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SDP ve BOP ile hizli devreye alma igin.
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Isletme Talimatlari

MICROMASTERA440'in, kurulumu, devreye alinmasi,
kontrol modlari, sistem parametrelerinin yapisi, ariza
bulma, teknik 6zellikleri opsiyonel Grtnleri hakkinda
bilgi verir.

Parametre Listesi

Parametre listesi tum parametrelerin iglevsel siraya
gore yapilandiriimis sekilde ve ayrintili olarak
aciklamalarini icermektedir. Parametre listesi ayrica
fonksiyon planlarini da igerir.

Kataloglar

Kataloglarda uygun inverter se¢imi yapabilmek igin
gereken bilginin yanisira filtreler, sok bobinleri,
operator panelleri ve iletisim secenekleri hakkinda
bilgiler bulunabilir.
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Uyari

isletme Talimatlarinda yer alan tiim Tanimlar ve Uyarilari dikkate aliniz. isletme Talimatlarini cihaz ile
birlikte verilen CD’de bulabilirsiniz. Bu CD’nin kaybolmasi durumunda size en yakin Siemens satis
ofisine 6SE6400-5FA00-1AGOO siparis numarasi ile siparis edebilirsiniz.

Asagidaki internet adresinden daha detayl bilgi temin
edilebilir:
http://www.siemens.de/micromaster

Yazilim ve Egitim hususlari i¢in onaylanan Siemens Kkalitesi,
DIN ISO 9001, Reg. No. 2160-01 standartlarini
kargilamaktadir.

Bu dokiimanin ya da igindekilerin, yazili izin alinmaksizin
¢ogaltilmasi, aktariimasi veya kullaniimasi yasaktir. Aksi
sekilde hareket edenler olusabilecek hasarlardan sorumiu
tutulacaktir. Patent onayi veya kullanima sunulan bir modelin
ya da tasarimin kayit altina alinmasi haklari da dahil olmak
lizere butun haklari sakhdir.

© Siemens AG 2000. Bittin haklari sakhdir.

MICROMASTER® Siemens'in ticari kaydi bulunan bir
markasidir.

Bu dokiimanda anlatiimayan bazi fonksiyonlarin bulunmasi
mumkiinddr. Bununla birlikte, bu husus yeni bir kumanda
diizenegi tesis edilirken veya bakim iglemleri esnasinda bu
fonksiyonlarin temin edilmesi zorunlulugunu dogurmaz.

Bu dokiimanda yer alan konularin, anlatilan donanim ve
yazilima uygunlugu tarafimizdan kontrol edilmistir. Buna
karsin yine de bazi farkliliklarin bulunmasi s6z konusudur ve
bunlarin birbirinin tam anlamiyla benzeri olduguna dair hicbir
garanti verilemez. Bu dokiimanda yer alan konular diizenli
olarak gozden gegirilmekte ve gerekli degisiklikler bir sonraki
yayina ilave edilmektedir. Sistemi gelistirmeye yonelik
teklifleriniz tarafimizdan memnuniyetle kabul edilir.

Siemens kullanim kilavuzlari, 6zel kosullarda muhafaza
edilen ormanlardaki agaglardan temin edilen klorin icermeyen
kagitlara basiimaktadir. Basim ve ciltleme islemleri esnasinda
hi¢bir solvent kullaniimamistir.

Onceden haber vermeksizin dokiimanda degisiklik yapiimasi
mimkanddr.

Siparis Numarasi: 6SE6400-5BB00-0BPO
Almanya’da basiimistir
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MICROMASTER 440
Parametreleri

Bu parametre listesi yalnizca MICROMASTER 410’un kullanim kilavuzu ile birlikte
kullaniimahdir. Kilavuzlarin igerisinde yer alan Uyari, Dikkat, Notlar gibi bolumlere
lutfen gerekli 6zeni gosteriniz.
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Parametreler

1.1 MICROMASTER 440 Sistem Parametrelerine Girig
Parametre tanimlarinin gosterilis sekli asagidaki gibidir.
1 Par no. 2 Parametre adi 9 Min: 12 Sev.:
[index] 3 CStat: 5 Datatipi 7 Birim: 10 Def: 2
4 P-Grubu: 6 aktif: 8 Hiz.Dev .Al.: 11 Max:

Tanim:

1. Parameter number

ilgili parametre numarasini gosterir. Kullanilan numaralar 0000-9999
arahigindaki 4 basamakli numaralardir. Basinda “r’ bulunan numaralar
parametrenin, belirli bir dederi gosteren ancak bu parametre tzerinden farkli bir
deger girilerek degistiriiemeyen “salt-okunur” bir parametre oldugunu gaosterir
(bu durumlarda parametre taniminin baslik kismindaki “Birim”, “Min”, “Ref” ve
“Max” bolumlerinde ¢izgi “-“ isareti belirtilmistir).

Diger tim parametreler “P” ile baglamaktadir. Bu parametrelerin degerleri baslik
bélimunde belirtilmis olan “Min” ve “Max” araligi icerisinde degistirilebilir.

[index] isareti parametrenin indekslenmis bir parametre oldugunu gosterir ve
kullanilabilir indeks sayisini belirtir.

. Parametre adi

ilgili parametrenin adini gosterir. Bazi parametre adlarn asagidaki kisaltiimis 6n
ekleri igcermektedir : Bl, BO, Cl ve CO:
Bu kisaltmalarin anlamlari agagidaki gibidir:

BI = [Poggs.C Binektdr girigi, 6rn. parametre bir dijital sinyalin
O kaynagini seger
BO = Binektor ¢ikigl, 6rn. parametre bir dijital sinyal gibi
baglar
Cl = Konnektor girisi, 6rn. parametre bir analog sinyalin
©999)]  kaynagini secer
6{0) = [ro999 (997> Konnektor ¢ikisi, 6rn. parametre bir analog sinyal gibi
baglar
CO/BO = Konnektdr/Binektor gikigl, 6rn. parametre bir analog
sinyal ve/veya bir dijital sinyal gibi baglar

BiCo'yu kullanabilmek igin tum parametre listesine erismeniz gerekmektedir. Bu
kullanim seviyesinde, BiCo islevselligi dahil olmak tGizere pek ¢ok yeni
parametre ayarlari yapilabilmektedir. BiCo islevselligi, giris ve cikis
fonksiyonlarini ayarlama ve kombine etmenin farkli ve daha esnek bir
yontemidir. Cogu zaman basit, 2. seviye ayarlar ile kullanilabilir.

BiCo sistemi kompleks fonksiyonlarin programlanmasina imkan verir. Girigler
ve cikiglar (dijital, analog, seri vb.) (inverter akimi, frekans, analog cikis, roleler
vb.) arasinda mantiksal (boolean) ve matematiksel baglantilar kurulabilir.
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3. CStat
Parametrenin hangi durumda devreye alinabilecegini belirtir. Ug konum s6z
konusudur:
Devreye Alma C
Calisma U

CalismayaHazir T
Bu, ilgili parametrenin degistirilebilecedi konumlari gostermektedir. Bir, iki veya
her ¢ konum da belirtilebilir. Eger Gic konum da belirtiimisse bu ilgili parametre
ayarinin her Gi¢ konumda da degistirilebilecegi anlamina gelir

4. P-Grubu
Parametrenin ait oldugu islevsel grubu gosterir.

Not
Parametre PO004 (parametre filtresi) bir filtre gorevini yapar ve segilen iglevsel
gruba gore parametrelere erisimlerle ilgili bir parametredir.

5. Datatipi
Mevcut data tipleri asagidaki tabloda gosterilmistir.
Notation Meaning
u16 16-bit isaretlenmemis
u32 32-bit igsaretlenmemis
116 16-bit tam sayi
132 32-bit tam sayi
Float Floating point (kayan
noktalr)
6. Aktif
Hemen, parametre degerlerindeki degisikliklerin girilir girilmez etkili
oldugunu

Onay sonrasli, degisikliklerin operatdr panel (OP) tzerinde bulunan “P”
tusuna basiliktan sonra etkili oldugunu

gosterir.

7. Birim
Parametre degerlerinin 6lgum birimlerini gosterir

8. Hizli devreye Alma
Evet veya Hayir olmak lizere bir parametrenin yalnizca hizli devreye alma
sirasinda mi degistirilip degistirilemeyecegini gosterir, 6rn. P0O010 (devreye
almak icin parametre gruplar) 1'e ayarlandiginda (hizl devreye alma).

9. Min
Parametrenin ayarlanabilecedi minimum degeri gosterir.

10.Def
Varsaylilan degeri gosterir, 6rn. kullanici parametre icin bir deger girmezse
uygulanacak degeri g0sterir.

11.Max
Parametrenin ayarlanabilecegi maksimum degeri gosterir.

12.Seviye
Kullanici erigsim seviyesini belirler. DOrt tip erisim seviyesi bulunmaktadir:
Standart, Gelismis, Uzman ve Servis. Her bir iglevsel gruptaki parametre sayisi
P0003'te (kullanici erisim seviyesi) ayarlanan erisim seviyesine baglidir.

MICROMASTER 440 Parameter List
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13.Tanim
Parametre tanimlar asagida listelenen bolim ve iceriklerden olusmaktadir. Bu
bolim ve igeriklerin bir kismi istege bagli (opsiyonel) olup, uygulama alaninin
olmadigi durumlarda tGzerinde durulmayacaktir.
Tanim: Parametre fonksiyonunun kisa tanimi.
Diyagram: Uygun durumlarda, karakteristik bir egri Gizerinde parametrelerin etkilerini
gosteren diyagram
Ayarlar: Uygulanabilir ayarlarin listesi. Bunlar :
Muhtemel ayarlar, En yaygin ayarlar, Indeks ve Bitalanlar’'dir
Ornek: Belirli bir parametre ayarinin etkilerine iliskin opsiyonel 6érnek.
Bagimlilik: Bu parametre ile baglantili olarak yerine getiriimesi gereken sartlar. Ayrica,
bu parametrenin diger parametre(ler) ve diger parametrelerin bu parametre
Uzerinde olusturabilecegi 6zel etkiler.
Uyari / Dikkat / Uyari Notu / Not:
Cihaza zarar verebilecek ya da kisisel yaralanmalara sebep olabilecek
durumlari engellemek igin dikkat edilmesi gereken énemli bilgiler /
problemleri 6nlemek icin dikkat edilmesi gereken spesifik bilgiler /
Kullaniciya faydali olabilecek bilgiler
Daha fazla ayrinti:  Belirli bir parametreyi ilgilendiren daha detayh bilgi kaynaklari.
1.2 Hizli Devreye Alma (P0010=1)

Asagidaki parametreler hizli devreye alma igin gereklidir (P0010=1).

No isim Kullanici Sev. Cstat
P0100 Avrupa / Kuzey Amerika 1 C
P0205 Inverter uygulamasi 3 C
P0300 Motor tipini segme 2 C
P0304 Nominal motor gerilimi 1 C
P0305 Nominal motor akimi 1 C
P0307 Nominal motor glicu 1 C
P0308 Nominal motor cosPhi 2 C
P0309 Nomina motor verimi 2 C
P0310 Nominal motor frekansi 1 C
PO311 Nominal motor devri 1 C
P0320 Motor miknatislanma akimi 3 CT
P0335 Motor sogutmasi 2 CT
P0640 Motor asiri yik faktori [%)] 2 CuT
PO700 Komut kaynaginin segimi 1 CT
P1000 Frekans set degerinin secimi 1 CT
P1080 Min. devir 1 CUT
P1082 Max. devir 1 CT
P1120 Kalkis suresi 1 CuT
P1121 Durus suresi 1 CuT
P1135 OFF3 durus suresi 2 CUT
P1300 Kontrol modu 2 CT
P1500 Tork set degerinin segimi 2 CT
P1910 Motor bilgileri gésteriminin secilmesi 2 CT
P1960 Devir kontroll optimizasyonu 3 CT
P3900 Hizl devreye almay sonlandirma 1 C

P0010=1 secildiginde, PO003 (kullanici erisim seviyesi) erisilecek parametreleri
secmek icin kullanilabilir. Bu parametre ayni zamanda hizli devreye alma igleminin
uygulanmasi icin kullanici tanimh bir parametre listesi secimine de imkan verir.
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Hizl devreye alma islemlerinin sonunda, gerekli tim motor hesaplamalarini
yapmak ve diger tim parametreleri (P0010=1'e dahil edilmemigtir) varsayilan
degerlerine getirmek igin P3900=1 giriniz.

Not
Sadece Hizli devreye Alma modunda gegcerlidir.

Fabrika c¢ikig degerlerine getirme (resetleme)

TUm parametreleri resetlemek icin asagidaki parametrelere su degerler girilmelidir:

P0010=30.
P0970=1.

Not
Resetleme isleminin tamamlanmasi yaklasik olarak 10 saniye sirmektedir

Yedi-kisimli (seven-segment) ekran
Yedi-kisimli ekranin yapisi asagida gosterildigi gibidir:

N " 15 14 13 12 11 10 9 8
Segment Biti

AT
L HHHH

Segment Biti 7 6 5 4 3 2 1 0

Ekran Gzerindeki ilgili bitlerin anlamlari durum ve kontrol word parametreleri
boélimunde agiklanmigtir.

MICROMASTER 440 Parameter List
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13

Komut ve Sirucu Datasetleri — Genel Bakis

Komut Datasetleri (CDS)

ParNo | Parametre adi

P1110[3] | BI: Neg.frek.set degeri gir.engel.

P1113[3] | BI: Ters yone

P1124[3] | Bl: JOG rampa sirelerinin aktif hale
getirilmesi

P1140[3] | BI: RFG’nin aktif hale getirilmesi

P1141[3] | Bl: RFG baglatma

P1142[3] | Bl: RFG’nin aktif hale getirilmesi icin
set degeri

P1230[3] | BI: DC frenlemenin aktif hale
getirilmesi

P1330[3] | Cl: Gerilim set degeri

P1477[3] | BIl: Hiz kontrol | kismini aktif etme

P1478[3] | Cl: Hiz kontrol | degeri

P1500[3] | Tork set degerinin secimi

P1501[3] | BI: Tork kontroliine degistirme

P1503[3] | Cl: Tork set degeri

P1511[3] | Cl: ilave tork set degeri

P1522[3] | Cl: Ust tork siniri

P1523[3] | ClI: Alt tork sinin

P2103[3] |BI: 1. Hata resetleme

P2104[3] |BI: 2. Hata resetleme

P2106[3] | BI: Harici hata

P2151[3] | Cl: izleme devri set degeri

P2152[3] | Cl: Aktlel izleme devri

P2200[3] | BI: PID kontrolériin aktif hale
getirilmesi

P2220[3] | BI: Sabit PID set degeri secim Bit 0

P2221[3] | BI: Sabit PID set degeri secim Bit 1

P2222[3] | BI: Sabit PID set degeri secim Bit 2

P2223[3] | Bl: Sabit PID set degeri secim Bit 3

P2226[3] | BI: Sabit PID set degeri secim Bit 4

P2228[3] | BI: Sabit PID set degeri secim Bit 5

P2235[3] | Bl: PID-MOP aktif hale getirme
(YUKARI-kmt.)

P2236[3] | BI: PID-MOP aktif hale getirme
(ASAGI-kmt.)

P2253[3] | CI: PID set degeri

P2254[3] | Cl: PID kesim kaynagi

P2264[3] | Cl: PID geri besleme

ParNo | Parametre adi

P0700[3] | Komut kaynaginin segimi

P0701[3] | 1. dijital girisin fonksiyonu

P0702[3] | 2. dijital girisin fonksiyonu

P0703[3] | 3. dijital girisin fonksiyonu

P0704[3] | 4. dijital girisin fonksiyonu

P0705[3] | 5. dijital girisin fonksiyonu

P0706[3] | 6. dijital girisin fonksiyonu

P0707[3] | 7. dijital girisin fonksiyonu

P0708[3] | 8. dijital girisin fonksiyonu

P0O719[3] | Komut ve frekans set degerinin
segimi

P0731[3] | BI: 1. dijital ¢ikisin fonksiyonu

P0732[3] | BI: 2. dijital ¢ikisin fonksiyonu

P0733[3] | BI: 3. dijital ¢ikisin fonksiyonu

P0800[3] | BI: Parameter set 0'in yuklenmesi

P0801[3] | BI: Parameter set 1'in yiiklenmesi

P0840[3] | Bl: ON/OFF1

P0842[3] | BI: ON ters/OFF1

P0844[3] | BI: 1. OFF2

P0845[3] | BI: 2. OFF2

P0848[3] | BI: 1. OFF3

P0849[3] | BI: 2. OFF3

P0852[3] | BI: Pals aktif

P1000[3] | Frekans set degerinin segimi

P1020[3] | BI: Sabit frekans segimi Bit 0

P1021[3] | BI: Sabit frekans segimi Bit 1

P1022[3] | BI: Sabit frekans segimi Bit 2

P1023[3] | BI: Sabit frekans segimi Bit 3

P1026[3] | BI: Sabit frekans segimi Bit 4

P1028[3] | BI: Sabit frekans segimi Bit 5

P1035[3] | Bl: MOP'un aktif hale getirilmesi
(YUKARI (UP)-komutu)

P1036[3] | Bl: MOP’un aktif hale getiriimesi
(ASAGI (DOW N)-komutu)

P1055[3] | Bl: Saga JOG'un aktif hale getirilmesi

P1056[3] | Bl: Sola JOG'un aktif hale getiriimesi

P1070[3] | Cl: Ana set degeri

P1071[3] | Cl: Anaset degeri dlgeklendirmesi

P1074[3] | BI: llave set degerinin pasif hale
getirilmesi

P1075[3] | Cl: llave set degeri

P1076[3] | Cl: ilave set degeri 6lgeklendirmesi

MICROMASTER 440 Parameter List
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Surdci Datasetleri (DDS)

No. Parametre adi No. Parametre adi

PO005[3] | Ekran secimi r0374[3] | Rotor direnci [%]

r0035[3] | CO: Aktliel motor sicaklig r0376[3] | Nominal rotor direnci [%]
P0291[3] | Inverter korumasi r0377[3] | Toplam kagak reaktansi [%]
P0300[3] | Motor tipinin segimi r0382[3] | Anareaktans [%]

P0304[3] | Nominal motor gerilimi r0384[3] Rotor zaman sabiti

P0305([3] | Nominal motor akimi r0386[3] | Toplam kagak zaman sabiti
P0307[3] | Nominal motor glcu P0400[3] | Enkoder tipi segimi

P0308[3] | Nominal motor cosPhi P0408[3] | Bir donusteki enkoder palsleri
P0309([3] | Nominal motor verimi P0491[3] | Devir sinyali kaybindaki reaksiyon
P0310[3] | Nominal motor frekansi P0492[3] | Izin verilen devir farki
P0311[3] | Nominal motor devri P0494[3] | Devir kaybi reaksiyonu gecikmesi
r0313[3] | Motor kutup giftleri P0500(3] | Teknolojik uygulama
P0314(3] | Motor kutup cift no.su P0530[3] | Pozisyonlama sinyali birimi
P0320[3] | Motor miknatislanma akimi P0531[3] | Birim ¢cevrimi

r0330[3] | Nominal motor kaymasi P0601[3] | Motor sicaklik sensori
r0331[3] | Nominal miknatislanma akimi P0604[3] | Esik motor sicakhgi

r0332[3] | Nominal gui¢ faktori P0625[3] | Motor ortam sicakhigi
r0333[3] | Nominal motor torku P0626[3] | Stator nuvesi agiri sicaklik
P0335[3] | Motor sogutmasi P0627[3] | Stator sargisinda asiri sicaklik
P0340[3] | Motor parametrelerinin hesaplanmasi P0628[3] | Rotor sargisinda asir sicaklik
P0341[3] | Motor ataleti [kg*m”2] r0630[3] | CO: Ortam sicakhgi

P0342[3] | Toplam/motor atalet orani r0631[3] | CO: Stator demiri sicaklig
P0344[3] | Motor agirhig r0632[3] | CO: Stator sargisi sicakhgi
r0345[3] | Motor baglama suresi r0633[3] | CO: Rotor sargisi sicakhgi
P0346[3] | Miknatislanma suresi P0640[3] | Motor asiri yuk faktori [%)]
P0347[3] | Miknatislanmanin giderilme siresi P1001[3] | Sabit frekans 1

P0350[3] | Stator direnci (fazlar arasi) P1002[3] | Sabit frekans 2

P0352[3] | Kablo direnci P1003[3] | Sabit frekans 3

P0354(3] | Rotor direnci P1004(3] | Sabit frekans 4

P0356[3] | Stator kagak endiktansi P1005[3] | Sabit frekans 5

P0358[3] | Rotor kacak endiiktansi P1006[3] | Sabit frekans 6

P0360[3] | Ana endiiktans P1007[3] | Sabit frekans 7

P0362[3] | Miknatislanma egrisi akisi 1 P1008[3] | Sabit frekans 8

P0363[3] | Miknatislanma egrisi akisi 2 P1009[3] | Sabit frekans 9

P0364[3] | Miknatislanma egrisi akisi 3 P1010[3] | Sabit frekans 10

P0365[3] | Miknatislanma egrisi akisi 4 P1011[3] | Sabit frekans 11

P0366[3] | Miknatislanma egrisi imag 1 P1012[3] | Sabit frekans 12

P0367[3] | Miknatislanma egrisi imag 2 P1013[3] | Sabit frekans 13

P0368[3] | Miknatislanma egrisi imag 3 P1014[3] | Sabit frekans 14

P0369[3] | Miknatislanma egrisi imag 4 P1015[3] | Sabit frekans 15

r0370[3] | Stator direnci [%)] P1031[3] | MOP set degeri hafizasi
r0372[3] | Kablo direnci [%] P1040[3] | MOP set degeri

r0373[3] | Nominal stator direnci [%)] P1058[3] | Saga JOG frekansi

MICROMASTER 440 Parameter List
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No. Parametre adi

P1059[3] | Sola JOG frekansi

P1060[3] | JOG kalkis siresi

P1061[3] |JOG durus siresi

P1080[3] | Min. frekans

P1082[3] | Max. frekans

P1091[3] | Atlama frekansi 1

P1092[3] | Atlama frekansi 2

P1093[3] | Atlama frekansi 3

P1094[3] | Atlama frekansi 4

P1101[3] | Atlama frekansi bant genisligi
P1120[3] | Kalkis suresi

P1121[3] | Durus suresi

P1130[3] | Kalkis ilk yumusatma siresi
P1131[3] | Kalkis son yumusatma siresi
P1132[3] | Durus ilk yumusatma suresi
P1133[3] | Durus son yumusatma siresi
P1134[3] | Yumusatma tipi

P1135[3] | OFF3 durus siresi

P1202[3] | Motor-akimi: Dénerken baslatma
P1203[3] | Arama hizi: Donerken baslatma
P1232[3] | DC frenleme akimi

P1233[3] | DC frenleme sdresi

P1234[3] | DC frenleme baslangi¢ frekansi
P1236[3] | Bilesik frenleme akimi

P1240[3] | Vdc kontrolérun konfiglirasyonu
P1243[3] | Vdc-max dinamik faktori
P1245[3] | KIB dev.gir.seviyesi

r1246[3] | CO: KIB dev.gir.seviyesi
P1247[3] | KIB dinamik faktori

P1250[3] | Vdc-kontrolér kazanci

P1251[3] | Vdc-kontrolér integral suresi
P1252[3] | Vdc-kontrolér turev suresi
P1253[3] | Vdc-kontrolér ¢ikis sinirlandirmasi
P1256[3] | KIB reaksiyonu

P1257[3] | KIB frek.siniri

P1300[3] | Kontrol modu

P1310[3] | Surekli guclendirme

P1311[3] | Hizlandirma gl¢lendirmesi
P1312[3] | Baglatma gi¢lendirmesi

P1316[3] | Gugclendirme sonundaki frekans
P1320[3] | Programlanabilir V/f frek.koord.. 1
P1321[3] | Programlanabilir V/f volt. koord. 1
P1322[3] | Programlanabilir V/f frek.koord.. 2
P1323[3] | Programlanabilir V/f volt. koord. 2
P1324[3] | Programlanabilir V/f frek.koord. 3
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P1325[3] | Programlanabilir V/f volt. koord. 3

P1333[3] | FCC baglangic frekansi

P1335[3] | Kayma kompanzasyonu

P1336[3] | Kayma sinir

P1338[3] | Rezonans s6nimi kazanci V/f

P1340[3] | Imax kontrol6rii oransal kazanci

P1341[3] | Imax kontrol6rl integral zamani

P1345[3] | Imax kontrol6rii oransal kazanci

P1346[3] | Imax kontrol6rl integral zamani

P1350[3] | Gerilim yumusak yolverme

P1400[3] | Hiz kontrol konfiglirasyonu

P1442[3] | Aktuel devir icin filtre siiresi

P1452[3] | Aktuel devir icin filtre siiresi (SLVC)

P1460[3] | Hiz kontrol kazanci

P1462[3] | Hiz kontrol integral zamani

P1470[3] | Hiz kontrol kazanci (SLVC)

P1472[3] | Hiz kontrol integral zamani (SLVC)

P1488[3] | Droop giris kaynagi

P1489[3] | Droop o6l¢eklendirmesi

P1492[3] | Droop’un aktif hale getiriimesi

P1496[3] | Hizlandirma 6n kontrolu
olgeklendirmesi

P1499[3] | Hizlandirma tork kontrolii
olgeklendirmesi

P1520[3] | CO: Ust tork siniri

P1521[3] | CO: Alt tork siniri

P1525[3] | Alt tork sinirn dlgeklendirmesi

P1530[3] | Motor gii¢ sinirlamasi

P1531[3] | Rejeneratif gu¢ sinirlamasi

P1570[3] | CO: Sabit deger aki set degeri

P1574[3] | Dinamik gerilim bosluk payi

P1580[3] | Verim optimizasyonu

P1582[3] | Ak ayari icin yumugatma siresi

P1596[3] | Alan zayiflatma kontroll int. zamani

P1610[3] | Surekli tork gli¢lendirmesi (SLVC)

P1611[3] | Hizlandirma tork guclendirmesi
(SLVC)

P1654[3] | Isq ayari i¢in yumusatma suresi

P1715[3] | Akim kontrolii kazanci

P1717[3] | Akim kontroli int. Zamani

P1750([3] | Motor modelinin kontrol kelimesi

P1755[3] | Motor model e girme siresi (SLVC)

P1756[3] | Motor modeli hist.-freq. (SLVC)

P1758[3] | Feed-fwd-moda gegis T(wait)

P1759[3] | Hiz kontrol stabilite T(wait)

P1764[3] | Hiz kontrol Kp (SLVC)
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P1767[3] | Hiz kontrol Tn (SLVC) P2178[3] | Motor kalkinma gecikme suresi
P1780[3] | Rs/Rr-adaptasyon kontrol kelimesi P2181[3] | Kayis hatasi bulma modu
P1781[3] | Rs-adaptasyon Tn P2182[3] | Kayis esik frekansi 1
P1786[3] | Xm-adaptasyon Tn P2183[3] | Kayis esik frekansi 2
P1803[3] | Max. modulasyon P2184[3] | Kayis esik frekansi 3
P1820[3] | Cikis fazlarini tersleme P2185[3] | Ust tork egigi 1
P1909([3] | Motor tanimi kontrol kelimesi P2186[3] | Alttork esigi 1
P2000[3] | Referans frekansi P2187[3] | Ust tork egigi 2
P2001[3] | Referans gerilimi P2188[3] | Alttork esigi 2
P2002[3] | Referans akimi P2189[3] | Ust tork esigi 3
P2003[3] | Referans torku P2190[3] | Alttork esigi 3
r2004[3] | Referans glcu P2192[3] | Kayis hatasi i¢in gecikme siresi
P2150[3] | Histerezis frekansi f_hys P2201[3] | Sabit PID set degeri 1
P2153[3] | Hiz filtresi zaman sabiti P2202[3] | Sabit PID set degeri 2
P2155[3] | Esik frekansi f_1 P2203[3] | Sabit PID set degeri 3
P2156[3] | Esik frekansi f_1 gecikme siresi P2204[3] | Sabit PID set degeri 4
P2157[3] | Esik frekansi f_2 P2205[3] | Sabit PID set degeri 5
P2158[3] | Esik frekansi f_2 gecikme siresi P2206[3] | Sabit PID set degeri 6
P2159[3] | Esik frekansi f_3 P2207[3] | Sabit PID set degeri 7
P2160[3] | Esik frekansi f_3 gecikme siresi P2208[3] | Sabit PID set degeri 8
P2161[3] | Frek. ayar nok. i¢in min. esik seviyesi P2209([3] | Sabit PID set degeri 9
P2162[3] | Asiri hiz igin histerezis frekansi P2210[3] | Sabit PID set degeri 10
P2163[3] | Izin verilen sapma igin girig frekansi P2211[3] | Sabit PID set degeri 11
P2164[3] | Histerezis frekansi sapmasi P2212[3] | Sabit PID set degeri 12
P2165[3] | Set degerinden sapma tesbiti icin P2213[3] | Sabit PID set degeri 13
gecikme suresi P2214[3] | Sabit PID set degeri 14
P2166[3] SE?LISF tamamlandi” sinyali gecikme P2215[3] | Sabit PID set degeri 15
P2167[3] | Kapanma frekansi f_off P2231[3] | PID-MOP set degeri hafizasi
P2168[3] | Gecikme siiresi T_off P2240[3] | PID-MOP set degeri
P2170[3] | Esik akimi I_thresh P2480[3] | Pozisyon modu
P2171[3] | Akim gecikme siiresi P2481[3] | Digli kutusu giris orani
P2172[3] | DC-bara gerilimi esigi P2482[3] | Digli kutusu ¢ikis orani
P2173[3] | DC-bara gerilimi gecikme siresi P2484[3] | Saft donds sayisi = 1 Birim
P2174[3] | Tork esigi M_thresh P2487[3] | Pozisyon hatasi trim degeri
P2176[3] | Tork esigi icin gecikme siresi P2488[3] | Mesafe / Devir sayis

P2177[3] | “Motor bloke” gbsterimi icin gec.sdr.
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1.4

Parametre Tanimlari

Note:
4. Seviye Parametreler BOP ya da AOP ile goriintilenememektedir.
r0000 Saricu ekrani Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 1
P-Grubu: ALWAYS Max: -
P0005'te tanimlanan kullanici tarafindan secilen degeri goriintiler.
Note:
"Fn" tusuna 2 saniye sire ile basilmasi kullanicinin DC bara gerilimi, ¢ikis frekansi, ¢ikis gerilimi ve segilmis
olan r0000 ayarini gériintilemesini saglar (P0005'te aciklanmistir).
roo02 Sdrdcinun durumu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

Surtciiniin o andaki durumunu goérintuler.

Muhtemel Ayarlar:

0 Devreye alma modu (P0010 !=0)
1 Surict hazir
2 Sdrlci hatasi aktif
3 Siricu ¢aligmaya bashyor (DC-bara 6n sarji)
4 Sdricu ¢aligiyor
5 Duruyor (durus rampasi)
Bagimlilik:
Konum 3 yalnizca DC bara 6n sarji esnasinda ve harici beslemeli iletisim karti takili iken gorilebilir.
P0003 Kullanici erigim seviyesi Min: 0
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1
P-Grubu: ALWAYS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4

Seviye:

1

Kullanicilarin parametre dizilerine erisim seviyelerini tanimlar. Varsayilan ayarlar (standart) basit
uygulamalarin birgogu i¢in yeterli oimaktadir.

Muhtemel Ayarlar:

0 Kullanici tanimh parametre listesi — kullanim detaylari i¢in bkz. PO013
1 Standart: En ¢ok kullanilan parametrelere erisimi saglar.
2 Gelismis: Gelismis erigimi saglar orn. inverter I/O fonksiyonlari.
3 Uzman: Yalnizca uzman seviyesinde kullanim igin.
4 Servis: Yalnizca yetkili servis personelinin kullanimi igin — parola korumali.
P0004 Parametre filtresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: ALWAYS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 22

Mevcut parametreleri devreye alma sirasinda kolaylik saglamasi acisindan islevsellige gore filtreler.

Muhtemel Ayarlar:

0 Tum parametreler

2 Inverter

3 Motor

4 Hiz sensori

5 Teknolojik uygulama / birimler

7 Komutlar, dijital I/O

8 ADC ve DAC

10 Set degeri kanali / RFG

12 Sdrici ozellikleri

13 Motor kontrolu

20 iletigim

21 Alarmlar / ikazlar / izleme

22 Teknoloji kontrol6ri (6rnek PID)
Ornek:

P0004 = 22 ayar yalnizca PID parametrelerinin gorintilenebilir oldugunu belirtir.
Bagimlilik:

Parametre baslk kisminda “Quick Comm: Evet” ile isaretlenmis olan parametreler sadece P0010 =
devreye Alma) iken ayarlanabilir.
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P0O005

(3]

Ekran seg¢imi Min: 2
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 21
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000

Seviye:

Indeks:

Parametre r0000 (surucl ekrani) i¢in ekran gortintusini secer.

P0005[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
PO005[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0005[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Cok kullanilan ayarlar:

21 Aktlel frekans
25 Cikig gerilimi
26 DC bara gerilimi
27 Cikis akimi

Uyari notu:

Bu ayarlar salt-okunur parametre numaralari ("rxxxx") ile ilgilidir.

Ayrintilar:

Bkz. ilgili "rxxxx" parametre tanimlari.

P0O006

Ekran modu Min: 0
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4

Seviye:

r0000 (surucu ekrani) icin ekran modunu tanimlar.

Muhtemel Ayarlar:

0 Hazir konumunda iken set degeri ve ¢ikis frekansini donlsimlu olarak ekrana getirir. Calisiyor
konumunda ise ¢ikis frekansini ekrana getirir.

1 Hazir konumunda set degerini ekrana getirir. Calisiyor konumunda c¢ikis frekansini ekrana getirir.

2 Hazir konumunda PO005 ve r0020 degerlerini donlsumlu olarak ekrana getirir. Caligiyor
konumunda P0O005 degerini ekrana getirir.

3 Hazir konumunda r0002 ve r0020 degerlerini donusiimli olarak ekrana getirir. Caligiyor
konumunda r0002 degerini ekrana getirir

4 Tum konumlarda yalnizca PO005 degerini ekrana getirir

Not:

inverterin calismadigi zaman ekranda “Not Running (¢alismiyor)” ve “Running (¢aligiyor)” yazilari

donlsumlu olarak gikar.

Fabrika ayarlarinda, set degeri ve aktiiel frekans degerleri doniisimlu olarak ekrana gelir.

P0O007 Ekran aydinlatmasi gecikme siresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Ekran aydinlatmasinin operat6r panel tizerinde herhangi bir tusa basilmadiysa ne kadar sire sonra
kapanacagini belirler .

Deger:

P0007 = 0:
Aydinlatma her zaman aglik (fabrika ayart).

P0007 = 1 - 2000:
Aydinlatmanin kapanmasi icin gegecek olan sire.
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P0010

Devreye alma parametresi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: ALWAYS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 30

Parametreleri, yalnizca belirli bir fonksiyonel gruba ait olanlar segilecek sekilde filtreler.

Muhtemel Ayarlar:

0 Hazir

1 Hizl devreye alma

2 Inverter

29 Yikleme

30 Fabrika ayari
Bagimlilik:

inverterin galismasi icin 0’a resetleyiniz.

P0003 (kullanici erisim seviyesi) de parametrelere erisimi belirler.

Not:
P0010 =1
Inverter, PO010 = 1 ayari ile ¢abuk ve kolayca devreye alinabilir. Bu islemden sonra yalnizca 6nemli
parametreler (6rn.: P0304, P0305, vb.) ekranda goriinir. Bu parametrelerin degerleri sira ile girilmelidir.
Hizl devreye almayi sonlandirma ve i¢ hesaplamanin basi P3900 = 1 — 3 ayari ile yapiimaktadir. Daha
sonra PO010 parametresi otomatik olarak sifira resetlenir.
P0010 = 2
Yalnizca servis amachdir.
P0010 = 29
PC programlari zerinden bir parametre dosyasini transfer etmek i¢in kullanihr (érn.: DriveMonitor,
STARTER); P0010 parametresi PC programi tarafindan 29'a ayarlanir. Yikleme bittikten sonra PC
programi PO010 parametresini sifira resetler.
P0010 = 30
Inverterin parametrelerini resetlerken PO010 = 30'a ayarlanmalidir. Parametrelerin resetienmesi P0970 = 1
ayari ile baglatilir. Inverter otomatik olarak tum parametre degerlerini fabrika degerlerine resetler. Parametre
ayarlari ile ilgili sorun yasiyor ve parametrelendirmeye yeniden baslamak istiyorsaniz bu iglem oldukca
faydali olabilir. Fabrika ayarlarina dondirme islemi yaklasik olarak 60 s. stirmektedir.
Eger P3900 O'a esit degilse (fabrika degeri 0'dir), bu parametre otomatik olarak 0’a resetlenir.

P0011 Kullanicir tanimli parametre igin kilit (lock) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535

Details:
Bkz. parametre P0013 (kullanici tanimli parametre)

P0012 Kullanici tanimli parametre i¢in anahtar (key) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535

Details:

Bkz. parametre P0013 (kullanici tanimli parametre).

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

17




Issue 04/02

Error! Style not defined.

P0013[20]

Indeks:

Kullanici tanimli parametre Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535

Son kullanicinin erigebilecegdi sinirli bir parametre seti tanimlar.

Kullanmak i¢in talimatlar:

1. Adim: PO003 = 3 giriniz (uzman kullanicr)

2. Adim: P0013 indekslerine 0-16 gidiniz : (kullanici listesi)

3. Adim: Kullanici tanimli listede gériinmesi gerekli olan parametreleri PO013'teki 0-16 parametrelerine
giriniz.

Asagidaki degerler sabittir ve degistirilemez:

- P0O013 indeks 19 = 12 (kullanici tanimli parametre i¢in anahtar)

- P0013 indeks 18 = 10 (devreye alma parametre filtresi)

- P0013 indeks 17 = 3 (kullanici erisim seviyesi)

4. Adim: Kullanici tanimli parametreyi aktif hale getirmek icin PO003 = 0 yapiniz.

P0013[0] : 1. kullanici parametresi
P0O013[1] : 2. kullanici parametresi
P0013[2] : 3. kullanici parametresi
P0O013[3] : 4. kullanici parametresi
P0013[4] : 5. kullanici parametresi
P0O013[5] : 6. kullanici parametresi
P0013[6] : 7. kullanici parametresi
P0013[7] : 8. kullanici parametresi
P0O013[8] : 9. kullanici parametresi

P0013[9] : 10. kullanici parametresi
P0O013[10] : 11. kullanici parametresi
P0O013[11] : 12. kullanici parametresi
P0013[12] : 13. kullanici parametresi
P0O013[13] : 14. kullanici parametresi
P0013[14] : 15. kullanici parametresi
P0O013[15] : 16. kullanici parametresi
P0013[16] : 17. kullanici parametresi
P0O013[17] : 18. kullanici parametresi
P0013[18] : 19. kullanici parametresi
P0O013[19] : 20. kullanici parametresi

Bagimlilik:

Kullanici tanimh parametrenin degistiriimesini engellemek i¢in énce PO011'i (“lock”) P0O012'den (“key”) farkl
bir degere ayarlayiniz. Daha sonra, kullanici tanimli listeyi aktif hale getirmek icin PO003 = 0 yapiniz.

Kilitli ve kullanici tanimli parametre aktif halde iken, kullanici tanimli parametreden ¢ikmanin (ve diger
parametreleri gérmenin) tek yolu P0012'yi (“key”) PO011'deki (“lock”) degere getirmektir.

Not:

Tum parametreleri fabrika reset degerlerine dondurmek igin alternatif olarak, P0010 = 30 (devreye alma
parametre filtresi = fabrika ayari) ve P0970 = 1 (fabrika reset) ayarlarini yapiniz.

P0011 ("lock") ve PO012 ("key") parametrelerinin fabrika ayarlari aynidir.
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P0014[3]

Hafizaya alma modu Min: 0 Seviye:
CStat: uT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: - Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Parametreler i¢in hafizaya alma modunu belirler ("volatile" (RAM) veya "nonvolatile" (EEPROM)).

Muhtemel Ayarlar:

Index:

0 volatile (gegici) - (RAM)
1 nonvolatile (gegici olmayan) - (EEPROM)

P0014[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
P0014[1] : Seri arayiiz BOP baglantisi
P0014[2] : PROFIBUS /CB

Not:
1. BOP kullanildiginda parametreler her zaman EEPROM icinde saklanir.
2. P0014 parametresinin kendisi de EEPROM iginde saklanir.
3. P0014 parametresi fabrika reset yapildiginda degismez (P0010 = 30 ve P0971 = 1).
4. P0014, DOWNLOAD (ylikleme) sirasinda transfer edilebilir (P0010 = 29).
5. Eger "Store request via USS/CB = volatile (RAM) [USS/CB=volatile (RAM) uzerinden hafizaya alma
istegi]" ve "P0014[x] = volatile (RAM)" ise tum parametre degerleri P0971 vasitasi ile gegici olmayan
(nonvolatile) hafizaya transfer edilebilir.
6. Eger “Store request via USS/CB” ve P0014[x] degerleri birbirini tutmuyorsa P14[x] = “store nonvolatile
(EEPROM)” her zaman daha ylksek 6ncelige sahiptir.
Store request via USS/CB P0O014[x]'tin degeri Sonug
EEPROM RAM EEPROM
EEPROM EEPROM EEPROM
RAM RAM RAM
RAM EEPROM EEPROM
roo18 Yazilim versiyonu Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 1
P-Grubu: INVERTER Max: -
YUklu bulunan yazihmin versiyonunu goéruntiler.
roo19 CO/BO: BOP kontrol kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Operatoér panel komutlarinin durumunu géruntdler.
Asagidaki ayarlar, BICO giris parametrelerine baglanirken tus takimi icin “kaynak” kodlari olarak
kullaniimaktadir.
Bitfields:
BitO0 ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O1 OFF2: Elektriksel durug 0 EVET
1 HAYIR
Bit08 Saga JOG 0 HAYIR
1 EVET
Bitll Ters yon (set degeri cevrimi) 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Motor potansiyometresi MOP asagi 0 HAYIR
1 EVET
Not:
Fonksiyonlari panel tuglarina atamak icin BICO teknolojisi kullanildiginda, bu parametre ilgili komutun o anki
durumunu goéruntiler .
Asagidaki fonksiyonlarin herbiri farkl tuslara baglanabilir:
- ON/OFF1,
- OFF2,
-JOG,
- REVERSE (TERS YON),
- INCREASE (ARTIRMA),
- DECREASE (AZALTMA)
r0020 CO: RFG'den 6nceki frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Aktliel frekans set degerini goruntuler (rampa fonksiyonu uretecinin cikisr).
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roo21 CO: Aktuel filtre edilmig frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Kayma kompanzasyonu, rezonans sénimii ve frekans sinirlandirmasini haric tutarak aktuel inverter cikis
frekansini (r0024) goésterir.
roo22 Aktlel filtre edilmig rotor hizi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: 1/min Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
inverter cikis frekansi [Hz] x 120 / kutup sayisi ‘na gére hesaplanan rotor hizini gésterir.
Note:
Bu hesaplama yike bagl kaymayi hesaba katmaz.
ro024 CO: Aktuel filtre edilmisg ¢ikig frekansi. Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktuel ¢ikis frekansini gésterir (kayma kompanzasyonu, rezonans soniimi ve frekans sinirlamasini kapsar).
ro025 CO: Aktuel filtre edilmig ¢ikig gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motora uygulanan gerilimi gdsterir [rms].
r0026 CO: Aktuel filtre edilmig DC-bara gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
DC-bara gerilimini gosterir.
ro027 CO: Act. filtered output current Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motor akiminin [A] degerini gdsterir [rms].
ro029 CO: Aki ureten akim Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aki Ureten akim bilesenini gosterir.
Aki Ureten akim bileseni, motor parametrelerinden hesaplanan nominal akiya baghdir (P0340 — Motor
parametrelerinin hesaplanmasi).
Bagimlilik:
P1300'deki (kontrol modu) vektér kontrolii secildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
Note:
Nominal devre kadar akisal akim bileseni genellikle sabit kalir. Nominal devrin (izerinde alan zayiflatmaya
girerek devrin daha fazla artabilmesine olanak verir.
r0030 CO: Tork treten akim Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Tork Ureten akim bilesenini gosterir.

Tork Ureten akim bileseni hiz regllatori tarafindan verilen tork set degeri degerlerinden hesaplanmaktadir.
Bagimlilik:
P1300'deki (kontrol modu) vektér kontrolii secildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.

Not:

Asenkron motorlarda, tork treten akim bileseni icin bir sinir degeri hesaplanmakta olup (izin verilen max.
¢ikis gerilimi (r0071), motor kagagdi ve akim alani zayiflatmasi (r0377) ile birlikte), bu deger motorun
durmasini engeller.

roo31 CO: Aktuel filtre edilmig tork Min: - Seviye:

Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2

P-Grubu: CONTROL Max: -
Motorun torkunu gosterir.
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roo32 CO: Aktuel filtre edilmig gig Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motorun gliclinu gosterir.
Bagimlilik:
Bu deger P0100'deki (Avrupa / Kuz.Amerika'da ¢alistirma) degere bagl olarak [kW] veya [hp] cinsinden
gOsterilir.
r0035[3] CO: Aktuel motor sicakhgi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Olgiilen motor sicakhgini gésterir.
Index:
r0035[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
r0035[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r0035[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)
ro036 CO: Inverterin agir1 yikte kullanimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterin, 12t modeli ile hesaplanan agin yiikte kullamim degerini gésterir.
Aktliel 12t degerinin izin verilen max. 12t degerine orani [%] cinsinden faydalanmay: verir.
inverterin nominal akim degeri agiimadiysa, kullanim 0% olarak gésterilir.
Eger akim P0294 (inverter 12t asiri yik ikazi) esik seviyesini gecerse, A0504 alarmi (inverter asiri sicaklik)
uretilir ve inverterin ¢ikis akimi P0290 (inverter asirt yik reaksiyonu) vasitasi ile dusuralir.
100 % kullanimin Ustiine cikilirsa, FO005 alarmi (inverter 12T) verilir.
roo37[5] CO: Inverter sicakhgi [°C] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Termal modele gore, dlgllen sogutucu sicakhigini ve IGBT lerin hesaplanan baglanti sicakliklarini gosterir.
Index:
r0037[0] : Olgiilen sogutucu sicakhig
r0037[1] : Cip sicakhg
r0037[2] : Dogrultucu sicakhgi
r0037[3] : Inverter cevre sicakhg
r0037[4] : Kontrol karti sicakhgi
ro038 CO: Aktuel gug faktoru Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktuel gug faktorini gosterir.
Bagimlilik:
P1300'deki (kontrol modu) V/f kontrolii secildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
roo39 CO: Enerji tuketim 6lgeri [kWh] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: kWh Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
Ekranin son resetlenmesinden beri (bkz. P0040 — enerji tiketim &lgerinin resetlenmesi) inverterin kullanmis
oldugu elektrik enerjisini gosterir.
Bagimlilik:
Bu deger
P0040 = 1 oldugunda resetlenir.
P0040 Enerji tiketim 6lcerinin resetlenmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

r0039 parametresinin (enerji tiiketim olgeri) degerini sifira resetler.

Muhtemel Ayarlar:

0 Resetleme yok
1 r0039'u O'a resetle

Bagimlilik:

“P” ye basiimadikca resetleme yapiimaz.
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ro050 CO: Aktif komut data seti Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

Secili bulunan ve aktif durumdaki komut data setini (CDS) gosterir.
Muhtemel Ayarlar:

0 1. Komut data seti (CDS)

1 2. Komut data seti (CDS)

2 3. Komut data seti (CDS)

Ayrintilar:
Bkz. P0810 parametresi.
roo51[2] CO: Aktif sirucu veri seti (DDS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2

P-Grubu: COMMANDS Max: -

Secili bulunan ve aktif durumdaki striicu veri setini gosterir (DDS).
Muhtemel Ayarlar:

0 1. Siirlict veri seti (DDS)
1 2. Sirucu veri seti (DDS)
2 3. Suricu veri seti (DDS)

Index:
r0051[0] : Segilmis olan sirtcl veri seti
r0051[1] : Aktif durumdaki surticu veri seti

Ayrintilar:
Bkz. P0820 parametresi.
r0052 CO/BO: 1. durum kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

inverterin birinci aktif durum kelimesini gosterir (bit formatinda) ve inverterin durumunu belirlemek igin
kullanilabilir. Durum kelimesindeki ekran segmentleri, “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Girig"
bélimiinde gosterilmistir

Bitfields:

BitO0 Suricu hazir 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Surtci ¢alismaya hazir 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Suricu calisiyor 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Surtci hatasi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 OFF2 aktif 0 EVET
1 HAYIR
Bit0O5 OFF3 aktif 0 EVET
1 HAYIR
Bit06 START engellemesi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Surici ikazi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O8 Set degeri sapmasl/ akt.deger 0 EVET
1 HAYIR
Bit09 PZD kontroli 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 Max. frekansa ulagildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Ikaz: Motor akim siniri 0 EVET
1 HAYIR
Bit12 Motor freni aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motor agir yik 0 EVET
1 HAYIR
Bit14 Motor saga dontyor 0 HAYIR
1 EVET
Bit1l5 Inverter asin yuk 0 EVET
1 HAYIR

Not:
Bit3 (Hata) ¢ikisi dijital cikis Gizerinde ¢evrilecektir (Duslik = Hata, Yiksek = Hata yok).
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roos3 CO/BO: 2. durum kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

inverterin ikinci durum kelimesini gésterir (bit formatinda).
Bitfields:

Bit00 DC freni aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 f_ger. > P2167 (f_off) 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 f_ger. > P1080 (f_min) 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Ger. akim r0027 >= P2170 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 f_ger. > P2155 (f_1) 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O5 f_ger. <= P2155 (f_1) 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 f_act>= set degeri 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Ger. Vdc r0026 < P2172 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 Ger. Vdc r0026 > P2172 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 Rampa bitti 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 PID ¢ikisi 12294 == P2292 (PID_min) 0 HAYIR
1 EVET
Bitll PID c¢ikisi r2294 == P2291 (PID_max) 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Dataset 0't AOP'den yukle 0 HAYIR
1 EVET
Bitl5 Dataset 1'i AOP’den yiikle 0 HAYIR
1 EVET
Ayrintilar:
Yedi-kisimli ekranin tanimi icin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Girig” bolimiine
bakiniz.
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r0054 CO/BO: 1. kontrol kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
inverterin birinci kontrol kelimesini gésterir ve hangi komutlarin aktif durumda oldugunu belirlemek igin
kullanilabilir.
Bitfields:
BitO0 ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O1 OFF2: Elektriksel durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit02 OFF3: Hizh durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit03 Palsi aktif hale getirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 RFG'yi aktif hale getirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O5 RFG baslatma 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Set degerini aktif hale getirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O7 Hata resetleme 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 Saga JOG 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 Sola JOG 0 HAYIR
1 EVET
Bitl0 PLC’'den kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bitll Ters yon (set degeri cevrimi) 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Motor potansiyometresi MOP asagi 0 HAYIR
1 EVET
Bit15 CDS Bit 0 (Local/Remote) 0 HAYIR
1 EVET
Details:
Yedi-segmentli ekranin tanimi igin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Giris” bélimine
bakiniz.
roo55 CO/BO: 2. kontrol kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
inverterin ilave kontrol kelimesini gésterir ve hangi komutlarin aktif durumda oldugunu belirlemek igin
kullanilabilir.
Bitfields:
BitOO Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Sabit frekans Bit 3 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Surlci veri seti (DDS) Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 Surtci veri seti (DDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 PID aktif hale getirildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 DC freni aktif hale getirildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Droop 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Tork kontrolu 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR
Bitl5 Komut data seti (CDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Details:
Yedi-segmentli ekranin tanimi igin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Giris” bélumine
bakiniz.
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r0056 CO/BO: Motor kontroliin durumu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motor kontroliin durumunu goésterir (MM420: V/f durumu) ve inverterin durumunu belirlemek igin
kullanilabilir.
Bitfields:
Bit0O Ik kontrol tamamlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O1 Motor miknatishik giderme islemi tamamlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Palslar devrede 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Gerilim softstart (yumusak yolverme) secimi 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Motor uyarimi tamamlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 Kalkis guclendirmesi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Hizlandirma gli¢lendirmesi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Frekans negatif 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 Alan zayiflatmasi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 Volts set degeri sinirlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 Kayma frekansi sinirlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bitll F_c¢ik > F_max Frek.sinirlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Cikista faz ¢cevrimi segildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 I-max kontroloru aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Vdc-max kontrol6ri aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit15 KIB (Vdc-min kontrolu) aktif 0 HAYIR
1 EVET
Details:
Yedi-kisimli ekranin tanimi icin giris bélimiine bakiniz.
rooel CO: Rotor hizi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Enkoder tarafindan saptanan anlik hizi gosterir.
r0062 CO: Frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Vektor kontroldriiniin hiz set degerini gosterir.
roo63 CO: Frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Anlik hizi gésterir.
ro064 CO: Frekans kontrol6ériniin sapmasi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Hiz kontroldriiniin anlik sapmasini gosterir.

Bu deger, hiz set degeri (r0062) ve anlik hiz degerlerinden hesaplanir (r0063).

