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* Montaj
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* Montaj
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+ Teknik Veriler
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Guvenlik
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Uyari! ACS550 AC siriiculerinin tiim montaj islemleri SADECE uzman
teknik personel tarafindan gergeklestiriimelidir.

Uyari! Motor durmus olsa dahi, U1, V1, W1 ve U2, V2, W2 Gii¢ Devresi
terminallerinde ve kasa boyutuna bagl olarak UDC+ ve UDC- veya BRK+ ve
BRK- terminallerinde tehlikeli diizeyde gerilim bulunur.

Uyari! Giris beslemesi bagliyken tehlikeli diizeyde gerilim vardir. Gii¢ besleme
baglantisini kestikten sonra, kapagi ¢ikarmadan 6nce, ara devre
kondansatorlerinin bosalmasi igin en az 5 dakika bekleyin.

Uyari! ACS550’nin giris terminallerinde gii¢ kalmasa dahi, R01...R03 role
cikiglarinin terminallerinde, harici gii¢ kaynaklarindan gelen tehlikeli gerilim
bulunabilir.

Uyani! iki veya daha fazla siiriiciiniin kontrol terminalleri paralel bagliyken, bu
kontrol baglantilarinin yardimci gerilimi tek bir kaynaktan alinmali ve kaynak
olarak cihazlardan biri veya bir harici giic kaynagi kullaniimahdir.

Uyari! ACS550-01/U1, yerinde onarilabilen bir cihaz degildir. Anzali bir cihazi
onarma girisiminde bulunmayiniz; degistirme icin fabrikaya veya yerel Yetkili
Servis Merkezine bagvurunuz.

Uyar! Harici ¢alistirma komutunun aktif olmasi durumunda, giris geriliminde
bir kesinti yasandiktan sonra ACS550 otomatik olarak devreye girer.

Uyari! Sogutma blogu yliksek bir sicaklik degerine ulasabilir. Bkz. "Teknik
Veriler", sayfa 221.

Uyari! Siriicii bir kayan sebeke (floating network) lizerinde kullanilacaksa,
EM1 ve EM3 (Kasa tipi R1...R4) veya F1 ve F2 (Kasa tipi R5 veya R6) vidalarini
sokun. Sirasiyla, sayfa 21 ve 22’deki semalara bakiniz. Ayrica bkz. "Asimetrik
Topraklanmig Sebekeler” ve "Kayan Sebekeler”, sayfa 228.

Uyari! Siriciiniin giris terminallerine gii¢ gelirken EM1, EM3, F1 veya F2
vidalarini takmayi veya ¢ikarmayi denemeyin.

Uyari! Daha fazla teknik bilgi igin yerel ABB satis temsilcisine basvurunuz.

Guvenlik
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Uyari ve Notlarin Kullaniimasi

B B

Bu kilavuz iki ¢esit guvenlik bilgisi icerir:
* Notlar, okuyucunun 6zel dikkat géstermesi gereken veya hakkinda ek bilgi
bulunan bdlimleri gosterir.

* Uyarilar, ciddi yaralanma veya 6lim ve/veya ekipmanin hasar gérmesine neden
olabilecek durumlari gésterirler. Ayrica, tehlikelerin nasil énlenebilecegdi de
aciklanir. Uyar isaretleri asagidaki sekilde kullanilir:

Tehlikeli gerilim uyarisi fiziksel yaralanmalara veya hasara yol agabilen tehlikeli
gerilimler konusunda kullanilir.

Genel uyari, elektriksel olmayan yollardan olusabilecek yaralanma ve/veya hasar
durumlarinda kullanilir

Guvenlik
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Baslamadan dnce kurulum talimatlarini dikkatlice okuyunuz. Uyarilara ve
talimatlara uyulmamasi, arizalara veya tehlikelere neden olabilir.

A Uyari! Baglamadan 6nce bkz. "Giivenlik", sayfa 3.

Kurulum iglem Sirasi

ACS550 AC sirucilerinin kurulum islemleri asagida aciklanmistir. Kurulum islemi,
verilen siraya gore gerceklestiriimelidir. Her adimin sag tarafinda, cihazin dogru
bicimde kurulumunu saglamaya yonelik ayrintili bilgiler verilmistir.

Gorev
‘ Kurulum icin HAZIRLANMA |

v

‘ Montaj Yerinin HAZIRLANMASI |

v

‘ On kapagin GIKARILMASI |

v

‘ Siriiciiniin MONTE EDILMESI |

v

Kablo baglantilarin YAPILMASI

v

‘ Kurulumun KONTROL EDILMESI |

v

‘ Kapagin GERI TAKILMASI |

v

‘ Enerji VERILMESI |

v

‘ DEVREYE ALMA |

Bkz.

"Kurulum Hazirli@1", sayfa 14.
"Montaj Yerinin Hazirlanmas!", sayfa 17.
"On Kapagin Cikartilmas!", sayfa 17.

"Suricunin Monte Edilmesi", sayfa 18.

"Kablo Baglantisi Genel Bilgileri", sayfa 19 ve
"Kablolarin Takilmasi", sayfa 24.

"Kurulumun Kontrol Edilmesi", sayfa 29.

"Kapagin Geri Takilmasi", sayfa 30.

"Enerji Verilmesi", sayfa 31.

"Devreye Alma", sayfa 31.

Kurulum
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Kurulum Hazirhgi

Siriiciiniin Kaldirilmasi
Sirlclyu sadece metal
sasiden tutarak kaldirin.

Siuriici Ambalajinin Agilmasi

1. Sdrtcld ambalajini agin.

2. Hasar olup olmadigini kontrol
edin ve hasarli bir parca varsa
derhal nakliye sirketine
bildirin.

3. Ambalaj icerigini siparisinizle

ACS550 Kullanim Kilavuzu

1P2040

ve nakliye bilgileriyle karsilastirin ve tim parcalarin eksiksiz oldugundan emin olun.

Siriciiniin Tanimlanmasi

Siirticii Etiketleri

Kurulumunu yaptiginiz sdrticindn tipini belirlemek igin asagidakilere basvurunuz:

* Montaj delikleri arasindaki sok bobini plakasinin Gst kisminda bulunan seri

numarasi etiketi.

ACS550-01-08A8-4

U, 3~ 380..480 V
Ion/ ohg 88 A16.9 A
Pn/Phg 473 KW

Ser. no.*203070000

» Cihaz kapaginin sag tarafinda, sogutma blogunda bulunan tip kodu etiketi.

Giris Uy 3~ 380...480 V
I 8.8 A
f, 48...63 Hz
Cikis Uy 3~0...UqV
Ion / lohg 8.8 A/6.9A
f, 0..0,500 Hz
Motor PN/Phd 4 /3 kW
ACS550-01-08A8-4

®. C€

|I|I|I|II|I|I|2IIII|I|I|I|I|II|[||II|I|I

Ser. n0.¥2030700001

Kurulum
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Tip Kodu
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Asagidaki tabloyu kullanarak, etiketlerdeki tip kodunu yorumlayabilirsiniz.

AC, Standart Siriicii - 550 iiriin serisi

Yapi (bolgeye 6zgii)

01 = IEC montaj ve uyum gerekliliklerine 6zgl kurulum ve parcalar
U1 = US montaj ve NEMA uyum gerekliliklerine 6zgi kurulum ve pargalar

Cikis nominal akimi

Ayrintili bilgi icin Nominal Degerler tablosuna bakiniz.

Nominal Gerilimler
2 =208...240 VAC
4 =380...480 VAC

Kasa koruma sinifi

ACS550-01-08A8-4+...

Spesifikasyon yok = IP 21 / UL tip 1
B055 = IP 54 / UL tip 12

Nominal Degerler ve Kasa Tipi

"Nominal Degerler" sayfa 221'deki tabloda teknik 6zellikler verilmig ve bu kilavuzdaki
bazi talimatlarin striicl kasa tipi boyutuna gore farklilasmasi nedeniyle, stricinin
kasa tipleri tanimlanmistir. Nominal Degerler tablosunu okumak igin, tip kodundaki
“Cikis nominal akimi” bilgisi gerekir. Ayrica, Nominal Degerler tablosu, stricu
“Nominal Gerilimlerine” gore bélimlere ayrilmistir.

Motor Uyumlulugu

Motor, surticl ve sebeke birbiriyle uyumlu olmalidir:

Motor Ozellikleri

Dogrulama

Referans

Motor tipi

3 fazli endiiksiyon motoru

Nominal akimi

Motor degeri bu araligin
icindedir: 0.2...2.0 * 12hd
(12hd = siirtict agir sartlar
kullanim akimi)

e Siiriiciideki tip kodu etiketi, Cikis 12hd
degeri veya

» Siiriicu uzerindeki tip kodu ve "Teknik
Veriler", sayfa 221'deki nominal deger
tablosu.

Nominal frekansi

10...500 Hz

Gerilim araligi

Motor, ACS550 gerilim
arahigina uyumludur.

208...240 V (ACS550-X1-XXXX-2 igin) veya
380...480 V (ACS550-X1-XXXX-4 icin)

Gereken Araglar

ACS550 montaiji icin asagidaki aletler gereklidir:

+ Tornavidalar (kullanilan montaj donanimina uygun olarak)

+ Kablo siyirici
+ Serit metre
+ Matkap

Kurulum
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ACS550-U1, R5 veya R6 kasa tipleri ve IP 54 / UL tip 12 muhafazalarinin
kurulumlari igin: Kablo kanali montaj delikleri olusturmak icin matkap.

ACS550-U1, R6 kasa tipi ile ilgili kurulumlar i¢in: Gug kablosu pabuglari igin
uygun kivirma aleti. Bkz. "Gu¢ Terminallerinde Dikkate Alinacaklar - R6 Kasa
Tipi".

Montaj donanimi: vidalar veya somunlar ve civatalar, her biri dort adet. Donanim
tipi, montaj ylzeyine ve kasa tipine baglhdir:

Kasa Tipi Montaj donanimi
R1...R4 M5 #10
R5 M6 1/4 in¢
R6 M8 5/16 in¢

Uygun Ortam Kosullari ve Koruma Sinifi

Kurulum yerinin ortam kosullarini sagladigindan emin olun. Surtcuinin kurulum
oncesi hasar gérmesini dnlemek igin, saklama ve nakliye icin tanimlanan ortam
kosullarina uygun olarak saklanmali ve nakledilmelidir. Bkz. "Ortam Kosullari", sayfa
249.

Koruma sinifinin, kurulum yeri kirlilik seviyesine uygun oldugundan emin olun:

IP 21 /UL tip 1 koruma sinifi. Montaj yerinde havadan kaynaklanan tozlar, korozif
gaz veya sivilar ve yogunlasma, karbon tozu ve metal partikilleri gibi iletken
kirleticiler bulunmamalidir.

IP 54 / UL tip 12 koruma sinifl. Bu koruma sinifi, havadan kaynaklanan tozlara ve
sigrayan veya damlayan suya karsi her yénden koruma saglar.

Uygun Kurulum Yeri

Montaj yerinin asagidaki kosullari sagladigindan emin olun:

Sdricl, yukarida tanimlanan sekilde uygun bir ortamda, diz ve sert bir ylzey
Uzerine dikey olarak monte edilmelidir.

Sdrucu i¢in minimum alan gereksinimleri, dis boyutlar (bkz. "Dig Boyutlar", sayfa
247) ve ayrica Unitenin etrafindaki hava akis alanidir (bkz. "Sodutma" , sayfa
244).

Motor ve surucu arasindaki uzaklik, maksimum motor kablosu uzunluguy_la
sinirhdir. Bkz. "Motor Baglanti Ozelliklerii" , sayfa 232 veya"CE & C-Tick Ile
Uyumluluk igin Motor Kablosu Gereksinimleri", sayfa 233.

Montaj ylzeyi, sirtcindn agirhgini tagimalidir. Bkz. "Agirlik", sayfa 248.

Kurulum
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Siurucunun Kurulumu

A Uyan! ACS550’yi kurulumunu yapmadan o6nce, siiriiciiniin giris gli¢
beslemesinin enerjili olmadigindan emin olun.

Montaj Yerinin Hazirlanmasi ~——
ACS550, sadece "Kurulum Hazirligi" bélimu, sayfa N
14'te tanimlanan tim kosullari saglayan yerlere monte
edilebilir.
1. Montaj deliklerinin konumunu isaretleyin. 1 ~—a
Y
2. Delikleri agin. T~ xo0

Uyan! R3 ve R4 kasa tiplerinde st kisimda doért delik bulunmaktadir. Bunlarin
sadece ikisini kullanin. Mimkunse distaki iki deligi kullanin (bu sayede fani bakim
amacli sokmek kolaylasir).

Uyan! ACS400 sartcdileri, orijinal montaj delikleri kullanilarak ACS550 ile
degigtirilebilir. R1 ve R2 kasa tiplerinde montaj delikleri aynidir. R3 ve R4 kasa
tiplerinde, ACS550 surlculerin Ustlindeki ic montaj delikleri ACS400 ile uyumludur.

On Kapagin Gikartilmasi

IP21/UL Tip 1
1. Takil ise kontrol panelini ¢ikarin.
2. Ustteki tespit vidasini gevsetin.

3. Kapagi ustten ¢ekerek c¢ikarin.

— 1P2000
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IP54 /UL Tip 12

1. Bir baslik varsa: Bashgi tutan vidalari (2)
sokan.

2. Bir baslik varsa: Bashgi yukari kaydirin ve
kapaktan c¢ikarin.

3. Kapagin g¢evresindeki tespit vidalarini
gevsetin.

4. Kapagi cikarin.

Siriiciiniin Monte Edilmesi
IP21/ULTip 1

1. ACS550’yi montaj vidalari veya civatalari ile
dort kdsesinden sikarak sabitleyin.

Uyari! ACS550’yi metal sasisinden kaldirin.

2. Gerekiyorsa, modulin Gstiindeki mevcut
uyarinin dzerine uygun dilde bir uyar etiketi

apistirin. 23y
yapis e | 4
IP54/UL Tip 12 IP2002

IP54 / UL Tip 12 koruma siniflarinda, strtici montaj yuvalarina erisim igin kullanilan
deliklerde kauguk tipalar bulunmasi gerekir.

1. Erisim icin gerektiginde kauguk tipalari ¢ikarin.
Tipalari sUrGcunin arkasindan bastirarak
cikarin.

2. R5 & R6: Sac metal kapagi (gosteriimemektedir)
surdcunun Ust montaj delikleriyle hizalayin. 1
(Sonra yerine takin.) ’

3. ACS550’yi montaj vidalari veya civatalari ile dort
kdsesinden sikarak sabitleyin.

Uyari! ACS550’yi metal sasisinden kaldirin.

4. Kaucguk tipalari tekrar takin.

5. Gerekiyorsa, modilin tstindeki mevcut uyarinin tGzerine uygun dilde bir uyari
etiketi yapistirin.
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A

Kablo Baglantisi Genel Bilgileri
Kablo Kanali/Kablo Rakoru Seti

Suraculerin IP 21 / UL tip 1 koruma sinifli kablo tesisatlari i¢in, asagidaki elemanlari
iceren bir kablo kutusu seti surlcti ile birlikte verilir ve asagidakileri igerir:

Kablo kanali/kablo rakoru seti

Bes (5) adet kablo kelepgesi (Sadece ACS550-01)
Vidalar

Kapak

Bu set, IP 21 / UL tip 1 Muhafazalarina dahildir.

Kablo Baglantisi Gereksinimleri

Uyari! Motorun ACS550 ile birlikte kullanima uyumiu oldugundan emin olun.
ACS550, "Kurulum Hazirh@i" , sayfa 14'te tanimlanan hususlar dikkate alinarak
yetkili bir kisi tarafindan monte edilmelidir. Siiphe durumunda yerel ABB satis
veya servis ofisiyle iletigsim kurun.

Kablolama yaparken asagidakilere dikkat edin:

Kablo tesisatlari ile ilgili dort ayri talimat bulunmaktadir — sirtici koruma sinifi (IP
21/ UL tip ve IP 54 / UL tip 12) ve kablo tesisati tipi ile olusturulan
kombinasyonlarin her biri i¢in bir talimat bulunur. Uygun proseduirin segildiginden
emin olun.

Yerel kanunlara gore elektromanyetik uyumluluk (EMC) kosullarini belirleyin.
Bkz. "CE & C-Tick ile Uyumluluk igin Motor Kablosu Gereksinimleri", sayfa 233.
Genel olarak:

— Kablo boyutu hakkindaki yerel kanunlar.

— Asagidaki dort kablo baglantisi sinifini ayn tutun: Giris besleme kablolari,
motor kablolari, kontrol/haberlesme kablolari ve fren Unitesi kablolari
birbirinden ayri gruplar halinde montaj yapiimalidir.

Giris glicu kablosu ve motor kablolarini takarken asagidakilere bakin:

Terminal Agciklama Spesifikasyonlar ve Notlar

U1, V1, W1* | 3 fazli besleme girisi "Besleme Gerilim Baglantilari”, sayfa 225.
PE Koruyucu Toprak "Toprak Baglantilan”, sayfa 228.

U2, v2, W2 Motora ¢ikisi "Motor Baglantilari", sayfa 232.

* ACS550 -x1-xxxx-2 (208...240 V serisi) tek fazli bir gli¢ kaynagi ile birlikte kullanildiginda ¢ikis
akiminin %50 azalacagi g6z 6niinde bulundurulmalidir. Tek fazh giic kaynag gerilimi igin, giic
baglantisini U1 ve W1’de yapin.

Girig gucu kablosu ve motor baglanti terminallerinin yerini bulmak igin, bkz. "Gulg¢
Baglantisi Semalari”, sayfa 21. Gug¢ terminallerinin spesifikasyonlari i¢in, bkz.
"Sirdcinin Gug Baglanti Terminalleri", sayfa 230.

Asimetrik topraklanmis sebekelerde R1...R4 kasa tipleri i¢in, bkz. "Asimetrik
Topraklanmis Sebekeler", sayfa 228.
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» Kayan (veya empedans toprakli) sebekeler icin, bkz. "Kayan Sebekeler", sayfa
229.

* RG6 kasa tipinde uygun kablo pabuglarini takmak icin, bkz. "Gu¢ Terminallerinde
Dikkate Alinacaklar - R6 Kasa Tipi", sayfa 230.

* Frenleme (opsiyonel) kullanan strlculer i¢in asagdidakilere basvurun:

Kasa Tipi Terminal Agiklama Frenleme Opsiyonlari
R1, R2 BRK+, BRK- Fren direnci Fren direnci. Bkz. "Fren
Komponentleri", sayfa 237.
R3, R4, R5, R6 UDC+, UDC- DC bara Asagidakileri siparis etmek icin ABB

temsilcisi ile iletisim kurun:
* Frenleme Unitesi veya
» Kiyici ve direng

» Kontrol kablolarini takarken asagidakilere bagvurun:

— "Kontrol Terminalleri Tablosu", sayfa 23.

— "Kontrol Baglantilar" , sayfa 242.

— "Uygulama Makrolari", sayfa 50.

— "Tum Parametrelerin Agiklamalari", sayfa 71.
— "Dahili Fieldbus", sayfa 154.

— "Fieldbus Adaptor", sayfa 186.
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Gli¢ Baglantisi Semalari

Asagidaki semada, R5/R6 gii¢ ve toprak terminalleri hari¢ genelde R1...R6 kasa
tipleri icin de gegerli olan R3 kasa tipi terminal diizeni gosterilmektedir.

Analog Girisler icin J1 — DIP Semada, R3 kasa tipi gOsterilmistir.

J1 anahtarlar Diger kasa tipleri benzer diizene sahiptir.
o) TAI: (Gerilim Konumunda) Kontrol Panel Konnektoru

L 2 P |Al2: (Akim Konumunda)

X1 — Analog Girigler ve Cikiglar
(ve 10 V Ref. Gerilim Cikisi)

Gl¢ LED’i (Yesil)
Hata LED’i (Kirmizi)

X1 - Dijital Girigler
(ve 24 V Yardimci Gerilim Cikist) —_ ||

X1 —Rdole Cikiglar _ |

J2 — DIP Anahtari

- 1~ Opsiyonel Modiil 1
RS485 Sonlandirmasi igin

- 92 _ J2 | ™ X1 — Haberlesme
A - (RS485)
A ON
ON 1

T Opsiyonel Modiil 2

IOFF konumu ON konumu

Gug Girigi |4 Motora Gug Cikisl
Kasa Tipleri (U1, VI, W1) (U2, v2, W2)
R5/R6 farki.
Bkz. __» L '\EM3
sonraki sayfa. EM1 w |
GND
PE— |
ﬂ n n_ X0003

Opsiyonel frenleme

Kasa Terminal
Tipi Etiketleri

R1, R2 |BRK+, BRK- |Fren direnci

R3, R4 |UDC+, UDC- |+ Frenleme Unitesi

+ Kiyici ve direng

Fren Opsiyonlari

A Uyan! Kayan, empedans toprakli veya asimetrik topraklanmis sebekeler igin
asagidakileri gikararak dahili RFI filtresinin baglantisini kesin:
- ACS550-01'de: vidalar EM1 ve EM3.
- ACS550-U1'de: vida EM1 (suriicli, EM3 cikarilmis halde teslim edilir).
Bkz. "Kayan Sebekeler”, sayfa 229.
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Asagidaki semada, R5 ve R6 kasa tipleri icin gl¢ ve topraklama terminali dizeni
gosterilmektedir

R5 R6

Besleme Girisi Motora Guig Cikisl
(U1, V1, W1) (U2, V2, W2) F1
pogo Filter Connection 1}
Opsiyonel frenleme H @

Kasa Terminal
Tipi Etiketleri
R5, R6 |UDC+, UDC- |* Frenleme Unitesi

« Kiyici ve direng

Fren Opsiyonlari

© o)
X0013
PE GND \
Besleme Girisi Motora Gug¢ Cikisi
(U1, V1, W1) (U2, v2, w2)

Uyari! Kayan, empedans toprakli veya asimetrik topraklanmis sebekeler igin
asagidaki vidalari ¢ikararak dahili RFlI filtresinin baglantisini kesin: F1 ve F2.
Bkz. "Kayan Sebekeler”, sayfa 229.
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Kontrol Terminalleri Tablosu

Asagidaki, surtci Uzerindeki X1 terminaline kontrol kablolarini baglamak igin bilgi
saglar.

X1 Donanim Agiklamalari

1 | SCR Sinyal kablosu ekrani igin terminal (Sasi toprak hattina baghdir)

2 |ANM Analog giris kanali 1, programlanabilir. Hazwdeger2 = frekans referansi. Cozundrlik
%0.1, dogruluk £ %1

J1:AI1 KAPALL: 0...10 V (R, = 312 kQ) &Lj

J1:Al1 ACIK: 0...20 mA (R; = 100 Q) [ 2 D]

AGND | Analog giris devresi ortak ucu. (sasi toprak hattina 1 MQ Gzerinden baglanir)
+10V | Potansiyometre referans kaynagi: 10 V £%2, maks. 10 mA (1kQ < R < 10kQ).

2 Al2 Analog giris kanali 2, programlanabilir. Helzlrdeger2 = kullaniimiyor. Cézinurlik
2 %0.1, dogruluk £ %1
® . . = ) N
é J1:Al2 KAPALI: 0...10 V (R; = 312 kQ)I_ S .
J1:AlI2 ACIK: 0...20 mA (R; =100 Q) L | =) }|
6 | AGND | Analog giris devresi ortak ucu. (sasi toprak hattina 1 MQ Gzerinden baglanir)
7 | AO1 Analog ¢ikis, programlanabilir Hazwde{;er2 = frekans. 0...20 mA (ylik < 500 Q).
8 | AO2 Analog ¢ikig, programlanabilir Hazwdeg“;er2 = akim. 0...20 mA (yuk < 500 Q).

9 | AGND | Analog cikis devresi ortak ucu. (sasi toprak hattina 1 MQ Uzerinden baglanir)
10 | +24V | Yardimci gerilim ¢ikisi 24 VDC / 250 mA (GND'ye referans), kisa devre korumali.
11 | GND Yardimci gerilim ortak ¢ikisi (kayan olarak dahili sekilde baglanir).

12 | DCOM | Dijital giris ortak ucu. Bir dijital girisi etkinlestirmek i¢in, o giris ve DCOM arasinda
>+10V

(veya >-10 V) olmalidir. 24 V gerilim, ACS550’den (X1-10) veya ayni polaritede
harici bir 12...24 V kaynag ile saglanabilir.

13 | D1 Dijital giris 1, programlanabilir Hazwdeg’;er2 = start/stop.

14 | DI2 Dijital giris 2, programlanabilir Hazwdeg“;er2 = ileri/geri.

Dijital Girigler’

15 | DI3 Dijital giris 3, programlanabilir Ha2|rde§;er2 = sabit hiz se¢ (kod).

16 | DI4 Dijital giris 4, programlanabilir Hazwdeg’;er2 = sabit hiz se¢ (kod).

17 | DI5 Dijital giris 5, programlanabilir Hazwdeg“;er2 = rampa c¢ifti se¢imi (kod).

18 | DI6 Dijital giris 6, programlanabilir Ha2|rde§;er2 = kullaniimiyor.

19 | RO1C | ———— Réle cikisi 1, programlanabilir Hazwdecjer2 = Hazir.
20 | RO1A — Maksimum: 250 VAC / 30 VDC, 2 A
o Minimum: 500 mW (12 V, 10 mA)
21|RO1B |
&8|22|RO2C | —— Réle ¢ikisl 2, programlanabilir Hazirdeger? = Calisiyor.
_‘éh 23 | RO2A — Maksimum: 250 VAC / 30 VDC, 2 A
&) o Minimum: 500 mW (12 V, 10 mA)
% 24 |RO2B | __,
X 25| RO3C | —— Role ¢ikisi 3, programlanabilir Hazirdeger< = Hata (-1).
26 | RO3A — Maksimum: 250 VAC / 30 VDC, 2 A
o Minimum: 500 mW (12 V, 10 mA)
27 |RO3B | __,

1
2

Dijital giris empedansi 1,5 kW. Dijital girigler igin maksimum gerilim 30 V.
Hazir Deger kullanilan makroya baglidir. Belirtilen degerler varsayilan makro igindir. Bkz.
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"Uygulama Makrolari", sayfa 50.

Uyar!! 3, 6 ve 9 numarall terminaller, ayni potansiyeldedir.

Uyari! Glivenlik nedeniyle, ACS550 besleme gerilimi kesildiginde surtict hata rolesi
bir “hata” sinyali gonderir.

Dijital giris terminallerini, ya bir PNP ya da NPN konfigiirasyonunda baglayabilirsiniz.

PNP baglanti (kaynak) NPN baglanti
X1 10 |+24V X1
+ 10 |+24V
|:11 GND J_11 GND
12 |DCOM |_12 DCOM
—"—13|DI1 L~ 113D
L {14|DI2 —"—14|DI2
L~ _115|DI3 —"—15|DI3
—"—116|Dl4 161D
— —17|DI5 ——17|DI5
— —18|DI6 ———118|DI6

Kablolarin Takilmasi

Motor ve Motor Kablosu Yalitiminin Kontrol Edilmesi

A Uyari! Siriiciiyi, giris giiciine baglamadan 6nce motor ve motor kablosu
yalitimini kontrol edin. Bu test igin, motor kablolarinin striciiye bagh
OLMADIGINDAN emin olun.

1. Motorun, motor kablosu baglantilarini tamamlayin ama surtcul ¢ikis terminallerine
baglantilari gerceklestirmeyin (U2, V2, W2).

2. Motor kablosunun surlicu ucunda her bir motor kablosu fazi
ve Koruyucu Toprak (PE) arasindaki yalitim direncini él¢in: 1 »
kV DC degerinde bir gerilim uygulayin ve direncin 1 Mohm @
degerinden daha blylk olup olmadigini kontrol edin. oE
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Kablo badlantisilP 21/ UL tip 1 Kablolu muhafaza

1.

Kablo baglanti kutusundaki uygun tirnaklari agin.
(Bkz. yukarida "Kablo Kanali/Kablo Rakoru Seti".)

. Besleme/motor kablolarinin kablo kelepcelerini

takin.

Giris besleme kablosunda, telleri ayri ayri gérecek
sekilde dis kilifi geriye dogru siyirin.

. Motor kablosunda, bakir teli gorene kadar kilifi

geriye dogru siyirin; bu sayede ekran bir sa¢ 6rgusu
seklinde bukulebilecektir. GUrultd radyasyonunu en
aza indirgemek icin sag drgusi uzunlugunu
mumkuin oldugunca kisa tutun.

5. Her iki kabloyu kelepcgelerden gegirin.

6. Besleme/motor kablolarini ve glg toprak kablosunu

siyirin ve surlci terminallerine baglayin.

Uyari! R5 kasa tipi i¢cin, minimum glg¢ kablosu
boyutu 25 mm? (4 AWG).

R6 kasa tipi igin, bkz. "Glg¢ Terminallerinde Dikkate
Alinacaklar - R6 Kasa Tipi", sayfa 230.

25

1P2001

7. Motor kablo ekranindan yaptiginiz sag érgusunu baglayin.

8. Kablo baglanti kutusunu takin ve kablo kelepcelerini sikin.

9. Kontrol kablosunun kelepgelerini takin. (Besleme/

10.

11.

12.

13.

14.

15.

motor kablolari ve kelepgeleri sekilde
gOsterilmemistir.)

Kontrol kablosunun kilifini siyirin ve bakir ekrani sag
6rgusu seklinde bukun.

Kontrol kablolarini kelepgelerden gecirin ve
kelepceleri sikin.

X1-1’deki dijital ve analog I/O kablolarinin sa¢
orgusl seklindeki toprak ekranini baglayin. (Sadece
surlicl ucunda topraklayin).

X1-28 veya X1-32’deki RS485 kablolarinin sag
orgusl seklindeki toprak ekranini baglayin. (Sadece
surdcu ucunda topraklayin).

Kontrol kablolarini tek tek siyirin ve stricu /O
terminallerine baglayin. Bkz. "Kontrol Terminalleri
Tablosu", sayfa 23.

Kablo baglanti kutusunun kapagini takin (1 vida).

X0006

1P2003

Kurulum



26

Kablo baglantisilP 21/ UL Tip 1 Kablo Kanall Muhafaza

1.

Kablo baglanti kutusundaki uygun tirnaklari agin.
(Bkz. yukarida "Kablo Kanali/Kablo Rakoru Seti".)

Kablo kanali kelepcgelerini takin (birlikte verilmemistir).

3. Kablo baglanti kutusunu takin.

10.

1.

12.

13.

Kablo kanalinin uglarini kutuya baglayin.

Girig gucu ve motor kablo baglantisini kablo kanallar
uzerinden yonlendirin (ayri kablo kanali olmalidir).

Kablolari siyirin.

Besleme, motor ve toprak kablolarini stricu
terminallerine baglayin.

Uyari! RS kasa tipi icin, minimum gu¢ kablosu boyutu
25 mm? (4 AWG).

ACS550 Kullanim Kilavuzu
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R6 kasa tipi icin, bkz. "Gli¢ Terminallerinde Dikkate Alinacaklar - R6 Kasa Tipi",

sayfa 230.

Kontrol kablosunu kablo kanalindan yonlendirin (giris
gucu ve motor kablo kanallarindan ayri olmalidir).

Kontrol kablosunun kilifini siyirin ve bakir ekrani sa¢
orgusi seklinde bukin.

X1-1’deki dijital ve analog I/O kablolarinin sa¢ drgusu
seklindeki toprak ekranini baglayin. (Sadece suricu
ucunda topraklayin).

X1-28 veya X1-32'deki RS485 kablolarinin sag
orgusi seklindeki toprak ekranini baglayin. (Sadece
surtcl ucunda topraklayin).

Kontrol kablolarini tek tek siyirin ve stricu I/0O
terminallerine baglayin. Bkz. "Kontrol Terminalleri
Tablosu", sayfa 23.

Kablo baglanti kutusunun kapagini takin (1 vida).

1P2005

Kurulum
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Kablo baglantisilP 54 / UL Tip 12 Kablolu muhafaza

1.

10.

11.

. Motor kablosunda, bakir teli gorene kadar kilifi

. Kontrol kablosunun kilifini siyirin ve bakir ekrani

Kablo contalarini, besleme, motor ve kontrol
kablolari i¢in gereken sekilde kesin. (Kablo
contalari, strictnin altinda bulunan koni seklinde
kauguk contalardir.)

1P5003

Giris besleme kablosunda, telleri ayri ayri gérecek
sekilde dis kilifi geriye dogru siyirin.

geriye dogru siyirin; bu sayede ekran bir sag
Orgusi seklinde bukulebilecektir. Guraltt
radyasyonunu en aza indirgemek igin sa¢ 6rgisu
uzunlugunu mimkdn oldugunca kisa tutun.

Her iki kabloyu kelepgelerden gegirin ve
kelepceleri sikin.

1P5004

. Besleme/motor kablolarini ve gli¢ toprak

kablosunu siyirin ve siricl terminallerine
baglayin.

Uyari! R5 kasa tipi i¢cin, minimum gli¢ kablosu boyutu 25 mm? (4 AWG).
R6 kasa tipi icin, bkz. "Gli¢ Terminallerinde Dikkate Alinacaklar - R6 Kasa Tipi",
sayfa 230.

Motor kablo ekranindan yaptiginiz sa¢ érgisinu
baglayin.

sag orgusu seklinde bukdn.

Kontrol kablolarini kelepgelerden gecirin ve
kelepceleri sikin. 9. 11

X1-1’deki dijital ve analog I/O kablolarinin sa¢
Orgusu seklindeki toprak ekranini baglayin.
(Sadece surlct ucunda topraklayin).

X1-28 veya X1-32’deki RS485 kablolarinin sag
6rgusu seklindeki toprak ekranini baglayin.
(Sadece surucl ucunda topraklayin). 8

@"
i
8

5000 @

Kontrol kablolarini tek tek siyirin ve surict 1/0 \
terminallerine baglayin. Bkz. "Kontrol Terminalleri L u ¥
Tablosu", sayfa 23. =

1P5005

Kurulum
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Kablo baglantisilP 54 / UL Tip 12 Kablo Kanall Muhafaza
1. Kasa Tipine baghdir:

* R1...R4: Kablo kanalinin monte edilecegi
yerlerdeki kablo contalarini sékun. (Kablo contalari,
surdcunun altinda bulunan koni seklinde kauguk
contalardir.)

* R5 ve R6: Gerektigi gibi kablo kanali baglantilari
icin delik agmak amaciyla matkap kullanin.

2. Her bir kablo kanali igin, su gecirmez kablo kanali
konnektorleri takin (birlikte verilmemistir).

Besleme kablosunu kanala doéseyin.
Motor kablosunu kanala ddseyin.

Kablolari siyirin.

o 0 kW

Besleme, motor ve toprak kablolarini strlcu
terminallerine baglayin.

Uyari! R5 kasa tipi i¢in, minimum gl¢ kablosu boyutu IP5007
25 mm? (4 AWG).
R6 kasa tipi icin, bkz. "Glg¢ Terminallerinde Dikkate Alinacaklar - R6 Kasa Tipi",

sayfa 230.

7. Kontrol kablosunu kanala doseyin.
8. Kontrol kablosunun kilifini siyirin ve bakir ekrani sa¢ 6rgisu seklinde bikun.

9. X1-1’deki dijital ve analog I/O kablolarinin sa¢ 6rgisi seklindeki toprak ekranini
baglayin. (Sadece siricl ucunda topraklayin).

10. X1-28 veya X1-32'deki RS485 kablolarinin sa¢ 6rglsu seklindeki toprak ekranini
baglayin. (Sadece siricl ucunda topraklayin).

11. Kontrol kablolarini tek tek siyirin ve sirtict I/O terminallerine baglayin. Bkz. "Kontrol
Terminalleri Tablosu", sayfa 23.

Kurulum
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Kurulumun Kontrol Edilmesi

Enerji vermeden dnce asagidaki kontrolleri yapin.

29

v

Kontrol

Tesisat ortam kosullarinin, sirlici spesifikasyonlarinda belirtilen ortam kosullarina uymasi.

Siriclnin glvenli bir bicimde monte edilmesi.

Siriict gevresindeki bos alanin, surlci spesifikasyonlarinda belirtiien sogutma kosullarina
uymasil.

Motor ve yukuln galistirmaya hazir olmasi.

Kayan sebekeler icin: Dahili RFI filtresinin baglantisi kesilmis (EM1 ve EM3 veya F1 ve F2
vidalarr).

Surtcunin uygun bicimde topraklanmis olmasi.

Giris besleme geriliminin, stricinin nominal giris gerilimine uymasi.

U1, V1 ve W1'deki giris besleme baglantilarinin, tanimlanan sekilde baglanmis ve sikilmis
olmasi.

Giris besleme sigortalarinin takilmis olmasi.

U2, V2 ve W2'deki motor baglantilarinin, tanimlanan sekilde baglanmis ve sikilmis olmasi.

Motor kablosunun diger kablolardan uzaga désenmesi.

Motor kablosunda HICBIR giic faktérii kompanzasyon kondansatériiniin olmamasi.

Kontrol baglantilarinin, tanimlanan sekilde baglanmig ve sikilmis olmasi.

Siirliciiniin iginde HICBIR alet veya yabanci madde bulunmamasi.

Motor igin HICBIR alternatif giig kaynaginin (baypas baglanti, vb.) baglanmamis olmasi —
surldictnin gikisina higbir gerilim uygulanmamis olmasi.

Kurulum
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Kapagin Geri Takilmasi
IP21/UL Tip 1

1.
2.
3.

Kapag! yerine oturtun.
Tespit vidasini sikin.

Kontrol panelini tekrar takin.

IP54 /UL Tip 12

1.

ok~ b

Kapagi yerine oturtun.

Kapagin cevresindeki tespit vidalarini sikin.
R1...R4: Bagligi kapagin Uzerine oturtun.
R1...R4: Baglhigi tutan iki vidayi takin.

Kontrol panelini takin.

Uyari! IP 54 / UL Tip 12 gerekliliklerini
saglamak icin, kontrol paneli penceresi
kapatiimaldir.

Opsiyonel: Kontrol paneli penceresini
sabitlemek icin bir kilit (birlikte verilmemistir)
kullanin.

ACS550 Kullanim Kilavuzu
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Enerji Verilmesi

A

Her zaman, enerji vermeden 6nce 6n kapagi yerine takin.

Uyari! Harici ¢aligtirma komutunun aktif olmasi durumunda, ACS550 enerji
verildiginde otomatik calisir.

. Giris besleme gerilimini uygulayin.

ACS550’ye eneriji verildiginde yesil LED yanar.

Uyari! Motor hizini artirmadan dnce, motorun istenen yénde calisip ¢alismadigini
kontrol edin.

Devreye Alma

ACS550'de, bir cok durum icin yeterli olan fabrikasyon parametre ayarlari
bulunmaktadir. Ancak, agagidaki durumlar gézden gegirilmelidir. Gerekli olan
yerlerde, ilgili prosedurleri uygulayin.

Motor Verileri

Nominal degerler plakasindaki motor verileri, ACS550 fabrikasyon degerlerinden
farkli olabilir. Nominal degerler plakasindaki verileri striicliye girdiginizde daha
hassas kontrol ve daha iyi termik koruma saglanir.

. Motor nominal degerler plakasindan asagidaki verileri alin:

* Gerilim

* Nominal motor akimi
* Nominal frekansi

* Nominal hiz

* Nominal gl¢

2. 9905...9909 aras| parametreleri dogru degerlere ayarlayin.

* Yardimci Kontrol Paneli: Verileri girerken, Devreye Alma Asistani sizi yonlendirir
(bkz. sayfa 37).

» Temel Kontrol Paneli: Parametre dlizenleme hakkindaki talimatlar icin, bkz.
"Parametreler Modu", sayfa 46.

Makrolar

1.

Uyari! "Kontrol Terminalleri Tablosu", sayfa 23 iginde agiklanan kablolama,
kullanilan makroya bagh oldugundan, uygun makro segimi sistem tasariminin bir
parcasi olmalidir.

"Uygulama Makrolari", sayfa 50'deki makro agiklamalarini gézden gegirin. Sistem
gereksinimlerine en uygun makroyu kullanin.

Kurulum
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2. Uygun makroyu se¢mek igin parametre 9902’yi dlizenleyin.
* Yardimci Kontrol Paneli — Asagidakilerden birini kullanin:

— Devreye Alma Asistanini kullanarak motor parametre ayarlarindan hemen
sonra makro seg¢imini yapin.

— Parametre dizenleme hakkindaki talimatlar i¢in, bkz. "Parametreler Modu",
sayfa 37.

» Temel Kontrol Paneli: Parametre dlzenleme hakkindaki talimatlar icin, bkz.
"Parametreler Modu", sayfa 46.

Ayar— Parametreler

ACS550 6zelliklerinden biri veya birkagi ve/veya ince ayar yapilmasi, sisteme yarar
saglayabilir.

1. "Taim Parametrelerin Agiklamalari”, sayfa 71'deki parametre acgiklamalarini gézden

gegcirin. Sisteme uygun sekilde secenekleri etkinlestirin ve parametre degerlerini
ayarlayin.

2. Parametreleri uygun sekilde duzenleyin.
Hata ve Alarm Ayarlari

ACS550 birgok potansiyel sistem sorununu algilayabilir: Ornegin, sistem ilk
calistirildiginda, kurulum sorunlarini gésteren hata veya alarmlar verilebilir.

1. Hatalar ve alarmlar, kontrol panelinde numara verilerek rapor edilir. Rapor edilen
numaray! bir yere kaydedin.

2. Rapor edilen hata/alarm ile ilgili agiklamay! inceleyin:

+ 207 ve 214 sayfalarindaki hata ve alarm listelerini kullanin (veya Temel Kontrol
Paneli alarm listesi i¢in, bkz. 216) veya

» Hata veya alarm gosterilirken yardim butonuna (sadece Gelismis Kontrol
Panelinde) basin.

3. Sistem veya parametreleri uygun sekilde ayarlayin.

Kurulum
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Devreye alma

SurlclU devreye alma sirasinda konfiglre edilir. Bu slirecte, strlctnin ¢alisma ve
haberlesme bigimini belirleyen parametreler ayarlanir. Kontrol ve haberlesme
kosullarina bagl olarak devreye alma surecinde asagidakilerden herhangi biri veya
tamami gerekli olabilir:

Devreye Alma Asistani (Gelismis Kontrol Paneli gerekir), fabrikasyon
konfiglrasyon igin sizi yonlendirir. Devreye Alma Asistani ilk enerji verildigi zaman
otomatik olarak ¢alisir veya ana menu kullanilarak her zaman erigilebilir.

Fabrikasyon ayarlari kullanarak ortak, alternatif sistem konfiglirasyonlarini
tanimlamak igin uygulama makrolari secilebilir. Bkz. "Uygulama Makrolari", sayfa
50.

Parametreleri ayri ayri manuel olarak segmek ve ayarlamak igin, kontrol paneli
kullanilarak ince ayarlar yapmak mumkundudr. Bkz. "Tum Parametrelerin
Aciklamalari”, sayfa 71.

Kontrol Panelleri

ACS550yi kontrol etmek, durum verilerini okumak ve parametreleri ayarlamak igin
bir kontrol paneli kullaniimalidir. ACS550, iki farkli tip kontrol panelinden biri ile
kontrol edilebilir:

Gelismis Kontrol Paneli — Bu panelde (asadida agiklanmistir), yaygin kullanilan
parametrelerin ayarlarini otomatiklestirmek icin, dnceden programlanmis
yardimcilar bulunur.

Temel Kontrol Paneli — Bu panelde (baska bir bélimde agiklanmistir), parametre
degerlerinin manuel olarak girilmesinde kullanilan temel araglar bulunur.

Gelismis Kontrol Paneli

Ozellikler
ACS550 Gelismis Kontrol Paneli asagidaki 6zelliklere sahiptir:

LCD ekranli alfanimerik kontrol paneli

Ekran dili segimi

Sdrucu baglantisi, her zaman baglanabilir veya ayrilabilir
Surlclyu devreye almayi kolaylastiran Devreye Alma Asistani

Kopyalama fonksiyonu — Parametreler, daha sonra baska surlculere aktarmak
veya belirli bir sistemi yedeklemek amaciyla Kontrol Paneli bellegine
kopyalanabilir.

Kosullara duyarl yardim

Devreye alma
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Kontroller/Ekran Bilgileri

Asagidaki tabloda, Gelismis Kontrol Panelindeki butonlarin fonksiyonlari ve ekran

bilgileri 6zetlenmistir.

Durum LED'i — Normal galisma igin
yesil. LED yanip s6nuyorsa veya
kirmiziysa, bkz. Diagnostik.

LCD Ekran — Ug ana alana ayrilmigtir:

+ Ust satir — galisma moduna bagh olarak degiskendir. Ornegin, "Durum
Bilgileri", sayfa 35.

+ Orta alan — degiskendir, genel olarak parametre degerleri, meniler veya
listeler gosterilir.

+ Alt satir — iki fonksiyon butonunun gegerli fonksiyonunu ve
etkinlestiriimigse saati gosterir.

Fonksiyon butonu 1 — Fonksiyonu
degisir ve LCD ekranin sol alt
késesindeki metin, gegerli fonksiyonu

Yukari -

» LCD Ekranin ortasinda gdésterilen
menU veya listede yukari dogru
ilerlemek igin kullanihr.

» Bir parametre secilmisse, degeri
artirmak i¢in kullanilr.

» Sag Ust kdse vurgulanmissa (ters

goruntide), referansi artirmak igin
kullantlir.

Fonksiyon butonu 2 — Fonksiyonu
degisir ve LCD ekranin sag alt
kosesindeki metin, gegerli fonksiyonu

e
D\

Loc C 400RPM
1200 RPM Asag -
12.4 A * LCD Ekranin ortasinda gosterilen
405 dm3/s menl veya listede asagi dogru

| DIR | 12:45 [MENU |
Vﬂ

ilerlemek igin kullanilr.

azaltmak igin kullanilir.

LOC/REM - Siriict galisma modunu
lokal kontrolden uzaktan kumandaya

J/ « Bir parametre segilmisse, degeri

Sag ust kdse vurgulanmissa (ters
gorintide), referansi azaltmak igin
kullanilir.

Help (Yardim) — Butona basildiinda,
kosullara duyarli bilgileri gosterir.
Gosterilen bilgiler, ekranin
ortasindaki alanda vurgulanan 6geyi
aciklar.

kontrolde durdurur.

STOP — Siiriclyd lokal

Genel Ekran Ozellikleri

START — Sdrlciyu lokal
kontrolde baslatir.

Fonksiyon Butonunun Iglevleri

Fonksiyon butonunun iglevleri, her bir butonun st tarafinda goruntilenen metinle

aciklanir.

Ekran Kontrasti

Ekran kontrastini ayarlamak igin, MENU ve YUKARI veya ASAGI butonlarina ayni

anda basin.

Cikis Modu

Surdcinin durum bilgilerini okumak ve suriclyu kullanmak icin Cikis modu
kullaniimalidir. Cikis moduna erismek igin, LCD ekranda asagida acgiklanan sekilde
durum bilgileri gosterilene kadar EXIT (¢ikig) butonuna basin.

Devreye alma
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Durum Bilgileri

Ust satir. LCD ekranin st satirinda siriictiniin temel durum bilgileri gdsterilir.

+ LOC — surucunun lokal olarak, yani kontrol panelinden kontrol edildigini gosterir.

* REM — Sdricinin uzaktan, temel 1/0 (X1) veya fieldbus tizerinden kontrol
edildigini gosterir.

« 2 —Siricl ve motor doniis yonii hakkinda asagidaki durum bilgilerini gosterir:

Kontrol Paneli Ekrani Anlami
Déner ok (saat yoni veya saat yoninin * Surtcu galisir durumda ve ayar noktasindadir.
tersi) Saft yonuileri ) veya geridir 7
Yanip s6nen noktali déner ok Sirucu ¢ahisir durumdadir ancak ayar noktasinda
degildir.
Sabit noktali ok Baslat komutu var ama motor galismiyor.
Ornegin, baslat izni yok.

» Sag Ust — aktif referansi gosterir.

Orta alan.LCD ekranin orta alani, parametre Grubu 34 kullanilarak, asagidakileri
gosterecek sekilde konfigure edilebilir:

+ Ucg adede kadar parametre degeri. T 15Hz

— Fabrikasyon ayari olarak, ekranda ¢ parametre
gOsterilir. Bu parametreler, 9904 MOTOR CTRL
MODE parametresinin degerine baglidir. Ornegin,
9904 = 1 ise, ekranda 0102 (SPeeD), 0104 LIE [ MEHT |
(CURRENT) ve 0105 (TORQUE) parametreleri
gosterilir.

— Ekranda gdsterilecek parametreleri (Grup 01'den) se¢mek icin parametre
3401, 3408 ve 3415’i kullanin. “Parametre” 0100 girildiginde ekranda higbir
parametre gosteriimez. Ornegin, 3401 = 0100 ve 3415 = 0100 ise, Kontrol
Paneli ekraninda sadece 3408 ile tanimlanan parametre gosterilir.

— Ayrica ekrandaki her parametreyi, 6rnegin motor hizini konveyoér hiz
gosterimine donustirmek amaciyla dlgeklendirebilirsiniz. 3402...3405
parametreleri, 3401 tarafindan belirlenen parametreyi 6lgeklendirir,
3409...3412 parametreleri 3408 tarafindan belirlenen parametreyi
Olceklendirir, vb.

» Parametre degerlerinin herhangi biri yerine bir gubuk grafik.

o
=N
=l

DT

— 3404, 3411 ve 3418 parametrelerini kullanarak T 15H=
cubuk grafikli ekranlari etkinlestirin. 15.0 Hz )
Alt satir.LCD ekranin alt kisminda asagidaki bilgiler 2. 7TH
gOsterilir: Fout. I 29%
« Alt kbseler — iki fonksiyon butonuna atanmis gegerli LIR [ HEHL

fonksiyonlar gosterilir.

» Alt orta — gegerli zamani gdsterir (zamani géstermek Gzere konfigire edilmisse).

Devreye alma
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Stiriictiniin Calismasi

LOC/REM - Siirict ilk kez calistinldiginda, uzaktan kumanda (REM) modunda
calisir ve Kontrol Terminal Bloku X1 tzerinden kontrol edilir.

Lokal kontrol (LOC) moduna gecmek ve sirtcuyu kontrol panelini kullanarak kontrol
etme icin butonuna basin ve ilk olarak LOCAL CONTROL veya daha sonra
LOCAL, KEEP RUN gorintilenene kadar basili tutun:

» Panel referansini gecerli harici referans olarak ayarlamak igin, LOCAL
CONTROL gbsterilirken butonu birakin. Surtcua durur.

* Kullanici I/O’daki gegerli calisma/durma durumunu ve referansi kopyalamak igin,
LOCAL, KEEP RUN gdsterilirken butonu birakin.

Uzaktan kumanda (REM) moduna geri dénmek icin butonuna basin ve
REMOTE CONTROL goérintilenene kadar basih tutun.

Start/Stop — Sirtcuyl calistirmak ve durdurmak icin START ve STOP butonlarina
basin.

Ddniis yonu — Dénis yonunu degistirmek icin DIR butonuna basin (parametre
1003, REQUEST) olarak ayarlanmalidir).

Referans — Referansi degistirmek igin (sadece sag Ust kdsedeki gbsterge
vurgulanmissa yapilabilir), YUKARI veya ASAGI butonlarina basin (referans derhal
degisir).

Referans, lokal kontrol (LOC) modunda degistirilebilir ve Grup 11 kullanilarak
parametrelestirilebilir: Referans Segimi) uzaktan kontroldeyken de (REM) degisiklige
izin vermek igin.

Uyari! Start/Stop, Donuls Yonu ve Referans fonksiyonlari sadece yerel kontrol (LOC)
modunda gegcerlidir.

Diger Modlar
Gelismis Kontrol Panelinde Cikis modunun yani sira asagidaki modlar bulunur:
* Ana menude bulunan diger ¢alisma modlari.

» Hatalar tarafindan tetiklenen bir hata modu. Hata modu, bir yardimci diagnostik
modu icerir.

« Sdrdcl alarmlari tarafindan tetiklenen bir alarm modu.
Ana Menii ve Diger Calisma Modlarina Erigsim
Ana menuye erigsim igin:

1. Belirli bir moda baglh mendler veya listelerde adim adim geri gitmek icin gerektigi
kadar EXIT butonuna basin. Cikis moduna geri gelene kadar buna devam edin.

Devreye alma
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2.

4.

Cikis Modunda MENU (men) butonuna basin.

Bu noktada, ekranin ortasinda diger modlarin listesi
gOsterilir ve sag Ust késede “Main menu” yazisi belirir.

istediginiz moda ilerlemek icin YUKARI/ASAGI
butonlarina basin.

Vurgulanan moda girmek igin ENTER butonuna basin.

Diger modlar asagidaki bolimlerde agiklanmigtir.

Parametreler Modu

Parametre degerlerini gértintilemek ve diizenlemek igin
Parametreler modunu kullanin:

. Ana Menuden PARAMETERS (parametreler) 6gesini

secin.

Uygun parametre grubunu vurgulamak igin YUKARI/
ASAGI butonlarina basin, ardindan SEL butonuna
basin.

Bir grup icindeki uygun parametreyi vurgulamak igin
YUKARI/ASAGI butonlarina basin.

NOT! Gegerli parametre degeri, vurgulanan
parametrenin altinda gosterilir.
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LOC " MA 1

-I-] -I- i -
ASSISTANTS

CHANGED PAR

M _MEHMU

[EXIT | [ EHTEF:
L OC "o MATH MEML

-

SARAMETER
ASSISTANTS

CHANGED PAR
CEiT | [ENTEE

oc 72 PAR GROUPS—a1
29 START-UF DATA

a4 FAULT HISTORY
18 START-STOFP-DIR
11 REFEREMCE SELECT

EXIT | [ SEL

oc ¢ PARAMETERS
EEYFPAD REF SEL
42 EXT1-EXTZ2 SEL

ExT1
FEF1 SELECT
REF1 MIH

[ ELIT

4. EDIT (duzenle) butonuna basin.

5. Istediginiz parametre degerine ilerlemek igin YUKARI/ASAGI butonlarina basin.

Uyari! Fabrikasyon parametre degerini gorintilemek igin: Ayar modunda YUKARI/

ASAGI butonlarina ayni anda basin.

Degistirilen degeri kaydetmek igin SAVE (kaydet)
butonuna basin veya ayar modundan ¢ikmak igin
CANCEL (iptal) butonuna basin. Kaydedilmeyen
degisiklikler iptal edilir.

Parametre gruplari listesine geri dénmek igin EXIT
butonuna basin; ardindan ana meniye dénmek igin
EXIT butonuna bir kez daha basin.

Devreye Alma Asistani Modu

| OC o PAR EDIT
1182 EXT1-EXTZ SEL

CANCEL] [SAUE

Surucu ilk calistiriidiginda, Devreye Alma Asistani bazi temel parametreleri
ayarlarken sizi yonlendirir. Ornegin, surtcu ilk ¢calistirildiginda, otomatik olarak ilk

gorev olan Dil Secimi yapmanizi onerir.
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Devreye Alma Asistani gorevlere ayrilmistir. Gérevleri, Devreye Alma Asistaninin
Onerilerine gore sirayla etkinlestirebileceginiz gibi, ayri ayri da etkinlestirebilirsiniz.
(Asistani kullanmaniz sart degildir; slriici parametrelerini ayarlamak igin bunun
yerine parametre modunu da kullanabilirsiniz.)
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Devreye Alma Asistani tarafindan gosterilen gorevlerin sirasi, girdiginiz bilgilere gore
degisir. Asagidaki tabloda tipik gbrev sirasi verilmigtir.

Gorev Adi Aciklama
Dil Segimi Kontrol paneli ekran dilini segmek icin kullanilir.
Motor Ayarlari Motor verilerini ve motor tanimlana bilgilerini girmek i¢in kullanilir.
Uygulama Bir uygulama makrosu secer.

Opsiyonel Modiiller

Siriciiye monte edilmisse, opsiyonel moddilleri etkinlestirmek igin kullanihr.

Speed Control EXT1

Hiz referansi i¢in kaynak segilmesi.

Referans limitlerini ayarlar.

Hiz (veya frekans) limitlerini ayarlamak igin kullanilir.
Hizlanma ve yavaglama surelerini ayarlar.
Etkinlestiriimisse, fren kiyiciyr ayarlamak igin kullanihr.

Hiz Kontroli EXT2

Hiz referansi igin kaynak ayarlar.
Referans limitlerini ayarlar.

Moment Kontroli

Moment referansi igin kaynak seger.
Referans limitlerini ayarlar.

Moment yukari rampa ve asagdi rampa suirelerini ayarlar.

PID Kontroll (PID
Control)

islem referansi igin kaynak segcer.

Referans limitlerini ayarlar.

Hiz (referans) limitlerini ayarlar.

islem gercek degeri icin kaynak ve limitleri ayarlar.

Start/Stop Kontroli

EXT1 veya EXT2 segimi yapmak igin kullanilir.
YOn kontrolini tanimlar.

Baslat ve durdur modlarini tanimlar.

Calisma Izni sinyalinin kullanimini seger.

Korumalar

Moment ve akim limitlerini ayarlamak i¢in kullanilir.

Cikig Sinyalleri

RO1, RO2 ve RO3 réle gikislar ve varsa, opsiyonel role ¢ikisi Gizerinden

gOsterilen sinyalleri segmek icin kullanihr.

AO1 ve AO2 analog ¢ikiglar Uzerinden gosterilen sinyalleri segmek icin
kullantlir. Minimum, maksimum, dlcekleme ve ters ¢cevirme degerlerini

ayarlamak i¢in kullanilr.

1. Ana Menuden ASSISTANTS (asistanlar) 6desini secin.
2. DEVREYE ALMA ASISTANI'ni secmek icin YUKARI/ASAGI butonlarina basin.

Uyan! Devreye Alma Asistani yerine, Cikis Sinyalleri gibi ayri gorevler icin
Asistanlar’i secebilirsiniz.

Uygun giris veya secgimleri yapin.

4. Ayarlari kaydetmek icin SAVE butonuna basin. Her bir ayri parametre ayari, SAVE
butonuna basildiginda gegerli olur.
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Degistirilen Parametreler Modu

Makro fabrikasyon degerlerinden degistirilen tim parametrelerin bir listesini
gorintilemek (ve dizenlemek) icin Dedistirilen Parametreler modunu kullanin.

Prosediir:

1. Ana Menuden CHANGED PAR (Degistirilen Parametreler) 6gesini segin.
Degistirilen tim parametrelerin listesi ekranda gosterilir.

2. ENTER butonuna basin.

3. Degistirilen bir parametre secmek icin YUKARI/ASAGI butonlarina basin.
Her bir parametre vurgulandik¢a, parametre degeri gorintilenir.

4. Parametre degerini dizenlemek icin EDIT butonuna basin.

5. Yeni bir deger segmek/ parametre degerini diizenlemek icin YUKARI/ASAGI
butonlarina basin. (Her iki butona ayni anda basilirsa, parametre fabrikasyon
degerine resetlenir.)

6. Yeni parametre dederini kaydetmek icin SAVE butonuna basin. (Yeni deger
fabrikasyon degeri ise, parametre Degistirilen Parametreler listesinden gikarilir.)
Hata Kayit Modu

Sirdcl hatalar gegmisi, hata durumu ayrintilari ve hatalar konusunda yardim igin
Hata Kayit Modunu kullanin.

1. Ana Meniden FAULT LOGGER (Hata kaydedicisi) 6gesini segin.

2. En son hatalan goruntilemek icin ENTER'a basin (en fazla 10 hata).

3. Secili hata hakkindaki ayrintilar géruntulemek icin DETAIL'e (Detay) basin.
* Ayrintilar, sadece son Ug¢ hata igin bulunmaktadir.

4. Hatanin yardim agiklamalarini gorintilemek icin DIAG'e (Diagnostik) basin. Bkz.
"Diagnostik" bolima.

Dikkat! Eger bir gu¢ kesintisi olursa sadece en son u¢ hata (ve sadece en son
hatanin ayrintilar) kalr.

Saat Ayarlama Modu

Asagidaki islemler igin Saat Ayar modunu kullanin:

+ Saat fonksiyonunu etkinlestirmek/devre disi1 birakmak.

» Tarih ve saat ayari yapmak.

» Gosterge formatini segmek.

Ana Menuden CLOCK SET (saat ayari) 6gesini segin.

istediginiz opsiyona ilerlemek icin YUKARI/ASAGI butonlarina basin.

EDIT (dliizenle) butonuna basin.

W~

istediginiz ayari segmek icin YUKARI/ASAGI butonlarina basin.
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5. Avyari kaydetmek icin SAVE butonuna basin.

Par Yedekleme Modu
Gelismis Kontrol Paneli, tim strlcl parametrelerini saklayabilir.
Par Yedekleme modunun asagidaki fonksiyonlari vardir:

* Panele Yiikleme — TUm parametreleri stiriciiden Kontrol Paneline kopyalar.
Buna, kullanici parametre setleri (fanimlanmigsa) ve Motor Id Run ile yaratilan
dahili parametreler dahildir. Kontrol Panelinin bellegi ugucu olmayan bellektir ve
panel piline bagl dedgildir.

» Setin Tamamini Yiikleme — Kontrol Panelindeki tim parametre setini siriclye
yukler. Sirtciyl geri yiklemek veya benzer surlculeri konfiglire etmek igin bu
opsiyonu kullanin. Bu yikleme, kullanicinin parametre setlerini icermez.

Dikkat! Setin Tamamini Yikleme fonksiyonu, motor parametreleri dahil tim
parametreleri surtciye yazar. Bu fonksiyonu sadece bir stiriclyu geri yiklemek
veya parametreleri orijinal sistem ile benzer sistemlere aktarmak i¢in kullanin.

» Uygulamay Yiikleme— Parametre setini/setlerini Kontrol Panelinden bir
surlclye kismen kopyalar. Kismi set motor parametrelerini, parametre
9905...9909, 1605, 1607, 5201 veya Grup 51 ve 53 parametrelerinin hicbirini
icermez. Parametreleri benzer konfiglirasyon kullanilan sistemlere aktarmak icin
bu opsiyonu kullanin — sirtict ve motor boyutlarinin ayni olmasi gerekmez.

* Kullanici Seti 1'i Yiikle - KULLANICININ s1 parametrelerini (kullanici setleri 9902
APPLIC MACRO parametresi kullanilarak kaydedilir) Kontrol Panelinden sirtclye
yukler

* Kullanici Seti 2'yi Yiikle - KULLANICININ S2 parametrelerini Kontrol Panelinden
surdcuye yukler.

Parametre yedekleme iglemleri icin genel prosedur asagidaki gibidir:
1. Ana Menuden PAR BACKUP (Parametre yedekleme) 6gesini secin.
2. Istediginiz opsiyona ilerlemek icin YUKARI/ASAGI butonlarina basin.
3. ENTER butonuna basin.

Parametre seti istenen sekilde aktarilir. Aktarim sirasinda, aktarma durumu ekranda
tamamlama yuzdesi olarak gosterilir.

4. Cikis moduna geri dénmek icin EXIT butonuna basin.
Belirsiz Yiiklemelerin Yénetimi

Bazi durumlarda, yikleme dosyasinin tam kopyasi hedef surlcu i¢cin uygun degildir.
Bazi érnekler:

» Eski bir surlictiye yapilan yukleme, eski sirticlide bulunmayan parametreleri/
degerleri belirler.

* Yeni bir surtcuye yapilan bir yikleme (eski bir siriciden) yeni parametrelerin -
asll olarak bulunmayan parametrelerin - tanimlarini igermemektedir.
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* Yikleme, hedef sirtcl igin gecersiz bir deger icerebilir, drnegin, kigik bir
surliciuden yapilan bir yedeklemenin anahtarlama frekansi 12 kHz olabilirken
blyUk bir striict sadece 8 kHz isleyebilir.

Varsayilan olarak, kontrol paneli bu durumlari agagidaki yontemlerle yonetir:

* Hedef slrticide bulunmayan parametreleri/

degerleri yoksayarak. LOC G DIFFERENCES —

VALUES UNDER MIN 3

* Ylkleme deger saglamadiginda veya gecersiz VALUES OVER MAX 2
deger sagladiginda parametre varsayilan INVALID VALUES 1
degerlerinin kullaniimasi. EXTRA PARS 5

+ Farklar Listesinin Saglanmasi — Hedefin, MISSING VALUES 7
belirtildigi sekliyle kabul edemedigi 6gelerin tip [READY | SEL

ve numara listesi.

READY'e basarak varsayilan dizenlemeleri kabul edebilir veya asagidaki sekilde
her bir 6geyi goruntuleyebilir ve degistirebilirsiniz:

. Farklar Listesinde (asagida solda yer alan ekran) bir 6ge tipini secin ve segili tip igin

ayrintilar gérmek amaciyla SEL'e basin (asagidaki sag ekran).

Loc G DIFFERENCES -—- Loc G INVALID VAL
VALUES UNDER MIN 3 9902 APLIC MACRO
VALUES OVER MAX 2 2606*SWITCHING FREQ
INVALID VALUES 1 ;2th2
Z
EXTRA PARS 5 3401*DISP 1 SEL
MISSING VALUES 7
READY [ SEL EXIT | EDIT

Yukari sagda yer alan “ayrintilar” ekrani:

+ Duizenleme gerektiren ilk 6ge otomatik olarak vurgulanir ve asagidaki ayrintilari
icerir: Genel olarak, ayrintilarda ilk listelenen 6ge, yedekleme dosyasi tarafindan
tanimlanan degerdir. Listelenen ikinci 6ge, "varsayilan diizenleme"dir.

+ [zleme amaciyla her bir 8genin yaninda ilk basta bir yildiz gériintiilenir. Degisiklik
yapildikga yildiz isaretleri kalkar.

. Gosterilen 6rnekte, yedekleme 12 kHz degderinde bir anahtarlama frekansi verir,

fakat hedef surtct 8 kHz ile sinirlidir.

. Parametreyi degistirmek icin EDIT butonuna basin. Ekrana, secili parametre icin

hedef stricinin standart dizenleme ekranidir.

4. Hedef surlctu icin istediginiz degeri vurgulayin.
5. Ayari kaydetmek icin SAVE butonuna basin.

6. Farklar gérinimine geri dénmek ve geriye kalan her bir istisnaya devam etmek igin

EXIT'e basin.

. Duzenleme islemi tamamlandiginda Farklar Listesinde READY'e basin ve “Yes,

save parameters” (Evet, parametreleri kaydet) secenegini secin.
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Yiikleme Hatalari

Bazi durumlarda, surtcu bir yiklemeyi kabul etmeyebilir. Bu durumlarda kontrol
panelinde asagidaki géruntilenir: “Parameter download failed” (Parametre
yuklenemedi) ve asagidaki nedenlerden biri verilir:

+ Set not found — Yedeklemede tanimlanmamis bir veri seti yiklemeyi denediniz.
C6zim, seti manuel olarak tanimlamak veya istenilen set tanimlarina sahip bir
surtclden seti yuklemektir.

* Par lock — C6zim, parametre setinin kilidini agmaktir (parametre 1602).

* Incompat drive/model — C6zim, sadece ayni tip (ACS/industrial veya ACH/
HVAC) ve ayni modele (tim ACS550'ler) sahip surlculer arasinda yedekleme
islemini gergeklestirmektir.

» Too many differences — C6zim, yeni bir seti manuel olarak tanimlamak veya seti,
hedef sliriicliye daha ¢ok benzeyen bir siirliciiden yuklemektir.
I/0 Ayarlar Modu

Herhangi bir I/0 terminalindeki ayari kontrol etmek (ve dizenlemek) igin I/O Ayar
modunu kullanin.

1. Ana Meniden I/O SETTINGS (I/O Ayarlari) 6gesini secin.

2. Dijital girisler gibi istediginiz bir I/O grubuna ilerlemek icin YUKARI/ASAGI
butonlarina basin.

3. ENTER butonuna basin.

4. Ornegin DI1 gibi belirli bir 6geye ilerlemek icin YUKARI/ASAGI butonlarina basin.
Kisa bir duraklamanin ardindan, seciminizle ilgili gecerli ayar ekranda gosterilir.

5. EDIT (dizenle) butonuna basin.
6. Yeni bir ayar secmek icin YUKARI/ASAGI butonlarina basin.
7. Kaydetmek icin SAVE butonuna basin.
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Temel Kontrol Paneli

Ozellikler

Temel Kontrol Paneli asagidaki 6zelliklere sahiptir:

* LCD ekranli nimerik kontrol paneli

ACS550 Kullanim Kilavuzu

« Surlcl baglantisi, her zaman yapilabilir veya ayrilabilir

+ Kopyalama fonksiyonu — Parametreler, daha sonra bagka sirtcllere aktarmak
veya belirli bir sistemi yedeklemek amaciyla Kontrol Paneli bellegine

kopyalanabilir.

Kontroller/Ekran Bilgileri

Asagidaki tabloda, Temel Kontrol Panelindeki butonlarin fonksiyonlari ve ekran
bilgileri 6zetlenmistir.

LCD EKRAN — Bes alana ayriimistir:

» Sol ust — Kontrol yerini gosterir; lokal (LOC) veya uzaktan (REM).
+ Sag ust — Parametre birimlerini gosterir.

» Orta — Degiskendir, genel olarak parametre degerleri, mendler veya
listeler gosterilir. Ayrica, kontrol paneli hatalari igin bir kod gdsterir (Bkz.
"Alarm Kodlari (Temel Kontrol Paneli)", sayfa 216).

* Sol alt — Kontrol modunda “OUTPUT” (Cikis) veya alternatif modlar
segilirken “MENU” gosterilir

» Sag alt — Motor dénls yoniinu ve diizenlenebilecek bir deger gosterir
fSET]

EXIT/RESET butonu — Bir Gst meni
seviyesine ¢ikis. Degistirilen degerleri
kaydetmez.

MENU/ENTER butonu — Menunun alt
mendulerine girmek i¢in kullanilir. En alt
meni seviyesinde, gosterilen degeri
yeni ayar olarak kaydeder.

Yukari -

« Bir menu veya listede yukari dogru
ilerlemek igin kullanihr.

« Bir parametre secilmisse, degeri
artirmak icin kullanilir.

» Referans Calisma Modundayken

LOC/REM - Siricu galisma modunu
lokal kontrolden uzaktan kumandaya

Asagi -
* Bir menu veya listede asagi dogru
ilerleme.

» Bir parametre segilmisse, degeri
azaltmak icin kullanilir.

* Referans Calisma Modundayken
referansi azaltmak igin kullanilhr.

DIR butonu — Motorun donus yonuni
degistirir.

\ STOP - Siiriciiyii stop eder.

‘ | START — Siirticliyii start eder. ‘

FM

Cikis Modu

Sirdcinin durum bilgilerini okumak ve suriclyit kullanmak icin Cikis modu
kullaniimalidir. Cikis moduna erismek icin, ekranda asagida aciklanan sekilde
durum bilgileri gosterilene kadar EXIT/RESET butonuna basin.
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Durum Bilgileri

Temel Kontrol Paneli Cikis modundayken, ekranda asagidaki bilgiler gosterilir:

Sol Ustte kontrol modu gosterilir:

REM A
— LOC - siiriiciiniin lokal olarak, yani kontrol 1 1
panelinden kontrol edildigini gdsterir. o .
UTPUT FWD
— REM - Sdrtcundn uzaktan, temel 1/0O (X1) veya

fieldbus Uzerinden kontrol edildigini gdsterir.
Ekranin ortasinda ayni anda tek bir Grup 01 parametre degeri gosterilir ve (g

parametre degeri vqrilir (kullanilabilen parametreler arasinda gezinmek igin
YUKARI veya ASAGI butonlarina basin).

— Fabrikasyon ayari olarak, ekranda i¢ parametre ¢gevrimsel olarak gosterilir. Bu
varsayllan ekran parametreleri, 9904 MOTOR CTRL MODE parametresinin
degerine baglidir. Ornegin, 9904 = 1 ise, ekranda 0102 (SPEED), 0104
(CURRENT) ve 0105 (TORQUE) parametreleri gosterilir.

— Varsayilanlari degistirmek amaciyla listedeki parametreleri (Grup 01) secmek
icin 3401, 3408 ve 3415 parametrelerini kullanin. Listedeki ¢ 6geden
herhangi birini devre disi birakmak icin 0100 degerini girin. Ornegin, 3401 =
0100 ve 3415 = 0100 ise, kaydirma 6zelligi devre disi kalir ve Kontrol Paneli
ekraninda sadece 3408 ile tanimlanan parametre gosterilir.

— Ayrica kaydirma listesindeki her 6geyi, 6rnegin motor hizini tagsima hizi
ekranina donusturmek amaciyla olgeklendirebilirsiniz. 3402...3405
parametreleri, 3401 tarafindan belirlenen parametreyi 6lgeklendirir,
3409...3412 parametreleri 3408 tarafindan belirlenen parametreyi
Olceklendirir, vb.

Sag Ustte parametre degerinin birimleri gdsterilir.
Sol altta OUTPUT (Cikig) gosterilir.

Sag altta motor déniis yonii gosterilir. Gosterilen metin (FWD veya REV) (ILERI
veya GERI) asagidaki sekildedir:

— Motor galisirken hareketsizdir.

— Motor durdugunda yavas yavas yanip séner.

— Motor hizlanirken hizli hizli yanip séner.

Sdirdictiniin Calismasi

LOC/REM - Suricu ilk kez ¢alistinldiginda, uzaktan kumanda (REM) modunda
calisir ve Kontrol Terminal Bloku X1 Gzerinden kontrol edilir.

Lokal kontrol (LOC) moduna ge¢gmek ve striculi kontrol panelini kullanarak kontrol
etmek icin asagidakilere basin . Eger:

Basip birakirsaniz (ekranda “LOC” yanip soner): surlcu durur. Lokal kontrol
referansini ayarlamak i¢in Referans Modunu kullanin.

Yaklagik 2 saniye basil tutarsaniz (ekrandaki “LoC” mesaji “LoC r” olarak
degistiginde birakin), stricu dnceki isleme devam eder. Surlcu, ¢alisma/durma
durumu ve referans icin gecerli uzaktan kumanda degerlerini kopyalar ve bunlari

ilk lokal kontrol komutlari olarak kullanir.
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Uzaktan kumanda (REM) moduna geri ddnmek igin asagidakilere basin .

