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1 TEKNIK OZELLIKLER

1.1 Uriin teslim alindiktan sonra

Siirticliyt aldiktan sonra liitfen asagidaki gorevleri yerine getirin:

e Siiriiclide hasar olup olmadigini kontrol edin. Eger aldiginizda siiriicii hasarl goriiniiyorsa, tedarikginizle goriisiin.

e [sim plakasi iizerindeki bilgiyi kontrol ederek dogru modelin geldiginden emin olun. Eger yanlis model geldiyse,

tedarik¢inizle goriigiin.

e Uriin ve fonksiyonlar1 hakkinda ayrintili bilgi i¢in kullanma kilavuzuna bakin.

EMC filtrenin temel 6zellikleri

Gerilim Tip HD (% 150 asir1 yiik/.60 sn.) ND (% 120 agir1 yi.ik/.60 sn.) EMC filtre*
IP20 IP54 Maks. Motor (KW) | Nominal akim (A) | Maks. Motor (KW) | Nominal akim (A)
3G3MX2-AB001-E 3G3MX2-DB001-E/EC 0,1 1,0 0,2 1,2 AX_FIMI010-RE
- 1010-
3G3MX2-AB002-E 3G3MX2-DB002-E/EC 0,2 1,6 0,4 1,9 AX-FIM1014-SE
1230V 3G3MX2-AB004-E 3G3MX2-DB004-E/EC 0,4 3,0 0,55 3,5
3G3MX2-AB007-E 3G3MX2-DB007-EC 0,75 5,0 1,1 6,0 AX-FIM1014-RE/SE
3G3MX2-AB015-E 3G3MX2-DB015-EC 1,5 8,0 2,2 9,6
AX-FIM1024-RE/SE
3G3MX2-AB022-E 3G3MX2-DB022-EC 2,2 11,0 3,0 12,0
3G3MX2-A2001-E 3G3MX2-D2001-E/EC 0,1 1,0 0,2 1,2
3G3MX2-A2002-E 3G3MX2-D2002-E/EC 0,2 1,6 0,4 1,9
AX-FIM2010-RE/SE
3G3MX2-A2004-E 3G3MX2-D2004-E/EC 0,4 3,0 0,55 3,5
3G3MX2-A2007-E 3G3MX2-D2007-E/EC 0,75 5,0 1,1 6,0
MX2-A2015-E MX2-D2015-E 1, X 2,2 X
3G3 015 3G3 015-EC 5 8,0 9,6 AX-FIM2020-RE/SE
3x230V 3G3MX2-A2022-E 3G3MX2-D2022-EC 2,2 11,0 3,0 12,0
3G3MX2-A2037-E 3G3MX2-D2037-EC 3,7 17,5 5,5 19,6 AX-FIM2030-RE/SE
3G3MX2-A2055-E 3G3MX2-D2055-EC 5,5 25,0 7,5 30,0 AX-FIM2060-RE/SE
3G3MX2-A2075-E 3G3MX2-D2075-EC 7,5 33,0 11 40,0
3G3MX2-A2110-E 3G3MX2-D2110-EC 11 47,0 15 56,0 AX-FIM2080-RE/SE
3G3MX2-A2150-E 3G3MX2-D2150-EC 15 60,0 18,5 69,0 AX-FIM2100-RE/SE
3G3MX2-A4004-E 3G3MX2-D4004-EC 0,4 1,8 0,75 2,1 AX-FIM3005-RE/SE
3G3MX2-A4007-E 3G3MX2-D4007-EC 0,75 3,4 1,5 4,1
3G3MX2-A4015-E 3G3MX2-D4015-EC 1,5 4,8 2,2 5,4
3G3MX2-A4022-E 3G3MX2-D4022-EC 2,2 5,5 3,0 6,9 AX-FIM3010-RE/SE
3%400V 3G3MX2-A4030-E 3G3MX2-D4030-EC 3,0 7,2 4,0 8,8
3G3MX2-A4040-E 3G3MX2-D4040-EC 4,0 9,2 5,5 11,1 AX-FIM3014-RE/SE
3G3MX2-A4055-E 3G3MX2-D4055-EC 5,5 14,8 7,5 17,5
AX-FIM3030-RE/SE
3G3MX2-A4075-E 3G3MX2-D4075-EC 7,5 18,0 11 23,0
3G3MX2-A4110-E 3G3MX2-D4110-EC 11 24,0 15 31,0
AX-FIM3050-RE/SE
3G3MX2-A4150-E 3G3MX2-D4150-EC 15 31,0 18,5 38,0

* 3G3MX2-D tiplerinde yerlesik bir EMC filtre bulunur.
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1.2 Teknik ozellikleri

Model numarasi

MX2 Ozellikler
Kontrol metodlar1 Modiilasyonlu fazdan faza sintizoidal puls PWM (Sensérsiiz vektor kontrolii, V/F)
Cikis frekans aralig 0,10... 1.000,00 Hz (400 Hz iizerinde kisitlamalarla)
£ | Erekans hassasiyeti Dijital ayar degeri: Maks. frekansin + % 0,01'i
= Analog ayar degeri: Maks. frekansin + % 0,2'si (25 £10°C)
.g‘ e Dijital ayar degeri: 0,01 Hz
E Frekans ayar degeri ¢oziinirliigi Analog ayar degeri: Maksimum frekansin 1/1.000’i
E Ciks frekansi ¢oziiniirliigii 0,01 Hz
g Baslangig torku % 200/0,5 Hz
< Asin yiiklenebilirlik Cift nominal deger: Agir is (CT): 1 dakika igin % 150/Normal I (VT): 1 dakika igin % 120
Frekans ayar degeri 0-10 VDC (10 KW), 4 - 20 mA (100 W), RS485 Modbus, Ag segenekleri
V/f Karakteristikler Sabit/dustrilmis tork, serbest V/f
g Analog girisler 2 analog girisi 0 - 10 V (10 KW), 4 - 20 mA (100 W)
:é Puls train girisi terminali 0-10V (24 V'ye kadar), 32 kHz'ye kadar
E Hizlanma/Yavaslama siireleri 0,01 - 3.600.0 sn (hat/egri se¢imi), 2. hizlanma/yavaglama ayar1 mevcuttur
E Gosterge Durum gostergesi LED’leri Caligtir Programla, Alarm, Giig, Hz, Amps
Motor agir1 yiik Elektronik Termal agir1 yiik rélesi ve PTC termistor girisi
= |Anbk agir1 akim Nominal akimin % 200t
'% Asin yiik Cift nominal deger: Agir is (CT): 1 dakika igin % 150/Normal {5 (VT): 1 dakika igin % 120
-;‘ Asir gerilim 400 V tipi i¢in 800 V ve 200 V tipi igin 400 V
E Yetersiz gerilim 400 V tipi igin 345 V ve 200 V tipi igin 172,5V
g Anlik gii¢ kayb: Yandaki 6geler segilebilir: Alarm, durmak igin yavaslar, DC veri yolu kontrolii ile durmak igin yavaslar, yeniden baslat
E Sogutucunun asir1 1s1nmasi Sicaklik monitorii ve hata algilama
* Durma 6nlenme seviyesi Hizlanma/yavaglama ve sabit hizda durmanin 6nlenmesi
Topraklama hatas1 Gii¢ agmada algillama
Koruma derecesi P20, PCB ve IP54 {izerine cila kaplama (3G3MX2-D[] tipi i¢in)
= |Gevre nem oram % 90 RH veya daha az (yogunlasma olmadan)
% Depolama sicaklig -20°C... +65°C (tasima sirasinda kisa siireli sicaklik)
,§ Cevre sicakhig -10°C - 50°C (40°C tizerinde veya montaj kosullarina gore ¢ikis akimi azaltma gerekebilir)
% Montaj I¢ mekanda (asindirici gaz, toz vs. olmadan)
< Montaj yiiksekligi Maks. 1.000 m
Titresim 5,9 m/sn? (0,6 G), 10 - 55 Hz
1.3 Gii¢ degerleri
()ge 200 V Sinif tek faz 0,1 - 2,2 kW
MX2 invertérler, 200 V modelleri AB001 AB002 AB004 AB007 ABO015 AB022
VT 0,2 0,4 0,55 1,1 2,2 3,0
kw
Gegerli motor CT 0,1 0,2 04 0,75 1,5 2,2
boyutu Hp VT 1/4 12 3/4 1,5 3 4
CT 1/8 1/4 1/2 1 2 3
VT 0,4 0,6 1,2 2,0 3,3 4,1
Nominal 200V CT 0,2 0,5 1,0 1,7 2,7 3,8
ka&{;ﬁ“ VT 04 0,7 1,4 2,4 3,9 49
240V
CT 0,3 0,6 1,2 2,0 3,3 4,5
Nominal giris gerilimi Tek faz: 200 V - % 15 - 240 V+ % 10, 50/60 Hz + % 5
Nominal gerilim 3-faz: 200 - 240 V (giris gerilimiyle orantilr)
i VT 1,2 1,9 3,5 6,0 9,6 12,0
Nominal ¢ikis akimi (A)
CT 1,0 1,6 3,0 5,0 8,0 11,0
Baslangig torku % 200 0,5 Hz
Direngsiz 0% 100: 50 Hz % 70: 50 Hz % 20: 50 Hz
Frenleme % 50: 60 Hz'de % 50'de: 60 Hz'de | % 20'de: 60 Hz'de
Direngli % 150 % 100
DC frenleme Degisken ¢alisma frekansy, siiresi ve frenleme giicii
. kg 1,0 1,0 1,1 1,4 1,8 1,8
Agirlik
b 2,2 2,2 2,4 3,1 4,0 4,0
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Oge Ug fazl1 200 V sinifinin teknik ozellikleri
MX2 invertdrler, 200 V modelleri A2001 A2002 A2004 A2007 A2015 A2022 A2037 A2055 A2075 A2110 A2150
W VT 0,2 0,4 0,75 1,1 2,2 3,0 5,55 7,5 11 15 18,5
Gegerli motor CT 0,1 0.2 0,4 0,75 1,5 2,2 3,7 5,5 7,5 11 15
boyutu HP VT 1/4 1/2 1 1,5 3 4 7,5 10 15 20 25
CT 1/8 1/4 1/2 1 2 3 5 7,5 10 15 20
200V VT 0,4 0,6 1,2 2,0 3,3 4,1 6,7 10,3 13,8 19,3 23,9
Nominal CT 0,2 0,5 1,0 1,7 2,7 3,8 6,0 8,6 11,4 16,2 20,7
kapasite (kVA) 210V VT 0,4 0,7 1,4 2,4 3,9 4,9 8,1 12,4 16,6 23,2 28,6
CT 0,3 0,6 1,2 2,0 33 4,5 7,2 10,3 13,7 19,5 24,9
Nominal giris gerilimi Ug faz: 200 V - % 15 to 240 V + % 10, 50/60 Hz + % 5
Nominal gerilim Ug faz: 200 - 240 V (giris gerilimiyle orantilr)
i VT 1,2 1,9 3,5 6,0 9,6 12,0 19,6 30,0 40,0 56,0 69,0
Nominal ¢ikis akimi (A)
CT 1,0 1,6 3,0 5,0 8,0 11,0 17,5 25,0 33,0 47,0 60,0
Bagslangig torku 0,5 Hz'de % 200
% 70: % 100:
Direncsiz % 100: 50 Hz 50 Hz'de % 100: 50 Hz'de 50 Hz'de
Frenleme rengst % 50'de: 60 Hz'de % 50: % 50: 60 Hz'de % 50:
60 Hz'de 60 Hz'de
Rezistorli % 150
DC frenleme Degisken ¢aligma frekansy, siiresi ve frenleme giicii
. kg 1,0 1,0 1,1 1,2 1,6 1,8 2,0 3,3 3,4 5,1 7,4
Agirlik
Ib 2,2 2,2 2,4 2,6 3,5 4,0 4,4 7,3 7,5 11,2 16,3
Oge Ug fazl1 400 V sinifinin teknik dzellikleri
MX2 invertorler, 400 V modelleri A4004 A4007 A4015 A4022 A4030 A4040 A4055 A4075 A4110 A4150
W VT 0,75 1,5 2,2 3,0 4,0 5,5 7,5 11 15 18,5
Gegerli motor CT 0,4 0,75 1,5 2,2 3,0 4,0 5,5 7,5 11 15
boyutu Hp VT 1 2 3 4 5 7.5 10 15 20 25
CT 1/2 1 2 3 4 5 7,5 10 15 20
VT 1,3 2,6 3,5 4,5 5,7 7,3 11,5 15,1 20,4 25,0
. 380V
Nominal CT L1 22 3,1 36 4,7 6,0 9,7 11,8 15,7 20,4
kapasitesi
(kVA) 480V VT 1,7 34 44 5,7 7,3 9,2 14,5 19,1 25,7 31,5
CT 1,4 2,8 3,9 4,5 59 7,6 12,3 14,9 19,9 25,7
Nominal giris gerilimi UQ faz: 380 V- % 15 to 480 V + % 10, 50/60 Hz + % 5
Nominal gerilim Ug faz: 380 - 480 V (giris gerilimiyle orantilr)
X VT 2,1 4,1 5,4 6,9 8,8 11,1 17,5 23,0 31,0 38,0
Nominal ¢ikis akimi (A)
CT 1,8 3,4 4,8 5,5 7,2 9,2 14,8 18,0 24,0 31,0
Baslangig torku 0,5 Hz'de % 200
% 70:
Direncsiz 50 Hz 'de % 100 50 Hz'de % 100: 50 Hz'de
Frenleme ¢ 60 Hz'de % 50 % 50 % 50: 60 Hz'de
60 Hz'de
Direngli % 150
DC frenleme Degisken ¢aligma frekansy, siiresi ve frenleme giicii
j kg 1,5 1,6 1,8 1,9 1,9 2,1 3,5 3,5 47 5,2
Agirlik
) 3,3 3,5 4,0 4,2 4,2 4,6 7,7 7,7 10,4 11,5
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2 MONTA]

2.1 Kablolama ebatlar1 ve koruma

E Invert?lg‘(if)gerleri Kablolama Gegerli ekipman
= invertor Modeli - -
9 " 2 Terminal | Sikma Torku q Sigorta
€ vr cr Gty vidast (N/m) Sinyal Hatlart (UL-tipi, stnift J, 600 V)
0,2 0,1 3G3MX2-AB001
. 0,4 0,2 3G3MX2-AB002 AWG16/1,3 mm? M4 1,0 10 A
5 0,55 0,4 3G3MX2-AB004
o 1,1 0,75 | 3G3MX2-AB007 AWG12/3,3 mm? M4 1,4 15A
- 2,2 1, MX2-ABO1 20A
> 363 015 AWG10/5,3 mm? M4 14 0
3,0 2,2 3G3MX2-AB022 30 A
0,2 0,1 3G3MX2-A2001
0,4 0,2 3G3MX2-A2002 ) 10A
AWG16/1,3 mm M4 1,0
0,75 0,4 3G3MX2-A2004
L1 075 | 3G3MX2-A2007 5 A
> 2,2 1.5 3G3MX2-A2015 AWG14/2,1 mm? M4 14
=] 3,0 2,2 3G3MX2-A2022 AWG12/3,3 mm® M4 1.4 20 A
= 5,5 3,7 3G3MX2-A2037 AWG10/5,3 mm? M4 14 18 - 28 AWG 104
7,5 5,5 3G3MX2-A2055 0,14 - 0,75 mm>
AWG6/13 mm? M5 3,0 Y
11 7,5 3G3MX2-A2075 /13 mm korumali kablo 40 A
15 11 3G3MX2-A2110 AWG4/21 mm® M6 3,9-5,1 60 A
18,5 15 3G3MX2-A2150 AWG2/34 mm® M8 59-838 80 A
0,75 0,4 3G3MX2-A4004
1,5 0,75 | 3G3MX2-A4007 AWG16/1,3 mm® M4 14 oA
2,2 15 3G3MX2-A4015
. 3,0 2,2 3G3MX2-A4022 AWGL4/2.1 mm? M4 4
S 4,0 3,0 3G3MX2-A4030
T 5,5 4,0 3G3MX2-A4040 AWG12/3,3 mm? M4 14 15 A
o
7,5 55 3G3MX2-A4055
AWG10/5,3 mm® M5 3,0
11 7.5 3G3MX2-A4075 20 A
15 11 3G3MX2-A4110 30 A
A 1 2 M ,9-5,1
18,5 15 3G3MX2-A4150 WG6/13 mm 6 39-5 40 A
2.2 Kurulumun dis boyutlar1 (IP20 ve IP54)
108
@45 2-94,5
I oo
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| —
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0 —
1 [a—
93 ﬁ | e | e | cn— | a—
© © pa - | s | c— | cm— | cm— |
— N | s | e c— | a—
g [— — — —]
0 1
‘ | q
D 5
I
5 _
>
00000000000
L] ()| |oocoonooaag] (]
(| |ooaoadog 5 0 g =°
0 of {00 0
. | l-
o v
ﬁﬁf et}
4
Giig Tip E(mm) | Y(mm) | D(mm) | D1 (mm) Giig Tip E (mm) Y (mm) D (mm) | D1 (mm)
3G3MX2-AB001 109 135 3G3MX2-AB007
1x200V 3G3MX2-AB002 > 1x200V 3G3MX2-AB015 170,5 55
3G3MX2-AB004 122,5 27 3G3MX2-AB022
3G3MX2-A2001 68 128 3G3MX2-A2015
3G3MX2-A2002 109 135 3x200V 3G3MX2-A2022 1705 >
3x200V 108 128
3G3MX2-A2004 122,5 27 3G3MX2-A4004 143,5 28
3G3MX2-A2007 145,5 50 3G3MX2-A4007
3Xx400V 3G3MX2-A4015 1705 55
3G3MX2-A4022 ’
3G3MX2-A4030
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140 180
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Giig Tip E (mm) Y (mm) D (mm) | D1 (mm)
3x200V 3G3MX2-A2037 140 128 0 s L
3x400V 3G3MX2-A4040 ’ mT
140 Giig Tip E (mm) Y (mm) D (mm) | D1 (mm)
226 3x200V 3G3MX2-A2110
122 — 3G3MX2-A4110 180 296 175 97
3x400V | 5 GaMx2-A4150
=l
220
2-07
== 192 /
| s c— |
| s c— |
| s c— | —
S o =
—
1o c—
T | c— |
ol o ==
< © Y c—
[a\] N =5
| s c— |
| s c— |
| s c—}
| s c—}
| s c—
| s T | o}
==
== 8 3
u —
1 n B
[To}
n
[se)
® =
N
= 0
N
o| =
>
Giig Tip E (mm) Y (mm) D (mm) | D1 (mm)
3G3MX2-A2055 Lol ]
3X200V 5 630Mx2-A2075 o]
140 260 155 73,3
32400V 3G3MX2-A4055
* 3G3MX2-A4075 Gii¢ Tip E(mm) | Y(mm) | D(mm) | D1 (mm)
3x200V 3G3MX2-A2150 220 350 175 84
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IP54

627,04

464,74

298,9

349 -
M

317,7

25

179,5 .
: 309,5 ;
169,5 ekil 1 9 2905 I Sekil 2
t%:ﬁqﬁo Jﬁh T 2795 o
8
2 oy
3
3 d ONO) ON@) 4
N |
el k J
L | L :
274
2927
‘ 325 Sekil 3 o a8 Sekil 4
% 295 B
= —HEL
~ 3
3 cg
. 18,7
ORO©; OO
3
L 2
Sekil 1 Sekil 2 Sekil 3 Sekil 4

3G3MX2-DB001-E

3G3MX2-DB001-EC

3G3MX2-D2055-EC

3G3MX2-D2110-EC

3G3MX2-DB002-E

3G3MX2-DB002-EC

3G3MX2-D2075-EC

3G3MX2-D2150-EC

3G3MX2-DB004-E

3G3MX2-DB004-EC

3G3MX2-D4055-EC

3G3MX2-D4110-EC

3G3MX2-D2001-E

3G3MX2-DB007-EC

3G3MX2-D4075-EC

3G3MX2-D4150-EC

3G3MX2-D2002-E

3G3MX2-DB015-EC

3G3MX2-D2004-E

3G3MX2-DB022-EC

3G3MX2-D2007-E

3G3MX2-D2001-EC

3G3MX2-D2002-EC

3G3MX2-D2004-EC

3G3MX2-D2007-EC

3G3MX2-D2015-EC

3G3MX2-D2022-EC

3G3MX2-D2037-EC

3G3MX2-D4004-EC

3G3MX2-D4007-EC

3G3MX2-D4015-EC

3G3MX2-D4022-EC

3G3MX2-D4030-EC

3G3MX2-D4040-EC

320,53
334,7
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Montaj secenekleri
icin DIN rayi

Sogutma fani
sigortasi

Sogutma fani

Kablolama erisim Ly
deligi

Montaj plakasi

On kapak

Montaj plakasinin
sasi topraklamasi

EMC filtresinin gasi
topraklamasi

EMC filtresinin
gli¢ girisi

- =
=== i i

g2 EMC filtreli
=523 braket
=252 rake
S5

S22

===

i)
i
Ly

MX2 invertor

[l

A \ IR

Toz filtresi

Hava cikisi

MX2 invertor
ekran penceresi

On kapak
kilidi

USB konnektér
(mini-B)

Aksesuar i¢in panel deligi

2.3 Kurulum ortami agiklig:

////////////////////////
7

100 mm veya daha fazla

E@L

Hava akisi

Ust ve alt kablo
borularinin vb.
havalandirmadaki

]

invertér

hava akimina engel
olmamasi igin yeterli
alan birakin.

R

—e- .-—+

50 mm veya
daha fazla

50 mm veya
daha fazla

AT

1 100 mm veya daha fazla

4

Duvar

O

Yan yana montaj miimkiindiir fakat ortam sicakligi 40°C'1 gegmemeli ve bazi durumlarda tasiyici frekansi ve ¢ikis akimi

azaltilmalidir. Detaylar i¢in littfen MX2 kullanma kilavuzuna bakin.

MX2 Hizli Baslangi¢ Kilavuzu
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2.4 Kablolama genel bakis

Kesici, MCCB
veya GFl,

AC Reaktor

Yayilan EMC'yi en aza indirmek
icin korumal motor kablosu.
Her iki ucu topraklayin.

Sigortalar

Giig kaynagl, '
3 fazll veya |
1 fazl, invertér |
modeline gére |

|

Akilli girigler, 24V
7 terminal !
+-
lleri

NOT:
Akilli 1/0 ve analog girislerinin
kablolanmast igin ift bikimlii
veya korumali kabloyu
kullandiginizdan emin olun. Giris
Her sinyal igin korumali kabloyu devreleri

sadece invertdr ucundaki ilgili
ortak terminaline takin.

Her akilli girisin girig
empedansi 4,7 kQ

yapilandirilabilir
(
1
i
Termistor Kisa cubuk E
(Source tipi) |
T
g =i
Lojik girisleri icin GND 7”{
Frekans
dlcer A
B
Volt Metre >® L

Analog referans

MX2

[5] disaridan giris veya
termistor girisi olarak

Sonlandirici direnc (200 Q)

"

-
i
I I

Al

DC reaktorii
(istege bagl)

Frenleme
direnci linitesi
L (opsiyonel) (opsiyonel)

Role kontaklari,
tip1Form C

(Kaydirmali anahtarla degistirilir.)

0~10VDC

4~20 mA

Yaklasik 10 Q

Pulse train girisi
24VDC 32 kHz maks.