Seviye:

3

Bagimlilik:
P1300'deki (kontrol modu) V/f kontrolii secildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
ro065 CO: Kayma frekansi Min:
Datatipi: Float Birim: % Def:
P-Grubu: CONTROL Max:

Nominal motor frekansinin [%] si cinsinden motorun kayma frekansini gésterir.
Details:
VIf kontroli igin, ayrica P1335’e (kayma kompanzasyonu) de bakiniz.
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ro066 CO: Cikig frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Anlik ¢ikis frekansini gésterir.
Note:
Cikis frekansi P1080 (min. frekans) ve P1082'ye (max. frekans) girilmis olan degerlerle sinirhdir.
rooe7 CO: Cikig akimi siniri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
inverterin gegerli olan max. ¢ikis akimini gésterir.
Bu deger P0640 (max. ¢ikis akimi) degeri, nominal degerlerdeki diisme karakteristikleri, motor ve inverter
termal korumalari gibi 6zelliklerden etkilenir.
Bagimlilik:
P0610 (motor 12t sicaklik reaksiyonu), sinira ulagildiginda olusacak reaksiyonu belirler.
Note:
Normal sartlarda akim sinirt = nominal motor akimi (P0305) x motor akimi siniri (P0640) dir. Bu deger max.
inverter akim degerine (r0209) esit veya daha kucuktur.
Motor termal model hesabina gére asiri iIsinma durumu olusacaksa, akim siniri digurulebilir.
roo68 CO: Cikig akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motor akiminin [A] filtrelenmemis degerini [rms] gdsterir.
Note:

Proses kontrol maksatli kullanim igindir (BOP/AOP Uzerindeki degeri gostermek icin kullanilan ve
filtrelenmis r0027°'nin (¢ikis akimi) tersine).
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r0069[6] CO: Faz akimlari Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Faz akimlarini gosterir.
Index:
r0069[0] : U_fazi
r0069[1] : V_fazi
r0069[2] : W_fazi
r0069[3] : Dengelenmis U_fazi
r0069[4] : Dengelenmis V_fazi
r0069[5] : Dengelenmis W_fazi
ro070 CO: Akt. DC-bara gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -

DC-bara gerilimini (filtrelenmemis) gdsterir.

Note:

Proses kontrol maksatli kullanim igindir (BOP/AOP Uzerindeki degeri gostermek icin kullanilan ve

filtrelenmis r0026'nin (DC-bara gerilimi) tersine).

roo71 CO: Max. cikig gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Max. ¢ikis gerilimini gosterir.
VA
ro071
Vmax Vmax = f(Vdc"\/IODmax)
(Inverter)
P0304 Vou
A (Inverter)
(Motor)
o
«
- f
p)j
P0310
fn
(Motor)
A
P,y
Power
Flux
-1
f
C
) , , » |
««—— Field weakening
Bagimlilik:
Max. cikis gerilimi giris besleme gerilimine baghdir.
roo72 CO: Cikig gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Cikis gerilimini gosterir.
roo74 CO: Modiilasyon Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -

Modulasyon indeksini gosterir.

Modulasyon indeksi, inverter faz giris gerilimindeki ana bilesenin blyuklugu ve DC-bara gerilim degerinin

yarisi arasindaki oran olarak tanimlanir.
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roo75 CO: Akim set degeri Isd Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -

Aki Ureten akim bileseninin set degerini gosterir.
Bagimlilik:
P1300'deki (kontrol modu) V/f kontrolii secildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.

ro076 CO: Akim Isd Min: - Seviye:

Datatipi: Float Birim: A Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -

Aki Ureten akim bilesenini gosterir.
Bagimlilik:
P1300'deki (kontrol modu) V/f kontrolii secildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.

roo77 CO: Akim set degeri Isq Min: - Seviye:

Datatipi: Float Birim: A Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -

Tork Ureten akim bileseninin set degerini gosterir.
Bagimlilik:
P1300'deki (kontrol modu) V/f kontrolii secildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.

roo78 CO: Akim Isq Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -
Tork Ureten akim bilesenini gosterir.
ro079 CO: Tork set degeri (toplam) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -

Toplam tork set degerini gosterir.
Bagimlilik:
P1300'deki (kontrol modu) V/f kontrolii secildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.

ro080 CO: Tork Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -
Anlik tork degerini g6sterir.
r0084 CO: Hava boslugu akisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hava boslugu akisini nominal motor akisinin [%] si olarak gdsterir.
roo86 CO: Aktif akim Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -

Aktif (gercek) motor akimini gosterir.
Bagimlilik:
P1300'deki (kontrol modu) V/f kontrolii secildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.

ro0o90 CO: Rotor agisi Min: - Seviye:

Datatipi: Float Birim: °© Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -

Rotorun o anki agisini gosterir. Bu fonksiyon tek giris kanalli enkoderlerde bulunmamaktadir.
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P0095[10] CI: PZD sinyallerinin gosterilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
PZD sinyalleri icin ekran kaynagini seger.
Index:
P0095[0] : 1.PZD sinyali
P0095[1] : 2. PZD sinyali
P0095[2] : 3. PZD sinyali
P0095([3] : 4. PZD sinyali
P0095[4] : 5.PZD sinyali
P0O095[5] : 6. PZD sinyali
P0095[6] : 7.PZD sinyali
P0095[7] : 8.PZD sinyali
P0O095[8] : 9. PZD sinyali
P0095[9] : 10. PZD sinyali
r0096[10] PZD sinyalleri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
PZD sinyallerini [%] olarak gdosterir.
Index:
r0096[0] : 1.PZD sinyali
r0096[1] : 2. PZD sinyali
r0096[2] : 3. PZD sinyali
r0096[3] : 4.PZD sinyali
r0096[4] : 5. PZD sinyali
r0096[5] : 6. PZD sinyali
r0096[6] : 7.PZD sinyali
r0096[7] : 8.PZD sinyali
r0096[8] : 9. PZD sinyali
r0096[9] : 10. PZD sinyali
Note:
r0096 = 100 % 4000 hex.’e karsilik gelir.
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P0100 Avrupa/ Kuzey Amerika Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: QUICK Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 2

Gig¢ ayarlarinin [kW] veya [hp] cinsinden ifade edilecegini belirler (6rn. Nominal plaka gii¢ degeri-P0307)

Bu parametrede, referans frekansina (P2000) ilave olarak nominal plaka referans degeri (P0310) ve max.
motor frekansinin fabrika degerleri de otomatik olarak ayarlanabilir .
Muhtemel Ayarlar:

0 Avrupa [kW], frekans (fab.deg.) 50 Hz
1 Kuzey Amerika [hp], frekans (fab.deg.) 60 Hz
2 Kuzey Amerika [kW], frekans (fab.deg.) 60 Hz
Bagimlilik:
I/O kartinin altindaki 2.DIP switch ayari, asagidaki diyagrama goére P0100’in O ve 1 ayarlarinin gegerliligini
belirler :

Remove 1/O board

Quick
commissioning
P0010 =1

yes
Y
no P0100 =1
?
Y
yes
DIP2 = OFF 0 >
?
yes
v 4 \ 4
Power in kW Power in kW Power in hp
50 Hz 60 Hz 60 Hz
P0100 =0 P0100 =2 P0100 =1

Bu parametreyi degistirmeden énce suruclyld durdurun (tim palslari devre disi birakin).
P0010 = 1 (devreye alma modu) degisikliklerin yapilabilmesini saglar.

P0100 parametresini degistirmek, nominal motor parametrelerine bagh olan motor parametrelerini ve diger
tim parametreleri resetler (bkz. P0340 — motor parametrelerinin hesaplanmasi).

Notice:
P0100 = 2 ayari (==> [kW], fabrika frekans degeri 60 [Hz]) 2. DIP switch ayari tarafindan degistiriimez (bkz.
yukaridaki diyagram).
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P0199 Cihaz sistem numarasi Min: 0 Seviye:
CStat: uT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: - Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 255
Cihazin sistem numarasidir. Bu parametrenin cihazin ¢alistinlmasinda bir etkisi yoktur.
r0200 Gug¢ kati kod numarasi Min: - Seviye:
Datatipi: U32 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Asagidaki tabloda gosterildigi gibi cihazin donanim varyantini tanimlar.
Code- MM440 CT Power| VT Power| Internal [Frame|
No. MLFB Input Voltage & Frequency KW kW | Filter | Size
4116SE6440-2UC11-2AAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,12 0,12|no A
4216SE6440-2UC12-5AAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,25 0,25|no A
43|6SE6440-2UC13-7AAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,37 0,37|no A
4416SE6440-2UC15-5AAXx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,55 0,55|no A
45]6SE6440-2UC17-5AAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,75 0,75|no A
46| 6SE6440-2AB11-2AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,12 0,12|CI. A A
47|6SE6440-2AB12-5AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,25 0,25|CIL. A A
48| 6SE6440-2AB13-7AAXx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,37 0,37|CIL A A
49| 6SE6440-2AB15-5AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,55 0,55|CIL. A A
50|6SE6440-2AB17-5AAX |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,75 0,75|CIL. A A
51|6SE6440-2UC21-1BAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 1,1 1,1|no B
52|6SE6440-2UC21-5BAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 1,5 1,5|no B
53|6SE6440-2UC22-2BAX |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 2,2 2,2|no B
54|16SE6440-2AB21-1BAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,1 1,1|ClL A B
55|6SE6440-2AB21-5BAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,5 1,5|ClL A B
56|6SE6440-2AB22-2BAXx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 2,2 2,2|CILA B
57|6SE6440-2UC23-0CAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 3 3|no C
58| 6SE6440-2UC24-0CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 5,5|no C
59|6SE6440-2UC25-5CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 5,5 7,5|no C
60|6SE6440-2AB23-0CAXx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 3|CL A C
61|6SE6440-2AC23-0CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 3|CL A C
62|6SE6440-2AC24-0CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 5,5|Cl. A C
63|6SE6440-2AC25-5CAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 5,5 7,5|ClL A C
64|6SE6440-2UC27-5DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|no D
65|6SE6440-2UC31-1DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 11 15|no D
66|6SE6440-2UC31-5DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|no D
67|6SE6440-2AC27-5DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|CI. A D
68|6SE6440-2AC31-1DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 11 15|CI. A D
69|6SE6440-2AC31-5DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|Cl. A D
70|6SE6440-2UC31-8EAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|no E
71|6SE6440-2UC32-2EAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 22 30|no E
72|6SE6440-2AC31-8EAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|CIL A E
73|6SE6440-2AC32-2EAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 22 30|CI. A E
74|6SE6440-2UC33-0FAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 30 37|no F
75|6SE6440-2UC33-7FAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 37 45|no F
76|6SE6440-2UC34-5FAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 45 45|no F
77|6SE6440-2AC33-0FAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 30 37|Cl. A F
78|6SE6440-2AC33-7FAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 37 45|Cl. A F
79|6SE6440-2AC34-5FAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 45 45|ClL. A F
80|6SE6440-2UD13-7AAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,37 0,37|no A
81|6SE6440-2UD15-5AAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,55 0,55|no A
82|6SE6440-2UD17-5AAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,75 0,75|no A
83|6SE6440-2UD21-1AAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,1 1,1|no A
84|6SE6440-2UD21-5AAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,5 1,5|no A
85|6SE6440-2UD22-2BAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 2,2|no B
86|6SE6440-2UD23-0BAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 3|no B
87|6SE6440-2UD24-0BAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 4|no B
88|6SE6440-2AD22-2BAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 2,2|ClLA B
89|6SE6440-2AD23-0BAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 3|CL A B
90|6SE6440-2AD24-0BAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 4|CI. A B
91|6SE6440-2UD25-5CAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 5,5 7,5|no C
92|6SE6440-2UD27-5CAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|no C
93|6SE6440-2UD31-1CAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 11 15|no C
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o IV it Volage & Frequency |7 per| VT Pover| mtemal rame
94| 6SE6440-2AD25-5CAx | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 5,5 7,5|CL A C
95| 6SE6440-2AD27-5CAx | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|ClL A C
96| 6SE6440-2AD31-1CAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 11 15|ClL. A C
97| 6SE6440-2UD31-5DAX | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|no D
98| 6SE6440-2UD31-8DAX | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|no D
99| 6SE6440-2UD32-2DAX | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 22 30(no D
100|6SE6440-2AD31-5DAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|Cl. A D
101|6SE6440-2AD31-8DAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|CL A D
102|6SE6440-2AD32-2DAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 22 30|Cl. A D
103|6SE6440-2UD33-0EAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 30 37|no E
104|6SE6440-2UD33-7EAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 37 45[no E
105|6SE6440-2AD33-0EAX  [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 30 37|CL. A E
106|6SE6440-2AD33-7EAX [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 37 45|Cl. A E
107|6SE6440-2UD34-5FAx  [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 45 55[no F
108|6SE6440-2UD35-5FAX [ 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 75|no F
109|6SE6440-2UD37-5FAXx  [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 75 90|no F
110|6SE6440-2AD34-5FAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 45 55|Cl. A F
111|6SE6440-2AD35-5FAx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 75|CL A F
112|6SE6440-2AD37-5FAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 75 90|Cl. A F
113|6SE6440-2UEL7-5CAx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 0,75 1,5|no C
114|6SE6440-2UE21-5CAxX [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 15 2,2|no C
115|6SE6440-2UE22-2CAx [ 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 2,2 4]no C
116|6SE6440-2UE24-0CAX [ 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 4 5,5|no C
117|6SE6440-2UE25-5CAX [ 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 5,5 7,5|no C
118|6SE6440-2UE27-5CAx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|no C
119|6SE6440-2UE31-1CAx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 11 15|no C
120|6SE6440-2UE31-5DAX [ 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|no D
121|6SE6440-2UE31-8DAX [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|no D
122|6SE6440-2UE32-2DAX [ 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 22 30{no D
123|6SE6440-2UE33-0EAX [ 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 30 37|no E
124|6SE6440-2UE33-7EAX [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 37 45[no E
125|6SE6440-2UE34-5FAX [ 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 45 55[no F
126|6SE6440-2UE35-5FAX [ 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 55 75|no F
127|6SE6440-2UE37-5FAX  [3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 75 90|no F
1001| 6SE6440-2UD38-8FAx | 3ACA00-480V +10% -10% 47-63Hz 90 110|no FX
1002| 6SE6440-2UD41-1FAX | 3ACA00-480V +10% -10% 47-63Hz 110 132|no FX
1003| 6SE6440-2UD41-3GAx |3ACA4A00-480V +10% -10% 47-63Hz 132 160|no GX
1004 | 6SE6440-2UD41-6GAX |3ACA4A00-480V +10% -10% 47-63Hz 160 200]|no GX
1005| 6SE6440-2UD42-0GAX |3ACA4A00-480V +10% -10% 47-63Hz 200 250|no GX
Notice:
Parametre r0200 = 0 ayari herhangi bir giic kati belirtiimedigini gosterir.

P0201 Glg¢ kat1 kod numarasi Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
Belirlenmis olan gug katini onaylar.

r0203 inverter tipi Min: - Seviye:

Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Belirlenmis olan inverterin tipidir.
Muhtemel Ayarlar:
1 MICROMASTER 420
2 MICROMASTER 440
3 MICRO- / COMBIMASTER 411
4 MICROMASTER 410
5 Rezerve
6 MICROMASTER 440 PX
7 MICROMASTER 430
MICROMASTER 440 Parameter List
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r0204 Gug kati 6zellikleri Min: - Seviye:
Datatipi: U32 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Gug¢ katinin donanim ozelliklerini gosterir.
Bitfields:
Bit0OO DC girig gerilimi 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 RFI filtresi 0 HAYIR
1 EVET
Note:
Parametre r0204 = 0 ayari herhangi bir gu¢ kati belirtiimedigini gésterir.
P0205 Inverter uygulamasi Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 1

inverter uygulamasini seger. Inverter ve motorun dzellikleri, yiikiin hiz araligi ve tork gereksinimleri
tarafindan belirlenir.

Sabit tork (CT):

CT, uygulamanin tim frekans araliginda sabit torku gerektirdigi durumlarda kullanilir. Yuklerin ¢ogu sabit
tork olarak dusunlebilir. Tipik sabit torklu yiiklere érnek olarak konveyodrler, kompresérler ve pozitif yer
degistirmeli pompalar verilebilir (bkz. Diyagram).

Degisken tork (VT):

VT, bir¢ok fan ve pompalarda oldugu gibi, uygulamanin parabolik bir frekans-tork egrisine sahip oldugu
durumlarda kullanilir :

Degisken tork, ayni inverter ile agagidakilere imkan verir:

* Daha yuksek nominal inverter akimi r0207

* Daha yuksek nominal inverter glicii r0206

* 12t korumasi igin daha yuksek esik seviyesi

P0205 parametresi hizli devreye alma sirasinda degistirilirse ¢esitli motor parametrelerini hemen hesaplar:
1. PO305 Nominal motor akimi

2. P0307 Nominal motor glcu

3. P0640 Motor asirn yuk faktort

1
Torque M~ 7 M = const. M~ f M~f2
Power P~f P~f2 P~f3
Characteristic
M .
I L,
s I
/s /
/s
s/ P //
-~ 7 P
- f = - f
Application Winders Hoisting gear Calenders with Pumps
Facing lathes Belt conveyors viscous friction Fans
Rotary cutting Process machines Eddy-current brakes | Centrifuges
machines Involving forming
Rolling mills
Planers
Compressors

Once P0205'in degistiriimesi tavsiye edilmektedir. Motor parametreleri daha sonra adapte edilebilir. Bu sira
degistirilirse (P0205 motor tanitimindan sonra degistirilirse) mevcut motor parametreleri degisebilir.
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—— -
L User I
it T T T T T T T T T T
[ Inverter parameters [ [
' 10204 1, | |
' 10205 P, | |
' 10209 | | max ' '
P0205 Motor parameters PO500 Contro) parameter P1300
PO305 |y,
PO307 Py,
P0640 | ymax
Technology parameter
P0O500
Muhtemel Ayarlar:
0 Sabit tork
1 Degisken tork

Note:
Bu parametrenin degeri fabrika resetlemesi ile resetlenmez (bkz. P0970).

P0205 = 1 (degisken tork) ayari tim inverterler icin gegerli degildir.

Notice:
Ayar 1'i (degisken tork) sadece degisken-tork uygulamalari igin kullaniniz (6rn. pompa ve fanlar). Bu ayarin
sabit-yuk uygulamalarinda kullanilmasi, 12t ikazinin cok ge¢ verilmesine ve bdylece motorun icinde agiri
iIsinma gerceklesmesine sebep olur .

r0206 Nominal inverter guct [kW] / [hp] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterden alinan nominal motor giiciinii gésterir.
Bagimlilik:
Bu deger P0100'de yapilan ayara (Avrupa / Kuzey Amerika) bagl olarak [KW] veya [hp] cinsinden gdsterilir.
r0207 Nominal inverter akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -

inverterin max. siirekli gikis akimini gésterir.

r0208 Nominal inverter gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: U32 Birim: V Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterin nominal AC besleme gerilimini gésterir.
Deger:
r0208 = 230 : 200 - 240 V +/- 10 %
r0208 = 400 : 380 - 480 V +/- 10 %
r0208 = 575 : 500 - 600 V +/- 10 %
ro209 Max. inverter akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterin max. gikis akimini gésterir.
P0210 Besleme gerilimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: V Def: 230 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000

Vdc kontroloriini optimize eder. Vdc kontrolérii, motordan cihaza rejeneratif enerji gelirse durus rampasi
suresini uzatarak DC-bara asiri gerilim hatasi yuziinden devreden ¢ikmayi onler.

Bu degeri diigtirmek kontolérin daha erken reaksiyon vermesini saglar ve asiri gerilim riskini azaltir.
Bagimlilik:

P1254 ("Vdc devreye girme seviyelerinin otomatik algilanmasi") = 0 ayarini yapiniz. Bu durumda Vdc-

kontroldrii ve bilesik frenleme devreye girme seviyeleri dogrudan P0210'a gére hesaplanir.

Vdc_min switch-on level =P1245 x\/E 0210
vdc_max switch-on level =1.15%/2 %0210
Compound braking switch-on level =1.13%/2 ¥0210
Dynamic braking switch-on level =1.13 x\/E ¥0210

Note:
Eger sebeke gerilimi girilen degerden yiiksekse, Vdc kontrolérii motorun hizlanmasini énlemek igin otomatik
olarak devre digi kalabilir. Bu durumda bir alarm verilir (A0910).
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ro231[2] Max. kablo uzunlugu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: m Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverter ve motor arasindaki kablonun izin verilen max. uzunlugunu gésteren indekslenmis parametredir.
Indeks:

r0231[0] : izin verilen max. blendajsiz kablo uzunlugu
r0231[1] : izin verilen max. blendajli kablo uzunlugu

Notice:

EMC standartlarina tam uygunluk icin, EMC filtresi takildiginda blendajli kablo uzunlugu 25 m.'yi
gecmemelidir.

P0290

inverter asiri yiik reaksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

inverterin, iceride olusabilecek bir asiri 1Isinmaya karsi reaksiyonunu secer.
Asagidaki fiziksel degerler inverterin asir yuk korumasini etkiler (bkz. diyagram):
- sogutucunun sicakhgi

- junction sicakhgi (IGBT sicakhgr)
- inverter 12t

Inverter overload reaction

_._.po20
! i
i2t | : A0504
| | iimax |
i control l A0505
|
Heat sink .

temperature

f_pulse | F0004
Inverter | |GBT control

'
> |

thermal ["temperature |
1

model

Muhtemel Ayarlar:

Notice:

0 Cikis frekansini dugtr

1 Devreden ¢ik (FO004)

2 Pals frekansini ve ¢ikis frekansini dugr

3 Pals frekansini diisur ve sonra devreden cik (FO004)
P0290 = 0:

Cikis frekansinin disurulmesi genellikle yuk azaltildiysa sonug verir. Bu durum, érnek olarak, pompalar ve
fanlar gibi kuadratik tork karakteristikli degisken tork uygulamalarinda gecerlidir .

Yapilan iglem cihazin igindeki sicakhgi yeteri kadar diiglirmezse cihaz devreden ¢ikar.

Pals frekansi normal sartlarda yalnizca 2 kHz'den yiliksek oldugunda dusurulir (bkz. inverter korumasinin
konfigiirasyonu).

P0291[3] Inverter korumasi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 7
2 HZ'in altindaki ¢ikis frekanslarinda, otomatik pals frekansinin diisurilmesini aktif eden/devre digi birakan
0 no.lu kontrol bitidir.

2 no.lu bit, 3 fazli inverterlerin faz kaybi algilamasinin fabrika resetlemesinden sonra aktif edilip edilmedigini
gosterir. Faz kaybinin fabrika ayari FSA-FSC igin pasif durumdadir. FSD ve yukarisi igin aktif durumdadir.
Bitfields:
Bit00 Pals frekansini 2 Hz'in altina indir 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O1 Rezerve 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Faz kaybi algilamasi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Index:
P0291[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0291[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0291[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:

Bkz. P0290 (inverter agiri yik korumasi)
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P0292 Inverter asiri yuk ikazi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: °C Def: 15 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 25
inverterin asin sicakliga bagh devreden ¢ikma ve ikaz esik seviyeleri arasindaki sicaklik farkini (°C)
tanimlar.
P0294 Inverter 12t agiri yuk ikazi Min:  10.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  95.0 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 100.0
A0504 alarminin (inverter asin sicaklik) verilecegi degeri [%] tanimlar.
inverter 12t hesab, inverterin asir yilk durumunda kalabilecegi misaade edilebilir max. siireyi bulmak igin
kullanihr. 12t hesabinin degeri, miisaade edilen max. sureye ulagildiginda 100% olarak kabul edilir.
Bagimlilik:
Motor asiri yik faktori (P0640) bu noktada 100% degerine indirilir.
Note:
P0294 = 100 % sabit (duragan) nominal yiike karsilik gelir.
P0295 Inverter fan1 kapanmasi gecikme zamani Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: s Def: 0 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3600
Surtcl durduktan sonra inverter faninin kapanmasi icin gegcecek sureyi tanimlar.
Note:
Ayar 0 yapildiginda fan gecikmesiz olarak siiriicii durdugu anda kapanir.
P0300[3] Motor tipi se¢imi Min: 1 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 2

Motor tipini seger.

Bu parametre devreye alma sirasinda motor tipini segmek ve inverter performansini optimize etmek igin
gereklidir. Motorlarin ¢ogu asenkrondur; siiphe durumunda asagidaki formili kullaniniz.

(nominal motor frekansi (P0310) * 60) / nominal motor hizi (P0311)

Sonug bir tamsay ise motor senkrondur.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

1 Asenkron motor
2 Senkron motor

P0300[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
PO300[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0300[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bagimlilik:

Yalnizca P0010 = 1 iken degistirilebilir (hizli devreye alma).

Senkron motor segildiginde asagidaki fonksiyonlar kullanilamaz:
P0308 Giig faktori

P0309 Motor verimi

P0346 Miknatislanma suresi

P0347 Miknatishgin gideriime suresi
P1335 Kayma kompanzasyonu

P1336 Kayma siniri

P0320 Motor miknatislanma akimi
P0330 Nominal motor kaymasi

P0331 Nominal miknatislanma akimi
P0332 Nominal glg¢ faktoru

P0384 Rotor zaman sabiti

P1200, P1202, P1203 Ddonerken kalkis
P1230, P1232, P1233 DC frenleme
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P0304[3] Nominal motor gerilimi Min: 10 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: V Def: 230 _‘]_
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 2000

P0310 | P0305 || P0304

3~Mot EN 60034
1L A7130-4AA10

No UD 0013509-0090-0031 TICIF 1325 IP 55 IMB3

| soHz | 230-400 V 460 V
P0307 o 5-5kwW 19.7/11.A 6.5kW 109 A o
@ X
—| Cosj o081 | 1455/min | | cosj 082 | | 1755/min |
| D/U 220-240/380-420\4 U 440-480 95.75%
| 197-20.6/11.4-11.9 A | 111113 4| | 4skg |
P0308 PO311 P0309
Index:
P0304[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0304[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0304[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Yalnizca P0010 = 1 (hizli devreye alma) iken degistirilebilir.

P0305[3] Nominal motor akimi Min:  0.01 Seviye:
CStat: C Datatipi: Float Birim: A Def: 3.25 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 10000.00
Plakadaki nominal motor akimidir - bkz. diyagram P0304.

Index:
P0305[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
PO305[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0305[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Yalnizca P0010 = 1 (hizli devreye alma) iken degistirilebilir.
Bu deger ayni zamanda P0320'ye (motor miknatislanma akimi) baghdir.
Note:
Max. deger, asenkron motorlar i¢in, max. inverter akimi (r0209) olarak tanimlanmaktadir.
Max. deger, senkron motorlar i¢in, max. inverter akiminin (r0209) iki kati olarak tanimlanmaktadir.
Min. deg@er ise nominal inverter akiminin 1/32'si olarak tanimlanmaktadir.

P0307[3] Nominal motor gici Min:  0.01 Seviye:
CStat: C Datatipi: Float Birim: - Def: 0.75 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 2000.00

Plakadaki nominal motor guictidir [kKW/hp].
Index:
P0307[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)
P0307[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0307[2] : 3. Surtcl veri seti (DDS)
Bagimlilik:
P0100 = 1 ise, degerler [hp] cinsindendir- bkz. diyagram P0304 (motor plakast).

Yalnizca P0010 = 1 (hizli devreye alma) iken degistirilebilir.
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P0308[3] Nominal motor cosPhi Min:  0.000 Seviye:
CStat: C Datatipi: Float Birim: - Def:  0.000 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 1.000
Plakadaki nominal gug faktéridir (cosPhi) — bkz. diyagram P0304.

Indeks:
P0308[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0O308[1] : 2. Surlcl veri seti (DDS)
P0308[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Yalnizca P0010 = 1 (hizli devreye alma) iken degistirilebilir.
Yalnizca P0100 = 0 veya 2 oldugunda goriinir ([kW] cinsinden girilen motor guci).
Parametrenin 0'a ayarlanmasi degerin otomatik olarak éngérilmesine sebep olur (bkz. r0332).

P0309[3] Nominal motor verimi Min: 0.0 Seviye:
CStat: C Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 99.9
[%] olarak plakadaki nominal motor verimidir.

Index:
P0309[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
PO309[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0309[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Yalnizca P0010 = 1 (hizli devreye alma) iken degistirilebilir.
Yalnizca P0100 = 1 oldugunda g6rindr, (6rn. [hp] cinsinden girilen motor guci).
Parametrenin 0'a ayarlanmasi degerin otomatik olarak éngérilmesine sebep olur (bkz. r0332).
Note:
P0309 = 100 % super iletkenlige karsilik gelir.
Details:
Bkz. P0304'deki diyagram (motor plakasi).
P0310[3] Nominal motor frekansi Min:  12.00 Seviye:
CStat: C Datatipi: Float Birim: Hz Def:  50.00 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Plakadaki nominal motor frekansidir [Hz].
Index:

P0310[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)

P0310[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P0310[2] : 3. Surtcl veri seti (DDS)
Bagimlilik:

Yalnizca P0010 = 1 (hizli devreye alma) iken degistirilebilir.

Parametre degistirildiginde ¢ift kutup sayis1 otomatik olarak yeniden hesaplanir.
Details:

Bkz. P0304'deki diyagram (motor plakasi)

P0311[3] Nominal motor hizi Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: 1/min Def: 0 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 40000

Plakadaki nominal motor hizidir [rpm].
Index:
P0311[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0311[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0311[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Yalnizca P0010 = 1 (hizli devreye alma) iken degistirilebilir.

Parametrenin 0'a ayarlanmasi degerin otomatik olarak éngériilmesine sebep olur.

Vektor kontrol veya hiz kontrol modunda V/f calisirken bu parametre girilmelidir.

VIf kontroldeki kayma kompanzasyonunun dogru ¢alisabilmesi icin nominal motor hizi gereklidir.
Parametre degistirildiginde cift kutup sayisi otomatik olarak yeniden hesaplanir.

Details:
Bkz. P0304'deki diyagram (motor plakasi)
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r0313[3] Motor kutup ciftleri Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
inverterin dahili hesaplamalar igin o anda kullanmakta oldugu motor kutup ciftlerinin sayisini gosterir.
Index:
r0313[0] : 1. Sirlcu veri seti (DDS)
r0313[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r0313[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Deger:
r0313 = 1 : 2-kutuplu motor
r0313 = 2 : 4-kutuplu motor
etc.
Bagimlilik:
P0310 (nominal motor frekansi) veya P0311 (nominal motor hizi) degistirildiginde otomatik olarak yeniden
hesaplanir.

P0314[3] Motor kutup cifti sayisi Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99
Motorun kutup ciftlerinin sayisini belirler.

Index:
P0314[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0314[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P0314[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Deger:
P0314 =1 : 2-kutuplu motor
P0314 = 2 : 4-kutuplu motor
etc.
Bagimlilik:
P0310 (nominal motor frekansi) veya P0311 (nominal motor hizi) degistirildiginde otomatik olarak yeniden
hesaplanir.

P0320[3] Motor miknatislanma akimi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. Yes Max: 99.0
P0305'in (nominal motor akimi) [%] si olarak motor miknatislanma akimini tanimlar.

Index:
P0320[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)
P0320[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P0320[2] : 3. Surlcl veri seti (DDS)
Bagimlilik:
P0320 = 0:
0'a ayarlamak P0340=1 ile plakadan girilen degerin ya da P3900=1-3 ile otomatik algilamadan gelen
degerin kullaniimasini saglar. Hesaplanan deger r0331'de gosterilir.
r0330[3] Nominal motor kaymasi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
P0310 (nominal motor frekansi) ve P0311'in (nominal motor hizr) [%] si olarak nominal motor kaymasini
gOsterir.
P0310 - PO311 %0313
r0330 [%] = X100 %
P0310
Index:
r0330[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
r0330[1] : 2. Siriicu veri seti (DDS)
r0330[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
ro331[3] Nominal miknatislanma akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motorun hesaplanmis olan miknatislanma akimini [A] g6sterir.
Index:

r0331[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
r0331[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r0331[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

39




Issue 04/02

Error! Style not defined.

ro332[3] Nominal gug faktoru Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motorun gti¢ faktorinl gosterir.
Index:
r0332[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
r0332[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r0332[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
P0308 (nominal motor cosPhi) 0'a ayarlanmigsa bu deger dahili olarak hesaplanir; aksi takdirde P0O308’e
girilmis olan deger ekrana getirilir.
r0333[3] Nominal motor torku Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Nominal motor torkunu gosterir.
Index:
r0333[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
r0333[1] : 2. Siriicu veri seti (DDS)
r0333[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Bu deger, P0O307 (nominal motor guicl) ve P0311 (nominal motor hizi) parametrelerinden hesaplanir.
_ P0307 [kW] x1000
0333 INM] = — 5631 fa/min]
b S N >Qp
60
P0335[3] Motor sogutmasi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 3
Kullanilacak motor sogutma sistemini seger.
Muhtemel Ayarlar:
0 Kendi kendine sogutma: Motora bagli saft izerine monte edilmis fani kullanarak

Index:

1 Harici sogutma: Ayrica beslenen bir sogutma fani kullanarak
2 Kendi kendine sogutma ve dahili fan
3 Harici sogutma ve dabhili fan

P0335[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0335[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0335[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Notice:

1LA1 ve 1LA8 serisi motorlarin dahili fani bulunmaktadir. Bu dahili motor fani, motor saftinin sonunda

bulunan fan ile karigtirimamalidir.

P0340[3]

Motor parametrelerinin hesaplanmasi Min:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

» O

Seviye:

2

Cesitli motor parametrelerini hesaplar :

P0344 Motor agirhgi

P0346 Miknatislanma suresi

P0347 Miknatislanmanin giderilme siresi
P0350 Stator direnci

P0611 Motor 12t zaman sabiti

P1253 Vdc-kontrolori ¢ikis sinirlandirmasi
P1316 Guglendirme sonu frekansi

P2000 Referans frekansi

P2002 Referans akimi

Muhtemel Ayarlar:

Index:

Hesaplama yok

Tam parametrelendirme

Esdeger devre verisinin hesaplanmasi

V/f ve vektdr kontrol verisinin hesaplanmasi
Yalnizca kontrolér ayarlarinin hesaplanmasi

A WNEFRO

P0340[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0340[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P0340[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:

Bu parametre devreye alma esnasinda inverter performansini optimize etmek igin gereklidir.
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P0341[3] Motor ataleti [kg*m”"2] Min:  0.00010 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  0.00180 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.00000
Motorun yiiksiiz durumdaki ataletini belirler.

Bu deger, P0342 (toplam/motor atalet orani) ve P1496 (hizlandirma 6lgeklendirme faktor) ile birlikte
hizlandirma torkunu (r1517) Uretir. Hizlandirma torku bir BICO kaynagindan uretilen herhangi bir ilave torka
eklenebilir ve tork kontrol fonksiyonu igine dahil edilmistir.
Index:
P0341[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0341[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P0341[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
P0341 * P0342 isleminin sonucu hiz kontroléri hesabina dahil edilmistir.
P0341 * P0342 (total/motor atalet orani) = toplam motor ataleti
P1496 (hizlandirma olgeklendirme faktori) = 100 % hiz kontrolori icin hizlandirma 6n kontroliinu aktif hale
getirir ve P0341 (motor ataleti) ve P0342'den (total/motor atalet orani) torku hesaplar.

P0342[3] Total/motor atalet orani Min:  1.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  1.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.000
Toplam atalet (yik + motor) ve motor ataleti arasindaki orani belirler.

Index:
P0342[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0342[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P0342[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P0344[3] Motor agirhgi Min: 1.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: kg Def: 9.4 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 6500.0
Motor agirligini [kg] belirler.

Index:
P0344[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0344[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P0344[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Bu deger, motor termal modeli icinde kullanihr.
Normalde P0340'dan (motor parametreleri) otomatik olarak hesaplanir; ayni zamanda elle de girilebilir.
r0345[3] Motor baglatma siresi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: s Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motorun baslatma siresini gosterir. Bu sure standardize edilmis motor ataletine karsilik gelmektedir.
Baslatma suresi, nominal motor torku ile hizlanmada motorun durus konumundan nominal motor hizina
erisene kadar gecgen sireye denir.
Index:
r0345[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
r0345[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r0345[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

P0346[3] Miktanislanma siresi Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  1.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.000
Miknatislanma suresini belirler [s], 6rn. palsin aktif hale gelmesi ile kalkis rampasi baslangici arasindaki
bekleme siiresi. Motor miknatislanmasi bu sire icinde artar.

Miktnatislanma siiresi normalde motor verilerinden otomatik olarak hesaplanir ve rotor zaman sabitine
(r0384) karsilik gelir.
Index:
P0346[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0346[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0346[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Guclendirme ayarlari 100%'den yuksekse, miknatislanma azaltilabilir.
Notice:

Bu surenin gereginden fazla azaltiimasi yetersiz motor miknatislanmasi ile sonuglanabilir.
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P0347[3] Miknatislanmanin giderilme suresi Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  1.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.000
OFF2/hata durumundan sonra, palslar tekrar aktif hale getiriimeden énce izin verilen sireyi degistirir.

Index:
P0347[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0347[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P0347[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Miknatislanmanin giderilme suresi yaklagik olarak 2.5 x rotor zaman sabiti [s] (r0384) dir.
Notice:
Normal sekilde tamamlanmis bir durus rampasini takiben aktif degildir, 6rn. OFF1, OFF3 veya JOG sonrasi
Sire gereginden ¢ok azaltilirsa, cihaz asin akima bagli olarak devreden gikar.

P0350[3] Stator direnci (faz arasi) Min:  0.00001 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Ohm Def:  4.00000 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000.00000
Bagli bulunan motor icin (faz arasi) [Ohm] cinsinden stator diren¢ degeridir. Parametre degeri kablo
direncini de igerir.

Bu parametrenin degerini belirleyebilmek icin t¢ yontem vardir:
1. Asagidakini kullanarak hesaplamak:
P0340 = 1 (motor plakasindan girilen deger) veya
P0010 = 1, P3900 = 1,2 veya 3 (hizl devreyi almayi sonlandirma).
2. P1910 = 1'i kullanarak élgmek (motor veri tanimlamasi — stator direnc degeri yeni deger ile degisir).
3. Bir ohmmetre kullanarak elle dlgmek.
Index:
P0350[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
PO350[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0350[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Bu deger, faz arasi 6l¢uldigiinden dolayi, beklenenden daha yiiksek cikabilir (2 katina kadar).
P0350'ye (stator direnci) girilmis olan deger son kullanilan metodla elde edilmis olan degerdir.

P0352[3] Kablo direnci Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Ohm Def: 0.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 120.0
Bir faz icin inverter ve motor arasindaki kablo direncini tanimlar.

Bu deger, nominal empedans ile orantili olarak, motor ve inverter arasindaki kablonun direncine karsilik
gelir.
Index:
P0352[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)
P0352[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0352[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)

P0354[3] Rotor direnci Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Ohm Def:  10.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0
Motor esdeger devresinin rotor direncini belirler (faz degeri).

Index:
P0354[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P0354[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0354[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Motor modelini kullanarak otomatik olarak hesaplanir veya P1910 (motor tanimlamasi) kullanilarak
belirlenir.

P0356[3] Stator kacak endiktansi Min:  0.00001 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: ~ 10.00000 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.00000
Motor esdeger devresinin (faz degeri) stator kacak enduktansini [mH] belirler.

Index:
P0356[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P0356[1] : 2. Surlcl veri seti (DDS)
P0356[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:

Motor modelini kullanarak otomatik olarak hesaplanir veya P1910 (motor tanimlamasi) kullanilarak
belirlenir.
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P0358[3] Rotor kacak endiktansi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  10.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.0

Motor esdeger devresinin (faz degeri) rotor kagcak endiktansini [mH] belirler.
Index:

P0358[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)

P0358[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)

P0358[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bagimlilik:
Motor modelini kullanarak otomatik olarak hesaplanir veya P1910 (motor tanimlamasi) kullanilarak
belirlenir.
P0360[3] Anaenduktans Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  10.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3000.0

Motor esdeger devresinin (faz degeri) ana enduktansini [mH] belirler, bkz. asagidaki diyagram.

Inverter | Cable ! Motor
| | Stator leak.induct Rotor resistance
' ' 0.00001 ... 1000.0 0.0...300.0 [Ohm]
On-state voltage Gating dead time | | P0356.D (10.0) P0354.D (10.0)
0.0 ...20.0 [V] 0.00...3.50 [us] | Cable resistance | Stator res. (L2L) Rotor leak.induct.
P1825 (1.4) P1828 (0.50) , 0.0...120.0 [Ohm] [ 0.00001 ... 2000.0 [Ohm] 0.0 ... 1000.0
T | P0352.D(0.0) | P0350.D (4.0) P0358.D (10.0)
I I l
i )
—%é L 3 i
i Rcavle | P0350=2* Ry Les SR Ry
i | Main inductance
_I yiN — , 0.0 ... 3000.0 Ly
|| Ceaple | P0360.D (10.0)
I I
4 4
N N4
I I
I I
I I
I I
I I
I Cable res. [%] I Stator res. [%] Tot.leak.react.[%)] Rotor res. [%]
| r0372.D | r0370.D r0377.D r0374.D
~ | |
l Rcable ! RS Ls RR
I I
R . Main reactance [%)
—I ZiN ' Te | HM 10382.D
| Cable |
I I
Q Q
I I
100% = Un = &
V3un 43 %305
Index:

P0360[0] : 1. Siriicil veri seti (DDS)

PO360[1] : 2. Surlcl veri seti (DDS)

P0360[2] : 3. Siriici veri seti (DDS)

Bagimlilik:
Motor modelini kullanarak otomatik olarak hesaplanir veya P1910 (motor tanimlamasi) kullanilarak
belirlenir.
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P0362[3] 1. aki miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  60.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0

Index:

Nominal motor gerilimi (P0304) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin birinci (en disik) aki degerini
belirler.

P0362-P0365 arasindaki degerler icin parametre ayarlari ve sirasiyla P0362-P0365 asagidaki diyagramda
gOsterilmigtir.

Y [%
[ 0]A

P0365
P0364
100 %

P0363

P0362

.

P0366 P0367 100 % P0368 P0369 iu[%]

0

- in[A]

u[%] =————

]

P0362[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P0362[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0362[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:

Notice:

P0362 = 100 % nominal motor akisina karsilik gelmektedir.
Nominal aki = nominal EMF

Bu deger birinci miknatislanma akim degerine ait olup, 2. aki miknatislanma egrisine (P0363) esit veya
daha kiicuk olmahdir.

Eger P0362-P0365 ve sirasiyla P0366-P0369 arasindaki degerler agagdidaki kosullara uymuyorsa, bir lineer
karakteristik dahili olarak uygulanir.

P03653 P0364 3 P0363°3 P0362
P0369 2 P0368 3 P0367 3 P0366

P0363[3]

Index:

2. aki miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  85.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0

Nominal motor gerilimi (P0304) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin ikinci aki degerini belirler.

P0363[0] : 1. Sdirlcl veri seti (DDS)
P0363[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0363[2] : 3. Siiriicl veri seti (DDS)

Note:

Notice:

Details

P0363 = 100 % nominal motor akisina karsilik gelmektedir.
Nominal aki = nominal EMF

Bu deger ikinci miknatislanma akim degerine ait olup, 3. aki miknatislanma egrisine (P0364) esit veya daha
kiguk; 1. aki miknatislanma (P0362) egrisine esit veya daha buylk olmaldir.

Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).
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P0364[3]

3. aki miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  115.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0

Index:

Nominal motor gerilimi (P0304) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin Ggtnci aki (en yiiksek)
degerini belirler.

P0364[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P0364[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0364[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:

Notice:

Details:

P0364 = 100 % nominal motor akisina karsilik gelmektedir
Nominal flux = nominal EMF

Bu deger Gguncu miknatislanma akim degerine ait olup, 4. aki miknatislanma egrisine esit veya daha
kiicuk; 2. aki miknatislanma egrisine esit veya daha buyilk olmahdir.

Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).

P0365[3]

4. aki miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  125.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0

Index:

Nominal motor gerilimi (P0304) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin dérdiincu aki (en yiiksek)
degerini belirler.

P0365[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
PO365[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0365[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:

Notice:

Details:

P0365 = 100 % nominal motor akisina karsilik gelmektedir
Nominal aki = nominal EMF

Bu deger Gguncu miknatislanma akim degerine ait olup, 3. aki miknatislanma egrisine esit veya daha biyiik
olmaldir.

Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).

P0366[3]

1. imag miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  50.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500.0

Index:

Nominal miknatislanma akimi (P0331) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin birinci (en dusk)
miknatislanma akim degerini gosterir.

P0366[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0366[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0366([2] : 3. Surlcu veri seti (DDS)

Bagimlilik:

P0320'yi etkiler (motor miknatislanma akimi).

Notice:

Details:

Bu deger birinci aki degerine ait olup, 2. imag miknatislanma egrisine esit veya daha kiguk olmalidir.

Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).

P0367[3]

2. imag miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  75.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500.0

Index:

Nominal miknatislanma akimi (P0331) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin ikinci miknatislanma
akim degerini gosterir.

P0367[0] : 1. Sdrlcl veri seti (DDS)
P0367[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0367[2] : 3. Surtcl veri seti (DDS)

Bagimlilik:

P0320'yi etkiler (motor miknatislanma akimi).

Notice:

Details:

Bu deger ikinci aki degerine ait olup, 3. imag miknatislanma egrisine esit veya daha kiiguk; 1. imag
miknatislanma egrisine esit veya daha buyuk olmahdir.

Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).
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P0368[3] 3. imag miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  135.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500.0

Index:

Nominal miknatislanma akimi (P0331) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin Gguncu (en duguk)
miknatislanma akim degerini gosterir.

P0368[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P0368[1] : 2. Surlcl veri seti (DDS)
P0368[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bagimlilik:

P0320'yi etkiler (motor miknatislanma akimi).

Notice:

Details:

Bu deger Gguncu aki degerine ait olup, 4. imag miknatislanma egrisine esit veya daha kiiguk; 2. imag
miknatislanma egrisine esit veya daha buyuk olmaldir.

Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma akimi).

P0369]3]

0.0 Seviye:

170.0 4
500.0

Min:
Def:
Max:

4. imag miknatislanma egrisi
CStat: CuT Datatipi: Float
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately

Birim: %
Hiz.Dev.Al. No

Index:

Nominal miknatislanma akimi (P0331) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin dérdiinci (en disik)
miknatislanma akim degerini gosterir.

P0369[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P0369[1] : 2. Surlcl veri seti (DDS)
P0369[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bagimlilik:

P0320'yi etkiler (motor miknatislanma akimi).

Notice:

Details:

Bu deger Uc¢lincu aki degerine ait olup, 3. imag miknatislanma egrisine esit veya daha ki¢lk olmahdir.

Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma akimi).

r0370[3]

Seviye:

Stator direnci [%] Min: -

P-Grubu:

MOTOR

Datatipi: Float

Birim: %

Def: - 4

Max:

Index:

Motor esdeger devresinin (faz degeri) standardize edilmis stator direncini [%] gosterir.

r0370[0] : 1. Sirlcu veri seti (DDS)
r0370[1] : 2. Siuricu veri seti (DDS)
r0370[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

Note:

P0304

100 % means : Z X———
P0305

ratedmot

r0372[3]

Min: - Seviye:

Def: - 4

Max: -

Kablo direnci [%)]
Datatipi: Float Birim: %

P-Grubu: MOTOR

Index:

Motor esdeger devresinin (faz degeri) standardize edilmis kablo direncini [%)] gosterir.

r0372[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
r0372[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
r0372[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

Note:

100 % means : Z

ratedmot

P0304

X
P0305

r0373[3]

Nominal stator direnci [%)]

P-Grubu:

MOTOR

Datatipi: Float

Birim: %

Min:
Def:
Max:

Seviye:

Index:

Motor esdeger devresinin (faz degeri) nominal stator direncini [%)] gOsterir.

r0373[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
r0373[1] : 2. Siuricu veri seti (DDS)
r0373[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

Note:

P0304

100 % means : Z X———
P0305

ratedmot
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ro374[3] Rotor direnci [%)] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -

Motor esdeger devresinin (faz degeri) standardize edilmis rotor direncini [%] gosterir.
Index:

r0374[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

r0374[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

r0374[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

Note:
. P0304
100 % means : Z ateqmot xm
ro376[3] Nominal rotor direnci [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -

Motor esdeger devresinin (faz degeri) nominal rotor direncini [%] gosterir .
Index:

r0376[0] : 1. Sirlcu veri seti (DDS)

r0376[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)

r0376[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Note:
P0304
100 % means : Z X
0 ratedmot P0305
ro377[3] Toplam kagak reaktansi [%0] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -

Motor esdeger devresinin (faz degeri) standardize edilmis toplam kacak reaktansini [%] gosterir.
Index:

r0377[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

r0377[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

r0377[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

Note:
100 % means : Ziatedmot x%
r0382[3] Ana reaktans [%)] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -

Motor esdeger devresinin (faz degeri) standardize edilmis ana reaktansini gosterir.
Index:

r0382[0] : 1. Siriicu veri seti (DDS)

r0382[1] : 2. Siriicu veri seti (DDS)

r0382[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

Note:
P0304
100 % means : Z X
0 ratedmot P0305
r0384[3] Rotor zaman sabiti Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: ms Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -

Hesaplanan rotor zaman sabitini gésterir [ms].
Index:

r0384[0] : 1. Sirlcu veri seti (DDS)

r0384[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)

r0384[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

r0386[3] Toplam kagcak zaman sabiti Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: ms Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -

Motorun toplam kacak zaman sabitini gosterir.
Index:

r0386[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)

r0386[1] : 2. Siriicu veri seti (DDS)

r0386[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)
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r0394 CO: Stator direnci IGBT [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
IGBT ON (ACIK) gerilim ve akim buytkliginden hesaplanan stator direncini [%] g6sterir.
Note:
P0304
100 % means : Z X—
ratedmot P0305
r0395 CO: Toplam stator direnci [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Stator/kablo toplam direncinin [%] si olarak motorun stator direncini gosterir.
Note:
P0304
100 % means : Z X—
ratedmot P0305
r0396 CO: Aktuel rotor direnci Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor esdeger devresinin (faz degeri) rotor direncini [%] olarak gosterir.
Note:
P0304
100 % means : Z X—
ratedmot P0305
Notice:

25%'ten buyuk degerler agirt motor kaymasi gergeklestirmeye ¢alisir. Nominal motor hiz degerini [rpm]

kontrol ediniz

P0400[3] Enkoder tipi se¢imi

CStat: CT

P-Grubu: ENCODER

Datatipi: U16 Birim: -
Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:
Max:

0

0
2

Seviye:

2

Enkoder tipini seger.

Parameter | Terminal Track Encoder type
P0400 =1 A | | | | Single ended
A | | | | Differential
AN I | I |
P0400 = 2 A | | | | Single ended
A | | | | Differential
AN | | I |
B I
BN I | I |
Muhtemel Ayarlar:
0 Pasif
1 Tek kanalli enkoder
2 Sifir palssiz kuvadratur enkoder

Index:

P0400[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0400[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0400[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:

Ayrica sifir palsli enkoderler de baglanabilir, ancak sifir pals MM4’lerde kullaniimamaktadir.

Ayar 2'deki “kuvadratur” terimi bir ceyrek ¢evrim veya 90 derecelik aci tarafindan birbirinden ayrilmis iki
periyodik fonksiyonu ifade etmektedir.

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

48




Issue 04/02 Error! Style not defined.

ro403 CO/BO: Enkoder durum kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

Enkoderin durum kelimesini gosterir (bit formatinda).
Bitfields:

Bit0O0 Enkoder modull aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Enkoder hatasi 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sinyal tamam 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Enkoder disik hiz kaybi 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 HW zamanlayici (timer) kullaniliyor 0 HAYIR
1 EVET

Details:
Yedi-kisimli (seven-segment) ekranin tanimi icin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine
Girig” bolimiine bakiniz.

P0408[3] Bir devirdeki enkoder pals sayisi Min: 2 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1024 2
P-Grubu: ENCODER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20000

Bir devirdeki enkoder pals sayisini belirler.
Index:

P0408[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)

P0408[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P0408[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Note:
Girilecek enkoder ¢ozunurlugu (bir devirdeki pals sayisi: P0408) enkoder kartinin max. pals frekansi ile
sinirhdir.
Asagidaki denklem, enkoder ¢ozinirligu ve devir hizina (rpm) bagh olarak enkoder frekansini hesaplar.
Enkoder frekansi max. pals frekansindan daha disuk olmalidir:
fo>f= P0408 x RPM
60
P0491[3] Hiz sinyali kaybi reaksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: ENCODER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Hiz sinyalinin kaybr durumundaki reaksiyonu belirler.
Muhtemel Ayarlar:

0 SLVC'ye gegis yapma

1 SLVC'ye ge¢
Index:

P0491[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P0491[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P0491[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P0492[3] lzin verilen hiz farki Min:  0.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  10.00 2
P-Grubu: ENCODER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00

Yiksek hizlarda enkoder sinyal kaybi algilamasi igin kullanilir. Hesaplanan hiz degeri ile okunan deger
arasindaki max. izin verilen hiz farkidir.

Bagimlilik:
Bu parametre P0345 degistirildiginde ya da hiz optimizasyonu yapildiginda (P1960=1) glincellenir. Yiiksek
hizlardaki enkoder kaybi durumlarinda herhangi bir islem yapilmadan énce 40 ms’lik sabit bir gecikme
slresi bulumaktadir.

Caution:
izin verilen hiz farki 0’a ayarlandiginda, hem yiiksek hem de disiik hizda enkoder kayip saptamasi pasif
olmakta, bdylece enkoder kaybi tespit edilmemektedir.

Enkoder kayip saptamasi pasif hale getirilir ve enkoder kaybi olusursa, bu durumda motor kararsiz caligir.
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P0494[3] Hiz kaybi reaksiyonu icin gecikme siresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ENCODER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65000
Dusuk hizda enkoder kayip algilamasi icin kullanilir. Eger motor milinin hizi P0492'deki degerden daha
distkse, enkoder kaybi bir diisik hizda enkoder saptama algoritmasi kullanilarak tespit edilir. Bu parametre
dusuk hizda enkoder kaybi ve enkoder kaybina gosterilecek olan reaksiyon arasindaki gecikme stiresini
seger.