Start/Stop — Sirtcuyl calistirmak ve durdurmak icin START ve STOP butonlarina
basin.

Do6nus yonu — DOnus yonunia degistirmek icin DIR#* butonuna basin (parametre
1003, REQUEST) olarak ayarlanmalidir).

Referans — Bkz. asagida "Referans Modu".

Referans Modu

5.

Hiz veya frekans referansini ayarlamak i¢in Referans Modunu kullanin. Normalde,
bu referans kontrolli sadece stricu Lokal Kontrol (LOC) modunda ¢alistirilirken
yapilabilir. Ancak strlcu, uzaktan kumanda (REM) modunda ¢alistirilirken de
referans degisikligi yapilabilmesi icin ayarlanabilir (Grup 11: Referans Segimi
kullanilarak).

. Cikis modundan baglayarak MENU/ENTER butonuna basin.

Ekranda agsagidaki Ug¢ alternatif moddan biri gosterilir:
* reF (Referans)

* PAr (Parametre)

* CoPY (Kopyalama)

“reF” moduna (Referans Modu) ilerlemek icin YUKARI veya ASAGI ok butonlarini
kullanin.

MENU/ENTER butonuna basin.

Ekranda o andaki referans degeri gdsterilir. Dederin altinda gOstergesi yer alir.

Uyari! Normalde, referans ayarlamasi sadece LOC kontrol modundayken yapilabilir;
ancak, Grup 11 ayarlar kullanilarak, REM kontrol modunda da referans ayarlamasi
yapmak mimkun olabilir. gostergesi kontrol panelinden referans ayarlama
yapmanin mumkin oldugu zamanlar ekranda g&sterilir.

istediginiz referans degerine ilerlemek icin YUKARI veya ASAGI ok butonlarini
kullanin.

Cikis moduna geri dénmek icin EXIT/RESET butonuna basin.

Parametreler Modu

1.

Parametre degerlerini ayarlamak icin Parametre Modunu kullanin.
Cikis modundan baslayarak MENU/ENTER butonuna basin.
Ekranda asagidaki li¢ alternatif moddan biri gosterilir:

» reF (Referans)

* PAr (Parametre)

* CoPY (Kopyalama)
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“PAr” moduna (Parametre Modu) ilerlemek icin YUKARI veya ASAGI ok butonlarini
kullanin.

MENU/ENTER butonuna basin.

Ekranda parametre gruplarindan biri gésterilir:
° “01”

« “99”

Ornegin “03” gibi istediginiz gruba ilerlemek icin YUKARI veya ASAGI ok butonlarini
kullanin.

MENU/ENTER butonuna basin.

Ekranda segilen parametre grubundaki parametrelerden biri gdsterilir. Ornegin
“0301”.

istediginiz parametreye ilerlemek icin YUKARI veya ASAGI ok butonlarini kullanin.

7. MENU/ENTER butonuna basin ve:

10.

* Yaklasik 2 saniye basili tutun veya
* Butona hizla iki kez basin.

Ekranda segili parametrenin degeri gdsterilir. Dederin altinda gOstergesi yer
alir.

Uyari! MENU-ENTER butonuna kisa sureyle basildiginda, yaklasik 2 saniye sureyle
parametrenin gecerli degeri gosterilir. Bu sirada MENU/ENTER butonuna tekrar
basildiginda, etkinlestirilir.

. Istediginiz parametre degerine ilerlemek icin YUKARI veya ASAGI ok butonlarini

kullanin.

Uyari! icinde YUKARI ve ASAGI ok butonlarina ayni anda basildiginda,
fabrikasyon parametre degeri gosterilir.

icinde, goruntilenen parametre dederini kaydetmek icin MENU/ENTER'a
basin.

Uyan! Bunun yerine EXIT/RESET butonuna basarsaniz, orijinal veya en son
kaydedilen parametre degeri, aktif deger olur.

Cikis moduna geri donmek icin EXIT/RESET butonuna basin.

Par Yedekleme Modu

Temel Kontrol Paneli, tiim siiriicli parametrelerini saklayabilir. iki parametre seti
tanimlanmissa, bu 6zellik kullanildiginda her ikisi de kopyalanir ve aktarilir.
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Par Yedekleme modunun Ug¢ fonksiyonu vardir:

* uL (YuUkleme) — Tum parametreleri siiriiciiden Kontrol Paneline kopyalar. Buna,
ikinci bir parametre seti (tanimlanmigsa) ve Motor Id Run ile yaratilan dahili
parametreler dahildir. Kontrol Paneli bellegi ucucu degildir.

* rE A (TGmdnd Geri YUkleme) — Parametre setinin/setlerinin tamamini, Kontrol
Panelinden surtcuye geri ylkler. Strticlyu geri yuklemek veya benzer surticuleri
konfiglire etmek icin bu opsiyonu kullanin.

Uyari! Tumand Geri Yikleme fonksiyonu, motor parametreleri dahil tim
parametreleri slrucuye yazar. Bu fonksiyonu sadece bir strtcuyu geri yuklemek
veya parametreleri orijinal sistem ile benzer sistemlere aktarmak igin kullanin.

+ dL P (Kismen Yikleme) — Parametre setini/setlerini Kontrol Panelinden bir
suruclye kismen kopyalar. Kismi set motor parametrelerini, parametre
9905...9909, 1605, 1607, 5201 veya Grup 51 ve Grup 53 parametrelerinin
higbirini icermez. Parametreleri benzer konfiglirasyon kullanilan sistemlere
aktarmak i¢in bu opsiyonu kullanin — surici ve motor boyutlarinin ayni olmasi
gerekmez.

* dL u1 (Kullanici Seti 1'i YUkle) - KULLANICININ s1 parametrelerini (kullanici setleri
9902 APPLIC MACRO parametresi kullanilarak kaydedilir) Kontrol Panelinden
surucuye yukler

» dlu2 (Kullanici Seti 2'yi YUkle) - KULLANICININ S2 parametrelerini Kontrol
Panelinden suricuye yukler.

. Cikis modundan baslayarak MENU/ENTER butonuna basin.

Ekranda asagidaki G alternatif moddan biri gosterilir:
» reF (Referans)
* PAr (Parametre)

* CoPY (Kopyalama)

. “CoPY” moduna (Kopya Modu) ilerlemek icin YUKARI veya ASAGI ok butonlarini

kullanin.

. MENU/ENTER butonuna basin.

Ekranda asagidaki kopyalama opsiyonlarindan biri gosterilir:
* ulL (Kargiya Yukleme)
* rE A (Tamunu Geri Yikleme)

* dL P (Kismen Yukleme)

4. [stediginiz opsiyona ilerlemek icin YUKARI veya ASAGI ok butonlarini kullanin.
5. MENU/ENTER butonuna basin.

Parametre seti istenen sekilde aktarilir. Aktarim sirasinda, aktarma durumu ekranda
tamamlama yuzdesi olarak gosterilir.

. Cikis moduna geri donmek icin EXIT/RESET butonuna basin.

Devreye alma
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Belirsiz Yiiklemelerin Yénetimi

Bazi durumlarda, ylikleme dosyasinin tam kopyasi hedef surlcu i¢in uygun degildir.
Ana kontrol paneli bu durumlari otomatik olarak asagidaki sekilde yonetir:

* Hedef surticiide bulunmayan parametreleri/degerleri yoksayarak.

* Ylkleme deger saglamadiginda veya gecersiz deger sagladiginda parametre
varsayllan deg@erlerinin kullaniimasi.

Alarm Kodlari

Kontrol Paneli alarmlari, Ana Kontrol Panelinde A5xxx bicimindeki bir kod ile
gOsterilir. Alarm kodlari ve agiklamalarinin listesi igin, bkz. "Alarm Kodlari (Temel
Kontrol Paneli)", sayfa 216.

Devreye alma
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Uygulama Makrolari

Makrolar, bir parametre grubunu yeni, énceden tanimlanmis degerlere degistirir.
Parametreleri manuel olarak dizenleme ihtiyacini en aza indirgemek icin makrolari
kullanin. Bir makro secildiginde, asagidakiler diginda diger tim parametreler
fabrikasyon degerlerine ayarlanir:

*  Grup 99: Devreye alma verilerinin parametreleri (9904 parametresi harig)
* PARAMETER LOCK 1602

* PARAM SAVE 1607

* COMM FAULT FUNC 3018 ve cOMM FAULT TIME 3019.

* COMM PROT SEL 9802

* Grup 50...53 parametreleri

* Grup 29 Bakim tetikleyiciler

Bir makro sectikten sonra, kontrol paneli Gizerinden manuel olarak baska parametre
degisiklikleri yapilabilir.

Uygulama makrolari 9902 APPLIC MACRO parametresinin degeri ayarlanarak
etkinlestirilirler. ABB Standardina gore fabrikasyon olarak etkinlestirilien makro 1'dir.
Asagidaki bolumlerde, uygulama makrolarinin her biri agiklanmis ve her bir makro
icin bir baglanti 6rnegi verilmistir.

asagidaki son bélimde, "Parametreler icin Makro Varsayilan Degerleri", makrolarin
degistirdigi parametreler ve her bir makro tarafindan olusturulan varsayilan degerleri
liste olarak verilir.

Devreye alma
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Uygulama Makrosu: ABB Standart (Fabrikasyon)

Bu makro, genel bir amag olan 2 kablolu 1/0 konfiglirasyonunun,lg¢ (3) sabit hizla
yapiimasini saglar. Bu, fabrikasyon makrodur. Parametre degerleri, "ACS550 Tum
Parametre Listesi", sayfa 59 icinde tanimlanan varsayilan degerlerdir.

Baglanti drnegi:

X1 [17TSCR Sinyal kablo ekrani
2 |A1 Harici frekans referansi1 : 0...10 V
3 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
4 |10V Referans gerilimi 10 VDC
5 |AI2 Programlanmamigtir
6 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
7 |AO1 Cikis frekansi: 0...20 mA
8 |AO2 Cikis akimi: 0...20 mA
9 |AGND | Analog cikis devresi ortak ucu

101]24V Yardimci gerilim gikisi +24 VDC

11 |GND Yardimci gerilim gikisi ortak ucu
|: 12|DCOM | Tumd icin dijital giris ortak ucu
.~ 113 |DI1 Start/Stop: Calistirmak igin etkinlestirin
L~ 114|DI2 ileri/Geri: Doniis yoniiniin ters gevrilmesi
—"—115|DI3 Sabit hiz segilmesi2
—"—116|DI4 Sabit hiz segilmesi2
L~ 117 |DI5 Rampa cifti segimi: 2. hiz/yav rampa ciftini segmek igin etkinlestirin
118 |DI6 Programlanmamistir
19|RO1C Réle ¢ikisi 1, programlanabilir :°t. 1 Bf'r vektc;)r modfu segllrr}lgsek,
20|RO1A Fabrikasyon ¢alisma modu: kS;ig;\n?rerans Iz referansi olara
21/RO1B Hazir =>19, 21'e bagl :
22|RO2C Réle ¢ikisi 2, programlanabilir Nﬁt 2. KOd:_ .
23|RO2A Fabrikasyon galisma modu: 0=agik, 1= bagli
24|RO2B —  Cahsiyor=>22, 24'e bagl DI3 | DI4 Cikis
25|R0O3C Role ¢ikisi 3, programlanabilir 0 |0 |AlI1 Gzerinden Referans
26 |RO3A Fabrikasyon c¢alisma modu: 1 0  |CONSTANT SPEED 1 (1202)
27|RO3B |~ Hata (-1) =>25, 27'ye bagli 0 [T |CONSTANT SPEED 2 (1203)
(Hata => 25, 26'ya bagli) T [T |CONSTANT SPEED 3 (1204)
Giris sinyalleri Cikis sinyalleri Jumper Ayari
* Analog referans (Al1) * Analog ¢ikis AO1: Frekans
+ Start/stop ve yon (DI1,2) + Analog cikis AO2: Akim J1
-
«  Sabit hiz secimi (DI3,4) « Role cikisi 1: Hazir m (AI1:0...10V
« Rampa cifti (1/2) segimi (DI5)  + Role ¢ikisi 2: Calisiyor _ |2 > |AI2:0(4)...20 mA

* Role cikisi 3: Hata (-1)

Devreye alma
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Uygulama Makrosu: 3 kablolu

Bu makro, suirlict gegcici butonlarla kontrol edilirken kullanilir ve (g (3) sabit hiz
saglar. Etkinlegtirmek igin parametre 9902’'nin degerini 2 olarak ayarlayin (3-WIRE).

Dikkat! Stop girisi (DI2) devre disi birakildiginda (giris yokken), kontrol panelinin
start/stop butonlari devre disi kalir.

Baglanti 6rnegi:

X1 [T TSCR Sinyal kablo ekrani
2 |A Harici hiz referansi 1: 0...10 V
3 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
4 [10V Referans gerilimi 10 VDC
5 [AI2 Programlanmamigtir
6 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
7 |AO1 Motor ¢ikis hizi: 0...20 mA
8 |AO2 Cikis akimi: 0...20 mA
9 |AGND | Analog cikis devresi ortak ucu
10[24Vv Yardimci gerilim gikisi +24 VDC
11 |GND Yardimci gerilim gikisi ortak ucu
|: 12|DCOM | Tumd icin dijital giris ortak ucu
L~ 113[DI1 Start: DI2 aktifken, gegici olarak devreye alindiginda slrtcuyU galistirir
L 14 |DI2 Stop: Gegici olarak devre disi birakildiginda strticiyt durdurur
—"——15|DI3 lleri/Geri: Devreye alindiginda déniis yénii ters gevrilir
—"—16 |DI4 Sabit hiz secgilmesi1
—"—17 |DI5 Sabit hiz secgilmesi1
L—"—118|DI6 Programlanmamistir
19|RO1C Role ¢ikisi 1, programlanabilir
20|RO1A Fabrikasyon ¢alisma modu: B ——
21|/RO1B | Hazir =>19, 21'e bagli glgt;é”fof'z bagli
22 |RO2C Roéle ¢ikisi 2, programlanabilir
23|RO2A Fabrikasyon calisma modu: D14 |DI5 Cikig
24|RO2B H GCGalisiyor=>22, 24'e bagh 0 [0 |AI1 Gzerinden Referans
25|RO3C Réle gikisi 3, programlanabilir 1 |0 [CONSTANT sPEED 1 (1202)
26 |RO3A Fabrikasyon galisma modu: 0 |1 [CONSTANT SPEED 2 (1203)
27|RO3B |~ Hata (-1) =>25, 27'ye bagl 1 |1 |CONSTANT SPEED 3 (1204)
(Hata => 25, 26'ya bagh)
Giris sinyalleri Cikis sinyalleri Jumper Ayari
» Analog referans (Al1) * Analog ¢ikis AO1: Hiz
+ Start, stop ve yon (DI1,2,3) + Analog ¢ikis AO2: Akim J1 B
» Sabit hiz se¢imi (DI,4,5) * Role cikisi 1: Hazir 5 > Al1:0...10V

+ Role gikigi 2: Caligiyor _ |2 P |AI2:0(4)...20 mA
* Role ¢ikisi 3: Hata (-1)

Devreye alma
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Uygulama Makrosu: Degisimli

Bu makro, sUrictnun dénds yonu degistirilirken kullanilan bir DI kontrol sinyal sirasi
icin 1/0O konfiglrasyonu yapilmasini saglar. Etkinlestirmek icin parametre 9902’nin
degerini 3 olarak ayarlayin (ALTERNATE).

Baglanti drnegi:

X1 r7TSCR Sinyal kablo ekrani
2 |A1 Harici hiz referansi 1: 0...10 V
3 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
4 (10V Referans gerilimi 10 VDC
5 |AI2 Programlanmamistir
6 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
7 |AO1 Motor ¢ikis hizi: 0...20 mA
8 |AO2 Cikig akimi: 0...20 mA
9 |AGND | Analog cikis devresi ortak ucu
10|24V Yardimci gerilim ¢gikisi +24 VDC
I: 11 |GND Yardimci gerilim gikisi ortak ucu
12|DCOM | Tumiu igin dijital giris ortak ucu
—"—13|DI1 Start ileri: DI1 ile DI2 ayni durumdaysa, striici durur
114 |DI2 Geri start
—"—1{15|DI3 Sabit hiz segilmesi1
—"—116 |Dl4 Sabit hiz segilmesi1
——"—1{17 |DI5 Rampa ¢ifti segimi: Etkinlestirildiginde 2. hiz/yav rampa cifti segilir
L~ {18 |DI6 Calistirma izni: Devre digi birakildiginda striciyd durdurur
19|RO1C Réle ¢ikisi 1, programlanabilir
20|RO1A Fabrikasyon ¢aligma modu: Not 1. Kod:
21|RO1B |~ Hazir =>19, 21'e bagh 0 = acik, 1 = bagl
22 |R0O2C Réle ¢ikisi 2, programlanabilir
23|RO2A Fabril%as;slon g%llgma modu: Di4|DI5 ____Cikis
24|RO2B (—  Galisiyor=>22, 24'e bagli 0 |0 |[AI1 Gzerinden Referans
25|R0O3C Role cikisi 3, programlanabilir |1 [0 [CONSTANT SPEED 1 (1202)
26 |[RO3A Fabrikasyon calisma modu: O |1 |CONSTANT SPEED 2 (1203)
27|RO3B_ |~  Hata (-1) =>25, 27'ye bagli T [T [CONSTANT SPEED 3 (1204)
(Hata => 25, 26'ya bagli)
Girig sinyalleri Cikis sinyalleri Jumper Ayari

* Analog referans (Al1)

* Analog ¢ikis AO1: Hiz

+ Start, stop ve yon (DI1,2) + Analog gikis AO2: Akim J1

-
+ Sabit hiz se¢imi (DI3,4) * Rdle cikigl 1: Hazir Al1:0...10V
A
L 4

» Rampa cifti 1/ 2 se¢imi (DI5) * Role cikisi 2: Caligiyor

* Calisma izni (DI6)

Al2: 0(4)...20 mA
* Role cikisi 3: Hata (-1)

Devreye alma
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Uygulama Makrosu: Motor Potansiyometresi

Bu makro, suricunin hizini sadece dijital sinyalleri kullanarak degistiren PLC'ler igin
dusuk maliyetli bir arabirim saglar. Etkinlestirmek icin parametre 9902’nin degerini 4
olarak ayarlayin (MOTOR POT).
Baglanti 6rnegi:

X1

SCR Sinyal kablo ekrani

Al1 Programlanmamigtir

AGND | Analog giris devresi ortak ucu
10V Referans gerilimi 10 VDC

Al2 Programlanmamistir

AGND | Analog giris devresi ortak ucu
AO1 Motor cikis hizi: 0...20 mA
AO2 Cikig akimi: 0...20 mA
AGND | Analog ¢ikis devresi ortak ucu

O[NP WIN|—

10 |24V Yardimci gerilim gikigl +24 VDC
|: 11 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
12|DCOM | Tim igin dijital girig ortak ucu
—"—13 |DI1 Start/stop: Etkinlestirildiginde siriiciiyl galistirir.
—"—14|DI2 ileri/geri: Devreye alindiginda déniig yénii ters gevrilir.
—"—15|DI3 Referans yukari: Etkinlestirildiginde referans 1 artar
——16|DI4 Referans asagi: Etkinlestirildiginde referans 1 artar
—"——17 |DI5 Sabit hiz 1: 1202
——18|DI6 Caligtirma izni: Devre disi birakildiginda her zaman striictiyl durdurur.
19|RO1C Role ¢ikisi 1, programlanabilir
20 |RO1A Fabrikasyon ¢alisma modu:
21/RO1B | Hazir =>19, 21'e bagli
22 |[RO2C Role ¢ikisi 2, programlanabilir Not 1. DI3 ve DI4 igin:
23 |RO2A Fabrikasyon calisma modu: + Her ikisi de aktif veya degilse, hiz
24|RO2B [~ Galigiyor=>22, 24'e bagli referansi degismez.
25|R0O3C Réle ¢ikisi 3, programlanabilir « Mevcut hiz referansi sirtci
26 |RO3A Fabrikasyon galisma modu: dururken veya besleme gerilimi
27|RO3B |~ Hata (-1) =>25, 27'ye bagi kesilirken saklanir.
(Hata => 25, 26'ya bagh)
Giris sinyalleri Cikis sinyalleri Jumper Ayari
» Start, stop ve yon (DI1,2) * Analog ¢ikis AO1: Hiz
» Referans yukari/asagi (DI3,4) * Analog ¢ikis AO2: Akim J1 .
« Sabit hiz secimi (DI5) « Role cikisi 1: Hazir m Al1:0...10 V
+ Calisma izni (DI6) « Role ¢ikisi 2: Calisiyor it P |Al2: 0(4)...20 mA

* Rdle ¢ikisi 3: Hata (-1)

Devreye alma
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Uygulama Makrosu: Manuel-Otomatik

Bu makro, HVAC uygulamalarinda kullanilan bir I/O konfiglirasyonu saglar.
Etkinlestirmek icin parametre 9902’nin degerini 5 olarak ayarlayin (HAND/AUTO).

Uyari! 2108 START INHIBIT parametresi varsayilan ayarda, O (KAPALI) KALMALIDIR.

Baglanti 6rnegi:

X1 1 |SCR Sinyal kablo ekrani
2 A1 Harici referans 1: 0...10 V (Manuel Kontrol)
3 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
4 |10V Referans gerilimi 10 VDC
5 |AI2 Harici referans 2: 0...20 mA (Otomatik Kontrol)
6 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
7 |AO1 Motor ¢ikis hizi: 0...20 mA
8 |AO2 Cikis akimi: 0...20 mA
9 [AGND | Analog cikis devresi ortak ucu
10|24V Yardimci gerilim ¢ikisi +24 VDC
|: 11 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
12|DCOM | Tumu igin dijital giris ortak ucu
— —13|DI" Start/Stop (Manuel): Etkinlestirildiginde siriicliyli calistirir
— —14|DI2 ileri/Geri (Manuel): Etkinlestirildiginde déniis yénii ters cevrilir
— —15|DI3 EXT1/EXT2 Segimi: Etkinlestirildiginde, otomatik kontrol segilir.
— —16 |Dl4 Galistirma izni: Devre disi birakildiginda siriicilyii durdurur
— —17|DI5 ileri/Geri (Otomatik): Etkinlestirildiginde dénlsg yoni ters gevrilir
— —18|DI6 Start/Stop (Otomatik): Etkinlestirildiginde striiciiyi galistirir
19|RO1C Rdle ¢ikisi 1, programlanabilir
20 |RO1A Fabrikasyon ¢alisma modu:
21|RO1B |—  Hazir =>19, 21'e bagh
22|R0O2C Rdle ¢ikisi 2, programlanabilir
23 |RO2A Fabrikasyon ¢alisma modu:
24|RO2B [  Galisiyor=>22, 24'e bagl
25|R0O3C Rdle ¢ikisi 3, programlanabilir
26 |RO3A Fabrikasyon ¢alisma modu:
27|RO3B |—  Hata (-1) =>25, 27'ye bagh
(Hata => 25, 26'ya bagh)
Girig sinyalleri Cikig sinyalleri Jumper Ayari
+ ki analog referans (Al1, 2) * Analog cikis AO1: Hiz
+ Start/stop — manuel/otomatik (DI1, + Analog gikis AO2: Akim J1 .
6) * Role ¢ikisi 1: Hazir gp|  AIM0...10V
* Y6n —manuel/otomatik (DI2,5) . Rgle cikisi 2: Caligiyor |2 B ]A12: 0(4)...20 mA
» Kontrol yeri se¢imi (DI3) - Réle cikigl 3: Hata (-1)

* Calisma izni (DI4)

Devreye alma
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Uygulama Makrosu: PID Kontrol

Bu makro, basing kontroll, debi kontrolU gibi kapali devre kontrol sistemleri igin
parametre ayarlari saglar. Etkinlestirmek icin parametre 9902’nin degeri 6 olarak
ayarlanmalidir (PID CTRL).

Uyari! 2108 START INHIBIT parametresi varsayilan ayarda, O (KAPALI) KALMALIDIR.

Baglanti 6rnegi:

X1 HTscr Sinyal kablo ekrani
2 |A1 Harici ref. 1 (Manuel) veya Harici ref. 2 (PID): 0...10 V
3 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu Not 1.
4 |10V Referans gerilimi 10 VDC Manuel: 0...10V => hiz referansi
r@ 5 |AI2 Gergek sinyal (PID): 0...20mA  §PID: 0...10V => 0...%100 PID set
6 |AGND Analog giris devresi ortak ucu degeri
—<O+7 {7 |AOT Motor ¢ikis hizi: 0...20 mA
+®—T 8 |AO2 Gikis akimi: 0...20 mA
9 |AGND Analog cikis devresi ortak ucu
10[24V Yardimci gerilim ¢ikisi +24 VDC
11 [GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
|: 12 DCOM Tumu igin dijital giris ortak ucu
—"—13|DI1 Start/Stop (Manuel): Etkinlestirildiginde strtctyu galistirir
—"—14|DI2 EXT1/EXT2 Se¢imi: Etkinlestirildiginde PID kontrol segilir
— —15|DI3 Sabit hiz segimi 1: (PID kontroliinde kullaniimaz)
— —116|DI4 Sabit hiz segimi 2: (PID kontroliinde kullaniimaz)
—"—17 |DI5 Calistirma izni: Devre disi birakildiginda suriciyt durdurur
—"—18|DI6 Start/Stop (PID): Etkinlestirildiginde siirlicliyt ¢alistirir
19|RO1C Rdle ¢ikisi 1, programlanabilir
20 |RO1A Fabrikasyon ¢alisma modu: Not 2. Kod:
21|RO1B Hazir =>19, 21'e bagl 0 = acik, 1 =bagl
22|R0O2C Rdle ¢ikisi 2, programlanabilir DI3TDI4 Cikis
23 |RO2A Fabrikasyon ¢alisma modu: 0 10 |AM Gzerinden Referans
24|RO2B —  Galisiyor=>22, 24'e bagl 1 0  [CONSTANT SPEED 1 (1202)
25|R0O3C lF:{t')Le I(;:|k|§| 3, prlogramlandabilir 0 M CONSTANT SPEED 2 (1203)
26 |[RO3A abrikasyon ¢alisma modu:
S RO3E L Hata (_1)y=>2g:5, 2§7'ye bagh T |T  |CONSTANT SPEED 3 (1204)
(Hata => 25, 26'ya bagh)
Girig sinyalleri Cikig sinyalleri Jumper Ayari
» Analog referans (Al1) * Analog ¢ikis AO1: Hiz
+ Gercek deger (Al2) + Analog ¢ikis AO2: Akim J1 .
+ Start/stop — manuel/PID (DI1,6) + Réle cikisi 1: Hazir S| Af:0...10V
« EXT1/EXT2 secimi (DI2) + Réle cikisi 2: Calisiyor L A|21 0(4)...20 mA

» Sabit hiz segimi (DI3, 4) * Role ¢ikigl 3: Hata (-1)
* Calisma izni (DI5)

Devreye alma
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Bu makro, pompa ve fan kontrol (PFC) uygulamalari icin parametre ayarlari saglar.
Etkinlestirmek icin parametre 9902’nin degerini 7 olarak ayarlayin (PFC CONTROL).

Uyari! 2108 START INHIBIT parametresi varsayilan ayarda, O (KAPALI) KALMALIDIR.

Baglanti 6rnegi:

X1

1 |SCR Sinyal kablo ekrani
2 (A1 Harici ref. 1 (Manuel) veya Harici ref. 2 (PID/PFC): 0...10 V
3 |AGND Analog giris devresi ortak ucu Not 1.
4 |10V Referans gerilimi 10 VDC Elle: 0...10V =>0...50 Hz
’—(D 5 |AI2 Gergek sinyal (PID): 4...20 mA PID/PFC: 0...10V =>0...%100
6 |AGND Analog giris devresi ortak ucu PID set degeri
7 |AO1 Cikis frekansi: 0...20 mA
8 |AO2 Gergek 1 (Pl kontrol cihazi gergek degeri): 0(4)...20 mA
9 |AGND | Analog gikis devresi ortak ucu
1024V Yardimci gerilim ¢ikisi +24 VDC
11 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
|: 12|DCOM | Tumi icin dijital giris ortak ucu
—"—13|DI1 Start/Stop (Manuel): Etkinlestirildiginde surictyi ¢ahstirr
—"—14|DI2 Calistirma izni: Devre digi birakildiginda suriictyl durdurur
— —15|DI3 EXT1/EXT2 Segimi: Etkinlestirildiginde PID kontrol segilir
——16 |DI4 i¢ Kilit: Devre disi birakildi§inda siriiciiyli durdurur
——17|DI5 i¢ Kilit: Devre disi birakildiginda, sabit hizli motoru durdurur
L—"—118|DIl6 Start/Stop (PFC): Etkinlestirildiginde slrtclyu ¢alistirir
19|RO1C Role ¢ikisi 1, programlanabilir
20|RO1A Fabrikasyon calisma modu:
21/RO1B Calistyor=>19, 21'e bagh
22 |RO2C Role ¢ikisi 2, programlanabilir
23 |RO2A Fabrikasyon ¢alisma modu:
24|RO2B H  Hata (-1) =>22, 24'e bagli (Hata => 22, 23'e bagh)
25|R0O3C Réle cikisi 3, programlanabilir
26 [RO3A Fabrikasyon ¢alisma modu:
27|RO3B +—  Yedek motorun devreye alinmasi=>25, 27'ye bagli
Giris sinyalleri Cikis sinyalleri Jumper Ayari

* Analog ref. ve gergek deger (Al1, + Analog ¢ikis AO1: Frekans

2)

+ Analog cikis AO2: Gergek 1 J1

» Start/stop - manuel/PID (DI, 6) . Rsle cikisi 1: Calisiyor 2] AIM:0...10V
Nl <

* Calisma izni (DI2)

: !EXT1/EXT2 secimi (DI3) + Role gikigi 3: Yardimci motor
. igkilit (DI4, 5)

* Rdle cikisi 2: Hata (-1)

ACIK

|AI2: 0(4)...20 mA

Devreye alma
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Uygulama Makrosu: Moment Kontrolii

Bu makro, motorda moment kontroll gerektiren uygulamalar igin parametre ayarlari
saglar. Kontrol, hiz kontroli olarak da degistirilebilir. Etkinlestirmek i¢in parametre
9902’nin degerini 8 olarak ayarlayin (TORQUE CONTROL).

Baglanti 6rnegi:

X1

1 |SCR Sinyal kablo ekrani
2 |Al1 Harici hiz referansi 1: 0...10 V
3 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
4 |10V Referans gerilimi 10 VDC
|—(D 5 |AI2 Harici moment referansi: 4...20 mA
6 |AGND | Analog giris devresi ortak ucu
7 |AO1 Motor ¢ikis hizi: 0...20 mA
8 |AO2 Cikig akimi: 0...20 mA
9 |AGND | Analog gikis devresi ortak ucu
10 |24V Yardimci gerilim gikigl +24 VDC
11 |GND Yardimci gerilim ¢ikisi ortak ucu
|: 12|DCOM | Tim igin dijital girig ortak ucu
L~ |13|DI1 Start/stop: Etkinlestirildiginde strtclyu calistirir.
L~ |14 |DI2 lleri/geri: Etkinlestirildiginde yoni degistirir
|~ |15|DI3 Hiz‘moment kontrolii: Etkinlestirildiginde moment kontrolii segilir
|_~__|16|Dl4 Sabit hiz 1: 1202
L~ _|17|DI5 Rampa cifti segimi: 2. hiz/yav rampa ciftini segmek icin etkinlestirin
L_~__118|DI6 Caligtirma izni: Devre digi birakildiginda surictyu durdurur
19|RO1C Role cikisi 1, programlanabilir
20 |RO1A Fabrikasyon ¢alisma modu:
21/RO1B | Hazir =>19, 21'e bagli
22 |RO2C Role cikigi 2, programlanabilir Not 1.
23 |RO2A Fabrikasyon ¢alisma modu: - PP
24|RO2B §a||§|y0¥=>2§2, oa's bagl ’ g‘é "g‘;’\‘fi;‘i’r'_””de dontis yondind
25 |RO3C Réle'glk|§| 3, programlanab'ilir * Moment kontroliinde moment
26 |RO3A Fabrikasyon ¢alisma modu: yONGin ters cevirir.
27|RO3B |~ Hata (-1) =>25, 27'ye bagh
(Hata => 25, 26'ya bagh)
Giris sinyalleri Cikis sinyalleri Jumper Ayari
+ ki analog referans (Al1, 2) * Analog ¢ikis AO1: Hiz
« Start/stop ve yon (DI1, 2) + Analog cikis AO2: Akim J1 .
* Hiz/moment kontroll (DI3) * Rdle ¢ikigl 1: Hazir m Al1:0...10V
+ Sabit hiz segimi (D14) + Role ¢ikigi 2: Caligiyor L 2 P> |AI2: 0(4)...20 mA
» Rampa cifti 1/ 2 segimi (DI5) * Rdle ¢ikisi 3: Hata (-1)

* Calisma izni (DI6)
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Parametreler icin Makro Varsayilan Degerleri
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Parametre varsayilan degerleri "ACS550 TUm Parametre Listesi" iginde liste olarak
verilmektedir. Varsayilan makronun (ABB Standardi) degistiriimesi yani 9902
parametresinin degerinin degistiriimesi parametre varsayilan degerlerini agsagidaki
tablolarda gosterildigi gibi degistirir.

Uyari! iki deger seti bulunmaktadir, ¢iinkii varsayilan degerleri 50 Hz/IEC
uyumlulugu (ACS550-01) ve 60 Hz/NEMA uyumlulugu (ACS550-U1) icin konfiglre

edilmigtir.
ACS550-01
o =
s ® = =]
JEl 2| E|sE| 5| 2| £ |t
Parametre Mg re) o 5> ° 3 S g £
< 8 g ’g s 9 o X X o O
n o a s ] o (5] =x
S| §E |z | &
o =
9902 |APPLIC MACRO 1 2 3 4 5 6 7 8
9904 |MOTOR CTRL MODE 3 1 1 1 1 1 3 2
1001 |EXT1 COMMANDS 2 4 9 2 2 1 1 2
1002 |EXT2 COMMANDS 0 0 0 0 7 6 6 2
1003 |DIRECTION 3 3 3 3 3 1 1 3
1102 |EXT1/EXT2 SEL 0 0 0 0 3 2 3 3
1103 |REF1 SELECT 1 1 1 12 1 1 1 1
1106 |REF2 SELECT 2 2 2 2 2 19 19 2
1201 |CONST SPEED SEL 9 10 9 5 0 9 0 4
1304 |MINIMUM AI2 0 0 0 0 20 20 20 20
1401 |RELAY OUTPUT 1 1 1 1 1 1 1 2 1
1402 |RELAY OUTPUT 2 2 2 2 2 2 2 3 2
1403 |RELAY OUTPUT 3 3 3 3 3 3 3 31 3
1501 |AO1 CONTENT 103 102 102 102 102 102 103 102
1503 |AO1 CONTENT MAX 50 50 50 50 50 50 52 50
1507 |AO2 CONTENT 104 104 104 104 104 104 130 104
1510 |MINIMUM AO2 0 0 0 0 0 0 4 0
1601 |RUN ENABLE 0 0 6 6 4 5 2 6
2008 |MAXIMUM FREQ 50 50 50 50 50 50 52 50
2201 |AccC/DEC 1/2 SEL 5 0 5 0 0 0 0 5
3201 |SUPERV 1 PARAM 103 102 102 102 102 102 103 102
3401 |[SIGNAL 1 PARAM 103 102 102 102 102 102 103 102
4001 |GAIN 10 10 10 10 10 10 25 10
4002 |INTEGRATION TIME 60 60 60 60 60 60 3 60
4101 |GAIN 1 1 1 1 1 1 2,5 1
4102 |INTEGRATION TIME 60 60 60 60 60 60 3 60
8123 |PFC ENABLE 0 0 0 0 0 0 1 0
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ACS550-U1
4

m § S £ 5§ S £ 2|3 g

Parametre m ¢ 2 o o> Q o C] €Ec

<s | £ 2 1 sS2 | 3 X X | 8o

) o a & E a o =X

5| § T o
o =

9902 |APPLIC MACRO 1 2 3 4 5 6 7 8
9904 |MOTOR CTRL MODE 3 1 1 1 1 1 3 2
1001 |[EXT1 COMMANDS 2 4 9 2 2 1 1 2
1002 |EXT2 COMMANDS 0 0 0 0 7 6 6 2
1003 |[DIRECTION 3 3 3 3 3 1 1 3
1102 |EXT1/EXT2 SEL 0 0 0 0 3 2 3 3
1103 |REF1 SELECT 1 1 1 12 1 1 1 1
1106 |REF2 SELECT 2 2 2 2 2 19 19 2
1201 |CONST SPEED SEL 9 10 9 5 0 9 0 4
1304 [MINIMUM AI2 0 0 0 0 20 20 20 20
1401 |RELAY OUTPUT 1 1 1 1 1 1 1 2 1
1402 |RELAY OUTPUT 2 2 2 2 2 2 2 3 2
1403 |RELAY OUTPUT 3 3 3 3 3 3 3 31 3
1501 |AO1 CONTENT 103 102 102 102 102 102 103 102
1503 |AO1 CONTENT MAX 60 60 60 60 60 60 62 60
1507 |AO2 CONTENT 104 104 104 104 104 104 130 104
1510 [MINIMUM AO2 0 0 0 0 0 0 4 0
1601 |RUN ENABLE 0 0 6 6 4 5 2 6
2008 |MAXIMUM FREQ 60 60 60 60 60 60 62 60
2201 |AcC/DEC 1/2 SEL 5 0 5 0 0 0 0 5
3201 |SUPERV 1 PARAM 103 102 102 102 102 102 103 102
3401 |SIGNAL 1 PARAM 103 102 102 102 102 102 103 102
4001 |[GAIN 10 10 10 10 10 10 25 10
4002 |INTEGRATION TIME 60 60 60 60 60 60 3 60
4101 |[GAIN 1 1 1 1 1 1 2,5 1
4102 |INTEGRATION TIME 60 60 60 60 60 60 3 60
8123 |PFC ENABLE 0 0 0 0 0 0 1 0
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ACS550 Tum Parametre Listesi
TUm parametreler asadidaki listede verilmistir. Tablo bagligindaki kisaltmalar:

* S = Parametreler sadece sirtcl durdugunda degistirilebilir.

+ User = istenen parametre degerlerinin girilecegi alan

61

Bazi degerler, tabloda "01:" veya "U1:" ile gosterildigi gibi "yapi"ya gére degisir. Surtict Gzerindeki tip
koduna bakin, érnedin ACS550-01..

Kod |Adi Aralik Cozinurlik Fabrikasyon Degeri Kullan [S
I((L:JIser)

Grup 99: Start-up Data

9901 [LANGUAGE 0...13 1 0

9902  |APPLIC MACRO -3...8 1 1 v

9904 [MOTOR CTRL MODE 1=VEKTOR: HIZ, 2=VEKTOR: MOMENT, 1 3 v
3=SKALER: HIZ

9905 |MOTOR NOM VOLT 115...345V 1V 230 V v
01: 200...600 V / 1V 01:400V/ v
U1: 230...690 V U1: 460 V

9906 [MOTOR NOM CURR 0.2%lopg---2.0*lopg 0,1A 1.0%Iong v

9907 |MOTOR NOM FREQ 10.0...500 Hz 0.1 Hz 01: 50 Hz / v

U1: 60 Hz
9908 |MOTOR NOM SPEED 50...30,000 rpm 1 rpm Boyuta baghdir v
9909 |MOTOR NOM POWER  (0.2...3.0*Ppq 01:0.1kW/ (1.0 * Ppg v
U1:0.1 HP

9910 |MOTOR ID RUN 0 = KAPALI, 1= ACIK 1 0 v

Grup 01: Operating Data

0102 |SPEED 0...30000 rpm 1 rpm -

0103 |OUTPUT FREQ 0.0...500.0 Hz 0.1 Hz -

0104 |CURRENT 0...2.0%I5pq 0.1A -

0105 |MOMENT -200...200% 0.1% -

0106 [POWER -2,0...2,0"Ppg 0.1 kW -

0107 |DC BUS VOLTAGE 0...2.5"VyN 1V -

0109 |OUTPUT VOLTAGE 0...2,0"Vy4N 1V -

0110 |DRIVE TEMP 0...150 xC 0.1 xC -

0111  |EXTERNAL REF 1 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz |-

0112  |EXTERNAL REF 2 %0...100 (moment icin %0...600) 0.1% -

0113  |CTRL LOCATION 0 = yerel, 1 = ext1, 2 = ext2 1 -

0114  |RUN TIME (R) 0...9999 saat 1 saat 0 saat

0115  |KWH COUNTER (R) 0...9999 kWh 1 kWh -

0116  |APPL BLK OUTPUT %0...100 (moment i¢in %0...600) 0.1% -

0118 |pI 1-3 STATUS 000...111 (0...7 ondalik) 1 -

0119  |DI 4-6 STATUS 000...111 (0...7 ondalik) 1 -

0120 (a1 0...100% 0.1% -

0121 |ai2 0...100% 0.1% -

0122 |RO 1-3 STATUS 000...111 (0...7 ondalik) 1 -

0123 |RO 4-6 STATUS 000...111 (0...7 ondalik) 1 -

0124 |a01 0...20 mA 0.1 mA -

0125 |A02 0...20 mA 0.1 mA -
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Kod |Adi Aralik Cozunarlik Fabrikasyon Degeri Kullan
I((l;.Jlser)

0126 |PID 1 OUTPUT -1000...1000% 0.1% -

0127 |PID 2 OUTPUT -100...100% 0.1% -

0128 |PID 1 SETPNT Parametre 4006/4106 ve 4007/4107 ile |- -
tanimlanan birim ve 6lgek

0129 |PID 2 SETPNT Parametre 4206 ve 4207 ile tanimlanan
birim ve olgek

0130 |PID 1 FBK Parametre 4006/4106 ve 4007/4107 ile |- -
tanimlanan birim ve 6lgek

0131 |PID 2 FBK Parametre 4206 ve 4207 ile tanimlanan |- -
birim ve olgek

0132 |PID 1 DEVIATION Parametre 4006/4106 ve 4007/4107 ile |- -
tanimlanan birim ve 6lgek

0133 |PID 2 DEVIATION Parametre 4206 ve 4207 ile tanimlanan |- -
birim ve olgek

0134 |coMM RO WORD 0...65535 1 0

0135 |COMM VALUE 1 -32768...+32767 1 0

0136 |cCOMM VALUE 2 -32768...+32767 1 0

0137 |PROCESS VAR 1 - 1

0138 |PROCESS VAR 2 - 1

0139 |PROCESS VAR 3 - 1

0140 |RUN TIME 0...499.99 kh 0.01 kh 0 kh

0141  |MWH COUNTER 0...9999 MWh 1 MWh -

0142 |REVOLUTION CNTR 0...65535 1 0

0143 |DRIVE ON TIME (HI) Gunler 1 giin 0

0144 |DRIVE ON TIME (LO) hh.mm.ss 1=2sn 0

0145 |MOTOR TEMP -10...200 xC/ 0...5000 Ohm / 0...1 1 0

0146... |Eger varsa uygun aksesuar belgelerine bakin.

0148

Grup 03: FB Actual Signals

0301 |FB CMD WORD 1 - - -

0302 |FB CMD WORD 2 - - -

0303 |FB STS WORD 1 - - -

0304 |FB STS WORD 2 - 1 0

0305 |FAULT WORD 1 - 1 0

0306 |FAULT WORD 2 - 1 0

0307 |FAULT WORD 3 - 1 0

0308 |ALARM WORD 1 - 1 0

0309 |ALARM WORD 2 - 1 0

Grup 04: Fault History

0401  |LAST FAULT Hata kodlari (panelde metin olarak 1 0
gOsterilir)

0402 |FAULT TIME 1 Tarih dd.mm.yy / enerji verme gini 1 0

0403 |FAULT TIME 2 Saat hh.mm.ss 2s 0

0404 |SPEED AT FLT - 1 rpm 0

0405 |FREQ AT FLT - 0.1 Hz 0

0406 |VOLTAGE AT FLT - 0.1V 0
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Kod Adi Aralik Cozunlrlik Fabrikasyon Degeri Kullan (S
I((L:JIser)
0407 |CURRENT AT FLT - 0.1A 0
0408 |TORQUE AT FLT - 0.1% 0
0409  [STATUS AT FLT - 1 0
0410 |DI1-3 AT FLT 000...111 (0...7 ondalik) 1 0
0411 |DI 4-6 AT FLT 000...111 (0...7 ondalik) 1 0
0412 |PREVIOUS FAULT 1 Par. 0401’e gore 1 0
0413 |PREVIOUS FAULT 2 Par. 0401’e gore 1 0
Grup 10: Start/Stop/Dir
1001  |EXT1 COMMANDS 0...14 1 2 v
1002 |EXT2 COMMANDS 0..14 1 0 v
1003  [YON 1.3 1 3 v
Grup 11: Reference Select
1101  |KEYPAD REF SEL 1..2 1 1
1102  [EXT1/EXT2 SEL 6...12 1 0 v
1103  |REF1 SELECT 0...17 1 1 v
1104 |REF1 MIN 0...500 Hz / 0...30000 rpm 0.1 Hz/1rpm |0Hz/0 rpm
1105 |REF1 MAX 0...500 Hz / 0...30000 rpm 0.1 Hz /1 rpm [01: 50 Hz / 1500 rpm
U1: 60 Hz / 1800 rpm
1106  |REF2 SELECT 0...19 1 2 v
1107 |REF2 MIN %0...100 (moment igin %0...600) 0.1% 0%
1108 |REF2 MAX %0...100 (moment igin %0...600) 0.1% 100%
Grup 12: Constant Speeds
1201 |CONST SPEED SEL -14..19 1 9 v
1202 |CONST SPEED 1 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm/0.1 Hz |01: 300 rpm /5 Hz
U1: 360 rpm /6 Hz
1203 |CONST SPEED 2 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz |01: 600 rpm/ 10 Hz
U1:720 rpm /12 Hz
1204 |CONST SPEED 3 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz |01: 900 rpm/ 15 Hz
U1: 1080 rpm / 18 Hz
1205 |CONST SPEED 4 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1 rpm /0.1 Hz |01: 1200 rpm / 20 Hz
U1: 1440 rpm / 24 Hz
1206 |CONST SPEED 5 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz |01: 1500 rpm / 25 Hz
U1: 1800 rpm / 30 Hz
1207 |CONST SPEED 6 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1 rpm /0.1 Hz |01: 2400 rpm / 40 Hz
U1: 2880 rpm / 48 Hz
1208 |CONST SPEED 7 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz |01: 3000 rpm / 50 Hz
U1: 3600 rpm / 60 Hz
1209  |TIMED MODE SEL 1.2 1 2 v
Grup 13: Analogue Inputs
1301 [MINIMUM AI1 0...100% 0.1% 0%
1302  [MAXIMUM Al1 0...100% 0.1% 100%
1303 |FILTER AI1 0...10s 0.1s 0.1s
1304  [MINIMUM AI2 0...100% 0.1% 0%
1305 |[MAXIMUM AI2 0...100% 0.1% 100%
1306 |FILTER AI2 0...10s 0.1s 0.1s
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Kod Adi Aralik Cozunurluk Fabrikasyon Degeri Kullan |S
I(cl;JIser)

Grup 14: Relay Outputsi

1401 |RELAY OUTPUT 1 0...45 1 1

1402 |RELAY OUTPUT 2 0...45 1 2

1403 [RELAY OUTPUT 3 0...45 1 3

1404 |RO 1 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1405 |RO 1 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1406 |RO 2 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1407 |RO 2 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1408 |RO 3 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1409 |RO 3 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1410 |RELAY OUTPUT 4 0...45 1 0

1411  |RELAY OUTPUT 5 0...45 1 0

1412  |RELAY OUTPUT 6 0...45 1 0

1413 |RO 4 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1414  |RO 4 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1415 |RO 5 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1416 |RO 5 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1417 |RO 6 ON DELAY 0...3600 s 0.1s Os

1418 |RO 6 OFF DELAY 0...3600 s 0.1s Os

Grup 15: Analogue Outputs

1501 |AO1 CONTENT SEL 99...199 1 103

1502 |AO1 CONTENT MIN - - Par. 0103 ile tanimlanir

1503 |AO1 CONTENT MAX - - Par. 0103 ile tanimlanir

1504  [MINIMUM AO1 0.0...20.0 mA 0.1 mA 0 mA

1505 |[MAXIMUM AO1 0.0...20.0 mA 0.1 mA 20.0 mA

1506 |FILTER AO1 0...10s 0.1s 0.1s

1507 |AO2 CONTENT SEL 99...199 1 104

1508 |AO2 CONTENT MIN - - Par. 0104 ile tanimlanir

1509 |AO2 CONTENT MAX - - Par. 0104 ile tanimlanir

1510  |MINIMUM AO2 0.0...20.0 mA 0.1 mA 0 mA

1511 [MAXIMUM AO2 0.0...20.0 mA 0.1 mA 20.0 mA

1512 |FILTER AO2 0...10s 0.1s 0.1s

Grup 16: System Controls

1601 |CALISTIRMA DEVREDE [0...7,-1...-6 1 0 v

1602 |PARAMETER LOCK 0...2 1 1

1603 [PASS CODE 0...65535 1 0

1604 |FAULT RESET SEL 0...8,-1...-6 1 0

1605 |USER PAR SET CHG 0...6,-1...-6 1 0

1606 |LOCAL LOCK 0...8,-1...-6 1 0

1607 |PARAM SAVE 0 = TAMAM, 1 = KAYDET 1 0

1608 |START ENABLE 1 0...7,-1...-6 1 0

1609 |START ENABLE 2 0...7,-1...-6 1 0

1610 |DISPLAY ALARMS 0...1 1 0
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Kod Adi Aralik Cozunlrlik Fabrikasyon Degeri Kullan (S
I((Lzllser)
Grup 20: Limits
2001  |[MINIMUM SPEED -30000...30000 rpm 1 rpm 0 rpm v
2002 |MAXIMUM SPEED 0...30000 rpm 1 rpm 01: 1500 rpm / v
U1: 1800 rpm
2003 |MAX CURRENT 0... 1.8 * Ippg 0.1A 1.8 * long v
2005 |OVERVOLT CTRL 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 1
2006 |UNDERVOLT CTRL 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 1
(SURE),
2 = ETKINLESTIR
2007  |[MINIMUM FREQ -500...500 Hz 0.1 Hz 0 Hz v
2008 [MAXIMUM FREQ 0...500 Hz 0.1 Hz 01: 50 Hz / U1: 60 Hz v
2013 |MIN TORQUE SEL 0...7,-1...-6 1 0
2014 |MAX TORQUE SEL 0...7,-1...-6 1 0
2015 |MIN TORQUE 1 -600.0%...0% 0.1% -300.0%
2016  [MIN TORQUE 2 -600.0%...0% 0.1% -300.0%
2017 |MAX TORQUE 1 0%...600.0% 0.1% 300.0%
2018 |MAX TORQUE 2 0%...600.0% 0.1% 300.0%
Grup 21: Start/Stop
2101  |START FUNCTION 1..5 1 1 v
2102 |STOP FUNCTION 1 = SERBEST DURUS, 2 = RAMPALI DURUS |1 1
2103 |DC MAGN TIME 0..10s 0,01s 0,3s
2104 |pc CURR CTL 0,2 - 0 v
2105 |DC HOLD SPEED 0...360 rpm 1 rpm 5 rpm
2106 |DC CURR REF 0%...100% 1% 30%
2107 |DC BRAKE TIME 0...250 s 0.1s 0s
2108  [START INHIBIT 0 = KAPALI, 1 = ACIK 1 0 v
2109 |EM STOP SEL 0...6,-1...-6 1 0
2110 [TORQ BOOST CURR 15...300% 1 100%
Grup 22: Accel/Decel
2201 |AcC/DEC 1/2 SEL 0...7,-1...-6 1 5
2202 |ACCELER TIME 1 0.0...1800 s 0.1s 5s
2203 |DECELER TIME 1 0.0...1800 s 0.1s 5s
2204 |RAMP SHAPE 1 0=DOGRUSAL; 0,1...1000,0 sn 0.1s 00s
2205 |ACCELER TIME 2 0.0...1800 s 0.1s 60 s
2206 |DECELER TIME 2 0.0...1800 s 0.1s 60 s
2207 |RAMP SHAPE 2 0=DOGRUSAL; 0,1...1000,0 sn 0.1s 00s
2208 |EM DEC TIME 0.0...1800 s 0.1s 10s
2209 [RAMP INPUT O 0...6,-1...-6 1 0
Grup 23: Speed Control
2301 |PROP GAIN 0.00...200.0 0.01 10
2302 |INTEGRATION TIME 0...600.00 s 0.01s 2.5
2303 |DERIVATION TIME 0...10000 msn 1 msn 0
2304 |ACC COMPENSATION  [0...600.00 s 0.01s 0
2305 |AUTOTUNE RUN 0 = KAPALI, 1 = ACIK 1 0 (KAPALI)
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Kod Adi Aralik Cozunurluk Fabrikasyon Degeri Kullan
I(cl;JIser)

Grup 24: Torque Control

2401 |TORQ RAMP UP 0.00...120.00 s 0.01s 0

2402 |[TORQ RAMP DOWN 0.00...120.00 s 0.01s 0

Grup 25: Critical Speeds

2501 |CRIT SPEED SEL 0 = KAPALI, 1 = AGIK 1 0

2502 |CRIT SPEED 1 LO 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz [0 rpm /0 Hz

2503 [CRIT SPEED 1 HI 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm/0.1 Hz |0 rpm /0 Hz

2504 |CRIT SPEED 2 LO 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz |0 rpm /0 Hz

2505 |CRIT SPEED 2 HI 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz [0 rpm /0 Hz

2506 |CRIT SPEED 3 LO 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz [0 rpm /0 Hz

2507 |CRIT SPEED 3 HI 0...30000 rpm / 0...500 Hz 1rpm /0.1 Hz |0 rpm /0 Hz

Grup 26: Motor Control

2601  |FLUX OPTIMIZATION 0 = KAPALI, 1 = ACIK 1 0

2602 |FLUX BRAKING 0 = KAPALI, 1 = AGIK 1 0

2603 |IR COMP VOLT 0...100 V 1 boyuta baghdir

2604 |IR COMP FREQ 0...100% 1 80%

2605 |U/F RATIO 1 = DOGRUSAL, 2 = KARESEL 1 1

2606 [SWITCHING FREQ 1,4,8, 12 kHz - 4 kHz

2607 |SW FREQ CTRL 0 = KAPALI, 1 = ACIK - 1

2608  [SLIP COMP RATIO 0...200% 1 0

2609 [NOISE SMOOTHING 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 0

Grup 29: Maintenance Trig

2901 |COOLING FAN TRIG 0,0...6553,5 kh 0,1 kh 0.0 (SECILI DEGIL)

2902 [COOLING FAN ACT 0,0...6553,5 kh 0,1 kh 0,0 kh

2903 |[REVOLUTION TRIG 0...65535 MRev 1 MRev 0 (SECILI DEGIL)

2904 [REVOLUTION ACT 0...65535 MRev 1 MRev 0 MRev

2905 |RUN TIME TRIG 0,0...6553,5 kh 0,1 kh 0 (SECILI DEGIL)

2906 |RUN TIME ACT 0,0...6553,5 kh 0,1 kh 0,0 kh

2907 |USER MWH TRIG 0.0...6553.5 MWh 0,1 MWh 0 (SECILI DEGIL)

2901  |USER MWH ACT 0.0...6553.5 MWh 0,1 MWh 0,0 MWh

Grup 30: Fault Functionsi

3001 |AI<MIN FUNCTION 0...3 1 0

3002 |PANEL COMM ERR 1...3 1 1

3003 |EXTERNAL FAULT 1 0...6,-1...-6 1 0

3004 |[EXTERNAL FAULT 2 0...6,-1...-6 1 0

3005 |MOT THERM PROT 0 = SECILI DEGIL, 1 = HATA, 2 = UYARI |1 1 (HATA)

3006 |MOT THERM TIME 256...9999 s 1 500 s

3007 |MOT LOAD CURVE 50...150% 1 100%

3008 |ZERO SPEED LOAD 25...150% 1 70%

3009 |BREAK POINT FREQ 1...250 Hz 1 35 Hz

3010 |STALL FUNCTION 0...2 1 0 (SECILI DEGIL)

3011  |STALL FREQUENCY 0,5...50 Hz 0,1 Hz 20 Hz

3012 |STALL TIME 10...400 s 1s 20 s
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Kod Adi Aralik Cozunlrlik Fabrikasyon Degeri Kullan
I((Lzllser)
3013 |UNDERLOAD FUNC 0 = SEGILI DEGIL, 1 = HATA, 2 = UYARI - 0 (SECILI DEGIL)
3014 |UNDERLOAD TIME 10...400 s 1s 20 s
3015 |UNDERLOAD CURVE 1...5 1 1
3017 |EARTH FAULT 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 1 (ETKINLESTIR)
3018 |COMM FAULT FUNC 0 = SECILI DEGIL, 1 = HATA, 2 = SABIT 1 0 (SEGILI DEGIL)
HIZ7, 3 = SON HIZ
3019 |COMM FAULT TIME 0...60.0 s 0.1s 3.0s
3021  |AI1 FAULT LIMIT 0...100% 0.1% 0%
3022 |AI2 FAULT LIMIT 0...100% 0.1% 0%
3023 |WIRING FAULT 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 1
Grup 31: Automatic Reset
3101 |NR OF TRIALS 0...5 1 0
3102 |TRIAL TIME 1.0...600.0 s 0.1s 30s
3103 |DELAY TIME 0.0...120.0 s 0.1s 0s
3104 |AR OVERCURRENT 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 0 (DEVRE DISI BIRAK)
3105 |AR OVERVOLTAGE 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 0 (DEVRE DISI BIRAK)
3106 |AR UNDERVOLTAGE 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 0 (DEVRE DISI BIRAK)
3107 |AR AIMIN 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 0 (DEVRE DISI BIRAK)
3108 |AR EXTERNAL FLT 0 = DEVRE DISI BIRAK, 1 = ETKINLESTIR |1 0 (DEVRE DISI BIRAK)
Grup 32: Supervision
3201 |SUPERV 1 PARAM 101...199 1 103
3202 [SUPERV 1 LIMLO - - 0
3203 [SUPERV 1 LIM HI - - 0
3204 |SUPERV 2 PARAM 101...199 1 103
3205 [SUPERV 2 LIM LO - - 0
3206 [SUPERV 2 LIM HI - - 0
3207 |SUPERV 3 PARAM 101...199 1 103
3208 [SUPERV 3 LIM LO - - 0
3209 [SUPERV 3 LIM HI - - 0
Grup 33: Information
3301 |FW VERSION 0000...FFFF hex 1 Programlama yazihmi
versiyonu
3302 |LP VERSION 0000...FFFF hex 1 0
3303 |TEST DATE VY. WwW 1 0
3304 |DRIVE RATING - - -
Grup 34: Panel Display / Process Variables
3401 [SIGNAL 1 PARAM 100...199 1 103
3402 |SIGNAL 1 MIN - 1 -
3403 [SIGNAL 1 MAX - 1 -
3404 |oUTPUT 1 DSP FORM [0...9 1 9
3405 |OUTPUT 1 UNIT 0..127 1
3406 |[OUTPUT 1 MIN - 1 -
3407 |[OUTPUT 1 MAX - 1 -
3408 [SIGNAL 2 PARAM 100...199 1 104
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Kod |Adi Aralik Cozunarlik Fabrikasyon Degeri Kullan S
I((l;.Jlser)

3409 [SIGNAL 2 MIN - 1 -

3410 [SIGNAL 2 MAX - 1 -

3411  |oUTPUT 2 DSP FORM  [0...8 1 -

3412 |OUTPUT 2 UNIT -128...127 1

3413 |OUTPUT 2 MIN - 1 -

3414  |OUTPUT 2 MAX - 1 -

3415 [SIGNAL 3 PARAM 100...199 1 105

3416  |SIGNAL 3 MIN - 1 -

3417  [SIGNAL 3 MAX - 1 -

3418 |ouTPUT 3 DSP FORM [0...8 1 -

3419 |OUTPUT 3 UNIT -128...127 1

3420 |OUTPUT 3 MIN - 1 -

3421 |OUTPUT 3 MAX - 1 _

Grup 35: Motor Temp Meas

3501 |[SENSOR TYPE 0...6 1 0

3502 |INPUT SELECTION 1... 1 1

3503 |ALARM LIMIT -10...200 xC/ 0...5000 Ohm / 0...1 1 110 xC / 1500 Ohm /0

3504 |FAULT LIMIT -10...200 xC/ 0...5000 Ohm / 0...1 1 130 xC /4000 Ohm /0

Grup 36: Timer Functions

3601 [TIMERS ENABLE -6...7 1 0

3602 |START TIME 1 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3603 [sTOP TIME 1 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3604 [START DAY 1 1.7 1 1

3605 |[STOP DAY 1 1.7 1 1

3606 |START TIME 2 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3607 |[STOP TIME 2 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3608 |[START DAY 2 1.7 1 1

3609 |STOP DAY 2 1.7 1 1

3610 [START TIME 3 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3611 |STOP TIME 3 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3612 |START DAY 3 1...7 1 1

3613 |STOP DAY 3 1.7 1 1

3614 |START TIME 4 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3615 |STOP TIME 4 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3616 [START DAY 4 1.7 1 1

3617 |STOP DAY 4 1.7 1 1

3622 |BOOSTER SEL -6...6 1 0

3623 |BOOSTER TIME 00:00:00...23:59:58 2s 00:00:00

3624 [TMRFUNC1...4 sRCc  [0...31 1 0

3628

Grup 40: Process PID Seti 1

4001  |[GAIN 0.1...100 0.1 1.0

4002  INTEGRATION TIME 0.0s = SECILI DEGIL, 0,1...3600 sn 0.1s 60s
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Kod |Adi Aralik Cozinurlik Fabrikasyon Degeri Kullan [S
I((Lzllser)
4003 [DERIVATION TIME 0...10s 0.1s Os
4004 |PID DERIV FILTER 0...10s 0.1s 1s
4005 |ERROR VALUE INV 0 =YOK, 1 = VAR - 0
4006 [UNITS 0...31 - 4
4007  |UNIT SCALE 0...4 1 1
4008 |0% VALUE Parametre 4006 ve 4007 ile tanimlanan |1 0.0%
birim ve Olgek
4009 [(100% VALUE Parametre 4006 ve 4007 ile tanimlanan |1 100%
birim ve Olgek
4010  |SET POINT SEL 0...19 1 1 v
4011  INTERNAL SETPNT Parametre 4006 ve 4007 ile tanimlanan |1 40.0%
birim ve Olgek
4012  [SETPOINT MIN -500.0%...500.0% 0.1% 0%
4013  [SETPOINT MAX -500.0%...500.0% 0.1% 100%
4014  |FBK SEL 1...10 - 1
4015  |FBK MULTIPLIER -32.768...32.767 (0 = kullanilmiyor) 0.001 0
4016 [ACT1 INPUT 1..5 - 2 v
4017  |ACT2 INPUT 1.5 - 2 v
4018  |ACT1 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%
4019  |ACT1 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%
4020 |ACT2 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%
4021  |ACT2 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%
4022 [SLEEP SELECTION 0...7,-1...-6 - 0
4023  |PID SLEEP LEVEL 0...7200 rpm / 0,0...120 Hz 1rpm /0.1 Hz |0 Hz
4024  |PID SLEEP DELAY 0.0...3600 s 0.1s 60 s
4025 |WAKE-UP DEV Parametre 4006 ve 4007 ile tanimlanan |1 -
birim ve 6lgek
4026 |WAKE-UP DELAY 0...60s 0.01s 0.50 s
4027 |PID 1 PARAM SET -6...11 1 0
Grup 41: Process PID Set 2
4101 [GAIN 0.1...100 0.1 1.0
4102  (INTEGRATION TIME 0.0s = SEGILI DEGIL, 0,1...3600 sn 0.1s 60 s
4103 [DERIVATION TIME 0...10s 0.1s Os
4104  |PID DERIV FILTER 0...10s 0.1s 1s
4105 |ERROR VALUE INV 0 =YOK, 1 = VAR - 0
4106  |[UNITS 0...31 - 4
4107  |UNIT SCALE 0...4 1 1
4108 |0% VALUE Parametre 4106 ve 4107 ile tanimlanan |1 0.0%
birim ve o6lgek
4109 [(100% VALUE Parametre 4106 ve 4107 ile tanimlanan |1 100% v
birim ve o6lgek
4110  [SET POINT SEL 0...19 1 1
4111 INTERNAL SETPNT Parametre 4106 ve 4107 ile tanimlanan |1 40.0%
birim ve 6lgek
4112  [SETPOINT MIN -500.0%...500.0% 0.1% 0%
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Kod Adi Aralik Cozunurluk Fabrikasyon Degeri Kullan
I(cl;JIser)
4113  |SETPOINT MAX -500.0%...500.0% 0.1% 100%
4114  |FBK SEL 1...10 - 1
4115  |FBK MULTIPLIER -32.768...32.767 (0 = KULANILMIYOR )  |0.001 0
4116  |ACT1 INPUT 1...5 - 2
4117  |ACT2 INPUT 1..5 - 2
4118  |ACT1 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%
4119  |ACT1 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%
4120  |ACT2 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%
4121 |ACT2 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%
4122  |SLEEP SELECTION 0...7,-1...-6 - 0
4123  |PID SLEEP LEVEL 0...7200 rpm / 0,0...120 Hz 1rpm /0.1 Hz |0 Hz
4124  |PID SLEEP DELAY 0.0...3600 s 0.1s 60 s
4125 |WAKE-UP DEV Parametre 4106 ve 4107 ile tanimlanan |- -
birim ve o6lgcek
4126 |WAKE-UP DELAY 0...60s 0.01s 0.50s
Grup 42: Ext/ Trim PID
4201 |GAIN 0.1...100 0.1 1.0
4202  |INTEGRATION TIME 0.0s = SECILI DEGIL, 0,1...3600 sn 0.1s 60 s
4203 |[DERIVATION TIME 0...10s 0.1s Os
4204  |PID DERIV FILTER 0...10s 0.1s 1s
4205 |[ERROR VALUE INV 0 =YOK, 1 =VAR - 0
4206  [UNITS 0...31 - 4
4207  |UNIT SCALE 0...4 1 1
4208 |0% VALUE Parametre 4206 ve 4207 ile tanimlanan |1 0%
birim ve o6lgcek
4209 (100% VALUE Parametre 4206 ve 4207 ile tanimlanan |1 100%
birim ve o6lgcek
4210 |SET POINT SEL 0...19 1 1
4211  |INTERNAL SETPNT Parametre 4206 ve 4207 ile tanimlanan |1 40.0%
birim ve 6lgek
4212  [SETPOINT MIN -500.0%...500.0% 0.1% 0%
4213  |SETPOINT MAX -500.0%...500.0% 0.1% 100%
4214  |FBK SEL 1...10 - 1
4215  |FBK MULTIPLIER -32.768...32.767 (0 = KULANILMIYOR )  |0.001 0
4216  |ACT1 INPUT 1...5 - 2
4217  |ACT2 INPUT 1...5 - 2
4218  |ACT1 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%
4219  |ACT1 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%
4220 |ACT2 MINIMUM -1000...1000% 1% 0%
4221  |ACT2 MAXIMUM -1000...1000% 1% 100%
4228  |ACTIVATE -6...12 - 0
4229 |OFFSET 0.0...100.0% 0.1% 0
4230 [TRIM MODE 0...2 1 0
4231  |TRIM SCALE -100.0%...100.0% 0.1% 0%
4232 |CORRECTION SRC 1...2 1 1 (PID2 REF)
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Kod Adi Aralik Cozunlrlik Fabrikasyon Degeri Kullan (S
I((Lzllser)
Grup 51: Ext Comm Module
5101 |FBA TYPE - 1 0
5102...|FBA PAR 2...26 0...65535 1 0
5126
5127 |FBA PAR REFRESH 0 = done, 1 =refresh 1 0
5128 |FILE CPI FW REV 0...0xFFFF (hex) 1 0
5129  |FILE CONFIG ID 0...0xFFFF (hex) 1 0
5130  |FILE CONFIG REV 0...0xFFFF (hex) 1 0
5131 |FBA STATUS 0...6 1 0
5132 |FBA CPI FW REV 0...0xFFFF (hex) 1 0
5133  |FBA APPL FW REV 0...0xFFFF (hex) 1 0
Grup 52: Panel Communication
5201 |STATION ID 1...247 1 1
5202 [BAUD RATE 9.6, 19.2, 38.4, 57.6, 115.2 kbit/sn - 9.6 kbit/sn
5203 |PARITY 0=8N1,1=8N2,2=8E1, 3=2801 1 0
5204 |OK MESSAGES 0...65535 1 -
5205 |PARITY ERRORS 0...65535 1 -
5206 |FRAME ERRORS 0...65535 1 -
5207 |BUFFER OVERRUNS 0...65535 1 -
5208 |CRC ERRORS 0...65535 1 -
Grup 53: EFB Protokoli
5301 |EFB PROTOCOL ID 0...0xFFFF 1 0 v
5302 [EFB STATION ID 0...65535 1 1 v
5303 |EFB BAUD RATE 1.2,2.4,48, ... 38.4,57.6, 76.8 kbit/sn |- 9,6 kbit/san
5304 |[EFB PARITY 0=8N1,1=8N2,2=28E1, 3=2801 0
5305 |EFB CTRL PROFILE 0 = ABB DRV LIM, 1 = DCU PROFILE, 1 0 (ABB DRV LIM)
2 = ABB DRV FULL
5306 |EFB OK MESSAGES 0...65535 1 0
5307 |EFB CRC ERRORS 0...65535 1 0
5308 |[EFB UART ERRORS 0...65535 1 0
5309 |EFB STATUS 0...65535 1 0 (BOSTA)
5310 |EFB PAR 10 0...65535 1 O (SECILI DEGIL)
5311 |EFB PAR 11 0...65535 1 0 (SECILI DEGIL)
5312 |EFB PAR 12 0...65535 1 0 (SEGILI DEGIL)
5313 |EFBPAR 13 0...65535 1 O (SECILI DEGIL)
5314 |EFB PAR 14 0...65535 1 0 (SECILI DEGIL)
5315 |EFB PAR 15 0...65535 1 0 (SEGILI DEGIL)
5316 |EFB PAR 16 0...65535 1 O (SECILI DEGIL)
5317 |EFB PAR 17 0...65535 1 0 (SECILI DEGIL)
5318 |EFB PAR 18 0...65535 1 0
5319 |EFB PAR 19 0...0xFFFF (hex) 1 0
5320 |EFB PAR 20 0...0xFFFF (hex) 1 0
Grup 81: PFC Control
8103 |REFERENCE STEP 1  [0.0...100% 0.1% 0% ‘ ‘

Devreye Alma



72 ACS550 Kullanim Kilavuzu

Kod Adi Aralik Cozunurluk Fabrikasyon Degeri Kullan |S
I(cl;JIser)

8104 |REFERENCE STEP 2 0.0...100% 0.1% 0%

8105 |REFERENCE STEP 3 0.0...100% 0.1% 0%

8109 |START FREQ 1 0.0...500 Hz 0.1 Hz 01: 50Hz / U1: 60 Hz

8110 |START FREQ 2 0.0...500 Hz 0.1 Hz 01: 50 Hz/ U1: 60 Hz

8111 |START FREQ 3 0.0...500 Hz 0.1 Hz 01: 50 Hz/ U1: 60 Hz

8112 |Low FREQ 1 0.0...500 Hz 0.1 Hz 01: 25 Hz/ U1: 30 Hz

8113 |LOW FREQ 2 0.0...500 Hz 0.1 Hz 01: 25 Hz/ U1: 30 Hz

8114 |Low FREQ 3 0.0...500 Hz 0.1 Hz 01: 25 Hz/ U1: 30 Hz

8115 |AUX MOT START D 0.0...3600 s 0.1sn;1sn 5s

8116  |AUX MOT STOP D. 0.0...3600 s 0.1sn; 1sn 3s

8117  |NR OF AUX MOT 0.4 1 1 v

8118 |AUTOCHNG INTERV 0.0...336 saat 0.1 saat 0.0 saat (SECILI DEGIL) v

8119  |AUTOCHNG LEVEL 0.0...100.0% 0.1% 50%

8120 |ic KILITLER 0...6 1 4 v

8121 |REG BYPASS CTRL 0...1 1 0 (YOK)

8122 |PFC START DELAY 0...10s 0.01s 05s

8123 |PFC ENABLE 0...1 - 0 (SECILI DEGIL) v

8124 |ACC IN AUX STOP 0,0...1800 sn 0,1s 0,0 s (SEGILI DEGIL)

8125 |DEC IN AUX START 0,0...1800 sn 0,1s 0,0 s (SECILI DEGIL)

8126 [TMED AUTOCHNG 0...4 1 0 (SECILI DEGIL)

8127 |MOTORS 1.7 1 0 (SECILI DEGIL)

Grup 98: Options

9802 |comM PROT SEL 0..4 1 0 (sEciLl DEGIL) 4
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Tum Parametrelerin Acgiklamalari

Bu bélimde ACS550 surlctiler icin gercek sinyaller ve parametreler agiklanmistir.

Grup 99: Start-up Data (Devreye Alma Verileri)
Asagidaki islemler icin gereken 6zel Devreye Alma verileri bu grupta tanimlanir:
» Sdricdndn ayarlanmasi.

* Motor bilgilerinin girilmesi

Kod

Aciklama

9901

LANGUAGE
Gosterge dilini seger.

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

9902

APPLIC MACRO

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

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

9904

MOTOR CTRL MODE

Motor kontrol modunu secer.
1 = VECTOR: SPEED — aglk ¢evrim vektér kontrol modu.

» Referans 1, rpm cinsinden hiz referansidir.

* Referans 2, % cinsinden hiz referansidir (%100 maksimum mutlak hiz olup 2002 MAXIMUM SPEED parametresinin
degerine veya mutlak degerinin maksimum hizdan yiiksek olmasi durumunda 2001 MINIMUM SPEED
parametresinin degerine esittir).

2 = VECTOR: TORQ.

