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SINAMICS G110 Dokiimanlari

Baslarken Kilavuzu

Baslarken Kilavuzu, kulanicinin Sinamics G110
isletimi icin gerekli temel tesisat ve kurulum
bilgilerine hizli sekilde erisebilmesi igin tasarlanmistir.

isletme Talimatlari

Sinamics G110’un kurulumu, devreye alinmasi,
kontrol modlari, sistem parametrelerinin yapisi, ariza
bulma, teknik dzellikleri ve opsiyonel urlnleri
hakkinda bilgi verir.

Parametre Listesi

Parametre listesi Sinamics G110’a ait tim
parametrelerin iglevsel siraya gore yapilandiriimis
sekilde ve ayrintili olarak agiklamalarini igermektedir.

Kataloglar

Katalogda uygun invertori segmek icin gerekli tim
bilgilerin yanisira ,Sinamics G110 ‘un opsiyonel
arunleri hakkinda da bilgiler bulacaksiniz.
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Onemli Bilgi

Bu parametre listesi sadece Sinamics G110 uygulamalari ile ilgili kullaniimalidir.

UYARI

isletme Talimatlarinda yer alan tim Tanimlar ve Uyarilar dikkate aliniz.

isletme talimatlarini yerel Siemens birolarindan 6SL3271-0CA00-0AGO siparis
numarasi ile siparis edebileceginiz dékiman CD’sinden ya da
http://www.siemens.com/sinamics adresimizden temin edebilirsiniz.

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

Bu dokimanin ya da igindekilerin, yazili izin alinmaksizin
gogaltiimasi, aktariimasi veya kullaniimasi yasaktir. Aksi
sekilde hareket edenler olusabilecek hasarlardan sorumlu
tutulacaktir. Patent onayi veya kullanima sunulan bir modelin
ya da tasarimin kayit altina alinmasi haklari da dahil olmak
Uzere bitun haklar sakhdir.

© Siemens AG 2000. Biitiin haklari saklidir.

SINAMICS® Siemens'in ticari kaydi bulunan bir markasidir.

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

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

Siemens kullanim kilavuzlari, 6zel kosullarda muhafaza
edilen ormanlardaki agaclardan temin edilen klorin
icermeyen kagitlara basiimaktadir. Basim ve ciltleme
islemleri esnasinda higbir solvent kullaniimamistir.

Onceden haber vermeksizin dokiimanda degisiklik yapilmasi
mimkanddr.

Almanya’da basilmigtir

Siemens-Aktiengesellschaft.
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1 Parametreler

1.1 SINAMICS G110 Sistem parametrelerine giris

Parametre tanimlarinin gosterilis sekli asagidaki gibidir.

1 Par no. 2 Parametre adi 9 Min: 12 Seviye:
[indeks] 3 CStat: 5 Datatipi: 7 Birim: 10 Def:
4 P-Grubu: 6 Aktif: 8 Hizli dev. Al.: 11 Max: 2
13 Tanim:

1. Parametre Numarasi
ilgili parametre numarasini gosterir. Kullanilan numaralar 0000-9999 araligindaki

4 basamakl numaralardir. Basinda “r’ bulunan numaralar parametrenin, belirli bir
degeri gésteren ancak bu parametre Gizerinden farkli bir degder girilerek
degistirilemeyen “salt-okunur” bir parametre oldugunu goésterir (bu durumlarda
parametre taniminin baslk kismindaki “Birim”, “Min”, “Ref” ve “Max” bélimlerinde
cizgi “-“ isareti belirtiimistir).

Diger tim parametreler “P” ile baslamaktadir. Bu parametrelerin degerleri baslk
bélimuinde belirtiimis olan “Min” ve “Max” aralidi icerisinde degistirilebilir.

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

2. Parametre adi

ilgili parametrenin adini gésterir.
BICO sistemi Sinamics G110 tipi invertérlerde bulunmamaktadir. Parametre
isimleri, diger inverter tiplerinin isimleri ile ayni olmalari igin degdistiriimemistir.

3. Cstat (Devreye Alma Konumu)
Parametrenin hangi durumda devreye alinabilecegini belirtir. Ug konum sz

konusudur:
Devreye Alma C
Calisma U

Calismaya Hazir T

Bu, ilgili parametrenin degistirilebilecedi konumlari géstermektedir. Bir, iki veya
her G¢ konum da belirtilebilir. Eger G¢ konum da belirtiimisse bu ilgili parametre
ayarinin her U¢ konumda da degistirilebilecegi anlamina gelir.

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

Not
Parametre P0004 (parametre filtresi) bir filire gorevini yapar ve segilen islevsel
gruba gore parametrelere erisimlerle ilgili bir parametredir.

Parameter List SINAMICS G110
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5.

10.

11.

12.

Data tipi
Mevcut data tipleri asagidaki tabloda gosterilmigtir.
Gosterilim Anlami
u16 16-bit isaretlenmemis
u32 32-bit igaretlenmemis
116 16-bit tamsayi
132 32-bit tamsayi
Float Floating point (kayan noktalr)
Aktif
¢ Hemen parametre degerlerindeki degisikliklerin girilir giriimez etkili
oldugunu

¢ Onay sonras! degisikliklerin operator panel (OP) lizerinde bulunan “P” tusuna
basiliktan sonra etkili oldugunu

gosterir..

Birim

Parametre degerlerinin dlgim birimlerini gdsterir
Hizli devreye Alma

Evet veya Hayir olmak Uzere bir parametrenin yalnizca hizli devreye alma
sirasinda mi degistirilip degistirilemeyecegini gosterir, 6rn. PO010 (devreye almak
icin parametre gruplari) 1’e ayarlandiginda (hizli devreye alma).

Min
Parametrenin ayarlanabilecedi minimum degeri gdsterir.
Def

Varsayilan degeri gdsterir, 6rn. kullanici parametre igin bir deger girmezse
uygulanacak degeri g0sterir.

Max
Parametrenin ayarlanabilecedi maksimum degeri gosterir.
Seviye

Kullanici erisim seviyesini gdsterir. Ug tip erisim seviyesi bulunmaktadir: Standart,
Gelismis ve Uzman. Her bir iglevsel gruptaki parametre sayisi PO003’te (kullanici
erisim seviyesi) ayarlanan erisim seviyesine baglidir).

Parameter List SINAMICS G110
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13. Tanim

Parametre tanimlari asagida listelenen bolim ve igeriklerden olusmaktadir. Bu
bolim ve igeriklerin bir kismi istege bagli (opsiyonel) olup, uygulama alaninin
olmadigi durumlarda tizerinde durulmayacaktir.

Tanim: Parametre fonksiyonunun kisa tanimi.
Diyagram: Uygun durumlarda, karakteristik bir egri Uzerinde parametrelerin
etkilerini gésteren diyagram
Ayarlar: Uygulanabilir ayarlarin listesi. Bunlar :
Muhtemel ayarlar, En yaygin ayarlar, Indeks ve Bitalanlarr’dir
Ornek: Belirli bir parametre ayarinin etkilerine iliskin opsiyonel érnek.
Bagimhihk: Bu parametre ile baglantili olarak yerine getiriimesi gereken

sartlar. Ayrica, bu parametrenin diger parametre(ler) ve diger
parametrelerin bu parametre Uzerinde olusturabilecegi 6zel
etkiler.

Dikkat / Uyari Notu / Not:
Cihaza zarar verebilecek ya da kisisel yaralanmalara sebep
olabilecek durumlari engellemek igin dikkat edilmesi gereken
o6nemli bilgiler / problemleri dnlemek igin dikkat edilmesi
gereken spesifik bilgiler / Kullaniciya faydali olabilecek bilgiler

Detaylar: Belirli bir parametreyi ilgilendiren daha detayl bilgi kaynaklari.

Parameter List SINAMICS G110
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1.2

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

No isim Erisim Cstat
Seviyesi
P0100 Avrupa / kuzey Amerika 1 C
P0304 Motor plaka gerilimi 1 C
P0305 Motor plaka akimi 1 C
P0307 Motor plaka giict 1 C
P0308 Motor plaka cos fi 3 C
P0309 Motor plaka verimi 3 C
P0310 Motor plaka frekansi 1 C
P0311 Motor devri 1 Cc
P0335 Motor sogutmasi 3 CT
P0640 Motor agin yuk faktori [%] 3 CuT
P0700 Kumanda kaynaginin segimi 1 CT
P1000 Frekans ayarini segimi 1 CT
P1080 Min. Frekans 1 CuT
P1082 Max. Frekans 1 CT
P1120 Kalkig rampasi zamani 1 CuT
P1121 Durus rampasi zamani 1 CuT
P1135 OFF3 Durus rampasi zamani 3 CuT
P1300 Kontrol modu 2 CT
P3900 Hizli devreye almayi sonlandirma 1 C

P0010=1 secildiginde, PO003 (kullanici erisim seviyesi) erisilecek parametreleri
se¢cmek igin kullanilabilir. Bu parametre ayni zamanda hizli devreye alma isleminin
uygulanmasi igin kullanici tanimli bir parametre listesi segimine de imkan verir.

Hizli devreye alma iglemlerinin sonunda, gerekli tim motor hesaplamalarini yapmak
ve diger tim parametreleri (P0010=1’e dahil edilmemigtir) varsayilan degerlerine
getirmek icin P3900=1 giriniz.

NOT
Sadece Hizli devreye Alma modunda gecerlidir.

Fabrika Degerlerine doniis (resetleme)

10

Tudm parametreleri resetlemek icin asagidaki parametrelere su degerler girilmelidir:
P0O010 =30
P0970 =1

NOT
Resetleme igleminin tamamlanmasi yaklasik 10 saniye surmektedir.

