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MICROMASTER 410 Dokimantasyonu

Baslarken Kilavuzu SIEMENS .
Hizli devreye Alma ile ilgili bilgileri igerir. g

Isletme Talimatlar
MM410’un kurulumu, devreye alinmasi, kontrol modlari, sistem SIEMENS
parametrelerinin yapisi, ariza bulma, teknik ézellikleri ve opsiyonel
Urtnleri hakkinda bilgi verir.

MICROMASTER 410

e e— ]

Parametre Listesi
Parametre listesi tim parametrelerin islevsel siraya gore yapilandiriimig SIEMENS
sekilde ve ayrintili olarak agiklamalarini igermektedir.
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Kataloglar

Kataloglarda uygun inverter secimi yapabilmek i¢in gereken bilginin
yanisira filtreler, sok bobinleri, operatér panelleri ve iletisim secenekleri
hakkinda bilgiler bulunabilir.
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Uyan

!§Ietme Talimatlarinda yer alan tim Tanimlar ve Uyarilari dikkate aliniz.
Isletme Talimatlari size en yakin Siemens satis ofisi vasitasi ile 6SE6400-5EA00-0BPO siparis no.su ile

siparis edilebilir.

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

Yazihim ve Egitim hususlari icin onaylanan Siemens kalitesi,
DIN ISO 9001, Reg. No. 2160-01 standartlarini karsilamaktadir.

Bu dokimanin ya da igindekilerin, yazili izin alinmaksizin
cogaltiimasi, aktariimasi veya kullaniimasi yasaktir. Aksi sekilde
hareket edenler olusabilecek hasarlardan sorumlu tutulacaktir.
Patent onayi veya kullanima sunulan bir modelin ya da tasarimin
kayit altina alinmasi haklari da dahil olmak zere butin haklari
saklidir.

© Siemens AG 2000. Bitiin haklari saklidir.

MICROMASTER® Siemens’in ticari kaydi bulunan bir markasidir.

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

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

Siemens kullanim kilavuzlari, 6zel kosullarda muhafaza edilen
ormanlardaki agaglardan temin edilen klorin icermeyen kagitlara
basiimaktadir. Basim ve ciltleme iglemleri esnasinda higbir
solvent kullaniimamigtir.

Onceden haber vermeksizin dokiimanda degisiklik yapilmasi
mUimkadndur.

Siparis Numarasi: 6SE6400-5EB00-0BPO
Almanya’da basilmigtir
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MICROMASTER 410 Parametreleri

Bu parametre listesi yalnizca MICROMASTER 410’un kullanim kilavuzu ile birlikte
kullaniimalidir. Kilavuzlarin igerisinde yer alan Uyari, Dikkat, Notlar gibi bolimlere lttfen

gerekli 6zeni gosteriniz.
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Error! Style not defined.

1.1

Parametreler

MICROMASTER 410 Sistem Parametrelerine Giris

Parametre tanimlarinin gosterilis sekli asagidaki gibidir.

1 Par no.
[index]

2 Parametre adi 9 Min: 12 Sev.:
3 CStat: 5 Datatipi 7 Birim: 10 Def: 2
4 P-Grubu: 6 aktif: 8 Hiz.Dev.Al.: 11 Max:

Tanim:

Parametre numarasi

ligili parametre numarasini gésterir. Kullanilan numaralar 0000-9999 araligindaki 4 basamakli numaralardr.
Basinda “r’ bulunan numaralar parametrenin, belirli bir degeri gésteren ancak bu parametre tizerinden farkli
bir deger girilerek degistirilemeyen “salt-okunur” bir parametre oldugunu gdsterir (bu durumlarda parametre

taniminin baslik kismindaki “Birim”, “Min”, “Ref” ve “Max” bélimlerinde ¢izgi “-“ isareti belirtilmistir).

Diger tim parametreler “P” ile baglamaktadir. Bu parametrelerin degerleri baslik bolimunde belirtiimis olan

“Min” ve “Max” araligi igerisinde degistirilebilir.

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

Parametre ad
ligili parametrenin adini gosterir. Bazi parametre adlari asagidaki kisaltiimis 6n ekleri icermektedir : Bl, BO, ClI
ve CO:

Bu kisaltmalarin anlamlari agagidaki gibidir:

BI = Binektor girisi, 6rn. parametre bir dijital sinyalin kaynagini seger.

BO = Binektdr ¢ikigi, 8rn. parametre bir dijital sinyal gibi baglar.

Cl = Konnektor girisi, 6rn. parametre bir analog sinyalin kaynagini seger.

CcO = Konnektor gikisi, 6rn. parametre bir analog sinyal gibi baglar.

CO/BO = Konnektor/Binektor ¢ikisi, 6rn. parametre bir analog sinyal ve/veya bir dijital

sinyal gibi bagdlar.

BiCo sistemi MM410°’da bulunmamaktadir. Parametre isimleri, diger inverter tiplerinin isimleri ile ayni olmalari
icin degistiriimemigtir.

Cstat (Devreye Alma Konumu)

Parametrenin hangi durumda devreye alinabilecegini belirtir. Ug konum séz konusudur:

Devreye Alma

Calisma U

Calismaya Hazir T

Bu, ilgili parametrenin degistirilebilecegi konumlari gdstermektedir. Bir, iki veya her ti¢ konum da belirtilebilir.
Eger ¢ konum da belirtiimisse bu ilgili parametre ayarinin her i konumda da degistirilebilecegi anlamina
gelir.

MICROMASTER 410 Parameter List
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4. P-Grubu
Parametrenin ait oldugu islevsel grubu gésterir.

Not
Parametre P0004 (parametre filtresi) bir filtre gorevini yapar ve segilen islevsel gruba gére parametrelere
erigimlerle ilgili bir parametredir.

5. Datatipi
Mevcut data tipleri asagidaki tabloda gosterilmistir.
Notasyon Anlami
u16 16-bit isaretlenmemis
u32 32-bit isaretlenmemis
116 16-bit tam sayi
132 32-bit tam say
Float Floating point (kayan noktali)
6.  Aktif
¢ Hemen parametre degerlerindeki degisikliklerin girilir girilmez etkili oldugunu
¢ Onay sonrasi degisikliklerin operatdr panel (OP) Gzerinde bulunan “P” tusuna basiliktan sonra etkili
oldugunu
gosterir.
7. Birim

Parametre deg@erlerinin 6lglim birimlerini gosterir

8. Hizli devreye Alma
Evet veya Hayir olmak lizere bir parametrenin yalnizca hizli devreye alma sirasinda mi degistirilip
degistirilemeyecegini gosterir, 6rn. P0010 (devreye almak igin parametre gruplari) 1’e ayarlandiginda (hizli
devreye alma).

9. Min
Parametrenin ayarlanabilecedi minimum degeri gosterir.
10. Def
Varsayilan degeri gosterir, 6rn. kullanici parametre igin bir deger girmezse uygulanacak degeri gosterir.
11. Max
Parametrenin ayarlanabilecedi maksimum degeri gosterir.
12. Seviye

Kullanici erisim seviyesini gosterir. Ug tip erisim seviyesi bulunmaktadir: Standart, Geligsmis ve Uzman. Her bir
islevsel gruptaki parametre sayisi P0003'te (kullanici erisim seviyesi) ayarlanan erisim seviyesine baglhdir.

13. Tanim
Parametre tanimlari asagida listelenen bolim ve igeriklerden olugsmaktadir. Bu bolim ve igeriklerin bir kismi
istege bagh (opsiyonel) olup, uygulama alaninin olmadigi durumlarda lizerinde durulmayacaktir.

Tanim: Parametre fonksiyonunun kisa tanimi.

Diyagram: Uygun durumlarda, karakteristik bir egri Gzerinde parametrelerin etkilerini gdsteren
diyagram

Ayarlar: Uygulanabilir ayarlarin listesi. Bunlar :
Muhtemel ayarlar, En yaygin ayarlar, Indeks ve Bitalanlarr’dir

Ornek: Belirli bir parametre ayarinin etkilerine iliskin opsiyonel érnek.

Bagimhlik: Bu parametre ile baglantili olarak yerine getirilmesi gereken sartlar. Ayrica, bu

parametrenin diger parametre(ler) ve diger parametrelerin bu parametre tUzerinde
olusturabilecegi 6zel etkiler.

Uyari / Dikkat / Uyari Notu / Not:
Cihaza zarar verebilecek ya da kisisel yaralanmalara sebep olabilecek durumlari
engellemek igin dikkat edilmesi gereken énemli bilgiler / problemleri 6nlemek igin
dikkat edilmesi gereken spesifik bilgiler / Kullaniciya faydali olabilecek bilgiler

Daha fazla ayrinti: Belirli bir parametreyi ilgilendiren daha detayli bilgi kaynaklari.

MICROMASTER 410 Parameter List
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1.2

Hizli Devreye Alma (P0010=1)

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

No isim Kullanici Sev. Cstat
P0100 Avrupa / Kuzey Amerika 1 (¢}
P0300 Motor tipini segme 3 (e}
P0304 Nominal motor gerilimi 1 C
P0305 Nominal motor akimi 1 C
P0307 Nominal motor giicl 1 C
P0308 Nominal motor cosPhi 3 C
P0309 Nominal motor verimi 3 C
P0310 Nominal motor frekansi 1 (¢}
P0311 Nominal motor hizi 1 C
P0335 Motor sogutma 3 CT
P0640 Motor asir yik faktori [%] 3 CUT
P0700 Komut kaynagi segimi 1 CT
P1000 Frekans set degerinin secimi 1 CT
P1080 Min. Frekans 1 CUT
P1082 Max. Frekans 1 CT
P1120 Kalkis rampasi siresi 1 CUT
P1121 Durug rampasi suresi 1 CUT
P1135 OFF3 durus rampasi suresi 3 CUT
P1300 Kontrol modu 2 CT
P3900 Hizli devreye almayi sonlandirma 1 (¢}

P0010=1 segcildiginde, PO003 (kullanici erisim seviyesi) erisilecek parametreleri segmek
icin kullanilabilir. Bu parametre ayni zamanda hizli devreye alma isleminin uygulanmasi
icin kullanici taniml bir parametre listesi segimine de imkan verir.

Hizl devreye alma islemlerinin sonunda, gerekli tim motor hesaplamalarini yapmak ve
diger tim parametreleri (P0010=1’e dahil edilmemistir) varsayilan degerlerine getirmek igin
P3900=1 giriniz.

Not
Sadece Hizli devreye Aima modunda gegerlidir.

Fabrika ¢ikis degerlerine getirme (resetleme)

Tum parametreleri resetlemek icin asagidaki parametrelere su degerler girilmelidir :
P0010=30.
P0970=1.

Not
Resetleme isleminin tamamlanmasi yaklasik olarak 10 saniye siirmektedir.

MICROMASTER 410 Parameter List
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Yedi-kisimli (seven-segment) ekran
Yedi-kisimli ekranin yapisi asagida goésterildigi gibidir :

Segment Biti 15 14 13 12 1 10 9 8

T
L HHHH

Segment Biti 7 6 5 4 3 2 1 0

Ekran uzerindeki ilgili bitlerin anlamlari durum ve kontrol word parametreleri bélimuinde
aciklanmistir.

MICROMASTER 410 Parameter List
6SE6400-5EB00-0BPO 9
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1.3

Parametre Tanimi

r0000 Siiriici ekrani Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 1
P-Grubu: HER ZAMAN Max: -
P0005'te tanimlanan kullanici tarafindan segilmis degeri gériintiiler.
Not:
"Fn" tusuna 2 saniye sire ile basilmasi kullanicinin DC bara gerilimi, ¢ikis frekansi, ¢ikis gerilimi ve segilmis olan
r0000 ayarini goriintiilemesini saglar (P0005'te agiklanmigtir).
r0002 Siiriicliniin durumu Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Siricinin o andaki durumunu géruntuler.
Enum:
0 Devreye alma modu (P0010 != 0)
1 Suricl hazir
2 Suricl hata aktif
3 Suriucil galismaya basliyor (DC-bara 6n sarji)
4 Sirucu galisiyor
5 Duruyor (durus rampast)
Bagimhlik:
Konum 3 yalnizca DC bara 6n sarji esnasinda gérulebilir.

P0003 Kullanici erigim seviyesi Min: 1 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 1
P-Grubu: HER ZAMAN Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 4
Kullanicilarin parametre dizilerine erisim seviyelerini tanimlar. Varsayilan ayarlar (standart) basit uygulamalarin
birgogu igin yeterli olmaktadir.

Enum:
1 Standart: En sik kullanilan parametrelere erisimi saglar.
2 Gelismis: Gelismis erisimi saglar 6rn. inverter /O fonksiyonlari.
3 Uzman: Yalnizca uzman seviyesinde kullanim igin.
4 Rezerve

P0004 Parametre filtresi Min: 0 Sev.:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: HER ZAMAN Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 21

. Mevcut parametreleri devreye alma sirasinda kolaylik saglamasi agisindan islevsellige gore filtreler.
Ornek:
P0004 = 8 yalnizca ADC parametrelerinin goriintiilenmesini saglar.
Enum:
0 Tudm parametreler
2 inverter
3 Motor
7 Komutlar, dijital I/O
8 ADC
10 Set degeri kanall / RFG
12 Suricl ozellikleri
13 Motor kontroli
20 iletisim
21 Alarmlar / uyarilar / izleme
Bagimhlik:
Parametre baslk kisminda “Quick Comm: Evet” ile isaretlenmis olan parametreler sadece P0010 = 1 (Hizli devreye
Alma) iken ayarlanabilir.
Not:
inverter P0004'iin herhangi bir degeri ile calismaya baslayabilir.
P0005 Ekran se¢imi Min: 2 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 21 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 2294
Parametre r0000 (suriicl ekrani) igin ekran goriintisini secer.
Ayarlar:

21 Aktlel frekans

25 Cikis gerilimi

26 DC bara gerilimi
Uyari notu:

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

Bkz. ligili "rxxxx" parametre tanimlari.