* Referans 1, dev/dak cinsinden devir referansidir.

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

* Referans 1, Hz cinsinden frekans referansidir.

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

9905

MOTOR NOM VOLT

Nominal motor gerilimini tanimlar.

» Motor gli¢ plakasindaki degere esit olmalidir.

+ ACS550, motoru giris besleme geriliminden daha yiiksek bir gerilimle
besleyemez. P 9905+ — — —

Cikis gerilimi
A

9906

MOTOR NOM CURR |

Nominal motor akimini tanimlar. |

+ Motor giic plakasindaki degere esit olmalidir. | Cikis

+ izin verilen aralik: (0.2...2.0) - 12hd (burada I12hd siiriici akimini , fr(ikans
gostermektedir). P 9907

9907

MOTOR NOM FREQ

Nominal motor frekansini tanimlar.

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

» Cikis geriliminin MOTOR NOMINAL GERILIMINE esit oldugu frekansi
ayarlar.

 Alan zayiflama noktasi = Nom Frek * Besleme Ger. / Mot Nom Ger.
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9908 IMOTOR NOM SPEED
Nominal motor hizini tanimlar.
» Motor gli¢ plakasindaki degere esit olmalidir.
9909 IMOTOR NOM POWER
Nominal motor glictinii tanimlar.
» Motor gii¢ plakasindaki degere esit olmaldir.
9910 IMOTOR ID RUN Bir Motor ID Run gergeklestirmek igin:

Bu parametre, Motor ID Run adi verilen bir otomatik kalibrasyon

islemini kontrol eder. Bu islem boyunca , suriict motoru ¢alistirir ve

motor 6zelliklerini belirlemek ve i¢ hesaplamalarda kullanilan bir model

olusturmak igin olgtimler gergeklestirir. Asagidaki durumlarda ID Run

Ozellikle gereklidir:

» Calisma noktasi sifir hiza yakin oldugunda.

» Calisma igin genis bir hiz araliginda, 6l¢ilmis herhangi bir hiz verisi
yokken (6rnegin bir darbeli enkoder yokken), nominal motor
momentinin Gzerinde bir moment araligi gerektiginde.

ilk Yolverme. Eger Motor ID Run gergeklestirimezse, siiriici ilk
yolvermedeyken motor 6zelliklerini tahmin eder. Bu“ilk Yolverme”,
herhangi bir motor parametresi degistirildikten sonraki ¢alistirmada
otomatik olarak* gerceklesir. Ozellikleri tanmin etmek ve bir motor
modeli, olusturmak icin ilk Yolverme, motoru sifir hizda 10-15 saniye
boyunca miknatislandirir.
* “llk Yolverme”nin etkinlestiriimesi agagidakileri gerektirir:
* 9904 = 1 (VECTOR: SPEED), veya 9904 = 3 (SCALAR: SPEED) ve
* 2101 = 3 (SCALAR FLYSTART) veya 5 (FLYSTART + TORQ BOOST).
Not: Motor ID Run galistirdiktan soinra motor parametrelerini
degistirirseniz Motor ID Run'i tekrarlayin.
0 = NO ID RUN — Motor ID Run iglemi ¢alismiyor.
1 =ID RUN — Bir sonraki ¢alistirma komutunda bir Motor ID Run
calismasi baslatir. Calisma tamamlandiktan sonra bu deger otomatik
olarak O olur.

1.YUku motordan ayirin (veya yuku sifira
yaklastirin).

2. Motor galigmasinin glivenli oldugunu
dogrulayin:

» Calisma motoru otomatik olarak ileri
yonde galistirir —ileri déniis yonindn
glvenli oldugundan emin olun.

» Calisma motoru otomatik olarak nominal
hizin %50...80’inde galistirir — bu hizda
galismanin guvenli oldugundan emin
olun.

3. Asagidaki parametreleri kontrol edin
(fabrika ayarlar degistiriimisse):

* 2001 MINIMUM SPEED < 0

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

» 2003 MAX CURRENT > |12hd degerinin
%100'U.

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

4.Kontrol panelinde:

» Parameters'i segin

* Grup 99'u segin

* 9910 numarali parametreyi segin

* Degeri 1 olarak ayarlayin ve Enter’a
basin — Ekranda bir uyari gosterilir.

* START a basin — Ekranda galismanin
asamalari gosterilir.

Uyarn! STOP’a bastiginizda veya ¢alisma
saglama sinyalini kaldirdiginizda, ID Run
galismasi durur. Bu durumda, motor
modeli olusturmak igin Motor ID Run'i
tekrarlamaniz gerekecektir.
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Grup 01: Operating Data (Caligsma Verileri)

Bu grupta, gercek sinyaller dahil olmak Uzere slricu ¢alisma verileri yer almaktadir.
Surdcu, élcimlere veya hesaplamalara dayanarak gergek sinyaller icin degerleri
ayarlar. Bu degerleri siz ayarlayamazsiniz.

Kod

Aciklama

0102

SPEED
Motorun hesaplanan devri (rpm).

0103

OUTPUT FREQ
Motora uygulanan frekans (Hz). (Ayrica, fabrikasyon ayari olarak OUTPUT ekraninda gosterilir.)

0104

CURRENT
ACS550 tarafindan Olguler motor akimi. (Ayrica, fabrikasyon ayari olarak OUTPUT ekraninda gosterilir.)

0105

TORQUE
Cikis momenti. Motor saftinda, nominal motor momentinin ytizdesi (%) olarak hesaplanan moment degeri.

0106

POWER
kW cinsi 6lglilen motor glicl.

0107

DC BUS VOLTAGE
ACS550 tarafindan él¢ilen VDC cinsi DC bara gerilimi.

0109

OUTPUT VOLTAGE
Motora uygulanan gerilim.

0110

DRIVE TEMP
Sirici glg transistorlerinin Santigrat cinsinden sicakhgi.

0111

EXTERNAL REF 1
Harici referans, REF1, rpm veya Hz cinsinden — birimler parametre 9904 tarafindan belirlenir.

0112

EXTERNAL REF 2
Harici referans, REF2, % cinsinden.

0113

CTRL LOCATION

Aktif kontrol konumu. Alternatifler sunlardir:
0 = LOCAL

1 =EXT1

2 = EXT2

0114

RUN TIME (R)

Sricuniln saat (h) cinsinden toplam ¢alisma siresi.
» Parametre ayar modundayken YUKARI ve ASAGI butonlarina ayni anda basarak sifirlanabilir.

0115

KWH COUNTER (R)

Sdricunin, kilovat saat cinsi toplam enerji tlketimi.
» Parametre ayar modundayken YUKARI ve ASAGI butonlarina ayni anda basarak sifirlanabilir.

0116

APPL BLK OUTPUT

Uygulama blogu c¢ikis sinyali. Deger, asagidaki 6gelerden gelir:
» PFC Kontrol aktifse, PFC kontrol veya

» Parametre 0112 EXTERNAL REF 2.

0118

DI1-3 STATUS

U dijital girisin durumu. / /7 /
» Durum bir ikili sayi biciminde gosterilir.

+ 1, girisin etkinlestirildigini gosterir. / L/ /
+ 0, girisin devre disi birakildigini gésterir.

0119

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

0120

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

0121 |Al2
Analog giris 2’'nin % cinsi nispi degeri.

0122 |RO1-3 STATUS

Ug réle ¢ikisinin durumu.

» 1, rleye enerji verildigini gbsterir.

* 0, roleye verilen enerjinin kesildigini gosterir.

[]
L

—
— —

/
/
ROLE 1 DURUMU —I

0123 [RO4-6 STATUS ROLE 2 DURUMU
Ug role ¢ikisinin durumu. Bkz. parametre 0122. ROLE 3 DURUMU
0124 |AO1
Analog cikis 1'in miliamper cinsi degeri.
0125 |AO2

Analog ¢ikis 2’'in miliamper cinsi degeri.

0126 |PID 1 OUTPUT
PID Kontrol 1 gikisinin % cinsi degeri.

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

0128 |PID 1 SETPNT

PID 1 kontrolor set degeri sinyali.
 Birimler ve dlgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0129 |PID 2 SETPNT

PID 2 kontrolor set degeri sinyali.
« Birimler ve dlgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0130 [PID 1 FBK

PID 1 kontrolor geri besleme sinyali.
« Birimler ve dlgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0131 |PID 2 FBK

PID 2 kontrolor geri besleme sinyali.
« Birimler ve dlgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0132 |PID 1 DEVIATION

PID 1 kontrolor referans dederi ile gergek deger arasindaki fark.
« Birimler ve dlgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0133 |PID 2 DEVIATION

PID 2 kontrolor referans dederi ile gergek deger arasindaki fark.
« Birimler ve dlgek PID parametreleri tarafindan tanimlanir.

0134 |COMM RO WORD

Seri hat Gizerinden yazilabilen bos veri alani.
* Role ¢ikis kontroli i¢in kullanilir..

* Bkz. parametre 1401.

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

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

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

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

Islem degiskeni 3 )

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

Sirtcinin bin saat cinsi toplam calisma suresi (kh).
0141 |[MWH COUNTER

Sirdciniin, megavat saat cinsi toplam eneriji tiketimi. Sifilanamaz.
0142 |REVOLUTION CNTR

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

Surtcunin, gun olarak agik kaldigi toplam stre.
0144 |DRIVE ON TIME (LO)

Siricinin 2 saniyelik tiklama olarak toplam agik kaldigi sure (30 tiklama = 60 saniye).
0145 [MOTOR TEMP

Santigrat Derece cinsi motor sicakligi / Ohm cinsi PTC direnci.

» Sadece motor sicaklik sensori ayarlandiginda gegerlidir. Bkz. parametre 3501.
0146 [Eger varsa uygun aksesuar belgelerine bakin.
0148
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Grup 03: FB Actual Signals (FB Gergek Sinyaller)
Bu grup, fieldbus haberlesmesini izler.
Kod [Aciklama
0301 |FB CMD WORD 1
Fieldbus Komut Word 1’nin salt okunur Bit # 0301, FB CMD WORD 1 0302, FB CMD WORD 2
kopyasi. 0 |STOP Reserved
 Fieldbus komutu, striciyl bir
fieldbus denetleyicisinden kontrol 1 [START Reserved
etmek igin baslica yontemdir. Bu 2 |REVERSE Reserved
komut iki Komut Word’'den olusur. 3 |LOCAL Reserved
Komut Word’lerde bulunan ikili
kodlanmis yénergeler siriiciiyi 4 |RESET Reserved
mevcut durumlar arasinda 5 [EXT2 Reserved
dondstardr.
» Komut Word'leri kullanarak surucuy 6 |RUN_DISABLE Reserved
izlemek igin bir dig yer (EXT1 veya 7 |STPMODE_R Reserved
EXT2) etkin olmali ve comMm olarak 8 |STPMODE_EM Reserved
ayarlanmalidir. (Bkz. 1001 ve 1002
parametreleri.) 9 |STPMODE_C Reserved
* Kontrol paneli kelimeyi onaltili say! 10 |RAMP_2 Reserved
sisteminde gorintiler. Ornegin Bit
0'da tim sifirlar ve bir adet 1, 0001 T |RAMP_OUT O REF_CONST
olarak gérintilenir. Bit 15'te tim 12 |RAMP_HOLD REF_AVE
sifirlar ve bir adet 1 ise 8000 olarak 13 |RAMP_IN_O LINK_ON
gOruntilenir.
14 |RREQ_LOCALLOC REQ_STARTINH
0302 FB CMD WORD 2 15 |TORQLIM2 OFF_INTERLOCK
Fieldbus Komut Word 2’nin salt okunur =
kopyasi.
» Bkz. parametre 0301.
0303 |FB STS WORD 1
Durum Word 1’in salt okunur kopyasi. Bit # 0303, sTS CMD WORD 1 0304, FB STS WORD 2
» Sdrucu fieldbus denetleyicisine 0 |READY ALARM
durum bilgisi génderir. Durum iki =
Durum Word'den olusur. 1 |SAGLANDI REQ_MAINT
+ Kontrol paneli kelimeyi onaltili say! 2 |STARTED DIRLOCK
sisteminde gorintiler. Ornegin Bit 3 |RUNNING LOCALLOCK
0'da tum sifirlar ve bir adet 1, 0001
olarak gorintilenir. Bit 15'te tim 4 |ZERO_SPEED CTL_MODE
sifirlar ve bir adet 1 ise 8000 olarak 5 |ACCELERATE Reserved
gorintdlenir. 6 |DECELERATE Reserved
0304 |FB STS WORD 2 7 |AT_SETPOINT Reserved
Durum Word 2’nin salt okunur kopyasi.
+ « Bkz. parametre 0303. 8 |LIMIT Reserved
9 |SUPERVISION Reserved
10 |REV_REF REQ_CTL
11 |[REV_ACT REQ_REF1
12 |PANEL_LOCAL REQ_REF2
13 |FIELDBUS_LOCAL REQ_REF2EXT
14 |[EXT2_ACT ACK_STARTINH
15 |FAULT ACK_OFF_ILCK
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0305 |[FAULT WORD 1
Hata Word 1’in salt okunur kopyasi. Bit # | 0305,FAULT WORD 1 | 0306, FAULT WORD 2 | 0307, FAULT WORD 3
+ Bir hata etkin oldugunda etkin hataya
iliskin bit, Hata Words'de belirlenir. 0 |OVERCURRENT UNDERLOAD EFB 1
+ Her bir hatanin Hata Words icinde 1 |DC OVERVOLT THERM FAIL EFB 2
ayrtllrln@ bir bli(tldeQ?ri v?rdlgk Hat 2 |DEV OVERTEMP |OPEX LINK EFB 3
» Hatalarin agiklamalari igin bkz. "Hata
Listeleri", sayfa 207. 3 |SHORT CIRC OPEX PWR Uyumlu plmaya
« Kontrol paneli kelimeyi onaltili say yazilim tipi
sisteminde goéruntuler. Ornegin Bit 4 |Reserved CURR MEAS Reserved
0'da tim sifirlar ve bir adet 1, 0001 5 |DC UNDERVOLT |SUPPLY PHASE  |Reserved
olarak gorintilenir. Bit 15'te tim
sifirlar ve bir adet 1 ise 8000 olarak 6 |AlI1LOSS ENCODER ERROR |Reserved
gordntdlenir. 7 |AI2LOSS OVERSPEED Reserved
0306 FAULT WORD 2 8 |MOT OVERTEMP |Reserved Reserved
Hata Word 2’nin salt okunur kopyasi. 9 |PANEL LOSS DRIVE ID Reserved
* Bkz. parametre 0305. :
0307 IFAULT WORD 3 10 |ID RUN FAIL CONFIG FILE S!stem hatasi
Hata Word 3’lin salt okunur kopyaSL 1 MOTOR STALL SERIAL 1 ERR Sistem hatasi
» Bkz. parametre 0305. 12 |[Reserved EFB CON FILE Sistem hatasi
13 |EXT FLT 1 FORCE TRIP Sistem hatasi
14 |EXT FLT 2 MOTOR PHASE Donanim hatasi
15 |EARTH FAULT OUTPUT WIRING  [Parametre ayarlama
hatasi
0308 |ALARM WORD 1
» Bir alarr_n et.kln _oldugunda, etkin Bit # 0308, ALARM WORD 1 0309, ALARM WORD 2
alarma iligkin bit Alarm Words'de
belirlenir. 0 OVERCURRENT Reserved
* Her bir alarmin Alarm Words iginde 1 |OVERVOLTAGE PID SLEEP
ayrilmis bir bit degeri vardir. 2 |UNDERVOLTAGE ID RUN
+ Alarm word’iin timd ilk durumuna
getirilene kadar bitler ayarlanmis 3 |DIRLOCK Reserved
kalir. (Kelime yerine sifir yazarak ilk 4 |/O cOMM START ENABLE 1 MISSING
durumuna getir.)
* Kontrol paneli kelimeyi onaltili say! 5 JAI1LOSS START ENABLE 2 MISSING
sisteminde goéruntuler. Ornegin Bit 6 |AI2 LOSS EMERGENCY STOP
0'da tim sifirlar ve bir adet 1, 0001 7 |PANEL LOSS ENCODER ERROR
olarak gorintilenir. Bit 15'te tim
sifirlar ve bir adet 1 ise 8000 olarak 8 |DEVICE OVERTEMP FIRST START
gordntilenir. 9 |[MOT OVERTEMP Reserved
0309 /ALARM WORD 2 10 |[UNDERLOAD Reserved
* Bkz. parametre 0308. 11 |MOTOR STALL Reserved
12 |AUTORESET Reserved
13 |PFC AUTOCHANGE Reserved
14 |PFC INTERLOCK Reserved
15 |Reserved Reserved
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Grup 04: Fault History (Hata Tarihgesi)

Bu grup surtcu tarafindan raporlanmis hatalarin en son gegmisini depolar.

Kod [Aciklama

0401 [LAST FAULT

0 = Hata ge¢migini temizle (panel tzerinde = NO RECORD).
n = Son raporlanan hatanin hata kodu.

0402 [FAULT TIME 1

Son hatanin meydana geldigi giin. Iki sekilde olabilir:
» Bir tarih — eger gergek zaman saati ¢aligiyorsa.
» Acildiktan sonraki glin sayisi — eger gercek zaman saati kullaniimadiysa veya ayarlanmadiysa.

0403 [FAULT TIME 2

Son hatanin meydana geldigi saat. iki sekilde olabilir:

* Gergek zamanda hh:mm:ss bigiminde — eger gercek zaman g¢aligiyorsa.

» Acillistan beri gegen zaman hh:mm:ss bigciminde (0402’de raporlanan tam guinler ¢ikartilir) — eger gercek zaman
kullaniimadiysa veya ayarlanmadiysa.

0404 |SPEED AT FLT

En son hatanin meydana geldigi zamandaki motor hizi (rpm).

0405 |FREQ AT FLT

En son hatanin meydana geldigi zamandaki frekans (Hz).

0406 |VOLTAGE AT FLT

En son hatanin meydana geldigi zamandaki DC bara gerilimi (V).

0407 |CURRENT AT FLT

En son hatanin meydana geldigi zamandaki motor akimi (A).

0408 TORQUE AT FLT

En son hatanin meydana geldigi zamandaki motor torku (%).

0409 |STATUS AT FLT

En son hatanin meydana geldigi zamandaki stricl durumu (onaltili sayi sistemiyle kodlu kelime).
0410 |DI 1-3 AT FLT

En son hatanin meydana geldigi zamandaki dijital girislerin 1...3 durumu.
0411 DI 4-6 AT FLT

En son hatanin meydana geldigi zamandaki dijital girislerin 4...6 durumu.
0412 |PREVIOUS FAULT 1

ikinci en son hatanin hata kodu. Salt okunur.

0413 |PREVIOUS FAULT 2
Uglincii en son hatanin hata kodu. Salt okunur.
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Grup 10: Start/Stop/Dir (Start/Stop/Yon)
Bu grup:

» Start, stop ve yén degisikliklerini segilir kilan komutlar i¢in harici kontrol yerlerini
(EXT1, ve EXT2) tanimlar.

* Yonu kilitler veya yén denetimini segilir kilar.

iki harici kontrol yeri arasinda segim yapmak icin sonraki grubu kullan (parametre
1102).

Kod |Agiklama

1001 [EXT1 COMMANDS

Harici kontrol yeri 1'i (EXT1) tanimlar - start, stop ve yon komutlarinin yapilanisi.
0 = NOT SEL — Start, stop ve yon komutlari igin harici kontrol yeri bulunmuyor.
1 = DI1 — Iki kablolu Start/Stop.
« Start/Stop, DI1 dijital girisi Gzerindendir (DI1 aktif = Start; DI1 devre disI = Stop).
» Parametre 1003 yonu tanimlar. 1003 = 3 (REQUEST) segmek, 1003 = 1 (FwD) ile aynidir.
2 =pI1, 2 — iki kablolu Start/Stop, Yon.
« Start/Stop, DI1 dijital girisi Gzerindendir (DI1 aktif = Start; DI1 devre disI = Stop).
* YOn denetimi (gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST)) dijital giris DI2 yoluyla gerceklesir
(DI2 aktif = Geri; devre disi = Ileri).
3 =DI1P, 2P — Ug kablolu Start/Stop.
« Start/Stop komutlari yayli butonlar yoluyla (P, “pulse” yerine geger) gergeklestirilir.
- Start, DI1 dijital girisine bagl normalde acik olan bir butondur. Strticlyl baglatmak i¢in DI2 dijital girisi DI1'deki
pulse sinyalinden énce baglatiimalidir.
» Coklu Start butonlarini birbirlerine paralel olarak baglayin.
» Stop normalde kapali bir buton yoluyla DI2 dijital girisine baghdir.
* Coklu Stop butonlarini seri halinde baglayin.
» Parametre 1003 yonu tanimlar. 1003 = 3 (REQUEST) segmek, 1003 = 1 (FwD) ile aynidir.
4 = DI1P, 2P, 3 — Ug kablolu Start/Stop, Yén.
« Start/Stop komutlari DI1P, 2P igin anlatildig gibi yayh butonlar tGizerindendir.
* YOn denetimi (gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST)) DI3 dijital girisi Uzerinden gerceklesir
(D13 aktif = Geri; devre disi = ileri).
5 =DI1P, 2P, 3P — Ileri Start, Geri Start ve Stop.
« Start ve Yon komutlari es zamanli olarak iki ayri yayli buton yoluyla (P, “pulse” yerine geger) verilir.
« lleri Start komutu, DI1 dijital girisine bagl normalde acik olan bir butondur. Siiriiciiyli baslatmak icin DI3 dijital girisi
DI1'deki pulse sinyalinden 6nce baslatiimalidir.
* Geri Start komutu, DI2 dijital girisine bagh normalde agik olan bir butondur. Sirticliyl baslatmak igin DI3 dijital
girisi DI2'deki pulse sirasinda etkinlestiriimelidir.
* Coklu Start butonlarini birbirlerine paralel olarak baglayin.
 Stop normalde kapali bir buton yoluyla DI3 dijital girigsine baghdir.
» Coklu Stop butonlarini seri halinde baglayin.
* Gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST).
6 = DI6 — Iki kablolu Start/Stop.
« Start/Stop, DI6 dijital girisi iizerindendir (DI6 aktif = Start; DI6 devre digI = Stop).
» Parametre 1003 yoni tanimlar. 1003 = 3 (REQUEST) segmek, 1003 = 1 (FWD) ile aynidir.
7 = DI6, 5 — iki kablolu Start/Stop/Yén.
» Start/Stop, DI6 dijital girisi izerindendir (DI6 aktif = Start; DI6 devre digI = Stop).
* Y6n denetimi (gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST)) DI5 dijital girisi izerinden gergeklesir.
(DI5 aktif = Geri; devre disi = Ileri).
8 = KEYPAD — Kontrol Paneli.
« Start/Stop ve YOon komutlari EXT1 etkin oldugunda kontrol paneli izerinden verilir.
* YOn denetimi 1003 = 3 (REQUEST) parametresini gerektirir.
9 = DI1F, 2R — Start/Stop/Ydn komutlari DI1 ve DI2 kombinasyonlari tGzerinden verilir.
« lleri Start = DI1 aktif ve DI2 devre disi.
* Geri Start = DI1 devre digI ve DI2 aktif.
» Stop = hem DI1 hem de DI2 aktif veya her ikisi de devre disi.
* Gerektirdigi parametre 1003 = 3 (REQUEST).
10 = comMm — start/stop ve yon komutlari igin fieldbus Komut Word’u kaynak olarak atar.
* Komut Word 1'in (parametre 0301) 0,1, 2 Bitleri start/stop ve yon komutlarini etkinlestirir.
* Detayl talimatlar icin Fieldbus kullanici kilavuzuna bakiniz.
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Kod [Aciklama
11 = TIMER FUNCTION 1. — Zamanlayici Fonksiyonu 1’e (Zamanlayici Fonksiyonu etkinlestirilmis = START; Zamanlayici
Fonksiyonu devre digl = STOP) START/STOP DENETIMI ATAR. Bkz. Grup 36, Zamanlayici Fonksiyonlari.
12...14 = ZAMANLAYICI FONKSIYONU 2... 4 — Zamanlayici Fonksiyonu 2...4'e Start/Stop denetimi atar. Bkz. yukarida
Zamanlayici Fonksiyonu 1.
1002 |[EXT2 COMMANDS
Harici kontrol yeri 2'yi (EXT2) tanimlar - start, stop ve yon komutlarinin konfigiirasyonu.
» Bkz. yukarida parametre 1001 EXT1 COMMANDS .
1003 |DIRECTION

Motorun dénis yénindn denetimini tanimlar.
1 = FORWARD — Dénus, ileri yénlinde sabitlenmistir.
2 = REVERSE — DOn, geri yoniinde sabitlenmisgtir.

3 = REQUEST — Doénls yoni komut ile degistirilebilir.
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Grup 11: Reference Select (Referans Segimi)
Bu grup sunlari tanimlar:
» Sdrucdl, komut kaynaklari arasinda nasil se¢im yapar.

* REF1 ve REF2 igin 6zellikler ve kaynaklar.

Kod |Aciklama
1101 |KEYPAD REF SEL

Lokal kontrol modunda referans seger.

1 = REF1 (Hz/rpm) — Referans tird 9904 MOTOR CTRL MODE parametresine bagimlidir.
* Eger 9904 = 1 (VECTOR: SPEED) veya 2 (VECTOR: TORQ) ise hiz referansi (rpm).

* Eger 9904 = 3 (SCALAR: SPEED) ise frekans referansi (Hz).
2 = REF2 (%)
1102 |[EXT1/EXT2 SEL

iki harici kontrol yeri EXT1 veya EXT2 arasinda secim yapmak igin kaynak tanimlar. Béylece Start/Stop/Yén komutlari

ve referans sinyalleri igin kaynak tanimlar.

0 = EXT1 — Harici kontrol yeri 1'i (EXT1) seger.

* EXT1'in Start/Stop/Ydn tanimlari igin, bkz. 1001 EXT1 COMMANDS parametresi.
» EXT1'in referans tanimlari i¢in, bkz. parametre 1103 REF1 SECIMI.

1 =DI1 — DI1'in durumuna bagh olarak (D11 aktif = EXT2; DI1 devre disI = EXT1) EXT1 veya EXT2'ye kontrol( atar.

2...6 = DI2...DI6 — Segili dijital girisin durumuna bagl olarak kontroll, EXT1 veya EXT2'ye atar. Bkz. yukarida DI1.

7 = EXT2 — Harici kontrol yeri 2'yi (EXT2) seger.

* EXT2'nin Start/Stop/Yon tanimlari igin, bkz. 1002 EXT2 COMMANDS parametresi.
* EXT2'in referans tanimlari i¢in, bkz. parametre 1106 REF2 SEGIMI.

8 = coMM — Siruicu denetimini, fieldbus kontrol worde bagl olarak EXT1 veya EXT2 harici kontrol yeri Gizerinden atar.
» Komut Word 1’den (parametre 0301) Bit 5 etkinlestiriimis harici kontrol yerini (EXT1 veya EXT2) tanimlar.

» Talimatlar icin Fieldbus kullanici kilavuzuna bakiniz.

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

10...12 = TIMER FUNCTION 2...4 — Zamanlayici Fonksiyonunun durumuna bagh olarak kontrolii EXT1 veya EXT2'ye
atar. Yukaridaki TIMER FUNCTION 1’e bakiniz.

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

-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Segcili dijital girisin durumuna bagli olarak kontroll, EXT1 veya EXT2'ye atar. Bkz.
yukarida DI1 (INV).

1103 |REF1 SELECT

Harici referans rer1 igin sinyal kaynagini seger. EXT REF 1 MAX

0 = KEYPAD — Kontrol panelini referans kaynagi olarak

tanimlar.

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

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

3 = AI1/JoYsT — Joystick calistirmak igin konfiglre edilen
analog girisi 1'i (Al1) referans kaynagdi olarak tanimlar. - EXT REF 1 MAX

* Minimum girig sinyali strtctyu ters ydnde maksimum

referansta galistinir. Parametre 1104’U kullanarak 2V /4 mA

OV/0mA

minimum degeri tanimlayin. EXT REF 1 MIN
» Maksimum girig sinyali strucuyu ileri ydnde maksimum
referansta galistirir. Parametre 1105’i kullanarak - EXT REF 1 MIN

maksimum degeri tanimlayin.
+ 1003=3 (REQUEST) parametresini gerektirir.

Uyari! Referans araliginin alt degeri tiimiyle geri isletim
komutu verdigi i¢in referans araliginin alt degeri olarak 0 V kullanmayin. Bunu yaparsaniz ve eger denetim
sinyali kaybolursa (bu 0 V girdi seklindedir) sonug tiimiiyle geri igletimdir. Bunun yerine analog giris
sinyalinin kayboldugunda bir hatay: tetiklemesi ve siiriiciiyii durdurmasi i¢in agagidaki diizenegi kullanin:
» 1301 MINIMUM AI1 (1304 MINIMUM AI2) parametresini %20 (2 V veya 4 mA) olarak ayarlayin.

+ 3021 AI1 FAULT LIMIT parametresini %5 veya lzerinde bir degere ayarlayin.
» 3001 AI<MIN FUNCTION parametresini 1 (HATA) olarak ayarlayin.

4 = AI2/JoYST — Joystick calistirmak igin konfiguire edilen analog girisi 2'yi (AI2) referans kaynagi olarak tanimlar.

* Bkz. yukarida (AI1/J0YST) agiklamasi.

Histeresis Tam Olgegin % 4'U
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5 = DI3U,4D(R) — Dijital girigleri hiz referans kaynagi olarak tanimlar (motor potansiyometre kontrol().
« DI3 dijital girisi hizi artirir (U, “yukar” anlamina gelmektedir).
* DI4 dijital girisi, hizi dgurur (D, “asagl” anlamina gelmektedir).
* Stop komutu referans degerini sifirlar (R, “reset” anlamina gelir).
» 2205 ACCELER TIME 2 parametresi referans sinyalinin degisim hizini kontrol eder.
6 = DI3U,4D — Yukaridakiyle ayni (DI3U,4D(R)), asagidakiler harig:
« Stop komutu referans degerini sifiramaz. Referans degeri saklanir.
+ Siirtict yeniden start edildiginde motor saklanan referans degerine hizlanir (segilen rampa oraninda).
7 = DI5U,6D — Yukaridakiyle ayni(DI3U,4D), ancak DI5 ve DI6, kullanilan dijital giriglerdir.
8 = coMM — Fieldbus'’i referans kaynagi olarak tanimlar.
9 = comm+AI1 — Fieldbus ve analog giris 1 (AI1) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar. Asagidaki Analog
Giris Referans Dizeltme’sine bakiniz.
10 = comm*Al1 — Fieldbus ve analog giris 1 (A1) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar. Asagidaki
Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.
11 = DI3U, 4D(RNC) — Yukaridakiyle ayni DI3U,4D(R), yalnizca asagidaki farkhdir:
+ Kontrol kaynag@inin degistiriimesi (ExT1'den EXT2'ye, EXT2'den EXT1'e, LOC'tan REM'e) referansi kopyalamaz.
12 = pI3u,4D(NC) — Yukaridaki DI3u,4D ile ayni, ancak asagidaki farkhdir:
+ Kontrol kaynaginin degistirilmesi (ExT1'den EXT2'ye, EXT2'den EXT1'e, LOC'tan REM'e) referansi kopyalamaz.
13 = DI5U,6D(NC) — Yukaridaki DI5U,6D ile ayni, ancak asagidaki farklidir:
+ Kontrol kaynaginin degistiriimesi (ExT1'den EXT2'ye, EXT2'den EXT1'e, LOC'tan REM'e) referansi kopyalamaz.
14 = AI1+AI2 — Analog girisi 1 (AI1) ve analog girisi 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Dlizeltme’sine bakiniz.
15 = AI1*AI2 — Analog girisi 1 (A1) ve analog girisi 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Dlizeltme’sine bakiniz.
16 = AI1-A12 — Analog girisi 1 (AI1) ve analog girigi 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Dlizeltme’sine bakiniz.
17 = AI1/A12 — Analog girisi 1 (A1) ve analog girisi 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.

Analog Giris Referans Diizeltmesi
9, 10, ve 14...17 parametre dederleri asagidaki tabloda bulunan formili kullanir.

Deger Al referansi agagidaki gibi hesaplanir:

Ayari
C+B |Cdegeri + (B degeri - %50 referans degeri)
C*B C degeri * (B degeri / %50 referans degeri)
C-B (C degeri + %50 referans degeri) — B degeri
C/B (C degeri * %50 referans degeri) / B degeri

Kisaltmalarin anlamlari:

* C = Ana Referans degeri 1204
(=9, 10 degerleri igin cOMM ve 17 (/)
= 14...17 degerleri icin Al1). 100+— <"~~~ -~ ——- -~ - ~-
» B = Duzeltme referansi
(=9, 10 degerleri igin Al1 ve Sl O i
_ =14...17 degerleri igin AI2). 604 - >N\ - ___ <—9, 14 (+)
Ornek:
Sekil 9, 10 ve 14...17 deger ayarlari igin referans kaynak 40 - - - - - o LT =T10,15 (%)
egrilerini gosterir, burada: '
e C=%25. 20-|------ N r——— - -
* P 4012 SETPOINT MIN = 0. 16 (-
+ P 4013 SETPOINT MAX = 0. 0% 150%

B yatay eksen boyunca degisir.
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1104

REF1 MIN A Extref
Harici referans 1 igin minimum degeri ayarlar.

Minimum analog giris sinyali (volt veya amp
seklinde tlim sinyalin yiizdesi olarak) Hz/rpm P1105 | _ _ _ _ _______
cinsinden REF1 MIN olarak karsilik gelir. (MAKS)
1301 MINIMUM AI1 parameresi veya 1304 MINIMUM
Al2 parametresi, minimum analog giris sinyalini
belirler.

Bu parametreler (referans ve analog minimum ve
maksimum ayarlar) referans icin 6lgek saglar ve P 1104 |
ofset ayari yapar. (MIN) I

Analog

|
I
|
|
|
|
I
I
| giris sinyali

1105

REF1 MAX P 1301 P 1302
Harici referans 1 igin maksimum degeri ayarlar. veya 1304 veya 1305

Maksimum analog giris sinyali (volt veya amp
seklinde tiim sinyalin yizdesi olarak) Hz/rpm
cinsinden Rer1 MAX olarak karsllik gelir. Ext ref
1302 MAXIMUM Al1 parametresi veya 1305 MAXIMUM A
Al2 parametresi, maksimum analog giris sinyalini P 1104
belirler. (MIN)

P 1105
(MAKS) I

Analog

P 1301 P 1302  giris sinyali
veya 1304 veya 1305

1106

REF2 SELECT

Harici referans REF2 icin sinyal kaynagini secer.

0...17 — Parametre 1103 REF1 SELECT igin ayni.

19 = PID10UT — Referans, PID1 gikigindan alinir. Bkz. Grup 40 ve 41.

+ Eger PFC kullanildiysa

19=PID1 REF2 LIMIT .
SECIM maKks (1107, 1108) || PFC

1..17 j MIN (1107, 1108)

1107

REF2 MIN
Harici referans 2 i¢in minimum degeri ayarlar.

Minimum analog giris sinyali (volt veya amp olarak) % olarak REF2 MIN deg@erine karsilik gelir.

1301 MINIMUM AI1 parameresi veya 1304 MINIMUM AI2 parametresi, minimum analog girig sinyalini belirler.
Bu parametre minimum frekans referansini ayarlar.

Deger asagidakilerin ylzdesidir:

- maksimum frekans veya hiz.

— maksimum iglem referansi

— nominal moment

1108

REF2 MAX
Harici referans 2 igin maksimum degeri ayarlar.

Maksimum analog giris sinyali (volt veya amp olarak) Hz olarak REF2 MAX degerine karsilik gelir.

1302 MAXIMUM AI1 parametresi veya 1305 MAXIMUM AI2 parametresi, maksimum analog girig sinyalini belirler.
Bu parametre maksimum frekans referansini ayarlar.

Deger asagidakilerin ylzdesidir:

- maksimum frekans veya hiz

— maksimum iglem referansi

— nominal moment
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Grup 12: Constant Speeds (Sabit Hizlar)
Bu grup bir dizi sabit hiz tanimlar. Genel olarak:
* 0...500 Hz veya 0...30000 rpm araliginda 7 sabit hiz programlayabilirsiniz.
+ Degerler pozitif olmalidir (Sabit hizlar i¢in negatif hiz degeri bulunmamaktadir.)
» Eger asagidakiler gergeklesirse sabit hiz segimleri yoksayilir:

— moment denetimi aktif, veya

— igslem PID referansi izlenir, veya

— sUrlcu lokal kontrol modundadir, veya
— PFC (Pompa-Fan Denetimi) aktif.

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

Kod

Aciklama

1201

CONST SPEED SEL
Sabit Hizlarn segmek igin kullanilan dijital girisleri tanimlar. Giristeki genel agiklamalara bakiniz.
0 = NOT SEL — Sabit hiz fonksiyonunu devre digi birakir.
1 = D11 — DI1 dijital giris ile Sabit Hiz 1'i secer.
» Dijital giris aktif = Sabit Hiz 1 aktif.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisli Sabit Hiz 1'i seger. bkz. yukarida.
7 =DI1,2 — DI1 ve DI2'yi kullanarak ¢ Sabit Hizdan (1...3) birini seger.
+ Asagida tanimlandigi sekilde (O = DI devre dig1, 1 DI aktif) iki dijital giris kullanir:

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

+ Kontrol sinyali kayboldugunda etkinlestirilebilecek s6zde hata hizi olarak ayarlanabilir. Bkz. parametre 3001
AI<MIN fonksiyonu ve parametre 3002 PANEL COMM ERR.
8 = DI2,3 — DI1 ve DI2'yi kullanarak ¢ Sabit Hizdan (2...3) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (DI1,2).
9 = DI3,4 — DI3 ve DI4'l kullanar ak G¢ Sabit Hizdan (1...3) birini secer.
» Kod igin bkz. yukarida (DI1,2).
10 = DI4,5 — DI3 ve DI4'l kullanarak i¢ Sabit Hizdan (1...3) birini seger.
* Kod icin bkz. yukarida (DI1,2).
11 = DI15,6 — DI3 ve DIB'yI kullanarak U¢ Sabit Hizdan (1...3) birini secer.
* Kod igin bkz. yukarida (DI1,2).
12 =DI11,2,3 — DI1 ve DI2 ve DI3'U kullanarak yedi Sabit Hizdan (1...7) birini secer.
» Asagida tanimlandigi sekilde (0 = DI devre digl, 1 = DI aktif) Ug dijital giris kullanir:

Islevi

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

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

_\o_\o_\o—\og
-
=)

= = OO = = OO =
N

—\—\—\—\Oooog
(%)
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Kod |Agiklama
13 = DI13,4,5 — DI3 ve D4 ve DIS'i kullanarak yedi Sabit Hizdan (1...7) birini seger.
» Kod igin bkz. yukarida (D11,2,3).
14 = DI4,5,6 — DI5 ve DI6 ve DI7'yi kullanarak yedi Sabit Hizdan (1...7) birini secer.
* Kod icin bkz. yukarida (bi1,2,3).
15...18 = TIMER FUNCTION 1...4 — Zamanlayici Fonksiyonu etkinlestirildiginde sabit hiz 1'i seger. Bkz. Grup 36, Timer
Fonksiyonlari.
19 =TIMER 1 & 2 — 1 ve 2 Zamanlayicilarinin durumuna bagli olarak bir sabit seger. Bkz. parametre 1209.
-1 = DI1(INV) — DI1 dijital girigle Sabit Hiz 1'i seger.
« Ters islem: Dijital giris devre digi = Sabit Hiz 1 aktif.
-2...- 6 = DI2(INV)...DI6(INV) — Dijital girisle Sabit Hiz 1'i seger. Bkz. yukarida.
-7 = DI1,2(INV) — DI1 ve DI2'yi kullanarak (i¢ Sabit Hizdan (1...3) birini secer.
* Ters islem, asagida tanimlandidi sekilde (O = DI devre disi, 1 = DI aktif) iki dijital giris kullanir:
DI1 | DI2 Islevi
1| 1 |Sabit hiz yok
0 | 1 [Sabithiz1(1202)
1| 0 |Sabit hiz2 (1203)
0 | O [Sabithiz 3 (1204)
-8 = DI2,3(INV) — DI1 ve DI2'yi kullanarak ¢ Sabit Hizdan (2...3) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (DI1,2(INV)).
-9 = DI3,4(INV) — DI1 ve DI3'yi kullanarak ¢ Sabit Hizdan (4...3) birini seger.
* Kod igin bkz. yukarida (DI1,2(INV)).
-10 = DI4,5(INV) — DI1 ve DI4'yi kullanarak u¢ Sabit Hizdan (5...3) birini secer.
» Kod igin bkz. yukarida (D11,2(INV)).
-11 = DI5,6(INV) — DI1 ve DIS'yi kullanarak lg¢ Sabit Hizdan (6...3) birini secer.
* Kod igin bkz. yukarida (DI1,2(INV)).
-12 = bi1,2,3(INV) — DI1, DI2 ve DI3'U kullanarak yedi Sabit Hizdan (1...3) birini seger.
* Ters islem, asagida tanimlandidi sekilde (0 = DI devre disi1, 1 = DI aktif) Ug¢ dijital giris kullanir:
DI1| DI2 | DI3 Islevi
111 1 [Sabit hiz yok
01 1 [Sabit hiz 1 (1202)
11 0 | 1 [Sabithiz2 (1203)
0| 0 | 1 [Sabithiz3(1204)
111 0 [Sabit hiz 4 (1205)
o 1 0 |Sabit hiz5 (1206)
11 0 | O [Sabithiz6 (1207)
0| O | O [Sabithiz7 (1208)
-13 = DI3,4,5(INV) — DI3, DI4 ve DI5'i kullanarak yedi Sabit Hizdan (1...3) birini secer.
» Kod igin bkz. yukarida (D11,2,3(INV)).
-14 = DI4,5,6(INV) — DI4, DI5 ve DIB'yI kullanarak yedi Sabit Hizdan (1...3) birini secer.
* Kod igin bkz. yukarida (D11,2,3(INV)).
1202 |CONST SPEED 1
Sabit Hiz 1 igin de@er ayarlar.
* Aralik ve birimler 9904 MOTOR CTRL MODE parametresine baghdir.
» Aralik: Eger 9904 = 1 (VECTOR: SPEED) veya 2 (VECTOR: TORQ) ise 0...30000 rpm.
* Aralik: 9904 = 3 (SCALAR: SPEED) ise 0...500 Hz.
1203 |CONST SPEED 2...CONST SPEED 7
Her biri Sabit Hiz igin bir deger ayarlar. Bkz. yukarida CONST SPEED 1.
1208
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Kod

Aciklama

1209

TIMED MO

1 = EXT/CS1

DE SEL

Zamanlayicinin etkinlestirdigi sabit hiz modunu tanimlar. Zamanlayici, harici referans ve maksimum ug¢ sabit hiz
arasinda veya maksimum 4 segilebilir hizi (6rnegdin, 1, 2, 3 ve 4 sabit hizlar) degistirmek igin kullanilabilir.

/2/3 — Aktif olan zamanlayici yokken harici hiz secer, Zamanlayici 1 aktifken Sabit hiz 1'i secer ve hem

Zamanlayici 1 hem de Zamanlayici 2 aktifken Sabit hiz 3'U seger.

ZAMANL [ZAMANL Islevi
AYICI1 | AYICI2

0 0 [Harici referans

1 0 |Sabithiz 1 (1202)

0 1 Sabit hiz 2 (1203)

1 1 Sabit hiz 3 (1204)

2 = cs1/2/3/4 — Aktif olan zamanlayici yokken Sabit hiz 1'i seger, Zamanlayici 1 aktifken Sabit hiz 2'yi secer,
Zamanlayici 2 aktifken Sabit hiz 3'U seger ve hem Zamanlayici 1 hem de Zamanlayici 2 aktifken Sabit hiz 4'G
seger.

ZAMANL [ZAMANL islevi
AYICI1 | AYICI2
0 0 [Sabit hiz 1 (1202)
1 0 |[Sabit hiz 2 (1203)
0 1 Sabit hiz 3 (1204)
1 1 Sabit hiz 4 (1205)
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Grup 13: Analog Inputs (Analog Girigler)

Bu grup analog girigler icin limitler ve filtrelemeyi tanimlar.

Kod |Ag|klama

1301

MINIMUM A1

Analog girisin minimum degerini tanimlar.

» Degeri tim analog sinyal araliginin bir ylizdesi olarak tanimlar. Asagidaki 6rnege bakiniz.

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

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

» Bu parametreler (referans ve analog minimum ve maksimum ayarlar) referans igin 6lgek saglar ve ofset ayari
yapar.

» Bkz. parametre 1104’teki sekil.

Ornek. Minimum analog giris degerini 4 mA’ya ayarlamak igin:

» Analog girisi 0...20 mA akim sinyali i¢in konfiglre edin.

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

1302

MAXIMUM Al1

Analog girisin maksimum degerini tanimlar.

+ Degeri tim analog sinyal aralidinin bir ylizdesi olarak tanimlar.

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

1303

FILTER A1 o A Filtrelenmemig

Analog giris 1 (AI1) icin filtreleme slresi sabitini tanimlar. inyal
* Filtrelenen sinyal belirlenen sire igerisinde filtrelenmemis sinyalin ,/é
%63 degerine ulasir.

63+--- -1 - \
|
|
|
|

Filtrelenmis
sinyal

——

Zaman sabiti

1304

MINIMUM AI2

Analog girisin minimum degerini tanimlar.
» Bkz. yukarida MINIMUM Al1.

1305

MAXIMUM AI2

Analog girisin maksimum degerini tanimlar.
» Bkz. yukarida MAXIMUM AI1.

1306

FILTER Al2

Analog giris 2 (AI2) icin filtreleme siresi sabitini tanimlar.
* Bkz. yukarida FILTER AI1 .
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Grup 14: Relay Outputs (Role Cikiglari)

Bu grup her bir réle ¢ikisini etkinlestiren kosulu tanimlar.

Kod [Aciklama

1401 [RELAY OUTPUT 1

Réle 1'i etkinlestiren olay ya da kosulu, réle ¢ikisi 1'in ne demek oldugunu tanimlar.
0 = NOT SEL — Rdéle kullanilmaz ve eneriisi kesilir.
1 = READY — Surucl ¢alismaya hazir oldugunda réleyi enerjilendirir. Gerektirdikleri:
» Calismaya hazir sinyalinin mevcut olmasi.
* Higbir hata bulunmamasi.
* Besleme geriliminin aralik dahilinde bulunmasi.
* Acil Stop komutunun agik olmamasi.
2 = RUN — Surlcl galigirken roleyi enerjilendirir.
3 = FAULT (-1) — Gug uygulandiginda réleyi enerjilendirir. Bir hata meydana geldiginde enerijiyi keser.
4 = FAULT — Bir hata aktif oldugunda réleyi enerjilendirir.
5 = ALARM — Bir alarm aktif oldugunda réleyi enerjilendirir.
6 = REVERSED — Motor ters yonde donerse roleyi enerjilendirir.
7 = STARTED — Siiriicii start komutu aldiginda (Calisma Izni sinyali bulunmasa da) réleyi enerjilendirir. Siiriicii stop
komutu aldiginda veya bir hata meydana geldiginde rélenin enerijisi kesilir.
8= SUPRV1 OVER — ilk denetlenen parametre (3201) siniri (3203) astiginda réleyi enerjilendirir.
* Bkz. "Grup 32: Supervision (Denetim)", sayfa 115.
9 = SUPRV1 UNDER — ilk denetlenen parametre (3201) sinirin (3203) altina diistigiinde roleyi eneriilendirir.
* Bkz. "Grup 32: Supervision (Denetim)", sayfa 115.
10 = SUPRV2 OVER — Ikinci denetlenen parametre (3204) siniri (3206) astiginda roleyi enerjilendirir.
* Bkz. "Grup 32: Supervision (Denetim)", sayfa 115.
11 = SUPRV2 UNDER — ikinci denetlenen parametre (3204) sinirin (3205) altina diistigiinde roleyi enerjilendirir.
* Bkz. "Grup 32: Supervision (Denetim)", sayfa 115.
12 = SUPRV3 OVER — Ikinci denetlenen parametre (3207) sinirn (3209) astiginda roleyi enerjilendirir.
* Bkz. "Grup 32: Supervision (Denetim)", sayfa 115.
13 = SUPRV23 UNDER — ikinci denetlenen parametre (3207) sinirin (3208) altina diistiigiinde réleyi enerjilendirir.
* Bkz. "Grup 32: Supervision (Denetim)", sayfa 115.
14 = AT SET POINT— Cikis frekansi, referans frekansina esit oldugunda réleyi enerjilendirir.
15 = FAULT (RST)— Suricu hatali durumda oldugunda ve programlanan otomatik sifirlama gecikme silresinden sonra
yeniden baslatildiginda réleyi enerjilendirir.
* Bkz. parametre 3103 gecikme suresine.
16 = FLT/ALARM — Hata veya alarm olustugunda réleyi enerjilendirir.
17 = EXT CTRL — Harici kontrol secildiginde réleyi enerjilendirir.
18 = REF 2 SEL — EXT2 segili oldugunda réleyi enerjilendirir.
19 = CONST FREQ — Sabit bir hiz secildiginde réleyi enerjilendirir.
20 = REF LOSS — Referans veya etkinlestirilmis kontrol yeri kayboldugunda réleyi enerjilendirir.
21 = OVERCURRENT — Asirl akim alarmi veya hatasi olustugunda réleyi enerjilendirir.
22 = OVERVOLTAGE — Asiri gerilim alarmi veya hatasi olustugunda réleyi enerjilendirir.
23 = DRIVE TEMP — Sirlicl asiri sicaklik alarmi verdiginde veya hata meydana geldiginde réleyi enerjilendirir.
24 = UNDERVOLTAGE — Duisuk gerilim alarmi veya hatasi olustugunda réleyi enerjilendirir.
25 = A1 LOSS — Al1 sinyali kayboldugunda réleyi enerjilendirir.
26 = AlI2 LOSS — AI2 sinyali kayboldudunda roéleyi enerjilendirir.
27 = MOTOR TEMP — Motor asiri sicaklik alarmi verdiginde veya hata meydana geldiginde rdleyi enerjilendirir.
28 = STALL — Mil sikismasi alarmi veya hatasi olustugunda rdleyi enerjilendirir.
29 = UNDERLOAD — Dusuk yuk alarmi veya hatasi olugtugunda roéleyi enerjilendirir.
30 = PID SLEEP — PID uyku fonksiyonu aktifken réleyi enerjilendirir.
31 = PFC — PFC denetiminde motoru start/stop etmek icin réleyi kullanir (Bkz. Grup 81: PFC Denetimi).
* Bu secenegi yalniz PFC denetimi kullanildiginda tercih edin.
« Suricl caligmadiginda segim etkinlestirilir / devre disi birakilr.
32 = AUTOCHANGE — PFC otomatik degistirme islemi gergeklestirildiginde roleyi enerjilendirir.
* Bu secenegi yalniz PFC denetimi kullanildiginda tercih edin.
33 = FLUX READY — Motor miknatislandiginda ve nominal moment saglayabildiginde (motor nominal miknatislanmaya
ulastiginda) réleyi enerjilendirir.
34 = USER s2 — Kullanici Parametresi 2 etkinlegtirildiginde roleyi enerjilendirir.
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Kod |Aciklama
35 = comMm — Fieldbus haberlesmeden gelen girise dayanarak réleyi enerjilendirir.
* Fieldbus parametre 0134’te bulunan asagidakilere gore role 1...réle 6'yi enerjilendirebilen ikili kodu yazar:
Par. 0134 | Binary | RO6 |RO5|RO4 | RO3|RO2 | RO1
0 000000 0 0 0 0 0 0
1 000001 0 0 0 0 0 1
2 000010 0 0 0 0 1 0
3 000011 0 0 0 0 1 1
4 000100 0 0 0 1 0 0
63 111111 1 1 1 1 1 1
» 0 = Réleden enerijiyi kes, 1 = Roéleyi enerjilendir.
36 = comMm(-1) — Fieldbus haberlesme gelen girise dayanarak réleyi enerjilendirir.
* Fieldbus parametre 0134’te bulunan asagidakilere gore role 1...réle 6’y1 enerjilendirebilen ikili kodu yazar:
Par. 0134 (Binary RO6 |RO5 |[RO4 RO3 [RO2 (RO1
0 000000 1 1 1 1 1 1
1 000001 1 1 1 1 1 0
2 000010 1 1 1 1 0 1
3 000011 1 1 1 1 0 0
4 000100 1 1 1 0 1 1
63 111111 0 0 0 0 0 0
» 0 = Roleden enerijiyi kes, 1 = Roleyi enerjilendir.
37 = TIMER FUNCTION 1 — Zamanlayici Fonksiyonu 1 etkinlestirildiginde roleyi enerjilendirir. Bkz. Grup 36, Zamanlayici
Fonksiyonlari.
38...40 = TIMER FUNCTION 2...4 — Zamanlayici Fonksiyonu 2...4 etkinlestirildiginde roleyi enerjilendirir. Yukaridaki
TIMER FUNCTION 1’e bakiniz.
41 = M. TRIG FAN — Sogutma fan sayaci tetiklendiginde réleyi enerjilendirir. Bkz. Grup 29, Bakim Baslatma.
42 = M. TRIG REV — Devir sayaci tetiklendiginde roleyi enerjilendirir. Bkz. Grup 29, Bakim Baslatma.
43 = M. TRIG RUN — Calisma suresi sayaci tetiklendiginde roleyi enerjilendirir. Bkz. Grup 29, Bakim Baglatma.
44 = M. TRIG MWH — MWh sayaci tetiklendiginde réleyi enerjilendirir. Bkz. Grup 29, Bakim Baslatma.
45 = RESERVED — Role kullanilmaz ve eneriisi kesilir.
1402 |RELAY OUTPUT 2
Roéle 2'yi etkinlestiren olay ya da kosulu, réle ¢ikisi 2'nin ne demek oldugunu tanimlar.
* Bkz. 1401 RELAY OUTPUT 1.
1403 |RELAY OUTPUT 3
Role 3'U etkinlestiren olay ya da kosul, réle ¢ikisi 3’'n ne demek oldugunu tanimlar.
» Bkz. 1401 RELAY OUTPUT 1.
1404 RO 1 ON DELAY
Réle 1 igin agma gecikmesini tanimlar. Kontrol olay: —,—_‘7
* Role ¢ikisi 1401, PFC’ye ayarlandiginda agma/kapama
gecikmeleri yoksayilir. | |
1405 [RO 1 OFF DELAY Role durumu —|—|—I'—
Role 1 igin kapama gecikmesini tanimlar. — L —
* Role §|k|§| 5)401, IgFC‘ye ayarlandiginda agma/kapama 1404 ON DELAY 1405 OFF DELAY
gecikmeleri yoksayilr.
1406 |RO 2 ON DELAY
Role 2 igin agma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.
1407 |RO 2 OFF DELAY
Role 2 igin kapama gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 OFF DELAY.

Devreye Alma



92

ACS550 Kullanim Kilavuzu

Kod

Aciklama

1408

RO 3 ON DELAY

Réle 3 icin agma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.

1409

RO 3 OFF DELAY
Rdle 3 igin kapama gecikmesi.
* Bkz. RO 1 OFF DELAY.

1410

1412

RELAY OUTPUT 4...6

Rdle 4...6'y1 etkinlestiren olay ya da kosulu, réle ¢ikisi 4...6’nin ne demek oldugunu tanimlar.
* Bkz. 1401 RELAY OUTPUT 1.

1413

RO 4 ON DELAY

Réle 4 icin agma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.

1414

RO 4 OFF DELAY

Réle 4 igin kapama gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 OFF DELAY.

1415

RO 5 ON DELAY

Réle 5 igin agma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.

1416

RO 5 OFF DELAY

Rdle 5 igin kapama gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 OFF DELAY.

1417

RO 6 ON DELAY

Réle 6 icin agma gecikmesini tanimlar.
* Bkz. RO 1 ON DELAY.

1418

RO 6 OFF DELAY
Rdle 6 igin kapama gecikmesini tanimlar.

* Bkz. RO 1 OFF DELAY.
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Grup 15: Analog Outputs (Analog Cikiglar)

Bu grup, sirtcinin analog (akim sinyali) ¢ikiglarini tanimlar. Striicinin analog
cikiglari ve 6zellikleri asagidakiler olabilir:

» Calisma Verileri grubundan herhangi bir parametre (Grup 01).
*  Cikis akiminin sinirli ve programlanabilir minimum ve maksimum degerleri.

» Kaynak parametresinin (veya igeriginin) minimum ve maksimum degerlerini
tanimlayarak olgeklenir (ve/veya tersine gevrilir). Minimum degder iceriginden
(parametreler 1502 veya 1508) daha az bir maksimum deger (parametre 1503
veya 1509) tanimlamak tersine ¢evrilmis bir ¢ikti ile sonuglanir.

* Filtrelenmis.

Kod |Aciklama
1501 |AO1 CONTENT SEL
Analog ¢ikis AO1 igin icerik tanimlar.
99 = EXCITE PTC — — PTC turiinde sensor igin bir akim kaynagi saglar. Cikis = 1,6 mA. Grup 35’e bakiniz.
100 = EXCITE PT100 — — Pt100 tirtinde sensor icin bir akim kaynagi sadlar. Cikis = 9,1 mA. Grup 35’e bakiniz.
101...145 - Cikis, Calisma Veri grubundan (Grup 01) bir parametreye karsilik gelir.
» Deger ile tanimlanmis parametre (deger 102 = parametre 0102)
1502 |AO1 CONTENT MIN AAO (MA)
Minimum deger igerigini belirler. P1505/t- - - - - - - - - — -
* Igerik, parametre 1501 tarafindan segilen parametredir. P 1511 I
» Minimum deger bir analog ¢ikiga donistirilecek minimum !
deger icerigine basvurur. :
* Bu parametreler (referans ve analog minimum ve maksimum |
ayarlar) ¢ikis igin dlgek saglar ve ofset ayari yapar. Bkz sekil. I
1503 [AO1 CONTENT MAX P 1504 /1 | )
Maksimum deger igerigini belirler. P 1510 ! | AO IGERIG >
+ Igerik, parametre 1501 tarafindan segilen parametredir. P 1502/ 1508 :
. ; X hi 2 n g ; P 1503 / 1509
Maksimum deger bir analog ¢ikisa donusturilecek maksimum AO (mA)
O A
deger icerigine basvurur. P 1505 /]
1504 |MINIMUM AO1 P 1511
Minimum ¢ikig akimini ayarlar.
1505 IMAXIMUM AO1
Maksimum ¢ikis akimini ayarlar.
1506 FILTER A01 o . P 1504 /]
AO1 igin filtreleme slresi sabitini tanimlar. P 1510 I |
* Filtrelenen sinyal belirlenen sire igerisinde filtrelenmemis ! I AO IGERIGI
sinyalin %63 degerine ulasir. ) ' >
* Bkz. parametre 1303’teki sekil. P 1503/ 1509 P 1502/ 1508
1507 |AO2 CONTENT SEL
Analog ¢ikis AO2 igin icerik tanimlar. Bkz. yukarida AO1 CONTENT.
1508 |AO2 CONTENT MIN
Minimum deger igerigini belirler. Bkz. yukarida AO1 CONTENT MIN.
1509 |AO2 CONTENT MAX
Maksimum deger igerigini belirler. Bkz. yukarida AO1 CONTENT MAX.
1510 |MINIMUM AO2
Minimum ¢ikis akimini ayarlar. Bkz. yukarida MINIMUM AO1.
1511 IMAXIMUM AO2
Maksimum ¢ikis akimini ayarlar. Bkz. yukarida MAXIMUM AO1.
1512 |FILTER AO2

AO2 icin filtreleme sliresi sabitini tanimlar. Bkz. yukarida FILTER AO1.
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Grup 16: System Controls (Sistem Kontrolleri)

Bu grup bir dizi sistem kilitleme seviyeleri, ilk duruma getirme ve etkinlestirme
tanimlar.

Kod [Aciklama

1601 RUN ENABLE

Calismay etkinlestirme sinyalinin kaynagini seger.
0 = NOT SEL - Surtcinin disaridan gcalismayi etkinlestirme sinyali olmaksizin ¢alismasina imkan saglar.
1 = D11 — DI1 dijital girigini galisma izni sinyali olarak tanimlar.
+ Bu dijital giris, calisma izni icin etkinlegtiriimelidir.
» Eger gerilim dUser ve dijital girisin etkinligini kaldirirsa, surtcu serbest durugsa gececek ve galigma izni sinyali
devam edene dek baslamayacaktir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini galigsma izni sinyali olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida pi1.
7 = COMM — Calisma izni sinyali igin fieldbus Komut Word'U kaynak olarak atar.
» Komut Word 1’in (parametre 0301) Bit 6’s1 ¢galisma reddi sinyalini etkinlegtirir.
* Ayrintil talimatlar igin fieldbus kullanici kilavuzuna bakiniz.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini galisma izni sinyali olarak tanimlar.
+ Bu dijital girisin, ¢alisma izni igin etkinligi kaldiriimalidir.
» Eger bu dijital giris etkinlegtirilirse, surlici serbest durusa gececek ve galisma izni sinyali devam edene dek
bagslamayacaktir.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girigini calisma izni sinyali olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

1602 |PARAMETER LOCK

Kontrol panelinin parametre degerlerini degistirip degistiremeyecegini belirler.

 Bu kilit makrolarin gerceklestirdigi parametre degisikliklerini sinirlandirmaz.

« Bu kilit fieldbus girdileri tarafindan yazilan parametre degisikliklerini sinirlandirmaz.

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

0 = LOCKED — Parametre degerlerini dedistirmek i¢in kontrol panelini kullanamazsiniz.
« Kilit sadece gecerli sifreyi parametre 1603’e girdiginizde agilabilir.

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

2 = NOT SAVED — Parametre degerlerini degistirmek icin kontrol panelini kullanabilirsiniz, fakat bunlar kalici bellekte
kaydedilmezler.
» Degisen parametre degerlerini bellege kaydetmek icin parametre 1607 PARAM SAVE 'i 1'e (SAVE) ayarlayin.

1603 |PASS CODE

Dogru sifre girildiginde parametre kilidi agilir.

» Bkz. yukarida parametre 1602.

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

1604 |FAULT RESET SEL

Hata resetleme sinyali icin kaynak secer. E§er hata agmasi sonrasinda artik hatanin nedeni ortadan kalkmigsa,
sinyal slrlclyU resetler.
0 = KEYPAD — Kontrol panelini hata resetleme kaynagi olarak tanimlar.
* Kontrol paneli ile her zaman hatayi resetlemek mumkuindur.
1 = D11 — DI1 dijital girisini hata resetleme kaynagi olarak tanimlar.
« Dijital girisi etkinlestirmek, surtictyu resetler.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini hata resetleme kaynagi olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = START/STOP — Stop komutunu hata resetleme kaynagi olarak tanimlar.
* Fieldbus haberlesme start, stop ve yon komutlarini temin ettiginde bu secenegi kullanmayin.
8 = cOMM — Fieldbus’u hata resetleme kaynagi olarak tanimlar.
» Komut Word fieldbus haberlesme yoluyla saglanir.
» Komut Word 1’in (parametre 0301) 4 biti striicliyl ilk durumuna getirir.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini hata resetleme kaynagi olarak tanimlar.
« Dijital girisi devre disI birakmak suriciyu resetler.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini hata resetleme kaynagi olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).
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Kod |Agiklama
1605 |USER PAR SET CHG
Kullanici parametre ayarlarini degistirmek icin kontroli tanimlar.
» Bkz. parametre 9902 (APPLIC MACRO).
+ Kullanici Parametre Ayarlari’'ni degistirmek icgin siirtici stop edilmelidir.
» Degisim sirasinda surlcl start edilmemelidir.
Not: Herhangi bir parametre ayarini degistirirken veya bir motor tanimlamasi yaparken her zaman Kullanici
Parametre Ayarlari'ni saklayin.
» Besleme enerijisi kesilip verildiginde veya Parameter 9902 (APPLIC MACRO) degistirildiginde, sirlcl en son
saklanan ayarlari ylkler. Kullanici parametre ayarlarinda saklanmamis herhangi bir degisiklik kaybolur.
Not: Bu parametrenin (1605) degeri Kullanici Parametre Ayarlari’na dahil edilmemistir ve Kullanici Parametre
Ayarlari degistiginde degisiklige ugramaz.
Not: Kullanici Parametre Ayari 2'nin segimini kontrol etmek igin réle gikisini kullanabilirsiniz.
* Bkz. parametre 1401.
0 = NOT SEL — Kontrol panelini (parametre 9902’yi kullanarak) Kullanici Parametre Ayarlari’ni degistirmek icin tek
kontrol yeri olarak tanimlar.
1 = D11 — DI1 dijital girisini Kullanici Parametre Setlerini degistirmek i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
« Surucdl, Kullanici Parametre Seti 1'i dijital girisin disen kenarinda yukler.
« Sirlcd, Kullanici Parametre Seti 2'i dijital girisin ylkselen kenarinda yikler.
» Sadece siricu stop edildiginde Kullanici Parametre seti degisir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, Kullanici Parametre Setleri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girigini, Kullanici Parametre Setlerini degistirmek icin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Surucd, Kullanici Parametre Seti 1'i dijital girisin ylkselen kenarinda yukler.
« Sirlcl, Kullanici Parametre Seti 2'i dijital girisin dlisen kenarinda yiikler.
» Sadece siriicu stop edildiginde Kullanici Parametre seti degisir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, Kullanici Parametre Setlerini degistirme igin kontrol yeri
olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).
1606 |LOCAL LOCK
LOC modunun kullanimi igin denetimi tanimlar. LOC modu kontrol panelinden siiriicii denetimine imkan saglar.
» LocAL Lock aktifken kontrol paneli LOC moduna gegemez.
0 = NOT SEL — Kilidi devre digi birakir. Kontrol paneli LOC'yu segebilir ve suricuyl kontrol edebilir.
1 = D11 — DI1 dijital girisini, yerel kilidi ayarlamak icin denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde lokal kontrol kilitlenir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda LOC secimi etkinlesir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, lokal kilidi ayarlamak icin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = ON — Kilidi agar. Kontrol paneli LOC'yi se¢emez ve suriiclyl kontrol edemez.
8 = comMm —Komut Word 1’in 14 bitini yerel kilidi ayarlamak icin denetim olarak tanimlar.
» Komut Word fieldbus haberlesme yoluyla saglanir.
« Kontrol Word, 0301’dir.
-1 = DI1(INV) — DI1 dijital girigini, lokal kilidi ayarlamak igin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris devre digi birakildiginda lokal kontrol kilitlenir.
« Dijital giris etkinlestirildiginde LOC secimi etkinlesir.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, lokal kilidi ayarlamak icin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).
1607 |PARAM. SAVE
Degistirilen tim parametreleri kalici bellege kaydeder.
* Fieldbus yoluyla degistirilen parametreler otomatik olarak kalici bellege kaydedilmezler. Kaydetmek i¢in bu
parametreyi kullanmaniz gerekir.
» Eger 1602 PARAMETER LOCK = 2 (KAYDEDILMEMIS) ise kontrol panelinden degistirilen parametreler kaydedilmezler.
Kaydetmek igin bu parametreyi kullanmaniz gerekir.
+ Eger 1602 PARAMETER LOCK = 1 (AGIK) ise, kontrol panelinden degistirilen parametreler aninda kalici bellege
kaydedilir.
0 = DONE — TUm parametreler kaydedildiginde deder otomatik olarak degisir.
1 = sAVE — Degistirilen parametreleri kalici bellege kaydeder.
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Kod

Aciklama

1608

START ENABLE 1
Start izni 1 sinyalinin kaynagini secer.
Not: Start izni fonksiyonu, ¢alisma izni fonksiyonundan farkhdir.
0 = NOT SEL — Surlictinlin harici start izni sinyali olmaksizin start edilmesine imkan saglar.
1 = DI1 — DI1 dijital girisini start izni 1 sinyali olarak tanimlar.
« Bu dijital giris, start izni 1 icin etkinlestiriimelidir.
» Eger gerilim dlser ve dijital giris devre disi kalirsa, suriicl serbest durusa gelecek ve kontrol panelinde 2021
numarali alarm gérintilenecektir. Calisma izni 1 sinyali devam edene kadar surlicl start edilmeyecektir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini start izni 1 sinyali olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = coMmM — Start izni 1 sinyali igin fieldbus Komut Word’li kaynak olarak atar.
» Komut word 2’nin (parametre 0302) Bit 2’si baglatma reddi 1 sinyalini etkinlestirir.
* Ayrintili talimatlar igin fieldbus kullanici kilavuzuna bakiniz.
(-1) = bi1(INV) — DI1 ters dijital girisini start izni 1 sinyali olarak tanimlar.
(-2)...(-6) = DI2 (INV)...DI6(INV)— DI2...DI6 ters dijital girisini start izni 1 sinyali olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

Sirica Start Edildi.
START/STOP
J \—COMMAND
(Par Group 10)

START ENABLE
SIGNAL

|

|

|

|

[ (Parametre

: 1608 & 1609)
|

|

Réle Role Enerjilendi

I . STARTED
Enerjisi kesild RELAY STATUS
| | (Par Group 14)
: Damper Acik |
= | o T
P f
' Damper | I Damper
A9|I|§_ | ! Kapanig
Siresi | : Slresi
|
| RUN ENABLE SIGNAL
I damper ucundan
| | damper tamamiyla acik o
! | anahtarlar.
: | (Parametre 1601)
T [}

: | |
| : : MOTOR STATUS
> -
'Hizlanma ' :Yavaglama'
Sdresi Suresi

(Parametre 2202) (Parametre 2203)
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Kod

Aciklama

1609

START ENABLE 2
Start izni 2 sinyalinin kaynagini seger.

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

0 = NOT SEL — Slrticlinlin harici start izni sinyali olmaksizin start edilmesine imkan saglar.

1 = D11 — DI1 dijital girisini start izni 2 sinyali olarak tanimlar. Bu dijital girig, start izni 2 igin etkinlestiriimelidir. EGer
gerilim duser ve dijital giris devre disi kalirsa, surlicl serbest durusa gegecek ve kontrol panelinde 2022 numarali
alarm goruntilenecektir. Calisma izni 2 sinyali devam edene kadar siirlict start edilmeyecektir.

2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girgini start izni 2 sinyali olarak tanimlar. Bkz. yukarida DI1.

7 = COMM — Start izni 2 sinyali i¢in fieldbus Komut Word’li kaynak olarak atar. Komut word 2’nin (parametre 0302) Bit
3’0 start reddi 2 sinyalini etkinlestirir. Ayrintili talimatlar igin fieldbus kullanici kilavuzuna bakiniz.

(-1) = pi1(INv) — DI1 ters dijital girisini start izni 2 sinyali olarak tanimlar.

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

* Bkz. yukarida DI1 (INV).

1610

DISPLAY ALARMS

Asagidaki alarmlarin gorultp goérilmedigini kontrol eder:
+ 2001, Asiri akim alarmi

+ 2002, Asiri gerilim alarmi

+ 2003, Dustuk gerilim alarmi

» 2009, Cihaz asin sicaklik alarmi

0 = NO — Yukaridaki alarmlar gdsteriimez.

1 = YES — Yukaridaki tim alarmlar etkinlestirilir.
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Grup 20: Limits (Limitler)

Bu grup, motoru slrerken izlenmesi gereken minimum ve maksimum limitleri
tanimlar — hiz, frekans, akim, moment, vb.

Kod [Aciklama
2001 MINIMUM SPEED Hiz 2001 degeri <0
Izin verilen minimum hizi (rpm) tanimlar. P 2002
* Pozitif (veya sifir) minimum hiz degeri, biri pozitif ve biri negatif
iki aralik tanimlar. - . .
+ Negatif minimum hiz degeri bir hiz araligi tanimlar. 0 Izin verilen hiz araligi Siiresi
» Sekle bakiniz. d
P 2001
2002 [IMAXIMUM SPEED Hiz 2001 degeri >0
izin verilen maksimum hizi (rpm) tanimlar. P 2002
izin verilen hiz arahg
P 2001
0 pouresi
-(P 2001)
izin verilen hiz aralig
-(P 2002)

2003 [MAX CURRENT
Sdrlci tarafindan motora uygulanan edilen maksimum ¢ikis akimini (A) tanimlar.

2005 |OVERVOLT CTRL

DC asiri gerilim kontrolirtini agik veya kapali konuma ayarlar.

* Yuksek ataletli yikin hizl frenleme yapmasi DC bara geriliminin asiri gerilim kontrol sinirina yiikselmesine neden
olur. |DC geriliminin trip sinirini agsmasini énlemek igin asiri gerilim kontrolu otomatik olarak ¢ikis frekansini
artirarak frenleme momentini azaltir.

0 = DISABLE — Kontrol6r devre disi birakir.

1 = ENABLE — Kontrol6rl etkinlestirir
Uyari! Eger bir frenleme kiyicisi veya frenleme direnci siiriiciiye baglanirsa, bu parametre degeri kiyicinin
dogru isletimini garantilemek icin 0’a ayarlanmalidir.

2006 ([UNDERVOLT CTRL

DC algak gerilim kontroloriini agik veya kapall konuma ayarlar. Agik oldugunda:

» Eger DC bara gerilimi giris enerjisinin kaybolmasi nedeniyle diiserse, disiik gerilim kontrol6rii DC bara gerilimini
diUsuk limitin zerinde tutmak igin motorun hizini azaltir.

* Motor hizi azaldiginda yiikun ataleti motorun jeneratér modunda g¢alismasini saglar ve bu da suriciniin DC
barasinin yuklenmesini saglayarak diisik gerilim agmasini énler.

» DC dusuk gerilim kontroléri santriflij veya fan gibi ylksek atalete sahip sistemler lizerinde ener;ji kesiltilerinde
calismaya devam edebilme 6zell@ini artirir.

0 = DISABLE — Kontrolori devre disi birakir.

1 = ENABLE (TIME) — Calisma igin 500 msn zaman siniri ile kontrolora etkinlegtirir.