/
’

\
Analog sinyaller icin GND | _/

Yaklasik 100 Qj’
L
E
Ei; L

RS485
alici-vericisi

7,

Lojik cikislari icin ortak ug

P —

Seri haberlesme portu
(RS485/ModBus)

RJ45 portu (istege
RS485 <::> - p
alcvericisi bagh operator portu)
s r
0SB USB (mini-B) port
| o <:> (PC haberlesme portu)
alicr-vericisi USB giicii: Kendinden giic
v T
Opsiyon pgrtu <:> Opsiyon portu
kontrolér konnektorii

10
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2.5 Gii¢ baglantis1
Terminal ad1 Amag Ayrintilar
R,S, T Ana devre, gii¢ kaynag1 Tek faz 200 - 240 V (L1 ve N terminallerine takin)
(L1, L2,L3) Ug fazl1 200 - 240 V
Ug fazl1 380 - 480 V
(Tllj” ¥ é’WT 3) Motor gikus: Ug faz motor baglantisi (IM, PM)
+1, + DC reaktor Harmonik seviyesini ve gii¢ faktoriinii gelistirmek i¢in baglantiy1 ¢ikarin
ve DC reaktorii takin.
RB Harici fren direnci Harici frenleme direnci baglantis1 yapildi.
+, - Rejenerasyon frenleme iinitesi |Harici rejenerasyon frenleme iinitesi baglantis1 igin.
G Toprak
Topraklama terminali.
@
Terminal diizeni Gegerli modeller
+1/+ baglanti 3G3MX2 - AB001 - AB022
DC reaktor baglantisini 3G3MX2 - A2001 - A2037
cikarmak i¢in ! 3G3MX2 - A4004 - A4040

RB | +1 + -

010100

R/LT|S/L2|T/L3|U/T1|V/T2|W/T3

3G3MX2 - A2040 - A2150
3G3MX2 - A4055 - A4150

R/L1|S/L2|T/L3|U/T1{V/T2|W/T3

RB | +1 | + | — | + | -

+1/+ baglanti
DC reaktér baglantisini
clkarmak icin

2.6 Kontrol baglantisi

RS485 :
haber. Lojik girisleri :
11 ] !
5 sn[7]e[5[a]3]2]1]L [pc|ps '
g, BOLODCLEEDRRE
— [spleofeafH [ofor|L [am|ome| 12] 11| !

0
m.. [ T Il I | i
RS485 Puls Puls Analog Analog Lojik !
haber. ;‘;*"('Igl gﬁ:gi giris clkis cikist !

MX2 Hizli Baslangi¢ Kilavuzu 11
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Tip Terminal Ad1 Amag Ayrintilar Elektrik 6zellikleri
P24 Lojik girisleri igin +24 V Dijital girisler i¢in 24 VDC gii¢ kaynag: Dijital giris dahil 100mA
Lojik giris source segildiginde, ortak giris noktas: haline gelir. (her biri i¢in 5mA)
(L terminaline kisa devre yaptirmayin.)
Glg [PLC Akall girig ortak Bu terminal, dijital girdilerin ortak terminali olarak kullanilir.
kaynagl Dahili kaynak (ve gerilimsiz kontaktlar) igin:
P24 VE PLC arasinda kisa devre yaptirin: Sink lojigi (gegerli olan, MX2 girisinden ¢ikisina gider)
CMI1 VE PLC arasinda kisa devre yaptirin: Source lojigi (gegerli olan, ¢ikistan MX2 girisine gider)
L (iist sirada) Lojik girisleri igin GND Girig akimi [1]~[7] 6zeti (doniis)
1 Ayrik lojik ¢ikislar Cok fonksiyonlu dijital girislerin herhangi biri bu terminallere |Gerilim agikken: 18 V min.
(Terminal [3], [4], [5] ve [7]'nin cift atanabilir. Gerilim kapaliyken: 3 V maks.
2 fonksiyonu vardir.) Giivenlik fonksiyonu, gok fonksiyonlu donanim dip-switch ayar1 | pfaks. gerilim: 27 VDC
3/GS1 ile etkinlestirildiginde, 77:GS1 ve 78:GS2, 3 ve 4 numarali Yitk akem: 24 V'de 5mA
terminaller i¢in zorunludur ve bu durumda fonksiyon uicakami: € om.
4/GS2 degisikligi, SO13849-1'e dayalidir.
Giri: PTC i¢in motor termistoriinii 5 ve L terminalleri arasina
$ 5/PTC baglayin ve 19:PTC'yi C005 parametresine atayin.
Termistor 3k Ohm'yi gegtiginde invertor hataya geger.
E 6 Puls dizisi girisi B i¢in, C007 parametresinde 85:EB'yi belirleyin.
= 7/EB Bu terminal i¢in maks. frekans 2kHz'dir.
a
EA Puls train girisi A 32 kHz maks.
Ortak olan [L]
11/EDM Ayrik lojik ¢ikiglar: [11] Cok fonksiyonlu ¢ikis sinyallerinden herhangi biri bu Akim ON (Agik) durumdayken
(Terminal [11]'in cift fonksiyonu vardir. terminallere ayarlanabilir. maks. 50mA,
Donanim anahtart ile segilir.) EDM 'nin segilmesi durumunda fonksiyonellik ISO13849-1'e gerilim OFF (Kapal1)
dayalidur. durumdayken maks. 27 VDC
12 Ayrik lojik ¢ikislar1 [12] 50 mA maks. Akim ON (Agik) durumdayken maks. 27 VDC gerilim OFF (Kapal1)
Ortak olan CM2
CM2 Lojik ¢ikigt icin GND 100 mA: [11], [12] déniis akim1
Clkl§ EO Puls train ¢ikigt 10 VDC 32 kHz maksimum 2mA maksimum
ALO Role ortak kontag: Cok fonksiyonlu ¢ikis sinyallerinden herhangi biri bu 250 VAC 2,5 A (R yiikii) maks.
ALl Role kontagi, normalde agik terminallere ayarlanabilir 250 VAC 0,2 A (I'yiikii, PE=0,4)
o o et 100 VAC 10 mA  min.
AlL2 Ole kontagy, normalde kapali 30 VDC 3,0 A (R yiikii) maks.
30 VDC 0,7 A (Tyiikii, PE.=0,4)
5VDC 100 mA  min.
Clk1§ AM Analog gerilim ¢ikist 0~10 VDC 1 mA maksimum
o0 G Ol Analog akim girisi 4 - 19,6 mA araligi, 20 mA nominal, giris empedans1 100 W
¥ .
= s Analog gerilim girisi 0to 9,8 VDC araligi, 10 VDC nominal, iris empedansi: 10 KW
s 8 g glrly g girly emp
< Gﬁ(; Y +10 V analog referans: . 10 VDC nominal, 10 mA maks.
kaynagi [L (alt sirada Analog sinyaller i¢in GND [O1], [O] ve [H] akimlarinin (déniis) toplami
ynag g siny

2.7 Vidasiz terminal baglantis1

Kabloyu baglamak igin, terminali yerine itmeniz yeterlidir.

=

\

i)

Kabloyu serbest birakmak igin turuncu renkli sekmeye tornavidayla bastirin ve kabloyu ¢ikarin.

A

i

\

2,5mm

|

Tornaviday
itin.

Kabloyu
cekin.

Tornaviday!
cekin.

12
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2.8 Dijital girisler SINK/SOURCE (PLAKA/KAYNAK) (NPN/PNP) ayarlar1

Akim ¢eken dahili gii¢ kaynag:

(NPN gikaslari igin)
| P24

|
PLC -

L

Kisa devre
cubugu

e}

cow] | &

Cikis Unitesi vb.

invertor

[24 VDC

Akim ¢eken harici gii¢ kaynag:
(NPN gikaslari igin)

]
x

{—:H#_]i L

x

o T 7L

cCoM ]

Cikis Unitesi vb. \j_

T24vDC

e
B

invertor

Akim veren dahili gii¢ kaynag:

(PNP gikislar: igin)
| P24

COM

r Y |
Kisa devre

cubugu

PLC E

24 vDC

L

~
ST e
&

oV
Cikis Unitesi vb. —]

invertor

Akim veren harici gii¢ kaynag:

(PNP gikislari i¢in)
COM P24
= T 24 VDC PLC £
1 L 24VDC

=
- |

: &
&

ov
Cikis Gnitesi vb.:r_

invertor

2.9 Giivenli devre dis1 birakma fonksiyonu

MX2 invertdr, EN60204-1 durdurma kategorisi 0'la ilgili olarak donanim seviyesinde SAFE STOP (GUVENLI DURDURMA)
fonksiyonuna sahiptir. Bu fonksiyon, ISO13849-1, PL=d ve IEC61508 SIL 2 normlarini, yalnizca EDM sinyalinin “harici cihaz
monitdrii” tarafindan izlendigi bir sistemde kargilamak iizere tasarlanmustir. Iki yedekli giris gereklidir (3/GS1 ve 4/GS2).

Bu fonksiyon tamemen donanim tabanlidir, aktif olmast i¢in asagidaki digmeleri ON (ACIK) konumuna getirmeniz gerekir.
Bu islem, ¢ok fonksiyonlu giris 3 (C003=77) ve 4 (C004=78) ve ayrica ¢ok fonksiyonlu ¢ikis 11 (C021=62) yapilandirmasin: diizeltir.

Anahtarlar OFF (Kapalr) konumdayken ¢ok fonksiyonlu giris ve ¢ikis yapilandirmasi, herhangi bir fonksiyon se¢imi olmayacak sekildedir.

Guvenlik fonksiyonu segici anahtar

OFF 7 ON
(KAPALI) (ACIK)

EDM fonksiyon secici anahtar

OFF (KAPALI)

(normal)

ON (ACIK)
(EDM)

D]G

MX2 Hizli Baslangi¢ Kilavuzu
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3 MX2 PROGRAMLAMA

3.1 Dijital operator

Ekran, invertor parametrelerinin programlanmasinda ve ¢aligma sirasinda belirli parametre degerlerinin izlenmesinde kullanilir.

(4) RUN LED'
(5) Monitsr LED'i [Hz]
(6) Monitér LED'i [A]

(1) GUG LED'i
(2) ALARM LED'i
(3) Program LED'i

\) (15) USB konnektorii
(8) 7-seg LED' [ 3 \SErTeR ROV PR
- 1™ 1™ Hz |ALM] o2
LIS
(7) Caligtir komutu LED'i ,-'.,-'.,-'.'-'. é PgG \ v y (10) Stop/reset tusu
—O— )
(9) RUN tusu -
16) RJ45 konnektori
PN ELYS (
RUN |1 2 | |ReseT i
(11) CYCLE tusu
CO|IR7 || v
. J

(12) Yukari tusu  (13) Asagi tusu  (14) Set tusu

Ogeler

Islevleri

(1) POWER (GUC)
LED'

Invertér agildiginda ON (Yesil) konumuna geger.

(2) ALARM LED'i

Invertor attiginda ON (Kirmizi) konumuna geger.

(3) Program LED'i

Ekranda degistirilebilir parametreler gosterildiginde, ON (Yesil) konumuna geger.
Ayarlarda uyumsuzluk oldugunda yanip soner.

(4) RUN
(CALISTIRMA) LED'i

Invertér, motoru galistirirken ON (Yesil) konumuna geger.

(5) Monitor LED'i [Hz]

Gosterilen veriler, frekansla ilgili oldugunda ON (Yesil) konuma geger.

(6) Monitor LED' [A]

Gosterilen veriler, akimla ilgili oldugunda ON (Yesil) konuma geger.

(7) Run (Caligtir)
komutu LED'i

Calistir komutu operatore ayarliyken ON (Yesil) konumuna geger. (RUN tusu etkindir.)

(8) 7-seg LED'i

Her parametreyi, monitorii vb. gosterir.

(9) RUN (Caligtirma)
tusu

Invertdrii calistirir.

(10) Stop/reset

Invertorii yavaglatarak durma noktasina getirir.

(Durdurma/Sifirlama) |Hataya gectigi zaman invertori sifirlayimn.
tusu
(11) CYCLE (DONGU) |Bir fonksiyon modu gosterildiginde, bir sonraki fonksiyon grubunun en iist kismina git.
tusu Veri gosterildiginde ayari iptal et ve fonksiyon koduna déner.
Basamak basamak ayarlama modundayken, imleci sol basamaga tasir.
Bu tusa bir saniyeligine basmak, gecerli gosterge ne olursa olsun 40 { verilerinin
goriintillenmesine neden olur.
(12) Yukar tusu Verileri arttirir veya azaltir.
(13) Asag tusu Her iki tusa ayn1 anda basmak, basamak diizenleme olanagi saglar.
(14) SET (AYARLAMA/|Bir fonksiyon gosterildiginde, veri ekrant moduna gider.
BELiRLEME) tusu Veri gosterildiginde, veriyi kaydeder ve fonksiyon kodunu gostermek tizere geri gider.

Basamak-basamak gosterge modundayken imleci sag basamaga tasir.

(15) USB konnektorii

PC iletigimi i¢in USB konnektorii (mini — B) takin.

(16) RJ45 konnektorii

Uzak operator i¢cin RJ45 jakini takin.

14
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3.2 Tus takimi navigasyonu

—-- Grup “a”

Fonksiyon kodu ekrani

Fol

nksiyon kodu ekrani

: Veri ekranina tasir

—=-- Grup “F”
Fonksiyon kodu ekrani

M
| ARA]

Fonksiyon kodu ekrani

: Bir sonraki gruba atlar

—=-- Grup “A”
Fonksiyon kodu ekrani

Veri ekrani (FOO1 - F+03)
Gergek zamanl senkronizasyon nedeniyle veri yanip snmez.

: Verileri kaydetmeden, fonksiyon kodu ekranina déner.

: Verileri EEPROM'da kaydeder ve fonksiyon kodu ekranina doner.

i
[N}

/]

Bk

\/\7

mn
L

/

Veri ekrani

Veri degistiginde ekran, yanip sonmeye baslar ve bu,
yeni verilerin heniiz etkinlestiriimedigi anlamina gelir.

: Verileri EEPROM'da kaydeder ve fonksiyon kodu ekranina doner.

: Veri degisimini iptal eder ve fonksiyon kodu ekranina déner.

Birkag saniyeligine tusuna basilmasi, baslangi¢ ekranini getirir.

Fonksiyon kodunda veya veri ekraninda yukar1 ve asag1 tuslarina ayni anda basmak, daha hizli navigasyon saglayan tek
basamakli diizenleme modunu etkinlestirir. Ayrintili bilgi i¢in kilavuza bakin.

3.3 Sifirlama

Kullanim alanina gore invertor parametrelerini orijinal fabrika (varsayilan) ayarlarina geri yiikleyebilirsiniz. Invertorii
sifirladiktan sonra, motoru yeniden ¢alistirmak i¢in Béliim 2'deki agma testini kullanin. Operasyon modu (std. veya yiiksek
frekans) degistirilmigse invertor, yeni modda yeniden baglatilmalidir. Invertdrii baslatmak icin asagidaki adimlar1 uygulayin.

® b084 parametresinde sifirlama modunu segin.

00 Sifirlamay: devre dig1 birakma
01 Hata ge¢misini temizleme
02 Tiim parametreleri sifirlama

03 Hata ge¢misini temizler ve tiim parametreleri sifirlar.

04 Hata ge¢misini temizler ve tiim parametreler ile stiriicii programlamayi sifirlar.

e Eger, b0B4=02, U3 veya 4 ise, b094'te sifirlama hedef verilerini se¢in.

00 Tiim parametreler

01 I/O konfigiirasyonu i¢in hari¢ tiim parametreler

02 Yalnizca Uxxx 6gesinde kayitli parametreler

03 Uxxx ve b037'de kayithi olanlar digindaki tiim parametreler

® Suayariyapin: b 180=01

MX2 Hizli Baslangi¢ Kilavuzu
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Asagidaki gosterge birkag saniyeligine goriiniir ve sifirlama iglemi, d001'in goriintillenmesiyle tamamlanur.

Sifirlama sira

sindaki gosterge

Hata gegmisinin sifirlanmasi )
Sifirlama modu  ——=
5 O A alaninin sifirlamasi
501 B alaninin sifirlamasi
Sifirlama sirasindaki soldaki basamak déner. |:|'> d001
ﬁ Sirayla yanip soner.
-
Sifirlama L] HDmodu
sonrasindaki {=u| NDmodu )
galisma modu H- 1| Yiiksek frekans modu
3.4 invertor modlar1
|mmmmmm oo Normal mod (~400 Hz) == m e - 1
1 1
- HD modu e ND modu e !
1 1
1 1
| HD modu 049 =04 ND modu i
1
: bO49: 00 bO49: 0!
1
: do6d:  i-C do6d:  t-u i
| |
1 1
P T - S N 1
b i=07 B l= =03
+ init + init + init
| i S ' T e I
1 1 1
1 1 1
1 .- 1 .
! Yilksek frekansl mod ! Sabit miknatisli |
]
i d060: H- | ! motor modu !
! . ORD: P :
| i !
1 1 ]
! 1 |
1 1 |
1 1 1
1 1 1

Yiiksek frekans (~1.000 Hz) ---

Sabit miknatisl motor modu - - -

Ekran kodu Fonksiyonu ad1 Ayar araligi/igerigi Tk deger Agiklamalar
V/f karakteristik egrisi  |00: Sabit tork 0 Ikinci motor i¢in A244
01: Diigiirilmiig tork parametresini kullanin.
A044 02: Serbest V/F
03: Sensorsiiz Vektor Kontrolii
Cift nominal se¢imi 00: Sabit tork 00 Baz1 parametre varsayilanlari
% 150 60 sn boyunca asir1 yik ve araliklar1 bu ayara gore degisir.
b049 — . ) .
01: Degisken tork Ayrintilar i¢in agagidaki tabloya
% 120 60 sn boyunca agir1 yiik bakin.
Invertér model segimi  [00: Fonksiyon yok 00 Yeni modu etkinlestirmek i¢in
01: Standart Indiiksiyon Motoru invertoriin baglatilmasi gerekir.
b171 02: Yiiksek Frekansl Indiiksiyon Motoru
03: Sabit Miknatisli Motor
Invertér model monitérii|IM-CT (Indiiksiyon motoru sabit tork) - Gegerli invertér modunu
IM-VT (Indiiksiyon motoru degisken tork) goriintiiler. Sifirlama isleminden
do60 Yiiksek IM (Yiiksek frekansh indiiksiyon sonra b171, 0'a dondiigiinde,
motoru) yapilandirmayi kontrol etmek
PM (Sabit miknatisl motor) i¢in bu fonksiyonu kullanin.

Ne A044 ne de b049'un sifirlanmaya ihtiyac1 yoktur ama invertdr modu b171'de degistirildiginde siiriicii ayar1 b180=01 iken

sifirlamay1 unutmayin.

16
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Bu tabloda, ¢ift nominal se¢iminin degistirilmesiyle birlikte degisen parametreler gosterilmektedir.

fsim Fonksiyon HD ND
kodu Aralik varsayilan veriler Aralhik varsayilan veriler

V/f karakteristik egrisi A044 00: Sabit tork 00: Sabit tork 00: Sabit tork 00: Sabit tork

01: Disiiriilmis tork 01: Distirilmis tork

02: Serbest V/F 02: Serbest V/F

03: SLV
DC yavaslama i¢in frenleme giicti A054 0-100 (%) 50 (%) %0 -70 50 (%)
ik calismadaki DC frenleme giici ~ [A057 0-100 (%) 0 (%) %0 -70 0 (%)
DC frenleme sirasindaki tastyici A059 2,0 - 15,0 (kHz) 5,0 (kHz) 2,0 - 10,0 (kHz) 2,0 (kHz)
frekansi
Agir yiik sinirlama seviyesi b022 (0,20 - 2,00) 1,50 x Nominal (0,20 - 1,50) 1,20 x Nominal
Agir yiik sinirlama seviyesi 2 b025 x Nominal akim (A) |akim (A) x Nominal akim (A) akim (A)
Tasiyici frekanst b083 2,0 - 15,0 (kHz) 5,0 (kHz) 2,0 - 10,0 (kHz) 2,0 (kHz)
Motor kapasitesi HO003 0,1 -15 (kW) Tipine baglidir 0,2 - 18,5 (kW) HD'den bir 6l¢ii

biyiiktiir

3.5 Temel ayarlar

Invertér modunu segtikten sonra, invertorii temel modda galistirmak igin asagidaki adimlar1 uygulayin.

® A001 paremetresinde frekans referans kaynag secin.

Parametre kodu

Parametre Ad1

Ayrintilar

A001

00 Harici operatdriin potensiyometresi

01 Kontrol terminalleri

02 Dijital operator (F001)

03 ModBus A1

Frekans kaynag1

04 Segenek

06 Puls train girisi

07 Siiriicii programlama ile

10 Fonksiyon ¢ikisini hesaplama

® A002 paremetresinde Run (Caligtir) komutunun kaynagini se¢in

Parametre kodu

Parametre Ad1

Ayrintilar

A002

01 Kontrol terminalleri

02 Tus takimindaki RUN tusu veya dijital operator

Calistir komutu kaynag:

03 ModBus ag girisi

04 Segenek

¢ Durdurma yontemini b091'den ve hizlanma/yavaglama rampalarini FO02 ve FO03 parametrelerinden ayarlayin.

Parametre

Parametre Ad1

Ayrintilar

b091

00: Yavaglayarak durdurma

Durdurma modu se¢imi

01: Serbest Calisma

F002

Hizlanma siiresi (1)

0,01 - 3.600,00

F003

Yavaglama siiresi (1)

0,01 - 3.600,00

e Motor baz frekansini ve motorlarin

AVR gerilimini A003 ve A082 parametrelerinde ayarlayin.

Parametre

Parametre Ad1

Ayrintilar

A003

Baz Frekans

30,0 - A004'teki maksimum frekans

A082

AVR gerilim se¢imi

200 V:200-240 V
400 V: 380 -480 V

® Motor verilerini ayarlaymn: nominal

akim (b012), nominal gii¢ (H003) ve kutup sayis1 (H004)

Parametre Parametre Ad1 Ayrintilar
b012 Elektronik termal seviyesi Invertér nominal akiminin % 20 - % 100'ii
H003 Motor kapasitesi 0,1-18,5KW
H004 Motor kutup ayarlar: 2 - 48 kutup

® Sensdrsiiz vektor kontroliinde ¢aligirken, motorun otomatik ayarini HO01 parametresinden yapin (ayrintilar icin sonraki

boliime bakin).

MX2 Hizli Baslangi¢ Kilavuzu

17



OmRrRON

MX2 Hizli Baglangig Kilavuzu

Bu noktada invertor, motoru ilk kez ¢alistirmaya hazirdir ama o6ncelikle, asagidaki kontrol listesini gézden gegirin:

¢ Giig LED'inin ON (A¢ik) konumda oldugunu dogrulayin. Degilse gii¢c baglantilarini kontrol edin.

e PRG LED'inin OFF (Kapali) konumda oldugunu dogrulaym. ON (A¢ik) konumdaysa, asagidaki talimatlar1 gézden gegirin.
e Motorun, herhangi bir mekanik yiikle baglantis: olmadigindan emin olun.

® F001 igerigini ve operatordeki Hz LED'ini kontrol ederek frekans referansi elde ettiginizden emin olun.

e Simdi, segilen kaynaktan RUN (Calistir) komutunu verin. RUN LED'i ON (Ag¢ik) konumuna geger.

® Motorun ¢aligmaya baslamasi gerekir.

e Motor doniislinii durdurmak i¢in RUN komutunu devreden ¢ikarin veya STOP tusuna basin.

