CONST
tim sifirlar ve bir adet 1 ise 8000 12 |RAMP_HOLD REF_AVE
olarak goérintilenir. 13 RAMP IN O LINK ON

0302 [FB CMD WORD 2 14 |RREQ_LOCALLOC REQ_STARTINH

Fieldbus Command Word 2’nin salt

okunur kopyas!. 15 [TORQLIM2 OFF_INTERLOCK

* < Bkz. parametre 0301.

0303 |[FB STS WORD 1

Status Word 1’in salt okunur kopyasi. -

- Siiriicii fieldbus denetleyicisine Bit # 0303, STS CMD WORD 1 0304, FB STS WORD 2
durum bilgisi gdnderir. Durum iki 0 |[READY ALARM
Command Word’'den olusur. =

* Denetim masasi kelimeyi onaltili say! 1 _[SAGLANDI REQ_MAINT
sisteminde goruntiler. Ornegin Bit 2 STARTED DIRLOCK
0'da tim sifirlar ve bir adet 1, 3 RUNNING LOCALLOCK
0001 olarak goruntulenir. Bit 15'te
tim sifirlar ve bir adet 1 ise 8000 4 [ERO_SPEED CTL_MODE
olarak goéruntilenir. 5 |ACCELERATE Reserved

0304 |[FB STS WORD 2 6 |[DECELERATE Reserved

Status Word 2'in salt okunur kopyasi. 7 |AT SETPOINT Reserved

» « Bkz. parametre 0303. —
8 |LIMIT Reserved
9 [SUPERVISION Reserved
10 |REV_REF REQ_CTL
11 |REV_ACT REQ_REF1
12 |PANEL_LOCAL REQ_REF2
13 |[FIELDBUS_LOCAL REQ_REF2EXT
14 [EXT2_ACT ACK_STARTINH
15 |FAULT ACK_OFF_ILCK
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0305

FAULT WORD 1

Fault Word 1’in salt okunur kopyasi. Bit # | 0305,FAULT WORD 1 (0306, FAULT WORD 2 | 0307, FAULT WORD 3
» Bir hata etkin oldugunda etkin hataya
iliskin bit, Fault Words'de belirlenir. 0 [OVERCURRENT UNDERLOAD EFB 1
* Her bir hatanin Fault Words iginde 1 |DC OVERVOLT THERM FAIL EFB 2
ayrllTIS bir b|i<t| dleleri vardlgkz 2 DEVOVERTEMP  |[OPEXLINK EFB 3
» Hatalarin agiklamalari igin .
"Eault LIStIng“, sayfa 207. 3 SHORT CIRC OPEX PWR Uyumlu olmaya
+ Denetim masasi kelimeyi onaltili say yazilim tipi
sisteminde gorintuler. Ornegin Bit 4 |Reserved CURR MEAS Reserved
0'da tim sifirlar ve bir adet 1,
0001 olarak gériintiilenir. Bit 15'te 5 DC UNDERVOLT SUPPLY PHASE Reserved
tim sifirlar ve bir adet 1 ise 8000 6 AI1LOSS ENCODER ERROR Reserved
olarak goruntulenir. 7 2Loss OVERSPEED Reserved
0306 FAULT WORD 2 8 [MOT OVERTEMP |Reserved Reserved
Fault Word 2’in salt okunur kopyasi. 9 PANEL LOSS DRIVE ID Reserved
» Bkz. parametre 0305. i
0307 IFAULT WORD 3 10 [ID RUN FAIL ICONFIG FILE S!stem hatasi
Fault Word 3'in salt okunur kopyaSL 1" MOTOR STALL SERIAL 1 ERR Sistem hatasi
* Bkz. parametre 0305. 12 |Reserved EFB CON FILE Sistem hatasi
13 [EXTFLT 1 FORCE TRIP Sistem hatasi
14 [EXT FLT 2 MOTOR PHASE Donanim hatasi
15 [EARTH FAULT OUTPUT WIRING Parametre ayarlama
hatasi
0308 |ALARM WORD 1
* Bir alarm etkin oldugunda, etkin Bit # 0308, ALARM WORD 1 0309, ALARM WORD 2
alarma iligkin bit Alarm Words'de
belirlenir. 0 |OVERCURRENT Reserved
* Her bir alarmin Alarm Words icinde 1 |OVERVOLTAGE PID SLEEP
ayrilmis bir bit degeri vardir.
» Alarm word’in tiima ilk durumuna 2 |UNDERVOLTAGE ID RUN
getirilene kadar bitler ayarlanmis kalir. 3 |DIRLOCK Reserved
(Kelime yerine sifir yazarak ilk 4 |10 comm START ENABLE 1 MISSING
durumuna getir.)
* Denetim masasi kelimeyi onaltili say! 5 JAIMLOSS START ENABLE 2 MISSING
sisteminde goruntiler. Ornegin Bit 6 |AI2LOSS EMERGENCY STOP
0'da tim sifirlar ve bir adet 1,
0001 olarak gorintilenir. Bit 15'te 7 |PANELLOSS ENCODER ERROR
tim sifirlar ve bir adet 1 ise 8000 8 |DEVICE OVERTEMP FIRST START
olarak gorintulenir. 9 |[MOT OVERTEMP Reserved
0309 |ALARM WORD 2 10 |[UNDERLOAD Reserved
* Bkz. parametre 0308. 11 |MOTOR STALL Reserved
12 |AUTORESET Reserved
13 |PFC AUTOCHANGE Reserved
14 |PFC INTERLOCK Reserved
15 |Reserved Reserved
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Grup 04: Hata Tarihgesi

Bu grup sirucu tarafindan raporlanmis hatalarin en son gegmisini depolar.

Kod

Aciklama

0401

LAST FAULT

0 = Hata gec¢misini temizle (panel Gizerinde = NO RECORD).
n = Son raporlanan hatanin hata kodu.

0402

FAULT TIME 1

Son hatanin meydana geldigi glin. Iki sekilde olabilir:

 Bir tarih — eger gercek zaman saati calisiyorsa.

» Agclldiktan sonraki glin sayisi — eder gercek zaman saati kullaniimadiysa veya ayarlanmadiysa.

0403

FAULT TIME 2

Son hatanin meydana geldigi saat. |ki sekilde olabilir:

» Gergek zamanda hh:mm:ss biciminde — eder gergek zaman cgaligiyorsa.

» Acilistan beri gecen zaman hh:mm:ss biciminde (0402’'de raporlanan tam gunler ¢ikartilir) — eger gercek zaman
kullaniimadiysa veya ayarlanmadiysa.

0404

SPEED AT FLT
En son hatanin meydana geldigi saatteki motor hizi (rpm).

0405

FREQ AT FLT
En son hatanin meydana geldigi saatteki frekans (Hz).

0406

\VOLTAGE AT FLT
En son hatanin meydana geldigi saatteki DC dara gerilimi (V).

0407

CURRENT AT FLT
En son hatanin meydana geldigi saatteki motor akimi (A).

0408

TORQUE AT FLT
En son hatanin meydana geldigi saatteki motor torku (%).

0409

STATUS AT FLT
En son hatanin meydana geldigi saatteki strtici durumu (onaltili say sistemiyle kodlu kelime).

0410

DI 1-3 AT FLT
En son hatanin meydana geldigi saatteki sayisal girdilerin 1...3 durumu.

0411

DI 4-6 AT FLT
En son hatanin meydana geldigi saatteki sayisal girdilerin 4...6 durumu.

0412

PREVIOUS FAULT 1
Ikinci en son hatanin hata kodu. Salt okunur.

0413

PREVIOUS FAULT 2
Uclincii en son hatanin hata kodu. Salt okunur.
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Grup 10: Start/Stop/Dir
Bu grup:

* Baslama, durma ve yon degisikliklerini segilir kilan komutlar i¢in dis kaynaklari
(EXT1, ve EXT2) tanimlar.

* Yonu kilitler veya yén denetimini segilir kilar.

iki dis yer arasinda segim yapmak igin sonraki grubu kullan (parametre 1102).

Kod

Aciklama

1001

EXT1 COMMANDS

Dis denetim yeri 1'i (EXT1) tanimlar - bagla, dur ve yon komutlarinin yapilanisi.
0 = NOT SEL — Basla, dur ve yén komutlari icin dis kaynak bulunmuyor.
1 = DI1 — Iki-telli Bagla/Dur.
* Baglat/Durdur, DI1 dijital girisi Gzerindendir (D11 aktif = Baslat; bi1 devre disi = Durdur).
» Parametre 1003 yonu tanimlar. 1003 = 3 (REQUEST) segmek, 1003 = 1 (FwD) ile aynidir.
2 = DI1, 2 — Iki-telli Bagla/Dur, Yoén.
« Baslat/Durdur, DI1 dijital girigi Gizerindendir (DI1 aktif = Baslat; DI1 devre digi = Durdur).
* Yon denetimi (gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST)) sayisal girdi DI2 yoluyla gergeklesir
(D12 aktif = Geri; devre digl = lleri).
3 =pI1p, 2p — Ug telli Baslat/Durdur.
« Baglat/Durdur komutlari gegici digmeler yoluyla (P, “darbe” yerine gecger) gerceklestirilir.
« Baglatma, DI1 dijital girisine bagli bormalde agik olan bir butondur. Siirlictiyl baglatmak icin DI2 dijital girisi
DI1'deki darbeden 6nce baslatiimahdir.
* Coklu Baglat diigmelerini birbirlerine paralel olarak baglayin.
* Dur normalde kapali bir digme yoluyla DI2 dijital girisine baglidir.
» Coklu Durdur butonlarini seri halinde baglayin.
» Parametre 1003 yoni tanimlar. 1003 = 3 (REQUEST) segmek, 1003 = 1 (Fwb) ile aynidir.
4 = DI1P, 2P, 3 — Ug telli Baglat/Durdur, Yén.
* Baglat/Durdur komutlari bi1p, 2P igin anlatildigi gibi anlik butonlar tGizerindendir.
* YOn denetimi (gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST)) DI3 dijital girisi Uzerinden gergeklesir
(D13 aktif = Geri; devre digi = lleri).
5 = DI1pP, 2P, 3P — lleri Baslat, Geri Baslat ve Durdur.
* Baslat ve YOn komutlari es zamanli olarak iki ayri gegici diigme yoluyla (P, “darbe” yerine geger) verilir.
« lleri Baslat komutu, DI1 dijital girisine baglh normalde agik olan bir butondur. Surticliyt baglatmak icin DI3 dijital
girisi DI1'deki darbeden dnce baglatiimalidir.
* Geri Baslat komutu, DI2 dijital girisine bagh normalde agik olan bir butondur. Siriicliyl baglatmak icin DI3 dijital
girisi DI2'deki darbe sirasinda etkinlestirilmelidir.
» Coklu Baslat diigmelerini birbirlerine paralel olarak baglayin.
* Dur normalde kapali bir digme yoluyla DI3 dijital girisine baghdir.
* Coklu Durdur butonlarini seri halinde baglayin.
* Gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST).
6 = DI6 — Iki-telli Basla/Dur.
« Baslat/Durdur, DI6 dijital girisi izerindendir (DI6 aktif = Baslat; DI6 devre disI = Durdur).
» Parametre 1003 yonul tanimlar. 1003 = 3 (REQUEST) segmek, 1003 = 1 (FwD) ile aynidr.
7 = DI6, 5 — Iki-telli Baglat/Durdur/Yén.
* Baglat/Durdur, DI6 dijital girisi Gzerindendir (D16 aktif = Baslat; DI6 devre disi = Durdur).
* Y6n denetimi (gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST)) DI5 dijital girisi Uzerinden gergeklesir.
(D15 aktif = Geri; devre disi = lleri).
8 = KEYPAD — Kontrol Paneli.
* Baglat/Durdur ve Y6n komutlari ExT1 etkin oldugunda kontrol paneli Gzerinden verilir.
* Yo6n denetimi 1003 = 3 (REQUEST) parametresini gerektirir.
9 = DI1F, 2R — Baglat/Durdur/Yén komutlari bi1 ve DI2 kombinasyonlari Gizerinden verilir.
« lleri Baslat = DI1 aktif ve DI2 devre disI.
« Geri Baslat = DI1 devre disI ve DI2 aktif.
* Durdur = hem DI1 hem de DI2 aktif veya her ikisi de devre disl.
* Gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST).
10 = coMM — baglat/durdur ve yén komutlari icin fieldbus Command Word’u kaynak olarak atar.
* Command Word 1'in (parametre 0301) 0,1, 2 Bitleri baslat/durdur ve yon komutlarini etkinlestirir.
« Detayli yonergeler igin Fieldbus kullanici kilavuzuna bakiniz.
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Kod |Aciklama
11 = TIMER FUNCTION 1. — Zamanlayici Fonksiyonu 1’e (Zamanlayici Fonksiyonu etkinlestiriimis = START;
Zamanlayici Fonksiyonu devre digi = STOP) BASLAT/DURDUR DENETIMI ATAR. Bkz. Grup 36, Zamanlayici
Fonksiyonlari.
12...14 = ZAMANLAYICI FONKSIYONU 2... 4 — Zamanlayici Fonksiyonu 2...4'e Baglat/Durdur denetimi atar. Bkz.
yukarida Zamanlayici Fonksiyonu 1.
1002 [EXT2 COMMANDS
Dis denetim yeri 2'i (ExT2) tanimlar - baglat, durdur ve yén komutlarinin konfiglirasyonu.
» Bkz. yukarida parametre 1001 EXT1 COMMANDS .
1003 DIRECTION

Motorun donus yoninun denetimini tanimlar.
1 = FORWARD — Dondus, ileri yoniinde sabitlenmistir.
2 = REVERSE — Dond, geri ydninde sabitlenmistir.

3 = REQUEST — Donus yonu komut ile degistirilebilir.
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Grup 11: Reference Select
Bu grup sunlari tanimlar:
» Surlcl, komut kaynaklari arasinda nasil segim yapar.

* REF1 ve REF2 igin 6zellikler ve kaynaklar.

Kod

Aciklama

1101

KEYPAD REF SEL

Yerel denetim modunda denetlenen referansi seger.

1 = ReF1 (Hz/rpm) — Referans tlrt 9904 MOTOR CTRL MODE parametresine bagimhdir.
» E§er 9904 = 1 (VECTOR: SPEED) veya 2 (VECTOR: TORQ) ise hiz referansi (dev/dak).
* Eger 9904 = 3 (SCALAR: SPEED) ise frekans referansi (Hz).

2 = REF2 (%)

1102

EXT1/EXT2 SEL

Iki harici denetim konumu EXT1 verya EXT2 arasinda sec¢im yapmak icin kaynak tanimlar. Boylece Basla/Dur/Y6n

komutlar ve referans sinyalleri i¢in kaynak tanimlar.

0 = exT1 — Harici denetim konumu 1'i (EXT1) seger.

» EXT?1’in Baglat/Durdur/Y6n tanimlari igin, bkz. 1001 EXT1 COMMANDS parametresi.
» EXT1'in referans tanimlari igin, bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI.

1 =DI1 — DI1'in durumuna bagh olarak (Di1 aktif = EXT2; DI1 devre disI = EXT1) EXT1 veya ExT2'ye denetimi atar.

2...6 = DI2...DI6 — Segili dijital girisin durumuna bagl olarak denetimi, EXT1 veya ExT2'ye atar. Bkz. yukarida DI1.

7 = EXT2 — Harici denetim konumu 2'yi (EXT2) seger.

* EXT2'nin Baslat/Durdur/Y6n tanimlari igin, bkz. 1002 EXT2 COMMANDS parametresi.
» EXT2'in referans tanimlari igin, bkz. parametre 1106 REF2 SECIMI.

8 = comMm — Sirlcu denetimini, fieldbus kontrol kelimesine bagl olarak EXT1 veya EXT2 harici denetm konumu
Uzerinden atar.

» Command Word 1’den (parametre 0301) Bit 5 etkinlestiriimis dis denetim yerini (EXT1 veya EXT2) tanimlar.
« Detayli yonergeler icin Fieldbus kullanici kilavuzuna bakiniz.

9 = TIMER FUNCTION 1 — Zamanlayici Fonksiyonunun durumuna bagl olarak (Zamanlayici Fonksiyonu aktif = EXT2;
Zamanlayici Fonksiyonu devre disi = EXT1) DENETIMI EXT1 veya EXT2'ye atar. Bkz. Grup 36, Zamanlayici
Fonksiyonlari.

10...12 = TIMER FUNCTION 2...4 — Zamanlayici Fonksiyonunun durumuna bagli olarak denetimi ExT1 veya Ex12'ye
atar. Yukaridaki Siire Olger Fonksiyonu 1’e bakiniz.

-1 = DI1(INV) — DI1'in durumuna bagli olarak (DI1 aktif = EXT1; DI1 devre disI = EXT2) EXT1 veya EXT2'ye denetimi
atar.

-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Segili dijital girisin durumuna bagli olarak denetimi, EXT1 veya ExT2'ye atar. Bkz.
yukarida DI1 (INV).
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1103 REF1 SELECT

Harici referans rRer1 igin sinyal kaynagini seger.

0 = KEYPAD — Kontrol panelini referans kaynagi olarak
tanimlar.

1 = A1 — Analog girisi 1'i (A1) referans kaynagi olarak EXT REF 1 MIN
tanimlar.

2 = AI2 — Analog girisi 2'i (A12) referans kaynagi olarak - EXT REF 1 MIN
tanimlar.

3 = AI1/JoysT — Kontrol gubugunu c¢alistirmak igin konfiglre
edilen analog girisi 1'i (A1) referans kaynagi olarak - EXT REF 1 MAX
tanimlar. 2V /4 mA
* Minimum giris sinyali strticliyl ters yénde maksimum oV ; 0 mA

referansta galistirir. Parametre 1104’0 kullanarak EXT REF 1 MIN
minimum degerin tanimlayin.

* Maksimum girig sinyali strlictyu ileri yonde maksimum - EXT REF 1 MIN
referansta calistirir. Parametre 1105’0 kullanarak ) . W o
maksimum degeri tanimlayin. Histeresis Tam Olgegin % 4'U

+ 1003=3 (REQUEST) parametresini gerektirir.

Uyari! Referans araliginin alt ucu tiimiiyle geri igletim komutu verdigi icin referans araliginin alt ucu olarak
0 V kullanmayin. Bunu yaparsaniz ve eger denetim sinyali kaybolursa (bu 0 V girdi seklindedir) sonug¢
tiimiyle geri isletimdir. Bunun yerine 6rneksel girdinin kaybolup, bir hatay: tetiklemesi ve siiriiciiyii
durdurmasi nedeniyle asagidaki diizenegi kullanin:

+ 1301 mMINIMUM A1 (1304 MINIMUM AI2) parametresini %20 (2 V veya 4 mA) olarak ayarlayin.

+ 3021 AI1 FAULT LIMIT parametresini %5 veya Uzerinde bir dedere ayarlayin.

» 3001 AIMIN FUNCTION parametresini 1 (HATA) OLARAK AYARYIN.

4 = AI2/JOoYST — Kontrol gubugunu galistirmak igin konfigire edilen analog girisi 2'i (A12) referans kaynagi olarak
tanimlar.
 Bkz. yukarida (AI1/JoYsT) agiklamasi.

EXT REF 1 MAX

5 = DI3u,4D(R) — Dijital girilerini devir referans kaynagi olarak tanimlar (motor potansiyometre denetimi).
» DI3 dijital girisi devri artirir (U, “yukar’” anlamina gelmektedir).
* DI4 dijital girigi, devri dustrir (D, “asagi” anlamina gelmektedir).
* Durdur komutu referans degerini sifirlar (R, “reset” anlamina gelir).
* « 2205 ACCELER TIME 2 parametresi referans sinyalinin degisim hizini denetler.
6 = DI3U,4D — Yukaridakiyle ayni (DI3U,4D(R)), asagiudakiler harig:
* Durdur komutu referans degerini sifirlamaz. Referans degeri depolanir.
« Siiriicti yeniden baslatildiginda motor depolanan referans degerine sigrar (secilen ivme oraninda).
7 = DI5U,6D — Yukaridakiyle ayni(Di3u,4D), ancak DI5 ve DI6, kullanilan dijital giriglerdir.
8 = comM - Fieldbus’i referans kaynagdi olarak tanimlar.
9 = comM+AI1 — Fieldbus ve analog giris 1 (A1) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar. Asagidaki
Analog Giris Referans Dizeltme’sine bakiniz.
10 = comM*Al1 — Fieldbus ve analog giris 1 (A1) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar. Asagidaki
Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.
11 = D13y, 4D(RNC) — Yukaridakiyle ayni DI3U,4D(R), yalnizca asagidaki farkhdir:
+ Kontrol kaynagdinin degistiriimesi (ExT1'den ExT2'ye, EXT2'den EXT1'e, LOC'tan REM'e) referansi kopyalamaz.
12 = pD13u,4D(NC) — Yukaridaki DI3u,4D ile ayni, ancak asagidaki farklidir:
+ Kontrol kaynaginin degistiriimesi (ExT1'den ExT2'ye, EXT2'den EXT1'e, LOC'tan REM'e) referansi kopyalamaz.
13 = DI5U,6D(NC) — Yukaridaki DI5U,6D ile ayni, ancak asagidaki farklidir:
* Kontrol kaynaginin degistiriimesi (Ext1'den ExT2'ye, EXT2'den EXT1'e, LOC'tan REM'e) referansi kopyalamaz.
14 = AI1+A12 — Analog girisi 1 (AI1) ve analog girisi 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.
15 = AI1*AI2 — Analog girisi 1 (Al1) ve analog girisi 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.
16 = AI1-AI2 — Analog girisi 1 (AI1) ve analog girisi 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Duizeltme’sine bakiniz.
17 = AI11/A1I2 — Analog girisi 1 (AI1) ve analog girisi 2 (A12) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.
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Analog Giris Referans Diizeltmesi

Deger Al referansi asagidaki gibi hesaplanir:
Ayari
C+B |Cdegeri + (B degeri - %50 referans degeri) C
*B C degeri * (B degeri / %50 referans degeri) C
-B (C degeri + %50 referans degeri) — B degeri C
/B (C degeri * %50 referans degeri) / B degeri

Kisaltmalarin anlamlari:

9, 10, ve 14...17 parametre degerleri agagdidaki tabloda bulunan formdli kullanir.

seklinde tim sinyalin yilizdesi olarak) Hz/rpm
cinsinden REF1 MIN olarak karsilik gelir.

* 1301 MINIMUM AI1 parameresi veya 1304 MINIMUM
AI2 parametresi, minimum analog giris sinyalini
belirler.

* Bu parametreler (referans ve analog minimum ve
maksimum ayarlar) referans igin 6lcek saglar ve
dizenlemeyi dengeler.

1105

REF1 MAX

Dis referans 1 icin maksimum degeri ayarlar.

* Maksimum analog giris sinyali (volt veya amp
seklinde tiim sinyalin yizdesi olarak) Hz/rpm
cinsinden rRer1 MAX olarak karsilik gelir.

* 1302 MAXIMUM AI1 parametresi veya 1305 MAXIMUM
AI2 parametresi, maksimum analog giris sinyalini
belirler.

(MAKS)

P 1104 | Analog
(MIN) I giris sinyali
P 1301 P 1302 g
vceya 1304  vceya 1305
Ext ref
A
P 1104
(MIN)

P 1105 |
(MAKS)

* C = Ana Referans degeri 1204
(=9, 10 degerleri icin comMm ve 17 (/)
= 14...17 degerleri icin A1). 100+— <= - —mmm - — - -
* B = Diizeltme referansi '
(=9, 10 degerleri igin AI1 ve 801 --\--—---"-"--------:
= 14...17 degerleri igin AI2). i
Srmek- 60{- SNQ\---------- £=—=9, 14 (+)
Sekil 9, 10 ve 14...17 deger ayarlan icin referans kaynak 404 - = = = 2 ____ 7~ =10, 15 (*)
egrilerini gosterir, burada: '
* C=%25. 20------- N~ -
* P 4012 SETPOINT MIN = 0. 16 ()
« P 4013 SETPOINT MAX = 0. 0% 100% B
» B yatay eksen boyunca degisir.
1104 |REF1 MIN 4 Ext ref
Dis referans 1 icin minimum degeri ayarlar.
*  Minimum analog giris sinyali (volt veya amp P 1105

Analog

P 1301
veya 1304

P 1302  giris sinyali

veya 1305

Start-Up



84 ACS550 User’s Manual
1106 REF2 SELECT
Harici referans REF2 igin sinyal kaynagdini seger.
0...17 — Parametre 1103 REF1 SELECT igin aynI.
19 = PID10UT — Referans, PID1 ¢ikisindan alinir. Bkz. Grup 40 ve 41.
19=pID1 REF2 LIMIT Eger PFC kulla:nlldlysa
SEGIM MAKs (1107, 1108) p| PFC
1..17 I MIN (1107, 1108) :
1107 REF2 MIN
Dis referans 2 i¢in minimum degeri ayarlar.
» Minimum analog giris sinyali (volt veya amp olarak) % olarak REF2 MIN degerine karsilik gelir.
» 1301 mINIMUM AI1 parameresi veya 1304 MINIMUM AI2 parametresi, minimum analog girig sinyalini belirler.
» Bu parametre minimum frekans referansini ayarlar.
» Deger asagidakilerin ylizdesidir:
- maksimum frekans veya hiz.
— maksimum islem referansi
— nominal moment
1108 REF2 MAX

Dis referans 2 icin maksimum degeri ayarlar.

Maksimum analog giris sinyali (volt veya amp olarak) Hz olarak REF2 MAX dederine karsilik gelir.
1302 mAXIMUM AI1 parametresi veya 1305 MAXIMUM AI2 parametresi, maksimum analog giris sinyalini belirler.
Bu parametre maksimum frekans referansini ayarlar.

Deger asagidakilerin ylzdesidir:
- maksimum frekans veya hiz
— maksimum iglem referansi

— nominal moment
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Grup 12: Constant Speeds
Bu grup bir dizi sabit devir tanimlar. Genel olarak:
* 0...500 Hz veya 0...30000 dev/dak araliginda 7 sabit devir programlayabilirsiniz.
+ Degerler pozitif olmalidir (Sabit devirler i¢in negatif hiz degeri bulunmamaktadir.)
» Eger asagidakiler gerceklesirse sabit devir secimleri yoksayilir:

— moment denetimi aktif, veya

— igslem PID referansi izlenir, veya

— surlcu yerel denetim modundadir, veya
— PFC (Pompa-Fan Denetimi) aktif.

Uyani! 1208 CONST SPEED 7 parametresi ayni zamanda denetim sinyalinin
kaybolmasi durumunda etkinlestirilebilecek s6zde hata devir olarak hareket eder.
Ornek icin, bkz. 3001 AI<MIN FUNCTION, parametresi 3002 PANEL COMM ERROR
parametresi ve 3018 COMM FAULT FUNC parametresi.