2 = ENABLE — Calistirma i¢in maksimum zaman siniri olmadan kontrol6rt etkinlestirir.
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Kod |Agiklama
2007 MINIMUM FREQ A I Frekans 2007 degeri < 0
Surlcunin ¢ikis frekansi igin minimum limiti tanimlar. P 2008
 Pozitif veya sifir minimum frekans degeri, biri pozitif ve biri
negatif iki aralik tanimlar. . i .
+ Negatif minimum frekans degeri bir hiz araligi tanimlar. 0 Izin verilen frekans arahig Siiresi
Bkz sekil. "
Uyari! MINIMUM FREQ <= MAXIMUM FREQ olmasini saglayin.
2008 |MAXIMUM FREQ P 2007
Sirtcunin gikis frekansi igin maksimum limiti tanimlar.
Frekans 2007 degeri >0
P 2008
izin verilen frekans araligi
P 200(7) pouresi
-(P 2007)
izin verilen frekans araligi
-(P 2008)
2013 |MIN TORQUE SEL
iki minimum moment limiti (2015 MIN TORQUE 1 and 2016 MIN TORQUE 2) arasindaki secimin kontroliini tanimlar.
0 = MIN TORQUE 1 — 2015 MIN TORQUE 1'i kullanilan minimum limiti olarak seger.
1 = D11 — DI1 dijital girisini, kullanilan minimum limiti segmek icin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde MIN TORQUE 2 dederi segilir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda MIN TORQUE 1 degeri segilir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, kullanilan minimum limiti segcmek i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = coMmMm —Komut Word 1’in 15 bitini kullanilan minimum limiti segmek i¢in denetim olarak tanimlar.
» Komut Word fieldbus haberlesme yoluyla saglanir.
» Komut Word, 0301 parametresidir.
-1 = DI1(INV) — DI1 dijital girigini, kullanilan minimum limiti segmek icin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital girig etkinlestirildiginde MIN TORQUE 1 degeri segilir.
« Dijital giris devre digl birakildiginda MIN TORQUE 2 degeri segilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, kullanilan minimum limiti segmek igin kontrol yeri olarak
tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1(INV).
2014 |IMAX TORQUE SEL
iki maksimum moment limiti (2017 MAX TORQUE 1 ve 2018 MAX TORQUE 2) arasindaki secimin kontroliinii tanimlar.
0 = MAX TORQUE 1 — 2017 MAX TORQUE 1'i kullanilan maksimum sinir olarak seger.
1 = D11 — DI1 dijital girisini, kullanilan maksimum limiti segmek i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital girig etkinlestirildiginde MAX TORQUE 2 degeri segilir.
+ Dijital giris devre disi birakildiginda MAX TORQUE 1 degeri segilir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, kullanilan maksimum limiti se¢mek i¢in denetim olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = coMM —Command Word 1’in 15 bitini kullanilan maksimum limiti segmek igin denetim olarak tanimlar.
» Komut Word fieldbus haberlesme yoluyla saglanir.
» Komut Word, 0301 parametresidir.
-1 = DI1(INV) — Tersine gevrilmis dijital girig DI1’i kullanilan maksimum limiti segmek igin denetim olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde MAX TORQUE 1 degeri segilir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda MAX TORQUE 2 degeri segilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girigini, kullanilan maksimum limiti segmek igin denetim olarak
tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1(INV).
2015 |MIN TORQUE 1
Moment (%) i¢in birinci minimum limiti ayarlar. Bu deger motorun nominal momentinin bir ylizdesidir.
2016 |MIN TORQUE 2
Momenti (%) i¢in ikinci minimum limiti ayarlar. Bu deger motorun nominal momentinin bir ytizdesidir.
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Kod [Aciklama
2017 |MAX TORQUE 1

Moment (%) icin birinci maksimum limiti ayarlar. Bu deger motorun nominal momentinin bir yizdesidir.
2018 [MAX TORQUE 2

Moment (%) icin ikinci maksimum limiti ayarlar. Bu deger motorun nominal momentinin bir yiizdesidir.
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Grup 21: Start/Stop

Bu grup motorun nasil start ve stop ettigini tarif eder. ACS550 birkag start ve stop
modunu destekler.

Kod

Aciklama

2101

START FUNCTION

Motor start ydntemini secer.
1 = AUTO — Otomatik start modunu seger.

* Vektor kontrol modlari: Cogu durumda en uygun start. Dénen bir motoru start etmek igin slrticti dogru ¢ikis
frekansini otomatik olarak segecektir.

* SCALAR: SPEED modu Sifir frekanstan hemen baslatma.

2 = DC MAGN — DC Miknatislandirmayla start modunu seger.
Uyari! Bu mod dénen bir motoru baglatamaz.
Uyan! Siriicti, motor miknatislama tamamlanmamis olsa bile dnceden ayarlanmis 6n-miknatislama suresi (param.

2103) gegctiginde baslatilir.

* Vektor kontrol modlari: Parametre 2103 bc MAGN TIME yoluyla DC akimi kullanarak belirlenen siire igerisinde
motoru miknatislar. Miktatislama suresinin tam ardindan normal kontrole birakilir. Bu secim en yiksek olasi olasi
kirilma momenti garanti eder.

* SKALER: Hiz modu Parametre 2103 DC MAGN TIME yoluyla DC akimi kullanarak belirlenen sure igerisinde motoru
miknatislar. Miknatislama suresinin tam ardindan normal kontrole birakilr.

3 = SCALAR FLYSTART — Hizli baglatma modunu seger.

* Vektor kontrol modlari: Uygulanamaz.

* SKALER HiZ modu Dénen bir motoru baslatmak igin siriicti dogru ¢ikis frekansini otomatik olarak segecektir -
motor zaten doniiyorsa ve surlicli, akim frekansinda diizgiin baslatilacaksa yararlidir.

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

* Yuksek kalkis momentli uygulamalarda gerekli olabilir.

» Moment yikseltme yalniz baglatmada uygulanir ve gikis frekansi 20 Hz (izerine ¢iktiginda veya referans
degderine esit oldugunda sonlanir.

* Baslangicta motor, parametre 2103 DC MAGN TIME yoluyla DC akimi kullanarak belirlenen stire igerisinde
miknatislanir.

* Bkz. parametre 2110 TORQ BOOST CURR.

5 = FLYSTART + TORQ BOOST — Hem hizli baglatma hem de moment ylkseltme modunu secer (sadece SCALAR: SPEED
modu).

+ ik olarak hizli baglatma gerceklestirilir ve motor miknatislanir. Eger hizin sifir oldugu tespit edildiyse, moment
yukseltme gerceklestirilir.

2102

STOP FUNCTION
Motor stop ydntemini seger.
1 = COAST — Stop yontemi olarak motorun giiciinii kesmeyi seger. Motor serbest durus yapar.
2 = RAMP — Bir yavaglama rampasi seger
* Yavaslama rampasi, 2203 DECELER TIME 1 veya 2206 DECELER TIME 2 (hangisi aktifse) tarafindan tanimlanir.

2103

DC MAGN TIME

DC Miknatislayarak baglatma modu i¢in 6n-miknatislama suresini tanimlar.

+ Start modunu se¢gmek igin parametre 2101’i kullanir.

+ Start komutundan sonra suriicli burada tanimlanan sire igerisinde motoru dn-miknatislar ve sonra motoru start
eder.

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

2104

DC CURR CTL
Motor DC Tutma

DC akiminin, frenleme veya DC Tutma igin kullanilip kullaniimayacagini Hiz e
secer.

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

1 = DC HOLD — DC Tutma fonksiyonunu etkinlestirir. Bkz. sema. '

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

* Sinlis akim Uretimini durdurur ve hem referans hem de motor hizi 2105 Ref |

|

s

parametresinin de@eri altina distiiinde motora DC enjekte eder.
» Referans degeri, 2105 parametresi seviyesini astiginda, sirticti normal
calismasina devam eder.
2 = DC BRAKING — Modiilasyon durduktan sonra DC Enjeksiyon Frenleme’yi
etkinlestirir.
» Eger 2102 STOP FUNCTION parametresi 1 (COAST) ise, start kaldirildiktan sonra fren uygulanir.

DC Tutmal __™> _
Hiz

N N\

\J

« If parameter 2102 STOP FUNCTION is 2 (RAMP), braking is applied after ramp.
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Kod [Aciklama

2105 |DC HOLD SPEED
DC Tutma i¢in hizi ayarlar. Parametre 2104 bC CURR CTL = 1 (DC HOLD) olmasini gerektirir.

2106 |DC CURR REF
DC akim kontrol referansini, 9906 (MOTOR NOM CURR) parametresinin bir ylzdesi olarak tanimlar.

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

2108 |START INHIBIT

Start engelleme iglevini acik veya kapali olarak ayarlar. Start engelleme islevi asagidaki durumlardan herhangi
birinde (yeni bir start komutu gereklidir) bekleyen bir start komutunu yoksayar.

» Hata sifirlanir.

« Start komutu etkinken Calisma Izni (parametre 1601) etkinlestirilir.

* Mod, lokal kontrolden, harici kontrole geger.

» Kontrol EXT1'den EXT2'ye geger

» Kontrol EXT2'den EXT 1'e geger

0 = OFF — Start engelleme fonksiyonunu devre disi birakir.

1 = ON — Start engelleme fonksiyonunu etkinlestirir.

2109 |[EM STOP SEL
Acil stop komutunun kontroliinii tanimlar. Etkinlestirildigi zaman:
* Acil stop komutu, acil stop rampasini (parametre 2208 EM DEC TIME) kullanarak motorun hizini keser.
» Sdrucunln tekrar baslatilabilmesi icin harici stop komutu verilmesini ve acil stop komutunun kaldiriimasini
gerektirir.
0 = NOT SEL — Dijital girigler yoluyla Acil stop fonksiyonunu devre digi birakir.
1 = D11 — DI1 dijital girisini, Acil stop komutu i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde bir Acil stop komutu génderir.
« Dijital giris devre disi birakildiginda Acil stop komutu kaldirihr.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, Acil stop komutu i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini, Acil stop komutu igin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris devre disi birakildiginda bir Acil stop komutu goénderilir.
« Dijital giris etkinlestirildiginde Acil stop komutu kaldirilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV) — DI2...DI6 ters dijital girigini, Acil stop komutu icin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

2110 [TORQ BOOST CURR

Momentin ylkseltiimesi sirasinda uygulanan maksimum akimi ayarlar.
* Bkz. parametre 2101 START FUNCTION.
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Grup 22: Accel/Decel (Hizlanma/Yavaslama)

Bu grup hizlanmayi ve yavaslamayi denetleyen rampalari tanimlar. Siz bu rampalari
biri hizlanma, digeri yavaslama igin olacak sekilde bir es olarak tanimlayin. iki gift
rampa tanimlayabilir ve dijital giris kullanarak bu ¢iftlerden birini veya digerini
secebilirsiniz.

Kod |Aciklama

2201 |ACC/DEC 1/2 SEL

Hizlanma/yavaglama rampalarinin segimi igin kontroli tanimlar.
» Rampalar ciftler halinde, her biri hizlanma ve yavaslama igin olacak sekilde tanimlanmistir.
* Rampa tanim parametreleri igin asagiya bakiniz.
0 = 0 = NOT SEL — Segimi devre disi birakir, ilk rampa ciftini kullanir.
1 = DI1 — DI1 dijital girisini, rampa gifti segimi i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde rampa cifti 2 segilir.
+ Dijital giris devre disi birakildiginda rampa ¢ifti 1 segilir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, rampa gifti secimi icin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = COMM — Seri haberlesmeyi, rampa cifti secimi igin kontrol yeri olarak tanimlar.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini, rampa ¢ifti segimi igin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris devre digl birakildiginda rampa cifti 2 segilir
« Dijital giris etkinlestirildiginde rampa cifti 1 segilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, rampa ¢ifti segimi icin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

2202 |ACCELER TIME 1 .
e 4 . . MAKS Pogrusal
Rampa cifti 1 icin sifirdan maksimum frekansa hizlanma sturesini ayarlar. Bkz. FREKANS. —_ __
sekildeki A. !
» Gergek hizlanma siiresi ayni zamanda 2204 RAMP SHAPE parametresine baglidir. |
+ Bkz. 2008 MAXIMUM FREQUENCY. |

2203 DECELER TIME 1 Bl B (=0)

Rampa cifti 1 icin maksimumdan frekanstan sifira yavaglama siresini ayarlar. |
» Gergek yavaslama siiresi ayni zamanda 2204 RAMP SHAPE parametresine i
baglidir.

. MAKS X S-egrisi
Bkz. 2008 MAXIMUM FREQUENCY. Frecang S-edrisi|

2204 |RAMP SHAPE 1 R

Rampa cifti 1 igin hizlandirma/yavaglama rampasinin seklini secer. $ekilde B'ye | \

bakiniz. ‘
\
|

» Maksimum frekansa ulagmak i¢in burada ek siire belirtiimediyse, sekil bir rampa |
seklinde tanimlanmigtir. Daha uzun bir sure egrinin her iki ucunda daha >l g -
yumusak bir gecis saglar. Sekil bir s-egrisi bicimini alir. | »T

» Yaklasik hesap: Rampa sekil suiresi ve rampa hizlanma siresi arasinda 1/5 - A >
uygun bir iligkidir. !

0.0 = LINEAR — Rampa ¢ifti 1 igin dogrusal hizlanma/yavaslama rampalarini belirler.

0.1...1000.0 = s-CURVE — Rampa cifti 1 igin s-egrisi hizlanma/yavaslama
rampalarini belirler.

2205 |[ACCELER TIME 2

Rampa ¢ifti 2 i¢in hizlanma siresini sifirdan maksimum frekansa ayarlar. Bkz. ACCELER TIME 1..

2206 |DECELER TIME 2

Rampa cifti 2 igin yavaslama siiresini maksimum frekanstan sifira ayarlar. Bkz. 2003 DECELER TIME 1.
2207 |RAMP SHAPE 2

Rampa cifti 2 igin hizlanma/yavaglama rampasinin seklini seger. Bkz. 2004 RAMP SHAPE 1.

2208 |[EM DEC TIME

Acil stop igin yavaslama siresini maksimum frekanstan sifira ayarlar.
* Bkz. parametre 2109 EM STOP SEL.
* Rampa dogrusaldir.

A = 2202 ACCELERATION TIME
B = 2204 RAMP SHAPE
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Kod [Aciklama

2209 |RAMP INPUT 0
Rampa girigini 0’a zorlamak igin kontroll tanimlar.
0 = NOT SEL —
1 = DI1 — DI1 dijital girisini, rampa girigini 0'a zorlamak i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde rampa girisi 0’a zorlanir. Gegerli rampa suresine gére rampa ¢ikisi 0'a ¢ikacak ve
bundan sonra 0’da kalacaktir.
« Dijital giris devre disi birakildiginda: rampa normal ¢calismasina devam eder.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, rampa girigini 0'a zorlamak igin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girigini, rampa girisini 0'a zorlamak igin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris devre disI birakildiginda rampa girisi 0’a zorlanir.
+ Dijital giris etkinlestirildiginde: rampa normal ¢alismasina devam eder.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, rampa fonksiyonu Uretici girisini 0'a zorlamak icin kontrol yeri
olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).
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Grup 23: Speed Control (Hiz Kontrolii)

Bu grup hiz kontrol isletimi icin kullanilan degiskenleri tanimlar.

105

Kod

Aciklama

2301

PROP GAIN

Hiz kontroli igin géreceli kazanci ayarlar.

* Ylksek degerler hizda salinim meydana
getirebilir.

+ Sekilde, bir hata adimindan sonra (hata sabit
kalir) hiz kontroloriiniin cikigl
gOsterilmektedir.

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

Kontrolér
cikis =
Kp*e

% 4

Kazang =Kp =1
T = Entegral siresi = 0
TD= Turev suresi =0

Hata Degeri

\| Kontrolor Cikisi
I /

e = Hata degeri

g

2302

INTEGRATION TIME

Hiz kontrolori igin entegral siiresini ayarlar.

» Entegral siresi, kontrolér ¢ikisinin, hata
degderi sabitken degisme oranini tanimlar.

» Daha kisa entegral siresi, strekli hatalarin
daha hizli olarak diizeltiimesini saglar.

» Entegral suresi ¢cok kisa olursa denetim
kararsizlasir.

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

Uyari! Entegral suresini otomatik olarak
ayarlamak icin parametre 2305'i, AUTOTUNE
RUN, kullanabilirsiniz.

A
%

Kontroldr Cikisi

Kp*e

Kazang=Kp =1
T1 = Entegral siresi > 0
TD= Turev slresi =0

Kp=*e

e = Hata degeri

t

»
L

Tl

2303

DERIVATION TIME
Hiz denetleyicisi igin tirev slresini ayarlar.

» Turev iglemi, kontroll hata degeri degisimlerine karsi daha hassas yapar.
+ Turev suresi ne kadar uzun olursa, degisim sirasinda hiz kontrolér ¢ikisi o kadar ¢ok guclendirilir.
» Eger turev suresi sifira ayarlanirsa, kontrolor P1 kontroldr, yoksa PID kontrol6r olarak calisir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi durumlarda hiz kontrolor ¢ikisini gosterir.

% A
Kontrolor Cikigi
De
Kp*TD* ——
TS Kp *a ,
e Hata Degeri
’ /
- — — — £ _ _
Kazang¢ = Kp = 1 I
Tl = Entegral suresi > 0 Kp*e [ = Hata degeri
TD= Turev siresi >0 [
Ts= Ornekleme siiresi = 2 msn | t
De = lki 6rnek arasi hata degerine degisim S >
m
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Kod [Aciklama

2304 |ACC COMPENSATION

Hizlanma kompanzasyonu i¢in tlirev siresini ayarlar.

» Referansin bir tiirevi, hiz kontroloriiniin ¢ikigina eklenirse hizlanma sirasinda olusan ataleti dengeler.

» 2303 DERIVATION TIME turev igleminin ilkelerini tanimlar.

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

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

* Hizlanma Kompanzasyonu Yok Hizlanma Kompanzasyonu Var
A

% %

- — = Hiz referansi
—— Gergek hiz

t t

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

Hiz kontrolériiniin otomatik ayarlamasini baglatir.

0 = OFF— Autotune olusturma islemini devre digi birakir. (Autotune ayarlarinin isleyisini secilemez yapmaz.)
1 = ON — Hiz kontrol6riintin autotuning 6zelligini etkinlestirir. Otomatik olarak OFF konumuna geri doner.
Prosedur:

Uyari! Motor yiku baglanmalidir.

* Motoru nominal hiz degerinin %20-40’si kadar olan sabit hizda galistirin.

» Autotuning parametresini 2305’den ON konumuna getirin.

Surucu:

* Motoru hizlandirir.

+ Oransal kazang, entegral suresi ve hizlanma kompazyonu icin degerleri hesaplar.
+ 2301, 2302 ve 2304 parametrelerini bu degerlere degistirir.

» 2305'i OFF olarak sifirlar.
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Grup 24: Torque Control (Moment Kontrol)

Bu grup moment kontrol isleyisi icin kullanilan degiskenleri tanimlar.

Kod |Agiklama
2401 |TORQ RAMP UP

Moment referansi yukari rampa siresini tanimlar — Referansin sifirdan nominal motor momentine artmasi i¢in gegen
minimum slre.

2402 |TORQ RAMP DOWN

Moment referansi agagi rampa suresini tanimlar — Referansin nominal motor momentinden sifira dismesi icin gegen
minimum sure.
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Grup 25: Critical Speeds (Kritik Hizlar)

Bu grup 6rnegin belirli hizlarda mekanik titresim sorunlari nedeniyle kaginiimasi
gereken Ug kadar kritik hizi veya hiz araliklarini tanimlar.

Kod

Aciklama

2501

CRIT SPEED SEL f Cikis
Kritik hiz islevini agik veya kapall konumuna ayarlar. Kritik hiz A
islevi belirli hiz araliklarindan kaginir.
0 = OFF — Kritik hiz islevini devre disi birakir. 52 | ____
1 = ON — Kritik hiz iglevini etkinlestirir. 46
Ornek: Fan sisteminin kotii bigimde titrestigi hizlardan kaginmak I
icin: !
N Sorunlu hiz araliklarini belirleyin. Séyle bulunduklarini ?: 17 |

|

|

|

varsayin: 18...23 Hz ve 46...52 Hz. 1772
2501 CRIT SPEED SEL = 1 olarak ayarlayin.

» 2502 CRIT SPEED 1 LO = 18 Hz olarak ayarlayin. — » fREF (Hz
» 2503 CRIT SPEED 1 HI = 23 Hz olarak ayarlayin. fiL fIH f2L f2H
» 2504 CRIT SPEED 2 LO = 46 Hz olarak ayarlayin. 18 23 46 52

2505 CRIT SPEED 2 HI = 52 Hz olarak ayarlayin.

2502

CRIT SPEED 1 LO

Kritik hiz araligi 1 i¢cin minimum limiti ayarlar.

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

* Birimler rpm seklindedir, ancak 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 ise (SCALAR: SPEED), birimler Hz cinsinden olur.

2503

CRIT SPEED 1 HI

Kritik hiz araligi 1 igin maksimum limiti ayarlar.

» Deger 2502 CRIT SPEED 1 LOW ile esit veya daha blyik olmalidir.

* Birimler rpm seklindedir, ancak 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 ise (SCALAR: SPEED), birimler Hz cinsinden olur.

2504

CRIT SPEED 2 LO

Kritik hiz araligi 2 i¢in minimum limiti ayarlar.
* Bkz. parametre 2502.

2505

CRIT SPEED 2 HI

Kritik hiz araligi 2 icin maksimum limiti ayarlar.
* Bkz. parametre 2503.

2506

CRIT SPEED 3 LO

Kritik hiz araligi 3 icin minimum limiti ayarlar.
* Bkz. parametre 2502.

2507

CRIT SPEED 3 HI

Kritik hiz araligi 3 icin maksimum limiti ayarlar.
* Bkz. parametre 2503.
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Grup 26: Motor Control (Motor Kontrol)

Kod |Agiklama
2601 |[FLUX OPTIMIZATION
Gergek yuke bagli olarak akinin blyUkligund degistirir. Aki Optimizasyonu toplam enerji tiketimini ve gurultty
azaltabilir ve gogunlukla nominal y(ik altinda galistirilan sirictler igin uygulanmalidir.
0 = Ozelligi devredisi birakilir.
1 = Ozelligi etkinlestirir.
2602 |FLUX BRAKING Frenleme
Yavaslama rampasini sinirlandirmak yerine gerekli Moment (%) Hesaplanmis Motor
oldugunda motordaki miknatislanma seviyesini artirarak 120% a — W/O Aki Frenl Gt (1) 2,2 kW
daha hizli yavaslama saglar. Mekanik sistemin enerjisi A | Frenieme (2) 15 kW
motordaki aklyi artirarak motor icinde termal enerjiye (3) 37 kW
dondstaralar. 80 1- - (4) 75 kW
0 = Ozelligi devre digi birakir.
1 = Ozelligi etkinlesitirir.
40 -
0 g .
5 10 20 30 40 50
f (Hz)
120% a—
80 {-
40
0
5
2603 IR COMP VOLT IR Kompanzasyonu
0 Hz igin kullanilan IR kompanzasyon gerilimini ayarlar.|* IR Kompanzasyon etkinlestirildiginde motora dislk
« Parametre 9904'iin MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: hizlarda fazladan gerilim destegi verir. IR
SPEED) olmasini gerektirir. Kompanzasyonu érnegin yuksek kirllma momenti
+ Asirl 1sinmay! énlemek igin IR kompanzasyonu gerektiren uygulamalarda kullanin.
olabildigince dusik tutun. Motor
+ Tipik IR kompanzasyon degerleri sunlardir: A Gerilim
380...480 V Birimler
IRcomp (V) | 18 | 15 | 12 8 3 edilmis
P 2603 |
2604 |IR COMP FREQ | f (Hz)
IR kompanzasyonu 0 V oldugundaki (motor frekansinin B | -
0/ 'ai |
%’si olarak) frekansi ayarlar. P 2604
2605 |U/f RATIO
Alan zayiflatma bdélgesi altindaki galisma U/f (gerilim frekansa) orani seger.
1 = LINEAR — Sabit moment uygulamalari igin tercih edilir.
2 = SQUARE — Santriflij pompa ve fan uygulamalari i¢in tercih edilir. (Cogu isletim frekanslari i¢in square daha
sessizdir.)
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Kod [Aciklama
2606 |[SWITCHING FREQ
Sdrlci igin anahtarlama frekansini ayarlar. Ayrica, bkz. parametre 2607 sw FREQ CTRL ve "Anahtarlama Frekansina
gore Nominal Deger Kayb!", sayfa 224.
» Daha ylksek anahtarlama frekanslari daha az gurilti anlamina gelir.
* 12 kHz degerinde anahtarlama frekansi sadece parametre 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR:SPEED) ise
kullanilabilir.
* 12 kHz anahtarlama frekansi sadece R1...R6 kasa tiplerinde kullanilabilmektedir.
2607 |SW FREQ CTRL
Eger ACS550 dahili sicaklidr belirli bir sicakh@in lizerine ¢ikarsa anahtarlama frekansi azaltilabilir. Bkz. Sekil. isletim
kosullarina bagh olarak bu islev miimkiin olan en ylksek anahtarlama frekansina imkan tanir. Daha ylksek
anahtarlama frekansi daha az isitsel gurultuyle sonuglanir.
0 = OFF — Fonksiyon devre disi birakilmistir.
1 = ON — Anahtarlama frakansi sekle gére sinirlanmistir.
fsw ) o fsw
Limit R1...R6 Siruculeri Limit R7/R8 Siiriiciileri
12 kHz |
8kHz---2-----7 . ACS550
' Sicaklik
L IS ‘ . ACS550
4 khz : : ; 4 kHz : Sicaklik
. . . _ 1kHz}{----- Po---- o , —
80°C  90°C 100°C 90 °C 100 °C
2608 |SLIP COMP RATIO
Kaymanin kompanzasyonu igin kazanci ayarlar (% olarak).
* Bir sincap-kafes sargili motor yik altinda kayar. Motor momenti arttikga frekansi artirmak kaymaya karsi
kompazasyon saglar.
» Parametre 9904'in MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: SPEED) olmasini gerektirir.
0 = Kayma kompanzasyonu yok.
1...200 = Kayma kompanzasyonunu artirir. %100 timuyle kayma kompanzasyonu anlamina gelir.
2609 |INOISE SMOOTHING
Bu parametre, anahtarlama frekansina rasgele bir bilesen ekler. Gurtiltii azaltma, akustik motor sesini tek bir tonlu
frekansa vererek dislk tepe degerli gurdlti yogunlugu olusturmak yerine bir dizi farkl frekanslara dagitir. Rasgele
bilesenin ortalamasi 0 Hz'dir ve 2606 (SWITCHING FREQ) parametresi tarafindan ayarlanan anahtarlama frekansina
eklenir. Eger 2606 parametresi = 12 kHz ise bu parametrenin herhangi bir etkisi yoktur.
0 = DEVRE DISI BIRAK
1 = ETKINLESTIR
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Grup 29: Maintenance Trig (Bakim Kontrolii)

Bu grup kullanim seviyelerini ve tetikleme noktalarini igerir. Kullanim ne zaman
belirlenen tetikleme noktasina eristiginde, kontrol paneli Gzerinde gorintulenen bir
mesaj bakim zamani geldigi sinyali verir.

Kod |Aciklama

2901 |[COOLING FAN TRIG

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

2902 [COOLING FAN ACT

Siricinin sogutma fani sayaci igin gergek degeri tanimlar.

+ Parametre uzerine 0,0 yazilarak sifirlanir.

2903 [REVOLUTION TRIG

Motorun toplam devir sayaci icin tetikleme noktasini ayarlar.
0.0 = NOT SEL

2904 REVOLUTION ACT

Motorun toplam devir sayaci igin gergek degeri tanimlar.

» Parametre Uzerine 0 yazilarak sifirlanir.

2905 [RUN TIME TRIG

Siricinin galisma siresi sayaci igin tetikleme noktasini ayarlar.
0.0 = NOT SEL

2906 [RUN TIME ACT

Siricunin galisma siresi sayaci igin gergek degeri tanimlar.

« Parametre Uzerine 0,0 yazilarak sifirlanir.

2907 [USER MWH TRIG

Siricinin toplam gug tiiketimi (megawatt saat) sayaci igin tetikleme noktasini ayarlar.
0.0 = NOT SEL

2908 [USER MWH ACT

Siricinin toplam gug tiketimi (megawatt saat) sayaci igin tetikleme noktasini ayarlar.
+ Parametre lzerine 0,0 yazilarak sifirlanir.
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Grup 30: Fault Functions(Hata Fonksiyonlari)

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

Kod

Aciklama

3001

AI<MIN FUNCTION

Eger analog giris (Al) sinyali hata limitleri altina diiserse ve Al referans zincirinde kullanilirsa sirticu tepkisini tanimlar.

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

0 = NOT SEL — Tepki yok.

1 = FAULT — Hata goruntulenir. (7, AI1 LOSS veya 8, AI2 LOSS) ve surlcl stop eder.

2 = CONST SP7 — Bir uyari goruntilenir (2006, Al1 LOSS veya 2007, AI2 LOSS) ve 1208 CONST SPEED 7'yi kullanarak hiz
degerini ayarlar.

3 = LAST SPEED — Bir uyari géruntilenir (2006, Al1 LOSS veya 2007, AlI2 LOSS) ve son ¢alisma seviyesi kullanarak hiz
degderini ayarlar. Bu deder son 10 saniye icindeki ortalama hiz degeridir.

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

3002

PANEL COMM ERR

Sirtcinin kontrol paneli haberlesme hatasina verdigi tepkiyi tanimlar.

1 = FAULT — Bir hata goruntuler (10, PANEL LOSS) ve suriicl stop eder.

2 = CONST SP7 — Bir uyari goruntiler (2008, PANEL LOSS) ve 1208 CONST SPEED 7'yi kullanarak hiz deg@erini ayarlar.

3 = LAST SPEED — Bir uyari gorintiler (2008, PANEL LOSS) ve son galisma seviyesini kullanarak hiz degerini ayarlar.
Bu deger son 10 saniye icindeki ortalama hiz degeridir.

Uyari! Eger CONST SP7 veya LAST SPEED sectiyseniz, kontrol paneli haberlesme kayboldugunda devam eden
igletimin emniyetli oldugundan emin olun.

3003

EXTERNAL FAULT 1

Harici Hata 1 sinyal girisi ve suricunun harici hataya tepkisini tanimlar.
0 = NOT SEL — Harici hata sinyali kullaniimiyor.
1 = D11 — DI1 dijital girisini harici hata girisi olarak tanimlar.
» Dijital giris etkinlestirildiginde bir hata gosterilir. Strtict hata goriintiiler (14, EXT FAULT 1) ve slrlci stop eder.
2...6 = DI2...DI6— DI2...DI6 dijital girisini harici hata girigi olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini harici hata girisi olarak tanimlar.
« Dijital giris devre digI birakildiginda bir hata gosterilir. Strlict hata gérintiler (14, EXT FAULT 1) ve siirlcl stop
eder.
-2...-6 = DI2(INV)...DIB(INV)— DI2...DI6 ters dijital girisini harici hata girisi olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

3004

EXTERNAL FAULT 2

Harici Hata 2 sinyal girisi ve surlcunun harici hataya tepkisini tanimlar.
* Bkz. yukarida parametre 3003.

3005

MOT THERM PROT

Sirtciiniin motorun asiri Isinmasina karsi tepkisini tanimlar.

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

1 = FAULT — Hesaplanan motor sicakligi 90 C’yi astiginda, uyari géruntulenir (2010, MOT OVERTEMP). Hesaplanan
motor sicakhgi 110 C'yi astiginda, hata gorintilenir (9, MOT OVERTEMP) ve sliriicti stop eder.

2 = WARNING — Hesaplanan motor sicakhdi 90 C'yi astiginda, uyar goérintilenir (2010, MOT OVERTEMP).

3006

MOT THERM TIME

Motorun 1s1 modeli icin motorun isil zaman sabitini ayarlar.

* Bu motorun sabit yUk ile son i1sinin %63'lUne ulasmasi igin
gereken siiredir. t

* NEMA sinifi motorlar icin UL sartlarina gére 1sil koruma igin
yaklasik hesaplama yapin: MOTOR THERM TIME 35 carpi t6'ya Sicaklik Artis
esittir, burada t6 (saniye cinsinden) motor ureticisi tarafindan 100%71----- Iy
motorun hesaplanmis akiminin alti kati hizda emniyetle 63% 1t - - - - -
calisabilecegi siire seklinde tanimlanmistir. Ifr

« Sinif 10 agma egrisi igin 1s1l stire 350 sn., Sinif 20 agma
zgrcljsl,: icin 700 sn. ve Sinif 30 agma egrisi igin ise 1050 P 3006

Motor yUki 4

Y~
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Kod |Agiklama
3007 [MOT LOAD CURVE Cikis akimi (5) bagil
Motorun maksimum kabul edilir calisma yikinu ayarlar. 9906 MOTOR NOM CURR
* %100 olarak ayarlandiginda maksimum kabul edilebilir yik, 9906
MOTOR NOM CURRENT Devreye alma parametresinin degerine esittir. 150 +
+ Eger ortam sicakligi nominal dederden farkl ise yuk egrisi seviyesini
ayarlayin. P 3007 100 - - - _ _ __
3008 ZERO SPEED LOAD I
Sifir hizda,izin verilen maksimum akimi ayarlar . 0 :
* Deger 9906 MOTOR NOM CURR parametresine baghdir. P 3008 50 + |
3009 BREAK POINT FREQ : Frequency
Motorun yuk egrisi icin kirllma noktasi frekansini ayarlar. T >
P 3009
Ornek: 3005 MOT THERM TIME, 3006 MOT LOAD CURVE ve 3007 ZERO SPEED LOAD parametreleri varsayilan degerlere
sahip oldugunda isil koruma agma sureleri.
A 10/IN A
3.5 7
3.0 1
25 - 10 = Cikis akimi
' IN = Nominal motor akimi
2.0 1 fO = Cikig frekansi
fBRK = Kirilma noktasi frekansi
1.5 1 A = Agma zamani
1.0 1
0.5 A
| fO/fBRK
0 ‘ . . . ! ‘ >
0 02 04 06 08 10 1.2
3010 [STALL FUNCTION
Bu parametre Sikisma fonksiyonunun islevinin ¢alistirnimasini tanimilar.
Bu koruma ancak sirlicii 3012 STALL TIME ile tanimlanan siire boyunca
sikisma bolgesinde calistiriliyorsa (bkz. sekil) etkinlestirilebilir.
“Kullanici Limiti”, Grup 20'de 2017 MAX TORQUE 1, 2018 MAX TORQUE 2, M
A oment A
veya COMM girigindeki limiti tarafindan tanimlanir.
0 = NOT SEL — Sikisma korumasi kullaniimamistir.
1 = FAULT — 3012 STALL TIME ile ayarlanan slre boyunca surtcu . .
sikisma bélgesinde calisiyorsa: lkisma bolges
« Sirticl durur. 95%
« Bir hata gostergesi goruntulenir. ¢ (Kullanici
2 = WARNING — 3012 STALL TIME ile ayarlanan silire boyunca siirlcl Limiti |
sikisma bdlgesinde galisiyorsa: imiti) I
* Bir uyari géstergesi goruntilenir. :
» Parametre 3012 STALL TIME tarafindan ayarlanan sirenin yarisi |
boyunca stirlici ani sikisma bélgesi disinda bulundugunda uyari I f
kaybolur. 3011
Bu parametre Sikisma fonksiyonu i¢in frekans degerini ayarlar. Sekle
basvurunuz.
3012 |[STALL TIME

Bu parametre Sikisma fonksiyonu i¢in zaman degerini ayarlar.
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Kod [Aciklama
3013 [UNDERLOAD FUNCTION

Motor yukinun ortadan kalkmasi bir igslem arizasini gésteriyor olabilir. Asagidaki durumlarda koruma etkinlestirilir:

» Motor momenti, 3015 UNDERLOAD CURVE parametresi tarafindan segilen ylk egrisinin altina diger.

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

* Cikis frekansi nominal frekansin %10’'undan daha fazladir

0 = NOT SEL — Dustik yuk korumasi kullaniimaz.

1 = FAULT — Koruma etkinlestirildiginde suriici stop edilir. Bir hata gostergesi gortntilenir.

2 = WARNING — Bir uyar géstergesi gérintulenir.

3014 UNDERLOAD TIME

Dusik yik koruma icin zaman siniri.

3015 UNDERLOAD CURVE ™

Bu parametre sekilde gosterilen bes secilebilir (%) 4 o

egri saglar. Underload egri turleri

» Eger yuk, parametre 3014 tarafindan 80
belirlenenden daha uzun siire boyunca i 70%
ayarlanan egrinin altina diserse, diisuk yik
korumasi etkinlestirilir. 60

* 1..3 egrileri 9907 MOTOR NOM FREQ parametresi o
tarafindan ayarlanan motor nominal frekans | 50%
degerinde maksimum seviyesine ulasir. 40 - @ \@

* TM = motorun nominal momenti.

* f N = motorun nominal frekansi. n 30%

20 - \@
f
0 T T T T T T T
fN 24* fN
3017 [EARTH FAULT

Sirlici eger motorda veya motorun kablolarinda bir topraklama hatasi tespit ederse siriclinin tepkisini tanimlar.

Siricu, siricu galisiyorken veya galismiyorken toprak hatalarini izler. Ayrica bkz. parametre 3023 WIRING FAULT.

0 = DISABLE — Toprak hatalari i¢in surtict yanit vermez.

1 = ENABLE — Toprak hatalari hata 16'y1 (EARTH FAULT) gorintller ve (eger ¢aligiyorsa) siirlict stop edilir.

3018 |[COMM FAULT FUNC

Eger fieldbus haberlesme yoksa, slrlicliniin tepkisini tanimlar.

0 = NOT SEL — Tepki yok.

1 = FAULT — Bir hata géruntilenir (28, SERIAL 1 ERR) ve siiriici stop eder.

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

3 = LAST SPEED — Bir uyari gértintulenir (2005, 1/0 comMm) ve son ¢alisma seviyesini kullanarak hiz degerini ayarlar. Bu
deger son 10 saniye igindeki ortalama hiz degeridir. Bu "alarm hizi" fieldbus yeni bir referans degeri yazana kadar
etkin kalir.

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

3019 |[COMM FAULT TIME

3018 comm FAULT FUNC ile kullanilan haberlesme hata suresini ayarlar.

» Fieldbus habrlesmedeki kisa kesintiler eger COMM FAULT TIME degerinden az iseler hata olarak degderlendiriimezler.
3021 |AI1 FAULT LIMIT

Analog giris 1 igin bir hata seviyesi ayarlar. Bkz. 3001 AI<MIN FUNCTION.
3022 |Al2 FAULT LIMIT

Analog giris 2 icin bir hata seviyesi ayarlar. Bkz. 3001 AI<MIN FUNCTION.
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Kod |Agiklama
3023 WIRING FAULT

Siricl galismiyorken tespit edilen ¢capraz kablo baglantisi hatalari ve topraklama hatalarina sdrtcinin yanitini
tanimlar: Sirtict galismiyorken asagidakileri izler:

+ Surucu ¢ikisina uygun olmayan giris glici baglantilar (uygun olmayan baglanti tespit edilirse sirlcu, hata 35'i,
OUTPUT WIRING, goruntlleyebilir).

» Toprak hatalar (Bir toprak hatasinin tespit edilmesi durumunda sirtict hata 16'y1 gériintileyebilir, EARTH FAULT).
Ayrica bkz. parametre 3017 EARTH FAULT.

0 = DISABLE — Yukaridaki izleme sonuglarindan higbirine sirticti yanit vermez.

1 = ENABLE — Izleme sorun tespi ettiginde siiriicii hatalari gériintiler.
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Grup 31: Automatic Reset (Otomatik Reset)

Bu grup otomatik reset icin kosullari tanimlar. Otomatik resetleme belirli bir hata
tespit edildikten sonra gergeklesir. Strtict ayarlanmis bir gecikme slresi boyunca
bekler ve sonra otomatik olarak yeniden baslar. ilk durumuna getirmelerin sayisini
belirli bir zaman araldi icin sinirlandirabilir ve ¢esitli hatalar icin otomatik resetleme
ayarlayabilirsiniz.

Kod

Aciklama

3101

NR OF TRIALS Ornek: Deneme siiresi iginde (i¢ hata
3102 TRIAL TIME ile tanimlanan bir deneme araligi igerisinde izin verilen |Meydana gelmistir. Sonuncusu ancak
otomatik resetlemelerin sayisini ayarlar. 3101 NR OF TRIALS degeri 3 veya daha
« Eger otomatik resetlemelerin sayisi bu siniri asarsa (deneme siiresi ~ [fazla ise resetlenir.
icerisinde) sirlcl ek otomatik resetlemeleri engeller ve stop
konumunda kalir. Deneme suresi
» Bu durumda, start igin kontrol panelinden veya 1604 FAULT RESET SEL p
tarafindan secilen bir kaynaktan resetleme gerektirir. V:

N Sire

AV V4
ZANEEAY

3102

TRIAL TIME

Resetlemelerin sayisini saymak ve sinirlandirmak igin kullanilan sireyi
ayarlar.
* Bkz. 3101 NR OF TRIALS.

x = Otomatik resetleme

3103

DELAY TIME

Hatanin tespiti ve sirlcliniin yeniden start denemesi arasindaki gecikme siiresini ayarlar.
» Eger DELAY TIME= sifir ise, sUrlici hemen resetlenir.

3104

AR OVERCURRENT

Asiri akim fonksiyonu igin otomatik resetlemeyi ayarlar.
0 = DISABLE — Otomatik resetlemeyi devre digi birakir.
1 = ENABLE — Otomatik resetlemeyi etkinlegtirir.
» Otomatik olarak hatay! (OVERCURRENT) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme sonrasinda resetler ve
suriict normal galismasina devam eder.

3105

AR OVERVOLTAGE

Asiri gerilim fonksiyonu igin otomatik resetlemeyi ayarlar.
0 = DISABLE — Otomatik resetlemeyi birakir.
1 = ENABLE — Otomatik resetlemeyi etkinlegtirir.
» Otomatik olarak hatayi (DC OVERVOLT) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme sonrasinda resetler. ve
suriict normal galismasina devam eder.

3106

AR UNDERVOLTAGE

DusUk gerilim fonksiyonu igin otomatik resetlemeyi ayarlar.
0 = DISABLE — Otomatik resetlemeyi devre digi birakir.
1 = ENABLE — Otomatik resetlemeyi etkinlegtirir.
» Otomatik olarak hatayi (DC UNDERVOLTAGE) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme sonrasinda resetler
ve suriicli normal galismasina devam eder.

3107

AR AI<MIN

Analog giris minimum degerden dusuk oldugunda otomatik resetlemeyi ayarlar.

0 = DISABLE — Otomatik resetlemeyi devre digi birakir.

1 = ENABLE — Otomatik resetlemeyi etkinlegtirir.
» Otomatik olarak hatay (AI<MIN) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme sonrasinda resetler ve siriicl

normal calismasina devam eder.

Uyari! Analog giris sinyali geri geldiginde, siiriicii uzun bir durugtan sonra bile tekrar basglatilabilir. Otomatik,
uzun gecikmeli baglatmalarin yaralanmaya neden olmadigindan ve/veya ekipmana zarar vermediginden
emin olun.

3108

AR EXTERNAL FAULT

Harici hatalar fonksiyonu icin otomatik resetlemeyi ayarlar.
0 = DISABLE — Otomatik resetlemeyi devre digi birakir.
1 = ENABLE — Otomatik resetlemeyi etkinlegtirir.
» Otomatik olarak hatay (EXTERNAL FAULT 1 or EXTERNAL FAULT 2) 3103 DELAY TIME tarafindan belirlenen gecikme
sonrasinda resetler ve surlici normal galismasina devam eder.
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Grup 32: Supervision (Denetim)

117

Bu grup, Grup 1 Calisma Verilerinden (¢ sinyale kadar denetimi tanimlar. Eger
parametre tanimlanmis bir limiti gecerse denetim belirli bir parametreyi izler ve role
cikisini enerjilendirir. Réleyi tanimlamak ve sinyal ¢cok dislk veya yiksek oldugunda
réleyi etkinlestirip etkinlestirmedigini izlemek igin Grup 14 ve Réle Cikislarini

kullanin.

Kod

Aciklama

3201

SUPERV 1 PARAM

ilk denetlenen parametreyi seger.

* Grup 1 Calisma Verileri'nden bir parametre numarasi
olmalidir.

» Eger denetlenen parametre limiti gegerse, bir réle ¢ikisi
enerjilendirir.

» Bu grupta denetim limitleri tanimlanmistir.

» Role cikislari Grup 14 Role Cikiglar’nda tanimlanmigtir
(agiklama ayni zamanda hangi denetim limitlerinin izlenip
izlenmedigini belirler).

LO <HI

LO<HI oldugunda, réle gikiglarini kullanan galisma veri

denetimi.

* Durum A = Parametre 1401 RELAY OUTPUT 1 (veya 1402
RELAY OUTPUT 2, vb.) dederi SUPRV1 OVER veya SUPRV 2
OVER seklindedir. Denetlenen sinyal belirli bir limiti
astiginda/asarsa denetleme i¢in kullanin. Denetlenen
deger alt sinirin altina distiginde réle enerijili kalir.

* Durum B = Parametre 1401 RELAY OUTPUT 1 (veya 1402
RELAY OUTPUT 2, vb.) dederi SUPRV1 UNDER veya SUPRV 2
UNDER seklindedir. Denetlenen sinyal belirli bir limitin altina
diserse/dustiginde denetleme igin kullanin. Denetlenen
degder Ust limitin Gzerine ¢iktignida réle enerijili kalir.

LO > HI

LO>HI oldugunda, réle gikislarini kullanan galisma veri
denetimi.

Alt limit (HI 3203) baslangigta aktif ve denetlenen parametre
Ust limitin (Lo 3202)lzerine ¢ikana dek aktif kalir ve bu limiti
aktif limit haline getirir. Bu limit, denetlenen parametre alt
limitin (H1 3203) altina disene dek aktif kalir ve bu limiti aktif
hale getirir.

* Durum A = Parametre 1401 RELAY OUTPUT 1 (veya 1402
RELAY OUTPUT 2, vb.) dederi SUPRV1 OVER veya SUPRV2
OVER seklindedir. Baslangicta rélenin enerjisi kesilir.
Denetlenen parametre aktif limit Gzerine ¢iktiginda
enerjilendirir.

* Durum B = Parametre 1402 RELAY OUTPUT 1 (veya 1402
RELAY OUTPUT 2, vb.) degeri SUPRV1 UNDER veya SUPRV2
UNDER SEKLINDEDIR. Baslangigta role enerjilendirilir.
Denetlenen parametre aktif limit altina dustuginde ener;jisi
kesilir.

3202

SUPERV 1LIMLO

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

3203

SUPERV 1 LIM HI

ilk denetlenen parametre igin st limiti ayarlar. Bkz. yukarida
3201 SUPERV 1 PARAM.

LO <HI
Uyari! LO < HI durumu, normal histeresisi gosterir.
Denetlenen parametrenin degeri

HI (3203)
LO (3202)

il k

Enerji
ay B I
| |

verilmi
0$
ner;ji '
verl'T:Imlé (1)
0

ay A

]
]

t

LO > HI
Uyari! LO>HI durumu, iki ayri denetleme siniri ile 6zel
bir histeresisi gsterir.

Denetlenen Parametrenin Aktif Limit

LO (3202)? - —
HI (3203)

Y~

Eneriji t
verilmis (1)0
Olay B
Enerji
verilmis (1)
0

1

3204

SUPERV 2 PARAM

ikinci denetlenen parametreyi seger. Bkz. yukarida 3201 SUPERV 1 PARAM.

3205

SUPERV 2 LIM LO

ikinci denetlenen parametre igin alt limiti ayarlar. Bkz. yukarida 3204 SUPERV 2 PARAM.
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Kod [Aciklama

3206 [SUPERV 2 LIM HI
ikinci denetlenen parametre igin Ust limiti ayarlar. Bkz. yukarida 3204 SUPERY 2 PARAM.

3207 [SUPERV 3 PARAM

Uclincii denetlenen parametreyi seger. Bkz. yukarida 3201 SUPERV 1 PARAM.

3208 [SUPERV 3 LIMLO

Uclincii denetlenen parametre icin alt limiti ayarlar. Bkz. yukarida 3207 SUPERV 3 PARAM.

3209 [SUPERV 3 LIM HI
Uglincii denetlenen parametre igin Gst limiti ayarlar. Bkz. yukarida 3207 SUPERV 3 PARAM.
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Grup 33: Information (Bilgi)

Bu grup, surtcinin gecerli programlari hakkindaki bilgilere erisim saglar: surimler
ve test tarihi.

Kod |Aciklama
3301 [FW VERSION
Surtcunin programinin sirimanu igerir.
3302 |LP VERSION
YUkleme paketinin stiriimdnu igerir.
3303 |[TEST DATE
Test tarihini (yy.ww) icerir.
3304 |DRIVE RATING
Surtcunin akim ve gerilim degerini gésterir. Bigim XXXY’dir,
+ XXX =Surlcunin nominal akim degerini amp cinsinden gosterir. Eger bulunuyorsa akimin degerinde “A” bir
ondalik sayi ifade eder. Ornegin, XXX = 8A8 nominal akim degerinin 8.8 Amp oldugunu gdésterir.
+ Y = Surlcinin gerilim degeri, burada Y =:
2, 208...240 Volt degerini gdsterir.
* 4, 380...480 Volt degerini gbsterir.
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Grup 34: Panel Display Process Variables (Panel Ekrani islem Degiskenleri)

Bu grup, kontrol paneli ¢cikis modundayken kontrol paneli ekraninin (orta alan)

icerigini tanimlar.

Kod [Aciklama
3401 |SIGNAL1 PARAM P 3404 P 3405
Kontrol Panelinde goruntllenen ilk parametreyi (numarayla) secer.
» Bu gruptaki aciklamalar kontrol panelin kontrol modundaki ekran icerigini PO137— [ &
tanimlar. ™15]@ H
+ Herhangi bir Grup 1 parametre numarasi segilebilir. P0138 —— 3.7 A
» Asagidaki parametreleri kullanarak ekran degeri dlgeklendirilebilir, kullanigli L »17.3 %
birimlere dénistirilebilir ve/veya bir gubuk grafik seklinde goérintilenebilir. P 0139 DIE | L HEHI
» Bu sekil, bu gruptaki parametreler tarafindan yapilan segimleri tanimlar.
100 = segilmemis — Ik parametre gdsterilmemistir.
101...199 = Parametre 0101...0199 géruntiler. E§er parametre bulunmuyorsa gosterge “n.a.” seklinde goérintiiler.
3402 |SIGNAL1 MIN .
; S _— Gosterge
llk ekran parametresi igin minimum degeri tanimlar. Deger A
0102 sPeeD (rpm cinsinden) gibi bir Grup 1 parametresini motor
tarafindan surulen bir konveydr hizina (ft/min) dénustirmek igin P3407 | — — — — — — ,
3402, 3403, 3406, ve 3407 parametrelerini kullanin. Bu tur bir
dondstirme icin sekildeki kaynak degerler minimum ve maksimum |
motor hizidir, ayrica ekran degerleri buna karsilik gelen minimum ve |
maksimum konveyér hizidir. Ekranda dogru birimleri secmek igin P3406-| — —
parametre 3405’i kullanin. | |
| Riri . o C e >
Uyari! Birimleri segmek degerleri donustirmez. P3402 P ‘13403
3403 _SIGNAL1 MAX . ' N Kaynak Degeri
llk ekran parametresi icin maksimum degeri tanimlar.
3404 .0UTPUT1 DSP FOR.M. 3404 Deger |Gosterge Aralik
llk ekran parametresi icin ondalik sayl konumunu tanimlar.
S O 0 +3 -32768...+32767
1...7 — Ondalik noktasinin yerini belirler. ; .
; . N L 1 +31 (Isaretli)
* Istenilen basamak sayisini ondalik sayinin sagina girin.
« Pi (3.14159) sayisini kullanan &rnek igin bkz tablo. 2 +3.14
8 = BAR METER — Bir gubuk metre ekrani belirler. 3 +3.142
9 = DIRECT — Ondalik nokta yeri ve 6lgim birimleri kaynak sinyaliyle 4 3 0...65535
aynidir. Gozunurlik (bu, ondalik nokta yerini gésterir) ve dlgim 5 3.1 (Isaretsiz)
birimleri igin “Tim Parametre Listesi” iginde yer alan Grup 01 6 314
parametre listesine bakin. 7 3742
3405 [OUTPUT1 UNIT
ilk ekran parametresiyle kullanilan birimleri seger.
0=NOTSEL 9=°C 18=MWs 27 =ft 36 =1/sn 45 = Pa 54 = Ib/m 63 = Mrev
1=A 10=1Ibft 19 =m/sn 28=MGD 37 =l/dak 46 = GPS 55 = Ib/s 64 =d
2=V 11 =mA 20 =m3/h 29 =inHg 38=1l/s 47 = gal/lsn 56 = FPS 65 = inWC
3=Hz 12=mV 21=dm3/s 30=FPM 39=m3/sn 48 =gal/m 57 =ft/sn 66 = m/dak
4=% 13 = kW 22 = bar 31 =kb/sn 40 = m3/saat 49 = gal/s 58 =inH20
5=sn 14 =W 23 =kPa 32 =kHz 41 =kg/sn 50 =ft3/sn 59 =wg
olarak
6=s 15 =kWh 24=GPM 33 =0hm 42 = kg/m 51 = ft3/m 60 = ft wg
7 =rpm 16 = °F 25 = PSI 34 = ppm 43 = kg/s 52 = ft3/saat 61 = Ibsi
8 =kh 17 =hp 26 = CFM 35 = pps 44 =mbar 53 =Ib/sn 62 = msn
117 = %ref 119 =%dev 121 =% SP 123 = lout 125 =Fout 127 =Vdc
118 = %act 120=%LD 122 =%FBK 124 =Vout 126 = Tout
3406 |OUTPUT1 MIN
ilk ekran parametresi igin minimum degeri tanimlar.
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Kod |Agiklama
3407 |OUTPUT1 MAX

llk ekran parametresi icin maksimum degeri tanimlar.
3408 [SIGNAL 2 PARAM

Kontrol panelinde gorintilenen ikinci parametreyi (numarayla) seger. Bkz. parametre 3401.
3409 [SIGNAL 2 MIN

Ikinci ekran parametresi icin minimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 3402.
3410 [SIGNAL 2 MAX

Ikinci ekran parametresi igin maksimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 3403.
3411 |OUTPUT 2 DSP FORM

Ikinci ekran parametresi i¢cin ondalik sayl konumunu tanimlar. Bkz. parametre 3404.
3412 |OUTPUT 2 DSP UNIT

Ikinci ekran parametresiyle kullanilan birimleri seger. Bkz. parametre 3405.
3413 |OUTPUT 2 MIN

Ikinci ekran parametresi icin minimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 3406.
3414 |OUTPUT 2 MAX

Ikinci ekran parametresi icin maksimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 3407.
3415 [SIGNAL 3 PARAM

Kontrol panelde gorintilenen Gglincl parametreyi (numarayla) seger. Bkz. parametre 3401.
3416 [SIGNAL 3 MIN

Uglncl ekran parametresi icin minimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 3402.
3417 [SIGNAL 3 MAX

Ucglincii ekran parametresi icin maksimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 3403.
3418 |OUTPUT 3 DSP FORM

Uglincli ekran parametresi igin ondalik sayl konumunu tanimlar. Bkz. parametre 3404.
3419 |OUTPUT 3 DSP UNIT

Uglincu ekran parametresiyle kullanilan birimleri secer. Bkz. parametre 3405.
3420 |[OUTPUT 3 MIN

Uglinclu ekran parametresi igin minimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 3406.
3421 |OUTPUT 3 MAX

Uciincii ekran parametresi igin maksimum degeri tanimlar. Bkz. parametre 3407.

Devreye Alma



122

ACS550 Kullanim Kilavuzu

Grup 35: Motor Temp Meas (Motor Sicaklik Olgiimii)

Bu grup bir sicaklik sensoru ile algilanan motorun asiri iIsinmasi gibi belirli bir
potansiyel arizanin algilanmasini ve raporlanmasini tanimlar. Tipik baglantilar
asagida tanimlanmisgtir.

Bir Sensor

Ug Sensor
All

al et A

Motor L = Motor AGND
‘ AGND
. o T T 71 - L
o - E o
— : AO1 o V!

L ' ' |AGND
X  |agND y Y
- — 1
10 nF L J 10nF§ é

Uyari! IEC 60664, elektrik yukliu parcalar ile iletken olmayan ya da iletken olan
ancak koruyucu topraga bagl olmayan elektrik donaniminin erisilebilir
parcalarina ait yiizey arasina ¢ift ya da desteklenmis yalitim gerektirir.

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

* Termistorii gifte desteklenmis yalitim ile motorun elektrik yukli
parcgalarindan ayirin.

e Siriciiniin dijital ve analog giriglerine baglh tiim devreleri koruyun. Elektrik
kontagina karsi koruyun ve temel yalitim (siiriicliniin ana devresi ile ayni
gerilim seviyesinden degerlendirilir) ile algak gerilim devrelerinden yalitin.

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

Alternatif termistor baglantilari agagidaki sekilde gdsterilmistir. Motorun ucunda
kablo ekrani 10nF’lik bir kondansator ile topraklanmalidir. Eger bu mimkuin degilse,
ekrani baglantisiz bicimde birakin.

Termistor Rolesi: Termistor (0) ya da (1) Termistor (0)
Termistor
rolesi OMIO karti
. OMIO karti
~_|DI6
i - —— +24 VDC ~— DI6

—] L .| +24vDC
T L |
% Motor, @1 0nF @
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Diger hatalar icin veya bir model kullanarak motorun asiri iIsinmasini tahmin etmek
icin bakiniz Grup 30: Hata Fonksiyonlari.

Kod |Agiklama
3501 [SENSOR TYPE
Kullanilan motor sicaklik sensériinin tipini belirler, PT100 (°C) veya PTC (om).
Bkz. parametre 1501 ve 1507.
0 = YOK
1 =1 x PT100 — Sensor konfiglirasyonunda bir PT 100 sensori kullanilhr.
* AO1 veya AO2 analog ¢ikisl, sensoér lizerinden sabit akimi besler.
» Motor sicakhgi arttikga, sensoér Gzerindeki gerilim gibi sensor direnci de artar.
« Sicaklik 6lgme fonksiyonu, Al1 veya AI2 analog girisi Uzerinden gerilimi okur ve dereceye cgevirir.
2 =2 x PT100 — Sensor konfigirasyonunda iki PT 100 sensori kullantlir.
« Isletim yukaridaki 1 x PT100 ile aynidir.
3 =3 x PT100 — Sensor konfiglirasyonunda t¢ PT 100 sensoérl kullanilir. Ohm
+ isletim yukaridaki 1 x PT100 ile aynidr. 4000
4 = pTC — Sensor konfiglirasyonunda PTC kullanilir.
* Analog ¢ikis, sensér lizerinden sabit akim besler. 1330
» Sensor direnci, motor sicakhigi PTC referans sicakhigini (Tref) astiginda,
direncteki gerilim gibi keskin bir bicimde artar. Sicaklik élgtim iglevi, 550
gerilimi analog giris Al1 araciligiyla okur ve bunu ohm degerine
dondstardr.
* Sekilde, tipik PTC sensor direnci deg@erleri, motor ¢alisma sicakliginin 100
bir fonksiyonu olarak gosterilmistir.
Sicaklik Direng ‘ o |
Normal 0 ... 1.5 kohm 1 o 1 T
Asiri >4 kohm
5 = THERMISTOR (0) — Sensor konfiglrasyonu bir termistor kullanir.
» Motorun termik korumasi, bir dijital giris Gzerinden aktif hale getirilir. Dijital girise bir PTC sens6r veya normalde
kapal termistor rélesi baglayin. Suricd, dijital giris durumlarini yukaridaki tabloda goésterildigi sekilde okur.
« Dijital giris ‘0’ oldugunda motor asiri isinir.
* Bu Grubun giris bolimiindeki sekillere bakiniz.
6 = THERMISTOR (1) — Sensor konfigirasyonu bir termistor kullanir.
» Motorun termik korumasi, bir dijital giris Gzerinden aktif hale getirilir. Normalde agik termistor rdlesini bir dijital
girise baglayin. Suricu, dijital giris durumlarini yukaridaki tabloda gésterildigi sekilde okur.
« Dijital giris ‘1’ oldugunda motor agiri iIsinmigtir.
* Bu Grubun girig bolimindeki sekillere bakiniz.
3502 [INPUT SELECTION
Sicaklik senséru igin kullanilan girisi tanimlar.
1=A11-PT100 ve PTC.
2 =A12 - PT100 ve PTC.
3...8 = DI1...DI6 — Termistor
3503 |ALARM LIMIT
Motor sicaklik dlgimu igin alarm limitini tanimlar.
 Bu limit Gzerindeki motor sicakliklari igin suricu bir alarm (2010, MOTOR OVERTEMP) gdsterir.
Termistorlar igin:
0 = devre disI
1 = aktif
3504 |FAULT LIMIT
Motor sicaklik dlgimu igin hata limitini tanimlar.
» Bu sinir Gizerindeki motor sicakliklari igin stirticii bir hata (9, MOTOR OVERTEMP) g0sterir ve surticlyu durdurur.
Termistorlar igin:
0 = devre disI
1 = aktif
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Grup 36: Timer Functions (Zamanlayici Fonsiyonlari)

Bu grup zamanlayici fonksiyonlarini tanimlar. Zamanlayici fonksiyonlari arasinda

sunlar vardir:

« Dért tane glnlik start ve stop sureleri.

« Dért tane haftalik start, stop ve ylkseltme sureleri.

» Segili periyodlari bir araya getirmek icin dért zamanlayici.

Bir zamanlayici birden fazla zaman periyoduna baglanabilir ve bir zaman periyodu
birden fazla zamanlayici iginde yer alabilir.

Zaman Periyodu 1

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

Zaman Periyodu 2

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

Zaman Periyodu 3

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

Zaman Periyodu 4

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

Sire Saati

3622 BOOSTER SEL
3623 BOOSTER TIME

Zamanlayici1
3626 TIMER FUNC1 SRC

Zamanlayici 2
3627 TIMER FUNC2 SRC

Zamanlayici 3
3628 TIMER FUNC3 SRC

Zamanlayici 4
3629 TIMER FUNC4 SRC

Bir parametre yalniz tek bir zamanlayiciya baglanabilir..

Zamanlayici
3626 TIMER FUNC1 SRC

Zamanlayici
3627 TIMER FUNC2 SRC

=<

1001 EXT 1 COMMANDS

1002 EXT 2 COMMANDS

1102 EXT 1/2 SEL

1201 CONST SPEED SEL

1401 RELAY OUTPUT 1...1403 RELAY OUTPUT 3
1410 RELAY OUTPUT 4...1412 RELAY OUTPUT 6

4027 PID PARAM SET

8126 TIMED AUTOCHANGE
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Kod

Aciklama

3601

TIMERS ENABLE

Zamanlayici etkinlestirme sinyali icin kaynak secer.

0 = NOT SEL — Zamana bagli fonksiyonlar devre disi birakilmistir.

1 = DI1- Dijital giris DI1’l zamana bagh fonksiyonu etkinlestirme sinyali olarak tanimlar.
« Dijital giris, zamana bagh fonksiyonu saglamak icin aktiflestiriimelidir.

2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, zamana bagh fonksiyonu etkinlestirme sinyali olarak tanimlar.

7 = ENABLED — Zamana bagli fonksiyonlar etkinlestirilmistir.

-1 = DI1(INV) — Tersine gevrilmis dijital giris DI1 zamana bagli fonksiyonu etkinlestirme sinyali olarak tanimlar.
* Bu dijital giris, zamana bagl fonksiyonu saglamak igin devre disi birakiimalidir.

» -2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini zamana bagli fonksiyonu etkinlestirme sinyali olarak
tanimlar.

3602

START TIME 1
Guinliik start zamanini tanimlar. 20:30:00
* Zaman, 2 saniyelik adimlarda degigtirilebilir.
 Parametre degeri 07:00:00 ise, bu durumda 17:00:00
zamanlayici saat 7:00’de aktif olur. 15:00:00 I:l
* Sekilde, farkl is glinlerindeki ¢oklu zamanlayicilar e
gosterilmektedir. 13:00:00

12:00:00 \:|

10:30:00

09:00:00
00:00:00

Mon Tue Wed Thu Fri Sat Sun

3603

STOP TIME 1
GUnlik stop zamanini tanimlar.
* Zaman, 2 saniyelik adimlarda olabilir.
» Parametre degeri 09:00:00 ise, bu durumda zamanlayici saat 9:00’da devre digi birakilir.

3604

START DAY 1
Haftalik start gliniini tanimlar.
1 = Pazartesi

'7”= Pazar.
» Parametre degeri 1 ise, bu durumda zamanlayici Pazartesi geceyarisindan (00:00:00) itibaren aktif olur.

3605

STOP DAY 1
Haftalik stop giintnd tanimlar.
1 = Pazartesi

.7“= Pazar.
» Parametre degeri 5 ise, bu durumda zamanlayici 1 Pazartesi geceyarisinda (23:59:58) devre disi birakilr.

3606

START TIME 2
Zamanlayici2 glnlik start zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3602

3607

STOP TIME 2
Zamanlayici2 ginlik durma zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3603

3608

START DAY 2
Zamanlayici2 haftalik start ginuni tanimlar.
* Bkz. parametre 3604

3609

STOP DAY 2
Zamanlayici2 haftalik stop glinini tanimlar.
* Bkz. parametre 3605
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Kod [Aciklama

3610 |START TIME 3
Zamanlayici3 gunlik start zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3602

3611 |[STOP TIME 3
Zamanlayici3 gunlik stop zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3603

3612 [START DAY 3
Zamalayici3 haftalik start gintnd tanimlar.
* Bkz. parametre 3604

3613 [STOP DAY 3
Zamanlayici3 haftalik stop gliniini tanimlar.
* Bkz. parametre 3605

3614 |START TIME 4
Zamanlayici4 gunlik start zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3602

3615 |STOP TIME 4
Zamanlayici4 gunlik stop zamanini tanimlar.
* Bkz. parametre 3603

3616 |[START DAY 4
Zamanlayici4 haftalik start giinini tanimlar.
* Bkz. parametre 3604

3617 |STOP DAY 4
Zamanlayici4 haftalik stop gliniint tanimlar.
* Bkz. parametre 3605

3622 | BOOSTER SEL

Sdre saati sinyali igin kaynak secer.

0 = NOT SEL — Sdre saati sinyali devre disidir.

1 =DI1 — DI1’i Sire saati sinyali olarak tanimlar.

2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6'y1 Sure saati sinyali olarak tanimlar.

-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini Slire saati sinyali olarak tanimlar.

-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini SUre saati sinyali olarak tanimlar.

3623 BOOSTER TIME

|
Sire satinin ACIK zamanini tanimlar. Siire saati segim sinyali |

ile zaman baglatilir. EGer parametre araligi 01:30:00 ise, bu Siire Saati Aktif—
durumda aktivasyon D1 birakildiktan sonra slre saati 1 saat |
|

30 dakika boyunca aktiftir. |
|
Aktivasyon DI i

' Siire saati zamani !

3626 |TIMER FUNC1 SRC

Zamanlayici tarafindan kullanilan zaman periyodlari tanimlar.
0 = NOT SEL — Zaman peryodu segili degil.

1 =P1 — Zamanlayicida Zaman peryodu 1 segili.

2 = P2 — Zamanlayicida Zaman peryodu 2 segili.

3 = P2 + P1 - Zamanlayicida Zaman peryodu 1 ve 2 segili.

4 = P3 — Zamanlayicida Zaman peryodu 3 segili.

5 =P3 + P1 - Zamanlayicida Zaman peryodu 1 ve 3 segili.

6 = P3 + P2 — Zamanlayicida Zaman peryodu 2 ve 3 segili.

7 =P3 + P2 + P1 — Zamanlayicida Zaman peryodu 1, 2 ve 3 segili.
8 = P4 — Zamanlayicida Zaman peryodu 4 segili.

9 = P4 + P1 — Zamanlayicida Zaman peryodu 4 ve 1 segili.
10 = P4 + P2 — Zamanlayicida Zaman peryodu 4 ve 2 segili.
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Kod |Agiklama
11 = P4 + P2 + P1 — Zamanlayicida Zaman Periyodu 4, 2 ve 1 segili.
12 = P4 + P3 — Zamanlayicida Zaman Periyodu 4 ve 3 segili.
13 = P4 + P3 + P1 — Zamanlayicida Zaman Periyodu 4, 3 ve 1 segili.
14 = P4 + P3 + P2 — Zamanlayicida Zaman Periyodu 4, 3 ve 2 segili.
15 =P4 + P3 + P2 + P1 — Zamanlayicida Zaman Periyodu 4, 3, 2 ve 1 segili.
16 = BOOSTER (B) — Zamanlayicida slire saati segili.
17 = B + P1 — Zamanlayicida Sure Saati ve Zaman Periyodu 1 segili.
18 = B + P2 — Zamanlayicida Siire Saati ve Zaman Periyodu 2 segili.
19 = B + P2 + P1 — Zamanlayicida Sire Saati ve Zaman Periyodu 1 ve 2 segili.
20 = B + P3 — Zamanlayicida Zaman Periyodu 3 segili.
21 =B + P3 + P1 — Zamanlayicida Siire saati ve Zaman Periyodu 3 ve 1 segili.
22 =B + P3 + P2 — Zamanlayicida Sire saati ve Zaman Periyodu 3 ve 2 segili.
23 =B + P3 + P2 + P1 — Zamanlayicida Slre Saati ve Zaman Periyodu 3, 2 ve 1 segili.
24 = B + P4 — Zamanlayicida Zaman Sure Saati 4 segili.
25 =B + P4 + P1— Zamanlayicida Zaman Periyodu 4 ve Zaman Periyodu 1 segili.
26 = B + P4 + P2 — Zamanlayicida Siire Saati ve Zaman Periyodu 4 ve 2 segili.
27 =B + P4 + P2 + P1 — Zamanlayicida Sure Saati ve Zaman Periyodu 4, 2 ve 1 segili.
28 =B + P4 + P3 — Siire Saati ve Zaman Periyodu 4, 3
29 =B + P4 + P3 + P1 — Zamanlayicida Slre Saati ve Zaman Periyodu 4, 3 ve 1 segili.
30 =B + P4 + P3 + P2 — Siire Saati ve Zaman Periyodu 4, 3 ve 2 segili.
31 =B+ P4 +P3 + P2 + P1— Sire Saati ve Zaman Periyodu 4, 3, 2 ve 1 segili.
3627 [TIMER FUNC2 SRC
* Bkz. parametre 3626.
3628 [TIMER FUNC3 SRC
* Bkz. parametre 3626.
3629 [TIMER FUNC4 SRC
* Bkz. parametre 3626.
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Grup 40: Process PID Set 1 (Proses PID Set 1)

Bu grup, PID (PID1) kontrolortyle birlikte kullanilan bir parametreler grubunu
tanimlar.

Normalde sadece bu gruptaki parametreler gereklidir.
PID Kontrolérii— Temel Kurulum

PID kontrol modunda, slirlict referans sinyalini (set dederi) gergek bir sinyal (geri
besleme) ile karsilastirir ve otomatik olarak surtdcunan hizini iki sinyalle eslesecek
sekilde ayarlar. Iki sinyal arasindaki fark hata degeridir.

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

Asagida, parametre grubu 40'I kullanan set degeri/geri besleme sinyal akisinin
semasi verilmektedir.

Panel REF1 | P1101
Panel REF 2 REF1 |
—L P1I06] |
bancl REF2 [P00% |PID Set Degeri |7 /]
-500% 19
Al—P4016 G40
" Ak'mt_ PID1 PANEL
oment—
U Man/Oto (Hand/Auto
Glg— 1 Segim ( )
Al—P4017] “|p4014[—|P4015 LluAND
Akim — L
Moment — g PID Gergek Degeri L auTo
Glig
DI — g;git P04 |
Al — Hiz P1105 ||
Comm REF 1 — — EXT 2
Panel REF 2 —
o] P1106 G12
— Sabit |+
Al — Hiz
Comm REF 2 —
P1106
Panel REF2—52510]  PID Set degeri  10...17 | [P1107
A2 P4012 P1108 [
Al2— —1P4013 19
Comm—|
Internal — 1@40
Al—P4016 PID1
Akim — — PID1 Out
Moment—| ‘L
Gug— P4014P4015
Amélipmwj PID Gergek Degeri
Moment—
Glg—

Uyari! PID kontrolorunu aktif hale getirmek ve kullanmak igin Parametre 1106 degeri
19'a ayarlanmalidir.
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PID Kontrolér - Gelismig
ACS550'de 2 ayri PID Kontrolért bulunmaktadir;
* Proses PID (PID1) ve
» Harici PID (PID2)
Proses PID'de (PID1), 2 ayri parametre grubu bulunmaktadir:
* Proses PID (PID1) SET1, Grup 40'ta ve
* Proses PID (PID1) SET2, Grup 41'de tanimlanmaktadir
4027 parametresini ullanarak 2 farkli gruptan birini secebilirsiniz.

Normalde iki farkli PID kontrolor grubu, motor yuku bir durumdan digerine 6nemli
Olclide degisiyorsa kullanilir.

Grup 42'de tanimlanmig Harici PID'yi (P1D2) 2 farkli sekilde kullanabilirsiniz:

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

+ Harici PID'yi (PID2), ACS550'nin hizini dizenlemek veya ayarlamak amaciyla
Proses PID'ye (PID1) ek PID Kontrolori olarak kullanabilirsiniz.

Kod

Aciklama

4001

GAIN

PID Kontrol6riiniin kazancini tanimlar.

* Ayar araligi 0.1... 100 seklindedir.

» 0.1’de PID Kontrolér ¢ikisi hata dederinin onda biri kadar degisiklige ugrar.
» 100’de PID Kontroldr ¢ikisi hata degerinin yuz kati kadar degisiklige ugrar.

