[43134L1INVYEVd VAV NAON VINSITYI N101aV) €

JIpiow|1IS La1359p Byejd J0j0oW 20UQ UEpewW e 9A3JA3P NANONINS 10N

Isa.pe zey) 20-Pd

T-N-8: €
T-0-8:¢
T-38:1
¢-N-8:0
llew.o4 ejeqg T0-Pd

00v8E: L
00261 :9

0096: S

1zIH awsajiageH S8HSYy 00-Pd

VYNV IIIDY aol

431U LINVYEVC HVAV INSTTHIGVH

auny) “Jnne|seq 1wa)s

(-niprjewjo 1ueAe 0=z0-0d uId1 1sswyjiqejideA jwa)si

auny seJe(iseq BUNINWOY NNY BlapulIdzn zeyD

11198 I1S1zeA INNL euesyd equos uepyip|ideA T 1sassweded TT-Td
JIplaw1a18 149]4933p exe|d Jojo|A ‘@2uQ uepewe|Seq sulwa|$i AuNOINY

yaJ4auQQ J010A iT
aun1IeIs i T
aunmoiny | TI-Td

‘1w zZNSynA J010|A 0T-Td

uAsp 1010 | S0-Td

Isueyal J010|N 70-Td

Iy J010N | €0-Td

ifeaop J01ON | 2O-Td

nnos JoloN | TO-Td

VYNV IV ao

14313413NVYVd NILTISI HOLOW

NOX [ID T
NOATIIT Y

[aH &3 | €0

—
o
/1 | 104
[+
1a

2a OL+ | OND | LIV

Q0| 7O AR+ | D7d [WNOD [sersy +sersy | LOY

lueso ewendAn uai4 DA | ST-9d
luewez uai4 da| ¥#T-9d
WDy ual42a| €1-9d
Isueya.4 ewe|Seq uai{ DA | TTI-9d
do1s 1s9qJas :T
dois 1jlewe|Sene, 0
1wi53s npo1d|A dois | 0T-9d
Jauop euuejeAe eyuqey zeyl) :T
awugp 1498 eulsejseAe exuge4 | TO-dd
Huwi e suexaly | #1-0d
‘ZiulSI3ap Jagelaq udjR41dweded ¢T | Z1-0d
-0d @A 0T-0d U131 yawunsidap (uiagap isn suexald [ 0T-0d
Jnjo Stw13as z1y yqes ‘T uidipjideA aunap esiy INOD-zd
JipljewuelseAe g1 1sas1oweded zo-vd $1418 jeulip za
Hipljpwiips 195 9 €0-0d
ZIH }1qes'T | T0-0d
Jauop zeyld epziy 1yep 00-Dd dpUISIp|I4aA Mels ezeyl)
JIpI|aW(1pa 39S 9 IsaJ3owedled €0-0d
ZIH Miqes "0 | 00-2d
(us) luewez ewe|Senep | 8T-0d
(us) luewez ewuejziH | £1-0d
G8YSYH dWss|UaqeH 16
ZIH }qeS :9
2J19woAisuelod plRpuazN Zeyl) iy
(11e13n AOT-ANO-TIV) ‘T $M18 Sojeuy TV :¢
Je|$ny 13ese oA ueynA pdpuiazn iwne] $ny T
1w3as 13euhey sueyal4 | €0-0d
G8SYH dWss|uaqeH 17
11e|dn 1A - INOD |eulwud] 1D1JeH T
nén} dois aA uny pRpulazn 1wiel $ny o
1w159s 13euhey| ninwoy uny | Z0-0d
[0JIUOH JOBBA T
[0J3uo) 4/A 0
IWI39S NPOAl |01u0Y | TO-0d
VNV IOV ao

RIVTYVAV JH1INVHVC 1INTL




ZIudpUQYH ewnjeq NANDNINS

ISeleH ewnyQO Wy 813
Isejey swsajiageH 913
zjul49puosd ewnjeq nAndnuns
Z|UIP3 |0J3UOY| IULIBUBS UNUNJNJNS
unandnp 1uidipeals wexQ
I1s] 1118y 199 13
"ZIUIP3 |043U0Y IULIB|WILB3 SLID 4%
1qAey| ze4 S
znuninAng nAnonuns an JojoN
uiAejseAe un3An 10-6d
ANA ISV JO1ION [ TT3
1131 11w 030w eASA Jie Y03 JnA
NNA LISy J9149AU| 013
z|udpuUOS ewnjeq 1zeyl)
Z|UIPS |0JIUOY| IUIWI|1I9D) SW|sag
feyopdnéna| 603
*ZIUIPD |0JIUOY [BwJOU. |W|1493 S11D
Ise}eH awsa|sag 803
"ZIUIP3 SAB[! 1DUIJIP SWI|USS 103
ZIULIJE [ULIR|2JNS BWE|SBeABA 9A EpRWUEB|ZIH 903
wiues WISy | §03
znuninAng nAnonins aA JO10|N
ZIUIJIJJE [U1SD4NS BWE|SEABA SA BWUER|ZIH 03
Z|UIpa |0J3UOY 14B|O|qe) SA JOION| €013
wy sy [ zo3
9IASp Sl JOION| 103
VINVINIOVY ao

143713413INVYHVd VIVH

ueys uoh uas finE g

1OJ3U0Y 11191 £ 1S €01

ok L 151E Ta O

C POIN
ues ugh Wad 1Sus 7g o
jolzuoy 123 € SIS 20
uQA 1131 15118 TA

T POIN

*19u0p 2UOA 1231p uOA [eAulS ‘Zeyld usugp auQA Jiq uaxJea [eAuls apulslid za
111149194 uld1 1sew e pels uizeyld 1saw a3 [eAuls yijue auisiuid Ta

“Jije dois zey1d uewez 13131118 |eAuls “Jipaw|a3 [eAuls 1jedey apjewJou auisuid €Q
ua)! 111395 ¢ poNl

J11)9295139p UuoA suidip|e8 |eAuls Jay auisiuid za

“A1p114919A uld1 1sew|e pels uizeyld 1saw a3 [eAuls yijue auisuid Ta

“Jije dois zey1d uewez 13131118 |eAuls “Jipaw|a3 [eAuls 1jedey apjewJou auisuid €Q
‘udl IP53s T PO

198 ewsie)

¢ PON €=TT-td

T PON C=TT-vd

*JipJen npow ewsijed njojqey € 1pjiej ¢

[o3uoy 1|21 € 1SS €A €=20-Vd

wvels uoA uag 1S za  ¢=10-vd

weys uoA e iSs T@  1=00-vd

151418 |euiwua} PUEH T =20-0d



GMTCNT MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

Girig
MICNO serisi hiz kontrol cihazini satin aldiginiz icin tesekkir ederiz.

Bu kilavuz MICNO serisi hiz kontrol cihazlarinin nasil kullanilacagini agiklar. Kurulum, galistirma, bakim ve
kontrol iglemleri dncesinde litfen bu kilavuzu dikkatlice okuyunuz. Ayrica, triini guvenlik 6nlemlerini
anladiktan sonra kullaniniz.

Onlemler

° Uriiniin detaylarini agiklamak icin, bu kilavuzdaki cizimlerde Uriin bazen kapaksiz veya koruyucu
mahfazasiz olarak gosterilmistir. Uriini  kullanirken, o6ncelikle kapagin veya koruyucu
mahfazanin belirtildigi gibi yerlestirildiginden emin olun ve Urinu talimatlara uygun olarak
calistirin.

° Bu kilavuzdaki gizimler temsili 6rnekler oldugu igin, bazi cizimler kullaniimakta olan Uriinden
farkhhk gosterebilir.

° Uriindeki olasi iyilestirme, modifikasyon veya teknik 6zelliklerdeki degisikliklerden dolayi, bu
kilavuz degistirilmis olabilir. Bu tarz degisiklikler revize manual ile gésterilir.

[ ] Uriiniin kullanimi sirasinda bir problemle karsilasirsaniz liitfen teknik servisimizle irtibata geginiz.
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Boliim 1 Giivenlik ve Onlemler

Giivenlik tanimi:
Bu kilavuzda, guvenlik 6nlemleri asagidaki gibi siniflandiriimistir:

& Tehlike: Gereksinimlere uygun olmayan isletimler ciddi maddi kayip veya personel yaralanmalarina
neden olabilir.

& Dikkat: Gereksinimlere uygun olmayan isletimler hafif yaralanmalara veya maddi kayiplara neden
olabilir.

Kurulum, devreye alma veya bakim sirasinda, kilavuzun glvenlik ve 6nlemler bdlimundeki talimatlari
3
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uyguladiginizdan emin olun.

1.1 Giivenlik Onlemleri

1.1.1 Kurulum Oncesi:

° Su basmis, zarar gérmis ve eksik parcali cihazlar kullanmayin. Aksi halde, zarar
riski olabilir.
Tehlike - . . o .
® B sinifi veya Uzeri yaltim kullanin. Aki halde elektirik garpmasi riski olabilir.
L] Nakliye sirasinda cihazin zarar gérmemesine dikkat edin.
f ° Zarar gormus veya eksik pargasi bulunan hiz kontrol cihazini kullanmayin, aksi
- halde yaralanma riski olabilir.
Dikkat ° Elektronik parca ve komponentlere temas etmeyin, aksi halde statik elektrige
neden olabilir.
1.1.2 Devreye Alma Sirasinda:
° Cihazi metal gibi ates almayan ylzeye yerlestirin ve yanici maddelerden uzak
Tohlk tutun. Aksi halde yangina neden olabilir.
eniike ° Cihazin 6zellikle kirmizi renkli ayar vidalarini gevsek birakmayin.
° Cihazin icine kablo pargaciklari veya vida dugtrmeyin; cihaza zarar verebilir.
] Cihazi dogrudan glines 1s1§1 almayan veya titresimsiz bir yere monte edin.
(] Bir kabin igine ikiden fazla hiz kontrol cihazi monte edilecegi zaman, isi
Dikkat

sirkiilasyonu igin montaj yerine dikkat edilmeli (bkz. Bélim 3 Mekanik ve Elektriksel
Montaj)

1.1.3 Kablolarin Baglantisi Sirasinda:

[ ] Cihaz yetkin bir teknik personel tarafindan devreye alinmalidir. Aksi halde elektrik
carpma riski olabilir!
° Hiz kontrol cihazi ile gli¢ kaynagdi arasinda devre kesici anahtar olmaldir. Aksi
halde yangin riski olabilir.
Tehlike ) Baglanti dncesinde enerji verilmediginden emin olun. Aksi halde elektrik carpma
riski olabilir.
° Toprak baglantisinin hatasiz baglandigindan emin olun. Aksi halde elektrik carpma
riski olabilir.
° AC gucini hicbir zaman U V W cikislarina badlamayin. Kablolama uyarilarina
dikkat edin ve kablolari dogru baglayin. Aksi halde hiz kontrol cihazi zarar gérebilir.
° EMC ve glivenlik standartlarinin uygun oldugundan emin olun. Kablolama 6ncesi
kilavuzdaki talimatlari takip edin. Aksi halde yaralanma veya elektrik ¢arpma riski
& olabilir.
Dikkat o Fren direncini higbir zaman DC bus (+), (-) uglar arasina baglamayin. Aksi halde
yangina neden olabilir.
° Enkoder ekranli kablo ile birlikte kullaniimalidir ve kablonun topraklamasi iyi

yapilmalidir.

1.1.4 Enerji Verilmeden Once:
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/N

Tehlike

° Sebeke geriliminin hiz kontrol cihazinin nominal gerilimi ile uyumlu oldugundan;
giris / ¢ikis kabolarinin baglantilarinin dogru oldugundan emin olun. Cihaza ener;ji
verilmeden 6nce kapagi diizgiin kapatilmis olmalidir. Aksi halde elektrik carpma
riski olabilir.

° Hiz kontrol cihazi dielektrik testinden muaftir. Clnki bu test satis dncesinde
yapilmaktadir.

A

Dikkat

L] Cihaza enerji verilmeden 6nce kapagi dizgin kapatilmis olmalidir. Aksi halde
elektrik garpma riski olabilir.

L] Harici baglanti elemanlarinin dogru sekilde baglandigindan emin olun. Aksi halde
ariza olusabilir.

1.1.5 Eneriji Verildikten Sonra:

Tehlike

° Enerji verildikten sonra hiz kontrol cihazinin kapagini agmayin. Aksi halde elektrik
carpma tehlikesi olabilir!

° Hiz kontrol cihazina ve cihazin gevresindeki devreye islak elle dokunmayin. Aksi
halde elektrik carpma tehlikesi olabilir.

° Cihazin baglanti uglarina (kontrol ucu da dahil) dokunmayin. Aksi halde elektrik
garpma tehlikesi olabilir.

° Enerji verildiginde, hiz kontrol cihazi otomatik olarak harici asir akim devresini
kontrol edecektir. Bu esnada U, V ve W terminallerine veya motorun baglanti
uglarina dokunmayin. Aksi halde elektrik carpma riski olabilir.

A

Dikkat

° Parametre tanimlamasi gerekli ise, ddnen motordan dolayi yaralanma teklikesine
karsi dikkatli olunmalidir. Aksi halde kazaya sebep olabilir.
] Fabrika ayarlarini degistirmeyin. Aksi halde cihaza zarar verebilir.

1.1.6 Cihazin Galismasi Sirasinda:

° Sicakligi hissetmek icin fana veya desarj direncine dokunmayin. Aksi halde
yanabilirsiniz.

Tehlike ° Sinyallerin tespiti kalifiye bir teknik personel tarafindan yapilmaldir. Aksi halde
personel yaralanmasina veya cihaz hasarina neden olabilir.
° Cihazin galismasi sirasinda, kigik pargalarin cihazin igine diigsmesine engel olun.
Aksi halde, cihaz zarar gorebilir.
Dikkat ° Hiz kontrol cihazini kontaktér baglayarak ve kontaktér baglantisini keserek
enerjilemeyin ve enerjiyi kesmeyin.
1.1.7 Bakim Sirasinda:
L] Cihaz enerjiliyken cihazi tamir etmeyin ve bakim yapmayin. Aksi halde elektrik
garpma riski olabilir.
(] Cihazin tamir ve bakim islemi, hiz kontrol cihazinin sarj LED’i kapali konumdayken
TSR yapilmalidir. Aksi halde kondansatérlerdeki gerilim yaralanmaya neden olabilir.
ehlike

L] Hiz kontrol cihazinin tamir ve bakimi egitimli teknik personel tarafindan
yapilmalidir. Aksi halde, yaralanmaya ve cihazin zarar gérmesine neden olabilir.
° Hiz kontrol cihazinin degistiriimesi durumunda parametre ayarlari yeniden
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| | girilmelidir. Eneriji kesildikten sonra tim baglantilar tekrar yapiimalidir.

1.2 Onlemler
1.2.1 Motor Yalitim Kontrolii

Motor ilk kez kullanilacagr zaman, motor bir stre sonra tekrar kullanilacagr zaman veya periyodik kontrol
uygulanacagl zaman, motor kablo baglantilarinin yalitim hatasindan dolayi hiz kontrol cihazinin zarar
goérmemesi igin motor yalitim kontroli yapilmahdir. Yalitim kontrolli yapilirken motor kablolarinin hiz
kontrol cihazindan baglantisi kesilmelidir.

1.2.2 Motorun Termal Korumasi

Motorun degerleri hiz kontrol cihazindaki degerlerle uyusmazsa, 6zellikle hiz kontrol cihazinin nominal
glict motorun nominal giictinden daha ylksek oldugunda, hiz kontrol cihazi igindeki ilgili motor koruma
parametreleri ayarlanmalidir veya motoru korumak igin termal réle baglanmalidir.

1.2.3 Standard Frekanstan Daha Yiiksek Bir Frekansla Galisma

Bu hiz kontrol cihazi OHz'den 300Hz'e kadar ¢ikis frekansi saglayabilir. Eger kullanici hiz kontrol cihazini
50Hz'den daha ylksek bir frekansta kullanmak isterse, mekanik cihazlarin direnci g6z 6ninde
bulundurulmalidir.

1.2.4 Mekanik Cihazin Titregimi

Hiz kontrol cihazi belli ¢ikis frekanslarinda mekanik rezonans noktasiyla karsilagabilir. Parametre ayari
yapilarak, bu rezonans noktasindan kurtulabilinir.

1.2.5 Motor Isi ve Giiriiltiisii

Hiz kontrol cihazinin ¢ikis gerilimi PWM dalga oldugundan ve bu dalga harmonikler icerdiginden dolayi,
motorun sicaklik artisi, gurdlti ve titresimi gic frekansindaki degerlerden daha ylksek olacaktir.

1.2.6 Cikistaki gii¢ faktoriinii iyilestiren voltaja duyarli cihaz veya kondansator

Hiz kontrol cihazinin g¢ikisi PWM dalga oldugu icin, ¢ikisa guc faktdrini iyilestirecek kondansatér veya
simsek cakmasina karsi koruma icgin voltaja duyarl direng baglanmis ise, bu durum hiz kontrol cihazi
icinde kolaylikla cihaza zarar verebilecek ani bir asirn akima neden olabilir. Bu tarz cihazlarin
kullaniimamasi énerilmektedir.

1.2.7 Giris ve gikista kontaktor gibi kullanilan anahtarlama devreleri

Gl kaynagi ve hiz kontrol cihazinin girisi arasina bir kontak baglanmis ise, kontaktoriin cihazin ¢alig/dur
kontroli igin kullaniimasina izin verilmemelidir. Boyle bir kontaktor iptal edilemeyecek durumda ise, hiz
kontrol cihazinin iki starti arasindaki siire minimum 1 saat olmalidir. Cihaza siklikla enerji verip kesmek
cihaz igindeki kondansatorlerin dmrini azaltacaktir. Hiz kontrol cihazi gikisi ile motor arasina kontaktor
gibi anahtarlama elemanlari yerlestiriimis ise, ag/kapa islemi hiz kontrol cihazi ¢ikis vermiyorken
yapilmalidir. Aksi halde, hiz kontrol cihazi igindeki moddiller zarar goérebilir.

1.2.8 Nominal gerilim altindaki bir gerilimde kullanma
6
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Hiz kontrol cihazini, nominal gerilim degerlerinin diginda bir gerilimle calistirmak, cihaz icindeki
komponentlerin zarar gérmesine neden olabilir.

1.2.9 3-Faz Girisi 2-Faz Girigse Degistirmek

Hiz kontrol cihazinin 3-faz girisini faz giris olarak degistirmek kesinlikle tavsiye edilmez. Aksi halde hiz
kontrol cihazina zarar verebilirsiniz.

1.2.10 Simsek Cakmasina Kargi Koruma

Hiz kontrol cihazi simsek ¢cakmasina karsi, asiri akim koruma devresine sahiptir. Sahada, sik sik simsek
cakmasinin problem olusturdugu durumlarda, cihazin gisine ilave koruma devresi eklenmelidir.

1.2.11 Rakim ve Gerilim Diiglisi

1000 metreden yiksek rakimlarda, hiz kontrol cihazinin sogumasi zayiflayabilir. Bu tarz uygulamalarda
harici sogutma Unitesi kullaniimahdir.

1.2.12 Hiz Kontrol Cihazinin imha Edilmesi

Ana kart ve PCB Uzerindeki elektrolitik kondansatorler yandigi zaman patlayabilirler. Plastik pargalar
yandigi zaman toksik gaz yayilabilir. Bu sebeple hiz kontrol cihazi endustriyel atiklara uygun sekilde elden
cikartiimahdir.

1.2.13 Uygun Motor

1) Standart motor, dort kutuplu, sincap kafesli asenkron endiiksiyon motordur. Bdyle bir motor mevcut
degilse, motorun nominal akimina gére uygun motoru segtiginizden emin olun.

2) Sogutma fani motorun rotor miline ortak eksenli olarak baglanir. Donlis hizi azaldiginda, sogutma glici
de zayiflar. Bu gibi uygulamalarda harici sogutma Unitesi kullaniimalidir.

3) Hiz kontrol cihazi, uyumlu motorlar icin standart parametrelere sahiptir. Bu nedenle motor
parametrelerinin cihaza tanitiimasi veya hiz kontrol cihazindaki varsayilan degerlerin diizeltiimesi gerekir.
Aksi halde motorun galisma ve koruma performansi etkilenebilir.

4) Motorun veya kablonun kisa devre olmasi hiz kontrol cihazinin arizaya gegmesine veya arizalanmasina
neden olabilir. Bu nedenle, yeni monte edilen bir cihazin veya kablonun kisa devre testi yapiimahdir.

Béliim 2 Uriin Bilgisi
2.1 Uriin Kontrolii

Uriinii aldiginizda asagida yazilanlari kontrol ediniz.

Siparis edilen Urin ile elinize gelen Griin ayni mi? Cihaz etiketinden kontrol ediniz.

Uriinde herhangi bir hasar var mi? Gorsel kontrol ediniz.

Vida vb. ekipmalarin yerinde ve sikili oldugundan

) Gerekirse tornovida ile kontrol ediniz.
emin olunuz
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‘ Kullanim kilavuzu varmi? Kutunun igini kontrol ediniz

Uriinde herhangi bir hasar varsa, devreye almadan énce firmamizla iletisime geginiz.

2.2 Model Tanimi

MICNO - 00550 H

. S:tek faz 220 V
MICNO serisi iz~ 5.5 kW H: iic faz 380 V

kontrol cihaz

Figur 2-1 Model Tanimi
2.3 Etiket Acgiklamasi

GMT CINT wowvoLmee mvermen

Model No. —» | MODEL: MICNO-00550H

Gl¢ —» |POWER: 5.5/'7 S)kW

Giris Ozellikleri ——— |INPUT; AC 3PH 3B0VE15% A0/60HZ

Cikis Ozellikleri —» |OUTPUT:13/174 AC 3PH 0~380V C~3000H:

oaros —— | [N LAMIEIAN <

010300051 DCDDGE2T

Figur 2-2 Etiket

2.4 Giic / Akim Bilgileri

Hiz Kontrol Cihazi Modeli Motor N‘gi‘:'ligal No::xll (%';( 1%
kW HP Akimi (A)
1AC 220V *15%
MICNO-00040S 0.4 0.5 5.4 2.3
MICNO-00075S 0.75 1 8.2 4
MICNO-00150S8 1.5 2 14 7
MICNO-00220S 2.2 3 23 9.6
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Hiz Kontrol Cihazi Modeli Motor N%rir:-li;al N°p’f‘|(i:::‘l' (%';"5
kW HP Akimi (A)
3AC 380 V £15%

MICNO-00075H 0.75 1 3.4 2.1
MICNO-00150H 15 2 5.0 3.8
MICNO-00220H 2.2 3 6.8 6.0
MICNO-00370H 3.7 5 10 9
MICNO-00550H 5.5 7.5 15 13
MICNO-00750H 75 10 20 17
MICNO-01100H 11 15 26 25
MICNO-01500H 15 20 35 32
MICNO-01850H 185 25 38 37
MICNO-02200H 22 30 46 45
MICNO-03000H 30 40 62 60
MICNO-03700H 37 50 76 75
MICNO-04500H 45 60 92 90
MICNO-05500H 55 75 112 110
MICNO-07500H 75 100 157 150
MICNO-09000H 1) 125 180 176
MICNO-11000H 110 150 214 210
MICNO-13200H 132 175 256 253
MICNO-16000H 160 210 307 304
MICNO-18500H 185 250 350 340
MICNO-20000H 200 260 385 377
MICNO-22000H 220 300 430 423
MICNO-25000H 250 330 468 465
MICNO-28000H 280 370 525 520
MICNO-31500H 315 420 590 585
MICNO-35000H 350 470 665 650
MICNO-40000H 400 530 785 725
MICNO-50000H 500 660 880 860
MICNO-56000H 560 750 980 950
MICNO-63000H 630 840 1130 1100
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2.5 Teknik Ozellikler

Tablo 2-2 Teknik Ozellikler

Aciklama
Girig Gerilimi 1AC 220V+15%, 3AC 380 V +15%
Girig
Giris Frekansi 47~63Hz
Cikis Gerilimi 0~Nominal giris gerilimi
Cikis Cikis Frokans: | V/f kontrol: 0~3000Hz
§ Vektsr kontrol: 0~300Hz
V/f Kontrol
Kontrol Modu Vektor kontrol
Tork kontrol
isletim komut Panel kontrol
§ modu Terminal kontrol
Seri haberlesme kontrol
Frekans avarlama Panel, analog giris, puls frekansi, seri haberleseme, ¢oklu hiz &
modyu basit PLC, PID, vs. Bu frekans segimleri arasinda gegisler ve
kombinasyonlar yapilabilmektedir
Asin yik Agir sart: 150% 60s, 180% 10s, 200% 3s.
kapasitesi Fan-pompa: 120% 60s, 150% 10s, 180% 3s.
Kalkis torku 0.5Hz/150% (Vektodr kontrol); 1Hz/150% (V/f)
Hiz ayar orani 1:100 (Vektor kontrol), 1:50 (V/f)
Hiz kontrol +0.5% (Vektsr kontrol)
h iyeti
1.0 - 16.0kHz, yuk karakteristigine ve sicakliga gére otomatik
Kontrol Taslyici frekans ayarlanir
Ozellikleri Frekans Panel tizerinden: 0.01Hz
hassasiyeti Analog giristen: maksimum frekans x0.05%

Tork arttirma

Otomatik veya Manual 0.1%~30.0%

VI/f egrisi

Ug Tip: lineer, goklu nokta ve katsayil (1.2, 1.4, 1.6, 1.8)

Hizlanma ve
Yavaglama Modu

Lineer / S egimli, 4 tip hizlanma / yavaslama zamani, 0.1s~3600.0s

Kalkista ve durusta

DC frenleme DC frenleme frekansi: 0.0Hz~maksimum frekans, Frenleme
zamani: 0.0s~100.0s
Jog isletimi Jog isletim frekansi: 0.0Hz~maksimum frekans
9ls Jog hizlanma / yavaslama zamani: 0.1s~3600.0s
Basit PLC & Dahili PLC veya kontrol terminali Gzerinden maksimum 16 adimli

Coklu hiz modu

calisma

10
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Dahili PID

Dahili PID fonksiyonu ile kapali ¢evrim proses kontrol (Basing,
sicaklik, akis vb.)

Otomatik gerilim
regllasyonu

Girig geriliminde olusabilecek salinimlara ragmen otomatik ¢ikis
regllasyonu ile gikis gerilimini sabit tutar

Ortak DC bus

Otomatik enerji dengelemesi icin birden ¢ok inverter kullaniminda
ortak DC bus

Tork kontrol

Geri beslemesiz tork kontrol

Tork limit Asir akimi engellemek icin otomatik tork limiti
Wobble frekans |, ¢ livje tekstil makineleri igin 3 dalgali frekans kontroli
kontrolu
Kontrol Zaman / Uzunluk | Zaman / uzunluk / sayma kontrol fonksiyonu
Fonksiyonu / sayma kontrolu
Asini gerilim &
asirt akim - T .
durdurma Asirt akimi ve gerilimi engellemek igin limit kontrol
kontrolu
Hata koruma 30 hata koruma fonksiyonu: asiri akim, asiri gerilim, disik gerilim,
fonksiyonlari asiri i1s1, asir yuk, kisa devre, vb.
Programlanabilir dijital
7 on-off giris, 1 yliksek hizl puls girisi
Girig terminalleri 2 programlanabilir analog girig
Al1: 0~10V veya 0/4~20mA
Al2: 0~10V veya 0/4~20mA
Giris / Cikis
Terminalleri 1 programlanabilen open collector ¢ikig
Cikis Terminalleri 1 apalog cikis (open collector gikis veya yuksek hizli puls ¢ikist)
2 role cikisl
2 analog ¢ikis: 0/4~20mA veya 0~10V
Haberlesme | i Modbus RTU RS485 haberlesme portu
terminali
LED ekran Set frekansi, ¢ikis frekansi, ¢ikis gerilimi, ¢ikis akimi, vs. gosterimi
Panel
Ayar tuslari QUICK/JOG
Calisma sicakhgi | -10C ~ +407C,
Nem 90%RH veya daha az
Ortam
Rakim S1000m5 cikis guct nc_?mlnal degerdir.
>1000m: cikis glict diser
Depolama 0 o
sicakligi -20°C ~ +60C

11
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2.6 Ebatlar
2.6.1 Parca Aciklamalan

Panel tus takimi

Kapak montaj delidi
Kablo gecidi

Hiz kontrol cihazs montaj deligi

Montaj deligi

Tazima aparat

- Tus takirml atam
— Kontrof kart

Ana devre kablclan

Figlir 2-3 Hiz kontrol cihazi pargalari
2.6.2 Panel Ebatlan
1 AC 220 V 0.4 ~2.2 kW hiz kontrol cihaz1 ebatlar

12



GMTCNT  MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi
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0.4~1.5kW 78 140 124.8/121.8 73 128 M4
2.2 kW 110 185 153 98 174 M4
3 AC 380V hiz kontrol cihaz1 ebatlar:
W
D
o= =) B —7
I = =) IS
5000
©
uﬁ“ ;1] & —4
0.75~5.5kW
w
A
N
rd 1
|
q ny [ — Y
q Y a_—D
4 Y [ m—
q Y e m—
4 N o\l ~— P —
4 N | 0O T a—n
4 Y [ m— Y
q Y [ m—
4 ny e m—\
q Y ' e—Y
4 Y ' e— Y
q Y ' —
q N ' —
q ny e m—
q Y ' m— Y
4 Y ' m—
= T
C AN
7.5~30kW
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W
A

( 0

NE&

37~200kW (90~200kW standard hiz kontrol cihazi dahil)

D

H2

H1

1
1
— —= 9
—

[
—K
[
—

1
1
1
—
1
1
[l
=
—

i

90~200kW standart olmayan hiz kontrol cihazlari (montaj althg ile)

Gii¢ Aralig:

Dis Olgiiler
(mm)

Montaj Olgiileri
(mm)

Baglanti
Civata
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w H1 H2 D A B pedel
0.75~3.7kW 110 185 153 98 174 M4
5.5kW 135 240 173 122.6 229 M4
7.5kW 170 | 314 285 167 90 301.6 M4
11~15kW 200 | 3291 | 300 177.2 90 316.6 M4
18.5~22kW 225 | 3976 | 365 185.2 120 384.1 M5
30kW 255 | 4396 | 4024 | 2096 140 4236 M5
37~45kW 280 | 570 | 521.2 258 190 552 M6
55~75kW 320 | 600 552 330 230 582 M8
90~110kW 320 | 715 662 330 230 6955 M8
(montaj althgr yok)
90~110kW
(montaj althi@i var) 320 992 962 330
132-200kW 480 | 790 725 385 360 768 M10
(montaj althgr yok)
132~200kW
(montaj althi@i var) 480 1165 125 385

NOT: 90 ~ 200 kW’lar igin montaj althgi opsiyoneldir. Standard hiz kontrol cihazlarinda montaj althgi
mevcut degildir.

A2
A1 D

H2
B
H1

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

X e s

i
220~710kW (montaj althgdi yok)
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W

H1
H2

TN
LR

220~710kW (montaj althigi var)

Dis Olgiiler

(mm)

Montaj Olgiileri
(mm)

Baglanti

Gii¢ Aralig Civata
w H1 H2 D A1 A2 B Modeli
220~315kW
(montaj altlig 700 970 900 408 160 480 946 M10
yok)
220~315kW
(montaj altlg var) 700 1390 1350 408
350~710kW
(montaj altlig 940 1140 1100 458 240 660 1146 M10
yok)
350~710kW 940 | 1690 | 1650 | 458
(montaj althgi var)

2.6.3 Tus Takimi Dis Olgiileri

17
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=i

@ o D O

50.00 |2

o o

Tus takimi dlgtleri (0.4 ~ 1.5 kW igin)

Bu tus takimi bir network kablosuyla hiz kontrol cihazina harici olarak bagdlanabilir. Ayrica, dogrudan hiz

kontrol cihazinin 6n paneline de monte edilebilir. Panelin monte edilecegi sacin 6nerilen kalinligi 1.2
mm’dir.

(=2l
(e

Tus takimi montaj Slglleri
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2.4
63 o
15
Q Q Q O o
S
s}
was -

100

Tus takimi élglleri (diger gugler igin)

Bu tug takimi bir network kablosuyla hiz kontrol cihazina harici olarak baglanabilir. Ayrica, dogrudan hiz

kontrol cihazinin 6n paneline de monte edilebilir. Panelin monte edilecegi sacin énerilen kalinligi 1.2
mm'dir.

3.3 i6.6 69: 5
f#ﬁ | —
i
2 :
M
2.7 Hiz Kontrol Cihazinin Bakimi
2.7.1 Bakim

Ortamdaki sicaklik, nem, toz ve titresim etkisi hiz kontrol cihazi igindeki komponentlerin yaslanmasina
neden olacaktir. Bu durum cihazin arizalanmasina veya cihazin 6mriiniin azalmasina neden olabilir. Bu
nedenle cihazin rutin ve periyodik bakiminin yapilmasi gerekir.

Asagidaki durumlarda cihazin bakimi yapilmahdir:

1) Motorun galisma sesinde anormal bir degisiklik varsa,

2) Motorun galismasi sirasinda titresim varsa,
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3) Hiz kontrol cihazinin monte edildigi ortamin gevre kosullarinda degisiklik varsa,
4) Hiz kontrol cihazinin fani normal galismiyorsa,
5) Hiz kontrol cihazi asiri isinmis ise

Rutin temizlik:
1) Hiz kontrol cihazi her zaman temiz tutulmalidir.
2) Hiz kontrol cihazinin Gizerindeki toz temizlenmelidir. Ozellikle metal tozunun

cihaz igine girmesi engellenmelidir.
3) Hiz kontrol cihazi sogutma fani tGzerindeki yag lekesi temizlenmelidir.

2.7.2 Periyodik Kontrol

Periyodik kontrol adimlari:

1) Havalandirma kanallarini kontrol edin ve temiz tutun.

2) Vidalarin eksik olup olmadigini kontrol edin.

3) Hiz kontrol cihazinin paslanmis olup olmadigini kontrol edin.
4) Kablo baglantilarinda ark olup olmadigini kontrol edin.

5) Ana kart yalitim testini uygulayin.

2.7.3 Cihazin dayaniksiz pargalarinin degistirilmesi

Cihazin dayaniksiz pargalari sogutma fani ve elektrolitik kondansatérden olusmaktadir. Bu pargalarin
omru cihazin kullanildigr gevre kosullarina ve bakim durumuna goére degismektedir. Bu pargalarin yaklasik
omrl asagida gosterilmistir:

Parga Adi Omrii
Fan 2~3 yil
Elektrolitik kondansator 4~5yil

1)  Sogutma fani
Cihazin enerjilenmesi ile birlikte anormal bir titresim varsa rulman eskimis ya da fan yapraklari

yipranmigtir.

2) Elektrolitik kondansator
Yiksek cevre sicaklidl, sik yUk degisikligi ve elektrolitik yaslanma giris gli¢ zayifigina neden olabilir. Bu
durumda kondansatorler degistiriimelidir.

2.7.4 Hiz kontrol cihazinin depolanmasi

Hiz kontrol cihazinin tedarik edilmesinden sonra, gegici ve uzun dénem depolanmalari ile ilgili olarak
kullanicilarin asagidaki noktalara dikkat etmesi gerekmektedir.

1) Hiz kontrol cihazini original paketiyle paketleyin.

2) Uzun dénem depolama elektrolitik kondansatoriin dmriint azaltir. Bu nedenle, hiz kontrol cihazina
her 2 yilda bir kez en az 5 saat sireyle enerji verilmelidir. Giris gerilimi nominal degerine regilatorle
yavasca yukseltiimelidir.
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2.8 Hiz Kontrol Cihazi Garanti Talimatlari

1) GMT, kullanma kilavuzunda belirtilen uygun kullanma sartlarinda olusan hasarlara karsi satis tarihinden
itibaren 12 aylik garanti verir. Bu sire disinda olusan arizalarin tamiri tcret karsiliginda olur.

2) Garanti sUresi igersinde olusan asagidaki kosullarda cihazin tamiri ticret karsihginda olacaktir:
a) Kullanma kilavuzunda belirtilen sartlarin disinda kullaniimasi durumunda olusan hasarlar

b) Yangin, sel ve sebeke kaynakli gerilim dalgalanmalarindan kaynakli hasarlar.
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Boliim 3 Mekanik ve Elektrik Montaj

3.1 Mekanik Montaj

3.1.1 Montaj alani

1) Cevre sicakhgi: Cevre sicakhg hiz kontrol cihazinin émriini dogrudan etkiler. Dolayisiyla hiz kontrol
cihazinin calisma sicakligi araligi (-10°C’den 50°C’ye kadar) disinda galistirlmamasi onerilir.

2) Hiz kontrol cihazi, sicaklik sirkiilasyonunun saglanabilecegi yeterlilikte hava bulunan ve yanici olmayan
yuzeylere monte edilmelidir. Hiz kontrol cihazi galisirken ylksek seviyede isi Uretebilir. Bu ylizden, cihaz
tabani tzerine dikey sekilde vidalanarak monte edilmelidir.

3) Hiz kontrol cihazi titresimsiz veya 0.6G’den daha kiglk titresimin oldugu alanlara monte edilmelidir.

4) Hiz kontrol cihazi dogrudan giines 1s1g1 almayan, yliksek nem ve yogunlasmanin olmadigi alanlara
monte edilmelidir.

5) Hiz kontrol cihazi kimyasal gaz, patlayici gaz ve yanici gazlarin olmadigi alanlara monte edilmelidir.

6) Hiz kontrol cihazi yag, kir ve metal tozlarindan uzak alanlara monte edilmelidir.

L | —_— S
2 -
2 [© O N OQOGO
50.00 o
(6]
o O O
(oo e R ﬂ
o o Y I
A A
> 100mm L
S =T
——
4 Al s R
: ﬂ
R 1 A I
Tek Cihaz Montaj Diagrami Alt alta bulunan iki cihazin montaj

Figur 3-1 Montaj Diagrami

Giic Arahds Montaj Olciileri
B A
=15kW =100mm =50mm
18.5~30kW 2200mm =50mm
=37kW =300mm z50mm

3.1.2 Mekanik montaj sirasinda is1 yayilimi olacagi dikkate alinmaldir. Liitfen asagidaki noktalara
dikkat edin:

1) Cihaz calisirken olusan isinin disari atilabilmesi i¢in, hiz kontrol cihazini dikey monte edin. Cihaz bas
asagdl monte edilemez. Birden fazla hiz kontrol cihazi varsa, paralel baglanti yapmak daha iyi bir tercih
olacaktir. Uygulamada, altli Gstli montaj yapmak gerekliyorsa Figur 3-1'i dikkate alin.
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2) Montaj ylizeyi Figlr 3-1'de belirtildigi gibi olmaldir. Bdylece isi yayiliminin saglanabilecegi bosluk

birakilmig olur. Ayrica, kabin igindeki diger cihazlarin i1s1 yayihmlari da dikkate alinmalidir.