Parameter List SINAMICS G110
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Yedi-kisimli (seven-segment) ekran
Yedi-kisimli ekranin yapisi asagida g0sterildigi gibidir:

SegmentBit 15 14 13 12 1 10

T
miEiEElE

SegmentBit 7 6 5 4 3 2 10

©

8

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

Parameter List SINAMICS G110
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1.3 Parametre Tanimi
r0000 Siiriici ekrani Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 1
P-Grubu: HER ZAMAN Max: -
P0005’te tanimlanan kullanici tarafindan segilmis degeri gorintuler.
Not:
"Fn" tusuna 2 saniye sure ile basilmasi kullanicinin DC bara gerilimi, ¢ikis frekansi, ¢ikis gerilimi ve segilmis
olan r0000 ayarini gérintilemesini saglar (P0005'te agiklanmistir).
r0002 Siiriiciiniin durumu Min: - Seviyel
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Sdricunin o andaki durumunu goriintiler.
Olasi Ayarlar:
0 Devreye alma modu (P0010 !=0)
1 Suriicu hazir
2 Suriicu hata aktif
3 Sirlcu galismaya basliyor (DC-bara 6n sarji)
4 Sdrlcu caligiyor
5 Duruyor (durus rampasi)
Bagimlihk:
Konum 3 yalnizca DC bara 6n sarji esnasinda gorilebilir.
P0003 Kullanici erigim seviyesi Min: 1 Seviye
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 1
P-Grubu: HER ZAMAN Aktif: Onay sonrasi Hizli Dev. Al.: Hayir Max: 4

Kullanicilarin parametre dizilerine erisim seviyelerini tanimlar. Varsayilan ayarlar (standart) basit

uygulamalarin birgogu igin yeterli olmaktadir.
Olasi Ayarlar:

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

P0004 Parametre Filtresi Min: 0
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O
P-Grubu: HER ZAMAN Aktif: Onay sonrasi Hizh Dev.Al..: Hayir Max: 21

Seviye

Mevcut parametreleri devreye alma sirasinda kolaylik saglamasi agisindan iglevsellige gore filtreler.

Olasi Ayarlar:

TUm parametreler
inverter

Motor

Komutlar, dijital /0O
ADC

Set degeri kanali / RFG
Sdricu ozellikleri
Motor kontrolu

lletigim

. 21
Ornek:
P0004 = 8 yalnizca ADC parametrelerinin gérintilenmesini saglar.

Alarmlar / uyarilar / izleme

P0005 Ekran segimi
CStat: CuUT

P-Grubu: FUNC

Min:
Def:
Max:

Datatipi: U16
Aktif: Onay sonrasi

Birim: -

Hizli Dev.Al.: Hayir

21

4000

Seviye

Parametre r0000 (surticu ekrani) igin ekran gortntusunu seger.
Cok kullanilan Ayarlar:

21 Aktuel Frekans

25 Cikig gerilimi

26 DC bara gerilimi

27 Cikis Akimi

Uyari notu:

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

Bkz. ligili "rxxxx" parametre tanimlari.

Parameter List
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P0010 Devreye alma parametre filtresi Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: HER ZAMAN Aktif: Onay sonrasi Hizli Dev.Al.: Hayir Max: 30

Belirli bir fonksiyonel gruba ait parametrelerin secilebilmesi igin parametreleri filtreler.

Olasi degerler:

0 Hazir

1 Hizli devreye Alma
2 Inverter

29 Yukleme

30 Fabrika ayarlari

Bagimhhk:

inverterin calismasi icin 0'a reset ediniz..

P0003 (kullanici erisim seviyesi) ayni zamanda parametrelere erisimi de belirler.

Not:

P0010 =1

invertdér P0010 = 1 yapilmasi ile kolaylikla ve cok gabuk devreye alinabilir. Sonrasinda sadece énemli
parametreler gorinir hale gelir (6rn: P0304, P0305, vs.). Bu parametre degerlerinin herbiri digerinden sonra
giriimelidir. Parametre P3900 = 1 — 3 yapilmasi ile Hizli devreye alma sonlandirilir ve dahili hesaplamalar
yapilir. Bundan sonra parametre PO010 ve P3900 otomatik olarka O degerine resetlenirler.

P0010=2
Sadece servis amaci ile.

P0010 =29
PC ulzerinden parmetre transferi yapmak igin (6rn: STARTER) parametre PO010 PC Uzerinde 29
yaplmalidir. Yukleme bittiginde PC programi parametre PO010’u 0 degerine resetler.

P0010 =30

invertériin parametreleri resetlenirken P0010 = 30 yapilmalidir. Parametrelerin resetienmesi P0970 = 1
yapilmasi ile baglar. Invertdr otomatik olarak tim parametreleri varsayilan degerlerine resetler. Bu
,parametrizasyon esnasinda problem ¢ikarsa tekrar baslamak igin faydali olabilir

P0014[3]

Saklama Modu Min: 0 Seviye
CStat: uT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: - Aktif: Onay sonrasi Hizli dev al.: Hayrr Max: 1

Parametrelerin saklama modunu ayarlar. Kayit modu, indeks listesi altindaki tim arayUzler igin konfiglire
edilebilir

Olasi ayarlar:

0 Kalici olmayan (RAM)
1 Kalici (EEPROM)

Indeks:
P0014[0] : USS
P0014[1] : rezerve
P0014[2] : rezerve
Not:

Bagimsiz saklama talebi PLC veya STARTER gibi PC cihazlari tarafinda génderilen seri haberlesmenin bir
pargasi olabilir. (6rnegin.USS protokolunun PKE bitleri 15-12). PO014 ayarlarinin etkilesimi icin asagidaki
tabloya bakiniz.

1. Temel operatér paneli ile tim parametreler her zaman EEPROM ‘da saklanacaktir.
2. PO0014 ‘Gn kendisi daima EEPROM’da saklanacaktir.
3. PO0014 fabrika degerine dnus (reset) ile degismeyecektir. (P0010 = 30 ve P0971 = 1).
4. PO0014 download esnasinda transfer edilebilir, (P0010 = 29).
5. Eger"USS Ulzerinden saklama talebi = kalici olmayan (RAM)" ve "P0014[x] = kalici olmayan (RAM)"ise
P0971ile tum parametre degerlerini kalici hafizaya transfer edebilirsiniz.
6. Eger"USS Uzerinden saklama talebi ve P0014[x] uyumlu degilse, P0014[x] = "sakla kalici hafiza
(EEPROM)" her zaman yiiksek oncelik tasir.
LSS UZERIMDEN KaYIT TALES] PO01 41 DEGER SOMUG
EEF RiCM R AM EEP Rk
EEF RioM EEF RiCOM EEP RO
R R A F Ak
Ak EEP RCM EEP Rk
r0018 Yazilim siiriimii Min: - Seviye
Datatipi: U32 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -

Parameter List

Kurulmus bulunan yazilimin stiriim no.sunu goérintiler.
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r0019 CO/BO: BOP kontrol kelimesi Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Operator panel komutlarinin durumunu gérantiler.
Bit alanlari:
Bit0O0 ON/OFF1 0 HAYIR 1 EVET
Bit01 OFF2: Elektriksel Duru S 0 EVET 1 HAYIR
Bit08 JOGsa ga 0 HAYIR 1 EVET
Bitll Ters yon (set de geri ¢evrimi) 0 HAYIR 1 EVET
Bitl3 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR 1 EVET
Bitl4 Motor potansiyometresi MOP a sagl 0 HAYIR 1 EVET
Not:
Asagidaki fonksiyonlar ayri butonlara baglanabilir:
ON/OFF1,
OFF2,
01 .
TERS YON,
ARTMA,
AZALMA
Detaylar:
Bit parametreleri parametrelere giris bdliminde 7 segmentli gésterge kisminda anlatilmistir.
r0020 CO: RFG oncesi frekans ayar degeri Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktlel frekans set degerini gosterir (rampa fonsiyonu Uretecinden gelen bilgi).
r0021 CO: Aktiiel frekans Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Kayma kompanzasyonu, rezonans sonimu ve frekans sinirlamasini harig tutarak inverterin aktiel ¢ikis
frekansini (r0024) gosterir.
r0024 CO: Aktiiel gikis frekansi Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktlel ¢ikis frekansini gdsterir (kayma kompanzasyonu, rezonans sénimi ve frekans sinirlamasini kapsar).
r0025 CO: Aktiiel ¢ikig gerilimi Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motora uygulanan gerilimi gésterir [rms].
r0026 CO: Filtrelenmis Aktiiel DC bara gerilimi. Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: V Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
DC-bara gerilimini gosterir.
r0027 CO: Aktiiel Cikis Akimi Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Tahmini RMS motor akimini gésterir [A].
r0034 CO: Motor Sicakhig: (i2t) Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -

14

Hesaplanan motor sicakligini (12t modeli) izin verilen maksimum degerin [%] si olarak gdsterir.

Not:

100 % degeri motorun izin verilen maksimum ¢aligsma sicakligina eristigini gésterir. Bu durumda inverter,
P0610’da belirtildigi gibi motor yiikiini azaltmaya galisacaktir (motor |12t sicaklik reaksiyonu).

Parameter List SINAMICS G110
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r0052

CO/BO: Aktiiel durum kelime 1

Datatipi: U16 Birim: -

P-Grubu: COMMANDS

Min:
Def:

Max: -

Seviye

inverterin birinci aktif durum kelimesini gosterir (bit format) ve inverter durumunu teshis etmek igin

kullanilabilir.