Sistemin cevap verebilme yetenegini ayarlamak igin oransal kazang ve entegral zaman degerlerini kullanin.
» Oransal kazang icin dusuk bir deger ve entegral zaman igin ylksek bir deger istikrarli calismayi saglar fakat yavas
bir karsilik verir.

Oransal Kazang degeri ¢cok blylkse veya entegral zaman ¢ok kisa ise, sistem istikrarsiz olabilir.

Prosedir:

» Baslangi¢ icin agagidakileri ayarlayin:

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

+ Sistemi baslatin ve istikrarli isletimi korurken ayar noktasina hemen ulasip ulagsmadigini gézlemleyin. Ulagsmazsa
gercek sinyal (ya da slriict hizi)sabit bir salinim yapana kadar GAIN (4001) degerini artirin. Bu salinima sebep
olmak igin surlicliye start ve stop yaptirmak gerekebilir.

» Salinim durana kadar GAIN (4001) degerini azaltin.

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

» Geriye besleme sinyali (ya da suriicu hizi) sabit bir salinim yapana kadar INTEGRATION TIME (4002) degerini azaltin.
Bu salinima sebep olmak igin sirlclye start ve stop yaptirmak gerekebilir.

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

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

» Eger geri besleme sinyali yuksek frekansl guriltl iceriyorsa, guriltu sinyalden filtrelenene kadar Parametre 1303
FILTER Al1 veya 1306 FILTER AI2 degerini ylUkseltin.
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Kod [Aciklama
4002 |INTEGRATION TIME A A
PID Kontroldriiniin entegral suresini tanimlar. / \
Entegral suresi, tanim olarak ¢ikisi hata degeri kadar artirmak igin B -
gerekli olan zamandir. D (P 4001 =10} |
» Hata degeri sabittir ve %100’dr. |
. Kazang:’]. C(P4001=1) L]
» 1 saniyelik entegral zamani, %100 degisimin 1 saniye icinde |
basarildigini gosterir. | t
0.0 = NOT SEL — Entegrasyonu devre disi birakir (kontrolértin I- >
pargasi). - P 4002 —*,
0.1...3600,0 = Entegral siiresi (saniye). g = nata dotor ad
A diirti icin 4001’e bak ) = Hata eger aaimi
yar proseduru iin © bakiniz C = Kontrol cihazi ¢ikigi Kazang = 1
D = Kontrol cihazi ¢ikisi Kazang = 10
4003 |DERIVATION TIME Hata A islem Hata Degeri
PID Kontrol6riinun tirev siresini tanimlar.
* Hatanin tarevini PID kontrol6riniin gikigina ekleyebilirsiniz. 100% |-— - - - - - - -
Tirev, hata degerinin degisim oranidir. Ornegin islem hata
degderi dogrusal olarak degisirse, tirevi PID kontrol cihazi I
¢ikigina eklenen bir sabittir. I
» Hata tlrevi 1 kutuplu filtreyle filtrelenir. Filtrenin zaman sabiti, |
4004 PID DERIV FILTER parametresi tarafindan tanimlanir.
0.0 = NOT SEL — PID kontrolér gikisinin hata tirev kismini devre |
disi birakir. 0% |
0.1...10.0 = Tirev slresi (saniye) i -t
PID gikis! .
A Kontrol cihazi gikisinin
Kazang D}ngl I
P 401
t
<— P 4003 —>
4004 (PID DERIV FILTER
PID kontrol cihazi ¢ikiginin hata tiirev kismi igin filireleme zaman sabitini tanimlar.
» PID kontrolér ¢ikisina eklenmeden 6nce, hata tirevi 1 kutuplu filtre ile filtrelenir.
« Filtreleme slresini artirmak hata tirevini duzlestirir ve gurultuyu azaltir.
0.0 = NOT SEL — Hata tiirev filtresini devre digi birakir.
0.1...10,0 = Filtre zaman sabiti (saniye).
4005 |[ERROR VALUE INV
Geri besleme sinyali ve siiriict hizi arasinda normal ya da tersine gevrilmis bir iliski seger.
0 = No — Normal, geri besleme sinyalinde azalma surlci hizini artirir. Hata = Ref - Fbk
1 = YES — Ters, geri besleme sinyalinde azalma surlci hizini azaltir. Hata = Fbk - Ref
4006 |[UNITS
PID kontrol cihazina ait gergek degerler icin birim seger. (PID1 parametreleri 0128, 0130 ve 0132).
* Mevcut Unitelerin listesi igin parametre 3405’e bakiniz.
4007 |{UNIT SCALE -
. . N N . 4007 Deger | Giris | Gosterge
PID kontrol cihazina ait gergek degerlerde ondalik basamagin yerini
tanimlar. 0 0003 3
» Girisin sagindan sayarak ondalik basamagin yerini girin. 1 0031 3.1
+ Pi (3.14159) sayisini kullanan érnek igin bkz. tablo. 2 0314 |3.14
3 3142 3.142
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Kod |Aciklama

4008 0% VALUE o _ Birimler (P4006)
PID kontrolériiniin gergek degerlerine (PID1 parametreleri 0128, Olgek (P4007) +1000%
0130 ve 0132) uygulanan dlgeklendirmeyi tanimlar (bir sonraki A .

parametre ile).
+ Birim ve o6lcek, parametreler 4006 ve 4007 ile tanimlanir. P4009 | — — — — — —
4009 (100 % VALUE

|

PID kontroloriiniin gergek degerlerine uygulanan 6lgeklendirmeyi |
tanimlar (6nceki parametre ile birlikte). P 4008-| — —

\

T

+ Birim ve 06lgek, parametreler 4006 ve 4007 ile tanimlanir.

. 0% 100%
-1000% Danhili 6lcek (%)

4010 |SET POINT SEL

PID kontrolért icin referans sinyal kaynagini tanimlar.
* PID regllatori baypas edildiginde parametrenin bir anlami yoktur (bkz. 8121 REG BYPASS CTRL).

0 = keypad — Kontrol paneli referans saglar.

1 = A1 — Analog giris 1 referans saglar.

2 = A2 — Analog giris 2 referans saglar.

8 = comm — Fieldbus referans saglar.

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

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

11 = DI3U, 4D(RNC) — Motor potansiyometre kontrol gorevi yapan dijital girisler referans saglar.
* DI3 hizi artinir (U, “yukari” yerine geger).
* DI4 referansi azaltir (D, “asag!” yerine geger).
» 2205 ACCELER TIME 2 parametresi referans sinyalinin degisim hizini denetler.
* R = Stop komutu referansi sifir dederine getirir.
* NC = Referans degeri kopyalanmamisgtir.

12 = D13y, 4D(NC)) — Yukaridakiyle ayni DI3U, 4D(RNC), yalnizca asagidaki farkhidir:
» Stop komutu referans degerini sifilamaz. Yeniden start sirasinda motor, segilen rampa oraninda saklanan

referans degerine hizlanma yapar.

13 = DI5U, 6D(NC) — Yukaridakiyle ayni DI3U, 4D(NC), yalnizca asagidaki farklidir:
* DI5 ve DI6 dijital giriglerini kullanir.

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

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

16 = AI1 - AI2 — Analog giris 1 (Al1) ve analog giris 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar.
Asagidaki Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.

17 = AI1/AI12 — Analog giris 1 (AI1) ve analog giris 2 (AI2) kombinasyonunu referans kaynagi olarak tanimlar. Agagidaki
Analog Giris Referans Diizeltme’sine bakiniz.

19 = INTERNAL — Parametre 4011 kullanarak ayarlanan sabit bir deger referans saglar.
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Kod

Aciklama

Analog Giris Referans Diizeltmesi

9, 10, ve 14...17 parametre dederleri asagidaki tabloda bulunan formili kullanir.

Deger Ayari

Al referansi agagidaki gibi hesaplanir:

C+B

C degeri + (B degeri - %50 referans degeri)

C*B

C degeri * (B degeri / %50 referans degeri)

C-B

(C degeri + %50 referans degeri) — B degeri

C/B

(C degeri * %50 referans degeri) / B degeri

Kisaltmalarin anlamlari:
* C = Ana Referans degeri
(=9, 10 degerleri igin comMM ve
= 14...17 degerleri icin AI1).
» B = Duzeltme referansi
(=9, 10 degerleri icin Al1 ve
= 14...17 degerleri icin AI2).
Ornek:
Sekil 9, 10 ve 14...17 deger ayarlari igin referans
kaynak egrilerini gosterir, burada:
* C=%25.
* P 4012 SETPOINT MIN = 0.
* P 4013 SETPOINT MAX = 0.
» B yatay eksen boyunca degisir.

T

1204
100-}
80-|-

60-|-

40-|- -

20-|- -

0

“——0, 14 (+)

===~10, 15 (")

0

4011

INTERNAL SETPNT
Proses referansi icin kullanilan sabit bir deger belirler.

* Birim ve Olgek, parametreler 4006 ve 4007 ile tanimlanir.

4012

SETPOINT MIN

Referans sinyal kaynagi icin minimum degeri ayarlar. Bkz. parametre 4010.

4013

SETPOINT MAX

Referans sinyal kaynagi icin maksimum degeri ayarlar. Bkz. parametre 4010.

4014

FBK SEL

PID kontrol cihazinin geri beslemesini (gercek sinyal) tanimlar.

» Geri besleme sinyali olarak iki gergek degerin (ACT1 ve ACT2) birlesimini tanimlayabilirsiniz.
» Gergek deger 1 (ACT1) icin kaynagi tanimlamak amaciyla parametre 4016’y1 kullanin.
» Gergek deger 2 (ACT2) icin kaynadi tanimlamak amaciyla parametre 4017’yi kullanin.

1 =ACT1 — Gergek deger 1 (ACT1), geri besleme sinyali saglar.
2 = ACT1-ACT2 — ACT1 eksi ACT2, geri besleme sinyalini saglar.
3 = ACT1+ACT2 — ACT1 arti ACT2, geri besleme sinyalini saglar.
4 = ACT1*ACT2 — ACT1 garpi ACT2, geri besleme sinyalini saglar.

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

6 = MIN (A1, A2) — ACT1 veya ACT2'den kiclk olani geri besleme sinyalini saglar.

7 = MAX (A1, A2) — ACT1 veya ACT2'den bliylik olani geri besleme sinyalini saglar.

8 = SQRT (A1-A2) — ACT1 eksi ACT2 iselmi sonucunun karakoku geri besleme sinyalini saglar.

9 = SsQA1 + SQA2 — ACT1 degerinin karakoki arti ACT2 degerinin karakoku geri besleme sinyalini saglar.
10 = SQRT (ACT1) — ACT1 degeriin karakokul geri besleme sinyalini saglar.

4015

FBK MULTIPLIER

Parametre 4014 tarafindan tanimlanan PID FBK degeri icin ek ¢arpan tanimlar.
* Cogunlukla akisin basing farkindan hesaplandidi uygulamalarda kullanilir.

0 = KULLANILMIYOR.

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

Ornek: FBK = Multiplier/AT-A2
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Kod

Aciklama

4016

ACT1 INPUT

Gergek deger 1 (ACT1) i¢in kaynak tanimlar.

0 = Al 1 — ACT1 igin analog girisi 1'i kullanir.

1= A12 - ACT1 igin analog girisi 2'i kullanir.

2 = Akim — ACT1 i¢in asagidaki gibi élgeklenen akimi kullanir:
* Min ACT1 = 0 akim
* Max ACT1 = 2 x nominal akim

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

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

4017

ACT2 INPUT

Gergek deger 2 (ACT2) i¢in kaynak tanimlar.

0 = Al 1 — ACT2 igin analog girisi 1'i kullanir.

1 =AI2 — ACT2 i¢in analog girisi 2'yi kullanir.

2 = Akim — ACTZ2 igin asagidaki gibi 6lgeklenen akimi kullanir:
* Min ACT2 = 0 akim
* Max ACT2 = 2 x nominal akim

3 = Moment — ACTZ2 igin asagidaki gibi 6lgeklenen momenti kullanir:
* Min ACT2 = -2 x nominal moment
* Max ACT2 = 2 x nominal moment

4 = Gli¢ — ACT2 igin asagidaki gibi dlgeklenen glicl kullanir:
* Min ACT2 = -2 x nominal gii¢
* Max ACT2 = 2 x nominal gl¢

4018

ACT1 MINIMUM

ACT1 icin minimum degeri ayarlar.

+ Analog giris min/max ayarlari (6rn. 1301 MINIMUM AI1, 1302 P4019 - - - - - - - - - -~
MAXIMUM Al1) ile kullanilir.

» Gercek degerler olarak kullanilan analog girisleri dlgeklendirir.

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

ACT1 (%)“ A

4019

ACT1 MAXIMUM P 4018

ACT1 icin maksimum degeri ayarlar.

4020

ACTZ2 icin minimum degeri ayarlar.

« Bkz. 4018 ACT1 MINIMUM. ACT1 (%) & B

4021

ACT2 MAXIMUM P 4018 1

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

P 4019~ - - -

+ Bkz. 4018 ACT1 MINIMUM. P 1301 Ny P'130'2
ACT2 MINIMUM Analog girig sinyali

P 1301 P1302
Analog girig sinyali
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Kod

Aciklama

4022

SLEEP SELECTION

PID uyku fonksiyonu igin kontroll tanimlar.
0 = NOT SEL — PID uyku denetim fonksiyonunu devre disi birakir.
1 = DI1 — DI1 dijital girisini, PID uyku fonksiyonu icin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris aktiflestiildiginde surticu etkinlestirilir.
« Dijital girigin devre diglI birakilmasi PID kontroliini ilk durumuna getirir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girisini, PID uyku fonksiyonu igin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = INTERNAL — PID uyku fonksiyonu igin kontrol olarak ¢ikis rpm/frekans, proses referans ve proses gergek degeri
tanimlar. Bkz. 4025 WAKE-UP DEV ve 4023 PID SLEEP LEVEL parametreleri.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini, PID uyku fonksiyonu i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris devre digI birakildiginda uyku fonksiyonu etkinlestirilir.
« Dijital giris aktiflestirildiginde PID kontrolu ilk durumuna getirilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DIG(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini PID uyku fonksiyonu igin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

4023

PID SLEEP LEVEL

PID uyku fonksiyonunu etkinlestiren motor hizini / frekansini
ayarlar — bunun altindaki bir motor hizi / frekansi en az 4024 pID
SLEEP DELAY siresi boyunca PID uyku fonksiyonunu etkinlestirir
(surticuyl durdurarak). P 4023 -+ —
* 4022 = 7 INTERNAL olmasini gerektirir.

» Bkz. sekil: A = PID c¢ikis seviyesi; B = PID proses geri besleme.

t < P 4024 A

—» l-—

t> P 4024 \

4024

PID SLEEP DELAY B

PID uyku fonksiyonu igin zaman gecikmesini ayarlar - 4023 PID
SLEEP LEVEL altindaki motor hizi / frekansi en azindan bu siire
boyunca PID uyku fonksiyonunu etkinlestirir (strtctyu
durdurarak).

» Bkz. yukarida 4023 PID SLEEP LEVEL.

Set dege

4025

WAKE-UP DEVIATION

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

suresiigin gerceklesen bu degerden daha bliyik bir set degerinden A

meydana gelen sapma PID kontrol cihazini bastan baglatir. - - — = -

+ 4006 ve 4007 parametreleri birimleri ve dlgegi tanimlar. P 4025 ﬁOOS

» Parametre 4005 = 0, Set deger
Uyanma seviyesi = Set Degeri - Uyanma sapmasi. ¢P 4025 }005 =0

 Parametre 4005=1, | |7 = — — — — - D t
Uyanma seviyesi = Set Degeri + Uyanma sapmasi. -

» Uyanma seviyesi set degeri Uzerinde veya altinda olabilir.

Sekillere bakiniz:

» C = Parametre 4005 = 1 iken uyanma seviyesi

* D = Parametre 4005 = 0 iken uyanma seviyesi

» E = Geri besleme uyanma seviyesinin Ustiindedir ve 4026 WAKE-
UP DELAY degerinden daha uzun surer - PID fonksiyonu uyanir. | Ao, .. |~/

» F = Geri besleme, uyanma seviyesinin altindadir ve 4026 WAKE- ¢P 4025

4026

UP DELAY degerinden daha uzun siirer - PID fonksiyonu uyanir. ;Set degerf

WAKE-UP DELAY P 4025

Uyanma gecikmesini tanimlar — En az bu sure boyunca, 4025 |
WAKE-UP DEVIATION degerinden buylk bir set degerinden baslayan AL ]
sapma PID kontrol cihazini bastan baglatir. -
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Kod

Aciklama

4027

PID 1 PARAM SET
PID Set 1 ve PID Set 2 arasinda secimlerin nasil yapildigini tanimlar.
PID parametre ayar segimi. Ayar 1 segildiginde, parametreler 4001...4026 kullanilir.
Ayar 2 secildiginde, parametreler 4101...4126 kullanilir.
0 =SET 1 —PID Set 1 (4001...4026 parametreleri) aktif.
1 = D11 — DI1 dijital girisini, PID Grubu segimi igin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris aktiflestirildiginde PID Grubu 2 segilir.
« Dijital giris devre digi birakildiginda PID Grubu 1 segilir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, PID Grubu seg¢imi igin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = SET 2 — PID Set 2 (4101...4126 parametreleri) aktif.
8...11 = TIMER FUNCTION 1...4 — Zamanlayici fonksiyonunu PID Ayar segimi i¢in kontrol yeri olarak tanimlar
(Zamanlayici fonksiyonu devre disi = PID Grubu 1; Zamanlayici fonksiyonu aktif = PID Grubu 2)
* Bkz. parametre Grup 36: Zaman Ayari Fonksiyonlari.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girigini, PID Grubu secimi i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris aktiflestirildiginde PID Grubu 1 segilir.
« Dijital giris devre digl birakildiginda PID Grubu 2 segilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, PID Grubu segimi i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.

* Bkz. yukarida DI1 (INV).
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Grup 41: Process PID Set 2 (Proses PID Ayan 2)

ACS550 Kullanim Kilavuzu

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

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

Grup 41: Proses PID Ayari 2

Kod |Agiklama

4101 |Bkz. 4001 ...4026

4126
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Grup 42: External / Trimming PID (Harici/Trimleme PID)

Bu grup, Harici / Trimleme PID igin kullanilan ikinci PID kontrolorinin (PID2)
parametrelerini tanimlar.

4201...4221 galisma mantigi Proses PID grup 1 (PID1) 4001...4021 parametrelerine
benzemektedir.

Kod

Aciklama

4201

4221

Bkz. 4001 ...4021

4228

ACTIVATE

Harici PID fonksiyonu etkinlestirmek i¢in kaynak tanimlar.
* 4230 TRIM MODE = 0 NOT SEL olmasini gerektirir.
0 = NOT SEL — Harici PID kontroliini devre disi birakir.
1 = DI1 — DI1 dijital girisini, harici PID kontroliinu etkinlestirme i¢in kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde harici PID kontrol yeri etkinlegtirilir.
« Dijital giris devre digl birakildiginda harici PID kontroll devre disi kalir.
2...6 = DI2...DI6 — DI2...DI6 dijital girigini, harici PID kontrolinU etkinlestirmek igin kontrol yeri olarak tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1.
7 = DRIVE RUN — Start komutunu harici PID kontroliini etkinlestirmek i¢in kontrol olarak tanimlar.
« Start komutu etkinlestirildiginde (strtict ¢alisiyordur) harici PID kontrolu etkinlestirilir.
8 = ON — Surlci enerjileme durumunu harici PID kontroliini etkinlestirmek igin kontroli olarak tanimlar.
« Siirlict enerjilendiginde harici PID kontrol( etkinlesir.
9...12 = TIMER FUNCTION 1...4 — Zamanlayici fonksiyonunu harici PID kontroliini etkinlestirmek i¢in kontrol olarak
tanimlar (Zamanlayici aktifse harici PID kontroll etkinlestirilir).
» Bkz. parametre Grup 36: Zamanlayici Fonksiyonlari.
-1 = DI1(INV) — DI1 ters dijital girisini, harici PID kontrolinu etkinlestirmek icin kontrol yeri olarak tanimlar.
« Dijital giris etkinlestirildiginde harici PID kontroll devre disi olur.
« Dijital giris devre digl birakildiginda harici PID kontroli etkinlestirilir.
-2...-6 = DI2(INV)...DI6(INV) — DI2...DI6 ters dijital girisini, harici PID kontroluni etkinlestirmek icin kontrol yeri olarak
tanimlar.
* Bkz. yukarida DI1 (INV).

4229

OFFSET

PID cikisi igin ofseti tanimlar.

* PID etkinlestirildiginde ¢ikis bu dederden baslar.

» PID devre disi birakildigi zaman, ¢ikis bu degere doner.

» 4230 TRIM MODE = 0 (trim modu aktif degil) oldugunda parametre akiiftir.

4230

TRIM MODE

Eger var ise trim tipini seger. Trim kullanarak duzeltici bir faktért striict referansiyla birlestirmek mimkundur.
0 = NOT SEL — Trim fonksiyonunu devre disi birakir.

1 = PROPORTIONAL — rpm/Hz referansiyla oransal bir trim faktori ekler.

2 = DIRECT — Kontrol ¢gevriminin maksimum limitine dayanarak bir trim faktorl ekler.

4231

TRIM SCALE

Trim modunda kullanilan garpani tanimlar (ylizde, arti veya eksi olarak).
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Kod [Aciklama

4232 |CORRECTION SRC

Duzeltme kaynagi i¢in trimlenmis referansi tanimlar.
1 = PID2 REF — Uygun REF MAX (SWITCH A OR B):degerlerini kullanir
» 1105 REF 1 MAX, REF1 aktif oldugunda (A).
* 1108 REF 2 MAX, REF2 aktif oldugunda (B).
2 = PID2 OUTPUT — Mutlak maksimum hiz ya da frekansi kullanir (Anahtar C):
* 2002 MAKSIMUM Hiz , eger 9904 MOTOR CONTROL MODE = 1 SPEED veya 2 TORQUE ISE.
+ 2008 MAKSIMUM FREKANS, EGER 9904 MOTOR CONTROL MODE = 3 SKALAR ISE.

Toplama
Rampali Referans .
Segim Trimlenmis
Anahtar referans
(parametre 4230) trim élcegi| Sarp Carp| +
—> 14
—»| Ext ref 1 maksimur [A)_p| kapali X X ™
—>p{ Ext ref 2 maksimum {B)—»{ oransal
—>»{ Abs Max Speed » dogrudan Secim
Freq (C) (parametre 4232)
Trimlenmis PID2 refe I
PID2 referansr—» PID 2 Trimlenmis PID2 cikisi

Devreye Alma



ACS550 Kullanim Kilavuzu 139

Grup 51: Ext Comm Module (Harici Haberlesme Modiilii)

Bu grup, fieldbus adaptori (FBA) haberlesme moduli icin kurulum degiskenlerini
tanimlar. Bu parametreler hakkinda daha fazla bilgi icin, FBA moduluyle birlikte
gelen kullanim kilavuzuna basvurun.

Kod

Aciklama

5101

FBA TYPE

Bagh fieldbus adaptér modiil tipini gorintiler.

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

1 = PROFIBUS-DP —

16 = INTERBUS —

21 = LONWORKS —

32 = CANOPEN —

37 = DEVICENET —

64 = MODBUS PLUS —

101 = CONTROLNET —

5102

5126

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

5127

FBA PAR REFRESH

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

5128

FILE CPI FW REV

Siriclinun fieldbus adaptor konfiglirasyon dosyasinin CPI yazilim programi revizyonunu gorintiler. xyz'yi su
durumlarda bigimlendirin:

* X = ana revizyon numarasi

* y = kuglk revizyon numarasi

+ z = dlzeltme numarasi

Ornek: 107 = revizyon 1.07

5129

FILE CONFIG ID

Siricinin fieldbus adaptér modulinin konfigirasyon dosyasi kimlidinin revizyonunu gorintuler.
» Dosya konfiglirasyon bilgisi, suriicii uygulama programiyla baglantilidir.

5130

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

5131

FBA STATUS

Adaptér modiliin durumunu igerir.
0 = IDLE — Adaptdr konfiglre edilmemis.
1 = EXEC. INIT — Adaptér baslatiliyor.
2 = TIME OUT — Adaptor ve surlcu arasindaki haberlesmede bir zaman gecikmesi gerceklesmigtir.
3 = CONFIG ERROR — Adaptodr konfiglirasyon hatasi.
» Adaptorin CPI yazilim programi revizyonunun kodu, surtcintn konfiglirasyon dosyasinda tanimlanan CPI
yazilim programi stirimiinden daha eskidir (parametre 5132 < 5128).
4 = OFF-LINE — Adaptor gevrimdigi.
5 = ON-LINE — Adaptér gevrimigi.
6 = RESET — Adaptdr, donanim resetleme islemi gerceklestiriyor.

5132

FBA CPI FW REV

Modultiin CPI programinin revizyonunu igerir. xyz'yi su durumlarda bigimlendirin:
* X = ana revizyon numarasi

* y = kuglk revizyon numarasi

» z = dlzeltme numarasi

Ornek: 107 = revizyon 1.07

5133

FBA APPL FW REV
Modulin uygulama programinin revizyonunu igerir. Asagidaki durumlarda bigim xyz seklindedir (bkz. parametre

5132):
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Grup 52: Panel Communication (Panel Haberlesmesi)
Bu grup sirici Uzerindeki kontrol paneli portunun haberlesme ayarlarini tanimlar.
Normal olarak mevcut kontrol panelini kullanirken bu gruptaki ayarlari degistirmeye
ihtiyag yoktur.
Bu grupta parametre degisiklikleri bir sonraki ¢alistirmada gecerli olur.
Kod |Aciklama
5201 |STATION ID
Surliclinin adresini tanimlar.
» Ayni adrese sahip iki Unitenin on-line olmasina izin verilmez.
* Aralik: 1...247
5202 |BAUDRATE
Sdrlcinin haberlesme hizini saniyede kbit (kbit/san) seklinde tanimlar.
9.6
19.2
38.4
57.6
115.2
5203 |PARITY
Panel haberlesmesi ile kullanilacak karakter bicimini ayarlar.
0 = 8N1 — Eslik yok, bir stop bit.
1 = 8N2 — Eslik yok, iki stop bit.
2 = 8e1 — Cift eslik, bir stop bit.
3 = 801 — Tek eslik, bir stop bit.
5204 |OK MESSAGES
Sdrlci tarafindan alinan bir dizi gegerli Modbus mesaji igerir.
» Normal ¢aligma sirasinda bu sayag stirekli artar.
5205 |PARITY ERRORS
Haberlesme hattindan alinan eslik hatasina sahip bir dizi karakter icerir. Sayinin ¢ok olmasi durumunda sunlar
kontrol edin:
» Hat Gizerine bagh aygitlarin eslik ayarlari — bunlar farkli olmamaldir.
» Cevredeki elektromanyetik guriltl seviyeleri — yliksek guriltl seviyeleri hata Uretir.
5206 |FRAME ERRORS
Haberlesme hattindan aldigi framing hatasi bulunan bir dizi karakter igerir. Sayinin ¢ok olmasi durumunda sunlari
kontrol edin:
» Hat (izerine bagh aygitlarin haberlesme hiz ayarlari — bunlar farkli olmamalidir.
» Cevredeki elektromanyetik gurilti seviyeleri — ylksek guriilti seviyeleri hata Uretir.
5207 |BUFFER OVERRUNS
Arabellek igine yerlestiriliemeyecek 6zellikte bir dizi karakter igerir.
» Suricu igin mimkln olan en uzun mesaj uzunlugu 128 bayt'tir.
* 128 baytl asan alinan mesajlar arabellegin agimina neden olur. Asiri karakterler sayilir.
5208 |CRC ERRORS
Sdricinin aldigi CRC hatasi bulunan bir dizi mesaj icerir. Sayinin gok olmasi durumunda sunlari kontrol edin:
» Cevredeki elektromanyetik guriltl seviyeleri — yliksek giriltl seviyeleri hata retir.
» Olasi hatalar i¢cin CRC hesaplamalari.
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Grup 53: EFB Protocol

Bu grup dahili bir fieldbus (EFB) haberlesme protokoli icin kullanilan kurulum
degiskenlerini tanimlar. ACS550 icerisindeki standart EFB protokoli Modbus'’tur.
Bkz. "Dahili Fieldbus", sayfa 154.

Kod

Aciklama

5301

EFB PROTOCOL ID

Protokoliin kimlik ve program revizyonunu igerir.
+ Bigim: xx = protokol Kimligi ve YY = program revizyonu oldugunda XXYY.

5302

EFB STATION ID

RS485 baginin diguim adresini tanimlar.
* Her bir Unite tGzerindeki digim adresi benzersiz olmalidir.

5303

EFB BAUD RATE

RS485 baginin haberlesme hizini saniyede kbit (kbit/san) seklinde tanimlar.
1.2 kbit/san

2,4 kbit/san

4,8 kbit/san

9,6 kbit/san

19,2 kbit/san

38,4 kbit/san

57,6 kbit/san

76,8 kbit/san

5304

EFB PARITY

RS485 haberlesmesi ile kullanilacak veri uzunluk esligi ve stop bitlerini tanimlar.
» Ayni ayarlar tiim on-line istasyonlarda kullaniimalidir.

0 = 8N1 — 8 veri biti, Eslik yok, bir stop bit.

1 = 8N2 — 8 veri biti, Eslik yok, iki stop bit.

2 = 8e1 — 8 veri biti, Cift eslik, bir stop bit.

3 = 801 — 8 veri biti, Tek eslik, bir stop bit.

5305

EFB CTRL PROFILE

EFB protokolii tarafindan kullanilan haberlesme profilini secer.

0 = ABB DRV LIM — Kontrol/durum wordlerinin ¢alisma yontemi, ACS400'de kullanilana benzer olarak ABB Surtci
Profiline uygundur.

1 = DCU PROFILE — Kontrol/Durum wordlerinin galisma ydntemi, 32 bitlik Profiline uygundur.

2 = ABB DRV FULL — Kontrol/durum wordlerinin ¢alisma yéntemi, ACS600/800'de kullanilana benzer olarak ABB
Sdrlci Profiline uygundur.

5306

EFB OK MESSAGES

Siricu tarafindan alinan bir dizi gegerli mesaj icerir.
* Normal calisma sirasinda bu sayag surekli artar.

5307

EFB CRC ERRORS

Siricinin aldigi CRC hatasi bulunan bir dizi mesaj icerir. Sayinin ¢gok olmasi durumunda sunlari kontrol edin:
» Cevredeki elektromanyetik gurilti seviyeleri — ylksek glrultl seviyeleri hata Uretir.

+ Olasi hatalar igin CRC hesaplamalari.

5308

EFB UART ERRORS
Surtcunin aldigi karakter hatasi bulunan bir dizi mesaj igerir.

5309

EFB STATUS

EFB protokollnin durumunu igerir.

0 = IDLE — EFB protokolu konfigliire edilmemistir fakat herhangi bir mesaj almamaktadir.

1 = EXEC. INIT — EFB protokolu baglatiliyor.

2 = TIME oUT — Ag yoneticisi ve EFB arasindaki haberlesmede bir zaman gecikmesi gerceklesmistir.
3 = CONFIG ERROR — EFB protokollinde bir konfiglirasyon hatasi meydana gelmistir.

4 = OFF-LINE — EFB protokolu, bu siricu igin adreslenmemis olan mesajlari aliyor.

5 = ON-LINE — EFB protokold, bu suriicu igin adreslenmis mesajlari aliyor.

6 = RESET — EFB protokoll, donanim resetleme gergeklestiriyor.

7 = LISTEN ONLY — EFB protokoll sadece dinleme modunda.

5310

EFB PAR 10

Modbus Register 40005'e eslenen parametreyi belirler.
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Kod

Aciklama

5311

EFB PARAMETRE 11

Modbus Register 40006'ya eslenen parametreyi belirler.

5312

EFB PARAMETRE 12

Modbus Register 40007'ye eslenen parametreyi belirler.

5313

EFB PARAMETRE 13
Modbus Register 40008'e eslenen parametreyi belirler.

5314

EFB PARAMETRE 14
Modbus Register 40009'a eslenen parametreyi belirler.

5315

EFB PARAMETRE 15
Modbus Register 40010'a eslenen parametreyi belirler.

5316

EFB PARAMETRE 16
Modbus Register 40011'e eslenen parametreyi belirler.

5317

EFB PARAMETRE 17

Modbus Register 40012'ye eslenen parametreyi belirler.

5318

EFB PAR 18
Ayriimis.

5319

EFB PAR 19

ABB Siriicu profili (ABB DRV LIM veya ABB DRV FULL) Kontrol Word'l. Fieldbus Kontrol Word 1’in salt okunur kopyasi.

5320

EFB PAR 20

ABB Sdirlcu profili (ABB DRV LIM veya ABB DRV FULL) Durum Wordu. Fieldbus Durum Word 1’in salt okunur kopyasi.
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Grup 81: PFC Control

Bu grup bir Pompa-Fan Kontrol (PFC) ¢alisma modunu tanimlar. PFC kontrolinin
ana Ozellikleri sunlardir:

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

Dogrudan sebekeye bagli 2 ve 3 numarali pompa motorlarini ¢alistirir. ACS550
gerektikce 2 (ve sonra 3) numarali pompalari agar ve kapar. Bu motorlar yardimcli
motorlardir.

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

istek (proses referansi ile tanimlanan) birinci motorun kapasitesini astiginda
(kullanici tarafindan frekans limiti olarak tanimlanir), PFC kontroli otomatik
olarak yardimci pompayi baslatir. PFC ayni zamanda yardimci pompanin toplam
¢ikisa eklenmesi igin birinci pompanin hizini azaltir. Bundan sonra dnceden
oldugu gibi PID kontrol cihazi birinci pompanin hizini (frekansini) ayarlar, béylece
gercek deger proses referansini izler. Eger istem artmaya devam ederse, PFC
ayni sekilde ek yardimci pompalar devreye sokar.

Birinci pompa hizi minimum limitin altina disecek sekilde istek azaldiginda
(kullanici tarafindan belirlenmis frekans limiti), PFC kontroli otomatik olarak
yardimci pompay!1 durdurur. PFC ayni zamanda yardimci pompanin devreden
cikmasiyla kilitteme igin birinci pompanin hizini artirir.

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

Otomatik degistirme fonksiyonu (segilir kilindiginda ve uygun anahtarlama
dizenekleri ile) pompa motorlari arasindaki ¢galisma siresini egitler. Otomatik
degistirme ¢evrim igindeki her bir motorun konumunu periyodik olarak artirir — hiz
ayarl motor en son yardimci motor haline gelirken, birinci yardimci motor hiz
ayarl motor olur, vb.

Kod

Aciklama

8103

REFERENCE STEP 1

Proses referansina eklenen bir yiizde degeri belirler.
* Yalniz en az bir yardimci (sabit hizda) motor ¢alistiginda gecerlidir.
» Varsayilan deger %0’dr.

Ornek: ACS550 bir borudaki su basincini dengeleyen (i paralel pompa caligtirir.

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

Hiz ayarli pompa diistk su tliketim seviyelerinde tek basina ¢alisir.

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

Akis arttik¢ca, borunun g¢ikisindaki basing giriste dlgulen basinca kiyasla duser. Yardimci motorlar akisi artirmak

icin devreye girdiginde, asagidaki dizenlemeler ¢ikis basincina daha yakin eslestirmek igin referansi dizeltirler.

Yardimci pompa ¢alistiginda, referansi parametre 8103 REFERENCE STEP 1 ile artirin.
Her iki yardimci pompa calistiginda, referansi parametre 8103 REFERENCE STEP 1 + parametre 8104 REFERENCE

STEP 2 ile artirin.
+ Ug yardimci pompa ¢alistiginda, referansi parametre 8103 REFERENCE STEP 1 + parametre 8104 REFERENCE STEP
2 + parametre 8105 REFERENCE STEP 3 ile artirin.
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Kod

Aciklama

8104

REFERENCE STEP 2

Proses referansina eklenen bir ylizde degeri belirler.

* Yalniz en az iki yardimci (sabit hizda) motor ¢alistiginda gecerlidir.
» Bkz. parametre 8103 REFERENCE STEP1.

8105

REFERENCE STEP 3

Proses referansina eklenen bir ylizde degeri belirler.

* Yalniz en az li¢ yardimci (sabit hizda) motor ¢alistiginda gegerlidir.
» Bkz. parametre 8103 REFERENCE STEP1.

8109

START FREQ 1

Birinci yardimci motoru baslatmak icin kullanilan frekans limitini belirler. Birinci yardimci motor su durumda baslar:
 Higbir yardimci motor galismiyor.
» ACS550 cikis frekansi limiti agar:
8109 + 1 Hz. f(Hz) 4
* Cikis frekansi en az 8115 AUX MOT STARTD siresi kadar fMAX|
serbest limitin (8109-1Hz) izerinde kalir. P 8109)+1/_

Birinci yardimci motor basladiktan sonra: P 8109
» Cikis frekansi asagida verilen deger kadar azalir =
(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1). P82 |
« Fiili olarak hiz ayarli motorun ¢ikisi yardimici motora ait girigi
kargilamak igin duger. fMIN
» Sekle bakiniz:
* A =(8109 START FREQ 1) - (8112 LOW FREQ 1)
» B = Cikis frekansi startin gecikmesi boyunca artar. C
* C = Sema frekans arttikga yardimci motorun gahigma | _ _ _ __ _
durumunu goésterir (1 = Agik). (1) T
Uyari! 8109 START FREQ 1 degeri asagidakiler arasinda
olmalidir:
* 8112 LOW FREQ 1
* (2008 MAXIMUM FREQ) -1.

! P8115 —

8110

START FREQ 2

ikinci yardimci motoru baglatmak igin kullanilan frekans limitini belirler.

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

ikinci yardimei motor su durumda baslar:

» Bir yardimci motor galisiyor.

» ACS550 cikis frekansi limiti asar: 8110 + 1.

» Cikis frekansi en az 8115 AUX MOT START D suresi kadar,serbest limitin (8110-1 Hz) Gzerinde kalir.

8111

START FREQ 3

UgiJncU yardimci motoru baslatmak icin kullanilan frekans limitini belirler.
* Isletimin tam bir agiklamasi igin, bkz. 8109 START FREQ 1 .

Uclincii yardimer motor su durumda baglar:

« Iki yardime1 motor galisiyor.
+ ACS550 gikig frekansi limiti agar: 8111 + 1 Hz.

* Cikis frekansi en az 8115 AUX MOT START D slresi kadar,serbest limitin (8111-1 Hz) lizerinde kalir.
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Kod

Aciklama

8112

LOW FREQ 1

Birinci yardimci motoru stop etmek icin kullanilan frekans limitini belirler. Birinci yardimici motor su durumda stop

eder:

+ Birinci yardimci motor tek basina caligir.

* ACS550 cikis frekansi limitin altina diger: f (Hz)
8112 -1.

« Cikis frekansi en az 8116 AUX MOT START D siiresi fMAX
kadar,serbest limitin (8112+1 Hz) altinda kalir. \

Birinci yardimci motor durduktan sonra: P 8109 (

» Cikis frekansi asagida verilen deger kadar artar = A
(8109 START FREQ 1) - (8112 LOow FREQ 1). ]

« Fiili olarak hiz ayarli motorun ¢ikisi yardimci motorun
devreden ¢ikmasini karsilamak igin artar. \

» Sekle bakiniz: \

* A =(8109 START FREQ 1) - (8112 Low FREQ 1) P 8116 = r+—

+ B = Cikis frekansi stop gecikmesi durumunda azalir. |

» C = Semada, frekans azaldikga yardimci motorun ¢alisma C |
durumu gésterilir (1 = Acik). |

+ Gri yol = Gecikmeyi gosterir — eger zaman tersine cevrilirse, 1 |
geriye dogru giden yol ayni degildir. Startla ilgili yol hakkindaki 0
detaylar icin 8109 START FREQ 1’deki semaya bakiniz.

Uyan! Dislk Frekans 1 degeri sunlarin arasinda olmalidir:

* (2007 MINIMUM FREQ) +1.

» 8109 START FREQ 1

P 8112 |

(P812)-1T — — — —
MINg —

Y~

8113

LOW FREQ 2

ikinci yardimei motoru stop etmek igin kullanilan frekans limitini belirler.

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

ikinci yardime1 motor su durumda stop eder:

+ iki yardimci motor galigiyor.

+ ACS550 c¢ikis frekansi limitin altina diger: 8113 - 1.

» Cikis frekansi en az 8116 AUX MOT START D sliresi kadar,serbest limitin (8113+1 Hz) altinda kalir.

8114

LOW FREQ 3

Uclncu yardimer motoru stop etmek igin kullanilan frekans limitini belirler.

+ Igletimin tam bir agiklamasi igin, bkz. 8112 LOow FREQ 1 .

Ugiincii yardimel motor su durumda stop eder:

+ Ug yardimci motor galigiyor.

« ACS550 c¢ikis frekansi limitin altina diger: 8114 - 1.

* Cikis frekansi en az 8116 AUX MOT START D sliresi kadar,serbest limitin (8114-1 Hz) altinda kalir.

8115

AUX MOT START D

Yardimci motorlar igin Start Gecikmesini ayarlar.

» Yardimci motor start edilmeden 6énce bu zaman slirecinde ¢ikis frekansi start frekans limitinin Gzerinde kalmalidir
(parametre 8109, 8110, veya 8111).

+ Isletimin tam bir aciklamasi icin, bkz. 8109 START FREQ 1 .

8116

AUX MOT STOP D.

'Yardimci motorlar igin Stop Gecikmesini ayarlar.
* Yardimci motor stop edilmeden dnce bu zaman siirecinde ¢ikis frekansi diisiik frekans limitinin altinda kalmalidir
(parametre 8112, 8113, veya 8114).

+ lIgletimin tam bir agiklamasi igin, bkz. 8112 LOW FREQ 1 .
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8117

NR OF AUX MOT

Yardimci motorlarin sayisini ayarlar.

» Her yardimci motor siiricinin start/stop sinyalleri gondermek igin kullandigi bir réle ¢ikigini gerektirir.
» Otomatik Degisim fonksiyonu kullanildiginda hiz ayarli motor i¢in ek bir role ¢ikisi gerektirir.

» Asagida gereken réle gikislarinin kurulumu tanimlanir.

Role Cikiglan

* Yukarida belirtildigi gibi, her yardimci motor siriictiniin start/stop sinyalleri géndermek igin kullandidi bir réle gikisi

gerektirir. Asagida suricinin motorlari ve réleleri nasil izledigi tanimlanir.

* ACS550 réle cikislart RO1...RO3’U saglar.

* Rodle gikislari RO4...RO6'y1 saglamak igin harici dijital gikis moddilleri eklenebilir.

» Parametreler 1401...1403 ve 1410...1412 sirasiyla RO1...RO6 rélelerinin nasil kullanildigini tanimlar — parametre
degeri 31 PFC, PFC i¢in kullanildigi sekliyle roleyi tanimlar.

» ACS550 artan sirada rolelere yardimci motorlar atar. E§er Otomatik Degistirme fonksiyonu segilemez kilindiysa,
birinci yardimci motor parametre ayari = 31 PFC ile birinci réleye bagli olandir ve bdyle devam eder. E§er Otomatik
Degistirme fonksiyonu kullaniliyorsa, atamalar cevrilir. Baglangigta hiz ayarli motor parametre ayari = 31 PFC ile
birinci réleye bagli olandir, birinci yardimci motor ise parametre ayari = 31 PFC ile ikinci roleye baglh olandir ve
bdyle devam eder.

] [{Réle Logic |
|:| B ACS550
ACS550
— LI |
i — i —

L, ] 5

i i

Standart PFC modu Otomatik Degismeli PFC modu

» Dérdincu yardimel motor, Uglinct yardimci motor ile ayni referans adimi, dusuk frekans ve start frekansi
degerlerini kullanir.
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Aciklama

» Asagidaki tablo Roéle Cikis parametreleri (1401...1403 ve 1410...1412) iginde yer alan bazi tipik ayarlar icin motor
atamalarini gésterir, burada ayarlar ya =31 (PFC), ya da =X (31 disinda her sey) seklindedir ve Otomatik Degistirme
fonksiyonu segilemez kilinmistir (8118 AUTOCHNG INTERV = 0).

Parametre Ayari ACS550 Role Atamasi

Otomatik Degisim Secilemez Kilinmistir

RO1 RO2 | RO3 RO4

RO5 | RO6

Yr. X X

Yr. Yr. X

N WIN =N = = 00

X Yr. Yr.

X
X
Yr. Yr. Yr. X
X
Yr.

N

X X X

0

X D x| X x| XN s

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

XD x| X XX o-na

w
—
%
—
x| x| D D x| x| wo s

31|31 1*1Yr. Yr. X X

X[ X[ X[ X[ X[ X
X[ <[ X[ x| X[ X<

“‘uyku”dadir.

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

» Asagidaki tablo Role Cikis parametreleri (1401...1403 ve 1410...1412) iginde yer alan bazi tipik ayarlar icin motor
atamalarini gOsterir, burada ayarlar ya =31 (PFC), ya da =X (31 disinda her sey) seklindedir ve Otomatik Degistirme
fonksiyonu etkinlestirilmistir (8118 AUTOCHNG INTERV = deger > 0).

Parametre Ayari ACS550 Role Atamasi

1

Otomatik Degisim Secilemez Kilinmigtir

4
0
2

RO1 RO2 | RO3 | RO4

N Y QN

RO5 | RO6

X wo s

31 PFC PFC X

W| W
i iy

31|31

AN 2N =

x [31(31 X PFC PFC

X
PFC _|PFC__|PFC |X
X
P

XXX 1 X X X FC

x| B x| X xo-~n~
XX X| X x| = =~
X R X| X XN = s

X
X
X
P

FC

X| X[ X[ X| <

31131 X 0**|PFC PFC X X

X

Standart PID kontrolii olarak galismak.

** = Yardimici motor yoktur, fakat otomatik degistirme fonksiyonu kullanimdadir.

8118

AUTOCHNG INTERV

Otomatik Degistirme fonksiyonunun igletimini denetler ve
degdisimler arasindaki araligi belirler.

» Otomatik degistirme zaman arali§i sadece hiz ayarli
motorun g¢alistigi zaman uygulanir.

+ Otomatik degistirme genel bir bakis icin, bkz. parametre
8119 AUTOCHNG LEVEL.

» Otomatik Degistirme uygulandidinda siriicti her zaman
serbest durusa geger.

» Otomatik degistirmenin segilir kiinmasi parametre 8120
INTERLOCKS = deger > 0 olmasini gerektirir.

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

0.1...336 = Otomatik motor degisimleri arasindaki isletim
zaman arahgi (start sinyalinin agik oldugu zaman).

Uyan! Segilir kilindiginda, Otomatik degistirme fonksiyonu
kilitlemelerin (8120 interlocks = deger > 0)
etkinlestiriimesini gerektirir. Otomatik degistirme
sirasinda kilitlemeler siiriiciiniin gii¢ ¢ikisini keser,
kontaklara zarar gelmesini 6nler.

\_l j Réle Logic

ACS550

Otomatik degisimli PFC modu
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8119

AUTOCHNG LEVEL

Otomatik degistirme i¢in ¢cikis kapasitesinin bir ylizdesi olarak ust bir limit ayarlayin. PID/PFC kontrol bloguna ait ¢ikis
limiti astiginda, otomatik degistirme korunur. Ornegin Pompa-Fan sistemi maksimum kapasiteye yakin calisiyorsa
otomatik degistirme’i 6nlemek i¢in bu parametreyi kullanin.

Otomatik Degistirmeye Genel Bakis

Otomatik Degistirme igletiminin amaci bir sistem iginde kullanilan ¢oklu motorlarin arasindaki ¢alisma siresini
esitlemektir. Her bir otomatik degistirme igletimi sirasinda:

» ACS550’ye bagh hiz ayarili motordan bagl farkli bir motorla gegis yapar.

» Diger motorlarin baslatma sirasi art arda devam eder.

Otomatik degistirme islevi sunlari gerektirir:

» Slrtcinln ¢ikis glg baglantilarini degistirmek icin harici anahtarlama diizenegi.

» Parametre 8120 INTERLOCKS = deger > 0.

Otomatik degistirme su durumlarda gerceklestirilir:

 Bir 6nceki otomatik degistirme'den beri gegen ¢alistirma stresi 8118 AUTOCHNG INTERV tarafindan belirlenen siireye
ulasir.

» PFC girisi, 8119 AUTOCHNG LEVEL parametresi tarafindan ayarlanan seviyenin altindadir.

Uyari!ACS550 otomatik degistirme uygulandiginda her zaman durma noktasina gelir.

Otomatik degistirme sirasinda otomatik degistirme PID cikis!
fonskiyonu asagidakilerin timini yapar (sekle bakiniz): \ 4PFC A
» Son otomatik degistirmeden beri gegen ¢alistirma siresi 100%y — — — — = /
8118 AUTOCHNG INTERV’e ulastiginda ve PFC girisi 8119 ’ 2PFC
AUTOCHNG LEVEL limiti altindaysa bir degisiklik
gerceklestirir. P 81197 - = = T 3pFC
» Hiz ayarli motoru stop eder 3PFC]
 Hiz ayarli motorun kontaktériini agar. 4PEC
» Motorlar igin start sirasini degistirmek icin start sira 2PFC T
sayacini yikseltir. . | Kﬁ
» Sirada yer alan bir sonraki motoru hiz ayarli motor olacak 1PFC | ;t

sekilde tanimlar.
» Egder motor galigiyorsa, motorun kontaktoriinii agar. Diger |
¢alisan herhangi bir motor engellenmez. ~<~— P 8118 —= -~— P 8118 —»
* Yeni hiz ayarli motorun kontaktoriini kapatir. Otomatik B
degistirme anahtarlama diizenegi ile bu motoru ACS550 A = 8119 AUTOCHNG LEVEL (izerindeki alan —

glc cikisina baglar. otomatik degistirmeye izin veriimez.
8122 PFC START DELAY slresi i¢in motor startini geciktirir. B = Otomatik degistirme gergeklesir.
Hiz ayarli motoru start eder. 1PFC, vb. = PID c¢ikisi her bir motor ile iliskilidir.

Degisim sirasindaki bir sonraki sabit hizli motoru tanimlar.

Ancak yeni hiz ayarli motor galisiyor ise (sabit hizli motor

olarak) yukaridaki motoru devreye sokar — bu otomatik degistirme 6ncesinde ve sonrasinda esit sayida motorun
calismasini sadlar.

» Normal PFC igletimi ile devam eder.

Start Sira Sayaci Cikis

Start sira sayacinin isletimi: frekans  Noaux ' 1aux ' 2aux

» Role ¢ikisi parametre tanimlari (1401...1403 ve 1410...1412) motorlar | motor | motorlar
baslangigtaki motor dizilimini belirler. (31 (PFC) degerine sahip MAX — — — — e i R
en dusuk parametre numarasi 1PFC’ye bagl réleyi, birinci
motoru tanimlar ve bdyle devam eder.) |

» Baslangigta 1PFC = hiz ayarli motor, 2PFC = 1nci yardimci |
motor, vb. |

+ Birinci otomatik degistirme dizilimi sOyle degistirir: 2PFC = hiz
ayarli motor, 3PFC = 1nci yardimci motor, ..., 1PFC = son |
yardimci motor. Alan |

« Bir sonraki otomatik degistirme dizilimi tekrar degistirir ve boyle Otomatik degistirme
devam eder. Izin var . PID gikisi | -

s f - U U | —»
Tdm etkin olmayan motorlar kilitli oldugu i¢in oldugu igin P 8119 100%

otomatik degistirme ihtiya¢ duyulan bir motoru ¢alistiramazsa,
surici bir alarm goérintdler (2015, 2015, PFC INTERLOCK).
» ACS550 besleme enerijisi kesildiginde saya¢ mevcut otomatik degistirme ¢evrim konumlarini kalici bellekte
muhafaza eder. Tekrar enerjilendiginde otomatik degistirme ¢evrimi hafizada depolandigi konumda basglar.
* PFC réle konfiglirasyonu degistirilirse (ya da PFC etkin degeri degistirilirse), cevrim ilk durumuna getirilir.
(Yukaridaki ilk maddeye bakiniz.)
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8120

INTERLOCKS

Kilittleme fonksiyonunun iglevini tanimlar. Kilitteme fonksiyonu segilir kilindiginda:

+ Komut sinyali bulunmadiginda kilitteme etkinlestirilmistir.

» Komut sinyali bulundugunda kilitleme etkinligi kaldiriimigtir.

» Hiz ayarli motorun kilittemesi etkinlestirildiginde start komutu verilirse ACS550 baslatilmayacaktir — kontrol paneli
bir alarm gorintiler (2015, PFC INTERLOCK).

Her bir kilitleme devresini su sekilde baglayin:

* Motorun A¢gma/Kapama anahtarinin kontagini kilitteme devresine baglayin — surictinin PFC logic sistemi bundan
sonra motor anahtarinin kapali oldugunu fark edebilir ve bundan sonraki kullanilabilir motoru baslatabilir.

» Motorun termik rélesinin kontagini (veya motor devresindeki bir baska koruyucu aygiti) kilitteme girisine baglayin -
bundan sonra surticiiniin PFC logic sistemi motorda bir hatanin etkinlestirildigini fark edip motoru durdurabilir.

0 = NOT SEL — Kilit fonksiyonunu devre digi birakir. Tim dijital girisler diger amaglar icin kullanilabilir.
» 8118 NOT SEL — = 0 olmasini gerektirir (Eger kilitteme fonksiyonu segilemez kilindiysa, otomatik degistirme

fonksiyonu da secilemez kilinmalidir.)

1 = DI1 — Kilitleme fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rélesi icin kilitleme sinyaline bir dijital giris (DI1 ile
baslayan) atar. Bu atamalar asagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baglidirlar:
* PFC rolelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi) ve deger = 31 PFC)
» Otomatilk degistirme fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 ise segilemez degilse segilir).

PFC Otomatik Degistirme Devre | Otomatik Degistirme Etkin
Rolelerini Disi (P 8118)
n Sayisi (P 8118)
0 DI1: Hiz Ayarli Motor Kullanilamaz
DI2...DI6: Serbest
1 DI1: Hiz Ayarli Motor DI1: Birinci PFC Rolesi
DI2: Birinci PFC Rolesi DI2...DI6: Serbest
DI3...DI6: Serbest
2 DI1: Hiz Ayarli Motor DI1: Birinci PFC Rolesi
DI2: Birinci PFC Rolesi DI2: ikinci PFC Rélesi
DI3: Ikinci PFC Rélesi DI3...DI6: Serbest
DI4...DI6: Serbest
3 DI1: Hiz Ayarli Motor DI1: Birinci PFC Rolesi
DI2: Birinci PFC Rolesi DI2: Ikinci PFC Rélesi
DI3: ikinci PFC Rélesi pI13: Uglincii PFC Rélesi
pi4: Uglincli PFC Rélesi DI4...DI6: Serbest
DI5...DI6: Serbest
4 DI1: Hiz Ayarli Motor DI1: Birinci PFC Rdlesi
DI2: Birinci PFC Rolesi DI2: ikinci PFC Rélesi
DI3: ikinci PFC Rélesi DI13: Uglincii PFC Rélesi
pi4: Uglincli PFC Rélesi DI4: Dérdunct PFC Roélesi
DI5: Dordiinci PFC Rolesi DI5...DI6: Serbest
DI6: Serbest
5 DI1: Hiz Ayarli Motor DI1: Birinci PFC Rolesi
DI2: Birinci PFC Roélesi DI2: ikinci PFC Rélesi
DI3: ikinci PFC Rélesi pI13: Uglincii PFC Rélesi
pi4: Uglincii PFC Rélesi DI4: Dérduinct PFC Rolesi
DI5: Dordinci PFC Rolesi DI5: Besinci PFC Rolesi
DI6: Besinci PFC Rolesi DI6: Serbest
6 Kullanilamaz DI1: Birinci PFC Rolesi
DI2: Ikinci PFC Rélesi
pI13: Uglincii PFC Rélesi
DI4: Dorduinct PFC Rolesi
DI5: Beginci PFC Rolesi
DI6: Altinci PFC Rolesi
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2 = DI2 — Kilitleme fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rélesi icin kilitleme sinyaline bir dijital giris (DI2 ile
baslayan) atar. Bu atamalar asagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baglidirlar:
* PFC rdlelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi), degeri = 31 PFC)
» Otomatik degistirme fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 ise secilemez degilse segilir).
PFC Otomatik Degistirme |Otomatik Degistirme Etkin
Rolelerini Devre Disi (P 8118)
n Sayisi (P 8118)
0 DI1: Serbest Kullanilamaz
DI2: Hiz Ayarli Motor
DI3...DI6: Serbest
1 DI1: Serbest DI1: Serbest
DI2: Hiz Ayarli Motor DI2: Birinci PFC Rolesi
DI3: Birinci PFC Rolesi DI3...DI6: Serbest
DI4...DI6: Serbest
2 DI1: Serbest DI1: Serbest
DI2: Hiz Ayarli Motor DI2: Birinci PFC Rolesi
DI3: Birinci PFC Rolesi DI3: Ikinci PFC Rélesi
DI4: ikinci PFC Rélesi DI4...DI6: Serbest
DI5...DI6: Serbest
3 DI1: Serbest DI1: Serbest
DI2: Hiz Ayarli Motor DI2: Birinci PFC Rolesi
DI3: Birinci PFC Rolesi DI3: ikinci PFC Rélesi
DI4: ikinci PFC Rélesi D14: Ugiincli PFC Rélesi
pI5: Uglincii PFC Rélesi DI5...DI6: Serbest
DI6: Serbest
4 DI1: Serbest DI1: Serbest
DI2: Hiz Ayarli Motor DI2: Birinci PFC Rolesi
DI3: Birinci PFC Rolesi DI3: Ikinci PFC Rélesi
DI4: ikinci PFC Rélesi pi4: Uglincii PFC Rélesi
pI5: Uglincli PFC Rélesi DI5: Dordiinct PFC Rolesi
DI6: Dordiinci PFC Rolesi  |DI6: Serbest
5 Kullanilamaz DI1: Serbest
DI2: Birinci PFC Rolesi
DI3: Ikinci PFC Rélesi
pi4: Uglincii PFC Rélesi
DI5: Dérdiincu PFC Roélesi
DI6: Besinci PFC Rolesi
6 Kullanilamaz Kullanilamaz
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PFC |Otomatik Degistirme Devre | Otomatik Degistirme etkin
Rolelerini disi (P 8118)
n Sayisi (P 8118)
0 DI1...DI2: Serbest Kullanilamaz
DI3: Hiz Ayarli Motor
DI4...DI6: Serbest
1 DI1...DI2: Serbest DI1...DI2: Serbest
DI3: Hiz Ayarli Motor DI3: Birinci PFC Roélesi
DI4: Birinci PFC Rolesi DI4...DI6: Serbest
DI5...DI6: Serbest
2 DI1...DI2: Serbest DI1...DI2: Serbest
DI3: Hiz Ayarli Motor DI3: Birinci PFC Roélesi
DI4: Birinci PFC Rolesi DI4: ikinci PFC Rélesi
DI5: Ikinci PFC Rélesi DI5...DI6: Serbest
DI6: Serbest
3 DI1...DI2: Serbest DI1...DI2: Serbest
DI3: Hiz Ayarli Motor DI3: Birinci PFC Rolesi
DI4: Birinci PFC Rolesi DI4: ikinci PFC Rélesi
DI5: [kinci PFC Rélesi pI5: Uglincli PFC Rélesi
D16: Uglincli PFC Rélesi DI6: Serbest
4 Kullanilamaz DI1...DI2: Serbest
DI3: Birinci PFC Rolesi
DI4: ikinci PFC Rélesi
pI5: Uglincii PFC Rélesi
DI6: Dordincl PFC Rolesi
5...6 Kullanilamaz Kullanilamaz

PFC |Otomatik Degistirme devre | Otomatik Degistirme Etkin
Rélelerini disi (P 8118)
n Sayisi (P 8118)
0 DI1...DI3: Serbest Kullanilamaz
DI4: Hiz Ayarli Motor
DI5...DI6: Serbest
1 DI1...DI3: Serbest DI1...DI3: Serbest
DI4: Hiz Ayarli Motor DI4: Birinci PFC Rolesi
DI5: Birinci PFC Rolesi DI5...DI6: Serbest
DI6: Serbest
2 DI1...DI3: Serbest DI1...DI3: Serbest
DI4: Hiz Ayarli Motor DI4: Birinci PFC Rolesi
DI5: Birinci PFC Rolesi DI5; ikinci PFC Rélesi
DI6: ikinci PFC Rélesi DI6: Serbest
3 Kullanilamaz DI1...DI3: Serbest
DI4: Birinci PFC Rolesi
DI5; ikinci PFC Rélesi
p16: Uglincii PFC Rélesi
4...6 |Kullanilamaz Kullanilamaz

3 = DI3 — Kilitleme fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rélesi icin kilitleme sinyaline bir dijital giris (DI3 ile
baslayan) atar. Bu atamalar asagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baglidirlar:
* PFC rolelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi), degeri = 31 PFC)
» Otomatik degistirme fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 ise secilemez degilse segilir).

4 = D14 — Kilitleme fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rélesi igin kilitleme sinyaline bir dijital giris (D14 ile
baslayan) atar. Bu atamalar asagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baglidirlar:

* PFC rolelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi), dederi = 31 PFC)

» Otomatik degistirme fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 ise segilemez degilse segilir).
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5 = D15 — Kilitleme fonksiyonunu segilir kilar ve her bir PFC rélesi igin kilitteme sinyaline bir dijital giris (DI5 ile
baslayan) atar. Bu atamalar asagidaki tabloda tanimlanmistir ve sunlara baglidirlar:
* PFC rdlelerinin sayisi (1401...1403 ve 1410...1412 parametrelerinin sayisi), degeri = 31 PFC)
» Otomatik degistirme fonksiyonunun durumu (eger 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 ise secilemez degilse segilir).

PFC

n Sayisi

Rolelerini

Otomatik Degistirme
devre disi
(P 8118)

Otomatik Degistirme
etkin
(P 8118)

0

DI1...DI4: Serbest
DI5: Hiz Ayarli Motor
DI6: Serbest

Kullanilamaz

DI1...DI4: Serbest
DI5: Hiz Ayarli Motor
DI6: Birinci PFC Rolesi

DI1...D14: Serbest
DI5: Birinci PFC Rodlesi
DI6: Serbest

Kullanilamaz

DI1...D14: Serbest
DI5: Birinci PFC Rolesi
DI6: lkinci PFC Rolesi

3...6

Kullanilamaz

Kullanilamaz

[e))
]

DI6 — Kilitleme fonksiyonunu segilir kilar ve hiz ayarli motor igin Kilitl
8118 AUTOCHNG INTERV = 0 olmasini gerektirir.

leme sinyaline bir DI6 dijital girisi atar.

PFC Otomatik Degistirme |Otomatik Degistirme
Rolelerinin devredisi etkin
Sayisi
0 DI1...DI5: Serbest Kullanilamaz
DI6: Hiz Ayarli Motor
1 Kullanilamaz DI1...DI5: Serbest
DI6: Birinci PFC Rolesi
2...6 Kullanilamaz Kullanilamaz

Devreye Alma



ACS550 Kullanim Kilavuzu 153

Kod |Agiklama
8121 |REG BYPASS CTRL
Regulatér bypass kontroliinl secer. Regtilatér bypass kontroll etkinlestirildiginde PID regulatéri olmadan basit bir
kontrol mekanizmasi saglar.
* Yalniz 6zel uygulamalar igin regilatér bypass fouT
kontroltnd kullanin.
0 = NO — Reglilator bypass kontroliinii devre digi fMAX
birakir. Striict normal PFC referansini kullanir: 1106 |
REF2 SELECT.
1 = YES — Regiilatér bypass denetimini etkinlestirir. |
* Proses PID regtlatori baypas edilir. P 8110 - |
PID’nin gercek degeri PFC referansi (girig) olarak P 8109 .
kullanilir. Normal olarak EXT REF2 PFC referansi |
olarak kullanilir. |
* Sirtci, PFC frekans referansi igin 4014 FBK SEL P 8113
(veya 4114) tarafindan tanimlanan geri besleme ! |
sinyalini kullanir. P 8112 - | |
« Sekil Gicld motor sisteminde kontrol sinyali 4014 FBK |
SEL (veya 4114) ve hiz ayarli motorun frekansi FMIN-— | .
arasindaki iliskiyi gosterir. \ [ I'P 4014
Ornek: Agagidaki semada pompalama istasyonunun <— A —><— B —>= C > (%)
9|K|§|ndaki akig, giriste dlgulen akis tarafindan kontrol A = Higbir yedek motor calismiyor
edilir. .
B = Bir yedek motor ¢aligiyor
C = iki yedek motor galigiyor
Mains 3~ 73 4 Kontaktorlef
73| Acss50 | P1 ]
(P2 | %3
P3| I !
*A 3 P1 Cikig Borusu 1
Depolama
| Tanki N
Giris B | P2 Cikis Borusu2
iris Borusu | \_T
P3 Cikis Borusu3
8122 |PFC START DELAY
Sistemdeki hiz ayarli motorlar igin start gecikmesini belirler. Bu gecikmeyi kullanarak surlci asagidaki sekilde galisir:
» Hiz ayarli motorun kontaktériini kapar — motoru ACS550 gli¢ gikisina baglar.
» 8122 PFC START DELAY sdresi i¢cin motor startini geciktirir.
* Hiz ayarli motoru start eder.
» Yardimci motorlari baslatir. Gecikme igin parametre 8115’e bakiniz.
Uyari! Star-delta starterleri ile donatilan motorlarin PFC Start Gecikmesi’ne gereksinimleri vardir.
» ACS550 réle gikisi motoru devrede konumuna getirdikten sonra, star-delta starteri bir baska star baglantisini
anahtarlamali ve sonra siirlici glic uygulamadan 6nce delta baglantisina geri donmelidir.
» Boylece PFC Start Gecikmesi start delta starterin zaman ayarindan daha uzun sireli olmalidir.
8123 |PFC ENABLE

PFC kontrollinii seger. Segilir kilindiginda PFC kontrolu:

» Cikis istemi arttikga veya azaldikga yardimici sabit hiz motorlarini devreye sokar ya da devreden c¢ikarir . 8109
START FREQ 1 - 8114 Low FREQ 3 parametreleri, strtcl ¢ikis frekansina gére anahtarlama noktalarini tanimlar.

* Yardimci motorlar eklendikge hiz ayarli motor ¢ikisini azaltir ve yardimci motorlar devreden ¢ikarildik¢a hiz ayarli
motor ¢ikigini artirir.

+ Segilir kilindiginda Kilitteme fonksiyonlarini temin eder.

* 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 SCLALAR olmasini gerektirir.

0 = NOT SEL — PFC denetimini devre disi birakir.

1 = ACTIVE — PFC denetimini etkinlestirir.

Devreye Alma
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Kod [Aciklama
8124 |ACC IN AUX STOP

Sifirdan maksimum frekans rampasiigin PFC hizlanma fOUT,

sUresini ayarlar. PFC hizlanma rampasi:

* Yardimcli bir motor kapatildiginda hiz ayarli motora Al '
uygulanir. \ B

» Grup 22 Hizlanma/Yavaslama’da tanimlanan hizlanma |
rampasinin yerine geger.

* Yalniz ayarli motorun ¢ikigl, kapatilan yardimci motorun | /‘ |
cikisina esit miktarda artirilana dek uygulanir. « Bunun
ardindan Grup 22’'de tanimlanan hizlanma rampasi: | P 8125 | P&t =t
Hizlanma/Yavaglama uygulanir. | |

0 = NOT SEL. Yro ) | |

0.1...1800 = Girilen degeri hizlandirma zamani olarak Motor |
kullanip bu fonksiyonu etkinlestirir. 1+ — fi | ¢

8125 DEC IN AUX START 0 -

Maksimumdan sifira frekans rampasi igin PFC yavaglama | A = Grup 22 parametreleri (2202 veya 2205) kullanarak

suresini ayarlar. Bu PFC yavaslama rampasi: hiz ayarli motorun hizlandirmasi.

« Yardimei bir motor acildiginda hiz ayarli motora * B = Grup 22 parametreleri (2203 veya 2206) kullanarak
uygulanir. hiz ayarli motorun yavaslatiimasi.

* Grup 22 Hizlanma/Yavaglama’'da tanimlanan » Yardimci motor baglatildiginda, hiz ayarli motor 8125
yavaslama rampasinin yerine gecer: DEC IN AUX START kullanarak yavaglar.

* Yalniz ayarli motorun ¢ikisi, yardimici motorun cikisina |* Yardimci motor durdugunda, hiz ayarli motor 8124 Acc
esit miktarda azaltilana dek uygulanir. « Grup 22 IN AUX STOP kullanarak hizlanir.
Hizlanma/Yavaglama’da tanimlanan yavaslama
rampasi uygulanir.

0 = NOT SEL.

0.1...1800 = Girilen degeri yavaslama zamani olarak
kullanip bu fonksiyonu etkinlestirir.

8126 |TIMED AUTOCHNG

Zaman Ayari islevini kullanarak otomatik degistirme ayarlar. Bkz. parametre 8119 AUTOCHANGE LEVEL.

0 = NOT SEL.

1 = TIMER FUNCTION 1 — Zamanlayici fonksiyonu 1 etkinlestirildiginde otomatik degistirme 6zelligini etkinlestirir.

2...4 = TIMER FUNCTION 2...4 — Zamanlayici fonksiyonu 2...4 aktifken otomatik degistirme 6zelligini etkinlestirir.

8127 |MOTORS

PFC tarafindan kontrol edilen motorlarin gergek sayisini belirler (maksimum 7 motor, 1 hiz ayarli, 3 dogrudan

cevrimici bagh ve 3 yedek motor).

» Bu deger, ayni zamanda hiz ayarli motoru da kapsamaktadir.

» Bu deger, otomatik degistirme fonksiyonu kullaniliyorsa PFC'ye ayriimis role sayisiyla da uyumlu olmalidir.

» Otomatik degistirme fonksiyonu kullaniimiyorsa, hiz ayarli motorda, PFC'ye ayriimig bir réle ¢ikisi bulunmasi
gerekmemektedir, ancak bu deger icinde yer almalidir.

Devreye Alma




ACS550 Kullanim Kilavuzu 155

Grup 98: Options (Opsiyonlar)

Bu grup opsiyonlari ve dzellikle surtcu ile seri haberlesmenin etkinlestiriimesi igin
gerekli konfigrasyonlari yapar.

Kod

Aciklama

9802

COMM PROT SEL

Haberlesme protokollini seger.

0 = NOT SEL — Haberlesme protokoll secgilmemisgtir.

1 = STD MODBUS — Siirlicl, RS485 kanali tizerinden Modbus haberlesme kurar (X1-haberlesme, terminal).
* Ayrica bkz. parametre Grup 53 EFB PROTOCOL.

4 = EXT FBA — Siiriicu, slriclinin opsiyonlu 2.yuvasindaki fieldbus adaptér modiili yoluyla haberlesme saglar.
* Ayrica bkz. parametre Grup 51 EXT COMM MODULE.
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Dahili Fieldbus

Genel bilgiler

ACS550, standart seri haberlesme protokoll kullanan harici bir sistemden kumanda
edilecek sekilde ayarlanabilir. Seri haberlesme kullanirken ACS550 iki sekilde
calisabilir:

» Tum kontrol bilgilerini fieldbustan alir veya

» Fieldbus kontrolu digital veya analog girisler gibi diger mevcut kontrol yerleri ve
kontrol panelinin olusturdugu bir kombinasyonla kontrol edilir.

Fieldbus Kontrolori
| Fieldbus

V

Diger Cihazlar

8

Asagidakilerden birini kullanarak baglayin:
. X1:28...32 terminallerinde standart
dahili fieldbus (EFB)

. 2 numarall yuvaya takilan fieldbus
adaptdr (FBA) moduli (segenek Rxxx) ‘

|

iki temel seri haberlesme konfigiirasyonu mimkiindiir:

+ Dahili fieldbus (EFB) — Kontrol karti Gzerindeki X1:28...32 terminallerinde RS485
arabirimini kullanarak kontrol sistemi Modbus® protokoll tzerinden siriclyle
haberlesebilir. (Protokol ve profil agiklamalari icin, bkz. bu bolimin ileriki
sayfalarinda "Modbus Protokoli Teknik Verileri" ve "ABB Kontrol Profilleri Teknik
Verileri".)

* Fieldbus adaptéri (FBA) — Bkz. "Fieldbus Adaptér", sayfa 186.

Kontrol Arabirimi

Genel olarak, Modbus ve slriict arasindaki temel kontrol arabirimi asagidakilerden
olusmaktadir:

* Cikis Wordleri

— Kontrol Word
— Referans1
— Referans2

+ Giris Wordleri

— Durum Word
— Gercgek deger 1
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Planlama

Mekanik ve

A

— Gergek deger 2
— Gercgek deger 3
— Gergek deger 4
— Gercgek deger 5
— Gercgek deger 6
— Gercgek deger 7
— Gergek deger 8

Bu word'lerin igerikleri profiller tarafindan tanimlanir. Kullanilan profiller hakkinda
ayrinti icin, bkz. "ABB Kontrol Profilleri Teknik Verileri", sayfa 175.

Uyari! “Cikis” ve “giris” kelimeleri, fieldbus kontroloriine gére kullaniimaktadir.
Ornegin, gikis, fieldbus kontrolériinden siirlicliye gelen veri akisini tanimlar ve bu,
surdcu agisindan bir girigtir.

Ag planlamasi asagidaki sorulari yanittamalidir:
* Aga hangi tipte ve ne kadar cihaz baglanmalidir?
« Surucullere hangi kontrol bilgileri génderilmelidir?

» Sdruculerden kontrol sistemine hangi yorum bilgileri génderilmelidir?

Elektrik Kurulumu — EFB

Uyari! Baglantilar sadece, siiriiciiniin gli¢ kaynagiyla baglantisi kesildiginde
yapiimalidir.

28...32 surlcu terminalleri RS485 haberlesme igindir.

» Belden 9842 veya dengini kullanin. Belden 9842, ikili, buktlmas, ekranl gift
kablodur ve dalga empedansi 120 W'tir.

* RS485 hatti icin bukimli ekranli tel giftlerinden birini kullanin. Bu tel ¢iftini tim A
(-) terminallerini birbirine baglamak ve tim B (+) terminallerini birbirine baglamak
icin kullanin.