3) Montaj rafi alev geciktirici 6zellikte olmalidir.

4) Uygulamalarda, metal tozlarinin oldugu yerlerde, kabinin disina radyatdér monte edilmesi tavsiye edilir.
Bu durumda, sizdirmaz kabindeki bosluk yeterli buyiklikte olmaldir.

3.2 Elektrik Montaj

3.2.1 Harici elektrik pargalari

Tablo 3-1 MICNO serisi hiz kontrol cihazinin harici elektrik ekipmanlarinin segim tablosu

. Giris tarafindaki | Cikis tarafindaki de}:(v?'ztsrionlin
alter Tavsiye | taysiye edilen | tavsiye edilen ) .
i |3 Edilen | ‘iletken kablo | iletken kablo | {2vSive edilen
Hiz Kontrol Cihazi Modeli (A) Kontaktr (A) 5 5 iletken kablosu
(mm<) (mm*) (mm2)
MICNO-0004028 16 10 25 25 10
MICNO-000755 16 10 2 Z5 10
MICNC-001503 20 16 40 25 10
MICNC-002203 2 20 6.0 40 10
- . . Kontrol
) Giris tarafindaki | Cikis tarafindaki e
Salter Tavsiye | taysiye edilen | tavsiye edilen ) .
i i Edilen | ‘iletken kablo | iletken kablo | {2vSive edilen
Hiz Kontrol Cihazi Modeli (A) Kontaktsr (A) 5 5 iletken kablosu
(mm<) (mm*) (mm2)
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MIECNC-00075H 1] id Z5 25 .0
WICNC-0150H [HE 10 X8 25 1.0
MICNC-Da220H 16 i 25 25 1.0
MICNC-D03T0H 2B 18 40 40 1.0
MICNC-D0850H 32 5 40 40 1.0
MICNC-00TE0H 40 32 40 40 1.0
MECHO-01100H 63 40 4.0 40 1.4
MICHC-DS00H 63 40 6.0 60 1.4
MICHO-DB50H 100 83 60 60 1:5
MICHO-22200H 100 83 i 10 1.3
MICNC-ZE000H 125 100 ki 10 1.5
MICNCHEITO0H L 100 18 18 1.5
MICNC-DE600H 200 125 28 25 1.5
MICNC-E500H 20a 125 25 25 1.5
MICHO-D7S00H 258 i 4] 50 L] 1.5
MICHNC-Ca000H 258 150 T a5 1.5
MECKO-11000H 254 350 2 a8 1.5
MICHO- 132004 44a 400 150 150 ]
MICHO-13000H 500 400 [BE 185 1.5
MICNO-20000H &0 vy 15072 502 ]
MICHO-Z2000H 300 LY 15072 1502 1.5
MICNO-25000H 80a B 1a5"2 18572 Y5
MICHO-Z3000H 800 and 185"2 tas"2 V5
MICHO-21500H 80a apd 15073 150°3 V5
MECKO-25000H 200 and 1504 150" I5
MICHID-43000H 1000 1000 1504 150" 1’5
MICKICO-50000H 1200 1200 1804 a4 ]
MICKO-55000H 1200 1200 180°4 falta I'5
MECNO-E3000H 1500 1500 1804 falta 1.5
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3.2.2 Harici cihazlarin baglantisi

Gig kaynad @

¥

Devre kesicl (o
£l

Kontaktar IEi

AC reaktdr |

Girig EMC filtre Iﬂ Fren direnci

-
e
Q? DC reaktdr
=
i
AC Siiriici F

Toprak .
Figlr 3-2 Harici cihazlarin baglanti diagrami

Hiz kontrol cihazinin ¢ikigina kondansatér veya asiri gerilim koruyucu baglamayin. Aksi halde hiz
kontrol cihazi bozulabilir veya kondansatér ve asiri gerilim koruyucu zarar gorebilir.

Hiz kontrol cihazinin giris / ¢ikisi harmonik komponentlerden olusmaktadir. Bu durum haberlesmede
enterferansa (parazitlenmeye) neden olabilir. Bunu minimize etmek igin parazit giderici filtre kullanin.
L] Harici ekipmanlarin kullanim detaylari igin ilgili cihazlarin kullanim kilavuzlarini dikkate alin.

25



GMTCNT MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

3.2.3 Harici elektrik ekipmanlarinin kullanimi:
Tablo 3-2 Harici elektrik ekipmanlarinin kullanimi

cihazi arasi

Parca Adi Montaj Yeri Agiklama
De\gglgisml Girig devresi 6n ucu | Asirn akim durumunda gli¢ kaynaginin enerjisini kesin
Kontaktor Salter ve hiz kontrol Sik enerjilenme ve enerji kesintisinden kaginin.

AC girig reaktor

Hiz kontrol cihazinin girig
taraf

Giris tarafindaki gui¢ faktorini iyilestirir. Giris tarafindaki
yuksek harmonikleri yok eder ve diger ekipmanlarin
gerilim dalgalanmasindan dolayi zarar gérmesini énler.
Fazlar arasi dengesizlikten dolay! girig akimindaki
dengesizligi onler.

EMC giris filtresi

Hiz kontrol cihazinin giris
tarafi

Hiz kontrol cihazinin radyasyon parazitlenmesini disurdr.
Is1 yayillimindan kaynakli parazitlenmeyi dusurur.

DC reaktor

37 kKW Uzeri igin

Giris tarafindaki gli¢ faktorini iyilestirir. Hiz kontrol
cihazinin termal kararliligini iyilestirir. Giris tarafindaki
yuksek harmoniklerin etkilerini yok eder ve radyasyon
parazitlenmesini onler.

AC c¢ikis reaktorl

Motor ve hiz kontrol
cihazi arasinda, hiz
kontrol cihazina yakin
konumda

Hiz kontrol cihazi ¢ikisi ve motor arasinda yer alir. Hiz
kontrol cihazinin ¢ikisi genellikle yiksek harmonik igerir.
Motor hiz kontrol cihazindan uzak oldugu durumda, cihaz
icinde daginik durumda yer alan kondansatérlerden dolayi
harmonikler cihazda rezonansa neden olabilir ve
asagidaki etkiler gorulir:

Motorun yalitim performansini disirlr ve motorun uzun
sureli galigmasina zarar verir. Yuksek seviyede kagak
akim olusur ve hiz kontrol cihazinin korumaya gegmesini
sagdlar. Genellikle hiz kontrol cihazi ve motor arasindaki
mesafenin 100 metreyi astigi durumlarda gikista AC
reaktorln kullaniimasi tavsiye edilir.
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3.2.4 Baglant Diyagrami

TKorumma devres,
e ey
_rr-"’.._:.m_|
i
380v = 15% ——" — ]
e 1
— L
On-off Girigi 1—
On-off GirisiZ— ! !

On-off Girigi 35—
On-off Girisi 4 —
On-off Girigi 5 —
On-off Girisie __
Yiksek Hizh Puls Girisi
veya open ool lector a:irils {

Hizh puls gloss veya
open cobactar oiug

Rile Cke 2

} Rale gilos 1

Figlir 3-3 Baglanti Diagrami
(tek faz 0.4 ~ 1.5 kW ve 2,2 kW monofaze igin gegerlidir)
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DC reakEsr -
(18.5kW (zeri icin opsiyonel)

On-off Gitigil— {7
Ori-off Girigi 2— ! |
Ori-off Girigi 3—. ' !
Or-off Girisi 4 —
On-off Girisi 5 —
Or-off Girigie__
Yitksek Hizhi Puls Girisi
veya open coliector g:iri;

|
.
|
+

Figur 3-4 Baglanti Diagrami
(2,2 kW Uzeri igin gegerlidir)
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3.2.5 Ana devre terminalleri ve baglantilar

Tehlike

N

Baglanti yapilmadan 6nce gui¢ anahtarinin kapali oldugundan emin olun. Aksi
halde elektrik ¢arpabilir.

Baglantiyr sadece egitimli bir personel yapmalidir. Aksi halde cihaz ve personel
zarar gorebilir.

Topraklama dogru yapilmalidir. Aksi halde elektrik ¢arpmasi veya yangin s6z
konusu olabilir.

Dikkat

L] Gu¢ kaynaginin nominal degerlerinin hiz kontrol cihazi ile uyumlu oldugundan emin
olun. Aksi halde cihaz zarar gorebilir.

[ Motorun hiz kontrol cihazi ile eslestiginden emin olun. Aksi halde motor zarar
gOrebilir veya hiz kontrol cihazi korumaya gegebilir.

(] Gug kaynagmi U, V ve W terminallerine baglamayin. Aksi halde cihaz zarar
gorebilir.

° Firen direncini DC bus terminallerinin (+) ve (-) uglarina dogrudan baglamayin. Aksi
halde yangina neden olabilir.

1) Ana Devre Terminalleri

O[O PB] LI L2
= =S+ U VW

Figlr 3-5 Baglanti diagrami (1AC 220V, 2.2kW; 3AC 380V, 0.75~5.5kW)

+ | IPBIRIS I T|U|V W | &

Figlr 3-6 Baglanti diagrami (3 faz 220V, 7.5kW)

D@/ OPBR S TIUV W &

Figlr 3-7 Baglanti diagrami (3 faz 380V, 11~15 kW)

RIS T HE|PBIU|V W D

Figlr 3-8 Baglanti diagrami (3 faz 380V, 18.5~30 kW)

RIS|IT|PI(H G| UV W

Figlr 3-9 Baglanti diagrami (3 faz 380V, 37~75 kW)
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R S| |T]| |P1|(+) ()

Figlr 3-10 Baglanti diagrami (3 faz 380V, 90~710 kW)

2) Ana devre terminal agiklamalari

Terminal isim Agciklama
RsT |3fazglckaynag giris 3 faz AC giice baglayin
uglar
+), () DC bus (+) ve (-) uglar Ortak DC bus girisi

(+), PB Fren direnci baglanti uglart | 30 kW alti gligler igin

Harici DC reaktor baglanti

P1, (+) uglar Harici DC reaktor baglanti uglari
U, Vv,w Hiz kontrol cihazi ¢ikig Motor baglanti uglari
uglari
@ Toprak Toprak baglanti ucu

Kablolamadaki Onlemler:

a) Giris glc terminalleri R, S ve T:

Kablo baglantisi igin faz sirasi yoktur.

b) DC bus (+) ve (-) uclari:

Eneriji verildikten sonra DC bus (+) ve (-) uglarinda bir miktar gerilim kalir. Uriine miidahale etmek igin
CHARGE gostergesi kaybolana kadar beklenmelidir. Baglanti yapmadan 6nce bu uglardaki gerilimin
36V’un altinda oldugundan emin olunmalidir. Aksi halde elektrik carpabilir.

30kW Uzeri igin fren modull baglantisi yaparken, (+) ve (-) kutuplar terz baglanmamalidir. Aksi halde hiz
kontrol cihazi hasar gérebilir veya yangina neden olabilir.

Fren moduli baglanti kablosu uzunlugu 10 metreyi asmamalidir. Twisted kablolar kullaniimalidir ve paralel
baglanmalidir.

Fren direncini DC bus uglarina dogrudan baglamayin. Aksi halde hiz kontrol cihazi hasar gorebilir veya
yangina neden olabilir.

c) Fren direncinin baglantisi:

Fren direnci baglanti terminalleri sadece 30 kW'tan kulguk gtgler igin dahili frenleme moddluyle birlikte
mevcuttur. Fren direnci kablosu 5 metreden kiglk olmalidir. Aksi halde hiz kontrol cihazi zarar gérebilir.
d) P1 ve DC reaktériin (+) terminali:

Harici reaktorli 37 kW ve Uzeri bir gligteki hiz kontrol cihazi igin P1 ve (+) terminalleri arasindaki

30



GMTCNT MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

konnektori gikartin ve bunun yerine DC reaktor baglayin.
e) Hiz kontrol cihazinin ¢ikisindaki U,V,W uglarinin bagdlantisi:

Hiz kontrol cihazinin gikisina bir kondansator baglanamaz. Aksi halde cihaz korumaya gegebilir veya zarar

gorebilir.

Motor kablosunun g¢ok uzun olmasi durumunda, elektriksel rezonans olusabilir. Motor kablosunun 100

metreden daha uzun olmasi durumunda AC cikis reaktord kullanmak gerekir.

f) Toprak terminali PE @:

Topraklamanin 0.1Q’dan kiigtk degerli toprak kablosu ile diizglin yapilmasi gerekir. Aksi halde cihaz zarar

gorebilir. Topraklama igin gli¢ kablosunun nétr hattini kullanmayin.

3.2.6 Kontrol terminalleri

1)

Kontrol terminalleri

AO1

R

5485+

RS485-

COM

PLC

+24V| D4 | HDO T1A | T1B

T1C

Al

GND

+10V| D1

D2 D3 | D5 | HDI

Figlir 3-11 Kontrol terminalleri (Tek faz 220V, 0.4~1.5 kW)

| Al ‘ Al2 ‘ A1 ‘ ADQ‘ GND ‘COM|CME‘COM‘ PLC

+24V ‘ HDO |

RE485+

R5485-

+-1=:=v‘ GND‘ D]

|D2‘DS|D&|D§ DS‘HDI‘

Figlir 3-12 Kontrol terminalleri (2.2~710kW)

2) Terminal aciklamalari

Tablo 3-3 Kontrol terminal agiklamalari

Tip Sembol| Terminal ismi Fonksiyon Aciklamasi
= - . |Harici potansiyometre igin +10V besleme g¢ikigi. Max.
+él?l\[/) Harf::]g\!lgug akim 10mA. Harici potansiyometrenin ohm degeri 1kQ~5kQ
ynag araliginda olmalidir.
+24\/~ | Harici+24V gui¢ |Harici Uniteler icin 24V besleme. Dijital giris cikislar ve
Gii¢ Beslemesi| COM kaynagi sensor beslemesi igin kullanilir. Max. akim 200mA.
Harici gtic giri Fabrika ¢ikisi olarak 24V ile kisa devredir. Dijital girigler icin
PLC UEAINS | arici sinyal kullanildiginda bu kisa devre gikarilir. Ve harici
terminali . o
gerilim baglanir.
Al1/ 1. Girig araligi: DC 0V~10V/4mA~20mA, jumper ile gegis
Analog Giris |Al2 ~JAnalog giris 1/ 2 saglanr.
GND 2. Girig empedansi: 22kQ (gerilim); 500Q(akim)
D1 Dijital giris 1 i
Dijital girig — 1. O.pltlk izolasyon .
D2 Dijital girig 2 2. Giris empedansi: 4.7kQ
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D3 Dijital giris 3 3. Gerilim seviyesi: 9V ~ 30V

D4 Dijital giris 4
D5 Dijital giris 5

D1..D6 girigleri ylksek hizli puls girisi olarak da kullanilabilir.

HDI~C Yiiksek hizli puls Max. frekans 100kHz dir.

ME/ ifis terminali CME girisi COM ile harici olarak kisa devredir. HDI girigleri
CcOM ains 24V tarafindan beslenir harici beslemek gerektiginde bu
kisa devre ¢ozulmelidir.
Analog Ciki ﬁg;l Analog Cikis 1/[ Akim yada gerilim sec¢imi J3 ile belirlenir.
9 LIk 2 Gerilim: 0V ~ 10V. Akim: OmA ~ 20mA.
GND
P5-00 parametresi ile belirlenerek hizli puls ¢ikisi veya
Hizli ouls cikist / “open collector” ¢ikisi olarak kullanilabilir.
HDO~ PUIS GIKISIT | o)) ¢ikis maksimum frekans 100kHz’dir.
Dijital  Cikis CME | open collector Cikis gerilimi: OV~24V
gikig! Cikis akimi: OmA~50mA
TIB -
T1C Normalde kapali

AC 250V, 3A, COSg=0.4

Role Cikisl TIA - DC 30V, 1A
TiC Normalde agik

3) Kontrol terminallerinin baglanti aciklamasi

a) Analog giris terminali

Zayf analog gerilimden kaynakli parazitlenme olabilecegdinden dolayi, ekranli kablo kullaniimasi gerekir.
Bu kablonun uzunlugu 20 metreden kiglk olmalidir. Analog sinyalden kaynakli parazitlenme varsa,
analog sinyal kaynag tarafina kondansator kullaniimalidir.

20 metreden daha az

e
r! \\ O +10v
! \
I i
Potansivometre [ <% { : {) Al
1 ]
\ |
i I 3
3 7 Q) GND
\\ ,J'
T
L_______.(IJ PE

Figur 3-15 Analog giris baglantisi
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C S,

Harici analog kaynak }.,_ — ( )
c s

> Nl () GND

) Al

Figur 3-16 Analog giris baglantisi

b) Dijital giris terminali

Genellikle 20 metreden kiguk ekranl kablo kullaniimasi gerekir. Kontak kontrol modunda kullaniimasi
tavsiye edilir.

D1~D7 terminal baglantisi: NPN tip

0 B e 1
\ | +24 \
} +VCC| +24 }
T
\ | o \
\ Signal } PLC A 2 L] “ \
| S e |
3.3K A A Lo
\ } } T \
\ \
\ E NPN } } \
\ \
\ } } \
\ \
\ \ \ i & L o
\ 330 \ 5 % BN \
‘ ‘ I o |
| | | |
‘ OVL % COM Kontrol karti ‘
‘ Harici kontrol cihazi T ‘
L~ J - i

Figur 3-17 NPN tipi kablolama
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4.1 Tug Takimi

Bo6liim 4 isletim ve Ekran

Gosterge Uzerinden fonksiyon parametreleri degistirilebilir, hiz kontrol cihazinin ¢alisma durumu

goriintulenebilir ve tus takimi Gzerinden cihaza calis / dur komutlari verilebilir.

0 O O O—
RUN FWLIREY LOGALREMUOT TUNESTRIP C}—T
Hz ju
Dijital ekran 5 0 O 0 (=
A %
- )
-
v
(I/ l
\ 2 %3
'\\\a.:,;f
PRG r/;\?: 3 DATA
Program/Escape — Esc ¢ ENTER
- QUICK =2
Quick/log tuys JOG \ SHIFT
i SR
Run tusu STOPR
3 RUN ] RST

Arttirma/Azaltma tuglan

Figur 4-1 Tug Takimi Diagrami

1) Fonksiyon gostergelerinin agiklamasi

- Fonksiyon gbstergesi
Cihaz gostergesi

Potansiyometre

Data enter tusu

Shift tusu

Hata resetleme tusu

Fonksiyon gostergesi Aciklama
Yanmiyor: Cihaz duruyor
RUN .

Yaniyor: Cihaz ¢aligiyor

FWD/REV Yanmlygr: IIe_ri géqijyor
Yaniyor: Geri dontiyor
Yanmiyor: Tus takimindan kontrol

LOCAL/REMOT Yanip sonuyor: Haberlesme kontrol
Yaniyor: Terminal kontrol
Yaniyor: Tork kontrol
TUNE/TRIP Yavas yanip sonuyor: “Autotune” yapiyor

Hizli yanip sénlyor: Hata durumu
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2) Cihaz gosterge LED agiklamas:

Cihaz gostergesi Aciklama
Hz Frekans
A Akim
V Gerilim
RPM Dénme hizi
% Yizde

3) Dijital gosterge alani

Bes haneli LED display ayarlanan frekansi, ¢ikis frekansini, gesitli gosterge verilerini ve alarm kodlarini
gOsterir.

4) Tus takimi butonlari

Buton isim Fonksiyon

PRG/ESC Programlama Menye giris ¢ikis

D10y Hafizaya yazma Menlye giris ve ayarlanan parametreyi hafizaya alma

ENTER tusu
A Arttirma tusu Veriyi veya fonksiyon kodlarini arttirma
v Azaltma tusu Veriyi veya fonksiyon kodlarini azaltma
Kaydirma tugu Parametre_ ayari yapilirken displaydeki basamaklar arasi
[> kaydirma iglemi
RUN Caligtirma tusu tL;I;uus takimi kontrol modundayken hiz kontrol cihazini ¢alistirma
STOP/ Calisirken cihazi durdurma ve hata alarmi durumunda cihazi

Stop/reset resetleme tusu. Tusun karakteristik 6zellikleri P7-02

RST :
parametresinden ayarlanir.

QUICK/ Coklu fonksiyon

1OG segimi P7-01’e gore fonksiyon segimi

4.2 Fonksiyon Kontrolii ve Ayar Yontemleri

Tus takimi, parametre ayarlari gibi islemler icin agag yapisina sahiptir. Aga¢ yapili menu
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- Fonksiyon parameter grubu (1. seviye menu)
-> fonksiyon kodu (2. seviye menu)
- fonksiyon kodu ayar degeri (3. seviye menu)

Seklinde 3 seviyeden olusmaktadir. isletim detaylari igin Figiir 4-2'ye bakiniz.

Parametre Fonksiyon Ayarlanan degerin
kod degisikligi kod degisikligi kaydedilmesi
PG N  mmwr OV e S
DN —— LN ——
PRI PRG PRG
Baslangic seviyesi 2. seviye menti 3. Seviye meni

1. seviye meni
Figlr 4-2 Agag yapili meni

Aciklama: 3 seviyeli menu igindeyken, 2. seviyeye gegis yapmak icin PRG veya ENTER tusuna basin.
PRG ve ENTER tusu arasindaki fark sdyle agiklanabilir: ENTER tusu ayar parametresini kaydederek 2.
seviyeye gecer ve otomatik olarak bir sonraki fonksiyon koduna gecer. PRG tusuna basinca ayar
parametresi kaydedilmeden 2. seviye mentiiye gegis yapilir ve mevcut fonksiyon koduna geri donis yapilir.

Ornek: P3-02 parametresini 10.00Hz'den 15.00 Hz'e degistirme (Kalin karakter yanip sénen karakteri ifade
eder):

[Ts000 o>l o |M>| P3.00 |A>| P3-02 |
Y

PRG ENTER

[ 3 |<E| P3-03 |<£<A| 010.00 k—z| 010.00 |

3. seviye menilide eger yanip sonen karakter yoksa, ilgili parametre degistirilemez demektir. Olasi
nedenler:

1) Ilgili parametre degistirilemeyen bir parametredir.

2) ligili parametre calisma sirasinda degistirilemeyen bir parametredir. Bu durumda ancak cihaz
durdugunda degistirilebilir.

4.3 Cihazi ¢alistirma

Cihaza eneriji verildiginde LED display’de “8.8.8.8.8.8” goriinilr. Cihaz enerjilendikten sonra, bir hata varsa
cihaz hata koruma modunda olur veya cihaz stand-by modunda olur.

4.4 Hata Koruma

Hata durumunda, cihaz hata kodu gosterir ve gikis akimi, ¢ikis gerilimi vs. kaydeder. Detaylar igin P9 (hata
ve koruma) parametre grubuna bakiniz. Hata kodu STOP/RST tusu veya harici terminalden resetlenebilir.
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4.5 Stand By

Durma veya stand by durumunda, birgok durumun parametresi display’de gosterilebilir. Bu parametreleri
gbstermek veya gostermemek igin P7-05 (Stop

durumundaki display parametresi) binary bit'inden segim yapilabilir.

Stop durumunda, display’de gériintilenebilecek 13 tane parametre vardir. Bunlar: Ayarlanan frekans, bus
gerilim degeri, dijital giris durumu, dijital ¢cikis durumu, analog girig Al1 gerilimi, radyatér sicakligi, sayma
degeri, gergek uzunluk, PLC calisma adimi, yik hizi, PID ayari, HDI giris puls frekansi.

Gorintilenen parametreler © tU§un{:>aS|Iarak siraslyla degistirilebilir.

4.6 Calisma

Calisma durumunda, display’de gosterilebilecek olan ve P7-04 parametresi lizerinden segilebilen 32 tane
parametre vardir. Bu parametreler: galisma frekansi, ayarlanan frekans, DC bus gerilimi, ¢ikis gerilimi,
cikis akimi, ¢ikis torku, dijital giris durumu, dijital ¢ikis durumu, analog giris Al1 gerilimi, radyator sicakligi,
gerceklesen sayma degeri, gergcek uzunluk, hat hizi, PID ayarlari, PID geri besleme, vs.

Gorunttilenen parametreler *  ” tusun{~sasilarak sirasiyla degistirilebilir.

4.7 Sifre Ayari

Hiz kontrol cihazinda sifre korumasi 6zelligi mevcuttur. PP-00 sifirdan farkl bir degere ayarlandiinda,
sifre 6zelligi devrede demektir. Parametre iginden c¢ikinca sifre korumasi gegerli hale gelir. PRG tusuna
tekrar basinca, display’de “----“ gorlnir ve sifre dogru girilmedidi stirece mendlere erisim saglanamaz.
Sifre koruma 6zelligini iptal etmek icin, sifreyle giris yapip PP-00 parametresini “0” yapin.

4.8 Motor parametreleri “autotuning”

Vektor kontrol galigma modunu se¢gmek igin, hiz kontrol cihazini galistirmadan énce motor plaka bilgilerinin
dogru girilmesi gerekir. Hiz kontrol cihazi motor plaka degerleriyle eslesen standard motor degerlerini
segecektir. Vektodr kontrol modu motor parametrelerine gére galistigindan, iyi bir performans igin motorun
parametrelerinin dogru girilmesi 6nemlidir.

Motor parametrelerinin otomatik “tuning” islemi asagida agiklanmistir:
Oncelikle P0-02 = 0 ayarlayin (Cihazin lizerinden start)
Sonra asagidaki parametrelere motorun gergek degerlerini girin:

P1-01: Motorun nominal glcu
P1-02: Motorun nominal gerilimi
P1-03: Motorun nominal akimi
P1-04: Motorun nominal frekansi
P1-05: Motorun nominal dénls hizi

Otomatik tuning islemi iki sekilde yapilabilir.
1. Motor mili dondurilerek otomatik tuning:

Motora yik bagl degilken, P1-11=2 ayarlayin (motor mili bosta ise) ve RUN tusuna basin. Hiz kontrol
cihazi asagidaki parametreleri motor milini dondirerek hesaplamaya baslayacaktir.
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P1-06: Stator direnci
P1-07: Rotor direnci
P1-08: Kagak enduktans
P1-09: Ortak endiiktans
P1-10: Yiksliz akim

2. Motor mili ddonmeden otomatik tuning:

P1-11=1 ayarlayin (motor mili bosta degil ise) ve RUN tusuna basin. Hiz kontrol cihazi motor milini
dondirmeden asagdidaki parametreleri hesaplayacaktir.

P1-06: Stator direnci

P1-07: Rotor direnci
P1-08: Kagak enduiktif reaktans
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Boliim 5 Fonksiyon Parametreleri

MICNO serisi hiz kontrol cihazinin parametreleri, fonskiyon tipine gére PO~PP, A0, UO dahil olmak zere
19 gruba béliinmustiir. Her fonksiyon grubunda cesitli fonksiyon kodlari mevcuttur. Ornegin, “P1-10" P1
fonksiyon grubundaki 10. fonksiyon kodu anlamina gelir. PO~PE temel fonksiyon parametreleri grubudur.
A0 tork kontrol fonksiyon parametrelerinin grubudur. U0 monitér fonksiyon parametreleri grubudur.

Egder PP-00 sifirdan farkli bir degere ayarlanmissa, parametrelere erisim igin sifre konmus demektir. Bu
durumda dogru sifre giriimedidi slirece parametre menisiline erisim saglanamaz. Sifreyi iptal etmek igin,
bilinen sifreyi girdikten sonra PP-00’1 “0” ayarlamak gerekir.

AO ve UO parametre gruplari varsayilan ayarlarda gizli durumdadir. PP-02 ayarlanarak gorinir hale
getirilebilir.

Parametrelerdeki sembollerin tanimlari asagidaki gibidir:

“O”: parametre degeri durma ve g¢alisma esnasinda degistirilebilir.

“©”: calisma esnasinda parametre degeri degistirilemez

“@”: parametre degderi reel olarak tespit edilen deder olup degistirilemez

5.1 Temel Fonksiyon Parametreleri Tablosu

Varsayilan | Modifikasy

Fonksiyon Parametre Adi Aciklama .
deger on

PO Grubu: Temel Fonksiyon

Hiz kontrol model
'z kontrol mode 1: Sabit tork

g . P o
P0-00 (5.5kW (st igin 2: Fan ve Pompa 1

PP-05)
0: V/F Kontrol
P0-01 K | ©)
0-0 ontrol modu 1: Sensorsiiz vektor kontrol 0
0: Tus takimi
P0-02 Galis (kZ“:; 'flom“t“ 1: Harici terminal 0 o
ynag 2: Haberlesme
0: Tus takimi
(Eneriji kesilip geldiginde P0-08
deki degere bakar.)
1: Tus takimi
(enerji kesilip geldiginde kaldigi
Frekans komutu yerden agilir)
PO- 1 ©)
0-03 kaynagi A 2: A1

3: Al2 (2,2 kW ve Uzeri)

4: Paneldeki potansiyometre
5: Yuksek puls girisi (HDI)
6: Sabit hiz

7: Basit PLC
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GMTCNT  MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

Fonksiyon

Parametre Adi

Aciklama

Varsayilan
deger

Modifikasy
on

8: PID
9: Haberlesme

P0-04

Frekans komutu
kaynagi B

P0-03 ile ayni ayarlar gegerlidir

P0-05

Frekans komutu
kaynagi B referansi

0: Maksimum frekans
1: A frekans kaynagi

P0-06

Frekans komutu
kaynagi B yuzdesi

0%~150%

100%

PO-07

Frekans kaynagi
segimi

ik hane: Frekans kayangi segimi

0: Ana frekans kaynagi A

1: A ve B frekans kaynaklarindan
hesaplanan degere goére (segim
2. hane ile saglanir)

2: A veya B frekans kaynagi
arasinda dijital giris ile gegis

3: A kaynagi ile hesaplanan kaynak
arasinda dijital girig ile secim

4: B kaynagi ile hesaplanan kaynak
arasinda dijital girig ile secim
2.hane: A ve B kayanagi arasindaki
iliskinin segimi

0:A+B

1:A-B

2: Max (A, B)

3: Min (A, B)

00

P0-08

Tus takimi referans
frekansi

0.00Hz ~ Maksimum frekans:
P0-10

50.00Hz

P0-09

Yoén segimi

0: lleri
1: Geri

PO-10

Maksimum frekans

50.00Hz ~ 300.00Hz

50.00Hz

PO-11

Frekans kaynag tst
limit

0: P0-12

1: Al

2: Al2 (2,2 kW ve Uzeri)

3: Paneldeki potansiyometre
4: HDI

5: Haberlesme

P0-12

Frekans st limit

P0-14 (Frekans alt limit) ~ P0-10
(max. frekans)

50.00Hz
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GMTCNT  MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an odifikasy
deger on
P0-13 Frekans Ust limit ofset | 0.00Hz ~ P0-10 (max. frekans) 0.00Hz @)
P0-14 Frekans alt limit 0.00Hz ~ P0-12 (Frekans Ust limit) 0.00Hz O
P0-15 Taslyici frekans 1.0kHz ~ 16.0kHz O
Sicakliga bagl 0: Hayir
P0-16 1
tasiyici frekans segimi | 1: Evet ©
Model
P0-17 Hizlanma zamani 1 0.01s ~ 36000s bzdg?e @)
Model
P0-18 Yavaslama zamani 1 0.01s ~ 36000s boadgie O
Hizlanma yavaslama 0:1s
Po-19 zaman)ll biriiﬂ 1:01s ! ©
2:0.01s
Yardimci frekans
kaynag ofset
P0-21 frekansi, Ave B 0.00Hz ~ P0-10 (Maks. Frekans) 0.00Hz O
kombinasyonlu
calismada
Frekans k :0.
PO-22 re" a.l.’lS" o“njlftu 1:0.1Hz 9 o)
¢ozunurlagi 2:0.01Hz
Stop esnasinda
0: Hafl
P0-23 keypad frekans set 1- H:f:i:ilz 1 O
degeri kayit segimi ’
P0-24 Kullaniimiyor [ ]
Hizlanma / 0: P0-10 (max. frekanst)
P0-25 Yavaglama zamani 1: Ayarlanan frekans 0 (©)
referans segimi 2: 100Hz
P0-26 Calisma frekansi 0: Galisma frekansi 0 o
UP/DN referansi 1: Ayar frekansi
Birler basamagi: Tug takimi
0: Pasif
1: Tus takimi
Komut kaynagi ve 2AN
P kya nga“l 3: AI2 (2,2 kW ve iizeri)
P0-27 . ynag 4: Panel potansiyometre 000 O
kombinasyonlari
5: HDI
6: Coklu Hiz modu
7: Basit PLC
8: PID
9: Haberlesme
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GMTCNT  MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
Onlar basamagi:
Terminal
Yuzler basamagi: Haberlesme
P1 Grubu: Motor Parametreleri
0: Genel asenkron motor
P1-00 Motor tipi 1: Degisken frekansli asenkron 0 ©)
motor
P1-01 Nominal giig 0.1kW ~ 1000.0kW ©)
P1-02 Nominal gerilim 1V ~ 2000V ©)
P1-03 Nominal akim 0.01A ~ 655.35A ©)
P1-04 Nominal frekans 0.00Hz ~ PO-10 ©)
P1-05 Nominal Hiz 1rpm ~ 36000rpm ©)
P1-06 Stator direnci 0.001Q ~ 65.535Q ©)
P1-07 Rotor direnci 0.001Q ~ 65.535Q ©
P1-08 Kagak endiktans 0.01mH ~ 655.35mH ©)
P1-09 Karsi endiktans 0.01mH ~ 655.35mH ©)
P1-10 Yiksuz akim 0.01A ~ P1-03 ©)
0: Yok
1: Motor milini déndirmeden
P1-11 Autotuning autotuning 0 ©
2: Motor milini dondurerek
autotuning
P2 Grubu: Vektor Kontrol Parametreleri
H i |
P2-00 1z gevrim oransa 1~100 30 o
kazang 1
P2-01 Hiz gevrimiintegral | 4 45 _ 10.00s 0.50s o
zamani 1
P2-02 Dustk anahtarlama |, o, _ py_05 5.00Hz o
frekansi
P2.03 Hiz gevrim oransal 1~100 20 o
kazang 2
Hiz gevrimi integral
P2-04 0.01s ~ 10.00s 1.00s @)
zamani 2
Ylksek htarl
P2-05 ursek anahtarlama | o) 02 - pp-10 (max. frequency) 10.00Hz o
frekansi
P2-06 Vektor kontrol kayma 50% ~ 200% 100% o

kompansazyon
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GMTCNT  MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
faktora
P2-07 Hiz gevrim filtre stiresi | 0.000s ~ 0.100s 0.000s O
P2.08 Vektdr kontrol ylksek 0 ~ 200 64 o
uyarim kazanci
0: P2-10
1: A1
Hiz modunda tork Ust § glaznfl,zoix:ie:;:r)e
P2-09 limit kaynak segimi ) P 4 0 O
4: HDI
5: Haberlesme
6: Kullaniimiyor
7: Kullaniimiyor
P2-10 Tork tstlimit diital 1 00, _ 200.0% 150.0% o
ayar
P3 Grubu: V/F Kontrol parametreleri
0: Liner
1: Goklu-nokta
2: Karesi
P3-00 V/F egim ayari 3: 1.2 glig 0 ©)
4:1.4 glg
6: 1.6 glc
8: 1.8 glic
0.0: otomatik
- O
P3-01 Tork artirm 0.1% ~ 30.0%
Tork art kesi
P3-02 oreartinmKesim | 5 601z ~ Po-10 50.00Hz o
frekansi
P3-03 V/F frekans noktasi 1 | 0.00Hz ~ P3-05 0.00Hz ©)
P3-04 V/F gerilim noktasi 1 0.0% ~ 100.0% 0.0% ©)
P3-05 V/F frekans noktasi 2 | P3-03 ~ P3-07 0.00Hz ©)
P3-06 V/F gerilim noktasi 2 | 0.0% ~ 100.0% 0.0% ©)
P3-07 V/F frekans noktasi 3 | P3-05 ~ P1-04 (motor rated power) 0.00Hz ©)
P3-08 V/F gerilim noktasi 3 | 0.0% ~ 100.0% 0.0% ©)
VIF kayma
P3-09 kompansazyon 0.0% ~ 200.0% 0.0% O
noktasi
P3-10 V/F yuksek uyarim 0~ 200 64 o
kazanci
V/F osil
P3-11 F osilasyon 0~100 o

engelleme kazanci

P4 Grubu: Giris terminalleri
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GMTCNT  MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

Fonksiyon

Parametre Adi

Aciklama

Varsayilan
deger

Modifikasy
on

P4-00

D1 terminali

P4-01

D2 terminali

P4-02

D3 terminali

P4-03

D4 terminali

P4-04

D5 terminali

P4-05

D6 terminali

P4-06

HDI terminal
fonksiyonu

: Pasif

- lleri yon (FWD)

: Geri yon (REV)

: 3 telli baglanti (STOP)

- lleri Jog (FJOG)

: Geri Jog (RJOG)

: Terminal UP

: Terminal DOWN

: Serbest stop

9: Hata reset

10: Pause

11: Harici hata (normalde agik)
girisi

12: Goklu hiz terminali 1

13: Goklu hiz terminali 2

14: Goklu hiz terminali 3

15: Goklu hiz terminali 4

16: ACC/DEC segim terminali 1
17: ACC/DEC seg¢im terminali 2
18: Ana frekans kaynagi segimi
20: Run komutu kaynagi segimi
21: ACC/DEC pasif

22: PID Pause

23: PLC durumu reset

24: Wobble frekansi pause

25: Sayici girisi

26: Sayicl reset

27: Uzunluk sayim girisi

28: Uzunluk reset

29: Tork kontrol pasif

30: PULSE frekans girisi
(Sadece HDI)