Bit alanlan:

Bit0OO Sduriicu hazir

Bit01 Sdricu ¢all smaya hazir

Bit02 Sdiruci ¢all slyor 0 HAYIR
Bit03 Sdirticu hatasi aktif

Bit04 OFF2 aktif 0 EVET 1 HAYIR
Bit0O5 OFF3 aktif 0 EVET 1 HAYIR

Bit06 START engellemesi aktif
Bit07 Sdrlcu uyarisi aktif

Bit08 Sapma set de geri / aktiel de ger 0
Bit09 PZD kontrol 0 HAYIR 1 EVET

0 HAYIR
0 HAYIR

1 EVET

EVET

Bitl0 Maksimum frekansa ula sildi 0 HAYIR

Bitll Uyari: Motor akimi siniri

Bitl2 Motor freni aktif

Bitl3 Motor a sin yuk
Bitl4 Motor sa ga donlyor
Bitl5 Sdricu a sir yuk

Bagimhhk:

Parameter List
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Enarjilendirme wava ORIOFF1 sanras Dunim siras) dyagrami

0 HAYIR

0 HAYIR
0 HAYIR

1 EVET
1 EVET

1 EVET

1 EVET
1 EVET

1 HAYIR

1 EVET
0 EVET

0 HAYIR
0 EVET
0 HAYIR
0 EVET

1 HAYIR

1 EVET
1 HAYIR
1 EVET
1 HAYIR
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r0052 Bit03 "Surlict hata aktif":

Bit3 (hata) degeri dijital ¢ikis Gzerinde gevrilecek (Duslk = Hata, Yuksek = Hata yok).
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r0052 Bit10 "f_act >= P1082 (f_max)"  ==> bakiniz parametre P1082

r0052 Bit12 "Motor freni aktif* ==> bakiniz parametre P1215

D2 Bild  "Mator sada doner” === bkz. asad
ONOFFT

0054 0N
Bt (0

Ters yon

w | I —

it 11 ¥ T T

SOMCO caigyor
[

1 L

Bt 02 e

mator saga didner

OS2

Gil 14 =l
tamrmi dedil
s0n dunenn gastenldi

Detaylar:

Durum kelimesi igin display segmentleri “SINAMICS G110” Sistem Parametrelerine Giris” kisminda

gOsterilmistir.

Parameter List SINAMICS G110
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Seviye

Parameter List
6SL.3298-0BA11-0BP0O

Bit alanlar:

CO/BO: Aktiiel durum kelime 2 Min:
Datatipi: U16 Birim: - Def:

P-Grubu: COMMANDS Max:

inverterin ikinci durum kelimesini gésterir (bit formatinda).

Bit00 DC freni aktif 0 HAYIR 1 EVET

Bit0O1 f aktiel > P2167 (f_off) 0 HAYIR 1 EVET

Bit02 f aktiiel > P1080 (f_min) 0 HAYIR 1 EVET

Bit06 f_aktliel >= ayar noktasi (f_set) 0 HAYIR 1 EVET

Bit09 Rampalama bitti 0 HAYIR 1 EVET

Uyari Notu:

r0053 Bit00 "DC freni aktif"

r0053 Bit01 "f_aktuel

r0053 Bit02 "f_aktuiel

> P2167 (f_off)"

> P1080 (f_min)"

==> bakiniz parametre P1233

==> bakiniz parametre P2167

==> bakiniz parametre P1080

r0053 Bit06 "f_act >= setpoint (f_set)" ==> see below

A

ON
OFF

fact 2 fset

r0053 1{
Bit06 0

053 BE0E "Rampalanma bitti® === bkz. azad

il
l:'.lFI:JE
. i

L M sa
L1 i

rlﬂ

Rampalanma bitti
L

53 1 E
=09 —l

-

[+

Detaylar:

Durum kelimesi icin display segmentleri “SINAMICS G110” Sistem Parametrelerine Giris” kisminda

gosterilmistir.

SINAMICS G110

17
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r0054 CO/BO: Aktiiel kontrol kelime 1 Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
inverterin birinci kontrol kelimesini gésterir ve aktif durumda olan komutlari teshis etmek igin kullanilabilir.
Bit alanlari:
Bit0O0 ON/OFF1 0 hayir 1 evet
Bit01 OFF2: Elektriksel duru s 0 evet 1 hayir
Bit02 OFF3: Hizli duru s 0 evet 1 hayir
Bit03 Pals devrede 0 hayir 1 evet
Bit0O4 RFG devrede 0 hayir 1 evet
Bit05 RFG start 0 hayir 1 evet
Bit06 ayar noktasi devrede 0 hayir 1 evet
Bit07 Hata resetleme 0 hayir 1 evet
Bit08 JOG sa ga 0 hayir 1 evet
Bit09 JOG sola 0 hayir 1 evet
Bitl0 PLC’den kontrol 0 hayir 1 evet
Bitll Ters yon (set de geri cevrimi) 0 hayir 1 evet
Bit13 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 hayir 1 evet
Bitl4 Motor potansiyometresi MOP a sagl 0 hayir 1 evet
Bitl5 Lokal / Uzaktan kontrol 0 hayir 1 evet
Uyari Notu:
R0054, PO700 veya P0719 ile kumanda kaynaginin USS olarak segilmesi durumunda r2036 ile aynidir.
Detaylar:
Durum kelimesi i¢in display segmentleri “SINAMICS G110” Sistem Parametrelerine Giris” kisminda
gosterilmistir.
r0055 CO/BO: Aktiiel kontrol kelime 2 Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
inverterin ilave kontrol kelimesini gosterir(bit formatinda) ve aktif durumda olan komutlari teshis etmek igin
kullanilabilir.
Bit alanlari:
Bit0O Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR 1 EVET
Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR 1 EVET
Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR 1 EVET
Bit09 Dc fren devrede 0 HAYIR 1 EVET
Bit13 harici hata 1 0 EVET 1 HAYIR
Uyari notu:
R0055, P0700 veya P0719 ile kumanda kaynaginin USS olarak segilmesi durumunda r2037 ile aynidir.
Detaylar:
Durum kelimesi i¢in display segmentleri “SINAMICS G110” Sistem Parametrelerine Giris” kisminda
gosterilmistir t.
r0056 CO/BO: Motor kontroliin durumu Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
inverter durumunu teshis etmek iin kullanilabilecek motor kontroliin durumun gésterir(bit formatinda).
Bit alanlari:
Bit00 1lk kontrol tamamlandi 0 HAYIR 1 EVET
Bit01 Motor miknatislanma giderme i slemi bitti 0 HAYIR 1 EVET
Bit02 Palslar devrede 0 HAYIR 1 EVET
Bit04 Motor uyarimi bitti 0 HAYIR 1 EVET
Bit05 Kalki s guclendirmesi aktif 0 HAYIR 1 EVET
Bit06 Hizlandirma giclendirmesi aktif 0 HAYIR 1 EVET
Bit07 Frekans negatif 0 HAYIR 1 EVET
Bit08 alan zayiflamasi aktif 0 HAYIR 1 EVET
Bit09 Gerilim ayar de geri sinirlandi 0 HAYIR 1 EVET
Bitl0 Kayma frekansi sinirlandi 0 HAYIR 1 EVET
Bit13 I-max kontrolori aktif 0 HAYIR 1 EVET
Bit14 Vdc-max kontrolorl aktif 0 HAYIR 1 EVET
Uyari Notu:
Maksimum akim kontroléru (r0056 Bit13) aktlel ¢ikis akimi (r0027) akim limitini agtiginda( r0067) aktif
olacaktir.
Detaylar:
Durum kelimesi icin display segmentleri “SINAMICS G110” Sistem Parametrelerine Giris” kisminda
gosterilmistir.
Parameter List SINAMICS G110
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r0067 CO: Aktiiel gikig akimi sinin Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Sirtcinun gegerli olan maksimum ¢ikis akimini gosterir.
PO305
{ POGA0 —] 3 |
ADTO X -
otor koruma |
s i b _l________________!__ Mm {rOOEF "
E—— 0209 *
| [ lovertdr kornuma |
Bagimlihk:
Bu deger, P0640 (Motor asin yik faktorl), Gii¢ azaltan kosullar , motor ve invertériin isil korumalarindan
etkilenir.

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

Not:
Normal olarak, akim siniri = nominal motor akimi (P0305) x motor akim siniri (P0640) dir. Bu, maksimum
inverter akimina r0209 esit veya ondan daha kuglktur.

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

Parameter List SINAMICS G110
6SL.3298-0BA11-0BP0O
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P0100 Avrupa / Kuzey Amerika Min: 0 Seviye
CStat: C Datatype: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Group: QUICK Active: first confirm QuickComm.: Yes Max: 2

Gug ayarlarinin [kW] veya [hp] cinsinden ifade edilecegini belirler (6rn. Nominal plaka gl¢ degeri — P0307).

Burada referans frekansina (P2000) ilave olarak nominal plaka frekans degeri (P0310) ve maksimum motor

frekansi varsayilan degerleri de (P1082) otomatik olarak ayarlanabilir.
Olasi ayarlar:

0 Avrupa [kW], motor temel frekansi 50 Hz

1 Kuzey Amerika [hp], motor temel frekansi 60 Hz

2 Kuzey Amerika [kW], motor temel frekansi 60 Hz
Bagimlihk:

Bu parametreyi degistirmeden énce ,ilk olarak suriicliyd durdurun.

P0100 ‘Un degistiriimesi tim anma motor parametreleri ile birlikte bu parametrelere bagdh tim diger parametreleri

de resetler (bkz. P0340 — Motor Parametrelerinin hesabi).

P0100 ‘Un degistiriimesi DIP50/60 dip svi¢ ayarlarini degistirir (yeri asagidaki gizimde gosterilmistir.