Kod

Aciklama

1201

CONST SPEED SEL
Sabit Hizlari segmek igin kullanilan sayisal girdileri tanimlar. Giristeki genel agiklamalara bakiniz.
0 = NOT SEL — Sabit devir fonksiyonunu devre disi birakir.
1 =bI1 — bI1 dijitalk girsili Sabit Devir 1'i secer.
« Dijital giris aktif = Sabit Devir 1 aktif.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigli Sabit Devir 1'i secer. bkz. yukarida.
7 = DI1,2 — DI1 ve DI2'yi kullanrakii¢ Sabit Devirden (1...3) birini seger.
» Asagida tanimlandidi sekilde (0 = DI devre digl, DI aktif) iki dijital giris kullanir:

DI1 | DI2 Islevi
0 0 |Sabit hiz yok
1 0 [Sabit hiz 1 (1202)
0 1 |Sabit hiz 2 (1203)
1 1 |Sabit hiz 3 (1204)

» Denetim sinyali kayboldugunda etkinlestirilebilecek s6zde hata hizi olarak ayarlanabilir. Bkz. parametre 3001
AI<MIN fonksiyonu ve parametre 3002 PANEL COMM ERR.
8 = DI2,3 — DI1 ve DI2'yi kullanrakili¢ Sabit Devirden (2...3) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (bi1,2).
9 = DI3,4 — DI3 ve DI4'U kullanrak (i¢ Sabit Devirden (1...3) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (bi1,2).
10 = DI4,5 — DI3 ve DI4'U kullanrak t¢ Sabit Devirden (1...3) birini secer.
* Kod igin bkz. yukarida (bi1,2).
11 = DI15,6 — DI3 ve DIB'U kullanrak t¢ Sabit Devirden (1...3) birini secer.
* Kod igin bkz. yukarida (bi1,2).
12 =b11,2,3 — DI1 ve DI2 ve DI3'U kullanrak yedi Sabit Devirden (1...7) birini seger.
» Asagida tanimlandidi sekilde (O = DI devre digl, DI aktif) Ug dijital giris kullanir:

DI2 | DI3 Islevi
0 0 [Sabit hiz yok

Sabit hiz 1 (1202)
Sabit hiz 2 (1203)
Sabit hiz 3 (1204)
Sabit hiz 4 (1205)

(

(

(

Sabit hiz 5 (1206)
Sabit hiz 6 (1207)
Sabit hiz 7 (1208)

—\O—\O—\O—\Og
—

= Al Ol O] = | O
= Al Al Al O O] O
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Kod |Aciklama

13 = D13,4,5 — DI3 ve DI4 ve DIS'i kullanarak yedi Sabit Devirden (1...7) birini seger.
* Kod i¢in bkz. yukarida (D11,2,3).
14 = Di4,5,6 — DI5 ve DI6 ve DI7'yi kullanarak yedi Sabit Devirden (1...7) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (D11,2,3).
15...18 = TIMER FUNCTION 1...4 — Zamanlayici Fonksiyonu etkinlestirildiginde sabit devir 1'i seger. Bkz. Grup 36,
Siire Olger Iglevieri.
19 = TIMER 1 & 2 — 1 ve 2 Zamanlayicilarinin durumuna bagh olarak bir sabit seger. Bkz. parametre 1209.
-1 = DI1(INV) — DI1 dijital girigli Sabit Devir 1'i seger.
* Ters islem: Dijital giris devre disi = Sabit Devir 1 aktif.
-2...- 6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Dijital girigle Sabit Devir 1'i seger. Bkz. yukarida.
-7 = DI1,2(INV) — DI1 ve DI2'yi kullanarak i¢ Sabit Devirden (1...3) birini secer.
* Ters iglem, asagdida tanimlandidi sekilde (O = DI devre disi, 1 = DI aktif) iki dijital giris kullanir:

DI1 | DI2 Islevi
1 | 1 |Sabit hiz yok
0 | 1 [Sabithiz1(1202)
11 0 [Sabit hiz2 (1203)
0 | 0 [Sabit hiz3 (1204)

-8 = DI2,3(INV) — DI1 ve DI2'yi kullanarak i¢ Sabit Devirden (2...3) birini secer.
* Kod i¢in bkz. yukarida (DI11,2(INV)).
-9 = DI3,4(INV) — DI1 ve DI4'yi kullanarak i¢ Sabit Devirden (3...3) birini secer.
* Kod i¢in bkz. yukarida (DI1,2(INV)).
-10 = DI4,5(INV) — DI1 ve DIS'yi kullanarak lg Sabit Devirden (4...3) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (DI11,2(INV)).
-11 = DI5,6(INV) — DI1 ve DIB'yi kullanarak ¢ Sabit Devirden (5...3) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (DI11,2(INV)).
-12 = DI1,2,3(INV) — DI1, DI2 ve DI3'U kullanarak yedi Sabit Devirden (1...3) birini seger.
* Ters islem, asagida tanimlandidi sekilde (O = DI devre disi, 1 = DI aktif) tg¢ dijital giris kullanir:

DI1| DI2 | DI3 Islevi
111 1 [Sabit hiz yok

0| 1 1 |Sabit hiz 1 (1202)
11 0 | 1 [Sabithiz2(1203)
0| 0 | 1 [Sabithiz3(1204)
11 1 | O [Sabit hiz4 (1205)
0| 1 | O [Sabithiz5 (1206)
1] 0 | 0O [Sabithiz6 (1207)
0| O | O [Sabithiz7 (1208)

-13 = DI3,4,5(INV) — DI3, DI4 ve DI5'i kullanarak yedi Sabit Devirden (1...3) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (D11,2,3(INV)).

-14 = DI4,5,6(INV) — DI4, DIS ve DIB'yI kullanarak yedi Sabit Devirden (1...3) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (Di11,2,3(INV)).

1202 |[CONST SPEED 1

Sabit Hiz 1 i¢in de@er ayarlar.

» Aralik ve birimler 9904 MOTOR CTRL MODE parametresine baghdir.

» Aralik: Eger 9904 = 1 (VECTOR: SPEED) veya 2 (VECTOR: TORQ) ise 0...30000 dev/dak.
» Aralik: 9904 = 3 (SCALAR: SPEED) ise 0...500 Hz.

1203 |CONST SPEED 2...CONST SPEED 7
Her biri Sabit Hiz igin bir deger ayarlar. Bkz. yukarida CONST SPEED 1.

1208
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Kod |Aciklama

1209 |TIMED MODE SEL

Sire 6lgerin etkinlestirdigi sabit hiz kipini tanimlar. Zamanlayici, harici referans ve maksimum (¢ sabit devir

arasinda veya maksimum 4 segilebilir devri (6rnegin, 1, 2, 3 ve 4 sabit devirleri) degistirmek igin kullanilabilir.

1 = ExT/Cs1/2/3 — Aktif olan zamanlayici yokken harici devir seger, Zamanlyici 1 aktifken Sabit devir 1'i seger ve
hem Zmanalayici 1 hem de Zamanlayici 2 aktifken Sabit devir 3'U seger.

ZAMANL [ZAMANL .
Avici1 Avici2 Islevi
0 0  |Harici referans
1 0 [Sabit hiz 1 (1202)
0 1 [Sabit hiz 2 (1203)
1 1 Sabit hiz 3 (1204) _

cs1/2/3/4 — Akitif olan zamanlayici yokken Sabit devir 1'i seger, Zamanlayici 1 aktifken Sabit devir 2'yi seger,
Zamanlayici 2 aktifken Sabit devir 3'U seger ve hem Zamanlayici 1 hem de Zamanlayici 2 aktitken Sabit devir

At SECeT

| ZAMANL [ZAMANL

Avic1 Avici2 islevi
0 0 Sabit hiz 1 (1202)
1 0 Sabit hiz 2 (1203)
0 1 ISabithiz 3(1204)
1 1 Sabit hiz 4 (1205)
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Grup 13: Analog Girigler

Bu grup 6rneksel girdiler icin sinirlari ve filtrelemeyi tanimlar.

Kod |Ag|klama

1301 (MINIMUM A1

Orneksel girdinin minimum degerini tanimlar.

» Degeri tim analog sinyal araliginin bir ylizdesi olarak tanimlar. Asagidaki érnede bakiniz.

* Minimum analog giris sinyali 1104 REF1 MIN veya 1107 REF2 MIN'e karsilik gelir.

* MINIMUM Al, MAXIMUM Al'den daha blyik olamaz.

» Bu parametreler (referans ve analog minimum ve maksimum ayarlar) referans igin dlgek saglar ve diizenlemeyi
dengeler.

* Bkz. parametre 1104'teki gekil.

Ornek. Minimum 6rneksel girdi degerini 4 mA'ya ayarlamak igin:

» Analog girisi 0...20 mA akim sinyali igin konfiglre edin.

* Minimum (4 mA) degerini (20 mA) =4 mA /20 mA * %100 = %20’nin tim arahginin bir yizdesi olarak
hesaplayin.

1302 MAXIMUM Al1

Orneksel girdinin maksimum degerini tanimlar.

» Degeri tim analog sinyal araliginin bir ylizdesi olarak tanimlar.

» Maksimum analog giris sinyali 1105 REF1 MAX veya 1108 REF2 MAX'e karsilik gelir.
» Bkz. parametre 1104'teki sekil.

1303 FILTER AH S o o, 4 Filtrelenmemis siny
Analog giris 1 (AI1) igin filtreleme stiresi sabitini tanimlar.
« Filtrelenen sinyal belirlenen siire igerisinde %63'lik bir adim ,/
degisikligine ulasir. 100 T

634 - - - - 1 - \

| Filtrelenmis sin
|
|
|

——

Zaman sabiti

1304 [MINIMUM AI2

Orneksel girdinin minimum degerini tanimlar.
» Bkz. yukarida MINIMUM AI1.

1305 MAXIMUM AI2

Orneksel girdinin maksimum degerini tanimlar.
» Bkz. yukarida MAXIMUM AI1.

1306 [FILTER Al2

Analog giris 2 (A12) igin filtreleme sliresi sabitini tanimlar.
» Bkz. yukarida FILTER AI1 .
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Group 14: Relay Outputs

Bu grup her bir réle giktisini etkinlestiren kosulu tanimlar.

Kod

Aciklama

1401

RELAY OUTPUT 1

Rdle 1'U etkinlestiren olay ya da kosulu, réle ¢iktisi 1°Gn ne demek oldugunu tanimlar.

0 = NOT SEL — Roéle kullanilmaz ve enerjisi kesilir.

1 = READY — Sirlici galismaya hazir oldugunda réleye enerji verin. Gerektirdikleri:
» Mevcut sinyalinin galisiyor olmasi.
* Higbir hata bulunmamasi.
* Besleme geriliminin aralik dahilinde bulunmasi.
* Acil Durum Durdurma komutu agik degil.

2 = RUN — SUrlicl ¢alisirken réleye enerji verir.

3 = FAULT (-1) — Gl¢ uygulandiinda réleye enerii verir. Bir hata meydana geldiginde enerijiyi keser.

4 = FAULT — Bir hata aktif oldugunda réleye enerji verir.

5 = ALARM — Bir alarm aktif oldugunda roleye ener;ji verir.

6 = REVERSED — Motor ters yonde ddnerse roleye enerji verir.

7 = STARTED — Surlict baglat komutu aldiginda (Galisma Izni sinyali bulunmasa da) réleye enerji verir. Strtcu dur
komutu aldiginda veya bir hata meydana geldiginde rdlenin enerjisini kes.

8= suPRV1 OVER - llk bakilan parametre (3201) siniri (3203) astidinda réleye eneriji verir.
* Bkz. "Group 32: Supervision", sayfa 117.

9 = sUPRV1 UNDER — IIk kontrol edilen parametre (3201) sinirin (3203) altina dustigiinde réleye enerji verir.
» Bkz. "Group 32: Supervision", sayfa 117.

10 = SUPRV2 OVER — Ikinci bakilan parametre (3204) siniri (3206) astiginda réleye eneriji verir.
*» Bkz. "Group 32: Supervision", sayfa 117.

11 = SUPRV2 UNDER — lkinci kontrol edilen parametre (3204) sinirin (3205) altina distigiinde réleye enerji verir.
* Bkz. "Group 32: Supervision", sayfa 117.

12 = suUPRV3 OVER — Ikinci bakilan parametre (3207) siniri (3209) astiginda réleye eneriji verir.
* Bkz. "Group 32: Supervision", sayfa 117.

13 = sUPRV23 UNDER - Ikinci kontrol edilen parametre (3207) sinirin (3208) altina dustugunde réleye enerji verir.
* Bkz. "Group 32: Supervision", sayfa 117.

14 = AT SET POINT— Cikis frekansi, referans frekansina esit oldugunda réleye eneriji verir.

15 = FAULT (RST)— Surtict hatal durumda oldugunda ve programlanan otomatik sifirlama gecikme suresinden
sonra yeniden baglatildiginda réleye enerji verir.
* Bkz. parametre 3103 gecikme suresine.

16 = FLT/ALARM — Hata veya alarm olustugunda réleye enerji verir.

17 = EXT CTRL — Harici denetim secildiginde réleye ener;ji verir.

18 = REF 2 SEL — EXT2 segili oldugunda rdleye eneriji verir.

19 = CONST FREQ — Sabit bir devir segcildiginde réleye enerji verin.

20 = REF LOSS — Referans veya etkinlestiriimis denetim konumu kayboldugunda réleye enerii verir.

21 = OVERCURRENT — Agiri akim alarmi veya hatasi olustugunda réleye eneriji verir.

22 = OVERVOLTAGE — Asgiri gerilim alarmi veya hatasi olustugunda réleye eneriji verir.

23 = DRIVE TEMP — Surtcl asiri Isinma alarmi verdiginde veya hata meydana geldiginde réleye eneriji verir.

24 = UNDERVOLTAGE — Duiglik gerilim alarmi veya hatasi olugtugunda réleye enerji verir.

25 = Al1 LOSs — Al1 sinyali kayboldugunda réleye enerji verir.

26 = AI2 LOSS — AI2 sinyali kayboldudunda réleye ener;ji verir.

27 = MOTOR TEMP — Motor agiri 1sinma alarmi verdiginde veya hata meydana geldiginde réleye eneriji verir.

28 = sTALL — Mil sikismasi alarmi veya hatasi olustugunda réleye enerji verir.

29 = UNDERLOAD — Diiglik yUk alarmi veya hatasi olugtugunda roleye enerji verir.

30 = PID SLEEP — PID uyku fonksiyonu aktifken réleye ener;ji verir.

31 = prC — PFC denetiminde motoru baslatip/durdurmak icin réleyi kullanir (Bkz. Grup 81: PFC Denetimi).
» Bu segenegi yalniz PFC denetimi kullanildiginda tercih edin.
* Siirticti gahismadiginda segim etkinlestirilir / devre disi birakilir.

32 = AUTOCHANGE — PFC otomatik degistirme islemi gerceklestirildiginde roleye enerii verir.
* Bu segenegi yalniz PFC denetimi kullanildiginda tercih edin.

33 = FLUX READY — Motor miknatislandiginda ve nominal moment saglayabildiginde (motor nominal
miknatislanmaya ulastiginda) réleye eneriji verir.

34 = USER s2 — Kullanici Parametresi 2 etkinlegtirildiginde réleye enerji verir.
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Kod

Aciklama

35 = comm — Fieldbus iletisiminden gelen girise dayanarak roleye enerji verir.
* Fieldbus parametre 0134’te bulunan asagidakilere gore role 1...role 6’ya enerji verebilen ikili kodu yazar:

Par. 0134 | Binary | RO6 | RO5|RO4|RO3 |RO2 | RO1
0 000000 0 0 0 0 0 0
1 000001 0 0 0 0 0 1
2 000010 0 0 0 0 1 0
3 000011 0 0 0 0 1 1
4 000100 0 0 0 1 0 0
63 111111 1 1 1 1 1 1

* 0 = Réleden enerijiyi kes, 1 = Roéleye enerji ver.
36 = comm (-1) — Fieldbus iletisiminden gelen girise dayanarak réleye ener;ji verir.
* Fieldbus parametre 0134’te bulunan asagidakilere gore réle 1...réle 6’ya enerji verebilen ikili kodu yazar:

Par. 0134 [Binary RO6 |RO5 RO4 RO3 RO2 RO1
0 000000 1 1 1 1 1 1
1 000001 1 1 1 1 1 0
2 000010 1 1 1 1 0 1
3 000011 1 1 1 1 0 0
4 000100 1 1 1 0 1 1
63 11111 0 0 0 0 0 0

» 0 = Rdleden enerjiyi kes, 1 = Roleye eneriji ver.

37 = TIMER FUNCTION 1 — Zamanlayici Fonksiyonu 1 etkinlestirildiginde roleye enerji verir. Bkz. Grup 36,
Zamanlayici Fonksiyonlari.

38...40 = TIMER FUNCTION 2...4 — Zamanlayici Fonksiyonu 2...4 etkinlestirildiginde rdleye eneriji verir. Bkz. Yukarida
Zamanlayici Fonksiyonu 1.

41 = M. TRIG FAN — Sodutma fan sayaci tetiklendiginde roleye enerji verir. Bkz. Grup 29, Bakim Baslatma.

42 = M. TRIG REV — Devir sayaci tetiklendiginde roleye enerii verir. Bkz. Grup 29, Bakim Baslatma.

43 = M. TRIG RUN — Calisma slresi sayaci tetiklendiginde roleye enerji verir. Bkz. Grup 29, Bakim Baglatma.

44 = M. TRIG MWH — MWh sayaci tetiklendiginde roleye enerji verir. Bkz. Grup 29, Bakim Baslatma.

45 = RESERVED — Rdle kullaniimaz ve enerjisi kesilir.

1402

RELAY OUTPUT 2

Role 2'l etkinle&#x163;tiren olay ya da ko&#x163;ulu, réle ciktisi 2'tin ne demek oldugunu tanimlar.
e Bkz. 1401 RELAY OUTPUT 1.

1403

RELAY OUTPUT 3

Role 3'U etkinlestiren olay ya da kosul, réle ¢iktisi 3'n ne demek oldugunu tanimlar.
» Bkz. 1401 RELAY OUTPUT 1.

1404

RO 1 ON DELAY

Roéle 1 i¢in acllma gecikmesini tanimlar. Denetim olayi _|—|7

» Role ¢ikigl 1401, PFC’ye ayarlandiginda agilma/kapanma
gecikmeleri yoksayilir. | |

1405

RO 1 OFF DELAY Roledurumu —— [ | |—

Role 1 icin kapanma gecikmesini tanimlar.
» Role ¢ikisi 1401, PFC’ye ayarlandiginda agilma/kapanma
gecikmeleri yoksayilir.

| — —
1404 ON DELAY 1405 OFF DELAY

1406

RO 2 ON DELAY

Roéle 2 igin agilma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.

1407

RO 2 OFF DELAY
Role 2 igin kapanma gecikmesini tanimlar.

* Bkz. RO 1 OFF DELAY.
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1408

RO 3 ON DELAY

Rdle 3 i¢in agilma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.

1409

RO 3 OFF DELAY

Rdle 3 icin kapanma gecikmesi.
* Bkz. RO 1 OFF DELAY.

1410

1412

RELAY OUTPUT 4...6

Role 4...6'yi1 etkinlestiren olay ya da kosulu, réle ¢iktisi 4...6’nin ne demek oldugunu tanimlar.
* Bkz. 1401 RELAY OUTPUT 1.

1413

RO 4 ON DELAY

Role 4 icin agilma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.

1414

RO 4 OFF DELAY

Role 4 icin kapanma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 OFF DELAY.

1415

RO 5 ON DELAY

Rdle 5 icin agilma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.

1416

RO 5 OFF DELAY

Rdle 5 icin kapanma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 OFF DELAY.

1417

RO 6 ON DELAY

Role 6 icin agiima gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.

1418

RO 6 OFF DELAY

Role 6 icin kapanma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 OFF DELAY.
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Bu grup, surictnun analog (akim sinyali) ¢ikiglarini tanimlar. Strtctiniin analog

cikislari asagidakiler olabilir:

+ Islem Veri grubundan herhangi bir parametre (Grup 01).

* Cikis akiminin sinirli ve programlanabilir minimum ve maksimum degerleri.

» Kaynak parametresinin (veya iceriginin) minimum ve maksimum degerlerini

tanimlayarak 6lgeklenir (ve/veya tersine cevrilir). igerik minimum degerinden
(parametreler 1502 veya 1508) daha az bir maksimum deger (parametre 1503
veya 1509) tanimlamak tersine ¢evrilmis bir ¢ikti ile sonuglanir.

+ Filtrelenmis.

Kod |Agiklama

1501 |AO1 CONTENT SEL

Orneksel ¢ikti AO1 igin icerik tanimlar.
99 = EXCITE PTC — — PTC turtinde sensor igin bir akim kaynagi saglar. Cikti = 1,6 mA. « Grup 35’e bakiniz.

100 = excITE PT100 — — Pt100 tiriinde sensor igin bir akim kaynagi saglar. Cikti = 9,1 mA. « Grup 35’e bakiniz.
101...145 — Cikis, Islem Veri grubundan (Grup 01) bir parametreye karsilik gelir.

Deger ile tanimlanmig parametre (deger 102 = parametre 0102)

1502 |AO1 CONTENT MIN
Minimum icerik degerini belirler.

Igerik, parametre 1501 tarafindan secilen parametredir.
Minimum deger bir analog ¢ikisa donusturtlecek minimum
icerik degerine bagvurur.

Bu parametreler (referans ve analog minimum ve maksimum
ayarlar) ¢cikis igin dlgcek saglar ve diizenlemeyi dengeler. Sekle
bakiniz.

1503 |AO1 CONTENT MAX
Maksimum icerik degerini belirler.

Igerik, parametre 1501 tarafindan secilen parametredir.
Maksimum deger bir analog ¢ikisa donistirilecek maksimum
icerik degerine bagvurur.

1504 MINIMUM AO1
Minimum ¢ikti akimini ayarlar.

1505 [MAXIMUM AO1
Maksimum giktr akimini ayarlar.

1506 [FI

LTER AO1

AO1 igin filtreleme siresi sabitini tanimlar.

Filtrelenen sinyal belirlenen sire icerisinde %63'lUk bir adim
degisikligine ulagir.
Bkz. parametre 1303'teki sekil.

P 1505
P 151

P 1504 /|
P 1510 | AO ICERIGI N
P 1502 / 1508 4
P 1503 / 1509
2 AO (MA)
P 1505/
P 1511 !
I
I
I
I
I
P 1504 / .
P 1510 | !
! I AO ICERIGI

P 1502/ 1508
P 1503 /1509

1507 |AO2 CONTENT SEL
Analog ¢ikis AO2 icin igerik tanimlar. Bkz. yukarida AO1 CONTENT.

1508 |AO2 CONTENT MIN
Minimum igerik degerini belirler. Bkz. yukarida AO1 CONTENT MIN.

1509 |AO2 CONTENT MAX
Maksimum icerik degerini belirler. Bkz. yukarida AO1 CONTENT MAX.

1510 MINIMUM AO2
Minimum ¢ikti akimini ayarlar. Bkz. yukarida MINIMUM AO1.

1511 [MAXIMUM AO2
Maksimum ¢ikti akimini ayarlar. Bkz. yukarida MAXIMUM AO1.
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1512

FILTER AO2
AO02 icin filtreleme siresi sabitini tanimlar. Bkz. yukarida FILTER AO1.
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Group 16: System Controls

Bu grup bir dizi sistem duzeyinde Kkilit, ilk duruma getirme ve segilir kilma komutunu
tanimlar.

Kod |Acgiklama

1601 RUN ENABLE

Calismayi etkin kil sinyalinin kaynagini secger.
0 = NOT SEL - Suriticinin disaridan galismayi etkin kil sinyali olmaksizin ¢alismasina imkan saglar.
1 = DI1 — DI1 dijital girigini calistirma izni sinyali olarak tanimlar.
* Bu dijital girig, calisma izni igin etkinlegstiriimelidir.
« Eger gerilim diser ve dijital girisin etkinligini kaldirirsa, siirlici durma noktasina gelecek ve galisma izni sinyali
devam edene dek baglamayacaktir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini galisma izni sinyali olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = coMM — Calisma izni sinyali igin fieldbus Command Word’l kaynak olarak atar.
» Command Word 1’in (parametre 0301) Bit 6’s1 ¢alisma reddi sinyalini etkinlestirir.
* Ayrintili talimatlar igin fieldbus kullanici kilavuzuna bakiniz.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini galigtirma izni sinyali olarak tanimlar.
+ Bu dijital girisin, calisma izni igin etkinligi kaldiriimalidir.
 E@er bu dijital giris etkinlestirilirse, stirict durma noktasina gelecek ve ¢alisma izni sinyali devam edene dek
baslamayacaktir.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini galisma izni sinyali olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

1602 |PARAMETER LOCK

Denetim masasinin parametre degerlerini degistirip degistiremeyecegini belirler.

» Bu kilit makrolarin gergeklestirdigi parametre degisikliklerini sinirlandirmaz.

= Bu kilit fieldbus girdileri tarafindan yazilan parametre degisikliklerini sinirlandirmaz.

» Bu parametre degeri sadece dogru sifre girildiginde degistirilebilir. Bkz. parametre 1603, PASS CODE.

0 = LOCKED — Parametre degerlerini degistirmek icin kontrol panelini kullanamazsiniz.
» Kilit sadece gecerli sifreyi parametre 1603’e girdidinizde agilabilir.

1 = OPEN — Parametre degerlerini degistirmek igin kontrol panelini kullanabilirsiniz.

2 = NOT SAVED — Parametre degerlerini degistirmek i¢in kontrol panelini kullanabilirsiniz, fakat bunlar kalici bellekte
depolanmazlar.
* Degisen parametre degerlerini bellege depolamak icin parametre 1607 PARAM SAVE 'i 1'e (SAVE) ayarlayin.

1603 [PASS CODE

Dogru sifre girildiginde parametre kilidi agilir.

» Bkz. yukarida parametre 1602.

» Kod 358, parametre 1602'n degerinin bir kez degistiriimesine izin verir.
» Bu giris otomatik olarak 0’a doner.