» Toprak hatti icin (terminal 31) diger ciftteki tellerden birini kullanarak diger teli bog
birakin.

* RS485 hattini higbir noktada dogrudan topraklamayin. Hattaki tim cihazlari, ilgili
topraklama terminallerini kullanarak topraklayin.

» Toprak kablolari kapali devre olusturmamalidir ve tim cihazlar ortak bir noktada
topraklanmalidir.

* RS485 hattini ayrilma hatlar olmadan bir halkali zincirli baraya baglayin.

Dahili Fieldbus
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Agdaki guraltiyu azaltmak icin agin her iki ucundaki 120 W direncler kullanarak
RS485 agini sonlandirin. Sonlandirma direnclerini baglamak veya baglantisini
kesmek igin DIP anahtarini kullanin. Asagidaki diyagram ve tabloya basvurunuz.

Sonlandiriimig Sonlandiriimis
Istasyon istasyon istasyon Istasyon
[eeee] [cee0e]
X1 Tanimlama Donanim Agiklamasi
28 | Ekran RS485 Multidrop uygulamasi RS485 arabirimi
29 | B (Poxzitif + 28|SCR J2 J2
: ) SCR 29|B T
30 | A (Negatif -) + olA A
- A ON
31 | AGND GND 31|AGND ON
32 |Ek SCR 32[SCR N konu
ran 7 OFF konumu  ON konumu
J_r Hat sonlandirma
GND

Kablonun her iki ucundaki ekrani bir sriictiye baglayin. Bir ucunda ekrani 28
numarall terminali ve diger ucunda 32 numarall terminale baglayin. Gelen ve
giden kablo ekranlarini ayni terminale baglamayin, aksi takdirde ekranlama
surekli olacaktir.

Konfiglirasyon bilgileri icin asagidakilere basvurun:

— asagida "Haberlesme Ayarlari— EFB".

— "Sdurdcu Kontrol Fonksiyonlarini Etkinlestiriimesi - EFB", sayfa 158.

— Uygun EFB protokoll 6zel teknik verileri. Ornegin, "Modbus Protokolii Teknik
Verileri", sayfa 166.

Haberlegsme Ayarlari—- EFB

Seri Haberlegsme Secgimi

Seri haberlesmeyi etkinlestirmek icin parametre 9802'yi COMM PROTOCOL SEL =
1 (STD MODBUS) olarak ayarlayin.

Uyari! Eger panel Uzerinde istenilen segimi géremezseniz slrictnizin uygulama
belleginde bu protokol yazilimi yoktur.
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Seri Haberlesme Konfiglirasyonu
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9802 ayari, haberlesme igslemini tanimlayan parametrelerdeki uygun varsayilan
degerleri otomatik olarak ayarlar. Bu parametreler ve aciklamalari asagida
verilmektedir. Ozel olarak, istasyon numarasinin ayar gerektirdigini unutmayin.

Protokol Referansi

Kod Aciklama

Modbus

5301 | EFB PROTOCOL ID Degistirmeyin. 9802 COMM PROT SEL
Protokoliin tanimlama ve program revizyonunu parametresi icin girilen sifir disindaki
icerir. herhangi bir deger bu parametreyi

otomatik olarak ayarlar. Formati
asagidaki gibidir: xx = protokol tanimi ve
YY = program revizyonu oldugunda
XXYY.

5302 | EFB STATION ID Agdaki her bir surtictiye, bu parametre
RS485 hattinin digim adresini tanimlar. icin ayri bir deger verin.

Bu protokol segildiginde bu parametre

icin varsayilan deger asagidaki gibidir: 1
Uyari! Yeni adresin gecerli olmasi igin stricti gticti dénustirtlmelidir veya yeni bir adres
secilmeden once ilk olarak 5302, 0'a ayarlanmalidir. 5302 = 0 olarak birakildiginda RS485
kanali resetlenir ve haberlesme devre digi birakilir.

5303 | EFB BAUD RATE Bu protokol segildiginde bu parametre
RS485 baginin haberlesme hizini saniyede kbit icin varsayilan deger asagidaki gibidir:
(kbit/san) seklinde tanimlar. 9.6
1.2 kbit/san 19,2 kbit/san
2,4 kbit/san 38,4 kbit/san
4,8 kbit/san 57,6 kbit/san
9,6 kbit/san 76,8 kbit/san

5304 | EFB PARITY Bu protokol segildiginde bu parametre
RS485 haberlesmesi ile kullanilacak veri uzunlugu | I¢in varsayilan deger asagidaki gibidir: 1
esligi ve stop bitlerini tanimlar.

* Ayni ayarlar tim on-line istasyonlarda
kullaniimalidir.

0 = 8N1 — 8 veri biti, Eslik yok, bir stop biti.

1 = 8N2 — 8 veri biti, Eslik yok, iki sto biti.

2 = 8e1 — 8 veri biti, Cift eslik, bir stop biti.

3 =801 — 8 veri biti, Tek eslik, bir stop bit.

5305 | EFB CTRL PROFILE Bu protokol secildiginde bu parametre
EFB protokolii tarafindan kullanilan haberlesme icin varsayilan deger agagidaki gibidir: 0
profilini seger.

0 = ABB DRV LIM — Kontrol/durum Word'lerinin
calisma yontemi, ACS400'de kullanilana benzer
olarak ABB Surici Profiline uygundur.

1 = DCU PROFILE — Kontrol/Durum Word'lerinin
galisma yontemi, 32 bitlik Profiline uygundur.

2 = ABB DRV FULL — Kontrol/durum Wordlerinin
galisma yontemi, ACS600/800'de kullanilana
benzer olarak ABB Suruci Profiline uygundur.

Uyan! Haberlesme ayarlarinda herhangi bir degisiklik meydana geldikten sonra ya
enerjisini acip kapayarak ya da istasyon numarasini (5302) silip sonra geri
yukleyerek yeniden etkinlestirilmelidir.
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Surucu Kontrol Fonksiyonlarini Etkinlestiriimesi - EFB

Siiriiciiyii Kontrol Etme

Farkl siricl fonksiyonlarinin fieldbus kontroli asagidaki amaclarla konfiglirasyona
gereksinim duyar:

« Surdcundn fonksiyonun fieldbus kontrollind kabul etmesini saglamak.
» Kontrol igin gerekli her surtcu verisini bir fieldbus girisi olarak tanimlamak.
» Sdrdcl icin gerekli her kontrol verisini bir fieldbus ¢ikisi olarak tanimlamak.

Asagidaki bélimlerde genel diizeyde her bir kontrol fonksiyonunun ihtiya¢ duydugu
konfigirasyon aciklanmaktadir. Protokole 6zel ayrintilar icin, FBA moddillyle birlikte
verilen dékimanlara bagvurun.

Start/Stop Yon Kontrolii

Surdcinln start/stop/yén kontroll igin fieldbus kullanimi asagidakileri
gerektirmektedir:

» Sdricl parametre degerleri asagidaki gibi ayarlanmalidir.

* Uygun konumdaki fieldbus kontroloru tarafindan saglanan komut. (Konum,
protokole bagh olan Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Modbus1 Protokol Referansi
Siiriicli Parametresi Deger Aciklama
ABB DRV DCU PROFILI
1001 | EXT1 COMMANDS | 10 (comm) | Ext1 segili halde 40001 bit 0...3 | 40031 bit 0, 1
fieldbus tarafindan
Start/Stop.
1002 | EXT2 COMMANDS | 10 (comm) | Ext2 segili halde 40001 bit 0...3 | 40031 bit 0, 1
fieldbus tarafindan
Start/Stop.
1003 | DIRECTION 3 (TALEP) Fieldbus tarafindan yon. 4002/40032 40031 bit 3

1. Modbus igin protokol referansi kullanilan profile bagli olabilir,tablolardaki iki stitun buradan
gelmektedir. Bir stitun, ABB Suriicleri profiliyle ilgilidir, bu, parametre 5305 = 0 (ABB DRV LIM) veya
5305 = 2 (ABB DRV FULL) oldugunda segilir. Diger siitun, parametre 5305 = 1 (DCU PROFILE)
oldugunda segcili olan DCU profiliyle ilgilidir. Bkz. "ABB Kontrol Profilleri Teknik Verileri", sayfa 175.

2. Bu referans, yon kontroll saglar — negatif bir referans yéne dénme saglar.
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Giris Referansi Se¢imi
Surlcuye giris referanslari saglamak igin fieldbus't kullanmak asagidakileri gerektirir:
» Sdrucl parametre dederleri asagidaki gibi ayarlanmalidir.

* Fieldbus kontroldru tarafindan saglanan referans word'iniin uygun konumda
olmasi. (Konum, protokole badli olan Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Modbus Protokol

Siiriicii Parametresi | Deger Aciklama Referansi
ABB DRV DCU PROFILI
1102 | EXT1/EXT2 SEL | 8 (COMM) FieIQb_us tarafindan referans seti 40001 bit 11 | 40031 bit 5
segimi.
1103 | REF1 SEL 8 (comm) | Fieldbus tarafindan giris referansi 1. 40002
1106 | REF2 SEL 8 (comm) | Fieldbus tarafindan giris referansi 2. 40003

Referans Olgeklendirme
Gerekli oldugunda, REFERANSLAR O6lgeklendirilebilir. Bkz. asagida:
* "40002" "Modbus Protokoll Teknik Verileri" bélimindeki Modbus Register.

« "ABB Kontrol Profilleri Teknik Verileri" bélimiindeki "Referans Olgeklendirme".

Cesitli Suriucu Kontroli
Cesitli surtcu kontrolu icin fieldbus kullaniimasi asagidakileri gerektirir:
» Sdrucl parametre dederleri asagidaki gibi ayarlanmalidir.

+ fieldbus kontrol6ri tarafindan saglanan komut'un konumda olmasi. (Konum,
protokole bagli olan Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Modbus Protokol
Siiriicii Parametresi Deger Agciklama Referansi
ABB DRV | DCU PROFILI
1601 | RUN ENABLE 7 (comMm) | Fieldbus ile galistirma izni. 40001 bit 3 | 40031 bit 6
(ters)
1604 | FAULT RESET SEL | 8 (comM) | Fieldbus ile hata resetleme. 40001 bit 7 | 40031 bit 4
1606 | LOCAL LOCK 8 (comm) | Fieldbus'ta lokal kilit segimi igin Gegerli 40031 bit 14
kaynak. degil
1607 | PARAM SAVE 1 (sAvE) | Degistirilen parametreleri bellege 41607
kaydeder (sonra deger 0'a geri
doner).
1608 | START ENABLE 1 7 (comm) | Start izni 1 igin kaynak, fieldbus Gegerli 40032 bit 2
word'tudar. degil.
1609 | START ENABLE 2 7 (comMm) | Start izni 2 igin kaynak, fieldbus 40032 bit 3
Komut Word'tdr.
2013 | MIN TORQUE SEL 7 (comm) | Fieldbus'ta minimum moment 40031 bit 15
secimi igin kaynak.
2014 | MAX TORQUE SEL | 7 (comMM) | Fieldbus'ta maksimum moment
secimi igin kaynak.
2201 | ACC/DEC 1/2 SEL 7 (comwm) | Fieldbus'ta rampa cifti segimi igin 40031 bit 10
kaynak.
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Role Cikis Kontrolii
Role cikis kontroli icin fieldbus kullaniimasi asagidakileri gerektirir:
« SUrdcl parametre degerleri asagidaki gibi ayarlanmalidir.

+ Fieldbus kontroloru saglanmis, ikili kodlanmig, réle komutlari uygun konumda.
(Konum, protokole bagl olan Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Modbus Protokol Referansi

Siriicli Parametresi Deger Aciklama
ABB DRV ‘ DCU PROFILI

1401 RELAY OUTPUT 1 | 35 (comM) | Rdle Cikisi 1, fieldbus 40134 bit 0 veya 00033
tarafindan kontrol ediliyor.

1402 RELAY OUTPUT 2 | 35 (coMmM) | Réle Cikisi 2, fieldbus 40134 bit 1 veya 00034
tarafindan kontrol ediliyor.

1403 RELAY OUTPUT 3 | 35 (coMmM) | Réle Cikisi 3, fieldbus 40134 bit 2 veya 00035
tarafindan kontrol ediliyor.

1410 RELAY OUTPUT 4 | 35 (coMmM) | Rdle Cikisi 4, fieldbus 40134 bit 3 veya 00036

(Not 1) tarafindan kontrol ediliyor.
1411 RELAY OUTPUT 5 | 35 (comm) | Role Cikigi 5, fieldbus 40134 bit 4 veya 00037
(Not 1) tarafindan kontrol ediliyor.
1412 RELAY OUTPUT 6 | 35 (coMmM) | Réle Cikisi 6, fieldbus 40134 bit 5 veya 00038
(Not 1) tarafindan kontrol ediliyor.

1. 3'ten fazla réle bir harici réle modulinin eklenmesini gerektirir.

Uyari! Role durumu geri beslemesi, asagida anlatilan konfiglrasyon olmadan

gergeklesir.
Modbus Protokol
Siiriicii Parametresi Agiklama Referansi
ABB DRV | DCU PROFILI
0122 RO 1-3 STATUS Roéle 1...3 durumu. 40122
0123 RO 4-6 STATUS Roéle 4...6 durumu. 40123

Analog Cikis Kontrolii

Analog ¢ikis kontrolu (6rnegin, PID ayar noktasi) i¢in fieldbus'in kullaniimasi
asagidakileri gerektirir:

» Sdricl parametre degerleri asagidaki gibi ayarlanmalidir.

» Fieldbus kontrolori tarafindan saglanan analog degerlerin uygun konumlarda
olmasi. (Konum, protokole bagli olan Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Modbus Protokol
Siiriicii Parametresi Deger Aciklama Referansi
ABB DRV ‘ DCU PROFILI

1501 | AO1 CONTENT SEL | 135 (COMM VALUE 1) | Analog Cikis 1, 0135 -
parametresine yazilmayla
kontrol edilir. 40135

0135 | COMM VALUE 1 -
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Modbus Protokol

kontrol edilir.

Siiriicii Parametresi Deger Aciklama Referansi
ABB DRV | DCU PROFILI
1507 | AO2 CONTENT SEL | 136 (COMM VALUE 2) | Analog Cikis 2, 0136 -
0136 | comm VALUE 2 ~ parametresine yazilmayla 20136

PID Kontrol Set Degeri Kaynagi

PID cevrimi icin set degeri kaynagdi olarak fieldbus se¢mek icin asagdidaki ayarlari
kullanin:

Parametresi

Sirici

Deger

Aciklama

Modbus Protokol
Referansi

ABB DRV

DCU PROFILI

4010

SET POINT SEL
(Set 1)

4110

SET POINT SEL
(Set 2)

4210

SET POINT SEL
(Ext/Trim)

8 (COMM VALUE 1)
9 (coMM + AI1)
10 (CoMM*AI1)

Set degeri, girig referansi 2'dir
(+/-* Al1)

40003

Haberlesme Hatasi

Fieldbus kontrolU kullanilirken seri haberlesme kopmasi durumunda sUrdcinin
tepkisini belirleyin.

2 (CONST sP7)
3 (LAST SPEED)

Siiriicii Parametresi Deger Aciklama
3018 | COMM FAULT FUNC | O (NOT SEL) Uygun sirlicu tepkisi igin ayarlayin.
1 (FAULT)

3019

COMM FAULT TIME

ayarlayin.

Bir haberlesme kaybinda tepki vermeden 6nce siire gecikmesini
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Surucuden gelen geri besleme — EFB

Onceden belirlenmis Geri Besleme

Kontrolore gelen giriglerinin (stricl cikiglar), protokol tarafindan énceden
belirlenmig anlamlari vardir. Bu geri besleme igin sirtcu konfigurasyonu
gerekmemektedir. Asagidaki tabloda geri besleme verilerine bir érnek verilmektedir.
Listenin tamami igin, 166 numarali sayfadaki uygun protokol baglatma igin teknik
veriler icinde yer alan giris wordl/noktasi/nesne listelerine basvurun.

Siiriicii Parametresi Modbus Protokol Referansi
ABB DRV DCU PROFILI
0102 | SPEED 40102
0103 | FREQ OUTPUT 40103
0104 | CURRENT 40104
0105 | TORQUE 40105
0106 | POWER 40106
0107 | DC BUS VOLT 40107
0109 | OUTPUT VOLTAGE 40109
0301 | FB STATUS WORD - bit 0 (STOP) 40301 bit 0
0301 | FB STATUS WORD - bit 2 (REV) 40301 bit 2
0118 | DI1-3 STATUS - bit 1 (DI3) 40118

Uyari! Modbus ile, su format kullanilarak her parametreye erisilebilir: “4” ve bundan
sonra parametre numarasi.

Gergek Degerin Olgeklendirilmesi

Gergek degerlerin dlgeklendiriimesi protokole bagli olabilir. Genel olarak, Gergek
Degerler igin, parametre ¢ozunurligund kullanarak geri besleme uzunlugunu
Olceklendirin. (Parametre ¢ozindrlileri igin bkz. "ACS550 TUm Parametre Listesi")
Ornegin:

Be(:f;rlne Parametre (Geri Besleme Uzunlugu) * (Parametre Céziiniirliigi) =
Uzunlugu Cozinirlugu Olgeklendirilmis deger

1 0,1 mA 1*0,1mA=0,1mA

10 0.1% 10*0.1% =1%

Parametreler ylizde olarak verildiginde, "Tum Parametrelerin Agiklamalari" bélima
hangi parametrenin %100'e karsilik geldigini belirtir. Bu durumlarda, ylzdeden
muhendislik birimlerine donustirmek igin, %100'e karsilik gelen parametre degeriyle
carpin ve %100 ile bolun.
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Ornegin:
0, (]

Geri Parametre %100 2|§ﬁr§'"k (Geri Besleme Uzunlugu) * (Parametre
Besleme | Coziniirlig Paragmetrenin Cozinurlagii) * (%100 Ref. Degeri) / %100 =
Uzunlugu 1] Degeri Olgeklendirilmis Deger
10 0.1% 1500 rpm (Not 1) 10 * %0.1 * 1500 RPM / %100 = 15 rpm
100 0.1% 500 Hz (Not 2) 100 * %0,1 * 500 Hz / %100 = 50 Hz

Diagnostik—

Bu Ornekte, Gergek Degerin 9908 MOT NOM SPEED parametresini %100 referans olarak kullandigini

ve 9908 = 1500 rpm oldugunu farz edelim.

Bu 6rnekte, Gergek Degerin 9907 MOT NOM FREQ parametresini %100 referans olarak kullandigini

ve 9907 = 500 Hz oldudunu farz edelim.

EFB

Siricii Diagnostigi icin Hata Sirasi

Genel ACS550 diagnostik bilgileri icin, bkz. "Diagnostik", sayfa 206. En son (¢
ACS550 hatasi asagida tanimlandigi gibi fieldbus'a rapor edilir.

Modbus Protokol Referansi
Siriicii Parametresi
ABB DRV DCU PROFILI
0401 | Last Fault 40401
0412 | Previous Fault 1 40402
0413 | Previous Fault 2 40403

Seri Haberlesme Diagnostigi

Ag sorunlarina farkl kaynaklar neden olabilir. Bu kaynaklar agagidakiler olabilir:

Saglam olmayan baglantilar

Yanlis kablo baglantisi (degistirmeli kablolar da dahil)

Koétl topraklama

Coklanmis istasyon numaralari

Agdaki surtculer veya diger cihazlarin hatali ayarlanmasi

EFB agi icin hata tespitinde kullanilan ana diagnostik 6zellikleri arasinda, Grup 53
EFB Protokol parametreleri 5306...5309 bulunmaktadir. "Tim Parametrelerin
Aciklamalar" béliminde bu parametreler ayrintilariyla anlatiimaktadir.
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Diagnostik Durumlari

Asagidaki alt bélumlerde cesitli diagnostik durumlari, sorun belirtileri ve duzeltici
islemler anlatiimaktadir.

Normal Calisma

Normal ag ¢alismasi sirasinda 5306...5309 parametrelerinin degerleri her bir
surlcude asagidaki gibi goérev gordar:

» 5306 EFB OK MESSAGES ilerler (dlizgiin sekilde alinan tim mesaijlari iletir ve bu
surliciye gonderir).

« 5307 EFB CRC ERRORSilerlemez(gegersiz bir mesaj CRC'si alindiginda iletir).

+ 5308 EFB UART ERRORS ilerlemez. (eglik veya gerceveleme hatalari gibi karakter
format hatalar tespit edildiginde iletir).

» 5309 EFB durum degeri ag trafigine bagl olarak degisir.

Haberlegsme Kesilmesi

Haberlesmenin kesilmesi durumunda ACS550 tepkisi "Haberlesme HatasI"
bélimUnde daha dnceden konfigure edilmistir . Parametreler 3018 COMM FAULT FUNC
ve 3019 COMM FAULT TIME parametreleridir. "Tum Parametrelerin Agiklamalari”
béliminde bu parametreler ayrintili olarak anlatiimaktadir.

Hat Uzerinde Ana Istasyon Yok

Eger hat lUzerinde master istasyon yoksa: Ne EFB OK MESSAGES ne de hatalar (5307
EFB CRC ERRORS ve 5308 EFB UART ERRORS) istasyonlarda artar.

Duzeltmek igin:

* Ag Uzerinde bir ag master'inin bagli oldugundan ve diizgtince baglandigindan
emin olun.

+ Kablonun bagdli oldugundan ve kesilmis veya kisa devreli olmadigindan emin
olun.

Coklanmis Istasyonlar

Eger iki ya da daha fazla istasyonda ¢oklu numara bulunuyorsa:
+ iki ya da daha fazla siriicii adreslenemez.

+ Belirli bir istasyonda okuma veya yazma iglemi gerceklestirildiginde 5307 EFB CRC
ERRORS veya 5308 EFB UART ERRORS i¢in dederler artar.

Duizeltmek icin: TUm istasyonlarin istasyon numaralarini kontrol edin. Cakisan
istasyon numaralarini dizeltin.

Degistirmeli Kablolar

Haberlesme kablolari degistirildiyse (bir sirticideki terminal A, digerindeki terminal
B'ye baglanirsa):

» 5306 EFB OK MESSAGES degeri artmaz.
» 5307 EFB CRC ERRORS ve 5308 EFB UART ERRORS dederleri artar.

Duzeltmek i¢in: RS-485 hatlarinin degistiriimediginden emin olun.
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Hata 28 — Seri 1 Hatasi

Surlcinin kontrol panelinde hata kodu 28 “SERIAL 1 ERR” gorlintllenirse
asagidakileri kontrol edin:

* Master sistem arizali. Dizeltmek icin, master sistemdeki sorunu ¢ézin.

» Haberlesme baglantisi kétl. Dizeltmek igin, stricldeki haberlesme baglantisini
kontrol edin.

» Sdricd igin secili olan zaman asimi stiresi s6z konusu kurulum icin ¢ok kisa.
Master, belirtiien zaman asimi sUresi iginde surticlyd yoklamiyor. Dlzeltmek igin,
3019 coMM FAULT TIME parametresi tarafindan ayarlanan sureyi artirin.

Hata 31...33 — EFB1...EFB3

"Diagnostik", sayfa 206 (hata kodlari 31...33) i¢inde surlclU icin listelenen ¢ EFB
hata kodu kullaniimaktadir.

Kesinti Cevrim Disi Olaylar

Yukarida anlatilan sorunlar AS550 seri haberlesmesinde en sik karsilasilan
sorunlardir. Kesinti sorunlari ayrica agagidakilerden de kaynaklaniyor olabilir:

» Dizgln olmayan baglantilar,
» Ekipmandaki titresimlerin neden oldugu kablolardaki asinma,

* Her iki cihaz ve haberlesme kablolarinda yetersiz topraklama ve ekranlama.
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Modbus Protokolu Teknik Verileri

Genel Bilgiler

ACS550 Kullanim Kilavuzu

Modbus® protokolli, Modicon Inc. tarafindan Modicon programlanabilir kontrolorlere
sahip kontrol ortamlarinda kullanim igin gelistirilmistir. Kullanim ve uygulama
kolayligi nedeniyle bu ¢ok yaygin PLC dili genis cesitlilige sahip ana kontrdlerin ve
bagimlh cihazlarin bitlnlestiriimesi icin bir standart olarak hizla benimsenmistir.

Modbus bir dizisel, eszamanli olmayan protokoldiir. islemler tek bir Ana kontrol ya
da bir veya daha fazla Bagimli ucbirim igeren yari-cift yonli 6zelliktedir. RS232 tek
bir Ana ve tek bir Bagimli ugbirim arasindaki noktadan noktaya haberlesmeyi
saglamak icin kullanilabilir, bundan daha sik rastlanan bir uygulama ise ¢oklu
Bagimli ugbirimleri kontrol eden bir Ana ugbirim icerir. ACS550 Modbus fiziksel
araylzu icin RS485 kullanir.

RTU

Modbus spesifikasyonu iki kolay anlasilir aktarma kipi tanimlamistir: ASCIl ve RTU.
ACS550 yalniz RTU destekler.

Ozelliklerin Ozeti

Asagidaki Modbus fonksiyon kodlari, ACS550 tarafindan desteklenmektedir.

Kayitlarini Yaz

: . Kod
Islevi (Onaltilik) Aciklama

Cikis Durumunu 0x01 Ayrik ¢ikis durumunu okuyun. ACS550 igin kontrol wordiin ayrik

Oku bitleri 1...16 cikiglariyla eslenir. Réle gikislari siral olarak 33
numarali cikistan baglamak lzere eslenir (6rnegin, RO1=Cikis
33).

Ayrik Girig 0x02 Ayrik giriglerin durumunu oku. ACS550 i¢in durum worduln ayrik

Durumunu Oku bitleri, aktif profile bagli olarak 1...16 veya 1...32 girigleriyle
eslenir. Terminal girisleri, 33 numarali giristen baslamak lzere
sirali olarak eslenir (6rnegin, DI1=Giris 33).

Coklu Tutma 0x03 Coklu tutma kayitlarini oku ACS550 icgin, parametre kiimesinin

Kayitlarini Oku tamami tutma kayitlar ve ayrica komut, durum ve referans
degerleri olarak eglenir.

Coklu Girig 0x04 Coklu giris kayitlarini oku ACS550 icin 2 analog giris kanal giris

Kayitlarini Oku kaydi 1 ve 2 olarak eslenir.

Tekli Cikigl Zorla 0x05 Tekli ayrik bir ¢cikis yaz ACS550 igin kontrol wordiin ayrik bitleri
1...16 cikislariyla eslenir. Réle ¢ikiglari sirali olarak 33 numarali
cikisdan baslamak Uzere eslenir (6rnegin, RO1=Cikig 33).

Tekli Tutma Kaydi 0x06 Tekli tutma kaydi yaz. ACS550 igin, parametre kiimesinin tamami

Yaz tutma kayitlari ve ayrica komut, durum ve referans degerleri
olarak eslenir.

Diagnostik 0x08 Modbus diagnostigi gergeklestirin. Sorgulama (0x00), Yeniden
baslatma (0x01) ve Sadece Dinleme (0x04) alt kodlari
desteklenmektedir.

Coklu Cikiglari OxOF Coklu ayrik ¢ikiglari yazin. ACS550 igin kontrol wordln ayrik

Zorla bitleri 1...16 cikiglaryla eglenir. Réle ¢ikislari sirali olarak 33
numarali ¢gikisdan baglamak lGzere eslenir (6rnegin, RO1=Cikig
33).

Coklu Tutma 0x10 Coklu tutma kayitlarini yaz. ACS550 igin, parametre kiimesinin

tamami tutma kayitlari ve ayrica komut, durum ve referans
degerleri olarak eglenir.
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: . Kod

Islevi (Onaltilik) Aciklama
Coklu Tutma 0x17 Bu fonksiyon 0x03 ve 0x10 fonksiyonlarini tek bir komutta
Kayitlarini Oku/Yaz birlestirir.

Esleme Ozeti

Asagidaki tabloda ACS550 (parametreler ve 1/0) ve Modbus referans alani
arasindaki esleme 6zetlenmektedir. Ayrintilar i¢in, bkz. asagida "Modbus

Adresleme".
ACS550 Modbus Referansi Desteklenmis Fonksiyon Kodlar
Kontrol Bitleri Cikislar (0xxxx) * 01— Cikis Durumunu Okuyun
Roéle Cikiglan * 05— Tekli gikis1 Zorlayin
* 15— Coklu ¢ikislar Zorlayin
Durum Bitleri Ayrik Girisler (1xxxx) * 02 — Girig Durumunu Okuyun

* Ayrik Girigler

+ Orneksel Girdiler

Giris Kayitlari (3xxxxx)

04 — Girig Kayitlarini Okuyun

* Parametreler

* Kontrol/Durum
Wordleri

* Referanslar

Tutma Kayitlari (4xxxx)

03 — 4X Kayitlarini Okuyun
06 — Tekli 4X Kaydini Onceden Ayarlayin

16 — Coklu 4X Kayitlarini Onceden
Ayarlayin

23 — 4X Kayitlarini Okuyun/Yazin

Haberlesme Profilleri

Modbus ile haberlesirken ACS550 kontrol ve durum bilgisi igin ¢oklu profilleri
destekler. 5305 (EFB CTRL PROFILE) parametresi kullanilan profili secger.

* ABB DRV LIM — Birinci (ve varsayilan) profil, ABB DRV LIM profilidir. ABB Stirtculeri
profilinin bu uygulanisi ACS400 surlcluleriyle olan kontrol arabirimini
standartlastirir. ABB Suriciulerinin profili profil PROFIBUS arayiizi tizerine
dayanir ve asagidaki béliumlerde detayli olarak tartisiimaktadir.

* DCU PROFILE — DCU PROFILE, kontrol ve durum arayizini 32 bit degerine uzatir ve
ana surlcu uygulamasi ile dahili fieldbus ortami arasindaki dahili arayizdur.

* ABB DRV FULL — ABB DRV FULL, ACS600 ve ACSB800 surticuleriyle olan kontrol
arabirimini standartlastiran ABB Sdrtculeri profilinin uygulanmasidir. Bu
uygulama, ABB DRV LIM uygulamasi tarafindan desteklenmeyen iki kontrol word

bitini destekler.

Modbus Adresleme

Modbus ile her fonksiyon kodu belirli bir Modbus referans serisine erisim anlamina
gelir. Bu nedenle Modbus mesajinin adres alaninda ilk dijiti bulunmamaktadir.

Not:ACS550 Modbus spesifikasyonunun sifir tabanli adreslemesini destekler. Kayit
40002, Modbus mesajinda 0001 seklinde adreslenmistir. Benzer sekilde bir Modbus
mesajinda ¢ikis 33, 0032 seklinde adreslenmistir.

Bkz. yukarida "Esleme Ozeti". Asagidaki bélimler detayli olarak her Modbus
referans serisi icin eslemleri tanimlar.
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0xxxx Esleme — Modbus Cikislari. Sirici Modbus Cikislari seklinde adlandirilan

Oxxxx Modbus serisine asagidaki bilgileri esler:

* KONTROL WORD’UN (parametre 5305 EFB CTRL PROFILE kullanarak segilmistir) bit

eslemi. ilk 32 ¢ikis bu amag icin ayrilmistir.

* Role ¢ikis 00033 ile baglayan numaralandiriimis siralari belirtir.

Asagidaki tablo Oxxxx referans serisini 6zetler:

g:%tr’:ﬁ Dghili Kor_mum ABB DRV LIM DCU PROFILI ABB DRV FULL
o (Tiim Profiller) (5305 = 0) (5305 = 1) (5305 = 2)

00001 CONTROL WORD — Bit0 | OFF1* STOP OFF1*

00002 CONTROL WORD — Bit 1 | OFF2* START OFF2*

00003 CONTROL WORD — Bit 2 | OFF3* REVERSE OFF3*

00004 CONTROL WORD — Bit 3 | START LOCAL START

00005 CONTROL WORD — Bit4 | N/A RESET RAMP_OUT_ZERO*

00006 CONTROL WORD — Bit 5 | RAMP_HOLD* EXT2 RAMP_HOLD*

00007 CONTROL WORD — Bit6 | RAMP_IN_ZERO* | RUN_DISABLE RAMP_IN_ZERO*

00008 CONTROL WORD — Bit 7 | RESET STPMODE_R RESET

00009 CONTROL WORD — Bit 8 | N/A STPMODE_EM N/A

00010 CONTROL WORD — Bit 9 | N/A STPMODE_C N/A

00011 CONTROL WORD — Bit 10 | N/A RAMP_2 REMOTE_CMD*

00012 CONTROL WORD — Bit 11 | EXT2 RAMP_OUT_0 EXT2

00013 CONTROL WORD — Bit 12 | N/A RAMP_HOLD N/A

00014 CONTROL WORD — Bit 13 | N/A RAMP_IN_O N/A

00015 CONTROL WORD — Bit 14 | N/A REQ_LOCALLOCK | N/A

00016 CONTROL WORD — Bit 15 | N/A TORQLIM2 N/A

00017 CONTROL WORD — Bit 16 | Gegerli degil FBLOCAL_CTL Gegerli degil

00018 CONTROL WORD — Bit 17 FBLOCAL_ REF

00019 CONTROL WORD — Bit 18 START_DISABLE1

00020 CONTROL WORD — Bit 19 START_DISABLE2

00021... | Reserved Reserved Reserved Reserved

00032

00033 RELAY OUTPUT 1 Role Cikisi 1 Réle Cikisi 1 Réle Cikisi 1

00034 RELAY OUTPUT 2 Role Cikigi 2 Role Cikisi 2 Role Cikisi 2

00035 RELAY OUTPUT 3 Role Cikigl 3 Roéle Cikigi 3 Role Cikisl 3

00036 RELAY OUTPUT 4 Role Cikisi 4 Rdle Cikisi 4 Role Cikisi 4

00037 RELAY OUTPUT 5 Role Cikisi 5 Role Cikisi 5 Role Cikisi 5

00038 RELAY OUTPUT 6 Role Cikigl 6 Roéle Cikigl 6 Role Cikisl 6

* = Etkinligi diigiik
Oxxxx kayitlari igin:

¢ Durum her zaman okunabilirdir.

+ Surdcunadn fieldbus kontroliint kullanici konfigirasyonu ile zorlamak mimkanddr.
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» Ek réle c¢ikislar sirali olarak eklenir.

ACS550 cikislar icin asagidaki Modbus islevini destekler:

Fonksiyon Kodu

Aciklama

01

okuyun

Cikis durumunu

05

Tekli ¢ikisi zorlayin

15 (OxOF Hex)

Coklu cikiglar zorlayin

171

1xxxx Egleme — Modbus Ayrik Girigler Struct Modbus Girigler seklinde

adlandirilan 1xxxx Modbus serisine asagidaki bilgileri esler:

+ DURUM WORD'UN (parametre 5305 EFB CTRL PROFILE kullanarak segilmistir) bit
eslemi. llk 32 girisi bu amag icin ayrilmistir.

» Girig 33 girigleri ile baslayan sirali numaral ayrik donanim girisleri.

Asagidaki tablo 1xxxx referans serisini 6zetler:

Hodbus Dahili Konum ABB DRV DCU PROFILI
s (Tum Profiller) (5305 = 0 VEYA 2) (5305=1)

10001 STATUS WORD — Bit 0 RDY_ON READY

10002 STATUS WORD — Bit 1 RDY_RUN ENABLED

10003 STATUS WORD — Bit 2 RDY_REF STARTED

10004 STATUS WORD — Bit 3 TRIPPED RUNNING

10005 STATUS WORD — Bit 4 OFF_2 STA* ZERO_SPEED

10006 STATUS WORD — Bit 5 OFF_3_STA* ACCELERATE

10007 STATUS WORD — Bit 6 SWC_ON_INHIB DECELERATE

10008 STATUS WORD — Bit 7 ALARM AT_SETPOINT

10009 STATUS WORD — Bit 8 AT_SETPOINT LIMIT

10010 STATUS WORD — Bit 9 REMOTE SUPERVISION

10011 STATUS WORD — Bit 10 ABOVE_LIMIT REV_REF

10012 STATUS WORD — Bit 11 EXT2 REV_ACT

10013 STATUS WORD — Bit 12 RUN_ENABLE PANEL_LOCAL

10014 STATUS WORD — Bit 13 N/A FIELDBUS_LOCAL

10015 STATUS WORD — Bit 14 N/A EXT2_ACT

10016 STATUS WORD — Bit 15 N/A FAULT

10017 STATUS WORD — Bit 16 Rezerve ALARM

10018 STATUS WORD — Bit 17 Rezerve REQ_MAINT

10019 STATUS WORD — Bit 18 Rezerve DIRLOCK

10020 STATUS WORD — Bit 19 Rezerve LOCALLOCK

10021 STATUS WORD — Bit 20 Rezerve CTL_MODE

10022 STATUS WORD — Bit 21 Rezerve Rezerve

10023 STATUS WORD — Bit 22 Rezerve Rezerve

10024 STATUS WORD — Bit 23 Rezerve Rezerve
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ﬂ:&?:ﬁ Dahili Konum ABB DRV DCU PROFILI
o (Ttm Profiller) (5305 = 0 VEYA 2) (5305 = 1)

10025 STATUS WORD — Bit 24 Rezerve Rezerve

10026 STATUS WORD — Bit 25 Rezerve Rezerve

10027 STATUS WORD — Bit 26 Rezerve REQ_CTL

10028 STATUS WORD — Bit 27 Rezerve REQ_REF1

10029 STATUS WORD — Bit 28 Rezerve REQ_REF2

10030 STATUS WORD — Bit 29 Rezerve REQ_REF2EXT

10031 STATUS WORD — Bit 30 Rezerve ACK_STARTINH

10032 STATUS WORD — Bit 31 Rezerve ACK_OFF_ILCK

10033 DI1 D1 DI1

10034 DI2 DiI2 DI2

10035 DI3 DI3 DI3

10036 DI4 Di4 Di4

10037 DI5 DI5 DI5

10038 DI6 DI6 Dl6

* = Etkinligi diistik
1xxxx kayitlari igin:
» Ek ayrik girigleri siral olarak eklenir.

ACS550 ayrik girigler icin asagidaki Modbus islevini destekler:

Fonksiyon Kodu Aciklama

02 Giris durumunu okuyun

3xxxx Egleme — Modbus Girisleri. Strtici Modbus Girigleri seklinde adlandirilan
3xxxx Modbus adreslerine asagidaki bilgileri esler:

* Herhangi bir kullanici igin tanimlanan érneksel girisler.

Asagidaki tablo giris kayitlarini 6zetler:

Modbus ACS550 I

Referansi | Tiim Profiller Gorigler
30001 A1 Bu kayit Orneksel Girig 1 (0...%100) seviyesine raporlayacaktir.
30002 A2 Bu kayit Orneksel Girig 2 (0...%100) seviyesine raporlayacaktir.

ACS550 3xxxx kayitlari icin asagidaki Modbus islevini destekler:

Fonksiyon

Kodu Aciklama

04 3xxxx giris durumunu
okuyun

4xxxx Kayit Esleme. SirlcU parametrelerini ve diger verileri agsagidaki sekilde
4xxxx kaydina esler:

» Sdrucl kontrol ve gercek degerlere 40001...40099 eslem. Bu kayitlar asagidaki
tabloda tanimlanmistir.
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* Sdricl parametreleri 0101...9999'a, 40101...49999 eglem. Sirtcl
parametrelerine karsilik gelen kayit adresleri gegersizdir. Eger parametre
adresleri disinda okuma veya yazma denemesi yapilirsa, Modbus arayizu
denetleyiciye bir kural digi durum kodu gonderir.

Asagidaki tablo 4xxxx surtict kontrol kayitlarini 40001...40099 (40099 zerindeki
4xxxx kayitlari igin stirlic parametre listesine bakiniz, érn. 40102'nin parametresi

0102'dir) 6zetler:
Modbus Kayiti Erigim Goriigler

40001 | CONTROL WORD R/W Dogrudan profil IN KONTROL WORD’e esler. Sadece 5305 =0
veya 2 ise desteklenir (ABB Sdarcduleri profili). 5319
parametresi bir kopyasini hex formatinda saklar.

40002 | Referans 1 R/W Aralik =0...+20000 (0...1105 REF1 MAX'a dlgeklenmisg), veya
-20000...0 (1105 REF1 MAX...0'a dlgceklenmis).

40003 | Referans 2 R/W Aralik =0...+10000 (0...1108 REF2 MAX'a Olgeklenmis), veya
-10000...0 (1108 REF2 MAX...0'a dlgceklenmis).

40004 | STATUS WORD R Dogrudan profil ‘IN DURUM WORD’e esler. Sadece 5305 =0
veya 2 ise desteklenir (ABB Sirtculeri profili). 5320
parametresi bir kopyasini hex formatinda saklar.

40005 | Gergek 1 R 0103 ouTPUT FREQ'nin kopyasini varsaylilan olarak depolar.
(5310 kullanarak Bu kayit icin farkh bir gergek deder segmek igin parametre
seg) 5310’u kullanin.

40006 | Gergek 2 R 0104 CURRENT'In kopyasini varsayilan olarak depolar. Bu
(5311 kullanarak kayit icin farkli bir gergcek deger se¢gmek igin parametre
seg) 5311'i kullanin.

40007 | Gergek 3 R Varsayilan olarak higbir sey depolamaz. Bu kayit i¢in farkl
(5312 kullanarak bir gercek deger segmek icin parametre 5312’yi kullanin.
se¢)

40008 | Gergek 4 R Varsaylilan olarak hicbir sey depolamaz. Bu kayit igin farkli
(5313 kullanarak bir gercek deger segmek icin parametre 5313’0 kullanin.
seg)

40009 | Gergek 5 R Varsaylilan olarak hicbir sey depolamaz. Bu kayit igin farkli
(5314 kullanarak bir gercek deger segmek icin parametre 5314’0 kullanin.
seg)

40010 | Gergek 6 R Varsayilan olarak higbir sey depolamaz. Bu kayit i¢in farkl
(5315 kullanarak bir gercek deger segmek icin parametre 5315’i kullanin.
se¢)

40011 | Gergek 7 R Varsayilan olarak higbir sey depolamaz. Bu kayit i¢in farkl
(5316 kullanarak bir gercek deger segmek icin parametre 5316’y1 kullanin.
seg)

40012 | Gergek 8 R Varsaylilan olarak hicbir sey depolamaz. Bu kayit igin farkli
(5317 kullanarak bir gercek deger segmek icin parametre 5317’yi kullanin.
se¢)

40031 | ACS550 CONTROL R/W DCU profilinin KONTROL WORD, En diistk adresli Word'e
WORD LSW dogrudan esleme yapar. Sadece 5305 = 1 ise desteklenir.

Bkz. parametre 0301.

40032 | ACS550 CONTROL R DCU profilinin KONTROL WORD, En yliksek adresli word’e

WORD MSW dogrudan esleme yapar. Sadece 5305 = 1 ise desteklenir.
Bkz. parametre 0302.

40033 | ACS550 STATUS R DCU profilinin DURUM WORD, En dlislik adresli word’e

WORD LSW dogrudan esleme yapar. Sadece 5305 = 1 ise desteklenir.
Bkz. parametre 0303.
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Modbus Kayiti Erigim Gorligler
40034 | ACS550 STATUS R DCU profilinin DURUM WORD, En yliksek adresli word'e
WORD MSW dogrudan esleme yapar. Sadece 5305 = 1 ise desteklenir.

Bkz. parametre 0304.
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Modbus protokoll i¢in, grup 53 iginde yer alan surlci parametreleri, 4xxxx
kayitlarina parametre eslemesini bildirir.

Kod

Aciklama

5310

EFB PARAMETRE 10
Modbus Kayit 40005'e eslenen parametreyi belirler.

5311

EFB PARAMETRE 11

Modbus Kayit 40006'ya eslenen parametreyi belirler.

5312

EFB PARAMETRE 12

Modbus Kayit 40007'ye eslenen parametreyi belirler.

5313

EFB PARAMETRE 13
Modbus Kayit 40008'e eslenen parametreyi belirler.

5314

EFB PARAMETRE 14
Modbus Kayit 40009'a eslenen parametreyi belirler.

5315

EFB PARAMETRE 15
Modbus Kayit 40010'a eslenen parametreyi belirler.

5316

EFB PARAMETRE 16
Modbus Kayit 40011'e eslenen parametreyi belirler.

5317

EFB PARAMETRE 17

Modbus Kayit 40012'ye eslenen parametreyi belirler.

5319

EFB PARAMETRE 19

KONTROL WORD'UnUN bir kopyasini saklar (hex formatinda), Modbus

kayit 40001.

5320

EFB PARAMETRE 20

DURUM WORD'Uintin bir kopyasini saklar (hex formatinda), Modbus

kayit 40004.

Sirdci tarafindan kisitlanma oldugu durumlar disinda tim parametreler okumak ve
yazmak icin kullanilabilirdir. Parametre yazilari dogru deger ve gecerli kayit adresleri
icin dogrulanir.

Dikkat! Standart Modbus yoluyla parametre yazilari her zaman degiskendir, 6rn.
degistirilen degerler otomatik olarak kalici bellekte depolanmaz. Tim degistirilen

degerleri kaydetmek icin 1607 PARAM. SAVE parametresini kullanin.

ACS550 4xxxx kayitlari icin asagidaki Modbus fonksiyon kodlarini destekler:

Fonksiyon Kodu Aciklama

03 4xxxx kayitlarini oku

06 Tekli 4xxxx kaydini 6nceden belirle
16 (0x10 Hex) Coklu 4xxxx kayitlarini énceden

belirle

23 (0x17 Hex) 4xxxx kayitlarini oku/yaz
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Gergek Degerler

ACS550 Kullanim Kilavuzu

Kayit adresleri 40005...40012’nin iceri§i GERCEK DEGERLER'dir ve:

Parametre 5310...5317 kullanilarak belirlenir.

Sdrucunun igletimi hakkinda bilgi iceren salt okunur degerler.

Bir isaret biti ve 15-bit tam say! iceren 16-bit uzunlukta kelimeler.

Negatif degerler buna karsilik gelen pozitif degerin ikisinin tamlayicisi olarak
yazilir.

"Gercek Degerin Olceklendiriimesi" boliimiinde daha énce anlatildidi gibi
Olceklendirilir.

Harici Kodlar

Harici kodlari sirticiden gelen seri haberlesme yanitlaridir. ACS550 asagida
tanimlanan standart Modbus istisna kodlarini destekler.

Harici

Kodlar Adi Anlami
01 KURAL DISI FONKSIYON | Desteklenmemis Komut
02 KURAL DISI VERI Sorguda alinan veri adresine izin verilmez. Bu tanimlanmis bir
ADRESI parametre/grup degildir.
03 KURAL DISI VERI Sorgu veri alaninda bulunan bir deger ACS550 igin izin

DEGERI

verilebilir bir deger degildir, ¢linkli agagidakilerden birisine aittir:

Minimum ya da maksimum limitler diginda.
Parametre salt okunurdur.

Mesaj cok uzundur.

Baslat etkin oldugunda parametreye izin verilmez.

Fabrika makrosu segili oldugunda parametre yazmasina izin
verilmez.

Modbus protokolul i¢in grup 53'teki surticl parametresi en yeni harici kodu saklar:

Kod

Aciklama

5318

EFB PARAMETRE 18
En yeni harici kodu saklar.

Dahili Fieldbus




ACS550 Kullanim Kilavuzu 177

ABB Kontrol Profilleri Teknik Verileri

Genel Bilgiler
ABB Siiriiciileri Profili

ABB Suraculeri profili, Modbus ve FBA moduliinde bulunan protokoller de dahil
olmak Uzere birden fazla profilde kullanilabilen standart bir profil saglar. ABB
Sdruculeri profilinin iki uygulamasi bulunmaktadir:

ABB DRV FULL — Bu uygulama ACS600 ve ACS800 siirtctileri ile olan kontrol
arabirimini standartlastirir.

ABB DRV LIM — Bu uygulama, ACS400 surtcitleriyle olan kontrol arabirimini
standartlastirir. Bu uygulama, ABB DRV FULL tarafindan desteklenen iki kontrol
word bitini desteklememektedir.

Belirtilen yerler hari¢, asagidaki “ABB SurUculeri Profili” agiklamalari her iki
uygulama igin de gecerlidir.

DCU Profili

DCU profili kontrol ve durum araylzini 32 bit degerine uzatir ve ana sirici
uygulamasi ile dahili fieldbus ortami arasindaki dahili araytzddir.

Kontrol Word

KONTROL WORD surlcuy bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Fieldbus master istasyonu KONTROL WORD'UNU sUriclye gonderir. Strlicli KONTROL
WORD igindeki bit-kodlu talimatlara gére durumlar arasinda yer degistirir. KONTROL
WORD kullaniimasi asagidakileri gerektirir:

Surldcunin uzaktan (REM) kontrol 6zelligine sahip olmasi.

Seri haberlegsme kanali komutlari kontrol etme kaynagi olarak tanimlanir (1001
EXT1 COMMANDS, 1002 EXT2 COMMANDS ve 1102 EXT1/EXT2 SEL gibi parametreleri
kullanarak ayarlayin).

Kullanilan seri haberlesme kanali, bir ABB kontrol profili kullanacak sekilde
konfigiire edilmigtir. Ornegin, ABB DRV FULL kontrol profilini kullanmak igin hem
9802 coMM PROT SEL = 1 (STD MODBUS) hem de 5305 EFB CTRL PROFILE = 2 (ABB
DRV FULL) olmasi gerekmektedir.
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ABB Siirticiileri Profili

Asagidaki tablo ve bu alt boliimde sonradan yer alan semada ABB surtctileri profili
icin KONTROL WORD igerigi anlatilir.

ACS550 Kullanim Kilavuzu

ABB Siiriiculeri Profili KONTROL WORD (Bkz. Parametre 5319)

. Dege Komut Verilen
Bit Adi r Durum Yorumlar
0 OFF1 1 READY TO OPERATE | READY TO OPERATE girin
CONTROL 0 EMERGENCY OFF Gegerli aktif yavaslama rampasina (2203
veya 2205) goére durduracak suriicii rampalari
Normal komut siralamasi:
* OFF1 ACTIVE GIRIN
* READY TO SWITCH ON girin aksi takdirde
diger ara kilitler (oFF2, OFF3) aktif olur.
1 OFF2 1 OPERATING Calismaya devam et (OFF2 devre disl).
CONTROL
0 EMERGENCY OFF * Motor durdurulur.
Normal komut siralamasi:
* OFF2 ACTIVE girin
* SWITCHON INHIBITED girin
2 OFF3 1 OPERATING Calismaya devam et (OFF3 devre digi)
CONTROL -
0 EMERGENCY STOP Sirtci, 2208 numaral parametre tarafindan
belirlenen siire iginde durur.
Normal komut siralamasi:
* OFF3 ACTIVE GIRIN
* SWITCH ON INHIBITED GIRIN
UYARI! Motor ve siiriilen cihazin bu mod
kullanilarak durdurulabildiginden emin
olun.
3 INHIBIT 1 OPERATION OPERATION ENABLED girin (Galistirma izni
OPERATION ENABLED sinyali aktif olmalidir. Bkz. 1601. Eger 1601
COMM olarak ayarliysa bu bit Calistirma Izni
sinyalini de etkinlegtirir.)
0 OPERATION Inhibit operation. OPERATION INHIBITED girin
INHIBITED
4 Kullaniimiyor (ABB DRV LIM)
RAMP_OUT_ 1 NORMAL OPERATION | RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATION
ZERO ENABLED girin
(ABB DRV FULL) 0 RFG OUT ZERO Rampa fonksiyon jenerator ¢ikisini sifira
getirin. Rampalari sifirlayin (akim ve Dc
gerilim sinirlari zorlandiginda).
5 RAMP_HOLD 1 RFG OUT ENABLED | Rampa fonksiyonunu etkinlestirin.
RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR
ENABLED girin
0 RFG OUT HOLD Rampay1 durdur (Rampa Fonksiyon
Ureticisi'ne ait ¢ikis tutuldu)
6 RAMP_IN_ 1 RFG INPUT ENABLED | Normal ¢alisma. OPERATING girin
ZERO - o o
0 RFG INPUT ZERO Rampa Fonksiyon Jeneratoriine ait girisi sifira

zorla.
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ABB Siiruciileri Profili KONTROL WORD (Bkz. Parametre 5319)
. Dege Komut Verilen
Bit Adi r Durum Yorumlar
7 RESET 0=>1 | RESET Aktif hata varsa hatayi sifirlayin (SWITCH-ON
INHIBITED girin). Eger 1604 = comm. ise etkin
0 OPERATING Normal galismaya devam et
8...9 | Kullaniimamis.
10 Kullaniimiyor (ABB DRV LIM)
REMOTE_CMD |1 Fieldbus kontrol saglandi.
(ABB DRV FULL) 0 + CW#0 veya Ref #0: Son CW ve Ref.'i
sakla
+ CW =0 ve Ref = 0: Fieldbus kontrol
saglandi.
» Referans ve yavaslama/hizlanma rampasi
kilitlendi.
11 EXT CTRL LOC |1 EXT2 SELECT Harici kontrol konumu 2'yi (EXT2) segin. Eger
1102 = comM. ise etkin
0 EXT1 SELECT Harici kontrol konumu 1'yi (EXT1) segin. Eger
1102 = comM. ise etkin
12... | Kullaniimamis.
15
DCU Profili
Asagidaki tabloda DCU profili icin KONTROL WORD igerigi anlatiimaktadir.
DCU Profili KONTROL WORD (Bkz. Parametre 0301)
Bit Adi Deger Komut/Talep Yorumlar
0 | STOP 1 Stop Ya stop modu parametresi ya da stop modu
taleplerine gore stop eder. (bit 7 ve 8).
0 (no op) :
Ayni anda verilen STOP ve START
1 | START 1 Start komutlari, durdur komutuyla sonuglanir.
0 (no op)
2 | REVERSE 1 Geri yon Referans isaretli bu XOR biti, yoni tanimlar.
0 ileri yon
3 | LOCAL 1 Lokal mod Fieldbus bu biti ayarladiginda kontroli ele
0 Harici mod gegirir ve suricu, fieldbus lokal kontrol
arict mo moduna geger.
4 | RESET ->1 Reset Kenara hassas.
diger | (no op)
5 | EXT2 EXT2'ye ge¢
0 EXT1'e ge¢
6 | RUN_DISABLE 1 Calistirma devre Ters galistirma izni.
disi
0 Calistirma izni
acik
7 | STPMODE_R 1 Normal rampa
durdurma modu
0 (no op)
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DCU Profili KONTROL WORD (Bkz. Parametre 0301)

Bit

Adi

Deger

Komut/Talep

Yorumlar

STPMODE_EM |1

Acil rampa stop
modu

(no op)

STPMODE_C 1

Serbest durus
modu

(no op)

10

RAMP_2

Rampa cifti 2

Rampa cifti 1

1"

RAMP_OUT 0

0'a rampa ¢ikisi

(no op)

12

RAMP_HOLD

Rampa dondurma

(no op)

13

RAMP_IN_0

0'a rampa girisi

(no op)

14

| O| | Ol ~|O| O] ~|OC

RREQ_LOCALL
ocC

Lokal mod Kilidi

Kilit halinde, sirtcl lokal moda
gecmeyecektir

(no op)

15

TORQLIM2 1

Moment limit gifti 2

Moment limit gifti 1

DCU Profili KONTROL WORD (Bkz. Parametre 0302)

Bit

Adi

| Deger |

islevi

Yorumlar

16...26

Rezerve

27

REF_CONST

Sabit hiz ref.

Bu bitler sadece denetim amachdir.

(no op)

28

REF_AVE

Ortalama hiz ref.

(no op)

29

LINK_ON

S Ol |l O -

Hat Gizerinde

master tespit edildi.

Hat kapall

30

REQ_STARTINH

Baslatma

beklemede

engelleme talebi

Baslatma

engelleme talebi
OFF (KAPALI)

31

OFF_INTERLOCK

Panel OFF

basildi

(KAPALI) butonuna

Kontrol paneli igin (veya bilgisayar
araci) bu, OFF butonunun kilididir.

(no op)
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Durum Word
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Kayit adresi DURUM WORD igerigi surticiden master istasyona génderilen durum
bilgisidir.
ABB Siirticdileri Profili

Asagidaki tablo ve bu alt bélimde sonradan yer alan semada ABB surUclileri profili
icin DURUM WORD igerigi anlatilir.

ABB Siiriciileri Profili (EFB) DURUM WORD (Bkz. Parametre 5320)

Bit

Adi

Dege

r

Aciklama
(Durum semasindaki durumlara/kutulara karsilik gelir)

RDY_ON

READY TO SWITCH ON

NOT READY TO SWITCH ON

RDY_RUN

READY TO OPERATE

OFF1 ACTIVE

RDY_REF

OPERATION ENABLED

OPERATION INHIBITED

TRIPPED

FAULT

No fault

OFF_2_STA

OFF2 INACTIVE

OFF2 ACTIVE

OFF_3_STA

OFF3 INACTIVE

OFF3 ACTIVE

SWC_ON_INHIB

SWITCH-ON INHIBIT ACTIVE

SWITCH-ON INHIBIT NOT ACTIVE

ALARM

Uyari/alarm (Bkz. alarmlar hakkindaki ayrintilarin yer aldigi
"Diagnostik" boliminde "Alarm Listeleri".)

Uyari/alarm yok.

AT_SETPOINT

OPERATING. Gergek deger referans degerine esdegerdir
(tolerans limitleri igindedir).

Gergek deger tolerans limitleri disindadir (referans degerine esit
degildir).

REMOTE

Sirici kontrol yeri: REMOTE (EXT1 or EXT2)

Siricu kontrol yeri: LOCAL

10

ABOVE_LIMIT

Denetlenen parametre degeri > denetim Ust limiti.

Denetlenen deger < denetim alt limiti oldugu slrece bit "1"
olarak kalr.

Bkz. grup 32, Denetim

Denetlenen parametre degeri < denetim st limiti.

Denetlenen deger > denetim Ust limiti oldugu surece bit "0"
olarak kalr.

Bkz. grup 32, Denetim

11

EXT CTRL LOC

Harici kontrol yeri 2 (EXT2) segili.

Harici kontrol yeri 1 (EXT1) segili.
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ABB Siiruciileri Profili (EFB) DuRUM WORD (Bkz. Parametre 5320)
Bit Adi Dege Aciklama
r (Durum semasindaki durumlara/kutulara karsilik gelir)

12 EXT RUN ENABLE | 1 Harici Calisma Izni sinyali alinmistir

0 Alinan Harici Calisma Izni sinyali yok
13... | Kullaniimamis.
15

DCU Profili

Asagidaki tabloda DCU profili icin DURUM WORD igerigi anlatiimaktadir.

DCU Profili DURUM WORD (Bkz. Parametre 0303)

Kontrol, kontrol paneli lokal modunda degil.

13

FIELDBUS_LOCAL

Bit Adi Deger Durum

0 | READY 1 Sdricd, start komutunu almaya hazir.
0 Sirtci hazir degil.

1 | SAGLANDI 1 Harici ¢calisma izni sinyali alinmistir.
0 Alinan Calisma izni sinyali yok.

2 | STARTED 1 Sirlcd, start komutunu aldi.
0 Sirlcd, start komutunu almadi.

3 | RUNNING 1 Sdrlcil modiilasyonda.
0 Siirlicti modiilasyonda degil.

4 | ZERO_SPEED 1 Sdrici sifir hizda.
0 Sirtcd, sifir hiza ulagsamadi.

5 | ACCELERATE 1 Sirtci hizlaniyor.
0 Sdrlci hizlanmiyor.

6 | DECELERATE 1 Sdrlci yavasliyor.
0 Sirtict yavaslamiyor.

7 | AT_SETPOINT 1 Sirticu set degerinde.
0 Sdrlci set degerine ulagsmadi.

8 |LIMIT 1 islem, Grup 20 ayarlariyla sinirlandi.
0 islem, Grup 20 ayarlari dahilinde.

9 | SUPERVISION 1 Denetlenen parametre (Grup 32) limitler disinda.
0 TUm denetlenen parametreler limitler dahilinde.

10 | REV_REF 1 Sirtcu referansi ters yonde.
0 Sdrici referansi ileri ydonde.

11 | REV_ACT 1 Sirtcu ters yonde caligiyor.
0 Siructu ileri yénde galigiyor.

12 | PANEL_LOCAL 1 Kontrol, kontrol paneli (veya bilgisayar araci) lokal modunda.
0
1

Kontrol, fieldbus lokal modunda (kontrol paneli lokalden kontroli
alir).

Kontrol, fieldbus lokal modunda degil.
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DCU Profili DuRUM WORD (Bkz. Parametre 0303)
Bit Adi Deger Durum
14 | EXT2_ACT 1 Kontrol EXT2 modunda.
0 Kontrol EXT1 modunda.
15 | FAULT 1 Sdricu arizal durumda.
0 Siricl arizall durumda degil.
DCU Profili DuURUM WORD (Bkz. Parametre 0304)
Bit Adi Deger Durum
16 ALARM 1 Bir alarm aktif.
0 Aktif olan alarm yok.
17 REQ_MAINT 1 Bir bakim talebi beklemede.
0 Beklemede olan bakim talebi yok.
18 DIRLOCK 1 Yon kilidi ACIK. (Yon degisimi kilitli.)
0 Yon kilidi KAPALLI.
19 LOCALLOCK 1 Lokal mod kilidi AGIK. (Lokal mod kilitli.)
0 Lokal mod kilidi KAPALI.
20 CTL_MODE 1 Sirlcd, vektor kontrol modunda.
0 Sirtcl, skaler kontrol modunda.
21...25 Rezerve
26 REQ_CTL 1 Kontrol wordiini kopyala
0 (no op)
27 REQ_REF1 1 Bu kanalda referans 1 talep edildi.
0 Bu kanalda referans 1 talep edilmedi.
28 REQ_REF2 1 Bu kanalda referans 2 talep edildi.
0 Bu kanalda referans 2 talep edilmedi.
29 REQ_REF2EXT 1 Bu kanalda harici PID referansi 2 talep edildi.
0 Bu kanalda harici PID referansi 2 talep edilmedi.
30 ACK_STARTINH 1 Bu kanaldan bir start engelleme verildi.
0 Bu kanaldan bir start engelleme verilmedi.
31 ACK_OFF_ILCK 1 OFF butonu nedeniyle baslatma engelleme.
0 Normal galisma
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Durum Semasi
ABB Siirticiileri Profili

Durum semasinin nasil galistigini géstermek icin asagidaki érnekte (ABB suruculeri
profilinin ABB DRV LIM uygulamasi) suricuyl ¢alistirmak icin kontrol word'a kullanilir:

+ Oncelikle KONTROL WORD kullanmak igin gereklilikler kargilanmalidir. Bkz.
yukarida.

» Sdricd ilk enerjilendiginde siricinidn durumu agmaya hazir degdildir. Asagidaki
semada gosterilen noktali gizgiden olusan yola (=== ) bakiniz.

* OPERATING durumuna ulasilana kadar makine durumlari boyunca ilerlemek
KONTROL WORD’UNU kullanin, bu surtcindn galistigi ve verilen referansin izlendigi
anlamina gelir. Asagidaki tabloya bakiniz.

Adi

m KONTROL WORD Deger Aciklama

1 CW = 0000 0000 0000 0110 | Bu CW degeri slriiciiniin durumunu READY TO SWITCH ON

I || konumuna degistirir.
bit 15 bit 0

2 ilerlemeden énce en az 100 msan bekleyin.

3 CW = 0000 0000 0000 0111 Bu CW degeri surticiiniin durumunu READY TO
OPERATEKonumuna degistirir.

4 CW = 0000 0000 0000 1111 Bu CW degeri sliriciiniin durumunu OPERATION ENABLED
konumuna degistirir. Strlci baslatilir fakat hizlianmaz.

5 CW = 0000 0000 0010 1111 Bu CW degeri rampa fonksiyon Ureticisine (RFG) ait giktiyi
serbest birakir ve siirlicti durumunu RFG: ACCELERATOR
ENABLED olarak degistirir.

6 CW = 0000 0000 0110 1111 Bu CW degeri rampa fonksiyon Ureticisine (RFG) ait giktiyi
serbest birakir ve slirici durumunu OPERATING olarak
degistirir. Suriicu verilen referansa hizlanir ve bu referansi
izler.
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Asagidaki durum semasi ABB sturtclleri profili icin KONTROL WORDU (CW) ve DURUM
WORDU (SW) bitlerinin start-stop fonksiyonunu gosterir.

Herhangi bir durumdanerhangi bir durumdan

Herhangi bir durumdan

Emergency Stop Emergency Off + Fault
OFF3 (CW Bit2=0) OFF3 (CW Bit2=0)
we_oy_| OFF3 OFF2 o FAULT [— (SW Bit3=1)
(SW Bits=0)—{ 2T ACTIVE [—(SW Bit4=0)
# (CW Bit7=1)**
n(f)=0/ 1=0 -|— I
I~ |
L 1
Herhangi bir durumdan
OFF1 (CW Bit0=0) +
MAINS OFF SWITCH-ON (SW Bit6=1)
. OFF1 INHIBITED [ o=
(SW Bit1=0) — ACTIVE
-0/ |= Power ON + CW Bit0=0
N(f)=0/1=0 mupmm o J— ( )
AB*C D NOT READY Lo
TO SWITCH oN [ (SW Bit0=0)
(CW Bit3=0) + (CW xxxx x1xx xxxx x110)
o OPERATION READYTO | o
(SWBIt2=0)— "|NHIBITED swiTcHon | SWBit=1)
OPERATION + ; (CW= xxxx x1xx xxxx x111)
INHIBITED I~
B*C* D*
READY TO .
OPERATE | (SWBIt1=1)
(CW Bitd=0)* _L (CW Bit3=1 and
SW Bit12=1)
OPERATION o
cCD ENABLED (SW Bit2=1)
A —<3—
(CW Bit5=0) (CW=xxxx x1xx xxx1* 1111
i.e. Bit 4=1)*
ANAHTAR RFG OUTPUT
7 Durum b ENABLED
mm Durum degisimi (CW Bit6=0) B —3—

=== Ornekte tanimlanan yol

CW = KONTROL WORD
SW = DURUM WORD

RFG = Rampa Fonksiyon Jeneratori
| = Param. 0104 CURRENT
f = Param. 0103 OUTPUT FREQ

n=Hz

* ABB DRV LIM iginde olmayan &zellikleri gdsterir

** Eger hata herhangi baska bir kaynaktan
resetlenirse (6rnegin sayisal giris) bu durum

gecisi yine olusur.

(CW=xxxx x1xx xx11* 1111

i.e. Bit 5=1)

RFG: ACCELERATOR

ENABLED
C
(CW=xxxx x1xx x111* 1111
i.e Bit 6=1)
OPERATING [— (SW Bit8=1)
D —<t—]

Dahili Fieldbus



186

Referans Olgeklendirme
ABB Siirticileri ve DCU Profilleri

Asagidaki tabloda ABB surtculeri ve DCU profilleri igin REFERANS dlgeklendirme
gOsterilmektedir.

ACS550 Kullanim Kilavuzu

ABB Siiriiciileri ve DCU Profilleri

Referans

+10000 = (par. 1108)
(10000, %100'e karsilik gelir)

Referans Arahk Tipi Olgekleme Gorligler
REF1 -32767 Hiz veya -20000 = -(par. 1105) Nihai referans 1104/1105
frekans 0=0 tarafindan sinirlandiriimistir.
+32767 +20000 = (par. 1105) Gergek motor hizi 2001/2002
(20000, %100'e karsilik gelir) | (i) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan
sinirlandiriimigtir.
REF2 -32767 Hiz veya -10000 = -(par. 1108) Nihai referans 1107/1108
frekans 0=0 tarafindan sinirlandiriimistir.
+32767 +10000 = (par. 1108) Gergek motor hizi 2001/2002
(10000, %100'e karsilik gelir) | (niz) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan
sinirlandiriimigtir.
Moment -10000 = -(par. 1108) Son referans 2015/2017
0=0 [moment1] veya 2016/2018
+10000 = (par. 1108) [moment2] tarafindan
(10000, %100'e karsilik gelir) | Stnifandirimis.
PID -10000 = -(par. 1108) Nihai referans 4012/4013
Referansi |0=0 (PID set1) veya 4112/4113

(PID set?2) tarafindan
sinirlandiriimigtir.

Uyari! 1104 REF1 MIN ve 1107 REF2 MIN parametrelerinin ayarlanmasi referanslarin
Olgeklendiriimesinde herhangi bir etkiye sahip degildir.

1103 REF1 SELECT veya 1106 REF2 SELECT parametresi COMM+AI1 veya COMM*Al1
olarak ayarlanirsa referans asagidaki gibi 6lgceklendirilir:

ABB Siiriiciileri ve DCU Profilleri

(100 + 0.5 * (Par. 1105)% 1

(100 - 0.5 * (par. 1105))%

Referans Iieger Al Referans Olgeklendirme
yari
REF1 COMM+AIT | cOMM (%) +(Al (%) - 0.5*REF1 MAX (%))

Fieldbus Referansi

100% [~~~ ~

A Diizeltme Katsayisi

Al1 Girig Sinyali

0%

50%  100%
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ABB Siiriiculeri ve DCU Profilleri
Deger -- .
Referans Ayari Al Referans Olgeklendirme
REF1 COMM*AI1 | COMM (%) * (Al (%) / 0.5*REF1 MAX (%))
Fieldbus Referansi
4 Duizeltme Katsayisi
200% 71—~~~ -~~~ —~
|
|
|
|
100% ] ~~~~ /4 ~~~ 7~ [
|
|
: Al1 Girig Sinyali
100 - 0.5 * (par. 1105))% —>
( (P 0% 50%  100%
REF2 COMM+AI1 | COMM (%) + (Al (%) - 0.5"REF2 MAX (%))
Fieldbus Referansi
M Diizeltme Katsayisi
(100 +0.5* (Par. 1108)% 1~ —— - —— ~— =~~~
|
|
|
|
|
100% ] -~~~ 4~~~ 7~ [
|
|
| Al1 Girig Sinyali
100 - 0.5 * (par. 1108)% —>
( P 0% 50%  100%
REF2 COMM*AI1 COMM (%) * (Al (%) / 0.5*REF2 MAX (%))
Fieldbus Referansi
4 Duizeltme Katsayisi
200% 71—~~~ -~~~ —~
|
|
I
|
100% )~~~ ~ 4~~~ 7~ !
|
I
: Al1 Girig Sinyali
0% —»
0% 50%  100%
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Referans Yénetimi

Her bir kontrol konumunun (EXT1 ve EXT2) donus yoni kontroliini konfiglire etmek
icin grup 10 parametrelerini kullanin. Asagidaki sekiller grup 10 parametreleri ve
fieldbus referansinin (REF1 ve REF2) REFERANS degerleri Uretmek icin nasil
etkilestiklerini gosterir. Fieldbus referanslari ¢ift kutupludur, yani pozitif veya negatif

olabilirler.
ABB Siiriiciileri Profili
Parametre Deger Ayari Al Referans Olgeklendirme
1003 YON 1 (FORWARD) Sonug Ref.
Maks. Ref - - - ——~-----F - - - — - : .
| |
| | : :
| | | |
| | | |
Fieldbus ! [ | |
Referans -163% -100% 100% 163%
-(Maks.Ref.} — - - - - — - — — -
1003 YON 2 (REVERSE) Maks. Ref - — — — — — — — — — — |
Sonug Ref.
Fieldbus -163% -100% 100% 163%
Referans | \ : |
|
o o
| | | |
| |
-(Maks. Ref.) - +——%¢ - - - — 1 ' !
1003 YON 3 (REQUEST) Sonug Ref.
Maks.Ref - - - - - - - - - - -+ — — - — - - .
|
L
| |
Fieldbus -163% -100% Lo
Referans \ ; 106% 163%
| |
L
-(Maks. Ref.) - I oo

Dahili Fieldbus
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Fieldbus Adaptor

Genel Bilgiler

ACS550, standart seri haberlesme protokoll kullanan harici bir sistemden kumanda
edilecek sekilde ayarlanabilir. Seri haberlesme kullanirken ACS550 iki sekilde
calisabilir:

» Tum kontrol bilgilerini fieldbustan alir veya

* Fieldbus kontroll ve diger mevcut kontrol konumlarinin digital veya analog
giriglerin bir tlr birlesiminden ve kontrol panelinden kontrol edilir.

Fieldbus Kontrolori
| Fieldbus

)Y

Diger Cihazlar

]
]
Asagidakilerden birini kullanarak baglayin: =
. X1:28...32 terminallerinde standart E

dahili fieldbus (EFB)

. 2 numarall yuvaya takilan fieldbus
adapt6r (FBA) modull (opsiyon Rxxx) ‘

|

iki temel seri haberlesme konfigiirasyonu mimkiindiir:
+ Dahili fieldbus (EFB) — Bkz. "Dahili Fieldbus", sayfa 154.

» Fieldbus adaptér (FBA) — Surlcunin genisleme yuvasi 2'de yer alan opsiyonel
FBA modullerinden biriyle surlci, asagidaki protokollerden birini kullanarak bir
kontrol sistemiyle iletisim kurabilir:

— Profibus-DP®
— LonWorks®
— CANopen®
— DeviceNet®
— ControlNet®

ACS550, soketli fieldbus adaptori tarafindan hangi haberlesme protokolinin
kullanildigini otomatik olarak tespit eder. Her bir protokoliin varsayilan ayarlari
kullanilan profilin, sektér standardi strlct profili oldugunu varsayar (6rnegin,
PROFIBUS igin PROFIdrive, DeviceNet igin AC/DC Siirlictist). FBA protokollerinin
tamami ABB Sdruculeri profili icin de konfigure edilebilir.

Konfiglrasyonun ayrintilari, kullanilan protokol ve profile baglidir. Bu ayrintilar FBA
moduluyle birlikte verilen kullanim kilavuzunda yer almaktadir.

ABB Suruculeri profili (bu tim protokoller igin gecerlidir) ayrintilari "ABB Sdrtculeri
Profili Teknik Verileri", sayfa 197'da saglanmaktadir.
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Kontrol Arabirimi

Genel olarak, fieldbus sistemi ve sirliclu arasindaki temel kontrol arabirimi
asagidakilerden olusmaktadir:
* Cikis Word'leri:

— KONTROL WORD

— REFERANS (hiz veya frekans)

— Digerleri: Strici maksimum 15 ¢ikis word'lint desteklemektedir. Protokoller,
bu toplam sayiyi daha da kisitlayabilir.