3.6 Otomatik ayarlama (SLV Modu)

MX2 invertorii, motor sabitlerini otomatik olarak 6lgerek uygun motor performansi elde etmek i¢in otomatik ayarlama
fonksiyonuna sahiptir. Otomatik ayarlama yalnizca, sensorsiiz vektor kontroliinde etkindir. Statik ve rotatif olmak tizere temel
olarak iki mod mevcuttur:

e Statik olan daha az dogrudur ama motor doniisiiniin mekanik sisteme zarar verebilecegi durumlarda kullanilabilir. Bu mod
i¢in ne I0 (ytiksiiz akim) ne de J (atalet) hesaplanir.
® Rotatif otomatik ayarlama, motor 6zelliklerini bulmak i¢in 6zel bir ¢aligma bi¢imi uyguladiktan sonra motoru hareket ettirir.

Ancak otomatik ayarlama sirasindaki tork yeterli degilse, mekanik sistemi ayirmaniz ve dikey yiiklerle kullanmamaniz
Onerilir.

Otomatik ayarlama modu H001 parametresi tarafindan segilir ve basarili bir bicimde tamamlandiktan sonra, HO01 parametresi
tarafindan otomatik ayarlama parametresinin secilmesi gerekir.

Parametre Parametre Ad1 Agiklama
00: Devre dis1
HO001 Otomatik ayarlama se¢imi 01: Motor durdurma ile etkinlestirilir

02: Motor dondiirme ile etkinlestirilir

00: Standart motoru

H002 Motor sabit se¢imi - -
02: Otomatik ayarlanmis veri

Dogru bir otomatik ayarlama hesaplamast igin liitfen baglamadan 6nce asagidaki onerileri dikkate alin:

® Yalnizca ayni gii¢ degerinde veya invertdrden bir 6l¢ii kiigiik olan motorlar: kullanin.

¢ DC frenleme ayarinin (A051=00) devre dist oldugundan emin olun.

e ATR djjital girdisinin devre dis1 oldugundan emin olun (52: Tork kmt. girisini etkinlestirin)
® Motor, baz frekansin % 80'inini déndiiriir, uygulamada sorun olup olmadigini kontrol edin.
® Motor, bagka bir harici gii¢ ile ¢alistirilmamalidr.

e Tiim frenler agik olmalidir.

® Makinenin fiziksel sinirlarina erisilmediginden emin olun.

® Rotatif olmayan otomatik ayarlamada bile motoru hafifce hareket ettirme riski vardur.

Yukaridaki noktalar: kontrol ettikten ve HO01 parametresini ayarladiktan sonra, A002'de segilen kaynaktan RUN komutunun
etkinlestirilmesiyle devam edin, otomatik ayarlama baslayacaktir. Liitfen bu adimlarla ilgili ayrintili bilgi i¢in bir sonraki sayfada
yer alan semaya bakin.

Ayarlarin yapilmasindan sonra H001, “00” durumuna gecer ve motor karakteristikleri, o parametreye aktarilir.
Bu karakteristikleri kullanmak i¢in H002'yi ayarlamay1 unutmayin.

Parametre Parametre Ad1 Ag¢iklama
H030 Motor sabit R1 0,001 - 65.535 Ohm
HO031 Motor sabit R2 0,001 - 65.535 Ohm
H032 Motor sabit L 0,01 - 655,35 mH
HO033 Motor sabit 10 0,01 - 655,35 A
H034 Motor sabit J 0,001 - 9,999 kgm?

Not: Doner ayarlamanin miimkiin olmadig veya otomatik ayarlama sonuglarinin ¢ok yiiksek oldugu durumda motor yiiksiiz
akimi (H033) olur. Liitfen teorik degeri hesaplamak i¢in bu formiilii kullanin:

HO033 = Inom * sin (arccos(cos phi)).
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Sonraki semada, motor doniisiiyle ilgili otomatik ayarlama prosediirii gosterilmistir.

Adim 1: Motor buyUkluginu

Adim 2: Baz frekansi ve

Adim 3: Otomatik ayarlamayi

ve motor kutuplarini AVR gerilimi etkinlestirin.
belirleyin. ayarlayin.
mnr %
HOO3 | Motor boyutu AO03 | Baz frekans [Hoo | —> [ o2 |

HOOY Motor kutuplari

AVR gerilimi L

Adim 4: invertori, RUN
komutu kaynagina
gbre baslatin.

Sonug géruntulenir. Otomatik ayarlama baslar.

——

Tamamlandi @ @
Basarisiz LE JL\

< b

Adim 5: Gostergeyi, STOP
tusundan silin.

RUN komutu verildiginde motor, asagidaki adimlara gére calisir.
STOP
RESET

6) 1. AC uyartimi (dénussiiz)

6) 2. AC uyartimi (déniissiiz)

6) 1. DC uyartimi (ddnlssuz)

Adim 6: Motor sabitini HO02'ye
gbre ayarlayin.

|H.5'UE|—>| E |

5
6
7

SLV calismasi (Baz frekansin % X oraninda)

i (Not 1)

3

2. DC uyartimi (d6éniisstiz) <---

—_~ e~~~ o~~~

)
)
)
4) V/f calismasi (Baz frekansin % 80'i)
)
)
)

L

Sonug gérintilenir.

-
~

-._:j':

Hassas ayar, motor hizi tepkisini ayarlayan HO05 parametresinin ayarlanmasiyla yapilabilir. Sabit hizdayken motor titrerse,
HO005 ayarini diigiirmeniz gerekir. Aksi takdirde motor tepkisi, degeri arttirmaniza yetecek seviyede olmaz.

HO005, genel kazang tepkisi olarak hareket eder ama ayni zamanda, motor parametrelerini belirli alanlarda ayr1 ayr1 ayarlayarak
motor tepkisini de ayarlayabilir.

e R1 parametresi, diisiik hizda; 15-20 Hz'de uygulanan gerilimi ayarlar.
® Bu 15-20 Hz tizerindeki gerilimi ayarlamak i¢in yiikstik akim I0 kullanilir.
e Son olarak, motorun kaymasini ayarlamak igin R2 degeri kullanilir.

Yiksiz

\Y R1 akim

R2

v

15/20 Hz Hz Hiz
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3.7 Rampa ayar1

Baz frekans (hiz) profili, sag tarafta gosterilen “F” grubunda

bulunan parametrelerle tanimlanir. Ayarlanan ¢aligma frekans: Elkllf
rekansi

Hz'dir ancak hizlanma ve yavaslama, rampa siiresiyle belirlenir
(stfirdan maksimum frekansa veya maksimum frekanstan sifira).

Hizlanma 1 ve Yavasglama 1, ana profilin standart varsayilan
hizlanma ve yavaslama degerleridir. Alternatif bir profilin
hizlanma ve yavaslama degerleri, AJ3Z ile AD93 parametrelerinden

belirlenebilir.

Hizlanma ve yavaglama, stiriicii programlama yoluyla
ayarlanabilecegi gibi P031 parametresinden de ayarlanabilir.

Gergek hizianma siiresi
Parametre Parametre Ad1 Agiklama
A004 Maksimum frekans 30,0 - 400,0 Hz
b082 Baslangig frekansi 0,01-9,99 Hz
F001 Cikas frekansi ayar1 0,00 - 400,00 Hz
F002 Hizlanma siiresi (1) 0,01 - 3.600,00 s
F003 Yavaslama siiresi (1) 0,01 - 3.600,00 s
PO31 Hizlanma/Yavaslama ayar1 00: Operator ile .
kaynak secimi 01: Siiriicii Programlama Ile

Standart hizlanma ve yavaslama lineerdir. Invertér CPU'su da, sekilde
gosterildigi gibi S-egrisindeki hizlanmay1 ve yavaslama egrisini

fonksiyonlarini kullanin.

Gikis frekansi Hizlanma egrisi segimi

Hedef
hesaplayabilir. Bu profil, belirli uygulamalarda yiik frekans| _ S-egrisi—
karakteristiklerinin se¢ilmesinde yararlidir. Rampalarin sekli bile
degisse gegen siire, F002/F003 parametrelerinde belirlenenle ayni1 olur. Lineer
AD91 = 00
Hizlanma ve yavaslama i¢in egri ayarlari birbirinden ayr1 ayr1 segilir. .
S-egrisini etkinlegtirmek i¢in A097 (hizlanma) ve A098 (yavaslama) 0
Hizlanma d6nemi
Parametre Parametre Ad1 Agiklama
A097 Hizlanma egrisi segimi 00: Lmeef egri
01: S-egrisi
P 02: U-egrisi
A098 Yavaslama egrisi se¢imi 03: Ters U-egrisi
04: EL-S egrisi
A131 Hizlanma egrisi sabiti Aralik 01 - 10 arasidir.
A132 Yavaslama egrisi sabiti Aralik 01 - 10 arasidir.
Al50 lelanmit b.a§la.ng15:fnc!ak1 Aralik % 0 - 50 arasidur.
EL-S egrisinin egimi
AlS1 lelanfnfx sonux{dakl Aralik % 0 - 50 arasidur.
EL-S egrisinin egimi
Al52 Yavaglamz} l?a?]é.ll‘lglﬁln(:lakl Aralik % 0 - 50 arasidir.
EL-S egrisinin egimi
A153 Yavaglama sonundaki

EL-S egrisinin egimi

Aralik % 0 - 50 arasidir.

Bu tabloda, hizlanma bigimleri arasindaki farklilik gosterilmektedir.

Ayar 00 01 02 03 04
Egri Lineer S-egrisi U-egrisi Ters U-egrisi EL-S egrisi
A097 Frek Frek Frek Frek Frek
(lelanma blgimi) rekans rekans rekans rekans rekans
A098 ; _
(Yavaslama
bigimi) / /
s [ 7
t t t
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3.8 DC Frenleme

DC frenleme 6zelligi, yavaslama sirasinda veya yavaslamadan 6nce daha fazla tork saglayabilir ve 6zellikle, normal yavaslama
torkunun az oldugu durumdaki diisiik hizda yararlidir. Bu fonksiyon, motoru durdurmaya zorlayan DC akimini iireten motor
sargilaria DC gerilimi verir.

Uygulama gerekliliklerine gére degisen ¢esitli modlar vardr:

e Normal DC frenleme, A051 parametresi “01” (Durdurma sirasinda etkin) oldugunda ve RUN komutu (FW/RV), OFF
(KAPALI) konumda oldugunda, yavaslamanin durdugu an DC freni, ayarlanabilir bir gii¢ (A054) ve siire (A055) ile
¢aligmaya baglar. Ayrica, rampanin sonu ile DC frenleme arasinda A053 parametresinde bir bekleme siiresi belirlenebilir.
Bu durumda motor serbest ¢alisir. Durdurma yontemi olarak serbest ¢calisma secilirse, RUN komutu OFF konumuna geger
gecmez DC frenleme ¢aligmaya baglar.

Durma noktasindaki DC freni

FW ON (AGIK)
F-SET
ADS3  ADSS
F-OUT " >
) L — DB | . Aosy

® Frekans algilamaya gore DC frenleme, A051 ayarinin “02” (Frekans algilama) olarak belirlenmesiyle segilebilir. Bu durumda,
RUN komutu hala etkin haldeyken ¢ikis frekansi A052'de belirlediginiz degere DC frenleme ¢aligir. Harici DB ve i¢ DC
frenleme, frekans algilama modundayken gecerli olur.

FW W
ON (ACIK) ON (AGIK)

F-OUT F-0UT

DB DB DB DB
Ornek 1: Adim degisimi F-SET tir. Ornek 2: Analog degisimi F-SET 'tir.

® Son segenek ise, terminal (DB) ON (ACi1K) konumda oldugunda djjital giris ile DC enjeksiyonunu tetiklemektir. Bu
fonksiyonu ayarlamak i¢in, A053 ve A054 parametrelerini ayarlayin. Motor dontigiine ve RUN komutunun durumuna gore
degisen cesitli durumlar vardir.

FW veya RV DI, ON (AGIK) konumunda Operatorden cahistirma Gecikmeli olarak operatérden calistirma

1 1 1
[FW,RV] 0 0 0
1 1 1
DBl 0 0
\ 1 \ 1 —>1gecikme <—
F-0UT § -/ \ | — —|Ao53]
1 | |
t t t
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DC frenleme, A057 ve A058 parametrelerinin birbirinden bagimsiz ayarlanmasiyla da miimkiindiir. Bu islem, yiikiin, hareketi
baslatmadan 6nce tamamen durmasi gerektigi uygulamalarda yararlidur.

Parametre Parametre Ad1 Ag¢iklama
A051 DC frenleme etkin Ug secenek mevcuttur. Kodlardan birini segin:
00... Devre dis1
01... Durdurma sirasinda etkinlestirme
02... Frekans algilama
A052 DC frenleme frekansi DC frenlemenin basladigi frekansin araligi, baslama frekansi (B082)
ile 60 Hz arasindadir.
A053 DC frenleme bekleme siiresi DC frenlemenin (DC frenleme baslayana kadar motor serbest ¢alisir)
baslayacagi, kontrollii yavaslamanin sonundaki gecikmenin aralig
0,0 ile 5,0 sn. arasindadur.
A054 Yavaslama i¢in DC frenleme giicii | % 0 ile 100 arasinda ayarlanabilir DC frenleme giicii seviyesi
A055 DC yavaslama icin frenleme siiresi | DC frenleme siiresi belirlenir, aralig1 0,0 - 60,0 saniyedir.
A056 [DB] girisi igin iki secenek mevcuttur. Kodlardan birini segin:
DC frenleme/kenar veya seviye 00... Kenar algilama
algilama 01... Seviye algilama
A057 ilk kalkistaki DC frenleme giicii % 0 ile 100 arasinda ayarlanabilir marstaki DC frenleme giicii seviyesi
A058 Kalkistaki DC frenleme siiresi Aralig1 0,0 ile 60,0 saniye olan DC frenleme siiresini belirler.
A059 DC frenleme sirasindaki DC frenleme performansinin tasiyici frekansi 2,0 ile 15,0 kHz arasinda
tastyici frekansi degigir.

Motorun agir1 1stnmasina neden olabilen uzun frenleme stirelerinden ve yiiksek tasiyici frekansini 6nleme konusunda dikkatli
olun. DC frenleme kullaniyorsaniz, yerlesik termistorii olan motorlar: kullanmaniz ve invertor termistor girisine takmaniz 6nerilir.

3.9 V/F Egrisi

Invertér motor ¢ikisini, A044 parametresinde secilen V/f algoritmasina gore iiretir. Varsayilan fabrika ayar1 sabit torktur (“00”).
Asagidaki aciklamay: gozden gegirmeniz, uygulamaniz i¢in en iyi tork kontrol algoritmasini segmenize yardimci olur.

Asagidaki aciklamay1 gozden gegirmeniz, uygulamaniz i¢in en iyi tork kontrol

algoritmasini se¢gmenize yardimci olur: Sabit tork

RO4H = 00
%100 oo

¢ Sabit ve Degisken (Diisiiriilmiis) Tork — Sag taraftaki grafik, 0 Hz ile A003
baz frekansi arasinda degisen sabit tork 6zelligini gostermektedir. Baz
frekansindan yiiksek olan ¢ikis frekanslarinin gerilimi sabit kalur.

® Degisken Tork — Sag taraftaki grafik, 0 Hz ile baz frekansin % 10'u arasinda

degisen sabit torku olan degisken (diisiirtilmiis) tork egrisini gostermektedir. Hz
Bu tork, yiiksek hizlarda diisiirilmiis tork egrisiyle diigiik hizda yiiksek tork 0 Baz Maks.
elde edilmesini saglar. frekans frekansi

® Sensorsiiz Vektor Kontrolii — Motor hiz1 geribildirimi olmaksizin yiiksek ..

e \ AgHY =0 ! Degisken tork
tork performansina (0,5 Hz ¢ikis frekansinda % 200 tork) ulasabilirsiniz ama
bunun i¢in motorun iyi bir bi¢cimde ayarlanmasi gerekir. Liitfen bu kontrol '
yontemi i¢in otomatik ayarlama yapilmas: gerektigini unutmayn. : '
(A044=37) ; ;

e Serbest V/F Kontrolii — Serbest V/F ayari, V/F karakteristik egrisindeki i :
(A044="2") yedi nokta i¢in gerilim ve frekans (b100~b113) belirleyerek, i ! Hz
keyfi V/F karakteristikleri belirlemenizi saglar. 0 i i i

% 10 Baz Baz Maks.
frekans frekans frekansi
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Bu tabloda Serbest V/F kontroliiyle ilgili ayrintilar gosterilmektedir.

Parametre Parametre Adi Diyagram Aralik
b100 Serbest ayar V/F frekans (1) 0-b102 (Hz)
b101 Serbest ayar V/F gerilimi (1) Gikis gerilimi (V) 0,0 - 800,0 (V)
b102 Serbest ayar V/F frekansi (2) b3 b100 - b104 (Hz)
b103 Serbest ayar V/F gerilimi (2) 0,0 - 800,0 (V)
b104 Serbest ayar V/F frekansi (3) b102 - b106 (Hz)
b105 Serbest ayar V/F gerilimi (3) 0,0 - 800,0 (V)
b106 Serbest ayar V/F frekansi (4) biit b104 - b108 (Hz)
b107 Serbest ayar V/F gerilimi (4) b 109 0,0 - 800,0 (V)
b108 Serbest ayar V/F frekansi (5) b106 - b110 (Hz)
b109 Serbest ayar V/F gerilimi (5) bf‘ ot 0,0 - 800,0 (V)
b110 Serbest ayar V/F frekansi (6) b i03b ':’I;'SI b108 - b112 (Hz)
bi11 Serbest ayar V/F gerilimi (6) ' Cikis frekansi (Hz) | 0,0 - 800,0 (V)
b112 Serbest ayar V/F frekansi (7) 0 L0 bi02 b IOY LI0E bI0B b1 bl 0 - 400,0 (Hz)
b113 Serbest ayar V/F gerilimi (7) 0,0 - 800,0 (V)

3.10 Tork yiikseltme fonksiyonu

Manuel tork yiikseltme — Sabit ve degisken tork algoritmalar:
ozelligi ve ayarlanabilir tork yiikseltme egrisi ¢ok biiyiik atalet ve
stirtiinme ile ilk kalkis sirasindaki yiike yardimer olabilir. Bu gibi
durumlarda, gerilimi normal V/F oraninin iizerine yiikselterek
diisiik frekansh tork 6zelligini arttirmak gerekebilir. Esas olarak,
diisiik hizli araliktaki motor primer sargisindaki gerilim diigiistini
telafi etmeye caligir.

Uzun siire diigiik hizda ¢aligan motorun, motorun agir1 istnmasina
neden olduguna ve bu durumun 6zellikle de, manuel tork
ylikseltmenin etkinlestirilmis ama motorun gii¢ havalandirmasinin
olmadig1 durumdalarda yasandigina dikkat edin.

ADHZ =5 (%)

% 5 gerilim | A ’,;' i

ylikseltme _-7 :

% 100 =RCBZ) ~17-= : :

Y e S i
1,8 Hz 30 Hz fbase = 60 Hz

ADHT =3 (%)

Otomatik tork yiikseltme — Gerilim telafisini (A046) ve motor telafisini (A047), otomatik tork ytikseltme modu (A041=01)
altindayken, yiike gore cikis frekansini ve ¢ikis gerilimini otomatik olarak ayarlayarak daha iyi bir motor performansi saglamak
i¢in kullanin. Otomatik yiikseltme i¢in gerekli olan ¢ikis gerilimi, manuel tork yiikseltmeye eklenir, boylece her ikisi de

ayarlanmuis olur.

Parametre Parametre Ad1 Ag¢iklama
A041 Tork yiikseltme se¢imi iki segenek:
00... Manuel tork yiikseltme
01... Otomatik tork yiikseltme
A042 Manuel tork yiikseltme degeri Normalin iizerinde % 0 ile % 20 arasindaki mars torku
yiikseltilebilir.
V/F egrisi aralig1 % 0 ile % 20 arasindadir.
A043 Manuel tork yiikseltme frekansi Tork yiikseltme i¢in V/F kesme noktasinin frekansini ayarlar.
Aralig1 % 0,0 ile % 50,0 arasindadr.
A044 V/f karakteristik egrisi 00... Sabit tork
01... Diisiiriilmiis tork (1,7)
02... Serbest V/F
03... Sensorsiiz vektor (SLV)
A045 V/fkazana Invertoriin gerilim kazancini belirler. Araligi % 20 ile % 100
arasindadir.
A046 Otomatik tork yiikseltme i¢in Otomatik tork yiikseltme altinda gerilim telafisi kazancim
gerilim telafisi kazanci. belirler. Aralig1 0 ile 255 arasindadir.
A047 Otomatik tork yiikseltme i¢in kayma | Otomatik tork yiikseltme altinda kayma telafisi kazancini belirler.
telafisi kazanci. Aralik 0 ile 255 arasindadar.
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3.11 Analog girisler
MX2, iki analog giris saglar. Giris terminal grubu, [O] gerilim veya [OI] akim

AM([H O |O|L

girisi saglayan, kontrol konnektoriindeki [L], [OI], [O] ve [H] terminallerini v Ret <J
kapsar. Téim analog giris sinyalleri, analog topraklama [L] kullanmalidur. ——

erilim girisi
Gerilim veya akim analog girisi kullanirsaniz, lojik giris terminal fonksiyonu [AT] Aim girisi
analog tiirii kullanarak bunlardan birini se¢gmelisiniz. A005 ve [AT] terminali '
arasindaki kombinasyonlar i¢in sonraki tabloya bakin. Frekans kaynag: olarak A GND
analog giris se¢mek icin A001=01 ayarinizi yapmaniz gerektigini unutmayin.

V/1 giris segimi ROD

[AT] fonksiyonu, herhangi bir dijital girise atanmadiysa invertor, [AT] Al B----- -

fonksiyonunu OFF (KAPALI) olarak algilar ve analog giris olarak [O]+[OI] , Frekans

kullanilir. (O) veya (OI) girisine basvurulmasi durumunda liitfen digerini
topraklayin.

A005 [AT] Girig Analog Giris Yapilandirmasi
00 ON (AGIK) [0]
OFF (KAPALI) [o1]
02 ON (AGIK) (0]
OFF (KAPALI) Harici panelde entegre edilmis POT
03 ON (AGIK) [O1]
OFF (KAPALI) Harici panelde entegre edilmis POT
[O] girisi ve A013 ve A014 parametrelerinin kullanilmasinda, gerilim giris Maks. frekans
araliginda bir sinif segebilirsiniz. A011 ve A012 parametrelerini sectikten T |
sonra sirastyla baglatmayi ve cikis frekans araliginin bitis frekansini segin. RO\
Hat, orijininden (A011 ve A013 > 0) basglamazsa bu durumda A015, invertoriin, A iae —
A013'tin altindaki analog i¢in belirtilen frekans giris i¢in 0 Hz mi yoksa A011 ;'L:'D:E:EE
¢ikisini m1 vermesi gerektigini belirler. i
RO5=01
Parametre Parametre ad1 Agiklama A0 y A IL_IIS:E’ {
A011 [O] baslangsg frekans: 0,00 - 400,00 7 / i
A012 [O] son frekanst 0,00 - 400,00 :
A013 [O] baslangig gerilimi 0. - % 100 %0 (3013 HL: [
A014 [O] bitis gerilimi 0. - % 100 o0V |Ri03 A 04
A015 [O] baslangig frekans: 00... Ofset kullan (A011 degeri) Giris olgegi
etkin 01... 0Hzkullan
Al01 [O1] baslangig frekans1 0,00 - 400,00
A102 [OI] son frekans: 0,00 - 400,00
A103 [O1] baslangig gerilimi 0. - % 100
A104 [O1] bitis gerilimi 0. - % 100
A105 [OI] baslangig frekansi 00... Ofset kullan (A101 degeri)
etkin 01... 0Hzkullan
A016 Analog giris filtresi Aralikn=1to 31,
1 - 30: x 2 ms filtre
31: 500 ms 0,1 kHz hys. ile karisik filtre.
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3.12 Dijital girisler

Asagidaki tabloda yer alan fonksiyon kodlari, MX2 invertor i¢in yedi lojik giristen herhangi birine ¢ok ¢esitli fonksiyonlar
atamanizi saglar. C001 ile C007 arasindaki fonksiyonlar sirayla [1] ile [7] arasindaki terminalleri yapilandirir. Bu parametrelerin

“degerleri” skaler bir deger degildir ama yine de, birgok secenek arasindan birini segen 6zel bir sayidir.