MICROMASTER 410 Parameter List
6SE6400-5EB00-0BPO
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P0010 Devreye alma parametre filtresi Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: HER ZAMAN Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 30
Belirli bir fonksiyonel gruba ait parametrelerin segilebilmesi igin parametreleri filtreler.
Enum:
0 Hazir
1 Hizli devreye Alma
2 inverter
29 Yikleme
30 Fabrika ayarlari
Bagimhlik:
Inverterin galismasi icin 0’a reset ediniz.
P0003 (kullanici erisim seviyesi) ayni zamanda parametrelere erisimi de belirler.
Not:
Eger P3900=0 degilse (0 varsayilan degerdir), bu parametre otomatik olarak 0’a resetlenir.
r0018 Yazilim siiriimii Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Kurulmus bulunan yazilimin siirim no.sunu gérintiler.
r0019 CO/BO: BOP kontrol kelimesi Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Operator panel komutlarinin durumunu gériintler.
Asagidaki ayarlar BICO giris parametrelerine baglanirken tus takimi kontroli igin “kaynak” kodlari olarak kullanilir.
Bit alanlari:
Bit00 START/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 OFF2: Elektriksel durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit08 JOG saga 0 HAYIR
1 EVET
Bitll Ters yon (set deferi ¢evrimi) 0 HAYIR
1 EVET
Bitl3 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bitl4 Motor potansiyometresi MOP asadi 0 HAYIR
1 EVET
Not:
BICO teknolojisi, operatér panelin tuglarina fonskiyonlarin atanmasi icin kullanildiginda bu parametre ilgili komutun
o anki durumunu gdsterir.
Asagidaki fonskiyonlar ayri tuglara baglanabilir:
- START/OFF1,
- OFF2,
- JOG,
- TERS,
- ARTMA,
- AZALMA
r0020 CO: Aktiiel frekans set degeri Min: - Sev..
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktlel frekans set dederini gésterir (rampa fonsiyonu Uretecinden gelen bilgi).
r0021 CO: Aktliel frekans Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Kayma kompanzasyonu, rezonans soénimu ve frekans sinirlamasini hari¢ tutarak inverterin akttel ¢ikis frekansini
(r0024) gbsterir.
r0022 Aktiiel rotor hizi Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: 1/min Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
inverter cikig frekansi [Hz] x 120 / kutup sayisi ‘na gére hesaplanan rotor hizini gésterir.
Not:
Bu hesaplama yiike bagdlh kaymayi hesaba katmaz.
r0024 CO: Aktiiel ¢ikis frekansi Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Aktuel ¢ikis frekansini gosterir (kayma kompanzasyonu, rezonans soniimi ve frekans sinirlamasini kapsar).

MICROMASTER 410 Parameter List
6SE6400-5EB00-0BPO 11
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r0025 CO: Aktiiel gikis gerilimi Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motora uygulanan gerilimi gdsterir [rms].
r0026 CO: Aktuel DC-bara gerilimi Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
DC-bara gerilimini gésterir.
r0034 CO: Motor sicaklig (i2t) Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Hesaplanan motor sicakligini (12t modeli) izin verilen maksimum degerin [%] si olarak gésterir.
Not:
100 % degeri motorun izin verilen maksimum ¢alisma sicakligina eristigini gdsterir. Bu durumda inverter, P0610’da
belirtildigi gibi motor yiikiinii azaltmaya galisacaktir (motor 12t sicaklik reaksiyonu).
r0052 CO/BO: Aktiiel durum kelime 1 Min: - Sev..
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -
inverterin birinci aktif durum kelimesini gésterir (bit format) ve inverter durumunu teshis etmek igin kullanilabilir.
Durum kelimesi icin display segmentleri “MICROMASTER 410 Sistem Parametrelerine Giris” kisminda
gosterilmigtir.
Bit alanlari:
Bit00 Stirtict hazir 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Stirtictt ¢alismaya hazir 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Stirtict calisiyor 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Siirtici hatasi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 OFF2 aktif 0 EVET
1 HAYIR
Bit05 OFF3 aktif 0 EVET
1 HAYIR
Bit06 START engellemesi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Stirtici uyarisi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 Sapma set dederi / aktiiel degder 0 EVET
1 HAYIR
Bit09 PZD kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bitl0 Maksimum frekansa ulasildi HAYIR
1 EVET
Bitll Uyari: Motor akimi siniri 0 EVET
1 HAYIR
Bitl2 Motor freni aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bitl3 Motor asiri yilk 0 EVET
1 HAYIR
Bitl4 Motor saga doniiyor 0 HAYIR
1 EVET
Bitl5 Strlici asiri yik 0 EVET
1 HAYIR
Not:
Bit3 (hata) degeri dijital ¢ikis Uzerinde cevrilecek (Duslk = Hata, Yiksek = Hata yok).
r0053 CO/BO: Aktiiel durum kelime 2 Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -
inverterin ikinci durum kelimesini gésterir (bit formatinda).
Bit alanlari:
Bit00 DC freni aktif 0 HAYIR
1 EVET
BitO01 Ger.frek. r0024 > P2167 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Ger.frek. r0024 > P1080 0 HAYIR
1 EVET
Bit 05 Rezerve
Bit06 Ger. frek. r0024 >= set degeri 0 HAYIR
1 EVET
Bit 07 Rezerve
Ayrintilar:

Bkz. kilavuzun “MICROMASTER 410 Sistem Parametrelerine Girig" boéliminde verilen yedi-parcali ekran

tanimlari.
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r0054 CO/BO: Aktiiel kontrol kelime 1 Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
inverterin birinci kontrol kelimesini gdsterir ve aktif durumda olan komutlari teshis etmek igin kullanilabilir.
Bit alanlarn:
Bit00 START/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 OFF2: Elektriksel durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit02 OFF3: Hizli durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit03 Pals devrede 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 RFG devrede 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 RFG start 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Set degeri devrede 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Hata resetleme 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 JOG saga 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 JOG sola 0 HAYIR
1 EVET
Bitlo0 PLC’den kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bitll Ters yon (set deferi ¢evrimi) 0 HAYIR
1 EVET
Bitl3 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bitl4 Motor potansiyometresi MOP asadi 0 HAYIR
1 EVET
Bitl5 Lokal / Uzak 0 HAYIR
1 EVET
Ayrintilar:
Bkz. kilavuzun “MICROMASTER 410 Sistem Parametrelerine Girig" boélimiinde verilen yedi-pargali ekran
tanimlari.
r0055 CO/BO: llave aktiiel kontrol kelimesi Min: - Sev..
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Inverterin ilave kontrol kelimesini gésterir ve aktif durumda olan komutlari teshis etmek igin kullanilabilir.
Bit alanlari:
Bit00 Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 DC freni devrede 0 HAYIR
1 EVET
Bitl3 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR
Ayrintilar:

Bkz. kilavuzun “MICROMASTER 410 Sistem Parametrelerine Girig" bélimiinde verilen yedi-pargali ekran

tanimlari.
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r0056 CO/BO: Motor kontroliin durumu
Datatipi: U16
P-Grubu: CONTROL

Birim: -

Min:
Def:
Max:

Sev.:

2

inverter durumunu teshis etmek igin kullanilabilecek motor kontroliin durumunu (MM410: V/f durumu) gosterir.

Bitalanlari:
Bit00 ilk kontrol tamamlandi

Bit01 Motor miknatislanma giderme islemi bitti

Bit02 Palslar devrede

Bit04 Motor uyarimi bitti

Bit05 Kalkis gliglendirmesi aktif
Bit06 Hizlandirma gliclendirmesi aktif
Bit07 Frekans negatif

Bit08 Saha zayiflamasi aktif

Bit09 Volts set de§eri sinirlandi
Bitl0 Kayma frekansi sinirlandi

Bitll F ¢ik > F max Frek. sinirlanda
Bitl3 I-max kontroldri aktif

Bitl4 Vdc-max kontroldri aktif

Ayrintilar:

HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET

rPORPOHOHFHRROHRORFPOFHRPRORHORFRORROROR OR O

Bkz. kilavuzun “MICROMASTER 410 Sistem Parametrelerine Girig" bélimiinde verilen yedi-parcali ekran tanimlar

r0067 CO: Aktiiel gikis akimi sinin
Datatipi: Float
P-Grubu: CONTROL

Birim: A

Min:
Def:
Max:

Sdirucinln gecerli olan maksimum ¢ikis akimini gosterir.

Bu deger, motor ve inverter termal korumasi; nominal degerlerin disurtlmesinden etkilenir.

Bagimhlik:

P0610 (motor 12t sicaklik reaksiyonu) sinira gelindiginde verilecek reaksiyonu tanimlar.

Sev.:

3

Not:

Normal olarak, akim siniri = nominal motor akimi (P0305) x motor akim siniri (P0640) dir. Bu, maksimum inverter

akimina r0209 esit veya ondan daha kiguktur.

Motor termal model hesabi, asiri iIsinmanin olugacagini gosterirse akim siniri azaltilabilir.

MICROMASTER 410 Parameter List
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P0100 Avrupa / Kuzey Amerika Min: 0 Sev.:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: QUICK Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 2
Gug ayarlarinin [kW] veya [hp] cinsinden ifade edilecegini belirler (6rn. Nominal plaka gli¢ degeri — P0307).
Burada referans frekansina (P2000) ilave olarak nominal plaka frekans degeri (P0310) ve maksimum motor
frekansi varsayilan degerleri de (P1082) otomatik olarak ayarlanabilir.
Enum:
0 Avrupa [kW], frekans (varsayilan) 50 Hz
1 Kuzey Amerika [hp], frekans (varsayilan) 60 Hz
2 Kuzey Amerika [kW], frekans (varsayilan) 60 Hz
Bagimhlik:
Frekans araligi icin wire link’i ayni zamanda varsayilan frekansi segmek icin de kullanilir:
wire link | Anlami P0100 | Analami
ayari
Uncut [kW], frekans (varsayilan) 50 [Hz] | Dikkate 1 [hp], frekans (varsayilan) 60 [Hz]
alinmayabilir
Cut [hp], frekans (varsayilan) 60 [Hz] Dikkate 0 [kw], frekans (varsayilan) 50 [Hz]
alinmayabilir
Bu parametreyi degistirmeden 6nce suriiclyl durdurun (6rn. Tim palslari devre disi birakin)
P0010 = 1 (devreye alma modu) degisikliklerin yapilabilmesini saglar.
P0100’i degistirmek, tim nominal motor parametrelerini ve buna bagli diger parametreleri sifirlar. (bkz. P0340 —
motor parametrelerinin hesaplanmasi).
r0200 Aktlel guc kati kod numarasi Min: - Sev.:
Datatipi: U32 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Donanim varyantini asagidaki tabloda gorildigu gibi tanimlar.
Code |Order number Code |Order number
2001 |[6SE6410-2UB11-2AA0 2011 |6SE6410-2UA11-2AA0
2002 |[6SE6410-2UB12-5AA0 2012 |6SE6410-2UA12-5AA0
2003 |[6SE6410-2UB13-7AA0 2013 |6SE6410-2UA13-7AAQ
2004 |[6SE6410-2UB15-5BA0 2014 |6SE6410-2UA15-5BA0
2005 |[6SE6410-2UB17-5BA0
2006 |[6SE6410-2BB11-2AA0
2007 |6SE6410-2BB12-5AA0
2008 |[6SE6410-2BB13-7AAQ
2009 |[6SE6410-2BB15-5BA0
2010 |6SE6410-2BB17-5BA0
Uyari notu:
Parametre r0200 = 0 tanimlanmis herhangi bir gli¢ kati olmadidini gdsterir.
P0201 Gii¢ kati kod numarasi Min: 0 Sev..
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: Onay sonrasi Gab.Dev.Al. No Max: 65535
Tanimlanmig olan gercek gug katini onaylar.
r0206 Nominal inverter giicii [kW] / [hp] Min: - Sev..
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterdeki nominal motor giiciinii gosterir.
Bagimhlik:
P0100 (Avrupa / Kuzey Amerika'da calistirma) ayarina goére deger [kKW] veya [hp] cinsinden gdsterilir.
r0207 Nominal inverter akimi Min: - Sev..
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterin maksimum siirekli cikis akimini gdsterir.
r0209 Maksimum inverter akimi Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -

Inverterin maksimum gikis akimini gésterir.

MICROMASTER 410 Parameter List
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P0210 Besleme gerilimi Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: V Def: 230 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 1000

Vdc kontroldriini optimize eder. Vdc kontroldrii, motordan cihaza rejeneratif enerji gelirse durus rampasi siresini
uzatarak DC-bara asiri gerilim hatasi yuziinden devreden gikmay! énler.

Bu degeri duglirmek kontol6riin daha erken reaksiyon vermesini saglar ve agiri gerilim riskini azaltir.

Bagimhlik:
Vdc kontrolérii igin kesme seviyeleri ve bilesik frenleme P0210’den (besleme gerilimi) elde edilir.
230V version
Vdc_max switch-on level = 1.15=% \/E * Vmains

Compound braking switch-on level = 1.13* \/5 * Vmains

115V version

Vdc_max_on =1.15 % \/E* Vmains *2
Compound braking switch-on level = 1.13 = \/E * Vmains * 2

Not:
Sebeke gerilimi girilen degerden daha yiiksekse, Vdc kontrolérii motorun hizlanmasini 6nlemek igin otomatik olarak
devre disi kalabilir. Bu durumda bir alarm verilir (A0910).

P0290 inverter agir yiik reaksiyonu Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: Onay sonrasi Gab.Dev.Al. No Max: 3
inverterin, kendi iginde olusabilecek asiri iIsinma durumunda nasil bir reaksiyon verecegini secer.

Enum:
0 Cikis frekansini disir (genellikle yalnizca degisken moment uygulamalarinda gegerlidir.)
1 Devreden ¢ik (FO004)
2 Pals frekansini ve gikis frekansini disur
3 Pals frekansini diisir ve sonra devreden ¢ik (FO004)

Uyari notu:
Alinan 6nlem dahili sicakligi yeteri kadar azaltamazsa devreden ¢ikma her durumda gergeklesir.
Normal sartlarda pals frekansi yalnizca 2 kHz'den yiiksek oldugunda dusurilur.

P0300 Motor tipi seg Min: 1 Sev.:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 2
Motor tipini seger.

Bu parametre devreye alma sirasinda motor tipini segmek ve inverter performansini optimize etmek igin gereklidir.
Motorlarin cogu asenkrondur; siphe durumunda asagidaki formull kullaniniz.
(nominal motor frekansi (P0310) * 60) / nominal motor devri (P0311)
Cikan sonug bir tamsay! ise, motor senkron bir motordur.
Enum:
1 Asenkron motor
2 Senkron motor
Bagimhlik:

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

Eger senkron motor segcildiyse, asagidaki fonksiyonlar kullanilamaz :
Giic faktéru (P0308)

Motor verimliligi (P0309)

Dénerken calistirma (P1200, P1202, P1203)

DC frenleme, P1232, P1233)

Kayma kompanzasyonu (P1335)

MICROMASTER 410 Parameter List
6SE6400-5EB00-0BPO 16



Issue A1 Error! Style not defined.