Index:
P0494[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0494[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0494[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bagimlilik:
Bu parametre motor kalkis suresi P0345 degistirildiginde ya da hiz optimizasyonu yapildiginda (P1960=1)
glncellenir.

Caution:
P0494'teki gecikme suresi 0'a ayarlandiginda, dusuk hizda enkoder kayip saptamasi pasif hale getiriimekte
ve disuk hizda enkoder kaybi tespit edilememektedir (yiiksek hizda enkoder kayip saptamasi P0492>0
oldugu sirece calismaya devam eder).
Eger disuk hizda enkoder kayip saptamasi pasif hale getirilir ve enkoder dusiik hizda kaybolursa, motor
kararsiz caligir.

P0500[3] Teknolojik uygulama Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH_APL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 3
Teknolojik uygulamayi seger. Kontrol modunu (P1300) belirler.

Muhtemel Ayarlar:
0 Sabit moment
1 Pompa ve fanlar
3 Basit pozisyonlama
Index:
PO500[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
PO500[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0500[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P0530[3] Pozisyonlama sinyali birimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 4
P-Grubu: TECH_APL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 302
Motor mili pozisyonunun ¢evrilecegi birimi secer.

Muhtemel Ayarlar:
0 Kullanici tanimh birimler
1 Yuvarlamalar
2 Derece
3 Radyan
101 Millimetre
102 Metre
301 Ing
302 Feet
Index:
P0530[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
PO530[1] : 2. Surtcl veri seti (DDS)
P0530[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Heniz gerceklestiriimemistir

P0531[3] Birim gevrimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 4
P-Grubu: TECH_APL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 1

Rotor pozisyonunun kullanici birimlerine ¢evrilip ¢evrilmeyecegini secer.
Muhtemel Ayarlar:

0 Birimler cevrilmez

1 Birimler cevrilir
Index:

P0531[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)

P0531[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P0531[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

Note:
Henlz gergeklestiriimemistir
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P0601[3] Motor sicaklik sensori Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Motor sicaklik sensoéruni seger.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

0 Sensor yok
1 PTC termistori
2 KTY84

P0601[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)
P0601[1] : 2. Surlcl veri seti (DDS)
P0601[2] : 3. Surlcl veri seti (DDS)

Bagimlilik:

Eger “sensor yok” segildiyse, motor sicakliginin izlenmesi motor termal modelindeki tahmini deger baz
alinarak yapilir.

Sicaklik (termik) sensori baglandiginda, motorun sicakhigi motor termal modeli kullanilarak hesaplanir. Bir
KTY sensori takildiginda baglanti kaybi tespit edilebilir (A0512 alarmi). Yukarida s6zi edilen yéntemler
kullanilarak motor sicakhiginin izlenmesi, tahmini degerden cikarilan degerler kullanilarak otomatik olarak
termal modele geger.

Warning
A0512 PO601 = 2 }—»
5V -
»J &
T,=4s o
Signal o olNO sensor
ADC [»|/” > loss |- PTC 1 Mator
detection to >, > 3 1 it
20 KTY temp.
reaction
5 r0035
P0601 |¥ . A
A > 1[ P0610
o 0
Equivalent —l-> I
circuit data
o Thermal P0604
Power dissipation motor
Pymot =—> model r0632
’—b 10633

PTC sensoru:

Bir PTC sicaklik sensori (Positive-Temperature-Characteristic), normal sicakliklarda diisik direng degerine
sahip (50-100 Ohm) pozitif sicaklik karakteristikli bir rezistérdir. Normal olarak, ti¢ PTC sicaklik sensori
motor iginde seri baglanir (motor tipine gore) ve 150-300 Ohm arasinda degisen bir “soguk direnc degeri”
verir. Bu sebepten PTC sicaklik sensérleri cogu zaman soguk iletkenler olarak da adlandirihr.

Bununla birlikte, belirli bir esik sicakliginda direng degeri hizla yikselir. Esik sicaklidi, motor Ureticisi
tarafindan motor yalitiminin nominal sicaklik degerine karsilik gelecek sekilde secilir. Bu ise PTC’lerin motor
sargilari ile tumlesik durumda oldugundan dolayr motoru korumak igin direng degerinin degismesine izin
verir. PTC sicaklik sensérleri sicaklik élgimi icin uygun degildir.

PTC’ler MM4'lerin 14 ve 15 no.lu kontrol terminallerine baglanir. P0601=1 (PTC sensorll) yapilarak motor
sicaklik sensoru aktif hale getirildiginde, PTC sicaklik senséri motoru devreden gikarmak suretiyle korur.

Diren¢ degeri 200 Ohm'u asarsa, inverter FOO01 (motor asiri 1Isinma) hatasi verir.
Diren¢ degeri 100 Ohm'un altinda ise, FO015 (motor sicaklik sinyali yok) hatasi verir.
Bu durum motoru agiri iIsinmadan korur.

Motor ek olarak inverter i¢erisindeki motor termal modeli ile de izlenir. Bylece motorun izlenmesi igin
yedekli bir sistem saglanmis olur.

KTY84 sensori:

KTY84 sensorii temel olarak direng degeri 0°C’de 500 Ohm’dan 300°C’de 2600 Ohm’a kadar degisen yari-
iletken bir termo-sensordr (diyot). Pozitif sicaklik katsayisina ve PTC'lerin aksine lineer sicaklik
karakteristigine sahiptirler. Direncin davranisi cok yiiksek sicaklik katsayisi olan normal bir direng ile hemen
hemen aynidir.
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Kutuplari baglarken sunlara dikkat edilmesi gerekmektedir: Senséri baglarken diyot ¢alisma yoniinde
polarize olmalidir. Diger bir deyigle anot 14.terminale = PTC A (+) ve katot da 15.terminale = PTC B(-)
baglanmalidir.

Eger sicaklik izleme fonksiyonu P0601=2 ile aktif duruma getirildiyse, sensérun sicakhgr (motor sargilarinin
ki de) parametre r0035’e yazilir.

Motor asiri Isinma ikaz seviyesi P0604 parametresi ile belirlenir. Bu ikaz seviyesi motorun yalitim sinifina
baglidir. Asagidaki tabloda bazi siniflar igin sicaklik degerleri verilmistir.

Insulation class End temperature
A 100 °C
E 115°C
B 120 °C
F 140 °C
H 165 °C

Motor asiri 1Isinma tehlike seviyesi inverter tarafindan P0604 parametresinde belirtilen sicaklik degerinin
10% ustlinde olacak sekilde otomatik olarak ayarlanir.

Motor sicakligi, KTY84 sensoru aktif edildiyse motor termal modeli vasitasi ile ayrica hesaplanir. KTY84
sensoru herhangi bir kablo kopmasi tespit ederse, A5012 alarmi (motor sicaklik sinyali kaybi) verilir ve
otomatik olarak motor termal modeline gegilir.

KTY84 sensoriiniin elektrik devresi agiksa ya da kisa devre olustuysa FO015 hatasi (motor sicaklik sinyali
yok) verilir.

Baglanti hatasi:
PTC ya da KTY84 sensér baglantilari acik ya da kisa devre olursa hata olusur ve cihaz devreden cikar.

P0604[3]

Index:

Motor sicakhigi esik seviyesi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: °C Def:  130.0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0

Motor sicaklik korumasi igin ikaz (esik) seviyesini belirler. Devreden ¢ikma sicakligi daima P0604 ikaz
seviyesinden 10% daha yuksek olur.

P0604[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P0604[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0604[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:

Fabrika degeri P0300’e (motor tipi se¢imi) baghdir.
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P0610[3] Motor 12t sicaklik reaksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Motor sicakliginin ikaz seviyesine geldigindeki reaksiyonu belirler.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

0 Reaksiyon yok, yalnizca ikaz
1 Ikaz ve Imax'in digurilmesi (¢ikis frekansinin dusuriimesi ile sonuglanir)
2 lkaz ve devreden ¢ikma (FO011)

P0610[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)
P0610[1] : 2. Surlcl veri seti (DDS)
P0610[2] : 3. Surlcl veri seti (DDS)

Bagimlilik:
Devreden ¢cikma seviyesi = P0604 (motor sicaklik ikaz seviyesi) * 105 %

Note:
Motor I2t'nin amaci motor sicakhgini hesaplamak ya da élgmek ve motor asiri iIsinma tehlikesi ile
karsilastiginda inverteri pasif duruma getirmektir.
Motor sicakligi; motorun boyutlari, ortam sicakligi, gecmisteki yik durumu ve yiikin c¢ektigi akim gibi birgok
faktore baglidir. (Akimin karesi motorun isinmasini belli etmektedir. Sicaklik ise zamanla yiikseldiginden
dolay! I2t olarak anilmaktadir).
Bircok motorda motor hizi ile ayni hizda dénen butinlesik fanlar bulundugundan dolayr motor hizi da
onemlidir. Surasi agiktir ki yliksek akim ¢eken ancak disuk hizda ¢alisan (giclendirmeden 6tird) bir motor,
50-60 Hz'de ancak tam yiikte ¢calisan bir motora gére daha gabuk isinacaktir. MM4 tim bu faktorleri dikkate
almaktadir.
Ayni zamanda suriculer kendilerini korumak icin de inverter 12t korumasina sahiptirler (6rn. Asiri 1Isinma
korumasi, bkz. P0290). Bu 6zellik motor 12t'sinden bagimsiz olarak ¢alismaktadir ve burada
aciklanmamistir.
12t'nin calismast:
Olgiilen motor akimi r0027°de gosterilir. °C cinsinden motor sicakhgi dar0035'te gosterilir. Bu sicakhk
motora monte edilmis bir KTY84 sicaklik sensériinden ya da hesaplanan bir degerden ¢ikariimaktadir.
KTY84'ten gelen deger yalnizca P0601=2 oldugunda kullanilir; diger tim durumlarda (KTY84) sinyal kaybi
dahil) hesaplanan deger gosterilir. MM440/MM430 serileri motor sicakhgini hesaplamak igin
MM410/MM411/MM420 serilerinin kullandigindan ¢ok daha karmasik bir model kullanir. PO604 parametresi
r0035 ile karsilastirildiginda esik sicakligini set etmek igin ayarlanabilir.

P0625[3] Motor ortam sicakhigi Min:  -40.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: °C Def:  20.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 80.0
Motor verilerinin tanimlanmasi sirasindaki ortam sicakligini élger.

Index:
P0625[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)
P0625[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0625[2] : 3. Surtcl veri seti (DDS)

P0626[3] Stator demiri (iron) asir1 sicakhig Min:  20.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: °C Def:  50.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Stator demirinin agir sicakligini élger.

Index:
P0626[0] : 1. Surlcl veri seti (DDS)
P0626[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0626[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Note:
Sicaklik yukselmeleri sintizoidal ¢alistirmalar icin gegerlidir.
Cevirme iglemlerine (modiilasyon kayiplari) ve ¢ikis filtresine bagh sicaklik yiukselmeleri hesaba katiimistir.

P0627[3] Stator sargisi agirt sicakhigi Min:  20.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: °C Def:  80.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Stator sargisinin agiri sicakligini élger.

Index:
P0627[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P0627[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0627[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:

Sicaklik yukselmeleri sintizoidal ¢alistirmalar igin gegerlidir.

Cevirme iglemlerine (modilasyon kayiplari) ve ¢ikis filtresine bagh sicaklik yukselmeleri hesaba katiimistir.

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO 53




Issue 04/02

Error! Style not defined.

P0628[3] Rotor sargisi agiri sicakligi Min:  20.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: °C Def:  100.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Rotor sargisinin asiri sicakhigini élger.
Index:
P0628[0] : 1. Surlcl veri seti (DDS)
P0628[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0628[2] : 3. Surlcl veri seti (DDS)
Note:
Sicaklik yukselmeleri sintizoidal ¢alistirmalar igin gegerlidir.
Cevirme iglemlerine (modiilasyon kayiplari) ve ¢ikis filtresine bagh sicaklik yiukselmeleri hesaba katiimistir.
ro630[3] CO: Ortam sicakhgi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor kiitle modelinin (mass model) ortam sicakligini gosterir.
Index:
r0630[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
r0630[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r0630[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
ro631[3] CO: Stator demiri sicakhigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor kiitle modelinin demir sicakligini gésterir.
Index:
r0631[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
r0631[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r0631[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)
ro632[3] CO: Stator sargisi sicakhigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor kiitle modelinin stator sargisi sicakligini gosterir.
Index:
r0632[0] : 1. Sirlcu veri seti (DDS)
r0632[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r0632[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)
ro633[3] CO: Rotor sargisi sicakhgi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor kiitle modelinin rotor sargisi sicakhigini gosterir.
Index:
r0633[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
r0633[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r0633[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P0640[3] Motor asiri yik faktori [%] Min:  10.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  150.0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. Yes Max: 400.0
P0305'in (nominal motor akimi) [%)] orani olarak motor asiri yik akim sinirini tanimlar.
Index:
P0640[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P0640[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P0640[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Max. inverter akimi ya da nominal motor akiminin (P0305) 400%'U deg@erlerinden dusiik olan deger ile
sinirhdir.
Details:

Bkz. akim sinirlandirmasi igin fonksiyon diyagrami.
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P0O700[3] Komut kaynaginin secimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 1
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 6

Dijital komut kaynagini seger.
Muhtemel Ayarlar:
Fabrika cikis ayarlar
BOP (tus takimr)
Terminal
BOP uzerinde USS baglantisi
COM {zerinde USS baglantisi
COM {zerinde CB baglantisi

OO ANEF O

Index:
P0700[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
PO700[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0700[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Note:
Bu parametreyi degistirmek, secilen gruptaki tim degerleri fabrika degerlerine resetler.
Ornegin:
Parametreyi 1'den 2'ye degistirmek tum dijital girigleri fabrika degerlerine resetler.
P0O701[3] 1. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99

1. dijital girisin fonksiyonunu seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizl yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 Yoni tersleme (yon secimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)

14 MOP asag1 (frekansi azaltma)

15 Sabit set degeri (Dogrudan segim)

16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set degeri (Binary (ikili) kodlanmis secim + START)
25 DC fren aktif

29 Harici hata Gretme (external trip)

33 ilave frekans set degerini pasiflestirme

99 BICO igin serbest birakma

Index:
P0701[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0701[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0701[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Bagimlilik:
99 no.lu ayarin resetlenmesi i¢in (BICO parametrelendirmesini aktiflestirme) agagidakilerden biri gereklidir:
- P0O700 komut kaynagi ya da
-P0010 =1, P3900 = 1, 2 veya 3 hizli devreye alma ya da
- P0010 = 30, P0970 = 1 fabrika reset

Notice:
99 no.lu ayar yalnizca uzman kullanimi igindir.
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P0O702[3] 2. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 12 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99

2. dijital girisin fonksiyonunu seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizl yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 Yoni tersleme (yon secimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)

14 MOP asag1 (frekansi azaltma)

15 Sabit set degeri (Dogrudan segim)

16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set degeri (Binary (ikili) kodlanmis secim + START)
25 DC fren aktif

29 Harici hata Gretme (external trip)

33 ilave frekans set degerini pasiflestirme

99 BICO igin serbest birakma

Index:
P0702[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0702[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0702[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Details:
Bkz. PO701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
P0O703[3] 3. dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 9 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99

3. dijital girigin fonksiyonunu seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizl yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 Yoni tersleme (yon secimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)

14 MOP asag1 (frekansi azaltma)

15 Sabit set degeri (Dogrudan segim)

16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set degeri (Binary (ikili) kodlanmis secim + START)
25 DC fren aktif

29 Harici hata Gretme (external trip)

33 ilave frekans set degerini pasiflestirme

99 BICO igin serbest birakma

Index:
P0703[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0703[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0703[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Details:
Bkz. PO701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
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P0O704[3] 4. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99

4. dijital girigin fonksiyonunu seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizl yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 Yoni tersleme (yon secimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)

14 MOP asag1 (frekansi azaltma)

15 Sabit set degeri (Dogrudan segim)

16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set degeri (Binary (ikili) kodlanmis secim + START)
25 DC fren aktif

29 Harici hata Gretme (external trip)

33 ilave frekans set degerini pasiflestirme

99 BICO igin serbest birakma

Index:
P0704[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0704[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0704[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Details:
Bkz. PO701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
P0O705[3] 5. dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99

5. dijital girigin fonksiyonunu seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizl yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 Yoni tersleme (yon secimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)

14 MOP asag1 (frekansi azaltma)

15 Sabit set degeri (Dogrudan segim)

16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set degeri (Binary (ikili) kodlanmis secim + START)
25 DC fren aktif

29 Harici hata Gretme (external trip)

33 ilave frekans set degerini pasiflestirme

99 BICO igin serbest birakma

Index:
P0705[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
PO705[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0705[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Details:
Bkz. PO701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
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P0O706[3] 6. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99

6. dijital girisin fonksiyonunu seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizl yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 Yoni tersleme (yon secimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)

14 MOP asag1 (frekansi azaltma)

15 Sabit set degeri (Dogrudan segim)

16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set degeri (Binary (ikili) kodlanmis secim + START)
25 DC fren aktif

29 Harici hata Gretme (external trip)

33 ilave frekans set degerini pasiflestirme

99 BICO igin serbest birakma

Index:
P0706[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0706[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0706[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Details:
Bkz. PO701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
P0O707[3] 7. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99

7. dijital girisin fonksiyonunu seger (analog giris Gzerinden).
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizl yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 Yoni tersleme (yon secimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)
14 MOP asag1 (frekansi azaltma)
25 DC fren aktif

29 Harici hata Uretme (external trip)
33 ilave frekans set degerini pasiflestirme
99 BICO igin serbest birakma

Index:
P0707[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0707[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0707[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Note:

4 V'un Uzerindeki sinyaller aktif, 1,6 V'un altindaki sinyaller aktif degildir.
Details:

Bkz. PO701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
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P0O708[3] 8. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99

7. dijital girisin fonksiyonunu seger (analog giris Gzerinden).
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizl yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 Yoni tersleme (yon secimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)
14 MOP asag1 (frekansi azaltma)
25 DC fren aktif

29 Harici hata Gretme (external trip)
33 ilave frekans set degerini pasiflestirme
99 BICO igin serbest birakma

Index:
P0708[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0708[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0708[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Note:

4 V'un Uzerindeki sinyaller aktif, 1,6 V'un altindaki sinyaller aktif degildir.
Details:

Bkz. PO701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
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P0719[3] Kumanda ve frekans set degerlerinin secimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 66

inverterin kontrol komut kaynagini segen merkezi anahtardir.

Serbestge programlanabilen BICO parametreleri ile sabit komut/set degeri profilleri arasinda komut ve set
degeri kaynagi secimini yapar. Komut ve set degeri kaynaklari birbirlerinden bagimsiz olarak degistirilebilir.

Onlar basamag! komut kaynagini, birler basamagi ise set degeri kaynagini seger.

Muhtemel Ayarlar:
0 Cmd = BICO parametresi
1 Cmd = BICO parametresi
2 Cmd = BICO parametresi
3 Cmd = BICO parametresi
4 Cmd = BICO parametresi
5 Cmd = BICO parametresi
6 Cmd = BICO parametresi
10 Cmd = BOP
11 Cmd = BOP
12 Cmd = BOP
13 Cmd = BOP
15 Cmd = BOP
16 Cmd = BOP
40 Cmd = BOP uzerinde USS baglantisi
41 Cmd = BOP uzerinde USS baglantisi
42 Cmd = BOP uzerinde USS baglantisi
43 Cmd = BOP uzerinde USS baglantisi
44 Cmd = BOP uzerinde USS baglantisi
45 Cmd = BOP uzerinde USS baglantisi
46 Cmd = BOP uzerinde USS baglantisi
50 Cmd = COM uzerinde USS baglantisi
51 Cmd = COM uzerinde USS baglantisi
52 Cmd = COM uzerinde USS baglantisi
53 Cmd = COM uzerinde USS baglantisi
54 Cmd = COM uzerinde USS baglantisi
55 Cmd = COM uzerinde USS baglantisi
60 Cmd = COM uzerinde CB baglantisi
61 Cmd = COM uzerinde CB baglantisi
62 Cmd = COM uzerinde CB baglantisi
63 Cmd = COM uzerinde CB baglantisi
64 Cmd = COM uzerinde CB baglantisi
66 Cmd = COM uzerinde CB baglantisi
Index:
P0719[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0719[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0719[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set degeri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = BOP lizerinde USS baglantisi
Set degeri = COM Uzerinde USS baglantisi
Set degeri = COM lizerinde CB baglantisi
Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set degeri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = COM Uzerinde USS baglantisi
Set degeri = COM lizerinde CB baglantisi

Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set degeri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = BOP lizerinde USS baglantisi
Set degeri = COM Uzerinde USS baglantisi
Set degeri = COM lizerinde CB baglantisi
Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set degeri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = BOP lizerinde USS baglantisi
Set degeri = COM Uzerinde USS baglantisi
Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set degeri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = BOP lizerinde USS baglantisi
Set degeri = COM lizerinde CB baglantisi

Note:

0'dan baska bir degere ayarlandiysa (6rn. BICO parametresi set degeri kaynag! degilse), P0844/P0848
(OFF2/0OFF3'ln birinci kaynagi) pasif olur; bunun yerine P0845/P0849 aktif duruma gecer ve OFF komutlari

tanimlanmig olan kaynaktan alinir.

Onceden yapilmig olan BICO baglantilari degismemis olarak kalir.

ro720 Dijital giriglerin sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Dijital giriglerin sayisini gosterir.
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ro722 CO/BO: Binary girig degerleri Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

Dijital giriglerin durumunu gosterir.
Bitfields:

Bit0O Dijital giris 1 0 OFF
1 ON
Bit01 Dijital giris 2 0 OFF
1 ON
Bit02 Dijital giris 3 0 OFF
1 ON
Bit03 Dijital giris 4 0 OFF
1 ON
Bit04 Dijital giris 5 0 OFF
1 ON
Bit05 Dijital giris 6 0 OFF
1 ON
Bit06 Dijital giris 7 (ADC 1 lizerinden) 0 OFF
1 ON
Bit07 Dijital giris 8 (ADC 2 lizerinden) 0 OFF
1 ON
Note:
Sinyal aktif oldugunda ilgili segment yanar.

P0724 Dijital girigler icin filtreleme suresi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Dijital girigler i¢in kullanilan filtreleme siresini tanimlar.

Muhtemel Ayarlar:
0 Filtreleme siresi yok
1 2.5 ms filtreleme siresi
2 8.2 ms filtreleme siresi
3 12.3 ms filtreleme siresi

P0O725 PNP / NPN dijital girigler Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Aktif yiksek (PNP) ve aktif dugiik (NPN) arasinda gecis yapar. Tum dijital girigler icin ayni anda yapilir.
Asagidaki ayarlar i¢ kaynak (internal supply) kullanildiginda gecerlidir:

Muhtemel Ayarlar:
0 NPN modu ==> disik aktif
1 PNP modu ==> yiksek aktif

Value:
NPN: 5/6/7/8/16/17 no.lu terminaller 28. terminal Gizerinden baglanmaldir (0 V).
PNP: 5/6/7/8/16/17 no.lu terminaller 9. terminal iizerinden baglanmalidir (24 V).

ro730 Dijital cikiglarin sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3

P-Grubu: COMMANDS Max: -

Dijital cikiglarin sayisini gosterir (roleler).
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P0O731[3] BI: 1. dijital ¢ikigin fonksiyonu Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  52:3 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
1. dijital ¢ikisin kaynagini tanimlar.

Index:

P0731[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P0731[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P0731[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:

52.0 Sdricl hazir 0 Kapal
52.1 Sdirucu calismaya hazir 0 Kapal
52.2 Surucu ¢ahisiyor 0 Kapal
52.3 Surici hatasi aktif 0 Kapal
52.4 OFF2 aktif 1 Kapali
52.5 OFF3 aktif 1 Kapali
52.6 Ac¢ma (switch on) 6nlemesi aktif 0 Kapal
52.7 Surici ikazi aktif 0 Kapal
52.8 Set degeri sapmasi/aktiiel deger 1 Kapali
52.9 PZD kontrolu (Proses Veri Kontroli) 0 Kapal
52.A Max. frekansa ulasildi 0 Kapal
52.B Ikaz: Motor akimi siniri 1 Kapall
52.C Motor freni (MHB) aktif 0 Kapal
52.D0 Motor asiri yik 1 Kapali
52.E Motor dénme yoni saga 0 Kapal
52.F Inverter agir yuk 1 Kapali
53.0 DC fren aktif 0 Kapal
53.1 Akt.(aktuel) frek. f_act > P2167 (f_off) 0 Kapal
53.2 Akt frek. f_act > P1080 (f_min) 0 Kapal
53.3 Akt. akim r0027 >= P2170 0 Kapal
53.4 Akt frek. f_act > P2155 (f_1) 0 Kapal
53.5 Akt frek. f_act <=P2155 (f_1) 0 Kapal
53.6 Akt frek. f_act >=set degeri 0 Kapal
53.7 Akt. Vdcr0026 < P2172 0 Kapal
53.8 Akt. Vdcr0026 > P2172 0 Kapal
53.A PID ¢ikigi 12294 == P2292 (PID_min) 0 Kapal
53.B  PID c¢ikisi r2294 == P2291 (PID_max) 0 Kapal

P0O732[3] BI: 2. dijital ¢ikigin fonksiyonu Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 527 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
2. dijital ¢ikisin kaynagini tanimlar.

Index:
P0732[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0732[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0732[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
52.0 Suricl hazir 0 Kapal
52.1 Sirucu calismaya hazir 0 Kapal
52.2 Surucu ¢ahisiyor 0 Kapal
52.3 Suricil hatasi aktif 0 Kapal
52.4 OFF2 aktif 1 Kapali
52.5 OFF3 aktif 1 Kapali
52.6 Ac¢ma (switch on) dnlemesi aktif 0 Kapal
52.7 Surici ikazi aktif 0 Kapal
52.8 Set degeri sapmasi/aktiel deger 1 Kapali
52.9 PZD kontrolu (Proses Veri Kontroli) 0 Kapal
52.A Max. frekansa ulasildi 0 Kapal
52.B ikaz: Motor akimi siniri 1 Kapal
52.C  Motor freni (MHB) aktif 0 Kapal
52.D0 Motor asiri yik 1 Kapali
52.E Motor dénme yoni saga 0 Kapal
52.F Inverter agir yuk 1 Kapali
53.0 DC fren aktif 0 Kapal
53.1 Akt.(aktuel) frek. f_act > P2167 (f_off) 0 Kapal
53.2 Akt frek. f_act > P1080 (f_min) 0 Kapal
53.3 Akt. akim r0027 >= P2170 0 Kapal
53.4 Akt frek. f_act > P2155 (f_1) 0 Kapal
53.5 Akt frek. f_act <=P2155 (f_1) 0 Kapal
53.6 Akt frek. f_act >=set degeri 0 Kapal
53.7 Akt. Vdcr0026 < P2172 0 Kapal
53.8 Akt. Vdcr0026 > P2172 0 Kapal
53.A PID ¢ikigi 12294 == P2292 (PID_min) 0 Kapal
53.B  PID c¢ikisi 12294 == P2291 (PID_max) 0 Kapal

Note:
Diger ayarlarin kullanimi “Uzman” modunda mumkundir (bkz. PO003 — kullanici erisim seviyesi).
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P0733[3] BI: 3. dijital ¢ikigin fonksiyonu Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
3. dijital ¢ikisin kaynagdini tanimlar.

Index:
P0733[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0733[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0733[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
52.0 Sdricl hazir 0 Kapal
52.1 Sdirucu calismaya hazir 0 Kapal
52.2 Surucu ¢ahisiyor 0 Kapal
52.3 Surici hatasi aktif 0 Kapal
52.4 OFF2 aktif 1 Kapali
52.5 OFF3 aktif 1 Kapali
52.6 Ac¢ma (switch on) 6nlemesi aktif 0 Kapal
52.7 Surici ikazi aktif 0 Kapal
52.8 Set degeri sapmasi/aktiiel deger 1 Kapali
52.9 PZD kontrolu (Proses Veri Kontroli) 0 Kapal
52.A Max. frekansa ulasildi 0 Kapal
52.B Ikaz: Motor akimi siniri 1 Kapall
52.C Motor freni (MHB) aktif 0 Kapal
52.D0 Motor asiri yik 1 Kapali
52.E Motor dénme yoni saga 0 Kapal
52.F Inverter agir ylik 1 Kapali
53.0 DC fren aktif 0 Kapal
53.1 Akt.(aktuel) frek. f_act > P2167 (f_off) 0 Kapal
53.2 Akt frek. f_act > P1080 (f_min) 0 Kapal
53.3 Akt. akim r0027 >= P2170 0 Kapal
53.4 Akt frek. f_act > P2155 (f_1) 0 Kapal
53.5 Akt frek. f_act <=P2155 (f_1) 0 Kapal
53.6 Akt frek. f_act >=set degeri 0 Kapal
53.7 Akt. Vdcr0026 < P2172 0 Kapal
53.8 Akt. Vdcr0026 > P2172 0 Kapal
53.A PID ¢ikigi 12294 == P2292 (PID_min) 0 Kapal
53.B  PID c¢ikisi r2294 == P2291 (PID_max) 0 Kapal
Note:
Diger ayarlarin kullanimi “Uzman” modunda mumkundir (bkz. PO003 — kullanici erisim seviyesi).
rov47 CO/BO: Dijital ¢ikiglarin durumu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Dijital ¢ikiglarin durumunu gosterir (dijital ¢ikislarin P0748 lzerinden gevrilmesini (inversion) de icerir).
Bitfields:
Bit0O 1. dijital ¢ikis enerjilenmig 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 2. dijital ¢ikis enerjilenmis 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 3. dijital ¢ikis enerjilenmig 0 HAYIR
1 EVET
Bagimlilik:
Bit0=0:
Role enerijisi kesilmis / kontaklar agik
Bit0=1:
Réle enerjilenmig / kontaklar kapal

P0748 Dijital ¢ikiglarin terslenmesi (invert) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 7
Verilen bir fonksiyon i¢in rélenin yuksek ve disiik durumlarini tanimlar.

Bitfields:
Bit0O 1. dijital ¢ikisin ¢cevrilmesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 2. dijital ¢ikisin ¢cevrilmesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 3. dijital ¢ikisin ¢cevrilmesi 0 HAYIR
1 EVET
r0750 ADC'lerin sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Mevcut bulunan analog girislerin sayisini gosterir.
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ro751 BO: ADC'nin durum kelimesi (status word) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 4
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Analog girisin durumunu gosterir.
Bitfields:
Bit0O0 ADC 1 Ustiinde sinyal kayip 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O1 ADC 2 Ustiinde sinyal kayip 0 HAYIR
1 EVET
r0752[2] ADC akt.girigi [V] veya [mA] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Duzeltiimis volt cinsinden analog giris degerini karakteristik bloktan énce gosterir.
Index:
r0752[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
r0752[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
P0753[2] ADC filtrasyon suresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 3 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Analog giris i¢in [ms] cinsinden filtreleme suresi tanimlar (PT1 filtresi).
Index:
P0753[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0753[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Note:
Filtrelenmis sureyi artirmak titresimi azaltir ancak analog girise cevap vermeyi yavaslatir.
P0753 = 0 : Filtreleme yok
r0754[2] Olceklendirmeden sonraki akt. ADC degeri [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Analog girisin 6lceklendirme blogundan sonraki diizeltiimis degerini [%)] cinsinden g0sterir.
Index:
r0754[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
r0754[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Bagimlilik:
P0757-P0760 arasi tanim araligi (ADC 6lceklendirme).
r0755[2] CO: Olgeklendirmeden sonraki akt. ADC [4000h] Min: - Seviye:
Datatipi: 116 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: TERMINAL Max: -
ASPmin ve ASPmax kullanarak 6lgeklenmis analog girisi gosterir.
Analog 6lgeklendirme blogundan gelen analog set degeri (ASP), min. analog set degeri (ASPmin) ile max.
analog set degeri (ASPmax) arasinda P0757'de (ADC odlgeklendirmesi) gosterildigi gibi degisebilir.
ASPmin ve ASPmax’'in en buyik degerleri (isaretsiz deger) 16384'un 6lgeklendirmesini tanimlar.
Index:
r0755[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
r0755[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Example:
ASPmin = 300 %, ASPmax = 100 % ise 16384 300 %'l gosterir.
Bu parametre 5461'den 16384’e kadar degisebilir
ASPmin =-200 %, ASPmax = 100 % ise 16384 200 %'u gosterir.
Bu parametre —16384'den +8192'ye kadar degisebilir
Note:
Bu deger analog BICO konnektorleri igin bir giris olarak kullanihir.
ASPmax en ylksek analog set degerini gosterir (10 V'da olabilir).
ASPmin en disik analog set degerini gosterir (0 VV'da olabilir).
Details:

Bkz. PO757-P0760 arasi parametreler (ADC 6lgceklendirmesi)
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P0756[2] ADC tipi
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: -
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No

Min: 0 Seviye:
Def: 0 2
Max: 4

Analog girisin tipini tanimlar ve ayni zamanda analog giris denetlemesini (monitoring) etkinlestirir.

Analog girisi gerilimden akima ¢evirmek icin sadece PO756 parametresini degistirmek yeterli degildir. Bunun
disinda terminallerin oldugu bélimdeki DIP switchlerin de dogru konuma getirilmesi gereklidir. DIP switch

ayarlari asagidaki gibidir:
- OFF = gerilim girigi (10 V)
- ON = akim girigi (20 mA)

DIP switch - analog giris karsiliklari agsagida verilmistir:
- DIP soldaki (DIP 1) = Analog giris 1
- DIP sagdaki (DIP 2) = Analog giris 2

ALi ALt AL¢ FLE RLZ AL3

WG MO COM NO COM O MG

AIN1
OFF=[V],0-10V
ON =[A],0-20mA
glli\::z— [V] 0 10 V] l:lll_rIITI |:-|::r|
=[V],0- ik
ON =[A],0-20mA

Muhtemel Ayarlar:

Tek kutuplu (unipolar) gerilim girigi (0/ +10 V)
izlemeli tek kutuplu gerilim girisi (0 / 10 V)

Tek kutuplu akim girisi (0 / 20 mA)

izlemeli tek kutuplu akim girisi (0 / 20 mA)

iki kutuplu (bipolar) gerilim girisi (-10 V / +10 V)

A WNEFRO

Index:
P0756[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0756[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Bagimlilik:

EL3} AL
HO COM

Analog élceklendirme blogu negatif cikis set degerlerine programlandiysa bu fonksiyon pasif duruma gelir.

Notice:

izleme fonksiyonu aktif hale getirildiginde ve bir 6li bant tanimlandiginda (P0761) analog giris gerilimi 6l

bant geriliminin 50%’si altina diiserse bir ariza durumu olusturulur (FO080).

H/w sinirlamasi durumunda 2. analog giris (PO756[1] =4) i¢in iki kutuplu gerilim secenegini segmek mimkiin

olmamaktadir.
Details:
Bkz. PO757-P0760 (ADC odlgeklendirmesi).
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P0O757[2] ADC dlgeklendirmesinin x1 degeri [V / mA] Min:  -20 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20

P0757 - PO760 arasindaki parametreler asagidaki diyagramda gosterildigi gibi giris 6lgeklendirmesini
konfiglire eder:

P0756=0...3
P0O761=0

%
100 % 4 e TTtTttTA

ASPmax

P0760 %

10V or 20 mA._

PO757

4000H

\%

>
»

_ 10V Xioou
P0759 20 mA

P0758 |

ASPmin |

Analog set degerleri P2000'deki normallestirilmis frekansin bir [%] sini gosterir.
Analog set degerleri 100%’'den biyuk olabilir.

ASPmax en ylksek analog set degerini gosterir (10 V veya 20 mA’de olabilir).
ASPmin en disiik analog set degerini gosterir (0 V veya 20 mA’de olabilir).

Fabrika degerleri 0 V veya 0 mA = 0 %, ve 10 V veya 20 mA = 100 % d&l¢ceklendirmesini saglar.

P0O756 = 4
P0761 =0 %
T —
ASPma;
P0760 >
o
—
<Al
PO757 5
-10V o
i >V
/ _ 10V X%
P0759
“ P0O758
ASPmin

Index:
P0757[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0757[1] : Analog giris 2 (ADC 2)

Notice:
ADC olgeklendirmesinin x2 degeri P0759, ADC dl¢ceklendirmesinin x1 degerinden P0757 buyik olmaldir.
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P0O758[2] ADC dlgeklendirmesinin y1 degeri Min:  -99999.9 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.9

P0757'de aciklandigi gibi (ADC 6lceklendirmesi) y1'in degerini [%)] olarak belirler.
Index:
P0758[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0758[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Bagimlilik:
Olusturulacak set degerine bagl olarak P2000 — P2003 arasi parametreleri etkiler (referans frekansi,
gerilim, akim veya moment).

P0O759[2] ADC dlgeklendirmesinin x2 degeri [V / mA] Min:  -20 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 10 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20
P0757'de aciklandigi gibi (ADC 6lceklendirmesi) x2'nin degerini belirler.
Index:
P0759[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0759[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Notice:
ADC olgeklendirmesinin degeri.
P0760[2] ADC dlceklendirmesinin y2 degeri Min: -99999.9 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.9
P0757'de aciklandigi gibi (ADC 6lceklendirmesi) y2'nin degerinin [%)] olarak belirler.
Index:

P0760[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0760[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Bagimlilik:

Olusturulacak set degerine bagl olarak P2000 — P2003 arasi parametreleri etkiler (referans frekansi,
gerilim, akim veya moment).
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P0O761[2] ADC oli bant genisligi [V / mA] Min: 0 Seviye:

CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20
Analog giris Ustlindeki 6lU bant genigligini tanimlar. Asagidaki diyagram kullaniligini agiklar.

Index:
P0761[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
PO761[1] : Analog giris 2 (ADC 2)

Example:

ADC degeri 2 -10 V (0-50 Hz)

Asagidaki 6rnek 2-10 V analog girig Uretir (0-50 Hz):

P2000 = 50 Hz

P0759 =8V P0760 =75%
PO757 =2V PO758 = 0%
PO761 =2V

P0756 =0yadal

P0761>0
0 < P0758 < P0760 || 0> P0758 > P0760
%

A
00% b
ASPmax 2
o
N
P0760 > N
o
—
-------- al
, o
/ 5 =]
P0O758 I > i S s vA
4—!.—i ] 10V X M
\ .~ PO757 /P0759 20 mA
PO761 ™,
" P0757 = PO761
ASPmin+4

ADC degeri 0 -10 V (-50/+50 Hz):

P0757 < PO761

Asagidaki 6rnek merkezi sifir ve 0.2 V (merkezin herbir tarafina 0.1 V) genisliginde bir “tutma noktasi” olan

0-10 V'luk analog girig uretir.

P2000 = 50 Hz
P0759 =8V PO0760= 75%
PO757 =2V PO758 =-75%
P0761=0.1V

P0756 =0yadal
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P0761 >0
P0758 < 0 < P0760
%

100 F
ASPmax g
o
N
o
PO760 |—» 2
[ 2
—
<l
5
PO757 S
’ ~ 3> v
L—J 10V Xio09 mA
P0759 20 mA
PO761
PO758 [
ASPmin

ADC degeri -10/ +10 V (-50 / +50 Hz):
Asagdidaki érnek merkezi sifir ve 0.2 V (merkezin herbir tarafina
-10 / +10 V’luk analog girig Uretir.

0.1 V) genigliginde bir “tutma noktasi” olan

PO756 = 4
P0O761 >0 %
P0758 < 0 < PO760 100 oot
ASPma;
P0760 >
o
-
N
P0O757 5
10V ] S
— 3 >V
J L—J 10V Xigou
PO759
PO761
P0O758
ASPmin
Note:
PO761[x] = 0 : Aktif 6l bant yok.
Notice:
P0758 ve P0760 degerlerinin (ADC o6l¢ceklendirmesinin y koordinatlari) her ikisi de pozitif veya negatif ise 6li
bant 0 V ile PO761 degeri arasindadir. Ancak P0758 ve PO760 degerlerinin isaretleri birbirinin tersi ise 6li
bant kesisme noktasindan (ADC 6lgeklendirme egrisi olan x ekseni) itibaren her iki yonde de aktif olur.
Merkez sifir ayar kullanilirken min. frekans P1080 sifir olmalidir. Olii bandin sonunda histerezis yoktur.
P0762[2] Sinyal kaybi aksiyonu icin gecikme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Analog set degerinin kaybi ile hata kodunun FO080 goriinmesi arasindaki gecikme siresini tanimlar.
Index:
P0762[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0762[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Note:

Uzman kullanicilar FO080 durumunda verilecek reaksiyonu secebilirler (fabrika degeri OFF2 dir).

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO

69




Issue 04/02 Error! Style not defined.

ro770 DAC’lerin sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TERMINAL Max: -

Mevcut bulunan analog ¢ikiglarin sayisini gosterir.

PO771[2] Cl: DAC Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  21:0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

0 - 20 mA analog cikisin fonksiyonunu tanimlar.
Index:
P0771[0] : Analog ¢ikis 1 (DAC 1)
PO771[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)
En ¢ok kullanilan degerler:
21 CO: Aktuel frekans (P2000’e 6lgeklendirilmistir)
24 CO: Aktuel ¢ikig frekansi  (P2000’e dlgeklendirilmistir)
25 CO: Aktuel ¢ikig gerilimi (P2001’e 6lceklendirilmistir)
26 CO: Aktuel DC-bara gerilimi  (P2001’e dlgeklendirilmistir)
27 CO: Aktuel ¢ikig akimi (P2002’e 6lceklendirilmistir)

P0O773[2] DAC diizeltme (smooth) siresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 2 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1000

Analog ¢ikis sinyali i¢in diizeltme suresini [ms] tanimlar. Bu parametre bir PT1 filtresi kullanarak DAC
diizeltmesine imkan verir.
Index:
P0773[0] : Analog ¢ikis 1 (DAC 1)
P0773[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)

Bagimlilik:
P0773 = 0: Filtreyi deaktive eder.
ro774[2] Akt. DAC degeri [mA] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: TERMINAL Max: -

Filtreleme ve dlgeklendirmeden sonra analog ¢ikisin degerini gosterir [mA].
Index:

r0774[0] : Analog ¢ikis 1 (DAC 1)

r0774[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)

PO776[2] DAC tipi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Analog ¢ikisin tipini tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:
0 Akim cikisi
1 Gerilim ¢ikigl
Index:
P0776[0] : Analog ¢ikisi 1 (DAC 1)
P0776[1] : Analog ¢ikisi 2 (DAC 2)

Note:
Analog ¢ikig, 0...20 mA araligindaki bir akim ¢ikigi olarak tasarlanmistir.

0...10 V arahginda gerilim ¢ikisi icin terminallere 500 Ohm’luk bir harici diren¢ baglanmalidir (12/13 veya
26/27).
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PO777[2] DAC dlgeklendirmesinin x1 degeri Min:  -99999.0 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0

X1 ¢ikis karakteristiklerini [%)] olarak tanimlar. Olgeklendirme blogu, P0771'de tanimlanmis olan gikis
degerinin ayarlanmasindan sorumludur.

DAC olgeklendirme blogu parametreleri (P0777 ... P0O781) asagidaki gibi caligir:

Output signal (mA)

20
P0780
Y2
P0778
Y1
>
%
PO777 P0O779 100 %
X X

1 2

P1 (x1, y1) ve P2 (x2, y2) noktalar serbestce secilebilir.
Index:

P0777[0] : Analog ¢ikis 1 (DAC 1)

PO777[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)
Example:

Olgeklendirme blogunun fabrika degerleri:

P1: 0.0% = 0mA

P2:100.0 % = 20 mA 6lceklendirmesini saglar.
Bagimlilik:

Olusturulacak set degerine bagl olarak P2000 — P2003 arasi parametreleri etkiler (referans frekansi,

gerilim, akim veya moment).

P0O778[2] DAC dlgeklendirmesinin y1 degeri Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20

Cikis karakteristiginin y1'ini tanimlar.
Index:

P0778[0] : Analog ¢ikis 1 (DAC 1)

P0778[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)

P0O779[2] DAC dlgeklendirmesinin x2 degeri Min:  -99999.0 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0

Cikis karakteristiginin x2'sini [%)] olarak tanimlar.
Index:
P0779[0] : Analog ¢ikis 1 (DAC 1)
PO779[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)
Bagimlilik:
Olusturulacak set degerine bagl olarak P2000 — P2003 arasi parametreleri etkiler (referans frekansi,
gerilim, akim veya moment).

P0780[2] DAC dlceklendirmesinin y2 degeri Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 20 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20

Cikis karakteristiginin y2'sini tanimlar.
Index:

P0780[0] : Analog ¢ikis 1 (DAC 1)

P0780[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)
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P0781[2] DAC olu bant genigligi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20
Analog ¢ikis icin 6l bant genisligini tanimlar [mA].

mAA
20
PO780
Y2
PO781
PO778
Y1
-
PO777 PO779 100% o
Xl X2
Index:
P0781[0] : Analog ¢ikis 1 (DAC 1)
P0781[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)

P0800[3] BI: Parametre seti 0'In yuklenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Takili bulunan AOP’den parametre seti 0'In yiiklenmeye baglamasi igin kumanda kaynagini tanimlar. ilk i
basamak kumanda kaynaginin parametre numarasini tanimlar, son basamak ise o parametrenin bit ayarini
gOsterir.

Index:

P0800[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0800[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0800[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
Note:

Dijital girigin sinyali:

0 = Yikleme yok

1 = Parametre seti 0’1t AOP’den yiklemeye basla.

P0801[3] BI: Parameter seti 1'in yuklenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Takill bulunan AOP’den parametre seti 1'in yilklenmeye baslamas i¢in kumanda kaynagini tamimlar. ilk ti
basamak kumanda kaynaginin parametre numarasini tanimlar, son basamak ise o parametrenin bit ayarini
gOsterir.

Index:

P0801[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0801[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0801[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Note:

Dijital girigin sinyali:
0 = Yikleme yok
1 =Parametre seti 1'i AOP’den yiiklemeye basla.
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P0809

[3] Kumandaveri grubunun kopyalanmasi (CDS)
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: -
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No

Min: 0 Seviye:
Def: 0 2
Max: 2

“Kumanda veri grubunu kopyala” fonksiyonunu ¢agirr.
Index:

P0809[0] : CDS'den kopyala

P0809[1] : CDS'ye kopyala

P0809[2] : Kopyalamaya basla

Note:
Fonksiyonun calistiriimasindan sonra indeks 2'deki baglangi¢c degeri otomatik olarak ‘0’ a resetlenir.
P0810 Bl: CDS bit 0 (Local / Remote) Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4095:0

Bir kumanda veri grubu (CDS) se¢cmek igin Bit 0'in okunacagr kumanda kaynagini secer.

Selection of CDS

B:cbshitr CO/BO: Add. Ctriwd
) .
BI: CDS b0 loc/rem CO/BO: Act Ctrlwd1
o e
(0:0)
0 -t
. Switch-over time
CDS active A ™ [ aprox.4ms
r0050
e
o ——
—_—
0 -t

Aktif durumdaki kumanda veri grubu (CDS) r0050 parametresinde gosterilir.

selected active

CDS CDS

r0055 | r0054 | r0050

Bit15 Bitl5

1. CDS 0 0 0
2. CDS 0 1 1
3. CDS 1 0 2
3.CDS 1 1 2

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)

Note:
P0811 ayni zamanda kumanda veri grubu (CDS) secimi ile de ilgilidir.
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P0811 Bl: CDS bit 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4095:0

Bir kumanda veri grubu segmek icin Bit 1'in okunacagi kumanda kaynagini secer .
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital girig 3 (P0703'liin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)

722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uizerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)
Note:

P0810 ayni zamanda kumanda veri grubu (CDS) secimi ile de ilgilidir.

P0819[3] Sduruct veri setinin kopyalanmasi (DDS) Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2
'Surlcl veri setini kopyala' fonksiyonunu gagirir.

Index:
P0819[0] : DDS'den kopyala
P0819[1] : DDS'ye kopyala
P0819[2] : Kopyalamaya basla
Note:

Fonksiyonun calistiriimasindan sonra indeks 2'deki baslangi¢ degeri otomatik olarak ‘0’ a resetlenir.
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P0820 Bl: DDS bit 0 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4095:0

Bir siirticll veri seti segmek igin Bit 0'in okunacagdi kumanda kaynagini seger.

A

Driverunning T————————————— [~~~ """ """ - """ T—-—- - - - ——-————-
Drive ready 4 — — — — — — — — .
-t
Selection of DDS
Bl: DDS bit 1 CO/BO: Add. Ctrlwd
e
©:0)
o8 A —
BI: DDS bit 0 CO/BO: Add. Ctrlwd
—
(0:0)
0 . . >t
Switch-over time
DDS active A 4— aprox. 50 ms —»
r0051 [1] ol L _____.
o4 -
I R I I ————
0 -t
Aktif durumdaki siriicu veri seti (DDS) r0051[1] parametresinde gosterilir.
selected active
DDS DDS
r0055 | r0054 | r0051 [0] | r0051 [1]
Bit05 | Bit04
1. DDS 0 0 0 0
2. DDS 0 1 1 1
3. DDS 1 0 2 2
3. DDS 1 1 2 2
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)
Note:
P0821 ayni zamanda sdriicu veri seti (DDS) secimi ile de ilgilidir.
P0821 Bl: DDS bit 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4095:0

Bir slirticll veri seti segmek i¢in Bit 1'in okunacagi kumanda kaynagini seger (bkz. parametre P0820).
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704'tGn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog girig 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)

Note:
P0820 ayni zamanda strlicu veri seti (DDS) secimi ile de ilgilidir.
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P0840[3] BI: START/OFF1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  722:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
BICO kullanarak ON/OFF1 kumanda kaynaginin segilmesini saglar. ilk iic basamak kumanda kaynaginin
parametre numarasini tanimlar ; son basamak da o parametrenin bit ayarini gosterir.
Index:

P0840[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P0840[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P0840[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)
19.0 = BOP uzerinden START/OFF1
Bagimlilik:

Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan segimi).

BICO, P0700 ‘Un 2'ye ayarlanmasini gerektirir (BICO’yu aktif hale getirme).

Fabrika ayar1 (saga START) dijital input 1 (722.0) dir. Alternatif kaynak ancak dijital giris 1'in fonksiyonu

P0840'in degeri degistiriimeden dnce degistirilirse mimkiin olmaktadir.

P0842[3] BI: Ters yénde START/OFF1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
BICO kullanarak ters yénde START/OFF1 kumanda kaynaginin secilmesini saglar. ilk iic basamak
kumanda kaynaginin parametre numarasini tanimlar ; son basamak da o parametrenin bit ayarini gosterir.
Index:

P0842[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0842[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0842[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tzerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)
19.0 = BOP uzerinden START/OFF1
Bagimlilik:

Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan segimi).
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P0844[3]

Index:

Bl: 1. OFF2 Min: 0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P0719 = 0 (BICO) iken OFF2'nin ilk kaynagini tamimlar. ilk Gic basamak kumanda kaynaginin parametre
numarasini tanimlar ; son basamak da o parametrenin bit ayarini gésterir.

P0844[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0844[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0844[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)
19.0 = BOP uzerinden START/OFF1
19.1 = OFF2: BOP uzerinden elektriksel durug
Bagimlilik:

Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan segimi).

OFF2 icin dijital girislerden biri secildiyse, inverter bu dijital giris aktif olmadik¢a ¢alismayacaktir.

Note:
OFF2 palsin hemen devreden ¢ikarilmasi demektir; motor serbest durur.
OFF2 dusuk-aktiftir , orn. :
0 = Palsin devreden cikariimasi.
1 = Caligtiriima durumu.

P0845[3] BI: 2. OFF2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 19:1 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
OFF2'nin ikinci kaynagini tanimlar. llk tic basamak kumanda kaynaginin parametre numarasini tamimlar ;
son basamak da o parametrenin bit ayarini gésterir.

Index:

P0845[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0845[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0845[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701’'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tzerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)

19.0 = BOP lzerinden START/OFF1

Bagimlilik:

P0844'un tersine (OFF2'nin ilk kaynagr), bu parametre P0719'dan bagimsiz olarak her zaman aktiftir,
(kumanda ve frekans set degerinin segimi).

OFF2 i¢in dijital giriglerden biri secildiyse, inverter bu dijital girig aktif olmadik¢a ¢aligmayacaktir.

Note:

OFF2 palsin hemen devreden ¢ikarilmasi demektir; motor serbest durur.

OFF2 dusuk-aktifit, orn. :
0 = Palsin devreden ¢ikariimasi.
1 = Calistirima durumu.

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO 77




Issue 04/02

Error! Style not defined.

P0848[3]

Index:

Bl: 1. OFF3 Min: 0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P0719 = 0 (BICO) iken OFF3'iin ilk kaynagini tanimlar. ilk iic basamak kumanda kaynaginin parametre
numarasini tanimlar; son basamak da o parametrenin bit ayarini gésterir.

P0848[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0848[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0848[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'in 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)

19.0 = BOP lzerinden START/OFF1

Bagimlilik:

Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan segimi).

OFF3 i¢in dijital giriglerden biri secildiyse, inverter bu dijital girig aktif olmadik¢a ¢aligmayacaktir.

Note:
OFF3 hizlica yavaslayip durmak demektir .
OFF3 dusuk-aktiftir, orn.
0 = Durusg
1 = Caligma durumu.

P0849[3] BI: 2. OFF3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1.0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
OFF3'lin ikinci kaynagini tanimlar. Ilk ii¢ basamak kumanda kaynaginin parametre numarasini tanimlar;
son basamak da o parametrenin bit ayarini gésterir.