1.

P0100 Parametre’sinin 6nceligi DIP50/60 sviginin énceliginden yuksektir

2. Bununla birlikte PO100 < 2 olmasi kosulu ile invertdr yeniden enerjilendiginde DIP50/60 svigi 6ncelik

kazanir ve P0O100’U degistirir.

3. Eger P0100 = 2 segilirse DIP50/60 sviginin herhengi bir fonksiyonu kalmaz.

. - -
-~ DIPSMED =" hayi

ﬁ TBH ..H"'--\. S0 Hz o gt

o W S, ¥

1 o

_i@] et

g W

50| OFF . 3

Ha KW olarak gog kWY olarak gug hp olarak gog

frekans 50 Hz

frekans &0 Hz

frekans B0 Hz

Pgg =0 P00 =3

OO0 = 1

Uyar Notu:

P0100 ayan 2 (==> [kW], varsayilan frekans 60 [Hz]) oldugunda dip svi¢ ile degisiklik yapilamaz (Bakiniz

yukaridaki diyagram)

r0127

20

Analog / USS tip
Datatipi: U16 Birim: -

P-Grubu: INVERTER

Min: - Seviye
Def: -
Max: - 2

Kontrol kartinin tipini gésterir.
Olasi degerler:

0 Analog

1 uss

Parameter List SINAMICS G110
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r0200 Aktiiel gii¢ kati kod numarasi Min: - Seviye
Datatipi: U32 Birim: - Def: -
P-Grubu: INVERTER Max: -
Donanim varyantini agagidaki tabloda géruldigu gibi tanimlar.
Code- G110 G110 Input Voltage & Power | Internal | Heat | Frame
No. Type Type Frequency kw Filter | sink Size
1 |6SL3211-0AB11-2UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 no Y A
2 | 6SL3211-0AB12-5UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 no Y A
3 |6SL3211-0AB13-7UAX| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 no Y A
4 | 6SL3211-0AB15-5UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 no Y A
5 |6SL3211-0AB17-5UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 no Y A
6 |6SL3211-0KB11-2UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 no N A
7 |6SL3211-0KB12-5UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 no N A
8 |6SL3211-0KB13-7UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 no N A
9 |6SL3211-0KB15-5UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 no N A
10 |6SL3211-0KB17-5UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 no N A
11 | 6SL3211-0AB21-1UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 1,10 no Y B
12 | 6SL3211-0AB21-5UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 1,50 no Y B
13 | 6SL3211-0AB22-2UAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 2,20 no Y C
14 | 6SL3211-0AB23-0UAX| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 3,00 no Y C
15 | 6SL3211-0AB11-2BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz | 0,12 Cl.LA Y A
16 |6SL3211-0AB12-5BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 Cl.A Y A
17 | 6SL3211-0AB13-7BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 Cl.LA Y A
18 | 6SL3211-0AB15-5BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 ClLA Y A
19 | 6SL3211-0AB17-5BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 Cl.A Y A
20 |6SL3211-0KB11-2BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 Cl.A N A
21 | 6SL3211-0KB12-5BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 Cl.A N A
22 | 6SL3211-0KB13-7BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 Cl.A N A
23 | 6SL3211-0KB15-5BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 Cl.A N A
24 | 6SL3211-0KB17-5BAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 ClLLA N A
25 |6SL3211-0AB21-1AAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 1,10 ClLLA Y B
26 |6SL3211-0AB21-5AAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 1,50 ClLLA Y B
27 |6SL3211-0AB22-2AAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 2,20 ClLLA Y C
28 |6SL3211-0AB23-0AAx| AIN | 1AC230V 47-63Hz| 3,00 ClLLA Y C

Parameter List
6SL.3298-0BA11-0BP0O
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Code- G110 G110 Input Voltage & Power | Internal Heat Frame
No. MLFB Type Frequency kW Filter sink Size
29 |6SL3211-0AB11-2UBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 no Y A
30 |6SL3211-0AB12-5UBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 no Y A
31 | 6SL3211-0AB13-7UBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 no Y A
32 |6SL3211-0AB15-5UBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 no Y A
33 |6SL3211-0AB17-5UBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 no Y A
34 | 6SL3211-0KB11-2UBx] USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 no N A
35 | 6SL3211-0KB12-5UBx] USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 no N A
36 | 6SL3211-0KB13-7UBx] USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 no N A
37 | 6SL3211-0KB15-5UBx] USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 no N A
38 | 6SL3211-0KB17-5UBx] USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 no N A
39 |6SL3211-0AB21-1UBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 1,10 no Y B
40 |6SL3211-0AB21-5UBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 1,50 no Y B
41 |6SL3211-0AB22-2UBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 2,20 no Y C
42 | 6SL3211-0AB23-0UBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 3,00 no Y C
43 | 6SL3211-0AB11-2BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz | 0,12 Cl.LA Y A
44 | 6SL3211-0AB12-5BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 Cl.LA Y A
45 | 6SL3211-0AB13-7BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 Cl.LA Y A
46 | 6SL3211-0AB15-5BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 Cl.LA Y A
47 |6SL3211-0AB17-5BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 Cl.A Y A
48 | 6SL3211-0KB11-2BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,12 Cl.A N A
49 | 6SL3211-0KB12-5BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,25 Cl.A N A
50 | 6SL3211-0KB13-7BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,37 Cl.A N A
51 | 6SL3211-0KB15-5BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,55 Cl.A N A
52 | 6SL3211-0KB17-5BBx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 0,75 CLLA N A
53 |6SL3211-0AB21-1ABx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 1,10 CLLA Y B
54 | 6SL3211-0AB21-5ABx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 1,50 CLLA Y B
55 |6SL3211-0AB22-2ABx| USS | 1AC230V 47-63Hz | 2,20 CLLA Y C
56 |6SL3211-0AB23-0ABx| USS | 1AC230V 47-63Hz| 3,00 CLLA Y C
Uyari Notu:
Parametre r0200 = 0 tanimlanmig herhangi bir gi¢ kati olmadigini gésterir.

P0201 Giig kati kod numarasi Min: 0 Seviye
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al.: Hayir Max: 65535
Tanimlanmis olan gergek gli¢ katini onaylar.

r0206 inverter Plaka Giicii [kW] / [hp] Min: - Seviye

Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverter plakasindaki motor gliciinii gosterir.
Bagimlihk:
P0100 (Avrupa / Kuzey Amerika’da ¢alistirma) ayarina gére deger [kW] veya [hp] cinsinden gdsterilir.
r0206 [hp] = 0.75 (0206 [kW]
Parameter List SINAMICS G110
22 6SL3298-0BA11-0BPO




04/03 23

r0207[3] Inverter Plaka Akimi Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Invertériin cikis akimini gésterir.
Indeks:
r0207[0] : Invertér plaka akimi
r0207[1] : Degisken moment akimi
r0207[2 ] : Degisken moment akimi
Note:
Degisken moment akimi r0207[1] ve Degisken moment akimi r0207[2] uygun 4 kutuplu Siemens Standart
motor (IEC) secilmis ylk diyagraminda gosterilmistir(bkz. diyagram). r0207[1], r0207[2]parametreleri
P0305’in CT/VT uygulamasina ligkin varsayilan deg@erleridir.(yluk gevrimi). E§er r0207[1] = r0207[2], ise
CT/VT uygulamalari arasinda fark olmasina imkan yoktur.
rrrbar akemwgiic
k]
i Kiga Zaran akimi
HIZ0E 150 G oo e— e e e e e 5 e e
Formeral ireérite akarmidsanekl
r2OT(H 100 %
i T
Ternel wik adr(asin wlk rezend i)
: . : -t
>gtlt - 300 5
r0209 Maksimum inverter akimi Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3

P-Grubu: INVERTER Max: -

inverterin maksimum gikis akimini gésterir.

Bagimhhk:
Parametre r0209 ,Pals frekansi P1800 ‘den etkilenen gui¢ azalmasi, ¢evre sicakhgi ve ylikseklige
bagimhdir. Gig azalimi bilgileri isletme talimatinda verilmistir.

P0290 invertor agin yiik reaksiyonu Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: Onay sonrasi Hizli dev al.: Hayrr Max: 1

Invertériin, kendi iginde olusabilecek asiri 1Isinma durumunda nasil bir reaksiyon verecegini seger.
Olasi degerler:

0 Cikis frekansini dislr

1 Devreden ¢ik , trip et (FO004 / FO005)
Bagimhhk:

Asagidaki fiziksel degerler invertorlin asiri yik korumasini etkiler. (bkz diyagram):

Sogutucu sicakhgi

invertor 12t

invertir agin yiik tepkisi

it ! | imax . A505
kantroldr :

| l—»_FEIIIIE

| I -

: i
5 w»  FOOD4
Sofutucu smakllﬁl! I :l

e T S R

Uyari notu:
P0290 = 0:
Cikis frekansinin diisiiriiimesi eger yiik de azaltilmis ise etkin olacaktir. Ornek olarak bu ,kuadratik moment
karakteristiklerine sahip fan ve pompalarin degisken moment uygulamalarinda gegerlidir..
P0290 = 0 iken asir sicaklik olmasi durumunda , I-max kontrolora gikis akimi siniri (r0067) ile galigsacaktir.

Eger aksiyon dahili sicaklidi yeterli sekilde azaltamaz ise cihaz her zaman devreden ¢ikacaktir(trip
edecektir).