P0304 Nominal motor gerilimi Min: 10 Sev.:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: V Def: 230 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 2000

Motor plakasindaki nominal motor gerilimidir [V]. Asagidaki diyagram tipik bir motor plakasinda yer alan ilgili motor
verilerini gostermektedir.

P0310 | P0305 || P0304

3~Mot EN 60034
1LA7130-4AA10
No UD 0013509-0090-0031 TICIF 1325 IP 55 IMB3

_ 460 V
—| Cosgo.81] | 1455/min |

| N/Y 220-240/380-420 V| Y 440-480 95.75%

230-400 V

19.711.A

6.5kW

®

Cos ¢ 0.82 | 1755/min

=)

| 19.7-20.6/11.4-11.9 A |

P0308 P0311 P0309

Bagimhhik:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
P0305 Nominal motor akimi Min:  0.01 Sev.:
CStat: C Datatipi: Float Birim: A Def: 3.25 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 10000.00
Motor plakasindaki nominal motor akimidir [A] — bkz. P0304'teki diyagram.
Bagimhlik:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Not:
Asenkron motorlar igin, maksimum deger maksimum inverter akimi (r0209) olarak tanimlanir.
Senkron motorlar igin, maksimum deger maksimum inverter akiminin (r0209) iki kati olarak tanimlanir.
Minimum deger inverter nominal akiminin (r0207) 1/32’si kadar tanimlanir.
P0307 Nominal motor giicii Min:  0.01 Sev..
CStat: (¢} Datatipi: Float Birim: - Def: 0.75 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 2000.00
Motor plakasindaki nominal motor giicudur [kW/hp].
Bagimhlik:
P0100 = 1 ise, degerler [hp] cinsindendir — bkz. P0304’teki diyagram (plaka).
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
P0308 Nominal motor cosPhi Min:  0.000 Sev..
CStat: C Datatipi: Float Birim: - Def: 0.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 1.000
Motor plakasindaki nominal motor gli¢ faktériidir (cosPhi) — bkz. P0304’teki diyagram.
Bagimhlik:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Yalnizca P0100 = 0 veya 2 oldugunda gorinir, (motor giicti [kKW] cinsinden girilmektedir).
Parametrenin 0’a ayarlanmasi degerin otomatik olarak 6ngérilmesine sebep olur.
P0309 Nominal motor verimliligi Min: 0.0 Sev.:
CStat: C Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 99.9

Plakadaki [%] cinsinden nominal motor verimliligi.
Bagimhlik:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Yalnizca P0100 = 1 oldugunda gérundr, (6rn. motor glicl [hp] cinsinden girilmektedir).

Parametrenin 0’a ayarlanmasi degerin otomatik olarak éngérilmesine sebep olur.

MICROMASTER 410 Parameter List
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Ayrintilar:
Bkz. P0304'teki diyagram (plaka)
P0310 Nominal motor frekansi Min:  12.00 Sev.:
CStat: C Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 650.00

Plakadaki nominal motor frekansi [Hz].
Bagimhlik:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma).

Parametre degistirilirse kutup ¢ift sayisi otomatik olarak yeniden hesaplanir.

Ayrintilar:
Bkz. P0304'teki diyagram (plaka)
P0311 Nominal motor devri Min: 0 Sev..
CStat: C Datatipi: U16 Birim: 1/min Def: 0 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 40000

Plakadaki nominal motor devri [rpm].
Bagimhlik:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Parametrenin 0’a ayarlanmasi degerin otomatik olarak éngérilmesine sebep olur.

V/f kontroldeki kayma kompanzasyonu, dogru ¢alismasi igin nominal motor devrine ihtiyag duymaktadir.

Parametre degistirilirse kutup cift sayisi otomatik olarak yeniden hesaplanir.

Ayrintilar:
Bkz. P0304'teki diyagram (plaka)
P0335 Motor sogutma Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 1
Kullanilacak motor sogutma sistemini secer.
Enum:
0 Kendi kendine sogutmali: Motora bagh mile monte edilmis fani kullanir
1 Digaridan sogutmali: Ayri beslemeli bir sogutma fani kullanir
P0340 Motor parametrelerinin hesaplanmasi Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 1
Cesitli motor parametrelerini hesaplar.
Referans frekansi P2000’l de kapsar.
Enum:
0 Hesaplama yok
1 Tum parametrelendirme
Not:
Bu parametreye devreye alma sirasinda inverter performansini optimize etmek igin ihtiya¢c duyulmaktadir.
P0350 Stator direnci (faz arasi) Min:  0.00001 Sev.:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Ohm Def: 4.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 2000.0
Bagli bulunan motor (hattan hatta) icin [Ohms] cinsinden stator direncidir. Parametre degeri kablo direncini de
icermektedir.
Bu parametrenin degerini belirlemek igin lg yol bulunmaktadir:
1. P0340 = 1 (plakadan girilen deger) veya P3900 = 1,2 veya 3 (hizli devreye almayi sonlandirma) kullanarak
hesaplamak
2. Bir Ohmmetre kullanarak manuel olarak élgmek.
Not:
Hattan hatta 6lgim yapildigindan, bu deger beklenenden daha yiiksek (2 misline kadar) ¢ikabilir.
P0350’de (stator direnci) girilen deder son kullanilan metod ile elde edilen degerdir.
P0610 Motor 12t sicaklik reaksiyonu Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 2
Motor 12t degerinin ikaz sinirina geldigi andaki reaksiyonunu tanimlar.
Enum:
0 Reaksiyon yok, yalnizca ikaz
1 Ikaz ve Imax rediksiyonu (gikis frekansini azaltir.)
2 lkaz ve devreden gikma (F0011)
Bagimhlik:

Devreden ¢ikma seviyesi = P0614 (motor 12t asir yiik ikaz seviyesi) * 110 %

MICROMASTER 410 Parameter List
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P0611 Motor 12t zaman sabiti Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: s Def: 100 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 16000
Motor termal zaman sabitini tanimlar ve motor verilerinden otomatik olarak hesaplanir (bkz. P0340).
P0611 100’den daha dustuk bir degere ayarlandiysa, r0034 hesaplamasi calismaz.
Uyari notu:
Daha biy(k bir sayl hesaplanan motor sicakligini degistirmek icin gegen sireyi artirir.
P0614 Motor 12t asin yiik ikaz seviyesi Min: 0.0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 100.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 400.0
A0511 alarminin (motor asin sicaklik) Uretilecegi degeri [%] olarak belirler.
Motor 12t hesabi motorun asir yiklenmesi durumunda tolere edilebilir maksimum sireyi (6rn. asiri isinma
olmadan) hesaplamada kullanilir. Hesaplanan 12t deg@eri, bu slre doldugunda =100% olarak kabul edilmektedir
(bkz. r0034).
Bagimhhik:
Bu seviyenin 110%’unda motor asiri sicakliktan devreden ¢ikma (FO011) verir.
P0640 Motor asir yiik faktori [%)] Min:  10.0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 150.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. Yes Max: 400.0
P0305’in (nominal motor akimi) [%] olarak motor asiri yiik akim sinirini belirler.
Bagimhlik:
Maksimum inverter akimi veya nominal motor akiminin (P0305) 400%’U degerlerinden dislk olani ile sinirhdir.
P0700 Komut kaynaginin segimi Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 1
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 5
Dijital komut kaynagini seger.
Enum:
0 Fabrika ¢ikis ayarlar
1 BOP (tus takimi)
2 Terminal
4 BOP uzerinde USS baglantisi
5 COM (zerinde USS baglantisi
Not:
Bu parametreyi degistirmek, segilen no.daki tiim degerleri varsayilan degerlerine déndirir. Ornegin: 1'den 2'ye
degistirmek tim dijital girigleri varsayilan ayarlarina déndirdr.
P0701 1. Dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Sev..
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Gab.Dev.Al. No Max: 99
1. Dijital girisin fonksiyonunu seger.
Enum:
0 Digital giris aktif degil
1 ACIK/KAPALI1
2 ACIK ters /[KAPALI1
3 KAPALI2 - serbest durma
4 KAPALI3 - cabuk yavaslama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 YOnu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artir)
14 MOP asag! (frekansi azalt)
15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)
16 Sabit set dederi (Dogrudan segim + ACIK)
21 Lokal/uzak
25 DC fren aktif
29 Harici hata tretme
33 ilave frekans set degerini pasif duruma getir
99 Servis
Bagimhlik:

99 servisin resetlenebilmesi igin PO700 (komut kaynagi) veya P3900 (hizli devreye almayi sonlandirma) = 1, 2

veya P0970 (fabrika reset) = 1 olmasi gerekmektedir.

Uyari notu:
Ayar 99 yalnizca servis kullanimi igindir.
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P0702 2. Dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 12 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 99
2. Dijital girisin fonksiyonunu secer.

Enum:
0 Dijital giris aktif degil
1 ACIK/KAPALI1
2 ACIK ters /KAPALI1
3 KAPALI2 - sabit durma
4 KAPALI3 - cabuk yavaglama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 YOnu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artir)
14 MOP asagdi (frekansi azalt)
15 Sabit set degeri (Dogrudan segim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan secim + ACIK)
21 Lokal/uzak
25 DC fren aktif
29 Harici hata Gretme
33 ilave frekans set degerini pasif duruma getir
99 Servis
Ayrintilar:
Bkz. P0701 (1. Dijital girisin fonksiyonu).

P0703 3. Dijital girisin fonksiyonu Min: O Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 9 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Gab.Dev.Al. No Max: 99
3. Dijital girisin fonksiyonunu seger.

Enum:
0 Dijital giris aktif degil
1 ACIK/KAPALI1
2 ACIK ters /[KAPALI1
3 KAPALI2 - serbest durma
4 KAPALI3 - cabuk yavaglama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 YOnu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artir)
14 MOP asagdi (frekansi azalt)
15 Sabit set degeri (Dogrudan segim)
16 Sabit set dederi (Dogrudan segim + ACIK)
21 Lokal/uzak
25 DC fren aktif
29 Harici hata Gretme
33 ilave frekans set degerini pasif duruma getir
99 Servis
Ayrintilar:
Bkz. P0701 (1. Dijital girisin fonksiyonu).

P0704 4. Dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Sev..
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Gab.Dev.Al. No Max: 99
4. Dijital girisin fonksiyonunu seger (analog giris lizerinden).

Enum:
0 Dijital girig aktif degil
1 ACIK/KAPALI1
2 ACIK ters /[KAPALI1
3 KAPALI2 - serbest durma
4 KAPALI3 - cabuk yavaslama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 YOnu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artir)
14 MOP asag: (frekansi azalt)
21 Lokal/uzak
25 DC fren aktif
29 Harici hata tretme
33 ilave frekans set degerini pasif duruma getir
99 Servis
Ayrintilar:

Bkz. P0701 (1. Dijital girisin fonksiyonu).
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P0719[2] Komut ve frekans ayar noktalarinin segimi Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 55
inverterin kontrol komutlari kaynagini segmesini saglayan merkezi set degeri.

Serbestge programlanabilen BICO parametreleri ile sabit kumanda/set dederi profilleri arasinda kumanda ve set
degeri kaynagi secimini yapar.
Onlar basamagi kumanda kaynagini, birler basamag! ise set degeri kaynagini seger.
Bu parametrenin iki indisi lokal/remote secimini yapmak igin kullanilir. Lokal/remote sinyali bu ayarlar arasinda
konum degistirir.
Birinci indis igin varsayilan ayar 0’dir (6rn: normal parametrelendirme aktif).
ikinci indis BOP (izerinden kontrol igindir (6rn: lokal/remote sinyalini aktif duruma getirmek BOP’ya gegisi saglar).
Enum:
0 Komut = BICO parametresi Set degeri = BICO paramtresi
1 Komut = BICO parametresi Set degeri = MOP Set degeri
2 Komut = BICO parametresi Set degeri = Analog set degeri
3 Komut = BICO parametresi Set degeri = Sabit frekans
4 Komut = BICO parametresi Set degeri = BOP Uzerinde USS baglantisi
5 Komut = BICO parametresi Set degeri = COM (lizerinde USS baglantisi
10 Komut = BOP Set degeri = BICO parametresi
11 Komut = BOP Set degeri = MOP Set degeri
12 Komut = BOP Set degeri = Analog Set degeri
13 Komut = BOP Set degeri = Sabit frekans
15 Komut = BOP Set degeri = COM Ulizerinde USS baglantisi
40 Komut = BOP (izerinde USS baglantisi  Set degeri = BICO parametresi
41 Komut = BOP Uzerinde USS baglantisi  Set degeri = MOP Set degeri
42 Komut = BOP Uzerinde USS baglantisi  Set degeri = Analog Set degeri
43 Komut = BOP Uzerinde USS baglantisi  Set degeri = Sabit frekans
44 Komut = BOP Uzerinde USS baglantisi  Set degeri = BOP lizerinde USS baglantisi
45 Komut = BOP lzerinde USS baglantisi  Set degeri = COM Uuzerinde USS baglantisi
50 Komut = BOP Uzerinde USS baglantisi  Set degeri = BICO parametresi
51 Komut = BOP Uzerinde USS baglantisi  Set degeri = MOP Set degeri
52 Komut = BOP (izerinde USS baglantisi  Set degeri = Analog Set degderi
53 Komut = BOP Uizerinde USS baglantisi  Set degeri = Sabit frekans
54 Komut = BOP (izerinde USS baglantisi  Set degeri = BOP (izerinde USS baglantisi
. 55 Komut = BOP (izerinde USS baglantisi  Set degeri = COM (izerinde USS baglantisi
Indis:
P0719[0] : 1. Kontrol kaynadi (Remote)
PO719[1] : 2. Kontrol kaynagi (Lokal)
Not:
Onceden yapilmis olan BICO baglantilari degismeden kalirlar.
r0722 CO/BO: Sayisal Girig Degerleri Min: - Sev..
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Dijital giriglerin durumunu gérintler.
Bit alanlari:
Bit00 Dijital giris 1 0 OFF
1 ON
Bit01  Dijital giris 2 0 OFF
1 ON
Bit02 Dijital giris 3 0 OFF
1 ON
Bit03 Dijital giris 4 (ADC izerinden) 0 OFF
1 ON
Not:
Sinyal aktif oldugunda ilgili segment aydinlanir.

P0724 Dijital girigler igin filtreleme siiresi Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 3
Dijital girigler icin kullanilan filtreleme sureleri.

Enum:

Filtreleme siresi yok.