Index:

P0849[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0849[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0849[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)

19.0 = BOP lzerinden START/OFF1

Bagimlilik:

P0848'in aksine (OFF3'Un ilk kaynagi), bu parametre P0719'dan bagimsiz olarak her zaman aktiftir
(kumanda ve frekans set degerinin segimi).

OFF3 i¢in dijital girigslerden biri secildiyse, inverter bu dijital girig aktif olmadik¢a ¢aligsmayacaktir.

Note:

OFF3 hizlica yavaslayip durmak demektir .

OFF3 is dusuk-aktiftir, 6rn.
0 =Durus
1 = Calisma durumu
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P0852[3]  BI: Palsin aktiflegtirilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Pals aktiflestirme/pasiflestirme sinyalinin kaynagini tanimlar.

Index:
P0852[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0852[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0852[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)
Bagimlilik:
Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan segimi).

P0918 CB adresi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 2
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
CB (komiinikasyon kartr) adresini veya diger opsiyon moddillerinin adresini tanimlar.

Bus adresini belirlemenin iki yolu vardir:
1 PROFIBUS modulii Gstiinde bulunan DIP switchler Gizerinden
2 kullanici tarafindan girilen bir deger iizerinden
Note:
Muhtemel PROFIBUS ayarlari:
1..125
0, 126, 127 izin veriimemektedir
Bir PROFIBUS modulii kullanildiginda asagidaki durum gercgeklesir:
DIP switch =0 P0918'de (CB adresi) tanimlanan adres gegerlidir
DIP switch = degildir 0 DIP switch ayarinin énceligi vardir ve P0918 DIP switch ayarini g6sterir.

P0927 Uzerinden parametrenin degistirilebilecegi arayuzler Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15 2
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 15
Parametreleri degistirmek icin kullanilabilecek araytiizleri belirler.

Bitfields:
Bit0O0 PROFIBUS / CB 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 BOP 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 BOP uzerinde USS baglantisi 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 COM lizerinde USS baglantisi 0 HAYIR
1 EVET
Ornek:
Fabrika ayarlarindaki "b - - n n" (0, 1, 2 ve 3 bitleri) parametrelerin herhangi bir arayiiz tizerinden
degistirilebilecegi anlamina gelir.
"b--rn" (0, 1 ve 3 bitleri) parametrelerin PROFIBUS/CB, BOP ve COM ustundeki USS baglantisi (RS485
USS) uzerinden degistirilebilecegini ancak BOP ustiindeki USS baglantisi (RS232) tizerinden
degistirilemeyecegini belirtir.
Details:

Yedi-kisimli ekranin tanimi icin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Girig” bolimiine

bakiniz .
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r0947[8] Son hata kodu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: ALARMS Max: -

Asagidaki diyagrama gore hata ge¢misini gosterir.

"F1" ilk aktif hata (heniiz kabul edilmemis).
"F2" ikinci aktif hata (henlz kabul edilmemis).
"Fle" F1&F2 i¢in hata resetleme.

Bu, 2 indekste bulunan degerleri bir sonraki ¢ift indekslere tasir ve degerler burada saklanir. 0 ve 1.
indeksler aktif hatalari icerir. Hatalar kabul edildiginde, 0 ve 1. indeksler 0’a resetlenir.

10947[0] @—p Active
r0947[1] It 4—@ Fault Codes
Flei iF1e
r0947[2] » ‘," Most recent
r0947[3] 7 Fault Codes - 1
Fet iF1e
r0947[4] ‘ ‘," Most recent
r0947[5] i Fault Codes - 2
Fleh )
\ iF1
r0947[6] » ‘/ © Most recent
r0947[7] Fault Codes - 3

Index:
r0947[0] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata 1
r0947[1] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata 2
r0947[2] : Son hatadaki devreden ¢ikma -1, hata 3
r0947[3] : Son hatadaki devreden ¢ikma -1, hata 4
r0947[4] : Son hatadaki devreden ¢ikma -2, hata 5
r0947[5] : Son hatadaki devreden ¢ikma -2, hata 6
r0947[6] : Son hatadaki devreden ¢ikma -3, hata 7
r0947[7] : Son hatadaki devreden ¢ikma -3, hata 8
Ornek:
Eger inverter diisuk gerilime bagli olarak devreden ¢ikar ve disiik gerilim hatasi kabul edilmeden 6nce
harici hata Uretme sinyali alinirsa agagidaki durum olusur:
r0947[0] =3 Dustk gerilim (FO003)
r0947[1] = 85 Harici hata uretme (F0O085)

indeks 0'daki bir hata resetlendiginde (F1e), hata gecmisi yukaridaki diyagramda gosterildigi gibi kayar.

Bagimlilik:
indeks 1 yalnizca birinci hata resetlenmeden ikinci hata olustugunda kullanihir.
Details:
Bkz. "Hatalar ve Ikazlar"
r0948[12] Hata zamani Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: ALARMS Max: -

Hatanin ne zaman olustugunu gosterir. P2114 veya P2115 bu zamanin muhtemel kaynaklaridir.
Index:

r0948[0] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata zamani saniye+dakika

r0948[1] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata zamani saat+gin

r0948[2] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata zamani ay+yil

r0948[3] : Son hatadaki devreden ¢ikma -1, hata zamani saniye+dakika

r0948[4] : Son hatadaki devreden ¢cikma -1, hata zamani saat+giin

r0948[5] : Son hatadaki devreden ¢ikma -1, hata zamani ay+yil

r0948[6] : Son hatadaki devreden ¢ikma -2, hata zamani saniye+dakika

r0948[7] : Son hatadaki devreden ¢cikma -2, hata zamani saat+giin

r0948[8] : Son hatadaki devreden ¢ikma -2, hata zamani ay+yil

r0948[9] : Son hatadaki devreden ¢ikma -3, hata zamani saniye+dakika

r0948[10] : Son hatadaki devreden ¢ikma -3, hata zamani saat+gin
. r0948[11] : Son hatadaki devreden ¢ikma -3, hata zamani ay+yil
Ornek:

Hata zamani, gercek zamanla giincellendiyse P2115 parametresinden degilse P2114'ten alinir.

Note:
P2115 parametresi AOP, Starter, DriveMonitor, vb. Gzerinden guncellenebilir.
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r0949[8] Hata degeri Min:
Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: ALARMS Max:

Seviye:

3

Surtciini hata degerlerini gosterir. Servis amagcli kullanim igindir ve raporlanmis olan hatanin tipini gosterir.

Index:
r0949[0] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata degeri 1
r0949[1] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata degeri 2
r0949[2] : Son hatadaki devreden cikma -1, hata degeri 3
r0949(3] : Son hatadaki devreden cikma -1, hata degeri 4
r0949[4] : Son hatadaki devreden cikma -2, hata degeri 5
r0949[5] : Son hatadaki devreden cikma -2, hata degeri 6
r0949[6] : Son hatadaki devreden cikma -3, hata degeri 7
r0949[7] : Son hatadaki devreden cikma -3, hata degeri 8

P0952 Toplam hata sayisi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 8
P0947'de saklanan toplam hata sayisini gosterir (son hata kodu).

Bagimlilik:
0 ayari hata ge¢misini resetler. (0 yapmak ayni zamanda r0948 parametresini de resetler- hata zamani).
r0964[5] Yazilim versiyon verisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Yazilim versiyon verisi.
Index:
r0964[0] : Firma (Siemens = 42)
r0964[1] : Uriin tipi
r0964[2] : Yazihm versiyonu
r0964(3] : Yazilim tarihi (y1l)
r0964[4] : Yazilim tarihi (gun/ay)
Example:
No. Value | Meaning
r0964[0] | 42 | SIEMENS
r0964[1] | 1001 | MICROMASTER 420
1002 | MICROMASTER 440
1003 | MICRO- / COMBIMASTER 411
1004 | MICROMASTER 410
1005 | reserved
1006 | MICROMASTER 440 PX
1007 | MICROMASTER 430
r0964[2] | 105 | Firmware V1.05
r0964[3] | 2001
27.10.2001
r0964[4] | 2710
r0965 Profibus profili Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -

PROFIDrive i¢in tanimlama. Profil numarasi ve versiyonu.
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rooe7 Kontrol kelimesi 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
1. kontrol kelimesini gosterir.
Bitfields:
BitO0 ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 OFF2: Elektriksel durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit02 OFF3: Hizh durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit03 Pals aktiflestirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 RFG aktiflestirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O5 RFG baslatma 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Set degeri aktiflestirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Hata resetleme 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 JOG saga 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 JOG sola 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 PLC’den kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bitll Ters yon (set degeri cevrimi) 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Motor potansiyometresi MOP asagdi 0 HAYIR
1 EVET
Bitl5 CDS Bit 0 (Lokal/Uzak) 0 HAYIR
1 EVET
r0968 Durum kelimesi 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -

inverterin aktif durum kelimesini gésterir (binary) ve hangi komutlarin aktif oldugunu teshis etmek igin
kullanilabilir.

Bitfields:
Bit00

Bit01

Bit02

Bit03

Bit04

Bit05

Bit06

Bit07

Bit08

Bit09

Bit10

Bit11l

Bit12

Bit13

Bit14

Bit15

Sirdcu hazir

Siricu calismaya hazir
Sirdci ¢caligiyor

Sirdcu hatasi aktif

OFF2 aktif

OFF3 aktif

Kalkis (ON) engellemesi aktif
Suriict ikazi aktif

Set degeri sapmasi / akt. deger
PZD kontrolu

Max. frekansa ulagildi

ikaz: Motor akimi siniri
Motor freni aktif

Motor agiri yik

Motor saga doénuyor

Inverter asir yik
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HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
EVET
HAYIR
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
EVET
HAYIR
HAYIR
EVET
EVET
HAYIR
HAYIR
EVET
EVET
HAYIR
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P0970 Fabrika reset Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: PAR_RESET Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
P0970 = 1 tim parametreleri fabrika degerlerine getirir.

Muhtemel Ayarlar:
0 Devre digi
1 Parametre reset
Bagimlilik:
Once P0010 = 30 ayarini yapiniz (fabrika ayart).
Parametreleri resetlemeden énce siriiciyl durdurunuz (6rn. tim palslari devre disi birakin).
Note:
Asagdidaki parametreler fabrika reset isleminden sonra 6nceki degerlerini korurlar:
P0014 Hafiza modu
r0039 CO: Enerji tiiketim sayaci [KWh]
P0100 Avrupa/Kuzey Amerika
P0918 CB adresi
P2010 USS baud rate (baglanti hizr)
P2011 USS adresi

P0971 RAM’dan EEPROM'a veri transferi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

1'e ayarlandiginda degerleri RAM’dan EEPROM’a transfer eder.
Muhtemel Ayarlar:

0 Devre digi

1 Transferi baglat

Note:
RAM’da bulunan tim degerler EEPROM’a transfer edilir.

Transfer islemi basariyla tamamlandiktan sonra parametre otomatik olarak 0'a resetlenir.
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P1000[3] Frekans set degerinin seg¢imi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 77

Frekans set degeri kaynagini secer. Asadidaki muhtemel ayarlar tablosunda, ana set degeri en kiiguk
basamaktan (6rn., 0 — 7) ve herhangi bir ilave set degeri de en biiyik basamaktan (6rn., x0 — x7) segilir.
Muhtemel Ayarlar:

Index:

Ana set degeri yok

MOP set degeri

Analog set degeri

Sabit frekans

BOP ustlinde USS baglantisi

COM (stiinde USS baglantisi

COM (stinde CB baglantisi

Analog set degeri 2

Ana set degeri yok + MOP set degeri

MOP set degeri + MOP set degeri

Analog set dederi  + MOP set degeri

Sabit frekans + MOP set degeri

BOP ustlinde USS baglantisi + MOP set degeri

COM (stiinde USS baglantisi + MOP set degeri

COM dstiinde CB baglantisi + MOP set degeri

Analog set degeri 2 + MOP set degeri

Ana set degeri yok + Analog set degeri

MOP set degeri + Analog set degeri

Analog set degeri  + Analog set degeri

Sabit frekans + Analog set degeri

BOP ustlinde USS baglantisi + Analog set degeri

COM (stiinde USS baglantisi + Analog set degeri

COM (stiinde CB baglantisi + Analog set degeri

Analog set degeri 2 + Analog set degeri

Ana set degeri yok + Sabit frekans

MOP set degeri + Sabit frekans

Analog set dederi  + Sabit frekans

Sabit frekans + Sabit frekans

BOP Ustliinde USS baglantisi + Sabit frekans

COM (stunde USS baglantisi + Sabit frekans

COM dustinde CB baglantisi + Sabit frekans

Analog set degeri 2 + Sabit frekans

Ana set degeri yok + BOP Ustlinde USS baglantisi

MOP set degeri + BOP Ustunde USS baglantisi

Analog set degeri + BOP Ustiinde USS baglantisi

Sabit frekans + BOP Ustunde USS baglantisi

BOP ustlinde USS baglantisi + BOP Ustiinde USS baglantisi
COM (stlinde USS baglantisi + BOP Ustiinde USS baglantisi
COM dstiinde CB baglantisi + BOP Ustunde USS baglantisi
Analog set degeri 2 + BOP Ustiinde USS baglantisi

Ana set degeri yok + COM ustiinde USS baglantisi

MOP set degeri + COM ustiinde USS baglantisi

Analog set dederi + COM Uustiinde USS baglantisi

Sabit frekans + COM ustiinde USS baglantisi

BOP ustlinde USS baglantisi + COM Ustlinde USS baglantisi
COM (stiinde USS baglantisi + COM ustiinde USS baglantisi
Analog set degeri 2 + COM ustiinde USS baglantisi

Ana set degeri yok + COM ustiinde CB baglantisi

MOP set degeri + COM ustlinde CB baglantisi

Analog set dederi + COM ustinde CB baglantisi

Sabit frekans + COM ustlinde CB baglantisi

BOP ustlinde USS baglantisi + COM (Ustiinde CB baglantisi
COM (stiinde CB baglantisi + COM ustiinde CB baglantisi
Analog set degeri 2 + COM ustiinde CB baglantisi

Ana set degeri yok + Analog set degeri 2

MOP set degeri + Analog set degeri 2

Analog set degeri  + Analog set degeri 2

Sabit frekans + Analog set degeri 2

BOP ustlinde USS baglantisi + Analog set degeri 2

COM (stlinde USS baglantisi + Analog set degeri 2

COM (stlinde CB baglantisi + Analog set degeri 2

Analog set degeri 2 + Analog set degeri 2

P1000[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1000[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1000[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Example:

12 degeri analog giristen elde edilen ana set degeri (2) ile motor potansiyometresinden alinan ilave set
degerini (1) secer.
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Example P1000 = 12 :

P1070 CI: Main setpoint
P1000=12 b P1070 =755
r0755 CO: Act. ADC after scal. [4000h]
P1075 CI: Additional setpoint
P1000=12 b P1075 = 1050
rl050 CO: Act. Output freq. of the MOP
MOP
ADC  --1
)
)
FF i L_P1000=12 I Additonal |
! setpoint
USS 1 Setpoint Motor
BOP link | channel »  control
USS L_____P1000=12 [T Main
COM link setpoint d
CB
COM link
ADC2

Note:
Tek basamaklar ilave set degeri olmayan ana set degerlerini gdstermektedir.
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P1001[3] Sabit frekans 1 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

1. sabit frekans set degerini tanimlar.

3 tip sabit frekans bulunmaktadir:

1. Direkt (dogrudan) secim

2. Direkt se¢im + ON (¢alistir) komutu

3. Ikili kodlanmis (binary coded) segim + ON komutu

1. Direkt se¢im (P0701 - PO706 = 15):

Bu ¢alisma modunda 1 dijital giris 1 sabit frekansi seger.

Eger birkag girig birlikte aktif durumda ise, secilmis frekanslar toplanir.
Orn.: FF1 + FF2 + FF3 + FF4 + FF5 + FF6.

2. Direkt se¢im + ON komutu (P0701 - PO706 = 16):

Sabit frekans segimi, sabit frekanslarla ON komutunu birlestirir.

Bu ¢alisma modunda 1 dijital giris 1 sabit frekansi seger.

Eger birkag girig birlikte aktif durumda ise, secilmis frekanslar toplanir.
Orn.: FF1 + FF2 + FF3 + FF4 + FF5 + FF6.

3. Ikili (binary) kodlanmig segim + ON komutu (P0701 - P0706 = 17):
Bu yontemi kullanarak 16'ya kadar sabit frekans segilebilir.
Sabit frekanslar asagidaki tabloya gore segilir:
Index:
P1001[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1001[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1001[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Example:
DIN4 DIN3 DIN2 DIN1
OFF | Inactive | Inactive | Inactive | Inactive
P1001 FF1 Inactive | Inactive | Inactive | Active
P1002 FF2 | Inactive | Inactive | Active | Inactive
P1003 FF3 Inactive | Inactive | Active Active
P1004 FF4 Inactive | Active Inactive | Inactive
P1005 | FF5 | Inactive | Active | Inactive | Active
P1006 FF6 Inactive | Active Active | Inactive
P1007 FF7 Inactive | Active Active Active
P1008 FF8 Active | Inactive | Inactive | Inactive
P1009 FF9 Active | Inactive | Inactive | Active
P1022 | FF10 | Active | Inactive | Active | Inactive
P1011 | FF11 | Active | Inactive | Active Active
P1012 | FF12 | Active Active Inactive | Inactive
P1013 | FF13 | Active | Active | Inactive | Active
P1014 | FF14 | Active | Active | Active | Inactive
P1015 | FF15 | Active | Active | Active | Active
Bagimlilik:

Sabit frekans calismasini secin (P1000'i kullanarak).

inverterin direkt secim durumunda caligmast icin ON komutu gereklidir (P0701 - P0706 = 15).

Note:
Sabit frekanslar dijital girigler kullanilarak segilebilir ve ayni zamanda bir ON komutu ile birlestirilebilir.
P1002[3] Sabit frekans 2 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

2. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:

P1002[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1002[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1002[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
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P1003[3] Sabit frekans 3 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  10.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
3. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1003[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1003[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1003[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1004[3] Sabit frekans 4 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  15.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
4. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1004[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1004[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1004[2] : 3. Sdricu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1005[3] Sabit frekans 5 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  20.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
5. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1005[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1005[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1005[2] : 3. Sdricu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1006[3] Sabit frekans 6 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  25.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
6. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1006[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1006[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1006[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1007[3] Sabit frekans 7 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  30.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
7. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1007[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1007[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1007[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1008[3] Sabit frekans 8 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  35.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
8. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1008[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1008[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1008[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
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P1009[3] Sabit frekans 9 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  40.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
9. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1009[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1009[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1009[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1010[3] Sabit frekans 10 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  45.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
10. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1010[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1010[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1010[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1011[3] Sabit frekans 11 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  50.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
11. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1011[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1011[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1011[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1012[3] Sabit frekans 12 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  55.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
12. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1012[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1012[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1012[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1013[3] Sabit frekans 13 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  60.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
13. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1013[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1013[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1013[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1014[3] Sabit frekans 14 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  65.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
14. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1014[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1014[1] : 2. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1014[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
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P1015[3] Sabit frekans 15 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: Datatipi: Float Birim: Hz Def:  65.00 2
P-Grubu: Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
15. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:
P1015[0] : 1. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1015[1] : 2. Sdricu veri seti (DDS)
P1015[2] : 3. Sdrlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1016 Sabit frekans modu - Bit 0 Min: 1 Seviye:
CStat: Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Sabit frekanslar t¢ farkli modda segilebilir. P1016 parametresi Bit O se¢iminin modunu tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:
1
2 Direkt se¢im + ON komutu
3 Ikili (binary) kodlanmis se¢im + ON komutu
Details:
Sabit frekanslarin kullanimi igin P1001'deki (sabit frekans 1) tabloya bakiniz.
P1017 Sabit frekans modu - Bit 1 Min: 1 Seviye:
CStat: Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Sabit frekanslar t¢ farkll modda segilebilir. P1017 parametresi Bit 1 se¢iminin modunu tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:
1
2 Direkt segim + ON komutu
3 Ikili (binary) kodlanmis se¢im + ON komutu
Details:
Sabit frekanslarin kullanimi igin P1001'deki (sabit frekans 1) tabloya bakiniz.
P1018 Sabit frekans modu - Bit 2 Min: 1 Seviye:
CStat: Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Sabit frekanslar t¢ farkli modda segilebilir. P1018 parametresi Bit 2 se¢iminin modunu tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:
1
2 Direkt segim + ON komutu
3 Ikili (binary) kodlanmis se¢im + ON komutu
Details:
Sabit frekanslarin kullanimi igin P1001'deki (sabit frekans 1) tabloya bakiniz.
P1019 Sabit frekans modu - Bit 3 Min: 1 Seviye:
CStat: Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Sabit frekanslar t¢ farkli modda segilebilir. P1019 parametresi Bit 3 se¢iminin modunu tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:

1

2

3
Details:

Direkt segim + ON komutu
Ikili (binary) kodlanmis se¢im + ON komutu

Sabit frekanslarin kullanimi i¢in P1001'deki (sabit frekans 1) tabloya bakiniz.
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P1020[3] BI: Sabit frekans secimi Bit 0 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:
P1020[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1020[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1020[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
P1020 = 722.0 ==> Dijital girig 1
P1021 = 722.1 ==> Dijital girig 2
P1022 = 722.2 ==> Dijital giris 3
P1023 = 722.3 ==> Dijital girig 4
P1026 = 722.4 ==> Dijital giris 5
P1028 = 722.5 ==> Dijital giris 6
Bagimlilik:
Yalnizca P0701 - P0O706 = 99 ise erisilebilir (dijital giriglerin fonksiyonu = BICO)
P1021[3] BI: Sabit frekans se¢imi Bit 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:
P1021[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1021[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1021[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Bagimlilik:
Yalnizca P0701 - PO706 = 99 ise erisilebilir (dijital giriglerin fonksiyonu = BICO)
Details:
En ¢ok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans secimi Bit 0)
P1022[3] BI: Sabit frekans se¢imi Bit 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:
P1022[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1022[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1022[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Bagimlilik:
Yalnizca P0701 - PO706 = 99 ise erisilebilir (dijital giriglerin fonksiyonu = BICO)
Details:
En ¢ok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans secimi Bit 0)
P1023[3] BI: Sabit frekans seg¢imi Bit 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  722:3 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:
P1023[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1023[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1023[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Bagimlilik:
Yalnizca P0701 - PO706 = 99 ise erisilebilir (dijital giriglerin fonksiyonu = BICO)
Details:
En ¢ok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans secimi Bit 0)
r1024 CO: Akt. sabit frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Secilmis sabit frekanslarin toplamini gésterir.
P1025 Sabit frekans modu - Bit 4 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Direkt secim veya direkt secim + bit 4 icin ON
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt secim
2 Direkt se¢im + ON komutu
Details:
Sabit frekanslarin kullanimi i¢in P1001 parametresine bakiniz.
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P1026[3] BI: Sabit frekans sec¢imi Bit 4 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 722:4 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:

P1026[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1026[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1026[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Bagimlilik:
Yalnizca P0701 - PO706 = 99 ise erigilebilir (dijital giriglerin fonksiyonu = BICO).
Details:
En ¢ok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans secimi Bit 0)
P1027 Sabit frekans modu - Bit 5 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Direkt secim veya direkt secim + bit 5 icin ON
Muhtemel Ayarlar:

1 Direkt secim
2 Direkt se¢im + ON komutu
Details:
Sabit frekanslarin kullanimi igin P1001 parametresine bakiniz.
P1028[3] BI: Sabit frekans seg¢imi Bit 5 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 7225 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:

P1028[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1028[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1028[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Bagimlilik:

Yalnizca P0701 - PO706 = 99 ise erigilebilir (dijital giriglerin fonksiyonu = BICO).
Details:

En ¢ok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans secimi Bit 0)

P1031[3] MOP set degeri hafizasi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1
OFF komutu veya enerji kesilmesinden énce aktif olan en son motor potansiyometre set degerini (MOP)
saklar.

Muhtemel Ayarlar:
0 MOP set degeri hafizaya alinmayacak
1 MOP set degeri hafizaya alinacak (P1040 glincellenir)

Index:
P1031[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1031[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1031[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
Bir sonraki ON komutu verildiginde motor potansiyometre set degeri olarak P1040'da saklanan deger alinir
(P1040 : MOP set degeri).
P1032 MOP ters y6ne donis engellemesi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Ters yonde set degeri se¢imini engeller.
Muhtemel Ayarlar:
0 Ters yon se¢imini mimkiin
1 Ters yon se¢imi engellenmis
Bagimlilik:
Motor potansiyometresi (P1040) ana set degeri ya da ilave set degeri olarak secilmelidir (P1000 kullanarak).

Note:
Motor potansiyometre set degerini kullanarak motor yoniinu degistirmek mimkindur (dijital girigleri ya da
BOP/AOP tus takimindaki yukari/asagi tuslarini kullanarak frekansi artirma/azaltma).

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO 91



Issue 04/02

Error! Style not defined.

P1035[3] BI: MOP yukari Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  19:13 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
MOP yukari komutunun kaynagini belirler.

Index:
P1035[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1035[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1035[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)
19.0 = BOP lzerinden MOP yukari

P1036[3] BIl: MOP asagi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 19:14 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
MOP asagdi1 komutunun kaynagini belirler.

Index:
P1036[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1036[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1036[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tzerinden, P0707’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)
19.E = BOP uzerinden MOP asagi

P1040[3] MOP set degeri Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Motor potansiyometresi kontroli icin baglangi¢ set degeri belirler (P1000 = 1).
Index:

P1040[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1040[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)

P1040[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:

Motor potansiyometresi set degeri ana set degeri ya da ilave set degeri olarak secilmisse, ters yéne donus

P1032'nin fabrika degeri tarafindan engellenir (MOP ters yéne donis engellemesi ).

Ters yone donusi tekrar aktif hale getirmek i¢in P1032=0 yapiniz.
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r1050 CO: MOP’un akt.cikig frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Motor potansiyometresi set degerinin ¢ikis frekansini gosterir ([Hz]).
nn
S | o >
DI t
BOP nn
055 0" >
BOPlink |2 | t
nn
USS
COM link “0" >
CB _ \ 4 \ 4 Yy YY A\ 4 \ 4 \4
COM link f4
P1082
P1080 / \\
/ O\ -
WA AN / >
P - PN / t
P1120 P1121 \ /
-P1080 \ /’
/\ I fact
r1050
-P1082
P1055[3] BI: Saga JOG’un aktiflestirilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P0719 = 0 iken saga JOG’un kaynagini tanimlar (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan segimi).
Index:
P1055[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1055[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1055[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, P0707'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)
19.8 = BOP lzerinden saga JOG
P1056[3] BI: Sola JOG'un aktiflestirilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P0719 = 0 iken sola JOG’un kaynagini tanimlar (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan secimi).
Index:
P1056[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1056[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1056[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0
722.1
722.2
722.3
722.4
7225
722.6
722.7

19.9

Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 3 (P0703'lin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 4 (P0704’lin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 6 (P0706'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 7 (analog giris 1 tizerinden, PO707’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir)
Dijital giris 8 (analog giris 2 lizerinden, PO708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)

BOP (izerinden sola JOG
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P1058[3] Saga JOG frekansi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

JOG islemi (jogging) motor hizini kiiglik miktarlarda artirir. JOG butonlari, motor hizini kontrol etmek igin
dijital giriglerden birinin tGizerinde bulunan kilittenmeyen tipte bir switch kullanir.

Bu parametre, saga JOG secili iken, inverterin ¢alisacagi frekansi belirler.

A0923 A0923
. "1"
DIN JOG right t
"0 >
0
BOP 2
nn
USS
BOP link | JOG left t
0 >
USS (0)
COM link
CB fa
COM link P1058
) t
P1059
o — o —
(o] [(=] ©0 (]
o o o o
— - - —
a o o o
Index:
P1058[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1058[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1058[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
P1060 ve P1061 durus (rampa) sureleri.
P1059[3] Sola JOG frekansi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Bu parametre, sola JOG segili iken, inverterin calisacagi frekansi belirler.
Index:

P1059[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1059[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1059[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:

P1060 ve P1061 durus (rampa) sureleri.
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P1060[3] JOG kalkig (rampa) suresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  10.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Jog kalkis suresini belirler. Bu siire jogging aktif oldugu siire boyunca kullanilan siredir.

f(Hz) A
f max I
(GAT0E 7)) R |
I
I
I
|
I
I
I
I
I
' >
O€«—— P60 —> tes)
Index:
P1060[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1060[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1060[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Notice:
Rampa sureleri asagida gosterildigi gibi kullanilir:
P1060 / P1061 : JOG modu aktif durumda
P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda
P1060 / P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda

P1061[3] JOG durus (rampa) suresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  10.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Jog durus suresini belirler. Bu siire jogging aktif oldugu sure boyunca kullanilan siredir.

f(Hz) A
f max
(P1082) |
I
I
I
I
I
I
|
I
I
' >
0 <«—— P61 —p 10
Index:

P1061[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1061[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1061[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Notice:

Rampa sureleri asagida gosterildigi gibi kullanilir:

P1060 / P1061 : JOG modu aktif durumda

P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda

P1060 / P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda
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P1070[3] CI: Ana set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Ana set degerinin kaynagini tanimlar.

Index:
P1070[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1070[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1070[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
755 = Analog input 1 set degeri
1024 = Sabit frekans set degeri
1050 = Motor potansiyometresi (MOP) set degeri

P1071[3] CI: Ana set degeri 6l¢ceklendirmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1.0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Ana set degeri 6lgeklendirmesinin kaynagini tanimlar.

Index:
P1071[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1071[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1071[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
755 = Analog input 1 set degeri
1024 = Sabit frekans set degeri
1050 = Motor potansiyometresi (MOP) set degeri

P1074[3] BI: llave set degerinin devre digi birakilmasi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
ilave set degerini devre digi birakir.

Index:
P1074[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1074[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1074[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tzerinden, P0707'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog girig 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)

P1075[3] CI: llave set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
ilave set degerinin kaynagini tanimlar (ana set degerine ilave edilecek olan).

Index:
P1075[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1075[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1075[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
755 = Analog input 1 set degeri
1024 = Sabit frekans set degeri
1050 = Motor potansiyometresi (MOP) set degeri

P1076[3] CI: llave set degeri 6lgeklendirmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
ilave set degeri igin élgeklendirmenin kaynagini tanimlar (ana set degerine ilave edilecek olan).

Index:

P1076[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1076[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1076[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

1 = 1.0(100%) olceklendirmesi

755 = Analog input 1 set degeri

1024 = Sabit frekans set degeri
1050 = MOP set degeri
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r1078 CO: Toplam frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
[HZz] cinsinden ana ve ilave set degerlerinin toplamini gésterir.
r1079 CO: Secilmig frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Secilmis frekans set degerini gosterir.
Asagidaki frekans set degerleri ekrana gelir:
rl078 Toplam frekans set degeri
P1058 Saga JOG frekansi
P1059 Sola JOG frekansi
Bagimlilik:
P1055 (Bl: Saga JOG'un aktiflestiriimesi) ya da P1056 (Bl: Sola JOG'un aktiflestiriimesi) sirasiyla saga JOG
ya da sola JOG’un kumanda kaynagini tanimlar.
Note:
P1055 = 0 ve P1056 =0 ==> Toplam frekans set degeri secili durumda.

P1080[3] Min. frekans Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  0.00 _‘]_
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Frekans set degerine bakilmaksizin motorun ¢aligacagl minimum motor frekansini [Hz] belirler.

Minimum frekans P1080, JOG hedef degeri kaynagi hari¢ tum frekans hedef degeri kaynaklar i¢in 0 Hz'lik
bir maskeleme frekansini gésterir (6rn. ADC, MOP, FF, USS). Cihaz min. frekansin altindaki gecigleri rampa
sureleri itibari ile en kisa sirede gegecektir. Gegis haricinde min. frekans altinda siirekli calismaya izin
verilmez (bkz. 6rnek).
Ayrica min. frekansin altindaki ¢alismalar asagidaki fonksiyon yardimi ile bilgi olarak alinabilir.
| f act | <=f min Min. frequency
- - 0.00 ... 650.00 [HZ]
P1080.D (0.00)
-
f act 1 | f_act | <=f_min
e e V] e N
E Bl[ =0 r2197 Bit00
¥ r0053 Bit02
Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] 0.00 ... 10.00 [HZ]
P2153.D (5) P2150.D (3.00)
Index:
P1080[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1080[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1080[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Example:
ON/OFF
1
0 » t
Y \
ADC output
r0755 A N~
P1080
(f_min) > t
-P1080
f_act A 4 A\ 4 A 4 A 4 Yy
A
P1080
f_min \
(f_min) >t
-P1080
Note:

Burada girilen deger hem saat yoninde hem de saat yonunun tersindeki dénis icin gecerlidir.

Belirli kosullarda (6rn. rampalanma, akim sinirlandirmasi), motor minimum frekansin altinda ¢aligabilir.
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P1082[3] Max. frekans Min:  0.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  50.00 _‘]_
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00

Frekans set degerine bakilmaksizin motorun ¢aligacagi maksimum motor frekansini [Hz] belirler.
Index:
P1082[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1082[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1082[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Motor frekansinin maksimum degeri P1082, pals frekansi P1800 ile sinirlhidir. P1082 parametresi asagida
gOsterildigi gibi anma degerinin dislrilme karakteristigine baglidir:

Max. frequency

P1082
_ fpuise _ P1800
fo [Hz]A fmax =P1082 £ ? BT
650.0
Allowed
area
1 B S
333 Pulse
! ¥ >
5 10 16 frequency

fpulse [kHZ] P1800

P1300 < 20 ise (kontrol modu = VF veya FCC modlari) max ¢ikis frekansi en kiiglik deger 650 Hz ile ya da
(max pals frekansi / 15) ile sinirlidir.

P1300 >= 20 ise (kontrol modu=vektor kontrol) dahili olarak 200 Hz veya 5 * nominal motor frekansi (P0310)
ile sinirhidir.

Bu deger r0209'da gosterilir (max frekans).

Note:
Burada girilen deger hem saat yoninde hem de saat yonunun tersindeki dénis icin gecerlidir.
Asagidakilerden herhangi biri aktif ise inverterin max ¢ikis frekansi agilabilir:
Kayma kompanzasyonu = fmax + fslipcomp max
ya da
Donerken baglatma = fmax + fslipnom
Notice:
Max motor hizi mekanik sinirlandirmalara baglidir.
r1084 Max. frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Max frekansi gosterir. Vektor kontroli icin max frekans, minimum deger 200.00 Hz ve 5 * P0310'dur
(nominal motor frekans).
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P1091[3] Atlama frekansi 1 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
1. atlama frekansini tanimlar. Atlama frekansi mekanik rezonansi onler ve +/-P1101 (atlama frekansi bant
genisligi) icinde kalan frekanslari bastirir.

fout g
A > o= ===
/
/
/
Y A
/
/
yal
Y
/s I
Y .
/ I
A I . .
I
! P1101
> Skip frequency
~ I bandwidth
I
@ :
p) ' >
P1091 fin
Skip frequency
Index:
P1091[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1091[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1091[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Notice:
Bastiriimis frekans araligi icinde sirekli caisma miumkun degildir.
Ornegin, P1091 = 10 Hz ve P1101 = 2 Hz ise, 10 Hz +/- 2 Hz arasinda siirekli calisma miimkiin
olmamaktadir. (6rn. 8 ve 12 Hz arasinda).

P1092[3] Atlama frekansi 2 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
2. atlama frekansini tanimlar. Atlama frekansi mekanik rezonansi énler ve +/-P1101 (atlama frekansi bant
genisligi) icinde kalan frekanslari bastirir.

Index:
P1092[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1092[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1092[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. P1091 (atlama frekansi 1).

P1093[3] Atlama frekansi 3 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
3. atlama frekansini tanimlar. Atlama frekansi mekanik rezonansi 6nler ve +/-P1101 (atlama frekansi bant
genisligi) icinde kalan frekanslari bastirir.

Index:
P1093[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1093[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1093[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:

Bkz. P1091 (atlama frekansi 1).
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P1094[3] Atlama frekansi 4 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
4. atlama frekansini tanimlar. Atlama frekansi mekanik rezonansi 6nler ve +/-P1101 (atlama frekansi bant
genisligi) icinde kalan frekanslari bastirir.

Index:
P1094[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1094[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1094[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. P1091 (atlama frekansi 1).

P1101[3] Atlama frekansi bant genigligi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  2.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
Atlama frekanslarina uygulanacak olan frekans bant genisligini verir ([Hz] cinsinden).

Index:
P1101[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1101[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1101[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. P1091 (atlama frekansi 1).

P1110[3] BI: Negatif frekans set degerinin engellenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Ters ydne donlisi ve motorun ters yone donmesine sebep olacak bir negatif set degerini 6nler. Bunun
yerine motor minimum frekansta normal yénde déner.

Index:
P1110[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1110[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1110[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
0 = Devredisl
1 = Aktif durumda
Note:
Tum tersine dénus komutlarini (reverse commands) devre disi birakmak mumkiinddr. Bunu yapmak igin
P0719=0 giriniz (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan seg¢imi) ve herbir komut (kumanda) kaynagini ayr
ayri tanimlayiniz (P1113).
Notice:
Bu fonksiyon “ters yon” (reverse) komut fonksiyonunu devre digi birakmaz, aksine bir ters yon komutu
yukarida aciklandigi gibi motorun normal yénde dénmesini saglar.

P1113[3] BI: Tersyoén Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 722:1 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P0719 = 0 iken kullanilan ters yén komutunun kaynagini tanimlar (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan
secimi).

Index:
P1113[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1113[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1113[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital girig 3 (P0703'iin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
19.B = BOP uzerinden ters yon

ri114 CO: YOn degisikliginden sonraki frekans set degeri. Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3

P-Grubu: SETPOINT Max: -

Yo6n degisikliginden sonraki frekans set degerini gosterir.
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ri119 CO: RFG'den 6nceki frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Diger fonksiyonlar tarafindan yapilan degisikliklerden sonraki ¢ikis frekansini gosterir, 6rn.:
* P1110 BI: Neg. frek. set degerinin engellenmesi,
* P1091 - P1094 atlama frekanslari,
* P1080 Min. frekans,
* P1082 Max. frekans,
* sinirlamalar,
* vb.

P1120[3] Kalkig rampasi siresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  10.00 _‘]_
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Yumusatma kullaniimadigr zaman motorun hareketsiz durumdan max. motor frekansina ulasana kadar olan
hizlanma suresidir.

f (Hz)
fmax {—-—-—————--—-—-——————
(P1082) I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
' >
0 t(s)
<4“— Pl1120 ——»
Kalkis rampasi suresini ¢cok kisa bir degere ayarlamak cihazin devreden ¢ikmasina sebep olabilir (asiri
akim).
Index:
P1120[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1120[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1120[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Rampa stireleri belirlenmis harici bir frekans set degeri kullaniliyorsa (6rn. PLC) optimum siricu
performansini elde etmenin en iyi yolu P1120 ve P1121'deki rampa sirelerini PLC'deki degerlerden biraz
daha kisa olacak sekilde girmektir.
Notice:

Rampa sureleri agagidaki gibi kullanilir:

P1060 / P1061 : JOG modu aktif durumda

P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda

P1060 / P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda
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P1121[3] Durug rampasi suresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  10.00 _‘]_
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Yumusatma kullaniimadigr zaman motorun max. motor frekansindan durana kadar olan yavaslama
suresidir.

f (Hz)
A
| |
f max | I
(P1082) : :
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I |
-
0 I I t(s)
la— P1121 —l
Index:
P1121[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1121[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1121[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Notice:
Durus rampasi suresini ¢ok kisa bir degere ayarlamak cihazin devreden ¢ikmasina sebep olabilir (agirn akim
(FO001) / asin gerilim (FO002) hatast).
Rampa sureleri agagidaki gibi kullanilir:
P1060 / P1061 : JOG modu aktif durumda
P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda
P1060 / P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda

P1124[3] BI: JOG rampa stirelerinin aktiflegtiriimesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
JOG rampa sureleri (P1060, P1061) ile normal rampa sureleri (P1120, P1121) arasindaki gegisi yapmak
icin kaynak tanimlar. Bu parametre yalnizca normal mod (ON/OFF) igin gegerlidir.

Index:

P1124[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1124[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1124[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
Notice:

JOG modu segili iken P1124'Un bir etkisi bulunmamaktadir. Bu durumda jog rampa sireleri (P1060, P1061)
her zaman kullanihr.

Rampa stureleri agsagidaki gibi kullanilir:

P1060 / P1061 : JOG modu aktif durumda

P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda

P1060 / P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda
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P1130[3] Kalkig rampasiilk yumugatma suresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 40.00

Index:

Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi ilk yumugsatma siiresini saniye cinsinden tanimlar.

Af
(C
/ D) \

P1130 P1131 P1132 'p1133
burada:
- 1 1

up total = EP113O +XxP1120 + EP1131
.

down total =

%P1130 +X >P1121+%P1133

Xis defined as: X = Df/ fmax
i.e. X is the ratio between the frequency step and fmax
P1130[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1130[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1130[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
Yumusatma surelerinin kullanimi, ani cevap vermeleri ve bunun mekanik tizerinde olusturabilecegi zararh
tesirleri engellediginden dolayi tavsiye edilmektedir.

Notice:
Yumusatma sureleri, inverterin cevap vermesinde overshoot / undershoot durumu olusturabilecegi igin
analog girisler kullanildiginda tavsiye edilmemektedir.

P1131[3] Kalkig rampasi son yumusatma siresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 40.00
P1130'da (kalkis rampasi ilk yumusatma siresi) gosterildigi gibi kalkis rampasinin sonundaki yumusatma
suresini tanimlar .

Index:
P1131[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1131[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1131[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Yumusatma surelerinin kullanimi, ani cevap vermeleri ve bunun mekanik tizerinde olusturabilecegi zararh
tesirleri engellediginden dolayi tavsiye edilmektedir.
Notice:
Yumusatma sureleri, inverterin cevap vermesinde overshoot / undershoot durumu olusturabilecegi igin
analog girisler kullanildiginda tavsiye edilmemektedir.

P1132[3] Durusg rampasiilk yumusatma siresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 40.00
P1130'da (kalkis rampasi ilk yumusatma siresi) gosterildigi gibi durus rampasinin bagindaki yumusatma
suresini tanimlar .

Index:
P1132[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1132[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1132[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Yumusatma surelerinin kullanimi, ani cevap vermeleri ve bunun mekanik tizerinde olusturabilecegi zararh
tesirleri engellediginden dolayi tavsiye edilmektedir.
Notice:

Yumusatma sureleri, inverterin cevap vermesinde overshoot / undershoot durumu olusturabilecegi igin
analog girisler kullanildiginda tavsiye edilmemektedir.
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P1133[3] Durusg rampasi final yumusatma siresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 40.00
P1130'da (kalkis rampasi ilk yumusatma siresi) gosterildigi gibi durus rampasinin sonundaki yumusatma
suresini tanimlar .
Index:
P1133[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1133[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1133[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Yumusatma surelerinin kullanimi, ani cevap vermeleri ve bunun mekanik tizerinde olusturabilecegi zararh
tesirleri engellediginden dolayi tavsiye edilmektedir.
Notice:
Yumusatma sureleri, inverterin cevap vermesinde overshoot / undershoot durumu olusturabilecegi igin
analog girisler kullanildiginda tavsiye edilmemektedir.
P1134[3] Yumusatma tipi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

OFF1 (DUR) komutu veya set degerinin azalmasina karsi verilecek diizeltme reaksiyonunu tanimlar.

Eger P1134 = 0 ise frekans set degerindeki ani degismeleri 6nler. Bunun 6tesinde daha diizgin bir tork
sadlar (silkinmesiz).

Muhtemel Ayarlar:

Index:

0 Surekli yumusatma
1 Surekli olmayan duzlestirme

P1134[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1134[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1134[2] : 3. Surlcu veri seti (DDS)

Bagimlilik:

Toplam yumusatma siresi (P1130) > 0 s olana kadar bir etkisi yoktur.
Notice:

P1134 =0:

Yumusatma her zaman etkilidir. Giris degeri ani olarak azalirsa, overshoot durumu olusabilir.

P1134 =1:
Hizlanma esnasinda giris degerinin ani olarak azalmasi durumunda yumusatma etkili degildir.

Yumugatma siirelerinin kullanimi analog girigler kullanildiginda tavsiye edilmemektedir. inverterin cevap
vermesinde overshoot / undershoot durumu olusabilir.
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P1135[3] OFF3 durug rampasi suresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
OFF3 komutu i¢cin maksimum frekanstan durusa kadar ki rampa suresini tanimlar.
Index:
P1135[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1135[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1135[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Bu siure, VDC_max seviyesine ulasildiysa asilabilir.
P1140[3] BI: RFG’nin aktiflestirilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
RFG'yi aktif hale getirme komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: ramp function generator (rampa
fonksiyonu ureteci)). Ikili (binary) giris 0 oldugunda RFG cikisi da hemen 0'a set edilir.
Index:
P1140[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1140[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1140[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1141[3] BI: RFG start Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
RFG start komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: ramp function generator). Ikili (binary) giris 0
oldugunda RFG c¢ikisi o anki degerinde tutulur.
Index:
P1141[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1141[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1141[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1142[3] BI: RFG aktiflegtirme set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1.0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
RFG'yi devreye alacak kumanda kaynagini seger (RFG: rampa fonksiyon Ureteci). ikili giris 0 oldugunda
RFG girisi 0'a set edilir ve RFG ¢ikisi O'a iner.
Index:
P1142[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1142[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1142[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
r1170 CO: RFG'den sonraki frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -

Rampa uretecinden sonraki toplam frekans set degerini gosterir.
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P1200 Donerken kalkig Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6

Donmekte olan bir motora yol vermek uzere inverteri ¢alistinir. Bu islem, o anki motor hizi yakalanana kadar
inverterin ¢ikis frekansini hizli bir sekilde degistirmek suretiyle yapilir. Daha sonra motor normal rampa
suresi icinde set degerine gelir.

(fmax + 2fslip nom) .
A ‘ramps to set point
with normal ramp'
I
fout
P1202

| out

I dc | T >
- i
Vn Y I as per V/f
I | characteristic
i i
V out ! ' >

—» e —

Muhtemel Ayarlar:

Donerken kalkis devre disi

Donerken kalkis her zaman aktif, set degeri yoniinde kalkis

Donerken kalkis aktif (enerji var, hata, OFF2 ise), set degeri yoniinde kalkis
Donerken kalkis aktif (hata, OFF2 ise), set degeri yonunde kalkis

Donerken kalkis her zaman aktif, yalnizca set degeri yoniinde

Donerken kalkis aktif (enerji var, hata, OFF2 ise), yalnizca set degeri yoniinde
Doénerken kalkis aktif (hata, OFF2 ise), yalnizca set degeri yoniinde

'motor speed found'

o~ wWNEO

Note:
Yuksek ataletli yiklere bagl motorlar igin kullanighdir.

1 - 3 ayarlari her iki ydonde arama yapar.
4 - 6 ayarlari yalnizca set degeri yonunde arama yapar.

Notice:
Donerken kalkis motorun halen dénmekte oldugu (6rn. Kisa siireli enerji kesintisinden sonra) veya yiik
tarafindan donduruldiigi durumlarda kullaniimahdir. Aksi takdirde, cihaz agiri akim hatasi vererek devreden
cikar.
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P1202[3] Motor-akimi: Donerken kalkig Min: 10 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 200

Donerken kalkis i¢in kullanilan arama akimini tanimlar.

Bu deger nominal motor akiminin (P0305) yuzdesi [%)] olarak tanimlanir.
Index:

P1202[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1202[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1202[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
Sistemin ataleti ¢ok yiiksek degilse arama akimini dugiirmek dénerken kalkistaki performansi artirabilir.
P1203[3] Arama hizi: Donerken kalkig Min: 10 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 200

Donerken kalkis esnasinda dénen motorla senkronize olmak igin cikis frekansinin degistiriime hizini
belirleyen ¢arpani girmek igin kullanilir . P1203 parametresi motor frekansini bulmak igin gegen sureyi

etkiler.
A I
' fima + 2 fsip,nom = P1082 + 2 X020 400310

| 100
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I

metOI’ !
} \ >
I
| \ t

P1203 [%] = Dt[ms] _ fslip,nom [HZ] 2[%] b - 2[%] r0330 %0310

Df [HZ] 1[ms] P1203[%] 100

Arama siresi, max. frekans P1082 + 2 x f_kayma ile 0 Hz arasindaki tim frekanslari taramak icin gegen
suredir.

P1203 = 100 % f_kayma,nom / [ms] degerinin 2%/si olarak tanimlanir.
P1203 = 200 % f_kayma,nom / [ms] degerinin 1%'i oranindaki frekans degisimidir.
Index:
P1203[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1203[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1203[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Example:
50 Hz, 1350 rpm degerlerindeki bir motor i¢in 100 % orani 600 ms’lik bir arama suresini verir. Eger motor
doniyorsa, motor frekansi daha kisa siire icinde yakalanir.

Note:
Daha yuksek bir deger daha diiz bir gradyan ve buna bagh olarak daha uzun bir arama suresi verir.
Dusuk bir deger ise tam tersi sonug dogurur.
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r1204 Durum kelimesi: Donerken kalkig V/f Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 4
P-Grubu: FUNC Max: -
VI/f kontrolu segili oldugunda bitlerin durumlarini kontrol eden ve gosteren bit parametresidir (bkz. P1300).
Bitfields:
Bit0O0 Akim uygulandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O1 Akim uygulanamadi 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Gerilim disuruldu 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Slope-filter devrede 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Akim az esigi 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O5 Minimum akim 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O7 Hiz bulunamadi 0 HAYIR
1 EVET
r1205 Durum kelimesi: Dénerken kalkig SLVC Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: FUNC Max: -
Gozlemcinin (observer) n-adaptasyonu ile birlikte ¢alistirilan dénerken kalkigin durumunu kontrol eden bir
parametresidir. Parametre yalnizca geri beslemesiz vektor kontroli segili ise gegerlidir (bkz. P1300).
Bitfields:
Bit00 Transformasyon aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 N-adaptasyonunu baglat 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Akim uygulaniyor 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 N-kontrolorii kapali 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Isd-kontroloru acgik 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O5 RFG beklemede 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 N-adaptasyonu sifira ayarli 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O7 Rezerve 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O8 Rezerve 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 Rezerve 0 HAYIR
1 EVET
Bitl0 Yon pozitif 0 HAYIR
1 EVET
Bitll Arama baslatild 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Akim uygulandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Arama durduruldu 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Sifir sapma 0 HAYIR
1 EVET
Bitl5 N-kontrol6ri aktif 0 HAYIR
1 EVET
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P1210 Otomatik tekrar ¢aligma (automatic restart) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6

Otomatik olarak yeniden ¢alismayi saglayan fonksiyonu konfigire etmeye yarar.

Muhtemel Ayarlar:

0 Devre digi

1 Enerji geldikten sonra hata resetlemesi, P1211 devre digi

2 Gerilim kesintisinden sonra otomatik tekrar ¢alisma, P1211 devre disi

3 Gerilim disumi veya hatadan sonra otomatik tekrar ¢alisma, P1211 aktif

4 Gerilim disumunden sonra otomatik tekrar ¢alisma, P1211 aktif

5 Gerilim kesintisi ve hatadan sonra otomatik tekrar ¢alisma, P1211 devre disi

6 Gerilim disumu / kesintisi veya hatadan sonra otomatik tekrar calisma, P1211 devre digi
Bagimlilik:

Otomatik ¢calismanin ¢alismasi icin bir dijital giris zerinden sirekli olarak ON komutunun geliyor olmasi
gereklidir.

Caution:

Notice:

P1210 > 2 ise ON komutuna bakmaksizin motor otomatik olarak yeniden calismaya baslayabilir !

Gerilim disumi (mains brownout), BOP ekrani kararmadan (DC bara bosalmadan), enerjinin ¢ok kisa sureli
gidip gelmesidir.

Gerilim kesintisi (mains blackout), enerjinin kesilip ekran karardiktan sonra tekrar gelmesidir (DC baranin
tamamen bosalmasina sebep olacak uzun kesinti).

P1210 = 0:
Otomatik tekrar calisma devre disi.

P1210 = 1:

inverter hatay! kabul eder érn. enerii tekrar geldiginde hatayi resetler. Bu durum, inverterin enerjisinin
tamamen kesilmesi gerektigi ve gerilim disimunin yeterli olmadigr anlamina gelir. Inverter, ON komutu
gelinceye kadar galigmayacaktir.

P1210 = 2:
inverter, gerilim kesintisinden sonra eneriji tekrar geldiginde FO003 hatasini kabul eder ve tekrar baglar. ON
komutunun dijital girisler (DIN) Uzerinden baglanmasi énemlidir.

P1210 = 3:

Bu degerde, suruclnin tekrar caligmasi igin temel sart, hatalar olustugu anda (FO003 vb.) RUN konumunda
olmasidir. Inverter hatayi kabul eder ve gerilim kesilmesi/diisiminden sonra tekrar ¢calismaya baglar. ON
komutunun dijital girisler (DIN) Uzerinden baglanmasi énemlidir.

P1210 = 4:

Bu degerde, suruclnin tekrar calismasi igin temel sart, hatalar olustugu anda (FO003 vb.) RUN konumunda
olmasidir. Inverter hatayi kabul eder ve gerilim kesilmesi/diisiminden sonra tekrar ¢calismaya baglar. ON
komutunun dijital girisler (DIN) Uzerinden baglanmasi énemlidir.

P1210 = 5:
inverter, gerilim kesintisinden sonra eneriji tekrar geldiginde FO003 hatasini kabul eder ve tekrar baglar. ON
komutunun dijital girisler (DIN) Uzerinden baglanmasi énemlidir.