Giris Fonksiyonu Ozet Tablosu
Segenek | Terminal Fonksiyonu Ad1 Agiklama
Kodu Sembolii
00 FwW FORWARD Run/Stop ON (ACIK) Invertér RUN (Galigtirma) modundadir, motor ileri dogru caligir.
OFF (KAPALI) | invertor STOP (Durdurma) modundadir, motor durur.
01 RV Reverse Run/Stop ON (ACIK) Invertér RUN (Galistirma) modundadir, motor geriye dogru galigir.
OFF (KAPALI) | invertor STOP (Durdurma) modundadir, motor durur.

02 CF1 Birden Fazla Hiz Se¢imi, Bit 0 (LSB) | ON (ACIK) ikili kodlu hiz segimi, 3 - 0 bit aras1

03 CF2 Birden Fazla Hiz Segimi, Bit 1

04 CF3 Birden Fazla Hiz Se¢imi, Bit 2 OFF (KAPALI)

05 CF4 Birden Fazla Hiz Segimi, Bit 3 (MSB)

06 ]G Jogging ON (ACIK) Invertér RUN (Calistirma) modundaysa motor gikist, jog parametre frekansinda galigir.

07 DB Harici DC frenleme ON (ACIK) Yavaglama sirasinda DC frenleme giicii uygulanir.

08 SET 2. motor verilerini ayarla (se¢) ON (ACIK) invertor, motora frekans gikisi iiretmek igin 2. motor parametrelerini kullanir.

OFF (KAPALI) | invertor, motora frekans cikigi iiretmek icin 1. motor (ana) parametrelerini kullanir.

09 2CH 2 asamal1 hizlanma ve yavaglama ON (ACIK) Frekans ¢ikisi, 2 asamal1 hizlanma ve yavaslama degerlerini kullanir.

OFF (KAPALI) | Frekans ¢ikigi, standart hizlanma ve yavaslama degerlerini kullanir.

11 FRS Serbest ¢alistirmay1 durdurma ON (ACIK) Cikisin OFF (KAPALI) konuma gegmesine neden olarak motorun, serbest ¢calismay1
durdurmasini (serbest durma) saglar.

12 EXT Harici Hareket ON (ACIK) Atanmus giris gecisleri OFF konumdan ON konuma gectiginde invertor,
hata etkinligini kilitler ve E 12 goriintiilenir.

OFF (KAPALI) | ON konumundan OFF konumuna gegerken herhangi bir hata olayr meydana
gelmediyse, kaydedilmis tiim hata etkinlikleri sifirlanan kadar hata ge¢misinde kalir.

13 usp Gozetimsiz Baglatma Korumasi ON (ACIK) Agilmada invertor, RUN komutunu devam ettirmez.

OFF (KAPALI) | Agilmada invertor, gii¢ kaybindan 6nce etkin olan RUN komutunu devam ettirir.

14 CS Ticari gii¢ kaynag1 gegisi ON (ACIK) Motor, ticari gii¢le calistirilabilir.

OFF (KAPALI) | Motor, invertor ile ¢aligir.

15 SFT Yazilim Kilidi ON (ACIK) Tus takimi ve uzaktan programlama cihazlarinin paremetre degistirmeleri
onlenmistir.

OFF (KAPALI) | Parametreler diizenlenebilir veya kaydedebilir.

16 AT Analog Giris Gerilim/Akim Se¢imi ON (ACIK) Analog giris segimine bakin.

OFF (KAPALI)

18 RS Invertor sifirlama ON (ACIK) Hata durumu sifirlanmis, motor ¢ikist OFF konumuna getirilmis ve agma sifirlama
ortaya konur.

OFF (KAPALI) | Normal gii¢ ON konumda ¢aligmasi

19 PTC PTC termistor termal ANLG Termistor [5] ve [L] terminaline baghiyken invertor, asir1 sicaklik olup olmadigini

korumasi (yalnizca C005) kontrol eder. Aksi takdirde bu durum, hata olayina ve motor ¢ikisinin OFF konuma
gecmesine neden olur.
OPEN (ACIK) Termistorde meydana gelen bir kesinti, hataya gegmesine ve invertoriin, motoru
OFF konuma getirmesine yol agar.

20 STA Baglatma (3 kablolu arabirim) ON (ACIK) Motor dondiirmeyi baslatir.

21 STP Durdurma (3 kablolu arabirim) ON (ACIK) Motor dondiirmeyi durdurur.

22 F/R FWD, REV ON (ACIK) Motor doniisiiniin yoniinii secer: ON = FWD. Motor donerken, F/R fonksiyonundaki

(3 kablolu arabirim) degisiklik, yavaslamay1 baglatir ve bu da yon degisimine yol agar.
OFF (KAPALI) | Motor doniisiiniin yoniinii secer: OFF = REV. Motor donerken, F/R fonksiyonundaki
degisiklik, yavaglamay1 baslatir ve bu da yon degisimine yol agar.

23 PID PID Devre dis1 ON (ACIK) PID déngii kontroliinii gegici olarak devre dis1 birakar. PID etkinlestirilmis oldugu
siirece invertor ¢ikisi, OFF konumuna geger (A071=01).

OFF (KAPALI) | PID dongii calismasina etkisi yoktur, PID etkin durumdayken (A071=01) normal
caligir.

24 PIDC PID Sifirlama ON (ACIK) PID dongii kontroloriinii sifirlar. Temel sonug, entegrator toplaminin sifir olmaya
zorlanmasidir.

27 up Uzak Kontrol UP (YUKARI) ON (ACIK) Akim frekansindan motoru hizlandirir (¢ikis frekansini arttirir).

fonksiyonu (elektrikli hiz pot.)

28 DWN Uzak Kontrol DOWN (ASAGI) ON (ACIK) Akim frekansindan motoru yavaglatir (gikis frekansini diisiiriir).

fonksiyonu (elektrikli hiz pot.)

29 UDC Uzaktan Kontrol Veri Temizleme ON (ACIK) Belirlenen F001 frekans parametresini esitlemeye zorlamak i¢cin UP/DWN frekans
hafizasini temizler. Bu fonksiyonun ¢alismasini etkinlestirmek i¢in C101=00 olarak
ayarlanmalidir.

31 OPE Operator Kontrolii ON (ACIK) Ciks frekansi ayar1 A001'in kaynagini ve ¢alistirma komutu A002'nin kaynagim
dijital operatorden olacak sekilde zorlar.

OFF (KAPALI) | A001 ile belirlenen ¢ikis frekansi1 kaynag: ve A002 ile belirlenen ¢alistir komutu
kaynagi kullanilir.
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Giris Fonksiyonu Ozet Tablosu
Segenek | Terminal Fonksiyonu Ad1 Agiklama
Kodu Sembolii
32 SF1 Birden Fazla Hiz Se¢imi, Bit 1 ON (ACIK) Bit kodlu kodlu hiz segimi, 1 - 7 bit aras1
33 SF2 Birden Fazla Hiz Se¢imi, Bit 2
34 SF3 Birden Fazla Hiz Se¢imi, Bit 3
35 SF4 Birden Fazla Hiz Se¢imi, Bit 4 OFF (KAPALI)
36 SF5 Birden Fazla Hiz Se¢imi, Bit 5
37 SF6 Birden Fazla Hiz Se¢imi, Bit 6
38 SF7 Birden Fazla Hiz Segimi, Bit 7
39 OLR Agin1 Yi.i!( Siirlama Kaynagi ON (ACIK) Asir1 yiik sinirlama yiiriitme
Degisimi OFF (KAPALI) | Normal ¢alisma
40 TL Tork Limiti Segimi ON (ACIK) b040 ayari etkindir.
OFF (KAPALI) | Maks. tork % 200 ile sinirlidar.
41 TRQ1 Tork sinir anahtari 1. ON (ACIK) Tork limiti, gii¢ verme/rej. parametreleriyle ilgilidir ve FW/RV modlari, bu girislerin
42 TRQ2 Tork sinir anahtari 2. OFF (KAPALI) kombinasyonlarindan secilir.
44 BOK Fren dogrulama ON (ACIK) Fren dogrulama sinyali alindi.
OFF (KAPALI) | Fren dogrulama sinyali alinmadi.
46 LAC LAD iptali. ON (ACIK) Belirlenen rampa siireleri gz ardi edilir. invertor gikigt hemen frekans komutunu
takip eder.
OFF (KAPALI) | Hiz. ve/veya yav., belirlenen rampa siiresine baghdur.
47 PCLR Puls sayacin sifirlama ON (ACIK) Pozisyon sapma verilerini sifirlama.
OFF (KAPALI) | Pozisyon sapma verilerini koruma.
50 ADD Frekans ekleme (ADD) etkinlestirme | ON (ACIK) Cikas frekansina A145 (frekans ekleme) degeri ekler.
OFF (KAPALI) | Cikis frekansina A145 (frekans ekleme) degeri eklemez.
51 F-TM Terminal Modu Zorlama ON (ACIK) Invertérii, ¢ikis frekansi ve galigtirma komutu kaynaklari igin giris terminalleri
kullanmaya zorlar.
OFF (KAPALI) | A001 ile belirlenen ¢ikis frekansi kaynagi ve A002 ile belirlenen galistir komutu
kaynagi kullanilir.
52 ATR Tork komutu girisini etkinlestirme. | ON (ACIK) Tork kontrolii komut girisi etkinlestirilir.
OFF (KAPALI) | Tork kontrolii komut girisi devre disidir.
53 KHC Watt saat verilerini sifirlama. ON (ACIK) Watt saat verilerini sifirlama.
56 MI1 Genel amagh giris (1) ON (ACIK) Siiriicii programlama altinda (1) ile (7) arasinda genel amagh giris
57 MI2 Genel amagh giris (2)
58 MI3 Genel amagh giris (3)
59 MI4 Genel amagh giris (4) OFF (KAPALI)
60 MI5 Genel amagh giris (5)
61 MI6 Genel amagh giris (6)
62 MI7 Genel amagh giris (7)
65 AHD Analog komut tutma ON (ACIK) Analog komut tutulur.
OFF (KAPALI) | Analog komut tutulmaz.
66 CP1 Cok asamal1 pozisyon anahtari (1) ON (ACIK) Cok asamal1 pozisyon komutlari, bu anahtarlarin kombinasyonuna gore belirlenir.
67 CP2 Cok agamal1 pozisyon anahtar (2) OFF (KAPALI)
68 CP3 Cok agamal1 pozisyon anahtari (3)
69 ORL Ana konuma dénme sinyalini ON (ACIK) Ana konuma dénme sinyalini sinirlama ON konumda
smirlama
70 ORG Ana konuma dénme sinyali ON (ACIK) Ana konuma donme ¢alismasi baglatilir.
tetikleyici
73 SPD Hiz/pozisyon degistirme ON (ACIK) Hiz kontrol modu
OFF (KAPALI) | Pozisyon kontrol modu
77 GS1* GS1 girisi ON (ACIK) EN60204-1 ile ilgili sinyaller: “Giivenli tork kapatma” fonksiyonunun sinyal girisi.
78 GS2* GS2 girisi OFF (KAPALI)
81 485 EzCOM bagslatma ON (ACIK) EzCOM baglar
OFF (KAPALI) | Yiiriitme yok.
82 PRG Siiriicii programlama yiiriitme. ON (ACIK) Siiriicii programlama yiiriitiiliir.
OFF (KAPALI) | Yiiriitme yok.
83 HLD Cikas frekansi koruma ON (ACIK) Akim ¢ikas frekansi korunur.
84 ROK Caligtir komutu izni. ON (ACIK) Calistir komutuna izin verilir.
85 EB Daoniis yonii algilama ON (ACIK) Tleri déniis
(yalmzca C0079) OFF (KAPALI) | Geri déniis
86 DISP Smurlandirma goriintiileme ON (ACIK) Yalnizca, b083'te yapilandirilan parametre goriintiilenir.
OFF (KAPALI) | Tiim monitdrler gosterilebilir.
255 no Fonksiyon yok ON (ACIK) (giris gozardi edilir)
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Tiim bu fonksiyonlar, C001 ile C007 arasindaki gok fonksiyonlu girislerin herhangi birine atanabilir. Girisin normal olarak agik

mi yoksa kapali olup olmayacagini ve girisin tepki siiresini segin.

Parametre Parametre adi Aciklama

C001 Girig [1] fonksiyonu Giris terminali [1] fonksiyonu seg¢in.

C002 Giris [2] fonksiyonu Giris terminali [2] fonksiyonu segin.

C003 Giris [3] fonksiyonu Giris terminali [3] fonksiyonu secin.
[GS1 atanabilir]

C004 Girig [4] fonksiyonu Giris terminali [4] fonksiyonu segin.
[GS2 atanabilir]

C005 Girig [5] fonksiyonu Giris terminali [5] fonksiyonu seg¢in.
[PTC atanabilir]

C006 Giris [6] fonksiyonu Giris terminali [6] fonksiyonu segin.

C007 Giris [7] fonksiyonu Giris terminali [7] fonksiyonu seg¢in.

Cco11 Girig [1] aktif durumu Lojik déniisiimii segin. iki kod secenegi

Co012 Giris [2] aktif durumu (r:lr:)evcur::::\;alde acik [NO]

co13 Giris [3] aktif durumu 01 normalde kgpall [NC]

C014 Giris [4] aktif durumu

Co15 Girig [5] aktif durumu

Co016 Giris [6] aktif durumu

Cco17 Giris [7] aktif durumu

C160 Girig [1] tepki suresi Her giris terminalinin tepki siresini belirler.

c161 Giris [2] tepki siresi Aralik belirleyin:

C162 | Giris [3] tepki suresi | 0 (x2[ms]) - 200 (x 2 [ms])

C163 Giris [4] tepki siresi

Cc164 Girig [5] tepki suresi

C165 Girig [6] tepki suresi

C166 Giris [7] tepki suresi

doos Akilli giris ON (AGIK)
terminal durumu ‘ % %

wmg g5 4ceg o OFF (KAPALL)
Terminal numaralar

Secenek kodu 18 ([RS] Sifirla komutu) i¢in yapilandirilms giris terminali, normal olarak kapatilan ¢aligma i¢in yapilandirilamaz.

3.13 Dijital cikislar

Asagidaki tabloda yer alan fonksiyon kodlari, C021, C022 ve C026 parametrelerinde lojik ¢ikislara ([11],[12] ve [AL]
terminalleri) farkli segenek atamanizi saglar.

Giris Fonksiyonu Ozet Tablosu
Secenek | Terminal Fonksiyonu Adi Aciklama
Kodu Sembolii
00 RUN Sinyal Calistirma ON (ACIK) | Invertér calistirma modunda oldugunda
01 FA1 Frekans Varis Tipi 1 - Sabit Hiz | ON (ACIK) | Motor cikisi, belirlenen frekansta oldugunda.
OFF Frekans cikisi OFF konumda veya herhangi bir hizlanma veya yavaslama
(KAPALI) rampasinda oldugunda.
02 FA2 Frekans Varis Tipi 2 - Asiri ON (ACIK) | Motor cikisi, hizianma (C042) veya yavaslama (C043) rampalarinda olsa bile,
frekans belirlenen frekansta veya bunun iizerinde oldugunda.
OFF Motor cikisi OFF veya belirlenen frekans seviyesinin altinda oldugunda.
(KAPALI)
03 oL Asin Yiik Gelismis Uyari Sinyali 1 | ON (ACIK) | Cikis akimi, asiri yiik sinyali i¢in belirlenen esigin (C041) lizerinde oldugunda.
04 oD PID Kontrol Cikis Sapmasi ON (ACIK) | PID hatasi, sapma sinyali i¢in belirlenen esigin lizerinde oldugunda.
05 AL Alarm Sinyali ON (ACIK) | Alarm sinyali meydana geldiginde ve silinmediginde.
06 FA3 Frekans Varis Tipi 3 - Frekans ON (ACIK) | Motor cikisi, hizianma (C042) veya yavaslama (C043) sirasinda belirlenen
ayari frekans seviyesinde oldugunda.
07 oTa Asirn/Disiik Tork Sinyali ON (ACIK) | Tahmini motor torku, belirlenen seviyeyi gecer.
09 uv Yetersiz gerilim ON (ACIK) invertor, yetersiz gerilimde.
10 TRQ Tork Limitli Sinyal ON (ACIK) | Tork limit fonksiyonu ydriitiiliiyor.
11 RNT Calisma Siiresi Asildi ON (AGIK) | invertoriin toplam ¢aligma siiresi, belirlenen degeri asiyor.
12 ONT Gilic agma siiresi asildi ON (AGIK) | invertériin toplam agilma siiresi, belirlenen degeri agiyor.
13 THM Termal Uyan ON (ACIK) | Biriken termal sayimi, C061'de belirlenen degeri gecer.
19 BRK Fren Serbest Birakma Sinyali ON (ACIK) | Fren serbest birakma cikisi
20 BER Fren Hata Sinyali ON (ACIK) | Fren hatasi olustu.
21 Zs Sifir Hz Hiz Sinyali ON (ACIK) | Cikis frekansi C063'te belirlenen esigin altina diiser.
22 DSE Asiri Hiz Sapma ON (ACIK) | Hiz komutu ve gercek hiz sapmasi, P027'de belirtilen degeri gecer.
23 POK Pozisyonlandirma Tamamlama | ON (ACIK) | Pozisyonlandirma tamamlandi.
24 FA4 Frekans Varis Tipi 4 - Asiri ON (ACIK) | Motor cikisi, hizianma (C045) veya yavaslama (C046) rampalarinda olsa bile,
frekans belirlenen frekansta veya bunun lizerinde oldugunda.
25 FA5 Frekans Varis Tipi 5 - Frekans ON (ACIK) | Motor cikisi, hizianma (C045) veya yavaslama (C046) sirasinda belirlenen
ayari frekans seviyesinde oldugunda.
26 OL2 Asiri Yiik Gelismis Uyan Sinyali 2 | ON (ACIK) | Cikis akimi, asin yiik sinyali i¢in belirlenen esigin (C111) iizerinde oldugunda.
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Giris Fonksiyonu Ozet Tablosu

Secenek | Terminal Fonksiyonu Adi Aciklama
Kodu Sembolii
27 ODc Analog Gerilim Giris Kesintisi ON (ACIK) | [O] giris degeri, < B070 ayarinda (sinyal kaybi algilandiginda) oldugunda.
Algilama
28 OIDc Analog Akim Girig Kesintisi ON (ACIK) | [Ol] giris degeri, < BO71 ayarinda (sinyal kaybi algilandiginda) oldugunda.
Algilama
31 FBV PID ikinci Agama Gikisi ON (ACIK) | invertér RUN (CALISTIR) modunda ve PID Proses Degiskeni (PV), Geribildirim

Diisiik Limitinden (C053) az oldugunda ON konumuna gecer.

OFF PID Proses Degiskeni (PV) PID Yiiksek Limitini (C052) gegtiéinde OFF
(KAPALI) konumuna, invertér RUN modundan STOP moduna gectiginde OFF
konumuna gecer.

32 NDc Ag Kesinti Algilama ON (ACIK) | Haberlesme watchdog zamanlayicinin (C077 ile belirlenen siireg) siiresi
doldugunda.

33 LOG1 Lojik Cikis Fonksiyonu 1 ON (ACIK) | C143ile belirlenen Boolean g¢aligmasinin lojik sonucu“1” oldugunda.

34 LOG2 Lojik Cikis Fonksiyonu 2 ON (ACIK) | C146 ile belirlenen Boolean galigsmasinin lojik sonucu“1” oldugunda.

35 LOG3 | Lojik Cikis Fonksiyonu 3 ON (ACIK) | C149 ile belirlenen Boolean c¢alismasinin lojik sonucu“1” oldugunda.

39 WAC Kapasitér Omrii Uyar Sinyali ON (ACIK) | Dahili kapasitoriin dmrii doldu.

40 WAF Sogutma Fani Uyari Sinyali ON (ACIK) | Sogutma faninin dmrii doldu.

41 FR Kontak Sinyalinin Baglatiimasi | ON (ACIK) invertére FW veya RV komutu verilir.

OFF invertdre ne FW ne de RV komutu verilir veya invertore her ikisi de verilir.
(KAPALI)

42 OHF Sogutucu Plakasi Uyarisi ON (ACIK) | Sogutucunun isisl, belirlenen degeri (C064) asiyor.

43 LOC Diisiik ylk algilama ON (ACIK) | Motor akimi, belirlenen degerden (C039) disiik.

44 MO1 Genel Amach Cikis 1 ON (ACIK) Eell;lel ellme)lgll cikis 1, ON konumda (Siuiriicii programlama tarafindan
ullanilan).

45 MO2 Genel Amach Cikig 2 ON (ACIK) Eell;lel ellme)lgll cikis 2, ON konumda (Siiriicii programlama tarafindan
ullanilan).

46 MO3 Genel Amach Cikis 3 ON (ACIK) Eell;lel ellme)lgll cikis 3, ON konumda (Siiriicii programlama tarafindan
ullanilan).

50 IRDY invertor Hazir Sinyali ON (ACIK) | invertor, calistir komutu alabilir.

51 FWR ileri Doniis ON (ACIK) | invertor, motoru ileri ydnde galigtirir.

52 RVR Geri Doniis ON (ACIK) | invertér, motoru geri ydnde galigtirir.

53 MJA | Onemli Ariza Sinyali ON (ACIK) | invertér, 6nemli arizada hataya geger.

54 wcCo Analog Gerilim Girisi icin ON (ACIK) | Analog gerilim girisi degeri, pencere komparatoriiniin icindedir.

Pencere Komparatori
55 WCOI | Analog Akim Girisi icin Pencere | ON (ACIK) | Analog akim girisi degeri, pencere komparatoriiniin igindedir.
Komparatori

58 FREF | Frekans Komutu Kaynagi ON (ACIK) | Frekans komutu, operatorden verilir.

59 REF Calistir Komutu Kaynagi ON (ACIK) | Calistir komutu, operatdrden verilir.

60 SETM | 2. motor sec¢imi ON (ACIK) | 2. motor segilir.

62 EDM STO (Givenli Tork Kapatma) ON (ACIK) | STO etkinlestirilir.

Performans Monitorii
(Yalnizca cikis terminali 11)
63 OoPO Opsiyon kart cikisi. ON (ACIK) | (opsiyom kartinin ¢ikis terminali)
255 no Kullaniimaz ON (ACIK) |-

Dijital girislerde, normalde a¢ik ve normalde kapali olan arasinda se¢im yapmak ve hatta girislerin her biri i¢in On ve Off
gecikmelerinden bazilarini kullanmak bile miimkiindiir.