31: Kullaniimiyor

32: DC frenleme komutu

33: Harici hata (normalde kapali)

giris

34: Frekans modifikasyonu etkin

35: PID c¢ikis yon degisimi
36:Harici stop terminal 1

37: Kontrol komut terminal 2
38: PID integral stop

39: A frekans kaynagindan set
frekansina atlama

40: B frekans kaynagindan set

1

2
0
0
0
0

O| 0| ©| ©| ©O| ©
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GMTCNT  MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

\' | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
frekansina atlama
41, 42: Reserved
43: PID parametre degistirme
44: Tanimlanmig hata 1
45: Tanimlanmig hata 2
46: Hiz — tork mod kontrol degisimi
47: Acil Stop
48: Harici stop terminali 2
49: Yavaslamali DC frenleme
50: Galisma zamani sifirlama
P4-07
~ Kullaniimiyor [
P4-09
P4-10 Terminal filtre zamani | 0.000s ~ 1.000s 0.010s O
0: ki telli mod 1
1: iki telli mod 2
P4-11 T inal k .. )]
erminal komut modu 2: Ug telli mod 1 0
3: Ug telli mod 2
P4-12 UP/DN tusu degisim | 061115 ~ 50.000Hz’s 1.00Hz/s o
orani
P4-13 Al minimum giris =1 1oy - pa-15 0.00V o
Tip1
A min —
P4-14 minmUm ging =1 _160.0% ~ +100.0% 0.0% o
yuzdesi — Tip1
Al ksi iris —
P4-15 MAKSIMUM OIS = | bg_13 ~ +10.00V 10.00V o
Tip1
Al maksimum girig
P4-16 . ) ) -100.0% ~ +100.0% 100.0% O
yuzdesi — Tip1
P4-17 Al1 filtre zamani 0.00s ~ 10.00s 0.10s O
Al mini iri —
P4-18 minimum giris 0.00V ~ P4-20 0.00V o
Tip2
A min —
P4-19 minmum ging =1 _160.0% ~ +100.0% 0.0% o
yuzdesi — Tip2
Al ksi iris —
P4-20 MAKSIMUM IS = | bg_18 ~ +10.00v 10.00V o
Tip2
Al ksi iri
P4-21 MaKSIMUm 9ins 1 _400.0% ~ +100.0% 100.0% o
yuzdesi — Tip2
P4-22 Al2 filtre zamani 0.00s ~ 10.00s
Al mini iris —
P4-23 minimum giris -10.00V ~ P4-25 -10.00V o
Tip3
P4-24 Al minimum girig -100.0% ~ +100.0% 0.0% O

45




GMTCNT  MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
yuzdesi — Tip3
Al maksimum girig —
P4-25 ) P4-23 ~ +10.00V 10.00V @)
Tip3
Al maksi iri
P4-26 MaKSIMUM 9ing 1 _100.0% ~ +100.0% 100.0% o
yuzdesi — Tip3
Tus takimi
P4-27 potansiyometre giris 0.00s ~ 10.00s 0.10s O
filtresi sresi
P4-28 HDI minimum giris 0.00kHz ~ P4-30 0.00kHz O
Al mini —
P4-29 minimum e+ _160.0% ~ 100.0% 0.0% o
yuzdesi
P4-30 HDI maksimum giris P4-28 ~ 100.00kHz 50.00kHz @)
HDI maksi iri
P4-31 maxsimum i | 100.0% ~ 100.0% 100.0% o
yuzdesi
P4-32 HDI filtre zamani 0.00s ~ 10.00s 0.10s O
Birler basamagi: Al1
1: Tip 1 (bkz P4-13 ~ P4-16)
2: Tip 2 (bkz P4-18 ~ P4-21)
P4-33 Al tip segimi 3: Tip 3 (bkz P4-23 ~ P4-26) 321 @)
Onlar basamagi: Al2 (Al1 ile ayni)
Yizler basamagi: POT (Al ile
ayni)
Birler basamagi: Al1
0: Minimum deger P4-14
parametresine gore ayarlanir
1: Al minimum degeri 0’dir
Analog girisler igin Onlar basamagi: Al2
P4-34 minimum deger 0: Mlnlmum-deger P4-14 000 o
Kavnak secimi parametresine gore ayarlanir
y ¢ 1: Al minimum degeri 0'dir
Yuzler basamagi: Pot.
0: Minimum deger P4-14
parametresine gore ayarlanir
1: Al minimum degeri 0'dir
P4-35 D1 gecikme zamani 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ©)
P4-36 D2 gecikme zamani 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ©)
P4-37 D3 gecikme zamani 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ©)
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Fonksiyon

Parametre Adi

Aciklama

Varsayilan
deger

Modifikasy
on

P4-38

DI terminalleri igin
mod segimi 1

0: Lojik 1 Aktif

1: Lojik O Aktif

Birler basamagi: D1
Onlar basamagi: D2
Yizler basamagi: D3
Binler basamagi: D4
Onbinler basamagi: D5

00000

P4-39

DI terminalleri igin
mod segimi 2

0: Lojik 1 Aktif

1: Lojik O Aktif

Birler basamagi: D6
Onlar basamagi: HDI

00

P5 Grubu: Cikis Terminali

P5-00

HDO terminali ¢ikis
modu segimi

0: Yuksek hizli puls gikigi
1: Open collector ¢ikigi

P5-01

HDO open collector
cikis segimi

P5-02

Role T1 ¢ikis segimi

P5-03

Kullaniimiyor

0: Cikis yok

1: Cihaz galisiyor

2: Hata cikisi (fault stop)

3: FDT1 cikisl

4: Frekans geligi

5: Sifir - Hiz galisgmasi (Durdugu
zaman ¢Ikis vermez)

6: Motor agiri yik 6ncesi alarm
7: Cihaz agiri yik on alarmi
8: Set edilen degree ulasma
9: Ara set degerine ulasma
10: Uzunlug@a varis

11: PLC dongusi tamamlandi
12: Galisma suresi

13: Frekans limitleme

14: Tork limitleme

15: Calismaya hazir

16: Al1 > Al2

17: Frekans Ust Limit Gelisi
18: Frekans Alt Limit Gelisi

19: DisUk Voltaj Durumu
Gostergesi

20: Haberlesme Ayarlari

21: Oryantasyon Bitti (rezerve)
22: Oryantasyon Yaklagimi
(rezerve)

23: 0 - hiz galismasi 2 (¢ikis
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Fonksiyon

Parametre Adi

Aciklama

Varsayilan
deger

Modifikasy
on

durdugu zaman)

24: Enerjilenme siresi

25: FDT2 ¢ikigi

26: Frekans 1 gelis ¢ikisi

27: Frekans 2 gelis ¢ikisl

28: Gegerli 1 gelis cikisi

29: Gegerli 2 gelis ¢ikisi

30: Zamanlama varis GiKigI

31: Al1 girig limit agimi

32: Yukleme kapali

33: Ters galigiyor

34: 0-gecerli durum

35: Modil sicaklik gelisi

36: Gegerli ¢ikis hiz sinir limiti
37: Alt limit frekans gelis (Cikis
durdugu zaman)

38: Uyari Cikisi (galisiyor)

39: Motor yiksek sicaklik alarmi
40: Calisma zamani gelis

41: Kullaniimiyor

P5-04

P5-05

Kullaniimiyor

P5-06

HDO fonksiyon segimi

P5-07

AO1 cikis fonksiyon
secimi

P5-08

Kullaniimiyor

0: Galisma frekansi
1: Frekans ayarlari
2: Gegerli cikis

3: Cikis Torku

4: Cikis Gucu

5: Cikis Voltaji

6: Sinyal giris
7:Al1

8: Kullaniimiyor

9: Kullaniimiyor
10: Uzunluk

11: Deger Sayma
12: Haberlesme
13: Motor Hizi

14: Cikisg akimi (100.0%=1000.0A)
15: Cikis gerilimi
(100.0%=1000.0V)
16: Kullaniimiyor

P5-09

HDO maximum gikis
frekansi

0.01kHz ~ 100.00kHz

50.00kHz
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V | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an odifikasy
deger on
P5-10 AO1 denge katsayisi -100.0% ~ +100.0% 0.0% O
P5-11 AO1 kazang -10.00 ~ +10.00 1.00 O
P5-12 AO2 denge katsayisi | -100.0% ~ +100.0% 0.0% O
P5-13 AO2 kazang -10.00 ~ +10.00 1.00 @)
HDO llect
P5-17 open COTeCton | 4 os ~ 3600.0s 0.0s o
cikisi gecikme suresi
Réle 1 ¢ik ik
P5-18 o1 T 61K 98CME 4 65 ~ 3600.0s 0.0s o
zamani
P5-19~
P5.21 Kullaniimiyor
0: Pozitif lojik
L | 1: Negatif Lojik
P5-22 lelz:z:r;zll is:icerll Birler basamagi: HDO 000 o
¢ Onlar basamagi: Role 1
Yizler basamagi: Kullaniimiyor
P6 Grubu: Start / Stop Kontrolii
0: Direk baglat
P6-00 Baslangic modu 1: Hizi izle ve yeniden baglat 0 O
2: Onceden uyarlamali baslat
0: Durma frekansindan basla
P6-01 Hiz yakalama modu 1: 0 hizdan basla 0 ©)
2: Max frekanstan bagla
P6-02 Hiz izleme hizi 1~100 20 @)
P6-03 Baslangi¢ Frekansi 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz
P6-04 Baslangig frekansi | o _ 100.0s 0.0s
bekletme siresi
On uyarma akimi
P6-05 oncesi DC frenleme 0% ~ 100% 0% ©)
akimi
On uyarma siiresi
P6-06 oncesi DC frenleme 0.0s ~ 100.0s 0.0s ©)
suresi
ACC/DEC 0: Lineer ACC/DEC
P6-07 (Hizlanma / 1: S-egri ACC/DEC A 0 (©)
Yavaslama) modu 2: S-egri ACC/DEC B
S egrisinin basl
P6-08 egrisinin basiangie 14 o, ~ (100.0% ~ P6-09) 30.0% o

dilimi zamani
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V | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
S earisinin bitis dilimi
P6-09 egrisinin bitg dlimi1- 4 o, (100.0% ~ P6-08) 30.0% o
zamani
0: Yavaslamali Stop
P6-1 D M
6-10 urma Modu 1: Serbest durus 0 O
DC durduktan sonra 0.00Hz ~ PO-10 (maximum
P6-11 frenleme baslangi¢ 0.00Hz O
frekans)
frekansi
DC Durduktan sonra
P6-12 frenleme gecikme 0.0s ~ 100.0s 0.0s O
suresi
Di k D
P6-13 urduktan sonra DC 50,4009, 0% o
gegcerli frenleme
D k D
P6-14 urduktan sonra DC | ' 100,08 0.0s o
frenleme sdresi
Frenl kull
P6-15 rememe XUlanm 1 9o, ~ 100% 100% o
orani
P7 Grubu: Tus Takimi ve Display
P7-00 Hiz kontrol nominal | o 4\ \~1000.0kw Modele °
glcl bagli
0: Gegersiz
1:Tus Takimi ve uzaktan komut
P7.01 QUIC.K/JOG o arasinda degi$tirvr.ne. 0 o
Tus fonksiyon secimi | 2: FDW/REV degistirme
3: lleri Jog
4: Geri Jog
p7.02 STOP/RST 0: Tus takimi agik iken gegerli 1 o

Fonksiyon secimi

1: Her zaman gecerli
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Fonksiyon

Parametre Adi

Aciklama

Varsayilan
deger

Modifikasy
on

P7-03

Calisma Durumu
Gostergeleri 1

0000 ~ FFFF

Bit00: Calisma Frekansi 1 (Hz)
Bit01: Frekans Ayari (Hz)
Bit02: Bus voltaji (V)
Bit03: Cikis voltaji (V)
Bit04: Gegerli Cikis (A)
Bit05: Cikis Guicu (kW)
Bit06: Cikis Torku (%)
Bit07: DI durumu

Bit08: DO durumu

Bit09: Al1 voltaji (V)
Bit10: Kullaniimiyor
Bit11: Radyatoér Sicakhgi
Bit12: Sayilan Deger
Bit13: Deger Uzunlugu
Bit14: Yuk Hizini Goster
Bit15: PID ayarlari

81F

P7-04

Calisma Durumu
Gostergesi 2

0000 ~ FFFF

Bit00: PID Geri Besleme

Bit01: PLC Adim(step)

Bit02: HDI Giris Sinyali Frekansi
(kHz)

Bit03: Calisma Frekansi 2 (Hz)
Bit04: Kalan Calisma Siresi
Bit05: Al1 kalibrasyon éncesi
voltaj(V)

Bit06: Kullaniimiyor

Bit07: Kullaniimiyor

Bit08: Lineer hiz

Bit09: Cihazin suanki galismasi
sirasinda enerjili kalma zamani
(Saat)

Bit10: Cihazin suanki galigmasi
sirasinda enerjili kalma zamani
(Dakika)

Bit11: HDI Giris sinyal frekansi (Hz)
Bit12: Haberlesme Ayarlari Degeri
Bit13: Kullaniimiyor

Bit14: Ana Frekans A Goster (Hz)
Bit15: Yedek/Destek frekansi B
goster (Hz)

P7-05

Durma Durumu

0000 ~ FFFF

73
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an odifikasy
deger on
Goster Bit00: Frekans Ayari(Hz)
Bit01: Bus voltaji (V)
Bit02: DI Giris Durumu
Bit03: DO Cikis Durumu
Bit04: Al1 gerilimi (V)
Bit05: Kullaniimiyor
Bit06: Radyator sicakhgi
Bit07: Deger Sayici
Bit08: Uzunluk degeri
Bit09: PLC Adimi(step)
Bit10: Yikleme Hizi
Bit11: PID ayarlari
Bit12: HDI giris sinyal
frekansi(kHz)
Yk hiz gost
P7-06 Hi iz GOSIETOe 1 4 0001 ~ 6.5000 3.0000 o
katsayisi
P7-07 IGBT modul sicakligi | 0.0C~100.0C - )
Modele
Hiz kontrol cih
P7-08 12 KOMIOLCINAZL 1 4y, o000V gore °
nominal gerilimi o
degisir
Topl |
P7-09 oplam galsma | o, _ 65535h ; °
zamani
P7-10 Model - - [
P7-11 Yazilim versiyonu - [ )
0: 0 ondalik hane
YUk hizi gosterimiicin | 1: 1 ondalik hane
- O
pr-12 ondalik hane 2: 2 ondalik hane !
3: 3 ondalik hane
P7-13 Cihazintoplam | seras, - °
aclk kalma siresi
P7-14 Toplam eneriji tiketimi | OkW ~ 65535 kW - [
P8 Group: Gelismis Fonksiyonlar
P8-00 Jog calisma frekansi 0.00Hz ~ P0-10 (max. frekans) 2.00Hz O
P8-01 Jog hizlanma suresi 0.1s ~ 3600.0s 20.0s O
P8-02 Jog yavaslama suresi | 0.1s ~ 3600.0s 20.0s O
Model
P8-03 Hizlanma siiresi2 | 0.1s ~ 3600.0s bc;;le o
Model
P8-04 Yavaslama siiresi 2 | 0.1s ~ 3600.0s bc;;le o
P8-05 Hizlanma suresi 3 0.1s ~ 3600.0s Modele @)
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
bagh
Model
P8-06 Yavaslama siresi 3 | 0.1s ~ 3600.0s bc;;le o
Modele
P8-07 Hizlanma suresi 4 0.1s ~ 3600.0s b(;g“ O
Model
P8-08 Yavaslama siresi4 | 0.1s ~ 3600.0s b‘;;f o
0.00Hz ~ P0-10 i
P8-09 Artis frekansi 1 ‘ (maximum 0.00Hz o
frekansi)
P8-10 Artis frekansi 2 0.00Hz ~ P0-10 (maximum 0.00Hz o
frekansi)
- 0.00Hz ~ P0-10 (maximum
P8-11 Artis frek | .01H
8 1s frekansi genligi frekans) 0.01Hz O
FWD/REV donma
P8-12 0.0s ~ 3600.0s 0.0s @)
zamani
P8-13 Ters Kontrol 0: Actk 0 @)
1: Kapali
Set frekansi alt 0: Alt frekans limitinde calis
frekans limitinden 1: Dur
P8-14
8 kiicikken invertor 2: 0 - Hiz Dur 0 ©
davranigi
P8-15 Glg disUs kontroll 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz @)
Cih jili kal
P8-16 hazin enenit kaima | o, _ 36000h oh o
hedef suresi
Cihazin galistigi
P8-17 h~ h h
8 toplam hedef suresi Oh ~ 36000 0 ©
" 0: Koruma yok (Enerjilenme aninda
Enerjilenme aninda o
P Run” komutu alir)
P8-18 Run” komutu . 1 @)
1: Koruma var (Enerjilenme aninda
korumasi -
Run” komutu almaz)
Frekans tespit etme 0.00Hz ~ P0-10 (maximum
Pe-19 degeri (FDT1) frekans) 50.00Hz ©
Frekans tespit edici
P8-20 yalitim degeri 0.0% ~ 100.0% (FDT1 level) 5.0% O
(FDT1)
0/ ~ 0, .
P8-21 Frekansa ulagsma 0.0% ~ 100.0% (maksimum 0.0% o

algilama genligi

frekans)
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
Artan frekans kontroli | 0: Gegersiz
P8-22
8 ACC/DEC 1: Gegerli 0 ©
Hizlanma suresi 1 ile
0.00Hz ~ PO- i
P8-25 Hizlanma siiresi 2 2 ~ P0-10 (maximum 0.00Hz o
L frekans)
degisimi
Yavaglama suresi 1 ile .
0.00Hz ~ PO-
P8-26 Yavaslama siresi 2 P0-10 (maximum 0.00Hz o
S frekans)
degisimi
o - 0: Gegersiz
- T | lig
P8-27 erminal jog 6nceligi 1: Gegerl 0 O
Frekans tespit etme 0.00Hz ~ P0-10 (maximum
Pe-28 degeri (FDT2) frekans) 50.00Hz ©
Frekans algilama
P8-29 gecikme degeri 0.0% ~ 100.0% (FDT2 seviyesi) 5.0% @)
(FDT2)
Belli bir frekansa .
P8-30 ulasmayi algilama 0.00Hz ~ P0-10 (maximum 50.00Hz O
L frekans)
degeri 1
Belli bir frek:
CIDITITERANSa 1 () 4o - 100.0% (maksimum
P8-31 ulagsmayi algilama 0.0% O
o frekans)
genligi 1
Belli bir frekansa .
P8-32 ulagsmay! algilama 0.00Hz ~ PO-10 (maximum 50.00Hz @)
L frekans)
degeri 2
Belli bir frek:
ellibirfrekansa | ) oo 100.0% (maksimum
P8-33 ulagsmayi algilama 0.0% O
o frekans)
genligi 2
0-akim algilama 0-0% ~ 300.0%
P8-34 . g ) 100.0% motor anma akimina 5.0% @)
seviyesi )
karsilik gelir
0-akim algilama
P8-35 .I I 9 0.01s ~ 360.00s 0.10s @)
gecikme suresi
. - 0.0% (tespit edilemedi)
P8-36 Gegerli Gikis imitin—| 4 191 _ 300.0% (motor gegeri 200.0% o
Ustlinde
orani)
Cikis akimi asiri limit
P8-37 algilama gecikme 0.00s ~ 360.00s 0.00s O
sUresi
P8.38 Akim degerine ulasma | 0.0% ~ 300.0% (motor anma 100.0% o
1 akimi)
P8-39 Akim degerine ulasma | 0.0% ~ 300.0% (motor anma 0.0% @)
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
genligi 1 akimi)
P840 Akim degerine ulasma | 0.0% ~ 300.0% (motor anma 100.0% o
2 akimi)
P841 Akim deger'i?e ulasma | 0.0% ~ 300.0% (motor anma 0.0% o
genligi 2 akimi)
Zamanlama . .
P8-42 . 0: Gegersiz 1: Gegerli 0 O
fonksiyonlari ayari
0: P8-44
1: Al
Pg-43 Zam:.a.nlar.na (;?Il?ma 2: Kullaniimiyor 0 o
suresi segimi 3: Tus Takimi potansiyometre
Analog giris skalas| F8-44’e
karsilik gelir
V4 | |
P8-44 aman ajna _Qa 'sma 0.0Min ~ 3600.0Dakika 0.0Dakika O
slresi
P8-45 Al Giris Vo.lta.Jl. 0.00V ~ P8-46 3.10V @)
koruma alt limiti
Al1 Giri Itaj
P8-46 S VoAl | pg 45~ 10.00v 6.80V o
koruma Ust limiti
P8-47 Moddl Sicaklik Geligsi | 0°C ~100C 75C @)
0: invert histig I
P8-48 Sogutucu Fan Kontrol nverier galishig: zaman calls 0 o
1: Her zaman Galis
0.0 ~ PA-04 (PID geri besleme
P8-49 Uyanma Frekansi . 3.0 O
araligi)
Uyanma Geciktirm
P8-50 yanma BSecidiime | 0.0s ~ 3600.0s 0.0 o
slresi
P8-51 Hareketsizlik frekansi 0.00Hz ~ P0-10 (maximum 0.00Hz O
frekans)
Hareketsizlik ikm
P8-52 rOREISIZIc geCME | 4 os ~ 3600.0s 0.0 o
slresi
| .
P8-53 Galisma sresine | ook ~ 3600.0Dak. 0.0Min o
ulasma ayari
P9 Grubu: Hata ve Koruma
Motor Asir yuk 0: Kapali
PO- 1
9-00 koruma segimi 1: Aglk ©
Motor A Uk
P9-01 olor Asin yu 0.20 ~ 10.00 1.00 o
koruma kazanci
P9-02 Motor Asiri yik 6n 50% ~ 100% 80% O
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an odifikasy
deger on
alarm katsayisi
P9-03 Stall asir gerilim 0~100 0 o
kazanci
Stall asir gerilim
P9-04 noktasi / Frenleme 120% ~ 150% 130% @)
esigi
P9-05 Asiri akim durma 1~100 20 o
kazanci
Asiri akim durma
P9-06 $in aKim cun 100% ~ 200% 160% o
noktasi
Cihaz agik iken kisa . .
P9-07 devirl topraklama | °- Cegersiz 1 o
o 1: Gegerli
koruma segimi
0: Kapali
P9- Hizl ak ( 1
9-08 1zl akim sinirlari 1: Agk @)
H ik
P9-09 ata otomatik reset 0~5 0 o
sayisi
Otomatik hata
resetleme sirasinda 0: Pasif
Po-10 HDO terminali eylem | 1: Aktif 0 ©
segimi
Hata ot tik t
P9-11 ata olomatikTeset | 5 45 ~ 100.0s 1.0s o
aralig
P9-12 Kullaniimiyor
P9-13 Cikis fazinda 'ha.ta 0: Kapali 1 o
koruma segimi 1: Aclk
0: Hata yok
1: Kullaniimiyor
2: Hizlanirken fazla akim
3: Yavaslarken fazla akim
4: Daimi hizda akim fazlasi
5: Hizlanirken fazla voltaj
6: Yavaslarken fazla voltaj
P9-14 Birinci hata tirii 7: Sabit hizda asir gerilim B °
8: Kullaniimiyor

9: Voltaj yetersiz
10: Inverter asin yukte
11: Motor agiri ylkte

12: Girig tarafinda faz hatasi
13: Cikis tarafinda faz hatasi

14: Module asin sicak
15: Dis etken Hatasi
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Varsayilan | Modifikas
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama ,yl ” y
deger on
16: Haberlesme hatasi
17: Kontaktor Hatasi
18: Akim tespit hatasi
19: Motor otomatik ayarlama
hatasi
20: Kullaniimiyor
21: Parametre R/W hata
22: Inverter donanim hatasi
23: Motor topraklama kisa devre
hatasi
24 Kullaniimiyor
25: Kullaniimiyor
26: Calisma zamani gelisi
27: Ozellestiriimis hata 1
28: Ozellestirimis hata 2
29: Acllisa gelme zamani
30: YUk kapat
31: PID galigirken geri besleme
kaybi
40: Hizlh akim limiti zaman asimi
41: Kullanilmiyor
42: Hiz sapma boyut agimi
43: Motor hizi agimi
P9-15 ikinci hata Tur( - [
P9-16 Ugiincii hata tiiri — °®
Uclincii hatada
P9-17 — —
frekans e
P9-18 Uglincii hatada Akm | — — )
oiincii h B
PY-19 Uglincl atgda us _ _ °
voltaji
P9-20 U(;Unc.(] hgtada Giris | - °
terminali durumu
P9-21 Ugunc.u hgtada cikis - - ®
terminali durumu
Uclincii hatada
P9-22 — _
Inverter durumu ¢
Uclincii hatada
P9-23 — _
Acilma zamani o
oinci
P9-24 Uglincl hatada _ _ ®

Calisma zamani
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Varsayilan | Modifikas
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama ,yl bk
deger on
P9-27 ikinci hatada Frekans | — - °
P9-28 ikinci hatada Akim - - ®
ikinci h B
P9-29 inci ataqa us - _ °
voltaji
P9.30 ikinci. hat.ada Girig B _ °
terminali Durumu
P9.31 ikinci.hat.ada cikis B _ °
terminali durumu
P9.32 ikinci hatada Inverter | _ ®
durumu
P9.33 ikinci hatada agma | _ °
zamani
Po.34 ikinci hatada Calisma | B R
Zamanli
P9-37 Birinci hatada frekans | — - [}
P9-38 Birinci hatada Akim - — )
P9-39 Birinci hata.da Bus - - °
voltaji
P9-40 Birinc.i hgtada girig - - ®
terminali durumu
P9-41 BII’InC! ha.tada cikis - - °
terminali durumu
P9-42 Birinci hatada Inverter | - ®
durumu
P9-43 Birinci hatada agilma | - ®
zamani
P94 Birinci hatada - _ °
Calisma zamani
Birler basamagi: Motor agir yuk
Onlar basamagi: Giris faz hatasi
Yizler basamagi: Cikis faz hatasi
Binler basamagi: Harici hata
Hata koruma  secimi Onbinler basamagi: Haberlesme
P9-47 “M 1 hatasi 00000 o

1

Beliritlen hata kodlarinda cihazin
davranis tipi segimi:

0: Serbest stop

1: Yavaglayarak durma

2: Calismaya devam et
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Fonksiyon

Parametre Adi

Aciklama

Varsayilan
deger

Modifikasy
on

P9-48

Hata koruma segimi 2

Birler basamagi: Enkoder/PG kart
hatasi

Onlar basamagi: Fonksiyon kodu
R/W hatasi

Yizler basamagi: Kullaniimiyor
Binler basamagi: Motor asiri
Isinma

Onbinler basamagi: Calisma
suresine ulasma

Beliritlen hata kodlarinda cihazin
davranis tipi segimi:

0: Serbest stop

1: Yavaglayarak durma

2: Calismaya devam et

00000

P9-49

Hata koruma segimi 3

Birler basamagi: Ozellestirilmis
hata 1

Onlar basamagi: Ozellestirilmis
hata 2

0: Serbest stop

1: Yavaglayarak durma

2: Calismaya devam et

Yizler basamagi:Enerijili kalma
slresine ulagsma zamani

0: Serbest Stop

1: Yavaglayarak durma

2: Calismaya devam et

Binler basamagi: Yikstiz

0: Serbest Stop

1: Yavaglayarak durma

2: Motor anma giictiniin %7'sine
kadar dlsdr, sonar calismaya
devam et. Yuksiz degilken set
edilen frekansta calis.

Onbinler basamagi: Calisirken PID
Geribesleme kaybi

0: Serbest Stop

1: Yavaglayarak durma

2: Calismaya devam et

00000

P9-50

Hata koruma segimi 4

Birler basamagi:

Hiz sapma asimi

Onlar basamagi: motor asiri hiz
Yuzler basamagi: Baslangig yeri
hatasi

Beliritlen hata kodlarinda cihazin

00000
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
davranis tipi segimi:
0: Serbest stop
1: Yavaglayarak durma
2: Calismaya devam et
0: Mevcut frekansla galis
Hata durumunda 1: Set frekansinda calis
P9-54 galisma Tre.kan3| 2: Ust 'Iin.1it frekansinda calis 0 o
segimi 3: Alt limit frekansinda calis
4: Anormal yedekleme frekansinda
calis (P9-55)
Anormal yedekleme 60.0% ~ 100.0% (100.0%
P9-55 Y maksimum frekansa (P0-10) 100.0% o
frekansi .
karsilik gelir)
P9-56~
P9-58 Kullaniimiyor ®
0:G i
e RN o | o
2: Yavaglayarak dur
Ani voltaj kesintisinde
cihazin tekra
P9-60 azin ferar 80 ~ 100.0% 90.0% o
galismaya baglama
voltaji
Ani voltaj kesintisinde
cihazin tekra
P9-61 fhazin fekrar 0.00s ~ 100.00s 0.50s o
galismaya baglama
suresi
Ani voltaj kesintisinde
60.0% ~ 100.0% (standard b
P9-62 cihazin eyleme gegme ) ,/o, 7 (standard bus 80.0% O
. gerilimi)
voltaji
Off-load Koruma 0: Kapali
P9-63 0
secimi 1: Acik o
P9-64 Off-load tespit 0.0 ~ 100.0% 10.0% o
seviyesi
P9-65 Off-load Tespit suresi | 0.0 ~ 60.0s 1.0s O
PA Grubu: PID Fonksiyonlar
0: PA-01
1: A1
2: Kullaniimiyor
PA-00 PID Ayar yeri 3: Tus takimi potansiyometre 0 O

4: Yiksek hizl sinyal HDI
5: Haberlesme
6: Coklu adim
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
PA-01 "PID. Tus taklml 0.0.~ PA-04 (PID verilen 0.0 o
Uzerinden verilen geribesleme alani)
0: Al
1: Kullaniimiyor
2: Tus takimi potansiyometre
. 3: Kullaniimiyor
PA-02 PID i:”nt;e,slleme 4: Yksek hiz sinyali HDI 0 o
ynag 5: Haberlesme
6: Kullaniimiyor
7: Kullaniimiyor
8: Kullaniimiyor
R 0: Pozitif
PA-03 PID etki yonu 1: Negatif 0 O
PA-04 PID geri b?sleme PATO1(PID Tus takimi Gzerinden 100.0 o
araligi verilen)~ 1000.0
PA-05 Oransal Kazang Kp1 0.0 ~ 100.0 20.0 @)
PA-06 Integral Siresi Ti1 0.01s ~ 10.00s 2.00s @)
PA-07 Turev Siresi Td1 0.000s ~ 10.000s 0.000s @)
PA-08 PID tersi Durdurucu | o 1y _ b1 (maximum frekans) 0.00Hz o
frekans
PA-09 PID sapma limiti 0.0% ~ 100.0% 0.0% @)
PA-10 PID Turevsel siddeti 0.00% ~ 100.00% 0.10% @)
PID verilen filtrel
PA-11 verilen filtreleme |, 0 ~ 650.00s 0.00s o
slresi
PID geribesl
PA-12 “Dgeribesteme 1 4 4 - 60.00s 0.00s o
filtreleme suresi
PID Cikis filtrel
PA-13 Giks filtreleme | 15~ 60.00s 0.00s o
slresi
PA-14 Kullaniimiyor O
PA-15 Oransal Kazang Kp2 0.0 ~100.0 20.0 O
PA-16 Integral suresi Ti2 0.01s ~ 10.00s 2.00s O
PA-17 Turev siresi Td2 0.000s ~ 10.000s 0.000s @)
0: degistirme yok
PID parametre 1: Terminal ile dedisme
PA-18 0
degistirme sartlari 2: Sapmaya bagli otomatik ©
degisme
PID parameter
PA-19 degistirme 0.0% ~ PA-20 20.0% @)
sapma 1
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an odiffkasy
deger on
PID parameter
PA-20 degistirme PA-19 ~ 100.0% 80.0% @)
sapma 2
PA-21 PID baslangi¢ degeri | 0.0% ~ 00.0% 0.0% @)
PID I geri
PA-22 baslangig degeri | ) _ 350,008 0.00s o
bekleme zamani
2 ¢ikis sapma
PA-23 arasinda max degeri | 0.00% ~ 100.00% 1.00% @)
ilet
2 ¢ikig sapma
PA-24 arasinda max degeri | 0.00% ~ 100.00% 1.00% @)
geri dondur
Birler basamag: integral etkisi
0: Gegersiz
1: Gegerli
| gi: Cikis limi
PA-25 PID integral 6zellikleri | Or'" 0asamagr: Gikis limite 00 o
ulastiktan sonra integral islemine
devam karari
0: Integral iglemine devam et
1: integral iglemini durdur
. 0.0%: geri besleme kaybi igin bir
PA-26 ) P'bD glerl' bes'szs | etkiyok 0.0% o
aybi algilama degeri 0.1% ~ 100.0%
PID geribesl
PA-27 geribesleme |, o~ 20.0s 0.0s o
kaybi tespit suresi
PA-28 PID TesaPIfa.ma 0: Durdugu zaman hesaplama yok 1 o
surekliligi 1: Durdugunda hesapla
Pb Grubu: Titreme Frekansi, Belirlenmis Uzunluk, Hesaplamalar
Pb-00 Wobble frekansi ayar | 0: ana frekansla |!g|!|‘ 0 o
modu 1: Max frekansla ilgili
Wobble frek
Pb-01 e TEANSt | 0.0% ~ 100.0% 0.0% o
genligi
Ani atl frek
Pb-02 i atlama rekans 1 4 0% ~ 50.0% 0.0% o
genligi
Wobble frekans
Pb-03 oppie frexan 0.1s ~ 3000.0s 10.0s o
gevrimi
Wobble frek
Pb-04 IVODDIG WEKANSININ 1 10, _ 100.0% 50.0% o
Ucgen dalga yukselis
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Fonksiyon Parametre Adi Aciklama Va:lzag)g:an Mod:)f;kasy
zamani
Pb-05 Ayarlanan uzunluk Om ~ 65535m 1000m O
Pb-06 Gergek uzunluk Om ~ 65535m Om O
Pb-07 Her bir metre igin puls 01~ 65535 100.0 o
sayisl
Pb-08 Sayma set degeri 1~ 65535 1000 O
Pb-09 Sayma ara set degeri | 1~ 65535 1000 O
PC Grubu: Coklu Adim Komut ve Basit PLC
PC-00 Coklu-adim Komut 0 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% O
PC-01 Coklu-adim Komut 1 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% @)
PC-02 Coklu-adim Komut2 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% @)
PC-03 Coklu-adim Komut 3 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% O
PC-04 Coklu-adim Komut 4 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% O
PC-05 Coklu-adim Komut 5 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% @)
PC-06 Coklu-adim Komut 6 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% @)
PC-07 Coklu-adim Komut 7 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% O
PC-08 Coklu-adim Komut 8 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% O
PC-09 Coklu-adim Komut9 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% (@)
PC-10 Coklu-adim Komut 10 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% @)
PC-11 Coklu-adim Komut 11 | _100.0% ~ 100.0% 0.0% O
PC-12 Coklu-adim Komut 12 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% O
PC-13 Coklu-adim Komut 13 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% @)
PC-14 Coklu-adim Komut 14 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% @)
PC-15 Coklu-adim Komut 15 | -100.0% ~ 100.0% 0.0% O
0: 1 tam devirden sonra dur
PC-16 Basit PLC galisma 1: 1 tam devirden sonra en son 0 o
modu frekanstan devam et
2: dairesel calisma
Birler basamagi: enerji kapali iken
hafiza segimi
Ener!'i kesildiginde (1) I'((aa);(:jeettme
PC-17 Basit PLC hafiza 00 O

secimi

Onlar basamagi: durdugunda
hafiza segimi

0: Kaydetme

1: Kaydet
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V | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an odifikasy
deger on
PC-18 0. faz galisma zamani | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) O
PC-19 0 faz ACCIDEC 1 _4 0 o
Zaman segimi
PC-20 1. faz calisma zamani | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) @)
PC-21 1 faz ACOIDEC 4 0 o
Zaman segimi
PC-22 2. faz galigma zamani | 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) (@)
PC-23 2. faz ACC/I?CF) 0~3 0 o
Zaman segimi
. fi
PC-24 3. faz 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) @)
galisma zamani
PC-25 3 Taz ACCIDOC 1 o _4 0 o
Zaman segimi
4. f
PC-26 az 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) O
galisma zamani
PC-27 4 faz ACOIDCC | 5 g 0 o
Zaman segimi
5. fi
PC-28 az 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
calisma zamani
PC-29 5 faz ACCIDCC 1 o _4 0 o
Zaman segimi
6. f:
PC-30 az 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
calisma zamani
PC-31 8- Taz ACCIDCC 1 o _4 0 o
zaman segimi
7. faz
PC-32 calisma zamani 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) @)
PC-33 7.faz ACC/I?CF) 0~3 0 o
zaman segimi
8. faz
PC-34 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) @)
calisma zamani
PC-35 8-Taz ACCIDCC 1 o _4 0 o
zaman segimi
9. f:
PC-36 az 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
calisma zamani
PC-37 9. faz ACC/I?CF) 0~3 0 o
zaman segimi
10. f
PC-38 az 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o

calisma zamani
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
PC-39 10.faz ACEIDEC | _4 0 o
Zaman segimi
11. f
PC-40 az 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) o
calisma zamani
PC-41 11, faz ACEIDEC | 4 0 o
Zaman segimi
PC-42 12 foz 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0 (m)
calisma zamanli ’ ' ’ ©
PC43 12. faz ACC/I.DC?C 0~3 0 o
Zaman segimi
13. f
PC-44 3. faz 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) @)
calisma zamani
PC-45 13 faz ACEIDEC | 5 _4 0 o
Zaman segimi
14. faz
PC-46 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) @)
calisma zamani
PC-47 14.faz ACCIDEC | 5 _4 0 o
Zaman segimi
15. faz
PC-48 0.0s (m) ~ 6500.0s (m) 0.0s (m) @)
calisma zamani
PC-49 19, faz ACEIDEC | 4 0 o
Zaman segimi
Zamanlama Unitesi 0: s (saniye)
PC-50 0
(Basit PLC modu) 1: m (dakika) ©
0: PC-00
1: Al
2: Kullaniimiyor
: Tus Tak i i
PC-51 Goklu adim 0 komut | - 1US Takimi potansiyometresi 0 o
modu 4: Yiksek hizl giris sinyali HDI
5: PID kontrol
6: Tustakimi ayar frekansi (P0-08),
UP/DN ile diizenlenebilir
Pd Grubu: Haberlesme Parametreleri
0: 300BPS
1: 600BPS
2: 1200BPS
Pd-00 Haberlesme Hizi 3: 2400BPS 5 @)
4: 4800BPS
5: 9600BPS
6: 19200BPS
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Vi | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
7: 38400BPS
0: “No parity” (8-N-2)
1: “Even parity” (8-E-1)
Pd-01 Data f t 3
ata formatt 2:“Odd parity” (8-0-1) ©
3: “No parity” (8-N-1)
1~247
Pd-02 Cihaz Adresi ' 1
fnaz Adres! 0: Broadcast adresi ©
Pd-03 Cevap gecikme silresi | Oms ~ 20ms 2 @)
Haberlesme 0.0 (gegersiz)
Pd-04 0.0
Zaman asimi 0.1s ~60.0s ©
H | Protokol : Ozel kol
Pd-05 aber e§m§ . rotoko! 0: Ozel protokol ) 1 o
secimi 1: Standard MODBUS protokolii
Haberl
. eriesme 0: 0.01A
Pd-06 Uzerinden akim 0 @)
P 1: 0.1A
okuma ¢ézunarligu
PE Grubu: Kullanilmayan Fonksiyon
PE-00 Kullaniimiyor O
PP Grubu: Fonksiyon Kodlari Yonetimi
PP-00 Kullanici Sifresi 0 ~ 65535 0 O
0: Herhangi bir ayar yok
PP-01 Fabrika Ayarlarl 1: Motor paralm?trelerl harig fabrika 0 o
ayarlarini geri ylikle
2: Kayitlari sil
Birler basamagi: U0 grup Gosterim
secenekleri
Fonksiyon 0: Gosterme
. 1: Goster
PP-02 patameFrelerl g.;rpr Onlar basamagi: AO grup Gosterim 00 ©
gosterim segimi secenekleri
0: Gosterme
1: Goster
PP-03 Kullaniimiyor [
Fonksiyon kodu 0: Kapali
PP-04 0 )
degistirme ozellikleri 1: Agik
PP-05 Calisma Modu 1: Sabit tork
(>5.5kW) 2: Fan ve Pompa