P1210 =6:

inverter, gerilim kesintisinden veya diigimiinden sonra enerji tekrar geldiginde FO003 hatasini kabul eder ve
tekrar baslar. ON komutunun dijital girigler (DIN) Gizerinden baglanmasi énemlidir. 6 degeri motorun hemen
tekrar calismasina sebep olur.

Asagidaki tablo P1210 parametresi ve kullanimi ile ilgili genel bilgiyi vermektedir.
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P1210 Blackout Brownout All other faults All other faults ON command
F0003 F0003 without with enabled during
power cycle power cycle Power OFF
O - - - - -
Fault acknowledge - - - Fault acknowledge
) Fault ackgowledge Fault ackfowledge
restart restart
3 Fault acknowledge | Fault acknowledge | Fault acknowledge | Fault acknowledge
+ + + + -
restart restart restart restart
4 Fault acknowledge | Fault acknowledge
+ + - - -
restart restart
Fault acknowledge Fault acknowledge | Fault acknowledge
5 + - - + +
restart restart restart
6 Fault acknowledge | Fault acknowledge | Fault acknowledge | Fault acknowledge | Fault acknowledge
+ + + + +
restart restart restart restart restart
Donerken kalkis motorun halen dénmekte oldugu (6rn. Kisa siireli enerji kesintisinden sonra) veya yiik
tarafindan déndurildigiu durumlarda kullaniimalidir.
P1211 Otomatik tekrar caligma igin deneme sayisi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 10

P1210 aktif durumda ise, inverterin otomatik olarak ¢aligmak icin ka¢ defa deneme yapacagini belirler.

MICROMASTER 440
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P1215 Motor mekanik fren kontroll Min: 0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Tutma freni fonksiyonunu aktif/pasif duruma getirir. Bu fonksiyon invertere asagidaki profili uygular:

ON / OFF1/OFF3:
ONT
OFF1/OFF3 -t
Ay Y
fmin
(P1080)
-t
— —p
P1216 P1217
rOOSZ‘CiT VPoint 1 VPoint 2
0 ot
ON/ OFF2:
OFF2
inactiveT
active -t
ONT
OFF1/OFF3 >t
fAY \
fmin
(P1080)
-t
— >
P1216
r0052.C Y \ J
1T
0 ot
Muhtemel Ayarlar:
0 Motor tutma freni devre digi
1 Motor tutma freni devrede

Note:
Fren rélesi, P0731 kullanilarak aktif duruma getirildiyse, 1. noktada acar ve 2. noktada kapatir.
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P1216 Motor mekanik freni birakma gecikmesi Min: 0.0 Seviye:
CStat: T Datatipi: Float Birim: s Def: 1.0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20.0

inverterin 1. noktada kalkisa baslamadan 6nce min. frekansta (P1080) calisacagi sureyi belirler (P1215'te
gosterildigi gibi — tutma frenini aktiflestirme). Inverter bu profilde min. frekansta calismaya baslar 6rn. rampa
kullanmaz.

Note:
Bu tarzdaki bir uygulama igin tipik min. frekans degeri motorun kayma frekansidir.
Asagidaki formil kullanilarak nominal kayma frekansi hesaplanabilir:
fsip[Hz] = 20520 ,p0310 =¥ M g
0 Nsyn
Notice:
Bu fonksiyon motoru bir mekanik fren kargisinda belirli bir frekansta tutmak icin kullaniliyorsa (6rn. mekanik
freni kontrol etmek icin bir réle kullanihyorsa), min. frekansin P1080 < 5 Hz olmasi énemlidir; aksi takdirde
cekilen akim ¢ok yiksek olabilir ve réle agmayabilir.
P1217 Durug rampasindan sonraki tutma siresi Min: 0.0 Seviye:
CStat: T Datatipi: Float Birim: s Def: 1.0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20.0
inverterin durus rampasinin bitimindeki 2. noktada min. frekansta (P1080) calisacag siireyi belirler.
Details:
Bkz. diyagram P1215 (tutma frenini aktiflestirme).
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P1230[3] BI: DC frenlemeyi aktif hale getirme Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Bir harici kaynaktan gelen sinyal tizerinden DC frenlemeyi aktif hale getirir. Harici giris sinyali aktif olduk¢a
fonksiyon da aktif kalir.

DC frenleme, bir DC frenleme akimi uygulayarak motoru hizli bir sekilde durdurmaya yarar (uygulanan akim
ayni zamanda motor milini de sabit tutar).
DC frenleme sinyali verildiginde, inverterin ¢ikis palslar bloke olur ve DC akimi, motorun miknatishgi
yeterince giderilene kadar uygulanmaz.
ON/OFF1
>
A t
pi230 !
0 >
t
Vivah Y Y
f* ——
DC braking
A ~f_act
>
‘/ > t
i A P0347
MAANAND W ARAEmI .
AN WAVATRVAGUUALS
DC frenleme seviyesi P1232'ye girilir (DC frenleme akimi nominal motor akimi ile orantilidir) ve fabrika
degeri 100%’ddr.
Index:
P1230[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1230[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1230[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
7225 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Uizerinden, P0707'nin 99’a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uizerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasi gerekir)
Caution:
DC frenlemenin uzun surelerle sik kullanimi motorun asiri isinmasina sebep olabilir.
Notice:
Gecikme siresi P0347'ye girilir (miknatish@in giderilme siresi). Gecikme suresi ¢ok kisa ise, cihaz asin
akim hatasi verir.
Senkron motor kullaniliyorsa DC frenleme mumkiin olmamaktadir (6rn. P0O300 = 2).

P1232[3] DC frenleme akimi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250
Nominal motor akimi (P0305) ile orantili olarak [%] DC akiminin seviyesini belirler.

Index:
P1232[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1232[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1232[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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P1233[3] DC frenleme siresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: s Def: 0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250

Bir OFF1 veya OFF3 komutunu takiben DC enjeksiyon frenlemesinin aktif kalacagi streyi belirler. Stricu
bir OFF1 veya OFF3 komutunu aldiginda, ¢ikis frekansi 0 Hz'e dogru inmeye baslar. Cikis frekansi,
P1234'te girilen degere ulastiginda, siriict P1233'te girilen siire boyunca bir DC frenleme akimi (P1233)

enjekte eder.

®

A
ON -—l
OFF1/OFF3 >t
P0347
< P0347
OFF2
Pt
vivoh Y AY Y
P1234 OFF2
\<braking
-t
DC braking A
ON -y
OFF >t
<«— P1233 —
@ A
ON
OFF1/OFF3 Pt
P0347
< P0347
OFF2
Pt
vk Y A
OFF ramp
OFF2
P1234
DC braking
>t
Y
DC braking & ' 4
ON
OFF >t
P1233

P1232 parametresi DC enjeksiyonun seviyesini kontrol eder.
Index:

P1233[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1233[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1233[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Value:

P1233=0:

OFF1 / OFF3 komutlarini takiben aktif olmaz.

P1233=1-250:
Belirtilen sure boyunca aktif durumdadir.

Caution:

DC frenlemenin uzun surelerle sik kullanimi motorun asiri isinmasina sebep olabilir.
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Notice:

DC frenleme fonksiyonu, bir DC frenleme akimi uygulayarak motoru hizh bir sekilde durdurmaya yarar
(uygulanan akim ayni zamanda motor milini de sabit tutar). DC frenleme sinyali verildiginde, inverterin ¢ikis
palslari bloke olur ve DC akimi, motorun miknatishgr yeterince giderilene kadar uygulanmaz (miknatishgin
giderilme suresi otomatik olarak motor verilerinden hesaplanir).

Bu sure iginde bir ON komutu verilirse inverter tekrar ¢aligmaya baglamaz.

Senkron motor kullaniliyorsa DC frenleme mumkiin olmamaktadir (6rn. PO300 = 2).

P1234[3]

DC frenleme baglangig frekansi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  650.00 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Index:

Details:

DC frenleme igin baglangi¢ frekansini belirler.

Surtcl bir OFF1 veya OFF3 komutu aldiginda, cikis frekansi 0 Hz'e dogru inmeye baglar. Cikis frekansi,
DC frenleme baglangic frekansinda (P1234) girilen degere ulastiginda, siiriicti P1233'te girilen siire
boyunca bir DC frenleme akimi (P1232) enjekte eder.

P1234[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1234[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1234[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bkz. P1232 (DC frenleme akimi) ve P1233 (DC frenleme siresi)

P1236[3]

Bilegik frenleme akimi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250

Index:

Value:

OFF1 / OFF3 komutlarini takiben AC dalga sekli Gizerine bindirilmis DC seviyesini belirler. Bu deger nominal
motor akiminin (P0305) orani [%)] olarak girilir.

If P1254=0:

Compound braking switch-on level =1.13 /2 ®Vmains =1.13 /2 0210
otherwise :

Compound braking switch-on level =0.98 x1242

P1236[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1236[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1236[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

P1236 =0:
Bilesik frenleme devre disi.

P1236 =1- 250 :
Nominal motor akiminin (P0305) [%] si olarak tanimlanan DC frenleme akiminin seviyesi.

Bagimlilik:

Bilesik frenleme yalnizca DC bara gerilimine baghdir (bkz. yukaridaki esik seviyesi). OFF1, OFF3 ve
herhangi bir rejeneratif durum olustugunda gergeklesir.

Asagidaki durumlarda devre digi kalir:
- DC frenleme aktif durumda is

- Donerken kalkis aktif durumda is

- Vektér modu (SLVC, VC) secili ise

Notice:

Bu degeri artirmak genellikle frenleme performansini da artirir; ancak ¢ok yiiksek bir degere ayarlandiginda
cihaz asin akima bagl olarak devreden ¢ikabilir. Dinamik fren ile beraber kullanildiginda, bilesik
frenlemenin énceligi vardir. Vdc max kontrol6ri ile beraber kullanilirsa strticinun, 6zellikle yuksek bilesik
frenleme degerlerinde, frenleme esnasindaki davranisi kotulesebilir.

Bilesik frenleme cihaz vektér modunda iken ¢alismaz.
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P1237 Dinamik frenleme Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 5

Dinamik frenleme, frenleme enerjisini emer. Bu parametre, frenleme direncinin nominal kullanim oranini
belirler. Dinamik frenleme, fonksiyon aktif hale getirildiginde ve DC-bara gerilimi, dinamik frenleme devreye
girme seviyesini (switch-on Seviye) gectiginde aktif duruma gelmektedir.

If P1254 =0 :
Dynamic braking switch-on level =1.13%/2 x/mains = 1.13 %/2 #0210

otherwise :
Dynamic braking switch-on level =0.98:r1242

Muhtemel Ayarlar:

Devre digi
5 % kullanim orani (duty cycle)
10 % kullanim orani
20 % kullanim orani
50 % kullanim orani
100 % kullanim orani

abhwNEFEO

Bagimlilik:

Bu fonksiyon MM440 PX (FSFX ve FSGX) i¢in mevcut degildir.

Bilesik fren ile beraber kullanildiginda, bilesik frenlemenin 6nceligi vardir.

Notice:

ik basta fren, termik sinira yaklagilana kadar DC bara seviyesine bagli olarak yiiksek bir kullanim oraninda
calisacaktir. Daha sonra bu parametre tarafindan belirlenen kullanim orani sinirlanacaktir. Frenleme
direncinin bu seviyede agiri 1Isinma olmadan sinirsiz siire calisiyor olmasi gerekir.

A0535 alarmi 10 sn. sire ile 95% kullanima karsi gelir. 12 saniyeden sonra ise limite girecektir.

P1240[3]

Vdc kontoldrun konfiglirasyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Vdc kontroléri aktif / pasif duruma getirir.

Vdc kontrolord, yliksek ataletli sistemlerde agiri gerilim hatalarini énlemek i¢in DC bara gerilimini dinamik
olarak kontrol eder.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

0 Vdc kontroléri devre disi

1 Vdc-max kontroloru aktif

2 KIB (Vdc-min kontroléri) aktif

3 Vdc-max kontrolor ve kinetik tamponlama (KIB) aktif

P1240[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1240[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1240[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:

Vdc max kontroldrii, DC-bara gerilimini sinirlar (P2172) i¢inde tutabilmek icin durus rampa surelerini (r0026)
otomatik olarak artirir.

Vdc min, DC bara gerilimi devreye girme seviyesinin (P1245) altina duserse aktif duruma getirilir. Motorun
kinetik enerjisi daha sonra DC bara gerilimini tamponlamak igin kullanilir ve béylece sirucinun hizi azalir.
Eger surlici hemen FO003 hatasi verirse, 1. dinamik faktéri (P1247) artirmay deneyiniz. Eger cihaz halen
FO003 hatasI vermeye devam ediyorsa devreye girme seviyesini (P1245) artirmay deneyiniz.

Uyari: Eger P1245 ¢ok artirilirsa, siiriicuniin normal caligmasini etkileyebilir.

ri242

CO: Vdc-max devreye girme seviyesi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: FUNC Max: -

Vdc max kontroldriin devreye girme seviyesini gosterir. Formil ancak otomatik belirleme aktif hale
getiriimediyse (P1254=0) gecerlidir.

Following equation is only valid, if P1254 =0 :
r1242 = 1.15 %2 xVmains =1.15 x/2 %0210
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P1243[3] Vdc-max dinamik faktoru Min: 10 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200

[%] cinsinden DC bara kontrol6riiniin dinamik faktérint belirler.
Index:
P1243[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1243[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1243[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
P1243 = 100 % olmasi P1250, P1251 ve P1252 parametrelerinin (kazang, entegrasyon suresi ve fark
suresi) grup olarak kulanildigini g6sterir. Aksi takdirde, bu degerler P1243 degeri ile ¢arpihir (Vdc max
dinamik faktori).

Note:
Vdc kontrolérii ayari otomatik olarak motor ve inverter verilerinden hesaplanir.
P1245[3] Kin.tamponlama devreye girme seviyesi Min: 65 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 76 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 115

Besleme gerilimi (P0210) ile orantili olarak [%)] kinetik tamponlama igin devreye girme seviyesini belirler.

P1245[V] = P1245 [%] %/2 0210

Index:
P1245[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1245[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1245[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Warning:
Bu degeri ¢cok fazla artirmak cihazin normal ¢alismasini etkileyebilir.

Note:

P1254 parametresini degistirmek KIB (kinetik tamponlama) devreye girme seviyesini etkilemez.

r1246[3] CO: Kin tamponlama devreye girme seviyesi Min: - Seviye:

Datatipi: Float Birim: V Def: - 3

P-Grubu: FUNC Max: -
Kinetik tamponlama (KIB, Vdc min kontroléri) devreye girme seviyesini gosterir.

P1247[3] Kinetik tamponlama dinamik faktori Min: 10 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200

Kinetik tamponlama dinamik faktérini belirler (KIB, Vdc-min kontrolori).

P1247 = 100 %

P1250, P1251 ve P1252 parametrelerinin (kazang, entegrasyon suresi ve fark suresi) grup olarak

kullanildigini gésterir. Aksi takdirde, bu degerler P1247 degeri ile ¢arpilir (Vdc-min dinamik faktord).
Index:

P1247[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1247[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)

P1247[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Note:
Vdc kontrolérii ayari otomatik olarak motor ve inverter verilerinden hesaplanir.
P1250[3] Vdc-kontrolorin kazanci Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  1.00 4
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00

Vdc kontroloriin kazancini belirler.
Index:

P1250[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)

P1250[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1250[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P1251[3] Vdc-kontrolorin integrasyon siresi Min: 0.1 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: ms Def:  40.0 4
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.0

Vdc kontrolériin integrasyon sure sabitini belirler.
Index:

P1251[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1251[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1251[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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P1252[3] Vdc-kontrolorun turev siresi (differential time) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: ms Def: 1.0 4
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.0

Vdc kontroloriin tirev suresi sabitini belirler.
Index:

P1252[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1252[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)

P1252[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P1253[3] Vdc-kontrolorun ¢ikig sinirlamasi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  10.00 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 600.00

Vdc max kontroldriin maksimum etkisini sinirlandirir.
Index:

P1253[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1253[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1253[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P1254 Vdc agma seviyelerinin otomatik algilanmasi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Vdc max kontroldriin agma seviyelerinin otomatik algilanmasini aktif/pasif hale getirir.
Muhtemel Ayarlar:

0 Pasif
1 Aktif

P1256[3] Kinetik tamponlama reaksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Kinetik tamponlama kontroldriiniin reaksiyonunu belirler (Vdc-min kontrolori).

P1257'de girilmis olan frekans siniri, secilen degere bagh olarak, hizi sabit tutmak veya palslari devre digi
birakmak icin kullanilir. Yeteri kadar rejenerasyon uretilmiyorsa, cihaz dusilk gerilim hatasi vererek
devreden ¢ikabilir.

Muhtemel Ayarlar:

0 Hata olusana kadar DC-baray sabit tut
1 Hata olusana kadar DC-barayi sabit tut / dur
2 Kontrolli durus

Index:
P1256[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1256[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1256[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
P1256 = 0:
Sebeke tekrar gelene kadar veya cihaz disik gerilim hatasi verene kadar DC bara gerilimini sabit tutulur.
Frekans P1257'de belirtilen frekans sinirinin istiinde tutulur.

VDC A

P1245
V

DC_min
A

\ 4

/

Pulse t
enabled 1 4

0

P1257

\ 4

»

v
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P1256 = 1:

Frekans P1257'deki sininn altina diserse, DC bara gerilimi sebeke tekrar gelene kadar, cihaz disik gerilim

hatasi verene kadar veya palslar devre digi kalana kadar sabit tutulur.

VDC A

P1245

\%

DC_min
A

A\ 4

P1257

Pulse

»

y
enabled 1
0

A\ 4

P1256 = 2:

Enerji geri gelse bile bu modda durusa kadar gidilir.

VDC A

P1245

v

\%

DC_min
A

A\ 4

P1257

OFF1
OFF2

Pulse
enabled 1 A

0

A\ 4

»
>

t

P1257[3]
CStat:
P-Grubu:

Kinetik tamponlama igin frekans siniri
Datatipi: Float Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Aktif: first confirm

Min:
Def:
Max:

0.00
2.50
600.00

Seviye:

3

P1256'ya bagh olarak kinetik tamponlama’nin hizi tutacagi veya palslari devre digi birakacag frekanstir.

Index:

P1257[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1257[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1257[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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P1300[3] Kontrol modu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 23

Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi motorun hizi ile inverter tarafindan saglanan gerilim arasindaki iligkiyi
kontrol eder.

\Y,
A
Vn
0
o
0 fn > f
Muhtemel Ayarlar:
0 Lineer V/f karakteristigi
1 VIf FCC
2 Parabolik V/f karakteristigi
3 Programlanabilir V/f karakteristigi
4 Rezerve
5 VI tekstil uygulamalari igin
6 VIf tekstil uygulamalari igin FCC
19 VIf kontroli - bagimsiz gerilim set degeri ile
20 Geri beslemesiz vektor kontrolu
21 Geri beslemeli vektdr kontroli
22 Geri beslemesiz vektor tork-kontroli
23 Geri beslemeli vektor tork-kontrolii
Index:
P1300[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1300[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1300[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
P1300 >= 0 iken (kontrol modu = vektdr kontrolii) dahili olarak 200 Hz veya 5 * nominal motor frekansi
(P0305) ile sinirhidir. Bu deger r0209'da (maksimum frekans) gosterilir.
Note:

V/f modu:

P1300 = 1: V/f FCC (aki akimi kontrolii)

* lyilestirilmis verim igin motor akisi akimini sabit tutar.

* FCC segildiyse, lineer V/f disik frekanslarda aktif olur.

P1300 = 2 : V/f kuadratik egri
* Santraflij fan ve pompalari igin uygundur.

Asagidaki tablo kontrol parametrelerini (V/f) 6zetlemektedir:
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ParNo. | ParText Level u/if SLVC| VC
P1300 = 0f(1({2]3|5]6]19]20]|22]21|23

P1300[3] | Control mode 2 I x| x| x| x| x[xIx]|x]x]x
P1310[3] | Continuous boost 2 x| x| x| x| x|x|[x]|-]-]-1-
P1311[3] | Acceleration boost 2 x| x| x| x| x|x|[x]|-]-]-1-
P1312[3] | Starting boost 2 x| x[x{x{x]x]x|-[{-1-1-
P1316[3] | Boost end frequency 3 x| x|Ix| x| x|x|x|-1-1-1-
P1320[3] | Programmable V/f freq. coord. 1 3 -l - x -l ]-)-
P1321[3] | Programmable V/f volt. coord. 1 3 Sl x - -
P1322[3] | Programmable V/f freqg. coord. 2 3 - x - -t r--
P1323[3] | Programmable V/f volt. coord. 2 3 -l - x - - -
P1324[3] | Programmable V/f freq. coord. 3 3 -l - x -l ]-)-
P1325[3] | Programmable V/f volt. coord. 3 3 - x - -t r--
P1330[3] | ClI: Voltage setpoint 3 - - x -1
P1333[3] | Start frequency for FCC 3 - x - x -1
P1335[3] | Slip compensation 2 x| x|x|[x|-1-1-1-1-1-1-
P1336[3] | Slip limit 2 x| x| x|{x|[-|-1-1-1-1-1-
P1338[3] | Resonance damping gain V/f 3 x| x|x|[x|-1-/-1-1-1-1-
P1340[3] | Imax controller prop. gain 3 x| x[x{x{x]x]x|-f{-1-1-
P1341[3] | Imax controller integral time 3 x| x[x{x{x]x]x|-f{-1-1-
P1345[3] | Imax controller prop. gain 3 x| x[x{x{x]x]x|-f{-1-1-
P1346[3] | Imax controller integral time 3 x| x[x{x{x]x]x|-f{-1-1-
P1350[3] | Voltage soft start 3 x| x|Ix| x| x|x|x]-1-1-1-

Geri beslemesiz vektor kontrolt (SLVC):

SLVC o6zelligi asagidaki tipte uygulamalar icin mikemmel performans saglamaktadir:
- Ylksek tork performansi gerektiren uygulamalar

- Sok yuklere hizli cevap verilmesini gerektiren uygulamalar

- 0 Hz'den gegerken tork ihtiyaci olan uygulamalar

- Yuksek hiz kararlihgi gerektiren uygulamalar

Kisitlamalar:

SLVC, kullanilan motor modelinin ve inverter tarafindan gerceklestirilen élgimlerin dogruluguna baghdir. Bu
yuzden SLVC'nin kullaniminda ¢esitli kisittamalar bulunmaktadir:

- SLVC motor inverter akim oraninin 1 : 4 den az oldugu yerlerde kullaniimamalidir.

- Maksimum 200 Hz frekans.

Tavsiye edilen devreye alma ydntemi:

Cihazi SLVC kontrol modu altinda dogru bir sekilde ¢alistirmak icin motor plakasindaki degerlerin (P0304-
P0310) dogru bir sekilde girilmesi ve motor veri tanimlamasinin (P1910) soguk (iIsinmamis) motor Uzerinde
yapilmasi gereklidir. Ayrica motorun ortam sicakhiginin da, fabrika degeri 20°C’den 6nemli dl¢tde farklilik
gosteriyorsa P0625'de dogru bir sekilde tanimlanmis olmasi gerekmektedir. Bu iglem hizli devreye alma
tamamlandiktan sonra (P3900) ancak motor veri tanimlamasi élglimleri yapilmadan 6nce yapiimalidir.

Optimizasyon:

Asagidaki parametreler performansi artirmak icin kullanici tarafindan ayarlanabilir.
P0003 =3

P0342: Toplam / motor atalet orani

P1470: SLVC P kazanci

P1472: SLVC | terimi

P1610: SLVC strekli tork gli¢lendirmesi (agik cevrim guclendirme)

P1750: Motor modelinin kontrol kelimesi

Asagidaki tablo kontrol parametrelerini (SLVC, VC) 6zetlemektedir:
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ParNo.

ParText

Level

P1300 =

6(19]20(22]21]|23

P1400[3]

Configuration of speed control

P1442[3]

Filter time for act. speed

X | X

P1452[3]

Filter time for act.speed (SLVC)

P1460[3]

Gain speed controller

P1462[3]

Integral time speed controller

\
\
\
\

x x|
\

P1470[3]

Gain speed controller (SLVC)

P1472[3]

Integral time n-ctrl. (SLVC)

P1477[3]

Bl: Set integrator of n-ctrl.

P1478[3]

Cl: Set integrator value n-ctrl.

P1488[3]

Droop input source

P1489[3]

Droop scaling

P1492[3]

Enable droop

P1496[3]

Scaling accel. precontrol

'
'
XX [X [ XX |X[X[X]!
o
XX [X[X[X|X|!
'

P1499[3]

Scaling accel. torgue control

P1500[3]

Selection of torque setpoint”

P1501[3]

Bl: Change to torque control

X | X
X | X

P1503[3]

Cl: Torque setpoint

P1511[3]

Cl: Additional torgue setpoint

P1520[3]

CO: Upper torque limit

P1521[3]

CO: Lower torgue limit

P1522[3]

Cl: Upper torque limit

P1523[3]

Cl: Lower torgue limit

P1525[3]

Scaling lower torgue limit

P1530[3]

Motoring power limitation

P1531[3]

Regenerative power limitation

P1570[3]

CO: Fixed value flux setpoint

P1574[3]

Dynamic voltage headroom

P1580[3]

Efficiency optimization

P1582[3]

Smooth time for flux setpoint

P1596[3]

Int. time field weak. controller

XX XXX XXX [X XX [X[X|X]|X]|X

XX XXX XXX [X XX ([X[X]|!

P1610[3]

Continuous torque boost (SLVC)

P1611[3]

Acc. torgue boost (SLVC)

P1740

Gain for oscillation damping

P1750[3]

Control word of motor model

P1755[3]

Start-freq. motor model (SLVC)

P1756[3]

Hyst.-freq. motor model (SLVC)

P1758[3]

T(wait) transit to feed-fwd-mode

P1759[3]

T(wait) for n-adaption to settle

P1764[3]

Kp of n-adaption (SLVC)

P1780[3]

Control word of Rs/Rr-adaption

XX XXX XX XXX XXX XXX XXX XXX XXX XX [[Xx]"

'
'
XXX XXX [XX XX XXX XXX XXX |[X[X]|!

P0400[3]

Select encoder type

P0403[3]

Encoder pulses per revolution

P0491[3]

Reaction on speed signal loss

P0492[3]

Allowed speed difference

X [ X [ X | X
X [ X [ X | X

P0494[3]

Delay speed loss reaction

NIN|N[N[N[[W[W[W|W[W[W[W[WIN|IN[W[WIN|WININ(N[WWWIN[N|W[WWIN[[W[W[WW|WW[WININININ[Ww|(Ww|Ww

- l- - - x| x

1) If the speed control (main setpoint) is selected a torque setpoint is available via the additional
setpoint channel.
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P1310[3] Sdurekli gliglendirme (continuous boost) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  50.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250.0

Cikis gerilimi, disik ¢ikis frekanslarinda aki seviyesini sabit tutmak icin disik olmaktadir. Ancak ¢ikis
gerilimi agagidaki sebeplerden 6tiri cok dusiik bir degerde olabilir:

- asenkron motoru miknatislandirmak icin

- yuki tutmak igin

- sistemdeki kayiplarin tstesinden gelmek icin. Cikis gerilimi P1310 parametresi kullanilarak artirilabilir.

P0305 (nominal motor akimi) ile [%] orantili olarak asagidaki diyagramda goésterildigi gibi lineer ve kuadratik
VIf egrilerine uygulanabilir olan giiclendirme seviyesini belirler:

VA Linear V/f
Vmax
7,
4
Vn
(P0304)
Q
VCOntBoost,lOO N
O fBoos'[,end fn f max
(P1316) (P0310) (P1082)
vV A Quadratic V/f
Vmax 7
/
/
Vn /
(P0304) &
0\@
= L
g =4 OO
actual Vaeost Y
V contBoost, 100 | S&\
&,V
Q\ 4
> S
NN

\ NN

\ VContBoost,SO N

\ N

! > ¢
O fBoost,end fn fmax g
(P1316) (P0310) (P1082)

gerilim degerleri

V_ConBoost,100 = nominal motor akimi (P0305) * Stator direnci (P0350) * surekli gliclendirme (P1310)
V_ConBoost,50 =V_ConBoost,100/ 2
Index:
P1310[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1310[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1310[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
P0640 degeri (motor asir yuk faktori [%]) guclendirmeyi sinirlandirir.
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Sirekli gliglendirmenin (P1310) vektdr ¢calisma esnasinda bir etkisi bulunmamaktadir. Bunun sebebi vektor
calismada inverterin surekli olarak optimum calisma kosullarini hesapliyor olmasidir.

Note:
Guglendirme degerleri, strekli gliglendirmenin (P1310) diger gli¢lendirme parametreleri ile birlikte
kullaniimasi durumunda birlestirilir (P1311 hizlandirma guclendirmesi ve P1312 kalkis guclendirmesi).
Bununla beraber parametrelerin éncelik siralari agagidaki gibidir:
P1310 > P1311 > P1312
Notice:
Guglendirme seviyelerini artirmak motorun isinmasini artirir (6zellikle motor hareketsiz durumda iken).
A Boosts £ 300 Rs ¥mot
P1311[3] Hizlandirma gug¢lendirmesi (acceleration boost) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250.0
P1311 yalnizca rampalanma esnasinda guclendirme Uretir. Bu yuzden hizlanma ve yavaglama sirasinda
ilave tork gerektiren yerlerde kullanighdir.
Pozitif bir set degeri degisikliginden sonra PO305 (nominal motor akimi) ile orantili [%] olarak gl¢lendirme
uygular ve set degerine ulasildiginda cekilir.
\% Linear V/f
Vmax %\/ v
Vn &
Uy =
(P0304) s
N
X
~ o
actual Vggoe
VAccBoost,lOO -1 \\\\
6\'& //0\
QN
WP
Q'\/
&
VAccBoost,SO n :
! p f
O fBoost,end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)
gerilim degerleri
V_AccBoost,100 = nominal motor akimi (P0305) * Stator direnci (P0350) * Hiz.gl¢lendirmesi (P1311)
V_AccBoost,50 =V_AccBoost,100/ 2
Index:
P1311[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1311[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1311[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
P0640 (motor agir yik faktoru [%]) degeri guclendirmeyi sinirlandirir.
Hizlandirma gli¢lendirmesinin (P1311) vektor ¢calisma esnasinda bir etkisi bulunmamaktadir. Bunun sebebi
vektdr calismada inverterin sirekli olarak optimum ¢alisma kosullarini hesapliyor olmasidir.
Note:
Hizlandirma gl¢lendirmesi kiiglk pozitif set degeri degisikliklerine cevap vermeyi iyilestirebilir.
A Boosts £ 300 Rs ¥mot
Notice:
Guclendirme seviyesini artirmak motorun isinmasini artirir.
Details:

Guglendirme oncelikleri icin P1310’daki notlara bakiniz.
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P1312[3] Kalkig gliclendirmesi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250.0

Index:

Ornek:

Bir ON komutundan sonra aktif V/f egrisine (lineer veya kuadratik) sabit lineer offset uygular ve asagidaki
durumlar olugana kadar aktif kalir :

1) rampa ¢ikisi ilk kez set degerine ulagana kadar

2) set degeri mevcut rampa ¢ikisindan daha dusuk bir degere dusirilene kadar

Kalkis giclendirmesi yiiksek ataletli yikleri kaldirmak i¢in kullanighdir.

Kalkis gliclendirmesini ¢cok yiiksek bir degere ayarlamak cihazin akimi sinirlandirmasina ve bunun sonucu
olarak da cikis frekansini set edilmis frekansin altinda tutmasina sebep olur.

V
Linear V/f
A
Vmax \\V%\/z
<
Vn 0\'@9_ N
(P0304) &
X
~
actual Vg
VS‘[artBoost,lOO -1
.
SN
N
AREY
Z N3
VStartBoost,SO T '
i pf
O fBoost,end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)

gerilim degerleri

V_StartBoost,100 = nominal motor akimi (P0305) * Stator direnci (P0350) * Kalkis guclendirmesi (P1312)
V_StartBoost,50 =V_StartBoost,100 / 2

P1312[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1312[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1312[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Set degeri = 50Hz. Kalkis giclendirmesi ile kalkis. Kalkis rampasi sirasinda, set degeri 20 Hz'e degistirilir.
Set degeri degisir degismez, kalkis gliglendirmesi kaldirilir ¢linki set degeri mevcut rampa ¢ikisindan daha
kiguktar.

Bagimlilik:

P0640 (motor agir yik faktoru [%]) glclendirmeyi sinirlandirir.

Kalkis gi¢lendirmesinin (P1312) vektor ¢alisma esnasinda bir etkisi bulunmamaktadir. Bunun sebebi vektor
calismada inverterin surekli olarak optimum calisma kosullarini hesapliyor olmasidir.

Notice:

Giclendirme seviyelerini artirmak motorun isinmasini artirir.

A Boosts £ 300 Rs ¥mot

Details:

Guglendirme oncelikleri icin P1310’daki notlara bakiniz.

r1315
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CO: Toplam guglendirme gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Toplam gli¢lendirme gerilim degerini gésterir (volt cinsinden).
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P1316[3] Giugclendirme sonundaki frekans Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  20.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.0
Programlanmig guclendirmenin kendi degerinin 50%/’sine ulastigi noktay: belirler.

Bu deger P0310 (nominal motor frekansi) parametresinin [%] orani olarak ifade edilir.
Frekansin fabrika degeri asagidaki gibi tanimlanir :
fBoostmin =2 X( 153 +3)
v Pmotor
Index:
P1316[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1316[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1316[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Uzman kullanicilar egrinin seklini degistirmek icin bu degeri degistirebilirler, 6rn. belirli bir frekansta torku
artirmak icin.
Details:
Bkz. P1310'daki diyagram (surekli guclendirme).

P1320[3] Programlanabilir V/f frek. koord. 1 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
VIf karakteristigini tanimlamak igin V/f koordinatlarini (P1320/P1321 — P1324/1325) belirler.

VA ,
- /
Vmax Vmax - f(Vdc‘ Mmax) / o

ro071

P0304

P1325

P1323 !

P1321 |-mmmmmmme i

P1310 ; ;

i 1 >
fo f1 f2 3 fn fmax f
0O Hz P1320 P1322 P1324 P0310 P1082
0, 0,
p1310[v] = PASLOL8] L 1OS9SDA] 113 arv)
100[%] 100[%]
Index:
P1320[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1320[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1320[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Ornek:

Bu parametre dogru frekansta dogru torku saglamak i¢in kullanilabilir ve senkron motorlarla kullanildig

zaman faydalidir.
Bagimlilik:
Parametreyi girmek icin, P1300 = 3 (Programlanabilir V/f karakteristigi) yapiniz.

Note:
Herbir noktaya lineer enterpolasyon uygulanir.

Programlanabilir V/f karakteristiginde (P1300 = 3) 3 tane programlanabilir nokta bulunmaktadir.

Programlanabilir olmayan noktalar sunlardir:
- 0 Hz'de sirekli gli¢lendirme P1310
- Nominal motor frekansinda (P0310) nominal motor gerilimi P0304

P1311 ve P1312'de tanimlanmis olan hizlandirma gli¢lendirmesi ve kalkis giclendirmesi programlanabilir

karakteristige sahip V/f ‘e uygulanir.
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P1321[3] Programlanabilir V/f gerilimi koord. 1 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3000.0
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1321[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1321[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1321[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
P1322[3] Programlanabilir V/f frek. koord. 2 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1322[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1322[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1322[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
P1323[3] Programlanabilir V/f gerilimi koord. 2 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3000.0
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1323[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1323[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1323[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1324[3] Programlanabilir V/f frek. koord. 3 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1324[0] : 1t. Sdrlcu veri seti (DDS)
P1324[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1324[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1325[3] Programlanabilir V/f gerilimi koord. 3 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3000.0
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1325[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1325[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1325[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1330[3] CI: Gerilim set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Bagimsiz V/f kontroli igin gerilim set degeri kaynagini secen BICO parametresidir.
Index:
P1330[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1330[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1330[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1333[3] FCC baslangi¢ frekansi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  10.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.0
FCC'nin (flux current control — aki akimi kontrolui) aktif hale getirilecegi baglangi¢ frekansini nominal motor
frekansinin [%] si olarak belirler.
Index:
P1333[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1333[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1333[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Notice:

Bu deger ¢ok diisukse sistem kararsiz hale gelebilir.
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P1335[3] Kayma kompanzasyonu Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 600.0

Motor yiikinden bagimsiz olarak motor hizini sabit tutacak sekilde inverterin ¢ikis frekansini dinamik olarak
ayarlar.

Yikd mdl'den md2'ye artirmak (bkz. diyagram) kayma sebebiyle motor hizini f1'den f2'ye dusurdr. inverter
bunu yiik arttik¢a ¢ikis frekansini hafifce artirarak telafi edebilir. Inverter akimi élger ve beklenen kaymayi
telafi edebilmek icin ¢ikis frekansini artirir.

MA

\4

Index:
P1335[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1335[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1335[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Deger:
P1335= 0%:
Kayma kompanzasyonu devre digl.

P1335=50 % -70 %:
Soguk motorda tam kayma kompanzasyonu (kismi yuk).

P1335 =100 %:
Sicak motorda tam kayma kompanzasyonu (tam yuk).

Note:
Kazang ayari, aktliel motor hizinin ince ayarinin yapilmasini saglar (bkz. P1460 — hiz kontrol kazanci).

100% = sicak stator icin standart deger.

P1336[3] Kayma limiti Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 250 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 600

r0330’un (nominal motor kaymasi) [%] orani olarak frekans set dederine eklenen kayma kompanzasyon
sinindir .
Index:
P1336[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1336[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1336[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Kayma kompanzasyonu (P1335) aktif durumda.

r1337 CO: VIf kayma frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Kompanse edilmis aktiiel motor kaymasini [%)] cinsinden gosterir.
Bagimlilik:
Kayma kompanzasyonu (P1335) aktif durumda.
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P1338[3] Rezonans sonium kazanci V/f Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
VIf icin rezonans damping kazancini tanimlar.

P1338
iac'[ive =/‘\ P1338 fres damping
_ T
Index:
P1338[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1338[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1338[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
Rezonans devresi 6zellikle ylksliz calismadaki akim osilasyonunu séniimlendirir.
V/f modlarinda (bkz. P1300) rezonans damping devresi, nominal motor frekansinin (P0310) 6% ile 80%
arasinda kalan aralikta is aktif olmaktadir.
P1338'deki deger ¢ok yiksekse, bu durum dengesizlige sebep olur.

P1340[3] Imax kontrol6ri oransal kazanci Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: ~ 0.000 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 0.499
I_max frekans kontrolériinin oransal kazancidir.

Imax kontrolori, eger ¢ikis akimi maksimum motor akimini (r0067) gecerse inverterin akimini azaltir.
I_max kontroloru; lineer V/f, parabolik V/f, FCC ve programlanabilir V/f modlarinda hem frekans kontrolori
(bkz. P1340 ve P1341 parametreleri) hem de gerilim kontroléri (bkz. P1344 ve P1345 parametreleri)
kullanir. Frekans kontroléri inverterin ¢ikis frekansini sinirlayarak akimi azaltmaya ¢alisir (nominal kayma
frekansinin en az iki kati olacak sekilde). Bu islem basaril bir sekilde asin akim halini ortadan kaldirmazsa,
inverter cikis gerilimi I_max gerilim kontrolori kullanilarak azaltilir. Asirt akim hali basarili bir sekilde ortadan
kaldirildiktan sonra, frekans sinirlamasi1 P1120’de girilen kalkis rampasi suresini kullanarak ortadan
kaldirilir.
Tekstil icin lineer VI/f, tekstil icin FCC veya harici V/f modlarinda akimi azaltmak igin yalnizca |_max gerilim
kontroldri kullanihr (bkz. P1345 ve P1346 parametreleri).

Index:
P1340[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1340[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1340[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
I_max kontroloru frekans kontrolérii integral zamanini (P1341) sifira ayarlayarak devre digi birakilabilir. Bu
islem hem frekans hem de gerilim kontrolérlerini devre digi birakir. Unutulmamalidir ki I_max kontrolori
devre disi birakildiginda akimi azaltmaz ancak agirt akim ikazlari halen olusur ve suriuicl agir akim veya
asirt yik durumlarinda hata verir.

P1341[3] Imax kontroloru integral zamani Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  0.300 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 50.000
I_max kontroloriiniin integral zaman sabitidir.

P1341=0:

I_max frekans ve gerilim kontrolorleri devre digi

P1340 =0 ve P1341>0:

Frekans kontroloru geligmis integrali

P1340 >0 ve P1341>0:

Frekans kontroléri normal P1 kontrolu

Daha fazla bilgi icin P1340 parametresi tanimina bakiniz.
Index:

P1341[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1341[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1341[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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ri343 CO: Imax kontroldri frekans cikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Gecerli olan frekans sinirlamasini gosterir.
Bagimlilik:
|_max kontroloru ¢aligir durumda degilse, bu parametre normal olarak maksimum frekansi (P1082) gésterir.
ri344 CO: Imax kontroldru gerilim ¢ikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
I_max kontroloruiniin inverterin ¢ikis gerilimini ne kadar azalttigini gosterir.
P1345[3] Imax kontrol6ri oransal kazanci Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  0.250 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 5.499
I_max gerilim kontrol6riiniin oransal kazancidir. Daha fazla bilgi i¢cin P1340 parametresine bakiniz.
Index:
P1345[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1345[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1345[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
P1346[3] Imax kontrol6ri integral zamani Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  0.300 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 50.000
I_max gerilim kontrol6riiniin integral zaman sabitidir.
P1341 = 0 : I_max frekansi ve gerilim kontrolorleri devre digi
P1345 = 0 ve P1346 > 0 : I_max gerilim kontrol6ri gelismis integrali
P1345 > 0 ve P1346 > 0 : I_max gerilim kontrol6rii normal PI kontroli
Daha fazla bilgi icin P1340 parametresi tanimina bakiniz.
Index:
P1346[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1346[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1346[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1350[3] Gerilim yumusak yol verme Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Gerilimin miknatislanma siresi (ON) boyunca diizgln bir sekilde mi artacagini yoksa dogrudan gugclendirme

gerilimine mi (OFF) atlayacagini belirler.

P1350 P0346

Y 1A
» L/ f >/ . Vv

P0346

Muhtemel Ayarlar:

Index:

V/f characteristic Softstart
f g f
0 OFF (KAPALI)
1 ON (ACIK)

P1350[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1350[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1350[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:

Bu parametrenin her iki degerinin de avantaj ve dezavantajlari vardir:

P1350 = 0: OFF (guclendirme gerilimine atlama)
Avantaj: aki hizlica artar
Dezavantaj: motor hareket edebilir

P1350 = 1: ON (gerilimin duizgiin artmast)
Avantaj: motor hareket etmez
Drawback: akinin artmasi uzun sire alir
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P1400[3] Hiz kontrolin konfiglrasyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Hiz kontrolun konfiglre edilmesidir.
Bitfields:
Bit0O0 Otomatik Kp adaptasyon 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Integral dondurma (SLVC) 0 HAYIR
1 EVET
Index:
P1400[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1400[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1400[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
r1407 CO/BO: Motor kontroltn 2. durumu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motor kontroliin durumunu gésterir. inverterin durumunu teshis etmek igin kullanilabilir.
Bitfields:
Bit0O V/f kontroliin aktif hale getiriimesi 0 NO
1 YES
Bit01 SLVC'nin aktif hale getiriimesi 0 NO
1 YES
Bit02 Tork kontrolun aktif hale getiriimesi 0 NO
1 YES
Bit05 I-comp. Hiz kontroliin durdurulmasi 0 NO
1 YES
Bit06 I-comp. Hiz kontroléruniin ayarlanmasi 0 NO
1 YES
Bit08 Yukar tork siniri aktif 0 NO
1 YES
Bit09 Asagdi tork sinin aktif 0 NO
1 YES
Bit10 Droop aktif 0 NO
1 YES
Bitl5 DDS degisimi aktif 0 NO
1 YES
Details:
Bkz. P052 (CO/BO: Durum kelimesi 1)
r1438 CO: Kontroldr frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz kontrolériiniin set degerini gosterir.
P1442[3] Aktuel hizigin filtre siresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 4 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32000
Hiz kontrolériinuin diizglin aktiel hizi igin PT1 filtresinin sure sabiti belirler.
Index:
P1442[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1442[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1442[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
r1445 CO: Aktuel filtre edilmisg frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz kontroléri girisindeki filtre edilmis aktiel hizi gésterir.
P1452[3] Aktlel hizigin filtre stiresi (SLVC) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 4 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32000

SLVC (geri beslemesiz vektor kontrol) calisma modunda iken hiz kontrolériinin hiz sapmasini filtre eden
PT1 filtresinin sire sabitini belirler.

Index:

P1452[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1452[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1452[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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P1460[3] Hiz kontrol6rinin kazanci Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 3.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000.0
Hiz kontrolériiniin kazancini girer.

P1492 P1489 P1488
Droop
P1496 P0341 P0342 [
Precontrol
P1460 P1462
Kp Tn
Freq. setpoint IC ~— |, ~_ | Torque >
I - = T setpoint
P1442
]
Act. frequency :
from encoder
Index:
P1460[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1460[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1460[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P1462[3] Hiz kontroldrinin integral zamani Min: 25 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 400 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32001
Hiz kontrolériinuin integral zamanini girer.

Index:
P1462[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1462[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1462[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

P1470[3] Hiz kontroldrinin kazanci (SLVC) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 3.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000.0
Geri beslemesiz vektor kontrol (SLVC) icin hiz kontrolériiniin kazancini girer.

P1492 P1489 P1488
Droop
P1496 P0341 P0342 [
Precontrol
P1470 P1472
e
Freq. setpoint IC ~— |, ~_ | Torque >
I - = T setpoint
P1452
]
Act. frequency :
from observer model
Index:

P1470[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1470[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1470[2] : 3. Surlcu veri seti (DDS)
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P1472[3] N-ctrl. integral zamani (SLVC) Min: 25 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 400 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32001

Geri beslemesiz vektor kontrol (SLVC) igin hiz kontrolériiniin integral zamanini girer.
Index:

P1472[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1472[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)

P1472[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P1477[3] BI: N-ctrl.’nin integratérintn belirlenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Hiz kontroloriin aktif hale getirecek komutun okunacagi kaynagi seger.
Index:

P1477[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1477[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1477[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

P1478[3] CI: N-ctrl.’nin integratér degerinin belirlenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: uT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Hiz kontrol6riinuin integral kismi igin kaynak secer.
Index:
P1478[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1478[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1478[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Bagimlilik:
Geri beslemesiz vektor kontrol modunda iken entegratér ¢ikisini korumak icin entegratérii dondurma
secilmelidir (P1400'uUn 1 no.lu biti “integrali dondurma” (SLVC) ayarlanmalidir).

Note:
P1477=0 degilse, uyariima siresinin (P0346) sonunda palslarin aktif hale getiriimesinden sonra bir
bekleyen deger okunur ve hiz kontrolériinin integral bileseni bir kez girilir. Eger P1482 palslarin aktif hale
getirilmesinden sonra baglanirsa, kontrolorin integral bileseni palsin engellenmesinden 6nceki son degere
ayarlanir.
Notice:
Her iki fonksiyon da dénerken kalkistan sonra ¢alismaz.
ri482 CO: N-ctrl.’in integral cikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz kontrolori ¢ikiginin integral kismini gésterir.
P1488[3] Droop girig kaynagi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Droop giris sinyalinin kaynagini seger.
Muhtemel Ayarlar:
0 Droop girigi devre digi
1 Tork set degeri
2 Hiz kontrolori gikigi
3 Hiz kontroloru integral ¢ikisi
Index:
P1488[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1488[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1488[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Droop’un etkili olabilmesi icin droop dlceklendirmesinin (P1489) > 0 olmasi gereklidir.
P1489[3] Droop 6lceklendirmesi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  0.05 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 0.50

Tam yukte birim bagina dugen droop’un miktarini tanimlar [%].
Index:

P1489[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1489[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1489[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
Deger olarak 0 girildiyse droop uygulanmaz.
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r1490 CO: Droop frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Droop fonksiyonunun ¢ikis sinyalini gosterir.
Droop hesabinin sonucu, hiz kontrol6riin set degerinden cikarilir.
P1492[3] Droop’un aktif hale getirilmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Droop'u aktif hale getirir.
Muhtemel Ayarlar:
0 Pasif
1 Aktif
Index:
P1492[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1492[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1492[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Yalnizca droop dlgeklendirmesi (P1489) > 0 oldugunda etkilidir.
P1496[3] Hizlandirma 6lgceklendirmesi 6n kontroli Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.0
[%] cinsinden hizlandirmanin 6lgeklendirmesini girer.
Index:
P1496[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1496[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1496[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
P1496 = 100 % = standart deger
P1499[3] Hizlandirma 6lgeklendirmesi tork kontroli Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.0
Dusuk frekanslardaki geri beslemesiz vektor kontroli igin (SLVC) hizlandirmanin élgeklendirmesini girer.
Index:

P1499[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1499[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1499[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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P1500[3]

Tork set degerinin secimi Min: 0
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 77

Seviye:

2

Tork set degerinin kaynagini seger. Asagidaki tabloda, ana set degeri birler basamagindaki degerler
(6rn. 0 — 7), ilave set degeri ise onlar basamagindaki degerlerden segilir (6rn. X0 — x7).