» Giris Wordleri:
— DuURUM WORD
— Gergek Deger (hiz veya frekans)

— Digerleri: Strtict maksimum 15 giris word'Gnl desteklemektedir. Protokoller,
bu toplam sayiyl daha da kisitlayabilir.

Uyan! “Cikis” ve “giris” word'leri, fieldbus kontrolériine gére kullaniimaktadir.
Ornegin, gikis, fieldbus kontrolériinden siirlicliye gelen veri akisini tanimlar ve bu,
surdcl agisindan bir girigtir.

Kontrol6r arabirim wordlerinin anlamlari ACS550 tarafindan kisitlanmamistir.
Bununla birlikte, kullanilan profil 6zel anlamlar atayabilir.

Fieldbus Kontrolori
I Fieldbus

™ Kontrol Word (CW)
Referanslar

islem 1/0

(ddngusel) Durum Word (SW)
Gergek Degerler

Servis

_Mesajlar | parametre R/IW istek/Tepkileri
Doéngusel deg.L

Kontrol Word

KONTROL WORD sUrlcuyu bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.
Fieldbus kontrol'll KONTROL WORD’U sUrtcuye gonderir. SUricli KONTROL WORD
icindeki bit-kodlu talimatlara gére durumlar arasinda yer degistirir. KONTROL WORD
kullanilmasi asagidakileri gerektirir:

» Sdricundn uzaktan (REM) kontrol 6zelligine sahip olmasi.

» Seri haberlesme kanali, EXT1'den gelen komutlari kontrol etmek i¢in kaynak
olarak tanimlanmistir (parametre 1001 EXT1 COMMANDS, 1002 EXT2
COMMANDS ve 1102 EXT1/EXT2 SEL kullanarak ayarlayin).

» Harici soketli fieldbus adaptéri etkinlestirilir:
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— Parametre 9802 COMM PROT SEL = 4 (EXT FBA).

— Harici soketli fieldbus adaptér, suricu profili modu veya strici profili
nesnelerini kullanmak icin konfiglire edilmistir.

KONTROL WORD'Un igerigi kullanilan protokol/profile baglidir. Bkz. FBA moduliyle
birlikte verilen kullanim kilavuzu ve/veya "ABB Suruculeri Profili Teknik Verileri".

Durum Word'

DURUM WORD surucuden fieldbus kontrol cihazina génderilen durum bilgilerini iceren
16 bitlik bir wordleridir. DURUM WORD'UN igerigi kullanilan protokol/profile baghdir.
Bkz. FBA moduliyle birlikte verilen kullanim kilavuzu ve/veya "ABB Suriclileri Profili
Teknik Verileri" bolima.

Referans
Her bir REFERANS kelimesinin igerigi:
» Hiz veya frekans referansi olarak kullanilabilir.

» Birisaret biti ve 15 bitlik bir tam sayidan meydana gelen 16 bit uzunlugunda
wordlerdir.

* Negatif referanslar (tersine dénls yoninu isaret eder) buna karsilik gelen pozitif
referans degerinin iki tamlayicisi ile gosterilir.

ikinci bir referansin (REF2) kullaniimasi sadece protokol, ABB Suriclleri profili igin
konfigiire edildiginde desteklenir.

Referans olceklendirme fieldbus tipine baghdir. Bkz. FBA moduliyle birlikte verilen
kullanim kilavuzu ve/veya agsagidaki bolimler.

» "ABB Siruculeri Profili Teknik Verileri"
» "Dahili Profil Teknik Verileri"

Gergek Degerler

Gergek Degerler surlcinin segilmis operasyonlari ile ilgili bilgi iceren 16 bit
wordleridir. Surtict Gergek Degerleri (6rnegin, grup 01 parametreleri) grup 51
parametreleri (protokol bagimli, ama normal 5104...5126 parametreleri) kullanilarak
Giris Word'leriyle eslenebilir.

Planlama
Ag planlamasi asagidaki sorulari yanitlamahdir:
» Aga hangi tipte ve ne kadar cihaz baglanmalidir?
« Sdurlculere hangi kontrol bilgileri gonderilmelidir?

+ Sdurdculerden kontrol sistemine hangi yorum bilgileri gonderilmelidir?
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Mekanik ve Elektrik Kurulumu — FBA

A

Uyari! Baglantilar sadece, siiriiciinuin enerjisi kesildiginde yapilmalidir.

Genel Bilgiler

Montaj Prosediirti

© N o O b~

. Tutma Klipsleri, modull yerine kilitleyinceye kadar modulu,

FBA (fieldbus adaptéri), surtcinin genisleme yuvasi 2'ye takilan soketli bir
moduldir. Modl, plastik tutma klipsleri ve iki vidayla yerinde durur. Vidalar ayrica
modul kablosu i¢in ekrani topraklarlar ve modul GND sinyallerini strlcu kontrol
devresine badlarlar.

Modulin kurulumunda sUrlcuye gelen elektrik baglantisi 34 pinli konektér Uzerinden
otomatik olarak kurulur.

Uyari! ilk olarak besleme gerilimi baglantisini ve motor
kablolarini kurun.

surlicl genisleme yuvasi 2'ye yerlestirin.

iki vidayi (saglanmaktadir) standlara sabitleyin.

Uyarn! EMC gereksinimlerini kargilamak ve modulin
dizgun sekilde galismasi icin vidalarin dizgun sekilde
monte edilmesi gerekmektedir.

7 X00301

Kablo kanall kutusundaki uygun tirnaklari agin ve ag kablosu ] _
icin kablo kelepgesini takin. e litiinil

[; Iilllill; |i||||::|:

Ag kablosunu kablo kelepgesi tUzerinden ydnlendirin.
Ag kablosunu modulin ag konektdriine baglayin.
Kablo kelepgesini sikin.

Kablo kanali kutusunun kapagini takin (1 vida).

Konfiglirasyon bilgileri icin asagidakilere basvurun:

X00302

+ asagida "lletisim Ayarlari — FBA".
+ "Sdrucu Kontrol Fonksiyonlarini Etkinlestirme — FBA", sayfa 190.

* Modulle birlikte saglanan protokole 6zgl dékimanlar.
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Haberlesme Ayarlari — FBA

Seri Haberlesme Sec¢imi
Seri haberlesmeyi etkinlestirmek icin parametre 9802'yi COMM PROTOCOL SEL
kullanin. 9802 = 4 (EXT FBA) olarak ayarlayin.

Seri Haberlesme Konfiglirasyonu

Ozel bir FBA moduiliiniin monte edilmesiyle birlikte 9802'nin ayarlanmasi,
haberlesme islemini tanimlayan parametrelerdeki uygun varsayilan degerleri
otomatik olarak ayarlar. Bu parametreler ve agiklamalar FBA modullyle birlikte
verilen kullanim kilavuzunda saglanmaktadir.

+ Parametre 5101 otomatik olarak konfigure edilir.

* 5102...5126 parametreleri protokole baglidir ve érnegin, kullanilan profil ve ek /O
wordlerini tanimlar. Bu parametreler, fieldbus konfiglirasyon parametreleri olarak
adlandinlir. Fieldbus konfiglirasyon parametreleri hakkinda bilgi icin, bkz. FBA
modullyle birlikte verilen kullanim kilavuzu.

* 5127 parametresi, 5102...5126 parametrelerine yapilan degisikliklerin
onaylanmasini saglar. 5127 parametresi kullaniimiyorsa 5102...5126
parametrelerine yapilan degisiklikler sadece surlcu enerji kesilip agildiktan sonra
olacaktir.

» 5128...5133 parametreleri gegerli olarak kurulu FBA moduli hakkinda veri saglar
(6rnegin, bilesen versiyonlari ve durum).

Parametre Agiklamalari boéliminde grup 51 parametreleri listelenir.

Surucu Kontrol Fonksiyonlarini Etkinlestirme — FBA

Farkl siricl fonksiyonlarinin fieldbus kontroli asagidaki amaclar konfiglirasyona
gereksinim duyar:

« Surtcundn fonksiyonun fieldbus kontrollind kabul etmesini saglamak.
» Kontrol igin gerekli her surtcu verisini bir fieldbus girisi olarak tanimlamak.
» Sdrdcl icin gerekli her kontrol verisini bir fieldbus ¢ikisi olarak tanimlamak.

Asagidaki bélimlerde genel diizeyde her bir kontrol fonksiyonunun ihtiya¢ duydugu

konfigirasyon aciklanmaktadir. Asagidaki her tablodaki son situn bilerek bos

birakilmigtir. Uygun girigler igin bkz. FBA moduluyle birlikte verilen kullanim kilavuzu.
Start/Stop Yon Kontroli

Sirdcinln start/stop/yén kontroli igin fieldbus kullanimi asagidakileri
gerektirmektedir:

« Sdrdcl parametre degerleri asagidaki gibi ayarlanmalidir.
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* Uygun konumdaki fieldbus kontrol6ri tarafindan saglanan komut. (Konum,
protokole bagli olan Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Siiriicii Parametresi Deger Aciklama I: rotokol
eferansi
1001 | EXT1 10 (comm) Ext1 secili halde fieldbus tarafindan
COMMANDS kontrol edilen Start/Stop.
1002 | EXT2 10 (comMm) Ext2 segili halde fieldbus tarafindan
COMMANDS kontrol edilen Start/Stop.
1003 | DIRECTION 3 (REQUEST) | Fieldbus tarafindan kontrol edilen yon.

Giris Referansi Se¢imi
Surlcuye giris referansi saglamak igin fieldbus'i kullanmak asagidakileri gerektirir:
» Sdricl parametre dederi asagidaki gibi ayarlanmalidir.

* Uygun konumdaki fieldbus kontrol6rl tarafindan saglanan referans word'G.
(Konum, protokole bagl olan Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Siiriicii Parametresi Deger Aciklama :ézet?akn(;ll
1102 | EXT1/EXT2 SEL | 8 (COMM) Fieldbus tarafindan segilen ref.

(Sadece 2 referans kullanilirsa

gereklidir.)
1103 | REF1 SEL 8 (comMm) Fieldbus tarafindan saglanan giris

9 (comm+al1) | referansi 1.
10 (COMM*AIT)

1106 | REF2 SEL 8 (comMm) Fieldbus tarafindan saglanan giris
9 (ComM+Al) referansi 1.

10 (comm*Al) | (Sadece 2 referans kullanilirsa
gereklidir.)

Uyan! Birden fazla referans sadece ABB Siriculeri profili kullanilirken
desteklenmektedir.

Olgeklendirme

Gerekli oldugunda, REFERANSLAR Olceklendirilebilir. Bkz. agagidaki bolumlerde
"Referans Olgeklendirme":

« "ABB Siuructuleri Profili Teknik Verileri"
« "Dahili Profil Teknik Verileri"

Sistem Kontrolii
Cesitli surtict kontrold igin fieldbus kullaniimasi asagidakileri gerektirir:

« Sdrucl parametre degerleri asagidaki gibi ayarlanmalidir.
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* Uygun konumdaki fieldbus kontrolérii komutlari. (Konum, protokole bagl olan
Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Protokol

Siiriicii Parametresi Deger Aciklama Referansi

1601 | RUN ENABLE 7 (comMm) | Fieldbus ile galistirma izni.

1604 | FAULT RESET SEL | 8 (COMM) | Fieldbus ile hata resetleme.

1607 | PARAM SAVE 1 (SAVE) | Degistirilen parametreleri bellege kaydeder
(sonra deger O'a geri doner).

Role Cikis Kontrolu
Roéle ¢ikis kontroll icin fieldbus kullaniimasi asagidakileri gerektirir:
» Sdricl parametre degerleri asagidaki gibi ayarlanmalidir.

» Fieldbus kontrolért saglanmis, ikili kodlanmis, réle komutlari uygun konumda.
(Konum, protokole bagl olan Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Siiriicii Parametresi Deger Aciklama Protokol
Referansi
1401 RELAY OUTPUT 1 35 (comm) Roéle Cikisi 1, fieldbus tarafindan
36 (comm(-1)) kontrol ediliyor.
1402 | RELAY OUTPUT 2 Roéle Cikigi 2, fieldbus tarafindan

kontrol ediliyor.

1403 | RELAY OUTPUT 3 Role Cikigi 3, fieldbus tarafindan
kontrol ediliyor.

14101 | RELAY OUTPUT 4 Roéle Cikisi 4, fieldbus tarafindan
kontrol ediliyor.

14111 | RELAY OUTPUT 5 Roéle Cikigi 5, fieldbus tarafindan
kontrol ediliyor.

14121 | RELAY OUTPUT 6 Role Cikigi 6, fieldbus tarafindan
kontrol ediliyor.

1. 3'ten fazla role bir role uzatma modulinin eklenmesini gerektirir.

Uyari! Role durumu geri beslemesi, asagida anlatilan konfiglirasyon olmadan

gerceklesir.
Siiriicii Parametresi Deger Protokol Referansi
0122 RO 1-3 STATUS Réle 1...3 durumu.
0123 RO 4-6 STATUS Role 4...6 durumu.

Analog Cikis Kontrolii

Analog ¢ikis kontrolii (6rnegin, PID ayar noktasi) icin fieldbus'in kullaniimasi
asagidakileri gerektirir:

» Siricl parametre degerleri asagidaki gibi ayarlanmalidir.
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* Fieldbus kontrol6ri tarafindan saglanan analog degerlerin uygun konumlarda
olmasi. (Konum, protokole badl olan Protokol Referansi tarafindan tanimlanir.)

Siiriicii Parametresi

Deger

Aciklama

Protokol
Referansi

1501

AO1 CONTENT SEL

135 (COMM VALUE 1)

Analog Cikis 1, 0135

parametresine yazilmayla

0135 | COMM VALUE 1 - kontrol edilir.

1502 | AO1 CONTENT MIN | Uygun degerleri Olgeklendirme igin kullanihr

ayarlayin.

1505 | MAXIMUM AO1

1506 | FILTER AO1 AO01 igin filtre zaman sabiti. -

1507 | AO2 CONTENT SEL | 136 (COMM VALUE 2) | Analog Cikis 2, 0136 -
parametresine yazilmayla

0136 | COMM VALUE 2 - kontrol edilir.

1508 | AO2 CONTENT MIN | Uygun degerleri Olgeklendirme igin kullanihir -

ayarlayin.

1511 | MAXIMUM AO2

1512 | FILTER AO2 AO02 icin filtre zaman sabiti. -

PID Kontrol Set Degeri Kaynagi

PID cevrimi icin set degeri kaynagdi olarak fieldbus se¢mek icin asagdidaki ayarlari
kullanin:

Protokol

Siirlicii Parametresi
Referansi

Deger Ayarlama

4010
4110
4210

SET POINT SEL (Set 1) 8 (COMM VALUE 1)
9 (CoOMM + AI1)

10 (coMM*AIT)

Set degeri, giris referansi
2'dir
(+/-* Al1)

SET POINT SEL (Set 2)

SET POINT SEL (Ext/Trim)

Haberlesme Hatasi

Fieldbus kontroll kullanilirken seri haberlesmenin kopmasi durumunda sirtclnin
tepkisini belirleyin.

Siirticii Parametresi Deger Aciklama
3018 | COMM FAULT FUNC | O (NOT SEL) Uygun siriict tepkisi igin
1 (FAULT) ayarlayin.
2 (CONST SP7)
3 (LAST SPEED)

3019 | COMM FAULT TIME Bir iletisim kaybinda tepki vermeden dnceki sure

gecikmesini ayarlayin.

Surucuden gelen geri besleme — FBA

Kontrolére gelen giriglerinin (srtcl gikislari), protokol tarafindan énceden
belirlenmis anlamlari vardir. Bu geri besleme icin slrtcl konfiglrasyonu
gerekmemektedir. Asagidaki tabloda geri besleme verilerine bir érnek verilmektedir.
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Listenin tamami icin, bkz. "Tam Parametrelerin Agiklamalari" iginde verilen tim
parametreler.

Siricii Parametresi

Protokol Referansi

0102

SPEED

0103

FREQ OUTPUT

0104

CURRENT

0105

TORQUE

0106

POWER

0107

DC BUS VOLT

0109

OUTPUT VOLTAGE

0301

FB STATUS WORD - bit 0 (STOP)

0301

FB STATUS WORD - bit 2 (REV)

0118

DI1-3 STATUS - bit 1 (DI3)

Olgeklendirme

Siriclt parametre degerlerini 6lgeklendirmek icin, bkz. asagidaki bélimlerdeki
"Gercek Degerin Olceklendiriimesi":

"ABB Siructuleri Profili Teknik Verileri"
"Dahili Profil Teknik Verileri"

Diagnostik — FBA

Hata isletimi

ACS550, hata bilgilerini agagidaki sekilde sagdlar:

Kontrol paneli ekrani bir hata kodu ve metin gérintiler. Tam bir aciklama igin,
bkz. "Diagnostik", sayfa 206.

0401 LAST FAULT, 0402 PREVIOUS FAULT1 ve 0403 PREVIOUS FAULT2 parametreleri
en yeni hatalari saklar.

Fieldbus erisimi igin sUricl, hatalari DRIVECOM spesifikasyonuna uygun olarak
atanmis ve kodlanmis on alti basamakli bir deger olarak rapor eder. Agagidaki
tabloya bakiniz. Tum profiller bu spesifikasyonu kullanarak hata kodu talep
etmeyi desteklemez. Bu spesifikasyonu destekleyen profiller icin profil

dokimantasyonu uygun hata talep iglemini tanimlar.

Siiriicli Hata Kodu

Fieldbus Hata Kodu
(DRIVECOM
spesifikasyonu)

1 OVERCURRENT 2310h
2 DC OVERVOLT 3210h
3 DEV OVERTEMP 4210h
4 SHORT CIRC 2340h
5 Reserved FF6Bh
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Fieldbus Hata Kodu
Siiriicii Hata Kodu (DRIVECOM
spesifikasyonu)
6 DC UNDERVOLT 3220h
7 Al1 LOSS 8110h
8 Al2 LOSS 8110h
9 MOT TEMP 4310h
10 PANEL LOSS 5300h
11 ID RUN FAIL FF84h
12 MOTOR STALL 7121h
14 EXTERNAL FLT 1 9000h
15 EXTERNAL FLT 2 9001h
16 EARTH FAULT 2330h
17 UNDERLOAD FF6Ah
18 THERM FAIL 5210h
19 OPEX LINK 7500h
20 OPEX PWR 5414h
21 CURR MEAS 2211h
22 SUPPLY PHASE 3130h
23 ENCODER ERR 7301h
24 OVERSPEED 7310h
25 Reserved FF80h
26 DRIVE ID 5400h
27 CONFIG FILE 630Fh
28 SERIAL 1 ERR 7510h
29 EFB CONFIG FILE 6306h
30 FORCE TRIP FF90h
31 EFB 1 FF92h
32 EFB 2 FF93h
33 EFB 3 FF94h
34 MOTOR PHASE FF56h
35 OUTPUT WIRING FF95h
36 INCOMP SWTYPE 630Fh
101 SERF CORRUPT FF55h
102 Reserved FF55h
103 SERF MACRO FF55h
104 Reserved FF55h
105 Reserved FF55h
201 DSP T1 OVERLOAD 6100h
202 DSP T2 OVERLOAD 6100h
203 DSP T3 OVERLOAD 6100h

198
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Siiriicii Hata Kodu

Fieldbus Hata Kodu
(DRIVECOM
spesifikasyonu)

204 DSP STACK ERROR 6100h
205 Reserved (obsolete) 5000h
206 OMIO ID ERROR 5000h
207 EFB LOAD ERR 6100h
1000 | PAR HZRPM 6320h
1001 | PAR PFCREFNG 6320h
1002 | Reserved (obsolete) 6320h
1003 | PAR Al SCALE 6320h
1004 | PAR AO SCALE 6320h
1005 | PARPCU 2 6320h
1006 | EXT ROMISSING 6320h
1007 | PAR FBUSMISSING 6320h
1008 | PAR PFCWOSCALAR 6320h
1009 | PAR PCU1 6320h
1012 | PARPFCIO1 6320h
1013 | PARPFCIO 2 6320h
1014 |PARPFCIO3 6320h

Seri Haberlesme Diagnostigi

ACS550 Kullanim Kilavuzu

FBA modilinde, surlcu hata kodlari disinda diagnostik araglari da bulunmaktadir.
FBA modiillyle birlikte saglanan kullanim kilavuzuna basvurun.

Fieldbus Adaptér
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ABB Siuructuleri Profili Teknik Verileri

Genel Bilgiler

200

ABB Siurictuleri profili, FBA modulinde bulunan protokoller de dahil olmak lzere
birden fazla profilde kullanilabilen standart bir profil saglar. Bu bélimde, FBA
modaulleri igin kullanilan ABB Sdrtculeri profili agiklanmaktadir.

Kontrol Word

"Kontrol Arabirimi" bélimUinde daha énce agiklanmis oldugu gibi KONTROL WORD
surlcuyu bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur.

Asagidaki tablo ve bu alt blimde sonradan yer alan semada ABB surUctleri profili
icin KONTROL WORD igerigi anlatilir.

ABB Siiriiciiler Profili (FBA) KONTROL WORD
Bit Adi Deger KomDut Verilen Yorumlar
urum
0 OFF1 1 READY TO OPERATE | READY TO OPERATE girin
CONTROL 0 EMERGENCY OFF Gecerli aktif yavaslama rampasina (2203
veya 2205) gore durduracak surici
rampalari
Normal komut siralamasi:
* OFF1 ACTIVE girin
* READY TO SWITCH ON girin aksi takdirde
diger ara kilitler (OFF2, OFF3) aktif olur.
1 OFF2 1 OPERATING Calismaya devam et (OFF2 devre disi).
CONTROL
0 EMERGENCY OFF * Motor durdurulur.
Normal komut siralamasi:
* OFF2 ACTIVE girin
* SWITCHON INHIBITED girin
2 OFF3 1 OPERATING Calismaya devam et (OFF3 devre disl)
CONTROL 0 EMERGENCY STOP Sirici, 2208 numarall parametre
tarafindan belirlenen sure iginde durur.
Normal komut siralamasi:
* OFF3 ACTIVE girin
* SWITCH ON INHIBITED'a gegin
UYARI! Motor ve siiriilen cihazin bu
mod kullanilarak durdurulabildiginden
emin olun.
3 INHIBIT 1 OPERATION OPERATION ENABLED girin (Galigtirma izni
OPERATION ENABLED sinyali aktif olmalidir. Bkz. 1601. Eger
1601 comm olarak ayarliysa bu bit
Calistirma Izni sinyalini de etkinlestirir.)
0 OPERATION Calismayi engeller. OPERATION INHIBITED
INHIBITED girin
4 RAMP_OUT_ 1 NORMAL OPERATION | RAMP FUNCTION GENERATOR:
ZERO ACCELERATION ENABLED girin
0 RFG OUT ZERO Rampa fonksiyon jenerator ¢ikisini sifira
getirin. Rampalan sifirlayin (akim ve Dc
gerilim sinirlari zorlandiginda).
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ABB Siiruciiler Profili (FBA) KONTROL WORD

Bit Adi

Komut Verilen

Deger Durum

Yorumlar

5 RAMP_HOLD

1 RFG OUT ENABLED

Rampa fonksiyonunu etkinlestirin.

RAMP FUNCTION GENERATOR: ACCELERATOR
ENABLED girin

0 RFG OUT HOLD

Rampay1 durdur (Rampa Fonksiyon
Ureticisi'ne ait ¢ikis tutuldu)

6 RAMP_IN_
ZERO

—_

RFG INPUT ENABLED

Normal galisma. OPERATING girin

0 RFG INPUT ZERO

Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait girisi
sifira zorla.

7 RESET

0=>1 | RESET

Aktif hata varsa hatayi sifirlayin (SWITCH-
ON INHIBITED girin). Eger 1604 = cOMM. ise
etkin

0 OPERATING

Normal galismaya devam et

8...9 Kullaniimamis.

10 REMOTE_CMD

Fieldbus kontrolU etkinlestirildi

+ CW#0 veya Ref #0: Son CW ve Ref.'i
sakla

« CW =0 ve Ref = 0: Fieldbus kontrol
saglandi.

» Referans ve yavaslama/hizlanma
rampasi kilitlendi.

1 EXT CTRL LOC

—_

EXT2 SELECT

Harici kontrol konumu 2'yi (EXT2) segin.
Eger 1102 = comm. ise etkin

0 EXT1 SELECT

Harici kontrol konumu 1'yi (EXT1) segin.
Egder 1102 = comm. ise etkin

12...15 | Kullaniimamis.

Durum Word

"Kontrol Arabirimi" béliminde daha énce agiklanmis oldugu gibi kayit adresi DURUM
WORD igerigi strictden ana istasyona génderilen durum bilgisidir. Asagidaki tablo
ve bu alt bolimde sonradan yer alan sema durum word icerigini tanimlar.

ABB Siiriiciiler Profili (FBA) DURUM WORD
Aciklama
Bit Adi Deger (Durum semasindaki durumlara/kutulara karsilik
gelir)
0 RDY_ON 1 READY TO SWITCH ON
0 NOT READY TO SWITCH ON
1 RDY_RUN 1 READY TO OPERATE
0 OFF1 ACTIVE
2 RDY_REF 1 OPERATION ENABLED
0 OPERATION INHIBITED
3 TRIPPED 0...1 FAULT
0 No fault
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ABB Siiriciiler Profili (FBA) DURUM WORD

Bit

Adi

Deger

Aciklama
(Durum semasindaki durumlara/kutulara karsilik
gelir)

OFF_2_STA

OFF2 INACTIVE

OFF2 ACTIVE

OFF_3_STA

OFF3 INACTIVE

OFF3 ACTIVE

SWC_ON_INHIB

SWITCH-ON INHIBIT ACTIVE

SWITCH-ON INHIBIT NOT ACTIVE

ALARM

Al Ol n|l O m|l O -

Uyari/alarm (Bkz. alarmlar hakkindaki ayrintilarin yer
aldigi "Diagnostik" béliminde "Alarm Listeleri".)

Uyari/alarm yok.

AT_SETPOINT

OPERATING. Gergek deger referans degerine esdegerdir
(tolerans limitleri igcindedir).

Gergek deger tolerans limitleri digindadir (referans
degderine esit degildir).

REMOTE

Siricl kontrol yeri: REMOTE (EXT1 veya EXT2)

Siricl kontrol yeri: LOCAL

10

ABOVE_LIMIT

Denetlenen parametre degeri > denetim Ust limiti.

Denetlenen deder < denetim alt limiti oldugu silirece bit
"1" olarak kalr.

Bkz. grup 32, Denetim

Denetlenen parametre degeri < denetim ust limiti.

Denetlenen deger > denetim ust limiti oldugu sirece bit
"0" olarak kalir.

Bkz. grup 32, Denetim

11

EXT CTRL LOC

Harici kontrol yeri 2 (EXT2) segili.

Harici kontrol yeri 1 (ExT1) segili.

12

EXT RUN ENABLE

Harici Caligma izni sinyali alinmistir

O = O =

Alinan Harici Calisma Izni sinyali yok

13...

15

Kullaniimamis.
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Asagidaki durum semasi KONTROL WORD (CW) ve DURUM WORD (SW) bitlerinin
baslatma-durdurma fonksiyonunu gésterir.

Herhangi bir durumdatierhangi bir durumdan Herhangi bir durumdan
Emergency Stop Emergency Off + Fault
OFF3 (CW Bit2=0) OFF3 (CW Bit2=0)
wr_m | OFF3 OFF2 o HATA [— (SW Bit3=1)
(SW Bit5=0) ACTIVE ACTIVE — (SW Bit4=0)
# (CW Bit7=1)
n(f)=0/1=0 + I
N~ |
B 1
Herhangi bir durumdan
OFF1 (CW Bit0=0) -I-
SWITCH-ON o
(SW Bit1=0) — ACTIVE
D
A B CD NOT READY e
TO SWITCH ON [— (SW Bit0=0)
(CW Bit3=0) + (CW xxxx x1xx xxxx x110)
o OPERATION READYTO | _ o=
(SWBIt2=0)— "|NHIBITED switcHon [ (SWBit0=T)
OPERATION INHIBITED + ; (CW= xxxx x1xx xxxx x111)
D
BCD
READY TO T
OPERATE (SWBIt1=1)
(CW Bit4=0) L (CW Bit3=1 and
~ SW Bit12=1)
L
OPERATION .
C D I =
ENABLED (SW Bit2=1)
: A —<F—
(CW Bit5=0) e (CW=xxxx x1xx xxx1 1111)
|
= ]
RFG OUTPUT
D ENABLED*
(CW Bit6=0) + ° cw= 00 xx11 1111
ANAHTAR - * (CW=xxxx X1xX XX )
1 Durum |
mm  Durum degisimi RFG: ACCELERATOR

CW = KONTROL WORD ENABLED

SW = DURUM WORD C —4—_L
RFG = Rampa Fonksiyon (CW=xxxx x1xx x111 1111)

Jeneratori .
| = Param. 0104 CURRENT OPERATING [— (SW Bit8=1)

f = Param. 0103 OUTPUT FREQ
D _<_|
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Referans

"Kontrol Arabirimi" béliminde daha 6nce agiklanmis oldugu gibi REFERANS kelimesi
bir hiz veya frekans referansidir.

Referans Olgeklendirme

Asagidaki tabloda ABB sirtclleri profili icin REFERANS Olgeklendirme
gOsterilmektedir.

ABB Siiriiciileri Profili (FBA)
Referans Aralik Re.fr(?:,ains Olgekleme Goriigler
REF1 -32767... | Hiz veya -20000 = -(par. 1105) Nihai referans 1104/1105
+32767 frekans 0=0 tarafindan sinirlandiriimistir.
+20000 = (par. 1105) Gergek motor hizi 2001/
(20000, %100 karsilik gelir) | 2002 (hiz) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan
sinirlandiriimistir.
REF2 -32767... | Hiz veya -10000 = -(par. 1108) Nihai referans 1107/1108
+32767 frekans 0=0 tarafindan sinirlandiriimistir.
+10000 = (par. 1108) Gergek motor hizi 2001/
(10000, %100’ karsilik gelir) | 2002 (hiz) veya 2007/2008
(frekans) tarafindan
sinirlandiriimigtir.
Moment -10000 = -(par. 1108) Son referans 2015/2017
0=0 [moment1] veya 2016/2018
+10000 = (par. 1108) [moment2] tarafindan
(10000, %100’ karsilik gelir) | Sinirlandiniimis.
PID -10000 = ~(par. 1108) Nihai referans 4012/4013
Referansi [0=0 (PID set1) veya 4112/4113
+10000 = (par. 1108) (PID set?2) tarafindan
(10000, %100’ karsilik gelir) | Sinirlandinimistr.

Uyan! 1104 REF1 MIN ve 1107 REF2 MIN parametrelerinin ayarlanmasi referanslarin
Olceklendiriimesinde herhangi bir etkiye sahip degildir.

1103 REF1 SELECT veya 1106 REF2 SELECT parametresi COMM+AI1 veya COMM*Al1
olarak ayarlanirsa referans asagidaki gibi dl¢eklendirilir:

ABB Siiriciileri Profili (FBA)

Referans Deger Ayari Al Referans Olgeklendirme

REF1 COMM+AI1 COMM (%) +(Al (%) - 0.5*REF1 MAX (%))

Fieldbus Referansi
A Duzeltme Katsayisi
(100 +0.5* (Par. 1105)% 1—————~~—

[
[
[
100%~ |~ ~ ~ 7 ___':
[
[
[

Al1 Giris Sinyali
(100 - 0.5 * (par. 1105))% Ly e sy
0%  50% 100%
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ABB Siiriiciileri Profili (FBA)

Referans Deger Ayari

Al Referans Olgeklendirme

REF1 COMM*AI1

COMM (%) * (Al (%) / 0.5*REF1 MAX (%))
Fieldbus Referansi
ADiizeltme Katsayisi

»

200% :
|
|
100%- |- - - -

Al1 Giris Sinyali
(100 - 0.5 * (par. 1105))% >

0% 50% 100%

REF2 COMM+AI1

COMM (%) + (Al (%) - 0.5"REF2 MAX (%))

Fieldbus Referansi
A Dizeltme Katsayisi

(100 + 0.5 * (Par. 1108)%

100% |~ = - -

11 Giris Sinyali
(100 - 0.5 * (par. 1108)% —p
0% 50% 100%

REF2 COMM*AI1

COMM (%) * (Al (%) / 0.5*REF2 MAX (%))
Fieldbus Referansi
A Duzeltme Katsayisi

200%

100% |- = - -

Al1 Girisg Sinyali
0% >

0% 50% 100%
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Referans Yénetimi

Her bir kontrol konumunun (EXT1 ve EXT2) donis yonl kontrolliini konfiglire etmek
icin grup 10 parametrelerini kullanin. Asagidaki sekiller grup 10 parametreleri ve
fieldbus referansinin (REF1 ve REF2) REFERANS degerleri Uretmek i¢in nasil
etkilestiklerini gosterir. Fieldbus referanslari ¢ift kutupludur, yani pozitif veya negatif

olabilirler.
ABB Siiriciileri Profili
Parametre Deger Ayari Al Referans Olgeklendirme
1003 YON 1 (FORWARD) Sonug Ref.
Maks. Ref- - - ——-----F---—- C '
| I
o L
| I | |
| I | |
Fieldbus f ! | !
Referans  _163% -100% 100% 163%
-(Maks. Ref.} - - - - - — — — —
1003 YON 2 (REVERSE) Maks. Ref - — - = — — — — — — —
Sonug Ref.
Fieldbus -163% -100% 100% 163%
Referans ; ; | |
! | | |
| | | |
| | | |
| |
(Maks. Ref.y - ——& — — - — - .
1003 YON 3 (REQUEST) Sonug Ref.
Maks.Ref - - - - - - - - - - -+ - - - - - . |
| |
|
L
Fieldbus  -163% -100% L
Referans | | 100% 163%
L
| |
~(Maks. Ref.y - o/~ _ .
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Gergek Deger

"Kontrol Arabirimi" béliminde daha 6nce anlatiimis oldugu gibi Gergcek Degerler,
surtcu degerlerini tagiyan wordlerdir.

Gergek Degerin Olgeklendiriimesi

Fieldbus'a Gergcek Degerler olarak gonderilen tam sayilarin élgeklendirilmesi segili
surdcu parametresinin ¢ézunurligine baghidir. Asagida belirtilen Data Word 5 ve 6
disinda, "ACS550 Tuim Parametre Listesi" béliminde parametre igin verilen
¢6zUnirlugl kullanarak geri besleme tam sayisini 6lgeklendirin. Ornegin:

Geri Besleme Parametre - s o
Uzunlugu Coziiniirligii Olceklendirilmig Deger
1 0,1 mA 1*0,1TmA=0,1mA
10 0.1% 10*0.1% =1%

5 ve 6 veri kelimeleri agagidaki gibi 6lceklendirilir:

ABB Siiriiclileri Profili

Veri i . .
Kelimesi Igindekiler Olgekleme
ACTUAL SPEED | -20000 ... +20000 = -(par. 1105) ... +(par. 1105)
TORQUE -10000 ... +10000 = -100% ... +100%
Gergek Deger Esleme

FBA modullyle birlikte saglanan kullanim kilavuzuna bagvurun.
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Dahili Profil Teknik Verileri

Genel Bilgiler

Danhili profil, her bir protokol icin endustri standardi strlcu profilini gerceklestirmeyi
amaglar (6rnegin, PROFIBUS icin PROFIdrive, DeviceNet icin AC/DC Sdrucisu).

Kontrol Word

"Kontrol Arabirimi” bolimiinde daha dnce agiklanmis oldugu gibi KONTROL WORD
surlcuyu bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel yoludur. Ozel KONTROL
WORD igerigi i¢in, bkz. FBA moduluyle birlikte verilen kullanim kilavuzu.

Durum Word

"Kontrol Arabirimi" bolimiinde daha once agiklanmig oldugu gibi kayit adresi DURUM
WORD igerigi slricliden ana istasyona gonderilen durum bilgisidir. Ozel DURUM WORD
icerigi icin, bkz. FBA modullyle birlikte verilen kullanim kilavuzu.

Referans

"Kontrol Arabirimi" boliminde daha dnce agiklanmis oldugu gibi REFERANS kelimesi
bir hiz veya frekans referansidir.

Dikkat! REF2, Dahili Surticu profili tarafindan desteklenmemektedir.

Referans Olgeklendirme

REFERANS Olceklendirme fieldbus tipine baglidir. Bununla birlikte, strticide %100
REFERANS degeri, asagidaki tabloda agiklandigi gibi sabitlenmistir. REFERANS araligi
ve blgeklendirmesi hakkinda daha fazla bilgi i¢in, bkz. FBA modultyle saglanan
kullanim kilavuzu.

Dahili Profil
Referans Aralik Re_frti;')ains Olgekleme Goriigler
REF Fieldbus | Hiz -100% = - Nihai referans asagidaki ile
ozel (parametre 9908) sinirlanmigtir
0=0 1104/1105.
+100 = (parametre | Gergek motor hizi 2001/2002 (hiz) ile
9908) sinirlanmustir.
Frekans -100% = - Nihai referans asagidaki ile
(parametre 9907) sinirlanmistir
0=0 1104/1105.
+100 = (parametre | Gergek motor hizi 2007/2008 (frekans)
9907) ile sinirlanmigtir.

Gergek Degerler

"Kontrol Arabirimi" bélimunde daha dnce anlatiimig oldugu gibi Gergek Degerler,
surlcu degerlerini tagiyan wordlerdir.
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Gercek Degerin Olgeklendiriimesi

Gergek Degerler igin, parametre ¢ozunurliguini kullanarak geri besleme uzunlugunu
Olceklendirin. (Parametre ¢ozundrlikleri icin, bkz. "ACS550 Tum Parametre Listesi"
bolimi.) Ornegin:

Geri Besleme

Parametre (Geri Besleme Uzunlugu) * (Parametre Coziinurlugii)

Uzunlugu CGozinirligd Olgeklendirilmis Deger
1 0,1 mA 1*0,1mA=0,1mA
10 0.1% 10*0.1% =1%

Parametreler ylizde olarak verildiginde, "ACS550 Tim Parametre Listesi" bolimi
hangi parametrenin %100'e karsilik geldigini belirtir. Bu durumlarda, yizdeden
mihendislik birimlerine dénustirmek icin, %100'e karsilik gelen parametre degeriyle
garpin ve %100 ile bélin. Ornegin:

0, (]
Geri Parametre %100 zlg‘r§'l'k (Geri Besleme Uzunlugu) * (Parametre
Besleme Coziinirligi Paragmetrenin Coziiniirliigl) * (%100 Ref. Degeri) / %100 =
Uzunlugu Degeri Ol¢eklendirilmig Deger
10 0.1% 1500 rpm1 10 * %0,1 * 1500 RPM / %100 = 15 rpm
A% z2 00, z /% = z
100 0.1% 500 H 100 * %0,1 * 500 Hz / %100 = 50 H

1. Bu 0Ornekte, Gergek Degerin 9908 MOT NOM SPEED parametresini %100 referans olarak kullandigini
ve 9908 = 1500 rpm oldugunu farz edelim.

2. Bu 6rnekte, Gergek Degerin 9907 MOT NOM FREQ parametresini %100 referans olarak kullandigini
ve 9907 = 500 Hz oldugunu farz edelim.

Gergek Deger Esleme

FBA modullyle birlikte saglanan kullanim kilavuzuna bagvurun.
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Diagnostik

A

Uyari! Bu kilavuzda tanimlanmayan herhangi bir él¢glim, parca degistirme veya
baska servis prosediirlerini uygulamayi denemeyiniz. Bu tiir bir hareket
garanti belgesini gegersiz kilacak, dogru igletimi tehlikeye atabilecek ve ariza
ile masraflari artiracaktir.

Uyari! Bu bélumde tarif edilen tum elektrikli aletlerin montaji ve bakimi yalniz
yetkili servis personeli tarafindan gergeklestirilmelidir. Bu kilavuzun ilk
sayfalarindaki Giivenlik talimatlar izlenmelidir.

Diagnostik Ekranlari

Siriclt asagidakileri kullanarak hata durumlarini algilar ve raporlar:

» Sdricl Uzerindeki yesil ve kirmizi LED

+ Kontrol panelindeki LED durumu (sdrtciye asistan kontrol paneli takili ise)
* Kontrol paneli ekrani (strtcuye bir kontrol paneli takili ise)

+ Hata Word ve Alarm Word parametre bitleri (parametreler 0305 - 0309). Bit
tanimlari icin, bkz. "Grup 03: FB Actual Signals (FB Gergek Sinyaller)", sayfa 76.

Ekranin bigimi hatanin énemine goére degisir. Strlclyl asagidaki durumlara
yonlendirerek bir¢gok hatanin siddetini belirleyebilirsiniz:

» Hata durumunu gérmezden gelin.
* Durumu bir alarm olarak raporlayin.

e Durumu bir hata olarak raporlayin.

Kirmizi — Hatalar

Siricl asagidakileri yaparak bir ariza ya da hata algiladiginin sinyalini verir:

« SurGcundn uzerinde kirmizi LED etkinlestirerek (LED sabittir veya yanip soner).
+ Hata Word parametresinde uygun bir bit ayarlayarak (0305 - 0307).

+ Kontrol panel ekranini hata kodu gostererek gecersiz kilmak.

* Motoru stop ederek (¢aligiyorsa).

Kontrol panel ekranindaki hata kodu gegicidir. Asagidaki digmelerden herhangi

birine basmak hata mesajini kaldirir: MENU, ENTER, UP veya DOWN digmesi.
Kontrol paneline dokunulmadiysa veya hata hala aktif durumdaysa birkag saniye
sonra mesaj tekrar gorandar.

Diagnostik
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Yanip Sonen Yesil - Alarm

Alarm denilen daha az dnemli hatalar igin diagnostik ekran tavsiye niteligindedir. Bu
durumlar i¢in surlcu sadece “sira digl" bir sey algiladigini raporlar. Bu tip
durumlarda sidritict asagidakileri yapar:

» Sdricl Gzerindeki yesil LED yanip séner (kontrol paneli hatalarindan
kaynaklanan alarmlar icin gecerli degildir).

» Alarm Word parametresinde (0308 veya 0309) uygun bir bit ayarlar. Bit tanimlari
icin, bkz. "Grup 03: FB Actual Signals (FB Gergek Sinyaller)", sayfa 76.

+ Bir alarm kodu ve/veya ismi gostererek kontrol panel ekranini gecersiz kilar.

Alarm mesajlari birka¢ saniye sonra kontrol panel ekranindan kaybolur. Alarm
durumu devam ettikce mesaj belirli araliklarla tekrar gosterilir.

Hatalarin Giderilmesi

Hatalar icin 6nerilen duzeltici faaliyet sdyledir:

* Problemin asil nedenini bulmak ve gidermek i¢cin asagidaki "Hata Listeleri"
tablosunu kullanin.

- Sirlclyu yeniden baglatin. Bkz. "Hata Resetleme", sayfa 212.

Hata Listeleri

Hata Ekrandaki Agiklama ve Onerilen Diizeltici Faaliyet

Kodu Hata ismi
1 OVERCURRENT | Cikis akimi fazladir. Asagidakileri kontrol edin ve diizeltin.
* Asiri motor yuku.
» Duslk hizlanma slresi (parametreler 2202 ACCELER TIME 1 ve 2205
ACCELER TIME 2).
+ Hatali motor, motor kablolari veya baglantilari.
2 DC OVERVOLT Ara devrenin DC gerilimi asir fazladir. Asagidakileri kontrol edin ve
dizeltin.
» Girig beslemesinde statik ya da gegici asin gerilim.
» Disik yavaslama siiresi (parametreler 2203 DECELER TIME 1 ve 2206
DECELER TIME 2).
» Kuguk fren kiyici (varsa).
* Asirn gerilim kontrolériniin ACIK oldugundan emin olun (2005
parametresini kullanarak).
3 DEV OVERTEMP | Siriicisogutma blogu asiri isinmistir. Sicaklik sinirda veya sinirin

Uzerindedir.
R1...R4 ve R7/R8: 115 °C (239 °F)
R5/R6: 125 °C (257 °F)

Asagidakileri kontrol edin ve dulzeltin.

+ Fan hatasi.

» Hava akiginda engel.

» Sogutma blogunu kir veya toz kaplamis.
+ Agiri ortam sicakhgi.

* Asiri motor yuku.
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::(tﬁl IIE-IIgtaanig;kii Agciklama ve Onerilen Diizeltici Faaliyet
4 SHORT CIRC Hatali akim. Asagidakileri kontrol edin ve dulzeltin.
* Motor kablo(larinda) veya motorda kisa devre.
» Beslemede kesinti.
Reserved Kullaniimaz.

DC UNDERVOLT

Ara devrenin DC gerilimi yeterli degildir. Asagidakileri kontrol edin ve
duizeltin.

» Giris gu¢ kaynaginda eksik faz.
» Sigorta yanmis.
» Dusuk sebeke gerilimi.

Al1 LOSS

Analog giris 1 eksik. Analog giris degeri AITFLT LIMIT (3021)’'den daha az.
Asagidakileri kontrol edin ve diizeltin.

* Analog giris icin kaynak ve baglanti.
e AIMFLT LIMIT (3021) ve 3001 AISMIN FUNCTION igin parametre ayarlari.

Al2 LOSS

Analog giris 2 eksik. Analog giris degeri AI2FLT LIMIT (3022)’'den daha az.
Asagidakileri kontrol edin ve dizeltin.

» Analog giris icin kaynak ve baglanti.
* AI2FLT LIMIT (3022) ve 3001 AI<MIN FUNCTION i¢in parametre ayarlari.

MOT TEMP

Sdrlcinin hesaplamasi veya sicaklik geri beslemesinden dolayr motor ¢ok
sicak.

* Asir yukli motorlari kontrol edin.
* Hesaplama icin kullanilan parametreleri (3005...3009) ayarlayin.
» Sicaklik sensdrlerini ve Grup 35 parametrelerini kontrol edin.

10

PANEL LOSS

Panel haberlesmesi kayiptir veya asagidakilerden birisi gerceklesmistir:
» Sdricu lokal kontrol modunda (kontrol paneli LOC gésteriyor), ya da

» Sdrlcu uzaktan kumanda modundadir (REM) ve kontrol panelinden
start/stop, yon veya referans komutlarini kabul edecek sekilde
parametre belirlenmistir.

Duizeltip kontrol etmek igin:
» Haberlesme hatlari ve baglantilari
» Parametre 3002 PANEL COMM ERROR.

* Grup 10’daki parametreler: Komut Girigleri ve Grup 11: Referans Segimi
(sUriict igletimi REM ise).

1

ID RUN FAIL

Motor ID Run basariyla tamamlanmadi. Asagidakileri kontrol edin ve
dizeltin.

* Motor baglantilari
* Motor parametreleri 9905...9909

12

MOTOR STALL

Motor veya proses durmasi. Motor sikisma bdlgesinde ¢alistiriliyor.
Asagidakileri kontrol edin ve dizeltin.

e Asir yuk.
* Yetersiz motor giicu.
» Parametre 3010 = 3012.

13

RESERVED

Kullanilimaz.

14

EXTERNAL FLT 1

Birinci harici hatayi raporlamak icin tanimlanan dijital giris aktiftir. Bkz.
parametre 3003 EXTERNAL FAULT 1.

15

EXTERNAL FLT 2

ikinci harici hatayi raporlamak igin tanimlanan dijital giris aktiftir. Bkz.
parametre 3004 EXTERNAL FAULT 2.
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Hata
Kodu

Ekrandaki
Hata Ismi

Aciklama ve Onerilen Diizeltici Faaliyet

16

EARTH FAULT

Motor ve motor kablolarinda olasi toprak hatasi tespit edildi. Strtcu, strtcl
calisiyorken veya galismiyorken toprak hatalarini izler. Stricu
calismiyorken ve hata Uretebilirken algilama daha hassastir.

Olasi diizeltmeler:

» Giris kablo baglantilarini kontrol edin/hatalar diizeltin.

* Motor kablosunun maksimum belirlenen uzunlugu agsmadigini
dogrulayin.

+ Ucgen toprakli giris gii¢ kaynagi ve yiiksek kapasitansli motor kablolari,
calismayan testler sirasinda hatal hata raporu verebilirler. Strtci
calismiyorken hata izlemeye yanit verme 6zelligini devre disi birakmak
icin, 3023 WIRING FAULT parametresini kullanin. Toprak hatasi izlemesine
yanit verme 6zelligini devre disi birakmak igin 3017 EARTH FAULT
parametresini kullanin.

17

UNDERLOAD

Motor yikil beklenenden azdir. Asagidakileri kontrol edin ve diizeltin.
» Baglantisi kesilmis yuk.
+ 3013 UNDERLOAD FUNCTION...3015 UNDERLOAD CURVE parametreleri.

18

THERM FAIL

Dahili hata. Stricinin dahili sicakligini élgen termistor agiktir veya kisa
devredir. Yerel ABB satis temsilcinizle bagdlantiya gegin.

19

OPEX LINK

Dahili hata. OITF ve OINT kartlari arasindaki fiber optik baglantida
haberlegsmeyle iligkili problem algilanmistir. Yerel ABB satis temsilcinizle
baglantiya gecin.

20

OPEX PWR

Dahili hata. OINT beslemesinde algak gerilim durumu algilanmigtir. Yerel
ABB satis temsilcinizle baglantiya gegin.

21

CURR MEAS

Dahili hata. Akim élgim araligi digindadir. Yerel ABB satis temsilcinizle
baglantiya gegin.

22

SUPPLY PHASE

DC baglantisindaki titresen elektrik gerilimi ¢cok yuksektir. Asagidakileri
kontrol edin ve duzeltin.

+ Sebeke fazi eksik.
+ Sigorta yanmis.

23

Bu hata kodu ek

rana gelirse uygun aksesuar kilavuzuna basvurun.

24

OVERSPEED

Motor hizi 2001 MINIMUM SPEED veya 2002 MAXIMUM SPEED degerlerinden
bilyilk olandan (miktar olarak) %120 daha fazladir. Asagidakileri kontrol
edin ve duzeltin.

* 2001 ve 2002 igin parametre ayarlari.
* Motor frenleme momenti icin yeterlilik.
*  Moment kontroliiniin uygulanabilirligi.
» Fren kiyici ve direnci.

25

RESERVED

Kullaniimaz.

26

DRIVE ID

Dahili hata. Konfigurasyon Blok Surticl Kimligi gecerli degildir. Yerel ABB
satig temsilcinizle baglantiya gecin.

27

CONFIG FILE

Dahili konfiglirasyon dosyasi hatalidir. Yerel ABB satis temsilcinizle
baglantiya gegin.

28

SERIAL 1 ERR

Fieldbus haberlegsmesinin suresi zaman agimina ugramistir. Asagidakileri
kontrol edin ve diizeltin:

+ Hata ayari (3018 COMM FAULT FUNC ve 3019 COMM FAULT TIME).
* Haberlesme ayarlarn (Grup 51 veya 53 uygundur).
» Hat Uzerinde zayif baglanti ve/veya parazit.

29

EFB CONFIG
FILE

Dahili fieldbus igin konfiglirasyon dosyasini okumada hata.
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Hata Ekrandaki = . . . .

Kodu Hata ismi Aciklama ve Onerilen Diizeltici Faaliyet

30 FORCE TRIP Fieldbus tarafindan uygulanan hata. Bkz. fieldbus Kullanici Kilavuzu.

31 EFB 1 Hata kodu, dahili fieldbus (EFP) protokol uygulamasi i¢in ayrilmistir. Anlam

32 EFB 2 protokole baghdir.

33 EFB 3

34 MOTOR PHASE | Motor devresinde hata. Motor fazlarindan birisi eksiktir. Asagidakileri
kontrol edin ve dizeltin.

* Motor hatasi.

* Motor kablosu hatasi.

» Termik réle hatasi (kullaniliyorsa).

» Dahili hata.

35 OUTPUT WIRING | Olasi gli¢ kablosu hatasi tespit edildi. Srlici galismiyorken, sirticii giris
besleme ve siriici ¢ikisi arasindaki diizgiin olmayan baglantilari izler.

Asagidakileri kontrol edin ve dizeltin.

- Duzgun giris kablosu baglantisi - hat gerilimi strlict ¢ikigina bagli
DEGILDIR.

» Giris beslemesi delta toprakli bir sistemse ve motor kablosu kapasitansi
ylksekse hata yanliglikla verilebilir. Bu hata, 3023 WIRING FAULT
parametresi kullanilarak devre disi birakilabilir.

36 INCOMP Sirtcu, yazilimi kullanamiyor.
SWTYPE + Dahili Hata.
* YUKkIG olan yazilim, slrtcuyle uyumlu degil.
» Destek temsilcisi ile gorusun.
101 SERF CORRUPT | Siirlicu icindeki dahili hata. Yerel ABB satis temsilcisini arayin ve hata
sayisini bildirin.
102 RESERVED
103 SERF MACRO
104 RESERVED
105 RESERVED
201 DSP T1 Sistemde hata. Yerel ABB satis temsilcisini arayin ve hata sayisini bildirin.
OVERLOAD
202 DSP T2
OVERLOAD
203 DSP T3
OVERLOAD
204 DSP STACK
ERROR
205 RESERVED
(OBSOLETE)
206 OMIO ID ERROR
207 EFB LOAD
ERROR
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Parametre ayarlarinda uyumsuzluklari gésteren hatalar asagida siralanmistir.

Hata
Kodu

Ekrandaki
Hata Ismi

Aciklama ve Onerilen Diizeltici Faaliyet

1000

PAR HZRPM

Parametre degerleri tutarsizdir. Asagidakilerden herhangi birini kontrol
edin:

+ 2001 MINIMUM SPEED > 2002 MAXIMUM SPEED.

+ 2007 MINIMUM FREQ > 2008 MAXIMUM FREQ.

» 2001 MINIMUM SPEED / 9908 MOTOR NOM SPEED, uygun aralk digindadir
(> 50)

+ 2002 MAXIMUM SPEED / 9908 MOTOR NOM SPEED, uygun aralik digindadir
(>50)

+ 2007 MINIMUM FREQ / 9907 MOTOR NOM FREQ, uygun aralik digindadir
(>50)

+ 2008 MAXIMUM FREQ / 9907 MOTOR NOM FREQ, uygun aralik digindadir
(>50)

1001

PAR PFCREFNG

Parametre degerleri tutarsizdir. Asagidakiler kontrol edin:
+ 2007 MINIMUM FREQ negatifken 8123 PFC ENABLE aktiftir.

1003

PAR Al SCALE

Parametre degerleri tutarsizdir. Asagidakilerden herhangi birini kontrol
edin:

+ 1301 A1 1 MIN > 1302 Al 1 MAX.

+ 1304 A1 2 MIN > 1305 Al 2 MAX.

1004

PAR AO SCALE

Parametre deg@erleri tutarsizdir. Asagidakilerden herhangi birini kontrol
edin:

* 1504 A0 1 MIN > 1505 AO 1 MAX.
* 1510 A0 2 MIN > 1511 AO 2 MAX.

1005

PAR PCU 2

Glg kontroll igin parametre degerleri tutarsizdir. Yanlig motor nominal kVA
veya motor nominal guicu. Asagidakiler kontrol edin:

* 1.1 <(9906 MOTOR NOM CURR * 9905 MOTOR NOM VOLT * 1.73 / PN) < 3.0

» Kisaltmalarin anlamlari: PN = 1000 * 9909 MOTOR NOM POWER (birimler
kW cinsindense)
veya PN = 746 * 9909 MOTOR NOM POWER (birimler HP cinsindense,
6rnegin ABD'de)

1006

PAR
EXTROMISSING

Parametre degerleri tutarsizdir. Asagidakiler kontrol edin:
» Uzatma rdle modulu bagli degildir ve
* 1410...1412 RELAY OUTPUTS 4...6, sifir disindaki degerlere sahiptir.

1007

PAR
FBUSMISSING

Parametre dederleri tutarsizdir. Asagidakileri kontrol edin ve dizeltin.

» Fieldbus kontroll icin bir parametre ayarlanir (6rnegin, 1001 EXT1
COMMANDS = 10 (coMm)), fakat 9802 coMm PROT SEL = 0.

1008

PAR
PFCWOSCALAR

Parametre degerleri tutarli degildir — 8123 PFC ENABLE aktif hale
getirildiginde 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: SPEED) olmalidir.

1009

PAR PCU1

Gug kontroli igin parametre degerleri tutarsizdir. Uygun olmayan motor
nominal frekansi veya hizi. Agagidakilerden her ikisini kontrol edin:

* 1< (60 *9907 MOTOR NOM FREQ / 9908 MOTOR NOM SPEED < 16

+ 0.8 <9908 MOTOR NOM SPEED /
(120 * 9907 MOTOR NOM FREQ / Motor Poles) < 0.992

1012

PAR PFC 10 1

10 konfigurasyonu tamamlanmadi — PFC'ye yeterli sayida role
parametrelenmedi. Veya, Grup 14, parametre 8117, NR OF AUX MOT ve
parametre 8118, AUTOCHNG INTERV arasinda bir uyumsuzluk var.

1013

PAR PFC 10 2

10 konfigiirasyonu tamamlanmadi — PFC motorlarinin gergek sayisi
(parametre 8127, MOTORS) Grup 14 ve parametre 8118 AUTOCHNG INTERV
icinde tanimlanan PFC motorlariyla eslesmiyor.
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Hata Ekrandaki

Kodu Hata ismi Aciklama ve Onerilen Diizeltici Faaliyet

1014 | PARPFCIO 3 IO konfigiirasyonu tamamlanmadi — siiriicl, her bir PFC motoru igin bir
dijital giris (kilit) atayamiyor (8120 INTERLOCKS ve 8127 MOTORS
parametreleri).

Hata Resetleme

A

ACS550 belirli hatalari otomatik olarak resetlemek icin yapilandirilabilir. Parametre
Grup 31’e basvurunuz: Otomatik Resetleme

Uyari! Start komutu igin harici bir kaynak secilirse, ACS550 ancak hatanin
resetlenmesinden sonra hemen baslatilabilir.

Yanip S6nen Kirmizi LED

Yanip sénen kirmizi LED ile belirtilen hatalara karsi surticlyl resetlemek igin:

» 5 dakika boyunca besleme enerijisini kesin.

Kirmizi LED

Kirmizi LED (surekli, yanip sdnen degil) ile belirtilen hatalara karsi surtcuyu
resetlemek i¢in sorunu giderin ve asagidakilerden birisini yapin:

* Kontrol panelinden: RESET tusuna basin.
» 5 dakika boyunca besleme enerijisini kesin.

1604, FAULT RESET SELECT parametresinin degerine bagl olarak surtcuyu
resetlemek icin asagidakiler de kullanilabilir:

 Dijital giris
» Seri haberlesme

Hata duzeltildiginde motor start edilebilir.

Tarihge

PN~

Referans icin en son ¢ hata kodu 0401, 0412, 0413 parametrelerinde saklanir. En
yakin zamanda gergeklesen hata i¢in (parametre 0401ile tanimlanir) suriict sorun
gidermede yardimci olmasi igin ek verileri saklar (0402...0411 parametrelerinde).
Ornegin parametre 0404 hata anindaki motor hizini saklar.

Hata tarihgesini temizlemek icin (Grup 04, Hata Tarihgesi parametrelerinin tim):
Kontrol panelini Parametreler modunda kullanarak, parametre 0401’i segin.
EDIT (veya Temel kontrol panelinde ENTER) tuguna basin.

Up ve Down tuslarina ayni anda basin.

SAVE butonuna basin.
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Alarmlarin Diizeltiimesi

Alarmlar icin dnerilen dlzeltici faaliyet séyledir:

» Alarmin herhangi bir diizeltici faaliyet gerektirip gerektirmedigini belirleyin (bu
faaliyet her zaman gerekli degildir).

* Problemin asil nedenini bulmak ve gidermek icin asagidaki "Alarm Listeleri"
tablosunu kullanin.
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Alarm Listeleri

Asagidaki tabloda alarmlar kod numaralari ile listelenmistir ve her biri tanimlanmistir.

Alarm

Kodu
2001 OVERCURRENT Akim sinirlama kontroldérl aktif. Asagidakileri kontrol edin ve dizeltin.
* Asirn motor yukd.

» Duslk hizlanma siresi (parametreler 2202 ACCELER TIME 1 ve 2205
ACCELER TIME 2).

» Hatali motor, motor kablolari veya baglantilari.

Gosterge Aciklama

2002 OVERVOLTAGE Asiri gerilim kontroldrl aktif. Asagidakileri kontrol edin ve dizeltin.
» Girig beslemesinde statik ya da gegici asir gerilim.

» Duslk yavaslama suresi (parametreler 2203 DECELER TIME 1 ve
2206 DECELER TIME 2).

2003 UNDERVOLTAGE | Diislik gerilim kontrolori aktif. Asagidakileri kontrol edin ve diizeltin.
« Dusuk sebeke gerilimi.

2004 DIR LOCK Denenen yon degisimine izin verilmez. Her ikisinden birini yapin:
* Motor devrinin yoniinl degistirmeye calismayin, veya

e YOn degisimine izin vermek icin 1003 DIRECTION parametresini
degistirin (tersine igletim glvenli ise).

2005 I/0 COMM Fieldbus haberlesmesinin suresi zaman agimina ugramistir.
Asagidakileri kontrol edin ve duzeltin:

» Hata ayari (3018 COMM FAULT FUNC ve 3019 COMM FAULT TIME).
* Haberlesme ayarlari (Group 51 veya 53 uygundur).
» Hat lGzerinde zayif baglanti ve/veya parazit.

2006 Al1 LOSS Analog giris 1 eksiktir veya degeri minimum ayarlardan azdir. Kontrol:
» Giris kaynagi ve baglantilari

*  Minimumu (3021) seklinde ayarlayan parametre

» Alarm/Hata igletimini (3001) ayarlayan parametre

2007 A2 LOSS Analog giris 2 eksiktir veya degeri minimum ayarlardan azdir. Kontrol:
» Giris kaynagi ve baglantilari

*  Minimumu (3022) seklinde ayarlayan parametre

» Alarm/Hata isletimini (3001) ayarlayan parametre

2008 PANEL LOSS Panel haberlesmesi kayiptir veya asagidakilerden birisi
gerceklesmistir:

» Surici lokal kontrol modunda (kontrol paneli LOC gésteriyor), ya
da

» Surlci uzaktan kontrol modundadir (REM) ve kontrol panelinden
start/stop, yon veya referans komutlarini kabul edecek sekilde
parametre belirlenmigtir.

Duzeltip kontrol etmek igin:
* Haberlesme hatlari ve baglantilari
« Parametre 3002 PANEL LOSS.

* Grup 10 COMMAND INPUTS ve 11 REFERENCE SELECT igindeki
parametreler (sriicl islemi REM ise).
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Alarm ..
Kodu Gosterge Aciklama

2009 DEVICE Sirucu 1sogutma blodu sicak. Bu alarm DEVICE OVERTEMP hatasinin

OVERTEMP yakin olabilecegini uyarir.
R1...R4 ve R7/R8: 100 °C (100,00 °C)
R5/R6: 110 °C (110,00 °C)
Asagidakileri kontrol edin ve diizeltin.
* Fan hatasi.
* Hava akiginda engel.
» Sogutma blogu kir veya toz kaplamis.
« Asiri ortam sicakhgi.
« Asiri motor yuku.

2010 MOT OVERTEMP | Siirliciiniin hesaplamasi veya sicaklik geri beslemesinden dolayi
motor sicak. Bu alarm Motor UNDERLOAD hatasinin yakin
olabilecegini uyarir. Kontrol:

* Asin yUkli motorlari kontrol edin.
» Hesaplama igin kullanilan parametreleri (3005...3009) ayarlayin.
» Sicaklik sensorlerini ve Grup 35 parametrelerini kontrol edin.

201 UNDERLOAD Motor yuki beklenenden azdir. Bu alarm Motor UNDERLOAD
hatasinin yakin olabilecegini uyarir. Kontrol:

» Motor ve surlicinin gi¢ degerleri eslesiyor mu? (motor sirtcu igin
normalden daha kigik degildir)
+ 3013 ve 3015 parametrelerinde ayarlar.

2012 MOTOR STALL Motor sikisma bdlgesinde galigtiriliyor. Bu alarm MOTOR STALL
hatasinin yakin olabilecegini uyarir.

2013 AUTORESET Bu alarm suricinin motoru start edebilecek bir otomatik hata

(not 1) resetleme yapmak Uzere oldugunu uyarir.

» Otomatik resetlemeyi kontrol etmek igin 31 AUTOMATIC RESET
parametre grubunu kullanin.

2014 AUTOCHANGE Bu alarm PFC otomatik degistirme fonksiyonunun aktif oldugunu

(not 1) uyarir.

» PFC'yi kontrol etmek icin parametre grubu 81'i kullanin PFC
CONTROL ve bkz. "Uygulama Makrosu: PFC", sayfa 57.

2015 PFC INTERLOCK Bu alarm PFC kilitlerinin aktif oldugunu bildirerek uyarir bu da
surlictinun asagidakileri start edemedigi anlamina gelir:

» Herhangi bir motor (Otomatik Degistirme kullanildiginda),
* Hiz ayarli motor (Otomatik degistirme kullaniimamaktadir).

2016/ Reserved

2017

2018 PID SLEEP Bu alarm PID uyku fonksiyonun aktif oldugunu bildirerek uyarir, bu da

(not 1) motorun PID uyku fonksiyonu sona erdiginde hizlanabilecegi anlamina
gelir.

* PID uykusunu kontrol etmek icin 4022...4026 veya 4122...4126
parametrelerini kullanin.

2019 ID RUN ID Run galigtirma.

2020 Reserved
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Alarm "
Kodu Gosterge Aciklama
2021 START ENABLE 1 | Bu alarm Start Enable 1 sinyalinin eksik oldugu konusunda uyarir.
MISSING « Start Enable 1 fonksiyonunu kontrol etmek icin, 1608 parametresini
kullanin.
Duzeltmek icin, asagidakileri kontrol edin:
« Dijital giris konfigirasyonu.
* Haberlesme ayarlari.
2022 START ENABLE 2 | Bu alarm Start Enable 2 sinyalinin eksik oldugu konusunda uyarir.
MISSING « Start Enable 2 fonksiyonunu kontrol etmek icin, 1609 parametresini
kullanin.
Duzeltmek icin, asagidakileri kontrol edin:
« Dijital giris konfigirasyonu.
* Haberlesme ayarlari.
2023 EMERGENCY Acil stop etkinlestirildi.
STOP

2024 Bu alarm kodu ekrana gelirse uygun aksesuar kilavuzuna bagvurun.

2025 FIRST START Bir strticiinin motor ézellikleri icin First Start degerlendirmesi
gerceklestirdigine isaret eder. Bu, motor parametreleri girildikten veya
degistirildikten sonra motor ilk defa galistirildiginda normaldir. Motor
modellerinin agiklamalari i¢in, bkz. parametre 9910 (MOTOR ID RUN).

Not 1. Role ¢ikisi alarm kosullarini gostermek icin konfigure edildiginde bile (6rnegin, parametre
1401 RELAY OUTPUT 1 = 5 (ALARM) veya 16 (FLT/ALARM)), bu alarm bir réle ¢ikisi tarafindan
gOsterilmez.

Alarm Kodlari (Temel Kontrol Paneli)

Kontrol Paneli alarmlari, Temel Kontrol Panelinde bir kod, A5xxx, ile birlikte gosterilir.
Asagidaki tabloda alarm kodlari ve agiklamalari listelenmistir.

Kod Aciklama
5001 Sdrlci yanit vermiyor.
5002 Haberlesme profili striicliyle uyumlu degil.
5010 Panelin parametre yedek dosyasi bozuk.

5011 Sirlci baska bir kaynaktan kontrol ediliyor.

5012 Donds yon kilitlendi.

5013 Buton devre disi, ¢linku ¢calisma engellendi.

5014 Buton devre disi, ¢lnkl surlcu hatall.

5015 Buton devre disl, ¢lnki lokal mod kilidi agik.

5018 Parametre varsayilan degeri bulunamiyor.

5019 Sifir digi bir degerin yazilmasi yasak (sadece sifir degeri yazabilir).

5020 Grup veya parametre yok veya parametre degeri uyumsuz.

5021 Grup veya parametre gizli.

5022 Grup veya parametre yazma korumali.

5023 Sirici galisirken degisiklik yapilamaz.

5024 Sirtct mesgul, tekrar deneyin.
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Kod

Aciklama

5025

Sirlciden veya surlicliye ylikleme yapiliyorken yazma iglemi
gerceklestirilemez.

5026

Deger, sinirda veya sinirin altinda.

5027

Deger, sinirda veya sinirin lizerinde.

5028

Deger gecgersiz - ayrik de@erler listesindeki herhangi bir degderle
eslesmiyor.

5029

Bellek hazir degil, tekrar deneyin.

5030

Talep gecersiz.

5031

Sirlci hazir degil, 6rnegin, Disik DC gerilimi nedeniyle.

5032

Parametre hatasi tespit edildi.

5040

Segcili parametre seti gecerli parametre yedeginde bulunamiyor.

5041

Parametre yedegi, bellege sigmiyor.

5042

Segili parametre seti gecgerli parametre yedeginde bulunamiyor.

5043

Calistirma engelleme hakki verilmedi.

5044

Parametre yedegi versiyonlari eslesmiyor.

5050

Parametrenin kargiya ylklenmesi islemi iptal edildi.

5051

Dosya hatasi tespit edildi.

5052

Parametrenin panele ylUklenmesi islemi bagarisiz oldu.

5060

Parametrenin sirlcliye yiklenmesi islemi iptal edildi.

5062

Parametrenin sirlclye yiklenmesi islemi basarisiz oldu.

5070

Panel yedek bellegine yazma hatasi tespit edildi.

5071

Panel yedek belleginde okuma hatasi tespit edildi.

5080

isleme izin verilmedi, ¢ink( siiriicti lokal modda degil.

5081

isleme izin verilmedi, ciinki bir hata aktif.

5082

isleme izin verilmedi, ¢iinkii iizerine yazma modu etkin.

5083

isleme izin verilmedi, ¢iinkii parametre kilidi agik degil.

5084

isleme izin verilmedi, ¢iinkii siiriicii mesgul, tekrar deneyin.

5085

Siriciye yuklemeye izin verilmedi, ¢linki strdici tipleri uyumsuz.

5086

Sirucuye yuklemeye izin verilmedi, ¢linkl striéicti modelleri uyumsuz.

5087

Sirlclye yiklemeye izin verilmedi, ¢linkli parametre setleri
eslesmiyor.

5088

islem basarisiz oldu, ¢iinkii siiriicii bellegi hatas! tespit edildi.

5089

Siriclye yukleme basarisiz oldu, ¢linkl bir CRC hatasi tespit edildi.

5090

Sirtciye ylkleme basarisiz oldu, ¢iinki veri igsleme hatasi tespit edildi.

5091

islem basarisiz oldu, ¢iinkii parametre hatasi tespit edildi.

5092

Siriicliye yikleme basarisiz oldu, ¢linkii parametre setleri eslesmiyor.
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Bakim

Uyan! Ekipman uizerinde herhangi bir bakim iglemi gerceklestirmeden 6nce,
bkz. "Givenlik", sayfa 3. Givenlik talimatlarini dikkate almamak yaralanma
veya oliim ile sonuglanabilir.

Bakim Araliklari

Eger dogru kosullarda montaji yapildiysa surlcu ¢ok az bakim gerektirir. Bu tablo
ABB tarafindan tavsiye edilen rutin bakim araliklarini siralar.

Bakim Aralik Talimat
Sogutma blogu sicaklik kontrolt | Ortamin tozluluk durumuna Bkz. "Sogutma blogu", sayfa
ve temizligi baglidir (her 6...12 ayda bir) 217.
Ana sogutma faninin Her bes yilda bir Bkz. "Sogutma Faninin
degistiriimesi Degistiriimesi", sayfa 218.
Dahili sogutma fani Her Gc¢ yilda bir. Bkz. "Siiriici igi Fanin
degistiriimesi Degistirilmesi", sayfa 219.
(IP 54/UL Tip 12 Uniteleri)
Kondansator degisimi Her on yilda bir Bkz. "Kondansatorler", sayfa
(R5 ve R6 kasa tipleri) 219.
Yardimci kontrol panelindeki Her on yilda bir Bkz. “Pil”, sayfa 220.
pilin degistiriimesi

Sogutma blogu

Sogutma blogu kanatlari sogutucu havadaki tozu biriktirir. Tozlu sogutma blogu
surdcunin sogutulmasi i¢in daha az etkin olacagi i¢in, asiri iIsinma hatalarinin
olugmasi daha olasi hale gelir. "Normal” bir ortamda (tozlu degil, temiz degil)
sogutma blogunu yillik olarak kontrol edin, tozlu bir ortamda daha sik kontrol yapin.

Sogutma blogunu asagidaki gibi temizleyin (gerektiginde):
1. Sdrucuye gelen enerjiyi kesin.
2. Sogutma fanini sékin (bkz. bélim "Sogutma Faninin Degistiriimesi", sayfa 218).

3. Asagidan yukari dogru temiz basingli hava (nemli olmayan) Ufletin ve es zamanli
olarak tozu yakalamak i¢in hava ¢ikisinda bir elektrik stptrgesi kullanin.

Not: Yan yana duran diger techizatlara toz girmesi riski varsa, bu temizleme islemini
bir baska odada gergeklestirin.

4. Sogutucu fani yerine yerlestirin.

5. Yeniden enerji verin.

Bakim
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Sogutma Faninin Degistirilmesi

Surdcinin ana sogutma fani maksimum degerlendirilmis isletim sicakliginda ve
suricu yukinde yaklasik 60.000 isletim saatlik Gmri vardir. Tahmini Gmur fan
sicakliginda (fan sicakhdi ortam sicakliklari ve sirtcU yuklerinin bir fonksiyonudur)
her 10 °C (18 °F)’lik disus igin iki katina ¢ikar.

Fan vidalarindan gelen sesin artmasi ve sogutma blogunun temizlenmesine ragmen
sicakliginin dereceli olarak artisi yoluyla fan arizasi 6ngérilebilir. Strlct bir
prosesin kritik bir bélimuande calistiriliyorsa, bu belirtiler ortaya ¢ikmaya baslar
baslamaz fan degisiminin gergeklestiriimesi tavsiye edilir. Degistirilecek fanlar
ABB’den temin edilebilir. Belirlenmis ABB yedek pargalari disinda baska parca
kullanmayiniz.