1604 [FAULT RESET SEL

Hata resetleme sinyali icin kaynak seger. Eger hata agmasi sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan
kalkm&#xFD;&#xFE;sa, sinyal siirliciiyl resetler.
0 = KEYPAD — Kontrol panelini hata sifilama kaynadi olarak tanimlar.
* Kontrol paneli ile her zaman hatayi sifirlamak mimkinddr.
1 = D11 — DI1 dijital girisini hata sifirlama kaynagi olarak tanimlar.
« Dijital girisi sifilamak surtictyu etkinlestirir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini hata sifirlama kaynag olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida pi1.
7 = START/STOP — Durdur komutunu hata sifirlama kaynagi olarak tanimlar.
* Fieldbus iletisimi baslat, durdur ve yén komutlarini temin ettiginde bu se¢enegi kullanmayin.
8 = coMmM — Fieldbus’u hata sifilama kaynagi olarak tanimlar.
» Command Word fieldbus iletisimi yoluyla saglanir.
» Command Word 1’in (parametre 0301) 4 biti strtcuyu ilk durumuna getirir.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girigini hata sifirama kaynagi olarak tanimlar.
« Dijital girisi devre digI birakmak igin sirlcuyu sifirlar.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini hata sifirama kaynag olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).
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Kod |Aciklama
1605 |USER PAR SET CHG
Kullanici parametre ayarlarini degistirmek i¢in denetimi tanimlar.
* Bkz. parametre 9902 (UYGULAMA MAKSORU).
+ Kullanici Parametre Ayarlarr’'ni degistirmek icin strticii durdurulmalidir.
» Degisim sirasinda stirlici baslatiimayacaktir.
Not:Herhangi bir parametre ayarini degistirirken veya bir motor tanimlamasi yaparken her zaman Kullanici
Parametre Ayarlari'ni saklayin.
» Glg kaynagi donustirildiginde veya Parameter 9902 (APPLIC MACRO) degistirildiginde, slirlicti en son saklanan
ayarlari yukler. Kullanici parametre ayarlarinda saklanmamig herhangi bir degisiklik kaybolur.
Not:Bu parametrenin (1605) degeri Kullanici Parametre Ayarlari’na dahil edilmemistir ve Kullanici Parametre
Ayarlari degistiginde degisiklige ugramaz.
Not:Kullanici Parametre Ayari 2'nin se¢imini kontrol etmek icin réle ¢ikisini kullanabilirsiniz.
* Bkz. parametre 1401.
0 = NOT SEL — Kontrol panelini (parametre 9902yi kullanarak) Kullanici Parametre Ayarlari’ni degistirmek igin tek
denetim olarak tanimlar.
1 = DI1 — D11 dijital giriginii Kullanici Parametre Setlerini degistirmek igin denetim olarak tanimlar.
« Suricu, Kullanici Parametre Seti 1'i dijital girisin dlisen kenari Gzerine yikler.
« Siricu, Kullanici Parametre Seti 2'i dijital girisin ylkselen kenari tizerine y(kler.
+ Sadece suriict durduruldugunda Kullanici Parametre seti degisir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, Kullanici Parametre Setleri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
-1 =DI1(INV) — DI1 ters dijital girigini, Kullanici Parametre Setlerini degistirmek igin denetim olarak tanimlar.
« Siirtict, Kullanici Parametre Seti 1'i dijital girisin ylikselen kenari Gzerine yiikler.
* Surlcu, Kullanici Parametre Seti 2'i dijital girisin diigsen kenari Uzerine yikler.
 Sadece suriicu durduruldugunda Kullanici Parametre seti degisir.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, Kullanici Parametre Setlerini degistirme denetimi olarak
tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).
1606 |LOCAL LOCK
LOC kipinin kullanimi igin denetimi tanimlar. LOC kipi denetim masasindan siirlicii denetimine imkan saglar.
* YEREL KILIT aktifken kontrol paneli LOC moduna gecemez.
0 = NOT SEL — Kilidi devre disi birakir. Denetim masasi LOC'yu segebilir ve siirlicliyl denetleyebilir.
1 = bI1 — D1 dijital girisini, yerel kilidi ayarlamak igin denetim olarak tanimlar.
« Dijital girig etkinlestirildiginde yerel denetim kilitlenir.
« Dijital giris devre disi birakildiginda LOC secimi etkinlesir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, yerel kilidi ayarlamak i¢in denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = oN — Kilidi agar. Kontrol paneli LOC'yi segemez ve sirlicliyl denetleyemez.
8 = comMm —Command Word 1’in 14 bitini yerel kilidi ayarlamak igin denetim olarak tanimlar.
» Command Word fieldbus iletisimi yoluyla saglanir.
* Command Word, 0301°dir.
-1 = DI1(INv) — DI1 dijital girisini, yerel kilidi ayarlamak igin denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris devre digi birakildiginda yerel denetim kilitlenir.
» Dijital giris etkinlestirildiginde LOC segcimi etkinlesir.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, yerel kilidi ayarlamak igin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).
1607 |PARAM. SAVE

Degistirilen tim parametreleri kalici bellege kaydeder.

+ Fieldbus yoluyla degistirilen parametreler otomatik olarak kalici bellege kaydedilmezler. Kaydetmek icin bu
parametreyi kullanmaniz gerekir.

» Eger 1602 PARAMETER LOCK = 2 (KAYDEDILMEMIS) ise kontrol panelinden degistirilien parametreler kaydedilmezler.
Kaydetmek igin bu parametreyi kullanmaniz gerekir.

» Eger 1602 PARAMETER LOCK = 1 (AGIK) ise, kontrol panelinden degistirilen parametreler aninda kalici bellege

depolanir.

0 = DONE — TUm parametreler kaydedildiginde deger otomatik olarak degisir.
1 = sAVE — Degistirilen parametreleri kalici bellege kaydeder.
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1608 |START ENABLE 1
Baslatma izni 1 sinyalinin kaynagini secer.

Not: Baslatma izni fonksiyonu, ¢alisma izni fonksiyonundan farklidir.
0 = NOT SEL — Sirlcunun harici baglatma izni sinyali olmaksizin baslatiimasina imkan saglar.
1 = D11 — DI1 dijital girsini baslatma izni 1 sinyali olarak tanimlar.

« Bu dijital giris, baslatma izni 1 igin etkinlestiriimelidir.

« Eger gerilim dUser ve dijital giris devre disi kalirsa, suriici durma noktasina gelecek ve kontrol panelinde 2021

numarall alarm gorintilenecektir. Calisma izni 1 sinyali devam edene kadar siriicti baslatiimayacaktir.

2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girsini baglatma izni 1 sinyali olarak tanimlar.

* Bkz. yukarida DI1.
7 = coMM — Baslatma izni 1 sinyali igin fieldbus Command Word’l kaynak olarak atar.

» Command word 2'nin (parametre 0302) Bit 2’si baslatma reddi 1 sinyalini etkinlestirir.

* Ayrintili talimatlar igin fieldbus kullanici kilavuzuna bakiniz.
(-1) = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini baslatma izni 1 sinyali olarak tanimlar.
(-2)...(-6) = DI2 (INV)...DIB(INV)— DI2...DI6 ters dijital girisini baglatma izni 1 sinyali olarak tanimlar.

* Bkz. yukarida DI1 (INV).

Sirticlt Baglatildi
START/STOP
J COMMAND

(Par Group 10)

START ENABLE
SIGNAL

(Parametre
1608 & 1609)

_— | Réleye Enerji Verild

Enerjisi kesildi STARTED
RELAY STATUS
(Par Group 14)

Damper Agik

Damper :
I

I
I
' ! t— DAMPER

P
! STATUS

' Damper |
Acllis |

Suresi I : Suresi
I

RUN ENABLE SIGNAL
damper ucundan
damper tamamiyla acik o
anahtarlar.
(Parametre 1601)

| |
! r\\\\\YMQTOstwus
ﬂ—b—:

B EE—
"Hizlanma 'Yavaslama'
Sdresi Sdresi
(Parametre 2202) (Parametre 2203)
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Kod

Aciklama

1609

START ENABLE 2
Baslatma izni 2 sinyalinin kaynagini seger.

Not:Baslatma izni fonksiyonu, ¢alisma izni fonksiyonundan farklidir.

0 = NOT SEL — Suriiciiniin harici baglatma izni sinyali olmaksizin baglatiimasina imkan saglar.

1 = b1 — DI1 dijital girsini baglatma izni 2 sinyali olarak tanimlar. Bu dijital giris, baslatma izni 2 igin
etkinlestiriimelidir. Egder gerilim duser ve dijital giris devre digi kalirsa, suriici durma noktasina gelecek ve
kontrol panelinde 2022 numarali alarm goriintiilenecektir. Calisma izni 2 sinyali devam edene kadar siriicl
bagslatiimayacaktir.

2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girsini baglatma izni 2 sinyali olarak tanimlar. Bkz. yukarida DI1.

7 = coMM — Baslatma izni 2 sinyali icin fieldbus Command Word’Gi kaynak olarak atar. Command word 2'nin
(parametre 0302) Bit 3’U baslatma reddi 2 sinyalini etkinlestirir. Ayrintili talimatlar igin fieldbus kullanici
kilavuzuna bakiniz.

(-1) = DI1(INv) — DI ters dijital girisini baslatma izni 2 sinyali olarak tanimlar.

(-2)...(-6) = DI2(INV)...DIB(INV)— DI2...DI6 ters dijital girisini baglatma izni 2 sinyali olarak tanimlar.

* Bkz. yukarida DI1 (INV).

1610

DISPLAY ALARMS

Asagidaki alarmlarin gériltp goértlmedigini kontrol eder:
+ 2001, Asiri akim alarmi

+ 2002, Asiri gerilim alarmi

» 2003, Dusuk gerilim alarmi

» 2009, Cihaz asiri sicaklik alarmi

0 = NO — Yukaridaki alarmlar gosteriimez.

1 = YES — Yukaridaki tim alarmlar etkinlestirilir.
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Group 20: Limits

Bu grup, motoru surerken izlenmesi gereken minimum ve maksimum sinirlari
tanimlar — devir, frekans, akim, moment, vb.

Kod |Ag|klama
2001 MINIMUM SPEED Hiz 2001 degeri < 0
Izin verilen minimum devri (dev/dak) tanimlar. P 2002
» Pozitif (veya sifir) minimum devir degeri, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar.
+ Negatif minimum devir degeri bir devir araligi tanimlar. 0 Speed range allowed Siiresi
» Sekle bakiniz. d
P 2001
2002 [MAXIMUM SPEED Hiz 2001 degeri > 0
Izin verilen maksimum hizi (rpm) tanimlar. P 2002
Izin verilen devir arahgi
P 2001
0 pouresi
-(P 2001)
Izin verilen devir arahgi
-(P 2002)

2003 [MAX CURRENT
Sdricu tarafindan motora tedarik edilen maksimum ¢ikti akimini (A) tanimlar.

2005 |OVERVOLT CTRL

DC asiri gerilim denetleyicisini agik veya kapali konuma ayarlar.

» Yuksek ataletli ylkin fast breaking yapmasi DC bara geriliminin asiri gerilim denetim sinirina yikselmesine neden
olur. DC geriliminin trip sinirini agsmasini 6énlemek igin asiri gerilim denetleyicisi otomatik olarak ¢ikti frekansini
artirarak frenlemek torkunu azaltir.

0 = DISABLE — Kontrolorl devre disi birakir.

1 = ENABLE — Kontrolorii etkinlegtirir
Uyar! Eger bir frenleme kiyicisi veya frenleme rezistansi suriiciiye baglanirsa, bu parametre degeri
kiyicinin dogru isletimini garantilemek igin 0’a ayarlanmalidir.

2006 [UNDERVOLT CTRL

DC algak gerilim kontrol6rinl agik veya kapali konuma ayarlar. Agik oldugunda:

» Eger DC bara gerilimi giris enerjisinin kaybolmasi nedeniyle dugerse, disuk gerilim kontroléri DC bara gerilimini
disuUk limitin Gzerinde tutmak igin motorun devrini azaltr.

» Motor devri azaldiginda yikin ataleti striiciinin onariimasini saglar ve DC barasinin yliklenmesini saglayarak
dusuk gerilim agmasini 6nler.

» DC dustk gerilim kontroléri santrifiij veya fan gibi yliksek atalete sahip sistemler (izerinde enerji kaybini artirir.

0 = DISABLE — Kontrolor(i devre disi birakir.

1 = ENABLE (TIME) — Calisma igin 500 msn zaman siniri ile kontrol6ri etkinlestirir.

2 = ENABLE — Calistirma igin maksimum zaman siniri olmadan kontrolori etkinlestirir.
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Kod |Aciklama
2007 [MINIMUM FREQ Frekans 2007 degeri <0
Surdclnin ¢ikis frekansi igin minimum limiti tanimlar. P 2008
* Pozitif veya sifir minimum frekans degeri, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar. . .
* Negatif minimum frekans degeri bir devir araligi tanimlar. (I)z n verilen frekans arahigi Siiresi
Bkz sekil. 4
Uyari! MINIMUM FREQ < MAXIMUM FREQ olmasini saglayin.
2008 [MAXIMUM FREQ P 2007
Sdricinun ¢ikis frekansi icin maksimum limiti tanimlar.
Frekans 2007 degeri > 0
P 2008
Izin verilen frekans arahg
P 2007
0 pouresi
-(P 2007)

Izin verilen frekans arahgi
-(P 2008)

2013

MIN TORQUE SEL

Iki minimum moment sinirt (2015 MIN TORQUE 1 and 2016 MIN TORQUE 2) arasindaki segimin denetimini tanimlar.
0 = MIN TORQUE 1 — 2015 MIN TORQUE 1'i kullanilan minimum sinir olarak seger.
1 = bI1 — b1 dijital girigini, kullanilan minimum sinir segmek igin denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde MIN TORQUE 2 degeri segilir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda MIN TORQUE 1 degeri segilir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, kullanilan minimum sinir segmek igin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida pi1.
7 = coMMm —Command Word 1'in 15 bitini kullanilan minimum siniri segmek igin denetim olarak tanimlar.
» Command Word fieldbus iletisimi yoluyla saglanir.
* Command Word, 0301 parametresidir.
-1 = DI1(INV) — DI1 dijital girigini, kullanilan minimum sinir segmek icin denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde MIN TORQUE 1 degeri segilir.
« Dijital giris devre disi birakildiginda MIN TORQUE 2 degeri segilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girigini, kullanilan minimum siniri segmek igin denetim olarak
tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1(INV).

2014

MAX TORQUE SEL

Iki maksimum moment siniri (2017 MAX TORQUE 1 ve 2018 MAX TORQUE 2) arasindaki se¢imin denetimini tanimlar.
0 = MAX TORQUE 1 — 2017 MAX TORQUE 1'i kullanilan maksimum sinir olarak seger.
1 = DI1 — D1 dijital girisini, kullanilan maksimum siniri segmek i¢in denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde MAX TORQUE 2 degeri segilir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda MAX TORQUE 1 degeri segilir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, kullanilan maksimum siniri segmek igin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = coMMm —Command Word 1’in 15 bitini kullanilan maksimum siniri segmek igin denetim olarak tanimlar.
» Command Word fieldbus iletisimi yoluyla saglanir.
» Command Word, 0301 parametresidir.
-1 = DI1(INV) — Tersine gevrilmis dijital giris DI1’i kullanilan maksimum siniri segmek icin denetim olarak tanimlar.
» Dijital giris etkinlestirildiginde MAX TORQUE 1 degeri segilir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda MAX TORQUE 2 degeri segilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girigini, kullanilan maksimum siniri segmek igin denetim olarak
tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1(INV).

2015

MIN TORQUE 1
Tork (%) igin birinci minimum sinir ayarlar. Bu deger motorun nominal torkunun bir ylizdesidir.

2016

MIN TORQUE 2
Tork (%) icin ikinci minimum sinir ayarlar. Bu deger motorun nominal torkunun bir ylizdesidir.
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Kod |A§|klama

2017 [MAX TORQUE 1
Tork (%) icin birinci maksimum siniri ayarlar. Bu deger motorun nominal torkunun bir ylizdesidir.

2018 [MAX TORQUE 2
Tork (%) icin ikinci maksimum siniri ayarlar. Bu deger motorun nominal torkunun bir yiizdesidir.
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Group 21: Start/Stop

Bu grup motorun nasil bagladigini ve durdugunu tarif eder. ACS550 birkag basla ve
dur Kiplerini destekler.

Kod

Aciklama

2101

START FUNCTION

Motor ba°lama yéntemini seger.
1 = AUTO — Otomatik baslatma modunu seger.

* Vektor denetim modlari: Cogu olayda en uygun baslatma. Dénen bir motoru baglatmak igin striicii dogru ¢ikis
frekansini otomatik olarak secgecektir.

* SAYIL: DEVIR modu Sifir frekanstan anlik baslatma.

2 = DC MAGN — DC Miknatislayan baglatma modunu seger.
Uyan! Bu mod donen bir motoru baslatamaz.
Uyan! Suricu, motor miknatislama tamamlanmamis olsa bile 6nceden ayarlanmis 6n-miknatislama suresi

(param. 2103) gectiginde baslatilir.

* Vektor denetim modlari: Parametre 2103 DC MAGN TIME yoluyla DC akimi kullanarak belirlenen siire icerisinde
motoru miknatislar. Miknatislama siresinin tam ardindan normal denetim birakilir. Bu segim en yiiksek olasi
olasi break-away torkunu garanti eder.

* SAYIL: DEVIR modu Parametre 2103 DC MAGN TIME yoluyla DC akimi kullanarak belirlenen siire igerisinde motoru
miknatislar. Miknatislama siiresinin tam ardindan normal denetim birakilir.

3 = SCALAR FLYSTART — Hizli baglatma modunu secer.

* Vektdr denetim modlari: Uygulanamaz.

* SAYIL: DEVIR modu Dénen bir motoru baglatmak igin surticti dogru ¢ikis frekansini otomatik olarak segecektir -
motor zaten dénuyorsa ve silricl, akim frekansinda diizgiin baglatilacaksa yararlidir.

4 = TORQ BOOST — Otomatik moment yikseltme modunu secer (sadece SCALAR: SPEED modu).

* Yuksek baslatma momentli suriculerde gerekli olabilir.

* Moment ylkseltme yalniz baslatmada uygulanir ve ¢ikis frekansi 20 Hz Uzerine ¢iktiginda veya referans
degerine esit oldugunda sonlanir.

« Baslangicta motor, parametre 2103 bc MAGN TIME yoluyla DC akimi kullanarak belirlenen sire igerisinde
miknatislanir.

* Bkz. parametre 2110 TORQ BOOST CURR.

5 = FLYSTART + TORQ BOOST — Hem hizli baslatma hem de moment ylikseltme modunu seger (sadeceSCALAR: SPEED
modu).

« Ik olarak hizli baslatma gergeklestirilir ve motor miknatislanir. Eger hizin sifir oldugu tespit edildiyse, tork
yukseltme gerceklestirilir.

2102

STOP FUNCTION
Motor durdurma yéntemini secer.
1 = COAST — Durdurma ydntemi olarak motorun giiciinii kesmeyi seger. Motor durdurulur.
2 = RAMP — Bir yavaglatma rampasi secer
* Yavaglatma rampasi, 2203 DECELER TIME 1 veya 2206 DECELER TIME 2 (hangisi aktifse) tarafindan tanimlanir.

2103

DC MAGN TIME

DC Miknatislayarak baglatma kipi icin 6n-miknatislama siiresini tanimlar.

+ Baslat modunu se¢mek igin parametre 21071’i kullanir.

» Basglat komutundan sonra sirlicti burada tanimlanan sire igerisinde motoru dn-miknatislar ve sonra motoru
baslatir.

+ On-miknatislama siiresini tam motor miknatislamasina izin verecek yeterli uzunlukta ayarlar. Cok uzun bir siire
motoru asiri derecede isitir.

2104

DC CURR CTL Motor

DC akiminin, frenleme veya DC Tutma igin kullanilip kullaniimayacagini seger. Hiz _.?C Tutm?‘_

0 = NOT SEL — DC akim galigmasini devre digi birakir. { |

1 = DC HOLD — DC Tutma fonksiyonunu etkinlestirir. Bkz. sema. ./J

* 9904 MOTOR CTRL MODE = 1 (VECTOR SPEED) olmasini gerektirir \

* Sinlis akim Uretimini durdurur ve hem referans hem de motor devri 2105 {
parametresinin degeri altina disttiginde motora DC enjekte eder.

*» Referans degeri, 2105 parametresi seviyesini astiginda, surtici normal
calismasina devam eder.

2 = DC BRAKING — Modiilasyon durduktan sonra DC Enjeksiyon Frenleme'yi

etkinlestirir.

 « Eger 2102 STOP FUNCTION parametresi 1 (COAST) ise, baslatma kaldirildiktan sonra fren uygulanir.
» Eger 2102 STOP FUNCTION parametresi 2 (RAMP) ise, rampadan sonra fren uygulanir.
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Kod |Aciklama

2105 |DC HOLD SPEED
DC Tutma igin devri ayarlar. Parametre 2104 bC CURR CTL = 1 (DC HOLD) olmasini gerektirir.

2106 |DC CURR REF
DC akim denetimi referansini, 9906 (MOTOR NOM CURR) parametresinn bir ylizdesi olarak tanimlar.

2107 |DC BRAKE TIME
2104 parametresi 2 (DC BRAKING) ise, modilasyon durduktan sonra DC fren siresini tanimlar.

2108 |START INHIBIT

Baslat durdurma islevini agik veya kapali olarak ayarlar. Baslat durdurma islevi asagidaki durumlardan herhangi
birinde (yeni bir baslat komutu gereklidir) bekleyen bir baslat komutunu yoksayar.

» Hata sifirlanir.

Baslat komutu etkinken Calisma Izni (parametre 1601) etkinlestirilir.

Mod, yerelden uzaktana geger.

Kontrol EXT1'den EXT2'ye geger

Kontrol ExT2'den EXT 1'e geger

0 = oFF — Baslatmay! durdur fonksiyonunu devre digi birakir.

1 = ON — Baslatmayi durdur fonksiyonunu etkinlestirir.

2109 [EM STOP SEL

Acil durum dur komutunun denetimini tanimlar. Etkinlestirildigi zaman:

 Acil durum durdurma komutu, acil durum durdurma rampasini (parametre 2208 EM DEC TIME) kullanarak
motorun hizini keser.

» Surlcinin tekrar baglatilabilmesi i¢in harici durdurma komutu verilmesini ve acil durum durdurma komutunun
kaldirilmasini gerektirir.

0 = NOT SEL — Dijital girigler girdiler yoluyla Acil durum durdurma fonksiyonunu devre digi birakir.

1 = D11 — D1 dijital girigini, Acil durum durdurma komutu igin denetim olarak tanimlar.
« Dijital girig etkinlestirildiginde bir Acil durum durdurma komutu génderir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda Acil durum durdurma komutu kaldiriliur.

2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, Acil durum durdurma komutu i¢in denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini, Acil durum durdurma komutu igin denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris devre digi birakildiginda bir Acil durum durdurma komutu goénderilir.
« Dijital giris etkinlestirildiginde Acil durum durdurma komutu kaldirilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girigini, Acil durum durdurma komutu icin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

2110 [TORQ BOOST CURR

Torkun yukseltiimesi sirasinda maksimum tedarik edilen akimi ayarlar.
* Bkz. parametre 2101 START FUNCTION.
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Group 22: Accel/Decel

Bu grup hizlanmanin ve yavaglamanin hizini denetleyen rampalari tanimlar. Siz bu
rampalari biri hizlanma, digeri yavasglama icin olacak sekilde bir es olarak tanimlayin.
iki ¢ift rampa tanimlayabilir ve sayisal girdi kullanarak bu ¢iftlerden birini veya digerini
secebilirsiniz.

Kod

Aciklama

2201

ACC/DEC 1/2 SEL

Hizlanma/yavaglama rampalarinin segimi icin denetimi tanimlar.
» Rampalar ciftler halinde, her biri hizianma ve yavaslama igin olacak sekilde tanimlanmistir.
* Rampa tanim parametreleri igin asagiya bakiniz.
0 =0 = NOT SEL — Seg¢imi devre digi birakir, ilk rampa ciftini kullanir.
1 = bI1 — DI1 dijital girisini, rampa ¢ifti se¢imi icin denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde rampa ¢ifti 2 segilir.
« Dijital giris devre disi birakildiginda rampa cifti 1 segilir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, rampa ¢ifti secimi icin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = coMM — Seri iletisimi, rampa cifti segimi icin denetimn olarak tanimlar.
-1 =DI1(INv) — DI1 ters dijital girisini, rampa ¢ifti secimi igin denetim olarak tanimlar
« Dijital giris devre digi birakildiginda rampa ¢ifti 2 segilir
« Dijital giris etkinlestirildiginde rampa gifti 1 segilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, rampa cifti se¢imi icin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

2202

ACCELER TIME 1
MAKS Dogrusal

Rampa ¢ifti 1 igin sifirdan maksimum frekansa hizlanma siresini ayarlar. Bkz. FREKANS- — —
sekildeki A. |
» Gergek hizlanma siiresi ayni zamanda 2204 RAMP SHAPE parametresine

baghdir. ‘
» Bkz. 2008 MAXIMUM FREQUENCY.

2203

DECELER TIME 1 ! | T

Ramp cifti 1 icin maksimumdan sifir frekansa yavaglama suresini ayarlar.
» Gergek yavaglama siiresi ayni zamanda 2204 RAMP SHAPE parametresine |

baghdir. MAKS & S-egrisi |
* Bkz 2008 MAXIMUM FREQUENCY. FREKANSL

2204

RAMP SHAPE 1

Rampa cifti 1 igin hizlandirma/yavaslama rampasinin seklini seger. Sekilde B'ye

bakiniz.

» Maksimum frekansa ulagsmak igin burada ek siire belirtiimediyse, sekil bir rampa
seklinde tanimlanmistir. Daha uzun bir sure meyilin her iki ucunda daha yumusak
bir gecis saglar. Sekil bir s-egrisi bigimini alir.

* Yaklagik hesap: Rampa sekil sliresi ve rampa hizlanma siiresi arasinda 1/5
uygun bir iligkidir.

0.0 = LINEAR— Rampa ¢ifti 1 icin dogrusal hizZlanma/yavaglama rampalarini
belirler.

0.1...1000.0 = s-cURVE— Rampa ¢ifti 1 igin s-egrisi hizlanma/yavaslama

rnmpnl:rml belirler.

A = 2202 ACCELERATION TIME
B = 2204 RAMP SHAPE

2205

ACCELER TIME 2

Dampa giﬂ'i 2 igin hizlanma-suresini-sifirdan-maksimum-frekansa anrlnr. Bkz ACCELER TIME 1.

2206

DECELER TIME 2
Rambna cifti 2 icin vavaslama siiresini sifirdan maksimum frekanea avarlar Bk_z Z( )( |:3 DECELER FIME :] |
Rapa-GHt—=HGiR-Yavasiama-SuresSii-SiHraan-RaksSimdimn-Hekansa-ayahar: = -

2207

RAMP SHAPE 2

2208

Ramna cifti 2 icin hizlanma/\zawv. ini |
raMpa-GH—=1GiA ...h.u.....u.,u.m—WhM%i. - -
EM DEC TIME

Acil durum igin yavagslama suresini maksimum frekanstan sifira ayarlar.
* Bkz. parametre 2109 EM STOP SEL.

» Rampa-dogrusaldir.
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Kod |Aciklama

2209 RAMP INPUT 0

Rampa girdisini 0’a zorlamak i¢in denetimi tanimlar.
0 = NOT SEL —
1 = D11 — D1 dijital girigini, rampa girisini 0'a zorlamak icin denetim olarak tanimlar.
» Dijital giris etkinlestirildiginde rampa girisi 0’a zorlanir. Gegerli rampa stresine gore rampa ¢ikigi 0’a
sigrayacak ve bundan sonra 0’da kalacaktir.
« Dijital giril devre digi birakildiginda: rampa normal ¢alismasina devam eder.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, rampa girigini 0'a zorlamak igin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini, rampa girisini 0'a ayarlamak i¢in denetim olarak tanimlar
« Dijital giris devre digl birakildiginda rampa girisi 0’a zorlanir.
« Dijital giris etkinlestirildiginde: rampa normal ¢alismasina devam eder.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, rampa fonksiyonu uretici girisini 0'a zorlamak icin denetim
olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).
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Group 23: Speed Control

105

Bu grup hiz denetim isletimi icin kullanilan degiskenleri tanimlar.

Kod

Aciklama

2301

PROP GAIN

Hiz denetleyicisi icin gbreceli artigi ayarlar.

* YUlksek degerler devirde salinim meydana
getirebilir.

+ Sekilde, bir hata adimindan sonra (hata
sabit kalir) hiz kontrol6riiniin gikisi
gosterilmektedir.