Parametre Parametre adi Aciklama
C021 &"Sﬂ gtll]nf:&ll(if]lyonu Lojik (digaridan) transistér tipte kullanilan

Co22 Cilus [12] fonksiyonu programlanabilir fonksiyonlar

Lojik (disaridan) cikis role tipte kullanilan

C026 Alarm réle fonksiyonu o .
programlanabilir fonksiyonlar

co31 Cikig [11] aktif durumu | Lojik déniigiimii segin. iki kod segenegi
C032 | Cikis [12] aktif durumu g’oe:’.c”r::::;al de acik [NO]

C036 Alarm réle aktif durumu | 01... normalde kapali [NC]

C130 Gecikmedeki cikis [11]
Cci31 Cikig [11] off gecikme
C132 Gecikmedeki cikis [12]
C133 Cikis [12] off gecikme
C140 Gecikmedeki role cikisi
Gecikmede disi réle Araligi 0,0 - 100,0 arasinda belirleyin.
cikisi

C132 Gecikmedeki cikis [12]
C133 Cikis [12] off gecikme

Arahgi 0,0 - 100,0 arasinda belirleyin.

Arahgi 0,0 - 100,0 arasinda belirleyin.

Ci41

Araligi 0,0 - 100,0 arasinda belirleyin.

ON (AGIK)
Akilh cikis
terminal durumu

dooé OFF (KAPALI)

Role 12 11

28 MX2 Hizli Baslangi¢ Kilavuzu



OmRrRoN

MX2 PROGRAMLAMA

3.14 Puls girisi

EA terminalindeki puls dizi girisi, pozisyon kontrolii i¢in frekans
referansi, PID girisi, enkoder geribildirimi ve ayni zamanda siiriicii Vee
programlama igin giris olarak kullanilabilir. Bu puls girisi icin

maksimum frekans 32 kHz'dir ve se¢im, P003 parametresinden

yapilir. - Enkoder
Enkoder geribildirim ayar1, P004 parametresinden yapilir ama

litfen bunun yalnizca, pozisyonlandirma fonksiyonu i¢in oldugunu

ve kapali dongii vektor kontroliiniin, MX2'de yapilamayacagini |
unutmayin ¢iinkii bu enkoder okumasi, hiz déngiisiine dahil GND

degildir. P004'teki “01” ve “02” se¢imi i¢in 2 fazli farkli enkoder
kullanilabilir ancak ikinci kanalin, “EB” fonksiyon koduyla ¢ok

fonksiyonlu giris 7'ye baglanmas: gerekir.

1

PNP acik kollektér tiri veya
gerilim giris tir enkoderi

Parametre Parametre adi Aciklama
P003 [EA] terminal segimi 00... Hiz referansi (PID dahil)
01... Enkoder geribildirimiyle kontrol igin
02... EzSQ i¢in genisletilmis terminal
P004 Geri besleme i¢in puls dizisi giris Dort secenek kodu mevcuttur:
modu segimi 00...Tek fazli puls [EA]
01...1ki fazli puls (90° farklilik) 1 ([EA] ve [EB])
02....1ki fazli puls (90° farklilik) 2 ([EA] ve [EB])
03...Tek fazli puls [EA] ve yon sinyali [EB]
PO11 Enkoder puls ayar1 Enkoderin puls numarasini (ppr) belirler.
Aralig1 32 - 1.024 puls arasinda belirleyin.
P055 Pulse dizisi giris frekans 6l¢egi ayar1 | Enkoderin puls numaralarini maks. frekansa ayarlar.
Aralig1 1,0 - 32,0 puls arasinda belirleyin.
P056 Puls dizisi giris frekans filtre siiresi | Arali1 0,01 - 2,00 sn. arasinda belirleyin.
sabit ayar1
P057 Puls dizisi giris bias ayar1 Arali1 % -100 - 100 sn. arasinda belirleyin.
P058 Pulse dizisi giris ayar1 Aralig1 % -0 - 100 arasinda belirleyin.
sinirlandirmasi

Puls girisi, frekans referansi olarak kullanildiginda, bu semaya gore P055 ile P058 arasindaki parametrelerle ayarlanabilir.

Frekans
ol¢imii

_> 1-:sT -

Frekans Olgegi (P055)

Limit Lo
(P0O58)

)

Bias (P057

Frekans
Referansi

(1,0 - 32 kHz)

Birincil Role Filtresi (P056)

(A004)

Maksimum Frekans

MX2 Hizli Baslangi¢ Kilavuzu
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3.15 Analog ve puls ¢ikislar
Puls ¢ikig1 [EO] veya analog ¢ikis [AM] yoluyla ¢esitli monitérler kullanilabilir.

Parametre Parametre ad1 Agiklama
C027 [EO] terminal se¢imi 00... Cikis frekans1 (PWM)
(Pulse/PWM qikast) 0l... Cikigakimi (PWM)

02... Cikis torku (PWM)

03... Cikis frekansi (Puls dizisi)
04... Cikas gerilimi (PWM)
05... Giris giicii (PWM)

06... Elektronik termal yiik oran1 (PWM)
07... LAD frekans1 (PWM)
08... Cikis akimi (Puls dizisi)
10... Sogutma 1s1s1 (PWM)
12... Genel amagh ¢ikis (PWM)
15... Puls dizisi giris monitorii
16... Opsiyon (PWM)

C028 [AM] terminal segimi 00... Cikis frekans:

(Analog gerilim ¢ikis1 0... 10 V) 01... Cikisakimi

02... Cikis torku

04... Cikas gerilimi

05... Giris giicii

06... Elektronik termal yiik oram
07... LAD frekansi

10... Sogutma 1s181

11... Cikis torku (kod ile)

13... Genel amagh gikis

16... Opsiyon
C030 Dijital akim monitorii referans 1.440 Hz'deki dijital monit6r ¢ikis akimi araligi, nominal akimin
degeri % 20 - 200'ii arasidur.
C047 Pulse dizisi giris/cikis dlgek EO terminali, puls dizisi girisi gibi yapilandirilirsa (C027=15),
doniigiimii olgek doniisiimii C047'de belirlenir. Puls ¢ikis1 = Puls girisi (C047)

Ayar aralig1 0,01 ile 99,99 arasidir.

Puls dizisi ¢ikist icin iki tir ¢ikis vardir. Kod “03”, “08” ve “15”, % 50 gorev dongiilii puls dizisi verirken PWM'nin, gérev dongiisii
gikiga gore degisen 156,25 Hz'de sabit frekansi vardir.

3.16 Tork limiti

Tork limit fonksiyonu, A044'te sensorsiiz vektdr kontroli (SLV) secildiginde motor ¢ikigini sinirlar. Bu fonksiyonun dogrulugu
ve tekrarlanabilirligi sinirlidir ve yalnizca 15 - 20 Hz iizerinde giivenilirdir. Parametre b040'1 kullanan modellerden birini
secebilirsiniz.

Her tork limiti degerinin, 1 ile 4 arasindaki tork limitlerine gére (b041 - b044) dértliiye (ileri galistirma, geri rejenerasyon...)
uygulandig1 dértlitye 6zgii ayarlama modudur (b040=00).

Tork (+)
Rejenerasyon Giig verme Dijital girigler Tork limiti
(6042) (b0H 1) TRQ2 TRQ1 segimi
Geri doniis ileri déniis OFF OFF — b041
Glic verme Rejenerasyon OFF ON —> b042
(6043) (5044) ON OFF — b043
ON ON —= Db044

Tork (-)
Tork limiti degerlerinin, 1 - 4 arasindaki (b041 - b044) tork limitlerinde belirlendigi terminal degistirme modu (b040=01),
dijital girislere atanan 1 ve 2 (TRQ1 ve TRQ2) tork limiti anahtar terminallerinin durum kombinasyonlarina gore degistirilir.

Analog gerilim giris modu (b040=02), tork limiti degerinin, terminal 0'a uygulanan gerilim ile belirlenir. 0 - 10 V araligy, tiim
¢aligma durumlari i¢in gecerli olan % 0 ile 200 araligindaki tork limitine denk diiger.

“TL” tork limiti etkinlestirme fonksiyonlari, ok fonksiyonlu girislerin herhangi birine atanmigsa, b040 parametresinin ayar1
yalnizca, bu giris ON (ACIK) konumdayken gegerlidir. Girig OFF (KAPALI) konumdayken tork sinirlandirmas: uygulanmaz.

Parametre Parametre ad1 Agiklama

b040 Tork limiti se¢imi 00 Déortliiye 6zgii ayarlama modu
01 Terminal degistirme modu
02 Analog gerilimi giris modu (O)

b041 Tork limiti 1 (fwd/power) Tleri ¢aligtirma dértliisiindeki tork limit seviyesi aralig1 % 0 ile 200/no (devre dis1)
arasindadir.
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Parametre Parametre ad1 Agiklama

b022 Tork limiti 2 (geri/rej.) Geri rejenerasyon dortliisiindeki tork limit seviyesi aralig1 % 0 ile 200/no (devre dis1)
arasindadir.

b043 Tork limiti 3 (geri/gii¢) Geri ¢alistirma dortliisiindeki tork limit seviyesi aralig1 % 0 ile 200/no (devre dis1)
arasindadir.

b044 Tork limiti 4 (ileri/rej.) ileri rejenerasyon dértliisiindeki tork limit seviyesi araligi % 0 ile 200/no (devre dist)
arasindadir.

b045 Tork LAD STOP se¢imi 00 Devre dis1 birakma
01 Etkinlestirme

% 100 tork, invertér nominal akimu ile ilgilidir; mutlak tork degeri, birlestirilecek motora gére yiikseltilebilir.

3.17 Tork kontroli

Acik dongtide tork kontrolii, asagidaki parametrelerle yapilabilir. % 100 tork, invertor nominal akimu ile ilgilidir ama tork degeri,
takilacak motora gore yiikseltilebilir. Dogrulugu sinirli oldugundan, ¢aligma aralig1 i¢in yalnizca 15 - 20 Hz {izeri ve motor tork

kapasitesinin % 20 - 30'unun {izeri 6nerilir.

Parametre Parametre ad1 Ac¢iklama
P033 Tork komutu giris se¢imi 00... Analog gerilim girisi [O]
01... Analog akim girisi [OI]
03... Operator, 06...Secenek
P034 Tork komutu seviye girisi. Aralig1 % 0 - 200 arasinda belirleyin.
P036 Tork bias modu segimi 00... Simgeye gore
01... Doniis yoniine gore
05... Opsiyon
P037 Tork bias degeri ayar1 Aralik % -200 ile 200 arasindadar.
P038 Tork bias kutup se¢imi 00... Biasyok
01... Operator
P039 Tork kontrolii hiz limiti (ileri doniis) Aralig1 0,00 - 120,00 Hz arasinda belirleyin.
P040 Tork kontrolii hiz limiti (geri doniis) Aralig1 0,00 - 120,00 Hz arasinda belirleyin.
P041 Hiz/tork kontrol anahtarlama siiresi Aralig1 0 - 1.000 ms arasinda belirleyin.

Tork kontroliinii etkinlestirmek i¢in “ATR”yi (tork komut girisini etkinlestirme), birden ¢ok fonksiyon girisinden birine atayip
ON konuma getirmek gerekir. Giris OFF konumdayken invertor, hiz modunda ¢aligir.

Diigiik hizda, kiiciik tork komutu veya 4 dortli kontrol uygulamas: bu fonksiyonun, agik dongii sistemine bagl olarak sinirlandirilir.

3.18 Elektronik termal asir1 yiik

Termal agir1 ylik algilama, invertdrii ve motoru, hata noktasini belirlemek i¢in akim ters siiresi kullanarak agir1 yiik nedeniyle
asirt isnmadan korur. Karakteristik egrisi, b049'daki ¢ift nominal ayarina baglidir ve hem invertér hem de motora 6zgtdiir
ancak frekansa bagl diisiirme orani, b013 parametresinde segilebilir.

b049=00 (HD bO49=0 { (ND
Hata stiresi/siireleri Hata siiresi/siireleri
60 60
3,0 _ 0,5
0 0
% 109 % 150 % 200 b012/b212 orani %116 % 120 % 150 b012/b212 oran:
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b013, yiikle tork karakteristigiyle eslesmek i¢in kullanilabilir. Sargidaki ¢ikis akimi, motorun iirettigi torkla orantili oldugundan,
bu hesaplama igin kullanilir. Iste bu nedenle akim seviyesinin, invertér nominal akiminin % 20 ile 100'ii araligiyla b012

parametresinde ayarlanmasi gerekir.

Diistrtimus Tork (b013=00)

Sabit Tork (b013=01)

Serbest ayar (b013=02)

Azaltma orani Azaltma orani Azaltma orani
b012x 1,0 b012x1,0 . b012x1,0
b012X 0,8 b012X 0,8 / b012X 0,8 / b020
b012x 0,6 Ayar araligi b018
b016
0 5 16 50 0 3 60 0 b015 b017 b0O19
Cikis frekansi [Hz] 1\— Baz frekans Cikis frekansi [Hz] Cikis frekansi [Hz]

Parametre Parametre ad1 Ag¢iklama
b012 Elektronik termal seviyesi Nominal invertor akimi igin % 20 ile % 100 arasinda bir seviye belirleyin.
b013 Elektronik termal karakteristigi Ug egriden birini segin. Kod segenekleri sunlardur:

00... Diisiiriilmiis tork

01... Sabit tork

02... Serbest ayar
bo15 Serbest ayar, elektronik termal frekans1 1 | Aralik 0 - 400 Hz arasindadir.
bo16 Serbest ayar elektronik termal akimi 1 Aralik, 0 ile invertér nominal akim (Amps) arasidir.
b017 Serbest ayar, elektronik termal frekans1 2 | Aralik 0 - 400 Hz arasindadar.
bo18 Serbest ayar, elektronik termal akimi 2 Aralik, 0 ile invertor nominal akim (Amps) arasidir.
b019 Serbest ayar, elektronik termal frekans1 3 | Aralik 0 - 400 Hz arasindadar.
b020 Serbest ayar, elektronik termal akim 3 Aralik, 0 ile invertor nominal akim (Amps) arasidir.

3.19 Tastyici frekans1 (PWM)

Invertdr devrelerinin dahili anahtarlama frekansi (disli frekansi da denir),

Taslyicl frekansi %5
cikis frekansini iiretmede kullanilan IGBT haberlesme hizini tanimlar. 2,0 15 khz |—# —
ile 15 KHz (invertor biytikligiine bagl olarak) arasinda ayarlanabilir ve 1 v %5
yuksek frekanslarda ses azalirken RFI sesi ve sizint1 akimi artar. 12kHz |/ A % 5
9kHz |/ 4 KL
Tas1yici frekans: b083 ile ayarlanir ama ¢ikis akimi arttiginda veya sogutma b %5
1s1s1 ¢ok yitksek oldugunda, b089 parametresindeki otomatik tasiyic BKHz |-/ A
frekans diigiirme aktivasyonu, segilen degeri diigiirebilir. Bu sekilde, hafif 3KHz | A 4
yuklerde yiiksek tasiyici frekansi elde edilebilir ve yiik arttiginda azalmasi
6nlenebilir. Ust limit b083 ile tanimlanirken diigiik limit, saniyede 2 kHz'lik o 5'0 : : : T » ['] 0
azaltma oraniyla 3 kHz'dir. %60 %72 %84 %96
Cikis akimi
Parametre Parametre ad1 Ag¢iklama
b083 Tastyici frekansi PWM tastyicisini (dahili anahtarlama frekansi) ayarlar. Aralik,
2,0 - 15,0 kHz arasidir.
b089 Otomatik tasiyici frekansi diisiirme Ug segenek kodu mevcuttur:

00 Devre dis1
01 Cikis akimina gore etkinlestirilmistir.
02 Sogutma 1s1s1na gore etkinlestirilmistir.
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3.20 PID Fonksiyonu

Bu fonksiyon etkinlestirildiginde yerlesik PID dongiisii, dongii geribildirim siireci degiskeninin (PV), ayar noktas1 degerine (SP)
yaklasmasina neden olan ideal invertdr giris degeri hesaplar. Frekans komutu SP olarak kullanilir ve PID déngii algoritmast,
proses degiskeninin analog girisini okur ve ona erismek icin dogru invertor ¢ikisini hesaplar.

Ayar noktasl —~ Hata PID Frekans Harici >
Sp Cj Hesaplama Proses -
A
PV
Proses Degigkeni (PV) '_Ser:'sijr

Standart ¢alismada invertor, sabit veya degisken bir deger olabilen ve ¢ikis frekansi icin A001 tarafindan segilen bir referans
kaynak kullanir. PID ¢alismasini etkinlestirmek i¢in A071'i “01” olarak ayarlamak gerekir. Bu iglem, invert6riin, hedef frekansi
veya ayar noktasini hesaplamasina yol agar. Bu da, potansiyel enerji tasarrufu ve motor hizi yerine proses degiskeni tizerinde

dogrudan kontrol saglama gibi bazi avantajlar sunar.

Parametre Parametre ad1 Ag¢iklama
A071 PID etkinlegtirme 00... PID Devre dig1 birakma
01... PID Etkinlestirme
02... Ters cikisla PID etkinlestirme
A072 PID orantili giris Orantil1 giris 0,00 ile 25,00 araligina sahiptir.
A073 PID entegral siire sabiti Entegral siire sabitinin aralig1 0,0 ile 3.600 saniye arasidir.
A074 PID farkls siire sabiti Farkls siire sabitinin aralig1 0,0 ile 100 saniye arasidur.
A075 PV 6l¢ek doniistiirme Proses Degiskeni (PV), 6l¢ek faktorii (carpan), 0,01 - 99,99 araligindadur.
A076 PV kaynag: Proses Degiskeni (PV) kaynagi seger. Opsiyon kodlar soyledir:
00... [OI] terminali (akim)
01... [O] terminali (gerilim)
02... ModBus ag1
03... Pulse dizisi girisi 10 Fonksiyon ¢ikis1 hesaplama
A077 Geri PID eylemi iki segenek kodu mevcuttur: 00 PID girisi = SP-PV 01 PID girisi = -(SP-PV)
A078 PID gikas limiti Tam 6lgegin yiizdesi cinsinden PID ¢ikis limiti belirler.
Aralik, % 0,0 ile 100,0 arasidur.
A079 PID ileri besleme segimi 00... Devre dis1
01... [O] terminali (gerilim)
02... [OI] terminali (akim)
Al56 PID uyku fonksiyonu eylem esigi Eylem esigini belirler. Aralig1 0,0 ile 400,0 Hz arasidur.
A157 PID uyku fonksiyonu eylem Eylemin gecikme siiresini belirler. Araligi 0,0 ile 25,5 Hz arasidur.
gecikme siiresi
A071 PID etkinlestirme 00... PID Devre dis1 birakma
01... PID Etkinlestirme
02... Ters gikisla PID etkinlestirme

3.21 Akim sinirlama fonksiyonlari

Asir Yiik Sinirlamasi, ¢aligma sirasinda ¢ikis frekansini azaltir veya ¢ikis Motor
akimu belirli bir sinir1 gegtiginde, asir1 yiikii sinirlamak i¢in rejenerasyon akimi Sinirlama alani
strasinda arttirir. Invertorii yalnizca, hizlanma icin daha yiiksek akimlara bO2z2
izin veren sabit hiz sirasinda asir1 yiik sinirlamasi uygulayacak sekilde
ayarlayabilirsiniz.
(/(Xyrlca ikl;)a}yrl pa.rametre gl?r.ubu daha vardir ve bunlar arasinda, akilli giris Re;enerasg/on
39: OLR” ile se¢im yapilabilir. Cikis RS :
frekans RN
Giic|verme : N
0 /
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Asir1 Akim Hatasin1 Onleme fonksiyonu, motor akimini izler ve motor
akimini, motor nominal akiminin % 150'sinin altinda tutmak i¢in ¢ikis

vardir.

5027 =0 ! | OCLAD STOP = Etkin

TP . c 1 s ... Motor i 5 i
frekans: profilini etkin bir bigimde degistirir. Esas olarak hizlanma akimi 'c;“’fgtglr nominal akiminin yaklagik
.. . . o SI
rampasi bu akimin @izerinde durur ve yalnizca, akim yeniden | TN s
distiigiinde yeniden baslar. Hatay1 6nler ama toplam hizlanma siiresi, 3 3 P
bu fonksiyon etkinken daha uzun olamaz. 3 3 P
0 I
Ayrica su husus da g6z oniinde bulundurulmalidir; bu fonksiyon sabit i i b
bir motor akiminda ¢alismaya devam etmeyeceginden, agir1 hizlanma ?'kf Hizlanmay) durdurur: ¢
: o rekansl : 4
sirasinda hala asir1 akimdan kaynaklanan bir hata yaganma olasilig ; 3 3
Hizianmaya devam e
0 : Lt
Belirlenen hizlanma siresi
Gergek hizianma siiresi
>
Parametre Parametre ad1 Agklama
b021 Asir1 yiik sinirlama ¢alisma modu 00 Devre dis1
01 Hizlanma ve sabit hiz i¢in etkinlegtirilmig
02 Yalnizca sabit hiz icin etkinlestirilmis
03 Hizlanma ve sabit hiz icin etkinlestirilmis, rej.'da hiz artar.
b022 Asir1 yiik sinirlama seviyesi Asir1 yiik sinirlamasini invertdriin nominal akiminin % 20 ile 200'ii arasinda belirler.
Ayar ¢6ziiniirliigii, nominal akimin % 1'idir.
b023 Agir yiik stnirlamadaki yavaglama orant | Invertér agir1 yiik algilamasi sirasindaki yavaglama hizini belirler.
Aralik 0,1 ile 3.000,0 arasindadur, ¢oziiniirliik 0,1'dir.
b024 Asir1 yiik sinirlama ¢alisma modu 2 00 Devre dist
01 Hizlanma ve sabit hiz igin etkinlestirilmis
02  Yalnizca sabit hiz igin etkinlestirilmis
03 Hizlanma ve sabit hiz igin etkinlestirilmis, rej.'da hiz artar.
b025 Asir1 yiik sinirlama seviyesi 2 Asir1 yiik sinirlamasini invertoriin nominal akiminin % 20 ile 200'ii arasinda belirler.
Ayar ¢6ziiniirliigii, nominal akimin % 1'idir.
b026 Agir1 yiik sinirlamadaki yavaslama oran12 | Invertér agir1 yiik algilamasi sirasindaki yavaglama hizini belirler.
Aralik 0,1 ile 3.000,0 arasindadir, ¢oziiniirliik 0,1'dir.
b027 OC bastirma segimi* 00 Devre dis1
01 Etkin

3.22 Asir1 gerilim korumasi

DC Bus AVR (Otomatik Gerilim Regiilasyonu), yavaslama sirasindaki

rejenerasyon nedeniyle DC bus gerilimi arttiginda asir1 ylike bagli hatanin
onlenmesine yardimci olur. Bu fonksiyon, DC bus gerilimini belirli seviyede
tutarak yavaslama rampasini PI fonksiyonuyla regiile eder. Liitfen bu
durumda, gergek yavaslama siiresinin daha uzun olabilecegini unutmayn.

DC bus gerilimi

b130 =01

DC bus AVR'yi (5 /3 i) baslatmak icin gerekli gerilim esigi

Parametre Parametre ad1 Ag¢iklama
b130 Yavaglama agir1 akim 00 Devre dis1
bastirmayi etkinlestirme 01 Etkin
02  Yavaslama ile etkinlestirilir.