A0 Grubu: Tork Kontrol Parametreleri
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V. | Modifik
Fonksiyon Parametre Adi Aciklama arsiyl an il eEsy
deger on
A0-00 Hiz / Tork Kc')nt.rol 0: Hiz Kontrol 0 o
modu segimi 1: Tork kontrol
0: Tus takimi (A0-03)
1: Al
Tork control modunda | 2: Al2 (2,2 kW ve Uizeri)
A0-01 tork ayarla.n !(aynak 3:Tu"§ Takimi pgtan§iyometresi 0 o
segimi 4: Yiksek hiz sinyali HDI
5: Haberlesme
6: Reserved
7: Reserved
Tork kontrol modunda
A0-03 TusTakimi Uzerinden | -200.0% ~ 200.0% 150.0% O
tork kontrolQ
A0-04 Tork filtreleme siresi | 0.00s ~ 10.00s 0.00s O
A0-05 Tork kontrol m.odunda 0.00Hz ~ P0-10 (maximum 50 00Hz o
max frekansi iletmek | frekans)
Tork kontrol modunda 0.00Hz ~ P0-10 .
A0-06 max frekansi geri Loz (maximum 50.00Hz @)
R frekans)
dondlirme
Tork kontrol modunda
A0-07 L 0.00s ~ 36000s 0.00s O
hizlanma siresi
Tork kontrol modunda
A0-08 . 0.00s ~ 36000s 0.00s O
yavaslama suresi
5.2 Goruntiileme Parametre Tablosu
Fonksiyon kodu Name Minimum unit
U0:Grubu: Temel Goriintiileme Parametreleri
U0-00 Calisma Frekansi (Hz) 0.01Hz
U0-01 Set Frekansi (Hz) 0.01Hz
U0-02 DC bus voltaji (V) 0.1V
U0-03 Cikis voltaji (V) 1V
U0-04 Cikis akimi (A) 0.01A
U0-05 Cikis glicti (kW) 0.1kW
U0-06 Cikis torku (%) 0.1%
uo-07 DI Giris durumu 1
U0-08 DO Cikis durumu 1
U0-09 Al1 Voltaji (V) 0.01Vv
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Fonksiyon kodu Name Minimum unit
uo-10 Al2 Voltaji (2,2 kW ve (izeri) 0
U0-11 Radyator sicakligi 1C
U0-12 Sayma degeri 1
U0-13 Uzunluk degeri 1
uo-14 Yikleme hizi 1
Uo0-15 PID ayarlari 1
Uo0-16 PID geri besleme 1
uo-17 PLC fazi 1
U0-18 HDI giris sinyal frekansi (Hz) 0.01kHz
Uo0-19 Geri besleme hizi (unit 0.1Hz) 0.1Hz
U0-20 Kalan calisma suresi 0.1Min
uU0-21 Al1 kalibrasyon éncesi voltaj 0.001V
uU0-22 Al2 kalibrasyon éncesi voltaj 0.001V
U0-23 Kalibrasyon éncesi tugtakimi 0.001V

potansiyometresi
u0-24 Lineer vektérel hiz 1m/Min
U0-25 En son enerjili kalma siresi 1Min
U0-26 En son galisma suresi 0.1Min
uo-27 HDI Giris sinyali frekansi 1Hz
U0-28 Haberlesme ayarlari degeri 0.01%
U0-29 Kullaniimiyor 0.01Hz
U0-30 Ana frekans A Goster 0.01Hz
U0-31 Yardimci Frekans B Goster 0.01Hz
U0-32 Kullaniimiyor 1
U0-33 Kullaniimiyor 0.1<
U0-34 Motor Sicakhgi 1C
U0-35 Hedef Tork (%) 0.1%
U0-36 Kullaniimiyor 1
uU0-37 Giig faktor agist 0.1°
U0-38 Kullaniimiyor 1
U0-39 Kullaniimiyor v
U0-40 Kullaniimiyor Vv
u0-41 DI Giris durumunu goster 1
u0-42 DO Cikis durumunu goster 1
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Fonksiyon kodu

Name

Minimum unit

DI Fonksiyon durumunu goster 1

uo-43 (fonksiyon 01-fonksiyon 40) !
it 1
U0-59 Ayar Frekansi (%) 0.01%
U0-60 Calisma Frekansi (%) 0.01%
U0-61 Invertér Durumu 1

Bolum 6 Parametre Agiklamalari

Grup PO Temel Fonksiyon

P0-00*

Cihaz modeli Fabrika ayari
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1 G model

Ayar Araligi
Y g 2 P model

* 300A yazilim versiyonunda PP-05'ten ayarlanir.

1: G model: Sabit tork modu
2: P model: Fan, pompa modu

Kontrol modu Fabrika ayari 0
P0-01 0 V/F kontrol
Ayar Araligi -
1 Vektor kontrol

0: V/F control

Pompa, fan vb. genel uygulamalar igin uygundur. Bir hiz kontrol cihazi ile birden fazla motor sirilecegi
zaman bu mod segilmelidir.

1: Vektdr kontrol

Bu fonksiyon disik hizda yuksek tork, yiksek hiz dogrulugu, dinamik hizli tepki verme gerektiren
uygulamalar igin veya puskirtme, kaliplama makinesi, merkezka¢ makinesi, tel gekme makinesi, mikser,
kirici, kanistirici, ekstruder, bodonoz vb. gibi uygulamalarda oldukga kullanighdir.

Not:

Eger vektor kontrol modu kullanilacaksa motor parametrelerinin otomatik ayarlanma iglemi diizgiin
bir sekilde yapilmis olmalidir. Motor parametrelerinin otomatik olarak nasil ayarlanacagini gérmek
icin liitfen P4 grup parametrelerine bakiniz. Ayrica daha iyi karekteristik kontrol saglamak icin
vektor kontrol grubu ayarlanmis olmalidir (P2 grup).

Calisma komut kaynagi Fabrika ayari 0
P0-02 0 Tus takimi (LED “OFF” konumundadir)
Ayar Araligi 1 Terminal (LED “ON” konumundadir)
2 Haberlesme (LED flas yapar)

0: Tustakimi (“LOCAL/REMOTE” LED “OFF” konumundadir)

RUN ve STP/RST tuslari galistirma komutlari olarak kullanilir. Eger ¢ok fonksiyonlu tus (QUICK/JOG),
FWD/REV degistirme fonksiyonu olarak ayarlanmigsa (P7-01 degeri 2 ise), bu tus yon degisimi olarak
kullanilir. Eger ¢ok fonksiyonlu tus (QUICK/JOG), FWD jog (P7-01 degeri 3) olarak ayarlanmissa veya
REV jog (P7-01 degeri 4) olarak ayarlanmigsa, bu tus jog ¢alistirma igin kullanilir.

1: Terminal ("LOCAL/REMOT” LED “ON” konumundadir)
FWD, REV, JOGF, JOGR, v.b islemler Coklu fonksiyon giris terminal’i tarafindan kontrol edilebilir.

2: Haberlesme (“LOCAL/REMOT” LED flas yapar)
invertér islemleri haberlesme kanali {izerinden host (yonetici) tarafindan kontrol edilebilir.

Ana frekans kaynagi A

segimi Fabrika ayari

P0-03

UP ve DOWN tuslari ile ayarlanabilir.

Ayar Araligi Eneriji kesildiginde hafizada kalmaz.
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1
UP ve DOWN tuslari ile ayarlanabilir.

Eneriji kesildiginde hafizada kalmaz.

Al1

Al2

Tus takimi potansiyometresi

Yiksek hizlh PULS (HDI)

Sabit hiz

Basit PLC

PID

O 0| N| Of O | W N

Haberlesme

0: Tus Takimi (Kaydedilmemis)

Baslangig degeri P0-08 ile ayni degerdir. invertdr frekans ayari tus takimi lizerindeki “A” ve “V¥” tuslari
( terminal Gzerindeki Asagi ve Yukari tuslari) ile ayarlanabilir.

Kaydedilmemis demek, invertoriin enerjisi kesilip tekrar geldiginde frekans set degeri tekrar P0-08’deki
degerine doner. Kaldigi yerden devam etmez.

1: Tustakimi (Kaydedilmis)

Baslangi¢ degeri P0-08 ile ayni degerdir.

Kaydedilmis demek, invertdriin enerjisi kesilip tekrar geldiginde frekans set degeri kaldigi yerden devam
eder. Frekans ayari invertor kapatiimadan onceki ayarda olmasidir.

2: A1

Referans frekansi analog girisler tarafindan belirlenir. MICNO serisi invertorde 0~10V / 0~20mAi
destekleyen 1 adet (2,2 kW monofaze tim trifaze gliglerde 2 adet) analog girisi mevcuttur.

Kullanici hedeflenen frekans ile analog girisin giris voltaj degerini ayarlayabilir. P4 parametre grubu ile
analog girisler istenilen sekilde ayarlanabilir.

3. Al2 (2,2 kW monofaze ve tim trifaze gliglerde)

4: Tus Takimi potansiyometresi

Frekans Tus takimi Uzerindeki potansiyometreden ayarlanir.

5: Yiksek Hiz Sinyali (HDI)

Frekans ylksek hiz sinyali tarafindan ayarlanir.

Sinya 6zellikleri: Voltaj araligi 9V - 30V arasinda ise, frekans araligi OkHz  50kHz’dir. Sinyal girisi sadece
cok fonksiyonlu giris terminal(HDIYinden yapilir.

6: Coklu Sabit Hiz:

Frekans PC gruplari tarafindan belirlenir. Hangi hizin segilecegi ise terminal girisleri ile belirlenir.

7: Basit PLC

Kullanici frekansi, bekleme zamani, her fazda galisma yonu,fazlar arasinda galisma hizi/yavaglama hizi
gibi ayarlarin hepsini yapabilir. Daha fazla detayli bilgi icin PC grup aciklamasina bakiniz.

8: PID

Frekans degeri PID ayarlamasinin sonucunda gikan degeridir.Daha fazla bilgi i¢in PA grup agiklamasina
bakiniz.

9: Haberlesme
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Frekans RS485 lizerinden ayarlanir. Daha fazla bilgi icin 9. Bélimdeki Modbus Haberlesme protokollerine
bakiniz.

Yedek frekans kaynagi B . 0
segimi Fabrika ayari
0 UP ve DOWN tuslari ile ayarlanabilir.
Enerji kesildiginde hafizada kalmaz.
1 UP ve DOWN tuslari ile ayarlanabilir.
Eneriji kesildiginde hafizada kalmaz.
P0-04 2 Al
Ayar Araligi 3 Al2
4 Tus takimi potansiyometre
5 Yiksek hizli PULS (HDI)
6 Goklu sabit hiz
7 Basit PLC
8 PID
9 Haberlesme

Yedek frekans kaynagi bagimsiz frekans kanali olarak kullanilirsa (6rnegin P0-07=2 yani frekans kaynagi
Adan B'ye gecis) ana frekansla ayni sekilde kullanilir. Daha fazla bilgi igin P0-03’e bakiniz.

1. Eder yedek frekans kaynagi Tus takimindan giriliyorsa, frekans (P0-08) degeri gecersizdir, bu ylizden
ana referans frekansi UP ve DOWN tuslari kullanilarak ayarlanmalidir.

2. Eger yedek frekans analog giristen geliyorsa veya sinyal girisinden gelirse frekans kaynagi aralidi igin
P0-05 ve P-06 ya bakiniz.

3. Eger frekans kaynagdi giris sinyalinden geliyorsa , degerler analog giristen gelen degerlere yakindir.

Note: P0-03 ve P0-04 ayni deger verilemez. Verildigi takdirde galisma ayarlarinda kanigiklik olur.

Frekans kaynag Fabrika ayari 0
B’nin referansi
P0-05
0 Maksimum frekans
Ayar Araligi
1 Frekans kaynagdi A
Frek: ki J
B r.e z:jns‘ aynalgj Fabrika ayari 100%
PO-06 nin deger araligi
Ayar Arahigi 0% ~ 150%

Frekans kaynak secimi frekans kombinasyonuna bagli bir deder ise (P0-07 degeri 1 veya 3 ise) bu iki
deger yedek frekans kaynaginin araligini belirlemede kullanilir.

P0-05 bu araliktaki ilgili nesneleri belirlemek icin kullanilmistir. P0-05=1 ise, ayar araligi A frekans
kaynagina baghdir.
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Frekans kaynagi segimi Fabrika ayari 00

Birler
basamag | Frekans kaynagi segimi

0 Ana frekans kaynagi A
1 Onlar basamaginda belirtilen hesabin
sonucu
2 A ve B arasinda degistirme
P0-07 3 A ile hesaplama sonucu arasinda
dedistirme
Ayar Aralig 4 B ile hesaplama sonucu arasinda
degistirme
Onlar Frekans ka)./r?agl .ana yedek
basamag hesaplama iligkisi
0 A+B
1 A-B
2 Max (A,B)
3 Min (A,B)

Birler basamagi: Frekans kaynagi segimi
0: Ana frekans kaynagi A frekans degeri = A
1: A ve B frekansi hesaplama sonucu= A ve B frekansi hesaplama sonucu (Onluk birimlerden belirlenir.)
2: Ave B arasinda degistirme
Eger gok fonksiyonlu giris terminali (P4-0X=18: frekans degistirme) P4-0X, 18'den farkli bir degere ayarl
ise;
Frekans degeri = A.
Eger cok fonksiyonlu giris terminali P4-0X=18 ise;
Frekans degeri = B.
3: Aile hesaplama sonucu arasinda degistirme
Eger cok fonksiyonlu giris terminal (frekans degistirme) gegersiz ise,
Frekans degeri = A
Eger cok fonksiyonlu giris terminal (frekans degistirme) gegerli ise,
Frekans degeri = hesaplama sonucu.
4: B ile hesaplama sonucu arasinda degistirme
Eger cok fonksiyonlu giris terminal (frekans degistirme) gegersiz ise,
Frekans degeri = B
Eger cok fonksiyonlu giris terminal (frekans degistirme) gegerli ise,
Frekans deg@eri = hesaplama sonucu
Onlar basamagi: Frekans kaynagi ana/yedek hesaplama iligkisi
0:A+B
Frekans girdisi = A + B, Elde edilen frekans fonksiyona verildi.
1:A-B

73




GMTCNT MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

Frekans girdisi=A-B
2: Max (A, B)

Frekans girdisi = Max (A, B)
3: Min (A, B)

Frekans girdisi = Min (A, B)

Not: Frekans kaynagdi anal/yedek frekans hesaplamasi olarak segildigi zaman gegerli olan dengeleme
frekansi P0-21 ile ayarlanir. Ayarlanan frekans ana/yedek frekansin Ustline eklenerek istenilen degerlerle
uyusmasi 6ngoralir.

Tus takimi frekans deger araligi Fabrika ayari 50.00Hz

P0-08

Ayar Arahigi 0.00 ~ PO-10 (maksimum frekans)

Ana frekans kaynagr “tus takimi” veya “Terminal Asagi/Yukar” secildigi zaman, bu fonksiyon kodu
invertoriin dijital frekans ayarinin baslangi¢ degeridir.

Motor donis yonu Fabrika ayari 0
P0-09 0
Ayar Aralig

ileri
1 Geri

Bu fonksiyon kodunu degistirerek, motorun galisma yoniini kablolarini degistirmeden yapabilirsiniz. Bu
islem motor tzerindeki herhangi iki kabloyu (U, V ve W) degistirmek ile esdegderdir. Bu parametre ile daha
saglikli yon ayari yapilr.

Not: Parametreler fabrika ayarlarina geri getirilirse, gcalisma yoniide orjinal ayarina geri gelir.

Maksimum frekans Fabrika ayari 50.00Hz

PO-10
Ayar Araligi 50.00 Hz ~ 300.00 Hz

MICNO serisi hiz kontrol cihazinin maksimum ¢ikis frekansi 3000Hz'dir.

P0-22 degeri 1’e ayarlandigi zaman, frekans ¢o6zlnurligld 0.1Hz, P0-10 ayar arahg ise 50.0Hz~
3000.0Hz;

P0-22 degeri 2'ye ayarlandigi zaman, frekans ¢ozinurligu 0.01Hz, PO-10 ayar aralidi ise 50.00Hz~
300.00Hz olur.

Frekans kaynag ust limiti Fabrika ayar

PO-11

0 P0-12
Ayar Araligi

1 Al1
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2 Al2

3 Tus takimindaki potansiyometre
4 Yiksek hizl puls (HDI)

5 Haberlesme

Frekans (st limit kaynagini belirlemek icin kullanilir. Ust frekans limiti bilgisi (kaynagi) digital ayarlardan
(P0-12) veya analog girislerden olabilir. Analog giris frekans Ust limiti olarak kullanildi§i zaman analog
giristeki %100’lik deger P0-12'de ayarlanan degere karsilik gelir.

Not:

Ust frekans limiti maksimum frekanstan yiiksek olmalidir.

Cikis frekansi list frekans limitinden az olmalidir.

Frekans Ust limiti Fabrika ayari 50.00Hz
P0-12
Ayar Araligi P0-14 (alt limit) ~ PO-10 (maksimum frekans)
Frekans st limit ofseti Fabrika ayari 50.00Hz
PO-13
Ayar Araligi 50.00 Hz ~ 300.00 Hz

Frekans kaynagi analog giris veya HDI sinyali ise, PO-13 dengeleyici frekans degeri olarak kullanilir. Bu
frekans degeri ile PO-12 degerlerinin kombinasyonundan ¢ikan deger ise frekans Ust limiti olarak kullanilir.

Frekans alt limiti Fabrika ayari 0.00Hz

PO-14
Ayar Araligi 0.00 Hz ~ P0-12 (frekans Ust limiti)

Frekans girisi frekans alt limitinden daha disik bir degerde ise, invertor durabilir veya duslk frekansla
calisabilir veya hiz1 0’ a yavaslayarak durur. Bu segim P8-14’teki deger (izerinden yapilir.

Taslyici frekans Fabrika ayari Modele bagli

PO-15
Ayar Araligi 1.0kHz ~ 16.0kHz

Taslyici frekans motorun parazitini ve hiz kontrol cihazinin EMI'sini etkiler.
Eger taslyici frekans degeri artarsa, daha iyi akim dalgasi olusur, motor guriltiist ve harmonik akim azalir.

Not:

Fabrika ayarlari en uygun ayarlardir. Bu parameterin degistiriimemesi onerilir. Tasiyici frekans
degeri fabrika ayarindan daha biiyiik ise, hiz kontrol cihazi yavaslatilmalidir. Aksi halde cihazin
1Isinmasina ve gliclii electromanyetik girisime sebep olabilir.

Eger tasiyici frekans fabrika ayarindaki degerden daha kiiciik ise, motorun ¢ikis torkunun
azalmasina ve harmonik akimin artmasina sebep olabilir.
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Taslyici frekansin degismesi asagdidaki etkilere neden olur:

Taslyici frekans

Duaglk — Yuksek

Motor guriltisi

Yiksek —  Duguk

Ckis akim dalga formu

Zayif — lyi

Motor sicakligindaki artis

Hizh —  Yavas

Hiz kontrol cihazi sicaklidi artis

Yavas — Hizh

Kagak akim

Kiicik — Blylk

Harici radyasyon karigmasi

Kiicik — Blylk

Sicakliga bagli tasiyici frekansi .
ayarlar Fabrika ayari 1
P0-16
- 0: Hayir
Ayar aralgi 1: Evet

Hiz kontrol cihazi sicaklik ayarina bagh olarak tasiyici frekans degderini otomatik olarak kendisi degistirebilir.
Bu fonksiyon cihazin asiri isinma alarmi ihtimalini azaltir.

Hizlanma zamani 1 Fabrika ayari Modele bagli
PO-17
Ayar Araligi 0.00s ~ 36000s
Yavaglama zamani 1 Fabrika ayari Modele bagh
P0-18
Ayar Araligi 0.00s ~ 36000s

Hizlanma zamani OHz'den P0-25’e girilen frekansa ulagsma stiresidir.
Yavaglama zamani P0-25'de girilen degerden OHz'ye ulagsma suresidir.

Cikus frekans: (Hz) A

Frnax

Fzet

Zaman

zergek hizlanma zamani

Ayarlanan hizlanma zamani L
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Figure 6-1 Hizlanma/Yavaslama zaman grafigi

Cok fonksiyonlu dijital giris terminalinden segilebilen toplam 4 adet hizlanma/yavaslama grubu vardir.
Grup 1: P0-17, P0-18;
Grup 2: P8-03, P8-04;
Grup 3: P8-05, P8-06;
Grup 4: P8-07, P8-08.

Hizlanma/yavaslama suresi

¢z Fabrika ayari 0
P0-19 0 1s
Ayar Araligi 1 0.1s
2 0.01s

Micno serisi hiz kontrol cihazi 3 farkli hizlanmalyavaslama siresi ¢ézinurligd sunmaktadir: 1s, 0.1s,
0.01s.

Not: Bu fonksiyon ayarlandigi zaman 4 grup hizlanmalyavaslama siiresinin basamak ¢oziiniirliigi
ve ilgili gruba karsilik gelen hizlanmalyavaslama siiresi degisir.

Yedek frekans kaynagi ofset Fabrika ayari 0.00 Hz
frekansi
P0-21
Ayar Araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)

Bu fonksiyon kodu yanliz frekans kaynagi ana/yedek frekans hesaplamasina ayarlandigi zaman gegerlidir.
Frekans kaynadi analyedek frekans hesaplamasina ayarlandigi zaman, P0-21 ofset frekansi olarak
kullanihr.

Frekans komut ¢ozunurligu Fabrika ayari 2
P0o-22 1 0.1 Hz
Ayar Araligi
Y g 2 0.01 Hz

Bu parametre, frekanslar ile ilgili olan fonksiyon kodlarinin ¢ézinurliguni belirlemek icin kullanihr.
Frekans ¢ozunurligu 0.1Hz’ iken, maksimum ¢ikis frekansi 3000.0Hz.
Frekans ¢ozunurligu 0.01Hz’ iken, maksimum ¢ikis frekansi 300.00Hz.

Not: Bu parameter degistirildigi zaman, frekans degisimi ile alakali parametrelerdeki decimallerin
yeri degisir ve buna ek olarak bu degerlere karsilik gelen frekans degerleride degisir.

Durmadan 6nceki son frekansi

hafizada saklama Fabrika ayari L

P0-23

0 Saklama
1 Sakla

Ayar Araligi

Bu fonksiyon sadece frekans kaynagi tus takimindan ayarlandigi zaman gecerlidir.
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0:Saklama demek, tus takimindan ayarlanan frekans degeri cihaz durduktan sonra P0-08 parametresi
Uizerinden geri atanabilir. Frekans degistirme tuslari “A”, “¥” veya terminal,yukari,asag: kullanilir.
1:Sakla demek, tus takimindan ayarlanan frekans ayarinin invertor kapatildiginda son andaki gecerli olan
frekansin geri atanmasidir. Frekans degistirme tuslar “A”, “¥” veya terminal,yukari,asag! gegerlidir.

Hizlanmal/yavaslama siresi referans

frekansi Fabrika ayari 0
P0-25 0 P0-10 (maksimum frekans)
Ayar Araligi 1 Ayar frekansi
2 100 Hz

Hizlanma/yavaglama suresi OHz’den P0-25 parametresinde ayarlanmis olan hiza ayarlanmasidir. Sekil 6.1
Hizlanma/yavaglama zamani diagramidir.

P0-25 degeri 1 olarak ayarlandiginda Hizlanma/yavaslama zamani ayarlanan frekanslarla ilgilidir. Motor
hizlanmasi frekansin sikga degismesinden dolayi degisir.

Calisma frekansi komutu UP/DN Fabrika ayar 0
referansi
P0-26
0 Calisma frekansi
Ayar arahgi
1 Ayarlanan frekans

Bu parametre, frekans kaynagi tus takimi olarak segildiginde gegerlidir.

“A”, “V” tuslar veya dijital girislerdeki UP, DOWN tuslari kullanildiginda, yani referans frekansi artip
azaldiginda veya ayar frekansi artip azaldiginda ayar frekansini degistirmek igin kullanilacak modu
belirlemede kullanilir.

Frekans kaynagi — komut kaynagi 000

kombinasyonu Fabrika ayari

0 Kombinasyon yok

N

Tus takimi ayar frekansi

Al

P0-27 Al2

Ayar Araligi Tus takimi potansiyometre

Yiksek hizli puls (HDI)

Cok adimli hiz

Basit PLC

PID

Ol |N[fo|lo |~ | wWw|N

Haberlesme
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Grup P1 Motor Parametreleri

Motor tipi Fabrika ayari ‘ 0
P1-00 Genel asenkron motor
Ayar Araligi -
Degisken frekansli asenkron motor
Motor nominal glicu Fabrika ayari ‘ Modele bagli
P1-01
Ayar Araligi 0.1 kW ~ 1000.0 kW
Motor nominal gerilimi Fabrika ayari ‘ Modele bagli
P1-02
Ayar Araligi 1V ~ 2000V
Motor nominal akimi Fabrika ayari ‘ Modele bagli
P1-03 Avar Aralic 0.01A ~ 655.35A (55kW ve alt modeller)
Y g 0.1A ~ 6553.5A (55kW Gistii modeller)
Motor nominal frekansi Fabrika ayari ‘ Modele bagli
P1-04
Ayar Araligi 0.01Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)
Motor nominal hizi Fabrika ayari ‘ Modele bagli
P1-05

Ayar Arahigi

1 rpm ~ 65535 rpm

1. Motor cinsine gére parametreleri dlizgiince ayarlayiniz.
2. Daha iyi bir performans elde etmek igin, motor parametrelerini ayarlayin ve autotuning ile yapin.

Motor stator direnci

Fabrika ayari ‘ Modele bagli

P1-06 Avar Aralc 0.001Q ~ 65.535Q (55kW ve alt modeller)
Y 9 0.0001Q~6.5535Q (55kW Ustii modeller)
Motor rotor direnci Fabrika ayari ‘ Modele bagl
P1-07 0.001Q ~ 65.535Q (55kW ve alt modell
Ayar Araligi ’ . ( ve alt mode er)
0.00010~6.5535Q (55kW iistii modeller)
Motor sizinti enduktifi Fabrika ayari ‘ Modele bagli
P1-08 Avar Aralid 0.01mH ~ 655.35mH (55kW ve alt modeller)
Y 9 0.001mH ~ 65.535mH (55kW (istii modeller)
P1-09 Motor ortak endiktifi Fabrika ayari ‘ Modele bagl
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Avar Aralid 0.1mH ~ 6553.5mH (55kW ve alt modeller)
Y 9 0.01mH ~ 655.35mH (55kW {istii modeller)
Motor ylkslz akimi Fabrika ayari Modele bagl
P1-10 Avar Aralid 0.01A ~ P1-03 (55kW ve alt modeller)
Y 9 0.1A ~ P1-03 (55kW iistii modeller)

P1-06 ~ P1-10 parametreleri, motor plakasinda yazmayan, ancak autotuning ile belirlenen parametrelerdir.
Durarak autotuning sadece P1-06 ~ P1-08 parametrelerini belirleyebilir. Dénerek autotuning sadece
P1-06 ~ P1-10 parametrelerini belirlemez, ayni zamanda akim loop Pl parametrelerini de belirleyebilir.
P1-01 veya P1-02 degistiginde, invertdr P1-06 ~ P1-10 parametrelerini otomatik olarak degistirir ve P1-06
~ P1-10 degerlerini geri ylkler.

Eger motor parametreleri autotuning islemi basarisiz olursa, litfen motor Ureticisinin saglamis oldugu ilgili
parametreleri giriniz.

Motor parametreleri autotuning Fabrika ayari 0
P1-11 0 Autotuning yok
Ayar Araligi 1 Motor mili dururken autotuning
2 Motor mili dénerken autotuning

0: Autotuning yok: Motor parametreleri otomatik ayarlanmaz.

1: Motor mili dururken autotuning: Asenkron motorlarin kolay yikten kopamayacagi ve donerek autotuning
yapilamayacadi uygulamalar i¢in uygundur.

Statik autotuning baglamadan 6nce, motor tlriini ve motor parametrelerini (P1-00 ~ P1-05) dogru giriniz.
P1-06 ~ P1-08 degerleri statik autotuning ile elde edilir.

Autotuning isleminin baslatiimasi: Fonksiyon kodunu 1 yapiniz, Tus takimi (izerinde “TUNE” yazisi
gériindiigiinde RUN tusuna basiniz, invertor Statik autotuning yapacaktir.

2: Motor mili dénerek autotuning

invertériin dinamik kontrol performansini saglamak igin ayarlardan doénerek autotuning segilmelidir.
Doénerek autotuning esnasinda motor ylkten ayri olmak zorundadir. Yani motor mili bosta olmalidir.
Donerek autotuning esnasinda, invertor ilk olarak statik autotuning yapacak, bundan sonra motor nominal
frekansi hizlanma suresine (P0-17) bagh olarak motor hizi %80 hizlandirlacak ve sonra durmak igin
yavaslama suresine (P0-18) bagl olarak autotuning bitecektir.

Dénerek autotuning éncesinde motor tiir(inii ve motor parametrelerini P1-00 ~ P1-05 biz giriyoruz. invertor
donerek autotuning esnasinda P1-06~P1-10 degerini ve vektor kontrol akim loop Pl parametreleri olan
P2-13 ~ P2-16 parametrelerinin degerlerini elde eder.

Agciklama: Fonksiyon kodunu 2 yapiniz, tus takimi Gzerinde “TUNE” yazisi gordiginizde RUN tusuna
basiniz. Invertér dénerek autotuningi yapacaktir.

Not: Autotuning sadece tus takimi islem modunda gecerlidir, terminal altinda veya haberlesme
islem modunda autotuning iglemi yapilamaz!

Grup P2 Vektor Kontrol Parametresi
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Grup P2 yanlizca vektor kontroll igin gegerlidir. Yani PO-01 = 1 iken P2 grubu gegerlidir. P0-01=0 ise P2

grubu gegersizdir.

Hiz gevrim oransal kazang 1 Fabrika ayari 30
P2-00
Ayar Araligi 1~100
Hiz gevrimi integral zamani 1 Fabrika ayari 0.50s
P2-01
Ayar Araligi 0.01s ~ 10.00s
Dislk anahtarlama frekansi Fabrika ayari 5.00Hz
P2-02
Ayar Araligi 0.00 ~ P2-05
Hiz gevrim oransal kazang 2 Fabrika ayari 20
P2-03
Ayar Araligi 1~ 100
Hiz gevrimi integral zamani 2 Fabrika ayari 1.00s
P2-04
Ayar Araligi 0.01s ~ 10.00s
Yiksek anahtarlama frekansi Fabrika ayari 10.00Hz
P2-05
Ayar Araligi P0-02 ~ P0-10 (maksimum frekans)

P2-00 ve P2-01 Pl ayarlama parametreleri calisma frekansi alt degistirme frekansinin altindayken (P2-02).
P2-03 ve P2-04 PI ayarlama parametreleri ¢alisan frekansi yliksek degistirme frekansindan fazlayken
(P2-05).

Frekans kanalinin Pl parametreleri ile alt degistirme frekansi ve Ust degistirme frekansi arasinda lineer
degistirme PI parametrelerinin 2 grubudur. Alttaki sekilde gosterildigi gibi:
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Pl para)rpetre&

P2-00
P2-01

P2-03
P2-04

P2.02 P2.05 Frekans
Figure 6-2 P| parametre diagrami

Vektor Kontrollinin hiz dinamik tepki karekteristikleri oransal katsayi ve hiz regilatérinin integral stresini
ayarlayarak ayarlanabilir.

Oransal katsayinin arttirllmasi veya integral slresinin azaltiimasi speed loop’taki dinamik tepkinin hizini
arttirir.

Ancak, Eger oransal katsayl gok blyilk ise veya integral slresi ¢ok kisa ise bu sistemde osilasyon
olmasina sebep olur.

Onerilen ayarlama metodu:

Eger fabrika ayarlar istenilen ayarlar ile eslesmiyorsa, ilgili parametre degerlerine ince ayar yapilmasi
sozkonusudur.

Sistemde salinim yokken oransal kazanci arttirmak, ve sonrasinda integral siresini kisaltarak sistemin
tepkimelere hizli cevap verme karekterini saglamaktir.

Dikkat: Uygunsuz/diizensiz Pl parametre ayarlari sistemin ¢ok hizlanarak hedefin iistiine cikmasina
sebep olabilir. Bu nedenle sistemde voltaj hatasida meydana gelir.

Vektor kontrol kayma ) o
kompanzasyon faktorii Fabrika ayari % 100
P2-06
Ayar Araligi 50% ~ 200%

Sensorsiz vector kontrol igin, Bu parametre motor hizi dengeleme hassasiyetini ayarlamak igin kullanihr.
Motor giict asiri ylkten dolayi cok yavassa, bu parametre degeri arttirimalidir.

Hiz gevrim filtre siresi Fabrika ayari 0.000s

P2-07
Ayar Araligi 0.000s ~ 0.100s

Vektor kontrol modu altinda, Hiz déngi gikigl tork akim komutudur. Bu paramatre Tork komutunu
filtrelemek igin kullanilir.Bu parametrenin genel olarak ayarlanmasi gerekmez ve bu filtreleme siresi asir
hiz dalgalanmasindan dolay! artar.

Motor osilasyon igin, bu parametre dogru bir bicimde dusuriimelidir.

Hiz déngii zamani disiik ve invertor gikis torku fazlasiyla dalgalanir ama geri tepki hizhidir.
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Vektor kontrolde

DC Bus voltaj kazanci Fabrika ayari 64

P2-08

Ayar Araligi 0~ 200

Yavaglama esnasinda, yiksek uyarim kontrol bus (tagima) voltajinin artmasini onler ve asiri voltaj
hatasindan korunmasini saglar. Yiksek uyarim kazanci bastirma sonucudur.

Uygulamalarda yavaslama esnasinda ¢ogu kez asir voltaj hatasi olustugunda yiiksek uyarim kazanci
parametre degeri arttirlmalidir. Fakat uyarim eger ¢ok yiksek ise akim artar bu ylizden uygun olan uyarim
kazancini ayarlamaniz gerekmektedir.

Kuguk hareketsiz durumlar igin, motor yavaslama esnasinda voltaj artisi gdézlenmez. Bu ylzden ylksek
uyarim kazancini 0 yapabilirsiniz.

Braking resistor uygulamalari igin de yine yiksek uyarim kazancini 0 yapabilirsiniz.

Hiz modunda tork ust limit kaynak )
e Fabrika ayari 0
sec¢imi
0 P2-10
P2-09 ! Al
2 Al2
Ayar Araligi
3 Tus takimi potansiyometre
4 Yuksek hizli puls (HDI)
5 Haberlesme
Tork Ust limit ayari Fabrika ayari 150.0 %
P2-10
Ayar Araligi 0.0% ~ 200.0%

Hiz kontrol modunda, maximum invertor ¢ikis torku Ust limit tork kaynagi tarafindan kontrol edilmektedir.
P2-09 parametresi Ust tork limiti kaynagini segmek igin kullanilir.

Grup P3 V/F Kontrol Parametreleri

Bu fonksiyon grubu sadece (P0-01=0) oldugu durumlarda kullanilabilir. Vektor kontrolleri igin gegersizdir.
V/F kontrolleri genel ylklemeler igin érnegin fan veya pompa gibi uygulamalarda, yani bir invertdrin birden
fazla motor sirecedi, invertor giiciiniin motor gliciinden bir seviye allta veya Ustte olan uygulamalara
uygundur.

V/F egrisi ayarlari Fabrika ayari 0
0 Lineer V/F egrisi
P3-00 1 Cok noktali V/F egrisi
Ayar Araligi
2 V/F egrisinin karesi
3 V/F egrisinin 1.2 kuvveti
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4 V/F egrisinin 1.4 kuvveti
6 V/F egrisinin 1.6 kuvveti
8 V/F egrisinin 1.8 kuvveti

0: lineer V/F Egrisi: Surekli olan tork yiklemeleri igin uygundur.

1: Cok noktali V/F Egrisi: Bu parametre daha ¢ok 6zel yUkler igin uygudur (kurutucular ve santrifuj
makineleri gibi)

2: Kare V/F egrisi . Bu santrifuj yUkleri icin daha uygundur 6rnegin fan ve pump gibi.