Uyari! Otomatik olarak orantili artigi ayarlamak
icin parametre 2305'i, AUTOTUNE RUN,
kullanabilirsiniz.

% 4

Kazang = K, = 1
8] = Entegrasyon siiresi =

Hata Degeri

Kontrolor
cikis =
Kp *e

\l
1. e = Hata degeri

I
| t

Kontroldr Cikigl

B
»

2302

2303

INTEGRATION TIME

Hiz kontrol6ri igin entegrasyon siiresini ayarlar.

« Entegrasyon stresi, kontroldr ¢ikisinin,
hata degeri sabitken degisme oranini
tanimlar.

« Daha kisa entegrasyon siresi, sturekli
hatalarin daha hizli olarak duzeltiimesini
sagdlar.

» Entegrasyon stresi ¢ok kisa olursa denetim
kararsizlasir.

+ Sekilde, bir hata adimindan sonra (hata sabit
kalir) hiz kontrolériinlin gikisi gésterilmektedir.

Uyari! Entegrasyon siresini otomatik olarak
ayarlamak igin parametre 2305'i, AUTOTUNE
RUN, kullanabilirsiniz.

DERIVATION TIME

A
%

Kontrolor Cikisi

Kazang = K, = 1
(7)] = Entegrasyon suresi >

Tp= Turetme suresi =0

e = Hata degeri

t

»
»

Hiz denetleyicisi icin tlretme suresini ayarlar.

+ Turetme islemi, denetimi hata degeri deg@isimlerine daha hassas yapar.
+ Turev suresi ne kadar uzun olursa, degisim sirasinda hiz kontroldr ¢ikisi o kadar ¢cok gugclendirilir.
« Eger turev suresi sifira ayarlanirsa, kontrolér Pl kontrolér, yoksa PID kontrol6dr olarak ¢alisir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatan&#xFD;n sabit kaldi§i durumlarda hiz kontrol6r ¢ikigini gosterir.

% &
Kontrolor Cikisi
Ae.
K, * TD *
P TS Kp *a , 4
, Hata Degeri
’, /
Kazang = K, = 1 I o
T, = Entegrasyon suresi > 0 Kp*e [ = Hata degeri
Tp= Tiretme siresi > 0 I
Ts= Ornekleme siiresi = 2 msn t
Ae = |ki 6rnek arasi hata degerine degisim _— e
T
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Kod |Aciklama

2304 |[ACC COMPENSATION

Hizlanma denklestirmesi icin tliretme suresini ayarlar.

» Referansin bir tiirevi, hiz kontroldriiniin ¢ikisina eklenirse hizlanmas sirasinda olusan ataleti dengeler.

» 2303 DERIVATION TIME turetme isleminin ilkelerini tanimlar.

» Yaklasik hesap: Bu parametreyi motor ve stirlilen makinenin mekanik zaman sabitlerinin toplaminin yiizde 50-
100U arasinda ayarlayin.

» Sekilde, ylksek atalete sahip bir ylik rampa boyunca hizlandirildiginda meydana gelen hiz tepkisi gosterilir.

* Hizlanma Kompanzasyonu Yok Hizlanma Kompanzasyonu

3

% %

- — = Hiz referansi
—— Gergek hiz

*Uyari!Hizlanma dengelemeyi otomatik olarak ayarlamak igin parametre 2305'i, AUTOTUNE RUN, kullanabilirsiniz.

t

2305 |/AUTOTUNE RUN

Hiz denetleyicisinin otomatik ayarlamasini baglatir.

0 = oFF— Autotune olusturma islemini devre digi birakir. (Autotune ayarlarinin igleyisini secilemez kilmaz.)
1 = ON — Hiz kontrol6riiniin autotuning 6zelligini etkinlestirir. Otomatik olarak oFF konumuna geri doner.
Proseddr:

Uyan! Motor yiku baglanmalidir.
» Motoru nominal hiz degerinin %20-40’si kadar olan sabit devirde ¢alistirin.
» Autotuning parametresini 2305’den ON konumuna getirin.
Sdricu:
* Motoru hizlandirir.
+ Oransal kazanim, entegrasyon suresi ve hizlanma dengeleme igin degerleri hesaplar.
+ 2301, 2302 ve 2304 parametrelerini bu degerlere degistirir.
+ 2305'i OFF olarak sifirlar.
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Group 24: Torque Control

Bu grup moment kontrol igleyisi icin kullanilan degiskenleri tanimlar.

Kod |Agiklama

2401 TORQ RAMP UP

Moment referansi yukari rampa suresini tanimlar — Referansin sifirdan nominal motor momentine artmasi igin
gegen minimum sire.

2402 TORQ RAMP DOWN

Moment referansi rampadan asagi inme suresini tanimlar — Referansin nominal motor momentinden sifira
diismesi i¢in gegen minimum sire.
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Group 25: Critical Speeds

Bu grup 6érnegin belirli hizlarda mekanik titresim sorunlari nedeniyle kaginiimasi
gereken U¢ kadar kritik hizi veya hiz araliklarini tanimlar.

Kod

Aciklama

2501

CRIT SPEED SEL

Kritik hiz iglevini agik veya kapali konumuna ayarlar. Kritik hiz 4

islevi belirli hiz araliklarindan kaginir.

0 = OFF — Kiritik hiz islevini secilmez kilar. 52 | o ___

1 = ON — Kiritik hiz iglevini segilir kilar. 46

Ornek: Fan sisteminin kétii bigimde titrestigi hizlardan

kacginmak igin: 23 |

» Sorunlu hiz araliklarini belirleyin. $Séyle bulunduklarini 18
varsayin: 18...23 Hz ve 46...52 Hz. 1= -2

» 2501 CRIT SPEED SEL = 1 olarak ayarlayin.

» 2502 CRIT SPEED 1 LO = 18 Hz olarak ayarlayin. —

» 2503 cRIT SPEED 1 HI = 23 Hz olarak ayarlayin. fiL f1H f2L f2H

¥ frer (Hz)

2504 cRIT SPEED 2 LO = 46 Hz olarak ayarlayin. 18 23 46 52
2505 CRIT SPEED 2 HI = 52 Hz olarak ayarlayin.

2502

CRIT SPEED 1LO

Kritik hiz aralidi 1 icin minimum siniri ayarlar.

» Deger 2503 cRIT SPEED 1 HI ile esit veya daha az olmalidir.

» Birimler dev/dak seklindedir, ancak 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 ise (SCALAR: SPEED), birimler Hz cinsinden olur.

2503

CRIT SPEED 1 HI

Kritik hiz araligi 1 igin maksimum siniri ayarlar.

» Deger 2502 cRIT SPEED 1 LOW ile esit veya daha blyuk olmalidir.

» Birimler dev/dak seklindedir, ancak 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 ise (SCALAR: SPEED), birimler Hz cinsinden olur.

2504

CRIT SPEED 2 LO

Kritik hiz araligi 2 igin minimum siniri ayarlar.
» Bkz. parametre 2502.

2505

CRIT SPEED 2 HI

Kritik hiz araligi 2 igin maksimum siniri ayarlar.
* Bkz. parametre 2503.

2506

CRIT SPEED 3 LO

Kritik hiz aralidi 3 icin minimum siniri ayarlar.
» Bkz. parametre 2502.

2507

CRIT SPEED 3 HI
Kritik hiz araligi 3 icin maksimum siniri ayarlar.

» Bkz. parametre 2503.
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Group 26: Motor Control

109

Kod

Aciklama

2601

FLUX OPTIMIZATION

0 = Ozelligi segilmez kilar.
1 = Ozelligi segilir kilar.

Gergek ylke baglh olarak akigin blytkliguni degistirir. Akis Eniyileme toplam enerji tiketimini ve gurdltiy
azaltabilir ve cogunlukla nominal yik altinda calistirilan surtculer igin segilir kilinmalidir.

2602

FLUX BRAKING
Yavaslama rampasini sinirlandirmak yerine gerekli

oldugunda motordaki miknatislanma seviyesini artirarak
daha hizli yavaslama saglar. Mekanik sistemin enerjisi
motordaki akisi artirarak motor iginde termal enerjiye
donustiralir.

0 = Ozelligi secilmez kilar.

1 = Ozelligi segilir kilar.

Frenleme
Momenbt (%) Hesaplanmis Motor
120% W/O Akis Frenleme g %52k|§/\\llv
(3) 37 kW
80 (4) 75 kW

(5) 250 kW

2603

IR COMP VOLT

0 Hzicin kullanilan IR denklestirme gerilimini ayarlar.
» Parametre 9904'lin MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR:
SPEED) olmasini gerektirir.

0 [
5 10 20 30 4 50
) f (Hz)
120%a~ — Akis Frenleme lle
80 {- -
40
O T Ll
5 10 20 30 4 50
f (Hz)

IR Kompanzasyonu

* IR Denklestirme etkinlestirildiginde motora dusuk hizlarda
fazladan gerilim destegi verir. IR Denklestirmeyi 6rnegin
yuksek breakaway momenti gerektiren uygulamalarda

2605

U/f RATIO

1 = LINEAR — Sabit moment uygulamalari icin tercih edilir.

sessizdir.)

« Asiri iIsinmayi énlemek icin IR denklestirmesini kullanin.
olabildigince algak tutun. Motor
« Tipik IR denklestirme degerleri sunlardir: 4 Gerilim
380...480 V Birimler A
Pn (KW) 3 |75 |15 | 37 [132 / A = IR Denklestiriimis
IRcomp(V) | 18 [ 15 | 12 | 8 | 3 | B=Denklestirimemis
P 2603
2604 IR COMP FREQ :
IR denklestirmenin 0 V oldugunda (motor frekansinin f (Hb}:z >
%'siotarak) frekansrayartar: ) 2'604

U/f (gerilimin frekansa) orani igin formu direncin azaldidi noktanin altinda secer.

2 = coUARE Santrifii-bomba-ve - fan L 1 HH TR 1 1ol
= SQUARE oathapotHpad—vean—uy 0
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Kod |Aciklama
2606 [SWITCHING FREQ
Sdricu icin anahtarlama frekansini ayarlar. Ayrica, bkz. parametre 2607 sw FREQ CTRL ve "Anahtarlama
Sikliginda Nominal Deger Duslsu", sayfa 224.
» Daha yiksek anahtarlama frekanslari daha az gurultd anlamina gelir.
» 12 kHz degerinde anahtarlama frekansi sadece parametre 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR:SPEED) ise
kullanilabilir.
» 12 kHz anahtarlama frekansi sadece R1...R6 kasa boyutlarinda kullanilabilmektedir.
2607 |[SW FREQ CTRL
Eger ACS550 dahili sicaklidi belirli bir sicakhgin tizerine gikarsa anahtarlama frekansi azaltilabilir. Bkz. Sekil. Isletim
kosullarina bagl olarak bu islev mimkiin olan en ylksek anahtarlama frekansina imkan tanir. Daha yiksek
anahtarlama frekansi daha az igitsel gurdltiiyle sonuglanir.
0 = oFF — Fonksiyon devre disi birakilmistir.
1 = ON — Anahtarlama frakansi sekle goére sinirlanmistir.
fow 4 I f
Sinir R1...R6 Suruculeri Sl?']v‘llr N R7/R8 Siiriciileri
12 kHz |
8kHz|---4-----7 . ACS550
! Sicaklik
S ' ACS550
4 khz Z : ; 4 khz Sicaklik
' ' . o 1kHz{----- P----- T . —
80°C  90°C 100°C 90 °C 100 °C
2608 [SLIP COMP RATIO
Kaymanin denklestirmesi icin artigi ayarlar (% olarak).
- Bir kafes sargil motor yik altinda kayar. Motor momenti arttikga frekansi artirmak kaymaya kargi denklestirme
sagdlar.
» Parametre 9904'in MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: SPEED) olmasini gerektirir.
0 = Kayma denklestirmesi yok.
1...200 = Kayma denklestirmesini artirir. %100 timuyle kayma denklestirmesi anlamina gelir.
2609 [NOISE SMOOTHING
Bu parametre, anahtarlama frekansina rasgele bir bilesen ekler. Guriilti diizlestirme, akustik motor sesini tek bir
tonlu frekansa vererek diisik tepe degerli gurilti yogunlugu olusturmak yerine bir dizi farkli frekanslara dagitir.
Rasgele bilesenin ortalamasi 0 Hz'dir ve 2606 (SWITCHING FREQ) parametresi tarafindan ayarlanan anahtarlama
frekansina eklenr. E§er 2606 parametresi = 12 kHz ise bu parametrenin herhangi bir etkisi yoktur.
0 = DEVRE DISI BIRAK
1 = ETKINLESTIR
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Group 29: Bakim Kontrolii

111

Bu grup kullanim seviyelerini ve tetikleme noktalarini igerir. Kullanim ne zaman
belirlenen tetikleme noktasina eristiginde, denetim masasi Uzerinde goérintulenen bir

duyuru bakim zamani geldigi sinyali verir.

Kod

Aciklama

2901

COOLING FAN TRIG

Sirtcunin sogutma fani sayaci igin tetikleme noktasini ayarlar.
0.0 = NOT SEL

2902

COOLING FAN ACT

Sirtcunin sogutma fani sayaci igin gercek degeri tanimlar.
» Parametre Uzerine 0,0 yazilarak sifirlanir.

2903

REVOLUTION TRIG

Motorun birikmis devir sayaci i¢in tetikleme noktasini ayarlar.
0.0 = NOT SEL

2904

REVOLUTION ACT

Motorun birikmis devir sayaci igin gercek degeri tanimlar.
» Parametre lizerine 0 yazilarak sifirlanir.

2905

RUN TIME TRIG

Sirtcunin ¢aligma suresi sayaci igin tetikleme noktasini ayarlar.
0.0 = NOT SEL

2906

RUN TIME ACT

Sirtcunin ¢aligma suresi sayaci igin gercek degeri tanimlar.
» Parametre Uzerine 0,0 yazilarak sifirlanir.

2907

USER MWH TRIG

Sdricinun birikmis glg tiiketimi (megawatt saat) sayaci i¢in tetikleme noktasini ayarlar.
0.0 = NOT SEL

2908

USER MWH ACT
Sirtcundn birikmis gl tiketimi (megawatt saat) sayaci igin tetikleme noktasini ayarlar.

» Parametre Uzerine 0,0 yazilarak sifirlanir.
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Group 30: Fault Functions

Bu grup siricundn potansiyel hata olarak tanimasi gereken durumlari tanimlar ve
surdctnin hata tespit edildiyse nasil tepki vermesi gerektigini aciklar.

Kod |Acgiklama

3001 |AI<MIN FUNCTION

Eger analog giris (A1) sinyali hata sinirlar altina duserse ve Al referans zincirinde kullanilirsa surtict tepkisini

tanimlar.

» 3021 AI1 FAULT LIMIT ve 3022 AI2 FAULT LIMIT hata sinirlarini belirler

0 = NOT SEL — Tepki yok.

1 = FAULT — Hata gorintuler (7, A1 LOSS veya 8, AI2 LOSS) ve surlcu durur.

2 = CONST SP7 — Bir uyar goruntiler (2006, A1 LOSs veya 2007, A2 LOSS) ve 1208 CONST SPEED 7'yi kullanarak
devir degerini ayarlar.

3 = LAST SPEED — Bir uyari gorintiler (2006, A1 Loss veya 2007, AI2 LOSS) ve son ¢alistirma diizeyini kullanarak
devir degerini ayarlar. Bu deder son 10 saniye icindeki ortalama devir degeridir.

Uyari! Eger CONST SP7 veya LAST SPEED segtiyseniz, analog giris sinyali kayboldugunda devam eden
igletimin emniyetli oldugundan emin olun.

3002 [PANEL COMM ERR

Sdricinin denetim masasi iletisim hatasina verdigi tepkiyi tanimlar.

1 = FAULT — Bir hata gorintuler (10, PANEL LOSS) ve surtcu durur.

2 = CONST SP7 — Bir uyari goruntuler (2008, PANEL LOSS) ve 1208 CONST SPEED 7'yi kullanarak devir degerini ayarlar.

3 = LAST SPEED — Bir uyari géruntiler (2008, PANEL LOSS) ve son galistirma diizeyini kullanarak devir degerini
ayarlar. Bu deger son 10 saniye igindeki ortalama devir degeridir.

Uyani! Eger CONST SP7 veya LAST SPEED seg¢tiyseniz, kontrol paneli iletisimi kayboldugunda devam eden
igletimin emniyetli oldugundan emin olun.

3003 [EXTERNAL FAULT 1

Dis Hata 1 sinyal girdisini ve surliciiniin dis hataya tepkisini tanimlar.
0 = NOT SEL — Harici hata sinyali kullaniimiyor.
1 = D11 — DI1 dijital girisini harici hata girisi olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde bir hata gdsterilir. Strlicti hata gértntuler (14, EXT FAULT 1) ve surlci durmaya
baslar.
2...6 = DI2...DI6— DI2...DI6 dijital girisini harici hata girisi olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini harici hata girisi olarak tanimlar.
« Dijital giris devre digi birakildiginda bir hata gosterilir. Strtict hata gorintuiler (14, EXT FAULT 1) ve slrlcu
durmaya baslar.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV)— DI2...DI6 ters dijital girisini harici hata girisi olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

3004 [EXTERNAL FAULT 2

Dis Hata 2 sinyal girdisini ve slrliciintin dis hataya tepkisini tanimlar.
» Bkz. yukarida parametre 3003.

3005 [MOT THERM PROT

Sardcinun motorun agiri 1Isinmasina karsi tepkisini tanimlar.

0 = NOT SEL — Hig¢ yanit yok ve/veya motorun isil korumasi ayarlanmamis.

1 =FAULT — Hesaplanan motor i1sisi 90 C'yi astiginda, uyari gérlntiler (2010, MOT OVERTEMP). Hesaplanan motor Isis|
110 C'yi astiginda, hata goriintiler (9, MOT OVERTEMP) ve sirlici durmaya baslar.

2 = WARNING — Hesaplanan motor 1sis1 90 C'yi astiginda, uyari gértntiler (2010, MOT OVERTEMP).

3006 MOT THERM TIME Motor yuki

Motorun i1s1 modeli i¢in motorun isil zaman sabitini ayarlar.

» Bu motorun sabit yik ile son i1sinin %63'lne ulasmasi igin
gereken suredir. t

» NEMA sinift motorlar igin UL sartlarina gore 1sil koruma igin
yaklasik hesaplama yapin: MOTOR THERM TIME 35 garpi t6'ya icaklik Artis 4
esittir, burada t6 (saniye cinsinden) motor Ureticisi tarafindan 100% I
motorun hesaplanmig akiminin alti kati hizda emniyetle 63%}1 - - - _J
caligabilecegi sure seklinde tanimlanmigtir. I/

» Sinif 10 agma egrisi icin isil stre 350 sn., Sinif 20 agma egrisi ' t
icin 700 sn. ve Sinif 30 agma egrisi icin ise 1050 sn.dir. P 3006

5
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Kod

Aciklama

3007

MOT LOAD CURVE

Motorun maksimum kabul edilir isletim yukinua ayarlar.

* %100 olarak ayarlandiginda maksimum kabul edilebilir yiik, 9906
MOTOR NOM CURRENT Baslangi¢ Veri parametresinin degerine esittir.

» Eger ortam sicakligi nominal dederden farkl ise ylUk egrisi
seviyesini ayarlayin.

3008

ZERO SPEED LOAD

Maksimum kabul edilebilir akimi sifir hiza ayarlar.
+ Deger 9906 MOTOR NOM CURR parametresine baghdir.

3009

BREAK POINT FREQ
Motorun yiik egrisi igin kirlima noktasi frekansini ayarlar.

150 -

P 3007 100 -

P 3008 30 -

Cikis akimi (5) bagil
9906 MOTOR NOM CURR

Frequency

P 3009

sahip oldugunda isil koruma agma sureleri.

55 1 lofIN /3
3.0 7
2.5 1
2.0
1.5 1

1.0 1

0 02 04 06 08 10 12

Ornek: 3005 MOT THERM TIME, 3006 MOT LOAD CURVE ve 3007 ZERO SPEED LOAD parametreleri varsayilan degerlere

lo = Cikis akimi
In = Nominal motor akimi
fo = Cikis frekansi

fark = Kirllma noktesi
frekansifrequency

3010

STALL FUNCTION

Bu parametre Ani Durus iglevinin ¢alistiriimasini tanimlar. Bu koruma

ancak slrict 3012 STALL TIME ile tanimlanan sure boyunca ani durus

bélgesinde calistiriliyorsa (bkz. sekil) etkinlestirilebilir.

“Kullanici Sinin”, Group 20'de 2017 MAX TORQUE 1, 2018 MAX

TORQUE 2, veya COMM girisindeki sinir tarafindan tanimlanir.

0 = NOT SEL — Ani durug korumasi kullaniimamistir.

1 = FAULT — 3012 STALL TIME ile ayarlanan siire boyunca suricu ani
durus bolgesinde ¢aligiyorsa:
« Sirtict durur.
« Bir hata gbstergesi gorunttlenir.

2 = WARNING — 3012 STALL TIME ile ayarlanan siire boyunca siriicli ani

durus bolgesinde galisiyorsa:

« Bir uyari géstergesi goruntilenir.

» Parametre 3012 STALL TIME tarafindan ayarlanan slirenin yarisi
boyunca siricu ani durus bdlgesi disinda bulundugunda uyari
kaybolur

3011

STALL FREQUENCY

Bu parametre Ani durus islevi igin frekans deg@erini ayarlar. Sekle
basvurunuz

3012

STALL TIME

Moment j

95%

7

ni durus bolgesi

1 (User)
Sinir

f

3011
STALL FREQ HI

Bu parametre Ani durus islevi icin zaman degerini ayarlar
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Aciklama

3013

UNDERLOAD FUNCTION

Motor ylkinin ortadan kalkmasi bir islem arizasini gésteriyor olabilir. Asagidaki durumlarda koruma etkinlestirilir:
» Motor momenti, 3015 UNDERLOAD CURVE parametresi tarafindan segilen yuk egrisinin altina duser.

» Bu kosul, 3014 UNDERLOAD TIME tarafindan ayarlanan siireden daha uzun strmustur.

» Cikis frekansi nominal frekansin %10’undan daha fazladir

0 = NOT SEL — Dusuk yuk korumasi kullaniimaz.

1 = FAULT — Koruma etkinlestirildiginde sirtcl durdurulur. Bir hata géstergesi goruntulenir.

2 = WARNING — Bir uyari gdstergesi goruntilenir.

3014

UNDERLOAD TIME
Underload koruma igin zaman siniri.

3015

UNDERLOAD CURVE T
Bu parametre sekilde gosterilen bes segilebilir (o%)
egri saglar. 80
» Eger yUk, parametre 3014 tarafindan
belirlenenden daha uzun siire boyunca
ayarlanan egrinin altina diserse, dusuk yuk -
korumasi etkinlestirilir. 60 <2w
» 1..3 egrileri 9907 MOTOR NOM FREQ parametresi T
tarafindan ayarlanan motor nominal frekans
degerinde maksimum seviyesine ulagir. 40 (1\ @
* Ty = motorun nominal momenti. (/
* fn = motorun nominal frekansi.

Underload egri tarleri C\

3
% 70%

50%

30%
20

f

0 T T T T T T T T T T >

N 24* fy

3017

EARTH FAULT

Siriicl eger motorda veya motorun kablolarinda bir ground fault tespit ederse stirliciinin tepkisini tanimlar. Stric,
surtcu calisiyorken veya calismiyorken toprak hatalarini izler. Ayrica bkz. parametre 3023 WIRING FAULT.

0 = DISABLE — Toprak hatalari igin strtict yanit vermez.

1 = ENABLE — Toprak hatalari hata 16'y1 (EARTH FAULT) gorintiler ve (eger galigiyorsa) surticti durdurulur.

3018

COMM FAULT FUNC

Eger fieldbus iletisimi yoksa, strictnin tepkisini tanimlar.

0 = NOT SEL — Tepki yok.

1 = FAULT — Bir hata géruntiler (28, SERIAL 1 ERR) ve surlcu durur.

2 = CONST SP7 — Bir uyari gorintiler (2005, 1/0 comm) ve 1208 CONST SPEED 7'yi kullanarak devir degerini ayarlar. Bu
"alarm hiz1" fieldbus yeni bir referans degeri yazana kadar etkin kalir.

3 = LAST SPEED — Bir uyari géruntuler (2005, /0 coMMm) ve son galistirma dizeyini kullanarak devir degerini ayarlar. Bu
deger son 10 saniye icindeki ortalama devir deg@eridir. Bu "alarm hiz!" fieldbus yeni bir referans degeri yazana kadar
etkin kalir.

Dikkat: Eger CONST SP7 veya LAST SPEED segtiyseniz, fieldbus iletisimi kayboldugunda devam eden isletimin
emniyetli oldugundan emin olun.

3019

COMM FAULT TIME

3018 coMM FAULT FUNC ile kullanilan iletisim hata slresini ayarlar.
» Fieldbus iletisimindeki kisa kesintiler eger comMm FAULT TIME dederinden az iseler hata olarak degerlendiriimezler.

3021

Al1 FAULT LIMIT
Analog giris 1 igin bir hata seviyesi ayarlar. Bkz. 3001 AIKMIN FUNCTION.

3022

Al2 FAULT LIMIT

Analog giris 2 icin bir hata seviyesi ayarlar. Bkz. 3001 AI<MIN FUNCTION.
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Kod |Aciklama

3023 WIRING FAULT

Sirticu galismiyorken tespit edilen gapraz kablo baglantisi hatalari ve topraklama hatalarina sirictinin yanitini

tanimlar: Surlict galismiyorken asagidakileri izler:

+ Sdricu gikigina diizgiin olmayan giris glici baglantilar (diizglin olmayan baglanti tespit edilirse siirlcu, hata
35'i, OUTPUT WIRING, goruntileyebilir).

+ Toprak hatalari (Bir toprak hatasinin tespit edilmesi durumunda stiriicii hata 16'y1 goriintileyebilir, EARTH FAULT).
Ayrica bkz. parametre 3017 EARTH FAULT.

0 = DISABLE — Yukaridaki izleme sonugclarindan higbirine surict yanit vermez.

1 = ENABLE — |zleme sorun tespi ettiginde siriict hatalar gorintdler.

Start-Up



116

ACS550 User’s Manual

Group 31: Automatic Reset

Bu grup otomatik sifirlama igin kosullari tanimlar. Otomatik sifirlama belirli bir hata
tespit edildikten sonra gergeklesir. Sirlcu ayarlanmis bir gecikme siresi boyunca
bekler ve sonra otomatik olarak yeniden baslar. ilk durumuna getirmelerin sayisini
belirli bir zaman arald igin sinirlandirabilir ve c¢esitli hatalar icin otomatik sifirlama
ayarlayabilirsiniz.

Kod

Aciklama

3101

NR OF TRIALS Ornek: Deneme siiresi iginde (¢ hata
3102 TRIAL TIME ile tanimlanan bir deneme araligi igerisinde izin verilen ~ |meydana gelmistir. Sonuncusu ancak
otomatik sifilamalarin sayisini ayarlar. 3101 NR OF TRIALSdegeri 3 veya daha fazla
« Eger otomatik sifilamalarin sayisi bu siniri asarsa (deneme siiresi ise sfirlanir.
icerisinde) stiriict ek otomatik sifirlamalari engeller ve durma
» Bu durumda, baslatmak i¢in kontrol panelinden veya 1604 FAULT RESET p
SEL tarafindan segilen bir kaynaktan basarih bir sifirama gerektirir. X

N Slres

NN/
NN =

3102

TRIAL TIME

Sifilamalarin sayisini saymak ve sinirlandirmak i¢in kullanilan sureyi
ayarlar.