Kasa tipleri R1...R4

2. Sdricu kapagini gikarin.

3. Kasa tipiigin:

4. Fan kablosunun akimini kesin.

. Sdricuye gelen enerijiyi kesin.

Fani degistirmek icin asagidakileri yapiniz:

* R1, R2: Fan kapaklarinin kenarlarinda bulunan
muhafaza penslerine bastirin ve yukari kaldirin.

* R3, R4: Fan dayanaginin sol tarafinda bulunan
manivelaya bastirin ve fani yukari déndurup,
cikartin.

5. Ayni iglemleri tersine dogru tekrarlayarak fani monte

6.

edin.

Yeniden enerji verin.

Kasa tipleri R5 ve R6

3. Fani sokin:

4. Fan kablosunun akimini kesin.

5. Ayni iglemleri tersine dogru tekrarlayarak fani

. Sdrtcuye gelen enerijiyi kesin.

Alttan goriinas (R5)

Fani degistirmek icin asagidakileri yapiniz:

Fani tutan vidalari sokin.

* R5: Fani menteselerinde oynatin.

* RG6: Fani gikarin.

monte edin.

Yeniden enerji verin.

Bakim
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Siiriicii igi Fanin Degistirilmesi

IP 54/UL Tip 12 sinifinda surticinidn icinde hava dolasimini saglamak igin ilave bir
fan bulunmaktadir.

Kasa tipleri R1...R4

R1 ile R4 arasi kasa tiplerindeki surtici i¢i fanini degistirmek icin asagidakileri yapin:

1. Sdrucuye gelen enerjiyi kesin.
2. On kapagi gikarin.

3. Fani yerinde tutan muhafazanin kdselerinde kancali
tutma mandallari vardir. Kancalar serbest birakmak
icin dort mandalin hepsini ortaya dogru bastirin.

4. Mandallar/kancalar serbest kaldiklarinda, gdvdeyi
suricutden kaldirmak icin yukari dogru cekin.

5. Fan kablosunun akimini kesin.

6. Asagidakilere dikkat ederek ayni islemleri tersine dogru
tekrarlayip fani yerlegtirin.

* Fan hava akigi yukari dogrudur (fan Uzerindeki oku
dikkate alin).

* Fan kablo takimi 6ne dogrudur.
» Digli muhafaza kancalari sag arka kdseye yerlestirilmistir.

* Fan kablosu surtcinin Gzerinde, fanin biraz ilerisinde baglaniyordur.

Kasa tipleri R5 ve R6
R5 veya R6 kasa tiplerindeki surtcu ici fani degistirmek icin asagdidakileri uygulayin:
» Sdruclye gelen enerijiyi kesin.
« On kapag! cikarin.
» Fani disari dogru kaldirin ve kablolarin baglantisini kesin.
* Ayni igslemleri tersine dogru tekrarlayarak fani monte edin.

* Yeniden eneriji verin.

Kondansatorler

Surtcinin DC ara devresinde birkag elektrolitik kondansatér kullaniimaktadir.
Sirlcl yuklenmesine ve ortam sicakligina baglh olarak dmiurleri 35.000...90.000
saat arasidir. Kondansatoriin 6mri ortam sicakhgini disurerek uzatilabilir.

Bir kondansatoér arizasini 6énceden tahmin etmek mimkin degildir. Kondansatoér
arizasini genellikle giris besleme sigorta arizasi veya genel bir hata izler. Eger
kondansatoér arizasi olmasindan stipheleniyorsaniz, ABB'yle baglanti kurun. Kasa

Bakim
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tipi R5 ve R6 yedeklerini ABB’den bulabilirsiniz. Belirlenmis ABB yedek pargalari
disinda baska parga kullanmayiniz.

Kontrol Paneli

Temizleme

Kontrol panelini temizlemek i¢cin yumusak nemli bir bez kullanin. Ekran camini
cizecek sert temizleyicilerden kaginin.

Pil
Pil yalnizca saat fonksiyonu bulunan ve etkinlestiriimis olan Gelismis kontrol

panellerinde kullanilir. Batarya kesintileri sirasinda saatin bellek igerisinde
calismaya devam etmesini saglar.

Pilin tahmini dmri on yildan daha fazladir. Pili gikartmak igin, kontrol panelinin
arkasindaki pil tutucusunu dondirmek amaciyla madeni para kullanin. Pili CR2032
tipi ile degistirin.

Uyari! Saat disinda herhangi bir kontrol panel veya stirlict fonksiyonu igin pil
GEREKMEMEKTEDIR.

Bakim
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Nominal Degerler

Asagidaki tablo tip kodlari kullanilarak ACS500 ayarlanabilir hizli AC suricusa igin

su nominal degerleri vermektedir:

» |EC degerleri

+ NEMA nominal degeri (gdlgeli stitunlar)

+ Kasa tipi

Nominal Degerler, 208...240 Volt Suruculer

Kisaltma olarak verilen sutun basliklar “Simgeler” sayfa 222 icinde agiklanmaktadir.

Tip Kodu Normal kullanim Agir Sartlarda Kullanim
ACS550-x1- Ion P Py I2hd Phd Pha Kr?;?
bkz. agagida A kW HP A kW HP

3 fazli besleme gerilimi 208...240 V

-04A6-2 4.6 0.75 1.0 3.5 0.55 0.75 R1
-06A6-2 6.6 1.1 1.5 4.6 0.75 1.0 R1
-07A5-2 7.5 1.5 2.0 6.6 1.1 1.5 R1
-012A-2 11.8 2.2 3.0 7.5 1.5 2.0 R1
-017A-2 16.7 4.0 5.0 11.8 2.2 3.0 R1
-024A-2 24.2 55 7.5 16.7 4.0 5.0 R2
-031A-2 30.8 7.5 10.0 24.2 5.5 7.5 R2
-046A-2 46.2 11.0 15.0 30.8 7.5 10.0 R3
-059A-2 59.4 15.0 20.0 46.2 11.0 15.0 R3
-075A-2 74.8 18.5 25.0 59.4 15.0 20.0 R4
-088A-2 88.0 22.0 30.0 74.8 18.5 25.0 R4
-114A-2 114 30.0 40.0 88.0 22.0 30.0 R4
-143A-2 143 37.0 50.0 114 30.0 40.0 R6
-178A-2 178 45.0 60.0 150 37.0 50.0 R6
-221A-2 221 55.0 75.0 178 45.0 60.0 R6
-248A-2 248 75.0 100 192 55.0 75.0 R6

Teknik Veriler
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Nominal degerler, 380... 480 Volt Siiriiciiler

Kisaltma olarak verilen sttun bagliklari “Simgeler” sayfa 222 icinde agiklanmaktadir.

Tip Kodu Normal kullanim Agir Sartlarda Kullanim
Kasa
ACS550-x1- Iy Pn Pn Ioha Phg Pha Tipi
bkz. agagida A kw HP A kW HP
3 fazli besleme gerilimi 380...480 V
-03A3-4 3.3 1.1 1.5 24 0.75 1 R1
-04A1-4 4.1 1.5 2 3.3 1.1 15 R1
-05A4-4 5.4 2.2 Not 1 41 1.5 Not 1 R1
-06A9-4 6.9 3 3 54 22 2 R1
-08A8-4 8.8 4 5 6.9 3 3 R1
-012A-4 11.9 5.5 7.5 8.8 4 5) R1
-015A-4 15.4 7.5 10 11.9 5.5 7.5 R2
-023A-4 23 11 15 15.4 7.5 10 R2
-031A-4 31 15 20 23 1 15 R3
-038A-4 38 18.5 25 31 15 20 R3
-044A-4 44 22 30 38 18.5 25 R4
-059A-4 59 30 40 44 22 30 R4
-072A-4 72 37 50 59 30 40 R4
-077A-4 77 Not 2 60 65 Not 2 50 R5
-096A-4 96 45 75 77 37 60 R5
-124A-4 124 55 100 96 45 75 R6
-157A-4 157 75 125 124 55 100 R6
-180A-4 180 90 150 156 75 125 R6
-195A-4 195 110 Not 1 162 90 Not 1 R6
1. ACS550-U1 serisinde bulunmamaktadir.
2. ACS550-01 serisinde bulunmamaktadir.
Simgeler
Tipik degerler:
Normal kullanim (%10 asir1 yuk kapasitesi)
Ion kesintisiz rms akimi. %10 fazladan yiklemeye on dakika da bir dakika boyunca izin
verilmektedir.
=N Normal kullanimda tipik motor giicl. Kilowatt giic nominal degerleri IEC, 4 kutuplu
motorlarin gojunda gegcerlidir. Beygir guict degerleri 4 kutuplu NEMA motorlarinin gogunda
gecerlidir.
Agir sartlarda kullanim (%50 asir yukleme kapasitesi)
Iohg kesintisiz rms akimi. %50 fazladan yuklemeye on dakika da bir dakika boyunca izin
verilmektedir.
Prg agir sartlarda kullanimda tipik motor giicu. Kilowatt glic nominal degerleri IEC, 4 kutuplu
getztgll%ri:‘n c¢ogunda gecerlidir. Beygir giict degerleri 4 kutuplu NEMA motorlarinin gogunda

Boyutlandirma

Akim nominal degerleri, bir gerilim araliginda degisik besleme gerilimi seviyeleri igin
aynidir. Tabloda belirtilen nominal motor gticine ulasmak igin, strictiniin nominal
akimi nominal motor akimindan ytksek veya ona esit olmasi gerekir. Ayrica
asagidakileri de dikkate alin:

* Nominal degerler 40 °C (104 °F) ortam sicakhginda gecerlidir.

Teknik Veriler
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* izin verilen maksimum motor glicii 1,5 - Py g ile sinirlandiriimigtir. Eger limitin
Uzerine cikilirsa, motor momenti ve akim otomatik olarak sinirlandirilacaktir.
Fonksiyon suricinin giris képrisini asiri yiklemeye karsi korur.

Teknik Veriler
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Deger kaybi

Yk kapasitesi (akim ve gli¢), asagida anlatildigi gibi belirli durumlarda azalir. Tam
motor gucunun gerektigi bu tarz durumlarda, azalan deg@er yeterli kapasite
saglayacak sekilde sirtclyl asiri boyutlandirin.

Ornegin, eger uygulamanizda 15,4 A degerinde bir motor akimi ve8 kHz degerinde
anahtarlama frekansi gerekiyorsa uygun surtici boyutunu asagidaki sekilde
hesaplayin:

Minimum gereken boyut = 15,4 A/ 0,80 = 19,25 A

Burada: 0,80, 8 kHz anahtarlama frekansi i¢in deger azalmasini gosterir (bkz. asagida
"Anahtarlama Frekansina gére Nominal Deger Kaybi").

Nominal degerler tablosundaki I, 'ye bakildiginda (sayfa 221), asagidaki strtculer
19,25 A'nin |y gereksinimini agar: ACS550-x1-023A-4 veya ACS550-x1-024A-2

Sicakliga Bagli Nominal Deger Kaybi

+40 °C...50 °C (+104 °F...122 °F) sicakhk araliginda, +40 °C (+104 °F) Gzerindeki
her bir 1 °C (1.8 °F) icin nominal ¢ikis akimi %1 oraninda azalir. Cikis akimi,
nominal diisus degeri tablosunda verilen akimin disis faktoru ile garpilmasiyla
hesaplanir.

Ornek Ortam sicakhigi 50°C (+122°F) oldugunda nominal diisiis degeri faktéri
%100 - %1/° C x 10 °C =90% veya 0,90 olur.
Bu durumda, ¢ikig akimi 0,90 x /o veya 0.90 x Io4 olacaktir.

Yiikseklige Bagl Nominal Deger Kaybi

Deniz seviyesinin 1000...4000 m (3300...13.200 ft) Gzerindeki yuksekliklerde her
100 m (330 ft) icin deger kaybi %1'dir. Kurulum sahasi deniz seviyesinden

2000 m’den (6600 ft) daha yuksekte ise, litfen daha fazla bilgi almak icin yerel ABB
dagitimcinizla ya da ofisle baglanti kurun.

Tek Fazli Besleme Nominal Deger Kaybi

208...240 Volt serisi surtculerde, tek fazli besleme kullanilabilir. Bu durumda
nominal deger kaybi %50’dir.

Anahtarlama Frekansina gére Nominal Deger Kaybi
Eger 8 kHz anahtarlama frekansi (parametre 2606) kullanilirsa:
* Ya P\/Png Ve lon/long degerlerini %80 oraninda azaltin

* Ya da parametre 2607'yi SW FREQ CTRL = 1 (ON) olarak ayarlayin, boylelikle
surdcunun dahili sicakh@r 90 °C'yi gegtiginde surlcu anahtarlama frekansini
azaltabilecektir. Ayrintilar icin, 2607 parametresinin agiklamalarina bakin.

Eger 12 kHz anahtarlama frekansi (parametre 2606) kullanilirsa:

* Pn/Phq Ve Ion/long degerlerini %65 oraninda azaltin ve ortam sicakhigini en fazla
30 °C (86 °F) olacak sekilde azaltin ve akimin en fazla I,,,4 olmasini saglayin

* Ya da parametre 2607'yi SW FREQ CTRL = 1 (ON) olarak ayarlayin, boylelikle
surdcunun dahili sicakhgr 80 °C'yi gegtiginde surlcut anahtarlama frekansini
azaltabilecektir. Ayrintilar icin, 2607 parametresinin agiklamalarina bakin.

Teknik Veriler
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Besleme Gerilim Baglantilar

Uyan! Siiriciiyli, nominal giris gerilim araligi digsinda ¢aligtirmayin. Asiri
gerilim siriicliye kalici olarak zarar verebilir.

Besleme Gerilim Spesifikasyonlari

Girig Besleme Baglantis1 Ozellikleri

Asagidaki igin 208/220/230/240 VAC 3 fazl (veya 1 fazli) +%10 - %15
Gerilim (U,) ACS550-x1-xxxx-2.

ACS550-x1-xxxx-4 i¢in 400/415/440/460/480 VAC 3 fazli +%10 - %15 .

Muhtemel kisa devre | Beslemedeki izin verilen maksimum muhtemel kisa devre akimi,

akimi surlicinin ana elektrik kablolarinin uygun sigortalar tarafindan korunmasi
(IEC 629) saglandiktan sonra saniyede 100 kA'dir. US: 100,000 AIC.
Frekans 48...63 Hz
Dengesizlik Maks. Nominal fazdan, faza giris gerilimine + %3.
Temel gii¢ faktori 0.98 (nominal yiikte)
(cos phiy)
Kablo Sicakligi 90 °C (194 °F) minimum nominal deger.

Nominal Degeri

Baglanti Kesme Cihazi

ACS550'de bir baglanti kesme cihazi yoktur. AC gug¢ kaynagdi ve ACS550 arasina
girig gucuni kesmek icin bir ayirici monte edilmelidir. Bu baglanti kesme cihazi
asagidaki 6zelliklere sahip olmalidir:

* Hem ulusal hem de yerel elektrik yasalari da dahil ama bunlarla sinirli olmamak
Uzere yurulukteki gtivenlik mevzuatina uygun olmalidir.

* Kurulum ve bakim ¢alismalari sirasinda acgik konumda Kilitli olmalidir.

Baglanti kesme cihazi, motoru kumanda etmek i¢in kullaniimamahdir. Motoru
kumanda etmek icin bunun yerine kontrol paneli veya I/O terminallerinin
kumandalarini kullanin.

Sigortalar

Dagitim devre korumasi nihai kullanici tarafindan saglanmali, ulusal ve yerel elektrik
kurallarina goére boyutlandiriimalidir. Asagidaki tablolarda, sirtcinun besleme
girigsinde kisa devre korumasi i¢in sigorta onerileri yer almaktadir.

Teknik Veriler
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Sigortalar, 208...240 Volt Siirticiiler

ACS550

Kullanim K1 lavuzu

ACS550-x1- Girig Akimi Sebeke Sigortalar

bkz. asagida A IEC269 gG (A) | UL SiInif T (A) Bussmann Tipi
-04A6-2 4.6 10 10 JJS-10
-06A6-2 6.6
-07A5-2 7.5
-012A-2 11.8 16 15 JJS-15
-017A-2 16.7 25 25 JJS-25
-024A-2 24.2 30 JJS-30
-031A-2 30.8 40 40 JJS-40
-046A-2 46.2 63 60 JJS-60
-059A-2 59.4 80 JJS-80
-075A-2 74.8 80 100 JJS-100
-088A-2 88.0 100 110 JJS-110
-114A-2 114 125 150 JJS-150
-143A-2 143 200 200 JJS-200
-178A-2 178 250 250 JJS-250
-221A-2 221 315 300 JJS-300
-248A-2 248 350 JJS-350

Sigortalar, 380...480 Volt

ACS:kSZO-x1- Girig Akimi Sebeke Sigortalari

a§ag|-da A IEC269 gG (A) UL Sinif T (A) Bussmann Tipi
-03A3-4 3.3 10 10 JJS-10
-04A1-4 4.1
-05A4-4 5.4
-06A9-4 6.9
-08A8-4 8.8 15 JJS-15
-012A-4 11.9 16
-015A-4 15.4 20 JJS-20
-023A-4 23 25 30 JJS-30
-031A4 31 35 40 JJS-40
-038A-4 38 50 50 JJS-50
-044A-4 44 60 JJS-60
-059A-4 59 63 80 JJS-80
-072A-4 72 80 90 JJS-90
-077A-4 77 100 JJS-100
-096A-4 96 125 125 JJS-125
-124A-4 124 160 175 JJS-175
-157A-4 157 200 200 JJS-200
-180A-4 180 250 250 JJS-250
-195A-4 195 250 250 JJS-250

Teknik Veriler
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Acil Stop Cihazlan

232

Kurulumun genel tasariminda acil stop cihazlar ve gerekli olabilecek diger tim
guvenlik ekipmanlari bulunmalidir. Strlctnin kontrol paneli Gizerinde yer alan STOP
butonuna basilmasi asagidakileri SAGLAMAZ:

* Motorun acil stop olarak durdurulmasi.

» Sdriclindn tehlikeli gerilimden ayriimasi.

Besleme Girisg Kablolari / Kablo Baglantisi

Giris kablo baglantisi icin asagdidakilerden biri segilebilir:

» Dort iletkenli kablo (U¢ faz ve toprak/koruyucu topraklama). Ekranlama gerekli

degildir.

» Kanaldan gecgen dort yalitiml iletken.

Kablo baglantisini, yerel guvenlik dizenlemeleri, uygun giris gerilimi ve surtclnin
yuk akimina gore boyutlandirin. Her kosulda, iletkenin terminal boyutu tarafindan
tanimlanan maksimum sinirdan daha az olmasi gerekir (bkz. "Sarticinin Gig

Baglanti Terminalleri", sayfa 230).

Asagidaki tablo farkli yik akimlari igin bakir ve altiminyum kablo tiplerini
belirtmektedir. Bu tavsiyeler yalnizca tablonun Ust kisminda listelenmis bulunan

kosullar igin gecerlidir.

IEC NEC

Asagidakilere dayanarak: Asagidakilere dayanarak:
* EN 60204-1 ve IEC 60364-5-2/2001 » Bakir kablolar igcin NEC Tablo 310-16
+ PVC yahtimi * 90 °C (194 °F) kablo yalitimi
» 30 °C (86 °F) ortam sicakhigi * 40 °C (104 °F) ortam sicakligi
« 70 °C (158 °F) yuzey sicakhgi » Oluk ya da kablo igerisindeki ya da toprakli
+ Esmerkezli bakir muhafazali kablolar (dogrudan gomdilii) akim taslyici iletkenler

. S .. ucten fazla degil.
+ Kablo iskelesi Uzerinde yan yana désenen )

kablolar dokuzdan fazla degildir. * Esmerkezli bakir muhafazali kablolar
Maksimu Maksimu L .
e Bakir . Aliminyu | Maksimum
m Yiik m Yiik " Bakir Kablo Boyutu
Akimi (’f]'j‘:]'% Akimi “zn'f:"%'f Y“"(ﬁ;"m' (AWG/kemil)
(A) (A)
14 3x1,5 R1...R4 kasatipleriyle | 22.8 14
birlikte aliminyum

20 3x2,5 kablo kullanmayin 27.3 12
27 3x4 36.4 10
34 3x6 50.1 8
47 3x10 68.3 6
62 3x16 86.5 4
79 3x25 100 3
98 3x35 91 3x50 118 2
119 3x50 117 3x70 137 1
153 3x70 143 3x95 155 1/0
186 3x95 165 3x120 178 2/0
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IEC NEC
Asagidakilere dayanarak: Asagidakilere dayanarak:
* EN 60204-1 ve IEC 60364-5-2/2001 » Bakir kablolar igin NEC Tablo 310-16
* PVC yahtimi * 90 °C (194 °F) kablo yalitimi
» 30 °C (86 °F) ortam sicakhgi * 40 °C (104 °F) ortam sicakhgi
» 70 °C (158 °F) yuzey sicakhgi » Oluk ya da kablo icerisindeki ya da toprakli
« Esmerkezli bakir muhafazali kablolar (dogrudan gomiili) akim tasiyici iletkenler

» Kablo iskelesi lizerinde yan yana désenen Ugten fazla degil.

kablolar dokuzdan fazla degildir. » Esmerkezli bakir muhafazali kablolar
Maksimu Maksimu R .
. Bakir .. Aliminyu | Maksimum
m Yiik Kablo m Yik m Kablo Yiik Akimi Bakir Kablo Bt_)yutu
Akimi 2 Akimi 2 (AWG/kcmil)
@ | (mm?) Ay | (mm?) (A)
215 3x120 191 3x150 205 3/0
249 3x150 218 3x185 237 4/0
284 3x185 257 3x240 264 250 MCM veya 2 x 1
274 3x (3x50) | 291 300 MCM veya 2 x 1/0
285 2x (3x95) | 319 350 MCM veya 2 x 2/0

Toprak Baglantilari

Kisisel guvenliginiz, cihazin dizgin ¢alismasi ve elektromanyetik emisyon/birikmeyi
azaltmak igin sdrtict ve motor kurulum tesisinde topraklanmalidir.

+ lletkenler, giivenlik diizenlemelerinin gerektirdigi gibi boyutlandiriimalidir.

» Guvenlik dizenlemelerine uygun sekilde siricl PE terminaline glic kablosu
ekranlari baglanmalidir.

» Glg kablosu ekranlari, sadece ekran iletkenleri glvenlik diizenlemelerinin
gerektirdigi sekilde boyutlandiriimigsa ekipman topraklama ilketkenleri olarak
kullaniimaya uygundurlar.

» Birden fazla surtculi kurulumlarda siricl terminallerini seri olarak baglamayiniz.

Asimetrik Topraklanmis Sebekeler

Uyari! Siriiciiniin giris terminallerine gii¢ gelirken EM1 veya EM3 vidalarini
takmayi veya ¢ikarmayi1 denemeyin.

Asimetrik topraklanmis sebekeler asagidaki tabloda tanimlanmigstir. Bu aglarda,
EM3 vidasi tarafindan saglanan dahili baglanti (sadece R1...R4 kasa tiplerinde),
EM3 cikarilarak kesilmelidir. Eger agin topraklama konfiglirasyonu bilinmiyorsa
EM3'U c¢ikarin. Asagidakilere dikkat edin:

* ACS550-01 suructuleri, vidalar takili olarak teslim edilirler.

Teknik Veriler



ACS550 Kullanim Kilavuzu 234

* ACS550-U1 surictileri, vidalari ¢ikarilmis halde teslim edilirler (bununla birlikte
vidalar kablo kutusu igindedir).

Asimetrik Topraklanmis Sebekeler — EM3 Cikarilmalidir

Ucgenin L1 Ucgenin bir L1
kodsesinde kenarinin orta
topraklanir noktasinda
topraklanir
ns L2
L3
Tek faz, ug L1 Saglam
noktada topraklanmamis
topraklanir nétre sahip g

fazl "Variac"

EM3 (M4x16 vida), elektromanyetik emisyonu azaltan bir
dahili toprak baglantisi saglar. EMC'nin (elektromanyetik
uyumluluk) sorun oldugu ve sebekenin simetrik olarak
topraklandigi yerlerde EM3 monte edilebilir. Referans olarak
sagdaki semada simetrik olarak topraklanmis bir sebeke
gOsterilmektedir.

Kayan Sebekeler

A

Uyarn! Siiriiciinun girig terminallerine gui¢ gelirken EM1, EM3, F1 veya F2
vidalarini takmayi veya ¢ikarmayi denemeyin.

Kayan sebekeler icin (ayrica IT, topraksiz veya empedans/direng toprakli aglar
olarak da bilinirler):

+ Dahili RFI filtrelerine giden toprak baglantisini kesin:

— ACS550-01, R1...R4 kasa tipleri: Hem EM1 hem de EM3 vidalarini ¢ikarin
(bkz. "Gug¢ Baglantisi Semalari”, sayfa 21).

— ACS550-U1, R1...R4 kasa tipleri: EM1 vidasini ¢ikarin (Unite, EM3 ¢ikariimis
halde teslim edilir, bkz. "Glg¢ Baglantisi $Semalari”, sayfa 21).

— R5...R6 kasa tipleri: Hem F1 hem de F2 vidalarini ¢gikarin (bkz. sayfa 22).

*  EMC mevzuatina uyum gerektiren durumlarda, komsu algak gerilim sebekelerinin
asiri emisyona maruz kalip kalmadigini kontrol edin. Bazi durumlarda,
transformator ve kablolarda dogal emisyon bastirimi yeterlidir. Emin
olamiyorsaniz, primer ve sekonder sargilari arasinda statik ekran bulunan bir
besleme transformatoru kullanin.

* "EN 61800-3 Uyumlu Motor Kablolar", sayfa 234 icinde verilen kitler gibi harici bir
RFI/EMC filtresi TAKMAYIN. Bir RFI filtresinin kullaniimasi, filtre
kondansatérlerine giden giris gerilimini topraklar ve bu da tehlikeli olabilir ve
Uniteye hasar verebilir.
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Siriciiniin Gig¢ Baglanti Terminalleri

Asagidaki tabloda, sirlclnin gl¢ baglanti terminalleri icin spesifikasyonlar
verilmektedir.

U1, V1, w1
U2, v2, w2 PE Terminalinin Topraklanmasi
KT§S§ BRK#+, UDC# Terminalleri
ipi
P Min. Kablo Maks. Kablo Maks. Kablo
Moment Moment
Boyutu Boyutu Boyutu
mm?  |AWG |mm? | AWG Nm |Ibft |[mm? |AWG Nm | Ib-ft
R1! 0.75 18 16 1.3 1 16 1.3 1
R2' 0.75 18 16 1.3 1 16 1.3 1
R3' 2.5 14 25 2.7 25 2.7
R4 10 8 50 1/0 5.6 50 1/0 5.6
R5 16 6 70 2/0 15 11 70 2/0 15 11
R6 95 3/0 185 350 MCM | 40 30 185 350 MCM | 40 30

1. R1...R4 kasa tipleriyle birlikte aliiminyum kablo kullanmayin.

Gli¢ Terminallerinde Dikkate Alinacaklar - R6 Kasa Tipi

A

Halka Pabuglar

-

Uyari! R6 gii¢ terminallerinde sikistirma
pabugclari saglanirsa bunlar sadece 95 mm? 3/ o
0 AWG) veya daha biyiik kablo boyutlari i¢in
kullanilabilirler. Daha kiigiik kablolar
genlesebilir ve siiriiciiye zarar verebilir ve
asagida anlatildigi gibi halka pabuglara
ihtiyaglari vardir.

X60002

R6 kasa tipinde kullanilan kablonun boyutu 95
mm?2'den (3/0 AWG) daha kisaysa veya eger sikistirma pabucu saglanmamissa
halka pabuclari asagidaki prosedire uygun olarak kullanin.

Asagidaki tabloda uygun halka pabuglari secin.
Saglanan terminal pabugclarini kablolarin strict ucuna baglayin.
Yalitim banti veya i1si1 korumasiyla halka pabuglarin uglarini yalitin.

Terminal pabucunu sirictye baglayin.

Kablo Tipi
p— Uretici Halka K|V|rn_1a Kivrim
mm?2 NS Pabuglar Aleti Sayisi
Burndy YAV6C-L2 MY29-3 1
1 6 lisco CCL-6-38 ILC-10 2
25 . Burndy YA4C-L4BOX | MY29-3 1
lisco CCL-4-38 MT-25 1
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Kablo Tipi
p— Uretici Halka Kivirma | Kivrim
2 | Kemi Pabuclar Aleti Sayisi
mm= 1 AwG ¢ y
Burndy YA2C-L4BOX | MY29-3 2
35 2 lisco CRC-2 IDT-12 1
lisco CCL-2-38 MT-25 1
Burndy YA1C-L4BOX | MY29-3 2
50 ; lisco CRA-1-38 IDT-12 1
lisco CCL-1-38 MT-25 1
Thomas & Betts | 54148 TBM-8 3
Burndy YA25-L4BOX | MY29-3 2
llsco CRB-0 IDT-12 1
55 1/0
llsco CCL-1/0-38 MT-25 1
Thomas & Betts | 54109 TBM-8 3
Burndy YAL26T38 MY29-3 2
llsco CRA-2/0 IDT-12 1
70 2/0
llsco CCL-2/0-38 MT-25 1
Thomas & Betts | 54110 TBM-8 3
Burndy YAL27T38 MY29-3 2
lisco CRA-3/0 IDT-12 1
95 3/0
lisco CCL-3/0-38 MT-25 1
Thomas & Betts | 54111 TBM-8 3
Burndy YA28R4 MY29-3 2
lisco CRA-4/0 IDT-12 1
95 3/0
llsco CCL-4/0-38 MT-25 2
Thomas & Betts | 54112 TBM-8 4
Sikigtirma Pabuclari

Sikistirma pabucu saglandiysa ve
kullanilabiliyorsa kablolari baglamak igin

asagidaki prosedira kullanin.

1. Saglanan sikistirma pabuclarini kablolarin

surdcl ucuna baglayin.

2. Sikigtirma pabucunu surictye baglayin.

1

R

X60003

236
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Motor Baglantilar
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Q Uyari! Sebeke elektrigini siiriicii ¢ikig terminallerine baglamayin: U2, V2 veya
W2. Cikista kullanilan hat gerilimi iiniteye kalici zarar verebilir. Eger sik sik
baypas iglemi gerekiyorsa mekanik kilitli anahtarlari veya kontaktorleri

kullanin.

Q Uyari! Siriicliniin nominal giris geriliminin yarisindan daha az nominal
gerilime sahip bir motoru baglamayin.

Q Uyari! Motor veya motor kablolari Uzerinde herhangi bir gerilim tolerans (Hi-
Pot) testi veya yalitim direnci (Megger) testi uygulamadan énce siriicii
baglantisini kesin. Bu testleri siiriicu lizerinde gerceklestirmeyin.

Motor Baglanti Ozelliklerii

Motor Baglanti Ozellikleri

Gerilim (Us) 0...U4, 3 fazli simetrik, alan zayiflama noktasinda U5y
Frekans 0...500 Hz
Frekans Cozuniirligi 0.01 Hz

Akim

Bkz. "Nominal Degerler", sayfa 221.

Alan Zayiflama Noktasi

10...500 Hz

Anahtarlama Frekansi

Secilebilir: 1, 4, 8 veya 12 kHz

Degeri

Kablo Sicakhgi Nominal

90 °C (194 °F) minimum nominal deger.

Uzunlugu

Maksimum Motor Kablosu

Maks. Motor Kablo Uzunlugu*

Kasa Tipi
fsw=1veya 4 kHz fsw = 8 kHz veya 12 kHz

R1 100 m 10.058,40 | 100 m 10.058,40
cm cm

R2...R4 200 m 19.812,00 (100 m 10.058,40
cm cm

R5...R6 300 m 29.870,40 | 150 m 14.935,20
cm cm

A

Toprak Hatas1 Korumasi

* Uyari! Yukaridaki tabloda belirtilenden daha uzun motor
kablosunun kullanilmasi siiriiciide kalici hasara sebebiyet

verebilir.

ACS550 dahili hata mantigi, sirtcul, motor veya motor kablosundaki toprak

hatalarini tespit eder. Bu hata mantigi:

« kigisel koruma veya yangin korumasi 6zelligi DEGILDIR.

» Parametre 3017 EARTH FAULT kullanilarak devre digi birakilabilir.
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» Uzun, ylksek kapasitansa sahip motor kablolariyla ilgili kagak akimlari (topraga
giden besleme gerilimi) ile agilabilir.

Topraklama ve Yonlendirme

Motor Kablosu Ekranlama

Motor kablolari, kablo kanali, korumali kablo veya ekranli kablo kullanilarak
ekranlanmalidir.

» Kablo kanali — Kablo kanali kullaniliyorken:

— Mafsalin her iki yanindaki kablo kanalina baglanmis toprak iletkenleriyle kdpri
mafsallari.
— Sdriclt muhafazisina giden baglanti kanali.

— Motor kablolari igin ayri bir kablo kanali (ayrica ayri besleme gerilim ve kontrol
kablolar) kullanin.

— Her surlcu igin farkh bir kablo kanal kullanin.
+ Korumali Kablo — Korumali kablo kullaniliyorken:

— Simetrik topraklamali alti iletkenli (3 faz ve 3 toprak), MC tipi strekli oluklu
aliminyum koruma kablosu kullanin.

— Korumali motor kablosu, besleme gerilim kablolariyla ayni kablo tepsisini
paylasabilir ama kontrol kablolariyla paylasamaz.

» Ekranli Kablo — Ekranli kablo hakkinda daha fazla bilgi i¢in, bkz. asagida "CE &
C-Tick ile Uyumluluk icin Motor Kablosu Gereksinimleri".

Topraklama
Bkz. yukarida "Toprak Baglantilari”, "Besleme Gerilim Baglantilari”.
CE ile uyumlu ve EMC emisyonlarinin en aza indirgenmesinin gerektigi kurulumlar
icin, bkz. asagida "Etkili Motor Kablo Ekranlari”.

Siruciiniin Motor Baglanti Terminalleri
Sdrucunin motor ve girig glcu terminalleri ayni spesifikasyonlara sahiptir. Bkz.
yukarida "Siricunin Gug Baglanti Terminalleri®.

CE & C-Tick ile Uyumluluk igin Motor Kablosu Gereksinimleri

Bu bélumdeki gereksinimler, CE veya C-Tick ile uyumluluk i¢in gecerlidir.

Minimum Kosullar (CE ve C-Tick)

Motor kablosu, simetrik Ug¢ iletkenli ve esmerkezli PE iletkenli bir kablo veya dort
iletkenli esmerkezli ekranli bir kablo olmalidir; ancak, her kosulda simetrik yapida bir
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PE iletkeni dnerilir. Asagidaki sekilde, motor kablo ekrani igin minimum kosullar
gosterilmistir (6rnegin, MCMK, NK Kablolari).

Dis Yalitim Bakir Tel Ekran Bakir Serit Burgusu i¢ Yalitim

]

lletken Diizeni igin Oneri

lletkenler

Asagidaki sekilde, motor kablolarindaki iletken dizenleri karsilastiriimistir.

Onerilen (CE ve C-Tick) izin Ver. (CE ve C-Tick)
Simetrik ekranli kablo: lg fazl iletkenler veya bir Kablo ekraninin iletkenligi < %50 faz iletkenin
esmerkezli veya simetrik yapili PE iletkeni ve bir iletkenligi ise ayri bir PE iletken gerekir.
ekran
Ekran
PE iletkeni Ekran
ve Ekran
o PE
Ekran
Motor kablolari igin izin verilm. (CE ve C-Tick)
Dort iletkenli bir sistem: (¢ fazl iletken ve
ekransiz bir koruyucu iletken
2 mm2‘ye kadar faz iletken kesit alanina
P sahip motor kablolari igin izin verilir.
¢ N0

Etkili Motor Kablo Ekranlari

Kablo ekrani etkinligi ile ilgili genel kural: kablo ekrani ne kadar iyi ve saglam olursa,
radyasyon emisyon seviyesi o kadar dislk olur. Asagidaki sekilde etkili bir yapiya
iliskin bir drnek verilmistir (érnegin, Olflex-Servo-FD 780 CP, Lappkabel veya
MCCMK, NK Kablolar).

Dis Yalitim ic Yalitim

o e S

Orme Metalik Ekran

EN 61800-3 Uyumlu Motor Kablolari
EN 61800-3 gereksinimleri ile uyumlu olmak igin:

* Motor kablolari, "Etkili Motor Kablo Ekranlar”, sayfa 234 icinde aciklandigi gibi
etkili bir ekrana sahip olmaldirlar.
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» Motor kablo ekrani telleri bikilerek demet haline getirilmelidir (demet uzunlugu
genisliginin en fazla bes kati olmalidir) ve L isaretli terminale baglanmalidir
(sUrtcunidn sag alt kdsesinde).

» Bir EMC kablo rakoru ile motor kablolari motor ucunda topraklanmalidir.
Topraklama hatti, kablo ekranina tim kablo ¢evresince her yénden temas

etmelidir.

« EN 61800-3 Birinci Cevre, Kisith Dagitim (CISPR11 Sinif A) ve EN 61800-3 ikinci
Cevre uyumlulugu igin sirtclde, en az 30 m (100 ft.) motor motor kablo uzunlugu
icin uyumluluk saglayan dahili bir filtre bulunmaktadir. Bazi suruculerde, daha
uzun kablolar i¢in agagidaki tabloda gdsterildigi gibi ek bir harici RFI/EMC filtresi
gerekmektedir. RFI/EMC filtreleri ayri segeneklerdir ve kurulum, tim kablo ekran
baglantilari icin filtre paketindeki talimatlara uygun olmahdir.

EN 61800-3 Birinci Cevre, Kisith Dagitimi icin Maksimum Kablo Uzunlugu
(CISPR11 Sinif A) Uyumlulugu (Radyasyonlu ve lletkenli Emisyonlar)

Siiricii Tipi

Anahtarlama Frekansi (Parametre 2606)

1 veya 4 kHz (2606 = 1 veya 4)

8 kHz (2606 = 8)

Maks. Uzunluk

Maks. Uzunluk

Maks. Uzunluk

Maks. Uzunluk

ACS550-x1-04A1-4

ACS550-x1-06A9-4

ACS550-x1-08A8-4

ACS550-x1-012A-4

Danhili

/ Dahili Filtre I RFIFEMC / Dahili Filtre I RFIIEMC
Filtresi Filtresi
ACS550-x1-03A3-4 | R1 | 100 m (330 ft)/ | Not 1 100 m (330 ft)/ | Not 1

Dahili

ACS550-x1-015A-4

ACS550-x1-023A-4

R2

30 m (100 ft) /
Dahili

100 m (330 ft) /
ACS400-IF21-3

30 m (100 ft) /
Dahili

100 m (330 ft) /
ACS400-IF21-3

ACS550-x1-031A-4

ACS550-x1-038A-4

R3

30 m (100 ft) /
Dahili

100 m (330 ft) /
ACS400-IF31-3

30 m (100 ft) /
Dahili

100 m (330 ft) /
ACS400-IF31-3

ACS550-x1-044A-4

ACS550-x1-059A-4

ACS550-x1-072A-4

R4

30 m (100 ft) /
Dahili

100 m (330 ft) /
ACS400-IF41-3

30 m (100 ft) /
Dahili

100 m (330 ft) /
ACS400-IF41-3

ACS550-x1-077A-4

ACS550-x1-096A-4

R5

100 m (330 ft) /
Dahili

ACS550-x1-124A-4

ACS550-x1-157A-4

ACS550-x1-180A-4

ACS550-x1-195A-4

R6

100 m (330 ft) /
Dahili

Not 1

100 m (330 ft)/ | Not1
Dahili
Not 2 Not 2

1. Herhangi bir kablo uzunlugu igin (100 m maksimum uzunluk limiti) uyumluluk icin ek bir filtreye

gerek yoktur.

2. Yayinlama aninda veri bulunmamaktadir.

kullanmayin.

Uyan! RFI/EMC filtrelerini kayan veya empedans toprakli sebekelerde
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+ {letim emisyon sinirlariyla EN 61800-3 Birinci Cevre, Kisitlamasiz Dagitim,
(CISPR11 Sinif B) uyumlulugu icin tim stricullerde ek bir harici RFI/EMC filtresi
bulunmasi gerekmektedir ve kablo uzunluklari asagidaki tabloda gosterildigi gibi
sinirlanmistir. RFI/EMC filtreleri ayri segeneklerdir ve kurulum, tim kablo ekran
baglantilari igin filtre paketindeki talimatlara uygun olmalidir.

Dikkat! Bu filtre, radyasyonlu emisyon sinirlariyla uyumluluk konusunda garanti

vermemektedir.

EN 61800-3 Birinci Cevre, Kisitlamasiz Dagitimi igin Maksimum Kablo Uzunlugu
(CISPR11 Sinif B) Uyumlulugu (Sadece lletkenli Emisyonlar)

Siiriicii Tipi

Anahtarlama Frekansi (Parametre 2606)

1 veya 4 kHz (2606 = 1 veya 4)

8 kHz (2606 = 8)

Maks. Uzunluk / RFI/EMC Filtresi

Maks. Uzunluk / RFI/EMC Filtresi

ACS550-x1-03A3-4

ACS550-x1-04A1-4

ACS550-x1-06A9-4

ACS550-x1-08A8-4

ACS550-x1-012A-4

R1

10m (33 ft) /
ACS400-IF11-3

10 m (33 ft) /
ACS400-IF11-3

ACS550-x1-015A-4

ACS550-x1-023A-4

R2

10 m (33 ft) /
ACS400-IF21-3

10 m (33 ft) /
ACS400-IF21-3

ACS550-x1-031A-4

ACS550-x1-038A-4

R3

10m (33 ft) /
ACS400-IF31-3

10m (33 ft) /
ACS400-IF31-3

ACS550-x1-044A-4

ACS550-x1-059A-4

ACS550-x1-072A-4

R4

10m (33 ft) /
ACS400-IF41-3

10m (33 ft) /
ACS400-IF41-3

Uyari! RFI/EMC filtrelerini kayan veya empedans toprakh sebekelerde

kullanmayin.
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Fren Komponentleri

Bulunabilirlik

ACS550 surtctlleri icin kasa tiplerine gore frenleme olanagi:

R1 ve R2 — dahili fren kiyici standart ekipmandir. Asagidaki bolimu kullanarak
uygun direnci takin. Direngleri ABB'den temin edebilirsiniz.

R3...R6 — dahili fren kiyici bulunmamaktadir. Strtuctudeki DC hat terminallerine
bir kiyici ve bir direng veya bir fren Unitesi baglayin. Uygun parcgalari temin etmek
icin ABB temsilciniz ile iletisim kurun.

Fren Direnglerinin Segilmesi (R1 ve R2 kasa tipleri)

Frenleme direnci G¢ gereksinimi karsilamalidir:

Direng, agagidaki tablolarda sirucu tipi igin tanimlanmig minimum Ry
degerinden her zaman daha buylk olmalidir. Bu de@er altinda bir direng
kullanmayin.

Direng istenilen frenleme momentini Gretebilmek icin her zaman yeterince diistk
olmahdir.

Maksimum frenleme momentini elde etmek igin (agir isin %150'si veya nominal
isin %110'u), direng Ry ax degerini agmamalidir. Maksimum frenleme momenti
gerekli degilse direng degerleri Ry ax degerini gegebilir.

Direng giciniin nominal degeri, frenleme guclni dagitabilecek kadar yiksek
olmalidir. Bu gereksinim birkag faktor ile ilgilidir:

— Direncin maksimum surekli gicunin nomninal degeri.

— Direncin sicakliginin (direng isil zaman sabiti) degistigi nominal deger.

— Maksimum frenleme siresi ACIK — Rejeneratif (frenleme) glict direng nominal
guctinden blyukse ACIK kalma stiresinin bir siniri vardir veya direng, KAPALI
peryodu baglamadan 6nce asiri 1sinir.

— Minimum frenleme suresi KAPALI — Rejeneratif (frenleme) glcu direng
nominal giicinden daha buyikse KAPALI kalma suresi, direncin ACIK kalma
sureleri arasinda sogumasini saglayacak kadar buyuk olmalidir.

A
Frenleme A€H

~

Stre
Frenleme PAH | : >
ACIK | KAPALI
Kalma Surp%i Kalma Suresi  * _ ACIK Kalma$
| Déngii Siiresi | Is Dénglisil = Ban i Srresi

-
|‘ >

|
— Tepe frenleme glcl gereksinimi.

— Frenleme tird (sifira yavaslama veya kontrol yiki) — Sifira yavaslama
boyunca uretilen gug surekli olarak azalir ve tepe gliciinin ortalama olarak
yarisina gelir. Kontrol ylku icin, frenleme harici bir kuvveti dengeler (6rnegin,
yer ¢ekimi) ve frenleme gucu sabittir. Kontrol yakinde Uretilen toplam isi, sifira
yavaglama boyunca uretilen i1sinin iki kati kadardir (ayni tepe momenti ve
ACIK kalma suresi igin).
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Kontrol YUk
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Yukaridaki son gereksinimde yer alan bir¢ok degisken asagidaki tablolardan

faydalinilarak bulunabilir.

+ Ik olarak, maksimum frenleme siresinin ACIK (ONy;ax), minimum frenleme
suresi KAPALI (OFF)n) ve yuk tardni (yavaglama veya kontrol yuki) belirleyin.

+ Is déngiisiinii hesaplayin:

ONpmax

is Dénglisti =

* Uygun tabloda, verilerinize en iyi uyan sutunu bulun:

(ONmax + OFFypin)

— ONpax < sutun spesifikasyonu ve

— Is Dénglisii < siitun spesifikasyonu

« Sdrdcindze uygun satiri bulun.

100%

+ Sifira yavaslama i¢in minimum gicin nominal dederi, segili satir/stitundaki

degerdir.

» Kontrol yikleri igin, segili satir/situndaki nominal degeri ikiyle carpin veya Stirekli

ACIK sitununu kullanin.
208...240 Volt Siiriiciiler

Direng Diren(;1 Minimum Siirekli Giic Nominal Degeri
Sifira Yavaglama Nominal Degeri

Tip Kodu P Pro P30 Preo Prcont
ACS550- <3sn <10sn <30 sn <60 sn Surekli ACIK

L L R o R L TR o T e

agagida KAPALI KAPALI KAPALI KAPALI > %25 Is

<%10 s <%17 Is <%141s <%251s
Ohm | Ohm w w w w w

3 fazli besleme gerilimi 208...240 V
-04A6-2 234 |80 45 80 120 200 1100
-06A6-2 160 |80 65 120 175 280 1500
-07A5-2 117 | 44 85 160 235 390 2200
-012A-2 80 44 125 235 345 570 3000
-017A-2 48 44 210 390 575 950 4000
-024A-2 32 30 315 590 860 1425 5500
-031A-2 23 22 430 800 1175 1940 7500
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1. Direng zaman sabiti spesifikasyonu > 85 saniye olmalidir.
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380...480 Volt Siriiciiler

Direng Direng' Minimum Siirekli Giig Nominal Degeri
Sifira Yavaglama Nominal Degeri
Tip Kodu Pr3 Pr1o Pr30 Prso Preont
ACS550- <3sn <10sn <30sn <60 sn Strekl AGIK
T [Fwax [ R 290012 e |
asagida KAPALI KAPALI KAPALI KAPALI > %25 1s
<%10Is < %17 Is < %14 Is < %25 Is
Ohm | Ohm w w w w w

3 fazli besleme gerilimi 380...480 V
-03A3-4 641 120 |65 120 175 285 1100
-04A1-4 470 120 |90 160 235 390 1500
-05A4-4 320 120 | 125 235 345 570 2200
-06A9-4 235 |80 170 320 470 775 3000
-08A8-4 192 |80 210 400 575 950 4000
-012A-4 128 |80 315 590 860 1425 5500
-015A-4 94 63 425 800 1175 1950 7500
-023A-4 64 63 625 1175 1725 2850 11000

1. Direng zaman sabiti spesifikasyonu > 85 saniye olmalidir.

UYARI! Siirticii igin belirlenmis minimum degerin altinda dirence sahip bir fren
direnci kullanmayin. Siiriicii ve dahili kiyici, diigiik diren¢ nedeniyle olusan
asiri akimla baga ¢gikamazlar.

Semboller
RN — 1zin verilen minimum frenleme direnci.
Rmax — Maksimum frenleme momenti gerekliyse izin verilen maksimum direng.

P, - Yavaslama frenlemesinde is donglsu tabanl direng glici nominal degeri,

burada “x”, ONyax suresini gosterir.

Direnclerin Montaji ve Kablo Baglantisi

Tdm direngler, surtici moduli diginda, i1s1 yayabilecekleri bir yere monte edilmelidir.

1\ Uyari! Direncin yiizey sicakligi ¢ok yiiksektir ve direngten gelen hava akisi ¢cok
sicaktir. Fren direnci yakininda yanici malzeme bulunmamalhdir. Dirence kaza
sonucu temasa kargi 6nlem alin.

Girig sigortalarinin direng kablosunu korumasini saglamak igin, surlctye gelen
besleme girisi ile ayni nominal degere sahip direng kablolari kullanin.

Direng kablosunun maksimum uzunlugu 10 m'dir (33 ft). Direng kablosu baglanti
noktalari icin, bkz. "Gug¢ Baglantisi Semalari”, sayfa 21.
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Zorunlu Devre Korumasi
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Guvenlik icin asagidaki kurulum gereklidir - bu kurulum, kiyicilarda kisa devre
oldugunda hata durumlarinda sebeke beslemesini keser:

» Sdriclye bir ana kontaktor takin.

+ Kontaktorin kablo baglantilarini yapin bdylelikle, direng termik anahtari
acildiginda o da agilacaktir (asiri isinmis bir direng kontaktoriin agilmasina neden

olur).

Asagida basit bir kablo baglanti semasi 6rnek olarak verilmistir.
L2 L3

L1

Sigortalfﬂ

Parametre Ayari

ol B

JIxil

1

Kapal -b - -
2

3
Acik- -> \}

7Q Termik anahtar (ABB
direnclerinde standart

olarak bulunur)

Dinamik frenlemeyi etkinlestirmek icin strtcunin asiri gerilim kontrolini kapatin
(Parametre 2005'i = 0 olarak ayarlayin (DISABLE))
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Kontrol Baglantilari

Kontrol Baglantisi Ozelliklerii

Kontrol Baglanti Ozellikleri

Analog Girig ve Bkz. tablo baglig1 "Donanim Agiklamalar”, sayfa 23.

Cikislan
Dijital Girigler Dijital giris empedansi 1,5 kQ. Dijital girisler igin maksimum gerilim 30 V.
» Maks. kontak gerilimi: 30 V DC, 250 V AC
» Maks. kontak akimi/glicti : 6 A, 30 V DC; 1500 VA, 250 VAC
. * Maks. kesintisiz akim: 2 Arms (cos j=1), 1 Arms (cos j = 0.4)
Roéleler

» Kontak malzemeleri: Gimus-nikel (AgN)

» Role dijital ¢ikiglar ve test gerilimi arasindaki yalitim: 2.5 kV rms, 1
dakika

Kablo Ozellikleri Bkz. "Kontrol Terminalleri Tablosu", sayfa 23.

Kontrol Kablolari

Genel Oneriler

Orglilii bakir tel ekranli cok iletkenli kablolar kullanin, sicaklik nominal degeri 60 °C
(140 °F) veya Uzeri icin:

{
- P N e
Cift Ekranli . Tek Ekranli
Ornek: Draka NK Kablolari (JAMAK) Ornek: Draka NK Kablolari (NOMAK)

Sdricl tarafinda ekrani genigliginin en fazla bes kati kadar uzunlukta bikerek bir
demet haline getirin ve X1-1 terminaline (dijital ve analog I/O kablolar i¢in) veya X1-
28 veya X1-32 terminaline (RS485 kablolar i¢in) baglayin. Kablo ekraninin diger
ucunu baglamayin.

Kontrol kablolarini, kablonun maruz kaldigi radyasyonu en az dlizeye getirecek
sekilde doseyin:

+ Girig besleme ve motor kablolarindan mimkuin oldugunca uzaga yerlestirin (en
az 20 cm (8 ing)).

» Kontrol kablolarinin gti¢ kablolariyla kesismesi gereken yerlerde, bunlari miimkdin
oldugunca 90 ?lik aglyla yerlestirin.

» Sdirdclnlin kenarlarindan en az 20 cm (8 in¢) uzaga yerlestirin.
Ayni kabloda farkl sinyal tiplerini tagimamaya dikkat edin:
* Ayni kabloda analog ve dijital girig sinyalleri bulunmamalidir.

* Radle gikis sinyallerini bukimla giftler olarak déseyin (6zellikle gerilim >48 V ise).
40 V'tan daha az gerilim seviyesindeki role ¢ikis sinyalleri, ayni kablo iginde dijital
giris sinyalleri ile birlikte kullanilabilir.
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Uyan! 24 VDC ve 115/230 VAC sinyalleri asla ayni kabloda tasinmamalidir.

Analog Kablolar
Analog sinyaller icin dneriler:
» Cift ekranli, bukimll kablo ¢ifti kullanin.
» Her bir sinyal i¢in ayri ekranh bir ¢ift kullanin.

» Farkli analog sinyaller i¢in ortak dénis kullanmayin.

Dijital Kablolar

Dijital sinyaller igin dneri: En iyi alternatif ¢ift ekranli bir kablodur, ancak, tek ekranli
bukimlu coklu ¢ift bir kablo da kullanilabilir.

Kontrol Paneli Kablosu

Kontrol paneli surticliye bir kablo ile baglanacaksa, sadece Kategori 5 Ethernet
kablosu kullanin. EMC spesifikasyonlarini karsilayacak test edilen maksimum
uzunluk 3 m'dir (9.8 ft). Daha uzun kablolar elektromanyetik parazitlere agiktir ve
EMC gereksinimlerinin karsilanip karsilanmadigdi kullanici tarafindan test edilmelidir.
daha uzun boylar gerektiginde (6zellikle 12 m'den (40 ft) daha uzun olan boylar), her
bir ugta bir RS232/RS485 donustirici kullanin ve RS485 kablosunu ddseyin.

Siriciiniin Kontrol Baglanti Terminalleri

Asagidaki tabloda, surlcunin kontrol terminalleri icin spesifikasyonlar verilmektedir.

Kumanda
Kasa Tipi Maksimum Kablo Moment
Boyutu
mm? AWG Nm Ib-ft
Tim 1.5 16 0.4 0.3

Verim

Nominal glg¢ seviyesinde yaklagik olarak %98.
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Sogutma

Sogutma Ozellikleri

Metot Dahili fan, asagidan yukariya akis yonu.
ACS550 siirliclsu tizerinde ve altindaki bog alan: 200 mm (8 ing).
Gereklilikler | Siriiciiniin yan taraflarinda bos alan gerekmemektedir — ACS550 (initeleri yan yana
monte edilebilir.

Hava Akisi, 208... 240 Volt Siirticiiler

Asagidaki tablo 208....240 Volt surlculer igin 1s1 kaybini ve hava akis verilerini

listeler.

Siiriicu Is1 Kaybi Hava Akisi
ACS550-x1- | Kasa Tipi BTU/Hr m3/saat ft’/dsak
-04A6-2 R1 55 189 44 26
-06A6-2 R1 73 249 44 26
-07A5-2 R1 81 276 44 26
-012A-2 R1 116 404 44 26
-017A-2 R1 161 551 44 26
-024A-2 R2 227 776 88 52
-031A-2 R2 285 373 88 52
-046A-2 R3 420 1434 134 79
-059A-2 R3 536 1829 134 79
-075A-2 R4 671 2290 280 165
-088A-2 R4 786 2685 280 165
-114A-2 R4 1014 3463 280 165
-143A-2 R6 1268 4431 405 238
-178A-2 R6 1575 5379 405 238
-221A-2 R6 1952 6666 405 238
-248A-2 R6 2189 7474 405 238

Teknik Veriler




ACS550 Kullanim Kilavuzu

Hava Akigi, 380... 480 Volt Siiriiciler
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Asagidaki tablo 380....480 Volt sirtcdler igin 1sI kaybini ve hava akis verilerini listeler.

Siiriici Is1 Kaybi Hava Akisi
ACS550-x1- | Kasa Tipi BTU/Hr m3/saat ft3/dsak
-03A3-4 R1 40 137 44 26
-04A1-4 R1 52 177 44 26
-05A4-4 R1 73 249 44 26
-06A9-4 R1 97 331 44 26
-08A8-4 R1 127 433 44 26
-012A-4 R1 172 587 44 26
-015A-4 R2 232 792 88 52
-023A-4 R2 337 1150 88 52
-031A-4 R3 457 1560 134 79
-038A-4 R3 562 1918 134 79
-044A-4 R4 667 2276 280 165
-059A-4 R4 907 3096 280 165
-072A-4 R4 1120 3820 280 165
-077A-4 R5 1295 4420 168 99
-096A-4 R5 1440 4915 168 99
-124A-4 R6 1940 6621 405 238
-157A-4 R6 2310 7884 405 238
-180A-4 R6 2810 9590 405 238
-195A-4 R6 3050 10416 405 238
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Boyutlar ve Agirliklar

ACS550 Kullanim Kilavuzu

AC550 icin boyutlar ve agirlik, kasa tipine ve muhafaza turtine baglidir. Kasa
tipinden emin degilseniz, surlcu etiketleri GUzerindeki “Tip” kodunu bulunuz. Daha
sonra kasa tipini belirlemek amaciyla tip koduna bakiniz. bkz. "Teknik Veriler", sayfa
221. ACS550 surucileri icin boyut gizimleri ACS550 Teknik Referans kilavuzunda
bulunmaktadir.

Montaj Boyutlan

Bakiniz Detay

W1T
w2
S

Bakiniz Detay B/@J]—n@—n_fFL d
° Detay A Detay B X0032
IP 21 / UL tip 1 ve IP 54 / UL tip 12 — Her bir Kasa Tipi i¢in Boyutlar
Ref. R1 . R2 . R3 . R4 . R5 . R6 .
mm | ing | mm | ing | mm | ing | mm | ing | mm | ing | mm | ing¢
W1* |98.0 |3.9 98.0 |3.9 160 |6.3 160 |6.3 238 |94 263 | 104
w2* | -- - - -- 98.0 |3.9 98.0 |3.9 - -- - --
H1* 318 | 125 [418 |164 |473 |18.6 |578 |22.8 |588 (232 |675 |26.6
a 5.5 0.2 5.5 0.2 6.5 0.25 |6.5 0.25 |6.5 0.25 |9.0 0.35
b 10.0 (04 10.0 |04 13.0 |05 13.0 |05 140 (055 |14.0 |0.55
c 55 0.2 55 0.2 8.0 0.3 8.0 0.3 8.5 0.3 8.5 0.3
d 5.5 0.2 5.5 0.2 6.5 0.25 [6.5 025 |6.5 0.25 |9.0 0.35

*

Merkezden merkeze boyut .
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Dis Boyutlar
IP 21/ UL Tip 1 Muhafazalar ile Uniteler
P
7*53"—:—\”——%
=
=
H =| || H2
= H3
=
1O X0031
IP 21 / UL tip 1 — Her Kasa Tipi i¢cin Boyutlar
R1 R2 R3 R4 R5 R6
Ref' - - - - - -
mm | ing | mm | ing | mm | ing | mm | ing | mm | ing | mm | ing
125 | 4.9 125 | 4.9 203 |8.0 203 |8.0 265 10.4 | 300 11.8
H 330 |13.0 |430 |16.9 |490 [19.3 [596 |[23.4 |602 |23.7 |700 |27.6
H2 315 124 | 415 16.3 | 478 18.8 [ 583 |23.0 |578 |22.8 |698 |[27.5
H3 369 14.5 | 469 185 [583 |23.0 |689 |271 |739 (291 |880 |34.6
D 212 (83 222 |87 |231 |9.1 262 [(10.3 |286 |11.3 |400 |15.8
IP 54/ UL Tip 12 Muhafazalar ile Uniteler
IP 54 / UL tip 12 — Her Kasa Tipi i¢in Boyutlar
Ref. R1 R2 R3 R4 R5 R6
mm |ing mm |ing mm |ing mm |ing mm |ing mm |ing
w 215 |85 215 |85 257 10.1 | 257 10.1 | 369 14.5 | 410 16.1
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IP 54 / UL tip 12 — Her Kasa Tipi i¢cin Boyutlar
Ref. R1 R2 R3 R4 RS R6
mm | ing mm | ing mm | ing mm | ing mm |ing mm |ing
w2 225 |89 225 |89 267 |10.5 [267 |10.5 |369 |[14.5 |410 |16.1
H3 441 174 |541 |213 (604 |23.8 |[723 |285 |776 |30.5 |924 |36.4
D 238 |9.37 | 245 (9.6 276 | 109 |306 |[12.0 | 309 |122 |423 |16.6
Agirhik

Asagidaki tabloda her bir kasa tipi icin tipik maksimum agirliklar verilmektedir. Her
kasa tipinde (gerilim/akim nominal degerleri ile ilgili bilesenler ve segenekler
nedeniyle) olabilecek farklliklar kiguktar.

Agirlik
Kutu R1 R2 R3 R4 R5 R6
kg Ib. kg Ib. kg Ib. kg Ib. kg Ib. kg Ib.
IP 21/ UL tip1 65 (143 |90 (198 (16 |[35.0 |24 |53.0 |34 75 |69 152
IP 54 / UL tip 12 82 181 |11.2 |24.7 | 185 |40.8 | 26.5 | 58.4 | 38.5 | 84.9 |86 190

Koruma Siniflar

Mevcut muhafazalar:

* IP 21/ UL tip 1 koruma sinifi. Montaj yerinde havadan kaynaklanan tozlar, korozif
gaz veya sivilar ve yogunlasma, karbon tozu ve metal partiklleri gibi iletken
kirleticiler bulunmamalidir.

* IP 54 /UL tip 12 koruma sinifi. Bu koruma sinifl, havadan kaynaklanan tozlara ve
sigrayan veya damlayan suya karsi her yénden koruma saglar.

IP 21/UL tip 1 muhafaza sinifiyla karsilastiriidiginda, IP 54/UL tip 12 muhafaza sinifi
asagidaki 6zelliklere sahiptir:

* IP 21 muhafazayla ayni dahili plastik iskelet

» Farkl bir harici plastik kapak

+ Sogutmay! gelistirmek igin ilave bir dahili fan.

» Blyuk boyutlar
* Ayni deg@er (nominal deger dusirilmesini gerektirmez).
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Ortam Kosullari
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Asagidaki tablo ACS550 ¢evresel gereksinimlerini listeler.

Cevresel Ortam Gereksinimleri

Kurulum Sahasi

Koruyucu paket icerisinde
depolama ve transportasyon

Yiikseklik

0...1000 m (0...3,300 ft)

+ 1000...2000 m (3,300...6,600 ft) ise
PN ve |, degerleri 1000m Gzerindeki
her 100 metre i¢in %1 disecek
olursa (3,300 ft Gzerinde 300ft)

Ortam sicakhgi

* Min. -15°C (5 °F) — donmaya izin
verilmez

+ Maks. (fsw = 1 veya 4) 40 °C (104
50 °C (122 °F) ise
Py ve I, degerleri %90'a diger

* Maks. (fsw = 8) 40 °C (104 °F) ise
Pn ve |, degerleri %80'e duger

+ Maks. (fsw = 12) 30 °C (86 °F) ise
Py ve |, degerleri %65'e dlser

-40...70 °C (-40...158 °F)

Bagil nem

< %95 (yogunlasmamis)

Kirlilik diizeyleri
(IEC 721-3-3)

+ lletken toz olmamalidir.
» ACS550 muhafaza sinifina uygun
temiz hava kosullarinda kurulmalidir.

Sogutma havasinin temiz, korosif
materyallerden ve elektrik agisindan
iletken tozlardan arinmis olmasi
gerekir.

» Kimyasal gazlar: Sinif 3C2

+ Kati maddeler: Sinif 352

Depolama

+ lletken toz olmamalidir.

» Kimyasal gazlar: Sinif 1C2
+ Kati maddeler: Sinif 1S2
Nakliye

+ lletken toz olmamalidir.

+ Kimyasal gazlar: Sinif 2C2
+ Kati maddeler: Sinif 2S2

Asagidaki tabloda ACS550'nin gectigi standart baski testleri verilmektedir.

Baski Testleri

Sevk Ambalaji Olmadan

Sevk Ambalajinin iginde

Siniisoidal
titresim

Mekanik kosullar: IEC 60721-3-3, Sinif
3M4'e gore

* 2...9Hz 3,0 mm (0,12 ing)

* 9...200 Hz 10 m/sn? (33 ft/sn?)

ISTA 1A ve 1B 6zelliklerine uygundur.

Sok

Kullanilamaz

IEC 68-2-29'a uggun olarak:
maks. 100 m/sn“ (330 ft/snz), 11msn
(36 ftsn)

Serbest diigme

Kullanilamaz

+ 76 cm (30 ing), kasa tipi R1
* 61cm (24 ing), kasa tipi R2
* 46 cm (18 ing), kasa tipi R3
* 31cm (12 ing), kasa tipi R4
» 25 cm (10ing), kasa tipi R5
* 15.cm (6 ing), kasa tipi R6
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Malzemeler

ACS550 Kullanim Kilavuzu

Malzeme Spesifikasyonlari

Siirlici
muhafazasi

PC/ABS 2,5 mm, renkli NCS 1502-Y (RAL 90021 / PMS 420 C ve 425 C)

» Sicak batirmal ginko kaplamali 1.5...2 mm celik levha , kaplama kalinhdi 20
mikrometre

+ Dékme aliiminyum AISI
» Haddeden c¢ekilmis aliiminyum AlSi

Ambalaj

Oluklu pano, genisletilmis polistiren, kontrplak, ham odun (isiyla kurutulmus).
Ambalajda asagidakilerden bir ya da daha fazlasi bulunmaktadir: PE-LD plastik
ambalaj, PP veya celik seritler.

Elden Cikarma

Sirtict enerji ve dogal kaynaklarin korunmasi igin yeniden donisimui yapilmasi
gereken ham maddeler icermektedir. Paket materyalleri gevreye uyumlu ve
dénusturilebilir 6zelliktedir. Tim metal pargalar donusturilebilir. Plastik parcalar
ya donustirilebilir, ya da kontrollii sartlar altinda yerel yonetmelikler uyarinca
yakilabilir. Donusturdlebilir pargalarin gogu dénistirilebilir isaretiyle
isaretlenmistir.

Dénilstirme yapmam mumkin degilse, elektrolitik kondansatérler ve basili
devre panolari harig tim pargalar toprakla doldurulabilir. DC kondansatérler her
ikisi de AB’de tehlikeli atik olarak siniflandirilacak kurgun igeren elektrolit ve
basili devre panolar icermektedir. Yerel kanunlara uygun olarak ¢ikartiimali ve
kullaniimalidir.

Cevresel hususlarda daha fazla bilgi ve daha detayli donustiirme talimatlari icin
litfen yerel ABB dagitimcinizla baglantiya geginiz.

Yururlukteki Standartlar

Suricinin asagidaki standartlarla uyumlulugu, tip kodu etiketi Gizerindeki standartlar
"isaretleri" ile tanimlanir.

isaret Yiiriirliikteki Standartlar
EN 50178 (1997) Gug¢ kurulumlarinda kullanilan elektronik techizat
C E EN 60204-1 (1997 + Makine guvenligi. Makinelerin elektrik techizatlari. Bélum 1:

corrigendum Eylll 1998) | Genel gereksinimler. Uygunluk gerektiren kosullar:Makinenin

nihai montajcisi asagidakilerin kurulumundan sorumludur:
 Acil durum stop cihazi
+ Besleme kesme cihazi

EN 60529 (1991 + Muhafazalar tarafindan saglanan koruma derecesi (IP kodu)
corrigendum Mayis 1993
+ Degisiklik A1:2000)

EN 61800-3 (1996) + Belirli test metotlarini igeren EMC uriin standardi
Degisiklik A11 (2000)

EN 61800-3 (1996) + Belirli test metotlarini igeren EMC Uriin standardi
0 Degisiklik A11 (2000)

[H us
LISTED

UL 508C

Guvenlik, Gug¢ Dénusum Techizati icin UL Standardi, ikinci
baski

Bu uyum, asagidaki kosullar saglandigi strece gegerlidir:

* Motor ve kontrol kablolarinin, bu kilavuzda agiklanan sekilde secilmesi.

* Bu kilavuzda verilen montaj kurallarina uyulmasi.

Teknik Veriler
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UL isaretleri

ACS550 AC siricl Uzerinde UL isareti bulunuyorsa bu, sirtcinin UL 508C
hiakimlerine uygun oldugunu belirtir. ACS550, giris sigortalari veya devre kesici
kullaniilmadan, 100 KAIC' UL listesindedir. Son kullanicilara kolaylik i¢gin, "Sigortalar"
bdlimu sigortalar hakkinda dneriler saglamaktadir. Yerel yasalara gore, dagitim
devre korumasi saglanmalidir.

ACS550, UL 508C’nin gereksinimlerine uyum gosteren bir elektronik motor koruma
6zelligine sahiptir. Bu 6zellik segildiginde ve dizgin sekilde ayarlandiginda,
surdcuye birden fazla motor baglanmadigi ya da yurarlukteki guvenlik yonetmelikleri
tarafindan ilave koruma gerekmedigi takdirde ilave asiri yikleme korumasi gerekli
degildir. Bkz. 3005 (MOT THERM PROT) ve 3006 (MOT THERM TIME) parametreleri.

Siriiculerin kontrollii bir ortamda kullaniimasi gerekmektedir. Ozel sinirlar igin bkz.
"Ortam Kosullar", sayfa 249.

Acik tip muhafazalar icin, Ulusal Elektrik Yasasi ve yerel elektrik yasalarina uygun
sekilde Uniteler bir muhafaza icine monte edilmelidir. Agik tip muhafazalar, kablo
kanaloi kutusu ve/veya kapak bulunmayan 1P21 / UL tip 1 Gniteleridir veya kablo
kanali plakasi ve/veya Ust kapak bulunmayan IP54 / UL tip 12 Uniteleridir.

Fren kiyici — ABB’nin uygun boyutlandiriimis fren direncleriyle uygulandiginda
surliciiniin yeniden Uretilen enerjiyi dagitmasina (normal olarak motorun hizla
yavaglamasiyla ilgilidir) olanak veren fren kiyicilari bulunmaktadir.

EMC (Avrupa, Avustralya ve Yeni Zelanda)

Bu bolimde, EMC kosullarina (Avrupa, Avustralya ve Yeni Zelanda) uyum hakkinda
bilgiler verilmistir.

CE isareti

Surdcunin, Avrupa Algak Gerilim ve EMC yonergeleri (93/68/EEC yonergesiyle
degistirilen

73/23/EEC Yonergesi ve 93/68/EEC yonergesiyle degistirilen 89/336/EEC
Yonergesi) hikimlerine uygun oldugunu belirtmek amaciyla ACS550 AC
surlculerde CE isareti bulunmaktadir. Uygun agiklamalar talep Gzerine temin
edilebilir ve asagidaki adreste bulunabilir: http://www.abb.com.

EMC Yoénergesinde, Avrupa Ekonomik Bélgesinde kullanilan elektrik ekipmanlarinin
bagisiklik ve emisyonlari ile ilgili kosullar yer almaktadir. EN 61800-3, EMC (rin
standardinda ACS550 gibi sirtciler ile ilgili kosullar yer almaktadir. Strtict, EN/
IEC 61800-3'in Birinci Cevre (kisitl dagitim) ve ikinci Cevre kisitlarina uygundur.

C-Tick Isareti

ACS550 surucusunde bir C-Tick isareti bulundugunda bu igaret, ilgili standartla
uyumlu oldugunu belirtir; IEC 61800-3 (1996) — Ayarlanabilir hizli elektrikli gi¢
surlcusu sistemleri — Bélim 3: 6zel test yontemlerini iceren EMC Urln standardi,
Trans-Tasman Elektromanyetik Uyumluluk Semasi tarafindan Zorunlu Kilinmistir.
Siiriict, EN/IEC 61800-3'iin Birinci Cevre (kisitl dagitim) ve ikinci Cevre kisitlarina
uygundur.

Teknik Veriler
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Elektromanyetik Ortamlar

EN 61800-3 (riin standardi (Hizli ayarlanabilir elektrikli strtcl sistemleri — Bolim 3:
Ozel test metotlari igeren EMC (iriin standardi), Birinci Gevreyi, bina/ofis gibi
tesisatlari iceren gevre olarak tanimlar. Buna ayrica, bina/ofis amagl kullanim igin
glg¢ kaynagi olarak kullanilan algak gerilim sebekelerine, ara transformatér olmadan,
dogrudan baglanan tesisatlar da dahildir.

ikinci Gevre, bina/ofis amacli kullanim icin gii¢ kaynagi olarak kullanilan alcak
gerilim sebekelerine dogrudan baglanmayan tesisatlari kapsar.

Sorumluluk Sinirlari

Uretici asagidakilerden sorumlu degildir:

» Sdrdcinldn kurulum, devreye alma, onarim, degisim ya da ortam kosullarinin
Uniteyle birlikte verilen dokimantasyonda ve diger uygun dokiimantasyonda
belirlenen gereklilikleri kargilamamasindan kaynaklanan arizalara iligkin her turlu
maliyet.

* Yanlis kullanim, ihnmal ya da kazaya maruz kalmig birimler.

» Saglanan materyalleri ya da alici tarafindan gerekli gorilen tasarimlari intiva
eden Uniteler.

Uretici, tedarikgileri ya da taseronlari higbir durumda 6zel, dolayli, arizi ya da dolayl
zararlardan, kayiplardan ya da cezalardan sorumlu olmayacaktir.

ABB surlcunuze iligkin herhangi bir sorunuz varsa, lutfen yerel dagitimciniz ya da
ABB ofisiyle baglantiya geginiz. Teknik veriler, bilgiler ve spesifikasyonlar basim
tarihinde gecerlidirler. Uretici dnceden bildirmeksizin degisiklik yapma hakkini sakli
tutar.

Teknik Veriler
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