Muhtemel Ayarlar:

Index:

0 Ana set degeri yok

2 Analog set degeri

4 BOP lizerinde USS baglantisi
5 COM {zerinde USS baglantisi
6 COM {zerinde CB baglantisi
7 Analog set degeri 2

20 Ana set degeri yok + Analog set degeri

22 Analog set degeri + Analog set degeri

24 BOP lizerinde USS baglantisi + Analog set degeri

25 COM (zerinde USS baglantisi + Analog set degeri

26 COM (zerinde CB baglantisi + Analog set degeri

27 Analog set degeri 2 + Analog set degeri

40 Ana set degeri yok + BOP Ulzerinde USS baglantisi
42 Analog set degeri + BOP Ulzerinde USS baglantisi
44 BOP uzerinde USS baglantisi + BOP Uzerinde USS baglantisi
45 COM {zerinde USS baglantisi + BOP Uzerinde USS baglantisi
46 COM {izerinde CB baglantisi + BOP Uzerinde USS baglantisi
a7 Analog set degeri 2 + BOP Ulzerinde USS baglantisi
50 Ana set deg@eri yok + COM uzerinde USS baglantisi
52 Analog set degeri + COM uzerinde USS baglantisi
54 BOP uzerinde USS baglantisi + COM uzerinde USS baglantisi
55 COM {zerinde USS baglantisi + COM uzerinde USS baglantisi
57 Analog set degeri 2 + COM uzerinde USS baglantisi
60 Ana set deg@eri yok + COM lizerinde CB baglantisi
62 Analog set degeri + COM lizerinde CB baglantisi
64 BOP uzerinde USS baglantisi + COM uzerinde CB baglantisi
66 COM {izerinde CB baglantisi + COM uzerinde CB baglantisi
67 Analog set degeri 2 + COM uizerinde CB baglantisi
70 No main setpoint + Analog set degeri 2

72 Analog set degeri + Analog set degeri 2

74 BOP uzerinde USS baglantisi + Analog set degeri 2

75 COM {zerinde USS baglantisi + Analog set degeri 2

76 COM {zerinde CB baglantisi + Analog set degeri 2

77 Analog set degeri 2 + Analog set degeri 2

P1500[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1500[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1500[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Example:
24 degeri BOP Uzerindeki USS baglantisindan gelen ana set degeri (4) ile analog giristen gelen ilave set

degerini (2) secer. Tek basamakli parametre degerleri, ilave set dederi olmayan ana set degerleridir.

den

P1501[3] BI: Tork kontrole gegisg Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Master (hiz kontrolii) ile slave (tork kontroli) arasinda gegis yapmayi saglayan komut kaynagini seger.
Index:
P1501[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1501[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1501[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1503[3] CI: Tork set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Tork kontroli igin tork set degerinin kaynagini secer.
Index:
P1503[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1503[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1503[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
r1508 CO: Tork set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Sinirlamadan 6nceki tork set degerini gosterir.
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P1511[3] CI: ilave tork set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Tork ve hiz kontrolii igin ilave tork set degerinin kaynagini secer.
Index:
P1511[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1511[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1511[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
r1515 CO: ilave tork set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
ilave tork set degerini gosterir.
ri518 CO: Hizlandirma torku Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hizlandirma torkunu gésterir.
P1520[3] CO: Ust tork sinir Min:  -99999.00 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 5.13 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.00
Ust tork siniri igin sabit deger belirler.
Index:
P1520[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1520[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1520[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1521[3] CO: Alt tork siniri Min:  -99999.00 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def: -5.13 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.00
Alt tork sinirni igin sabit deger belirler.
Index:
P1521[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1521[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1521[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1522[3] CI: Ust tork sinir Min:  0:0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def:  1520:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Ust tork sinirlamasinin kaynagini seger.
Index:
P1522[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1522[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1522[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1523[3] CI: Alt tork siniri Min:  0:0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def:  1521:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Alt tork sinirlamasinin kaynagini seger.
Index:
P1523[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1523[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1523[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1525[3] Alt tork smirinin 6lgeklendirmesi Min:  -400.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.0
[%] cinsinden alt tork sinirflamasinin élgeklendirmesini belirler.
Index:
P1525[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1525[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1525[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
P1525 = 100 % = standart deger
r1526 CO: Ust tork siniri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Aktliel Ust tork sinirlamasini gosterir.
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ri527 CO: Alt tork sinirlamasi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktlel alt tork sinirlamasini gésterir.
P1530[3] Motor ¢caligma glc¢ sinirlamasi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  0.75 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 8000.0
Motor ¢aligma gli¢ sinirflamasinin sabit degerini belirler.
Index:
P1530[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)
P1530[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1530[2] : 3. Surtcl veri seti (DDS)
P1531[3] Rejeneratif guc¢ sinirlamasi Min:  -8000.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: -0.75 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 0.0
Rejeneratif guc sinirlamasinin sabit degerini belirler.
Index:
P1531[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1531[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1531[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
r1536 CO: Max. tork motoring akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Maksimum tork motoring akim bilesenini gosterir.
r1537 CO: Max. tork rejeneratif akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Rejeneratif akim bileseninin maksimum torkunu gésterir.
r1538 CO: Ust tork siniri (toplam) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Toplam st tork sinirlamasini gésterir.
ri539 CO: Alt tork sinir1 (toplam) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Toplam alt tork sinirlamasini gésterir.
P1570[3] CO: Aki set degerinin sabit degeri Min:  50.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Nominal motor akisi ile [%)] orantili olarak aki set degerinin sabit degerini belirler.
Index:
P1570[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1570[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1570[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
P1570 > 100% ise, aki set degeri bos yik ile nominal yuk arasinda yike bagh olarak 100%’'den P1570
degerine kadar yikselir.
P1574[3] Dinamik gerilim headroom Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: V Def: 10 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 150
Vektor kontrol igin dinamik gerilim headroom belirler.
Index:
P1574[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1574[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1574[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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P1580[3] Verim optimizasyonu Min:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def:
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max:

100

Seviye:

[%] cinsinden verim optimizasyonunun derecesini belirler.
Index:

P1580[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1580[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P1580[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
P1580 > 0 ise hiz kontrol dinamikleri (P1470, P1472) vibrasyonu 6nlemek i¢in sinirlandirihir.
Eger yuk yoksa, 100% degeri akinin tam olarak azaltiimasini saglar (6rn. nominal motor akisinin 50%'sine
kadar).
Optimizasyonu kullanirken, aki set degerinin yumusatma suresini artirmak gereklidir (P1582).
P1582[3] Akl set degeri icin yumusatma siresi Min: 4 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 15 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500
Ak set degerini yumusatmak icin PT1 filtresinin siire sabitini belirler.
Index:
P1582[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1582[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1582[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
ri583 CO: Ak set degeri (yumusatiimig) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Nominal motor akisi ile [%] orantili olarak yumusatiimis aki set degerini gosterir.
P1596[3] Alan zayiflatma kontrolérinin integral zamani Min: 20 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 50 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32001
Alan zayiflatma kontrolériiniin integral zamanini belirler.
Index:
P1596[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)
P1596[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1596[2] : 3. Surlcl veri seti (DDS)
r1597 CO: Alan zayiflatma kontroldrinun cikig sinyali Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Nominal motor akisi ile [%] orantili olarak alan zayiflatma kontrolériiniin ¢ikis sinyalini gosterir.
r1598 CO: Akl set degeri (toplam) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Nominal motor akisi ile [%)] orantili olarak toplam aki set degerini gosterir.
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P1610[3] Surekli tork guglendirmesi (SLVC) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  50.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
SLVC'nin (geri beslemesiz vektor kontroll) distik hiz arahigindaki strekli tork guclendirmesini belirler.
Bu deger nominal motor torkunun r0333 [%] si olarak girilir.
isd Af
f(t)
P1755
i,4(P1610, P1611) iy(®)
7y P1610 =P1611=0
r0331 /
| >t
4-P0346 -
Index:
P1610[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1610[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1610[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
P1610 = 100 % nominal motor torkuna karsilik gelir.
P1611[3] Hizlandirma torku gi¢lendirmesi (SLVC) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
SLVC'nin (geri beslemesiz vektor kontroll) diistik hiz arahigindaki hizlandirma tork giiglendirmesini belirler.
Bu deger nominal motor torkunun r0333 [%] si olarak girilir.
Index:
P1611[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1611[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1611[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
Note:
P1611 = 100 % nominal motor torkuna karsilik gelir.
P1654[3] Isqg set degeriicin yumusatma siresi Min: 2.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: ms Def: 6.0 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.0
Alan zayiflatma araligindaki tork Ureten akim bileseninin set degerini filtre edecek PT1 filtresinin sure
sabitini belirler.
Index:
P1654[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1654[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1654[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
P1715[3] Akim kontrol6rinin kazanci Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.25 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 5.00
Akim kontrolériiniin kazancini girer.
Index:
P1715[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1715[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1715[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1717[3] Akim kontrol6rinidn integral zamani Min: 1.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: ms Def: 4.1 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 50.0
Akim kontrol6riiniin integral zamanini girer.
Index:
P1717[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1717[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1717[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
ri7i8 CO: Isq kontrolérin ¢ikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -

Isq akim (tork akimi) kontrolértiniin (PI kontrol6rii) aktiel cikisini gosterir. Pl kontrolériniin oransal
(proportional) ve integral kismini igerir.
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ri7i9 CO: Isq kontroldrin integral cikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Isq akim (tork akimi) kontrolériiniin (P kontroldrii) integral ¢ikigini gosterir.
riz23 CO: Isd kontrolérin ¢ikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Isd akim (aki akimi) kontroloriiniin (P1 kontroloru) aktuel ¢ikigini gosterir. Pl kontrol6riiniin oransal
(proportional) ve integral kismini igerir.
riz24 CO: Isd kontroldriin integral cikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Isd akim (aki akimi) kontroldriiniin (P1 kontroléril) integral ¢ikigini gésterir.
ri725 CO: Isd kontroldrin integral siniri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Isd akim kontroldrinin integral ¢ikis gerilimi set degerinin sinirini gésterir.
ri728 CO: Dekuplaj gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Dekuplaj icin aktiel ¢ikis gerilimini gésterir.
P1740 Osilasyon sonumu i¢in kazang Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: ~ 0.000 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.000
Dusuk frekanslarda SLVC i¢in osilasyon séniim kazancidir.
MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO 140




Error! Style not defined.

Issue 04/02
P1750[3] Motor modelinin kontrol kelimesi (control word) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Motor modelinin kontrol kelimesidir. Bu parametre, ¢ok disuk frekanslarda SLVC'nin (geri beslemesiz
vektdr kontrolu) calismasini kontrol eder. Bu sebepten asagidaki kosullari igerir:
- Bir ON komutundan sonra direkt olarak ¢alisma
- sifir noktasindan gegis.
fA Start fA Zero crossing
Closed loop Closed loop
P1755 P1755
— Open loop — Open loop
-t - {
--------------- T P1755
SLVC agik ¢cevrim, hiz kontrol6riiniin gdzlemci modelinden herhangi bir hiz geri beslemesi almadigi
anlamina gelmektedir.
Pre- Torque
control limitation
O Speed .
Frequency ' ¢ controller "‘
setpoint Act. output
open/closed Current voltage
- loop controller
Flux setpoint
closed loop 3 .
o Isd
Lo >
P1610 o .
™ Flux setpoint T T by
P1611 o | <—i
pen loop Current v
measurement | |,
4
Act. angle
4
+ Act. output
C"\ Act. frequency  _ ~ frequency .
li +
Slip
Observer model o
closed loop O_»_O//o——‘
Bitfields:
Bit00 SLVC acik ¢evrimi baglat 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O1 SLVC acik ¢evrim sifir noktasindan gegis 0 HAYIR
1 EVET
Index:

P1750[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

141



Issue 04/02

Error! Style not defined.

P1750[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1750[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

ri7s1

Motor modelinin durum kelimesi Min:
Datatipi: U16 Birim: - Def:

P-Grubu: CONTROL Max:

Seviye:

ileri beslemeden (feed-forward) gézlemci kontroliine, veya tersine, gecisin durumunu gésterir.

Bitfields:

Bit0O0 SLVC acik cevrime gegis 0 HAYIR
1 EVET

Bit0O1 N-adaptasyonu devrede 0 HAYIR
1 EVET

Bit02 SLVC kapali cevrime gecis 0 HAYIR
1 EVET

Bit03 Hiz kontroloru devrede 0 HAYIR
1 EVET

Bit04 Akim enjeksiyonu 0 HAYIR
1 EVET

Bit05 Ak azaltmasini baglat 0 HAYIR
1 EVET

Bit14 Rs adapte edildi 0 HAYIR
1 EVET

Bit15 Xh adapte edildi 0 HAYIR
1 EVET

P1755[3]

Index:

Motor modelinin baglangig¢ frekansi (SLVC) Min:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:

P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max:

0.1
5.0
250.0

Seviye:

Geri beslemesiz vektor kontrolinun baglangic frekansini girer (SLVC).

Y4 acth

P1755

P1756 [Hz] /

SLVC open loop

SLVC closed loop

|- P1758 —p»

P1756 [Hz] =P1755 [Hz] X/ 20 %]
100 [%]

P1755[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1755[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1755[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P1756[3]

Index:

Motor modelinin histerezis frekansi (SLVC) Min:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:

P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max:

10.0
50.0
100.0

Seviye:

Geri beslemesiz vektor kontrolinden akim modeline geri ddnmek igin histerezis frekansini (baslangi¢

frekansinin ylizdesi olarak) girer.

Bu deger P1755 (SLVC durus frekansi) degeri ile orantili olarak 0% ile 50% araliginda girilir.

P1756[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1756[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1756[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO

142




Issue 04/02 Error! Style not defined.

P1758[3] Feed-fwd-moduna gecis icin bekleme siresi Min: 100 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 1500 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Observer mode’dan feed-forward moduna gegis i¢in bekleme siresini belirler.
Index:
P1758[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1758[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1758[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1759[3] N-adaptasyonu icin bekleme siresi Min: 50 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 100 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Acik cevrimden kapali cevrime gecerken ki bekleme siresini belirler.
Index:
P1759[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1759[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1759[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1764[3] N-adaptasyonunun Kp degeri (SLVC) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.2 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2.5
Geri beslemesiz vektor kontroli i¢in hiz adaptasyon kontroloriiniin kazancini girer.
Index:
P1764[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1764[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1764[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P1767[3] N-adaptasyonunun Tn degeri (SLVC) Min: 1.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: ms Def: 4.0 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Hiz adaptasyon kontroldriiniin integral zamanini belirler.
Index:
P1767[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1767[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1767[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
ri770 CO: N-adaptasyonunun oransal ¢ikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz adaptasyon kontroldriinin oransal kismini g6sterir.
ri7v71 CO: N-adaptasyonunun integral cikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz adaptasyon kontroldriinin integral kismini gdsterir.
ri778 CO: Aki agisi farki Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: ° Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motor modeli aktif olmadan énce, motor modeli ile akim transformasyonu arasindaki aki agisi farkini
gOsterir.
P1780[3] Rs/Rr-adaptasyonunun kontrol kelimesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Hiz sensorii ile hiz/tork regilasyonundaki tork hatalarini azaltmak veya hiz sensérii olmadan hiz/tork
regulasyonundaki hiz hatalarini azaltmak igin stator ve rotor direncinin termik adaptasyonunu aktif hale

getirir.
Bitfields:
Bit0O0 Termik Rs/Rr-adaptasyonunu aktif et 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Gozlemci Rs/Xm-adaptasyonunu aktif et 0 HAYIR
1 EVET

Index:
P1780[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1780[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1780[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
Senkron motorlar igin yalnizca stator direng adaptasyonu yapilmaktadir.
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P1781[3] Rs-adaptasyonunun Tn suresi Min: 10 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 100 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Rs-adaptasyon kontrolori integral zamanini girer.
Index:
P1781[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1781[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1781[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
ri782 Rs-adaptasyonunun cikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Nominal motor direnci ile [%] orantili olarak kontrolérdeki stator direnc adaptasyonunu gésterir.
Note:
Nominal motor direnci agagidaki forml ile bulunur:
Rated motor resistance = P0304 x\/g 0305
P1786[3] Xm-adaptasyonunun Tn siresi Min: 10 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 100 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Xm-adaptasyon kontrol6ri integral zamanini girer.
Index:
P1786[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1786[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1786[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
ri787 Xm-adaptasyonunun ¢ikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Nominal empedans ile [%)] orantili olarak kontroldrdeki ana reaktans adaptasyonunu gésterir.
Note:
Nominal motor direnci agagidaki forml ile bulunur:
Rated motor resistance = P0304 x\/g 0305
P1800 Pals frekansi Min: 2 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: kHz Def: 4 2
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 16
inverter igindeki giic anahtarlarinin pals frekansini belirler. Bu deder 2 kHz'in katlar seklinde degistirilebilir.
380-480 V'luk Unitelerde Pals frekansi > 4 kHz olarak secilmesi maksimum surekli motor akimini azaltir .
Bagimlilik:
Minimum pals frekansi P1082 (max frekans) ve P0310 (nominal motor frekansi) parametrelerine baghdir.
Motor frekansinin (P1082) maksimum degeri pals frekansi (P1800) ile sinirlidir (bkz. P1082).
Note:
4 kHz'de, tam ¢ikis akimi 50 C derecede elde edilir (CT modu); 50 C derecenin Ustinde ise tam ¢ikis 8
kHz'de elde edilir.
Sessiz calistirma kesinlikle gerekli degilse, inverter kayiplari ve radyo frekansi emisyonlarini azaltmak igin
dusik pals frekanslar segilebilir.
inverter bazi durumlarda asiri sicakliga kargi koruma saglamak amaciyla anahtarlama frekansini dig tirebilir
(bkz. P0290)
ri801 CO: Akt. pals frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: kHz Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverter icindeki giic anahtarlarinin aktiiel pals frekansidir.
Notice:

Bazi durumlarda bu deger, P1800 (pals frekansi) parametresinde segilmis olan degerlerden farklilk
gosterebilir (inverter asin sicaklk, bkz P0290).
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P1802 Modulatér modu Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2
inverter modiilatér modunu secer.
Muhtemel Ayarlar:
0 SVM/ASVM otomatik mod
1 Asimetrik SVM
2 Uzay vektér modilasyonu
Notice:
Asimetrik uzay vektdr modulasyonu (ASVM) uzay vektér modu ile karsilagtinldiginda daha disuk
anahtarlama kayiplari Uretir ancak ¢ok disuk hizlarda motorun diizensiz dénmesine sebep olabilir.
P1803[3] Max. modulasyon Min:  20.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  106.0 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 150.0
Maksimum modilasyon indeksini belirler.
Index:
P1803[0] : 1. Surtcl veri seti (DDS)
P1803[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1803[2] : 3. Surlcil veri seti (DDS)
P1820[3] Ters cikis fazi sirasi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Set degeri polaritesini degistirmeden motorun dénus yonini degistirir.
Muhtemel Ayarlar:
0 OFF (kapal)
1 ON (agik)
Index:
P1820[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1820[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1820[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Pozitif ve negatif donus aktif hale getirildiyse, frekans set degeri direkt olarak kullanihr.
Pozitif ve negatif donuslerin ikisi de pasif durumda ise, referans degeri sifira ayarlanir.
Details:
Bkz. P1000 (frekans set degeri secimi)
P1825 IGBT'nin agik durumdaki gerilimi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: V Def: 1.4 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.0
IGBT lerin a¢ik durumdaki gerilimlerini duzeltir.
P1828 Anahtarlama 614 zamani Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: us Def:  0.50 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3.50
Kompanzasyon zamanidir.
P1909[3] Motor veri tanimlamasinin kontrol kelimesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Motor veri tanimlamasinin kontrol kelimesidir.
Bitfields:
Bit00 Xs tahmini degeri 0 NO
1 YES
Index:

P1909[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P1909[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P1909[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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P1910

Motor bilgilerinin tanitiimasinin segimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 20

Motor bilgilerinin tanitiimasi iglemini gergeklestirir.

Muhtemel Ayarlar:

Devre digi

Parametre degisikligi ile tim parametrelerin tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan tim parametrelerin tanitilmasi
Parametre degisikligi ile doyma egrisinin tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan doyma egrisinin tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan XsigDyn (r1920) tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan Tdead (r1926) tanitilmasi
Parametre degisikligi olmadan Rs (r1912 ) tanitilmasi
Parametre degisikligi olmadan Xs (r1915) tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan Tr (r1913) tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan Xsigma (r1914) tanitiimasi
20 Gerilim vektdrunin girilmesi

oo~NoOOM~wWNE O

=
o

Common Settings:

P1910 = 1: Tim motor bilgileri ve inverter karakteristikleri taninir ve parametre degistirilir.
* P0350 stator direnci,

* P0354 rotor direnci,

* P0356 stator kacak endiktansi,

* P0358 rotor kagak endiiktansi,

* P0360 ana endiktans

* P1825 IGBT'lerin enerjili gerilimi
* P1828 anahtarlama kompanzasyon zamani

P1910 = 3: Doyma egrisi taninir ve parametre degistirilir.
* P0362 ... P0365 miknatislanma egrisi aki 1 .. 4
* P0366 ... P0369 miknatislanma egrisiimag 1 .. 4

Note:
Motor bilgilerinin tanitiimasindan énce, "hizli devreye alma" islemi gergeklestiriimelidir.
P1910 = 1 ile aktif hale getirildiyse, bir sonraki ON komutunun motor parametrelerinin dlgulmesini
baglatacagini belirtmek igin A0541 alarmi verilir.

Notice:
Olgiim icin deger girilirken asagidakiler g6zéniinde bulundurulmalidir:
1. "parametre degisikligi ile"
degerlerin Pxxxx parametre degerleri olarak segilecegi ve kontrol6re uygulanacagdi anlamina gelir.
2. "parametre degisikligi olmadan"
degerlerin yalnizca gosterildigi anlamina gelir, 6rn. r1912 (tanitilmis stator direnci), r1913 (tanitilmig rotor
sure sabiti), r1914 (tanitilmis toplam kacak reaktansi), r1915/r1916/r1917/r1918/r1919 (tanitilmig nominal
stator reaktansi/tanitiimig stator reaktansi 1 - 4), r1925 (IGBT iletimdeki gerilimi) ve r1926 (tanitilmis
anahtarlama 6lu zamani) gibi yalnizca okunabilir parametrelerdeki kontrol amaclh kullanilan degerler. Bu
degerler kontrolére uygulanmaz.

P1911 Tanitilacak faz sayisi Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 2
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Tanrtilacak olan maksimum motor faz sayisini seger.

r1912[3] Tanitilmig stator direnci Min: - Seviye:

Datatipi: Float Birim: Ohm Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Olgilmis stator direng degerini [Ohms] cinsinden gésterir (fazlar arasi).
Index:
r1912[0] : U_fazi
r1912[1] : V_faz
r1912[2] : W_fazi
Note:
Bu deger P1910 = 1 veya 2 kullanarak 6lculir, érn., degisiklik ile/olmadan tim parametrelerin tanitiimasi.
r1913[3] Tanitilmig rotor sire sabiti Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: ms Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanrtilmig rotor sire sabitini gosterir.
Index:

r1913[0] : U_fazi
r1913[1] : V_fazi
r1913[2] : W_fazi
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r1914[3] Tanitilmig toplam kagak enduktansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -

Tanrtilmig toplam kagak endiktansini gosterir.
Index:

r1914[0] : U_fazi

r1914[1] : V_faz

r1914[2] : W_fazi

r1915[3] Tanitilmig nominal stator endiiktansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -

Tanrtilmig stator endiiktansini gosterir.
Index:

r1915[0] : U_fazi

r1915[1] : V_fazi

r1915[2] : W_fazi

Notice:
Tanrtilmis deger (Ls = stator endiktansi) 50 % < Xs [p. u.] <500 % aralgi i¢inde degilse 41 no.lu hata
mesaji (motor bilgilerinin tanitiima hatasi) verilir.

P0949 daha ayrintili bilgi verir (bu durumda hata degeri = 4 olmaktadir).

r1916[3] Tanitilmig stator endiktansi 1 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -

Tanrtilmig stator endiiktansini gosterir.
Index:

r1916[0] : U_fazi

r1916[1] : V_fazi

r1916[2] : W_fazi

Details:
Bkz P1915 (tanitilmig nominal stator endiiktansi)
r1917[3] Tanitilmig stator endiktansi 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -

Tanrtilmig stator endiiktansini gosterir.
Index:

r1917[0] : U_faz

r1917[1] : V_fazi

r1917[2] : W_fazi

Details:
Bkz P1915 (tanitilmig nominal stator endiiktansi)
r1918[3] Tanitilmig stator endiiktansi 3 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -

Tanrtilmig stator endiiktansini gosterir.
Index:

r1918[0] : U_ faz

r1918[1] : V_fazi

r1918[2] : W_fazi

Details:
Bkz P1915 (tanitilmig nominal stator endiiktansi)
r1919[3] Tanitilmig stator endiiktansi 4 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -

Tanrtilmig stator endiiktansini gosterir.
Index:
r1919[0] : U_ faz
r1919[1] : V_fazi
r1919[2] : W_fazi
Details:
Bkz P1915 (tanitilmis nominal stator endiiktansi)
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r1920[3] Tanitilmig dinamik kacak enduktansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanrtilmis toplam dinamik kagak endiktansini gosterir.
Index:
r1920[0] : U_fazi
r1920[1] : V_faz
r1920[2] : W_ fazi
r1925 Tanitilmig iletimdeki gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
IGBT nin tanitilmis on-state gerilimini gosterir.
r1926 Tanitilmig anahtarlama 61t zamani Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: us Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
Anahtarlama 6li zamanini gosterir.
P1930 Kalibrasyon icin gerilim set degeri Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: V Def: 0 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000
Bir test gerilimi vektoriiniin Uretilmesi icin referans gerilimi belirler (6rn. sént kalibrasyonu icin kullanihr).
P1931 Faz Min: 1 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 6
Gerilim vektérunin fazini tanimlar.
P1960 Hiz kontroll optimizasyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 1

Hiz kontol6rli optimizasyonunu calistirmak igin siriict vektér moduna getirilmelidir (P1300=20 veya 21).

Hiz kontrolorii optimizasyonu aktif hale getirildiginde (P1960=1), A0542 alarmi da aktif hale gelir.

Surtcl bir sonraki ¢alistirmada optimizasyonu yapar. Surlici, kalkis rampasi siresini (P1120) kullanarak
motoru P0310’un (nominal motor frekansi) 20%’sine kadar hizlandirir, tork kontrolu altinda da 50%’sine
kadar gider. Daha sonra surlict durus rampasi suresini (P1121) kullanarak 20%'’ye kadar yavaslar. Bu islem
birkag defa yapilarak ortalama sire hesaplanir. Buradan tahmini olarak motor tizerindeki yukin ataleti
bulunur. Buradan da atalet orani parametresi (P0342), VC icin Kp kazanclari (P1360) ve SLVC (P1370);

Olcllen atalete uygun bir cevap verecek sekilde degistirilir.
Muhtemel Ayarlar:

0 Pasif

1 Aktif
Note:

Test tamamlandiktan sonra P1960 sifira déndarilir.
Notice:

Kalkis esnasinda uygun gorilen sire iginde stabil bir deder elde edilmezse, cihaz F42 hatasi vererek

devreden ¢ikar.

Bu test yapilirken DC bara kontroloru aktif hale getirilmelidir; aksi takdirde agiri gerilim hatalari ile

karsilagilabilir. Bu durum durus rampasi siresi ve sistemin ataleti gibi faktérlere de baghdir.

Hiz ¢evrimi optimizasyonu testin yapisi itibari ile bazi uygulamalar i¢in uygun olmayabilir 6rn. tork kontroli

altinda 20%'den 50%’ye kadar hizlandirma.

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE640

0-5BB00-0BPO

148




Issue 04/02

Error! Style not defined.

P2000[3] Referans frekansi Min:  1.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  50.00 2
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Seri baglanti (4000H’ye karsilik gelir), analog I/O ve P/D kontroléri tarafindan kullanilan tam 6élgek (full-
scale) frekans degeridir.

Index:
P2000[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2000[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2000[2] : 3. Surtcul veri seti (DDS)
Example:
Iki parametre arasinda ya da alternatif olarak P0719 veya P1000 kullanilarak bir BICO baglantisi yapildiysa,
parametrelerin birimleri farklilik gésterebilir (standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. Hz) degerler).
MICROMASTER hedef degere 6zellikle gcevrim uygular.
P2016
r0021 > 10
uUss r0021[Hz]
—e—] S 1 : - Hex] = —————-x4000[Hex
! > ; > i [ BOP link yiHex] P2000[HZ] [Hex]
| Sl |
x[Hz] y[Hex]
r2015
0 > P1070
UsSSsS _r2015[1]
. - Hz] =————=P2000
BOP link [T H2 g 2 ! =000
AT i
x[Hex] y[Hz]
Notice:
Referans degiskenleri, set degeri ve aktiiel deger sinyallerini diizgtin (iiniform) bir sekilde gostermede
yardimci rol oynarlar. Bu ayni zamanda yiizde olarak girilen sabit degerler icin de gegerlidir. 100% degeri
4000H ya da ¢ift degerlerde 4000 0000H proses veri dederine karsilik gelir.
Bu bakimdan asagidaki parametreler kullanilabilir:
P2000 | Reference frequency Hz
P2001 | Reference voltage \%
P2002 | Reference current A
P2003 | Reference torque Nm
P2004 | Reference power lﬂg’ -— f(P0100)

P2001[3] Referans gerilimi Min: 10 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: V Def: 1000 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Seri baglanti (4000H'ye karsilik gelir) tzerinden kullanilan tam o6lgek cikis gerilimidir (6rn. 100%).

Index:
P2001[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2001[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2001[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Example:

P2001 = 230 degeri USS lzerinden alinan 4000H'nin 230 V'u gosterdigini belirtir.

iki parametre arasinda bir BICO baglantisi yapildiysa, parametrelerin birimleri farklilk gésterehbilir
(standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. V) degerler). MICROMASTER hedef degere 6zellikle ¢gevrim
uygular.

r0026 PO771

——] > —— DAC y[Hex] =

r0026[V]

*4000[Hex]
P2001[V]

y[Hlex]

=
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P2002[3] Referans akimi Min:  0.10 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: A Def:  0.10 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 10000.00

Seri baglanti (4000H'ye karsilik gelir) tzerinden kullanilan tam &lgek cikis akimidir.
Index:
P2002[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2002[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2002[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Example:
iki parametre arasinda bir BICO baglantisi yapildiysa, parametrelerin birimleri farklilk gésterehbilir
(standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. A) degerler). MICROMASTER hedef degere 6zellikle gevrim

uygular.
P2016
r0027 > [o
uss r0027[A]
—e—] - 1 . - Hex] =———— *4000[Hex
i ) ; > i BOP link ylHex] P2002[A] [Hex]
| S |
x[A] y[Hex]
P2003[3] Referans torku Min:  0.10 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 0.75 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.00

Seri baglanti (4000H'ye karsilik gelir) tzerinden kullanilan tam 6lgek referans torkudur.
Index:
P2003[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2003[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2003[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Example:
iki parametre arasinda ya da P1500 kullanilarak bir BICO baglantisi yapildiysa, parametrelerin birimleri
farklilik gosterebilir (standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. Nm) degerler). MICROMASTER hedef
degere Ozellikle ¢cevrim uygular.

P2051
r0080 > 0

CB _ r0080[Nm]

> > 1 N . y[Hex] = ——————>4000[Hex]
! S > i [ COM link P2003[Nm]
| SB |
X[Nm] y[Hex]
r2004[3] Referans guci Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -

Seri baglanti (4000H'ye karsilik gelir) tzerinden kullanilan tam olgek referans gucudur.
Index:
r2004[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
r2004[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
r2004[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Example:
iki parametre arasinda bir BICO baglantisi yapildiysa, parametrelerin birimleri farklilk gésterehbilir
(standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. kW / hp) degerler). MICROMASTER hedef degere 6zellikle
¢evrim uygular.

P2019
r0032 > [0
, uss _ 10032
i > »g ; | com fink y[Hex]_mmooomex]
| S @ |
X[kW] y[Hex]

or
x[hp]
depending on P0100
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P2009[2] USS normallestirmesi
CStat: CT Datatipi: U16
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm

Birim: -
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

[l e]

Seviye:

USS icin 6zel normallestirmeyi aktif hale getirir.
Muhtemel Ayarlar:
0 Pasif
1 Aktif
Index:
P2009[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
P2009[1] : Seri arayiiz BOP baglantisi

Note:

Aktif durumda ise ana set degeri 100%=4000H olarak degil bunu yerine “mutlak” olarak alinir (6rn. 4000H =

16384 degeri 163.84 Hz anlamina gelir).

P2010[2] USS haberlegme hizi (baudrate) Min: 4 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 6 2
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 12
USS haberlesmesi i¢in haberlesme hizini belirler.
Muhtemel Ayarlar:
4 2400 baud
5 4800 baud
6 9600 baud
7 19200 baud
8 38400 baud
9 57600 baud
10 76800 baud
11 93750 baud
12 115200 baud
Index:
P2010[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
P2010[1] : Seri arayiz BOP baglantisi
P2011[2] USS adresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 31

invertere dzel bir adres belirler.

Index:
P2011[0] : Seri arayliz COM baglantisi
P2011[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

Note:

Seri baglanti ile 30 cihaza kadar baglanti yapilabilir (6rn. toplamda 31 cihaz) ve bunlar USS seri bus

protokol Gizerinden kontrol edilebilir.
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P2012[2] USS PZD uzunlugu Min: 0 Seviye:

CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 8
USS telegraminin PZD bélumiindeki 16-bitlik kelimelerin (word) sayisini tanimlar. Bu bélimde proses verisi
(PZD) master ve slave'ler arasinda sirekli olarak degistirilir. USS telegramindaki PZD bélumi ana set
degeri icin ve inverteri kontrol etmek icin kullanihr.

Index:
P2012[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
P2012[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

Notice:

USS protokolli PZD ve PKW bdliimlerinden olusmaktadir. Bu boélumler kullanici tarafindan sirasiyla P2012
ve P2013 parametreleri kullanarak degistirilebilir.

- USS telegram »
Parameter Process data
STX || LGE || ADR PKW P7D BCC
PKE IND PWE PzD1 PzD2 PzD3 PzD4
STX Start of text PKE Parameter 1D
LGE Length IND Sub-index
ADR  Address PWE  Parameter value

PKW  Parameter ID value
PzD Process data
BCC Block check character

PZD; kontrol kelimesi, set degeri veya durum kelimesi ve aktiiel degerleri iletir. Bir USS telegraminin
icindeki PZD kelimelerinin sayisi P2012 parametresi tarafindan belirlenir. Burada ilk iki kelime (P2012 >=2) :

a) kontrol kelimesi veya ana set degeri ya da
b) durum kelimesi ve aktiiel degerdir.

P2012 degeri 4’esit veya buyikse, ilave kontrol kelimesi 4. PZD kelimesi olarak transfer edilir (fabrika
degeri).

STW HSW

zZsw HIW STW2

PZD1 PZD2 PZD3 PZD4
- P2012 ——————»

STW  Control word HSW  Main setpoint
ZSW  Status word HIW Main actual value
PzD Process data
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P2013[2] USS PKW uzunlugu Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 127 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 127

USS telegraminin PKW bélimundeki 16-bitlik kelimelerin sayisini tanimlar. PKW bolimi degistirilebilir.
Ozel intiyaca bagli olarak 3 kelime, 4 kelime veya gesitli kelime uzunluklari parametrelendirilebilir. USS
telegraminin PKW bélimu ayri parametre degerlerini okumak ve yazmak igin kullanilir.

Muhtemel Ayarlar:

0 Kelime yok
3 3 kelime
4 4 kelime
127 Degisken

Index:
P2013[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
P2013[1] : Seri arayliz BOP baglantisi

Example:
Data type
U16 (16 Bit) U32 (32 Bit) Float (32 Bit)
P2013 =3 v Parameter access fault | Parameter access fault
P2013=4 v v v
P2013 =127 v v v
Notice:

USS protokolli PZD ve PKW bdliimlerinden olusmaktadir. Bu boélumler kullanici tarafindan sirasiyla P2012
ve P2013 parametreleri kullanarak degistirilebilir.

P2013 parametresi bir USS telegrami icindeki PKW kelimelerinin sayisini belirler. P2013 = 3 veya 4
degerleri, P2013 = 127 oldugu sire boyunca sabit durumdaki PZD kelimelerinin sayisini belirler. Uzunluk
otomatik olarak degistirilir.

P2013=3 — P2013 ———»
PKE IND PWE
T1word
each 16 Bit

P2013 =4 4————— P2013 —»

PKE IND PWE
|

PKE Parameter ID
IND Sub-index
PWE Parameter value

P2013 = 3, PKW uzunlugunu sabitler, ancak birgok parametreye erisim izni vermez. Kullanilabilir degerlerin
disinda bir deger girilirse bir parametre hatasi olusur, girilen deger kabul edilmez fakat inverter durumu
bundan etkilenmez. Parametrelerin degistiriimedigi uygulamalar icin kullanighdir. Bu deger ile broadcast
(yayin) modu kullanilamaz.

P2013 = 4, PKW uzunlugunu sabitler. TiUm parametrelere erisime olanak saglar ancak bir defada
indekslenmis parametrelerden sadece bir tanesi okunabilir. Tek kelime igin kelime sirasi 3 ve 127 degerlerin
icin farklidir.

P2013 = 127, en kullanigh degerdir. Cevap verme sirasindaki PKW uzunlugu ihtiya¢ duyulan bilginin
miktarina bagl olarak degisir. Bu degerle hata bilgisi ve parametreye ait tim indeksler tek bir telegramla

okunabilir.
Ornek:
P0700 degerini 5’'e getiriniz (0700 = 2BC (hex))
P2013 =3 P2013 =4 P2013 =127
Master ® MM4 | 22BC 0000 0005 22BC 0000 0000 0005 | 22BC 0000 0005 0000
MM4 ® Master | 12BC 0000 0005 12BC 0000 0000 0005 | 12BC 0000 0005

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO 153



Issue 04/02

Error! Style not defined.

P2014[2] USS telegrami bekleme siresi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
USS kanallarindan higbir telegram alinmadiginda, sonunda hata (FO070) Uretilecek olan bekleme siiresini
T_off tanimlar.
Index:

P2014[0] : Seri arayliz COM baglantisi
P2014[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

Notice:
Fabrika degeri (sire 0 iken) herhangi bir hata uretiimez.

r2015[8] CO: BOP baglantisindan PZD (USS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
BOP Ulizerindeki USS baglantisi Gizerinden alinan proses verisini gésterir (RS232 USS).
r2032
L :
Cod :
PZD4 | PZD3 PzD2 | PzD1 | | S r2033
STW2 HSW STW1 P [
-— P2012 B . | .................................
|
i STX Start of text
i LGE Length
i ADR  Address
i PKW  Parameter ID value
PZD PKW |
BCCl process data | parameter ||APR|[LCE|[STX| | PzD  Process data
i BCC  Block check character
- USS telegram » | STW  Control word
i HSW  Main setpoint
!
USS on BOP link =:= PZD mapping to parameter r2015
Index:
r2015[0] : Alinan kelime O
r2015[1] : Alinan kelime 1
r2015[2] : Alinan kelime 2
r2015[3] : Alinan kelime 3
r2015[4] : Alinan kelime 4
r2015[5] : Alinan kelime 5
r2015[6] : Alinan kelime 6
r2015[7] : Alinan kelime 7
Note:

Kontrol kelimeleri r2032 ve r2033 bit parametreleri olarak gorulebilir.
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P2016[8]

Index:

Cl: BOP baglantisina PZD (USS)

CStat:
P-Grubu:

CT
COMM

Datatipi: U32

Aktif: Immediately

Birim: -

Hiz.Dev.Al. No

Min:  0O:
52:0
4000:0

Def:
Max:

0

Seviye:

BOP baglantisi Uizerinden seri arayuze iletilecek olan sinyalleri seger.

[P2016]

052 D

:
0052 ) o

TR S » 3

r00s3

STX
LGE
ADR
PKW
PZD
BCC
ZSW
HIW

PZD mapping from parameter P2016 —>:<— USS on BOP link

P2016[0] :
P2016[1] :
P2016[2] :
P2016[3] :
P2016[4] :
P2016[5] :
P2016[6] :
P2016[7] :

Example:
P2016[0] = 52.0 (fabriak degeri). Bu durumda, r0052[0] (CO/BO: durum kelimesi) degeri BOP baglantisina
1. PZD olarak iletilir.

Start of text
Length
Address

Status word

iletilen kelime 0
iletilen kelime 1
iletilen kelime 2
iletilen kelime 3
iletilen kelime 4
iletilen kelime 5
iletilen kelime 6
iletilen kelime 7

» 0
S [
2

Parameter ID value
Process data
Block check character

Main actual value

.__‘

.._‘

.__‘

PzD4
ZSW2

PzD3 PzD2

HIW

- P2012 ——————————p|

PzD1
ZSW1

BCC

PZD

Process data

PKW
Parameter

ADR

LGE || STX

-t
¢

USS telegram

\ 4

Note:

Eger r0052 indekslenmemis ise, ekran bir indeks degeri gostermez (".0").
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r2018[8] CO: COM baglantisindan PZD (USS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
COM baglantisi Ustundeki USS lizerinden alinan proses verisini gosterir.
r2036
o
PZD4 PZD3 PZD2 P r2037
STW2 HSW P
- P2012 g e
I
i STX Start of text
i LGE Length
i ADR  Address
PKW  Parameter ID value
PZD PKW i
BCC||process data | Parameter ||APR|[LCE||STX| | PzD  Process data
i BCC  Block check character
- USS telegram » | STW  Control word
| HSW  Main setpoint
!
USS on COM link =:= PZD mapping to parameter r2018
Index:
r2018[0] : Alinan kelime O
r2018[1] : Alinan kelime 1
r2018[2] : Alinan kelime 2
r2018[3] : Alinan kelime 3
r2018[4] : Alinan kelime 4
r2018[5] : Alinan kelime 5
r2018[6] : Alinan kelime 6
r2018[7] : Alinan kelime 7
Note:

Kontrol kelimeleri r2036 ve r2037 bit parametreleri olarak gorunttlenebilir.
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P2019[8]

Cl: COM baglantisina PZD (USS)
CStat: CT Datatipi: U32
P-Grubu: COMM Aktif: Immediately

Min: Seviye:
Def:
Max:

0:0
52:0
4000:0

Birim: -
Hiz.Dev.Al. No

Index:

Details:

COM baglantisi Ustundeki USS lizerinden alinan proses verisini gosterir.

i R e I
................... » [ - [

r0053
r00s3

STX
LGE
ADR
PKW

Start of text
Length

Parameter ID value

.._‘ .__‘

PzD2 PzD1
HIW ZSW1

- P2012 ——————————p|

PZD
BCC

Process data

Block check character BCC

PZD PKW

ADR || LGE || STX

Process data Parameter

ZSW
HIW

Status word
Main actual value

-t
%

I
I
I
I
I
I
!
Address !
I
I
I
I
I
I
I

PZD mapping from parameter P2019 —»¢————————— USS on COM link
I

iletilen kelime 0
iletilen kelime 1
iletilen kelime 2
iletilen kelime 3
iletilen kelime 4
iletilen kelime 5
iletilen kelime 6
iletilen kelime 7

P2019[0] :
P2019[1] :
P2019[2] :
P2019[3] :
P2019[4] :
P2019[5] :
P2019[6] :
P2019[7] :

Bkz. P2016 (BOP baglantisina PZD)

\ 4

USS telegram

r2024[2]

Hatasiz USS telegramlari
Datatipi: U16

P-Grubu: COMM

Seviye:

3

Min: -

Birim: - Def: -

Index:

Alinan hatasiz USS telegramlarinin sayisini gosterir.

r2024[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2024[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

r2025[2]

Kabul edilmeyen USS telegramlari
Datatipi: U16

P-Grubu: COMM

Min: - Seviye:
Def: -
Max: -

Birim: -

Index:

Kabul edilmeyen USS telegramlarinin sayisini gosterir.

r2025[0] : Seri araytiz COM baglantisi
r2025[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

r2026[2]

USS karakteri frame hatasi
Datatipi: U16

P-Grubu: COMM

Seviye:

3

Min: -
Def: -
Max: -

Birim: -

Index:

USS karakteri gerceve hatalarinin sayisini gosterir.

r2026[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2026[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

r2027[2]

USS overrun hatasi
Datatipi: U16

P-Grubu: COMM

Min: - Seviye:

Birim: - Def: -

Index:

Overrun hatall USS telegramlarinin sayisini gosterir.

r2027[0] : Seri araytiz COM baglantisi
r2027[1] : Seri araytiz BOP baglantisi
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r2028[2] USS parite hatasi Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Parite hatali USS telegramlarinin sayisini gosterir.
Index:
r2028[0] : Seri araytiz COM baglantisi
r2028[1] : Seri arayiz BOP baglantisi
r2029[2] Tanitilmamig USS baslangici Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Tanitilmamis baslangici bulunan USS telegramlarinin sayisini gosterir.
Index:
r2029[0] : Seri araytiz COM baglantisi
r2029[1] : Seri arayiz BOP baglantisi
r2030[2] USS BCC hatasi Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
BCC hatasi bulunan USS telegramlarinin sayisini gosterir.
Index:
r2030[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
r2030[1] : Seri arayiz BOP baglantisi
r2031[2] USS uzunluk hatasi Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Yanlis uzunluklu USS telegramlarinin sayisini gosterir.
Index:
r2031[0] : Seri araytiz COM baglantisi
r2031[1] : Seri arayiz BOP baglantisi
r2032 BO: BOP baglantisindan 1. kontrol kelimesi (USS) Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
BOP baglantisindan 1. kontrol kelimesini gosterir (USS igindeki 1. kelime).
Bitfields:
BitO0 ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 OFF2: Elektriksel durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit02 OFF3: Hizh durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit03 Palsin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 RFG'nin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O5 RFG baslatma 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Set degerinin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Hata resetleme 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 JOG saga 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 JOG sola 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 PLC’den kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bitll Ters yon (set degerinin ¢evrilmesi) 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motorize potansiyometre MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Motorize potansiyometre MOP asagi 0 HAYIR
1 EVET
Bitl5 CDS Bit 0 (Lokal/Uzak ) 0 HAYIR
1 EVET
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r2033 BO: BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesi (USS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesini gosterir (6rn. USS igindeki 4. kelime).
Bitfields:
Bit00 Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Sabit frekans Bit 3 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Surlci veri seti (DDS) Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 Surtci veri seti (DDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 PID aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 DC fren aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Droop 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Tork kontrolu 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR
Bit15 Kumanda veri seti (CDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bagimlilik:
P0700 = 4 (BOP ustiindeki USS baglantisi) ve P0719 = 0 (Komut / Set degeri = BICO parametresi).
r2036 BO: COM baglantisindan 1. kontrol kelimesi (USS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
COM baglantisindan 1. kontrol kelimesini gosterir (6rn. USS icindeki 1. kontrol kelimesi).
Bitfields:
BitO0 ON/OFF1 0 NO
1 YES
Bit0O1 OFF2: Elektriksel durus 0 YES
1 NO
Bit02 OFF3: Hizh durus 0 YES
1 NO
Bit03 Palsin aktiflestiriimesi 0 NO
1 YES
Bit04 RFG’in aktiflestiriimesi 0 NO
1 YES
Bit0O5 RFG baslatma 0 NO
1 YES
Bit06 Set degerinin aktiflestiriimesi 0 NO
1 YES
Bit07 Hata resetleme 0 NO
1 YES
Bit08 JOG saga 0 NO
1 YES
Bit09 JOG sola 0 NO
1 YES
Bit10 PLC’den kontrol 0 NO
1 YES
Bitll Ters yon (set degerinin ¢evrilmesi) 0 NO
1 YES
Bit13 Motorize potansiyometre MOP yukari 0 NO
1 YES
Bit14 Motorize potansiyometre MOP asagi 0 NO
1 YES
Bitl5 CDS Bit 0 (Lokal/Uzak) 0 NO
1 YES
Details:
Bkz r2033 (BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesi).
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r2037

BO: COM baglantisindan 2. kontrol kelimesi (USS)
Datatipi: U16 Birim: -

Min:
Def:

P-Grubu:

COMM

Max:

Seviye:

COM baglantisindan 2. kontrol kelimesini gosterir (6rn. USS icindeki 4. kelime).

Bitfields:
Bit00

Bit01

Bit02

Bit03

Bit04

Bit05

Bit08

Bit09

Bit11l

Bit12

Bit13

Bit15

Details:

Sabit frekans Bit 0

Sabit frekans Bit 1 !
Sabit frekans Bit 2 !
Sabit frekans Bit 3 !
Sdric veri seti (DDS) Bitio

Sdruc veri seti (DDS) Bit 1

1
PID aktif

1
DC fren aktif

1
Droop

1
Tork kontroll

1
Harici hata 1

1

Kumanda veri seti (CDS) Bit 1

1

0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 EVET
HAYIR
0 HAYIR
EVET

Bkz r2033 (BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesi).

P2040

CB telegrami bekleme siresi
CT Datatipi: U16
Aktif: Immediately

CStat:
P-Grubu:

COMM

Min:
Def:
Max:

Birim: ms
Hiz.Dev.Al. No

0
20
65535

Seviye:

3

Baglanti Gizerinden higbir telegram alinmadiginda, sonunda hata (FO070) verilecek olan siireyi belirler.

Bagimlilik:

Setting 0 = watchdog devre disi

P2041[5]

CB parametresi
CStat: CT
P-Grubu: COMM

Datatipi: U16 Birim: -

Aktif: first confirm

Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:
Max:

0
0
65535

Seviye:

Haberlesme kartini (CB) konfiglre eder.

Index:

P2041[0] :
P2041[1] :

P2041[2]

CB parametresi 0
CB parametresi 1

. CB parametresi 2
P2041[3] :
P2041[4] :

CB parametresi 3
CB parametresi 4

Details:

Protokol tanimlamasi ve uygun degerler i¢in haberlesme kartinin kullanma kilavuzuna bakiniz.
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r2050[8] CO: CB’den PzZD Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Haberlesme kartindan alinan PZD'yi gosterir.
r2090
A T
—— = — P S
PZD4 | PzD3 | PzD2 | PZD1 | | | : ; 12091
’ HSW STW1 | | [7] i
. l .................................
I
PZD PKW ! PKW  Parameter ID value
CB-Frame | Process data | Parameter | CB-Frame : PZD  Process data
+——— P2041[0] ——» ;  STW  Control word
. HSW  Main setpoint
- CB telegram > :
i
i
CB on COM link =:= PZD mapping to parameter r2050
Index:
r2050[0] : Alinan kelime O
r2050[1] : Alinan kelime 1
r2050[2] : Alinan kelime 2
r2050[3] : Alinan kelime 3
r2050[4] : Alinan kelime 4
r2050[5] : Alinan kelime 5
r2050[6] : Alinan kelime 6
r2050[7] : Alinan kelime 7
Note:

Kontrol kelimeleri r2090 ve r2091 bit parametreleri olarak gorunttlenebilir.
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P2051[8] CI: CB'ye PZD Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  52:0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
PZD'yi haberlesme kartina baglar.

Bu parametre, kullanicin cevap PZD’si i¢in durum kelimelerinin kaynagini ve aktiiel degerleri tanimlamasini
sadlar.
0052 > P2051| !
r0052 S > Of |- e
[ S 9 111
D 2
TO053  D-eereeeeeesennes » [C] [ FE
| _a_ _A_ 4 4
ro053 : | |-_ ~- _T -
: I PzD4 | PZzD3 PzZD2 PzD1
i zsw2 HIw ' zswi
|
i
|
: PzZD PKW
PKW  Parameter ID value I | CB-Frame | CB-Erame
PZD  Process data i : Process data Parameter :
ZSW  Status word [ j——— p2041[0] ——!
HIW  Main actual value [ CB telegram >
|
i
i
PZD mapping from parameter P2051 —»4—————— CB on COM link
|
Index: )
P2051[0] : lletilen kelime O
P2051[1] : lletilen kelime 1
P2051[2] : iletilen kelime 2
P2051[3] : lletilen kelime 3
P2051[4] : lletilen kelime 4
P2051[5] : iletilen kelime 5
P2051[6] : lletilen kelime 6
P2051[7] : lletilen kelime 7

Common Settings:
Durum kelimesi1 =

52 CO/BO: Akt. durum kelimesi 1 (bkz r0052)

Aktliel deger 1 = 21 inverter ¢ikis frekansi (bkz r0021)

Bagka BICO degerleri de mumkiindur

r2053[5] CB'nin tanitilmasi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3

P-Grubu: COMM Max: -
Haberlesme kartinin (CB) tanitiima verilerini gésterir. Farkh CB tipleri (r2053[0]) Enum béliminde
verilmigtir.

Muhtemel Ayarlar:
0 CB opsiyonu yok
1 PROFIBUS DP
2 DeviceNet
256 tanimlanmamis

Index:
r2053[0] : CB tipi (PROFIBUS = 1)
r2053[1] : Yazihm versiyonu
r2053[2] : Yazilim versiyon detayi
r2053[3] : Yazilim tarihi (y1l)
r2053[4] : Yazilim tarihi (gun/ay)
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r2054[7] CB tanisi (diagnosis) Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Haberlesme kartinin (CB) tanisal (diagnostic) bilgisini gosterir.
Index:
r2054[0] : CBtanisi 0
r2054[1] : CBtanisi 1
r2054[2] : CBtanisi 2
r2054(3] : CBtanisi 3
r2054[4] : CBtanisi 4
r2054[5] : CBtanisi 5
r2054[6] : CB tanisi 6
Details:
ilgili haberlesme kartinin kullanim kilavuzuna bakiniz.
r2090 BO: CB’den 1. kontrol kelimesi Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Haberlesme kartindan (CB) alinan 1. kontrol kelimesini gosterir.
Bitfields:
BitO0 ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O1 OFF2: Elektriksel durug 0 EVET
1 HAYIR
Bit02 OFF3: Hizh durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit03 Palsin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 RFG'nin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O5 RFG baslatma 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Set degerinin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Hata resetleme 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 JOG saga 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 JOG sola 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 PLC’den kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bitll Ters yon (set degerinin ¢evrilmesi) 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motorize potansiyometre MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Motorize potansiyometre MOP asagi 0 HAYIR
1 EVET
Bitl5 CDS Bit 0 (Lokal/Uzak) 0 HAYIR
1 EVET
Details:
Protokol tanimlari ve uygun degerler icin ilgili haberlesme kartinin kullanim kilavuzuna bakiniz.
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r2091 BO: CB’den 2. kontrol kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Haberlesme kartindan (CB) alinan 2. kontrol kelimesini gosterir.
Bitfields:
Bit00 Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Sabit frekans Bit 3 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Surlci veri seti (DDS) Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 Surtci veri seti (DDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 PID aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 DC fren aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Droop 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Tork kontrolu 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR
Bit15 Kumanda veri seti (CDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Details:
Protokol tanimlari ve uygun degerler icin ilgili haberlegsme kartinin kullanim kilavuzuna bakiniz.
P2100[3] Alarm numarasi se¢imi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
Tanimlanmamis hatalar igin 3 taneye kadar hata veya ikaz secer.
Index:
P2100[0] : Hata numarasi 1
P2100[1] : Hata numarasi 2
P2100[2] : Hata numarasi 3
Example:
FO005 hatasinin OFF2 yerine OFF3 vermesini istiyorsaniz, P2100[0] = 5 giriniz, daha sonra P2101[0]
parametresinden istenen reaksiyonu seginiz (bu durumda, P2101[0] = 3 giriniz).
Note:
Tum hata kodlarinin OFF2 durumu igin 6nceden tanimlanmis (default) bir reaksiyonu bulunmaktadir.
Donanimsal hatalardan kaynaklanan (6rn. agir akim) bazi hata kodlari 6nceden tanimlanmis
reaksiyonlardan degistirilemez.
P2101[3] Durus reaksiyonu degeri Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4

P2100 tarafindan secilmis hata igin surticiiniin durus reaksiyonu degerlerini belirler (durus reaksiyonu alarm
sayisl).

Bu indekslenmis parametre, P2100'un 0-2 indekslerinde tanimlanmis olan hata/ikazlara verilecek 6zel
reaksiyonu belirler.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

Reaksiyon yok

OFF1 durus reaksiyonu
OFF2 durus reaksiyonu
OFF3 durus reaksiyonu
Yalnizca reaksiyon ikazi yok

A WNEFRO

P2101[0] : Durus reaksiyonu degeri 1
P2101[1] : Durus reaksiyonu degeri 2
P2101[2] : Durus reaksiyonu degeri 3

Note:

0 - 3 degerleri yalnizca hata kodlari igin kullanilabilir.
0 ve 4 degerleri yalnizca ikazlar i¢in kullanilabilir.

Indeks 0 (P2101), index 0 (P2100) deki hatayi/ikazi isaret eder.
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P2103[3] BI: 1. hataresetleme Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  722:2 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Hata resetlemenin birinci kaynagini tanimlar, orn. tus takimi/DIN, vb. (degere bagl olarak).
Index:

P2103[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P2103[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P2103[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99" ayarlanmasi gerekir, BICO)
7225 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog girig 1 Uizerinden, P0707'nin 99’a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog girig 2 Uizerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasi gerekir)
P2104[3] BI: 2. Faults acknowledgement Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Selects second source of fault acknowledgement.
Index:

P2104[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P2104[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P2104[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99" ayarlanmasi gerekir, BICO)
7225 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog girig 1 Uizerinden, P0707'nin 99’a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog girig 2 Uizerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasi gerekir)
P2106[3] BI: Harici hata Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Harici hatalarin kaynagini secer.
Index:
P2106[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2106[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2106[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99" ayarlanmasi gerekir, BICO)
7225 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog girig 1 Uizerinden, P0707'nin 99’a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog girig 2 Uizerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasi gerekir)
r2110[4] lkaz sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: ALARMS Max: -

ikaz bilgisini gosterir.

En fazla 2 aktif ikaz (0. ve 1. indeksler) ve 2 ge¢cmis ikaz (2. ve 3. indeksler) goriintulenebilir.
Index:

r2110[0] : Son ikazlar --, ikaz 1

r2110[1] : Son ikazlar --, ikaz 2

r2110[2] : Son ikazlar -1, ikaz 3

r2110[3] : Son ikazlar -1, ikaz 4

Note:
Bir ikaz akitf oldugu zaman tus takimi yanip séner. Bu durumda LEDIer ikaz durumunu gésterir.