Parameter List SINAMICS G110
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P0295 invertor dahili fan kapanma gecikmesi Min: 0 Seviye
CStat: CuT Datatipi: U16 Unit: sn. Def: 0 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Hizli dev al.: Hayir Max: 3600
invertér faninin cihaz durdurulduktan ne kadar zaman sonra duracagini belirler.
Not:
0 degerine ayar edilmesi invertér durdugu zaman fanin da ayni anda duracagini, gecikme olmayacagini
gosterir.
SINAMICS G110 FS ‘nin fani yoktur.
P0304 Motor nominal gerilimi Min: 10 Seviye
CStat: C Datatipi: U16 Birim: V Def: 230 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizhi dev al.: Evet Max: 2000
Motor plakasindaki nominal motor gerilimi (V).
Asagidaki diyagram tipik motor plakasi ile ,ilgili motor bilgilerinin yerini géstermektedir.
,
H"\-\. e i B
OEE PO
Bagimlilik :
Sadece P0010 = 1 iken degistirilebilir. (Hizli devreye alma).
Ay Uyar:
i 1 My Motor plaka bilgileri girisleri mutlaka motorun baglanti sekline uygun olarak yapilmalidir.(yildiz / ggen
baglanti ). Bunun anlami 6érnegin motor tiggen bagli ise G¢ggen baglantiya ait bilgilerin girilmesidir.
Trifaze motor badlantis
Sebeke 1 faz 220V
invertar
| bowz Uz vz |
waluz Qe . (3 3
I I -
U W W
U1 ¥ v w1|!fF ??l
220v 400
LN
N
W1 W
Wi Wi 1
Ucgen badlant Yiidiz badlant
Yukaridaki sekilde Giggen baglanti igin motor plaka gerilimi P0304 =220V, yildiz baglanti i¢in motor plaka
gerilimi P0304 =400V 'tur.
Not:

Varsayilan degerler invertor tipine ve invertériin nominal degerlerine baglidir.

Parameter List SINAMICS G110
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P0305 Motor nominal akimi Min:  0.01 Seviye
CStat: C Datatipi: Float Birim: A Def: 3.25
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizli dev al.: Evet Max: 10000.00
Motor plakasindaki nominal motor akimidir [A] — bkz. P0304’teki diyagram.

Bagimhhk:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizlh devreye alma).
Not:
P0305 ‘in maksimum degeri ,maksimum invertér akimi r0209 ve motor tipine bagimhdir:
Asenkron motor: P0305max,asn = 2. 10209
Motor plaka akimi PO305'in Invertér plaka akimi r0207 ‘na oraninin 0.125 den kiiglik olmamasi tavsiye
edilir:
VIF- 1 < P0305
8  r0207
Motor plaka akimi P0305, maksimum invertér akimi (r0209)'nin yarisinin 1,5 kati ise ilave akik azaltimi
uygulanacaktir. Bu invertdrii harmonik akim dalgalarindan korumak igin gereklidir.
Ima><,|nv
A
r0209
0.7 (10209
15 25 2[P0305
r0209
Varsayilan degerler invertor tipine ve invertérin nominal degerlerine baglidir.

P0307 Nominal motor giicii Min:  0.01 Seviye
CStat: C Datatipi: Float Birim: - Def: 0.12 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizli dev al.: Evet Max: 2000.00
Motor plakasindaki nominal motor gtictdur [KW/hp].

Bagimlihk:
P0100 = 1 ise, degerler [hp] cinsindendir — bkz. P0304 teki diyagram (plaka).
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma).

Not:
Varsayilan degerler invertdr tipine ve invertériin nominal degerlerine baglidir.

P0308 Nominal motor cos@ Min:  0.000 Seviye
CStat: C Datatipi: Float Birim: - Def: 0.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Evet Max: 1.000
Motor plakasindaki nominal motor gii¢ faktoridir (cosPhi) — bkz. P0304’teki diyagram.

Bagimhhk:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizh devreye alma).
Yalnizca P0100 = 0 veya 2 oldugunda goérundr, (motor guci [kW] cinsinden girilmektedir).
Parametrenin 0’a ayarlanmasi de@erin otomatik olarak 6ngoériilmesine sebep olur.

P0309 Nominal motor verimliligi Min: 0.0 Seviye
CStat: C Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Evet Max: 99.9
Plakadaki [%] cinsinden nominal motor verimliligi.

Bagimlihk:
Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma).
Yalnizca P0100 = 1 oldugunda gérundr, (6rn. motor guict [hp] cinsinden girilmektedir).
Parametrenin 0’a ayarlanmasi deg@erin otomatik olarak 6ngériilmesine sebep olur.
Detaylar:

Parameter List
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P0310 Nominal motor frekansi Min:  12.00 Seviye
CStat: C Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Evet Max: 650.00

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

Parametre degistirilirse kutup ¢ift sayisi otomatik olarak yeniden hesaplanir.
Detaylar:
Bkz. P0304'teki diyagram (plaka)

P0311 Nominal motor devri Min: 0 Seviye
CStat: C Datatipi: U16 Birim: dev./dak Def: O 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Evet Max: 40000

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

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

Parametre degistirilirse kutup ¢ift sayisi otomatik olarak yeniden hesaplanir.

Not:
Varsayilan degerler invertor tipine ve invertériin nominal de@erlerine baglhdir.
Detaylar:
Bkz. P0304’teki diyagram (plaka)
r0330 Nominal Motor kaymasi Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
P0310 (Nominal motor frekansi) ve P0311 (Nominal motor hizi)’e gére nominal motor kaymasini % olarak
gosterir
P0310 _Postt 10313
r0330 [%] = 60 100 %
P0310
P0335 Motor sogutma Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Evet Max: 1
Kullanilacak motor sogutma sistemini seger.
Olasi ayarlar:
0 Kendi kendine sogutmali: Motora bagli mile monte edilmis fani kullanir
1 Digaridan sogutmali: Ayri beslemeli bir sogutma fani kullanir
P0340 Motor parametrelerinin hesaplanmasi Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Hayir Max: 1

Cesitli motor parametrelerini hesaplar .(bkz asagidaki tablo):

PO340=1:
- PO246 Miknatislanma zamani
- PO347F Miknatislanmanin giderlmesi zaman
- PO350 Stator direnci (faz arasn
- P1316 Kuwetlendirme sonu frekansi
- P2000 Referans frekansi
Olasi ayarlar:

0 Hesaplama yok
1 Tum parametrelendirme

Not:
Bu parametreye devreye alma sirasinda inverter performansini optimize etmek igin ihtiyag duyulmaktadir.

Parameter List SINAMICS G110
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P0346 Miknatislanma Zamani Min:  0.000 Seviye
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: sn. Def: 1.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 20.000
Miknatislanma zamanini ayarar [sn.], Orn. Palslarin devrede olmasi ile rampanin arasindaki bekleme
zamani. Motor miknatislanmasi bu esnada olugur.
Not:
Eger kuvvetlendirme ayarlari 100% den yUksek ise miknatislanma zamani disebilir.
Varsayilan degerler invertor tipine ve invertériin nominal degerlerine baghdir.
Uyari notu:
Miknatislanma zamaninin asir dismesi yetersiz miknatislanmaya yol agabilir.
P0347 Miknatislanma giderme( Demanyetizasyon ) zamani Min:  0.000 Seviye
CStat: CUT Dataipi: Float Birim: sn Def: 1.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 20.000
OFF2 sonrasi/ Hata sonrasi palslar devreye giremeden 6nce misaade edilen zamani degistirir.
Not:
Miknatislanma giderme zamani yaklasik olarak saniye cinsinden rotor zaman sabitinin 2,5 katidir.
Varsayilan degerler invertor tipine ve invertériin nominal degerlerine baglhidir.
Uyari notu: .
Normal tamamlanan durus rampasini takip eden durumlarda etkin degildir, Orn. OFF1, OFF3 veya JOG
sonrasinda.
Eger bu sire asin azaltilirsa asiri akimdan dolayi cihaz devreden gikacaktir.(trip)
P0350 Stator direnci (faz arasi) Min:  0.00001 Seviye
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Ohm Def:  4.00000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 2000.00000
Bagli bulunan motor (faz arasi) igin [Ohm] cinsinden stator direncidir. Parametre degeri kablo direncini de
icermektedir.
Bu parametrenin degerini belirlemek igin iki yol bulunmaktadir:
1. P0340 = 1 (plakadan girilen deger) veya P3900 = 1,2 veya 3 (hizli devreye almayi sonlandirma)
kullanarak hesaplamak
2. Bir Ohmmetre kullanarak manuel olarak élgmek.
Not:

Parameter List
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Faz arasi 6l¢gim yapildigindan, bu deger beklenenden daha ylksek (2 misline kadar) ¢ikabilir.
P0350’de (stator direnci) girilen deder son kullanilan metod ile elde edilen degerdir.

Varsayilan degerler invertor tipine ve invertdriin nominal degerlerine baghdir.
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P0610 Motor I’t sicaklik tepkisi Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 2

Motor 1%t degerinin ikaz sinirina geldigi andaki reaksiyonunu tanimlar.

Olasi ayarlar:

0 Reaksiyon yok, yalnizca ikaz
1 lkaz ve Imax azaltimi (¢ikis frekansini azaltir.)
2 Ikaz ve devreden gikma (FO011)

Bagimlihk:

Devreden gikma seviyesi = P0614 (motor I°t asin yiik ikaz seviyesi) * 110 %; r0034)'iin aktiiel degerine bakiniz

28

Not:

Motor %t nin amaci motorun sicakligini lgmek veya hesaplamak ve eger motor asiri isinmadan dolayi
tehlikede ise motoru devreden ayirmaktir.

Motor sicaklidi , motorun boyutu,gevre sicakligi, motorun yik tarihgesi ve tabiiki yik akimi olmak tzere bir
cok faktére baglhdir.Akimin karesi aktliel olarak motorun isinmasinive sicakligin zaman ile artmasini
belirler.Bu yiizden 1%t denmektedir.