Frekans

Y

b131 Yavs. agir1 akim bastirma DC bus gerilimi bastirildi. Aralik:

seviyesi 200 V sinifi 330 - 395 !
400 V sinif1 660 - 790 1
1
b132 Yavs. agir1 akim bastirma sabiti | b130=02 durumdaki hizlanma orani .
Aralik belirleyin: 0,10 - 30,00 sn. '
b133 Yavs. agir1 akim bastirma girisi | b130=01 oldugundaki orantilx giris Aralik: Y
0,00 - 5,00 < 5
b134 Yavs. agir1 akim bastirma siiresi | b130=01 durumdaki entegrasyon siiresi. Normal

Aralik: 0,00 ile 150,0 arasidur. calisma

DC bus AVR
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3.23 Giig kayb1 sirasindaki kontrollii durma

Bu fonksiyonun amaci, ¢alisma modu sirasinda giig kayb: yasandiginda kontrollii durma saglamak ve motorun serbest
calismasini onlemektir. Invertér, DC bus'u, motor hizinin diisiirmesini ve uzun serbest durus siiresini énlemesini saglayacak bir
seviyede tutmak i¢in rejeneratif enerji kullanarak motoru yavaslatirken dahili DC bus'u da kontrol eder. Bu fonksiyonun nasil
calistig1 bir sonraki semada gosterilmistir:

Glg OFF (KAPALI)

DC bus gerilimi

Disiik gerilim
seviyesi

Cikis frekansi

Invertoriin DC gerilimi b051 seviyesine inerken invertdr, DC bus degerini arttirmak i¢in kullanilan enerjiyi yeniden iiretmek
tizere motoru zorlamak icin b054 icinde belirlenen miktar oraninda ¢ikis frekansini diisiiriir. Bundan sonra yavaslama, DC
bus yeniden diisene kadar yavaslama rampasinin durdugu iist limit b052'ye ulasilana kadar b052'te belirlenen oranda seyreder.
Bu islem, motor tamamen durana veya motorda yeterince rejenerasyon olmayana ve DC bus'in, yetersiz gerilim seviyesine
diisene kadar tekrarlanir.

Parametre Parametre ad1 Ag¢iklama

b050 Giig kayb1 sirasinda kontrollii yavaglama | 00 Hatalar
01 Durma noktasina kadar yavaslar
02 DC bus gerilimi kontrollii olarak durma noktasina kadar yavaslar.

03 DC bus gerilimi kontrollii olarak durma noktasina kadar yavaslar ve sonra
yeniden baslar.

b051 DC bus gerilimi, kontr. yavs. seviyesini Kontrollii yavaslama ¢alismasin1 baslatmak icin gerekli DC bus gerilim ayar1. Aralik
tetikler. 0,0 ile 1.000,0 arasindadir.
b052 Kontr. yavs. asir1 gerilim esigi Kontrollii yavaslama ¢alismasinin OV-LAD durdurma seviyesi ayar1. Aralik 0,0 ile
1.000,0 arasindadur.
b053 Kont. yavs. siiresi Aralik 0,01 ile 3.600,0 arasindadir.
b054 Kontr. yavs. baslangig frek. diisiisii Baslangig frek. diisiisii ayar1. Aralik 0,0 - 10,0 Hz arasindadr.

PDU (Proses Veri Unitesi) kayit numarasy, sifirdan baslar. Bu nedenle “0012h” kayit numarasi, “0011h” olarak geger. Kayit adres
degeri (Modbus hattindan iletilir), tablodaki kayit numarasindan 1 say1 kiigiiktir.

4.1 Parametre grubu D: Monitorler

Fonksiyonu kodu Fonksiyonu ad1 Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Modbus
Kayit No.
d001 (32 bit) Cikas frekans1 monit6rii 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] 1001h
1002h
d002 Cikig akim monitorii 0-65.530 0,01 [A] 1003h
doo3 Déniis yonii izleme 0: Durdurma, 1: ileri doniis, 0,1 [Hz] 1004h
2: Geri doniig
d004 (32 bit) Proses degiskeni (PV), PID geribildirim izleme 0 - 1.000.000 0,1 1005h
1006h
d005 Akalli giris terminal durumu 2/0: Terminal 1 - 2/6: Terminal 7 1 bit 1007h
dooe AXkilli gikas terminal durumu 2A70: Terminal 11 - 2/1: Terminal 12/ 1 bit 1008h
2/2: Role Terminali
d007 (yiiksek) Olgeklendirilmis gikis frekansi monitorii 0 - 4.000.000 (10.000.000) 0,01 1009h
d007 (diisiik) 100Ah
d008 (yiiksek) Gergek frekans monitorii -100.000 - +100.000 0,01 [Hz] 100Bh
d008 (diisiik) 100Ch
d009 Tork komut monitorii -200 - +200 1[%] 100Dh
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Fonksiyonu kodu Fonksiyonu ad1 Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Modbus
Kayit No.
do1o Tork egim monitorii -200 - +200 1[%] 100Eh
do12 Tork monitorii -200 - +200 1 [%] 1010h
do13 Cikas gerilim monitorii 0 - 6.000 0,1 [V] 1011h
do14 Gii¢ monitdrii 0-1.000 0,1 [kW] 1012h
do15 (32 bit) Watt saat monitorii 0-9.999.000 0,1 1013h
1014h
d016 (32 bit) Gegen ¢aligma (RUN) siiresi monitorii 0 -999.900 1 [h] 1015h
1016h
do017 (32 bit) Gegen gii¢ agma siiresi monitorii 0-999.900 1 [h] 1017h
1018h
do18 Sogutma 1s1s1 monitorii -200 - 1.500 0,1 [?] 1019h
do22 Saglik durumu monitorii 2/0: Ana devre kartindaki kapasitor 1 bit 101Dh
2/1: sogutma fam
d023 Siiriicii programlama program sayaci 0~1.024 101Eh
d024 Siiriicii progra program sayisi 0~9.999 101Fh
d025 (32 bit) Kullanici monitéorii 1 -2.147.483.647 - 2.147.483.647 1 102Eh
102Fh
d026 (32 bit) Kullanicit monitdrii 2 -2.147.483.647 - 2.147.483.647 1 1030h
1031h
d027 (32 bit) Kullanicit monitorii 3 -2.147.483.647 - 2.147.483.647 1 1032h
1033h
d029 (32 bit) Konum ayarlama monitorii -268.435.455 - 268.435.455 1 1036h
1037h
d030 (32 bit) Pozisyon geri besleme monitorii -268.435.455 - 268.435.455 1 1038h
1039h
d60 invertér model monitérii 0 (IMCT) 1057h
2 (IM Yiiksek Frekans modu)
1(IMVT)
ds8o Hata sayaci 0 - 65.530 - 0011h
dos1 Hata bilgileri 1 Hata faktorii - 0012h - 001Bh
do82 Hata bilgileri 2 Invertsr durumu - 001Ch - 0025h
do83 Hata bilgileri 3 Cikas frekansi (32 bit) - 0026h - 002Fh
dos4 Hata bilgileri 4 Cikis akim1 - 0030h - 0039h
d085 Hata bilgileri 5 Cikag gerilimi - 003Ah - 0043h
dos6 Hata bilgileri 6 Caligma siiresi (32-bit) - 0044h - 004Ch
Giig agma siiresi (32 bit)
d090 Uyar1 monitorii Uyar1 kodu - 004Eh
d102 DC gerilimi izleme (P ve N'de) 0 -10.000 0,1[V] 1026h
d103 BRD yiik faktorii izleme 0-1.000 0,1 [%] 1027h
d104 Elektronik termal asir1 yiik réle izleme 0-1.000 0,1 [%] 1028h
4.2 Parametre grubu A
Fonksiyonu Fonksiyonu ad1 Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler | Cabistirma | Modbus | Varsayi-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
A001 Frekans kaynag1 0 (tus takimi potensiyometresi), 1 (kontrol devre terminal blogu), | - x 1201h 01
2 (dijital operatér), 3 (Modbus), 4 (opsiyon), 6 (pulse dizisi girisi),
7 (kolay sekans), 10 (¢caligma fonksiyonu sonucu)
A002 Caligtir komutu kaynagi (¥) 1 (kontrol devre termina blogu), 2 (dijital operator), 3 (Modbus), | - x 1202h 01
4 (opsiyon)
A003 Baz frekans 300 “maksimum frekans” 0,1 [Hz] 1203h 50,0
A004 Maksimum frekans 300 - 4.000 (10.000) 0,1 [Hz] x 1204h 50,0
A005 [AT] se¢imi 0 (O ve OI terminalleri arasinda anahtarlama), 2 (O terminali - x 1205h 00
ve tus takimi potensiyometresi arasinda anahtarlama),
3 (OI terminali ve tug takimi potensiyometresi arasinda anahtarlama)
AO11 (32 bit) | [O] giris aktif aralik baslangig frekans: | 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 120Bh 0,00
120Ch
A012 (32 bit) | [O] giris aktif aralik sonu frekans1 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 120Dh 0,00
120Eh
A013 [O] giris aktif aralig1 baslangig gerilimi | 0 - “[O]-[L] giris aktif aralig1 sonu” 1[%] x 120Fh 0
A014 [O] giris aktif aralig: bitis gerilimi “[0]-[L] giris aktif aralig1 baslangi¢ gerilimi” - 100 1[%] x 1210h 100
A015 [O] girisi baslangig frekansi segin 00 (harici baslangig frekansi), 01 (0 Hz) - x 1211h 01
A016 Analog giris filtresi. 1 - 30 veya 31 (500 ms filtresi +0,1 Hz, histeresizli) 1 x 1212h 8
A017 EzSQ secimi 00 (devre dis1), 01 (PRG terminali), 02 (Her zaman) - x 1213h 00
A019 Birden fazla hiz ¢aligtirma segimi 00 (ikili), 01 (bit) - x 1215h 00
A020 (32bit) | Coklu hiz frekansi 0 0 veya “baslangig frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1216h 6,00
1217h
A021 (32 bit) | Coklu hiz frekans1 1 0 veya “baslangig frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1218h 0,00
1219h
A022 (32 bit) | Coklu hiz frekansi 2 0 veya “baslangig frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 121Ah 0,00
121Bh
A023 (32 bit) | Coklu hiz frekansi 3 0 veya “baslangig frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 121Ch 0,00
121Dh
A024 (32 bit) | Coklu hiz frekans: 4 0 veya “baslangig frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 121Eh 0,00
121Fh
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Fonksiyonu Fonksiyonu adi Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler | Caligtirma | Modbus | Varsayi-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
A025 (32bit) | Coklu hiz frekansi 5 0 veya “-basla.ngu; frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1220h 0,00
1221h
A026 (32 bit) | Coklu hiz frekans1 6 0 veya “baslangi¢ frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1222h 0,00
1223h
A027 (32bit) | Coklu hiz frekans1 7 0 veya “baslangi¢ frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1224h 0,00
1225h
A028 (32 bit) | Coklu hiz frekans:1 8 0 veya “baslangi¢ frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1226h 0,00
1227h
A029 (32 bit) | Coklu hiz frekans1 9 0 veya “baslangig frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1228h 0,00
122%h
A030 (32 bit) | Coklu hiz frekans1 10 0 veya “baslangi¢ frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 122Ah 0,00
122Bh
A031 (32bit) | Coklu hiz frekansi 11 0 veya “baslangig frekans1” ile “maximum frekans” arasi 0,01 [Hz] v 122Ch 0,00
122Dh
A032 (32bit) | Coklu hiz frekans1 12 0 veya “baslangi¢ frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 122Eh 0,00
122Fh
A033 (32bit) | Coklu hiz frekans1 13 0 veya “baslangig frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1230h 0,00
1231h
A034 (32bit) | Coklu hiz frekansi 14 0 veya “baslangi¢ frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1232h 0,00
1233h
A035 (32 bit) | Coklu hiz frekans1 15 0 veya “baslangi¢ frekansindan” “maximum”a 0,01 [Hz] v 1234h 0,00
1235h
A038 Jog frekansi 0,0, “Baslangig frekans1” - 999 (10.000) 0,01 [Hz] 1238h 6,00
A039 Jog durdurma modu 0 (jogging durduktan sonra serbest ¢alisma - x 123%h 04
[caligsma sirasinda devre dis1])
1 (jogging durduktan sonra yavaglama ve durma
[caligma sirasinda devre dig1])
2 (jogging durduktan sonra DC frenleme
[¢alisma sirasinda devre dis1])
3 (jogging durduktan sonra serbest ¢aligma
[calisma sirasinda etkin])
4 (jogging durduktan sonra yavaslama ve durma
[caligma sirasinda etkin])
5 (jogging durduktan sonra DC frenleme [¢calisma
sirasinda etkin])
A041 Tork yiikseltme yontem secimi 00 (Manuel tork yiikseltme), - x 123Bh 00
01 (otomatik tork yiikseltme)
A042 Manuel tork yiikseltme degeri 0-200 0,1 [%] v 123Ch 1,0
A043 Manuel tork yiikseltme frekansi 0-500 0,1 [%] v 123Dh 5,0
A044 V/F karakteristik egri se¢imi, 1. motor | 00 (VC), 01 (VP), 02 (serbest V/f), - x 123Eh 00
03 (sensorsiiz vektor kontrolii),
A045 V/fkazanci 20 - 100 1 [%] 4 123Fh 100
A046 Otomatik tork yiikseltme i¢in gerilim 0-255 1 [%] v 1240h 100
telafi kazang ayari, 1.motor
A047 Otomatik tork yiikseltme i¢in kayma 0-255 1 [%] v 1241h 100
telafi kazang ayar1, 1.motor
A051 DC frenleme etkin 00 (devre dis1 birakma), 01 (devreye sokma), - x 1245h 00
02 (¢ikus frekansi < [A052])
A052 DC frenleme frekansi 0 - 6.000 0,01 [Hz] 1246h 0,50
A053 DC frenleme bekleme siiresi 0-50 0,1 [sn.] x 1247h 0,0
A054 Y.a.w§§lama sirasindaki DC frenleme 0-100 1 [%] x 1248h 50
giicii
A055 DC yavaslama igin frenleme siiresi 0-600 0,1 [sn.] x 1249h 0,5
A056 [DB] girisi i¢in DC frenleme/kenar 00 (kenar operasyonu), - x 124Ah 01
veya seviye algilama 01 (seviye operasyonu)
A057 DC baslatma i¢in frenleme giicii 0-100 1 [%] x 124Bh 0
A058 Baslatma i¢in DC frenleme siiresi 0-600 0,1 [sn.] x 124Ch 0,0
A059 DC frenleme tasiyici frekans ayari 20 - 150 0,1 [kHz] x 124Dh 5,0
A061 (32 bit) | Frekans iist limiti 0 veya “maksimum frekans limiti” — “maksimum frekans” 0,01 [Hz] x 124Fh 0,00
1250h
A062 (32 bit) Frekans alt limiti 0 veya “maksimum frekans limiti” — “maksimum frekans” 0,01 [Hz] x 1251h 0,00
1252h
A063 (32 bit) | Atlama frekansi (orta) 1 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 1253h 0,00
1254h
A064 Atlama frekansi genisligi (histeresiz) 1 | 0-1.000 (10.000) 0,01 [Hz] 1255h 0,50
A065 (32 bit) | Atlama frekansi (orta) 2 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] 1256h 0,00
1257h
A066 Atlama frekans genisligi (histeresiz) 2 | 0 - 1.000 (10.000) 0,01 [Hz] 1258h 0,50
A067 (32bit) | Atlama frekans: (orta) 3 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 1259h 0,00
125Ah
A068 Atlama frekans: genisligi (histeresiz) 3 | 0 - 1.000 (10.000) 0,01 [Hz] 125Bh 0,50
A069 (32 bit) | Hizlandirma tutma frekanst 0 - 40.000 0,01 [Hz] x 125Ch 0,00
125Dh
A070 Hizlanma bekleme siiresi 0-600 0,1 [sn.] 125Eh 0,0
A071 PID Fonksiyonu Etkinlestirme 00 (devre dis1 birakma), 01 (devreye sokma), - x 125Fh 00
02 (doniistiiriilmiis veri ¢ikigi etkinlestirme)
A072 PID orantihi giris 0-2.500 0,10 v 1260h 1,00
A073 PID entegral siire sabiti 0 - 36.000 0,1 [sn.] v 1261h 1,0
A074 PID farkli degisken girisi 0 - 10.000 0,01 [sn.] v 1262h 0,00
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Fonksiyonu Fonksiyonu ad1 Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler | Calistirma | Modbus | Varsayi-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
A075 PV 6lgek doniistiirme 1-9.999 0,01 x 1263h 1,00
A076 PV kaynag: 00 (OI yoluyla giris), 01 (O yoluyla giris), 02 (harici iletisim), - * 1264h 00
03 (puls dizisi girisi), 10 (¢aligma sonucu ¢gikisi)
A077 Geri PID 00 (devre dis1 birakma), 01 (etkinlestirme) - x 1265h 00
A078 PID gikas sinirlayica 0-1.000 0,1 [%] x 1266h 0,0
A079 PID ileri besleme se¢imi 00 (devre dis1), 01 (O girisi), 02 (OI girisi) - x 1267h 00
A081 AVR fonksiyon se¢imi 00 (her zaman agik), 01 (her zaman kapali), - x 1269h 02
02 (yavaglama sirasinda kapali)
A082 AVR gerilim se¢imi 200 V siafi: 0 (200)/1 (215)/2 (220)/3 (230)/4 (240 - x 126Ah -
400 V sinifi: 5 (380)/6 (400)/7 (415)/8 (440)/9 (460)/10 (480))
A083 AVR filtre siire sabiti 0,000 - 10,00 0,001 [sn.] x 126Bh 0,300
A084 AVR yavaslama girisi 50 - 200 1[%] x 126Ch 100
A085 Enerji tasarruflu ¢alisma modu 00 (normal ¢aliyma), 01 (enerji tasarruflu calisma) - x 126Dh 00
A086 Enerji tasarruflu ¢alisma ayar1 0-1.000 0,1 [%] x 126Eh 50,0
A092 (32 bit) | Hizlanma siiresi (2) 1-360.000 0,01 [sn.] v 1274h 10,00
1275h
A093 (32 bit) | Yavaglama siiresi (2) 1 - 360.000 0,01 [sn.] v 1276h 10,00
1277h
A094 Acc2/Dec2 (Hiz2/Yav2) profiline 00 (2CH terminalinden ge¢me), 01 (ayardan gegme) - x 1278h 00
gegme yontemi secin. 02 (ileri ve geri)
A095 (32 bit) | Accl - Acc2 frekans gegis noktasi 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 1279h 0,00
127Ah
A096 (32 bit) | Decl to Dec2 frekans gegis noktasi 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 127Bh 0,00
127Ch
A097 Hizlanma egrisi se¢imi 0 (lineer), 1 (S egrisi), 2 (U egrisi), - x 127Dh 01
3 (doniistiiriilmiis U egrisi), 4 (EL-S egrisi)
A098 Yavaslama egri ayar1 0 (lineer), 1 (S egrisi), 2 (U egrisi), - x 127Eh 01
3 (doniistiiriilmiis U egrisi), 4 (EL-S egrisi)
A101 (32 bit) | [OI] giris aktif aralig1 baslangici 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 1281h 0,00
1282h
A102 (32 bit) | [OI] giris aktif aralig1 sonu 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 1283h 0,00
1284h
A103 [O1] giris aktif aralig1 baslangici 0 - “[O1]-[L] giris aktif aralig1 sonu” 1 [%] x 1285h 20
A104 [O1] giris aktif arali1 sonu “[OI]-[L] giris aktif aralig1 baglangi¢ akimi1” - 100 1[%] x 1286h 100
A105 [O1] girisi baglangig frekansi secin 00 (harici baslangig frekansi), 01 (0 Hz) - x 1287h 00
A131 Hizlanma egrisi sabiti 1 (en kiigiik sisme) - 10 (en biiyiik sisme) - x 12A5h 2
A132 Yavaslama egrisi sabiti 1 (en kiigiik sisme) - 10 (en biiyiik sisme) - x 12A6h 2
Al141 Calisma odakli frekans se¢imi 1 00 (dijital operator), 01 (tus takimi potensiyometresi), - x 12AFh 02
02 (O yoluyla giris), 03 (OI yoluyla giris), 04 (harici iletisim),
05 (secenek), 07 (puls dizisi frekans girisi)
Al42 Calisma odakli frekans segimi 2 00 (dijital operator), 01 (tus takimi potensiyometresi), - x 12BOh 03
02 (O yoluyla giris), 03 (OI yoluyla giris), 04 (harici iletisim),
05 (segenek), 07 (puls dizisi frekans girisi)
Al143 Caligma se¢imi 00 (ekleme: A141 + A142), 01 (¢ikarma: A141 - A142), - x 12B1h 00
02 (¢arpma: A141 x A142)
A145 (32 bit) | Eklenecek frekans 0 - 40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 12B3h 0,00
12B4h
Al146 Eklenecek frekansin isareti 00 (frekans komutu + A145), 01 (frekans komutu — A145) - x 12B5h 00
A150 EL-S-egrisi yavaglama/hizlanma oran1 1 | 0 - 50 1 [%] x 12B%h 10
Al51 EL-S-egrisi yavaglama/hizlanma oran12 | 0 - 50 1[%] x 12BAh 10
A152 EL-S-egrisi yavaglama/yavaglama oram1 1 | 0 - 50 1[%] x 12BBh 10
A153 EL-S-egrisi yavaglama/yavaglama oram1 2 | 0 - 50 1[%] x 12BCh 10
A154 (32 bit) | Yavaslama tutma frekansi 0~40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 12BDh 0,00
12BEh
A155 Yavaslama bekleme siiresi 0~600 0,1 [sn.] x 12BFh 0,0
A156 (32 bit) | PID uyku fonksiyonu tetikleme seviyesi | 0~40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 12C0h 0,00
12C1h
A157 PID uyku fonksiyonu eylem gecikme 0~255 0,1 [sn.] x 12C2h 0,0
siiresi
A161 (32 bit) | [VR] giris aktif aralig1 baslangici 0~40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 12C6h 0,00
12C7h
A162 (32 bit) | [VR] giris aktif aralig1 sonu 0~40.000 (100.000) 0,01 [Hz] x 12C8h 0,00
12C%h
A163 [VR] giris aktif aralig1 baslangic1 % 0~100 1[%] x 12CAh 0
Al64 [VR] giris aktif aralig1 sonu % 0~100 1[%] x 12CBh 100
A165 [VR] girisi baslangic frekansi secin 00 (baslangic frekans1 A161)/01(0 Hz) - x 12CCh 01
38 MX2 Hizl Baslangig Kilavuzu