2.5 ms filtreleme siiresi
8.2 ms filtreleme siiresi
12.3 ms filtreleme siiresi

WN =0

MICROMASTER 410 Parameter List
6SE6400-5EB00-0BPO

21




Issue A1 Error! Style not defined.
P0731 BI: Dijital Cikis 1’in islevi Min:  0:0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 52:3 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 4000:0
Dijital Cikis 1’in kaynagini belirler.
Ayarlar:
52.0 Sdrici hazir 0 Kapali
52.1 Sdiriicl galismaya hazir 0 Kapali
52.2 Siricl galisiyor 0 Kapall
52.3 Sdrici arizas aktif 0 Kapali
52.4 OFF2 aktif 1 Kapali
52.5 OFF3 aktif 1 Kapali
52.6 Devreye girmeyi dnleme fonksiyonu aktif 0 Kapali
52.7 Siricl uyarisi aktif 0 Kapall
52.8 Sapma set degeri/gergek deger 1 Kapall
52.9 PZD kontroll (Proses Veri Kontrol() 0 Kapali
52.A  Maksimum frekansa ulasildi 0 Kapali
52.B Uyari: Motor akimi siniri 1 Kapall
52.C Motor harici freni aktif 0 Kapali
52.D Motor asin yik 1 Kapali
52.E Motor devir yoni sad 0 Kapali
52.F Surici asir yuk 1 Kapall
53.0 DC freni aktif 0 Kapali
53.1 Sdiricl frekansi devreden gikma sinirinin
altinda Kapali
53.2 Sirlci frekansi minimum frekansin altinda 0 Kapali
53.6 Gergek frekans set degerinden
buylk ya da set degerine esit 0 Kapali
r0747 CO/BO: Dijital ¢ikiglarin durumu Min: - Sev..
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Dijital ¢ikislarin durumunu gosterir (Ayrica P0748 tizerinden dijital ¢ikislarin gevrimini de gdsterir).
Bit alanlari:
Bit00 Dijital ¢ikis 1 enerjilenmis 0 HAYIR
1 EVET
Bagimhlik:
Bit 0 0 =role enerjisi kesik/ kontaklar agik
1 = réle enerjilenmis / kontaklar kapali
P0748 Dijital cikislar degistir Min: 0 Sev.:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 1
Verilen bir fonksiyon igin rélenin yliksek ve diisik durumlarini belirler.
Bit alanlari:
Bit00 Dijital c¢ikis 1 cevir 0 HAYIR
1 EVET
r0752 ADC girig voltaji [V] Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Volt cinsinden diizeltiimis analog giris degerini karakteristik bloktan énce gdsterir.
P0753 Diizeltilmis siire ADC Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 3 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 10000
Analog giris icin [ms] cinsinden filtre suresini (PT1 filtresi) belirtir.
Not:
Duzeltilmis sureyi artirmak titresimi azaltir ancak analog girise cevap vermeyi yavaslatir.
P0753 = 0 : No filtering
r0754 Olgeklemeden sonraki ADC degeri [%] Min: - Sev..
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Diizeltilmis analog giris degerini 6lgekleme blogundan sonra [%] cinsinden gésterir.
Bagimhlik:
P0757’den P0760’a kadar tanimlama arali§i (ADC &lcegdi)
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P0757 ADC olgeklendirmesinin x1 degeri [V] Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 10
P0757°den P0760’a kadar olan parametreler, asagidaki sekilde gosterildigi gibi giris 6lgeklendirmesini konfiglre
etmek igin kullanilir:
P0761 =0
%
A
100 % [ e
ASPmax
L, >
P0760 — o
<l
I
PO757 8
=}
<
>V
10V Xi00%
PO759
P0758 |
ASPmin
Analog Ayar Noktalari, P2000’de normallestirilen frekansin bir yiizdesini (%) temsil etmektedir.
Analog Ayar Noktalari, %100’den daha blyiik olabilir
ASPmaks en yliksek analog set degerini temsil etmektedir. (Bu 10V’da olabilir).
ASPmin., en dislik analog set dederini temsil etmektedir.(Bu 0V'da olabilir).
Varsayilan degerler, 0V=%0, ve 10V=%100'lik dlgeklendirme saglamaktadir.
P0758 ADC o6lgeklendirmesinin y1 degeri Min:  -99999.9 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Gab.Dev.Al. No Max: 99999.9
Y1 degerini, P0757’de agiklandigi gibi [%] cinsinden ayarlar (analog giris dlgeklendirmesi).
Bagimhlik:
P2000’i etkiler (referans frekansi).
P0759 ADC o6lgeklendirmesinin x2 degeri [V] Min: 0 Sev..
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: V Def: 10 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Gab.Dev.Al. No Max: 10
X2 degerini, P0757'de agiklandidi gibi [%)] cinsinden ayarlar (analog giris 6lgeklendirmesi)
P0760 ADC ol¢eklendirmesinin y2 degeri Min:  -99999.9 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 100.0 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 99999.9

Y2 degerini, PO757°de aciklandigi gibi [%] cinsinden ayarlar (analog giris 6lgeklendirmesi)
Bagimhlik:
P2000’i etkiler (referans frekansi).
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P0761 ADC 6lii bant genisligi [V] Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 10
Analog giris Uzerindeki 610 bandin genisligini tanimlamaktadir. Kullanim agiklamalari igin litfen asagidaki semalara
bakiniz