Motorlarin gogu motor hizinda dénen dahili fanlar ile sogutulmaktadir ve motor hizi da 6nemlidir. Agikgasi
motor distik hizda ve yiksek akimda(Muhtemelen kuvvtlendirmeden dolay) calisiyor ise 50Hz'de calisan
bir motora gére daha ¢abuk isinacaktir.Invertér bu faktérleri hesaba katar.

Siirlictilerde de kendilerini korumak iizere invertor 1%t korumasi vardir(6rn. Asiri Isinma korumasi ,bkz
P0290).Bu motor It korumasindan bagimsiz olarak isler ve burada anlatiimamistir.

12t igletimi:

Olgiilen motor akimi(r0027) , motor anma akimi(P0305) ve diger motor parametreleri (P0304,P0307,vs) ile
karsilastirilir.Sonrasinda motor sicakligi hesaplanir.Hesaplama fan sogutmasinin hesaba katilmasi igin ¢ikis
frekansini da igerir.Eger parametre P0355 cebri havalandirmali motoru gosterecek sekilde degistirildiyse
hesaplama da buna goére degisir.

It hesaplamasi icin, motor 1%t sabitinin P0611kullanilarak ayarlanmig olmasi gerekir.

Nihai sicaklik maksimum sicakligin yuzdesi olarak r0034 ekraninda gdsterilir.r0034 P0614 (varsayilan
110%) degerine ulastiginda A0511 ihtari olugur.Onlem alinmaz ise sicaklik P0614’Gin 110% ‘a ulasir ve
invertor devreden ¢ikar ve FO011 hatasi meydana gelir.Bu ihtara reaksiyon P0610’un varsayilan degerinde
kullaniimasi ile degistirilebilir.Ornegdin akim limitinin agiimamasina ve hata olusmamasina ragmen siiriicii
reaksiyon gosterebilir.P0614’Un ihtar seviyesi gerektigi sekilde ihbar ve trip seviyesini arttirip azaltacak
sekilde de ayarlanabilir.

Ihtara reaksiyon P0610’un varsayilan degerinde kullanilmasi ile degistirilebilir. Eger hesaplanan motor
sicakhg@i asiri ylkseliyor ise parametre r0034 ‘U izlemek 6zellikle faydahdir.

Parameter List SINAMICS G110
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P0611 Motor I’t zaman sabiti Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: sn. Def: 100 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 16000
Motorun isil zaman sabitidir. Motorin isil limitine ulasma zamani motorun isil zaman sabiti ile hesaplanir.
Yiksek degerler motorun isil limitine ulasma zamanini arttirir.

P0611’in deg@eri hizli devreye alma esnasinda motor bilgilerine goére tahmin edilir veya P0340’l kullanarak
hesaplanir (Motor parametrelerinin hesaplanmasi). Hizli devreye almanin tamamlanmasinda hesaplanip
. saklanan motor parametre degerleri motor ureticisinin verdigi degerler ile degistirilebilir.
Ornek:
Iki kutuplu 1LA7063 motor i¢in deger 8 dakikadir (bkz.tablo). P0O611’in degeri asagidaki sekilde hesaplanir:
P0611=8min (60— =480's
min
Siemens standart motorlari 1LA7 igin i1sil zaman sabitleri dakika cinsindan asagidaki tabloda verilmisgtir.:
Tipi | 2 kotuolu |4 kutuplu (8 kuteplu (8 keiuplu
1LA7050 13 i3 - -
1LAT053 13 i3 - -
1LATED ;| 11 . .
1LATRS ] 13 12
LA ] 10 12 12
1LATOF S B 10 12 i2
1LA7080 a 0 12 12
ILA70ES 10 10 12 12
1LASTE0 5 | 12 12
1LATO09E & i i2 14
1LAT DG i 12 12 16
Lamoy i2 - 16
1LAT113 14 i 3 i2
1LA7130 11 i0 3 i0
1LA71 3t 11 - - -
LA 135 i 14 10
1LAT134 1k .
1LAT1E3 15 19 A 2
LAY 164 15 - 14
1L 1BS 15 13 &) 14
Not:
P0611 < 99 sn. (I12t-hesaplamasi etkin degil):
12t hesaplamasini etkinlestirmek icin P0611 > 99 sn. yapin

P0614 Motor I’t agin yiik ikaz seviyesi Min: 0.0 Seviye
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 110.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir  Max: 400.0
A0511 alarminin (motor asiri sicaklik) Uretilecegi degeri [%] olarak belirler.

Motor 1’t hesabi motorun asir yiklenmesi durumunda tolere edilebilir maksimum sureyi (6rn. agiri Isinma
olmadan) hesaplamada kullanilir. Hesaplanan 1% degeri, bu siire doldugunda =100% olarak kabul
edilmektedir (bkz. r0034).

Bagimhhk:
Bu seviyenin 110%’unda motor asiri sicakliktan devreden ¢ikma (FO011) verir.

P0640 Motor asin yiik faktorii [%] Min:  10.0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 150.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Hemen Hizli dev.al. Evet Max: 400.0
P0305’in (nominal motor akimi) [%] olarak motor asiri yiik akim sinirini belirler.

Bagimlihk:
Maksimum inverter akimi veya nominal motor akiminin (P0305) 400%’U de@erlerinden dusiik olani ile
sinirlidir.
POB40may = M (r0209, 4 P0305) 100

P0305

Parameter List SINAMICS G110
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P0700 Komut kaynaginin segimi Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 1
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Evet Max: 5

Dijital komut kaynagini seger.
Olasi degerler:
0 Fabrika ¢ikis ayarlar

1 BOP (tus takimi)
2 Terminal
5 uss
ornek:
SIHAMICS G110 CPR1I0 AN {varsaplan POTO0=2 )
BOP Fontrol kart
T @rfraral - ¥
| 700 =2 Poyar Mator
’ kanali - odlnal
SIMNAMICS G110 CPRTI0 UsS [ Yarsaylan POT00=5)
BOP Fuomiral kart
Terminal -
: 700 =5 Fhfar Matar
es PR g i g kanall yonitrol
Bagimlihk:

Parametre P0719, P0700 den daha ylksek 6ncelige sahiptir.

Bu parametreyi degistirmek, secilen no.daki tim degerleri varsayilan degerlerine déndirir. Ornegin: 1'den

2’'ye degistirmek tum dijital girisleri varsayilan ayarlarina donduarr.

30
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P0701 0. dijital girisin fonsiyonu Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 29

0.Dijital girisin fonksiyonunu seger.

Olasi ayarlar:

0 Digital girig aktif degil

1 ACIK/KAPALI1

2 ACIK ters /KAPALI1

3 KAPALI2 - serbest durma

4 KAPALI3 - gabuk yavaglama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 YOnu tersleme (yon segimi)

13 MOP yukari (frekansi artir)

14 MOP asagi (frekansi azalt)

15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + ACIK)
21 Lokal/uzak

25 DC fren aktif

29 Harici hata tretme

Bagimhhk:
Parametre PO701’in asagdidaki ayarlari kalici sekilde etkindirler ve PO719 ‘un ayarlarindan etkilenmezler:

-OFF2 3
-OFF3 4
-Hata resetleme 9
-Sabit frekans(Direkt segim) 15
-Yerel/Uzaktan kumanda 21
-Harici agtirma(Trip) 29

Not:

"ON/OFF1" Sadece bir dijital giris igin segilebilir(Orn. P0700=2 ve P0701=1). Dijital gris 1’in P0702=1 ile
konfiglre edilmesi ,Dijital giris 0'in P0701=0 ayarini devredigi birakir. Dijital giris izerindeki "ON/OFF1"
diger bir dijital giristeki “ON geri/OFF1 girisi ile birlikte kullanilabilir . Sadece ilk olarak aktif edilen kumanda

kaynagi olarak hizmet verir.

“OFF2 ve OFF3” iin degisik kaynaklari bagimsiz olarak segilebilir. Ornegin : OFF2 dijital giristen veya

BOP’den veya USS’den ayni anda kullanilabilir.

Detaylar:

JOG ===Bkz. parametre P1058
MoP ===Bkz. parametre 1050
SahitFrekans  ===Bkz. parametre P1001
D freni ===Bkz. parametre P1232

P0702

1. dijital girisin fonksiyonu Min:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def:

P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Hayir  Max:

0
12
29

Seviye

1.Dijital girisin fonksiyonunu seger.

Possible Settings:

0 Digital girig aktif degil

1 ACIK/KAPALI1

2 ACIK ters /KAPALI1

3 KAPALI2 - serbest durma

4 KAPALI3 - cabuk yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 Yoénu tersleme (yon secimi)

13 MOP yukari (frekansi artir)

14 MOP asag: (frekansi azalt)

15 Sabit set degeri (Dogrudan secgim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + ACIK)
21 Lokal/uzak

25 DC fren aktif

29 Harici hata Uretme

Detaylar:

Parameter List
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P0703 2. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 9 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 29
2.Dijital girigin fonksiyonunu seger.
Olasi degerler:
0 Digital girig aktif degil
1 ACIK/KAPALI1
2 ACIK ters /KAPALI1
3 KAPALI2 - serbest durma
4 KAPALI3 - gabuk yavaglama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 YOnu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artir)
14 MOP asagi (frekansi azalt)
15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + ACIK)
21 Lokal/uzak
25 DC fren aktif
29 Harici hata tretme
Detaylar:
Bkz. P0701 (Dijital giris 0'in fonsiyonu).
P0704 3. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 29

32

3.Dijital girisin fonksiyonunu seger (analog giris Uzerinden).