OmRrRoN

PARAMETRE LiSTESI
4.3 Parametre grubu B
Fonksiyonu Fonksiyonu adi Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler | Calisma | Modbus | Varsayi-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
b001 Giig arizasi/yetersiz gerilim hatasinda 00 (hata), 01 (0 Hz'den yeniden baslatma), 02 (makine frekansiyla | - x 1301h 00
yeniden baslatma baslat ma, 03 (yavaslamadan sonra ve eslesen frekans ile hata),
04 (etkin makine ile yeniden baslatma
b002 izin verilen yetersiz gerilim gii¢ arizasi siiresi | 3 - 250 0,1 [sn.] x 1302h 1,0
b003 Motor yeniden ¢alismaya baglamadan 3-1.000 0,1 [sn.] x 1303h 1,0
onceki yeniden deneme bekleme siiresi
b004 Anlik gii¢ arizasi/yetersiz gerilim hatasi 00 (devre dis1 birakma), 01 (etkinlestirme), 02 (durdurma - x 1304h 00
alarmini etkinlegtirme sirasinda devre dis1 birakma ve durdurmak igin yavasglama)
b005 Giig ar1zas1/yetersiz gerilim hatasindaki 0 (16 defa), 1 (sinrsiz) - x 1305h 00
yeniden baslatma sayis1
b027 (32 bit) | Yeniden baslatma frekans esigi 0 - 40.000 0,01 [Hz] x 1307h 0,00
1308h
b008 Asir1 gerilim/agir1 akimdan sonra yeniden | 00 (hata), 01 (0 Hz'den yeniden baslatma), 02 (makine frekansiyla | - x 1309h 00
baglama modu baglatma, 03 (yavaslamadan sonra ve eslesen frekans hatasi),
04 (etkin makine ile yeniden baslatma
b010 Asir1 gerilim/asir1 akimdan sonra yeniden | 1-3 1 [siire] x 130Bh 3
deneme sayis1
bo11 Asir1 gerilim/asir1 akimdan sonra yeniden | 3 - 1.000 0,1 [sn.] x 130Ch 1,0
baglama bekleme siiresi
b012 Elektronik termal seviyesi 200 - 1.000 0,1 [%] x 130Dh -
b013 Elektronik termal karakteristigi 00 (diisiiriilmiis tork karakteristigi characteristic), 01 (sabit tork | - x 130Eh 01
karakteristigi, 02 (serbest ayar)
bo15 Serbest ayar, elektronik termal frekansi (1) | 0 - 400 1 [Hz] x 1310h 0
bo16 Serbest ayar, elektronik termal akimi (1) 0 - Nominal Akim 0,1[A] x 1311h 0,00
b017 Serbest ayar, elektronik termal frekansi (2) | 0 - 400 1 [Hz] x 1312h 0
bo18 Serbest ayar, elektronik termal akimi (2) 0 - Nominal Akim 0,1[A] x 1313h 0,00
bo19 Serbest ayar, elektronik termal frekansi (3) | 0 - 400 1 [Hz] x 1314h 0
b020 Serbest ayar, elektronik termal akimi (3) 0 - Nominal Akim 0,1[A] x 1315h 0,00
b021 Asir1 yiik sinirlama ¢alisma modu 00 (devre dis1 birakma), 01 (hizlanma ve sabit hizda ¢alisma - x 1316h 01
sirasinda etkinlestirme),02 (sabit hizda ¢aligma sirasinda
etkinlestirme), 03 (hizlanma ve sabit hizda ¢aliyma sirasinda
etkinlestirme [rejenerasyondaki hiz artis1])
b022 Asir yiik sinirlama seviyesi 200 - 2.000 0,1 [%] x 1317h -
b023 Asir yiik stnirlamadaki yavaglama orani 1-30.000 0,1 [sn.] x 1318h 1,0
b024 Asir1 yiik sinirlama ¢alisma modu (2) 00 (devre dis1 birakma), 01 (hizlanma ve sabit hizda ¢alisma - x 1319h 01
sirasinda etkinlestirme), 02 (sabit hizda ¢alisma sirasinda
etkinlestirme), 03 (hizlanma ve sabit hizda ¢caligma sirasinda
etkinlestirme [rejenerasyondaki hiz artis1])
b025 Asir1 yiik sinirlama seviyesi 2 200 - 2.000 0,1 [%] x 131Ah -
b026 Asir1 yiik sinirlamadaki yavaglama orani (2) | 1 - 30.000 0,1 [sn.] x 131Bh 1,0
b027 Asir1 akim bastirma etkinlestirme 00 (devre dis1 birakma), 01 (etkinlestirme) - x 131Ch 00
b028 Etkin frekans eslesmenin akim seviyesi 100 - 2.000 0,1 [%] x 131Dh -
b029 Etkin frekans eslesmenin yavaglama oran1 | 1 - 30.000 0,1 [sn.] x 131Eh 0,5
b030 Etkin frekans eslesmenin baslangig frekansi | 00 (son kapatmadaki frekans), 01 (maksimum frekans, - x 131Fh 00
02 (ayarlanan frekans)
b031 Yazilim kilit modu segimi 00 (SFT agikken “b031” digindaki verilerin degistirilmesini - x 1320h 01
devre dis1 birakma), 01 (SFT agikken “b031” disindaki verilerin
degistirilmesini devre dis1 birakma), 02 (“b031” disindaki
verilerin degistirilmesini devre dis1 birakma), 03 (“b031”
disindaki verilerin ve frekans ayarlarinin degistirilmesini
devre dis1 birakma), 10 (calisma sirasinda veri degisikliklerini
etkinlestirme)
b033 Motor kablosu uzunlugu parametresi 5-20 - x 1322h 10
b034 (32 bit) | Calistirma/gii¢ agma uyari siiresi 0-65.535 1 [10h] x 1323h 0
1324h
b035 Do6niis yonii stnirlamasi 00 (Her iki yon igin etkinlestirme)/01 (Yalnizca ileri yon - x 1325h 00
icin etkinlestirme)/02 (Yalmzca geri yon icin etkinlestirme)
b036 Diisiiriilmiis gerilim baslatma se¢imi 0 (minimum diisiiriilmiis gerilim baglatma siiresi) - 255 - x 1326h 2
(maksimum diisiiriilmiis gerilim baslatma siiresi)
b037 Fonksiyon kodu ekran sinirlamasi 00 (tam ekran), 01 (fonksiyona 6zgii ekran), 02 (kullanic1 ayar1), | - x 1327h 00
03 (veri karsilagtirma ekrami), 04 (temel ekran),05(monitor)
b038 Baslangig ekrani secimi 001-060 - x 1328h 001
b039 Otomatik kullanic1 parametre kaydi 00 (devre dis1 birakma), 01 (etkinlestirme) - x 1329h 00
b040 Tork limiti se¢imi 00 (dortlitye 6zgii ayar), 01 (terminal yoluyla degistirme), - x 132Ah 00
02 (analog giris)
b041 Tork limiti 1 0 - 200/255 (no) 1[%] x 132Bh 200
(4-dortlii modunda ileri gii)
b042 Tork limiti 2 0 - 200/255 (no) 1 [%] x 132Ch 200
(4-dortlii modunda geri/rej.)
b043 Tork limiti 3 0 - 200/255 (no) 1 (%] x 132Dh 200
(4-dortlii modunda geri/giic)
b044 Tork limiti 4 0 - 200/255 (no) 1[%] x 132Eh 200
(4-dortlii modunda ileri/rej.)
b045 Tork limiti LADSTOP etkinlestirme 00 (devre dis1 birakma), 01 (etkinlestirme) - x 132Fh 00
b046 Geri ¢aligtirma koruma etkinlestirme 00 (devre dis1 birakma), 01 (etkinlestirme) - x 1330h 00
b049 Cift Nominal Se¢imi 00 (CT modu)/01 (VT modu) - x 1333h 00
b050 Giig kaybi sirasinda kontrollii yavaslama 00 (devre dis1 birakma), 01 (etkinlestirme), 02 (anlik gii¢ - x 1334h 00
kaybinda non-stop ¢alisma [geri yiikleme yok]) 03 (nonstop
operation at momentary power failure [geri yiikleme yapilabilir])
b051 DC bus gerilimi, kontr. yavs. seviyesini 0-10.000 0,1[V] * 1335h 220,0
tetikler.
b052 Kontr. yavs. asir1 gerilim esigi 0 - 10.000 0,1[V] x 1336h 360,0
b053 (32 bit) | Kont. yavs. siiresi 0,01 - 36.000 0,01 [sn.] x 1337h 1,00
1338h
b054 Kontr. yavs. baslangic frek. diisiisii 0 -1.000 0,01 [Hz] x 1339h 0,00
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Fonksiyonu Fonksiyonu adi Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler | Calisma | Modbus | Varsayi-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
b060 Pencere komparatorleri O maksimum limit | 0. - 100. (alt limit: b061 + b062 * 2) (%) 1[%] x 133Fh 100
seviyesi
b061 Pencere komparatérleri O minimum limit | 0. - 100. (alt limit: b060 - b062 * 2) (%) 1 [%] v 1340h 0
seviyesi
b062 Pencere O histeresiz genisligi 0. - 10. (alt limit: b061 - b062/2) (%) 1 [%] v 1341h 0
b063 Pencere komparatérleri O maksimum 0. - 100. (alt limit: b064 + b066 * 2) (%) 1 [%] v 1342h 100
limit seviyesi
b064 Per}cerg komparatorleri OI minimum limit | 0. - 100. (alt limit: b063 - b066 * 2) (%) 1 [%] v 1343h 0
seviyesi
b065 Pencere OI histeresiz genisligi 0. - 10. (alt limit: b063 - b064/2) (%) 1 [%] v 1344h 0
b070 O kesintisindeki ¢alisma seviyesi 0. - 100. (%) veya “yok” (g6zard et) 1[%] x 1349h no
b071 OI kesintisindeki ¢aligma seviyesi 0. - 100. (%) veya “yok” (gbzard et) 1[%] x 134Ah no
b075 Cevre sicakligi -10 - 50 1[2] v 134Eh 40
b078 Kiimiilatif giris giicii veri aciklig “1” ayarindan itibaren ki agiklik - v 1351h 00
b079 Watt saat gosterge girisi 1-1.000 1 v 1352h 1
b082 Baslangig frekansi 10 - 999 0,01 [Hz] x 1355h 0,50
b083 Tastyici frekansi 20-150 0,1 [kHz] x 1356h 10,0
b084 Sifirlama modu (parametreler veya hata 00 (etkinlestirme), 01 (hata ge¢misini temizleme), 02 (verileri - x 1357h 00
gegmisi) sifirlama), 03 (hata ge¢misini temizleme ve verileri sifirlama),
04 (hata ge¢misini temizleme ve verileri sifirlama ve EzSQ
programi)
b085 11k deger kodu 00 JPN/US), 01 (EU) - x 1358h 01
b086 Frekans 6l¢eklendirme doniisiim faktorii 1-9.999 0,01 x 1359h 1,00
b087 STOP tusu etkinlestirme 00 (etkinlestirme), 01 (devre dis1 birakma), 02 (yalnizca - x 135Ah 00
durdurma devre dis1)
b088 FRS'den sonra yeniden baglatma modu 0 (0 Hz ile baslatma), 1 (eslesen frekansla baglatma), - x 135Bh 00
2 (aktif makine frekansiyla baslatma)
b089 Otomatik tastyici frekansi diisiirme 0 (devre dis1)/1 (etkinlestirme [¢ikis akimi kontrollii])/ - x 135Ch 01
2 (etkinlestirme [bitis sicaklig1 kontrollii])
b090 Dinamik frenleme kullanim oran1 0 -1.000 0,1 [%] x 135Dh 0,0
b091 Durdurma modu se¢imi 00 (durana kadar yavaglama), 01 (serbest ¢calistirmayr durdurma) | - x 135Eh 00
b092 Sogutma fani kontrolii 01 (fan1 her zaman ¢alistirma), 01 (fani, yalnizca invertoriin - x 135Fh 01
¢aligmasi sirasinda galistirma [giig agildiktan sonraki 5 dakik
dahil]), 02 (sicaklia gore calistirma)
b093 Sogutma faninda gecen siireyi temizleme 0(saytm)/1(temizleme) - x 1360h 00
b094 Sifirlama hedef verileri 0-3 - x 1361h 00
b095 Dinamik frenleme kontrolii 0 (devre dis1), 1 (etkinlestirme [motor durmusken devre dis1 x 1362h 00
birakmal), 2 (etkinlestirme[motor durmugken de devre
etkinlestirme])
b096 Dinamik frenleme aktivasyon seviyesi 330 - 380, 660 - 760 1, [V] x 1363h 360
b097 BRD rezistor degeri Min. Direng - 600,0 0,1 [W] x 1364h 100,0
b100 Serbest ayar V/f frekansi (1) 0. - “serbest ayar V/f frekansi (2)” 1 [Hz] x 1367h 0
b101 Serbest ayar V/f gerilimi (1) 0. - 8.000 0,1[V] x 1368h 0,0
b102 Serbest ayar V/f frekansi (2) 0. - “serbest ayar V/f frekansi (3)” 1 [Hz] x 1369h 0
b103 Serbest ayar V/f gerilimi (2) 0. - 8.000 0,1[V] x 136Ah 0,0
b104 Serbest ayar V/f frekansi (3) 0. - “serbest ayar V/f frekansi (4)” 1 [Hz] x 136Bh 0
b105 Serbest ayar V/f gerilimi (3) 0. - 8.000 0,1[V] x 136Ch 0,0
b106 Serbest ayar V/f frekansi (4) 0. - “serbest ayar V/f frekansi (5)” 1 [Hz] x 136Dh 0
b107 Serbest ayar V/f gerilimi (4) 0. - 8.000 0,1[V] x 136Eh 0,0
b108 Serbest ayar V/f frekansi (5) 0. - “serbest ayar V/f frekansi (6)” 1 [Hz] x 136Fh 0
b109 Serbest ayar V/f gerilimi (5) 0. - 8.000 0,1[V] x 1370h 0,0
b110 Serbest ayar V/f frekansi (6) 0. - “serbest ayar V/f frekansi (7)” 1 [Hz] x 1371h 0
bl11 Serbest ayar V/f gerilimi (6) 0. - 8.000 0,1[V] x 1372h 0,0
b112 Serbest ayar V/f frekansi (7) 0. - 400. 1 [Hz] x 1373h 0
b113 Serbest ayar V/f gerilimi (7) 0. - 8.000 0,1[V] x 1374h 0,0
b120 Fren kontroliinii etkinlestirme 00 (devre dis1 birakma), 01 (etkinlestirme) - x 137Bh 00
b121 Birakma i¢in Frenleme Bekleme Siiresi 0-500 0,01 [sn.] x 137Ch 0,00
b122 Hizlanma i¢in Frenleme Bekleme Siiresi 0-500 0,01 [sn.] x 137Dh 0,00
b123 Durdurma i¢in Frenleme Bekleme Siiresi 0-500 0,01 [sn.] x 137Eh 0,00
b124 Dogrulama i¢in Frenleme Bekleme Siiresi | 0 - 500 0,01 [sn.] x 137Fh 0,00
b125 Fren Serbest Birakma Frekanst 0 - 40.000 0,01 [Hz] x 1380h 0,00
b126 Fren Serbest Birakma Akimi 0 -2.000 0,1 [%] x 1381h -
b127 Frenleme frekansi 0 - 40.000 0,01 [Hz] x 1382h 0,00
b130 Yavaslama agir1 akim bastirmayi 00 (devre dis1 birakma), 01 (devreye sokma), - x 1385h 00
etkinlestirme 02 (hizlanmayla etkinlestirme)
b131 Yavs. asir1 akim bastirma seviyesi 200 V sinifi: 330 - 390 (V) 1[V] x 1386h 380
400 V simift: 660 - 780 (V)
b132 Yavs. agir1 akim bastirma sabiti 10 - 3.000 0,01 [sn.] x 1387h 1,00
b133 Yavs. agir1 akim bastirma sabiti orantili girisi | 0 - 500 0,01 v 1388h 0,20
b134 Yavs. agir1 akim bastirma sabiti entegral siiresi | 0 - 1.500 0,1 [sn.] v 138%h 1,0
b145 GS giris modu 00 (hata olmadan)/01 (hatal) - x 1394h 00
b150 Harici operator bagh goriintiileme 001 - 060 - x 139Ah 001
b160 Cift Monitoriin 1. parametresi 001 - 030 - x 13A3h 001
b161 Cift Monitoriin 2. parametresi 001 - 030 - x 13A4h 002
b163 izlemede ayarhi frekans 00 (devre dig1 birakma), 01 (etkinlestirme), - v 13A6h 00
b164 Baslangi¢ ekranina otomatik doniis 00 (devre dig1 birakma), 01 (etkinlestirme), - v 13A7h 00
b165 Harici operator haberlesme kayb1 eylemi 00 (hata), 01 (yavasladiktan ve motorun durmasindan sonra - v 13A8h 02
hata), 02 (hatalar1 gozardi etme), 03 (serbest caliymadan sonra
motoru durdurma), 04 (yavaslama ve motoru durdurma)
b166 Veri Okuma/Yazma se¢imi 00 (Yazma/Okuma OK), 01 (Korumali) - x 13A%h 00
b171 invertér model segimi 00 (devre dis1 birakma), 01 (IM modu), - x 13AEh 00
02 (Yiiksek frekans modu), 03 (PM modu)
b180 Sifirlama tetikleyici 00 (devre dis1 birakma), 01 (etkinlestirme), - x 13B7h 00
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PARAMETRE LiSTESI
4.4 Parametre grubu C
Fonksiyonu Fonksiyonu ad1 Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Calisma Modbus | Varsayilan
kodu modu Kayit No.
diizenleme
C001 Giris [1] fonksiyonu Sayfadaki I/O segenegini kontrol edin - x 1401h 00 (FW)
C002 Giris [2] fonksiyonu - x 1402h 01 (RV)
C003 Giris [3] fonksiyonu - x 1403h 12 (EXT)
C004 Giris [4] fonksiyonu - x 1404h 18 (RS)
C005 Giris [5] fonksiyonu - x 1405h 02 (CF1)
C006 Giris [6] fonksiyonu - x 1406h 03 (CF2)
C007 Giris [7] fonksiyonu - x 1407h 06 (JG)
Co11 Giris [1] aktif durumu 0 (NO), 1 (NC) - x 140Bh 00
C012 Girisg [2] aktif durumu 0 (NO),1 (NC) - x 140Ch 00
Co013 Giris [3] aktif durumu 0 (NO), 1 (NC) - x 140Dh 00
C014 Girig [4] aktif durumu 0 (NO), 1 (NC) - x 140Eh 00
C015 Giris [5] aktif durumu 0 (NO), 1 (NC) - x 140Fh 00
C016 Giris [6] aktif durumu 0 (NO),1 (NC) - x 1410h 00
Co017 Girig [7] aktif durumu 0 (NO), 1 (NC) - x 1411h 00
C021 Cikas [11] fonksiyonu Sayfadaki I/O segenegini kontrol edin - x 1415h 00(RUN)
C022 Cikis [12] fonksiyonu - x 1416h 01(FA1)
C026 Alarm role fonksiyonu - x 141Ah 05 (AL)
C027 [EO] terminal se¢imi Sayfadaki analog ve puls ¢ikisini kontrol edin - x 141Bh 07(LAD)
C028 [AM] terminal segimi Sayfadaki analog ve puls ¢ikisini kontrol edin - x 141Ch 07(LAD)
C030 Dijital akim monitorii referans degeri 200 - 2.000 0,1 [%] 141Eh -
C031 Cikas [11] aktif durumu 0 (NO),1 (NC) - x 141Fh 00
C032 Cikis [12] aktif durumu 0 (NO), 1 (NC) - x 1420h 00
C036 Alarm role aktif durumu 0 (NO),1 (NC) - x 1424h 01
C038 Diisiik akim algilamanin ¢ikis modu 0 (hizlanma/yavaslama ve sabit hizda ¢alisma sirasindaki | - x 1426h 01
gikas), 1 (yalnizca sabit hizda ¢alisma sirasindaki ¢ikis)
C039 Diisiik akim algilama seviyesi 0-2.000 0,1 [%] x 1427h -
C040 Asir yiik sinyal ¢ikist modu 00 (hizlanma/yavaslama ve sabit hizda ¢aligma - x 1428h 01
sirasindaki ¢ikis), 01 (yalnizca sabit hizda ¢alisma
sirasindaki ¢ikis)
C041 Asir1 yiik uyari seviyesi 0 - 2.000 0,1 [%] x 1429h -
C042 (yiiksek) | Hizlanma igin varis ayar1 frekansi 0 - 40.000 0,01 [Hz] 142Ah 0,00
C042 (diisiik) 142Bh
C043 (yiiksek) | Yavaslama icin varis ayari frekansi 0 - 40.000 0,01 [Hz] x 142Ch 0,00
C043 (diigiik) 142Dh
C044 PID sapma seviyesi 0-1.000 0,1 [%] x 142Eh 3,0
C045 (yiiksek) | Hizlanma i¢in varis ayari 2 frekansi 0 - 40.000 0,01 [Hz] x 142Fh 0,00
C045 (diigiik) 1430h
C046 (yiiksek) | Yavaslama icin varis ayar1 2 frekansi 0 - 40.000 0,01 [Hz] x 1431h 0,00
C046 (diigiik) 1432h
C047 EO ¢ikas1 igin puls dizisi giris 6lgek 0,01 - 99,99 - x 1433h 1,00
doniigiimii
C052 Maksimum PID geri besleme verileri 0 - 1.000 0,1 [%] x 1438h 100,0
C053 Minimum PID geri besleme verileri 0-1.000 0,1 [%] x 143%h 0,0
C054 Asir1 tork/diigiik tork segimi 00 (Asir1 tork)/01 (yetersiz tork) - x 143Ah 00
C055 Asir tork (ileri dogru siiriis) seviyesi 0 - 200 1[%] x 143Bh 100
ayarlama
C056 Asiri tork (geri rejenerasyon) seviyesi 0-200 1 [%] x 143Ch 100
ayarlama
C057 Asir1 tork (geri siiriig) seviyesi ayarlama 0-200 1 [%] x 143Dh 100
C058 Asiri tork (ileri rejenerasyon) seviyesi 0-200 1[%] 143Eh 100
ayarlama
C059 Asiry/diisiik tork modunun sinyal ¢ikist | 00 (hizlanma/yavaslama ve sabit hizda ¢alisma - x 143Fh 01
sirasindaki ¢ikis), 01 (yalnizca sabit hizda ¢alisma
sirasindaki gikis)
C061 Elektronik termal uyar1 seviyesi 0-100 1[%] x 1441h 90
C063 Sifir hiz algilama seviyesi 0 -10.000 0,01 [Hz] x 1443h 0,00
C064 Sogutucu plakasi asir1 yiik uyar: seviyesi | 0- 110 1[7] x 1444h 100
C071 Haberlesme hiz1 03 (2.400 bps), 04 (4.800 bps), 05 (9.600 bps), 06 (19.2 kbps), | - x 144Bh 05
07 (38.4 kbps), 08 (57.6 kbps), 09 (76.8 kbps), 10 (115.2 kbps)
C072 Modbus adresi 1.-247. - x 144Ch 1
C074 Haberlesme paritesi 00 (parite yok), 01 (¢ift parite), - x 144Eh 00
02 (tek parite)
C075 Haberlesme stop biti 1 (1 bit), 2 (2 bit) - x 144Fh 01
C076 Haberlesme hatasindan sonraki calisma | 00 (hata), 01 (yavasladiktan ve motorun durmasindan - x 1450h 02
segimi sonra hata), 02 (hatalar1 gézard1 etme), 03 (serbest
¢alismadan sonra motoru durdurma), 4 (yavaslama
ve motoru durdurma)
C077 Haberlesme siire agimi limiti 0-9.999 0,01 [sn.] x 1451h 0,00
Co078 Haberlesme bekleme siiresi 0-1.000 1 [msn.] x 1452h 0
C081 [O] giris 6l¢iim kalibrasyonu 0 - 2.000 0,1 v 1455h 100,0
C082 [OI] giris 6l¢iim kalibrasyonu 0 -2.000 0,1 v 1456h 100,0
C085 Termistor giris ayarlama 0 -2.000 0,1 v 1459h 100,0
Co91 Hata ayiklama modu etkinlestirme 00/01 - v 145Fh 00
C096 Haberlesme se¢imi 00 (Modbus-RTU) 01 (EzCOM) x 1464h 00
02 (EzCOM<yoneticisi>)
C098 Master basl. ad. EZCOM'u 1~8 x 1466h 1
C099 Master son ad. EZCOM'u 1~8 x 1467h 1
C100 EzCOM baslatma tetikleyicisi 00 (Giris terminali), 01 (Her zaman) x 1468h 00
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Fonksiyonu Fonksiyonu adi Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Calisma Modbus | Varsayilan
kodu modu Kayit No.
diizenleme
C101 Yukari/Asag1 bellek modu se¢imi 00 (frekans verilerini kaydetmez), - x 1469h 00
01 (frekans verilerini kaydeder)
C102 Sifirlama modu segimi 00 (RS agikken hatayi sifirlama), 01 (RS kapaliyken hatay1 | - x 146Ah 00
sifirlama), 02 (sifirlamay1 sadece hatadan sonra
etkinlestirme [RS agikken sifirlama]),
03 (sadece hata sifirlama)
C103 Sifirlamadan sonra yeniden baslatma 00 (0 Hz ile baglatma), 01 (eslesen frekansla baslatma), - x 146Bh 00
modu 02 (aktif makine frekansiyla yeniden baglatma)
C104 UP/DWN temizleme modu 00 (0 Hz)/01 (EEPROM verileri) - x 146Ch 00
C105 FM kazang ayar1 50 - 200 1[%] v 146Dh 100
C106 AM kazang ayar1 50 - 200 1[%] v 146Eh 100
C109 AM bias ayar1 0-100 1[%] v 1471h 0
C111 Asir1 yiik uyari seviyesi 2 0-2.000 0,1 [%] v 1473h -
C130 Cikis [11] gecikme siiresi 0-1.000 0,1 [sn.] x 1486h 0,0
C131 Cikis [11] gecikme siiresi 0-1.000 0,1 [sn.] x 1487h 0,0
C132 Cikas [12] gecikme siiresi 0-1.000 0,1 [sn.] x 1488h 0,0
C133 Cikis [12] gecikme siiresi 0-1.000 0,1 [sn.] x 1489h 0,0
C140 Cikis RY gecikme siiresi 0-1.000 0,1 [sn.] x 1490h 0,0
Cl141 Cikis RY gecikme siiresi 0-1.000 0,1 [sn.] x 1491h 0,0
C142 Lojik ¢ikis 1 operatorii ve A C021 - C026 ayarlartyla aym1 (LOG1 ile LOG6, OPO, - x 1492h 00
no disindakiler)
C143 Lojik ¢ikis 1 operatorii ve B C021 - C026 ayarlariyla ayn1 (LOG1 ile LOG6, OPO, - x 1493h 00
no digindakiler)
Cl144 Lojik ¢ikis 1 operatorii 0 (VE), 1 (VEYA), 2 (XVEYA) - x 1494h 00
C145 Lojik ¢ikis 2 operatorii ve A C021 - C026 ayarlariyla ayn1 (LOG1 ile LOG6, OPO, - x 1495h 00
no digindakiler)
Cl146 Lojik ¢ikis 2 operatorii ve B C021 - C026 ayarlariyla ayn1 (LOG1 ile LOG6, OPO, - x 1496h 00
no disindakiler)
C147 Lojik ¢ikis 2 operatorii 00 (VE), 01 (VEYA), 02 (XVEYA) - x 1497h 00
C148 Lojik ¢ikis 3 operatorii ve A C021 - C026 ayarlariyla ayn1 (LOG1 ile LOG6, OPO, - x 1498h 00
no digindakiler)
C149 Lojik ¢ikis 3 operatorii ve B C021 - C026 ayarlarryla aym1 (LOG1 ile LOG6, OPO, - x 149%h 00
no disindakiler)
C150 Lojik ¢ikis 3 operatorii 00 (VE), 01 (VEYA), 02 (XVEYA) - x 149Ah 00
C160 Giris [1] tepki siiresi 0-200 - x 14A4h 1
C161 Giris [2] tepki siiresi 0-200 - x 14A5h 1
Cl162 Giris [3] tepki siiresi 0-200 - x 14A6h 1
C163 Giris [4] tepki siiresi 0-200 - x 14A7h 1
C164 Giris [5] tepki siiresi 0-200 - x 14A8h 1
C165 Giris [6] tepki siiresi 0-200 - x 14A%h 1
C166 Giris [7] tepki siiresi 0-200 - x 14AAh 1
C169 Cok asamal1 hiz/pozisyon siiresi 0 - 200 - x 14ADh 0
4.5 Parametre grubu H
Fonksiyonu Fonksiyonu ad1 izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Calisma | Modbus | Varsayi-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
H001 Otomatik Ayarlama 00 (otomatik ayarlamay1 devre dig1 birakma), 01 (doniigsiiz - x 1501h 00
otomatik ayarlama), 02 (doniislii otomatik ayarlama)
H002 Motor veri se¢imi, 1. motor 00 (Standart motor verileri), 02 (otomatik ayarlanmus veriler) - x 1502h 00
HO003 Motor kapasitesi, 1. motor 00 (0,1 kW) - 15 (18,5 kW) - x 1503h -
HO004 Motor kutup ayarlari, 1. motor 0 (2 kutup), 1 (4 kutup), 2 (6 kutup), 3 (8 poles), 4 (10) - x 1504h 4P
HO005 Motor hiz1 sabit, 1. motor 1-1.000 1[%] v 1506h 100
H006 Motor stabilizasyon sabiti, 1. motor 0-255 1 v 1507h 100
HO020 Motor sabiti R1, 1. motor 1-65.530 0,001 [Q] x 1516h -
Ho021 Motor sabiti R2, 1. motor 1-65.530 0,001 [Q] x 1518h -
H022 Motor sabiti L, 1. motor 1-65.530 0,01 mH x 151Ah -
HO023 Motor sabit IO 1-65.530 0,01 [A] x 151Ch -
HO024 (32 bit) | Motor sabit ] 1-9.999.000 0,001 x 151Dh -
151Eh
HO030 Otomatik sabit R1, 1. motor 1-65.530 0,001 [Q] x 1525h -
HO031 Otomatik sabit R2, 1. motor 1-65.530 0,001 [Q] x 1527h -
HO032 Otomatik sabit L, 1. motor 1-65.530 0,01 mH x 1529h -
HO033 Otomatik sabit IO, 1. motor 1-65.530 0,01 [A] x 152Bh -
HO024 (32 bit) | Otomatik sabit J, 1. motor 1-9.999.000 0,001 x 152Ch -
152Dh
HO050 FB ile V/F kontrolii i¢in kayma telafisi 0 -10.000 0,1 v 153Dh 0,20
P kazanci.
Ho51 FB ile V/F kontrolii i¢in kayma telafisi 0 -10.000 1 v 153Eh 2
P kazanci.
H102 PM motor kodu ayar1 00 (Standart motor verileri), 01(otomatik ayarlanmus veriler) - x 1571h 00
H103 PM motor kapasitesi 0,1/0,2/0,4/0,55/0,75/1,1/1,5/2,2/3,0/3,7/4,0/5,5/7,5/11,0/15,0/18,5 | - x 1572h -
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Fonksiyonu Fonksiyonu ad1 izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Calisma | Modbus | Varsayi-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
H104 PM motor kutup ayar1 2(0)/4(1)/6(2)/8(3)/10(4)/12(5)/14(6)/16(7)/18(8)/20(9)/22(10)/ | - x 1573h 4P
24(11)/26(12)/28(13)/30(14)/32(15)/34(16)/36(17)/38(18)/
40(19)/42(20)/44(21)/46(22)/48(34) kutup
H105 PM motor nominal akim Nominal invert6r akimu i¢in % 20 ile % 100 arasinda bir seviye | 0,01 [A] x 1574h -
belirleyin.
H106 PM motor sabit R'si 0,001 - 65,535 Q2 0,001 [Q] x 1575h -
H107 PM motor sabit Ld'si 0,01 - 655,35 mH 0,01 mH x 1576h -
H108 PM motor sabit Lq'si 0,01 - 655,35 mH 0,01 mH x 1577h -
H109 PM motor sabit Ke'si 0,0001 - 6,5535 Vtepe/(rad/s) 0,0001 x 1578h -
V/(rad/s)
HO010 (32 bit) | PM sabitJ 0,001 - 9.999,000 kg/m* 0,001 kg/m” x 157%h -
HI111 Otomatik sabit R 0,001 - 65,535 Q 0,001 [Q] x 157Bh -
H112 Otomatik sabit Ld 0,01 - 655,35 mH 0,01 mH x 157Ch -
H113 Otomatik sabit Lq 0,01 - 655,35 mH 0,01 mH x 157Dh -
H116 PM Hiz Yamit1 1-1.000 - 1581h 100
H117 PM Baslatma Akimi % 20,00 - % 100,00 - x 1582h 70,00
H118 PM Baglatma Siiresi 0,01 - 60,00 s 0,01 [s] x 1583h 1,00
H119 PM Stabilizasyon Sabiti % 0 - % 120 - v 1584h 100
H121 PM Maksimum Frekansi % 0,0 - % 25,5 - v 1586h 8,0
H122 PM Yiiksiiz Akim % 0,00 - % 100,00 - 4 1587h 10,00
H123 PM Baglatma Metodu Se¢imi 00 (Normal), 01 (IMPE) - x 1588h 00
H131 PM Baslangi¢ Miknatis Pozisyonu 0-255 - x 158Ah 10
Tahmini 0 V Bekleme Siiresi
H132 PM Baslangi¢ Miknatis Pozisyonu 0-255 - x 158Bh 10
Tahmini Algilama Bekleme Siiresi
H133 PM Baslangi¢ Miknatis Pozisyonu 0-255 - x 158Ch 30
Tahmini Algilama Siiresi
H134 PM Baslangi¢ Miknatis Pozisyonu 0-255 - x 158Dh 100
Tahmini Gerilim Kazana
4.6 Parametre grubu P
Fonksiyonu Fonksiyonu ad1 Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Calisma | Modbus | Varsay1-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
P001 Genigletme karti 1'de galisma modu hatasi 00 (hata), 01 (devam eden ¢alisma) - x 1601h 00
P003 [EA] terminal segimi 00 (PID dahil hiz referansi) x 1603h 00