Ornek:
ADC degeri 2V’dan 10 V’a kadar (0-50 Hz)
Asagidaki 6rnek 2-10V analog giris vermektedir (0 to 50 Hz)
P2000 = 50 Hz
P0759=8V P0760=75%
P0757 =2V P0758= 0%
P0761 =2V
P0761 >0
0 < P0758 < P0760 || 0> P0758 > P0760
%
100 % T ;
ASPmax ‘
[ >
P0760 — o
<t
~~~~~~~ N I
. =}
'I \\ o
/ N =
| / \ <
P0758 | »> L - Y >V
7 i ] 10V Xio0%
\ 7~ P0757 /P0759
PO761
" P0757 = P0761
ASPmin + P0757 < P0761
ADC degeri 0V’dan 10 V’a kadar (-50 to +50 Hz)
Asagidaki 6rnek, merkez 0 ve 0.2V genisliginde bir “tutma noktasi” ile (merkezin her iki yaninda 0.1V olacak
sekilde) bir 0-10V analog giris verir (-50Hz - +50Hz).
P2000 = 50 Hz
P0759=8V P0760= 75 %
PO757 =2V P0758 =-75%
P0761=0.1V
P0761 >0
P0758 < 0 < P0760
%
A
100 % |
ASPmax
[, >
P0O760 — S
<l
T
o
P0O757 . S
<
>\
L—J 10V X005
P0759
P0761
P0758 |—»
—
ASPmin
Note:

P0761= 0 : Herhangi bir 6l bant aktif degil.
Notice:

P0758 ve PO760 (ADC dlgeklendirmesinin y koordinatlari) degerlerinin her ikisi de pozitif ya da negatif ise, 6lU bant
0V’dan baglayarak P0761’e kadardir. Ancak, eger P0758 ve PO760’in isaretleri ters yonde ise, 6libant kesisme
noktasindan (ADC 6lgeklendirme egrisi ile x ekseni) itibaren her iki yonde de aktif olmaktadir.

MICROMASTER 410 Parameter List
6SE6400-5EB00-0BPO 24



Issue A1 Error! Style not defined.
Merkez sifir noktasi ayari yapilirken Fmin (P1080) sifir olmalidir. Olii bandin sonunda histeri bulunmamaktadir.
P0810 Bl: CDS bit 0 (Lokal / Remote) Min:  0:0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 4095:0
Bir BICO data seti se¢mek icin Bit 0'in okunacagi komut kaynagdini secer (bkz. control word 1, Bit 15).
Not:
Bit 1 de BICO data seti secimi ile ilgilidir.
P0927 Degistirilebilen parametreler Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15 3
P-Grubu: COMM Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 15
. Parametreleri degistirmek icin kullanilabilen araytzleri belirtir.
Ornek:
Varsayilan ayarda “b - - n n” (0, 1, 2 ve 3. bitler), parametrelerin herhangi bir aray(liz tizerinden degistirilebilecegi
anlamina gelmektedir.
"b --rn" (0, 1 ve 3. bitler), parametrelerin BOP ve COM link tUzerindeki USS lzerinden degistirilebilecegini ancak
BOP link lizerindeki USS Uzerinden degistirilemeyecegini belirtir.
Bit alanlari:
Bit0O0 Bos (kullanilmiyor) 0 HAYIR
1 EVET
Bit0l  BOP 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 BOP lizerinde USS baglantisi 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 COM iizerinde USS baglantisi 0 HAYIR
1 EVET
Ayrintilar:

Yedi segmentli ekran, bu kitabin “MICROMASTER 410 Sistem Parametrelerine Girig” boliminde agiklanmaktadir.
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r0947[8] Son hata kodu Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: ALARMS Max: -

Asagidaki diyagrama gore arizanin tarihgesini ekrana getirir

"F1" ilk aktif ariza (henlz kabul edilmemis).
"F2" ikinci aktif ariza (henliz kabul edilmemis).
"F1e" F1 ve F2 igin ariza kabul olustugunu gésterir.

Bu, 2 indiste bulunan degeri saklanmak Uzere bir sonraki ¢ift indise tasir. 0&1 indisleri aktif arizalari igerir. Arizalar
kabul edildiginde ise 0&1 indisleri 0’a resetlenmektedir.

OI
0
@_’ ACTIVE FAULT
: CODES
Iy
— F1e
Fle | 2
MOST RECENT
3 FAULT CODES - 1
! Fle
4|
Fle 1
MOST RECENT
5. FAULT CODES - 2
Fle
6|
Fle —
MOST RECENT
- FAULT CODES - 3
7

Ornek:
Eger inverter duisiik gerilimde devreden ¢ikar ve sonra da disuk gerilim hatasi kabul edilmeden harici bir devre
kesme sinyali alirsa, asagidaki sonuglar elde edilir:
Index 0 =3 Duslk gerilim
Index 1 =85 Harici hata Gretme

. Index 0’daki bir hata habul edildiginde (F1e), hata tarihgesi yukaridaki sekilde gorildugu gibi degisir.
Indeks:
r0947[0] : Son hatada devreden gikma --, hata 1
r0947[1] : Son hatada devreden gikma --, hata 2
r0947[2] : Son hatada devreden ¢ikma -1, hata 3
r0947[3] : Son hatada devreden ¢ikma -1, hata 4
r0947[4] : Son hatada devreden gikma -2, hata 5
r0947[5] : Son hatada devreden gikma -2, hata 6
r0947[6] : Son hatada devreden gikma -3, hata 7
r0947[7] : Son hatada devreden gikma -3, hata 8

Bagimhlik:
Index 2 sadece birinci hata resetleme edilmeden ikinci hata olusursa kullanilir.
Ayrintilar:
Bkz. "Hatalar ve Uyarilar".
r0949[8] Hata degeri Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: ALARMS Max: -

Sirlcl hata degerlerini goruntuler. Servis amaglh kullanilir ve rapor edilen hata tipini gosterir. Degerler saklanmaz,
hatalarin rapor edildigi kodda listelenir.
Index:

r0949[0] : Son hatada devreden ¢ikma --, hata degeri 1
r0949[1] : Son hatada devreden ¢ikma --, hata degeri 2
r0949[2] : Son hatada devreden ¢ikma -1, hata deg@eri 3
r0949[3] : Son hatada devreden ¢ikma -1, hata deg@eri 4
r0949[4] : Son hatada devreden ¢ikma -2, hata deg@eri 5
r0949[5] : Son hatada devreden ¢ikma -2, hata degeri 6
r0949[6] : Son hatada devreden ¢ikma -3, hata degeri 7
r0949[7] : Son hatada devreden ¢ikma -3, hata degeri 8
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r0964[5] Yazilim versiyonu

Datatipi: U16 Birim: -
P-Grubu: COMM

Min: - Sev.:

Def: - 3

Max: -

Yazilim versiyonu.
Ornek:
r0964[0] = 42 "SIEMENS"
r0964[1]= 1001 "MICROMASTER 420"
1002 "MICROMASTER 440"
1003 "MICRO-/ COMBIMASTER 411"
1004 "MICROMASTER 410"
1005 "Rezerve"
r0964[4] = 507, 5 Temmuz demektir.
Index:
r0964[0] : Sirket (Siemens =42)
r0964[1] : Uriin tipi
r0964[2] : Yazilim versiyonu
r0964[3] : Yazilim tarihi (yil)
r0964[4] : Yazilim tarihi (gun/ay)

P0970 Fabrika reset
CStat: C

P-Grubu: PAR_RESET

Datatipi: U16
Aktif: Onay sonrasi

Birim: -
Cab.Dev.Al. No

Min: O Sev.:
Def: 0
Max: 1 1

P0970 = 1 tim parametreleri fabrika ¢ikis degerlerine getirir.
Enum:

0 Etkin degil

1 Parametre reset
Bagimhlik:

Birinci ayar P0010 = 30 (fabrika ayarlari)

Parametreleri fabrika ¢ikis ayarlarina getirmeden 6nce suriicliyli durdurun (6rn: tiim palslari pasif duruma getirin).

Not:

Asagidaki degerler fabrika reset islemi yapildiktan sonra son degerlerini saklarlar:

P2010 (USS baud rate) ve
P2011 (USS adresi)

P0971 RAM’dan EEPROM’a veri transferi
CStat: CuT Datatipi: U16
P-Grubu: COMM Aktif: Onay sonrasi

Birim: -
Cab.Dev.Al. No

Min: 0 Sev.:
Def: 0
Max: 1 3

1’e ayarlandiginda RAM'daki degerleri EEPROM’a transfer eder.
Enum:

0 Etkin degil

1 Transferi baslat

Not:
RAM’daki tim dederler EEPROM’a transfer edilir.

Transfer islemi basari ile gergeklestikten sonra parametre otomatik olarak varsayilan degeri olan 0’a gelir.
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P1000 Frekans set degerinin segimi Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 55
Frekans set degeri kaynagini seger. Asagida verilen yapilabilecek muhtemel ayarlar tablosunda, ana set degeri tek
. haneli sayilarla (0-5), ilave set degeri ise bu sayinin 6niline getirilen sayilarla belirlenir (x0, x1...x5 gibi).
Ornek:

Parametrenin 12 olmasi, ana set degerinin (2) analog giristen, ilave set degerinin (1) ise motor

potansiyometresinden gelecegini belirtir.
Ayarlar:

1 Motor potansiyometresi (MOP) set deg@eri

2 Analog giris

3 Sabit frekans set degeri

4 BOP Ulzerinde USS baglantisi

5 COM Uzerinde USS baglantisi

ilave set degeri bulunan diger ayarlar asagidaki tablo kullanilarak segilebilir :
Enum:

0 Ana set degeri yok.

1 MOP set degeri

2 Analog set degeri

3 Sabit frekans

4 BOP lzerinde USS baglantisi

5 COM (izerinde USS baglantisi

10 Ana set degeri yok + MOP set degeri

11 MOP set degeri + MOP set degeri

12 Analog set dederi  + MOP set degeri

13 Sabit frekans + MOP set degeri

14 BOP lizerinde USS baglantisi + MOP set degeri

15 COM lizerinde USS baglantisi+ MOP set degeri

20 Ana set degeri yok + Analog set degeri

21 MOP set degeri + Analog set degeri

22 Analog set degeri  + Analog set degeri

23 Sabit frekans + Analog set degeri

24 BOP (izerinde USS baglantisi + Analog set degeri

25 COM uzerinde USS baglantisi+ Analog set degeri

30 Ana set degeri yok + Sabit frekans

31 MOP set degeri + Sabit frekans

32 Analog set degeri  + Sabit frekans

33 Sabit frekans + Sabit frekans

34 BOP (izerinde USS baglantisi + Sabit frekans

35 COM Uzerinde USS baglantisi+ Sabit frekans

40 Ana set degeri yok + BOP Ulzerinde USS baglantisi

41 MOP set degeri + BOP Ulzerinde USS baglantisi

42 Analog set degeri  + BOP Uzerinde USS baglantisi

43 Sabit frekans + BOP Uzerinde USS baglantisi

44 BOP (izerinde USS baglantisi + BOP lizerinde USS baglantisi

45 COM lizerinde USS baglantisi+ BOP lizerinde USS baglantisi

50 Ana set degeri yok + COM Ulzerinde USS baglantisi

51 MOP set degeri + COM Ulzerinde USS baglantisi

52 Analog set degeri  + COM Ulzerinde USS baglantisi

53 Sabit frekans + COM Uzerinde USS baglantisi

54 BOP lizerinde USS baglantisi + COM Ulzerinde USS baglantisi

55 COM lizerinde USS baglantisi+ COM Uzerinde USS baglantisi
Not:

Tek basamaklar ilave set degeri bulunmayan ana set degerlerini gosterir.

P1001 Sabit frekans 1 Min:  -650.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00
Sabit frekans set degeri 1'i belirler.

2 tip sabit frekans bulunmaktadir:
1. Direkt segim
2. Direkt segim + START komutu
1. Direkt segim (P0701 - P0703 = 15)
Bu calisma konumunda 1 dijital giris 1 sabit frekansi seger.
Birkag girisin ayni anda aktif olmasi durumunda, segilmis olan frekans degerleri toplanir.
E.g.: FF1 + FF2 + FF3
2. Direkt segim + START komutu (P0701 - P0703 = 16)
Sabit frekans segimi, sabit frekanslari bir START komutu ile birlestirir.
Bu galisma konumunda 1 dijital giris 1 sabit frekansi secer.
Birkag girisin ayni anda aktif olmasi durumunda, segilmis olan frekans degerleri toplanir.
E.g.: FF1 + FF2 + FF3
Bagimhlik:
Sabit frekans ¢alisma konumunu segin (P1000’l kullanarak).
invertere, direkt segim durumunda galismasi igin START komutu verilmesi gerekmektedir.
Not:

Sabit frekanslar dijital girisler kullanilarak segilebilir ve ayni zamanda START komutu ile birlestirilebilir.
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P1002 Sabit frekans 2 Min:  -650.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00
Sabit frekans set degeri 2'yi belirler.
Ayrintilar:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1003 Sabit frekans 3 Min:  -650.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 10.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00
Sabit frekans set degeri 3'U belirler.
Ayrintilar:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
r1024 CO: Aktiel sabit frekans Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Secilmis sabit frekanslarin toplamini gérintiler.
P1031 MOP set degeri hafizasi Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 1
OFF komutu verilmeden veya gii¢ kesilmeden dnce aktif olan son motor potansiyometre (MOP) set de@erini saklar.
Enum:
0 MOP set deg@eri hafizaya alinmayacak.
1 MOP set deg@eri hafizaya alinacak (P2240 gincellenir).
Not:
Bir sonraki ON komutu verildiginde motor potansiyometre set degeri olarak P1040’da saklanan deger alinir (P1040
: MOP set degeri).
P1032 MOP’un ters yonde galismasini 6nleme Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 1
Ters yonde set degeri segimini dnler.
Enum:
0 Ters yone donis mimkin
1 Ters yone donls engellenmis durumda
Bagimhlik:
Motor potansiyometresi (P1040) ana set degeri veya ilave set dederi olarak segilmis olmalidir (P1000 kullanilarak).
Not:
Motor potansiyometresi set degerini kullanarak motorun yonini degistirmek miimkdindir (Dijital girigleri veya
BOP/AOP tus takimindaki yukari/asagi tuslarini kullanarak frekansi artirin/azaltin).
P1040 MOP set degeri Min:  -650.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00
Motor potansiyometresi kontroli igin set degerini belirler (P1000 = 1).
Not:
Motor potansiyometresi set degeri ana set degeri veya ilave set dederi olarak segilirse, ters yéne dénis P1032’nin
varsayilan degeri ile 6nlenecektir.
Ters yone doniisi tekrar aktif hale getirmek igin, P1032 = 0 yapiniz.
P1058 Saga JOG frekansi Min:  0.00 Sev..
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00
Jogging (yavas dondirme) motor hizini kiiglik miktarlarda artirir. JOG diigmeleri motor hizini kontrol etmek igin
dijital giriglerlerden birinin Gzerinde bulunan kilittenmeyen tipte bir anahtar kullanir.
JOG saga segili ise, bu parametre inverterin galisacagi frekansi belirler.
Bagimhlik:
Jogging igin sirasiyla P1060 ve P1061 parametreleri girilmis olmalidir.
P1059 Sola JOG frekansi Min:  0.00 Sev..
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00
JOG saga segili ise, bu parametre inverterin galisacagi frekansi belirler.
Bagimhlik:

Jogging icin sirasiyla P1060 ve P1061 parametreleri girilmis olmalidir.
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P1060 JOG kalkis rampa siresi Min:  0.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 650.00

Motor devri yiikselme (yukari rampa) siresini ayarlar. Bu sire jogging aktif durumda oldugunda kullanilan siredir.

f(H2)A

f max
(P1082)

>
0o€«—— pPiog0 —»  fme(s)

Notlar:
Rampa sireleri agagida gosterildigi gibi kulanilir:
P1060 / P1061 : JOG konumu aktif
P1120/P1121 : Normal konum (ON/OFF) aktif

P1061 JOG durus rampa siiresi Min:  0.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 650.00

Motor devri digsme (asagi rampa) suresini ayarlar. Bu sire jogging aktif durumda oldugunda kullanilan siredir.

f (Hz) A

f max
(P1082)

>
0 <+—— P1061 ———p lime(s)
Uyari:
Rampa siireleri asagida gosterildigi gibi kulanilir:
P1060 / P1061 : JOG konumu aktif
P1120/P1121 : Normal konum (ON/OFF) aktif
P1070 Cl: Ana set degeri Min:  0.00 Sev.:

CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 4000:0

Ana set degerinin kaynagdini belirler.
Ayarlar:
755 = Analog giris 1 set degeri
Sabit frekans set degeri
Motor potansiyometre (MOP) set degeri
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P1075 Cl: ilave set degeri Min: 00 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Gab.Dev.Al. No Max: 4000:0 Sev.:

llave set degerinin kaynagini belirler (ana set degerine eklenmek iizere).
Ayarlar:

755 = Analog giris 1 set degeri

1024 = Sabit frekans set degeri

1050 = Motor potansiyometre (MOP) set degeri

r1078 CO: Toplam frekans set degeri Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Ana ve ilave ayar noktalarinin toplamini [Hz] cinsinden géruntiler .
P1080 Minimum frekans Min:  0.00 Sev.:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Motorun, frekans set degerine bakilmaksizin ¢alisacagdi minimum motor frekansini ayarlar.
Not:
Burada ayarlanan deder hem saat yoninde hem de saat yonunin tersindeki donusler igin gegerlidir.
Motor belirli durumlarda (6rn. yukari/asagi rampa, akim sinirlamasi) minimum frekansin altinda caligabilir.
P1082 Maksimum frekans Min:  0.00 Sev.:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Motorun, frekans set degerine bakilmaksizin galisacagi maksimum motor frekansini ayarlar.