Olasi ayarlar:

0 Digital girig aktif degil

1 ACIK/KAPALI1

2 ACIK ters /KAPALI1

3 KAPALI2 - serbest durma

4 KAPALI3 - gabuk yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 YOnu tersleme (yon segimi)

13 MOP yukar (frekansi artir)

14 MOP asagi (frekansi azalt)

15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + ACIK)
21 Lokal/uzak

25 DC fren aktif

29 Harici hata tretme

Detaylar:

Bkz. P0701 (Dijital giris 0'in fonsiyonu).

Parameter List SINAMICS G110
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P0719[2] Komut ve frekans ayar noktalarinin segimi Min: 0 Seviye

CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 55
invertériin kontrol komutlari kaynagini segmesini saglayan merkezi set degeri.
Command and setpoint sources can be changed independently.
Onlar basamagi kumanda kaynagini, birler basamagi ise set degeri kaynagini seger.
Bu parametrenin iki indisi lokal/remote segimini yapmak i¢in kullanilir. Lokal/remote sinyali bu ayarlar
arasinda konum degistirir.
Birinci indis i¢in varsayilan ayar 0’dir (6rn: normal parametrelendirme aktif).
ikinci indis BOP (izerinden kontrol igindir (6rn: lokal/remote sinyalini aktif duruma getirmek BOP’ya gegisi
sadlar).

Olasi ayarlar:
0 Cmd = P0700 Set degeri = P1000
1 Cmd = P0700 Set degeri = MOP Set degeri
2 Cmd = P0700 Set degeri t = Analog Set degeri
3 Cmd = P0700 Set degeri = Sabit freksans
5 Cmd = P0700 Set degeri = USS
10 Cmd=BOP Set degeri = P1000
11 Cmd = BOP Set degeri = MOP Set degeri
12 Cmd=BOP Set degeri = Analog Set degeri
13 Cmd=BOP Set degeri = Sabit freksans
15 Cmd=BOP Set degeri = USS
50 Cmd=USS Set degeri = P1000
51 Cmd = USS Set degeri = MOP Set degeri
52 Cmd=USS Set deg@eri = Analog Set degeri
53 Cmd=USS Set degeri = Sabit freksans
55 Cmd=USS Set degeri = USS

Indeks:
P0719[0] : 1. Kontrol kaynagdi (Remote)
P0O719[1] : 2. Kontrol kaynagi (Lokal)

Bagimlihk:
Parametre P0719, P0700 den daha yiksek 6ncelige sahiptir.

Uyari Notu:
Ozellikle kumanda kaynaginin gegici olarak P0700 = 2 den farkli yapildigi durumlarda faydaldir. Dijital
giriglerin fonksiyonel ayarlari varsayilan degerlere resetlenmez.

r0722 CO/BO: Sayisal Giris Degerleri Min: - Seviye

Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Dijital giriglerin durumunu géruntiler.
Bit Alanlari:
Bit0O Dijital Giri s0 0 OFF 1 ON
Bit01 Dijital Giri sl 0 OFF 1 ON
Bit02 Dijital Giri s2 0 OFF 1 ON
Bit03 Dijital Giri s 3 (Analog giri s Uzerinden) 0 OFF 1 ON
Not:
Sinyal aktif oldugunda ilgili segment aydinlanir.

P0724 Dijital girigler i¢in filtreleme siiresi Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayr Max: 3
Dijital girigler icin kullanilan filtreleme sirelerini belirler.

Olasi ayarlar:
0 Filtreleme suresi yok.
1 2.5 ms filtreleme siresi
2 8.2 ms filtreleme siresi
3 12.3 ms filtreleme siresi
Parameter List SINAMICS G110
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P0731

Dijital Cikis 0’1n iglevi
CStat: CUT
P-Grubu: COMMANDS

Datatipi: U16
Aktif: Onay sonrasi

Birim: -

Hizli dev.al. Hayir

Min: Seviye
Def:
Max:

Dijital Gikis 0'in kaynagini belirler.

Olasi ayarlar:

Aktif degil

Aktif

Sdrici hazir

Siriciu galismaya hazir

Sirlcu galigiyor

Sdricl arizasi aktif

OFF2 aktif

OFF3 aktif

Devreye girmeyi 6nleme fonksiyonu aktif
Siricl uyarisi aktif

Sapma Degeri

PZD kontroli (Proses Veri Kontrolii)
Maksimum frekansa ulagildi

Uyari: Motor akimi siniri

Motor harici freni aktif

Motor asiri yik

Motor devir yonii sag

invertor asirt yiik

DC freni aktif

Aktuel frekans > P2167

Aktiel frekans > P1080 (f_min)
Aktiel frekans >= set degeri
Rampalanma bitti

Note:

Hata biti 52.3’Un ¢ikig dijital ¢ikis Gzerinde evrilmigtir.

Detaylar:

Bakiniz Parametre r0052, r0053.

r0747

CO/BO: Dijital gikiglarin durumu
Datatipi: U16 Birim: -

P-Grubu:: COMMANDS

Min: - Seviye
Def: -

Max: -

Dijital ¢ikislarin durumunu gésterir (Ayrica P0748 Gizerinden dijita

Bit alanlar:

Bit00 Dijital ¢iki s 0 enerjilenmi s

Bagimhhk:

Bit0=0:
Optokupler kontaklari agik

Bit0=1:
Optokupler kontaklari kapali

0 HAYIR

| ¢ikislarin ¢cevrimini de gdsterir).

1 EVET

P0748

Dijital ¢cikiglan degistir
CStat: CUT
P-Grubu: COMMANDS

Datatipi: U16 Birim: -

Aktif: Onay sonrasi

Hizli dev.al. Hayir

Min: Seviye
Def:
Max:

-~ OO0

Verilen bir fonksiyon igin rélenin yliksek ve distk durumlarini belirler.

Bit alanlari:

Bit00 Dijital ¢iki s 0 gevir 0 HAYIR

1 EVET

r0752

34

ADC’nin aktiiel girisi [V]
Datatipi: Float Birim: V

P-Grubu: TERMINAL

Min: - Seviye
Def: -

Max: -

Volt cinsinden dizeltiimis analog giris degerini karakteristik bloktan 6nce gosterir.

-
I

POE1

v

4 P07
— POTSE
— FOTED

riiF 54

1000 =32

B la—PO75S

AT
][]
| bolge

=

alceklerne

Fyar nokias)

POT04 =

Fonksivon
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P0753 ADC filtreleme zamani Min: 0 Seviye
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: mili sn. Def: 3 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir ~ Max: 10000
Analog giris igin [ms] cinsinden filtreleme siresini (PT1 filtresi) belirtir.

Not:
Duzeltilmis sureyi artirmak titresimi azaltir ancak analog girise cevap vermeyi yavaslatir
P0753 = 0 : Filtreleme yok

r0754 Olgeklemeden sonraki ADC degeri [%] Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2

P-Grubu: TERMINAL Max: -
Dizeltilmis analog giris degerini 6lgekleme blogundan sonra [%)] cinsinden gdsterir.

Bagimhhk:
P0757°'den P0760’a kadar tanimlama araligi (ADC dlgegi).

P0757 ADC olgeklendirmesinin x1 degeri [V] Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: O 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Hayir  Max: 10
P0757’den P0760’a kadar olan parametreler, asagidaki sekilde gosterildigi gibi giris dlgeklendirmesini konfiglre
etmek igin kullanilir:

P0761 =0
%
A
100 % f-----m-mmmmmmmmmmmm oo 1
ASPmax 4000h §
P0760 |—»
P0757 §
——> Vv
10V Xi00%
P0759
P0758 |—»
—
ASPmin
-Analog Ayar Noktalari, P2000’de normallestirilen frekansin bir yizdesini (%) temsil etmektedir.
-Analog Ayar Noktalari, %100’den daha buyUk olabilir
-ASPmaks en yiksek analog set degerini temsil etmektedir. (Bu 10V’da olabilir).
-ASPmin., en disuk analog set degerini temsil etmektedir.(Bu 0V'da olabilir).
-Varsayilan degerler, 0V=%0, ve 10V=%100’lik 6lgeklendirme saglamaktadir
Not:

ADC- dogrusal karakteristigi iki noktali esitlik temel alinarak 4 nokta ile tanimlanir:

y-P0758 _ P0760 —P0758
x-P0757 P0759 -P0757

Tek nokta ve egimi ile hesaplama avantajhdir:
y=mXx+yo
Bu iki form arasindaki gecis asagidaki sekilde olur:

__PO760-PO758 , _ PO758 (PO759 - PO757 (PO760
P0759 —P0757 y P0759 —P0757

Parameter List SINAMICS G110
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Girisin 6lgeklenmesi icin y_max degeri ve x_min degeri belirlenmelidir. Bu, agagdidaki esitlikler ile yapilir:

y
Yl
<o = P0760 [P0757 - PO758 (P0759 P076y0
min —
P0760 - P0758 2
P0758 |—»-———— ‘
y |
. P0760 - P0758 ! ]
ymax = (Xmax— Xmin) y |
P0759 - P0757 |
m |
‘ I y > X
Xmin _Lxmax
P0757 P0759
X1 x2

Uyari Notu:

ADC dlgeklemesi x2 degeri mutlaka ADC olgeklemesi x1 degerinden buyik olmalidir.