» Bkz. 3101 NR OF TRIALS.

x = Otomatik sifilama

3103

DELAY TIME

Hatanin tespiti ve slriiciiniin yeniden baslatiimasinin denenmesi arasindaki gecikme stiresini ayarlar.
» Egder DELAY TIME= sifir ise, surticl hemen sifirlanir.

3104

AR OVERCURRENT

Asiri akim islevi icin otomatik sifirlamayi agik veya kapali olarak ayarlar.
0 = DIsABLE — Otomatik sifirlamayi devre digi birakir.
1 = ENABLE — Otomatik sifirlamay! etkinlestirir.
» Otomatik olarak hatayl (0VERCURRENT) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme sonrasinda sifirlar ve
sirtici normal galismasina devam eder.

3105

AR OVERVOLTAGE

Asirl akim islevi icin otomatik sifirlamayi agik veya kapali olarak ayarlar.
0 = DIsABLE — Otomatik sifirlamayi devre digi birakir.
1 = ENABLE — Otomatik sifirlamayi etkinlestirir.
» Otomatik olarak hatay! (bc oveRvoLT) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme sonrasinda sifirlar ve
suriici normal ¢alismasina devam eder.

3106

AR UNDERVOLTAGE

Dustuk gerilim islevi icin otomatik sifirlamayi acik veya kapal olarak ayarlar.
0 = DISABLE — Otomatik sifirlamayi devre disi birakir.
1 = ENABLE — Otomatik sifirlamay! etkinlestirir.
» Otomatik olarak hatay! (DC UNDERVOLTAGE) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme sonrasinda sifirlar ve
suricl normal galismasina devam eder.

3107

AR AI<MIN

Minimum deger islevinden daha dusuk olan érneksel girdi igin otomatik sifilamayi agik veya kapal olarak ayarlar.

0 = DIsABLE — Otomatik sifirlamayi devre digi birakir.

1 = ENABLE — Otomatik sifirlamay! etkinlestirir.
» Otomatik olarak hatayi (AI<mIN) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme sonrasinda sifirlar ve suruci

normal galigmasina devam eder.

Uyan! Orneksel girdi sinyali geri yiiklendiginde, siiriicii uzun bir durustan sonra bile tekrar baslatilabilir.
Otomatik, uzun gecikmeli baglatmalarin yaralanmaya neden olmadigindan ve/veya ekipmana zarar
vermediginden emin olun.

3108

AR EXTERNAL FAULT

Dis hatalar iglevi igin otomatik sifilamayi acik veya kapal olarak ayarlar.
0 = DIsABLE — Otomatik sifirlamayi devre digi birakir.
1 = ENABLE — Otomatik sifirlamay! etkinlestirir.
» Otomatik olarak hatayi (EXTERNAL FAULT 1 or EXTERNAL FAULT 2) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme
sonrasinda sifirlar ve sirlci normal ¢galismasina devam eder.
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Kod

Group 32: Supervision

117

Bu grup denetimi Grup 1'den isleyis Verilerine kadar (i¢ sinyal tanimlar. Eger
parametre tanimlanmis bir siniri gecerse denetim belirli bir parametreyi izler ve role
ciktisina enerji verir. Roleyi tanimlamak ve sinyal ¢cok diisiik veya ylksek oldugunda
roleyi etkinlestirip etkinlestirmedigini izlemek igin Grup 14 ve Réle Ciktilari'ni kullanin.

Aciklama

3201

SUPERV 1 PARAM

3202

llk denetlenen parametreyi seger.

* Grup 1 Isleyis Verileri'nden bir parametre sayisi
olmalidir.

» Eger denetlenen parametre siniri gegerse, bir role
ciktisina enerii verilir.

* Bu grupta denetim sinirlar tanimlanmistir.

* Role cikislari Grup 14 Réle Cikislar’nda tanimlanmistir
(aciklama ayni zamanda hangi denetim sinirinin izlenip
izlienmedigini belirler).

LO <HI

LO<HI oldugunda, réle ¢ikislarini kullanan g¢aligma veri

denetimi.

* Durum A = Parametre 1401 RELAY OUTPUT 1 (veya 1402
RELAY OUTPUT 2, vb.) dederi SUPRV1 OVER veya SUPRV 2
OVER seklindedir. Denetlenen sinyal belirli bir siniri
astiginda/asarsa denetleme igin kullanin. Denetlenen
deger alt sininn altina distigunde réle etkinlestirilmis
kalr.

* Durum B = Parametre 1401 RELAY OUTPUT 1 (veya 1402
RELAY OUTPUT 2, vb.) dederi SUPRV1 UNDER veya SUPRV 2
UNDER seklindedir. Denetlenen sinyal belirli bir sinirin
altina duserse/dustiigiinde denetleme igin kullanin.
Denetlenen deger Ust sinirin Uzerine ¢iktignida réle
etkinlestirilmis kalir.

LO > HI

LO>HI oldugunda, rédle gikiglarini kullanan ¢alisma veri

denetimi.

Alt sinir (HI 3203) baglangicta aktif ve denetlenen parametre

Ust sinirin (Lo 3202)lizerine gikana dek aktif kalir ve bu siniri

aktif sinir haline getirir. Bu sinir, denetlenen parametre alt

sinirin (H1 3203) altina diisene dek aktif kalir ve bu siniri
aktif hale getirir.

* Durum A = Parametre 1401 RELAY OUTPUT 1 (veya 1402
RELAY OUTPUT 2, vb.) dederi SUPRV1 OVER veya SUPRV2
OVER SEKLINDEDIR. Baglangigta rélenin enerjisi kesilir.
Denetlenen parametre etkinlestiriimis sinirin  (zerine
ciktiginda enerji verilir.

* Durum B = Parametre 1402 RELAY OUTPUT 1 (veya 1402
RELAY OUTPUT 2, vb.) dederi SUPRV1 UNDER veya SUPRV2
UNDER SEKLINDEDIR. Baslangigta roleye enerji verilir.
Denetlenen parametre etkinlegtirilmis sinirn  altina
dustuginde enerjisi kesilir.

SUPERV 1 LIM LO

LO <HI
Uyan! LO < HI durumu, normal histeresisi gosterir.

Denetlenen parametrenin degeri

HI (3203)
LO (3202)

Olay A
{ t
0 >

nerji verilmis (1)
\ b
i

LO > HI

| |
Uyari! LO>HI durumu, iki ayri denetleme siniri ile
Ozel bir histeresisi gosterir.

Olay B
nerji verilmis (1)

0

Denetlenen Parametrenin Degeri Aktif Limit

LO (3202)“ T T
HI (3203)T y

Olay A N B .
nerji verilmis (1) +—
0 >

Olay B | .
nerji verilmis (1) H -
NN

3203

Ilk denetlenen parametre icin en alt limiti ayarlar. Bkz.
yukarida 3201 SUPERV 1 PARAM.

SUPERV 1 LIM HI

3204

llk denetlenen parametre icin Ust limiti ayarlar. Bkz.
yukarida 3201 SUPERV 1 PARAM.

SUPERV 2 PARAM

Ikinci denetlenen parametreyi secer. Bkz. yukarida 3201 SUPERV 1 PARAM.

Start-Up



118 ACS550 User’s Manual
Kod |Aciklama
3205 [SUPERV 2 LIM LO

Ikinci denetlenen parametre i¢in en alt limiti ayarlar. Bkz. yukarida 3204 SUPERV 2 PARAM.
3206 [SUPERV 2 LIM HI

Ikinci denetlenen parametre icgin Ust limiti ayarlar. Bkz. yukarida 3204 SUPERV 2 PARAM.
3207 [SUPERV 3 PARAM

Uctincl denetlenen parametreyi secer. Bkz. yukarida 3201 SUPERV 1 PARAM.
3208 [SUPERV 3 LIM LO

Ucglincu denetlenen parametre icin en alt limiti ayarlar. Bkz. yukarida 3207 SUPERV 3 PARAM.
3209 [SUPERV 3 LIM HI

Uglincl denetlenen parametre igin Ust limiti ayarlar. Bkz. yukarida 3207 SUPERV 3 PARAM.
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Group 33: Information

Bu grup, surtctnin gecerli programlari hakkindaki bilgilere erisim saglar: strimler
ve test tarihi.

Kod |Agiklama

3301 [FW VERSION

Surdcinin belleniminin strimand igerir.

3302 |LP VERSION

YUkleme paketinin striminu igerir.

3303 [TEST DATE

Test tarihini (yy.ww) igerir.

3304 DRIVE RATING

Sirtcunidn akim ve gerilim degerini gosterir. Bicim XXXY’dir, suralarda:

+ XXX =Sirtcinin nominal akim degerini amp cinsinden gdsterir. E§er bulunuyorsa akimin siniflandirmasi igin

“A” bir ondalik sayi ifade eder. Ornegin, XXX = 8A8 nominal akim siniflandirmasinin 8.8 Amp oldugunu
gosterir.

* Y = Siricundn gerilim degeri, burada Y =:
* 2, 208...240 Volt degerini gbsterir.
* 4, 380...480 Volt degerini gosterir.
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Group 34: Panel Ekrani islem Degiskenleri

Bu grup, denetim masasi ¢ikis modundayken kontrol paneli ekraninin (orta alan)
icerigini tanimlar.

Kod |Aciklama
3401 [SIGNAL1 PARAM P 3404 P 3405
Denetim masasinda gorintilenen ilk parametreyi (sayiyla) secger.
= Bu gruptaki agiklamalar denetim masasinin denetim modundaki ekran P 0137\%%
igerigini tanimlar. 15.8 Hz
» Herhangi bir Grup 1 parametre sayisi segilebilir. P0138 —1—= 3.7 A
- Asagidaki parametreleri kullanarak ekran degeri 6lgeklendirilebilir, | »17.3 £
kullanigli birimlere déniistlrilebilir ve/veya bir gubuk grafik seklinde P0139— I DIR FIEHL

g6runtulenebilir.
» Bu sekil, bu gruptaki parametreler tarafindan yapilan segimleri tanimlar.

100 = segilmemis — llk parametre gosteriimemistir.
101...199 = Parametre 0101...0199 gorintiler. Eger parametre bulunmuyorsa gosterge “n.a.” seklinde gortntdiler.

3402 [SIGNAL1 MIN
Ilk gosterge parametresi icin minimum beklenen degeri tanimlar.

0102 sPeEeD (dev/dak cinsinden) gibi bir Grup 1 parametresini motor
tarafindan kullanilan bir tasiyicinin hizina (ft/min) déndstirmek igin P3407-|— — — — — —
3402, 3403, 3406, ve 3407 parametrelerini kullanin. Bu tir bir
donustirme icin sekildeki kaynak degerler minimum ve maksimum
motor hizidir, ayrica gosterge deg@erleri buna karsilik gelen minimum
ve maksimum tastyici hizidir. Gésterge igin dogru birimleri segmek P 3406 -
icin parametre 3405'’i kullanin.

Uyari! Birimleri segcmek degerleri dénustirmez.
3403 [SIGNAL1 MAX
llk gosterge parametresi icin maksimum beklenen degeri tanimlar.

Gosterge
Deger 4

1 -
P3402 P 3403
Kaynak Degeri

1
N
N
N

3404 |OUTPUT1 DSP FORM

R - 3404 Deger |Gosterge Aralik
llk gosterge parametresi igin op(_jallk_ sayl konumunu tanimlar. 0 3 30768, +30767
1...7 — Ondalik noktasinin yerini belirler. = o
* Istenilen basamak sayisini ondalik sayinin sagina girin. 1 +3.1 (Isaretli)
* Pi (3.14159) sayisini kullanan érnek igin bkzg tablo. 2 +3.14
8 = BAR METER — Bir gubuk metre ekrani belirler. 3 +3.142
9 = DIRECT — Ondalik nokta yeri ve 6lgim birimleri kaynak sinyaliyle 4 3 0...65535
aynidir. C6zlnurlik (bu, ondalik nokta yerini gosterir) ve dlgim 5 3.1 (Isaretsiz)
birimleri icin “Tam Parametre Listesi” iginde yer alan Grup 01 6 314
parametre listesine bakin. 7 3142
3405 |OUTPUT1 UNIT
Ilk gosterge parametresiyle kullanilan birimleri secer.
0=NOTSEL 9=°C 18=MWs 27 =1t 36 =l/sn 45=Pa 54 = Ib/m 63 = Mrev
1=A 10=1bft 19 =m/sn 28=MGD 37 =l/dak 46 = GPS 55 =Ib/s 64=d
2=V 11=mA 20 =m3h 29 =inHg 38=lis 47 =gal/sn 56 = FPS 65 = inWC
3=Hz 12=mV 21=dm%s 30=FPM  39=m%sn 48=galm 57 =ft/sn 66 = m/dak
4=% 13 = kW 22 = bar 31=kb/sn 40 =mdsaat 49 = galls 58 = inH,O
5=sn 14 =W 23 = kPa 32 =kHz 41=kglsn 50=ft3sn 59=wg
olarak
6=s 15 = kWh 24 = GPM 33 =0hm 42 = kg/m 51 = ft3/m 60 = ft wg
7 = rpm 16 = °F 25 = PSI 34 = ppm 43 = kgls 52 = ft3/saat 61 = Ibsi
8 =kh 17 =hp 26 = CFM 35 =pps 44 =mbar 53 =Ib/sn 62 = msn

117 = %ref 119 =%dev 121 =% SP 123 = lout 125 =Fout 127 =Vdc
118 = %act  120=9%lD 122 = %FBK 124 = Vout 126 = Tout

3406 |OUTPUT1 MIN
Ilk gosterge parametresi icin minimum beklenen degeri tanimlar.
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Kod

Aciklama

3407

OUTPUT1 MAX
llk gosterge parametresi icin maksimum beklenen degeri tanimlar.

3408

SIGNAL 2 PARAM
Denetim masasinda gorintilenen ikinci parametreyi (sayiyla) seger. Bkz. parametre 3401.

3409

SIGNAL 2 MIN
Ikinci gésterge parametresi icin minimum beklenen dederi tanimlar. Bkz. parametre 3402.

3410

SIGNAL 2 MAX
Ikinci gdsterge parametresi icin maksimum beklenen degeri tanimlar. Bkz. parametre 3403.

3411

OUTPUT 2 DSP FORM
Ikinci gbsterge parametresi igin ondalik sayl konumunu tanimlar. Bkz. parametre 3404.

3412

OUTPUT 2 DSP UNIT
Ikinci gésterge parametresiyle kullanilan birimleri seger. Bkz. parametre 3405.

3413

OUTPUT 2 MIN
Ikinci gbsterge parametresi icin minimum beklenen degeri tanimlar. Bkz. parametre 3406.

3414

OUTPUT 2 MAX
Ikinci gosterge parametresi icin maksimum beklenen degeri tanimlar. Bkz. parametre 3407.

3415

SIGNAL 3 PARAM
Denetim masasinda goriintiilenen li¢lincli parametreyi (sayiyla) seger. Bkz. parametre 3401.

3416

SIGNAL 3 MIN
Uclincl gésterge parametresi icin minimum beklenen degeri tanimlar. Bkz. parametre 3402.

3417

SIGNAL 3 MAX
Uciincii gsterge parametresi igin maksimum beklenen degeri tanimlar. Bkz. parametre 3403.

3418

OUTPUT 3 DSP FORM
Uglincli gésterge parametresi igin ondalik sayl konumunu tanimlar. Bkz. parametre 3404.

3419

OUTPUT 3 DSP UNIT
Uglincli gosterge parametresiyle kullanilan birimleri seger. Bkz. parametre 3405.

3420

OUTPUT 3 MIN
Uciincii gbsterge parametresi igin minimum beklenen degeri tanimlar. Bkz. parametre 3406.

3421

OUTPUT 3 MAX
Uglincli gésterge parametresi icin maksimum beklenen degeri tanimlar. Bkz. parametre 3407.
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Group 35: Motor Temp Meas

Bu grup bir sicaklik senséri ile algilanan motorun asiri iIsinmasi gibi belirli bir
potansiyel arizanin algilanmasini ve raporlanmasini tanimlar. Karakteristik
baglantilar asagida tanimlanmigtir.

Bir Sensor Uc Se% ,

N . u — Al
= e L a ;L

Motor | . » Motor L '___|AGND
: AGND l
| o T T 7 D X

= " | Aot
— . AO1 v L
, o L . |AGND
" |aGND | ¥
10nF - ‘ 10 nF§L é

Uyan! IEC 60664, elektrik yiiklii pargalar ile iletken olmayan ya da iletken olan
ancak koruyucu topraga baglh olmayan elektrik donaniminin erisilebilir
parcalarina ait ylizey arasina ¢ift ya da desteklenmis yalitim gerektirir.

Bu gerekliligi yerine getirmek igin bir termistoru (ve diger benzer
komponentleri) agagidaki alternatiflerden herhangi birini kullanarak
siiricuniin kontrol terminallerine baglayin:

* Termistoru cifte desteklenmis yalitim ile motorun elektrik yuklu
pargalarindan ayirin.

¢ Siiricinin dijital ve analog giriglerine bagh tiim devreleri koruyun. Elektrik
kontagina karsi koruyun ve temel yalitim (siiriiciiniin ana devresi ile ayni
gerilim seviyesinden degerlendirilir) ile algak gerilim devrelerinden yalitin.

* Yalniz harici bir termistor rolesi kullanin. Réle yalitiminin degeri,
siiriicuniin ana devresi ile ayni gerilim seviyesinde olmaldir.

Alternatif termistor baglantilari asagidaki sekilde gdsterilmistir. Motorun ucunda kablo
ekrani 10nF’lik bir kondansatdr ile topraklanmalidir. E§er bu mimkin degilse, ekrani
baglantisiz bigimde birakin.

Termistor Rolesi: Termistor (0) ya da (1) Termistor (0)
Termistor
rolesi OMIO kart
OMIO Kkarti
DI6
1 +24 VDC - ~— DI6

i L /. [+2avDC
T X |
Motor, 10nF é}

i)
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Diger hatalar icin veya bir model kullanarak motorun asiri iIsinmasini tahmin etmek
icin bakiniz Grup 30: Hata Fonksiyonlari.

Kod

Aciklama

3501

SENSOR TYPE
Kullanilan motor sicaklik sensérintin tipini belirler, PT100 (°C) veya PTC (om).

Bkz. parametre 1501 ve 1507.
0 = YOK
1=1xPT100 — Sensor konfiglirasyonunda bir PT 100 sensoéru kullanihr.
* A01 veya AO2 analog ¢ikigl, sensor lizerinden sabit akimi besler.
» Motor sicakligi arttikga, sensor tzerindeki gerilim gibi sensor direnci de artar.
« Sicaklik 6lgme fonksiyonu, Al1 veya AI2 analog girisi Gzerinden gerilimi okur ve dereceye gevirir.
2 =2 x PT100 — Sensor konfiglirasyonunda iki PT 100 sensori kullanilir.
« Isletim yukaridaki 1 x PT100 ile aynidir.

3 =3xPT100 — Sensor konfiglirasyonunda t¢ PT 100 sensori kullanilir. Oohm
* Isletim yukaridaki 1 x PT100 ile aynidir. 4000

4 = pTC — Sensor konfiglirasyonunda PTC kullanilir.

» Analog ¢ikis, sensor lizerinden sabit akim besler.

 Sensor direnci, motor sicakligi PTC referans sicakligini (Tef)
astiginda, direngteki gerilim gibi keskin bir bigcimde artar. Sicaklik 550
Olcum islevi, gerilimi analog giris A1 araciligiyla okur ve bunu ohm
degerine dénusturdr.

* Sekilde, tipik PTC sensor direnci degerleri, motor galisma 100
sicakliginin bir fonksiyonu olarak gosterilmigtir.

1330

Sicakhk Direng
Normal 0 ... 1.5 kohm
AsIri > 4 kohm

5 = THERMISTOR (0) — Sensor konfiglirasyonu bir termistor kullanir.
» Motorun termik korumasi, bir dijital giris Gzerinden aktif hale getirilir. Dijital girise bir PTC sensér veya normalde
kapal termistor rolesi baglayin. Strlcu, dijital giris durumlarini yukaridaki tabloda gosterildigi sekilde okur.
« Dijital giris ‘0’ oldugunda motor agsiri 1sinir.
* Bu Grubun giris bélimindeki sekillere bakiniz.
6 = THERMISTOR (1) — Sens0r konfiglrasyonu bir termistor kullanir.
» Motorun termik korumasi, bir dijital giris Uzerinden aktif hale getirilir. Normalde acik termistor rélesini bir dijital
girise baglayin. Siricd, dijital giris durumlarini yukaridaki tabloda gésterildigi sekilde okur.
« Dijital giris ‘1’ oldugunda motor asir1 iIsinmistir.
* Bu Grubun giris bélimiindeki sekillere bakiniz.

3502

INPUT SELECTION

Sicaklik sensori igin kullanilan girigi tanimlar.
1=A11-PT100 ve PTC.

2 =A12-PT100 ve PTC.

3...8 =DI1...DI6 — Termistdr

3503

ALARM LIMIT

Motor sicaklik 6lgim igin alarm limitini tanimlar.

* Bu limit Gzerindeki motor sicakliklari igin siiriicti bir alarm (2010, MOTOR OVERTEMP) gdsterir.
Termistorlar igin:

0 = devre digi

1 = aktif

3504

FAULT LIMIT

Motor sicaklik élgimui igin hata limitini tanimlar.
 Bu sinir Gizerindeki motor sicakliklari igin sirlci bir hata (9, MOTOR OVERTEMP) gdsterir ve surticliyl durdurur.
Termistorlar igin:

0 = devre digl

1 = aktif
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Group 36: Timer Functions
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Bu grup zaman ayari fonksiyonlarini tanimlar. Zaman ayari fonksiyonlari arasinda

sunlar vardir:

» Dért tane gunlik baslatma ve durdurma streleri.

+ Dort tane haftalik baglatma, durdurma ve yukseltme sureleri.

» Segili dénemleri bir araya getirmek icin dért zamanlayici.

Bir zamanlayici birden fazla zaman dénemine baglanabilir ve bir zaman dénemi
birden fazla zamanlayici iginde yer alabilir.

Zaman Donemi 1

3602 START TIME 1
3603 sToP TIME 1
3604 START DAY 1
3605 STOP DAY 1

Zaman Donemi 2

3606 START TIME 2
3607 STOP TIME 2
3608 START DAY 2
3609 sTOP DAY 2

Zaman Dénemi 3

3610 START TIME 3
3611 sTOP TIME 3
3612 START DAY 3
3613 sTOP DAY 3

Zaman Donemi 4

3614 START TIME 4
3615 sTOP TIME 4
3616 START DAY 4
3617 STOP DAY 4

Guglendirici

3622 BOOSTER SEL
3623 BOOSTER TIME

Zamanlayici1
3626 TIMER FUNC1 SRC

Zamanlayici 2
3627 TIMER FUNC2 SRC

Zamanlayici 3
3628 TIMER FUNC3 SRC

Zamanlayici 4
3629 TIMER FUNC4 SRC

Bir parametre yalniz tek bir zamanlayiciya baglanabilir..

Timer1
3626 TIMER FUNC1 SRC

Timer2
3627 TIMER FUNC2 SRC

<

1001 EXT 1 COMMANDS
1002 EXT 2 COMMANDS
1102 EXT 1/2 SEL

1201 CONST SPEED SEL

1401 RELAY OUTPUT 1...1403 RELAY OUTPUT 3
1410 RELAY OUTPUT 4...1412 RELAY OUTPU

4027 PID PARAM SET

8126 TIMED AUTOCHANGE
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3601 [TIMERS ENABLE
Zaman ayarini etkinlestirme sinyali i¢in kaynak secer.
0 = NOT SEL — Zaman ayari yapilmis fonksiyonlar devre digi birakilmistir.
1 = DI1- Dijital girig DI1’'l zaman ayarli fonksiyonu etkinlestirme sinyali olarak tanimlar.
« Dijital giris, zaman ayarl fonksiyonu saglamak igin aktiflestiriimelidir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, zaman ayarli fonksiyon izni sinyali olarak tanimlar.
7 = ENABLED — Zaman ayarli fonksiyonlar etkinlestirilmistir.
-1 = DI1(INV) — Tersine gevrilmig dijital giris DI1’'i zaman ayarli islev sinyali olarak tanimlar.
« Bu dijital giris, zaman ayarli fonksiyonu saglamak igin devre digi birakiimahdir.
» -2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini zaman ayarli fonksiyon izin sinyali olarak tanimlar.
3602 [START TIME 1
Giinliik baglatma zamanini tanimlar. 20:30:00
* Zaman, 2 saniyelik adimlarda degistirilebilir.
« Parametre degeri 07:00:00 ise, bu durumda 17:00:00
zamanlayici saat 7:00°'de aktif olur. 15:00:00 I:’
* Sekilde, farkli is giinlerindeki coklu zamanlayicilar "
gosterilir. 13:00:00
12:00:00 I:I
10:30:00
09:00:00
00:00:00
Mon Tue Wed Thu Fri Sat Sun
3603 [STOP TIME 1
Gunlik durdurma zamanini tanimlar.
« Zaman, 2 saniyelik adimlarda olabilir.
» Parametre degeri 09:00:00 ise, bu durumda zamanlayici saat 9:00’da devre disi birakilr.
3604 BASLATMA GUNU 1
Haftalik baglatma giintnd tanimlar.
1 = Pazartesi
.7”= Pazar.
» Parametre degeri 1 ise, bu durumda zamanlayici Pazartesi geceyarisindan (00:00:00) itibaren aktif olur.
3605 [DURMA GUNU 1
Haftalik durma ginini tanimlar.
1 = Pazartesi
.7”= Pazar.
» Parametre degeri 5 ise, bu durumda zamanlayici 1 Pazartesi geceyarisinda (23:59:58) devre digi birakilir.
3606 |BASLATMA ZAMANI 2
Timer2 gunlik baslatma zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3602
3607 DURMA ZAMANI 2
Timer2 giinlik durma zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3603
3608 [BASLATMA GUNU 2
Timer2 haftalik baglatma gininu tanimlar.
* Bkz. parametre 3604
3609 [DURMA GUNU 2
Timer2 haftalik durma gininu tanimlar.
* Bkz. parametre 3605
3610 |BASLATMA ZAMANI 3
Timer3 gunlik baslatma zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3602
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3611 IDURMA ZAMANI 3
Timer3 gunlik durma zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3603
3612 |[START DAY 3
Timer3 haftalik baglatma ginund tanimlar.
* Bkz. parametre 3604
3613 [DURMA GUNU 3
Timer3 haftalik durma ginind tanimlar.
* Bkz. parametre 3605
3614 |IBASLATMA ZAMANI 4
Timer4 ginlik baslatma zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3602
3615 DURMA ZAMANI 4
Zamanlayici 4 gunlik durma zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3603
3616 BASLATMA GUNU 4
Timer4 haftalik baglatma ginund tanimlar.
* Bkz. parametre 3604
3617 |[STOP DAY 4
Timer4 haftalik durma ginind tanimlar.
* Bkz. parametre 3605
3622 |BOOSTER SEL
Guglendirici sinyali icin kaynak seger.
0 = NOT SEL — Glglendirici sinyali devre digidir.
1 = D11 — DI1’i guglendirici sinyali olarak tanimlar.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6'y1 gu¢lendirici sinyali olarak tanimlar.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini glglendirici sinyali olarak tanimlar.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini gl¢lendirici sinyali olarak tanimlar.
3623 |GUGLENDIRICI ZAMANI |
Guglendiricinin ACIK zamanini tanimlar. Guglendirici sinyali |
yayimlandiginda zaman baglatilir. Eger parametre araligi Giclendirici aktif—| |
01:30:00 ise, bu durumda aktivasyon D1 birakildiktan sonra |
glclendirici 1 saat 30 dakika boyunca aktiftir. | |
|
Aktivasyon DI —— }
: Guglendirici zamant
3626 [TIMER FUNC1 SRC
Zamanlayici tarafindan kullanilan zaman dénemlerini tanimlar.
0 = NOT SEL — Zaman dénemi segili degil.
1 =P1 - Zamanlayicida Zaman Dénemi 1 segili.
2 = P2 — Zamanlayicida Zaman Donemi 2 segili.
3 = P2 + P1 - Zamanlayicida Zaman Dénemi 1 ve 2 segili.
4 = P3 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 3 segili.
5 =P3 + P1 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 1 ve 3 segili.
6 = P3 + P2 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 2 ve 3 segili.
7 = P3 + P2 + P1 — Zamanlayicida Zaman Donemi 1, 2 ve 3 segili.
8 = P4 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 4 segili.
9 = P4 + P1 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 4 ve 1 segili.
10 = P4 + P2 — Zamanlayicida Zaman Doénemi 4 ve 2 segili.
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11 = P4 + P2 + P1 — Zamanlayicida Zaman Ddnemi 4, 2 ve 1 segili.