Not:
Burada ayarlanan deder hem saat ydoninde hem de saat yonunin tersindeki donusler igin gegerlidir.
Inverterin maksimum gikis frekansi asagidakilerden biri aktif oldugunda asgilabilir :
Slip compensation = fmax + fslipcomp max
or
Flying restart = f max + fslipnom
Notlar:

Maksimum motor hizi mekanik sinirlamalara baglhdir.
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P1091 Atlama frekansi 1 Min:  0.00
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00

Sev.:

3

Mekanik rezonans etkilerini engelleyen ve +/- 2 kHz (atlama frekansi bant genisligi) sinirlari icinde kalan frekanslari

bastiran atlama frekansi 1'i belirler.

fout §
U :‘ vz AN
s
/
s
; A
/
1
/
o0
\ / I
/
/ I
S I > .
| |
! ' Skip frequency
g “" bandwidth 2 Hz
A I
I
C ,
p) ' >
P1091 fin
Skip frequency

Notlar:
Bastiriimis frekans araliginda sabit ¢alistirma mimkin olmamaktadir.

Ornegin, eger P1091 = 0 Hz ise 10 Hz +/-2 Hz (8-12 Hz) arasinda siirekli olarak galigtirmak mimkin
olmamaktadir.
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P1120 Kalkis rampa siiresi Min:  0.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 650.00

Motorun, herhangi bir yumusatma fonksiyonu kullaniimadiginda, hareketsiz konumdan maksimum motor
frekansina (P1082) ¢ikana kadar gecen ivmelenme siresidir.

f (Hz)

fmax —|——— —— — — — — - — —
(P1082)

>

0 time (s)
«——— P1120 ——>

Rampa siiresini ¢ok kisa tutmak, inverterin devreden ¢cikmasina sebep olabilir (asir akim).

Not:
Rampa sureleri ayarlanmig bir harici frekans set degeri kullanildigi durumda (6rn. bir PLC’den gelen), optimum
surus (tahrik) performansini elde etmenin en iyi yolu P1120 ve P1121 parametrelerindeki rampa surelerini PLC’den
gelen sirelerden biraz daha kisa olacak sekilde ayarlamaktir.
Uyari:
Rampa sureleri agagida gésterildigi gibi kullanilir:
P1060 / P1061 : JOG konumu aktif
P1120/P1121 : Normal konum (ON/OFF) aktif
P1121 Durus rampa siiresi Min:  0.00 Sev..
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Motorun, herhangi bir yumusatma fonksiyonu kullaniimadiginda, maksimum motor frekansindan (P1082)
hareketsiz konuma inene kadar gegen ivmelenme siresidir.
f (Hz)
| |
f max l I
(P1082) I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I |
0 T — >
la— P1121 —pl M)
Uyari:

Rampa siiresini gok kisa tutmak, inverterin devreden ¢ikmasina sebep olabilir (asiri akim (FO001) / asiri gerilim
(F0002)).

Rampa siireleri asagida gosterildidi gibi kullanihir:
P1060 / P1061 : JOG konumu aktif
P1120/P1121 : Normal konum (ON/OFF) aktif
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P1130 Kalkis rampasi baslangi¢ yumusatma siiresi Min:  0.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 40.00

Baslangi¢c yumusatma suresini (saniye cinsinden) asagdidaki diyagramda gésterildidi gibi belirler.

A

- -
P1130 P1131 P1132 P1133
Burada:
T 1 !
wtotal = EP1130+X*P1120 +§P1131

1

T = %P1130+X*P1121+EP1133

down total

X is defined as: X = Af / fmax

i.e. X is the ratio between the frequency step and fmax

Not:
Yumusatma sirelerinin kullaniimalari, beklenmedik sonuglarin ortaya gikmasini dolayisiyla da mekanik yapida
olusabilecek zararl etkileri 6nledikleri igin tavsiye edilmektedir.

Uyari:
Yumusatma sureleri analog girisler kullanildiginda, inverterin yanit verme surelerinde olumsuz etki yaptigindan
dolayi tavsiye edilmemektedir.

P1131 Kalkis rampasi son yumusatma siiresi Min:  0.00 Sev..
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Gab.Dev.Al. No Max: 40.00
P1130’da (kalkis rampasi baslangi¢ yumusatma suresi) gosterildigi gibi kalkis rampasinin sonundaki yumusatma
siresini belirler.

Not:
Yumusatma sirelerinin kullaniimalari, beklenmedik sonuglarin ortaya gikmasini dolayisiyla da mekanik yapida
olusabilecek zararl etkileri dnledikleri igin tavsiye edilmektedir.

Uyari:
Yumusatma siireleri analog girisler kullanildiginda, inverterin yanit verme sirelerinde olumsuz etki yaptigindan
dolayi tavsiye edilmemektedir.

P1132 Durus rampasi basglangi¢c yumusatma siiresi Min:  0.00 Sev..
CStat: CuUT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 40.00
P1130’da (kalkis rampasi baslangi¢ yumusatma suresi) gosterildigi gibi durus rampasinin basindaki yumusatma
slresini belirler.

Not:
Yumusatma siirelerinin kullaniimalari, beklenmedik sonuglarin ortaya ¢gikmasini dolayisiyla da mekanik yapida
olusabilecek zararl etkileri 6nledikleri icin tavsiye edilmektedir.

Uyari:
Yumusatma siireleri analog girisler kullanildiginda, inverterin yanit verme sirelerinde olumsuz etki yaptigindan
dolayi tavsiye edilmemektedir.

P1133 Durus rampasi son yumusatma siiresi Min:  0.00 Sev.:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. No Max: 40.00
P1130’da (kalkis rampasi baslangi¢c yumusatma suresi) gosterildigi gibi durus rampasinin sonundaki yumusatma
slresini belirler.

Not:
Yumusatma siirelerinin kullaniimalari, beklenmedik sonuglarin ortaya ¢gikmasini dolayisiyla da mekanik yapida
olusabilecek zararli etkileri 6nledikleri icin tavsiye edilmektedir.

Uyari:

Yumusatma sireleri analog girisler kullanildiginda, inverterin yanit verme sirelerinde olumsuz etki yaptigindan
dolayi tavsiye edilmemektedir.
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P1134 Yumusatma tipi Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 1

OFF komutlarina veya set degerinin azaltilmasina verilen dizlestirme yanitlarini belirler.

freq
Discontinuous Continuous
0 >
Stop time (s)
Enum:
0 Sdirekli dizlestirme
1 Aralikh dizlestirme
Bagimhlik:
Toplam yumusatma suresi (P1130) > 0 saniye olana kadar etkisizdir.
Uyari:
Yumusatma sireleri analog girisler kullanildiginda, inverterin yanit verme sirelerinde olumsuz etki yaptigindan
dolayi tavsiye edilmemektedir.

P1135 OFF3 durus rampa siiresi Min:  0.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 5.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Cab.Dev.Al. Yes Max: 650.00
OFF3 komutu igin maksimum frekanstan durus noktasina kadar gegen durus rampa siresini belirler.

Not:
Bu sire, VDC_max. seviyesine gelindiyse asllabilir.
r1170 CO: RFG’den sonraki frekans set degeri Min: - Sev.:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -

Rampa jeneratériinden sonraki tim frekans ayar noktalarini gérintiler.
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P1200 Donerken kalkis Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 6

Dénmekte olan bir motora yol vermek igin, aktiiel motor devri yakalanana kadar ¢ikis frekansini hizl bir sekilde
degistirerek inverteri galistirir. Daha sonra motor, normal rampa siresini kullanarak belirlenmis olan set degerine
ulasir.

f +2f
(Frnax Sip nom) ‘ramps to set point

A with normal ramp'
rate set by P1203

| out

I dc | 1 >

; .
Vn ) | as per V/f
| | characteristic

V out ! ! >

—> ‘ — 'motor speed found'

Enum:

Donerken kalkis devre disi

Donerken kalkis hep aktif durumda, set degeri yoniinde basla

Donerken kalkis; enerji var, hata, OFF2 ise aktif durumda, set degderi yoniinde basla
Doénerken kalkis; hata, OFF2 ise aktif durumda, set degeri yoninde basla

Doénerken kalkis hep aktif durumda, sadece set degeri yoniinde

Donerken kalkis; enerji var, hata, OFF2 ise aktif durumda, sadece set dederi yoniinde
Donerken kalkis; hata, OFF2 ise, sadece set degeri yoniinde

O WN-=20O

Not:
Yiksek ataletli ylklerin altindaki motorlar igin kullaniglhdir.

1’den 3’e kadar olan ayarlar her iki yonde de arama yapar.
4’den 6'ya kadar olan ayarlar sadece set degeri yoniinde arama yapar.
Uyari:
Donerken kalkis, motorun dénmeye devam ettigi (6rn. kisa bir sebeke kesintisinden sonra) veya yiikiin motoru
déndirdugu durumlarda kullaniimalidir. Aksi takdirde, asiri akima bagh olarak cihaz devreden ¢ikabilir.

P1202 Motor akimi: Donerken kalkis Min: 10 Sev.:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 200

Donerken kalkis icin kullanilan arama akimini belirler.

Nominal motor akiminin (P0305) yiizdesi olarak hesaplanir.

Not:
Sistemin ataleti gok yiiksek degdilse arama akiminin azaltiimasi donerken kalkis igin gereken performansi artirabilir.
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P1203 Arama hizi: Donerken kalkis Min: 10 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Gab.Dev.Al. No Max: 200
Donerken kalkis suiresince, donen motor ile senkron galisabilmek icin ¢ikis frekansini degistiren faktoru (garpani)
belirler. Bu deg@er varsayilan zaman garpanina bagli olarak [%] girilir ve asagdidaki egride gorildigu gibi baslangic
egimini belirler (ve bdylece motor frekansini yakalamak icin gereken arama zamanini etkiler):

N\
A - |
w
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
: fsearch
I
I
I
I
I
I
I
I
I
fmotor :
| \
I
| \
100%
= * 2% fy;
AT= Bio3 < "'sip
Arama suresi, f_max + 2 x f_slip ile 0 Hz arasinda kalan tiim frekanslari taramak icin gegen suredir.
P1203 = 100 %, f_slip,nom / [ms] ‘nin 2%’si oranini veren bir deger olarak tanimlanir.
P1203 = 200 % f_slip,nom / [ms] ‘nin 1%/’i oranindaki bir frekans degisimi oranini vermektedir.
Ornek:
50 Hz ve 1350 devir/dak.’lik bir motor igin, 100% degderi maksimum 600 ms’lik bir arama suresini verir. Sayet motor
déniiyorsa, motor frekansi daha kisa bir siirede yakalanabilir.
Not:
Daha yliksek bir deger yukaridaki egriden daha dlzgiin bir egri ortaya ¢ikarir. Bu da arama siiresinin uzamasi
demektir.
Daha disuk bir deger ise yukarida s6zu edilenin tersi bir durum ortaya cikarir.

P1210 Otomatik restart (yeniden kalkis) Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 5
Bir enerji kesintisi veya hata olustuktan sonra otomatik olarak yeniden galigsmayi saglar .

Enum:
0 Devre digi
1 Gug geldikten sonra hata resetleme yaparak kalkis
2 Gerilim kesintisinden sonra otomatik tekrar galisma
3 Hata/enerji kesintisinden sonra restart
4 Enerji kesintisinden sonra restart
5 Kesinti/hata/glg geldiginde restart
Bagimhlik:
Otomatik restart stirekli olarak START komutunun gelmesine bagldir (6rn. bir dijital giris devre baglantisi
Uzerinden).
Dikkat 1:
2’'den 5’e kadar olan ayarlar motorun aniden ve beklenmedik bir sekilde ¢alismasina yol agabilir!
Uyari:

Doénerken kalkis, motorun dénmeye devam ettigi (6rn. kisa bir sebeke kesintisinden sonra) veya yikin motoru

déndardugdi durumlarda kullaniimalidir (P1200).
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P1215 Harici fren devrede Min: 0 Sev.:
CStat: T Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 1

Harici freni devreye sokar/devreden ¢ikarir. Bu fonksiyon asagida gorulen profili invertere uygular:

Bir freni kontrol etmek icin 1. ve 2. noktalarda réle anahtarlamasi kullanilabilir (P0731 = 52.C seklinde
programlandiysa).

A

Point 1 Point 2

fmin
(P1080)
>
-—p -—p
P1216 P1217
Enum:
0 Motor harici fren devre disi
1 Motor harici fren devrede
Not:
Frenleme rélesi, P0731 kullanilarak aktif duruma getirildiyse, 1.noktada acgar ve 2.noktada kapar.
P1216 Harici fren birakma gecikmesi Min: 0 Sev.:
CStat: T Datatipi: Float Birim: s Def: 1.0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 20.0
inverterin 1. noktadan itibaren kalkisa gegmeden énce f_min’de galisacag: siireyi belirler (P1215'de gésterildigi gibi
— harici fren devrede). Bu profilde inverter f_min’de calismaya baglar, érn. bir rampa kullanmaz.
Not:
Bu tip bir uygulamada tipik f_min degeri motorun kayma frekansidir.
Nominal kayma frekansi agagidaki formil kullanilarak hesaplanabilir:
Nsyn -Nn
Nsyn *fn
Uyari:
Eger bu islem, mekanik bir frene kargi motoru belirli bir frekansta tutmak icin kullaniliyorsa (yani, mekanik bir freni
kontrol etmek igin bir réle kullaniliyorsa), fmin < 5 Hz olmasina dikkat edilmelidir. Aksi takdirde, ¢ekilen akim ¢ok
yuksek olabilir ve réle agiimayabilir.
P1217 Durus rampasindan sonra harici fren siiresi Min: 0 Sev.:
CStat: T Datatipi: Float Birim: s Def: 1.0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 20.0
Inverterin durusa gegtikten sonra 2.noktadan itibaren mimimum frekansta (P1080) galisacag siireyi belirler.
Ayrintilar:
Bkz. sekil P1215 (harici fren devrede)
P1232 DC frenleme akimi Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 250
Nominal motor akimi (P0305) ile orantili olarak [%] DC akim seviyesini belirler.
P1233 DC frenleme siiresi Min: 0 Sev.:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: s Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 250
Bir OFF1 komutunu takiben, DC enjeksiyon frenlemesinin aktif olacagi sireyi belirler.
Deger:

P1233 = 0 : OFF1’l takiben aktif degil.
P1233 =1 - 250 : Belirtilen siire boyunca aktif.

Dikkat 2:
DC frenlemenin uzun sireli ve sik kullanimi motorun asiri derecede isinmasina yol agabilir!

Uyari:
DC frenleme fonksiyonu, bir DC frenleme akimi uygulamak suretiyle motorun hizli bir sekilde durmasina neden olur
(uygulanan akim ayni zamanda mili sabit konumda da tutar). DC frenleme sinyali uygulandiginda, inverterin gikis
palsleri bloke edilir ve motorun miknatishgi yeterince giderilmeden DC akim uygulanmaz. (Miknatislii giderme
slresi, motor bilgileri vasitasiyla otomatik olarak hesaplanir).
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P1236 Bilesik frenleme akimi Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 250
OFF1 / OFF3 komutunu takiben AC dalga sekli Gzerine bindiriimis DC seviyesini tanimlamaktadir. Bu deger
nominal motor akimi (P0305) ile orantili olarak [%)] girilir.
230V tip:

Compound braking switch - on level =1.13 # y/2 * Vimains = 1,13 * 2 * P0210

115V tip:

Compound braking switch -on level =1.13 #4/2 * Vimains * 2 =1,13 * /2 *P0210 * 2

Deger:

P1236 =0 . Bilesik frenleme devre disl.

P1236 =1 - 250 : DC frenleme akiminin seviyesi nominal motor akiminin (P0305) yiizdesi olarak belirlenir.
Bagimhlik:

OFF1 / OFF3 komutundan sonra aktif duruma gelir.
Uyari:

Bu degerin artirimasi genel olarak frenleme performansini artirir. Ancak deg@erin gok yiiksek girilmesi agiri akima

bagli olarak devreden ¢ikmaya sebep olabilir.

P1240 Vdc kontrolériin konfigiirasyonu Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 1
Vdc kontrolérii devreye sokar/devreden gikarir.

Vdc kontroldr, yliksek ataletli sistemlerde asiri gerilime bagh devreden gikmalari 6nlemek igin dinamik olarak DC
bara gerilimini kontrol eder.

Enum:
0 Vdc kontrol6r devre disi
1 Vdc-max kontrolér devrede

Not:
Vdc max, DC-bara gerilimini (r0026) belirtilen sinirlar icinde tutmak igin otomatik olarak durus rampa surelerini
artirir.

P1300 Kontrol modu Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. Yes Max: 3
Kontrol modu, asagidaki sekilde goruldigi gibi, motor hizi ile inverter tarafindan saglanan gerilim arasindaki iligkiyi
kontrol eder.

\%
Vn
0
o
- f
0 fn
Enum:
0 V/f do@rusal karakteristik
1 VIfFCC
2 VI/f parabolik karakteristik