01 (Enkoder geri beslemesi)
02 (EzSQ igin gelistirilmis terminal)

P004 Geri besleme icin puls dizisi girisi 00 (Tek fazli puls [EA]) x 1604h 00
01 (2 fazli puls [90° fark] 1 ([EA] ve [EB]))
02 (2 fazh puls [90° fark] 2 ([EA] ve [EB]))
03 (Tek fazli puls [EA] ve sinyal [EB])

P011 Enkoder motor doniisii basina pulsu (PPR) ayar1 32-1.024 1 x 160Bh 512
P012 Temel pozisyonlandirma se¢imi 00 (simple positioning deactivated) - x 160Ch 00
02 (simple positioning activated)
P015 Siiriinme hi1z1 “baglangi¢ frekansi” - 1.000 0,01 [Hz] x 160Fh 5,00
P026 Asir1 hiz hatasi algilama seviyesi 0-1.500 0,1 [%] x 161Ah 115,0
P027 Hiz sapma hatasi algilama seviyesi 0-12.000 0,01 [Hz] x 161Bh 10,00
P031 Hizlanma/yavaslama siiresi giris secimi 00 (dijital operatér), 03 (kolay sekans) - x 161Fh 00
P033 Tork komutu giris se¢imi 00 (O terminali), 01 (OI terminali), - x 1621h 00
03 (dijital operatér), 06 (Segenek)
P034 Tork komut ayar1 0-200 1[%] v 1622h 0
P036 Tork bias modu 00 (mpdu devre dis1 birakma), 01 (dijital operator), | - x 1624h 00
P037 Tork bias degeri -200 - +200 1 [%] 1625h 0
P038 Tork bias polarite secimi 00 (simgeyle gosterilir), 01 (caliyma y6niine gore degisir), | - x 1626h 00
05 (Segenek)
P039 (32 bit) | Tork kontrollii ¢calisma igin hiz limiti (ileri doniis) | 0 - 12.000 0,01 [Hz] x 1627h 0,00
1628h
P040 (32 bit) Tork kontrollii ¢aligma i¢in hiz limiti (geri doniis) 0-12.000 0,01 [Hz] x 1629h 0,00
162Ah
P041 Hiz/tork kontrol anahtarlama siiresi 0-1.000 - x 162Bh 0
P044 Haberlesme watchdog zamanlayici 0-9.999 0,01 sn. x 162Eh 1,00
P045 Haberlesme hatasindaki invertor eylemi 00 (hata), 01 (yavasladiktan ve motorun - x 162Fh 00
durmasindan sonra hata), 02 (hatalar1 gézardi etme),
03 (serbest ¢alismadan sonra motoru durdurma),
04 (yavaslama ve motoru durdurma)
P046 DeviceNet varsayilan baglant1 yolu 0-7 - x 1630h 1
P048 Haberlesme invertor eylemi bekleme modu 00 (hata), 01 (yavasladiktan ve motorun - x 1632h 00

durmasindan sonra hata), 02 (hatalar1 gozardi etme),
03 (serbest ¢calismadan sonra motoru durdurma),
04 (yavaslama ve motoru durdurma)

P049 RPM motor kutup ayar1 0 (0 kutup), 1 (2 kutup), 2 (4 kutup), 3 (6 kutup), - x 1633h 0
4 (8 kutup), 5 (10 kutup), 6 (12 kutup), 7 (14 kutup)
8 (16 kutup), 9 (18 kutup), 10 (20 kutup),

11 (22 kutup), 12 (24 kutup), 13 (26 kutup),

14 (28 kutup), 15 (30 kutup), 16 (32 kutup),

17 (34 kutup), 18 (36 kutup), 19 (38 kutup)
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Fonksiyonu Fonksiyonu ad1 Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Calisma | Modbus | Varsayi-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
P055 Puls dizisi frekans ii-lqegi 10 - 320 (izin verilen maksimum frekansla ilgili giris | 0,1 [kHz] x 163%h 1,5
frekansi)
P056 Puls dizisi frekans filtresi zaman sabiti 1-200 0,01 sn. x 163Ah 0,10
P057 Puls dizisi frekans bias1 -100 ile +100 1[%] x 163Bh 0
P058 Puls dizisi frekans limiti 0-100 1 [%] x 163Ch 100
P060 (32 bit) | Cok asamali pozisyon 0 P073 ile P072 1 v 163Eh 0
163Fh
P061 (32 bit) | Cok asamal1 pozisyon 1 P073 ile P072 1 v 1640h 0
1641h
P062 (32 bit) | Cok asamal1 pozisyon 2 P073 ile P072 1 v 1642h 0
1643h
P063 (32 bit) | Cok asamal1 pozisyon 3 P073 ile P072 1 v 1644h 0
1645h
P064 (32 bit) | Cok asamal1 pozisyon 4 P073 ile P072 1 v 1646h 0
1647h
P065 (32 bit) | Cok asamal1 pozisyon 5 P073 ile P072 1 v 1648h 0
164%h
P066 (32 bit) | Cok asamal1 pozisyon 6 P073 ile P072 1 v 164Ah 0
164Bh
P067 (32 bit) | Cok asamal1 pozisyon 7 P073 ile P072 1 v 164Ch 0
164Dh
P068 Baslangi¢ konumuna d6nme modu se¢imi 00 (Diisiik)/01 (Yiiksek) - v 164Eh 00
P069 Ana pozisyon yonii 00 (FW)/01 (RV) - v 164Fh 01
P070 Diisiik hizda ana pozisyona déonme frekansi 0 - 1.000 - v 1650h 5,00
P071 Yiiksek h1zda ana pozisyona donme frekansi 0 - 40.000 - v 1651h 5,00
P072 (32 bit) Pozisyon aralig: (ileri) 0 - 268.435.455 1 v 1652h | +26.843
1653h 5.455
P073 (32 bit) Pozisyon aralig: (geri) -268.435.455 - 0 1 v 1654h -26.843
1655h 5.455
P075 Pozisyonlandirma modu 00... Siirlandirmal x 1657h 00
01... Sinirlandirmasiz (en hizli kontrol)
P077 Enkoder kesintisi siire agimi1 0-100 0,1 [sn.] x 1659h 1,0
P100 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (00) 0 - 65.530 1 v 1666h 0
P101 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (01) 0-65.530 1 4 1667h 0
P102 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (02) 0 - 65.530 1 v 1668h 0
P103 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (03) 0 - 65.530 1 v 1669h 0
P104 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (04) 0 - 65.530 1 v 166Ah 0
P105 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (05) 0 - 65.530 1 v 166Bh 0
P106 Siiriicii programlama kullanic1 parametresi U (06) 0 - 65.530 1 v 166Ch 0
P107 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (07) 0 - 65.530 1 v 166Dh 0
P108 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (08) 0 - 65.530 1 v 166Eh 0
P109 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (09) 0 - 65.530 1 v 166Fh 0
P110 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (10) 0 - 65.530 1 v 1670h 0
P111 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (11) 0 - 65.530 1 v 1671h 0
P112 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (12) 0 - 65.530 1 v 1672h 0
P113 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (13) 0 - 65.530 1 v 1673h 0
P114 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (14) 0 - 65.530 1 v 1674h 0
P115 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (15) 0 - 65.530 1 v 1675h 0
P116 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (16) 0 - 65.530 1 v 1676h 0
P117 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (17) 0-65.530 1 v 1677h 0
P118 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (18) 0 - 65.530 1 v 1678h 0
P119 Siiriicii programlama kullanic1 parametresi U (19) 0 - 65.530 1 v 1679h 0
P120 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (20) 0 - 65.530 1 v 167Ah 0
P121 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (21) | 0 - 65.530 1 v 167Bh 0
P122 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (22) 0 - 65.530 1 v 167Ch 0
P123 Siiriicii programlama Q kullanic1 parametresi U (23) | 0 - 65.530 1 v 167Dh 0
P124 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (24) | 0 - 65.530 1 v 167Eh 0
P125 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (25) 0 - 65.530 1 v 167Fh 0
P126 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (26) 0 - 65.530 v 1680h 0
P127 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (27) 0 - 65.530 v 1681h 0
P128 Siiriicii programlama kullanic1 parametresi U (28) 0 - 65.530 1 v 1682h 0
P129 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (29) 0 - 65.530 1 v 1683h 0
P130 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (30) 0 - 65.530 1 v 1684h 0
P131 Siiriicii programlama kullanici parametresi U (31) 0 - 65.530 1 4 1685h 0
P140 EzCOM veri sayis 1-5 - v 168Eh 5
P141 EzCOM varis noktasi 1 adresi 1-247 - v 168Fh 1
P142 EzCOM varis noktasi 1 kaydi 0000 - FFFF - v 1690h 0000
P143 EzCOM kaynak 1 kaydi 0000 - FFFF - v 1691h 0000
P144 EzCOM varis noktasi 2 adresi 1-247 - v 1692h 2
P145 EzCOM varis noktasi 2 kaydi 0000 - FFFF - v 1693h 0000
P146 EzCOM kaynak 2 kaydi 0000 - FFFF - v 1694h 0000
P147 EzCOM varis noktasi 3 adresi 1-247 - v 1695h 3
P148 EzCOM varis noktasi 3 kaydi 0000 - FFFF - v 1696h 0000
P149 EzCOM kaynak 3 kaydi 0000 - FFFF - v 1697h 0000
P150 EzCOM varis noktasi 4 adresi 1-247 - v 1698h 4
P151 EzCOM varis noktasi 4 kaydi 0000 - FFFF - v 1699h 0000
P152 EzCOM kaynak 4 kaydi 0000 - FFFF - 4 169Ah 0000
P153 EzCOM varis noktasi 5 adresi 1-247 - v 169Bh 5
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Fonksiyonu Fonksiyonu adi Izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Calisma | Modbus | Varsay1-
kodu modu Kayit lan
diizenleme No.
P154 EzCOM varis noktasi 5 kaydi 0000 - FFFF - v 169Ch 0000
P155 EzCOM kaynak 5 kaydi 0000 - FFFF - v 169Dh 0000
P160 Segenek I/F komutu yazma kaydi 1 0000 - FFFF - v 16A2h 0000
P161 Segenek I/F komutu yazma kaydi 2 0000 - FFFF - v 16A3h 0000
P162 Segenek I/F komutu yazma kaydi 3 0000 - FFFF - v 16A4h 0000
P163 Segenek I/F komutu yazma kaydi 4 0000 - FFFF - v 16A5h 0000
P164 Se¢enek I/F komutu yazma kayd1 5 0000 - FFFF - v 16A6h 0000
P165 Segenek I/F komutu yazma kayd1 6 0000 - FFFF - v 16A7h 0000
P166 Segenek I/F komutu yazma kaydi 7 0000 - FFFF - v 16A8h 0000
P167 Se¢enek I/F komutu yazma kayd1 8 0000 - FFFF - v 16A9h 0000
P168 Segenek I/F komutu yazma kaydi 9 0000 - FFFF - v 16AAh 0000
P169 Segenek I/F komutu yazma kaydi 10 0000 - FFFF - v 16ABh 0000
P170 Segenek I/F komutu okuma kaydi 1 0000 - FFFF - v 16ACh 0000
P171 Segenek I/F komutu okuma kaydi 2 0000 - FFFF - v 16ADh 0000
P172 Segenek I/F komutu okuma kaydi 3 0000 - FFFF - v 16AEh 0000
P173 Segenek I/F komutu okuma kaydi 4 0000 - FFFF - v 16AFh 0000
P174 Segenek I/F komutu okuma kaydi 5 0000 - FFFF - v 16B0Oh 0000
P175 Segenek I/F komutu okuma kayd1 6 0000 - FFFF - v 16B1h 0000
P176 Segenek I/F komutu okuma kaydi 7 0000 - FFFF - v 16B2h 0000
P177 Segenek I/F komutu okuma kaydi 8 0000 - FFFF - v 16B3h 0000
P178 Segenek I/F komutu okuma kayd1 9 0000 - FFFF - v 16B4h 0000
P179 Segenek I/F komutu okuma kaydi 10 0000 - FFFF - v 16B5h 0000
P180 Profibus Diigiim adresi 0-125 - x 16B6h 0
P181 Profibus Agik Diigiim adresi 00 (ag1k)/01 (acik degil) - x 16B7h 00
P182 Profibus Harita se¢imi 00 (PPO)/01 (Geleneksel) - x 16B8h 00
P190 CompoNet Diigiim adresi 0-63 - x 16COh 0
P192 DeviceNet MAC ID'si 0-63 - x 16C2h 63
P195 ML2 sasi uzunlugu 00 (32 bayt)/01 (17 bayt)) - x 16C5h 00
P196 ML2 Diigiim adresi 21-3E - x 16C6h 21
4.7 Parametre grubu F
Fonksiyonu Fonksiyonu ad1 izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Calismamodu Modbus Varsayilan
kodu diizenleme Kayit No.
0001h
F001 (32 bit) Cikas frekansi 0,00 - 400,00 0,01 [Hz] v 6,00
0002h
1103h
F002 (32 bit) | Hizlanma siiresi (1) 0,01 - 3.600,00 0,01 [s] v 10,00
1104h
1105h
F003 (32 bit) | Yavaglama siiresi (1) 0,01 - 3.600,00 0,01 [s] v 10,00
1106h
F004 Tus takimi1 RUN tusu yonlendirme 00: ileri, 01:Geri - x 1107h 00

4.8 Parametre grubu U: Kullanici parametreleri

Herhangi bir fonksiyon kodu, bu 32 parametreye gore kaydedilebilir. Ekran modu “kullanici parametresi” olarak ayarlandiysa
yalnizca U001 - U032 aras1 ve d001, FOO1, b037 goriintiilenir.

Fonksiyonu Fonksiyonu ad1 izleme ve ayarlama 6geleri Uniteler Calisma modu Modbus Varsayilan
kodu diizenleme Kayit No.
U001 Kullanici parametresi 1 “yok”, d001 - P183 - v - no
- v - no
U032 Kullanic parametresi 32 “yok”, d001 - P183 - v - no
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