12 = P4 + P3 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 4 ve 3 segili.

13 = P4 + P3 + P1 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 4, 3 ve 1 segili.

14 = P4 + P3 + P2 — Zamanlayicida Zaman Donemi 4, 3 ve 2 segili.

15 =P4 + P3 + P2 + P1 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 4, 3, 2 ve 1 segili.

16 = BOOSTER (B) — Zamanlayicida giiclendirici segili.

17 = B + P1 — Zamanlayicida Guglendirici ve Zaman Dénemi 1 segili.

18 = B + P2 — Zamanlayicida Guiglendirici ve Zaman D&nemi 2 segili.

19 =B + P2 + P1 — Zamanlayicida Giiglendirici ve Zaman Dénemi 1 ve 2 segili.
20 = B + P3 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 3 segili.

21 =B + P3 + P1 — Zamanlayicida Giiglendirici ve Zaman Donemi 3 ve 1 segili.

22 =B + P3 + P2 — Zamanlayicida Guglendirici ve Zaman Dénemi 3 ve 2 segili.

23 =B + P3 + P2 + P1 — Zamanlayicida Guglendirici ve Zaman Dénemi 3, 2 ve 1 segili.
24 = B + P4 — Zamanlayicida Zaman Dénemi 4 segili.

25 = B + P4 + P1— Zamanlayicida Zaman Ddnemi 4 ve Zaman Dénemi 1 segili.

26 = B + P4 + P2 — Zamanlayicida Guglendirici ve Zaman Dénemi 4 ve 2 segili.

27 =B + P4 + P2 + P1 — Zamanlayicida Glglendirici ve Zaman Dénemi 4, 2 ve 1 segili.
28 = B + P4 + P3 — Glgolendirici ve Zaman Donemi 4, 3

29 =B + P4 + P3 + P1 — Zamanlayicida Guglendirici ve Zaman Dénemi 4, 3 ve 1 segili.
30 =B + P4 + P3 + P2 — Guglendirici ve Zaman Donemi 4, 3 ve 2 segili.

31=B+ P4 +P3+ P2 + P1 - Glglendirici ve Zaman Dénemi 4, 3, 2 ve 1 segili.

3627

TIMER FUNC2 SRC
* Bkz. parametre 3626.

3628

TIMER FUNC3 SRC
* Bkz. parametre 3626.

3629

TIMER FUNC4 SRC

* Bkz. parametre 3626.
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Group 40: Process PID Set 1
Bu grup, Sure. PID (PID1) kontrolériyle birlikte kullanilan bir parametreler kiimesini

tanimlar.

Normalde sadece bu gruptaki parametreler gereklidir.

PID Controller - Temel Kurulum

ACS550 User’s Manual

PID kontrol modunda, stirlicli referans sinyalini (ayar noktasi) gercek bir sinyal (geri
besleme) ile karsilastirir ve otomatik olarak surticinn hizini iki sinyalle eslesecek
sekilde ayarlar. Iki sinyal arasindaki fark hata degeridir.

Normalde, PID kontrol modu, moto devri basing, akis veya sicakliga bagl olarak
kontrol edilmesi gerektiginde kullanihr. Cogu durumda - ACS550'ye bagh tek bir
transduser sinyali oldugunda — sadece parametre grubu 40 gereklidir.

Asagida, parametre grubu 40" kullanan ayar noktasi/geri besleme sinyal akisinin

semasi verilmektedir.

Panel REF1 - P1101
Panel REF 2 REF1
1 P1I06] |
Panel REF2 — 200% [PID Ayar noktasi 0. 17 1]
-500% 19
A{P4016 G40
AKIm PID1
Mome|
nt Gig
Al —P4017 & P401p
Akim ™| o
Moment ] PID Islem Degeri
Gig™
Panel REF 1 |
P1102
or|P1"® Je1a | P1toa T
P11
AE Hiz 05
Comm REF 1 EXT 2
Panel REF 2 ™|
- PU0B| 51,
Const
AE Hiz
Comm REF 2
P1106
Panel REF2 1 pg010| PID-Ayar noktasi |0...17 |_IP1107 | |
N —(P4012 P1108
Al2_| P4013 19
Comm_]
Internal G40
AL|P4016 PID1
Akim_| PID1 Out
e tom )
nt Giie T P4014
Al “p4017 .
AKIrT PID Islem Degeri
Moment®
Glg

PANEL

Man/Oto
Segim

HAND

"TAUTO

(

I_

and/Auto)

Uyani! PID kontrolériina aktif hale getirmek ve kullanmak igin Parametre 1106 degeri

19'a ayarlanmalidir.
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PID Controller - Gelismis
ACS550'de 2 ayri PID Kontrolérl bulunmaktadir:
+ Sirec PID (PID1) ve
 Harici PID (PID2)
Sire¢ PID'de (PID1), 2 ayri parametre kiimesi bulunmaktadir:
» Sireg PID (PID1) SET1, Grup 40'ta ve
» Sirec PID (PID1) SET2, Grup 41'ta tanimlanmakltadir
4027 parametresini ullanarak 2 farkli kiimeden birini segebilirsiniz.

Normalde iki farkli PID kontrolor kiimesi, motor yuku bir durumdan digerine dnemli
Olgtide degisiyorsa kullanilir.

Grup 42'de tanimlanmig Harici PID'yi (PID2) 2 farkh sekilde kullanabilirsiniz:

* Ek PID kontroldér donanimi kullanmak yerine, ACS550 ¢ikislarini damper veya
valf gibi alan araglarini kontrol etmek igin ayarlayabilirsiniz. Bu durumda,
Parametre 4230'un degerini 0'a ayarlayin. (0, varsayilan degerdir.)

» Harici PID'yi (PID2), ACS550'nin hizini dizenlemek veya ayarlamak amaciyla
Sire¢ PID'ye (PID1) ek PID Kontrolorl olarak kullanabilirsiniz.

Kod

Aciklama

4001

GAIN

PID Kontrol6riniin kazanimini tanimlar.

» Ayar araligi 0.1... 100 seklindedir.

» 0.1'de PID Kontroldr ¢ikisi hata degerinin onda biri kadar degisiklige ugrar.
» 100’de PID Kontroldr ¢ikigl hata degerinin yliz kati kadar degisiklige ugrar.

Sistemin cevap verebilme yetenegini ayarlamak igin orantili artis ve entegrasyon zaman degerlerini kullanin.
« Orantil artis icin dusuk bir deger ve bitlnleyici zaman igin ylksek bir deger istikrarli calismayi saglar fakat
yavas bir karsilik verir.

Orantil artis degeri ¢ok buylikse veya biitlinleyici zaman ¢ok kisa ise, sistem istikrarsiz olabilir.

Proseduir:

+ Baslangig icin asagidakileri ayarlayin:

* 4001 GAIN = 0.1.
* 4002 INTEGRATION TIME = 20 saniye.

+ Sistemi baslatin ve istikrarli igletimi korurken ayar noktasina hemen ulasip ulasmadigini gézlemleyin.
Ulasmazsa gercgek sinyal (ya da siirlicii hizi) hi¢ durmadan salinana kadar GAIN (4001) degerini artirin. Bu
salinimi induklemek igin surtctiyd baslatip durdurmak gerekebilir.

+ Salinim durana kadar GAIN (4001) degerini azaltin.

* GAIN (4001) degerini yukaridaki degerin 0.4 ile 0.6 katina ayarlayin.

» Geriye besleme sinyali (ya da surlcu hizi) hig durmadan salinana kadar INTEGRATION TIME (4002) degerini
azaltin. Bu salinimi indiklemek icin surlcuyu baslatip durdurmak gerekebilir.

+ Salinim durana kadar INTEGRATION TIME (4002) degerini azaltin.

* INTEGRATION TIME (4002) degerini yukaridaki degerin 1.15 ile 1.5 katina ayarlayin.

» Eger geri besleme sinyali yiiksek frekansli gurdlta igeriyorsa, gurilti sinyalden filirelenene kadar Parametre 1303
FILTER Al1 veya 1306 FILTER AI2 degerini yukseltin.

Start-Up




130

ACS550 User’s Manual

Kod

Aciklama

4002

INTEGRATION TIME

PID Kontrolériinliin entegrasyon siresini tanimlar.

Entegrasyon suresi, tanim olarak hata degeriyle ¢ikisi artirmak igin

gerekli olan zamandir.

» Hata degeri sabittir ve %100°ddir.

» Gain = 1.

+ 1 saniyelik entegrasyon zamani, %100 degisimin 1 saniye
icinde basarildigini gosterir.

0.0 = NOT SEL — Entegrasyonu devre digi birakir (kontrolérin |-
pargasl).

0.1...3600,0 = Entegrasyon suresi (saniye).

Ayar prosedurl icin 4001’e bakiniz.

A
B-l -

D (P 4001 =10)|_ L
C (P 4001 = 1) |

A =Hata
B = Hata deger adimi

C = Kontrol cihazi ¢ikigi Kazanim =

1

4003

DERIVATION TIME

PID Kontroloriinlin tiiretme suresini tanimlar.

» Hatanin turevini PID kontrolériiniin ¢ikisina ekleyebilirsiniz.
Tiirev, hata degerinin degisim oranidir. Ornegin islem hata
degeri dogrusal olarak degisirse, tlirevi PID kontrol cihazi
¢ikisina eklenen bir sabittir.

» Hata tlrevi 1 kutuplu filtreyle filtrelenir. Filtrenin zaman sabiti,
4004 PID DERIV FILTER parametresi tarafindan tanimlanir.

0.0 = NOT SEL — PID kontrol6r ¢ikisinin hata tlrev kismini
devre disi birakir.

0.1...10.0 = Tiretme siiresi (saniye)

Hata

100% |- ===~~~

0%

Islem Hata Degeri

PID cikisi

Kazang / I

P 401

t

\ Kontrol cihazi ¢ikisinin D

-«— P 4003 —*

4004

PID DERIV FILTER

PID kontrol cihazi gikiginin hata tiirev kismi igin filireleme zaman sabitini tanimlar.
» PID kontrolér cikisina eklenmeden énce, hata tirevi 1 kutuplu filtre ile filtrelenir.
» Filtreleme slresini artirmak hata tiirevini diizlestirir ve gurdltiyt azaltir.

0.0 = NOT SEL —Hata tirev filtresini devre digi birakir.
0.1...10,0 = Filtre zaman sabiti (saniye).

4005

ERROR VALUE INV

Geri besleme sinyali ve suriicu hizi arasinda normal ya da tersine ¢evrilmis bir iligki secger.
0 = NO — Normal, geri besleme sinyalinde azalma surici hizini artirir. Hata = Ref - Fbk
1 = YES — Ters, geri besleme sinyalinde azalma surucl hizini azaltir. Hata = Ref - Fbk

4006

UNITS

PID kontrol cihazina ait gercek degerler igin Unite seger. (PID1 parametreleri 0128, 0130 ve 0132).

» Mevcut Unitelerin listesi igin parametre 3405’e bakiniz.

4007

UNIT SCALE

PID kontrol cihazina ait gercek degerlerde ondalik basamagin yerini
tanimlar.

» Girisin sagindan sayarak ondalik basamagin yerini girin.

» Pi(3.14159) sayisini kullanan 6rnek igin bkzg tablo.

4007 Deger

Giris

Gosterge

0

0003

3

0031

3.1

0314

3.14

1
2
3

3142

3.142
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4008 10 % VALUE , , Birimler (P4006)

PID kontrolériniin gergek degerlerine (PID1 parametreleri 0128, Olcek (P4007) +1000%

0130 ve 0132) uygulanan odlgeklendirmeyi tanimlar (bir sonraki A .

parametre ile).

* Birim ve o6lgek, parametreler 4006 ve 4007 ile tanimlanir. P4009 - — — — — — — 1
4009 [100 % VALUE ‘

PID kontrolériiniin gergek deg@erlerine uygulanan dlgeklendirmeyi

tanimlar (6nceki parametre ile birlikte). P 4008-|— — N

+ Birim ve o6lgek, parametreler 4006 ve 4007 ile tanimlanir. |

1 -
r 0% 100%
o,
-1000% Dahili 8lcek (%)

4010 [SET POINT SEL

PID kontrol6ri igin referans sinyal kaynagdini tanimlar.
* PID regulatorii baypas edildiginde parametrenin bir anlami yoktur (bkz. 8121 REG BYPASS CTRL).

0 = keypad — Kontrol paneli referans saglar.

1 = A1 — Analog giris 1 referans saglar.

2 = AI2 — Analog giris 2 referans saglar.

8 = comm - Fieldbus referans saglar.

9 = coMmM + AI1 — Fieldbus ve analog giris 1 (A1) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar. Asagidaki
Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.

10 = comm * AI1 — Fieldbus ve analog giris 1 (A1) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar. Asagidaki
Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.

11 = DI3Y, 4D(RNC) — Motor potansiyometre kontrol gorevi yapan dijital girisler referans saglar.
* DI3 hizi artinir (U, “yukari” yerine geger).
« DI4 referansi azaltir (D, “agsadl” yerine geger).
» 2205 ACCELER TIME 2 parametresi referans sinyalinin degisim hizini denetler.
* R = Durdur komutu referansi sifir degerine getirir.
* NC = Referans degeri kopyalanmamistir.

12 = DI3U, 4D(NC)) — Yukaridakiyle ayni DI3U, 4D(RNC), yalnizca agagidaki farkhdir:
* Durdur komutu referans degerini sifirlamaz. Yeniden baslatma sirasinda motor, segilen hizlanma oraninda

depolanan referans degere sigrama yapar.

13 = DI5U, 6D(NC) — Yukaridakiyle ayni DI3u, 4D(NC), yalnizca asagidaki farklidir:
* DI5 ve DI6 dijital giriglerini kullanir.

14 = AI1 + AI2 — Analog giris 1 (AI1) ve analog giris 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.

15 = AI1 * AI2 — Analog giris 1 (AI1) ve analog giris 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.

16 = AI1 - AI2 — Analog giris 1 (AI1) ve analog giris 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagdi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.

17 = AI1/A12 — Analog giris 1 (A1) ve analog giris 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.

19 = INTERNAL — Parametre 4011 kullanarak ayarlanan sabit bir deger referans saglar.
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Analog Girig Referans Diizeltmesi
9, 10, ve 14...17 parametre degerleri asagidaki tabloda bulunan formdli kullanir.

Deger Ayari Al referansi asagidaki gibi hesaplanir:
C+B C degeri + (B degeri - %50 referans degeri)
C*B C degeri * (B degeri / %50 referans degeri)
C-B (C degeri + %50 referans degeri) — B degeri
C/B (C degeri ™ %50 referans degeri) / B degeri

Kisaltmalarin anlamlari:
» C = Ana Referans degeri

(=9, 10 degerleri igin CoMM ve 120%

= 14...17 degerleri igin AI1). 17 (/)
+ B = Dlizeltme referansi 100} 7/ _________________

(=9, 10 degerleri igin A1 ve e
_ = 14...17 degerleri igin AI2). 70T [ N
Ornek:
Sekil 9, 10 ve 14...17 deger ayarlan icin referans “——9, 14 (+)

kaynak egrilerini gdsterir, burada: S e Nl -t
* C=%25.
* P 4012 SETPOINT MIN = 0. 0 - - R~~~ = - = --=-=10,15 (")
* P 4013 SETPOINT MAX = 0.
- B yatay eksen boyunca degisir. 20-|- - - - - - - - N—————— - —— — -

0 «4/—/I16 (')
0 100% B

4011 [INTERNAL SETPNT

Islem referansi icin kullanilan sabit bir deger belirler.
* Birim ve o6lcek, parametreler 4006 ve 4007 ile tanimlanir.

4012 |[SETPOINT MIN
Referans sinyal kaynagi icin minimum degeri ayarlar. Bkz. parametre 4010.

4013 |[SETPOINT MAX
Referans sinyal kaynagi igin maksimum degeri ayarlar. Bkz. parametre 4010.

4014 [FBK SEL

PID kontrol cihazinin geri beslemesini (gergek sinyal) tanimlar.

» Geri besleme sinyali olarak iki ger¢ek degerin (ACT1 ve ACT2) birlesimini tanimlayabilirsiniz.
» Gergek deger 1 (AcT1) icin kaynagdi tanimlamak amaciyla parametre 4016’y1 kullanin.

» Gercek deger 2 (ACT2) igin kaynagi tanimlamak amaciyla parametre 4017’yi kullanin.

1 =AcT1 — Gergek deger 1 (ACT1), geri besleme sinyali saglar.

2 = ACT1-ACT2 — ACT1 eksi ACT2, geri besleme sinyalini saglar.

3 = ACT1+ACT2 — ACT1 arti ACT2, geri besleme sinyalini saglar.

4 = ACT1*ACT2 — ACT1 ¢arpl ACT2, geri besleme sinyalini saglar.

5 = ACT1/&ACT2 — ACT1 bOIl ACT2, geri besleme sinyalini saglar.

6 = MIN (A1, A2) — ACT1 veya AcT2'den kiigik olani geri besleme sinyalini saglar.

7 = MAX (A1, A2) — ACT1 veya AcT2'den blyuk olani geri besleme sinyalini saglar.

8 = SQRT (A1-A2) — ACT1 eksi ACT2 iselmi sonucunun karakoku geri besleme sinyalini saglar.
9 = sQA1 + sQA2 — ACT1 degerinin karakdku arti ACT2 degerinin karakokl geri besleme sinyalini saglar.
10 = sQRT (ACT1) — ACT1 degeriin karakokl geri besleme sinyalini saglar.

4015 [FBK MULTIPLIER

Parametre 4014 tarafindan tanimlanan PID FBK degeri icin ek yikseltici tanimlar.

» Cogunlukla akigin basing farkindan hesaplandigi uygulamalarda kullanilir.

0 = KULLANILMIYOR.

-32.768...32.767 = 4014 FBK SEL parametresi tarafindan tanimlanan sinyale uygulanan goklayici.

Ornek: FBK = Multiplier x ./A1-A2
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Kod

Aciklama

4016

ACT1 INPUT

Gergek deger 1 (AcT1) icin kaynak tanimlar.

1=A11— ACT1 igin analog girisi 1'i kullanr.

2 = Al 2 — ACTZ2 i¢in analog girisi 1'i kullanir.

3 = Akim — AcT1 igin asagidaki gibi dlgeklenen akimi kullanir:
* Min AcT1 = 0 akim
* Max ACT1 = 2 x nominal akim

4 = Torque — ACT1 igin asagidaki gibi 6lgeklenen momenti kullanir:
* Min ACT1 = -2 x nominal moment
* Max ACT1 = 2 x nominal moment

5 = Power — ACT1 icin asagidaki gibi 6lgeklenen glicu kullanir:
* Min ACT1 = -2 x nominal gii¢
* Max ACT1 = 2 x nominal gii¢

4017

ACT2 GIRISI

Gergek deger 2 (ACT2) icin kaynak tanimlar.

1=A1— ACT1 i¢in analog girisi 1'i kullanir.

2 = Al 2 — ACT1 i¢in analog girisi 2'i kullanir.

3 = Akim — ACT2 igin agsagidaki gibi dlgeklenen akimi kullanir:
* Min ACT2 = 0 akim
* Max ACT2 = 2 x nominal akim

4 = Moment — ACT2 igin asagidaki gibi 6lgeklenen momenti kullanir:
* Min ACT2 = -2 x nominal moment
* Max ACT2 = 2 x nominal moment

5= Gl¢ — ACT2 icin asagidaki gibi 6lceklenen giict kullanir:
* Min ACT2 = -2 x nominal gli¢
* Max ACT2 = 2 x nominal gii¢

4018

ACT1 MINIMUM

ACT1 icin minimum degeri ayarlar.

* Analog giris min/max ayarlari (6rn. 1301 MmiNIMUM AI1, 1302
MAXIMUM AI1) ile kullanilir.

» Gergek degerler olarak kullanilan analog girigleri 6lgeklendirir.

» Bkz. sekil: A= Normal; B = Ters (ACT1 MINIMUM > ACT1 MAXIMUM)

4019

ACT1 MAXIMUM

ACT1 icin maksimum degeri ayarlar.
* Bkz. 4018 ACT1 MINIMUM.

4020

ACT2 MINIMUM

ACTZ2 icin minimum degeri ayarlar.
* Bkz. 4018 ACT1 MINIMUM.

4021

ACT2 MAXIMUM

ACTZ icin maksimum degeri ayarlar.
* Bkz. 4018 ACT1 MINIMUM.

ACT1 (%) 4

P 4019

P 4018

ACT1 (%) §
P 4018 1

P 4019-

P 1301 P1302
Analog girig sinyali

B

P 1301 P 1302
Analog girig sinyali
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Kod

Aciklama

4022

SLEEP SELECTION

PID uyku islevi igin kontrolu tanimlar.
0 = NOT SEL — PID uyku denetim fonksiyonunu devre digi birakir.
1 = D11 — DI1 dijital girigini, PID uyku fonksiyonu i¢in denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris aktiflestiildiginde sirticl etkinlestirilir.
« Dijital girisin devre disi birakilmasi PID kontroluind ilk durumuna getirir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, PID uyku fonksiyonu icin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = INTERNAL — PID uyku fonksiyonu igin kontrol olarak ¢ikis rpm/frekans, islem referans ve islem gergek degeri
tanimlar. Bkz. 4025 WAKE-UP DEV ve 4023 PID SLEEP LEVEL parametreleri.
-1 = DI1(INv) — DI1 ters dijital girisini, PID uyku fonksiyonu igin denetim olarak tanimlar.
» Dijital giris devre disi birakildiginda uyku fonksiyonu etkinlestiriliraktiflestirir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda PID kontroli ilk durumuna getirilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini PID uyku fonksiyonu icin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

4023

PID SLEEP LEVEL

PID uyku fonksiyonunu etkinlestiren motor hizini / frekansini ayarlar \

— bunun altindaki bir motor hizi / frekansi en az 4024 PID SLEEP t>P 4024 %
DELAY slresi boyunca PID uyku fonksiyonunu etkinlestirir B e

(surdctyu durdurarak). P 4023 —+ — -
» 4022 = 7 INTERNAL olmasini gerektirir. |
» Bkz. sekil: A = PID c¢ikis seviyesi; B = PID islem geri besleme. !

t<P 4024 A
—ad b

4024

PID SLEEP DELAY R B\\ .
PID uyku fonksiyonu igin zaman gecikmesini ayarlar - 4023 PID

SLEEP LEVEL altindaki motor hizi / frekansi en azindan bu siire yar noktast N
boyunca PID uyku fonksiyonunu etkinlestirir (striclyu ; P 4025 | 1
durdurarak). 0

» Bkz. yukarida 4023 PID SLEEP LEVEL. ' \ >

4025

WAKE-UP DEVIATION !

Uyanma sapmasini tanimlar — en az 4026 WAKE-UP DELAY, zaman

siresi igin gerceklesen bu degerden daha buiylik bir ayar i

noktasindan meydana gelen sapma PID kontrol cihazini bastan - ———=-C

baslatir. fp 4025

» 4006 ve 4007 parametreleri birimleri ve 6lgegi tanimlar. Ayar noktagt 4

+ Parametre 4005 = 0, tp_4025_ }4005 =0
Uyanma seviyesi = Ayar noktasi - Uyanma sapmasi. - = —_—

* Parametre 4005 =1,
Uyanma seviyesi = Ayar noktasi + Uyanma sapmasi.

- Uyanma seviyesi ayar noktasi (izerinde veya altinda olabilir.

Sekillere bakiniz:

» C = Parametre 4005 = 1 iken uyanma seviyesi !

» D = Parametre 4005 = 0 iken uyanma seviyesi

» E = Geri besleme uyanma seviyesinin Ustlindedir ve 4026 WAKE- VU — — -C
UP DELAY deg@erinden daha uzun surer - PID fonksiyonu uyanir. P 4025 — P 4026

» E = Geri besleme, uyanma seviyesinin altindadir ve 4026 WAKE- —AAvar noktast

UP DELAY degerinden daha uzun surer - PID fonksiyonu uyanir. P 4025 /

4026

R —/-D

\WAKE-UP DELAY L
Uyanma gecikmesini tanimlar — En az bu sire boyunca, 4025 A T -
WAKE-UP DEVIATION degerinden buyuk bir ayardan baslayan sapma — I‘“
PID kontrol cihazini bastan baglatir. E
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Kod

Aciklama

4027

PID 1 PARAM SET
PID Set 1 ve PID Set 2 arasinda sec¢imlerin nasil yapildigini tanimlar.
PID parametre ayar secimi. Ayar 1 segildiginde, parametreler 4001...4026 kullanilir.

Ayar 2 segcildiginde, parametreler 4101...4126 kullanilir.
0 =seT 1—PID Set 1 (4001...4026 parametreleri) aktif.
1 = DI1 — D1 dijital girigini, PID Grubu segcimi i¢in denetim olarak tanimlar.
« Dijital girig aktiflestirildiginde PID Grubu 2 segilir.
+ Dijital giris devre digi birakildiginda PID Grubu 1 segilir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, PID Grubu secimi i¢in denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = SeET 2 — PID Set 2 (4101...4126 parametreleri) aktif.
8...11 = TIMER FUNCTION 1...4 — Zamanlayici fonksiyonunu PID Ayar segimi igin denetim olarak tanimlar
(Zamanlayici fonksiyonu devre digi = PID Grubu 1; Zamanlayici fonksiyonu aktif = PID Grubu 2)
* Bkz. parametre Grup 36: Zaman Ayari Fonksiyonlari.
-1 =DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini, PID Grubu secimi i¢in denetim olarak tanimlar
« Dijital giris aktiflestirildiginde PID Grubu 1 segilir.
« Dijital giris devre digI birakildiginda PID Grubu 2 segilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, PID Grubu ¢ifti segimi i¢in denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).
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Group 41: islem PID Ayarn 2

Bu grubun parametreleri PID parametre ayari 2’ye aittir. 4101...4126
parametrelerinin igletimi, ayar 1 parametreleri 4001...4026 ile benzerdir.