3 V/f programlanabilir karakteristik
Not:

P1300=1:V/fFCC
* Verimin artirilmasi igin motor aki akimini korur.
* FCC segili ise, dogrusal V/f duslk frekanslarda aktif olmaktadir.

P1300 = 2 : V/f kuadratik egrili
* santraflij pompa ve fanlar igin uygundur
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P1310 Siurekli gliglendirme Min: 0.0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 50.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 250.0

Cikis gerilimi, disik ¢ikis frekanslarinda aki seviyesini sabit tutmak igin diistik bir seviyededir. Ayrica ¢ikis gerilimi
asagidaki sebeplerden 6turd de ¢ok diislik seviyelerde olabilir :

- asenkron motorun miknatislanmasi

- yuku tutmak

- sistemdeki kayiplarin istesinden gelmek. Cikis gerilimi P1310 parametresini kullanarak artirilabilir.

Bu parametre gliglendirme seviyesini P0305 (nominal motor akimi) ile orantili olarak [%)] belirler ve agsagidaki
diyagrama gore dogrusal ve kuadratik V/f eg@rilerine uygulanabilir :

Y, Linear V/f
A

Vmax

Vn
(P0304)

actual V,

Boost

\Y

ContBoost,100

)
0 fBoost,end fn f max
(P1316) (P0310) (P1082)
vA Quadratic V/f
Vmax 7
® /
/
Vn éggb
(P0304) §
~
actual Vg,
VContBoost,100 1 6\-\0
S
R
X 7
>
>
0 > f
Boost,end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)

buradaki gerilimler asagdida belirtilmistir :

V_ConBoost,100 = nominal motor akimi (P0305) * Stator direnci * surekli gliclendirme parametresi (P1310)
V_ConBoost,50 =V_ConBoost,100 /2

Bagimhlik:
P0640 (motor asin yiik faktorl [%]) ayari glglendirmeyi sinirlandirmaktadir.

Not:
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Guclendirme degerleri, surekli gliclendirme parametresinin (P1310) diger guglendirme parametreleri (P1311
hizlanma gliclendirmesi ve P1312 calistirma gliglendirmesi) ile birlikte kullaniimalari durumunda birlestirilir. Bu
parametreler asagida gosterilen dncelik sirasina gore girilmelidir :

P1310 > P1311 > P1312

Uyari:
Guglendirme seviyelerini artirmak motor isisini artirir (6zellikle motor hareketsiz durumda iken).
300
> Boosts < *Rs
mot
P1311 Hizlanma giiglendirmesi Min: 0.0 Sev..
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 250.0

P1311 sadece kalkis aninda gliglendirme yapar ve bu yiizden hizlanma siresince gereken ilave torku sagladigi
icin kullanighdir.

Bu parametre, bir pozitif set dederi degisimini takiben P0305 (nominal motor akimi) ile orantili olarak [%]
glclendirme uygular ve set degerine gelindiginde tekrar eski konumuna duser.

\% Linear V/f
A
Vmax
Vn
(P0304)
A
actual Vg
VAccBoost.100 N \‘\
& 0
S
\\ &
VAccBoost,SO %
\\\\}\\\\\\“
i > f
0 fBoost.end fn f max
(P0310) (P1082)

buradaki gerilimler agagida belirtilmigtir.

V_AccBoost,100 = nominal motor akimi (P0305) * Stator direnci * hizlandirma guglendirmesi (P1311)
V_AccBoost,50 =V_AccBoost, 100/ 2

Bagimhlik:
P0640 (motor asir yik faktorl [%]) ayari gl¢lendirmeyi sinirlandirmaktadir.

Not:
Hizlandirma gli¢lendirmesi, kiiglk pozitif set degeri degisimlerine cevap verme yeteneginde iyilestirme saglayabilir.
> Boosts < 300, Rs
mot
Uyari:

Guglendirme seviyelerini artirmak motor isisini artirir.
Ayrintilar:
Gliglendirme 6ncelikleri icin P1310’daki notlara bakiniz.
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P1312 Kalkis guclendirmesi Min: 0.0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 250.0

START komutunu takiben aktif V/f egrisine (lineer veya kuadratik) bir diizeltme uygular ve set degeri ilk kez
yakalanana kadar aktif durumda kalir. Kalkis guiglendirmesi yliksek ataletli yukleri kaldirmada yararhdir.

Kalkis gliglendirmesini (P1312) ¢ok yliksek bir degere ayarlamak inverterin akimi sinirlandirmasina ve bdylece
cikis frekansini set degeri frekansinin altinda tutmaya sebep olur.

v
A

Vmax

Vn
(P0304)

P

P1312

» f
0 fn f max
(P0310) (P1082)
Bagimhlik:
P0640’daki (motor asin yuk faktéri [%]) deder glglendirmeyi sinirlar.
Uyari notu:
Guglendirme seviyelerini artirmak motorun isinmasini artirir.
> Boosts < 300, Rs
Imot
Ayrintilar:
Gliglendirme 6ncelikleri icin P1310’daki nota bakiniz.
P1316 Giiclendirme sonu frekansi Min: 0.0 Sev..
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 20.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 100.0

Programlanmis gliglendirme degerinin 50%’sine ulastigi noktayi belirler.
Bu deger P0310’un (nominal motor frekanst) [%] si cinsinden ifade edilir.

Bu frekans asagidaki gibi tanimlanmaktadir:

¢ Spr (153 g

+/Pmotor

Uzman kullanici edrinin seklini degistirmek icin bu degeri degistirebilir, 6rn: torku belirli bir frekansta artirmak igin.
Ayrintilar:
Bkz. P1310’deki (slrekli guglendirme) diyagram.

Boost min

Not:
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P1320 Programlanabilir V/f frekansi koord. 1 Min:  0.00 Sev.:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00
VI/f karakteristigini tanimlamak igin V/f koordinatlarini (P1320/1321°den P1324/1325’e) belirler.
v A
Vmax
P0304
P1325
P1323
P1321
P1310 ¢
>
fo 1 f2 fn fmax f
0 Hz P1320 P1322 P1324 P0310 P1082
Ornek:
Bu parametre dogru frekansta dogru torku saglamak igin kullanilabilir ve senkron motorlarla kullanildiginda
yararhdir.
Bagimhlik:
Parametreyi girmek igin, P1300 = 3 secin (programlanabilir karakteristikli \VV/f)
Not:
P1320/1321'den P1324/1325’e kadar ayarlanan noktalara dogrusal enterpolasyon uygulanmaktadir.
Programlanabilir karakteristikli V/fin (P1300=3) 3 tane programlanabilir noktasi vardir. Programlanabilir olmayan iki
nokta ise:
0 Hz'de surekli giiglendirme P1310
Nominal motor frekansi P0O310’daki nominal motor gerilimidir.
P1311 ve P1312’'de tanimlanan hizlandirma guglendirmesi ve kalkis gliclendirmesi programlanabilir karakteristikli
V/f'e uygulanmaktadir.
P1321 Programlanabilir V/f gerilimi koord. 1 Min: 0.0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 3000.0
Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
P1322 Programlanabilir V/f frekansi koord. 2 Min:  0.00 Sev.:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00
Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
P1323 Programlanabilir V/f gerilimi koord. 2 Min: 0.0 Sev..
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 3000.0
Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
P1324 Programlanabilir V/f frekansi koord. 3 Min:  0.00 Sev.:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00
Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
P1325 Programlanabilir V/f gerilimi koord. 3 Min: 0.0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 3000.0
Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
P1333 FCC icin baslangi¢ frekansi Min: 0.0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 10.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 100.0

Motor frekansinin (P0310) [%] si olarak FCC’nin (aki akim kontroll) etkin hale geldigi baglangig frekansini tanimlar.

Uyari notu:
Bu deger ¢ok dislkse, sistem dengesiz (kararsiz) hale gelebilir.
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P1335 Kayma kompanzasyonu Min: 0.0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 600.0
Motor yiikinden bagimsiz olarak motor hizini sabit tutacak sekilde inverterin ¢ikis frekansini dinamik olarak
ayarlar.
Yuku M1'den M2'ye artirmak (bkz. diyagram) kayma sebebi ile motor hizini f1'den f2'ye dusurdr. inverter bunu yiik
arttikga ¢ikis frekansini hafifge artirarak telafi edebilir. Inverter akimi lger ve beklenen kaymayi telafi edebilmek
icin cikis frekansini artirir.
M A
Mz
M1
» f
Af g
f, f
Deger:
P1335 = 0 % : Kayma kompanzasyonu etkin degil.
P1335 = 100 % : Nominal kayma frekansina nominal motor hizi ve nominal motor akimini ilave etmek igin motor
verilerini ve motor modelini kullanir.
P1340 Imax kontrolorii oransal kazanci Min:  0.000 Sev..
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.000 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 0.499
I_max kontrol6riin oransal kazancidir.
Cikis akiminin maksimum motor akimini (r0067) agsmamasi igin inverteri dinamik olarak kontrol eder. Bunu ilk
olarak inverterin ¢ikis frekansini (nominal kayma frekansinin miimkiin olan en kiglik degerine) sinirlandirarak
yapar. Bu iglem asiri akim durumunu basarili bir sekilde ortadan kaldirmazsa inverterin gikis gerilimi azaltilir. Agiri
akim durumu basarili bir sekilde ortadan kaldirildiktan sonra frekans sinirlandirmasi P1120’de belirtiimis olan
hizlanma siiresi kullanilarak kaldirilir.
P1800 Pals frekansi Min: 2 Sev..
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: kHz Def: 4 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 16
inverterin igindeki gii¢ anahtarlarinin pals frekanslarini belirler. Frekans 2 kHz'lik adimlarla degistirilebilir.
8 kHz'den buyik pals frekanslari maksimum sirekli motor akimini azaltir.
Bagimhlik:
Minimum pals frekansi, P1082 (maksimum frekans) ve P0310 (nominal motor frekansi) degerlerine baglidir.
Not:
Sessiz galistirma kesinlikle gerekli olmadigi surece, inverter kayiplari ve radyo frekansi emisyonlarini azaltmak igin
daha disUk pals frekanslari segilebilir.
inverter, belirli kosullar altinda, asiri Isinmaya karsi koruma sagdlamak igin anahtarlama frekansini azaltabilir (bkz.
P0290).
r1801 CO: Aktuiel anahtarlama frekansi Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: kHz Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterin igindeki giic anahtarlarinin aktiiel pals frekanslari.
Uyari notu:
Bu deger, belirli kosullar altinda (inverter asiri iIsinma, bkz. P0290), P1800’de (pals frekansi) secilmis olan
degerlerden farklilik gésterebilir.
P2000 Referans frekansi Min:  1.00
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 650.00

Seri baglanti (4000H’ye karsilik gelmektedir) ve analog I/O tarafindan kullanilan tim skala frekans ayari.
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P2009[2] USS normallestirmesi Min: 0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 1
USS icin 6zel normallestirmeyi etkin kilar.

Enum:
0 Etkin degil
1 Etkin
Indeks:
P2009[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
P2009[1] : Seri arayiz BOP baglantisi
Not:
Etkin duruma getirildiginde, ana set degeri (PZD’deki kelime 2) 100 % = 4000H yerine "mutlak” olarak
yorumlanmaktadir (6rn. 4000H = 16384 degeri 163.84 Hz anlamina gelmektedir).

P2010[2] USS baud hizi Min: 3 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 6 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 9
USS iletigiminde kullanilacak baud hizini tanimlar.

Enum:
3 1200 baud
4 2400 baud
5 4800 baud
6 9600 baud
7 19200 baud
8 38400 baud
9 57600 baud
Indeks:
P2010[0] : Seri arayliz COM baglantisi
P2010[1] : Seri arayliz BOP baglantisi

P2011[2] USS adresi Min: 0 Sev.:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 31
invertere 6zel bir adres tanimlar.

Index:
P2011[0] : Seri arayliz COM baglantisi
P2011[1] : Seri arayliz BOP baglantisi
Not:
Seri baglanti Gizerinden 30 inverteri baglayabilir (toplamda 31 inverter) ve bunlari USS seri bus protokolu ile kontrol
edebilirsiniz.

P2012[2] USS PZD uzunlugu Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 4
USS telegraminin PZD kismindaki 16-bit kelimelerin sayisini tanimlar. USS telegraminin PZD kismi ana set degeri
icin ve inverteri kontrol etmek igin kullanilir.

Indeks:
P2012[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
P2012[1] : Seri arayliz BOP baglantisi

P2013[2] USS PKW uzunlugu Min: 0 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 127 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 127
USS telegraminin PKW kismindaki 16-bit kelimelerin sayisini tanimlar. USS telegraminin PKW kismi farkl herbir
parametre deg@erini okumak ve yazmak igin kullanilr.

Enum:
0 Kelime yok
3 3 kelime
4 4 kelime
127 Degisken
Index:
P2013[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
P2013[1] : Seri arayiz BOP baglantisi
Uyari notu:
P2013 ayarinin PKW sézcik sirasi icin implikasyonu vardir.

P2014[2] USS telegrami bekleme siiresi Min: 0 Sev..
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 65535
USS kanallarindan higbir telegram alinmadiginda, sonunda hata (FO070) Uretilecek olan bekleme siresini T_off
tanimlar.

Indeks:

P2014[0] : Seri arayliz COM baglantisi
P2014[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

Uyari notu:
Varsayilan olarak (bu siire 0’a ayarlanmistir), herhangi bir hata tretilmez (bekgi kdpegi etkin degil).
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r2015[4]  CO: BOP baglantisindan (USS) PZD Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
BOP Ustiindeki USS baglantisi Gizerinden alinan proses verisini goruntuler.
Indeks:
r2015[0] : Alinan kelime 0O
r2015[1] : Alinan kelime 1
r2015[2] : Alinan kelime 2
r2015[3] : Alinan kelime 3
Not:
Kontrol kelimeleri bit parametreleri r2032 ve r2033 olarak gérintilenebilir.
P2016[4]  CI: BOP baglantisina (USS) PZD Min:  0:0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 52:0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 4000:0
BOP baglantisi (izerinden seri araytize iletilecek olan sinyalleri seger.
Ornek:
P2016[0] =52.0 (varsayilan). Bu durumda, r0052’nin degeri (CO/BO: durum kelimesi) BOP baglantisina 1. PZD
olarak iletilir.
Indeks:
P2016[0] : lletilen kelime 0
P2016[1] : lletilen kelime 1
P2016[2] : iletilen kelime 2
P2016[3] : lletilen kelime 3
r2018[4] CO: COM baglantisindan (USS) PZD Min: - Sev..
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
COM (ustiindeki USS baglantisi Uizerinden alinan proses verisini gérintuler.
Indeks:
r2018[0] : Alinan kelime 0O
r2018[1] : Alinan kelime 1
r2018[2] : Alinan kelime 2
r2018[3] : Alinan kelime 3
Not:
Kontrol kelimeleri bit parametreleri r2036 ve r2037 olarak gdrintulenebilir.
P2019[4] ClI: COM baglantisina (USS) PZD Min:  0:0 Sev.:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 52:0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 4000:0
Indeks:
P2019[0] : iletilen kelime 0
P2019[1] : lletilen kelime 1
P2019[2] : lletilen kelime 2
P2019[3] : lletilen kelime 3
Ayrintilar:
Bkz. r2016 (BOP baglantisina PZD)
r2024[2] Hatasiz USS telegramlan Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Alinan hatasiz USS telegramlarinin sayisini gérintuler.
Indeks:
r2024[0] : Seri arayiz COM baglantisi
r2024[1] : Seri arayliz BOP baglantisi
r2025[2] Reddedilen USS telegramlari Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Reddedilen USS telegramlarinin sayisini géruntuler.
Indeks:
r2025[0] : Seri arayiz COM baglantisi
r2025[1] : Seri arayliz BOP baglantisi
r2026[2] USS karakteri frame hatasi Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
USS karakteri frame hatalarinin sayisini gérintiler.
Indeks:
r2026[0] : Seri arayiz COM baglantisi
r2026[1] : Seri arayliz BOP baglantisi