3~8: V/F egrisi lineer V/F ve kare V/F arasindadir.

Tork artirimi Fabrika ayarlari Modele bagli
P3-01
Ayar Araligi 0.0 % ~ 30 %
Tork artirimi kesim frekansi Fabrika ayarlari 50.00Hz
P3-02
Ayar Araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)

V/F kontrol dislk frekansh tork karekteristigi esitleyebilmek icin disiUk frekansta iken invertorin cikis
voltaji artinmi uygulanir.

Egder tork artinmi ¢ok biiylik ayarlanmigsa motor asiri isinmadan ve invertor asiri akimdan zarar gorebilir.
Farkli yiklere gore bu parametreyi ayarlayiniz. Yik agir ise parametreyi arttiriniz, hafif yikler igin
parametreyi disurin{z.

Tork artirimi 0.0 olarak ayarlandigi zaman, invetdr otomatik tork artimina adapte olur.

Tork artinnmi kesim frekansi: Bu frekansin altindayken tork artirimi gegerlidir. EGer ayarlanan frekansin
Uizerindeyse tork artirimi gegersizdir. Daha fazla detay igin Grafik 6 — 3’e bakabilirsiniz.

k

Cikis gerilimi
Vb _________
|
|
|
p— Ve
V1 ~ | |
# |
3 | |
53 I | -
f b
Cikis frekans
V1: Manual tork arttirma gerilimi Vb Maksimum gikis gerilimi
f1: Manual tork arttirma frekans fb: Nominal galigma frekansi

Grafik 6-3 Manual Tork artirimi diagrami

303 V/F frekans noktasi 1 Fabrika ayarlari | 0.00Hz
Ayar Araligi 0.00Hz ~ P3-05
V/F voltaj noktasi 1 Fabrika ayarlar | 0.0%
P3-04
Ayar Araligi 0.0% ~ 100.0%
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P3.05 V/F frekans noktasi 2 Fabrika ayarlari 0.00Hz
Ayar Araligi P3-03 ~ P3-07

P3.06 V/F voltaj noktasi 2 Fabrika ayarlar 0.0%
Ayar Araligi 0.0% ~ 100.0%

P3.07 V/ frekans noktasi 3 Fabrika ayarlari 0.00Hz
Ayar Araligi P3-05 ~ P1-04 (motor anlik gticl)

P3.08 V/F voltaj noktasi 3 Fabrika ayarlari 0.0%
Ayar Araligi 0.0% ~ 100.0%

Cok noktali V/F egrisi P3-03 ile P3-08 arasinda tanimlanmistir. Cok noktali edri genel olarak motorun yik
karakteristigine gore ayarlanir.

Dikkat: V1<V2<V3 ve F1<F2<F3 dislk frekansina karsi gelen voltaj yliksek olmamalidir. Aksi takdirde
motorun asgirl Isinmaya veya invertor hatasina sebep olur.

Gerilim
L
o e E e |
1 I
1 I
1 I
B | I
| 1 !
i 1 !
I | !
W=z I ! !
1 1 1 ! >
1 f2 ) fis Frekans
Figure 6-4 V/F Egrisi ayar diagrami
V/F kayma kompanzasyon kazanci Fabrika ayarlari 0.0%
P3-09
Ayar Araligi 0% ~ 200.0%

Yanlizca V/F kontrol igin gegerlidir.

Bu parametrelerin ayarlanmasi yuk artisindan dolayr motor hizindaki kaymayi dengeler. Motor hizini yik
degisiminde stabillestirir.

V/F kayma kompansazyon kazanci %100 ayarlanmasi demek, motorun kayma kompansazyonunun
otomatik olarak hesaplanmasi demektir.

Kayma kazanci ayarlamasi belirtilen kurallara baglidir: Ytk nominal yik olmal motor hizi temel istenilen
hiz olmali. Degerler farkliysa, bu kazangi diizglince ayarlayiniz.

VIF ytksek uyarim Fabrika ayarlari 64
P3-10 kazanci
Ayar Araligi 0~200
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Yavaglama esnasinda, Yiksek uyarim kontroli bus voltajinin artmasini onler, asir voltaj hatasindan
korunmasini saglar.

Yavaglama esnasinda asiri voltaj hatasi ile sik¢a karsilasilirsa ylksek uyarim kazanci arttirilmalidir. Eger
yuksek uyarim kazanci ¢ok blyiik ise bu akimin artmasina sebep olur. Bu yiizden asiri uyarim kazanci
optimum degerde ayarlanmalidir.

Bazi uygulamalarda yavaslama esnasinda voltaj artisi gézlenmez. Bu yizden yiksek uyarim kazancini 0
yapabilirsiniz.

Fren direnci kullanilan uygulamalarda da uyarim kazanci 0 olarak ayarlanmalidir.

V/F Osilasyon engelleme kazanci Fabrika ayarlari Modele bagli
P3-11

Ayar Araligi 0~100

Osilasyon engelleme Olgliminiin etkili oldugu yerlerde kazanci mimkiin oldugunca kigik ayarlayin.
Kazancin 0’a esit olmasi motorda osilasyon yok anlamindadir. Motorda bir salimin varsa, bu deger diizenli
olarak arttirilabilir. Kazang ne kadar artarsa, osilasyon engelleme sonucu o kadar iyilesir.

Bu fonksiyonu kullanrken, motor anma akimi ve yiksiiz akim parametrelerinin dogru oldugundan emin
olunuz. Aksi halde V/F osilasyon sonucu kéti olacaktir.

Group P4 Giris Terminal

Standart invertérde 7 tane cok fonksiyonlu digital giris (HDI girislerde yuksek hizli sinyal girisi olarak
kullanilabilir) ve 2 tane anolog giris mevcuttur.

P4-00 D1 terminal fonksiyon Fabrika ayarlari 1
P4-01 D2 terminal fonksiyon Fabrika ayarlari 2
P4-02 D3 terminal fonksiyon Fabrika ayarlari 0
P4-03 D4 terminal fonksiyon Fabrika ayarlari 0
P4-04 D5 terminal fonksiyon Fabrika ayarlari 0
P4-05 D6 terminal fonksiyon Fabrika ayarlari 0
P4-06 HDI terminal fonksiyon Fabrika ayarlari 0

Bu parametreler cok fonksiyonlu digital girislere fonksiyon atamak igin kullanilir.

Ay:r[anan Fonksiyon Aciklamasi
eger
0 Pasif Pasif.
1 ileri yon (FWD) )
Invertoru ileri ve geri yonde kontrol etmek igin kullanilir,
2 Geri yon(REV)
S Uriiniin galistinlmasi 3 telli baglantiya gore olur. Daha fazla
3 3 telli baglant bilgi i¢in P4-11 agiklamasina bakiniz.
4 lleri Jog (FJOG) FJOG — JOG ileri yonde calisma
5 Geri Jog (RJOG) RJOG - JOG geri yonde galisma
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Ayarlanan n
deger Fonksiyon Aciklamasi
6 Terminal UP Frekans harici terminal (izerinden verildigi zaman frekansi
7 Terminal DOWN azaltmak ve arttirmak igin kullanilir.
invertér cikislar kilitler. Bu mod agiklamasi F6-10’daki
8 Coast-to-stop aciklama ile aynidr.
9 Hata reset (RESET) Harici hata reset fonksiyonu.
invertér durmak igin yavaslar, fakat batin calisan parametreler
hafizadadir. Ornegin PLC parametreleri, Wobble Frekans
10 Pause ) e S
parametreleri ve PID parametreleri. Sinyal kesildikten sonra
invertor durmadan dnceki pozisyonuna geri doner.
11 Harici Hata qirisi invertére sinyal gonderildikten sonra, invertdr ekranda E-15
ains gOsterir. Daha fazla bilgi igin P9-47’e bakiniz.
12 Coklu asamali hiz
terminali 1
13 Coklu asamali hiz
terminali 2 4 terminal Uzerinden 16 farkh hiz komutu/16 farkli adimi
Coklu asamali hiz tanimlar. Daha fazla bilgi i¢in Tablo 1 bakiniz.
14
terminali 3
15 Coklu asamali hiz
terminali 4
ACC/DEC segim
16 g
terminali 1
2 terminalde 4 farkli ACC/DEC tlrliini segmeye yardimci olur.
17 ACC/DEC segim Daha fazla bilgi igin Tablo 2’ye bakiniz.
terminali 2
Ana frekans kaynagi ) -
18 secimi Farkli frekans kaynaklari arasinda gegis yapiimasini saglar.
N Frekans girisi digital frekans girisi ise bu fonksiyon 6nceden
19 Zu::;'n\:ﬁ Q?agl Yukari/Asagi tuslar ile ayarlanmis olan frekans ayarlarini ve
4 degerlerini(P0-08) silmek icin kullanilir.
Komut kaynagi 1 olarak ayarlandiginda(P0-02),
20 Run komutu kaynagi Komut kaynag Tus Takimi ile terminal kontrol arasinda degisir.
secimi Komut kaynagi 2 olarak ayarlandiginda (P0-02), komut kaynagi
haberlesme kontroli ile Tus Takimi arasinda degisir.
21 ACC/DEC pasif Invertoru_harlm ekstra__ sinyallerden korur (Stop komutu harig)
ve gegcerli frekansta donmeye devam eder.
22 PID Pause PID gegerszdl{, invertor ¢ikis akim frekansini diizenler, PID
frekans kaynagindan frekans ayarini ayarlayamaz.
PLC cgalisma esnasindayken durur. Tekrar ¢alistiginda, bu
23 PLC durumu reset terminal Uzerinden basit PLC fonksiyonunun baslangic
degerlerini geri yukleyebilir.
24 \é\;?géle frekans inverter orta frekansta déner. Wobble islemi durur.
25 Sayici girisi Sayici bilgi girisi
26 Sayici reset Sayici hafizasini sifirlar
27 Uzunluk sayim girisi Uzunluk bilgi girisi
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Ayarlanan n
deger Fonksiyon Aciklamasi
28 Uzunluk reset Uzunluk hafizasini sifirlar
29 Tork control pasif Tork kontrolii gegersizdir. invertér hiz kontrol modunda caligir.
PULSE (Sinyal) girigi - L
30 (Sadece HDI) Hizli pulse giris terminali
31 Kullaniimiyor Kullaniimiyor
32 DC frenleme komutu Bu paramgtre .aglk oldugu zaman invertor direk olarak DC
frenlemeyi aktif eder.
33 Harici hata (normalde | Harici hata sinyalinden sonra normal kapatma sinyali invertore
kapali) giris gOnderilir, invertor hata raporu olarak E-15 gosterir ve durur.
Frekans dedistirme Bu fonksiyon aktifken invertor frekans degistirme isteklerine
34 aktif gis tepki vermez. Frekans bu fonksiyon kapatiimadigi stirece
degismez.
PID ¢ikis yon Bu fonksiyon aktifken PID eylem yéni PA-03'ten ayarlanan
35 A . i
degisimi degerlerin karisiti olarak hareket eder.
. . Tus takimi ile kontrolde, bu terminal ile invertér durdurulabilir.
36 Harici stop terminal 1 . S
STOP tusu ile ayni isi gorr.
Kontrol komut geci Terminal kontrol ve haberlesme kontrolli arasinda gegisi saglar.
37 L gecls Terminal kontrol segiliyse, cihaz haberlesme kontrolline gecer.
terminali 2 . ) e
Tam tersi durumda da tersi gecerlidir.
Bu fonksiyon agik konumdayken integral ayarlama fonksiyonu
38 PID integral stop calismayi durdurur fakat PID oran ayarlamasi ve PID tirevsel
ayarlamasi calismaya devam eder.
A frekans
39 kaynagindan set Bu fonksiyon aktifken frekans kaynagi A'dan (P0-08)’e geger.
frekansina atlama
B frekasn . . N , ,
40 kaynagindan set B: nizg::jsilryon aktifken frekans kaynadi B’den (P0-08)e
frekansina atlama ge¢ )
41 Kullaniimiyor
42 Kullaniimiyor
43 PID parameter PID parametrelerini PA-5 ~ PA-07 ile PA-15 ~ PA-17 arasinda
degistirme gecisi saglar.
44 Tanimlanmig hata 1 Tanimlanmis hata 1 ve 2 aktifse, invertor alarmi E-27 ve E-28
45 Tanimlanmis hata 2 olur. Eylem moduda P9-49 tarafindan belirlenir.
46 Hiz — Tork kontrol Invertérin hiz kontrol ile tork kontrol arasinda degisim
degisimi yapmasini saglar.
47 Acil Stop Bu fonksiyon aktifken invertdr hizli bir sekilde durur.
48 Harici stop terminali 2 | Bu fonksiyon aktif oldugunda invertor yavaglayarak durur.
49 ;(avaslamall pe Bu fonksiyon aktif oldugunda invertor DC frenleme ile durur.
renleme
50 Calisma zamani Bu fonksiyon gegerliyken ¢alisma zamani gegmisini resetler.
sifirlama Bu fonksiyon P8-42 ve P8-53 ile beraber kullaniimalidir.

Tablo 1: Cok Asamali Komut Fonksiyon Agiklamasi
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K4 K3 K2 K1 Komut Ayarlari ilgili Parametresi
OFF OFF OFF OFF Cok asamal Hiz 0 PC-00
Cok asamali Hiz 1 PC-01
Cok asamali Hiz 2 PC-02
Cok asamali Hiz 3 PC-03
Cok asamal Hiz 4 PC-04
Cok asamal Hiz 5 PC-05
Cok asamali Hiz 6 PC-06
Cok asamali Hiz 7 PC-07
Cok asamali Hiz 8 PC-08
Cok asamal Hiz 9 PC-09
Cok asamali Hiz 10 PC-10
Cok asamali Hiz 11 PC-11
Cok asamali Hiz 12 PC-12
Cok asamali Hiz 13 PC-13
Cok asamali Hiz 14 PC-14
Cok asamali Hiz 15 PC-15

Frekans kaynagdi secimi cok asamali hiz oldugu zaman, PC-00~PC-15'in %100'U PO-10(maximum
frekans)'a karsllik gelir.

Cok asamall komut sadece ¢ok asamali hiz olarak degil bunun yanisira PID kontrol igin, verilen farkli
degerler arasinda istenilenleri yakalamak igin degisim amaciyla kullanilir.

Tablo 2: Cok Asamali Rampa Seg¢im Fonksiyonu Agiklamasi

Terminal 2 | Terminal 1 Hizlanma veya Yavaslama siresi segimi ilgili Parametreleri
OFF OFF ACC zamani 1 P0-17. P0-18
ACC zamani 2 P8-03. P8-04
ACC zamani 3 P8-05. P8-06
ACC zamani 4 P8-07. P8-08
Terminal filtre Fabrika ayarlari 0.010s
P4-10
Ayar Araligi 0.000s ~ 1.000s

DI terminalinin hassasiyetini ayarlamak icin kullanilir. Filtre katsayisinin artiriimasi gdrdiltilere karsi
mukavemeti artirir. Ancak bu durum hassasiyeti azaltir.

Terminal komut modu Fabrika ayarlari 0
P4-11

Ayar Araligi 0 iki kablolu galisma modu 1
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1 iki kablolu galisma modu 2
2 Ug kablolu ¢calisma modu 1
3 Ug kablolu calisma modu 2

invertdr harici terminaller ile 4 farkli modda galisir.

0 — iki kablolu galisma modu 1: Bu en ¢ok kullanilan moddur. Motorun ileri/Geri yénleri FWD ve REV
terminal komutlarindan yonetilir.

Terminal Ayar Degeri Aciklama
Dlx 1 ileri Calisma (FWD)
Dly 2 Geri Calisma (REV)
K1 K2 Running command
K1
0 0 Stop =V ——( DlyForward [FWD]
K2
R
0 1 everse J ——(O DIy Reverse [REV]
1 0 Forward
O COM Digital public terminal
1 1 Stop

Sekil 6-5 iki Kablolu Galisma Modu 1

1 - iki kablolu galigma modu 2: Bu mod ayarlandi§i zaman, REV agik terminaldir. Yén FWD’nin durumu
tarafindan belirlenir.

Terminal Terminal Aciklama
Dlx 1 ileri Calisma (FWD)
Dly 2 ileri Calisma (REV)
K1 K2 Running command
K1
0 0 Stop —— ——O DIy Forward [FWD]
K2
0 1 Stop [— ——CO  DlyReverse [REV]
1 0 Forward
t—————————0 COM Digital public terminal
1 1 Reverse

Figure 6-6 Iki Kablolu Caligma Modu 2

2 — Ug kablolu galigma modu 1: Bu modda DI, aktif girigidir. Yon ise FWD ve REV tarafindan sirasiyla
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kontrol edilir.
Terminal Ayarlanan deger Aciklama
Dlx 1 ileri Calisma (FWD)
Dly 2 Geri Calisma (REV)
Dln 3 Ug Kablolu Caligma Kontrol

invertdrii calistirmak igin kullanici éncelikle DIy ini kapatmalidir. Dl veya DIy’ nin pulse seklinde gelmesi ile
motorun ileri — geri kontroll saglanir.

DIn terminal sinyalinin kesilmesiyle invertor durur.

Dlx, DIy ve DIn  gok fonksiyonlu giris terminalleri olan DI1~DI6 ve HDI'lardan biri olarak ayarlanir.

sB2l i1
“~ ——O DlyForward [FWD]
[3:5
j‘l— ) DI, Three-line running control
sB3li 1
" — Dly Reverse [REV]

—\f COM Digital public terminal

Figure 6-7 Ug Kablolu Calisma Modu 1

SB1: Stop button
SB2: Ileri yénde butonu
SB3: Geri ydnde butonu

3 — Ug Kablolu Galisma Modu 2: Bu mod igin, DI, aktif terminal ve galisma komutu FWD tarafindan
verilirken yonu ise REV’in durumu tarafindan belirlenir. Stop komutu DIx 'nin sinyal kesilmesiyle devreye
girer.

Terminal Ayarlanan deger Aciklama
Dlx 1 ileri Galisma (FWD)
Dly 2 Geri Calisma (REV)
Dln 3 Ug Kablolu Calisma Kontrol

invertdrii calistirmak icin kullanici 6ncelikle DI, terminalini kapatmalidir. Dlx ‘in pulse seklinde gelmesi ile
invertor bir yone calisir. Dy 'nin olup olmamasi donuis yoninu belirler.
Dlx, DIy ve DIn  gok fonksiyonlu giris terminalleri olan DI1~DI6 ve HDI'lardan biri olarak ayarlanir.
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sB2l1
K Running direction — O DixForward [FWD]
SBlr'i—\
Forward I I\\\l (O DI, Three-line running control
K -
1 Reverse — O DlyReverse [REV]

(O COM Digital public terminal

Figure 6-8 Ug Kablolu Calisma Modu 2
SB1: Stop butonu
SB2: Calistirma butonu
SB3: Yon butonu

P4-12 UP/DN Degisim orani Fabrika ayarlari 1.00Hz/s

Terminal Yukari/Asagi tuslari frekans ayari araligini ayarlamak igin kullanilir. Frekans terminalden
degistirildiginde frekansin degisim oranini belirler.

P0-22 degeri 2 ise Frekans araligi 0.001~50.000Hz/s.

P0-22 degeri 1, ise Frekans araligi 0.01~50.00Hz/s.

P43 Al 1 minimum giris Fabrika ayarlari 0.00V
Ayar Araligi 0.00 V ~ P4-15
Al 1 minimum giris karsihdi ayari Fabrika ayarlari 0.0%
P4-14
Ayar Araligi -100.00% ~ 100.0%
415 Al 1 maximum input Fabrika ayarlari 10.00V
Ayar Araligi P4-13 ~ 10.00V
Al egri 1 maximum giris karsiligi ayari Fabrika ayarlari 100.0%
P4-16
Ayar Araligi -100.00% ~ 100.0%
P47 Al1 Filtre kaysayisi Fabrika ayarlar 0.10s
Ayar Araligi 0.00s ~ 10.00s

Yukaridaki fonksiyon kodlari analog giris voltaji ile analog giris degeri arasindaki iliskiyi tanimlar.

Analog voltaj P4-15'ten blyiik oldugunda maximum girise gore analog voltaj hesaplanir. Analog giris voltaji
P4-13'ten kiiguk oldugunda analog voltaji minimum girise gére veya %0.0 P4-34’e gore hesapla.

Analog girigi akim girisi, 1mA = 0.5V.

Al1 filtre girisi Al1 yazilim filtresinin degerini atamak igin kullanilir, Sistem analog sinyali kolayca i¢ ve dis
etkenlerden etkilenir. Bu ylzden analog sinyal aligini sabit tutabilmek icin filtre siresini arttirnniz. Fakat
yuksek filtre sliresi analog sinyal okuma hizini azaltir. Kullanilacak kosullara ve duruma gére parametreleri
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dlzglince ayarlayiniz. Farkli uygulamalarda, %100 analog girislere karsilik gelen degerler farkli nominal
degerlerdir. Birkag ayarlama 6rnegi alttaki grafikte gosterilmistir:

ilgili Ayar ‘,
ifrekans, tork)
i e et 1
|
|
|
|
I
I
. iz
i 0ma) 10%(20maA) Al
itgili Ayar i
ifrekans, tork)
fin
Grafik 6-9 Analog giris akimi ile ayarlar arasindaki iligki
PA-18 Al 2 minimum giris Fabrika ayarlari 0.00V
Ayar Araligi 0.00V ~ P4-20
Al 2 minimum giris karsihdi ayari Fabrika ayarlari 0.0%
P4-19
Ayar Araligi -100.00% ~ 100.0%
P4.20 Al 2 maximum input Fabrika ayarlari 10.00V
Ayar Araligi P4-18 ~ 10.00V
P4-21 Al 2 maximum giris kargihg ayar Fabrika ayarlari 100.0%
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Ayar Araligi -100.00% ~ 100.0%
Al2 filtre katsayisi Fabrika ayarlari | 0.10s
P4-22
Ayar Araligi 0.00s ~ 10.00s
Al3 minimum girigi Fabrika ayarlari | 0.00v
P4-23
Ayar Araligi -10.00V ~ P4-25
AI3 minimum giris karsilidi ayari Fabrika ayarlari 0.0%
P4-24
Ayar Araligi -100.00% ~ 100.0%
405 Al egri 3 maximum girisi Fabrika ayarlari 10.00V
Ayar Araligi P4-23 ~ 10.00V
AlI3 maximum girig karsiligi ayari Fabrika ayarlari 100.0%
P4-26
Ayar Araligi -100.00% ~ 100.0%
Tus takimi giris filtre katsayisi Fabrika ayarlari 0.10s
pa-o7 $ girig Y Y
Ayar Araligi 0.00s ~ 10.00s
P4.28 HDI minimum girisi Fabrika ayarlari | 0.00kHz
Ayar Araligi 0.00kHz ~ P4-30
. HDI minimum giris karsihgi ayari Fabrika ayarlari 0.0%
Ayar Araligi -100.00% ~ 100.0%
P4.30 HDI maximum girisi Fabrika ayarlari 50.00kHz
Ayar Araligi P4-28 ~ 100.00kHz
Y HDI maximum giris ayari Fabrika ayarlari 100.0%
Ayar Araligi -100.00% ~ 100.0%
HDI filter katsayisi Fabrika ayarlari 0.10s
P4-32
Ayar Araligi 0.00s ~ 10.00s

Bu grup fonksiyon kodlari puls’in frekans ayar modu olarak kullanildigi zamanlarda, puls’la frekans
arasindaki iligkiyi tanimlar.

Pulse frekansi yanlizca HDI kanalindan girilir. Bu grup fonksiyonlarinin - uygulamalari Al 1 fonksiyonlart ile

benzerdir.

P4-33

Al ayar secimi

Fabrika ayarlari

321

1

Ayar 1 (bkz. P4-13 ~ P4-16)

Ayar Araligi 2

Ayar 2 (bkz. P4-18 ~ P4-21)

3

Ayar 3 (bkz. P4-23 ~ P4-26)

Bu fonksiyon kodunda birler, onlar ve ylizler basamagina karsilik gelen ayarlar belirler. Birler basamagi

Al1, onlar basamagi Al2 ve yuzler basamagi tus takimindaki potansiyometreyi temsil eder.
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P4-34 Al altinda minimum girig ayarlari segimi Fabrika ayarlari 000

Bu parametre, giris voltaji, ayarlanan minimum giristen az oldugunda analog ayarin nasil yapiimasi
gerektigini segmek igin kullanihr.

Birler basamag analog giris 1 (Al1); onlar basamagi analog giris 2 (Al2) ve ylzler basamagi ise tus
takimindaki potansiyometreye karsilik gelir.

Eger bltun degerler 0 secilmisse, Al girisleri P4-14, P4-19 ve P4-24 parametreleri tarafindan belirlenir.
Eger 1 segilmigse, Al girisi minimum giristen diistikken, analog deger ayari %0.0’'dIr.

DI1 gecikme stresi Fabrika ayarlari | 0.0s
P4-35
Ayar Araligi 0.0s ~ 3600.0s
DI2 gecikme sUresi Fabrika ayarlari | 0.0s
P4-36
Ayar Araligi 0.0s ~ 3600.0s
DI3 gecikme sUresi Fabrika ayarlari | 0.0s
P4-37
Ayar Araligi 0.0s ~ 3600.0s

DI terminal durumu degisirken gecikme suresini ayarlamak igin kullanilir.
Yanlizca DI1, DI2, DI3'te gecikme slresi ayar fonksiyonu mevcuttur.

P4-38 DI terminal gegerli mod segimi 1 Fabrika ayarlari 00000

P4-39 DI terminal aktif mod segimi 2 Fabrika ayarlari 00

Digital giris terminal aktif durumunu ayarlamak icin kullanilir. Eger secim active-high ve ilgili DI terminalinin
COM ile baglantisi varsa bu gegerlidir, aksi durumda gegersizdir.

Grup P5 Cikis Terminal
Standart invertérde 2 adet lojik ¢ikisi, 2 adet role ¢ikisi, 1 adet HDO terminal bulunur.

HDO terminal giki Fabrika ayarlari 0
secimi
P5-00
0 Yuksek Hizli puls gikigi
Ayar Araligi
1 “Open collector” gikigl

High-speed pulse cikisi olarak kullanildiginda max frekansi 100 kHz'dir. Daha fazla bilgi i¢in P5-06'ya
bakiniz.

P5-01 HDO “open collector” gikis secimi Fabrika ayarlari 0
P5-02 Réle 1 ¢ikis fonksiyonu segimi Fabrika ayarlari 2
P5-03 Réle 2 ¢ikis fonksiyonu segimi Fabrika ayarlari 0

Bu parametreler 3 digital gikisin fonksiyonlarini segmek igin kullanihr.
Cok fonksiyonlu gikis terminali fonksiyon segimi asagidaki gibidir.
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Ayar Degeri Fonksiyon Tanim
0 Cikis yok Cikis yok.
1 invertor caligiyor invertériin calistigini gosterir. Cikis sinyali ON olur.
2 Hata cikisi(fault stop) Ic)r;l\jcrenor hata verdigi ve durdugu zaman,Hata ¢ikis sinyali ON
3 FDT1 cikigl Daha fazla detay igin P8-19 ve P8-20’ye bakiniz.
4 Frekansa ulasildi Daha fazla detay igin P8-21’e bakiniz.
Sifir - Hiz ; . . . )
5 galismasi( Durdugu Invertér Qall§|y9rken veya cikis frekqn5| 0 Hz iken, ¢ikig sinyali
ON olur. Invertdr durdugunda ¢ikis sinyali OFF olur.
zaman cikis vermez )
6 Motor asiri yik oncesi | P9-00, P9-02’ den ayarlanan de@ere gore, asiri yik
alarm korumasina gegmeden dnce Gikis ON olur.
7 Invertor asir yik Inverter agiri yuk korumasina gegmeden 10s oncesinde
on-alarm Invertdr cikis sinyalleri ON olur.
8 Sayici set degerine Deger sayici Pb-08’in dederine ulastigi zaman, ¢ikis sinyali
ulagildi ON olur.
. Deger sayici Pb-09'in degerine ulastigi zaman, gikis sinyali
9 S:I“I:mznui:%lrg? ON olur. Sayma fonksiyonlari igin Grup B fonksiyon
9 s aciklamalarina bakiniz.
10 Uzunluk set degerine Olgiilen gergek uzunluk Pb-05'in degerine ulastigi zaman cikis
ulasild sinyali ON olur.
PLC dongusunin Basit PLC fonksiyonu bir tur tamamladiginda,
11 o .
tamamlanmasi 250 ms'lik bir puls gikis! verir.
12 Toplam galisma invertériin toplam galisma zamani P8-17 gegtigi zaman gikis
zamanina ulasti sinyali ON olur.
13 Frekans Limitleme Frekaqs ayar Ust limit veya alt limit frekansini gegtigi zaman,
cikis sinyali ON olur.
Hiz kontrol modunda, ¢ikig torku tork limit dederine ulastiginda
14 Tork limitleme invertor “stall” koruma durumuna gecer ve ¢ikis sinyali ON
olur.
Ana kart ve kontrol karti enerjilendiginde, invertor ¢calisma
15 Calismaya hazir h :
durumuna geger ve cikis sinyali ON olur.
16 Kullaniimiyor
17 Frekans Ust Limitine Calisma frekansi, frekans Ust limitine ulastiginda ¢ikis sinyali
ulasildi ON olur.
18 Frekans Alt Limitine Calisma frekansi, frekans alt limitine ulastiginda ¢ikis sinyali
ulasildi ON olur.
19 Duslk Voltaj Dustk voltaj esnasinda invertor ¢ikis sinyali ON.
20 Haberlesme Ayarlari Haberlesme protokollerine bakiniz.
21 Kullaniimiyor Kullaniimiyor
22 Kullaniimiyor Kullaniimiyor
23 0 Hz caligmasi 2 gtsr(t)lsul?yall kesilmeden ¢ikis frekansi 0 Hz olursa ¢ikis sinyali
24 Toplam enerjileme P7-13, P8-16 degerini astigi zaman, invertor ¢ikis sinyali ON
suresine ulasildi olur.
25 FDT2 gikigl P8-28, P8-29 agiklamalarina bakiniz.
26 Frekans 1 gikisi P8-30, P8-31 agiklamalarina bakiniz.
27 Frekans 2 ¢ikisi P8-32, P8-33 agiklamalarina bakiniz.
28 Akim 1 ¢ikisi P8-38, P8-39 agiklamalarina bakiniz.
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Ayar Degeri Fonksiyon Tanim
29 Akim 2 ¢ikisi P8-40, P8-41 agiklamalarina bakiniz.
30 Zamanlayici ¢ikisi Zamarllay_lm fonk3|}/onu (P8-42) ge_(;erll_lse, calisma zamani
set degerine ulastigi zaman cikis sinyali ON olur.
31 Al Limit Agimi Analog giri§_ Al1, P8-46’dan blyulk veya P8-45'ten kiiglkse
cikis sinyali ON olur.

32 Yiksiz invertor yiiksiiz durumdayken, gikis sinyali ON olur.

33 Ters yonde calisma Ters yonde calisiyorken, invertor ¢ikis sinyali ON olur.

34 Sifir akim durumu Daha fazla bilgi igin P8-34, P8-35 agiklamalarina bakiniz

35 Modiil sicaklik degerine | Cihaz sicakhdi (P7-07), set de@erine (P8-47) ulastiginda ¢ikis
ulasti sinyali ON olur.

36 C.'.k'§ akimi agir P8-36, P8-37 agiklamalarina bakiniz
yiksek

37 Alt limit frekansina Calisma frekansi alt limit frekansiyla esdegere geldigi zaman
ulasti cikis sinyali ON, sistem durdugu zaman sinyal hala ON.

38 Uyari ¢ikisi (cihaz Hata olustugu zaman bu hatanin islem modu hala ¢aligir ve
calisirken) invertor uyari gikiglari uyari vermektedir.

39 Motor yliksek sicaklik Motor sicakligi P9-58'e ulastigi zaman invertor ¢ikis sinyalleri
alarmi ON, motor sicakhgini U0-34 iizerinden kontrol edilebilir.

40 Calisma zamanina Calisma siresi P8-53'deki degeri astigi zaman gikis sinyali ON
ulasti olur.

P5-06 HDO fonksiyon segimi Fabrika ayarlari

P5-07 AO1 ¢ikis fonksiyon segimi Fabrika ayarlari

P5-08 Kullaniimiyor

HDO c¢ikis puls frekans arahgi 0.01 kHz ~ P5-09 (HDO maximum ¢ikis frekansi) arasinda, P5-09 deg@eri de
0.01 kHz ~ 100.00 kHz arasinda olabilir.
AO7in ¢ikis araligi 0 ~ 10V veya 4 ~ 20mA seklindedir.

iigili analog gikisa karsilik gelen degerler agagidaki tabloda belirtimigtir.

A):jaelgzr:an Fonksiyon Araligi
0 Calisma Frekansi 0 ~ maksimum ¢ikis frekansi
1 Ayarlama Frekansi 0 ~ maksimum gikis frekansi
2 Cikis akimi 0 ~ Motor nominal akiminin 2 kati
3 Cikis torku 0 ~ Motor nominal torkunun 2 kati
4 Cikis glcl 0 ~ Nominal guiclin 2 kati
5 Cikis voltaji 0 ~ invertor nominal voltajinin 1,2 kati
6 HDI 0.01kHz ~ 100.00kHz
7 Al1 oV ~ 10V
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8 Al2 0V ~ 10V (2,2kW ve Uzeri glgler igin)
9 Rezerve
10 Uzunluk 0 ~ maksimum uzunluk ayari
" Sayma degeri 0 ~ maksimum sayma degeri
12 Haberlesme 0.0% ~ 100.0%
13 Motor giicu 0 ~ maksimum ¢ikis frekansi
14 Cikis akimi 0.0A~1000.0A
15 Cikis voltaji 0.0vV~1000.0V
P5.09 HDO maximum ¢ikis frekansi Fabrika ayarlari 50.00kHz
Ayar Araligi 0.01kHz ~ 100.00kHz

HDO terminali pulse ¢ikisi olarak segildigi zaman P5-09 maksimum ¢ikis frekansini belirler.

AO1 Zero-offset katsayisi Fabrika degeri 0.0%

P5-10

Ayar Araligi -100.0% ~ +100.0%

AO1 kazanci Fabrika degeri | 1.00
P5-11

Ayar Araligi -10.00 ~ +10.00
P5 12 AO2 Zero-offset katsayisi Fabrika degeri | 0.00%

Ayar Araligi -100.0% ~ +100.0%

AO2 kazanci Fabrika degeri | 1.00
P5-13

Ayar Araligi -10.00 ~ +10.00

Bu parametreler anolog c¢ikistaki sapmalari diizeltmek igin kullanilir. Bunun yanisira 6zel Analog Cikis

egimi tanimlamak i¢in de kullanilir.

Egder, b: zero-offset, k: kazang, Y: gergek cikis, X: standart gikis ile gosterilirse gergek c¢ikis Y=kX+b

seklinde ifade edilir.

P57 HDO open collector ¢ikis gecikme siiresi Fabrika ayarlari 0.0s
Ayar Araligi 0.0s ~ 3600.0s

p5.18 Role 1 ¢ikis gecikme siresi Fabrika ayarlari | 0.0s
Ayar Araligi 0.0s ~ 3600.0s

P5.19 Role 2 ¢ikis gecikme stiresi Fabrika ayarlari | 0.0s
Ayar Araligi 0.0s ~ 3600.0s

P5-20 Kullaniimiyor

P5-21 Kullaniimiyor

Cikis terminali HDO, Réle1 ve Réle2’nin gecikme siiresini belirler.
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Gecikme stresi, durum degisikliginden gergek ¢ikis degisikligine kadar gegen zamandir.

Cikis terminali gecerli durum segimi Fabrika ayari 000
0 Pozitif lojik
1 Negatif lojik
P5-22
Ayar Araligi Birler basamagi HDO gegerli durum segimi
Onlar basamagi Réle1 gegerli durum segimi (0 ~ 1)
Yuzler basamagi Réle2 gegerli durum segimi (0 ~ 1)

Group P6 Start ve Stop Kontrol

Start modu Fabrrika ayari 0
0 Direk start
P6-00
Ayar Araligi 1 Hiz yakalama
2 On uyarmayla start
0: Direk start

DC frenleme siresi 0 olarak ayarlanmigsa, invertor baslangi¢ frekansindan baglayacaktir.
DC frenleme siresi sifirdan farkh bir degere ayarlanmigsa, 6ncelikle DC frenleme siresi galigir sonrasinda
da invertor baslangi¢ frekansindan baslar.

1: Hiz yakalama
invertdr motorun dénme hizini ve dénme yéniinii algilar ve bu veriler dogrultusunda galismaya baslar. Hiz
yakalamanin performansindan emin olmak igin, motor parametreleri mutlaka dogru girilmelidir. (Grup P1)

2: On uyarmayla start

Motorun galismasindan énce manyetik bir alan olusturulmasi igin kullanilir. On uyarma akimi ve 6n uyarma
suresi igin ltutfen P6-05 ve P6-06 parametrelerine bakiniz.

On uyarim motorun kalkis performansini arttiracaktir. Eger én uyarim siiresi 0 ise, invertér én uyarma
islemini iptal edecektir.

Hiz yakalama Fabrika ayari 0
0 O anki frekanstan basla
P6-01
Ayar Araligi 1 Sifir hizdan basla
2 Maksimum frekanstan bagla
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Hiz yakalama isleminin kisa siirede tamamlanabilmesi igin, en uygun modu seginiz.

0: Start verildigi andaki frekanstan baslar.
1: Start verildigi andaki hizdan dnce sifira diiser sonra set degerine ulagsir.
2: Start verildigi andaki hizdan 6nce maksimum frekansa ¢ikar sonra set dederine ulasir.

Hiz yakalama hizi Fabrika ayari 20
Ayar Arahigi 1~100

P6-02

Bu parametre arttikca, hiz yakalama daha da hizlanir. Ancak cok bulyik degerler saglikli sonug
vermeyebilir.

603 Baslangi¢ frekansi Fabrika ayarlari | 0.00Hz
Ayar Araligi 0.00Hz ~ 10.00Hz
Baslangi¢ frekansi bekleme siresi Fabrika ayarlari | 0.0s
P6-04
Ayar Araligi 0.0s ~ 100.0s

Duzgln ayarlanan baslangi¢ frekansi baslangi¢ torkunu yikseltir.
Egder giris frekansi baslangi¢ frekansindan az ise, invertor hazir durumda bekler ve ¢ikis vermez.