ACS550 User’s Manual

PID parametre grubu 2, 4027 PID 1 PARAM SET parametresi tarafindan segilebilir.

Group 41: Islem PID Ayan 2

Kod |Aciklama

4101 |Bkz. 4001 ...4026

4126
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Group 42: External / Trimming PID

Bu grup, Harici / Dizenleyici PID icin kullanisan ikinci PID kontrol6rinin (PID2)
parametrelerini tanimlar.

4201...4221 calisma mantigi Sire¢ PID grup 1 (PID1) 4001...4021 parametrelerine
benzemektedir.

Kod

Aciklama

4201

4221

Bkz. 4001 ...4021

4228

ACTIVATE

Harici PID iglevini etkinlestirmek igin kaynak tanimlar.
» 4230 TRIM MODE = 0 NOT SEL olmasini gerektirir.
0 = NOT SEL — Harici PID denetimini devre digi birakir.
1 = bI1 — D1 dijital girigini, harici PID denetimini etkinlestirme igin denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde harici PID denetimi etkinlestirilir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda harici PID kontroll devre digi kalir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, harici PID denetimini etkinlestirmek icin denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = DRIVE RUN — Baslat komutunu harici PID kontroliint etkinlestirmek igin denetim olarak tanimlar.
« Baslat komutu etkinlestirildiginde (surtcu galisiyordur) harici PID denetimi etkinlestirilir.
8 = ON — GUg¢ agik durumunu harici PID kontrollini etkinlestirmek icin denetim olarak tanimlar.
« Surdctye verilen gig etkinlestirildiginde harici PID denetimi etkinlesir.
9...12 = TIMER FUNCTION 1...4 — Zamanlayici fonksiyonunu harici PID denetimini etkinlestirmek igin denetim olarak
tanimlar (Zamanlayici aktifse harici PID denetimi etkinlegtirilir).
* Bkz. parametre Grup 36: Zaman Ayari Fonksiyonlari.
-1 =DI1(INv) — D1 ters dijital girisini, harici PID dnetimini etkinlestirmek icin denetim olarak tanimlar
« Dijital giris etkinlestirildiginde harici PID denetimi devre disi olur.
« Dijital giris devre disi birakildiginda harici PID kontroll etkinlegtirilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girigini, harici PID denetimini etkinlestirmek igin denetim olarak
tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

4229

OFFSET

PID cikisi igin ofseti tanimlar.

+ PID etkinlestirildiginde ¢ikis bu degerden baslar.

» PID devre digi birakildi§i zaman, ¢ikis bu degere doéner.

» 4230 TRIM MODE = 0 (diizenleme modu aktif degil) oldugunda parametre aktiftir.

4230

TRIM MODE

Eger var ise trim tipini seger. Trim kullanarak duzeltici bir faktori strlci referansiyla birlestirmek mimkinddr.
0 = NOT SEL — Duizenleme fonksiyonunu devre disi birakir.

1 = PROPORTIONAL — rpm/Hz referansiyla orantili bir diizenleme faktori ekler.

2 = DIRECT — Denetim devresinin maksimum sinirina dayanarak bir diizenleme faktori ekler.

4231

TRIM SCALE

Donanim modunda kullanilan yikselticiyi tanimlar (ylzde, artik veya eksi olarak).
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Kod

Aciklama

4232

CORRECTION SRC
Duzeltme kaynagi icin dizenlenmis referansi tanimlar.
1 = PID2 REF — Uygun REF MAX (SWITCH A OR B):degerlerini kullanir
» 1105 REF 1 MAX, REF1 aktif oldugunda (A).
» 1108 REF 2 MAX, REF2 aktif oldugunda (B).
2 = PID2 OUTPUT — Mutlak maksimum hiz ya da frekansi kullanir (Anahtar C):

» 2008 MAKSIMUM FREKANS, EGER 9904 MOTOR CONTROL MODE = 3 SAYIL ISE.

* 2002 MAKSIMUM HIZ , eger 9904 MOTOR CONTROL MODE = 1 HIZ veya 2 MOMENT ISE.

Toplama

Ramped ref
Sec Dizenlenmis ref
Anahtar egim L L
(parametre 4230)  trim Slgegi | Carp Carp. +
’ >
—»| Harici ref 1 maksimum_g4)kapal . X X ™
— | Harici ref 2 maksimum_)orantil
—{ Abs Max Speed p dogrudan Secim
Freq (C) (parametre 4232)
p Trimming PID2 refer
PID2 referans—»| PID 2 ﬁPIDZ trimming disar!
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Group 51: Ext Comm Module

Bu grup, fieldbus adaptdrt (FBA) haberlesme modiuili igin kurulum degiskenlerini
tanimlar. Bu parametreler hakkinda daha fazla bilgi igin, FBA moduluyle birlikte
gelen kullanim kilavuzuna basvurun.

Kod

Aciklama

5101

FBA TYPE

Baglantil fieldbus adaptér modulu tirinu gérantiler.

0 = NOT DEFINED — Modiil bulunamiyor veya diizgiin sekilde bagh degil veya parametre 9802, 4 (EXT FBA) olarak
ayarli degil.

1 = PROFIBUS-DP —

16 = INTERBUS —

21 = LONWORKS —

32 = CANOPEN —

37 = DEVICENET —

64 = MODBUS PLUS —

101 = CONTROLNET —

5102

5126

FB PAR 2...FB PAR 26
Bu parametreler hakkinda daha fazla bilgi almak i¢in haberlesme moduli dokiimantasyonuna basvurun.

5127

FBA PAR REFRESH

Degistirilen herhangi bir parametre fieldbus ayarinin gegerligini denetler.
* Yenilemeden sonra deger otomatik olarak YAPILDI durumuna doner.

5128

FILE CPI FW REV

Sirtcunin fieldbus adaptér konfiglirasyon dosyasinin CPI yerlesik bellek revizyonunu goérintiler. xyz'yi su
durumlarda bigimlendirin:

* X = ana revizyon numarasi

* y = kiguk revizyon numarasi

» z = dlUzeltme numarasi

Ornek:107 = revizyon 1.07

5129

FILE CONFIG ID

Sirtctnin fieldbus adaptér moduliniin konfiglirasyon dosyasi kimliginin revizyonunu gorinttler.
+ Dosya konfiglirasyon bilgisi, surticii uygulamasiyla program-bagimlidir.

5130

FILE CONFIG REV
Sirtctnin fieldbus adaptor konfiglirasyon dosyasinin revizyonunu igerir.
Ornek:1 = revizyon 1

5131

FBA STATUS

Adaptér moduilin durumunu igerir.
0 = IDLE — Adaptér konfigire edilmemis.
1 = EXEC. INIT — Adaptdr baslatiliyor.
2 = TIME OUT — Adaptdr ve surlci arasindaki haberlesmede bir zaman asimi gergeklesmistir.
3 = CONFIG ERROR — Adaptdr konfiglirasyon hatasi.
* Adaptoriin CPI bellenim revizyonunun kodu, suriiciiniin konfigirasyon dosyasinda tanimlanan CPI bellenim
striminden daha eskidir (parametre 5132 < 5128).
4 = OFF-LINE — Adaptdr gevrimdisi.
5 = ON-LINE — Adaptdr gevrimigi.
6 = RESET — Adaptér, donanim sifirlama gergeklestiriyor.

5132

FBA CPI FW REV

Modiliin CPI programinin revizyonunu igerir. Xyz'yi su durumlarda bigimlendirin:
¢ X = ana revizyon numarasi

+ y = kiiglk revizyon numarasi

» z = dlUzeltme numarasi

Ornek:107 = revizyon 1.07

5133

FBA UYGULAMA YERLESIK BELLEK REVIZYONU
Moduilin uygulama programinin revizyonunu igerir. Asagidaki durumlarda bigim xyz seklindedir (bkz. parametre

5132):
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Group 52: Panel Communication

Bu grup sirtcu Gzerindeki denetim masasi portunun haberlesme ayarlarini tanimlar.
Normal olarak mevcut denetim masasini kullanirken bu gruptaki ayarlari degistirmeye
ihtiyag yoktur.

Bu grupta parametre degisiklikleri bir sonraki ¢alistirmada gegerli olur.

Kod |Aciklama

5201 |[STATION ID
Surlcunun adresini tanimlar.

» Ayni adrese sahip iki Gnitenin on-line olmasina izin verilmez.
» Aralik: 1...247

5202 BAUDRATE

Siriiclinin haberlesme hizini saniyede kbit (kbit/san) seklinde tanimlar.
9.6

19.2

38.4

57.6

115.2

5203 |PARITY

Panel haberlesmesi ile kullanilacak karakter bigimini ayarlar.
0 = 8N1 — Eslik yok, bir durusluk bit.
1 = 8N2 — Eslik yok, iki durusluk bit.
2 = 8e1 — Tek eslik, bir durusluk bit.
3 = 801 — Cift eslik, bir durusluk bit.

5204 |OK MESSAGES

Sdricunun tarafindan alinan bir dizi gegerli Modbus mesaiji igerir.
» Normal ¢calisma sirasinda bu sayag surekli artar.

5205 |[PARITY ERRORS

Dara tarafindan alinan eslik hatasina sahip bir dizi karakter igerir. Daha yiiksek sayilar i¢in sunlari kontrol edin:
- Bara uzerine bagl aygitlarin eslik ayarlari — bunlar farkli olmamalidir.

» Cevredeki elektromanyetik glrllti seviyeleri — yiksek gurilti seviyeleri hata uretir.

5206 FRAME ERRORS

Daranin aldigi framing hatasi bulunan bir dizi karakter igerir. Yiiksek sayilar igin sunlari kontrol edin:
- Bara uzerine bagli aygitlarin haberlesme hiz ayarlari — bunlar farkli olmamalidir.

» Cevredeki elektromanyetik glrilti seviyeleri — yiksek gurilti seviyeleri hata uretir.

5207 BUFFER OVERRUNS

Arabellek icine yerlestirilemeyecek 6zellikte bir dizi karakter igerir.

» Surucu icin mimkiln olan en uzun mesaj uzunlugu 128 bayt'tir.

» 128 bayti agsan alinan mesajlar arabellegin asimina neden olur. Asiri karakterler sayilir.

5208 |CRC ERRORS

Sdricunin aldigi CRC hatasi bulunan bir dizi mesaj icerir. Yuksek sayilar i¢in sunlari kontrol edin:
» Cevredeki elektromanyetik guriltl seviyeleri — yiiksek gurlltl seviyeleri hata uretir.

» Olasl hatalar igcin CRC hesaplamalari.
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Group 53: EFB Protocol

Bu grup gémulu bir fieldbus (EFB) haberlesme protokoll igin kullanilan kurulum
degiskenlerini tanimlar. ACS550 igerisindeki standart EFB protokolii Modbus'tur.
Bkz. "Embedded Fieldbus", sayfa 154.

Kod |Aciklama
5301 [EFB PROTOCOL ID
Protokollin kimlik ve program revizyonunu igerir.
+ Bigim: xx = protokol Kimligi ve YY = program revizyonu oldugunda XXYY.
5302 [EFB STATION ID
RS485 baginin digum adresini tanimlar.
* Her bir Unite lGzerindeki digim adresi benzersiz olmahdir.
5303 [EFB BAUD RATE
RS485 baginin haberlesme hizini saniyede kbit (kbit/san) seklinde tanimlar.
1.2 kbit/san
2,4 kbit/san
4.8 kbit/san
9,6 kbit/san
19,2 kbit/san
38,4 kbit/san
57,6 kbit/san
76,8 kbit/san
5304 |EFB PARITY
RS485 bag haberlesmesi ile kullanilacak veri uzunluk esligi ve durdurma bitlerini tanimlar.
* Ayni ayarlar tim on-line istasyonlarda kullaniimalidir.
0 = 8N1— 8 veri biti, Eslik yok, bir durusluk bit.
1 = 8N2 — 8 veri biti, Eslik yok, iki durusluk bit.
2 = 8E1 — 8 veri biti, Tek eslik, bir durusluk bit.
3 = 801 — 8 veri biti, Cift eslik, bir durusluk bit.
5305 [EFB CTRL PROFILE
EFB protokoli tarafindan kullanilan haberlesme profilini seger.
0 = ABB DRV LIM — Kontrol/durum Kelemelerinin ¢calisma yontemi, ACS400'de kullanilana benzer olarak ABB Suriici
Profiline uygundur.
1 = DCU PROFILE — Kontrol/Durum Kelimelerinin ¢alisma yontemi, 32 bitlik Profiline uygundur.
2 = ABB DRV FULL — Kontrol/durum Kelemelerinin ¢alisma yéntemi, ACS600/800'de kullanilana benzer olarak ABB
Siricu Profiline uygundur.
5306 [EFB OK MESSAGES
Sdrilci tarafindan alinan bir dizi gegerli mesaj igerir.
+ Normal galisma sirasinda bu sayag surekli artar.
5307 [EFB CRC ERRORS
Sdricinin aldigi CRC hatasi bulunan bir dizi mesaj icerir. Yiiksek sayilar igin sunlari kontrol edin:
» Cevredeki elektromanyetik guriltl seviyeleri — ylksek gurulti seviyeleri hata Uretir.
+ Olasl hatalar icin CRC hesaplamalari.
5308 [EFB UART ERRORS
Sirtctnin aldigr karakter hatasi bulunan bir dizi mesaj igerir.
5309 [EFB STATUS
EFB protokolUnin durumunu igerir.
0 = IbLE — EFB protokoll konfigiire edilmemistir fakat herhangi bir mesaj almamaktadir.
1 = EXEC. INIT — EFB protokoll baglatiliyor.
2 = TIME OUT — AJ ybneticisi ve EFB arasindaki haberlesmede bir zaman asimi gergeklesmistir.
3 = CONFIG ERROR — EFB protokoliinde bir konfiglirasyon hatasi meydana gelmisgtir.
4 = OFF-LINE — EFB protokolii, bu siiriiciiye GONDERILMEMIS olan mesaijlari aliyor.
5 = ON-LINE — EFB protokolu, bu siriiciiye gdnderilmis mesajlari aliyor.
6 = RESET — — EFB protokoli, donanim sifirlama gerceklestiriyor.
7 = LISTEN ONLY — EFB protokolii sadece dinleme modunda.
5310 |EFB PAR 10

Modbus Yazmaci 40005'ye eslenen parametreyi belirler.
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Kod

Aciklama

5311

EFB PARAMETRE 11
Modbus Yazmaci 40006'ye eslenen parametreyi belirler.

5312

EFB PARAMETRE 12
Modbus Yazmaci 40007'ye eslenen parametreyi belirler.

5313

EFB PARAMETRE 13
Modbus Yazmaci 40008'ye eslenen parametreyi belirler.

5314

EFB PARAMETRE 14
Modbus Yazmaci 40009'ye eslenen parametreyi belirler.

5315

EFB PARAMETRE 15
Modbus Yazmaci 40010'ye eslenen parametreyi belirler.

5316

EFB PARAMETRE 16
Modbus Yazmaci 40011'ye eslenen parametreyi belirler.

5317

EFB PARAMETRE 17
Modbus Yazmaci 40012'ye eslenen parametreyi belirler.

5318

EFB PAR 18
Ayrilmis.

5319

EFB PAR 19

ABB Surtcu profili (ABB DRV LIM veya ABB DRV FULL) Kontrol Kelimesi. Fieldbus Control Word 1'nin salt okunur
kopyasi.

5320

EFB PAR 20

ABB Siiriicu profili (ABB DRV LIM veya ABB DRV FULL) Durum Kelimesi. Fieldbus Status Word 1'nin salt okunur kopyasi.
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Group 81: PFC Control

Bu grup bir Pompa-Fan Kontrol (PFC) isletim modunu tanimlar. PFC kontrolinin
ana ozellikleri sunlardir:

ACS550, 1 numarali pompa motorunu kontrol ederken, pompalama kapasitesini
kontrol etmek icin motorun hizini degistirir. Bu, motor devri ayarlanabilen bir
motordur.

Dogrudan hat baglantilari 2 ve 3 numaral pompalarin motorlarini ¢galistirir.
ACS550 gerektikge 2 (ve sonra 3) numarali pompalari agar ve kapar. Bu motorlar
yardimci motorlardir.

ACS550 PID kontroli iki sinyal kullanir: bir proses referansi ve gergek deger geri
beslemesi. PID kontrol cihazi birinci pompanin hizini (frekansini) ayarlar, boylece
gercek deger proses referansini izler.

istek (proses referansi ile tanimlanan) birinci motorun kapasitesini astiginda
(kullanici tarafindan frekans limiti olarak tanimlanir), PFC kontrolli otomatik olarak
yedek pompayi baslatir. PFC ayni zamanda yedek pompanin toplam ¢ikisa
eklenmesi icin birinci pompanin hizini azaltir. Bundan sonra énceden oldugu gibi
PID kontrol cihazi birinci pompanin hizini (frekansini) ayarlar, béylece gergek
deger proses referansini izler. Egder istem artmaya devam ederse, PFC ayni
prosesi kullanarak ek yedek pompalar ekler.

Birinci pompa hizi minimum limitin altina disecek sekilde istek azaldiginda
(kullanici tarafindan belirlenmis frekans limiti), PFC kontroll otomatik olarak
yedek pompayi durdurur. PFC ayni zamanda yedek pompanin eksik ¢ikisini
hesaplamak igin birinci pompanin hizini artirir.

Interlock fonksiyonu (segilir kilindiginda) ¢evrimdisi (hizmet vermeyen) motorlari
tanimlar ve PFC kontroll sirada bulunan bir sonraki kullanilabilir motora atlar.

Otomatik degistirme fonksiyonu (segcilir kilindiginda ve uygun anahtar kutusu ile)
pompa motorlari arasindaki gorev suresini esitler. Autochange dénus igindeki her
bir motorun konumunu periyodik olarak artirir — hiz ayarli motor en son yedek
motor haline gelirken, birinci yedek motor hiz ayarli motor olur, vb.

Kod

Aciklama

8103

REFERENCE STEP 1

Proses referansina eklenen bir yiizde degeri belirler.

* Yalniz en az bir yedek (sabit hizda) motor ¢alistiginda gecerlidir.

» Varsayilan deger %0’dir.

Ornek: ACS550 bir borudaki su basincini dengeleyen ii¢ paralel pompa galistirrr.

» 4011 INTERNAL SETPNT boru igindeki basinci kontrol eden sabit bir basing referansi ayarlar.

» Hiz ayarli pompa disuk su tiiketim seviyelerinde tek basina galisir.

* Su tiketimi arttikga, birinci sabit hiz pompasi ¢alisir ve daha sonra ikincisi.

« Akis arttikga, borunun ¢ikis ucundaki basin¢ giris ucunda dlgllen basinca kiyasla duger. Yedek motorlar akisi
artirmak igin devreye girdiginde, asagidaki diizenlemeler ¢ikis basincina daha yakin eslestirmek igin referansi

dizeltirler.

* Yedek pompa cgalistiginda, referansi parametre 8103 REFERENCE STEP 1 ile artirin.
 Her iki yedek pompa ¢alistiginda, referansi parametre 8103 referans adimi 1 + parametre 8104 referans adimi

2 ile artirin.

+ Ug yedek pompa calistiginda, referansi parametre 8103 REFERENCE STEP 1 + parametre 8104 REFERENCE STEP 2
+ parametre 8105 REFERENCE STEP 3 ile artirin.
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8104 REFERANS ADIMI 2

Proses referansina eklenen bir yiizde degeri belirler.

» Yalniz en az iki yedek (sabit hizda) motor ¢alistiginda gegerlidir.
» Bkz. parametre 8103 REFERENCE STEP1.

8105 |REFERANS ADIMI 3

Proses referansina eklenen bir yiizde degeri belirler.

» Yalniz en az U¢ yedek (sabit hizda) motor ¢alistiginda gecerlidir.
» Bkz. parametre 8103 REFERENCE STEP1.

8109 [START FREQ 1
Birinci yedek motoru baglatmak icin kullanilan frekans limitini belirler. Birinci yedek motor su durumda baglar:

» Hicbir yedek motor ¢alismiyor.
» ACS550 cikis frekansi limiti asar:

8109 + 1 Hz. f (Hz) P8115 —= ;*
» Cikis frekansi, serbest bir sinir tGizerinde kalir fVMAX S — k E -
(8109 - 1 Hz), en az asagida verilen siire boyunca: 8115 AuX -
MOT START D. (P 8109)+1 o
Birinci yedek motor basladiktan sonra: P 8109 A
» Cikis frekansi asagida verilen deger kadar azalir = P 8112 i
(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1). - -
« Fiili olarak hiz ayarli motorun cikisi yedek motora ait girisi fMIN

| .

karsilamak icin duser.
» Sekle bakiniz:

* A=(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1) C
» B = Cikis frekansi baglatmanin gecikmesi durumunda artar. - — — — —
» C = Sema frekans arttikga yedek motorun ¢alisma durumunu 0 t

gosterir (1 = Acik).
Uyar! 8109 sTART FREQ 1 dederi agsagidakiler arasinda olmalidir:
» 8112 Low FREQ 1
» (2008 MAXIMUM FREQ) -1.

8110 BASLATMA FREKANSI 2

Ikinci yedek motoru baslatmak igin kullanilan frekans limitini belirler.

* Isletimin tam bir agiklamasi igin, bkz. 8109 START FREQ 1 .

Ikinci yedek motor su durumda baglar:

+ Bir yedek motor galigiyor.

» ACS550 cikig frekansi limiti agar: 8110 + 1.

» Cikis frekansi esnek limitin (8110 - 1 Hz) Gizerinde kalir: 8115 AUX MOT START D.

8111 BASLATMA FREKANSI 3

Uciincii yedek motoru baslatmak igin kullanilan frekans limitini belirler.

* Isletimin tam bir agiklamasi igin, bkz. 8109 START FREQ 1 .

Uglincii yedek motor su durumda baslar:

 |ki yedek motor ¢alisiyor.

» ACS550 cikis frekansi limiti asar: 8111 + 1 Hz.

» Cikis frekansi esnek limitin (8111 - 1 Hz) (izerinde kalir: 8115 AUX MOT START D.
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8112

LOW FREQ1

Birinci yedek motoru durdurmak igin kullanilan frekans limitini belirler. Birinci yedek motor su durumda durur:

+ Birinci yedek motor tek bagina calisir.

» ACS550 ¢ikis frekansi limitin altina diiser: f (Hz)
8112 -1.

* Cikis frekansi, serbest bir sinir altinda kalir fvax
(8112 +1 Hz), en az asagida verilen sire boyunca: 8116 Aux
MOT STOP D. P 8109 1

Birinci yedek motor durduktan sonra:
» Cikis frekansi asagida verilen deger kadar artar = P82 ] ¥
(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1). (P 8112)-11
- Fiili olarak hiz ayarli motorun ¢ikisl yedek motorun kaybini fmiN 1

karsilamak icgin artar.
* Sekle bakiniz: P 8116 —
* A=(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1) |
» B = Cikis frekansi durdurmanin gecikmesi durumunda C |
azalrr. |
» C = Semada, frekans azaldik¢a yedek motorun galisma 1 | t
durumu gosterilir (1 = Agik).
* Gri yol = Gecikmeyi gosterir — eger zaman tersine gevrilirse,
geriye dogru giden yol ayni degildir. Baslatmakla ilgili yol hakkindaki detaylar igin 8109 START FREQ 1’deki
semaya bakiniz.

Uyan! Dislik Frekans 1 degeri sunlarin arasinda olmalidir:
* (2007 MINIMUM FREQ) +1.
+ 8109 START FREQ 1

f

8113

DUSUK FREKANS 2

Ikinci yedek motoru durdurmak igin kullanilan frekans limitini belirler.

* Igletimin tam bir agiklamasi igin, bkz. 8112 Low FREQ 1 .

Ikinci yedek motor su durumda durur:

+ Iki yedek motor galisiyor.

+ ACS550 cikis frekansi limitin altina diser: 8113 - 1.

+ Cikis frekansi agagidaki siire boyunca serbest sinirin (8113 +1 Hz) altinda kalir: 8116 AUX MOT STOP D.

8114

DUSUK FREKANS 3

Ugiincii yedek motoru durdurmak igin kullanilan frekans limitini belirler.

* Isletimin tam bir agiklamasi i¢in, bkz. 8112 Low FREQ 1 .

Uciincii yedek motor su durumda durur:

+ Ug yedek motor caligiyor.

» ACS550 cikis frekansi limitin altina diser: 8114 - 1.

» Cikis frekansi asagidaki stire boyunca serbest sinirin (8114 +1 Hz) altinda kalir: 8116 AuxX MOT STOP D.

ST15

AUX MOT STARTD

'Yedek motorlar igin Baslatma Gecikmesini ayarlar.

* Yedek motor baslatiimadan énce bu zaman stirecinde ¢ikis frekansi baslatma frekans limitinin izerinde
kalmalidir (parametre 8109, 8110, veya 8111).

* Isletimin tam bir agiklamasi i¢in, bkz. 8109 START FREQ 1 .

8116

AUXMOT STOP D.

'Yedek motorlar icin Durdurma Gecikmesini ayarlar.
* Yedek motor durdurulmadan dnce bu zaman surecinde ¢ikis frekansi disuk frekans limitinin altinda kalmalidir
(parametre 8112, 8113, veya 8114).

* Isletimin tam bir agiklamasi i¢in, bkz. 8112 Low FREQ 1 .
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8117

NR OF AUX MOT

'Yedek motorlarin sayisini ayarlar.

» Her yedek motor suruicliniin baslat/durdur sinyalleri gdndermek icin kullandigi bir réle gikigsi gerektirir.
» Autochange fonksiyonu kullanildiginda hiz ayarli motor igin ek bir rdle ¢iktisi gerektirir.

» Asagida gereken role gikiglarinin kurulumu tanimlanir.

Role Cikiglan

« Yukarida belirtildigi gibi, her yedek motor surlcinin baglat/durdur sinyalleri géndermek igin kullandid bir role

cikigi gerektirir. Asagida surticinln motorlari ve réleleri nasil izledigi tanimlanir.

» ACS550 role gikiglari RO1...RO3'l temin eder.

» Role cikislari RO4...RO6'’y1 temin etmek igin harici dijital ¢ikis moddilleri eklenebilir.

» Parametreler 1401...1403 ve 1410...1412 sirasiyla RO1...ROG rélelerinin nasil kullanildiini tanimlar —
parametre degeri 31 PFc, PFC icin kullanildigi sekliyle réleyi tanimlar.