Eger AOP kullaniliyorsa, ekran aktif durumda olan ikazin numarasini ve metnini de gdésterir.
Notice:
0. ve 1. indeksler hafizada tutulmaz.
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pP2111 Toplam ikaz sayisi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4
Son resetleme isleminden beri olusan ikazlarin sayisini gésterir (4'e kadar). ikaz gegmisini resetlemek igin 0
giriniz.
r2114[2] Caligma zamani sayicisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: ALARMS Max: -
Calisma zamani sayicisini gosterir. Bu deger siricuniun acik kaldigi toplam zamandir. Enerji kesilirse bu
deger saklanir ve tekrar geldiginde kaldigi yerden devam eder.
r2114 degeri agagidaki sekilde hesaplanir:
r2114[0] degerini 65536 ile carp ve bunu r2114[1] degerine ekle. Cikan deger saniye cinsindendir. Yani
r2114[0] degeri gun cinsinden degildir.
AOP bagl olmadigi zaman, bu parametre icindeki sire r0948 tarafindan bir hatanin ne zaman olustugunu
gostermek icin kullanilir.
Index:
r2114[0] : Sistem zamani, saniye, ustteki kelime
r2114[1] : Sistem zamani, saniye, alttaki kelime
Example:
Eger r2114[0] = 1 & r2114[1] = 20864
1* 65536 + 20864 = 86400 saniyeyi buluruz. Bu da 1 gline esittir.
Details:
Bkz r0948 (hata zamani)
P2115[3] AOP gergek zaman saati (real time clock) Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
AOP gercek zamanini gosterir.
Index:
P2115[0] : Gercek zaman, saniye+dakika
P2115[1] : Gergek zaman, saat+gin
P2115[2] : Gergek zaman, ay+yil
Details:
Bkz r0948 (hata zaman).
P2120 Sayici gostergesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 4
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65535

Alarm olaylarinin toplam sayisini gésterir. Bu parametre bir hata olustugunda artirilir. Ayni zamanda ikazlar

veya hatalar silindiginde de artar.

Bu parametre PC aragclari tarafindan kullanilir.
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P2150[3] Histerezis frekansi (f_hys) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  3.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi frekans ve hizi esik degeri ile karsilagtirmak icin uygulanan histerezis
seviyesini tanimlar.

0
f_act>0 A
f_act —1 f_act>0
_ > ﬁ‘ —
0—+—-— r2197 Bit03
r0052 Bit14
1 .
Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [HZ] y
P2150.D (3.00)

Y —1 | f_act|>=|f_set|
f_set — —
- »O T, 4

- 0——— r2197 Bit04
r0053 Bit06
‘_ 1
g _1 1 Hyst.?eq. f_hys
| f_act| >= | f_set | 0.00 ... 10.00 [HZ]
- - P2150.D (3.00)
Index:
P2150[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2150[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2150[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P2153[3] Hiz filtresi zaman sabiti Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 5 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000
Hiz filtresinin zaman sabitini belirler. Filtre edilmis hiz daha sonra esik degerleri ile karsilastirilir.

Index:
P2153[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2153[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2153[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
P2155, P2157 ve P2159 parametrelerindeki diyagramlara bakiniz.

P2155[3] Esik frekansi (f_1) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  30.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Aktliel hizi veya frekansi f_1 esik degerleri ile karsilagtirmak icin bir esik seviyesi belirler. Bu esik degeri, 2.
durum kelimesindeki 4. ve 5. durum bitlerini kontrol eder.

= Threshold freq f_1 .
|f act|<=f_1 0.00...650.00 [Hz] ~ Delay ime of f_1
|f_act|>f_1 P2155.D (30.00) 0... 10000 [ms]
= = P2156.D (10)
S
f act | 1 T 0 Ifact|<=f1
=\l M. b
Threshold freq f_1 r2197 Bit01
0.00 ... 650.00 [Hz] [ Bit
) P2155.D (30.00) 10053 Bit0S
Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] v 0.00 ... 10.00 [HZ]
P2153.D (5) L P2150.D (3.00) — [fact]>f1
i’ - 0 .
r2197 Bit02
—L Delay time of f_1 r0053 Bit04
Hyst. freq. f_hys 0 ...10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [HZz] P2156.D (10)
P2150.D (3.00)
Index:

P2155[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2155[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2155[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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P2156[3] Egsik frekansi (f_1) gecikme suresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
f_1 esik frekansi karsilagtirmasindan (P2155) énceki gecikme siresini belirler.
Index:
P2156[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2156[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2156[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
P2155'deki diyagrama bakiniz (esik frekansi f_1).
P2157[3] Esik frekansi (f_2) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  30.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi hizi veya frekansi esik degerleri ile kargilastirmak igin kullanilan 2.
esik degeridir.
= Threshold freq f_2
|f_act|<=1_2 0.00 ... 650.00q [Hz)  Delay time of f 2
|f_act|>f_2 P2157.D (30.00) 0...10000 [ms]
= = P2158.D (10)
v -
f act | 1 T 0 [fact|<=f2
2Ll v o E
| Threshold freq f_2 =0 r2198 Bit00
0.00 ... 650.00 [Hz] [
Tconst. speed filt P2157.D (30.00) Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] 0.00 ... 10.00 [HZ]
P2153.D (5) P2150.D (3.00) |f act]|>f 2
1 T O - -
> L[[o — —
- 3 r2198 Bit01
—L Delay time of f_2
Hyst. freq. f_hys 0 ...10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [HZz] P2158.D (10)
P2150.D (3.00)
Index:
P2157[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2157[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2157[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P2158[3] Esik frekansi (f_2) gecikme siresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Hizi veya frekansi f_2 (P2157) esik degeri ile kargilagtirmak i¢in gecikme siresini belirler.
Index:
P2158[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P2158[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2158[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
P2157'deki diyagrama bakiniz (esik frekansi f_2)
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P2159[3] Esik frekansi (f_3) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  30.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Hizi veya frekansi esik degerleri ile kargilastirmak igin kullanilan 3. esik degeridir.

= Threshold freq f_3
IT_act]<=13 0.00 .. 850,00 [Fz7  Delaytimeof f 3
|f_act|>f_3 P2159.D (30.00) 0...10000 [ms]

P2160.D (10)

; —
f act | 1 T 0 [fact|<=f3
s [ IV o o>
| Threshold freq f_3 =0 r2198 Bit02
0.00 ... 650.00 [HZ]
Teonst. s ) P2159.D (30.00) J_
. speed filt Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] ; 0.00 ... 10.00 [HZz]
P2153.D (5) 1 P2150.D (3.00) - |f act|>f 3
oliz¥ =
5 r2198 Bit03
—L Delay time of f_3
Hyst. freq. f_hys 0...10000 [ms]

0.00 ... 10.00 [Hz] P2160.D (10)
P2150.D (3.00)

Index:
P2159[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P2159[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2159[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P2160[3] Esik frekansi (f_3) gecikme siresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000

Hizi veya frekansi f_3 esik degeri ile karsilagtirmak i¢cin gecikme stiresidir.
Index:

P2160[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P2160[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)

P2160[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Details:
P2159'daki diyagrama bakiniz (esik frekansi f_3)
P2161[3] Frekans set degeri icin min. egik degeri Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  3.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00

Hiz veya frekans set degerini karsilastirmak i¢in min. esik degeridir.

| f_set | <=P2161 Setp.min.threshold
0.00 ... 10.00 [Hz]
P2161.D (3.00)

f_set 1 | f_set|<=P2161
= =@—> AY —T
=0 r2198 Bit04

Hyst. freq. f_hys

0.00 ... 10.00 [Hz]
1 P2150.D (3.00) f set>0
> 14 —)
0—== r2198 Bit05
f set>0 Hyst. freq. f_hys

0.00 ... 10.00 [HZ]
P2150.D (3.00)
Index:
P2161[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2161[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2161[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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P2162[3] Asiri hizicin histerezis frekansi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  20.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi asiri hiz algilamasi icin histerezis hizini (veya frekansini) tanimlar.
f act >f max Max. frequency
- - 0.00 ... 650.00 [HZ]

P1082.D (50.00)
f act 1 f_act>f _max
= @—V Y 4 — >

\ r2197 Bit06

Overspd. hyst.freq

0.00 ... 650.00 [HZ]

P2162.D (20.00)

Index:
P2162[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2162[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2162[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
P2163[3] lzin verilen sapmaigin girig frekansi Min:  0.00 Seviye:

CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  3.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.00

P2164'deki diyagramda gosterildigi gibi hizin set degerinden sapmasini algilamak icin esik degeri belirler.
Index:

P2163[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P2163[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P2163[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

P2164[3] Sapma histerezis frekansi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  3.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
Set degeri, frekans ya da hizdan izin verilen sapmayi algilamak icin histerezis frekansini belirler. Bu frekans
1. durum kelimesindeki (r0052) 8. biti ve 2. durum kelimesindeki (r0053) 6. biti kontrol eder.

f act==f set Entry freq. deviat
- - 0.00 ... 20.00 [HZ]
P2163.D (3.00) Delay_T perm. dev.
0...10000 [ms]
P2165.D (10)
1 ol - f_act==1f_set
AY > — )
: r0052 Bit02
I r0053 Bit06
Hyster freq deviat
0.00 ... 10.00 [HZ]
P2164.D (3.00)
Index:
P2164[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2164[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2164[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

P2165[3] lzin verilen sapmaicin gecikme siresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000

Hizin veya frekansin set degerinden izin verilen sapmasini algilamak i¢in gecikme siresidir.
Index:

P2165[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P2165[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)

P2165[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:

P2164'deki diyagrama bakiniz (izin verilen sapma igin giris frekansi).
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P2166[3] Gecikme siresi —kalkig rampasi tamamlandi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Kalkis rampasinin tamamlandigini gésteren sinyal i¢in gecikme siresidir.
Index:
P2166[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P2166[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2166[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
P2163'deki diyagrama bakiniz (izin verilen sapma igin giris frekansi).
P2167[3] Kapanma frekansi (f_off) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  1.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00

inverterin, altina distiigiinde kapanacag frekans esik degerini belirler.

Eger frekans bu esik degerinin altina diserse, 2. durum kelimesindeki (r0053) 1. bit girilir.

| f_act | <=f_off
Brake closed
(on ramp down)

Delay time T_off
0...10000 [ms]
P2168.D (10)

=

|T_°|

| f_act | <=f_off

f_act A
L o & > r2197 Bit05
r0053 Bit01
no Brake selected
SwoOff freq. f_off
0.00 ... 10.00 [HZ]
P2167.D (1.00)
Index:
P2167[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P2167[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2167[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
Yalnizca OFF1 veya OFF3 aktif oldugunda kapanir.

P2168[3] Gecikme stiresi (T_off) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Cihazin kapanmadan 6nce kapanma frekansinin (P2167) altinda calisabilecegi sireyi tanimlar.

Index:
P2168[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P2168[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2168[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bagimlilik:
Tutma freni (P1215) parametrelendiriimemis ise aktiftir.

Details:
P2167'deki diyagrama bakiniz (kapanma frekansi)

r2169 CO: Aktuel filtre edilmisg frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2

P-Grubu: ALARMS Max: -

Algak gegirgen filtre sonrasi frekans degeri.
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P2170[3] Esik akimi (I_thresh) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.0

Asagidaki diyagramda gosterildigi I_act ve I_thresh degerlerinin kargilagtirmasinda kullanilacak olan esik
akimini, PO305 (nominal motor akimi) ile [%] orantili olarak tanimlar.

|I_act| > 1_thresh

|_act A ! 0T | 1I_act | >1_thresh
"l Y M [>o >
° f 10053 Bit03
Delay time current

0...10000 [ms]
Threshold current P2171.D (10)
0.0 ... 400.0 [%]
P2170.D (100.0)
Index:
P2170[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2170[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2170[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Note:
Bu esik degeri 3. durum kelimesindeki (r0053) 3. biti kontrol eder.
P2171[3] Gecikme siresi —akim Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000

Akim karsilastirmasinin aktif olmasindan 6nceki gecikme siresini tanimlar.
Index:

P2171[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P2171[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)

P2171[2] : 3. Surlcu veri seti (DDS)

Details:
P2170'deki diyagrama bakiniz (esik akimi |_thresh)
P2172[3] Egik seviyesi — DC bara gerilimi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: V Def: 800 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000

Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi akttel gerilimle karsilastirilacak olan DC bara gerilimini tanimlar.

Vdc A

pP2172

\

V <P2172

A

r0053 1
Bit 7

dc_act

\

0

P2173

V > pP2172

dc_act

roos3 1
Bit 8

\

0

-l -

P2173

Index:
P2172[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2172[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2172[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
Bu gerilim 3. durum kelimesindeki (r0053) 7. ve 8. bitleri kontrol eder.
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P2173[3] Gecikme siresi — DC bara gerilimi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Esik degerleri karsilagtirmasinin aktif olmasindan 6nceki gecikme siresini belirler.
Index:
P2173[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2173[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2173[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
P2172'deki diyagrama bakiniz (DC bara gerilimi esik degeri)
P2174[3] Tork esik degeri (M_thresh) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 5.13 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.00

Aktliel torku karsilastirmak icin tork esik degeri belirler.

| M_act | > M_thresh
Delay time torque

| M_actNoAcc | > M_thresh 0...10000 [ms]
P2176.D (10)

—

| M_act | > M_thresh

r2198 Bit10

M_act - T 0 | M_actNoAcc |
. I o Y i > M_thresh
— &
r2198 Bit09
[ Delay_T rampUpCmpl
Torque threshold 0 ... 10000 [ms]
0.0 ...99999.0 [Nm]  P2166.D (10)
P2174.D (5.13) T Ramp-up
Entry freq. deviat completed
0.00... 20.00 [Hz] T_0j|(active-high) | SET
P2163.D (3.00) 71 @1 Q
A
HLG active RESET
—P> —
1 (Q=0) Q
AY Priority
0 1 RESET
—~ 2 SET
4
Hyster freq deviat
0.00 ... 10.00 [HZ]
P2164.D (3.00)
Index:
P2174[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2174[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2174[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

P2176[3] Gecikme silresi —tork egik degeri Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Aktlel tork ile esik degerini kargilastirmak i¢in gecikme siresidir.

Index:
P2176[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2176[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2176[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

P2177[3] Gecikme siresi —motor bloke Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000

Motorun bloke oldugunu tanitmak icin gecikme stresidir.
Index:

P2177[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P2177[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)

P2177[2] : 3. Surlcu veri seti (DDS)
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P2178[3] Gecikme siresi —motor kalkindi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Motor kalkindi algilamasi igin gecikme suresi.

Index:
P2178[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2178[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2178[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

P2179 Yuk yok algilamasi i¢in akim siniri Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 3.0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.0
P0305 (nominal motor akimi) ile [%)] orantili olarak tanimlanan A0922 (yik yok) alarmi icin esik akimidir.

Load missing
|_act (modulus) U 1
g|EZ
0
Cur.lim:no-load ID
0.0...10.0 [%] Load missi
Pulse_enable P2179 (3.0) & T oad missing
[ | e——)
I r2198 Bit11l
Delay_T:no-load ID
0 ... 10000 [ms]
P2180 (2000)
Vact J[l
(modulus from modulator)|o
0
Note:
Motor bagh degilse (yik yoksa) veya faz kaybi varsa.
Notice:

Motor set degeri girilemiyorsa ve akim siniri asiimadiysa, P2180 gecikme suresi doldugunda A0922 alarmi
gelir.

P2180 Gecikme suresi — yuk kaybi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 2000 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Yik kaybi durumu icin gecikme siresidir.

Note:
Yk kaybr durumu, motorun bagl olmamasi veya bir fazin kaybolmasi halinde olusabilir.

Notice:
Eger bir motor set degeri girilemiyorsa ve akim siniri (P2179) asilmadiysa, gecikme siresi (P2180)
doldugunda A0922 alarmi (uygulanmis yiik yok) verilir.

Details:

P2179'daki diyagrama bakiniz.
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P2181[3]

Kayis hatasi algilama modu Min:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

0
0
6

Seviye:

2

Bant hatasi algilama modunu belirler. Bu fonksiyon siricu ile ilgili mekanik hatalarin algilanmasini saglar,
orn. kopmus bir bant. Ayni zamanda asin yuk olusturabilecek baska durumlari da algilar, 6érn. sikisma.

Bu islem aktliel frekans/tork egrisi ile bir programlanmis zarfi karsilastirarak yapilir (bkz P2182 — P2190).

Egri zarfin digina duserse, bir ikaz ya da hata olugturulur.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

Kayis hatasi algilama devre digi
ikaz: Dugiik tork / hiz

ikaz: Yuksek tork / hiz

ikaz: Yuksek / diigiik tork / hiz
Hata: Duslk tork / hiz

Hata: Yiksek tork / hiz

Hata: Yiksek / disuk tork / hiz

o~ wWNEO

P2181[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2181[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2181[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

P2182[3]

Index:

Kayig esik frekansi 1 Min:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max:

0.00
5.00
650.00

Seviye:

3

Kayis hatasinin algilanmasi igin akttel tork ile zarfi karsilagtiracak bir frekans esik degeri (F1) belirler.

Frekans torku zarfl 9 parametre ile tanimlanir — 3 tanesi frekans parametresi olup (P2182 - P2184), diger 6
parametre her frekans igin disiik ve yuksek tork sinirlarini (P2185-P2190) belirler (agagidaki diyagrama

bakiniz).

Torque[Nm]

P2189
Upper torque threshold 3

P2190
Lower torque threshold 3

P2187
Upper torque threshold 2

pP2188
Lower torque threshold 2
pP2185
Upper torque threshold 1

pP2186
Lower torque threshold 1

P1082
Max. frequency

.

-

>
i L i Frequency
P2183 [Hz]
p2182 Threshold frequency 2 P2184
Threshold frequency 1 Threshold frequency 3

izin verilen frekans/tork bélgesi gélgelendirilmis bélge ile tanimlanmigtir. Tork gésterilen bdlgenin digina

distiginde, bir hata ya da ikaz olusur (bkz parametre P2181).

P2182[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2182[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2182[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Note:

Tork, P2182'nin altinda ve P2184’Un Ustlinde limitsizdir. Normal olarak P2182
<= alt tork siniri (P1521), ve P2184 >
= Ust tork sinirt (P1520).
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P2183[3] Kayig esik frekansi 2 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  30.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Kayis hatasinin algilanmasi igin akttel tork ile zarfi karsilagtiracak bir frekans esik degeri (F2) belirler.
Index:

P2183[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P2183[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P2183[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2184[3] Belt esik frekansi 3 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:  50.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Kayis hatasinin algilanmasi igin akttel tork ile zarfi karsilagtiracak bir frekans esik degeri (F3) belirler.
Index:

P2184[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)

P2184[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P2184[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2185[3] Ust tork esigi 1 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def:  99999.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0

Aktlel torku karsilagtirmak icin 1. Gst sinir esik degeridir.
Index:

P2185[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P2185[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P2185[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2186[3] Alttork esigi 1 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 0.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0

Aktliel torku karsilagtirmak icin 1. alt sinir esik degeridir.
Index:

P2186[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)

P2186[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P2186[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Details:
Bkz P2182 (kayis esik degeri 1).
P2187[3] Ust tork esigi 2 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def:  99999.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0

Aktlel torku karsilagtirmak icin 2. Ust sinir esik degeridir.
Index:

P2187[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)

P2187[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P2187[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2188[3] Alt tork esigi 2 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 0.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0

Aktliel torku karsilastirmak icin 2. dustk sinir esik degeridir.
Index:

P2188[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)

P2188[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P2188[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
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P2189[3] Ust tork esigi 3
CStat:  CUT

P-Grubu: ALARMS

Birim: Nm
Hiz.Dev.Al. No

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Min:
Def:
Max:

0.0
99999.0
99999.0

Seviye:

Aktlel torku karsilagtirmak icin 3. Ust sinir esik degeridir.
Index:

P2189[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P2189[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P2189[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).

P2190[3] Alt tork esigi 3
Cstat: cuT

P-Grubu: ALARMS

Birim: Nm
Hiz.Dev.Al. No

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Min:
Def:
Max:

0.0
0.0
99999.0

Seviye:

2

Aktliel torku karsilagtirmak icin 3. alt sinir esik degeridir.
Index:

P2190[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P2190[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)

P2190[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).

P2192[3] Kayig hatasiigin sure gecikmesi
CStat: CuT Datatipi: U16

P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately

Birim: s
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:
Max:

0
10
65

Seviye:

2

P2192 bir ikaz/hata aktif duruma gelmeden énceki gecikmeyi tanimlar. Gegici/kisa sureli kosullarin

olusturabilecegi hatalari elimine etmek i¢in kullanilir. Hata algilamasinin her iki metodu igin de kullanilir.

Index:
P2192[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P2192[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2192[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

CO/BO: izleme kelimesi 1
Datatipi: U16

r2197
Birim: -

P-Grubu: ALARMS

Min:
Def:
Max:

Seviye:

2

izleme fonksiyonlarinin durumunu gésteren 1. izleme kelimesidir. Her bit bir izleme fonksiyonunu gésterir.

Bitfields:
Bit0O0 f_akt <= P1080 (f_min) 0 HAYIR
1 EVET
0 HAYIR
1 EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
1 EVET

BitO1 f_akt<= P2155 (f_1)
Bit02 f akt> P2155 (f_1)

Bit03 f_akt> sifir

Bit04

Bit05

Bit06

Bit07

f_akt >= set deg. (f_set)

f_akt <= P2167 (f_off)

1
f_akt> P1082 (f_max)

1
f_akt == set deg. (f_set)

0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR
EVET
0 HAYIR

1 EVET
Bit08 Akt. akim r0068 >= P2170

1 EVET
Bit09 Akt. filt.edilmemis Vdc < P2172

1 EVET
Bit10 Akt. filt.edilmemis Vdc > P2172

1 EVET
Bitll Yukslz durum 0

1 EVET
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r2198

CO/BO: izleme kelimesi 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: ALARMS Max: -

izleme fonksiyonlarinin durumunu gésteren 2. izleme kelimesidir. Her bit bir izleme fonksiyonunu gésterir.

Bitfields:

Bit00 |f_akt| <= P2157 (f_2) 0 HAYIR
1 EVET

Bit01 |f_akt| > P2157 (f_2) 0 HAYIR
1 EVET

Bit02 |f_akt] <= P2159 (f_3) 0 HAYIR
1 EVET

Bit03 [f_akt| > P2159 (f_3) 0 HAYIR
1 EVET

Bit04 |f_set| < P2161 (f_min_set) 0 HAYIR
1 EVET

Bit05 f_set>0 0 HAYIR
1 EVET

Bit06 Motor bloke 0 HAYIR
1 EVET

Bit07 Motor kalkindi 0 HAYIR
1 EVET

Bit08 | 1_aktr0068 | < P2170 0 HAYIR
1 EVET

Bit09 | m_akt|>P2174 & set degerine ulagildi 0 HAYIR
1 EVET

Bitl0 | m_akt|>P2174 0 HAYIR
1 EVET

Bitll Kayis hatasi ikazi 0 HAYIR
1 EVET

Bit12 Kayis hatasindan dolay! devre digi 0 HAYIR
1 EVET

P2200[3]

Index:

Bl: PID kontrolériin aktif hale getirilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 2
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

PID modu, kullanicinin PID kontrol6ri aktif/pasif hale getirmesini saglar. Parametrenin 1 yapilmasi PID
kapali gevrim kontrol6riinu aktif hale getirir.

P2200[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2200[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2200[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Bagimlilik:

“1” degeri, P1120 ve P1121’'de girilmis olan normal rampa sirelerini ve normal frekans set degerlerini pasif
duruma getirir.

Bununla beraber, inverterin frekansi bir OFF1 veya OFF3 komutunu takiben P1121’'de girilmis olan rampa
suresini kullanarak sifira iner (OFF3 icin P1135).

Note:

Notice:

PID set degeri P2253 parametresini kullanarak segilir. PID set degeri ve PID geri besleme sinyali [%)] olarak
alinir (Hz olarak degil). PID kontrol6riin gikisi [%] olarak gosterilir ve daha sonra PID aktif hale getirildiginde
P2000 (referans frekansi) vasitasi ile [Hz] degerine cevrilir.

Minimum ve maksimum motor frekanslari (P1080 ve P1082) ve kayma frekanslari (P1091-P1094) inverter
¢ikisinda aktif kalir. Bununla beraber kayma frekanslarinin PID kontroli ile aktif hale getirilmesi bazi
dengesizlikler (kararsizliklar) yaratabilir.
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P2201[3] Sabit PID set degeri 1 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  0.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

Index:

1. sabit PID set degerini tanimlar.

ilave olarak, herhangi bir dijital giris parametresi dijital girisler iizerinden (P0701-P0706) sabit PID set
degerine (FF-PID) ayarlanabilir.

PID sabit set degerini segcmek icin tic mod vardir:
1 Direkt se¢im (P0701 = 15 veya P0702 = 15, vb.):
Bu modda bir dijital giris bir PID sabit set degerini seger.

2 ON komutu ile direkt secim (PO701 = 16 veya P0702 = 16, vb.):
1. mod ile ayni olup, bu modda fakh olarak herhangi bir set degeri secildiginde ayni anda bir ON komutu
olusturulur.

3 ikili kodlanmis ondalik segim (P0701 - PO706 = 17)

Sabit PID set degerini segcmek i¢in bu metod kullanildiginda 16’ya kadar farkli PID set degerinin secilmesi
mimkiin olmaktadir.

Set degerleri asagidaki tabloya gore segilir:

P2201[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2201[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2201[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Example:
DIN4 DIN3 DIN2 DIN1
OFF Inactive | Inactive | Inactive | Inactive
P2201 PID-FF1 Inactive | Inactive | Inactive | Active
P2202 PID-FF2 Inactive | Inactive | Active | Inactive
P2203 PID-FF3 Inactive | Inactive | Active Active
P2204 | PID-FF4 | Inactive | Active | Inactive | Inactive
P2205 PID-FF5 Inactive | Active Inactive | Active
P2206 PID-FF6 Inactive | Active Active | Inactive
P2207 PID-FF7 Inactive | Active Active | Active
P2208 PID-FF8 Active | Inactive | Inactive | Inactive
P2209 PID-FF9 Active | Inactive | Inactive | Active
P2210 | PID-FF10 | Active | Inactive | Active | Inactive
P2211 | PID-FF11 | Active | Inactive | Active Active
P2212 | PID-FF12 | Active Active Inactive | Inactive
P2213 | PID-FF13 | Active | Active | Inactive | Active
P2214 | PID-FF14 | Active | Active | Active | Inactive
P2215 | PID-FF15 | Active | Active | Active | Active
Bagimlilik:

Set degeri kaynagini aktif hale getirmek igin kullanici erisim seviyesi 2'de P2000 = 1 girilmesi gereklidir.

1. modda (yukarida):
Motora yol vermek icin ON komutu gereklidir (palslarin aktif hale getiriimesi).

2. modda (yukarida):
Eger girisler PID sabit set degerine programlanip hepsi birden segildiyse, secilmis set degerleri toplanir.

Note:

Farkli tipteki frekanslar karistirilabilir ancak hepsi birlikte segildigi takdirde birbirleri ile toplanacagi
unutulmamaldir.

P2201 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir.

P2202[3]

Sabit PID set degeri 2 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  10.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

Index:

Details:

2. sabit PID set degerini tanimlar.

P2202[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2202[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2202[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
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P2203[3] Sabit PID set degeri 3 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  20.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
3. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2203[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2203[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2203[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 1. sabit PID set degeri (FF-PID 1).
P2204[3] Sabit PID set degeri 4 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  30.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
4. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2204[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2204[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2204[2] : 3. Surlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2205[3] Sabit PID set degeri 5 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  40.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
5. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2205[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P2205[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2205[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2206[3] Sabit PID set degeri 6 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  50.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
6. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2206[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2206[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2206[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2207[3] Sabit PID set degeri 7 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  60.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
7. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2207[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2207[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2207[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2208[3] Sabit PID set degeri 8 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  70.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
8. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2208[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2208[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2208[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
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P2209[3] Sabit PID set degeri 9 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  80.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
9. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2209[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2209[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2209[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2210[3] Sabit PID set degeri 10 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  90.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
10. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2210[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2210[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2210[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2211[3] Sabit PID set degeri 11 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
11. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2211[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2211[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2211[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2212[3] Sabit PID set degeri 12 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  110.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
12. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2212[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2212[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2212[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2213[3] Sabit PID set degeri 13 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  120.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
13. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2213[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2213[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2213[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2214[3] Sabit PID set degeri 14 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  130.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
14. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2214[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2214[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2214[2] : 3. Surlcu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
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P2215[3] Sabit PID set degeri 15 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  130.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
15. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2215[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2215[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2215[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2216 Sabit PID set degeri modu - Bit 0 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
PID set degeri icin sabit frekanslarin secimi ¢ ayri modda yapilabilir. P2216, se¢im modunun Bit 0'ini
tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt secim
2 Direkt se¢im + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmig segim + ON komutu
pP2217 Sabit PID set degeri modu - Bit 1 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
PID set degeri icin BCD veya direkt secim Bit 1.
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt secim
2 Direkt se¢im + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmig segim + ON komutu
P2218 Sabit PID set degeri modu - Bit 2 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
PID set degeri icin BCD veya direkt secim Bit 2.
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt secim
2 Direkt se¢im + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmig segim + ON komutu
P2219 Sabit PID set degeri modu - Bit 3 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
PID set degeri icin BCD veya direkt secim Bit 3.
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt secim
2 Direkt se¢im + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmig segim + ON komutu
P2220[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 0 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit PID set degeri se¢iminin komut kaynagini tanimlar Bit O.
Index:

P2220[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2220[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2220[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

7225 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog girig 1 Uizerinden, P0707'nin 99’a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uizerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasi gerekir)
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P2221[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 00 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit PID set degeri se¢iminin komut kaynagini tanimlar Bit 1.

Index:
P2221[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2221[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2221[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

P2222[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit PID set degeri seciminin komut kaynagini tanimlar Bit 2

Index:
P2222[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2222[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2222[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

P2223[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  722:3 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit PID set degeri se¢iminin komut kaynagini tanimlar Bit 3

Index:
P2223[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2223[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2223[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

r2224 CO: Akt. sabit PID set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2

P-Grubu: TECH Max: -
Sabit PID set degeri seciminin toplam ¢ikisini gésterir.

Note:
r2224 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir

P2225 Sabit PID set degeri modu - Bit 4 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

PID set degeri icin direkt secim veya direkt secim + ON Bit 4.
Muhtemel Ayarlar:

1 Direkt secim

2 Direkt se¢im + ON komutu
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P2226[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 4 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 722:4 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Sabit PID set degeri seciminin komut kaynagini tanimlar Bit 4
Index:

P2226[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P2226[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P2226[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

pP2227 Sabit PID set degeri modu - Bit 5 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2
PID set degeri icin direkt secim / direkt secim + ON Bit 5.

Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt secim
2 Direkt secim + ON komutu

P2228[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 5 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 7225 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit PID set degeri se¢iminin komut kaynagini tanimlar Bit 5

Index:
P2228[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2228[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2228[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital girig 5 (P0705'in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

P2231[3] PID-MOP set degeri bellegi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Set degeri bellegi.

Muhtemel Ayarlar:
0 PID-MOP set degeri hafizada tutulmayacak
1 PID-MOP set degeri hafizada tutulacak (P2240 gtincellenir)
Index:
P2231[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2231[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2231[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
Bagimlilik:
P2231 =0:
0 secildiyse, set degeri OFF komutundan sonra P2240'daki (PID-MOP set degeri) degere doner.
P2231 =1:
1 segildiyse, aktif set degeri hatirlanir ve P2240 guincellenir.
Details:
Bkz P2240 (PID-MOP set degeri)

P2232 PID-MOP ters ydn segiminin engellenmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

PID motorize potansiyometrenin, bir ana set degeri ya da ilave set degeri olarak segili iken, ters yonde set
degeri segmesini engeller.
Muhtemel Ayarlar:
0 Ters ydne doniis mimkiin
1 Ters ydne donis engellenmis

Note:
0 ayari, motorize potansiyometre set degerini kullanarak motor yoniiniin degisebilmesini saglar (motorize
potansiyometrenin yukari/asagi butonlarini veya dijital girigleri kullanarak frekansi artirmak/azaltmak)
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P2235[3] BI: PID-MOP’un aktif hale getirilmesi (UP-cmd) Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  19:13 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
UP (YUKARI) komutunun kaynagini tanimlar.

Index:
P2235[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2235[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2235[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
7225 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
19.D0 = Tus takimi UP (YUKARI) kiirsori

Bagimlilik:
Set degerini degistirmek icin:
1. BOP usstiindeki UP (YUKARI) / DOWN (ASAGI) tuslarini kullanin veya
2. P0702/P0703 = 13/14 girin (2. ve 3. dijital giriglerin fonksiyonu)

P2236[3] BI: PID-MOP’un aktif hale getirilmesi (DOWN-cmd) Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 19:14 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
DOWN (ASAGI) komutunun kaynagini tanimlar.

Index:
P2236[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2236[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2236[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’'Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
7225 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog girig 1 Uizerinden, P0707'nin 99’a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uizerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasi gerekir)
19.E = Tus takimi DOWN (ASAGI) kiirsérii
Bagimlilik:
Set degerini degistirmek icin:
1. BOP ustiindeki UP (YUKARI) / DOWN (ASAGI) tuslarini kullanin veya
2. P0702/P0703 = 13/14 girin (2. ve 3. dijital giriglerin fonksiyonu)

P2240[3] PID-MOP set degeri Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  10.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Motorize potansiyometrenin set degeridir.

Kullanicinin [%] cinsinden bir dijital PID set degeri girmesini saglar.

Index:
P2240[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2240[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2240[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)

Note:
P2240 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir

r2250 CO: PID-MOP cikig set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2

P-Grubu: TECH Max: -

Motorize potansiyometrenin cikis set degerini [%] cinsinden gdsterir.

Note:

r2250 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
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P2251 PID modu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

PID kontrolérin fonksiyonunu aktif duruma getirir.
Muhtemel Ayarlar:

0 PID — set degeri olarak
1 PID — trim olarak
Bagimlilik:
PID ¢evrimi aktif durumda olmalidir (bkz P2200).
SUM PID controller RFG PID-RFG
1| P2200=0:0 2 Main setpoint _ ON: active ON: -
P2251=0 ain setpoin OFF1/3: active OFF1/3: -
P2200=1:02 _ . . ON: - ON: active
2| p2251=0 Main setpoint | 5epq/3: active | OFFL3: -
5| P2200=0:0 D Main setooint _ ON: active ON: -
P2251 =1 P OFF1/3: active | OFF1/3: -
P2200=1:09 . . . ON: active ON: active
4 p2o51=1 Main setpoint rim OFF1/3: active | OFFL/3: active

1) will take change with drive running
2) change only taken when drive stopped

Application Control structure
AFMPRFG y| Motor
control
2 % PID PID PID
P2 setpoint _’RFG PID 1= limit
PID )
P2 |feedback
SUM Motor
*
V1 setpoint PIAFMIMRFG control
Yz, Y, PID PID PID
X *
4 ! 2 | setpoint P|rFG PID ™™ jimit
8 2
v « PID
2 |feedback
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P2253

[3] CI: PID set degeri Min:  0:0
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Seviye:

PID set degeri girisi i¢in set degeri kaynagini tanimlar.

Bu parametre, kullanicinin PID set degerinin kaynagini segcmesini saglar. Bir dijital set degeri normal olarak

sabit PID set degeri ya da aktif set degeri kullanarak segilir.

PID
MOP
ADC
P2254 5
e PID| [PID] [PID | oa{ Motr
FE control
I; p2253 :l—rsuwl" RFG|PT1 PID —7z°
uss - A
BOP link Dp|D PIDompm
PID| ~—_|PID
uss > P2264 1 p11 < "|sCL &
COM link y
E PZZOO}
CB‘ pP2251
COM link
ADC2
Index:
P2253[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2253[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2253[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
755 = Analog giris 1
2224 = Sabit Pl set degeri (bkz P2201 - P2207)
2250 = Aktif Pl set degeri (bkz P2240)

P2254[3] CI: PID trim kaynag Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
PID set degeri icin trim kaynadini seger. Bu sinyal trim kazanci ile ¢arpilir ve PID set degerine eklenir.

Index:
P2254[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2254[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2254[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
755 = Analog giris 1
2224 = Sabit Pl set degeri (bkz P2201 - P2207)
2250 = Aktif Pl set degeri (bkz P2240)

P2255 PID set degeri kazanc¢ faktori Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00
PID set degeri icin kazanc faktoridir. PID set degeri, set degeri ile trim arasinda uygun bir oran ortaya
¢ikarmak icin bu kazang faktori ile carpilir.

P2256 PID trim kazancg faktoru Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00

PID trim icin kazanc faktortdur. Bu kazang faktorii ana PID set degerine eklenen trim sinyalini 6lceklendirir.
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P2257 PID set degeri igin kalkig rampasi suresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  1.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
PID set degeri icin kalkis rampasi suresini belirler.
Pl Setpoint (%)
A
|
I |
100 % |
I
I
I
I
I
I
I
I
I
0 I - t(s)
¢ P2257 —

Bagimlilik:
P2200 = 1 (PID kontrolii devrede) normal kalkis rampasi siiresini (P1120) devre disi birakir.

PID rampa stiresi yalnizca PID set degeri Gizerinde etkilidir ve yalnizca PID set degeri degistirildiginde ya da
RUN (CALIS) komutu verildiginde aktif olmaktadir.

Notice:
Kalkis rampasi suresini ¢cok kisa tutmak cihazin hata vermesine sebep olabilir, érn.agir akim.

P2258

PID set degeri icin durug rampasi suresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  1.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
PID set degeri icin durug rampasi siresini belirler.
Setpoint (%)
A | |
100 % l :
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
l - t(s
0 I I ©
l@— p22ss —»l
Bagimlilik:

P2200 = 1 (PID kontrolii devrede) normal kalkis rampasi siiresini (P1120) devre disi birakir.
PID set degeri rampasi yalnizca PID set degeri degisikliklerinde etkilidir.

P1121 (durus rampasi siresi) ve P1135 (OFF3 durus rampasi siresi) parametreleri sirasiyla OFF1 ve
OFF3 komutlarindan sonra kullanilan rampa sirelerini belirler.

Notice:
Durus rampasi suresini ¢ok kisa tutmak cihazin asiri gerilim (F0002) / agirt akim (FO001) hatalarini
vermesine sebep olabilir.
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r2260 CO: PID-RFG’den sonraki PID set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
PID-RFG’den sonraki toplam aktif PID set degerini [%)] cinsinden gésterir.
Note:
r2260 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
P2261 PID set degeri filtresi sire sabiti Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  0.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 60.00
PID set degerini yumusatmak icin bir sure sabiti belirler.
Note:
0 = yumusatma yok
r2262 CO: RFG’den sonraki filtre edilmig PID set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
PID-RFG’den sonraki filtre edilmis PID set degerini [%] cinsinden gdésterir.
Note:
r2262 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
P2263 PID kontroldr tipi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

PID kontrolérin tipini belirler.
Muhtemel Ayarlar:

0 Geri besleme sinyali durumunda D bileseni
1 Hata sinyali durumunda D bileseni

P2264[3] CI: PID geri beslemesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 2
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

PID geri besleme sinyalinin kaynagdini seger.
Index:

P2264[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P2264[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P2264[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

755 = Analog giris 1 set degeri

2224 = Sabit PID set degeri

2250 = PID-MOP'un cikis set degeri

Note:
Analog giris secildiginde, offset ve kazang P0756 - P0760 (ADC 6lgeklendirmesi) parametreleri kullanilarak
uygulanabilir.
P2265 PID geri besleme filtresi siire sabiti Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  0.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 60.00
PID geri besleme filtresi icin sire sabiti belirler.
r2266 CO: PID filtre edilmig geri beslemesi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
PID geri besleme sinyalini [%)] cinsinden gdsterir.
Note:
r2266 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
P2267 PID geri beslemesi i¢cin maksimum deger Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Geri besleme sinyalinin Ust sinir degerini [%] cinsinden gdsterir.
Note:

P2267 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
Notice:
PID devrede iken (P2200 = 1) sinyal bu degerin lzerine ¢ikarsa, cihaz F0222 hatasi verir.
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P2268 PID geri beslemesi i¢in minimum deger Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  0.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Geri besleme sinyalinin alt sinir degerini [%] olarak belirler.
Note:
P2268 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
Notice:
PID devrede iken (P2200 = 1) sinyal bu degerin altina duserse, cihaz F0221 hatasi verir.
P2269 PID geri beslemesine uygulanan kazang Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: ~ 100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500.00

Kullanicinin PID geri beslemesini [%] olarak 6lgeklendirmesini saglar.

100.0 %'lik kazang, geri besleme sinyalinin fabrika degerinin degistiriimedigini gésterir.

P2270 PID geri besleme fonksiyon segicisi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3

PID geri besleme sinyaline matematik fonksiyonlar uygular ve sonucun P2269 ile ¢carpiimasini saglar (PID
geri beslemesine uygulanan kazang).
Muhtemel Ayarlar:

0 Devre digi
1 Kare kok (kok(x))
2 Kare (x*x)
3 Kip (xX*x*x)

p2271 PID transduiser tipi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Kullanicinin PID geri besleme sinyali icin transduser tipini segmesini saglar.
Muhtemel Ayarlar:

0 Devre digi
1 PID geri besleme sinyalinin ters ¢evrilmesi
Value:
P2271 =0 : [fabrika degeri]
Eger geri besleme sinyali PID set degerinden daha disiikse, PID kontroléri bunu dizeltmek igin motorun
hizini artirir.
pP2271=1:
Eger geri besleme sinyali PID set degerinden daha blyiikse, PID kontroléri bunu dizeltmek igin motorun
hizini azaltir.
Notice:
Dogru transduser tipinin secilmesi énemlidir.
Hangi degerin uygulanabilir oldugundan emin degilseniz asagidakileri uygulayarak dogru tipi
belirleyebilirsiniz :
1. PID fonksiyonunu devre digi birakin (P2200 = 0).
2. Geri besleme sinyalini élcerken motor frekansini artirin.
3. Geri besleme sinyali motor frekansi ile ayni miktarda artiyorsa, PID transduser tipi “0” girilmelidir.
4. Geri besleme sinyali motor frekansindaki artis miktari kadar azaliyorsa, PID transduser tipi “1” girilmelidir.
r2272 CO: PID dlg¢eklendirilmisg geri besleme Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
PID 6lceklendiriimis geri besleme sinyalini [%] olarak gésterir.
Note:
r2272 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
r2273 CO: PID hatasi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
Set degeri ve geri besleme sinyalleri arasindaki PID hata (fark) sinyalini [%)] cinsinden gosterir.
Note:
r2273 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
pP2274 PID tirev suresi Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: ~ 0.000 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 60.000

PID tirev siresini belirler.

P2274 = 0:
Turevin etkisi yoktur (1 degerinde kazang uygular).
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P2280 PID oransal kazanci Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  3.000 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65.000
Kullanicinin PID kontroldr igin oransal kazang belirlemesini saglar.

PID kontroléri, standart model kullanarak uygulanir.
P2263
PID 0/00
. d
setpoint i’ o] g a Motor
. - control
12262
pP2274
PID
feedback 12294
12272
En iyi sonug P ve | degerlerini aktif duruma getiriniz.
Bagimlilik:
P2280 = 0 (PID’nin P degeri = 0):
| degeri hata sinyalinin karesini etkiler.
P2285 = 0 (PID’nin | degeri = 0):
PID kontroléri sirasiyla P veya PD kontrol6ri gibi davranir.
Note:
Eger sistemdeki geri besleme sinyalinde ani degisiklikler oluyorsa, optimum performans i¢in P degeri daha
hizli bir | degeri ile daha kii¢uk bir degere (0.5) ayarlanmalidir.
Notice:
D degeri (P2274) mevcut geri besleme sinyali ile bir dnceki geri besleme sinyali arasindaki farki ¢arpar,
bdylece aniden ortaya ¢ikan bir hataya karsi kontrol6riin reaksiyonunu hizlandirir.
D degeri, geri besleme sinyalindeki her degismenin kontrol6r tirev hareketi tarafindan giglendiriimesinden
otird kontrolér ¢ikisinin dalgalanmasina sebep olabileceginden dikkatlice kullaniimalhdir. .

P2285 PID integral zamani Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  0.000 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 60.000
PID kontrol6ru igin integral zaman sabiti belirler.

Details:
Bkz P2280 (PID oransal kazanci).

P2291 PID cikigi st siniri Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
PID kontrolér ¢ikigi icin [%)] olarak Ust sinir belirler.

Bagimlilik:
Eger F max (P1082) P2000'den (referans frekansi) blyukse, P2000 veya P2291 (PID ¢ikisi Ust siniri)
parametresi F max. degerini elde etmek icin degistiriimelidir.

Note:
P2291 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelmektedir (P2000 (referans frekansi) tarafindan tanimlandigi
gibi).

P2292 PID ¢ikigi alt siniri Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  0.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
PID kontrolér ¢ikigi icin [%)] olarak alt sinir belirler.

Bagimlilik:
Negatif bir deger PID kontrol6riin iki kutuplu caligsmasini saglar.
Note:

P2292 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
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P2293 PID ¢ikiginda rampa suresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def:  1.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00

PID cikisindaki maksimum rampa suresini belirler.

Pl aktif hale getirildiginde, ¢ikis sinirlari 0’dan P2291 (PID ¢ikisi st sinirt) ve P2292 (PID cikigi alt sinirr)
parametrelerindeki sinirlara kadar yikselir. Sinirlar, cihaz galismaya basladidi anda PID gikiginda goriinen

buylk adim degisikliklerini dnlerler.

Bu rampa sireleri bir RUN (CALIS) komutu olusturuldugunda kullanilir.

Note:
Bir OFF1 veya OFF 3 olusturulduysa, inverterin ¢ikis frekansi P1121'de (durus rampasi siresi) veya
P1135'te (OFF3 durus rampasi siresi) girilen sire icinde sifirainer.
r2294 CO: Akt. PID cikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
PID cikisini [%)] olarak gosterir.
Note:
r2294 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
P2295 PID cikigina uygulanan kazang¢ Min:  -100.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00
Kullanicinin PID c¢ikisini [%] degeri olarak 6lceklendirmesini saglar.
100.0 %'lik kazang ¢ikis sinyalinin fabrika degerinin degismedigi anlamina gelir.
P2350 PID otomatik ayarin aktif hale getirilmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 4
PID kontrol6riin otomatik ayar fonksiyonunu aktif hale getirir.
Muhtemel Ayarlar:
0 PID otomatik ayar devre digi
1 PID otomatik ayar - Ziegler Nichols (ZN) standardi izerinden
2 PID otomatik ayar — 1 gibi fazla overshoot
3 PID otomatik ayar — overshoot yok
4 PID otomatik ayar — yalnizca Pl
Bagimlilik:
PID cevrimi devrede iken aktiftir (bkz P2200).
Note:
P2350=1
Standart Ziegler Nichols (ZN) ayarlama teknigi.
P2350 =2
1 gibi daha dinamik fakat daha fazla overshoot
P2350 =3
2'den daha yavas ancak overshoot'suz kontrol
P2350 =4
Otomatik ayar sadece P ve | terimlerini ayarlar
Otomatik ayardan sonra bu parametre tekrar sifir olur (otomatik ayar tamamlandi).
P2354 PID ayari zaman agimi uzunlugu Min: 60 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: s Def: 240 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65000

Bu parametre, herhangi bir osilasyon alinmadiginda ayar iglemi sonlandiriimadan otomatik ayar kodunun

bekleyecegi sireyi belirler.
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P2355 PID ayar ofseti Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  5.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.00
PID otomatik ayari icin uygulanan ofset ve sapmayi belirler.
Note:
Bu deger fabrika kosullarina gére degistirilebilir 6rn. ¢ok uzun bir sistem siire sabiti daha buyuk bir degere
ihtiyac duyabilir.
P2480[3] Pozisyon modu Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Pozisyonlama igin mod belirler.
Muhtemel Ayarlar:
1 Acik ¢cevrim pozisyonlama
Index:
P2480[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P2480[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2480[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
P2481[3] Reduktor girig orani Min:  0.01 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  1.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 9999.99
Motor ¢ikigindaki digli oraninin giris degeri.
Index:
P2481[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2481[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2481[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
P2482[3] Reduktor cikig orani Min:  0.01 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  1.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 9999.99
Motor ¢ikigindaki digli oraninin ¢ikis degeri.
Index:
P2482[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2482[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2482[2] : 3. Suriicu veri seti (DDS)
P2484[3] Motor mili devir sayisi = 1 Birim (Birim) Min:  0.01 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  1.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 9999.99
Kullanici tarafindan secilmis 1 birime karsilik gelecek olan motor milinin devir sayisini belirler.
Asagidaki denklem durus i¢in motor milinin devir sayisini belirler:
P2488 2484 «P2481
P2482
Index:
P2484[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2484[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2484[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
P2487[3] Pozisyonel hata trim degeri Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Mekanik hatalara karsi toleranstir.
Index:
P2487[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P2487[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P2487[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
P2488[3] Mesafe / Devir sayisi Min:  0.01 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  1.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 9999.99
Gerekli mesafeyi veya devir sayisini belirler (bkz P2484).
Index:
P2488[0] : 1. Surlicu veri seti (DDS)
P2488[1] : 2. Surlicu veri seti (DDS)
P2488[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)
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r2489 Motor milinin aktuel devir sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3

P-Grubu: CONTROL Max: -
Pozisyonlamanin tetiklenmesinden itibaren motor milinin aktiiel devir sayisini gdsterir.

P2800 FFB’lerin aktiflegtiriimesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Serbest fonksiyon bloklari (FFB — Free function blocks) iki adimda aktif hale getirilir.
1. P2800 parametresi tiim serbest fonksiyon bloklarini aktif hale getirir , normal olarak (P2800 = 1).
2. P2801 ve P2802 parametreleri sirasiyla herbir serbest fonksiyon blogunu ayri ayri aktif hale getirir
(P2801[x] > 0 veya P2802[x] > 0).

Muhtemel Ayarlar:
0 Pasif
1 Aktif
Bagimlilik:

Aktif olan tim fonksiyon bloklari her 132 ms’de bir hesaplanir.

P2801[17] FFB’lerin aktif hale getirilmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Serbest fonksiyon bloklari (FFB — Free function blocks) iki adimda aktif hale getirilir.
1. P2800 parametresi tiim serbest fonksiyon bloklarini aktif hale getirir , normal olarak (P2800 = 1).
2 P2801 ve P2802 parametreleri sirasiyla herbir serbest fonksiyon blogunu ayri ayri aktif hale getirir

(P2801[x] > O veya P2802[x] > 0).

Buna ilave olarak, P2801 ve P2802 parametreleri herbir fonksiyon blogunun kronolojik sirasini belirler.
Asagidaki tablo dnceligin soldan saga ve asagidan yukariya arttigini géstermektedir.
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Muhtemel Ayarlar:

Index:

0 Aktif degil
1 Seviye 1
2 Seviye 2
3 Seviye 3

P2801[0] : AND 1 aktif et
P2801[1] : AND 2 akiif et
P2801[2] : AND 3 aktif et
P2801[3] : OR 1 aktif et
P2801[4] : OR 2 aktif et
P2801[5] : OR 3 aktif et
P2801[6] : XOR 1 akiif et
P2801[7] : XOR 2 akiif et
P2801[8] : XOR 3 akiif et
P2801[9] : NOT 1 aktif et
P2801[10] : NOT 2 aktif et
P2801[11]: NOT 3 aktif et
P2801[12] : D-FF 1 akiif et
P2801[13] : D-FF 2 akiif et
P2801[14] : RS-FF 1 aktif et
P2801[15] : RS-FF 2 aktif et
P2801[16] : RS-FF 3 aktif et

Example:

P2801[3] = 2, P2801[4] = 2, P2802[3] = 3, P2802[4] = 2
FFB’ler agagidaki sirada hesaplanir:
P2802[3], P2801[3] , P2801[4], P2802[4]

Bagimlilik:

Fonksiyon bloklarini aktif hale getirmek i¢in P2800 = 1 giriniz.

Aktif olan tim fonksiyon bloklari her 132 ms’de bir hesaplanir.
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P2802[14] FFB’lerin aktif hale getirilmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Serbest fonksiyon bloklari (FFB — Free function blocks) iki adimda aktif hale getirilir.
1. P2800 parametresi tiim serbest fonksiyon bloklarini aktif hale getirir , normal olarak (P2800 = 1).
2 P2801 ve P2802 parametreleri sirasiyla herbir serbest fonksiyon blogunu ayri ayri aktif hale getirir

(P2801[x] > 0 veya P2802[x] > 0).

Buna ilave olarak, P2801 ve P2802 parametreleri herbir fonksiyon blogunun kronolojik sirasini belirler.
Asagidaki tablo dnceligin soldan saga ve asagidan yukariya arttigini géstermektedir.
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Muhtemel Ayarlar:
0 Aktif degil
1 Seviye 1
2 Seviye 2
3 Seviye 3
Index:
P2802[0] : timer 1 aktif et
P2802[1] : timer 2 aktif et
P2802[2] : timer 3 aktif et
P2802(3] : timer 4 aktif et
P2802[4] : ADD 1 aktif et
P2802[5] : ADD 2 aktif et
P2802[6] : SUB 1 aktif et
P2802[7] : SUB 2 aktif et
P2802[8] : MUL 1 aktif et
P2802[9] : MUL 2 aktif et
P2802[10] : DIV 1 aktif et
P2802[11] : DIV 2 aktif et
P2802[12] : CMP 1 aktif et
P2802[13] : CMP 2 aktif et
Example:
P2801[3] = 2, P2801[4] = 2, P2802[3] = 3, P2802[4] = 2
FFB'ler agagidaki sirada hesaplanir:
P2802[3], P2801[3] , P2801[4], P2802[4]
Bagimlilik:
Fonksiyon bloklarini aktif hale getirmek i¢in P2800 =1 yapiniz.
Aktif olan tim fonksiyon bloklari her 132 ms’de bir hesaplanir.