Baslangi¢ frekansi alt frekans limitinden disik olabilir.

P6-04 parametresi FWD/REV degisimlerinde tepki vermez.

Ornek 1:
P0-03=0 Frekans kaynagi digital giris
P0-08=2.00Hz  Digital ayar frekansi 2.00Hz.
P6-03=5.00Hz  Baslangig frekansi 5.00Hz.
P6-04=2.0s Baslangig frekansi bekleme siiresi 2.0s.

Bu durumda invertdr hazirda bekleme durumundadir ve gikis frekansi OHz'dir.

Ornek 2:
P0-03=0 Frekans kaynag digital giris.
P0-08=10.00Hz Digital frekans ayari 10.00Hz.
P0-03=5.00Hz Baslangi¢ frekansi 5.00Hz.
P0-04=2.0s Baslangig frekansi bekleme suresi 2.0s.
Bu durumda invertoér 5Hz’e ¢ikar ve 2 sn iginde 10 Hz'e ulasir.

On uyarma akimi Fabrika ayari 0%

P6-05

Ayar Araligi 0% ~ 100%
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On uyarma siiresi Fabrika ayarlari 0.0s
P6-06

Ayar Araligi 0.0s ~ 100.0s

DC frenleme galismakta olan motoru durdurmak veya yeniden calistirmak igin kullanilir. On-uyarma,
asenkron motorlarin manyetik alanlarini olusturduktan sonra motoru calistirmak ve tepki siresini
iyilestirmek igin kullanihr.

DC frenleme yalnizca direk galistirldi§i zaman gegerlidir. invertér éncelikle DC frenlemeyi P6-05’e gore
uygular ve P6-06’dan sonra galisir. Eger DC frenleme siiresi 0 ise, invertér hemen calisir. DC frenleme
akimi ne kadar artarsa, frenleme gticii de o kadar artar.

Eger baslama modu 6n uyarma modu ise, invertér dncelikle manyetik alani 6n uyarma akimina gére yapar.
On-uyarma siiresi gegtikten sonra galisir. Eger 6n-uyarma siiresi “0” ise, invertér direk galismaya baglar.
On uyarma akiminin devreye girmesinden énce DC frenleme akimi invertériin nominal akim ylizdesini baz
alir.

ACC/DEC modu Fabrika ayarlari 0
0 Lineer ACC/DEC
P6-07
Ayar Araligi 1 S-egrisi ACC/DEC A
2 S-egrisi ACC/DEC B

0: Lineer ACC/DEC
Cikis frekans degeri lineer olarak artar veya azalir. MICNO serisi invertor’iin 4 ¢esit ACC/DEC siresi vardir,
bunlar P4-00 ~ P4-06 tarafindan belirlenir.

1: S-egrisi ACC/DEC A
Cikis frekans degeri S egrisine gore artar veya azalir. S egrisi asansor ve konveyor bant gibi yumusak start
/ stop uygulamalari igin uygundur.

2: S egrisi ACC/DEC B

S-egrisinde ACC/DEC B, motor nominal frekansi fo her zaman S egrisinin egim noktasidir. Figur 6-11'de
gosterildigi gibi nominal frekans gerekliliginden daha hizli ACC/DEC ve yiiksek hiz istenilen uygulamalar
igin uygundur.

Ayarlama frekansi nominal frekansin Usttinde oldugu zaman ACC/DEC siiresi:

f ayarlama frekansi, fo motor nominal frekansi, T ACC (hizlanma) siresi (0 Hz'den nominal frekans
degerine kadar).

S egrisinin baglangi¢ dilimi zamani Fabrika ayari 30.0%

P6-08

Ayar Araligi 0.0% ~ (100.0%-P6-09)
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S egrisinin bitis dilimi Fabrika ayari 30.0%
P6-09 zamani ’
Ayar Araligi 0.0% ~ (100.0%-P6-08)

S egrisinin baslangi¢c zamani figiir 6-10’da t1 olarak gosterilmistir. Bu deger P6-08 tarafindan ayarlanir ve
cikis frekansi egiminin yavas yavas yiukselmeye basladigi evredir.

S egrisinin ylkselme siresi t1 ve t2 arasindadir.

S egrisinin bitis zaman figlir 6-10'da t2 olarak gosterilmistir. Bu deger P6-09 tarafindan ayarlanir ve gikis
frekansi egiminin sifira dismeye basladigi evredir.

Cikis Frekansi (Hz) A

Set frekans (f} ——

il (2] m =

Zaman (t)

Figur 6-10 S egrisi ACC/DEC diagrami

Cikiz frekansi (Hz) A

Aygar frekans: (Hz)

Mominal frekans (Hz) _

|
| |
: | 1 o

Zaman (1)

Figlr 6-11 S-egrisi ACC/DEC A diagrami

Durus modu Fabrika ayari 0
P6-10 0 Yavaglayarak durus
Ayar Araligi
1 Serbest durus

0: Yavaslayarak durus.

Stop komutu verildiginde, invertor ¢ikis frekansini yavaglama siresine gore 0’a kadar dusirlr ve durur.
1: Serbest durus.

Stop komutu verildiginde invertor ¢ikisi acilen keser. Motoru kendi haline birakir.
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g Durduktan sonra DC fren baslangig frekansi Fabrika ayari 0.00Hz
Ayar Araligi 0.00Hz ~ P0.10 (maksimum frekans)

et Durduktan sonraslarc‘:egenleme gecikme Fabrika ayar: 0.0s
Ayar Araligi 0.0s ~ 100.0s

P6-13 Durduktan sonra DC frenleme akimi Fabrika ayari 0%
Ayar Araligi 0% ~ 100%

P6-14 Durduktan sonra DC frenleme stiresi Fabrika ayari 0.0s
Ayar Araligi 0.0s ~ 100.0s

Durduktan sonra DC frenleme baslangi¢ frekansi: Calisma frekansi P6-11’de belirtiimis olan frekansa

geldigi zaman frenleme devreye girer.

Durduktan sonra DC frenleme bekleme siiresi: invertsr DC frenlemeden once gikisi kapatir. Bekleme
suresinden sonra, DC frenleme ylksek hizda DC frenlemeden kaynaklanan asiri akim hatasini énlemeye

calisirmis gibi davranir.

Durduktan sonra DC fren akimi: P6-13'ln degeri invertériin nominal akiminin yiizdesidir. DC frenleme

akimi ne kadar yuiksek olursa, fren torku da o kadar ylksek olur.

Durduktan sonra DC fren suresi: DC frenleme icin kullanilan suredir. E§er siire 0 ise, DC frenleme gegersiz

olur.

Cikis frekansi (Hz)

Durduktan sonra

OC frenleme s s e i

baszlangic frekansi

Durduktan sonra
DC frenleme akimi

inverter calisma durumu

|
|
|
|
|
Cikas gerilimi I
|
|
|

|

|
I Zaman (t)
|
|
|

| Durduktan sonra
I 0OC frenleme bekleme siiresi

-

Durduktan sonra

Zaman (t)

DOC frenleme zamani

Figlr 6-12 DC frenleme diagrami

P6-15

Frenleme kullanim orani

Fabrika ayari

100%
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| Ayar araligi

0% ~ 100%

Bu parametre invertorde frenleme Unitesi mevcutsa gegerlidir. Frenleme unitesinin etkisini ayarlamak igin

kullanilir.

Grup P7 Tus Takimi ve Goriintiileme

P7-00

Invertér nominal giicl

Fabrika ayari Modele bagli

Ayar araligi

0.1kW~1000.0kW

invertdr nominal gliciinii géster

QUICK/JOG fonksiyonu

Fabrika ayari

P7-01

Ayar arahgi

0 Gegersiz

ITus takimi veya uzaktan kontrol segimi

FDW/REV anahtarlama

ileri Jog

AlWIN| =~

Geri Jog

QUICK/JOG gok fonksiyonlu tusunun fonksiyonlari agagida tanimlanmistir.

0: Pasif

1: Tus takimi ile uzaktan komut islemleri arasinda gecis yapmay saglar. Eger gecerli komut kaynagi
tus takimi ise bu fonksiyon gegersizdir.

2: invertériin galisma yénii degisir. Sadece tus takimindan kontrol aktif iken gegerlidir.
3: ileri jog fonksiyonu tanimlanir.
4: Geri jog fonksiyonu tanimlanir.

STOP/RST fonksiyon segimi

Fabrika ayari

P7-02 0 Tus takimindan kontrol durumunda gegerli
Ayar arahgi 1
Her zaman gegerli
Calisma durumu Fabrika ayari 1F
gOstergesi 1
P7-03 0000
Ayar ~
araligi FFFF
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e 5 4332 1 0

15 13 13 12 11 10 9 &

Calisma frekansi (Hz)
&yvar frekansi (Hz)
DC bus gerilimi (V)
Cikis gerilimi (V)
Cikis akimm (4)

Cikis giicii (kW)

Cikis torku

Dl giris durumu

DO crkiz durumu
All gerilimi (V)
A2 perilimi (V)
Radyatdr sicaklig
Sayma deger
Uzunluk degeri

Yik buz gostergesi

FIC ayarn

Eger yukaridaki parametrelerin galisma esnasinda gosterilmesi
gerekiyorsa, ilgili parametreye karsilik gelen alani 1 yapin, binary
sayllari hexadecimal sayilara gevirin ve gikan sonucu P7-03
parametresine girin. Yani P7-03’e yazilmasi gereken sayi

hexadecimal olmalidir.

P7-04

Calisma durumu
g0stergesi 2

Fabrika ayari
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ress e

PiD geri besleme
PLE fazi

HDI frekans (Hz)
Calisma frekansi (Hz)
Katan calisma siresi
A1l gerilimi (V) (Kalibrasyon &nce

&i2 gerilimi (V) (Kalibrasyon 6ncy

Kullamiimyor

15 14 13 12 11 10 8 8

0000
Ayar N
Araligi FEFF Lineer fuz
Enerjili kalma sdresi [Saat
Calizma siresi (dak)
HDO frekans! (kHz)
Haberliesme ayar degeri
Kullamimmpyor
Ana frekans A [Hz)
Yardime frekans B {Hz)
Eger yukaridaki parametrelerin ¢alisma esnasinda gosterilmesi
gerekiyorsa, ilgili parametreye karsilik gelen alani 1 yapin, binary
sayllarl hexadecimal sayilara cevirin ve gikan sonucu P7-04
parametresine girin. Yani P7-04’e yazilmasi gereken say hexadecimal
olmalidir.
| P7-05 | Durma Durumu gostergesi Fabrika ayari 0
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Pesas210

. Ayar frekans! {Hz)
Bus gerilimi (V)
D giris durumu
DO cikis durumu
ALl gerilimi (V)
Al2 gerilimi (V)

Radyatdr sicakhgl

Sayma degeri

0000 15 14 1312 11-10 9 B
Ayar araligi ~ =% -4 1 T}
FFFF Lzuniuk degeri
PLC Tazy
Yk hizi
PIC ayan
HDI frekansi
Kullaniimiyor
Kullamimmwor
Kullaniimiyor
Eger yukaridaki parametrelerin  durma esnasinda
gOsteriimesi gerekiyorsa, ilgili parametreye karsilik gelen
alani 1 yapin, binary sayilari hexadecimal sayilara gevirin ve
¢cikan sonucu P7-05 parametresine girin. Yani P7-05e
yazilmasi gereken sayi hexadecimal olmalidir.
p7.06 YUk hizi gosterge katsayisi Fabrika ayari 3.0000
Ayar araligi 0.0001 ~ 6.5000

Yukun hizi gosterilmek istendiginde, bu parametre tzerinden ayarlanabilir.

P7-07

IGBT Moddl Sicakhgi Fabrika ayari —

Ayar arahgi 0.0C ~100.0C
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IGBT modiil sicakhigini gosterir.

invertér nominal voltaj Fabrika ayari Model
Ayar arahgi 1V~2000V

P7-08

invertér nominal gerilimini gésterir.

Toplam ¢aligsma suresi Fabrika ayari -
Ayar araligi Oh ~ 65535h

P7-09

invertdriin toplam galisma siiresini gdsterir. Calisma siiresi P8-17 parametresinde ayarlanan degere
ulastiginda, dijital gikis terminali ON sinyali Uretir.

p7.10 Model No. Fabrika ayari | -
Ayar araligi Inverter Model Numarasi
Software version No. Fabrika ayari | -
Pr-m Ayar araligi Yazilim versiyon numarasi
YUk hizi ondalik sayisi Fabrika ayari 0
0 0 ondalik
pP7-12 1 1 ondalk
Ayar Araligi > > ondalk
3 3 ondalik

Bu parametreler, yiik hizi gésterilirken ondalik basamak adedini belirlemek icin kullanilir. Ornek:
Yuk hizi gosterge katsayisi (P7-06) 2.000 ise, yik hizi ondalik sayisi (P7-12) 2 ise, ¢alisma frekansa 40.00
Hz iken yUk hizi 40.00 x 2.000 = 80.00 (2 ondalikli gésterim) seklinde olur.

Toplam enerjide kalma suresi Fabrika ayari | Oh
Ayar araligi Oh ~ 65535h

P7-13

Uretimden sonra cihazin enerjide kalma siiresidir.
Bu deger, P8-17'de belirtilen dedere ulastiginda, invertdr dijital ¢ikis fonksiyonu (24) ON sinyali Uretir.

p7.14 Toplam gtig tiketimi Fabrika ayari | -
Ayar araligi OkW ~ 65535 kW

Su ana kadarki toplam gug tiketimini gosterir.

Group P8 Geligmis Fonksiyonlar

P8-00 Jog ¢alisma frekansi Fabrika ayari | 2.00Hz
Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)

P8.01 Jog hizlanma suresi Fabrika ayari | 20.0s
Ayar araligi 0.1s ~ 3600.0s
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P8-02

Jog yavaslama siresi

Fabrika ayari | 20.0s

Ayar araligi

0.1s ~ 3600.0s

Referans frekansini ve jog modunda ACC/DEC (Hizlanmal/yavaslama) siresini belirlemek igin kullanilir.
Jog modunda c¢alisirken start modu direk start (P6-00=0); stop modu ise yavaglayarak durma (P6-10=0)

seklinde ayarhdir.

Hizlanma zamani 2 Fabrika ayari | Modele bagli
Pe-03 Ayar araligi 0.1s ~ 3600.0s
P804 Yavasglama zamani 2 Fabrika ayari | Modele bagli
Ayar araligi 0.1s ~ 3600.0s
P8.05 Hizlanma zamani 3 Fabrika ayari | Modele bagli
Ayar araligi 0.1s ~ 3600.0s
Yavaglama zamani 3 Fabrika ayari | Modele bagli
P8-06 Ayar araligi 0.1s ~ 3600.0s
P8-07 Hizlanma zaman 4 Fabrika ayari | Modele bagli
Ayar araligi 0.1s ~ 3600.0s
Yavaglama zamani 4 Factory default | Modele bagli
Pe-08 Ayar araligi 0.1s ~ 3600.0s

MICNO serisi invertdr 4 cesit ACC/DEC zamani segenedi sunar. Dérdiniin de galisma prensibi aynidir.

Daha detayli bilgi igin PO-17 ve P0-18 aciklamalarina bakiniz.

Kullanicilar, DI terminallerinin farkli kombinasyonlari ile 4 farkli ACC/DEC zamanindan birini secebilirler.
P4-00~P4-05 agiklamalari 1siginda Fonksiyon-16, Fonksiyon-17 ve ekli Tablo-2'yi dikkate alin.

P8.09 Atlama frekansi 1 Fabrika degeri | 0.00Hz
Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)

Atlama frekansi 2 Fabrika degeri | 0.00Hz
P8-10 Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)

. Atlama frekansi genligi Fabrika degeri | 0.00Hz
Ayar araligi 0.00 ~ PO-10 (maximum frequency)

Atlama frekansinin ayarlanmasiyla, invertér mekanik rezonanstan kurtulabilir. P8-09 ve P8-10 degerleri
atlama frekansinin merkez degerleridir. Eger P8-09 ve P8-10 degerleri O ise, atlama frekansi gecersiz
demektir ve bu durumda P8-11 degerinin kag oldugunun bir nemi yoktur.
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Cikis frekansi [Hz)

burrp Irekans gendig
Jusmig frekanst 2 p——s——s—aau
Jommp Iresums geniig

Jumg brekans, gen g
lump frekansi 1 f————— =
Jump frekans gonig

Zaman (t)
ez
Figure 6-13 Jump frekans diagram
P82 FWD/REYV 6lG zamani Fabrika degeri | 0.0s
Ayar araligi 0.00s ~ 3600.0s

FWD/REV 6lii zamani: Inverter cikis frekansinin 0’a distp, motorun dénme yonini degistirmesinden
once gegen bekleme suresidir. Yani invertdr caligsirken REV komutunu aldiginda dénus yoninu degistirene
kadar gecgen suredir. Bu sire Figir 6-14’te gosterilmistir.

i

Cikis frekansi (Hz)

lleri

B
Ola zaman
Geri
Figlir 6-14 FWD/REV 6li zaman diagrami
Geri donus kontrolu Fabrika degeri 0
P8-13 0 Gegerli
Ayar arahgi
1 Gegersiz

Motorun geri dénmesinin istenmedidi uygulamalarda P8-13 “1” olarak ayarlanir.
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Set frekansi alt frekans limitinden kiguk iken

invertorin davranisi Fabrika degeri 0

P8-14 0 Frekans alt limitinde ¢alisma

Ayar araligi 1 Stop

2 0-Hizda calisma

Set frekansi alt frekans limitinden kiiglk iken invertoriin ¢galisma durumunu belirlemek igin kullanilir.

Gug dusUs kontroll Fabrika ayari 0.00Hz
Ayar aralgi 0.00Hz ~ 10.00Hz

P8-15

Birka¢ motor ayni yiiki siirerken, motorlarin anma hizlarinin farkli olmasindan dolayi her bir motorun yiku
farklidir. Farkli motorlarin yiki bu fonksiyon araciligiyla dengelenebilir. Boylece ylkteki artisla birlikte
motorun hizini duglrdr.

invertdér nominal gikis torku verdiginde, gergek frekans diisiisii P8-15’e esittir. Kullanici bu parametreyi
devreye alma sirasinda yavas yavas arttirabilir.

P8-16 Toplam enerjili kalma siresine ulasma zamani | Fabrika degeri Oh

Ayar araligi Oh ~ 36000h

Toplam enerjili kalma siresi (P7-13) P8-16'da ayarlanan sireye ulastiginda, ¢ok fonksiyonlu dijital ¢ikis
DO, ON sinyali Uretir.

P87 Toplam galisma slresine ulasma zamani Fabrika degeri Oh

Ayar araligi Oh ~ 36000h

invertériin galisma zamanini ayarlamak igin kullanilir. Toplam calisma siiresi (P7-09), P8-17'de ayarlanan
sureye ulastiginda, ¢ok fonksiyonlu dijital ¢ikis DO, ON sinyali Uretir.

Calisma komutu koruma segimi Fabrika degeri 0
P8-18 0 Koruma yok
Ayar aralig
1 Koruma var

- Enerjilenerek galisma komutu aktif ise (6rnegin, enerjilenme 6ncesi terminal ¢calisma komutu kapaliyken)
invertor calisma komutuna yanit vermeyecektir. Calisma komutu geri alinip tekrar aktif hale getirildikten
sonra, invertor yanit verecektir.

- Hata resetleme calisma komutu aktif ise, invertdr calisma komutuna yanit vermeyecektir. Kullanici,
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galisma koruma durumunu kaldirmak igin galisma komutunu iptal etmelidir.

- Bu parametre, enerjilenme veya hata resetleme sirasinda calisma komutu verilmesi durumunda
motordan kaynaklanan tehlikelerden invertdri korumak igin 1 kullanilir.

Frekans algilama degeri (FDT1) Fabrika degeri ‘ 50.00Hz
Pe-19 Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)
P8.20 Frekans gecikme degeri (FDT1) Factory default ‘ 5.0%
Ayar aralgi 0.0% ~ 100.0% (FDT1 seviyesi)

Cikis frekansi belli bir degere (FDT seviyesi) ulastiginda, DO terminali ¢ikis frekansi FDT seviyesinin belli
bir deger altina (FDT gecikmesi) disene kadar “ON” sinyali Uretir. Bu durum asagidaki figiirde
gOsterilmigtir.

Output frequency
A

FDT level f=A—=—=—==—=— G e

Time t
A

FDT reached

signal
e

>
Time t

Figlr 6-15 FDT seviyesi ve FDT gecikme diagrami

Frekansa ulasma algilama genligi Fabrika degeri 0.0%

P8-21

Ayar arahgi 0.00 ~ 100% (maksimum frekans)

Cikis frekansi, referans frekansi algilama araligi igindeyken, bir “ON-OFF” sinyali ¢ikisi olusacaktir. Bu
fonksiyon algilama araligini ayarlayabilir.
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Frequency arrival A
detection signal

Output frequency (Hz)
Reference frequency /1< [ \__ | Detection amplitude

A \
I \
I
|| |
} } Time (t)
I
.

\
} -
\
\
|

|
|
|
|
\
]
|

Figlr 6-16 Frekansa ulasma algilama diagrami

ACC/DEC sirasinda atlama frekansi
P8-22

Fabrika degeri 0

Ayar arahgi

0: Gegersiz  1: Gegerli

Atlama frekansi ACC/DEC (Hizlanma/Yavaslama) sirasinda aktifken kullanilir.
Bu fonksiyon gegerliyken, ¢calisma frekansi ayarlanan atlama frekansinin sinirina atlayacaktir.

Output frequency (Hz) A
Jump frequency 2

Jump frequency 1

Jump frequency amplitude

Jump frequency amplitude

Jump frequency amplitude

Jump frequency amplitude

Time (t)
-
Figlir 6-17 ACC/DEC sirasinda atlama frekansi diagrami

P8-25

Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)

Yavaslama sures:j1 Vll_e.Ya_lva§Iama suresi 2 Fabrika degeri 0.00Hz
egisimi

P8-26

Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)
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Bu fonksiyon, ACC/DEC (Hizlanma/Yavaslama) degisimi icin DI terminali kullaniimiyorken gegerlidir.
Uygun galisma prosesi icin, ¢calisma frekansi araligina gore farkli ACC/DEC zamani segilmelidir.

Output frequency (Hz) A

Setting frequency (Hz)
P8-25
P8-26
Time (t)
=
ACC time 2 ACC time 1 DEC time 1
Dec time 2

Figlr 6-18 ACC/DEC zamani degisim diagrami

ACC (Hizlanma) sirasinda, calisma frekansi P8-25'ten kiglk ise, ACC zamanini “2” gecerli; galisma
frekansi P8-25'ten blyik ise, ACC zamanini “1. Yavaslama (DEC) sirasinda, ¢alisma frekansi P8-26'dan
buylk ise, DEC zamanini “1” gegerli; calisma frekansi P8-26'dan kigik ise DEC zamanini “2” gegerlidir.

Terminal jog 6nceligi Fabrika degeri 0

P8-27

Ayar araligi 0: Gegersiz  1: Gegerli

Terminal jog fonksiyonu 6nceligini en yiksek seviyeye ayarlamak igin kullanilir. Terminal jog 6nceligi
gecerliyken, invertor galisirken terminal jog komutu verilirse, invertdr terminal jog calisma moduna geger.

Frekans algilama degeri (FDT2) Fabrika degeri 50.00Hz
P8-28
Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)
Frekans gecikme degeri (FDT2) Fabrika degeri 5.0%
P8-29
Ayar araligi 0.0% ~ 100.0% (FDT2 seviyesi)

Bu fonksiyonun galisma mantigi FDT1 ile aynidir. Detayli agiklama i¢in FDT1 (P8-19, P8-20)’e bakiniz.

P8.30 Belirlenen frekansi algilama degeri 1 Fabrika degeri | 50.00Hz
Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)
Belirlenen frekansi algilama genligi 1 Fabrika degeri ‘ 0.0%
Fe-31 Ayar araligi 0.0% ~ 100.0% (maksimum frekans)
P8.32 Belirlenen frekansi algilama degeri 2 Fabrika degeri | 50.00Hz
Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10 (maksimum frekans)
P8.33 Belirlenen frekansi algilama genligi 2 Fabrika degeri ‘ 0.0%
Ayar araligi 0.0% ~ 100.0% (maksimum frekans)
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Cikis frekansi, frekans algilama genligi igine girdiginde DO ¢ikisi “ON” sinyali tretir. MICNO serisi invertor
frekans degerini ve frekans algilama araligini ayarlamak igin, iki parametre sunar.

Cikis frekansi (Hz)

_____ — ] Frekans alglama genligi
Belirlemen frekans | 41 =

Frekans algilama genligi

Hize
Belirlenen frekansi zlgilama Zaman (t)
sinyali DO veya rile |_| |_|
Figlr 6-19 Belirlenen frekansi algilama diyagrami
Sifir-akim algilama seviyesi Fabrika degeri 5.0%
Pe-34 0.0% ~ 300.0%
o . 0 ~ . 0
Ayar araligi (100.0% = motor anma akimi)
Sifir-akim algilama gecikme suresi Fabrika degeri 0.10s
P8-35
Ayar araligi 0.00s ~ 360.00s

Sifir akim algilama gecikme stiresinden daha uzun bir siire boyunca, “Cikis akimi < sifir akim algilama
seviyesi” iken (¢ikis akimi sifir akimina esit veya kiiglk iken), DO terminali “ON” sinyali Uretir.

Output current

_

Zero current detection
level P8-34
-
-
Time (t)
Zero current
detection signal
- >
Time (t)

Zero current detection
delay time P8-35

Figlr 6-20 Sifir-akim algilama diyagrami
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Cikis akimi Ust limit degeri Fabrika degeri 200.0%
e Ayar araligi 8?:2 (~A:I5%I:)a$z {r?wlg)tor anma akimi)
Pg.37 Cikis akimi st limit algilama gecikme siresi Fabrika degeri 0.00s
Ayar arahgi 0.00s ~ 360.00s

Cikis akimi Ust limit algilama gecikme siliresinden daha uzun bir slire boyunca, ¢ikis akimi st limit
degerine esit veya bu dederden bilyiikken, DO terminali “ON” sinyali Uretir.
Output current

Output current over
limit value P8-36

-
Time (t)
Output current over
limit detection signal
| >
Output current over Time (t)
limit detection delay
time P8-37
Figlr 6-21 Cikis akimi Ust limit fonksiyon diyagrami
o3 Akim-1 degeri Fabrika degeri | 100.0%
Ayar aralgi 0.0% ~ 300.0% (motor anma akimi)
P8.39 Akim-1 genligi Fabrika degeri | 0.0%
Ayar aralgi 0.0% ~ 300.0% (motor anma akimi)
P840 Akim-2 degeri Fabrika degeri | 100.0%
Ayar aralgi 0.0% ~ 300.0% (motor anma akimi)
.y Akim-2 genligi Fabrika degeri | 0.0%
Ayar aralgi 0.0% ~ 300.0% (motor anma akimi)

Cikis akimi, ayarlanan akim degerinin genlik araliina girdiginde, DO terminali “ON” sinyali Gretir. MICNO
serisi invertorlerimiz bu ayar igin 2 parametre sunar.

116



GMTCNT MICNO Serisi Hiz Kontrol Cihazi

Output current
. - Any arrival current amplitude
Any arrival current Any arrival currentamplitude
-
) . Time (t)
Any arrival current detection
signal DO or Relay ON ON ON
OFF W | OFF OFF
Figlir 6-22 Akim algilama diyagrami
Zamanlama fonksiyonu segimi Fabrika degeri 0
P8-42 . 0 Gegersiz
Ayar araligi -
1 Gegerli
Zamanlayici ¢alisma zamani segimi Fabrika degeri 0
0 P8-44
P8-43 1 Al
Ayar araligi 2 Al2
3 Tus takimi pot
P84 Zamanlayici ¢alisma suresi Fabrika degeri 0.0 Dakika
Ayar araligi 0.0 dak. ~ 3600.0 dak.

Bu parametreler invertér zamanlama galisma fonksiyonunu ayarlamak igin kullanilir. P8-42 zamanlama
fonksiyonu segimi gegerliyken, invertér calismaya basladiktan sonra zamanlayici galismaya baslar.
Zamanlayici galisma suresine ulastiginda zamanlama fonksiyonu durur ve DO terminali “ON” sinyali Uretir.

invertér bagladiginda zamanlayici 0’dan baglar, kalan zaman U0-20’den gériilebilir. Zamanlayici calisma
suresi P8-43, P8-44 ile dakika cinsinden ayarlanir.

845 Al1 girig gerilimi koruma alt limiti Fabrika degeri | 3.10V
Ayar araligi 0.00V ~ P8-46

P846 Al1 girig gerilimi koruma Ust limiti Fabrika degeri | 6.80V
Ayar araligi P8-45 ~ 10.00V

Al1 analog giris degeri P8-46’dan blylkse veya P8-45'ten kiiglkse, Al1 giris geriliminin ayarlanan aralikta
olmadigini belirtmek igin DO terminali “Al1 giris limiti” ON sinyali Uretir.

Modlil sicaklik ayari Fabrika degeri 75C

P8-47
Ayar araligi 0°c ~100°C
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Invertdr radyatérii bu dedere ulastiginda, DO terminali “modul sicakliga ulasti” ON sinyali Uretir.

Sagutma fani kontroli Fabrika degeri 0
P8-48 0: Fan, invertor galisirken galigir
Ayar araligi -
1: Fan surekli galigir

Sogutma fani galisma modunu segmek icin kullanihr.

0 segili iken, invertdr galisirken sogutma fanlari galisir. invertdr durdugunda, radyator sicakhgr 40°C’den
fazla ise, sogutma fanlari galismaya devam eder. invertér durdugunda radyator sicakligi 40°C’nin altinda
ise sogutma fanlari da durur.

1 segili iken, invertor enerjilendikten sonra sogutma fanlar surekli caligir.

o649 Uyanma frekansi Fabrika degeri | 3.0
Ayar arahgi 0.00 ~ PA-04 (PID geri besleme arahgr)

P8.50 Uyanma gecikme suresi Fabrika degeri | 0.0s
Ayar arahgi 0.0s ~ 3600.0s

oes: Uyku hali frekansi Fabrika degeri | 0.00Hz
Ayar araligi 0.00Hz ~ P0-10(maksimum frekansi)

P8.52 Uyku hali gecikme siresi Fabrika degeri | 0.0s
Ayar araligi 0.0s ~ 3600.0s

Bu parametreler su uygulamalarinda uyku hali ve uyanma fonksiyonlari igin kullanilir.

invertériin galismasi sirasinda, P8-52 gecikme siiresi boyunca

set frekansi < P8-51 uyku hali frekansi ise, invertdr uyku hali durumuna geger ve otomatik olarak durur.
invertdr uyku hali durumundayken ve o anki galisma komutu gegerliyken, P8-50 gecikme siiresi boyunca
set frekansi = P8-49 uyanma frekansi ise invertor galismaya baslar.

Normalde uyanma frekansini uyku hali frekansina esit veya daha buylk ayarlayin. Uyku hali ve uyanma
frekanslarinin her ikisi de 0.00 Hz. ayarlanirsa uyanma ve uyku hali fonksiyonlari gegersiz demektir.

Uyku hali fonksiyonu galisirken, frekans kaynagi PID tarafindan ayarlaniyorsa, uyku hali durumu PID
hesaplasa da hesaplamasa da PA-28 aktif olur, PID durma hesabi fonksiyonu “1” ayarlanmalidir (yani
PA-28=1).

Calisma zamani siiresi ayari Fabrika degeri 0.0 Dak.

P8-53 -
Ayar araligi 0.0Dak. ~ 3600.0Dak.

Calisma siresi P8-53'te ayarlanan sireye ulastiginda, dijital ¢ikis “ON” sinyali verir.

Grup P9 Hata ve Koruma

Motor asiri yuk koruma segimi Fabrika degeri 1
P9-00 . 0 Gegersiz
Ayar araligi
1 Gegerli
.y Motor asiri yuk koruma kazanci Fabrika degeri 1.00
Ayar araligi 0.20 ~ 10.00
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P9-00=0: Motor asir yik koruma fonksiyonu aktif degil. Bu durumda motorun asiri isinmasina neden
olabilir.

P9-00=1: Invertér, motor asir yiik korumasi devrede mi diye kontrol eder.

220% X (P9-01) X (motor anma akimi) bir dakika boyunca devam ederse invertor asir ylk hatasi verir. 150%
X (P9-01) X (motor anma akimi) 60 dakika devam ederse, invertdr yine asiri yik hatasi verir.

P9-01’i motorun asir yik kapasitesine gore ayarlayin. Eger bu deger ¢ok blytise, higbir uyari vermeden
motor asiri isinabilir.

Motor asiri yuk 6n uyari katsayisi Fabrika degeri 80%
Ayar araligi 50% ~ 100%

P9-02

Gvenlik amaciyla, motor asir ylik hata korumasina gegmeden énce, DO terminali Gizerinden kontrol
sistemine génderilen 6n uyari sinyali vardir. Bu parametre ne kadar blyuk olursa, 6n uyari slresi o kadar
kugUk olur.

Asin gerilim “stall” kazanci Fabrika degeri | 0
P9-03
Ayar arahgi 0 (kazang yok) ~ 100
P9-04 Asin gerilim “stall” koruma gerilimi Fabrika degeri | 130%
Ayar aralgi 120% ~ 150% (Ug faz)

Yavaglama sirasinda, DC bus gerilimi asiri gerilim “stall” koruma gerilimini astiktan sonra, invertér
yavaslamayi durdurur ve o anki frekansla galisir. DC bus gerilimi distlikten sonra yavaslamaya devam
eder.

Asin gerilim “stall” kazanci, yavaslama sirasindaki asiri gerilim kapasitesini bastirmak igin kullanilir. Bu
deger ne kadar bliyik olursa, kapasite o kadar guigli olur. Yiksek gerilim olmama 6n kosulu igin, kazang
degerini mimkin oldugunca kuguk ayarlayin.

Kuguk ataletli yik icin, deger kiiguk olmaldir. Aksi halde, sistemin dinamik yaniti yavas olacaktir. Blyuk
ataletli yuk igin, deger buiylk olmalidir. Aksi halde, gerilim bastirmasi zayif kalacaktir ve asiri gerilim hatasi
olusabilir.

Deger 0 iken, asiri gerilim “stall” fonksiyonu gecersizdir.

Asiri akim “stall” kazanci Fabrika degeri | 20
P9-05
Ayar araligi 0~ 100
P9.06 Asiri akim “stall” koruma akimi Fabrika degeri | 160%
Ayar araligi 100% ~ 200%

invertériin hizlanmasi/yavaslamasi (ACC/DEC) sirasinda, ¢ikis akimi asiri akim “stall” koruma akimini
astiginda invertor hizlanmayi/yavaslamayi durdurur. O anki frekans ile calismaya devam eder. Cikis akimi
distiginde hizlanmaya/yavaslamaya devam eder.

Asir akim “stall” kazanci, hizlanma/yavaslama sirasindaki asiri akim kapasitesini bastirmak icin kullanilir.
Bu deger ne kadar blyUk olursa, kapasite o kadar guglu olur. Ylksek akim olmama 6n kosulu igin, kazang
degerini mimkin oldugunca kiguk ayarlayin.

Kuguk ataletli yik icin, deger kiiguk olmaldir. Aksi halde, sistemin dinamik yaniti yavas olacaktir. Blyuk
ataletli yuk igin, deder buylk olmalidir. Aksi halde, gerilim bastirmasi zayif kalacaktir ve asiri gerilim hatasi
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olusabilir.
Deger 0 iken, asiri akim “stall” fonksiyonu gegersizdir.

Enerjilenme swasmdg Klsa devre koruma Fabrika degeri 1
segimi
P9-07
. 0 Gegersiz
Ayar araligi 1 Geerli

invertére eneriji verildigi anda, motorun topraga kisa devre olup olmadigini kontrol etmek iin kullanilir. Bu
fonksiyon gegerli ise, invertére enerji verildikten sonra kisa bir sire boyunca invertérin UVW
terminallerinde gikig gerilimi olur.

Hizli akim sinirlamasi Fabrika degeri 1
P9-08 0 Gegersiz
Ayar araligi
1 Gegerli
Otomatik hata reset sureleri Fabrika degeri 0
P9-09
Ayar araligi 0~5

Calisma esnasinda invertor arizaya gegtikten sonra, invertor gikisi keser. Daha sonra otomatik olarak
hatayi resetler ve P9-11'de tanimlanan otomatik hata resetleme suresi sonunda galismaya devam eder.
P9-09 otomatik hata resetleme siresini ayarlamak igin kullanihir. Bu sure asildiktan sonra, invertor hata
durumunu koruyacaktir.

Hata reset suresi 0 ayarlandiginda, bu fonksiyon pasif demektir ve sadece manual reset gegerlidir.

Otomatik hata resetlr_sme sirasinda HDO Fabrika degeri 0
secimi
P9-10
- 0: Segim yok
Avar aralg 1: Segilebilir

Otomatik hata resetleme sirasinda, otomatik reset fonksiyonu gegerli ise, hata olusabilir veya P9-10'dan
ayarlanamaz.

Otomatik hata resetleme suresi Fabrika degeri 1.0s

P9-11
Ayar araligi 0.1s ~ 100.0s

Hata alarmindan otomatik resetlemeye kadar gegen bekleme stresidir.

Girig fazi hata koruma secimi Fabrika degeri 0

P9-12
Ayar araligi 0: Gegersiz  1:Gegerli
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MICNO serisinde giris fazi hata koruma fonksiyonu fabrika ayarinda gecersizdir. 1 ayarlandiginda bu
fonksiyon gegerli olur.

913 Cikis fazi hata koruma segimi selection Fabrika degeri default 1
Ayar araligi 0: Gegersiz  1:Gegerli
Cikis fazi hata korumasi igin segilir.
P9-14 ik hata tipi
P9-15 ikinci hata tipi 0~50
P9-16 Uglincii (Son) hata tipi

Son Ug hata tipini kaydetmek igin kullanilir. 0: Hata yok anlamindadir. Detaylar igin Bolim 8’e bakiniz.