» ACS550 yiikselen sirada rolelere yedek motorlar atar. Eger Aautochange fonksiyonu segilemez kilindiysa, birinci
yedek motor parametre ayari = 31 PFC ile birinci réleye bagl olandir ve bdyle devam eder. Eder Autochange
fonksiyonu kullaniliyorsa, atamalar dondirilir. Baglangigta hiz ayarli motor parametre ayari = 31
PFC ile birinci réleye bagli olandir, birinci yedek motor ise parametre ayari = 31 PFC ile ikinci réleye bagh olandir ve
bdyle devam eder.

L1 [ Réle Logic |
ACS550
(s | ]
ACS550
= d —_— ]
il — i

Standart PFC modu Autochange kipli PFC
» Dordiincl yedek motor, tiglincii yedek motor ile ayni referans adimi, disuk frekans ve baslatma frekansi

degerlerini kullanir.

Start-Up




ACS550 User’s Manual

147

Kod

Aciklama

» Asagidaki tablo Réle Cikti parametreleri (1401...1403 ve 1410...1412) iginde yer alan bazi tipik ayarlar igin
motor atamalarini gosterir, burada ayarlar ya =31 (PFC), ya da =X (31 diginda her sey) seklindedir ve
Autochange fonksiyonu segilemez kilinmigtir (8118 AUTOCHNG INTERV = 0).

Parametre Ayari ACS550 Role Atamasi

Autochange Secilemez Kilinmigtir

RO1 RO2 | RO3 RO4

RO5 | RO6

X Yr. X

31 Yr. Yr.

31 r. Yr. r.

N QON =N = =0

31 X Yr. r.

XX XXX na
x| D D x| wo s

X

N

X X X Yr.

XIX| X X X X N= -

x| Ll x| x| x| X<

XL XXX X o=h=

31131 X 1Y Yr. X X

X[ X[ X X| X X

X <| X X X| X

*= Kullanimda olan PFC igin ek bir role ¢ikisi. Bir motor donerken digeri

“uyku’dadir.

» Asagidaki tablo Réle Cikti parametreleri (1401...1403 ve 1410...1412) iginde yer alan bazi tipik ayarlar igin
motor atamalarini gdsterir, burada ayarlar ya =31 (PFC), ya da =X (31 disinda her sey) seklindedir ve
Autochange fonksiyonu etkinlestiriimistir (8118 AUTOCHNG INTERV = deger > 0).

Parametre Ayari ACS550 Role Atamasi

Autochange Segilemez Kilinmistir

RO1 RO2 | RO3 RO4

RO5 | RO6

Xwo s~

31 PFC [PFC X

31|31

31(31 X PFC PFC

X x| XX~
= AN =N - - 00

X
PFC__|PFC _PFC X
X
P

X | X X X X FC

X
X
X
P

FC

x| B x| x| X[ = s

o
*

X[ X[ X| X| X[ = = =

N RN

3131 X *IPFC PFC X X

X[ X[ X[ X[ X

X

** = Yedek motor yoktur, fakat autochange fonksiyonu kullanimdadir. Standart

PID kontrolii olarak ¢alismak.

8118

AUTOCHNG INTERV

Autochange fonksiyonunun igletimini denetler ve degisimler

arasindaki araligi belirler.

» Autochange zaman araligi sadece hiz ayarli motorun
calistigi zaman uygulanir.

» Autochange fonksiyonuna genel bir bakis igin, bkz.
parametre 8119 AUTOCHNG LEVEL.

+ Autochange uygulandiginda siriict her zaman durma
noktasina gelir.

+ Autochange’in segilir kilinmasi parametre 8120 INTERLOCKS
= deger > 0 olmasini gerektirir.

0.0 = NOT SEL — Otomatik degistirme fonksiyonunu devre digi
birakir.

0.1...336 = Otomatik motor degisimleri arasindaki isletim

zaman aralidi (baslat sinyalinin agik oldugu zaman). Uyari!

Segilir kiindiginda, Autochange iglevi interlock’larin (8120

interlocks = deger > 0) etkinlestirilmesini gerektirir.

Autochange sirasinda interlocks siiriictiniin gug ¢ikigini

keser, anahtarlara zarar gelmesini 6nler.

|_| E!Réle Logic |

ACS550

Autochange kipli PFC
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8119

AUTOCHNG LEVEL
Autochange logic igin ¢ikis kapasitesinin bir ylizdesi olarak st bir limit ayarlayin. PID/PFC kontrol bloguna ait ¢ikis limiti
astiginda, autochange korunur. Ornegin Pompa-Fan sistemi maksimum kapasiteye yakin galisiyorsa autochange’i
Onlemek icin bu parametreyi kullanin.
Autochange’e Genel Bakig
Autochange igletiminin amaci bir sistem i¢inde kullanilan ¢oklu motorlarin arasindaki calisma siresini esitlemektir. Her
bir autochange igletimi sirasinda:
» ACS550’ye bagl hiz ayari motoruna bagli farkli bir motor déniis yapar.
» Diger motorlarin baslatma sirasi art arda devam eder.
Autochange iglevi sunlari gerektirir:
» Surtcinin cikis gl¢ baglantilarini degistirmek icin harici anahtar kutusu.
» Parametre 8120 INTERLOCKS = deger > 0.
Autochange su durumlarda gercgeklestirilir:
» Bir dnceki autochange'den beri gegen calistirma siresi 8118 AUTOCHNG INTERVtarafindan belirlenen sireye
ulastr.
» PFC girigi, 8119 AUTOCHNG LEVEL parametresi tarafindan ayarlanan seviyenin altindadir.
Uyan!ACS550 autochange uygulandiginda her zaman durma noktasina gelir.

Autochange sirasinda Autochange fonskiyonu PID cikis!
asagidakilerin timuni yapar (sekle bakiniz): A
» Son autochange'den beri gecen calistirma stresi 8118 100%-
AUTOCHNG INTERV'e ulastiginda ve PFC girdisi 8119
AUTOCHNG LEVEL limiti altindaysa bir degisiklik
gergeklestirir. P8119 7 -
» Hiz ayarli motoru durdurur. 3PFC

» Hiz ayarli motorun devre agicisini kapatir.
» Motorlar igin baslatma sirasini degistirmek igin baglatma sira  2PFC |

sayacini yukseltir. o
» Sirada yer alan bir sonraki motoru hiz ayarli motor olacak 1PFC

sekilde tanimlar. [ 4_‘ ;p 8122
» Egder motor caligiyorsa, motorun devre agicisini kapatir. Diger ‘ |
calisan herhangi bir motor engellenmez. +— P8118—=1 ~— P8118—>
» Hiz ayarli motorun devre acicisini kapatir. Autochange
anahtar kutusu bu motoru ACS550 gig ¢iktisina baglar. A = 8119 AUTOCHNG LEVEL Uzerindeki alan —
» 8122 PFC START DELAY sUresi i¢in motor baglatmasini otomatik degistirmeye izin veriimez.
geciktirir. B = Autochange gergeklesir.
» Hiz ayarli motoru baglatir. 1PFC, vb. = PID c¢ikisi her bir motor ile iligkilidir.

» Degisim sirasindaki sabit hizli motoru tanimlar.

» Ancak yeni hiz ayarli motor galigiyor ise (sabit hizli
motor olarak) yukaridaki motoru agik duruma getirir — bu autochange 6ncesinde ve sonrasinda esit sayida
motorun galismasini saglar.

» Normal PFC igletimi ile devam eder.

Baglatma Sira Sayaci Cikis

Baglatma sira sayacinin igletimi: frekanj Noaux  1aux '2aux '

» Role ¢ikisi parametre tanimlari (1401...1403 ve 1410...1412) ; motorlar | motor | motorlar
baslangigtaki motor dizilimini belirler. (31 (PFc) degerine sahip en MAXTomme T i T T
disUk parametre numarasi 1PFC’ye bagl réleyi, birinci motoru |
tanimlar ve boyle devam eder.)

» Baslangicta 1PFC = hiz ayarli motor, 2PFC = 1nci yedek |
motor, vb. |

» Birinci autochange dizilimi sdyle degistirir: 2PFC = hiz ayarh |
motor, 3PFC = 1nci yedek motor, ..., 1PFC = son yedek motor. Alan

» Bir sonraki autochange dizilimi tekrar degistirir ve bdyle devam |
eder. Otomatik degistirme |

+ Tim etkin olmayan motorlar interlock oldugu igin autochange Izin var | PiDgkist,
ihtiya¢ duyulan bir motoru galistiramazsa, suricu bir alarm P 8119 100%

goriintiler (2015, 2015, PFC INTERLOCK).

» ACS550 gii¢c kaynagi kapal oldugunda sayag mevcut
Autochange donis konumlarini kalici bellekte muhafaza eder. Tekrar gii¢ verildiginde Autochange doniisu
hafizada depolandigi konumda baglar.

» PFC role konfiglirasyonu degistirilirse (ya da PFC secilebilir kilinma degeri degistirilirse), dénus ilk durumuna

getirilir. (Yukaridaki ilk maddeye bakiniz.)
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8120

INTERLOCKS

Interlock fonksiyonunun islevini tanimlar. Interlock fonksiyonu secilir kilindiginda:

» Komut sinyali bulunmadiginda interlock etkinlestirilmistir.

» Komut sinyali bulundugunda interlock etkinligi kaldiriimistir.

» Hiz ayarli motorun interlock etkinlestirildiginde baslat komutu verilirse ACS550 baslatiimayacaktir — denetim
masasi bir alarm goriintller (2015, PFC INTERLOCK).

Her bir interlock devresini su sekilde baglayin:

* Motorun Agma/Kapama anahtarinin kontagini Interlock devresine baglayin — suriciiniin PFC logic sistemi bundan
sonra motor anahtarinin kapali oldugunu fark edebilir ve bundan sonraki kullanilabilir motoru baglatabilir.

* Motorun isil rélesinin kontagini (veya motor devresindeki bir baska koruyucu aygiti) Interlock girdisine baglayin
- bundan sonra striictiniin PFC logic sistemi motorda bir hatanin etkinlestirildigini fark edip motoru durdurabilir.

0 = NOT SEL — Kilit fonksiyonunu devre disi birakir. Tim dijital girigler diger amaglar icin kullanilabilir.
» 8118 NOT SEL — = 0 olmasini gerektirir (Eger Interlock fonksiyonu segilemez kilindiysa, Autochange fonksiyonu da

secilemez kilinmalidir.)

1 =DI1 — Interlock fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rélesi icin interlock sinyaline bir dijital giris (DI1 ile
baslayan) atar. Bu atamalar agagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baghdirlar:
* PFC rolelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi) ve deger = 31 PFC)
» Autochange fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 ise segilemez kilinir yoksa segilir

PFC Otomatik Degistirme Devre | Otomatik Degistirme Etkin

Rolelerini Disi (P 8118)
n Sayisi (P 8118)
0 DI1: Hiz Ayarli Motor Kullanilamaz
DI2...DI6: Serbest
1 DI1: Hiz Ayarli Motor DI1: Birinci PFC Rolesi
DI2: Birinci PFC Rolesi DI2...DI6: Serbest
DI3...DI6: Serbest
2 DI1: Hiz Ayarli Motor DI1: Birinci PFC Rolesi
DI2: Birinci PFC Rolesi DI2: lkinci PFC Rolesi
DI3: Ikinci PFC ROolesi DI3...DI6: Serbest
DI4...DI6: Serbest
3 DI1: Hiz Ayarli Motor DI2: DI1: Birinci PFC Rolesi
Birinci PFC Rolesi DI3: DI2: Ikinci PFC Rolesi
Ikinci PFC Rolesi Di4: pi13: Ugiincii PFC Rolesi
Ugiincii PFC Rélesi DI4...DI6: Serbest

DI5...DI6: Serbest
4 DI1: Hiz Ayarli Motor DI2: DI1: Birinci PFC Rolesi
Birinci PFC Rodlesi DI3: DI2: lkinci PFC Rolesi
Ikinci PFC Rolesi Di4: pi13: Uglincii PFC Rélesi

Uclincli PFC Rélesi DI4: Dordinct PFC Rolesi
DI5: Dordlinct PFC Rolesi DI5...DI6: Serbest
DI6: Serbest

5 DI1: Hiz Ayarli Motor DI2: DI1: Birinci PFC Rolesi
Birinci PFC Rodlesi DI3: DI2: lkinci PFC Rolesi
Ikinci PFC Rolesi Di4: DI3: Ugtincli PFC Rolesi

Uclincli PFC Rélesi DI4: Dordiincl PFC Rolesi
DI5: Dordiincu PFC Rolesi DI5: Besinci PFC Rolesi
DI6: Besinci PFC Rolesi DI6: Serbest

6 Kullanilamaz DI1: Birinci PFC Rolesi

DI2: lkinci PFC Rdlesi
pI13: Uglincii PFC Rélesi
DI4: Dordinci PFC Rolesi
DI5: Besinci PFC Rolesi
DI6: Altinci PFC Rolesi

kihnmistir).
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PFC Otomatik Degistirme |Otomatik Degistirme Etkin
Rdlelerini Devre Disi (P 8118)
n Sayisi (P 8118)
0 DI1: Serbest Kullanilamaz
DI2: Hiz Ayarli Motor
DI3...DIB: Serbest
1 DI1: Serbest DI1: Serbest
DI2: Hiz Ayarli Motor DI2: Birinci PFC Rolesi
DI3: Birinci PFC Rolesi DI3...DIB: Serbest
DI4...DIB: Serbest
2 DI1: Serbest DI1: Serbest
DI2: Hiz Ayarli Motor DI2: Birinci PFC Rolesi
DI3: Birinci PFC Rolesi DI3: Ikinci PFC Rolesi
DI4: Ikinci PFC Rolesi DI4...DI6: Serbest
DI5...DI6: Serbest
3 DI1: Serbest DI1: Serbest
DI2: Hiz Ayarli Motor DI3: DI2: Birinci PFC Rolesi
Birinci PFC Rolesi Di4: DI3: Ikinci PFC Rolesi
Ikinci PFC Rolesi DI5: pi4: Ugiincii PFC Rélesi
Uglincli PFC Rélesi DI6: DI5...DI6: Serbest
Serbest
4 DI1: Serbest DI1: Serbest
DI2: Hiz Ayarli Motor DI3:  |DI2: Birinci PFC Rdlesi
Birinci PFC Rolesi pDi4: |p13: lkinci PFC Rolesi
Ikinci PFC Rélesi Di5: |pi4: Ugiincii PFC Rélesi
Ugiincii PFC Rélesi DI5: Dérdunci PFC Rdlesi
DI6: Dordiincli PFC Rolesi  [DI6: Serbest
5 Kullanilamaz DI1: Serbest
DI2: Birinci PFC Rolesi
DI3: lkinci PFC Rolesi
pi4: Uglincii PFC Rélesi
DI5: Doérdincli PFC Rolesi
DI6: Besinci PFC Rdlesi
6 Kullanilamaz Kullanilamaz
kihnmistir).

2 = DI2 — Interlock fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rolesi icin interlock sinyaline bir dijital giris (D12 ile
baslayan) atar. Bu atamalar asagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baglidirlar:
* PFC rolelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi), degeri = 31 PFC)
+ Autochange fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 ise segilemez kilinir yoksa segilir
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3 =DI3 — Interlock fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rélesi igin interlock sinyaline bir dijital giris (DI3 ile
baglayan) atar. Bu atamalar asagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baghdirlar:
* PFC rolelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi), degeri = 31 PFC)
* Autochange fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0O ise secilemez kilinir yoksa segilir

PFC Autochange Secilemez Autochange Secilir
Rolelerini Kilinmigtir Kilinmistir
n Sayisi (P 8118) (P 8118)
0 DI1...D12: Serbest Kullanilamaz
DI3: Hiz Ayarli Motor
DI4...DI16: Serbest
1 DI1...DI2: Serbest DI1...DI2: Serbest
DI3: Hiz Ayarli Motor DI3: Birinci PFC Rolesi
DI4: Birinci PFC Rolesi DI4...DI6: Serbest
DI5...DI6: Serbest
2 DI1...DI2: Serbest DI1...DI2: Serbest
DI3: Hiz Ayarli Motor DI3: Birinci PFC Rolesi
DI4: Birinci PFC Rolesi DI4: Ikinci PFC Rolesi
DI5: lkinci PFC Rolesi DI5...DI6: Serbest
DI6: Serbest
3 DI1...DI2: Serbest DI1...DI2: Serbest
DI3: Hiz Ayarli Motor DI4: DI3: Birinci PFC Rolesi
Birinci PFC Rodlesi DI5: DI4: lkinci PFC Rolesi
Ikinci PFC Rolesi DI6: pi5: Ugiincii PFC Rolesi
Uglincii PFC Rélesi DI6: Serbest
4 Kullanilamaz DI1...DI2: Serbest
DI3: Birinci PFC Rolesi
Di4: lkinci PFC Rolesi
pI5: Uglincii PFC Rélesi
DI6: Dordincl PFC Rolesi
5 6 IKullanilamaz Kullanilamaz
kihnmistir).

4 = DI4 — Interlock fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rélesi icin interlock sinyaline bir dijital giris (DI4 ile
baslayan) atar. Bu atamalar agagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baghdirlar:

* PFC rolelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi), degeri = 31 PFC)

» Autochange fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 ise segilemez kilinir yoksa segilir

PFC Autochange Secilemez | Otomatik Degistirme Etkin
Rolelerini Kilinmisgtir (P 8118)
n Sayisi (P 8118)
0 DI1...DI3: Serbest Kullanilamaz
DI4: Hiz Ayarli Motor
DI5...DI6: Serbest
1 DI1...DI3: Serbest DI1...DI3: Serbest
Di4: Hiz Ayarli Motor DI4: Birinci PFC Rolesi
DI5: Birinci PFC Rolesi DI5...DI6: Serbest
DI6: Serbest
2 DI1...DI3: Serbest DI1...DI13: Serbest
Di4: Hiz Ayarli Motor DI4: Birinci PFC Rolesi
DI5: Birinci PFC Rolesi DI5: Ikinci PFC Rolesi
DI6: Ikinci PFC Rolesi DI6: Serbest
3 Kullanilamaz DI1...DI3: Serbest
DI4: Birinci PFC Rolesi
DI5: lkinci PFC Rodlesi
DI6: Ugiincii PFC Rélesi
4...6 IKullanilamaz Kullanilamaz
kihnmistir).
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5 = DI5 — Interlock fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rélesi igin interlock sinyaline bir dijital giris (DI5 ile
baslayan) atar. Bu atamalar asagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baglidirlar:
* PFC rolelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi), degeri = 31 PFC)
+ Autochange fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 ise segilemez kilinir yoksa segilir

PFC Autochange Secilemez Autochange Segilir
Rolelerini Kilinmigtir Kilinmigtir
n Sayisli (P 8118) (P 8118)
0 DI1...DI4: Serbest Kullanilamaz
DI5: Hiz Ayarli Motor
DI6: Serbest
1 DI1...DI4: Serbest DI1...D14: Serbest
DI5: Hiz Ayarli Motor DI5: Birinci PFC Rolesi
DI6: Birinci PFC Rolesi DI6: Serbest
2 Kullanilamaz DI1...D14: Serbest
DI5: Birinci PFC Rolesi
DI6: lkinci PFC Rolesi
3...6 IKullanilamaz Kullanilamaz
kihnmistir).

6 = DI6 — Interlock fonksiyonunu segilir kilar ve hiz ayarli motor igin interlock sinyaline bir DI6 dijital girisi atar.
* 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 olmasini gerektirir.

PFC Autochange Secilemez | Autochange Segilir
Rolelerinin Kilinmigtir Kilinmigtir
Sayisi

0 DI1...DI15: Serbest Kullanilamaz
DI6: Hiz Ayarli Motor
1 Kullanilamaz DI1...DI5: Serbest
DI6: Birinci PFC Rolesi
2...6 Kullanilamaz Kullanilamaz
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8121 |REG BYPASS CTRL
Duzenleyici bypass kontrollinu seger. Dizenleyici atlama kontroli segilir kilindiginda PID dizenleyicisi olmadan
basit bir kontrol mekanizmasi saglar.
* Yalniz 6zel uygulamalar igin diizenleyici atlama f
kontroliinii kullanin. ouT
0 = No — Duizenleyici atlama kontrolini devre disi fmax
birakir. Striict normal PFC referansini kullanir:
1106 REF2 SELECT.
1 = YES — Dlizenleyici baypas denetimini etkinlestirir.
« Siireg PID regiilatérii baypas edilir. P 8110 1
PID’nin gergek degeri PFC referansi (girdi) olarak p 8109 |
kullanilir. Normal olarak EXT REF2 PFC referansi
olarak kullanilir.
« Sirlci, PFC frekans referansi igin 4014 FBK SEL P 8113
(veya 4114) tarafindan tanimlanan geri besleme
sinyalini kullanir. P 8112 -
* Sekil Gglu motor sisteminde kontrol sinyali 4014 FBK f
SEL (VEYA 4114) ve hiz ayarli motorun frekansi MIN =
arasindaki iligkiyi gosterir.
Ornek: Asagidaki semada pompalama istasyonunun r*— A —»1*+— B—*r«— C — (%)
cikis nokt§§|ndan akis 6lgciimlu agiz (A) tarafindan A = Higbir yedek motor galismiyor
kontrol edilir. .
B = Bir yedek motor c¢aligiyor
C = Iki yedek motor c¢alisiyor
Mains 3~ 73 4 Contactors
3 | ACs550 [P1 ]
P2 _,
P3_, -
[} 3 Gikis Borusu 1
A Kanalizasyon w
l Depo
Adiz B l P2 Cikis Borusu2
gJiz borusu | \_/
P3 Cikis Borusu3
8122 |PFC START DELAY
Sistemdeki hiz ayarli motorlar icin baslatma gecikmesini belirler. Bu gecikmeyi kullanarak surlicti asagidaki sekilde
calisir:
» Hiz ayarli motorun contactor Gizerindeki anahtarlar — motoru ACS550 gii¢ ¢ikisina baglar.
+ 8122 PFC START DELAY suresi igin motor baglatmasini geciktirir.
* Hiz ayarli motoru baglatir.
* Yedek motorlar baglatir. Gecikme igin parametre 8115’e bakiniz.
Uyan! Star-delta baslaticilari ile donatilan motorlarin PFC Baglatma Gecikmesi’ne gereksinimleri vardir.
« ACS550 réle ¢iktisi motoru Acgik konumuna getirdikten sonra, star-delta baslaticisi bir bagka star baglantisini
anahtarlamali ve sonra surlcl gu¢ uygulamadan énce delta baglantisina geri donmelidir.
» Boylece PFC Baslatma Gecikmesi start delta baslaticisinin zaman ayarindan daha uzun sireli olmalidir.
8123 |PFC ENABLE

PFC kontroliinu seger. Segilir kilindiginda PFC kontroli:

« Cikti istemi arttikca veya azaldikga yedek sabit hiz motorlarini iceri ya da disariya anahtarlar. 8109 START FREQ
1 - 8114 Low FREQ 3 parametreleri, strlici ¢ikti frekansina gére anahtar noktalarini tanimlar.

* Yedek motorlar eklendikge hiz ayarli motor ¢iktisini asagiya ayarlar ve yedek motorlar hat digina alindikga hiz
ayarlh motor ¢iktisini yukariya ayarlar.

+ Segcilir kilindiginda Interlock fonksiyonlarini temin eder.

* 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 SAYIL OLMASINI GEREKTIRIR.

0 = NOT SEL — PFC denetimini devre disi birakir.

1 = ACTIVE — PFC denetimini etkinlestirir.
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8124

ACC IN AUX STOP

Sifirdan maksimum frekans rampasiigin PFC hizlanma

sUresini ayarlar. PFC hizlanma rampasi:

* Yedek bir motor kapatildiginda hiz ayarli motora
uygulanir.

» Grup 22'de tanimlanan hizlanma rampasinin yerine
gecer: Hizlanma/Yavaslama

* Yalniz ayarli motorun ¢iktisi, kapatilan yedek motorun
ciktisina esit miktarda artirllana dek uygulanir. « Bunun
ardindan Grup 22'de tanimlanan hizlanma rampasi:
Hizlanma/Yavaslama uygulanir.

0 = NOT SEL.

0.1...1800 = Girilen degeri hizlandirma zamani olarak
kullanip bu fonksiyonu etkinlestirir.

8125

DEC IN AUX START

Maksimumdan sifira frekans rampasiigin PFC

yavaslama suresini ayarlar. Bu PFC yavaslama rampasi:

* Yedek bir motor acgildiginda hiz ayarli motora
uygulanir.

» Grup 22 Hizlanma/Yavaslama’da tanimlanan
yavasglama rampasinin yerini alir:

» Yalniz ayarli motorun giktisi, yedek motorun
ciktisina esit miktarda azaltilana dek uygulanir. «
Grup 22 Hizlanma/Yavaslama’da tanimlanan
yavaslama rampasi uygulanir.

0 = NOT SEL.

0.1...1800 = Girilen degeri yavaslama zamani olarak
kullanip bu fonksiyonu etkinlestirir.

fout
\ B

Z

8125

Yr.
Motor

14 —
0

A = Grup 22 parametreleri (2202 veya 2205) kullanarak
hiz ayarli motorun hizlandirmasi.

B = Grup 22 parametreleri (2203 veya 2206) kullanarak
hiz ayarli motorun yavaslatiimasi.

Yedek motor baglatildiginda, hiz ayarli motor 8125

DEC IN AUX START kullanarak yavaslar.

Yedek motor durdugunda, hiz ayarli motor 8124 AcC IN
AUX STOP kullanarak hizlanir.

|
|
|
|
|
|
|

8126

TIMED AUTOCHNG

Zaman Ayari islevini kullanarak autochange ayarlar. Bkz. parametre 8119 AUTOCHANGE LEVEL.

0 = NOT SEL.

1 = TIMER FUNCTION 1 — Zamanlayici fonksiyonu 1 etkinlestirildiginde otomatik degistirme 6zelligini etkinlestirir.
2...4 = TIMER FUNCTION 2...4 — Zamanlayici fonksiyonu 2...4 aktifken otomatik degistirme 6zelligini etkinlestirir.

8127

MOTORS

PFC tarafindan kontrol edilen motorlarin gergek sayisini vbelirler (maksimum 7 motor, 1 hiz ayarl, 3 dogrudan

cevrimici bagl ve 3 yedek motor).

» Bu deger, ayni zamanda hiz ayarli motoru da kapsamaktadir.
» Bu deger, otomatik degistirme fonksiyonu kullaniliyorsa PFC'ye ayrilmis réle sayisiyla da uyumlu olmalidir.
» Otomatik degistirme fonksiyonu kullanilmiyorsa, hiz ayarli motorda, PFC'ye ayrilmis bir réle gikigi bulunmasi

gerekmemektedir, ancak bu deger iginde yer almalidir.
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Group 98: Options

Bu grup opsiyonlari ve 6zellikle surtcu ile dizisel iletisimin segilir kiinmasini
yapilandirir.

Kod |Aciklama

9802 |COMM PROT SEL

lletisim protokollinu seger.
0 = NOT SEL — lletigsim protokolii segilmemistir.

1 = STD MODBUS — Siiriict, RS485 kanali tizerinden Modbus ile iletisim kurar (X1-iletisim, terminal).
* Ayrica bkz. parametre Grup 53 EFB PROTOCOL.

4 = EXT FBA — SUrlcl, suricinin opsiyonlu 2.yuvasindaki fieldbus bagdastiricisi yoluyla iletisim saglar.
* Ayrica bkz. parametre Grup 51 EXT COMM MODULE.
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