P2810[2] BI: AND 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2810[0], P2810[1] parametreleri AND 1 elemaninin girislerini tanimlar, ¢ikis P2811'dir.

P2800 P2801[0]
A B C
A 0 0 0
r2811
el e & D T o T
1 1 1
Index:
P2810[0] : Binektor girisi O (BI 0)
P2810[1] : Binektor girisi 1 (BI 1)
Bagimlilik:
P2801[0], AND elemani igin aktif seviyedir.
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r2811 BO: AND 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
AND 1 elemaninin cikigidir. P2810[0], P2810[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin AND lojigini gosterir.
Bagimlilik:

P2801[0], AND elemani igin aktif seviyedir.

P2812[2] BIl: AND 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P2812[0], 2812[1] parametreleri AND 2 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2813'tiir.
Index:

P2812[0] : Binektor girisi O (Bl 0)

P2812[1] : Binektor girisi 1 (BI 1)

Bagimlilik:
P2801[1], AND elemani igin aktif seviyedir.
r2813 BO: AND 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
AND 2 elemaninin cikigidir. P2812[0], P2812[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin AND lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[1], AND elemani igin aktif seviyedir.
P2814[2] BI: AND 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P2814[0], P2814[1] parametreleri AND 3 elemaninin girislerini tanimlar, ¢ikis P2815'ir.
Index:

P2814[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)

P2814[1] : Binektor girisi 1 (BI 1)

Bagimlilik:
P2801[2], AND elemani igin aktif seviyedir.
r2815 BO: AND 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
AND 3 elemaninin cikigidir. P2814[0], P2814[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin AND lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[2], AND elemani igin aktif seviyedir.
P2816[2] BI:OR1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P2816[0], P2816[1] parametreleri OR 1 elemaninin girislerini tanimlar, ¢ikis P2817'dir.

P2800 P2801[3]

A B C
A 0 0 0
Index0 C 0 1 1
>1 (S
=2 e | 21 e T o T 1
1 1 1
Index:
P2816[0] : Binektor girisi O (Bl 0)
P2816[1] : Binektor girisi 1 (BI 1)
Bagimlilik:
P2801[3], OR elemani i¢in aktif seviyedir.
r2817 BO: OR 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

OR 1 elemaninin ¢ikisidir. P2816[0], P2816[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin OR lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[3], OR elemani i¢in aktif seviyedir.
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P2818[2] BI: OR2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2818[0], P2818[1] parametreleri OR 2 elemaninin girislerini tanimlar, ¢ikis P2819'dur.
Index:
P2818[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)
P2818[1] : Binektor girisi 1 (BI 1)
Bagimlilik:
P2801[4], OR elemani i¢in aktif seviyedir.
r2819 BO: OR 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
OR 2 elemaninin ¢ikisidir. P2818[0], P2818[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin OR lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[4], OR elemani i¢in aktif seviyedir.
P2820[2] BI:OR3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2820[0], P2820[1] parametreleri OR 3 elemaninin girisini tanimlar, ¢ikis P2821'dir.
Index:
P2820[0] : Binektor girisi O (BI 0)
P2820[1] : Binektor girisi 1 (BI 1)
Bagimlilik:
P2801[5], OR elemani i¢in aktif seviyedir.
r2821 BO: OR 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
OR 3 elemaninin ¢ikisidir. P2820[0], P2820[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin OR lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[5], OR elemani i¢in aktif seviyedir.
P2822[2] BI: XOR 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2822[0], P2822[1] parametreleri XOR 1 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2823'tlr.
P2800 P2801[6]
A B C
A 0 0 0
Index0 — C_% 0 1 1
=2 e | =1 == T o 1
1 1 0
Index:
P2822[0] : Binektor girisi O (Bl 0)
P2822[1] : Binektor girisi 1 (BI 1)
Bagimlilik:
P2801[6], XOR elemani i¢in aktif seviyedir.
r2823 BO: XOR 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
XOR 1 elemaninin ¢ikisidir. P2822[0], P2822[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin XOR lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[6], XOR elemani i¢in aktif seviyedir.
P2824[2] BI: XOR 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P2824[0], P2824[1] parametreleri XOR 2 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2825tir.
Index:

P2824[0] : Binektor girisi O (Bl 0)

P2824[1] : Binektor girisi 1 (BI 1)
Bagimlilik:

P2801[7], XOR elemani i¢in aktif seviyedir.
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r2825 BO: XOR 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
XOR 2 elemaninin cikisidir. P2824[0], P2824[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin XOR lojigini gosterir.
Bagimlilik:

P2801[7], XOR elemani i¢in aktif seviyedir.

P2826[2] BI: XOR 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P2826[0], P2826[1] parametreleri XOR 3 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2827'dir.
Index:

P2826[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)

P2826[1] : Binektor girisi 1 (BI 1)

Bagimlilik:
P2801[8], XOR elemani i¢in aktif seviyedir.
r2827 BO: XOR 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
XOR 3 elemaninin cikisidir. P2826[0], P2826[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin XOR lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[8], XOR elemani i¢in aktif seviyedir.
P2828 Bl: NOT 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P2828, NOT 1 elemaninin girigini tanimlar, ¢ikis P2829'dur.

P2800 P2801[9]

T T
P2828
D= SV Alc

0 1
1 0
Bagimlilik:
P2801[9], NOT elemani igin aktif seviyedir.
r2829 BO: NOT 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
NOT 1 elemaninin ¢ikisidir. P2828'de tanimlanan bitin NOT lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[9], NOT elemani igin aktif seviyedir.
P2830 Bl: NOT 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2830, NOT 2 elemaninin girigini tanimlar, ¢ikis P2831'dir.
Bagimlilik:
P2801[10], NOT elemani icin aktif seviyedir.
r2831 BO: NOT 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
NOT 2 elemaninin ¢ikisidir. P2830’de tanimlanan bitin NOT lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[10], NOT elemani icin aktif seviyedir.
P2832 Bl: NOT 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2832, NOT 3 elemaninin girigini tanimlar, ¢ikis P2833'tur.
Bagimlilik:
P2801[11], NOT elemanit icin aktif seviyedir.
r2833 BO: NOT 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

NOT 3 elemaninin ¢ikisidir. P2832'de tanimlanan bitin NOT lojigini gosterir.
Bagimlilik:
P2801[11], NOT elemanit icin aktif seviyedir.
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P2834[4] BI: D-FF 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3] D-FlipFlop 1'in giriglerini tanimlar, ¢ikislar P2835, P2836'dIr.
P2800 P2801[12]
SET (Q=1)
Index0
—> o :
Index2
Index3 - :
§ STORE
3
RESET (Q=0)
SET |RESET| D |[STORE Q Q
1 0 X X 1 0
P 0 1 X X 0 1
Z 1 1 1 X X Qn1 6n—1
POWER ON —— !
TL 0 0 1 Y 1 0
0 0 0 4 1
POWER-ON 0 1
Index:
P2834[0] : Binektor girisi: Set
P2834[1] : Binektor girigi: D girigi
P2834[2] : Binektor girigi: Store pals
P2834[3] : Binektor girisi: Reset
Bagimlilik:
P2801[12], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2835 BO: QD-FF1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

D-FlipFlop 1'in ¢ikigini gosterir, girigler P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3] icinde tanimlanmistir.
Bagimlilik:
P2801[12], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.

r2836 BO: NOT-Q D-FF 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
D-FlipFlop 1'in NOT cikigini gosterir, girigler P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3] i¢inde tanimlanmistir.
Bagimlilik:
P2801[12], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.
P2837[4] BI: D-FF 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3] D-FlipFlop 2'nin giriglerini tanimlar, ¢ikiglar P2838, 2839'dur.
Index:
P2837[0] : Binektor girisi: Set
P2837[1] : Binektor girigi: D girigi
P2837[2] : Binektor girigi: Store pals
P2837[3] : Binektor girisi: Reset
Bagimlilik:
P2801[13], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2838 BO: Q D-FF 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

D-FlipFlop 2'nin ¢ikisini gosterir, girigler P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3] icinde tanimlanmistir.
Bagimlilik:
P2801[13], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.
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r2839 BO: NOT-Q D-FF 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
D-FlipFlop 2'nin NOT ¢ikisini gosterir, girisler P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3] de tanimlanmistir.
Bagimlilik:

P2801[13], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.

P2840[2] BI: RS-FF1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P2840[0], P2840[1] RS-FlipFlop 1'in giriglerini tanimlar, cikiglar P2841, P2842'dir.

P2800 P2801[14]

SET [RESET| Q
SET O O Qn—l

——— P (Q=1) Q —>| 2841 ) 0 1 0

—|_> 1 0 1
RESET _
POWER ON LZ 1 P o0 @ 1 1 Qni | Qna

Index0

Index1

Ilo b—\';olol

POWER-ON 0 1
Index:
P2840[0] : Binektor girisi: Set
P2840[1] : Binektor girisi: Reset
Bagimlilik:
P2801[14], RS-FlipFlop i¢in aktif seviyedir.
r2841 BO: Q RS-FF 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 1'in ¢ikisini gosterir, girisler P2840[0], P2840[1] de tanimlanmistir.
Bagimlilik:
P2801[14], RS-FlipFlop i¢in aktif seviyedir.
r2842 BO: NOT-Q RS-FF 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 1'in NOT ¢ikisini gosterir, girigler P2840[0], P2840[1] de tanimlanmigtir
Bagimlilik:
P2801[14], RS-FlipFlop i¢in aktif seviyedir.
P2843[2] BI: RS-FF2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2843[0], P2843[1] RS-FlipFlop 2'nin giriglerini tanimlar, ¢ikislar P2844, P2845'tir.
Index:
P2843[0] : Binektor girisi: Set
P2843[1] : Binektor girisi: Reset
Bagimlilik:
P2801[15], RS-FlipFlop i¢in aktif seviyedir.
r2844 BO: Q RS-FF 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 2'nin cikisini gosterir, girisler P2843[0], P2843[1] de tanimlanmigtir.
Bagimlilik:
P2801[15], RS-FlipFlop i¢in aktif seviyedir.
r2845 BO: NOT-Q RS-FF 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

RS-FlipFlop 2'nin NOT cikigini g6sterir, girisler P2843[0], P2843[1] de tanimlanmistir.
Bagimlilik:
P2801[15], RS-FlipFlop i¢in aktif seviyedir.
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P2846[2] BI: RS-FF 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2846[0], P2846[1] define inputs of RS-FlipFlop 3, outputs are P2847, P2848.
Index:
P2846[0] : Binektor girisi: Set
P2846[1] : Binektor girisi: Reset
Bagimlilik:
P2801[16] RS-FlipFlop igin aktif seviyedir.
r2847 BO: Q RS-FF 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 3'lin ¢ikigini gosterir, girigler P2846[0], P2846[1] de tanimlanmstir.
Bagimlilik:
P2801[16], RS-FlipFlop i¢in aktif seviyedir.
r2848 BO: NOT-Q RS-FF 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 3'tn NOT cikigini gosterir, girigler P2846[0], P2846[1] de tanimlanmistir.
Bagimlilik:

P2801[16], RS-FlipFlop i¢in aktif seviyedir.
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P2849 Bl: Timer (zamanlayicr) 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Timer 1'in girig sinyalini tanimlar. P2849, P2850, P2851 timer'in girigleridir, ¢ikislar P2852, P2853'tur.

P2850 (0.000) P2851(0)
P2800 P2802.0 Delay Time Mode
ON Delay
0
OFF Delay
0o T
P2849 In L — out
u
dex0 0 2852
Index —e ON/1C—)FF IZeIay )
¢ o
Pulse Gernerator
T 0
—
In
Ly
Out
P2851 = 0 (ON Delay)
Ly
P2850
P2851 = 1 (OFF Delay)
Ly
P2850
P2851 = 2 (ON-OFF Delay)
Ly
P2850 «F2850 o
P2851 = 3 (Pulse Generator)
A
In
V' N t o
Out
Ly
__ P2850
In
Iy -
Out
Ly
P2850
Bagimlilik:
P2802[0] timer i¢in aktif seviyedir.

P2850 Timer 1'in gecikme siresi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6000.0
Timer 1'in gecikme siresini tanimlar. P2849, P2850, P2851 timer'in girigleridir, ¢ikislar P2852, P2853't(r.

Bagimlilik:

P2802[0] timer i¢in aktif seviyedir.
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P2851 Mode timer 1 Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Timer 1'in modunu secer. P2849, P2850, P2851 timer'in girigleridir, ¢ikislar P2852, P2853'tur.
Muhtemel Ayarlar:

0 ON gecikmesi
1 OFF gecikmesi
2 ON/OFF gecikmesi
3 Pals jeneratori
Bagimlilik:
P2802[0] timer i¢in aktif seviyedir.
r2852 BO: Timer 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 1'in ¢cikigini gosterir. P2849, P2850, P2851 timer'in girisleridir, cikiglar P2852, P2853'tur.
Bagimlilik:
P2802[0], timer i¢in aktif seviyedir.
r2853 BO: Nout timer 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 1'in NOT cikigini gosterir. P2849, P2850, P2851 timer'in girigleridir, ¢ikiglar P2852, P2853'tur.
Bagimlilik:
P2802[0], timer i¢in aktif seviyedir.
P2854 Bl: Timer 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Timer 2'nin giris sinyalini tanimlar. P2854, P2855, P2856 timer'in girisleridir, ¢cikislar P2857, P2858'dir.
Bagimlilik:
P2802[1] timer icin aktif seviyedir.
P2855 Timer 2'nin gecikme siresi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6000.0
Timer 2'nin gecikme suresini tanimlar. P2854, P2855, P2856 timer'in girisleridir, ¢ikiglar P2857, P2858'dir.
Bagimlilik:
P2802[1] timer i¢in aktif seviyedir.
P2856 Mode timer 2 Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Timer 2'nin modunu secer. P2854, P2855, P2856 timer’in girigleridir, ¢cikislar P2857, P2858'dir.
Muhtemel Ayarlar:

0 ON gecikmesi
1 OFF gecikmesi
2 ON/OFF gecikmesi
3 Pals jeneratori
Bagimlilik:
P2802[1], timer i¢in aktif seviyedir.
r2857 BO: Timer 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 2'nin ¢ikisini gosterir. P2854, P2855, P2856 timer'in girigleridir, ¢ikislar P2857, P2858'dir.
Bagimlilik:
P2802[1] timer icin aktif seviyedir.
r2858 BO: Nout timer 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 2'nin NOT c¢ikigini gosterir. P2854, P2855, P2856 timer'in girigleridir, ¢ikiglar P2857, P2858'dir.
Bagimlilik:
P2802[1] timer i¢in aktif seviyedir.
P2859 Bl: Timer 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Timer 3'Un giris sinyalini tanimlar. P2859, P2860, P2861 timer’in girigleridir, cikislar P2862, P2863'tlir.
Bagimlilik:
P2802[2] timer igin aktif seviyedir.
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P2860 Timer 3'0n gecikme siresi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6000.0
Timer 3'Un gecikme siresini tanimlar. P2859, P2860, P2861 timer'in girigleridir, ¢ikiglar P2862, P2863'tur.

Bagimlilik:

P2802[2] timer icin aktif seviyedir.

P2861 Mode timer 3 Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Timer 3'Gn modunu seger. P2859, P2860, P2861 timer'in girisleridir, ¢ikislar P2862, P2863't(r.
Muhtemel Ayarlar:

0 ON gecikmesi
1 OFF gecikmesi
2 ON/OFF gecikmesi
3 Pals jeneratori
Bagimlilik:
P2802[2] timer i¢in aktif seviyedir.
r2862 BO: Timer 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 3'Un ¢ikisini gosterir. P2859, P2860, P2861 timer'in girigleridir, ¢cikislar P2862, P2863't(r.
Bagimlilik:
P2802[2] timer i¢in aktif seviyedir.
r2863 BO: Nout timer 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 3'Un NOT cikisini gdsterir. P2859, P2860, P2861 timer’in girisleridir, ¢cikiglar P2862, P2863'tlr.
Bagimlilik:
P2802[2] timer i¢in aktif seviyedir.
P2864 Bl: Timer 4 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Timer 4'Un giris sinyalini tanimlar. P2864, P2865, P2866 timer’in girisleridir, cikislar P2867, P2868'dir.
Bagimlilik:
P2802[3] timer i¢in aktif seviyedir.
P2865 Timer 4'0n gecikme siresi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6000.0
Timer 4'Un gecikme siresini tanimlar. P2864, P2865, P2866 timer'in girigleridir, ¢ikiglar P2867, P2868'dir.
Bagimlilik:
P2802[3] timer i¢in aktif seviyedir.
P2866 Mode timer 4 Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Selects mode of timer 4. P2864, P2865, P2866 are the inputs of the timer, outputs are P2867, P2868.
Muhtemel Ayarlar:

0 ON gecikmesi
1 OFF gecikmesi
2 ON/OFF gecikmesi
3 Pals jeneratori
Bagimlilik:
P2802[3] timer i¢in aktif seviyedir.
r2867 BO: Timer 4 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 4'Un ¢ikisini gOsterir. P2864, P2865, P2866 timer'in girigleridir, ¢cikislar P2867, P2868'dir.
Bagimlilik:
P2802[3] timer i¢in aktif seviyedir.
r2868 BO: Nout timer 4 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

Timer 4'Gn NOT cikisini gOsterir. P2864, P2865, P2866 timer'in girisleridir, ¢cikiglar P2867, P2868'dir.
Bagimlilik:
P2802[3] timer i¢in aktif seviyedir.
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P2869[2] Cl: ADD 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Adder 1'in (toplayici) giriglerini tanimlar, sonu¢ P2870’dedir.
P2800 P2802[4]
Index0 e + \200%, Result Result = x1 +x2
20|
Index1 > 7.200%" If: X1 +x2 > 200% ® Result = 200%
X1 +x2 X1 +x2 < -200%® Result = -200%
Index:
P2869[0] : Konnektor girisi 0 (Cl 0)
P2869[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[4] Adder icin aktif seviyedir.
r2870 CO: ADD 1 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Adder 1'in sonucudur.
Bagimlilik:
P2802[4] Adder icin aktif seviyedir.
P2871[2] Cl: ADD 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Adder 2'nin giriglerini tanimlar, sonu¢ P2872'dedir.
Index:
P2871[0] : Konnektor girisi 0 (Cl 0)
P2871[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[5] Adder icin aktif seviyedir.
r2872 CO: ADD 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Adder 2'nin sonucudur.
Bagimlilik:
P2802[5] Adder icin aktif seviyedir.
P2873[2] CI:SUB 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Subtracter 1'in (¢ikarici) giriglerini tanimlar, sonu¢ P2874’tedir.

P2800 P2802[6]

X1 200%
>

Index0

Index1 X2=

-200%

x1-x2

Index:
P2873[0] : Konnektor girisi 0 (CI 0)
P2873[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[6] Subtracter i¢in aktif seviyedir.

—" Result - Result = x1-x2
/N

If: x1-x2 > 200% ® Result = 200%
x1-%x2 < -200%® Result = -200%

r2874 CO:SuUB 1

Datatipi: Float

P-Grubu: TECH

Birim: %

Min:
Def:
Max:

Seviye:

Subtracter 1'in sonucudur.
Bagimlilik:
P2802[6] Subtracter i¢in aktif seviyedir.
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P2875[2] CI: SUB 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Subtracter 2'nin giriglerini tanimlar, sonu¢ P2876'dadir.
Index:
P2875[0] : Konnektor girisi 0 (Cl 0)
P2875[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[7] Subtracter i¢in aktif seviyedir.
r2876 CO: SUB 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Subtracter 2'nin sonucudur.
Bagimlilik:
P2802[7] Subtracter i¢in aktif seviyedir.
P2877[2] Cl: MUL 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Multiplier 1'in (carpicr) giriglerini tanimlar, sonug¢ P2878'dedir.
P2800 P2802[8]
*
Result = Xlt)oz(/z
(1]
Index0 x1 \200%, Result x1* x2
e e X If: To0% >200% ® Result = 200%
* *
e XU'X2 _ 200%® Result = -200%
100% 100%
Index:
P2877[0] : Konnektor girisi 0 (CI 0)
P2877[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[8] Multiplier i¢in aktif seviyedir.
r2878 CO: MUL 1 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Multiplier 1'in sonucudur.
Bagimlilik:
P2802[8] Multiplier i¢in aktif seviyedir.
P2879[2] ClI: MUL 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Multiplier 2'nin giriglerini tanimlar, sonu¢ P2880'dedir.
Index:
P2879[0] : Konnektor girisi 0 (CI 0)
P2879[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[9] Multiplier i¢in aktif seviyedir.
r2880 CO: MUL 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

Multiplier 2'nin sonucudur.
Bagimlilik:
P2802[9] Multiplier i¢in aktif seviyedir.
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P2881[2] CI:DIV1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Divider 1'in (bdlucu) girislerini tanimlar, sonu¢ P2882'dedir.
P2800 P2802[10]
x1*100%
Result =————
x1 200% X2
Index0 | . N\——"Result * 9
Index1 X2 g, . oo = - If: x17100% iZOOA) >200% ® Result =200%
* % * 0,
A" J00% X17100%  200% ® Result = -200%
X2 X2
Index:
P2881[0] : Konnektor girisi 0 (CI 0)
P2881[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[10] Divider icin aktif seviyedir.
r2882 CO:DIV1 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Divider 1'in sonucudur.
Bagimlilik:
P2802[10] Divider icin aktif seviyedir.
P2883[2] CI: DIV 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Divider 2'nin giriglerini tanimlar, sonuc P2884'tedir.
Index:
P2883[0] : Konnektor girisi 0 (CI 0)
P2883[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[11] Divider icin aktif seviyedir.
r2884 CO: DIV 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Divider 2'nin sonucudur.
Bagimlilik:
P2802[11] Divider icin aktif seviyedir.
P2885[2] CI: CMP 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Comparator 1'in (karsilastirici) giriglerini tanimlar, ¢cikis P2886'dir.
P2800 P2802[12]
Index0 X1y, out x13x2 ® Out=1
2886
Index1 X2y, cuP x1<x2 ® Out=0
Out = x13 x2|
Index:
P2885[0] : Konnektor girisi 0 (Cl 0)
P2885[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[12] Comparator igin aktif seviyedir.
r2886 BO: CMP 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

Comparator 1'in sonug bitini gosterir.
Bagimlilik:
P2802[12] Comparator igin aktif seviyedir.
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pP2887[2] CI: CMP 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Comparator 2'nin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2888'dir.
Index:
P2887[0] : Konnektor girisi 0 (CI 0)
P2887[1] : Konnektor girisi 1 (CI 1)
Bagimlilik:
P2802[13] Comparator igin aktif seviyedir.
r2888 BO: CMP 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Comparator 2'nin sonug bitini gosterir.
Bagimlilik:
P2802[13] Comparator icin aktif seviyedir.
P2889 CO: Sabit set degeri 1 - [%] cinsinden Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  0.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Sabit yuzde degeri 1.
Connector Setting in %
Range : -200% ... 200%
P2890 CO: Sabit set degeri 2 - [%] cinsinden Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  0.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Sabit yuzde degeri 2.
P3900 Hizli devreye almayi sonlandirma Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: QUICK Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 3

Motorun optimize sekilde calismasi icin gerekli olan hesaplamalari yapar.

Hesaplamanin tamamlanmasindan sonra, P3900 ve P0010 (devreye alma icin parametre gruplari) otomatik
olarak orijinal degerleri olan 0’a doner.

Muhtemel Ayarlar:

0 Hizl devreye alma ¢alismiyor
1 Hizli devreye almay: fabrika reset ile baglat
2 Hizli devreye almayi baglat
3 Hizli devreye almayi yalnizca motor bilgileri icin baglat

Bagimlilik:
Yalnizca P0010 = 1 iken degistirilebilir (hizli devreye alma)

Note:
P3900=1:
1 degeri secildiginde, yalnizca devreye alma menisinden “Hizli Devreye Alma” girilen ayarlar
saklanmakta; 1/0 degerlerini de iceren diger tim parametreler kaybolmaktadir. Motor hesaplamalar da
ayrica yapiimaktadir.
P3900=2:
2 degeri secildiginde, yalnizca devreye alma menusuindeki “hizli devreye alma” (P0010=1) parametrelere
bagl olan parametreler hesaplanmaktadir. I/O ayarlari da fabrika degerlerine donmekte ve motor
hesaplamalari yapilmaktadir.
P3900=3:
3 degeri segildiginde, yalnizca motor ve kontrolr hesaplamalari yapiimaktadir. Hizli devreye alma
isleminden bu ayarla ¢ikmak zamandan tasarruf saglamaktadir (6rnek, sadece motor plakasindaki veriler
degistirildiginde)
Cesitli motor parametrelerini hesaplar ve eski degerlerinin tizerine kaydeder. Bunlar P0344 (motor agirligr),
P0350 (miknatislanmanin giderilme siiresi), P2000 (referans frekansi) ve P2002'dir (referans akimi).

P3950 Gizli parametrelere erigim Min: 0 Seviye:

CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 4
P-Grubu: ALWAYS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 255

Gelistirme (yalnizca uzman seviyesi) ve fabrika fonksiyonelligi (kalibrasyon parametresi) i¢in kullanilan 6zel
parametrelere erisim saglar.
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r3954[13] CM versiyonu ve GUI ID Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 4
P-Grubu: - Max: -
Yazilimi siniflandirmak i¢in kullanilir (yalnizca SIEMENS'in dahili kullanimi i¢indir).
Index:
r3954[0] : CM versiyonu (major release)
r3954[1] : CM versiyonu (minor release)
r3954[2] : CM versiyonu (baseSeviye or patch)
r3954[3] : GUIID
r3954[4] : GUIID
r3954[5] : GUIID
r3954[6] : GUIID
r3954[7] : GUIID
r3954[8] : GUIID
r3954[9] : GUIID
r3954[10] : GUI ID
r3954[11] : GUI ID major release
r3954[12] : GUI ID minor release
P3980 Devreye alma kumanda seg¢imi Min: 0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 4
P-Grubu: - Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 66

Devreye almada, serbest¢ce programlanabilen BICO parametreleri ve sabit kumanda/set degeri profilleri

arasinda kumanda ve set degeri kaynaklarini seger.

Kumanda ve set degeri kaynaklari birbirlerinden bagimsiz olarak degistirilebilri. Onlar basamagi kumanda

kaynagini, birler basamagi ise set degeri kaynagini secer.

Muhtemel Ayarlar:

Cmd = BICO parametresi
Cmd = BICO parametresi
Cmd = BICO parametresi

0 Set degeri = BICO parametresi
1

2

3 Cmd = BICO parametresi

4

5

6

Set degeri = MOP set degeri

Set degeri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = BOP Ustlinde USS baglantisi
Set degeri = COM Ustiinde USS baglantisi
Set degeri = COM (stiinde CB baglantisi

Cmd = BICO parametresi
Cmd = BICO parametresi
Cmd = BICO parametresi

10 Cmd = BOP Set degeri = BICO parametresi
11 Cmd = BOP Set degeri = MOP Set degeri
12 Cmd = BOP Set degeri = Analog Set degeri
13 Cmd = BOP Set degeri = Sabit frekans
15 Cmd = BOP Set degeri = COM (Ustliinde USS baglantisi
16 Cmd = BOP Set degeri = COM (stiinde CB baglantisi
40 Cmd = BOP Ust. USS bag.  Set degeri = BICO parametresi
41 Cmd = BOP Ust. USS bag.  Set degeri = MOP Set degeri
42 Cmd = BOP Ust. USS bag.  Set degeri = Analog Set degeri
43 Cmd = BOP Ust. USS bag.  Set degeri = Sabit frekans
44 Cmd = BOP Ust. USS bag.  Set degeri = BOP {stiinde USS baglantisi
45 Cmd = BOP Ust. USS bag.  Set degeri = COM Ustlinde USS baglantisi
46 Cmd = BOP Ust. USS bag. Set degeri = COM Ustiinde CB baglantisi
50 Cmd = COM Ust. USS bag. Set degeri = BICO parametresi
51 Cmd = COM Ust. USS bag. Set degeri = MOP Set degeri
52 Cmd = COM ust. USS bag. Set degeri = Analog Set degeri
53 Cmd = COM Ust. USS bag. Set degeri = Sabit frekans
54 Cmd = COM Ust. USS bag. Set degeri = BOP {stiinde USS baglantisi
55 Cmd = COM Ust. USS bag. Set degeri = COM Ustlinde USS baglantisi
60 Cmd = COM (st. CB bag. Set degeri = BICO parametresi
61 Cmd = COM (st. CB bag. Set degeri = MOP Set degeri
62 Cmd = COM ust. CB bag. Set degeri = Analog Set degeri
63 Cmd = COM (st. CB bag. Set degeri = Sabit frekans
64 Cmd = COM (st. CB bag. Set degeri = BOP ustiinde USS baglantisi
66 Cmd = COM iist. CB bag. Set degeri = COM (stiinde USS baglantisi
P3981 Aktif hatayi resetleme Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 4
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
0'dan 1’e gecildiginde aktif hatayi resetler.
Muhtemel Ayarlar:
0 Hata resetleme ¢alismiyor
1 Hata resetleme aktif
Note:
Otomatik olarak O’a resetlenir.
Details:
Bkz. P0947 (son hata kodu)
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r3986[2] Parametrelerin sayisi Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 4
P-Grubu: - Max:
Surticl Gzerindeki parametrelerin sayisidir.
Index:
r3986[0] : Yalnizca okunabilir
r3986[1] : Okunabilir & yazilabilir
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3 Hata ve Alarmlar

3.1

Hata mesajlari

Hata durumunda inverter durur ve ekranda bir hata kodu gorintulenir.

NOT

Hata kodunu resetlemek igin agagidaki ti¢ yontemden biri kullanilabilir:
1. Surtacunun enerjisini kesip tekrar veriniz.

2. BOP veya AOP lizerindeki @ butonuna basiniz.
3. Dijital Giris 3 tzerinden (fabrika degeri)

Hata Muhtemel Sebepler Teshis & C6zim Ydntemi Quit
F0001 @ Motor glci (P0307) inverter gliciine Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Asirt Akim (r0206) uygun degil 1. Motor gucli (P0307) inverter giicline (r0206)
@ Motor kablosunda kisa devre uygun olmalidir.
@ Topraklama hatasi 2. Kablo uzunlugu sinirlari agilmamaldir.
3. Motor kablosu veya motorda kisa devre veya
topraklama hatasi olmamalidir.
4. Motor parametreleri kullanilan motora uygun
olmalidir.
5. Stator direncinin degeri (P0350) dogru olmalidir
6. Motorun rahatca ¢alismasini engelleyecek
herhangi bir sey yapiimamali veya motor agiri
yuklenmemelidir.
@ Rampa suresini artirin
@ Guclendirme seviyesini azaltin
F0002 @ DC-bara gerilimi (r0026) trip seviyesini Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Asiri Gerilim (P2172) asmakta 1. Besleme gerilimi (P0210) plakada gosterilen
sinirlar iginde kalmalidir .
@ Asgiri gerilim hatasi sebeke geriliminin cok | 2. DC-bara gerilim kontrolori aktif durumda olmal
yuksek olmasi ya da motorun rejeneratif (P1240) ve dogru sekilde parametrelendirilmelidir.
calismasi durumunda gerceklesir. 3. Durus rampasi suresi (P1121) yiikiin ataletine
Rejeneratif galisma, hizl durus rampalari uygun olmalidir.
veya motorun aktif bir yik tarafindan 4. Gereken frenleme glc belirtilen sinirlar iginde
surtlmesi durumunda gergeklesir. kalmalidir.
NOTE
Yiksek ataletli yiklerde daha uzun rampa sureleri
gerekmektedir; aksi takdirde, frenleme direnci
kullaniniz.
F0003 @ Ana besleme yetersiz. Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Dusuk gerilim @ Belirtilen sinirlar diginda sok yuk. 1. Besleme gerilimi (P0210) plakada gosterilen
sinirlarin icinde kalmalidir.
2. Cihazin beslemesi gegici arizalara veya
gerilimdeki dismelere maruz kalmamalidir.
F0004 @ Havalandirma yetersiz Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Inverter Asiri @ Inverter caligirken fan déniiyor olmalidir
Sicaklik @ Ortam sicakligi ¢cok yiiksek. @ Pals frekansi fabrika degerine ayarlanmalidir
@ Ortam sicakligi belirtilen degerin Gzerinde olabilir
@ Mega Master icin ilave deger:
@ P949 = 1: Rectifiere asiri sicaklik
@ P949 = 2: Ortam asir1 sicakhk
@ P949 = 3: EBOX asiri sicaklik
FO005 @ Inverter asin yuklenmis. Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Inverter 12T @ Kullanim orani gok yiksek. 1. Yuk kullanim orani belirtilen sinirlar iginde
@ Motor guci (P0307) inverterin gli¢ kalmalidir.
kapasitesini (r0206) asiyor. 2. Motor gucli (P0307) inverter guicline (r0206)
uygun olmalidir.
FO011 @ Motor asirt yiklenmis Asagidakileri kontrol edin: OFF1
Motor Asirt Sicaklik 1. Yuk kullanim orani dogru olmalidir
2. Motor nominal asin sicakliklari (P0626-P0628)
dogru olmalidir
3. Motor sicaklik ikaz seviyesi (P0604) uygun
olmalidir
F0012 inverter sicaklik sensér kablosunda kopukluk OFF2
Inverter sicakhgi
sinyal kaybi
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Hata Muhtemel Sebepler Teshis & C6zim Ydntemi Quit
F0015 Motor sicaklik sensoéruniin acik veya kisa OFF2
Motor sicakhgi devre olmasi. Sinyal kaybi algilanirsa sicaklik
sinyal kaybi izleme, motor termik modeli ile izlemeye
gecer.
F0020 Ug girig fazindan biri yoksa, palslar devrede Sebeke fazlarinin giris kablolarini kontrol ediniz. OFF2
Sebeke fazi yok ise ve siriicu yuklu ise hata olusur.
F0021 Faz akimlarinin toplami nominal inverter OFF2
Topraklama hatasi akimindan 5% fazla ise hata olusur.
NOTE — Cerceve ebatlarn D - F
Bu hata yalnizca 3 akim senséri bulunan
cihazlarda olusur.
F0022 Bu donanim hatasi (P0947 = 22 ve I/O Kkartini kontrol edin. Yerine tam olarak oturmus OFF2
Gig kati hatasi P0949 = 1) asagidaki durumlarda olusur: olmalidir.
(1) DC-bara asin akim = IGBT kisa devre
(2) Frenleme modilu kisa devre
(3) Topraklama hatasi
(4) 1/O karti tam oturmamis.
@ Cerceve ebatlari A - C (1),(2),(3),(4)
@ Cerceve ebatlari D - E (1),(2),(4)
@ Cerceve ebatlari F(2),(4)
@ Tum bu hatalar gii¢ katinda tek bir sinyal
ile belirtildiginden hangi hatanin
olustugunu anlamak mumkin
olmamaktadir.
@ UCE hatasi, P0947 = 22 ve hata degeri
P0949 =12 veya 13 veya 14, UCE'ye
bagl olarak (yalnizca MegaMaster igin).
F0023 Cikis fazlarindan birinin baglantisi kopuk. OFF2
Cikis hatasi
F0024 @ Yetersiz havalandirma Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Dogrultucu asiri @ Fan calismiyor @ Inverter caligirken fan dénmelidir
sicaklik @ Ortam sicakligi ¢cok yiiksek. @ Pals frekansi fabrika degerine getirilmelidir
@ Ortam sicakligi cihaz icin belirtilen degerin
Uzerinde olabilir
F0030 Fan caligmiyor @ Opsiyonel modiiller takili iken (AOP veya BOP) OFF2
Fan caligmiyor hata maskelenemez.
@ Yeni bir fana ihtiyag var.
F0035 n-restart denemesinden sonra otomatik OFF2
n den sonra restart hatasi
otomatik restart
F0040 OFF2
Otomatik

kalibrasyon arizasi
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Hata Muhtemel Sebepler Teshis & C6zim Ydntemi Quit
F0041 Motor bilgileri tanimlamasi ¢caligmiyor. 0: Motorun invertere bagli olup olmadigini OFF2
Motor bilgileri @ Alarm degeri =0: Yuk yok kontrol edin.
tanimlamasi arizasi | @ Alarm degeri =1: Tanimlama esnasinda 1-40: P304-311'deki motor bilgilerinin dogrulugunu
akim siniri seviyesine ulagildi. kontrol edin.
@ Alarm degeri =2: Tanimlanmig stator Ne tip bir motor baglantisi gerektigini kontrol edin
direnci 0.1%’den az ya da 100%’den (yildiz, Gggen).
buyuk.
@ Alarm degeri =3: Tanimlanmis rotor
direnci 0.1%’den az ya da 100%’'den
buyuk.
@ Alarm degeri =4: Tanimlanmig stator
reaktansi 50%’den az ve 500%’den
buyuk
@ Alarm degeri =5: Tanimlanmis ana
reaktans 50%’den az ve 500%2den
buyuk
@ Alarm degeri =6: Tanimlanmis rotor
suresi sabiti 10 ms’'den az ya da 5 s'den
buyuk
@ Alarm degeri =7: Tanimlanmis toplam
kacak reaktansi 5%’den az ya da
50%’den buyuk
@ Alarm degeri =8: Tanimlanmig stator
kacak reaktansi 25%’'den az ya da
250%’den buyuk
@ Alarm degeri =9: Tanimlanmis rotor
kacak endiktansi 25%’den az ya da
250%’den buyuk
@ Alarm degeri = 20: Tanimlanmig IGBT
gerilimi 0.5 V'dan az ya da 10V'dan
buyuk
@ Alarm degeri = 30: Akim kontrol6ri
gerilim sininnda
@ Alarm degeri = 40: Tanimlanmig veri
setinde tutarsizlik, en az bir tanimlama
calismiyor
Yizde degerleri empedans uzerine kuruludur
Zb = Vmot,nom / sqgrt(3) / Imot,nom
F0042 @ Motor bilgileri tanimlamasi caligmiyor. OFF2
Hiz kontrolu @ Alarm degeri =0: Kararl hiz beklerken
optimizasyon hatasi zaman agimi
@ Alarm degeri =1: Kararsiz deger okumasi
FO051 @ Volatil olmayan parametre kaydedilirken @ Fabrika resetlemesi ve yeniden OFF2
Parametre EEPROM okuma veya yazma hatasi. parametrelendirme
Hatasi @ Suriclyu degistirin
F0052 @ Gug kati bilgisi okuma hatasi veya @ Suriclyu degistirin OFF2
guc kati hatasi gecersiz data.
F0053 @ 10 EEPROM bilgisi icin okuma hatasi @ Veriyi kontrol edin OFF2
10 Eeprom Hatasi veya gegersiz veri. @ 10 modulinu degistirin
F0054 1. Yanlig 10 karti takil. @ Veriyi kontrol edin OFF2
Yanhg IO Karti 2. 10 karti Gizerinde ID bulunamadi, veri yok. | @ 10 modiliini degistirin
F0060 @ Dahili haberlesme arizasi @ Hata devam ederse, cihazi degistirin OFF2
Asic Timeout @ Servis bolimu ile temas kurunuz
F0070 @ Telegram bekleme siiresi boyunca @ CB'yi ve haberlestigi cihazi kontrol edin OFF2
CB set degeri hatasi CB’'den (haberlesme karti) set degeri
gelmedi
FO071 @ Telegram bekleme siresi boyunca @ USS master’i kontrol edin OFF2
USS (BOP- USS'den set degeri gelmedi.
baglantisi) set
degeri hatasi
F0072 @ Telegram bekleme siresi boyunca @ USS master’i kontrol edin OFF2
USS (COMM USS'den set degeri gelmedi
baglantisi) set
degeri hatasi
F0080 @ Kablo kopmus OFF2
ADC kayip girig @ Sinyal sinirlarin disinda
sinyali
F0085 @ Terminal girigleri Gzerinden tetiklenen @ Hata tetiklemesi icin terminal girisini pasif duruma | OFF2
Harici hata harici hata getirin.
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F0090 @ Enkoderden gelen sinyal kayip 1. Enkoderin takili olup olmadigini kontrol edin. OFF2
Enkoder geri Enkoder takili degilse, P400 = 0 yapin ve SLVC
beslemesi kaybi modunu segin (P1300 = 20 veya 22)
2. Enkoder ve inverter arasindaki baglantilari kontrol
edin
3. Enkoderin hatali olup olmadigini kontrol edin
(P1300 = 0 segin, sabit hizda ¢alistirin, P66'daki
enkoder geri besleme sinyalini kontrol edin)
P492'deki enkoder kayip esigini artirin
F0101 @ Yazilim hatasi veya prosesor arizasi @ Self testi calistirin OFF2
Stack Overflow
F0221 @ PID geri beslemesi P2268 min. degerinin | @ P2268'in degerini degistirin. Geri besleme OFF2
PID geri beslemesi altinda. kazancini ayarlayin.
min. Degerin altinda
F0222 @ PID geri beslemesi P2267 max. degerinin | @ P2267'nin degerini degistirin. Geri besleme OFF2
PID geri beslemesi altinda. kazancini ayarlayin.
max. degerin
Ustinde
F0450 Hata degeri: @ Surici calisabilir ancak bazi dzellikler diizgiin OFF2
BIST Testleri Arizasi | 1. Bazi gl¢ kisim testleri calismadi calismayabilir.
2. Bazi kontrol karti testleri caligmadi @ Suriclyu degistirin.
4. Bazi fonksiyonel testler ¢calismadi
8. Bazi IO modill testleri calismadi.
(yalnizca MM 420)
16. RAM hatasi
F0452 @ Motor Gzerindeki yuk durumu kayis hatasi | Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Kayig hatasi veya mekanik bir hatayi belirtiyor. 1. Yuki kontrol edin (sikisma vs.).
algilandi 1. Bir harici hiz senséri kullaniliyorsa, dogru calisip
calismadigini kontrol edin. Asagidaki
parametreleri kontrol edin:
@ P0409 (nominal hizda dakikadaki pals sayisi).
@ P2191 (Kayis hatasi hiz toleransi).
@ P2192 (izin verilen sapma i¢in gecikme
suresi)
2. Tork zarfi kullaniliyorsa, asagidaki parametreleri
kontrol edin:
P2182 (esik frekansi f1)
P2183 (esik frekansi 2)
P2184 (esik frekansi f3)
P2185 (ust tork esigi 1)
P2186 (alt tork esigi 1)
P2187 (ust tork esigi 2)
P2188 (alt tork esigi 2)
P2189 (ust tork esigi 3)
P2190 (alt tork esigi 3)
P2192 (izin verilen sapma i¢in gecikme siresi)
4. Gerektigi takdirde yaglayiniz.
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3.2 Alarm mesajlari
Alarmlar Muhtemel Sebepler Teshis & C6zim Ydntemi Quit
A0501 @ Motor gucl inverter glicine uygun degil Asagidakileri kontrol edin:
Akim siniri @ Motor kablolari ¢ok uzun 1. Motor gici (P0307) inverter giiciine (r0206)
@ Topraklama hatalari uygun olmalidir.
2. Kablo uzunluk sinirlari agilmamalidir.
3. Motor kablosu veya motorda kisa devre veya
topraklama hatalari olmamalidir.
4. Motor parametreleri kullanilan motora uygun
olmaldir.
5. Stator direncinin degeri (P0350) dogru olmahdir
6. Motorun rahatca calismasini engelleyecek bir sey
yapilmamali veya motor asiri yiklenmemelidir.
@  Kalkig rampasi slresini artirin.
@ Glglendirmeyi azaltin.
A0502 Asiri gerilim sinirina ulasildr. Bu ikaz strekli olarak gosteriliyorsa, siriiciniin giris -
Asiri gerilim siniri Bu ikaz, durug rampasi esnasinda dc-bara gerilimini kontrol edin.
kontoloru pasif durumda ise olusabilir (P1240
=0).
A0503 Ana besleme yetersiz Ana besleme gerilimini kontrol edin (P0210).
Dusuk gerilim sinir1 | Ana besleme (P0210) ve DC-bara gerilimi
(R0026) belirtilen sinirlarin altinda (P2172).
A0504 inverter sogutmasinin ikaz seviyesi asild Asagidakileri kontrol edin: -
Inverter agiri (P0614), bu durum pals frekansi ve/veya 1. Ortam sicakligi belirtilen sinirlar icinde kalmalidir
sicakhk ¢ikis frekansinin dusurilmesine sebep olabilir | 2. Yk kosullari ve kullanim orani uygun olmalidir
(P0610’daki parametrelendirmeye bagh
olarak)
A0505 @ Ikaz seviyesi asildi, gerekli @ kullanim orani in belirtilen sinirlar iginde kalip -
Inverter 12T parametrelendirme yapildiysa akim kalmadigini kontrol edin
dusirilecek (P0610 = 1)
A0506 @  Sogutma ve IGBT jonksiyon sicakliklari @ kullanim orani ve sok yuklerinin belirtilen sinirlar | ---
Inverter kullanim arasindaki fark ikaz sinirlarini agryor icinde kalip kalmadigini kontrol edin
orani
A0511 @ Motor asin yiklenmis. Sicaklik belirlemenin kaynagindan bagimsiz olarak -
Motor asiri sicaklik | @ Yik kullanim orani ¢ok yiiksek. asagidakileri kontrol edin:
12T @ P0604 motor sicaklik ikaz esigi
@ P0625 motor ortam sicaklig
@ (P601 =0 veya 1) ise agagidakileri kontrol edin:
1. Motor plakasindaki bilgilerin dogrulugunu kontrol
edin (eger degilse hizl devreye almay: ¢alistirin)
2. Motor algilama (P1910=1) ¢alistirilarak dogru
motor esdeger devresi bulunabilir.
3. Motor agirhginin (P344) uygun olup
olmadigini kontrol edin. Gerekirse degistirin.
4. Eger motor standart Siemens motor degilse,
standart asiri sicakliklar P626, P627,P628
Gizerinden degistirilebilir.
@ (P601 = 2) ise agagidakileri kontrol edin:
1. r35'te gosterilen sicakhgin uygun olup
olmadigini kontrol edin.
2. Sensorin KTY84 olup olmadigini kontrol edin
(diger tipler desteklenmemektedir)
A0512 Motor sicaklik sensoériniin kablosu kopmus.
Motor sicaklik Kabloda kopukluk belirlendiyse, sicaklik
sinyal kaybi izlemesi motor termik modeli ile izlemeye
gecer.
A0520 Dogrultucu sogutma sicakliginin (P) ikaz Asagidakileri kontrol edin: -
Dogrultucu asiri seviyesi agiimig 1. Ortam sicakligi belirtilen sinirlarin iginde
sicakhk kalmahdir
2. YUk kosullari ve kullanim orani uygun olmaldir
3. Surici calisirken fan dénmelidir
A0521 Ortam sicakhginin (P) ikaz seviyesi agiimis Asagidakileri kontrol edin: -
Ortam asiri sicaklik 1. Ortam sicakligi belirtilen sinirlarin iginde
kalmahdir
2. Sdrlci calisirken fan donmelidir
3. Fanin hava giriginde herhangi bir engel
olmamalhdir
A0522 i2c bus (Mega Master) alarmi Servise basvurunuz
I12C okuma zaman
asimi
A0523 Cikis fazlarindan birinin baglantisi kesilmis Uyari maskelenebilir. -
Cikis hatasi
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Alarmlar Muhtemel Sebepler Teshis & C6zim Ydntemi Quit
A0535
Frenleme direnci

ISINMig

A0541 Motor bilgileri tanimlamasi (P1910) segili -
Motor bilgileri veya caligiyor

tanimlamasi aktif

A0542 Hiz kontrolu optimizasyonu (P1960) segili -
Hiz kontrolu veya caligtyor

optimizasyonu aktif

A0590

Enkoder geri
beslemesi kaybi
ikazi

Enkoderden gelen sinyal kayip ve inverter
geri beslemesiz vektor kontrollii moduna
gecmis

Sdriclyd durdurun ve sonra:

1. Enkoderin takili olup olmadigini kontrol edin.
Enkoder takili degilse, P400 = 0 yapin ve SLVC
modunu segin (P1300 = 20 veya 22)

2. Enkoder ve inverter arasindaki baglantilar kontrol
edin

3. Enkoderin arizal olup olmadigini kontrol edin
(P1300 = 0 girin, sabit hizda ¢alistirin, P66’daki
enkoder geri besleme sinyalini kontrol edin)

4. P492'deki enkoder kayip esigini artirin

A0600
RTOS Overrun ikazi

A0700

CB ikazi 1
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme kartr) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0701

CB ikaz1 2
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme kartr) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0702

CB ikaz1 3
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme kartr) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0703

CB ikaz1 4
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme kartr) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0704

CB ikaz1 5
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0705

CB ikaz1 6
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0706

CB ikaz1 7
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0707

CB ikaz1 8
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme kartr) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0708

CB ikaz19
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme kartr) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0709

CB ikaz1 10
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0710
CB haberlegsme
hatasi

CB (haberlesme hatasi) ile haberlesme
kayboldu

CB donanimini kontrol edin

A0711
CB konfiglirasyon
hatasi

CB (haberlesme kartr) bir konfiglirasyon
hatasini gosteriyor.

CB parametrelerini kontrol edin
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Alarmlar

Muhtemel Sebepler

Teshis & C6zim Yontemi

Quit

A0910
Vdc-max kontolori
deaktive edildi

Vdc max kontolérii, DC-bara gerilimini (r0026)
belirtilen sinirlar (P2172) icinde tutamadigi
icin deaktive edildi.

@ Ana besleme gerilimi (P0210) sirekli
olarak ¢ok yuiksekse olugabilir.

@ Motor aktif bir yuk tarafindan
dondiriliyorsa ve bu ylizden rejeneratif
moda gegctiyse olusabilir.

@ Yiksek ataletli yliklerde durus esnasinda
olusabilir.

Asagidakileri kontrol edin:

1. Girig gerilimi (P0210) belirtilen aralik iginde
kalmalidir.

2. Yuk uygun olmalidir.

A0911
Vdc-max kontrol6ri
aktif

@ Vdc max kontroloru aktif; bu yuzden
durus rampasi stureleri, DC-bara
gerilimini belirtilen sinirlar icinde tutmak
icin otomatik olarak artirilacaktir.

A0912
Vdc-min kontroléri
aktif

Vdc min kontrol6ri, DC-bara gerilimi (r0026)
minimum seviyenin (P2172) altina duserse
aktif hale getirilecektir.

@ Motorun kinetik enerjisi DC-bara gerilimini
tamponlamak i¢in kullanilir, bu da
surucuniin yavaslamasina sebep olur!

@ Cok kisa sureli sebeke kesintileri her
zaman dusik gerilim hatasina sebep
olmaz.

A0920 ADC parametrelerine ayni degerler 1] -
ADC parametreleri girilmemelidir. Aksi takdirde mantiksal
dogru girilmemis. olmayan sonuglar dogabilir.
@ Index 0: Cikis parametre degerleri ayni
@ Index 1: Girig parametre degerleri ayni
@ Index 2: Girig parametre degerleri ADC
tipine uymuyor
A0921 DAC parametrelerine ayni degerler 1] -
DAC parametreleri girilmemelidir. Aksi takdirde mantiksal
dogru girilmemis. olmayan sonuglar dogabilir
@ Index 0: Cikis parametre degerleri ayni
@ Index 1: Girig parametre degerleri ayni
@ Index 2: Cikis parametre degerleri DAC
tipine uymuyor
A0922 inverter tizerinde yilk bulunmamakta. (%] -
inverterde yiik yok Bu durumda bazi fonksiyonlar normal yiik
kosullari altinda oldugu gibi ¢caligmayabilir.
A0923 Saga JOG ve Sola JOG (P1055/P1056) 4]

Sola JOG ve Saga
JOG fonksiyonlari-
nin her ikisi birden
cahigtirilmak
isteniyor

fonksiyonlarinin her ikisi birden ¢aligtinimak
isteniyor. Bu durum RFG ¢ikis frekansini o
anki degerinde dondurur.

A0952
Kayis arizasi tespit
edildi

Motor Gzerindeki yik kosullar bir kayis
arizasi! ya da mekanik arizay gosteriyor.

Gerektigi takdirde yaglayin.

Asagidakileri kontrol edin:

1. Yuki kontrol edin (sikisma vs.)

2. Bir harici hiz sensért kullaniliyorsa dogru ¢alisip
calismadigini kontrol edin. Asagidaki
parametreleri kontrol edin:

@ P0409 (nominal hizda dakikadaki pals sayisi).

@ P2191 (Kayis arizasi hiz toleransi).
@ P2192 (izin verilen sapma i¢in gecikme
suresi)
3. Tork zarfi kullaniliyorsa, asagidaki
parametreleri kontrol edin:
@ P2182 (esik frekansi f1)
@ P2183 (esik frekansi f2)
@ P2184 (esik frekansi f3)
@ P2185 (ust tork esigi 1)
@ P2186 (alt tork esigi 1)
@ P2187 (ust tork esigi 2)
@ P2188 (alt tork esigi 2)
@ P2189 (ust tork esigi 3)
@ P2190 (alt tork esigi 3)
P2192 (izin verilen sapma i¢in gecikme
suresi)
4. Gerektigi takdirde yaglayin.

Q

A0936

PID Autotuning aktif

PID Autotuning (P2350) segili veya caligiyor
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