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r2027[2] USS overrun hatasi Min: Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Overrun hatali USS telegramlarinin sayisini gorintiler.
Indeks:
r2027[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2027[1] : Seri arayliz BOP baglantisi
r2028[2] USS parite hatasi Min: Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Parite hatali USS telegramlarinin sayisini gérintiler.
Indeks:
r2028[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2028[1] : Seri arayliz BOP baglantisi
r2029[2] USS baslangici tanimli degil Min: Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Tanimlanmamis baslangigl USS telegramlarinin sayisini gorintiler.
Indeks:
r2029[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2029[1] : Seri arayliz BOP baglantisi
r2030[2] USS BCC hatasi Min: Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
BCC hatali USS telegramlarinin sayisini gorintiler.
Indeks:
r2030[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2030[1] : Seri arayiiz BOP baglantisi
r2031[2] USS uzunluk hatasi Min: Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Yanlis uzunluga sahip USS telegramlarinin sayisini gérantuler.
Indeks:
r2031[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2031[1] : Seri arayiiz BOP baglantisi
r2032 BO: BOP baglantisindan (USS) kontrol kelimesi 1 Min: Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
BOP baglantisindan (USS igindeki 1. kelime) 1. kontrol kelimesini gériintller.
Bit alanlar:
Bit00  ACIK/KAPALI1 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 KAPALI2: Elektriksel durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit02 KAPALI3: Hizli durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit03 Pals etkinlestir 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 RFG etkinlestir 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 RFG baslat 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Set degerini etkinlestir 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Hata resetleme 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 JOG saga 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 JOG sola 0 HAYIR
1 EVET
Bitlo0 PLC’den kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bitll Ters yon (set deferi ¢evrimi) 0 HAYIR
1 EVET
Bitl3 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bitl4 Motor potansiyometresi MOP asadi 0 HAYIR
1 EVET
Bitl5 Lokal / Uzak 0 HAYIR
1 EVET
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r2033 BO: BOP baglantisindan (USS) kontrol kelimesi 2 Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -

BOP baglantisindan (USS icindeki 4. kelime) 2. kontrol kelimesini goriintuler
Bit alanlar:

Bit00 Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 DC fren etkin 0 HAYIR
1 EVET
Bitl3 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR
Bagimhlik:
P0700 = 4 (BOP (stiinde USS baglantisi) ve P0719 = 0 (Komut / Set degeri = BICO parametresi).
r2036 BO: COM baglantisindan (USS) kontrol kelimesi 1 Min:
Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: COMM Max:

COM baglantisindan 1. kontrol kelimesini gortintuler (USS igindeki 1. kelime)
Bit alanlar:

Sev.:

Bit00 ACIK/KAPALI1 0 HAYIR

1 EVET
Bit01 KAPALI2: Elektriksel durus 0 EVET

1 HAYIR
Bit02 KAPALI3: Hizli durus 0 EVET

1 HAYIR
Bit03 Pals etkinlestir 0 HAYIR

1 EVET
Bit04 RFG etkinlestir 0 HAYIR

1 EVET
Bit05 RFG baslat 0 HAYIR

1 EVET
Bit06 Set degerini etkinlestir 0 HAYIR

1 EVET
Bit07 Hata resetleme 0 HAYIR

1 EVET
Bit08 JOG saga 0 HAYIR

1 EVET
Bit09 JOG sola 0 HAYIR

1 EVET
Bitlo0 PLC’den kontrol 0 HAYIR

1 EVET
Bitll Ters yon (set deferi ¢evrimi) 0 HAYIR

1 EVET
Bitl3 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR

1 EVET
Bitl4 Motor potansiyometresi MOP asadi 0 HAYIR

1 EVET
Bitl5 Lokal / Uzak 0 HAYIR

1 EVET

Ayrintilar:
Bkz. r2033 (BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesi)
r2037 BO: COM baglantisindan (USS) kontrol kelimesi 2 Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3

P-Grubu: COMM Max: -

COM baglantisindan 2. kontrol kelimesini gortintuler (USS igindeki 4. kelime)
Bit alanlarn:

Bit00 Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 DC fren etkin 0 HAYIR
1 EVET
Bitl3 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR

Ayrintilar:
Bkz. r2033 (BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesi)
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r2110[4] ikaz numarasi Min: - Sev.:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: ALARMS Max: -
Ikaz bilgisini gériintiler.
Maksimum 2 aktif (O ve 1 no.lu indeksler ) ve 2 gegmise donlk ikaz (2 ve 3 no.lu indeksler) goriintllenebilir.
Indeks:
r2110[0] : Son ikazlar --, ikaz 1
r2110[1] : Son ikazlar --, ikaz 2
r2110[2] : Son ikazlar -1, ikaz 3
r2110[3] : Son ikazlar -1, ikaz 4
Not:
Bir ikaz aktif duruma geldiginde operator panelin ekrani yanip sénecektir. Bu durumda LED ikaz durumunu
gostermektedir.
Uyari notu:
0 ve 1 no.lu indeksler hafizada tutulmamaktadir.
r2114[2] Calisma zamani sayicisi Min: - Sev..
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: ALARMS Max: -
Calisma zamani sayicisini gorlntiler. Bu sire, striclye enerji verildiginden itibaren gecen toplam suredir. Enerji
kesildiginde bu deger saklanir ve tekrar verildiginde sayici saklanan bu deger Uzerine tekrar saymaya baslar.
Indeks:
r2114[0] : Sistem Zamani, Saniyeler, Yukari Kelime
r2114[1] : Sistem Zamani, Saniyeler, Asagdi Kelime

P2167 Kapanma frekansi f_off Min:  0.00 Sev.:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 1.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 10.00
Kapanma frekansini belirler. Frekans bu degerin altina indiginde inverter kapanir.

Frekans bu degerin altina indiginde, 2. durum kelimesindeki (r0053) bit 1 ayarlanir.
| n,act | < n,off
10 ms
Brake closed
(on ramp down ) T
1 —p | n,act | < n,off
n_act A o N JEs
} >1 ™
L & & > sw2,
BIT1
—>
no Brake selected
P2167: f,off
0..1..10Hz
Bagimhlik:
Yalnizca KAPALI1 veya KAPALI3 aktif durumda ise kapatilir.

P3900 Hizl devreye almayi sonlandirma Min: 0 Sev.:
CStat: (¢} Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: QUICK Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. Yes Max: 3
Motorun en iyi sekilde ¢alismasini saglamak icin gerekli olan hesaplamalari yapar.

Hesaplamalarin tamamlanmasindan sonra, P3900 ve P0010 (devreye alma icin parametre gruplari) otomatik
olarak orijinal degerleri olan 0’a resetlenir.
Enum:
0 Hizli devreye alma aktif degil
1 Hizli devreye almayi fabrika degerleri ile baglat
2 Hizli devreye almayi baslat
3 Hizli devreye almayi yalnizca motor verileri igin baglat
Bagimhlik:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma)
Not:

1 degeri secildiginde, yalnizca devreye alma menusunden “Hizli Devreye Alma” girilen ayarlar saklanmakta; /0
degerlerini de igceren diger tim parametreler kaybolmaktadir. Motor hesaplamalari da ayrica yapilmaktadir.

2 degeri segildiginde, yalnizca devreye alma menisiindeki “hizli devreye alma” (P0010=1) parametrelere bagl olan
parametreler hesaplanmaktadir. I/O ayarlari da varsayilan degerlerine donmekte ve motor hesaplamalari
yapilmaktadir.

3 degeri segildiginde, yalnizca motor ve kontroldr hesaplamalari yapilmaktadir. Hizli devreye alma isleminden bu
ayarla gikmak zamandan tasarruf saglamaktadir (6rnek, sadece motor plakasindaki veriler degistirildiginde).

Hizli devreye almanin sonu, gesitli motor parametrelerini hesaplar ve P2000 (referans frekansi) dahil olmak lzere
parametrelerin dnceki degerlerinin Ustline kaydeder.
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21

Hata ve Alarmlar

Hata Mesajlari

Hata Muhtemel Sebepler Teshis & Coziim Yontemi Reak-
siyon
F0001 » Motor glicti (P0307) inverter giicline | Asagidakileri kontrol edin: Off2
Agin akim (r0206) uygun degil 1. Motor glicti (P0307) inverter guicline (r0206)
» Motor kablosunda kisa devre uygun olmalidir.
» Topraklama hatasi Kablo uzunlugu sinirlar agilmamalidir.
Motor kablosu ve motorda kisa devre veya
topraklama hatasi olmamalidir.
4. Motor parametreleri kullanilan motora uygun
olmaldir.
5. Motorun rahatca galigmasi engelleyecek
herhangi bir sey yapilmamali ya da motor asiri
ylklenmemelidir.
» Kalkis rampa suresini artirin
» Glglendirme seviyesini azaltin
F0002 » Asin gerilim hatasi sebeke Asagidakileri kontrol edin: Off2
Agin gerilim ?neg;gr:;':'?e?g:eggfseglIOI:E::: yada 1. Besleme gerilimi (P0210) inverter plakasinin
! cally Uzerinde yazan sinirlar iginde kalmahdir .
durumunda gergeklesir.
5> Rei tif cal hizh d 2. DC-bara gerilim kontrolori aktif hale getirilmeli
ejeneratit gajisma, nizli qurus. (P1240) ve dogru bir sekilde
rampalari ya da motorun aktif bir arametrelendirilmelidir
yuk tarafindan surilmesi P '
durumunda gergeklesir. 3. Durus rampa suresi (P1121) yikin ataletine
uygun olmalidir.
NOT
Yuksek ataletli ylklerde daha uzun rampa sureleri
gerekmektedir.
F0003 » Ana besleme yetersiz. Asagidakileri kontrol edin: Off2
Diiguik gerilim > Belirti . o .
elirtilen sinirlar disinda sok yuk. 1. Besleme gerilimi (P0210) inverter plakasinin
Uizerinde yazan sinirlar icinde kalmahdir.
2. Cihazin beslemesi gegici arizalara ya da gerilim
dismelerine maruz kalmamalidir.
F0004 » Havalandirma yetersiz Asagidakileri kontrol edin: Off2
Inverter asin N .. _
\sinma » Ortam sicakhgi cok yuksek. 1. Pals frekansi varsayilan degerine ayarlanmaldir.
2. Ortam sicakligi inverter igin belirtilen degerden
daha yiksek olabilir.
F0005 , » Inverter asir yuklenmis. Asagidakileri kontrol edin: Off2
Inverter I't » Kullanim orani ¢ok yuksek. 1. YUk kullanim orani belirtilen sinirlar iginde
» Motor glicti (P0307) inverterin giic kaimalidir.
kapasitesini ( r0206) asiyor. 2. Motor guicli (P0307) inverter gliciine (r0206)
uygun olmaldir.
F0011 Motor asiri yiklenmis Asagidakileri kontrol edin: Off1
Motor a%m 1. Yuk kullanim orani dogru olmalidir.
1Isinma It
2. Motor sicaklik ikaz seviyesi (P0604) uygun
olmahdir.
F0041 Stator direnci 6lgimi yapilamiyor » Motorun invertere bagli olup olmadigini kontrol Off2
edin.
» Motor verilerini dogru girilip girilmedigini kontrol
edin.
F0051 Silinmeyen parametreleri kaydederken Fabrika Reset ve yeniden parametrelendirme Off2
Parametre okuma ya da yazma hatasi. PN
EEPROM Sdriclyu degistirin
Hatas:i
F0052 Gug kati bilgisi okuma hatasi veya Sdiriclyu degistirin Off2
glic kati hatasi | gegersiz data.
F0060 Dahili iletisim arizasi Ariza slrerse, inverteri degistirin Off2
Asic Timeout Servis Departmani ile bagdlanti kurun
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Hata Muhtemel Sebepler Teshis & Coziim Yontemi Reak-
siyon
F0071 Telegram bekleme suresince USS’den USS master’i kontrol edin Off2
USS (BOP- herhangi bir set degeri degeri gelmiyor
baglantisi) set
degeri hatasi
F0072 Telegram bekleme siiresince USS’den USS master’i kontrol edin Off2
USS (COMM herhangi bir set degeri degeri gelmiyor
baglantisi) ayar
moktasi hatasi
F0085 Terminal girigleri Gzerinden tetiklenen Hata tetiklemesi igin terminal girisini devre digi Off2
Harici Hata harici hata birakin.
F0101 Yazilim hatasi veya islemci arizasi » Cihazi kapatip agin (START/off). Off2
Stack Overflow » Hata dizelmezse cihazi degistirin.
F0450 Selftest basarisiz »  Siricu galisabilir ancak tim ozellikleri Off2
BIST Testleri kullanilamaz.
Arizasi > Surictyu degistirin.
(Yalnizca servis
konumunda)
2.2 Alarmlar
Alarm Muhtemel Sebepler Teshis & Goziim Yontemi Reak-
siyon
A0501 » Motor glcu inverter glicine uygun | Asagidakileri kontrol edin: --
Akim Sinin degil 1. Motor giicii (P0307) inverter giiciine (r0206)
» Motor kablolari gok uzun uygun olmalidir.
» Topraklama hatalari Kablo uzunluk sinirlari agilmamig olmalidir.
Motor kablosu ve motorda kisa devre veya
topraklama hatasi olmamalidir.
4. Motor parametreleri kullanilan motora uygun
olmalidir.
5. Motorun rahatca galigmasi engelleyecek
herhangi bir sey yapilmamali ya da motor asiri
yuklenmemelidir
» Kalkig rampa suresini artirin.
» Guglendirmeyi azaltin.
A0502 » Asiri gerilim sinirina ulasildi. Bu ikaz sirekli olarak gériinliyorsa, cihazin giris -
'L\I?:::Ige"“m » Bu ikaz, durma esnasinda DC bara gerilimini kontrol edin.
s kontrolori pasif durumda ise
(P1240 = 0) ortaya gikabilir.
A0503 Ana besleme yetersiz Ana besleme gerilimini kontrol edin (P0210). --
Diisiik gerilim
sinir
A0504 inverter sogutucunun sicaklik ikaz Asagidakileri kontrol edin: -
Inverter asin seviyesi agilmistir ve bu durum pals N - .
sicakhk frekansinda ve/veya ¢ikis frekansinda 1. ;)Iﬁaarndslicakllgl belirtilen sinirlar iginde yer
azalmaya sebep olmaktadir (P0610’daki '
parametrelendirmeye baglh olarak) 2. Yuk durumu ve kullanim orani uygun olmalidir.
A0505 ikaz seviyesi aglimistir, Gorev ¢evriminin belirtilen sinirlar iginde yer alip --
Inverter I%t parametrelendirme yapildiysa akim almadigini kontrol edin
disurilecektir
A0506 Sogutucu sicakhgr ile IGBT baglanti Gorev gevrimi ve sok yiklerinin belirtilen sinirlar -
Inverter gorev | sicakligi arasindaki fark ikaz seviyesini | iginde olup olmadigini kontrol ediniz.
cevrimi asmaktadir.
A0511 » Motor asir yiklenmistir. Asagidakileri kontrol ediniz: --
g::::l’(rllll-:sl;? » Yuk gorev gevrimi gok ylksektir. 1. P0611 (motor I’t zaman sabiti) uygun bir degere
ayarlanmahdir.
2. P0614 (Motor I’ agin yiik ikaz seviyesi) uygun
bir degere ayarlanmalidir.
A0600 Yazilim (software) problemi Servis bolimd ile irtibat kurunuz --
RTOS Overrun
lkazi
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kontrolorii aktif

belirtilen sinirlar iginde tutmak igin
otomatik olarak artirilacaktir.

Alarm Muhtemel Sebepler Teshis & Coziim Yontemi Reak-
siyon
A0910 »  Vdc max kontroléru devreden Asagidakileri kontrol ediniz: -
xgrft-:;?gru gikanimistir. 1. Girig gerilimi belirtilen aralikta olmalidir.
»  Ana besleme gerilimi strekli olarak b o «
gﬁ(varﬁldr:;ur yiiksekse olugabilir. 2. Yuk.un uygun olup olmadlglr.1a békllmalldlr.
> Motor akiif bir yiik tarafindan 3. Belli durumlarda frenleme direnci kullaniniz.
surlliyorsa ve bu sebepten
rejeneratif konumda cgalismaya
baslamissa olusabilir .
»  Yuksek ataletli yiiklerde durus
suresince olusabilir.
A0911 Vdc max kontrolor( aktif oldugu igin, inverter girig gerilimini (P0210) kontrol ediniz --
Vdc-max durus sureleri DC-bara gerilimini (r0026)

inverterde yiik
yok

Bu durumda bazi fonksiyonlar normal
yuk kosullari altinda calistiklari gibi
calismayabilirler.

A0920 ADC parametreleri birbirleri ile ayni P0757, P0758, PO759 ve P0760 parametrelerini --
ADC degerlere ayarlanmamalidir. Aksi kontrol ediniz.

parametreleri takdirde mantiksal olmayan sonuglar

dogru ortaya cikabilir.

ayarlanmamis.

A0922 inverter iizerinde yiik yok. inverter izerinde yiik olup olmadigini kontrol ediniz. | --
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