P9-17 Uglincii hata frekansi Son hata frekansi
P9-18 Uclincii hata akimi Son hata akimi
P9-19 Ugiincii (son) hata “bus” gerilimi Son hata bus gerilimi
Son hata tipi ¢ikis terminali durumu, sirasi:
e - - Giris terminali ON ise, karsilik gelen binary bit
P9-20 Uglincu hata tipi ¢ikig terminali durumu 1dir. Giris terminali OFF ise,karsilik gelen
binary bit 0°'dir. Tim dijital giris durumlari
desimal sayi olarak displayde gdsterilir.
Son hata tipi ¢ikis terminali durumu, sirasi:
} Girig terminali ON ise, karsilik gelen binary bit
P9-21 Uglinci hata tipi ¢gikis terminali 1dir. Girig terminali OFF ise karsilik gelen
binary bit 0°dir. Tim dijital ¢ikis durumlari
desimal sayi olarak displayde gdsterilir.
P9-22 Uciincii hata invertdr durumu Son hata invertér durumu
P9-23 Ugiincii (son) hata enerjilenme siiresi Son hata enerjilenme siresi
P9-24 Ugiincii (son) hata galisma siiresi Son hata galigma siiresi
P9-27 ikinci hata frekansi
P9-28 ikinci hata akimi
P9-29 ikinci hata bus gerilimi
P9-30 ikinci hata giris terminali durumu
- P9-17 ~ P9-24 ile ayni
P9-31 Ikinci hata gikis terminali durumu
P9-32 ikinci hata invertér durumu
P9-33 ikinci hata enerjilenme siiresi
P9-34 ikinci hata galisma siiresi
P9-37 ilk hata frekansi
- P9-17 ~ P9-24 ile ayni
P9-38 Ik hata akimi
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P9-39 ilk hata bus gerilimi
P9-40 ik hata giris terminali durumu
P9-41 ilk hata gikis terminali durumu
P9-42 ilk hata invertér durumu
P9-43 ik hata enerjilenme siiresi
P9-44 ilk hata galisma siresi
Hata koruma segimi 1 Fabrika degeri 00000
Birler basamagi Motor asir yuk (E-11)
0 Serbest durus
1 Yavaglayarak durus
2 Calismaya devam
Po-47 Ayar araligi Onlar basamagi Giris faz hatasi (E-12) - birler basamagi ile ayni)
Yuzler basamagi Cikis faz hatasi (E-13) - birler basamagi ile
Binler basamagi Harici hata (E-14) - birler basamagi ile
Onbinler basamagi Haberlesme hatasi (E-15) — birler basamagi ile ayni
Hata koruma segimi 2 Fabrika degeri 00000
Birler basamagi Kullaniimiyor
Onlar basamagi E2PROM Yazma/Okuma hatasi (E-21)
0 Serbest durus
P9-48 1 Yavaslayarak durus
Avar aralig Yizler basamagi Kullaniimiyor
Binler basamagi Kullaniimiyor
. - Calisma slresine ulagsma (E-26) - P9-47'nin birler
Onbinler basamagi basamag ile ayni
Hata koruma segimi 3 Fabrika degeri 00000
Birler basamagi Uyarlanmis hata 1 (E-27) ;;3-47 nin birler basamagi ile
P49 Onlar basamag Uyarlanmis hata 1 (E-28) ;Pr?l-47 nin birler basamagi ile
Ayar araligi Y
Yiizler basamag Calisma suresine ulagmg (_E-29) - P9-47nin birler
basamagi ile ayni
Binler basamagi Yuk bosalmasi (E-30)
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0

Serbest durus

1

Yavaglayarak durus

Motor anma gliciniin % 7’sine kadar yavaslar, sonra
calismaya devam eder, yik bosalmasi yoksa ayarlanan
frekansta galigir

Onbinler basamagi

Calisirken PID geri beslemesinin koybolmasi (E-31) -
P9-47’nin birler basamagi ile ayni

Hata koruma segimi 4

Fabrika degeri 00000

Birler basamagi

Asir hiz sapmasi (E-42) - P9-47’nin birler basamagi ile
ayni

P9-50 Onlar basamagi Motor asiri hiz (E-43) - P9-47’nin birler basamagi ile ayni
Ayar araligi
Yuzler basamagi Kullaniimiyor
Binler basamagi Kullaniimiyor

Onbinler basamagi

Kullaniimiyor

“Serbest durus” modu segili iken, invertor E-** gosterir ve dogrudan durur.
“Yavasglayarak durus” modu segili iken, invertor A-** gosterir ve durana kadar yavaslar, durduktan sonra

E-** gosterir.

“Calismaya devam” modu segili iken , invertor A-** gdsterir ve ¢alismaya devam eder. Bu durumda galisma

frekansi P9-54 ile ayarlanir.

Hata durumunda galigma frekansi . -
segimi Fabrika degeri 0
0 Mevcut calisma frekansi ile calis
P9-54
1 Ayarlanan frekansta ¢alis
Ayar araligi —

2 Ust limit frekansinda galis
3 Alt limit frekansinda ¢alis
4 Hata durumu yedek frekansta calis

P9.55 Hata durumu yedek frekansi Fabrika degeri 100.0 %

Ayar araligi

60.0% ~ 100.0%

Calisma sirasinda bir hata olugsursa ve hata durumu modu “gcalismaya devam” ise, invertér P9-54'te

ayarlanan frekans ile  A-** gosterir.

invertdr hata durumu yedek frekansi ile galisirken, P9-55'te segilen deder maksimum frekansin yiizdesine

karsilik gelir.
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Anlik enerji kesintisi aksiyonu Fabrika degeri 0
P9-59 0 Gegersiz
Ayar araligi 1 Yavaglama
2 Yavaglayarak durus
IAnlik enerji kesmhsmde_n kurtarma karari Fabrika degeri 90.0 %
P9-60 gerilimi
Ayar aralgi 80.0% ~ 100.0%
IAnlik enerji kesmtls__lnde_n kurtarma karari Fabrika degeri 0.50s
P9-61 suresi
Ayar arahgi 0.00s ~ 100.00s
Anlik enerji keS|ntl|fs| _ak3|yonu karar Fabrika degeri 80.0 %
P9-62 gerilimi
Ayar aralgi 60.0% ~ 100.0% (standard bus gerilimi)

Anlik enerji kesintisi oldugunda veya ani gerilim disimu oldugunda, yiik geri beslemesi tarafindan
olusturulan DC bus kompanzasyon gerilimini disirmek igin invertér hizini duserecektir. Bdylece invertor
calismaya devam eder.

P9-59=1: Ani eneriji kesintisi veya anlik gerilim distsi oldugunda, invertor yavaslar; bus gerilimi normale
dondiginde, invertdr ayarlanan frekansa kadar hizlanir ve o frekansta galismaya devam eder. Normal bus
gerilimi P9-61’de ayarlanan slreden daha uzun silrerse, bunun anlami bus gerilimi normale dénmis
demektir.

P9-59=2: Ani enerji kesintisi veya anlik gerilim diistsi oldugunda, invertér yavaslayarak durur.
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Figur 6-23 Anlik durus eylem diagrami
Yuk bosalmasi koruma gerilimi Fabrika degeri 0
P9-63
A i 0 Gegersiz
yar araligi
1 Gegerli
YUk bosalmasi algilama seviyesi Fabrika degeri 10.0 %
P9-64
Ayar araligi 0.0% ~ 100.0% (motor anma akimi)
Yuk bosalmasi algilama siresi Fabrika degeri 1.0s
P9-65
Ayar araligi 0.0s ~ 60.0s

Yuk koruma fonksiyonu gegerli ise, ¢ikis akimi P9-64'teki yik bosalmasi algilama seviyesinden kiglkse
ve P9-65'teki yiik bosalmasi algilama silresinden daha uzun sirerse, ¢ikis frekansi otomatik olarak anma
frekansinin %7’sine inecektir. Yik bosalmasi korumasi sirasinda, yik tekrar devreye girerse, invertor
otomatik olarak ayarlanan frekansta ¢alismaya devam eder.
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Grup PA PID Fonksiyonu

PID, akis, basing ve sicaklik kontrol gibi proses kontroliinde yaygin kullanilan bir yontemdir. Prensip,
oncelikle preset ve geri besleme degeri arasindaki sapmay! algilama, sonra oransal kazang, integral ve
tirev zamana gére invertoriin ¢ikis frekansini hesaplamak Uzerine kuruludur. Litfen asagidaki figlirii
dikkate aliniz.

Qutput
frequency
PID Preset +
> PID | »| Control i I -e
value — control algorithm

Feedback value

Filter F <

Figlir 6-24 PID kontrol diagrami

PID kaynagi Fabrika degeri 0
0 PA-01
1 Al1
2 Al2
PA-00 ;
Ayar araligi 3 Tus takimi potansiyometre
4 Yuksek hizli puls girisi
5 Haberlesme
6 Cok adimli komut
PID set degeri Fabrika degeri 0.0
PA-01
Ayar araligi 0.0 ~ PA-04 (PID araligr)

Bu parametre, PID geri besleme kanalini segmek igin kullanilir. Bu deger fiziksel bir miktar olup, élglim
araligina karsilik gelmelidir. Ornegin, PID set degeri 0,3 ise, PA-01 3.0 girilmelidir.

PID geri besleme kaynagi Fabrika degeri 0
0 Al1
Al2

Tus takimi potansiyometre
Al1 - AI2

PA-02

Ayar araligi Yiiksek hizli puls girigi

Haberlesme
Al1 + A2
MAX (JAlI1],]AI2])
MIN (JAI1],|AI2])

O (N~ |W (N[~
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Bu parametreler, PID ayar kaynagi ve PID geri besleme kaynagdini segcmek igin kullanilir.

Dikkat: PID’nin ayarlanan deger ve geri besleme degerleri ylizdesel degerlerdir. Ayarlanan degerin %
100U, geri besleme degerinin % 100’Une karsilik gelir. Ayarlanan kaynak ve geri besleme kaynagi ayni
olmamalidir, aksi halde PID hatasi olusur.

PID yonl Fabrika degeri 0
PA-03 < 0 Pozitif
Ayar araligi .
1 Negatif

0: Positive. Geri besleme degeri, set degerinden daha bulylk ise, cikis frekansi azalir (6r: sargi
uygulamalarindaki gerginlik kontrolii)

1: Negatif. Geri besleme degeri, set degerinden daha buyik ise, ¢ikis frekansi artar (6r: ¢ozgi
uygulamalarindaki gerginlik kontrolti)

PID aralig Fabrika degeri 100.0
Ayar araligi PA-01 ~ 1000.0

PA-04

PID araliginin sabit bir birimi yoktur. Olciim degerinin birimi ile ayni olmalidir.
Ornegin, basing metrenin élgiim araligi 1.0 Mpa ise, bu parametre 10 ayarlanmalidir.

PA-05 Oransal kazang Kp1 Fabrika degeri ‘ 20.0
Ayar araligi 0.0 ~100.0

PA-06 Integral zamani Ti1 Fabrika degeri ‘ 2.00s
Ayar araligi 0.01s ~ 10.00s

PA-07 Turev zamani Td1 Fabrika degeri ‘ 0.000s
Ayar arahgi 0.00 ~ 10.000

Oransal kazang Kp1: PID’nin ayar yogunluguna karar verir. Kp1 ne kadar blyuk olursa, ayar yogunlugu o
kadar glglu olur. Bu parametre 100 iken (PID geri besleme degeri ile PID set degerinin sapmasi % 100
demektir), ¢ikis frekansindaki PID ayar genligi maksimum frekanstir.

integral zamani Ti1: PID'nin integral ayar yogunluguna karar verir. integral zamani ne kadar kisa olursa,
ayar yogunlugu o kadar giiglii olur. integral zamani, PID geri besleme degeri ve PID set degeri arasindaki
sapma % 100 iken, ayar degerinin maksimum frekansa ulasma siresidir.

Turev zamani Td1: PID sapma degisim oraninin yogunlugudur. Tirev zamani ne kadar uzun olursa, ayar
yogunlugu o kadar guglu olur.

PA-08 Ters PID’nin kesim frekansi Fabrika degeri 0.00 Hz

Ayar araligi 0.00 ~ PO-10 (maksimum frekans)

Bazi durumlarda, sadece PID cikis frekansi negative iken, PID set degerini ve geri besleme degerini ayni
durumda yapabilir. Fakat ters frekans bazi uygulamalar igin ¢ok yiksek olamaz. Ters frekans Ust limiti
PA-08'den ayarlanabilir.
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PA-09 PID sapma limiti

Fabrika degeri 0.0 %

Ayar arahgi

0.0% ~ 100.0%

PID set degeri ve geri besleme degeri arasindaki sapma, PA-09'dan kigukse, PID islemi durur. Sapma
kuglkken, cikis frekansi sabittir. Bu durum bazi kapali ¢evrim kontrol uygulamalari igin uygundur.

- o : . o
PA-10 PID tlrev genligi Fabrika degeri ‘ 0.10 %
Ayar aralgi 0.00% ~ 100.00%
PA11 Set edilen PID filtre siiresi Fabrika degeri ‘ 0.00s
Ayar araligi 0.00s ~ 650.00s

Ayarlanan PID filtre siresi, ayarlanan PID degerinin %0.0’dan %100.0’e ¢iktig1 suredir. PID set degeri
degistikce, set edilen PID filtre stresine gore lineer olarak degisir. Bdylece ani degisimden kaynakli ters

etkiyi disurebilir.

oAt PID geri besleme filtre siiresi Fabrika degeri | o.o0s
Ayar araligi 0.00s ~ 60.00s

PA-13 PID cikis filtre suresi Fabrika degeri ‘ 0.00s
Ayar arahgi 0.00s ~ 60.00s

PA-12, PID geri besleme degerini filtrelemek igin kullanilir. Bu filtre, geri besleme degerinin parazit giderme
kapasitesini iyilestirebilir. Fakat, prosesin kapali gevrim cevap performansini yavaslatir.

PA-13, PID cikis frekansini filtrelemek igin kullanilir. Bu filtre, invertor ¢ikis frekansinin ani degisimini azaltir.
Bununla birlikte, prosesin kapali gcevrim cevap performansini yavaslatir.

PA-15 Oransal kazang Kp2 Fabrika degeri ‘ 20.0
Ayar arahgi 0.0 ~100.0

PA-16 Integral zamani Ti2 Fabrika degeri ‘ 2.00s
Ayar araligi 0.01s ~ 10.00s

PA17 Turev zamani Td2 Fabrika degeri ‘ 0.000s
Ayar arahgi 0.00 ~ 10.000

PID parametre anahtarlama kosulu Fabrika degeri ‘ 0
PA-18 0 Anahtarlama yok
Ayar arahgi 1 Terminal Uzerinden anahtarlama
2 Sapmaya gore otomatik anahtarlama

PA-19 PID anahtarlama sapmasi 1 Fabrika degeri ‘ 20.0 %
Ayar araligi 0.0% ~ PA-20

PA-20 PID anahtarlama sapmasi 2 Fabrika degeri ‘ 80.0 %
Ayar araligi PA-19 ~ 100.0%

Bazi uygulamalarda, duruma gore sadece bir grup PID parametresi yeterli olmaz, farkli PID parametreleri
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uygulanabilir.

Bu fonksiyon kodlari iki grup PID parametresi arasinda gegis yapmak igin kullanilir. Regulator
parametreleri PA-15~PA-17"nin ayar modlari PA05~PA-07 ile aynidir. iki grup PID parametresi DI terminali
Uizerinden anahtarlanabilir, veya PID sapmasina gore otomatik olarak da anahtarlanabilir.

Secim otomatik anahtarlama iken: set degeri ve geri besleme degeri arasindaki sapmanin mutlak degeri
PA-19'dan kiglikken (PID parametresi anahtarlama sapmasi 1), PID parametre segimi grup 1'dir. set
degeri ve geri besleme degeri arasindaki sapmanin mutlak degeri PA-20’den blyukken (PID parametresi
anahtarlama sapmasi 2), PID parametre segimi grup 2'dir. set degeri ve geri besleme degeri arasindaki
sapmanin mutlak degeri PA-19 ve PA-20 arasindayken, PID parametresi iki grup PID parametreleri
arasinda linner interpolasyon seklindedir (Figir 6-25'te gosterilmistir).

Pl parameter A

Pl parameter 1
PA-05,PA-06,PA-07

Pl parameter 2 I I
PA-15,PA-16,PA-17 I

: >
A9 PA20 PID deviation
Figlir 6-25 PID parametresi anahtarlama diagrami
PA-21 PID baslangi¢ degeri Fabrika degeri ‘ 0.0%
Ayar aralgi 0.0% ~ 100.0%
PA-22 PID baglangi¢ degeri bekleme siresi Fabrika degeri ‘ 0.00s
Ayar araligi 0.00s ~ 360.00s

invertdér calismaya baslarken, PID gikisi PID baslangic degerindedir (PA-21). Bu deder PA-22'deki
bekleme suresi kadar devam eder. PID, kapali gevrim hesabina baslar.

A

PID initial value
PA-21 —

Output frequency (Hz)

s
Time (t)

PID initial value holding time
PA-22

Figlir 6-26 PID baslangi¢ degeri fonksiyon diagrami
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ileri PID durumunda iki gikis sapmasinin maksimum ’ - o
PA-23 degeri Fabrika degeri 1.00 %
Ayar arahg 0.00% ~ 100.00%
Ters PID durumunda iki ¢ikis sapmasinin maksimum ’ - o
PA-24 degeri Fabrika degeri 1.00 %
Ayar araligi 0.00% ~ 100.00%

Bu fonksiyon PID cikiglarl arasindaki farki sinirlandirmak icin kullanilir. Béylece, PID’nin hizli degisimine
kars! invertorin kararli galismasini saglar.

PA-23 ve PA-24, sirasiyla ileri ve ters galisma durumunda ¢ikis sapmasinin mutlak degerinin maksimum
degerine karsilk gelir.

PID integral ézelligi Fabrika degeri [ 00
Birler basamagi integral etkisi
0 Gegerli
PA-25 ) 1 _ Gecersiz _
Ayar arahgi Cikis limite ulastiktan sonra integral

nlar magi . )
Onlar basamag islemi devam karari

0 integral iglemine devam
1 integral iglemini durdur
PID geri besleme kaybini algilama degeri Fabrika degeri | 0.0 %
PA-26 N 0.0%: Fonksiyon pasiftir
Ayar araligi 0.1% ~ 100.0%
PA-27 PID geri besleme kaybini algilama zamani Fabrika degeri | 1.0s
Ayar aralig 0.0s ~ 20.0s

Bu parametreler, PID geri beslemenin kaybolup kaybolmadidini anlamak igin kullanilir. PID geri besleme,
geri besleme kaybini algilama deg@erinden (PA-26) kiigikse ve geri besleme kaybini algilama zamanindan
(PA-27) uzun slrerse, invertor E-31 hatasi verir.

PID durma hesabi Fabrika degeri 1
PA-28 0 Durdugunda hesaplamaz
Ayar araligi
1 Durdugunda hesaplar

Bu parametre, PID durma kosulunu ve PID hesabina devam edip etmedigdini kontrol etmek icin kullanilir.
Normal uygulamalarda, PID  durdugunda PID hesabi da durmalidir.

Group PB “Wobble” Frekansi, Sabit Uzunluk, Sayma

“Wobble (kararsizlik)” frekansi, tekstil, iplik sanayi ve sarim, dolama gibi uygulamalar igin uygundur.
Wobble frekansi, invertoriin ¢ikis frekansinin set frekansi etrafinda asagi yukari salinim yapmasi anlamina
gelir. Wobble frekansi galisma diagrami asagida gosterilmistir. Wobble genligi PB-00 ve PB-01 ile ayarlanir.
PB-01 0’ken, wobble genligi 0 anlamindadir ve wobble frekansi pasiftir.
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Output Textiles udden jump
Frequency A fre.=AwxPB-02
+AW
Wobble Fre.

"""""""""""""""""""""""" r'y
upper limit Wobble fre. amplitude
| Aw=F,xPB-02

Center Fre. Foet

P

Wobble Fre. Y
lower limit AW

Wobblefre. cycle

” » S . »
ACC time Triangle-wave risetime DEC time ' T
Running
command _
Figlr 6-27 Wobble frekansi calisma diagrami
Wobble frekansi ayar modu Fabrika degeri 0
PB-00 0 Set frekansi etrafinda salinim

Ayar aralig
1 Maksimum frekans etrafinda salinim

Bu parametre, wobble genliginin referans degerini segmek icin kullanihr.
0: Set frekansi etrafinda salinim yapar. Wobble genligi set frekansi ile degisir.
1: Maksimum frekans etrafinda salinim yapar. Wobble genligi sabittir.

PB-01 Wobble frekans genligi Fabrika degeri ‘ 0.0%
Ayar araligi 0.0% ~ 100.0%

PB-02 Ani atlama frekansi genligi Fabrika degeri ‘ 0.00s
Ayar araligi 0.0% ~ 50.0%

Bu parametre, wobble genligi ve ani atlama frekansi deg@erlerini belirlemek igin kullanilir. Wobble frekansi
frekans Ust limiti ve alt limiti ile sinirhdir.
Wobble genliginin set frekansi ile degismesi (degisken wobble genligi, PB-00=0). Wobble genligi:
AW=frekans kaynagi:P0-07 X wobble genligi: PB-01).
Wobble genliginin maksimum frekans ile degdismesi (sabit wobble genligi, PB-00=1). Wobble genligi:
AW=maksimum frekans:P0-10 X wobble genligi: PB-01).
Ani atlama frekansi = wobble genligi: AW X ani atlama frekansi genligi: PB-02. Bu deg@er, wobble frekansi
calisirken wobble genlidine gore ani atlama frekansid degeridir.
Eger wobble genligi set frekansina gore degisken (degisken wobble genligi, PB-00=0) seciliyse, ani atlama
frekansi degisken bir degerdir.
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Eger wobble genligi maksimum frekansa gore (sabit wobble genligi, PB-00=1) segiliyse, ani atlama

frekansi sabit bir degerdir.

PB-03 Wobble frekans ¢evrimi Fabrika degeri 10.0s
Ayar aralg 0.1s ~ 3000.0s

PB-04 Wobble frekansinin tiggen dalgaya ulagsma zamani Fabrika degeri 50.0%
Ayar arahgi 0.1% ~ 100.0%

Wobble frekans ¢evrimi: Wobble frekansinin tam bir gevrim siresini ifade eder.

I?B-O4, PB-03’ln yizdesi olarak ifade edilir.

Ucgen dalga ulasma zamani = PB-03 X PB-04 (birim: saniye)

Ucgen dalga diisme zamani = PB-03 X (1-PB-04) (birim: saniye)

o505 Ayar uzunlugu Fabrika degeri | 1000m
Ayar araligi Om ~ 65535m

PB-06 Gergek uzunluk Fabrika degeri Om
Ayar araligi Om ~ 65535m

PB-07 Her metre i¢in puls adedi Fabrika degeri ‘ 100.0
Ayar araligi 0.1 ~6553.5

Bu parametreler sabit uzunluk kontrold igin kullanihr.

Uzunluk bilgisi, giris terminali Uzerinden toplanabilir. PB-06 = toplanan puls adedi / PB-07). PB-06,
PB-05'ten daha buyUkse, DO ¢ikisI “gergcek uzunluga ulasildi” sinyali verir.

Sabit uzunluk kontroli sirasinda, uzunluk resetleme islemi DI terminali Uzerinden yapilir (28). Detaylar igin
P4-00 ~ P4-06’ya bakiniz.

DI terminali uzunluk sayma uygulamalarinda 27 olarak set edilmelidir (uzunluk sayma girisi). Puls
frekansinin ylksek oldugu durumlarda HDI kullaniimalidir.

PB-08 Sayma islemi bitis degeri Fabrika degeri 1000m
Ayar araligi Om ~ 65535m

PB-09 Sayma degeri baslangi¢ degeri Fabrika degeri Om
Ayar araligi Om ~ 65535m

Sayma degeri dijital giris terminallerinden toplanabilir. Sayma girisinin kullanilacagr uygulamalarda sayma
girisi 25 ayarlanmalidir. Puls frekansinin yiiksek oldugu durumlarda HDI girisi kullaniimalidir.

Sayma degeri PB-08’e ulastiginda, DO ¢ikis verir ve invertdr saymayi durdurur.

Sayma degeri PB-09'a ulastiginda, DO ¢ikis verir ve invertér PB-08’e ulasana kadar saymaya devam eder.
PB-09, PB-08'den blyik olmamalidir.
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Sayma pulsu

LI+ ] gEgH

1 2 3 - 3 f 1

Sayma iglemi bitis ralesi

Sayma islemi baslangig rélesi

Figur 6-28 Sayma islemi baglangig¢ ve biti degerlerine ait diagram

Group PC Cok Adimli Komut ve Basit PLC Fonksiyonu

MICNO’nun ¢ok adimli komut fonksiyonu, normal ¢ok adimli hizdan daha fazla fonksiyona sahiptir. Cok

adimli hiza ilave olarak, bu fonksiyon prosesin PID kaynagi olarak da kullanilabilir.

0600 Cok adimli komut 0 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
oo Cok adimli komut 1 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
oe.02 Cok adimli komut 2 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
oe.03 Cok adimli komut 3 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
oc.04 Cok adimli komut 4 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
oe.05 Cok adimli komut 5 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
oe.06 Cok adimli komut 6 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
oc.07 Cok adimli komut 7 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
oe.08 Cok adimli komut 8 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
oe.00 Cok adimli komut 9 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
o0 Cok adimli komut 10 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
. Cok adimli komut 11 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
o1 Cok adimli komut 12 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%
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PC-13 Cok adiml komut 13 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%

PC-14 Cok adimli komut 14 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%

PC-15 Cok adimli komut 15 Fabrika degeri | 0.0%
Ayar araligi -100.0% ~ 100.0%

Cok adimli komut iki durumda kullanilabilir: frekans kaynagi olarak
ayarlamak igin kullanilabilir.
iki durumda, gok adimh komutun boyutu géreceli bir degerdir ve araligi -100.0%~100.0%’ diir. Frekans
kaynagi, maksimum frekansin ylzdesi iken, PID ayar kaynagi olarak ¢ok adimli komutun boyut
anahtarlamasina ihtiyaci yoktur. , ¢inki PID goreceli bir degerdir. Cok adimli komut segimi, ¢oklu
fonksiyon dijital D’nin durumuna gére anahtarlar. Detaylar icin P4 grup parametrelerine bakiniz.

veya proses PID’sinin kaynagini

PC-16
Ayar arahgi

PLC galisma modu Fabrika degeri 0
0 Bir ¢evrim sonra dur
1 Bir gevrim sonra son frekansi tut
2 Dairesel galisma

Frekans kaynagi PLC modu ile ayarlandiginda, PC-00 ~ PC-15 sembolleri ¢alisma yonlni ifade eder. Bu
parametrelerin degerleri negatif ise invertor ters yone doner.

A

Running direction

DO or RELAY
output

PC-19 PC-21 bC1a
H L1 -
| | \ PC-02
} | pC-00| \ PC-15
‘ ‘ [ XXX XX )

\ I\ 1 ‘
N AN ' >
‘ ‘ ‘ } Time (t)
| | } |
} } PC-01 | \ }

PC-18 PC-20 PC-02 |

Figlr 6-29 Basit PLC diagrami

250mS pulse

0: Bir gevrim sonra dur: Bir ¢evrim tamamlanir tamamlanmaz invertér otomatik olarak durur ve tekrar
calismak igin start komutu verilmesini bekler.
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1: Bir cevrim sonra son frekansi tut: Bir gevrim sonra, invertor frekansi ve son déniis yonu bilgisini tutar.
2: Dairesel calisma: invertdr dur komutu alana kadar her gevrim boyunca calismaya devam eder.

Eneriji kesildiginde PLC kaydetme segimi

Fabrika degeri

00

PC-17

Birler basamagi

Enerji kesildiginde

Ayar araligi

0 Kaydetme
1 Kaydet

Onlar basamagi Durdugunda
0 Kaydetme
1 Kaydet

Enerji kesildiginde PLC kaydetmenin anlami, enerji kesilmeden dénce, invertér ¢alisma yoni ve galisma
frekansinin hafizaya kaydedilme ve eneriji tekrar verildiginde hafizadaki degerlere gére ¢alismaya devam

etmek anlamindadir.

“Kaydetme” secenegi segili ise, her seferinde eneriji verildikten sonra PLC prosesinin tekrar baslatiimasi

gerekir.

“Durdugunda PLC kaydetme” segeneginin anlami, son PLC galisma fazi ve galisma frekansinin dururken
hafizaya alinmasi ve tekrar enerji verildiginde hafizadaki degerlerle galismaya devam etmesidir.
“Kaydetme” segenegi segili ise, her seferinde eneriji verildikten sonra PLC prosesinin tekrar baslatiimasi

gerekir.
PC-18 0. faz ¢aligsma zamani Fabrika degeri | 0.0s (m)
Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
PC19 0. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
Ayar araligi 0~3
1. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
PC-20
Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
PC.21 1. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
Ayar araligi 0~3
2. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
PC-22
Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
2. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-23
Ayar araligi 0~3
3. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
PC-24
Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
3. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-25
Ayar araligi 0~3
4. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
PC-26
Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
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4. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-27
Ayar araligi 0~3
PC.28 5. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
Ayar aralgi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
5. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-29
Ayar araligi 0~3
PC-30 6. faz calisma zamani Fabrika degeri | 0
Ayar aralgi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
PC-31 6. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
Ayar araligi 0~3
PC.32 7. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
Ayar arahgi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
7. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-33
Ayar araligi 0~3
PC.34 8. faz calisma zamani Fabrika degeri | 0
Ayar arahgi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
8. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-35
Ayar araligi 0~3
PC-36 9. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
Ayar aralgi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
9. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-37
Ayar araligi 0~3
PC-38 10. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
Ayar aralgi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
10. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-39
Ayar araligi 0~3
PC.40 11. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
PC-41 11. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
Ayar araligi 0~3
PC.42 12. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
12. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-43 —
Ayar araligi 0~3
PC.44 13. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
13. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-45 —
Ayar araligi 0~3
PC-46 14. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
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Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
14. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
PC-47
Ayar araligi 0~3
15. faz galisma zamani Fabrika degeri | 0
PC-48
Ayar araligi 0.0s (m) ~ 6500.0s (m)
PC49 15. faz ACC/DEC zamani segimi Fabrika degeri | 0
Ayar araligi 0~3
PLC calisma zamani birimi Fabrika degeri 0
PC-50 0 s (saniye)
Ayar arahgi -
1 m (dakika)
Cok adimli komut 0 modu Fabrika degeri | 0
0 PC-00
1 Al1
2 Al2
PC-51 3 Tus takimi potansiyometre
Ayar araligi -
4 HDI yiksek hizli puls
5 PID kontrol
6 Tus takimindan frekans ayari (P0-08)

Cok adimli komut 0'in ayarlanan kanali bu parametre ile belirlenir.

Cok adimli komut 0 PC-00’a ilave olarak ¢ok sayida segenek igerir. Frekans kaynagi ¢coklu adim komutu
veya PLC fonksiyonu olarak segildiginde, invertor iki frekans kaynagi arasinda kolaylikla gegis yapabilir.

Grup PD Haberlesme Parametreleri
Detaylar icin haberlesme protokoltine bakiniz.

Grup PP Fonksiyon Kod Yonetimi

Kullanici sifresi Fabrika degeri 0
Ayar araligi 0 ~ 65535

PP-00

0’dan farkli herhangi bir rakam girilebilir ve bdylece sifre koruma fonksiyonu aktif edilmis olur. Kullanici, bir
sonraki seferde menlye tekrar girdiginde, ekranda “-----" gorilecektir. Bu durumda dogru sifrenin girilmesi
gerekir, aksi halde parametrelere miidahale edilemez.

0000: Bir 6nceki sifreyi temizler ve sifre korumayi pasif hale getirir

Parametre sifirlama Fabrika degeri 0
PP-01 0 Islem yok
Ayar araligi 1 Fabrika ayarlarina don (motor parametreleri haric)
2 Hata kaydini temizle
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1. Fabrika ayarlarina dén (motor parametreleri harig)

PP-01 “1” ayarlandiktan sonra, invertér parametrelerinin birgogu fabrika degerine geri doner. Fakat su
parametreler degismez: Frekans komutu onlar basamagi (P0-22), hata kayit bilgisi, toplam calisma
zamani (P7-09), toplam enerjili kalma stresi (P7-13), toplam glg tuketimi (P7-14).

2. Hata kaydini temizleme
Hata kayit bilgisi, toplam ¢alisma zamani (P7-09), toplam enerijili kalma stresi (P7-13), toplam gug tiketimi
(P7-14) parametrelerini temizler.

Parametreleri gosterme segimi Fabrika degeri 00
Birler basamagi U0 grubu gdsterme segimi
0 Gosterme
PP-02 Ayar Araligi ! Goster
Onlar basamagi A0 grubu gosterme segimi
0 Gosterme
1 Goster

PP-03 Kullaniimiyor

Fonksiyon kodu degistirme 6zelligi Fabrika degeri 0
PP-04 . 0 Gegerli
Ayar Araligi -
1 Gegersiz

Bu parametre 0 ayarlandiginda, tum parametreler degistirilebilir. 1 ayarlandiginda parametreler
degistirilemez, fakat goriintulenebilir.

Grup A0 Tork Kontrol Parametreleri

AO grup parametreleri gizli parametrelerdir. Bu parametrelerin goéruntulenip degistirilebilmesi igin
PP-02'den ayar yapilmasi gerekir. Detaylar icin PP-02’ye bakiniz.

Hiz/Tork kontrol modu segimi Fabrika degeri 0
A0-00 0 Hiz modu
Ayar Araligi
Tork modu

Invertdr kontrol modunu belirlemek igin kullanilir.

P0-01 (kontrol modu), eder tork modu kullaniimak isteniyorsa “1” (sensorsiiz vektor kontrol) ayarlanmalidir.
Cok fonksiyonlu digital DI terminalinin, tork kontroliine iligkin iki fonksiyonu vardir: tork kontrol énleme
(fonksiyon 29), hiz kontrol/tork kontrol anahtarlamasi (fonksiyon 46). Hiz kontrol ve tork kontrol
anahtarlamasi igin, iki terminalin de A0-00 ile uyumlu olmasi gerekir.

Hiz kontrol/tork kontrol dijital girisi aktif degilken (dijital girise sinyal gelmiyorsa), kontrol modu A0-00 igine
girilen deger ne ise o deger gegerlidir. Hiz kontrol/tork kontrol dijital girisi aktifken (dijital girise sinyal
geliyorsa), A0-00 igine girilen degerin tam tersi gegerlidir (0: tork modu, 1: hiz modu).

Tork kontrol dnleme terminali aktifken, kontrol modu hiz kontrol modudur.
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Tork modunda tork ayar kaynagi

L Fabrika degeri
segimi

Tus takimi (A0-03)

Al1

AO-01 Al2

Ayar Araligi

Tus takimindaki potansiyometre

Yiksek hizl puls (HDI)

Haberlesme

MIN (Al1, Al2)

N[Ol WIN|~|O

MAX (Al1, Al2)

Tork kontrol modunda tork tus takimi ayari Fabrika degeri

A0-03

150.0%

Ayar Araligi -200.0% ~ 200.0%

A0-01 parametresi, 8 adet tork ayar kaynagindan birini segmek icin kullanilir. 100.0% deg@eri nominal tork
degerine karsilik gelir. 200.0% ise nominal degerin 2 kati anlamindadir. A0-01, 1~7 araliginda ise;

haberlesme, analog giris, puls girisi AO-03’e karsilik gelir.

Tork filtre zamani Fabrika degeri
A0-04

0.00

Ayar Araligi 0.00s ~ 10.00s

Tork filtre zamani, filtre zamanini ayarlamak icin kullanilir. Ani tork gereksinimi oldugunda tork filtre
zamanini azaltin. Yumusak tork kontroli gerekli oldugu zaman tork filtre zamanini arttirin. Tork filtre

zamani ne kadar artarsa, tepki siresi o kadar azalir.

ileri tork kontrol maksimum frekansi | Fabrika degeri | 50.00Hz
AO-05 Ayar Araligi | 0.00Hz ~ P0-10 (maximum frequency)

Geri tork kontrol maksimum frekansi | Fabrika degeri | 0.00s
AO-08 Ayar Araligi | 0.00Hz ~ P0-10 (maximum frequency)

ileri ve geri tork kontrol modunda maksimum frekansi ayarlamak igin kullanilir.

Tork kontrol modunda yuk torku motor ¢ikis torkundan kigukse, motor hizi artar. Motorun arizalanmasi

ihtimaline karsilik motoru korumak amaciyla motor maksimum hizi sinirlandiriimalidir.

Tork kontrol hizlanma zamani | Fabrika degeri | 0.00s
Ao07 Ayar Araligi | 0.00s ~ 36000s
7008 Tork kontrol yavaslama zamani | Fabrika degeri | 0.00s
Ayar Araligi | 0.00s ~ 36000s

Motorun ve yikin hiz degisim orani, cihaz tork modundayken motorun ¢ikis torku ile yik torku arasindaki
farkla belirlenir. Bu ylizden motorun hizi ¢ok ¢abuk degisebilir ve giriltiye neden olabilir. Tork kontrol
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ACC/DEC zamani ayarlanarak motor hizinin daha yumusak degismesi saglabilir.
Ani tork cevabi gerektiren uygulamalarda, tork kontrol ACC/DEC zamani 0.00s olarak ayarlanmalidir.

Grup U0 izleme Parametreleri

U0 grup parametreleri calisma esnasinda hiz kontrol cihazinin galisma durumunu izlemeye yarar. Kullanici
parametreleri tug takimindan izleyebilir.

Kod Tanim Arahk
U0-00 Calisma frekansi 0.00 ~ 320.00Hz(P0-22=2)
U0-01 Set frekansi 0.0 ~ 3200.0Hz(P0-22=1)

U0-00 hiz kontrol cihazinin galigma frekansini gdsterir.
U0-01 hiz kontrol cihazinin set frekansini gsterir.
Hiz kontrol cihazinin ¢ikis frekansi UO-19’dan izlenebilir.
Kod Tanim Aralik

U0-02 ‘ DC bus gerilimi ‘ 0.0V ~ 3000.0V

U0-02 DC bus gerilimini gosterir.

Kod Tanim Aralik
U0-03 ‘ Cikis gerilimi ‘ oV ~ 1140V
U0-03 cihaz galigirken ¢ikis gerilimini gosterir.
Kod Tanim Aralik
Lo-0s Giks akimi 00 — 6555 5 (- 55N ot g

U0-04 cihaz ¢alisirken ¢ikis akimini gosterir.

Kod Tanim Aralik

U0-05 Output power 0 ~ 32767

U0-05 cihaz galigirken ¢ikis glicuni gésterir.

Kod Tanim Aralik

U0-06 Cikig torku -200.0% ~ 200.0%

U0-06 cihaz galisirken gikis torkunu gosterir.

Kod Tanim Aralk

uo-07 DI Dijital giris durumu 0 ~ 32767

U0-07, dijital giris terminalinin durumunu 8-bit binary kod seklinde gdsterir. Eger cihaz ilgili terminalin lojik
durumunu “1” olarak algilarsa bu biti “1” yapar; ilgili terminali lojik “0” olarak algilarsa bu biti “0” yapar. Giris
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terminalinin dijital dederi ve binary kod iliskisi asagidaki tabloda gdsterilmistir.

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3
DI | DI2 ‘ DI3 ‘ Dl4
Bit4 Bit5 Bit6 Bit7
DI5 ‘ DI6 ‘ DI7 ‘ -
Kod Tanim Aralik
U0-08 ‘ DO ¢ikis durumu ‘ 0 ~ 1023

U0-08, cikis terminalinin durumunu 8-bit binary kod seklinde gosterir. EGer cihaz ilgili terminalin lojik
durumunu “1” olarak algilarsa bu biti “1” yapar; ilgili terminali lojik “0” olarak algilarsa bu biti “0” yapar. Giris
terminalinin dijital degeri ve binary kod iliskisi agsagdidaki tabloda gdsterilmistir.

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3
DO3 | Réle 1 ‘ Kullanilmiyor ‘ DO1
Bit4 Bit5 Bit6 Bit7
DO2 ‘ - ‘ - ‘ -
Kod Tanim Aralik
U0-09 ‘ Al1 Gerilimi ‘ -10 ~ 10V
U0-09 Al1 giris gerilimini gdsterir.
Kod Tanim Aralik
U0-10 ‘ Kullaniimiyor
U0-10 Kullaniimiyor.
Kod Tanim Aralik
uo-11 ‘ Radyator sicakhgi -20 ~ 100°C
U0-11 radyator sicakligini gosterir.
Kod Tanim Aralik
U0-12 Sayma degeri -
U0-12 sayicinin anlik sayma degerini gosterir.
Kod Tanim Aralik
U0-13 Uzunluk degeri -

U0-13 uzunlugun anlik degerini gosterir.
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Kod Tanim Aralk

uUo-14 Yk hizi 0 ~ 65535

UO0-14 ylkin hizini gosterir. P7-12'ye bakiniz.

Kod Tanim Aralk
U0-15 PID set degeri 0 ~ 65535
U0-16 PID geri besleme 0 ~ 65535

U0-15 PID set degerini gosterir.

U0-16 PID geri besleme degerini gosterir.

PID igin asagidaki formilleri dikkate aliniz:

PID set degeri = PID’nin yiizde degeri x PA-04

PID geri besleme degeri = PID’nin geri besleme ylizdesi x PA-04

Kod Tanim Aralik

U0-17 PLC fazi 0~F

U0-17, hiz kontrol cihazi PLC modunda calisirken anlik adim degerini gosterir. Gosterilen deger ve anlik
adim degeri arasindaki iliski agagidaki gibidir:

Gosterilen deger Cihaz Adim X'te galisirken:
1 X:0
2 X1
F X:15
Kod Tanim Aralik
U0-18 HDI giris puls fre. 0.00 ~ 100.0kHz

U0-18 yiksek hizli puls girisi (HDI)' nin érnekleme frekansini gosterir. En kii¢k birim 0.01 kHz'dir.

Kod Tanim Aralik

-320.00 ~ 320.00Hz

Uo0-19 Geri besleme hizi
-3200.0 ~ 3200.0Hz

U0-19 hiz kontrol cihazinin gergek ¢ikis frekansini gosterir:
P0-22 “1” ayarlandidinda, ayar araligi -3200.0 to 3200.0. (Birim: Hz) olur.
P0-22 “2” ayarlandidinda, ayar araligi -320.00 to 320.00. (Birim: Hz) olur.

Kod Tanim Aralik

U0-20 Kalan ¢alisma zamani 0.0 ~6500.0min
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U0-20, hiz kontrol cihazi zamanli galisma modunda galigirken kalan ¢alisma zamanini gosterir (P8-42,
P8-43 ve P8-44’e bakiniz).

Kod Tanim Aralik
uU0-21 Kalibrasyon 6ncesi Al1 gerilimi 0.00 ~10.57V
U0-22 Kalibrasyon 6ncesi Al2 gerilimi 0.00 ~10.57V
U0-23 Kalibrasyon éncesi pot gerilimi 0.00 ~10.57V

U0-21 analog giris 1 (Al1)’in érnekleme gerilimini gosterir.
Gergek giris gerilimi, lineer kalibrasyon sonrasi diizeltilmis gerilim degeridir. Boylece 6rnekleme gerilimi ve
gergek giris gerilimi arasindaki sapma azalmis olur. U0-09 ve U0-10 gergek gerilim deg@erlerini gosterir.

Kod Tanim Aralik

U0-24 Lineer hiz 0~65535 m/dak

U0-24, HDI (yuksek hizli ouls) girisinin 6rnekleme lineer hizini gdsterir. Hiz birimi: metre/ dakika (m/dak).

Kod Tanim Aralk

uo-27 HDI giris puls fre. 0 ~ 65535Hz

U0-27 yiksek hizli puls girisi (HDI) nin 6rnekleme frekansini gosterir. En Kiguk birim 1 Hz'dir. U0-27 ile
U0-18 ayni gorevi yapar. Tek fark ¢dzinurlik farkidir.

Kod Tanim Aralk

U0-28 ‘ Haberlesme set degeri -100 ~ 100%

U0-28, 0X1000 adresine yazilan degeri gosterir.

Kod Tanim Aralk
U0-29 Kullaniimiyor -

Kod Tanim Aralik
U0-30 Ana frekans A 0.00 ~ 320.00Hz

U0-30, ana referans giris kanalinin frekansini gosterir (P0-03’e bakiniz).
P0-22=1 iken, frekans araligi -3200.0Hz’den +3200.0Hz’e kadardir.
P0-22=2 iken, frekans araligi -320.00Hz’den +320.00Hz’e kadardir.

Kod Tanim Aralik

U0-31 Yardimci frekans B 0.00 ~ 320.00Hz
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U0-31 yardimci referans giris kanalinin frekansini gosterir (P0-04’e bakiniz).
P0-22=1 iken, frekans araligi -3200.0Hz’den +3200.0Hz’e kadardir.
P0-22=2 iken, frekans araligi -320.00Hz’den +320.00Hz’e kadardir.

Kod Tanim Aralik
U0-32 Kullaniimiyor -
U0-33 Kullaniimiyor -

Kod Tanim Aralk
U0-34 Motor sicakligi 0 ~ 200C

U0-34 motorun sicakligini gésterir (NOT: Bu parametre suan igin mevcut degildir).

Kod Tanim Aralk

U0-35 ‘ Hedef tork ‘ -200~ 200%

U0-35 tork degerinin Ust limitini gosterir. Detaylar igin P2-09 ve P2-10 parametrelerine bakiniz.

Kod Tanim Aralik
U0-36 ‘ Kullaniimiyor ‘ -

Kod Tanim Aralik
U0-37 ‘ Gl faktori agisi ‘ ;

U0-37 guic faktorl agisini gosterir.

Kod Tanim Aralk
U0-38~U0-40 ‘ Kullaniimiyor ‘ -

Kod Tanim Aralk
U0-41 ‘ Giris terminali gésterimi ‘ ;

U0-41giris terminalinin durumunu tus takiminda gosterir. Gosterim durumu asagida agiklanmistir:
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1

=]
LED segmenti yaniyorsa,
g 3 ilgili dijital giris lojik 1"
anlamina gelir, LED segmenti
. N

yvanmiyorsa ilgili dijital giris

a lojik "0" anlamindadir.

Herbir LED segmenti bir adet
I I I I I dijital girize karsihik gelir.
LEC segmentinin yanmas: giris
— — — _— — terminalinin lojik "1" olmasi

anlamina gelir. Yanmamasi ise
lojik "0" anlamindadir.

Kod Tanim Aralik

U0-42 ‘ Cikis terminali gosterimi ‘ -

U0-42 ¢ikis terminalinin durumunu tus takiminda gosterir.

Herhir LED segmenti bir adet
I I I dijital cikisa karsihik gelir.
LED segmentinin yanmasi cikis
r— FEm — = R terminalinin iojik "1" olmasi

I I ahiamina gelir. Yanmamas! ise
fajik "0" anlamindadir,

Kod Tanim Aralk

u0-43 DO giris durumu gosterimi 1 -

U0-43, U0-01 ile U0-40 arasindaki fonksiyonlarinin gegerli olup olmadigini gosterir. Tus takiminda 5 dijital
hane vardir. Her dijital hane 8 segmentlidir (bir 6nceki sayfada U0-41 fonksiyonun agiklama kisminda
segment numaralari gosterilmistir) ve her segment belli bir fonksiyona karsilik gelir.

Her bir dijital segment soldan saga dogru sirasiyla su fonksiyon numaralarina karsilik gelir: 1-8, 9-16, 7-24,
25-32, 33-40.
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Kod Tanim Aralk

U0-44 ‘ DI giris durumu gdésterimi 2 -

U0-44, U0-41 ile U0-59 arasindaki fonksiyonlarinin gegerli olup olmadigini gdsterir. Tus takiminda 5 dijital
hane vardir. Her dijital hane 8 segmentlidir (bir 6nceki sayfada U0-41 fonksiyonun agiklama kisminda
segment numaralari gosterilmistir) ve her segment belli bir fonksiyona karsilik gelir.

Her bir dijital segment soldan saga dogru sirasiyla su fonksiyon numaralarina karsilik gelir: 41-48, 49-56,
57-59.

NOT: U0-33 ve U0-34 Uretici icin test kodlarndir.

Kod Tanim Aralk
uU0-45 Kullaniimiyor -
U0-58 Kullaniimiyor -

Kod Tanim Arahk
U0-59 Set frekansi -100%~100%
U0-60 Calisma frekansi -100%~100%

UO0-59 set frekansini gosterir.
U0-60 calisma frekansini gosterir.
100% degeri maksimum frekansa karsilik gelir (P0-10).

Kod Tanim Aralik

U0-61 Hiz control cihazi durumu 0-65535

U0-61 hiz kontrol cihazi galisma durumu bilgisini gosterir. Detaylar igin asagidaki bilgileri dikkate aliniz.

U0-61
Bit 0 ve Bit 1 kombinasyonu Bit 2 & bit 3 kombinasyonu Bit4
:D : it h
0 ; ufma 0: Sabit hiz 0: DC bus voltaji normal
1: lleri 1: Hizlanma 1- Diisiik gerilim
2: Geri 2: Yavaglama -tk g

NOTE: Her bir dijital segment yukaridaki bitlerden birine karsilik gelir.
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Boliim 8 Ariza Tespiti

8.1 Hata ve Ariza Tespiti

Hata Kisa devre korumasi

Hata Kodu E-01

1. Cihaz cikiginda kisa devre veya toprak hatasi
2. Motor ve inverter arasindaki kablo gok uzun
3. Cihaz asir 1sinmig

Sebep 4. Cihaz igindeki kablo baglantisinda problem
5. Ana kart arizali

6. Suricu karti arizal

7. 1IGBT moduili arnzal

1. Motor arizasi veya kablo hasari olup olmadigi kontrol
edilmeli

Coziim 2. Cikis filtresi takiimali

Havalandirma ve fan kontrol edilmeli

4. Kablo baglantilari kontrol edilmeli

w

Hata Hizlanma sirasinda agiri akim

Hata Kodu E-02

. Invertér gikisinda kisa devre veya topraklama hatasi

. Cihaz kontrol modu vector kontrol ve motor parametreleri tanimlanamiyor
. Hizlanma suresi ¢ok kisa

. Manual tork destegi veya V/F egrisi uygun degil

. Besleme gerilimi ok disik

. Start the running motor

. Hizlanma sirasinda ani yUk artigi

. Invertér giict diisiik

Sebep

0N O~ WN =
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Cozim

1. Motor arizasi veya kablo hasari olup olmadigi kontrol
edilmeli

2. Motor parametrelerini tanimlayin

3. Hizlanma siresini arttirin

4. Manual tork destegini veya V/F egrisini ayarlayin

5. Besleme gerilimini duizeltin

6. Hiz takibini segin veya motor durana kadar ¢alistirin
7. Ani ylk artigina engel olun

8. Daha buyuk gtigte bir invertor kullanin

Hata

Yavaglama sirasinda agsiri akim

Hata Kodu

E-03

Sebep

1. Invertér cikisinda kisa devre veya topraklama hatasi

2. Cihaz kontrol modu vector kontrol ve motor parametreleri
tanimlanamiyor

3. Yavaslama sresi ¢ok kisa

4. Besleme gerilimi ¢ok disuk

5. Yavaslama sirasinda ani yik artisi

6. Frenleme modili veya frenleme direnci kullaniimamis

Cozim

1. Motor arizasi veya kablo hasari olup olmadigi kontrol
edilmeli

2. Motor parametrelerini tanimlayin

3. Yavaslama suresini arttirin

4. Besleme gerilimini dlizeltin

5. Ani ylk artigina engel olun

6. Frenleme modili veya frenleme direnci kullanin

Hata

Sabit hizda galisirken asiri akim

Hata Kodu

E-04
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Sebep

1. Invertér gikisinda kisa devre veya topraklama hatasi

2. Cihaz kontrol modu vector kontrol ve motor parametreleri
tanimlanamiyor

3. Besleme gerilimi ¢cok disik

4. Calisma sirasinda ani yUk artisi

5. invertér glicii diisiik

Cozim

1. Motor arizasi veya kablo hasari olup olmadigi kontrol
edilmeli

2. Motor parametrelerini tanimlayin

3. Besleme gerilimini duizeltin

4. Ani yik artisina engel olun

5. Daha buyuk gtigte bir invertor kullanin

Hata

Hizlanma sirasinda asiri gerilim

Hata Kodu

E-05

Sebep

1. Girig gerilimi cok yiiksek

2. Hizlanma sirasinda motoru stren harici bir etki

3. Hizlanma suresi ¢gok kisa

4. Frenleme modulu veya frenleme direnci kullaniimamis

Cozim

. Besleme gerilimini diizeltin

. Harici etkiyi yok edin

. Hizlanma sdresini arttirin

. Frenleme modiilii veya frenleme direnci kullanin

A WON =

Hata

Yavaglama sirasinda agiri gerilim

Hata Kodu

E-06

Sebep

1. Girig gerilimi cok yiiksek

2. Yavaslama sirasinda motoru siren harici bir etki

3. Yavaslama suresi ¢ok kisa

4. Frenleme modiili veya frenleme direnci kullaniimamis
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1. Besleme gerilimini dlizeltin
2. Harici etkiyi yok edin

0zUim
¢ 3. Yavaslama suresini arttirin
4. Frenleme modiili veya frenleme direnci kullanin
Hata Sabit hizda calisirken asiri gerilim

Hata Kodu E-07

1. Girig gerilimi cok yiiksek

el 2. invertdr galisirken motoru siiren harici bir etki

L 1. Besleme gerilimini dizeltin
Cozim e e . .

2. Harici etkiyi diizeltin veya frenleme direnci kullanin
Hata Besleme hatasi
Hata Kodu E-08

Sebep 1. Girig gerilimi olmasi gereken aralik diginda
Coziim 1. Besleme gerilimini dlzeltin

Hata Dusuk gerilim hatasi

Hata Kodu E-09

. Ani eneriji kesintisi

. Giris gerilimi olmasi gereken aralik diginda

. Bus voltaji diizgiin degil

. Dogrultucu devre veya koruma direnci arizali
. Srlcu karti arizali

. Kontrol karti arizali

Sebep

o O WN -

. Hatayi resetleyin

. Besleme gerilmini diizeltin

. Dogrultucu devreyi ve koruma direncini degistirin
. Sirlcu kartini degistirin

. Kontrol kartini degistirin

Cozim

a b~ WN =

Hata invertér asiri yik

Hata Kodu E-10
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1. Yk gok agir

Sebep 2. Invertér giicli yetersiz
L 1. YUki azaltin, motor ve mekanigi control edin
S 2. Daha yuksek glgte bir invertor kullanin
Hata Motor asiri yik

Hata Kodu E-11

1. P9-01 diizglin ayarlanmamis
Sebep 2. YUk gok agir
3. Invertér giicli yetersiz

1. P9-01’i dogru ayarlayin
Cozim 2. YUkU azaltin, motor ve mekanigi control edin
3. Daha yuksek gugte bir invertor kullanin

Hata Girig faz hatasi

Hata Kodu E-12

1. Gris gerilimleri anormal
Sebep 2. Slrucu karti arizali
4. 1GBT modull arizal

1. Besleme gerilimlerini kontrol edinizi.

Co6zim 2. Sirlcu kartini degistirin
3. IGBT modiuiliini degistirin
Hata Cikis faz hatasi

Hata Kodu E-13

1. invertdr ve motor arasindaki baglanti diizgiin degil
2. Motor galigirken ¢ikis voltaji dengesiz

Sl 3. Surlict kartr arizali
4. IGBT moduli arizali
1. Motor arizasi veya kablo hasari olup olmadigi kontrol
edilmeli

Cozim 2. Motor sargilarinin diizgln olup olmadigini kontrol edin

3. Surlict kartini degistirin
4. IGBT moduluni degistirin
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Hata IGBT modull asir sicak
Hata Kodu E-14
1. Ortam sicakhigi cok ylksek
2. Hava kanali tikali
Sebep 3. Sogutma fani arizah
4. Modlil 1s1l direnci (sicaklik sensori) arizal
5. IGBT modiili anzal
1. Ortam sicakligini diistriin
2. Hava kanalini temizleyin
Coziim 3. Sogutma faninin degistirin
4. Isil direnci degistirin
5. IGBT modiili degistirin
Hata Harici cihaz hatasi
Hata Kodu E-15
Sebep DI terminali harici hata sinyali algiliyor
Coziim Resetleyin
Hata Haberlesme hatasi
Hata Kodu E-16
1. Master olan cihaz arizali
Sebep 2. Haberlesme kablosu arizali
3. Haberlesme parametreleri diizglin ayarlanmamis
1. Master cihaz baglantisini kontrol edin
Cozim 2. Haberlesme baglantisini kontrol edin
3. Haberlesme parametrelerini dogru ayarlayin
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Hata Akim algilama hatasi
Hata Kodu E-18
1. Akim devresi arizali
ek 2. Surlict kartr arizali
L 1. Akim devresi ve baglantisini kontrol edin
(Grerli 2. Surlict kartini degistirin
Hata Auto tuning hatasi
Hata Kodu E-19
1. Motor plaka degerleri dogru girilmemis
Sebep .
2. Motor parametreleri tanimlanamiyor
. 1. Motor plaka degerlerini dogru girin
I 2. invertdr ve motor arasindaki baglantiyi kontrol edin
Hata EEPROM okumal/yazma hatasi
Hata Kodu E-21
Sebep 1. EEPROM entegresi bozuk
Cozim 1. Ana karti degistirin
Hata invertér donanim hatasi
Hata Kodu E-22
1. Asiri gerilim
el 2. Asirt akim
o 1. Asiri gerilim hatasi durumundaki ¢ézumleri uygulayin
e 2. Asirt akim hatasi durumundaki géztimleri uygulayin
Hata Toprak kisa devre hatasi
Hata Kodu E-23
Sebep 1. Motor - toprak kisa devre
Cozim 1. Kablolari veya motoru degistirin
Hata Toplam galisma siresine ulasma hatasi
Hata Kodu E-26
Sebep 1. Toplam ¢alisma suresi ayarlanan silreye ulasmistir
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| Coziim | 1. ilgili parametreyi sifirlayin
Hata Toplam enerijili kalma siliresine ulasma hatasi
Hata Kodu E-29
Sebep 1. Toplam enerjili kalma suresi ayarlanan sireye ulagsmistir
Cozim 1. llgili parametreyi sifirlayin
Hata Yikten kurtulma hatasi
Hata Kodu E-30
Sebep 1. Invertdr calisma akimi P9-64'ten daha kiigiktiir
Coziim 1. YUku ve P9-64, P6-65 parametrelerini kontrol edin
Hata Calisirken PID geri besleme hatasi
Hata Kodu E-31
Sebep 1. PID geri beslemesi PA-26'dan daha kiguk
_ 1. PID geri besleme sinyalini kontrol edin veya PA-26 dogru
Cozim
ayarlayin
Hata Akim sinirlama hatasi
Hata Kodu E-40
1. YUk agir
el 2. invertdr giicl yetersiz
_— 1. YUku azaltin
Gozim 2. Daha yuksek glgte bir invertor kullanin

8.2 Yaygin Hatalar ve Goziimleri

No. Hata Sebep Coziim
I_Engr_]l Bgs_l_erpe gerilimi yok veya gok dusk. Besleme gerilmini control edin. Tus
verildiginde | Siricl karti arizali. Dogrultucu devre A .
1 . : takimini sokip tekrar takin ve 40 pinli
ekranda arizali. Koruma direnci bozuk.
I flat kabloyu tekrar takin.
goruntt yok | Kontrol karti veya tus takimi arizali.
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Enerji
verildiginde
E-23 gorintyor

Motor veya ¢ikis hatti kisa devre
olmustur. Invertor arizalidir.

Motor ve ¢ikigin yalitimini dlgiin

Taslyici frekans gok yiksek. Fanlar

Taslyici frekansi disurtn (P0-15).

S"f S..'k..E'M bozuk veya hava kanali tikali. Invertdr | Fanlari degistirin, hava kanalini
gorinuyor o ) R
icindeki komponentler bozuktur. temizleyin.
) Motor ve motor kablolarinda problem )
Invertor olabilir. Motor parametreleri diizglin Invertér ve motor baglantisinin iyi
galistiginda | girilmemis olabilir. Sirtict karti ve oldugundan emin olun. Motoru
motor kontrol kartinin baglanti kablolarinda degistirin. Motor parametrelerini
dénmuyor problem olabilir. Surlict karti arizah kontrol edin.

olabilir.

Dijital terminal
gegersiz

Parametre dlizglin ayarlanmamis.
Harici sinyal hatali. PLC ve +24V
arasindaki jumper kayip. Kontrol karti
arizal.

P4 parametrelerini kontrol edin.
Harici sinyal kablosunu tekrar
baglayin. PLC ve +24V arasindaki
jumper’1 tekrar takin.

Siklikla asiri
gerilim ve asin
akim hatalarinin

Motor parametreleri dlizglin giriimemis.

Hizlanma / yavaslama stireleri diizgiin
degil. Ani yik degisikligi.

Motor parametrelerini resetleyin veya
autotuning yapin. Hizlanma /
yavaglama surelerini dogru girin.

goriinmesi
Eneriji
verildiginde - . Kontaktoru, kontaktor kablolarini ve
veya calisirken Soft-start kontakt6rii kapali degil kontaktor beslemesini kontrol edin.
E-17 hatasi
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Enerji
8 veerll(lﬁj;%g;je Kontrol kartindaki bazi komponentler Tus takimini ve 22 pinli flat kabloyu
aasas arizall. kontrol edin. Kontrol kartini degistirin.
goruntyor

Boliim 9 MODBUS Haberlesme Protokolii

MICNO serisi hiz kontrol cihazi RS485 haberlesme 6zelligine sahiptir.

9.1 Protokol hakkinda

Bu seri haberlesme protokoll bilgi iletiminin nasil yapilacagini tanimlar. Master cihazin yaptidi sorgunun
ve slave cihazin cevabinin hangi yapida oldugunu agiklar.

9.2 Uygulama Metodu
invertor, “Master — Slave” agina RS485 hatti ile baglanabilir.
9.3 Hat Yapisi
(1) Arayliz modu
RS485

(2) Veri gdonderim modu
Ayni anda sadece bir cihaz veri gdnderebilir ve digeri alir.

(3) Topolojik yapi
Tek Master — Cok Slave'li bir sistemde, slave adresleri “0-247” arasinda olmaldir. “0” sorgu yapan
(master) cihazin adresidir.

9.4 Protokol Aciklamasi

MICNO serisi hiz kontrol cihazinin haberlesme protokoli, bir cesit asenkron seri master-slave haberlesme
protokollidir. Agda, sadece bir cihaz (master) sorgu yapabilir. Diger cihazlar (slave) master'in yaptigi
sorguya yanit verir. Ornegin, master cihaz kigisel bir bilgisayar, endiistriyel bir kontrol cihazi veya bir PLC
iken; slave ise ayni protokole sahip bir hiz kontrol cihazi veya baska bir haberlegsme cihazi olabilir.

9.5 Haberlesme Veri Yapisi

MICNO serisi hiz kontrol cihazinda MODBUS protokoll haberlesme veri  yapisi asagidaki gibidir:
RTU modunda, iki veri arasindaki minimum bekleme suresi 3,5 byte’tan daha kiigiik olmamalidir.

Bir mesaj, surekli bir yapi halinde génderilmelidir. Bir tam mesaj yapisi heniiz tamamlanmadan, génderilen
iki “frame” arasindaki bekleme suresi 1,5 byte'tan daha buylk ise, mesaji alan cihaz mesajin
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tamamlanmadigini anlar ve bir sonraki byte’'in yeni mesajin adres alani oldugunu anlar. Benzer sekilde,
eder yeni bir mesaj yapisi 3,5 byte'tan daha 6nce baslarsa, mesaji alan cihaz gelen bilginin bir énceki
mesajin devami niteliginde oldugunu anlar.

RTU mesaj yapisi:

BASLA Bilgi iletim stresi: 3.5 bytes
Slave Adres Haberlesme adresi : 0 to 247
H: SI lerini ok
Komut Kodu 03H: Slave parametre er!nf oku
06H: Slave parametrelerini yaz
DATA (N-1)
Data:
DATA (N-2) ata ) . .
Fonksiyon kodu parametre adresi, fonksiyon kodu|
""" parametre sayisi, Fonksiyon kodu parametresi, vb.
DATAO

CRC degersiz byte
CRC degerli byte

Algilama Degeri: CRC degeri

SON Bilgi iletim suresi: 3.5 bytes

9.6 Komut Kodu ve Haberlegsme Veri Tanimi
9.6.1 Komut kodu: 03H, N tane word okur (En gok 12 karakter okunabilir)
Ornek: Inverter baglangig adresi FO02 siirekli olarak pes pese 2 deder okuyabilir.

Master komut bilgisi

Adres 01H
Komut Kodu 03H
Baslangi¢ Adresi Degerli byte FOH
Baslangi¢ Adresi Dusuk Degerli byte 02H
Register Numarasi Degerli byte 00H
Register Numarasi Disuk Degerli byte 02H
CRC Duslk Degerli byte 56H
CRC Degerli byte CBH

Slave cevap bilgisi
Adres 01H
Komut Kodu 03H
Byte Numarasi 04H
Data FOO2H Degerli byte 00H
Data FOO2H Dusiik Degerli byte 00H
Data FOO3H Degerli byte 00H
Data FOO3H Dusuk Degerli byte 01H
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CRC Dustlk Degerli byte 3BH
CRC Yuksek Degerli byte F3H

9.6.2 Komut kodu: 06H, bir adet word yazar
Ornek: FOOAH adresine 5000 (1388H) yaz. Slave adresi 02H.

Master komut bilgisi

Adres 02H

Komut Kodu 06H

Data Adresi Degerli byte FOH
Data Adresi Dustk Degerli byte 0AH
Data Igerigi Degerli byte 13H
Data igerigi Diisiik Degerli byte 88H
CRC DusUlk Degerli byte 97H
CRC Degerli byte ADH

Slave cevap bilgisi

Adres 02H

Komut Kodu 06H

Data Adresi Degerli byte FOH
Data Adresi Dustk Degerli byte 0AH
Data Igerigi Degerli byte 13H
Data Igerigi Dusiik Degerli byte 88H
CRC DusUk Degerli byte 97H
CRC Degerli byte ADH

9.6.3 CRC kontrolii

RTU modunda; mesajlar, CRC metod olarak bilinen bir hata kontrol alani igerir. CRC alani, tim mesajin
icerigini kontrol eder. CRC alani 2 byte'tir, 16-bit binary deger icerir. CRC degeri mesaj gdnderen cihaz
tarafindan hesaplanir ve bu deder mesaja ilistirilir. Mesaji alan cihaz ise CRC'yi tekrar hesaplar ve
hesaplanan degeri mesajdaki CRC alani ile karsilastirir. Eger bu iki deger ayni degilse, haberlesme hatasi
var demektir.

CRC mesaja ilistirildiginde, 6ncelikle diisik degerli byte’a ilistirilir, sonra degerli byte’a iligtirilir. CRC-16 igin
C dili kaynak kodunu asagida gorebilirsiniz:

unsigned int crc_cal_value(unsigned char *data_value,unsigned char data_length)
{

inti;

unsigned int crc_value = Oxffff;

while(data_length--)
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{
crc_value "= *data_value++;
for(i=0;i<8;i++)
{
if(crc_value&0x0001)
crc_value = (crc_value>>1)"0xa001;
else
crc_value = crc_value>>1;
}
}

return(crc_value);

9.6.4 Haberlesme parametresinin adres tanimi

PO~PF grup paramatre adresi:

Degerli byte: FO ~ FF, dusuk degerli byte: 00 ~ FF
A0 grup parameter adresi:

Degerli byte: AO, diistk degerli byte: 00 ~ FF
U0 grup parameter adresi:

Degerli byte: 70H, dusuk degerli byte: 00 ~ FF

Ornek: P3-12, F30C adresine karsilik gelir
PC-05, FCO05 adresine karsilik gelir
A0-01, A001 adresine karsilik gelir
U0-03, 7003 adresine karsilik gelir

NOT:

1. PF Grubu: Bu parametreler yazilamaz veya okunamaz.

2. UO Grubu: Bu parametreler sadece okunabilir, yazilamaz.

3. Bazi parametreler cihaz galigirken degistirilemez. Bazi paramatreler cihazin g¢aligma durumundan
bagimsiz olarak (cihaz g¢aligsa da ¢alismasa da) degistiriiemez.

Ayrica, EEPROM’a siklikla veri yazilmasi, EEPROM un émrini azaltir. Bu yiizden, haberlesme modunda,
bazi fonksiyon kodlarinin EEPROM’a yazilmasina gerek yoktur; sadece RAM degerinin degistiriimesi
yeterlidir. Buna karsilik gelen fonksiyon kodlarinin adresleri asagida belirtilmistir:

PO~PF grup parametreleri adresi:

Degerli byte: 00 ~ FF, distk degerli byte: 00 ~ FF
A0 group parameter address:

Degerli byte: 40, duslik degerli byte: 00 ~ FF
U0 group parameter address:

Degerli byte: 70H, dustk degerli byte: 00 ~ FF

Ornek: P3-12, 030C adresine karsilik gelir.
PC-05, 0C05 adresine karsilik gelir
A0-01, 4001 adresine karsilik gelir

Bu adresler sadece RAM’e yazilabilen adreslerdir; okunamaz. Haberlesme ile okunmak istendiginde, bu
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adresler gegersizdir.

Dur / basla parametre adresleri

Parametre Adresi Parametre Tanimi
1000 * Haberlesme ayar degeri (-10000 ~ 10000) (Decimal)
1001 Calisma frekansi
1002 Bus voltaji
1003 Cikis voltaji
1004 Cikis akimi
1005 Cikis glic
1006 Cikis torku
1007 Calisma hizi
1008 DI giris bayragi
1009 DO ¢ikis durumu
100A Al1 gerilimi
100B Al2 (2,2 kW ve Uzeri)
100C Radyator sicakligi
100D Sayma degeri girigi
100E Uzunluk degeri girigi
100F Yuk hizi
1010 PID ayari
1011 PID geri besleme
1012 PLC calisma siireci
1013 HDI giris puls frekansi (birim: 0.01 kHz)
1014 Geri besleme hizi (birim: 0.1Hz)
1015 Kalan galisma zamani
1016 Kalibrasyon 6ncesi Al1 voltaji
1017 Kalibrasyon 6ncesi Al2 voltaji
1018 Kullaniimiyor
1019 Lineer hiz
101A Enerjili kalma suresi
101B Calisma suresi
101C HDI giris puls frekansi (birim: 1 Hz)
101D Haberlesme ayar degeri
101E Geri besleme hizi
101F Ana frekans A
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Parametre Adresi

Parametre Tanimi

1020

Yardimci frekans B

NOT:

Haberlesme ayarlarinda 10000 deg@eri % 100.00’e karsilik gelir; -10000 degeri -%100.00’a karsilik gelir.

Kontrol komut girisi (sadece yazma)

Komut word adresi

Komut Fonksiyonu

2000

0001: lleri galisma

0002: Ters yone galisma

0003: lleri jog

0004: Ters jog

0005: Ani durus

0006: Yavaslayarak durus

0007: Hata resetleme

inverter durumunu okuma: (sadece okuma)

Durun;(\jlg?‘gisAdresi Durum Word Fonksiyonu
0001: lleri galisma
3000 0002: Ters yone calisma
0003: Durma

Sifre kontrolu: (Eger 8888H degeri donerse, sifre dogru demektir)

Sifre adresi Sifre igerigi
1F00 .
Dijital ¢ikis terminali kontrolu: (sadece yazma)
Komut Adresi Komut Igerigi
BITO: Kullaniimiyor
BIT1: Kullaniimiyor
2001 BIT2: Role1 gikis kontroli

BIT3: Réle2 ¢ikis kontrolli
BIT4: HDO Open Collector gikis kontrolu
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Analog ¢ikis AO1 kontroll: (sadece yazma)

Komut Adresi

Komut Igerigi

2002

0~7FFF 0% ~100%"’e karsilik gelir

Analog ¢ikis AO2 kontroll: (sadece yazma)

Komut Adresi

Komut igerigi

2003

0~7FFF 0% ~100% e karsilik gelir

Puls ¢ikis kontrolli: (sadece yazma)

Komut Adresi

Komut igerigi

2004

0~7FFF 0% ~100% e karsilik gelir

inverter hata kodu agiklamasi:

inverter Hata Adresi

inverter Hata Bilgisi
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©

8000

0000:
0001:
0002:
0003:
0004:
0005:
0006:
0007:
0008:
0009:
000A:
000B:
000C:
000D:
000E:
0O0O0F:
0010:
0011:
0012:
0013:
0014:
0015:
0016:
0017:
0018:
0019:
001A:
001B:
001C:
001D:
001E:
001F:
0028:
0029:
002A:
002B:

Hata yok

Kullaniimiyor

Hizlanirken asiri akim
Yavaslarken agiri akim

Sabit hizda galisirken asiri akim
Hizlanirken agiri gerilim
Yavaslarken asiri gerilim

Sabit hizda galisirken asiri gerilim
Kullaniimiyor

Duisuk gerilim hatasi

inverter asiri yiik

Motor asiri yik

Girig faz hatasi

Cikis faz hatasi

Asiri 1Isinma

Harici hata

Haberlesme hatasi

Kontaktér hatasi

Akim algilama hatasi

Motor autotune hatasi
Kullaniimiyor

Parametre R/W (Okuma/Yazma) hatasi
inverter donanim hatasi

Motor kisa devre hatasi
Kullaniimiyor

Kullaniimiyor

Calisma zamanina ulagsma
Kigisellestiriimis hata 1
Kisisellestiriimis hata 2

Enerjili kalma zamanina ulasma
Yiksuz

Calisirken PID geri besleme kayboldu
Hizli akim sinirlama zaman asimi hatasi
Kullaniimiyor

Asiri hiz sapma

Motor asiri hiz

.6.5 Haberlesme hata bilgisi tanimi (hata kodu)

Haberlesme Hata Adresi

Hata Agiklamasi
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0000: Hata yok

0001: Sifre hatasi

0002: Komut hatasi

0003: CRC kontrol hatasi

8001 0004: Gegersiz adres

0005: Gegersiz parametre

0006: Parametre degisimi gegersiz
0007: Sistem Kkilitli

0008: EEPROM calisiyor

9.7 PD Grubu Haberlesme Parametre Tanimi

Baud Rate Fabrika Ayari 6005

300BPS
600BPS
1200BPS
2400BPS
4800BPS
9600BPS
19200BPS
38400BPS

Pd-00
Ayar arahgi

Noabhoehdo

Bu parametre, ana bilgisayar ve inverter arasindaki veri iletim oranini ayarlamak igin kullanilir. Baud rate’in
her iki cihazda da ayni olmasi gerekir. Aksi halde, haberlesme saglanamaz. Baud rate ne kadar blyuk
olursa, haberlesme o kadar hizli olur.

Data Yapisi Fabrika Ayari 3
0: No check: Data format <8,N,2>
Pd-01 3 1: Even parity Check :data format <8,E,1>
Ayar araligi .
2: Odd Parity Check : data format <8,0,1>
3: No check: Data format <8-N-1>

Data yapisi ayarinin da her iki cihazda ayni olmasi gerekir. Aksi halde, haberlesme mimkun olmaz.

Lokal adres Fabrika Ayari 1
Pd-02

Ayar araligi 1~247, 0: yayin adresi

Lokal adres tekil (unique) bir adres olmalidir.

Cevap gecikmesi Fabrika Ayari 2ms
Pd-03

Ayar araligi 0~20ms

Cevap gecikmesi: inverter’in veri almayi tamamlamasi ile cevap géndermeye baslamasi arasinda gegen
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zamandir.
Timeout (Zaman Asimi) Fabrika Ayari 0.0s
Pd-04 Ayar arali 8.(1)iégeg:r3|z)

Bu parametre 0.0s ayarlandiginda, “timeout” gegersiz olur.

Bu parametre igin gegerli bir deger ayarlandiginda ve iki haberlesme arasi gegen zaman “timeout”
suresinin Uzerinde ise sistem hata (Err16) verir.

Haberlesme Protokol Segimi Fabrika Ayari 1
Pd-05 0: Standart olmayan Modbus Protokolu
Ayar araligi 1: Standard Modbus Protokoli

Haberlegmeyle Okumada Akim Fabrika Ayari 0
Cozlnurltagu
peee Ayar araligi 0: 0.01A
y 9 1: 0.1A
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