P0758 ADC olgeklendirmesinin y1 degeri Min: -99999.9 | Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Hayir  Max: 99999.9
Y1 degerini, PO757°de agiklandigi gibi [%] cinsinden ayarlar (analog giris 6lgeklendirmesi).
Bagimlihk:
P2000'i etkiler (referans frekansi).
P0759 ADC olgeklendirmesinin x2 degeri [V] Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 10 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 10
X2 degerini, PO757°de agiklandigi gibi [%] cinsinden ayarlar (analog giris dlceklendirmesi)
Uyari Notu:
ADC dlgeklemesi x2 P0759 degeri mutlaka ADC dlgeklemesi x1 P0757 degerinden blyuk olmalidir.
P0760 ADC olgeklendirmesinin y2 degeri Min: -99999.9 | Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Hayir  Max: 99999.9
Y2 degerini, PO757°de agiklandigi gibi [%] cinsinden ayarlar (analog giris 6lgeklendirmesi).
Bagimlihk:
P2000’i etkiler (referans frekansi).
Parameter List SINAMICS G110
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P0761 ADC 6lii bant genisligi [V] Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 10
Analog giris Uzerindeki 61t bandin genisligini tanimlamaktadir. Kullanim agiklamalari igin litfen asagidaki
B semalara bakiniz.
Ornek:
ADC degeri 2V’dan 10 V’a kadar (0-50 Hz)
Asagidaki 6rnek 2-10V analog giris vermektedir (0 to 50 Hz)
P2000 = 50 Hz
P0759=8V P0760=75%
PO757 =2V P0758 = 0%
PO761 =2V
P0761 >0 and (0 <P0758 <P0760 or 0> P0758 > P0760)
%
A
100 %
ASPmax 4000 h
P0760 |—»
—
P0758 |—» A >V
L ll y ! 10V X00%
| \ - PO757 /P0759
PO761™, v
" PO757 = PO761
ASPmin Lt P0757 < PO761
ADC degeri OV’dan 10 V’a kadar (-50 to +50 Hz)
Asagidaki drnek, merkez 0 ve 0.2V genisliginde bir “tutma noktasi* ile (merkezin her iki yaninda 0.1V olacak
sekilde) bir 0-10V analog giris verir (-50Hz - +50Hz).
P2000 = 50 Hz
PO759=8V P0760= 75%
PO757 =2V P0758 =-75 %
P0761=0.1V
P0761 >0 and P0758 <0 < P0760
%
A
100 % -
ASPmax 4000h
P0760 |—»
—
PO757 )
>V
L—J 10V Xi00%
| P0759
P0761
P0758 | —»
—
ASPmin
Not:
P0761[x]= 0 : Herhangi bir 6l bant aktif degil.
Uyar Notu:

Parameter List
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P0758 ve P0760 (ADC olgeklendirmesinin y koordinatlari) degerlerinin her ikisi de pozitif ya da negatif ise,
6lG bant 0V'dan baslayarak P0761’e kadardir. Ancak, eger P0758 ve P0760’in isaretleri ters yonde ise,

Olubant kesisme noktasindan (ADC dlgeklendirme egrisi ile x ekseni) itibaren her iki yonde de aktif
olmaktadir.

Eger ayar igin merkezi sifir kullaniyorsaniz minimum frekans P1800 de sifir olmalidir. Olii bantin sonunda
histerizis bulunmaz.

SINAMICS G110
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P0802 Temel Operator Paneline (BOP) veri transferi Min: 0 Seviye
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: PAR_RESET Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir  Max: 1
1’e set edildiginde degerleri temel operatér paneline transfer eder. Bunun mimkin olmasi igin P0010’un 30
yapilmasi gerekmektedir.
Olasi ayarlar:
0 Devrede degil
1 Transferi baglat
Not:
Transfer sonrasi parametre otomatik olarak “0” degerine resetlenir. Basarili bir transferin
tamamlanmasindan sonra PO010 “0” a resetlenir.
P0803 Temel Operator Panelinden (BOP) veri transferi Min: 0 Seviye
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: PAR_RESET Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir  Max: 1
1’e set edildiginde degerleri temel operatér panelinden suricuye transfer eder. Bunun mimkin olmasi igin
P0010’un 30 yapilmasi gerekmektedir.
Olasi ayarlar:
0 Devrede degil
1 Transferi baglat
Not:
Transfer sonrasi parametre otomatik olarak “0” degerine resetlenir. Basaril bir transferin
tamamlanmasindan sonra PO010 “0” a resetlenir.
P0810 Yerel/uzaktan kumanda kaynagi Min: 0 Seviye
CStat: CuT Datatipi: U16 Unit: - Def: 0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 2

38

Yerel/uzaktan kumandanin kaynagi.
Olasi ayarlar:

0 Devrede degil

1 Dijital giris

2 usSs
Ornek:

Teralfuzaktan kumanda segimi

yeral'uzakian kurnands

PO7151]

71%90]

- |

Bagimlihk:
Yerel/uzaktan kumanda fonksiyonunun kullanimi ile agagidaki bagimhliklar olusur.:

] —1 0 A0

Hovrede .'||"'gl|-—|.' l VB mat ode 4
i ou I e L _E-

dijital girig —— — [

0 - |
2 5 g
Uss % ; gacis Zaman gecis Zarmar
- yaklazkd ms = yaklagikd s

1)Eger Yerel/uzaktan kumanda dijital giris lizerinden secildiyse asagidaki parametreler

P0810 =1
P0701 den PO704’e olanlardan biri = 21 yapilmalidir.

2) Eger P0810 1den 0 veya 2 ‘ye degistiriimis ise, parametre P0701 den P0704’e kadar = 21degerleri

0 ‘a resentlenir.

3) Eger P0701 den P0704’e kadar olan parametrelerden biri 21 degerine degistiriimis ise , parametre

P0810 otomatik olarak 1’e ayarlanir.

4) Eger P0701 den P0704’e kadar olan parametrelerden biri 21 dederinden herhangi bir degere

degismis ise, P0810 otomatik olarak 0’a ayarlanir..

Parameter List
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P0927 Parametre degistirilebilirligi Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15 3
P-Grubu: COMM Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 15
Parametreleri degdistirmek i¢in kullanilabilen araylzleri belirtir.
Bu parametre kullaniciya invertoriin parametrelerinin yetkisiz olarak degistiriimesine karsi kolaylikla koruma
yapmasina izin verir.
Not: Parametre P0927 sifre korumali degildir.
Bit alanlari:
Bit00 Kullanimda de gil 0 HAYIR 1 EVET
Bit01 BOP 0 HAYIR 1 EVET
Bit02 Kullanimda de gil 0 HAYIR 1 EVET
. Bit03 USS 0 HAYIR 1 EVET
Ornek:
0,1,2, ve3d. bitler set edilimis:
Varsayilan set degerleri parametrelerin herhangi bir arayiiz ile degisimine izin verir. Eger tim bitler set
edilmig ise parametre BOP ekraninda asagidaki sekilde gdzukdir:
BOP: I_ _ o o o
P0927 Il 1
0,1,2, ve3d. bitler reset edilimis:
Bu set dederi PO003 ve P0927 haricinde herhangi bir arayuz tarafindan parametrelerin degistiriimesine izin
vermez.. Eger tum bitler reset edilmis ise parametre BOP ekraninda asagidaki sekilde goézikdr:
BOP: I_ _ _ _ -
P0927 1)
Ayrintilar:

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

Asagidaki diyagrama gore arizanin tarihgesini ekrana getirir

"F1" ilk aktif ariza (henuz kabul edilmemis).
"F2" ikinci aktif ariza (heniiz kabul edilmemis).
"F1e" F1 ve F2 i¢in ariza kabul olustugunu gosterir.

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

is4710) @—F Aktif
03471} F1E:: ‘_@ Hata kodlan
iF1

0947 [2] » A% Hemen nceki

10947 [3] / * hata kodu - 1
Fle: 4

(0847 4] - A Hemen anceki

0947 5] ; . hata kodu - 2
Flai ;

0947 [5)] » FFT® Hemen anceki

09477 hata kodu - 3

Indeks:
r0947[0] : Son hatada devreden ¢ikma --, hata 1
r0947[1] : Son hatada devreden gikma --, hata 2
r0947[2] : Son hatada devreden ¢ikma -1, hata 3
r0947[3] : Son hatada devreden ¢ikma -1, hata 4
r0947[4] : Son hatada devreden ¢ikma -2, hata 5
r0947[5] : Son hatada devreden ¢ikma -2, hata 6
r0947[6] : Son hatada devreden ¢ikma -3, hata 7
r0947[7] : Son hatada devreden ¢ikma -3, hata 8
Ornek:
Eger inverter dusik gerilimde devreden gikar ve sonra da duslk gerilim hatasi kabul edilmeden harici bir
devre kesme sinyali alirsa, asagidaki sonuglar elde edilir:
Index 0 =3 Dusuk gerilim
Index 1 =85 Harici hata Uretme

Index 0’daki bir hata habul edildiginde (F1e), hata tarihgesi yukaridaki sekilde goruldigu gibi degisir.

Bagimhhk:
Index 1 sadece birinci hata resetleme edilmeden ikinci hata olusursa kullanilir.
Detaylar:
Bkz. "Hatalar ve Uyarilar "
r0949[8] Hata degeri Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: ALARMS Max: -

Sdricu hata degerlerini goruntuler. Servis amagli kullanilir ve rapor edilen hata tipini gosterir. Degerler
saklanmaz, hatalarin rapor edildigi kodda listelenir.
Indeks:

r0949[0] : Son hatada devreden gikma --, hata degeri 1
r0949[1] : Son hatada devreden gikma --, hata degeri 2
r0949[2] : Son hatada devreden gikma -1, hata degeri 3
r0949[3] : Son hatada devreden gikma -1, hata degeri 4
r0949[4] : Son hatada devreden gikma -2, hata degeri 5
r0949[5] : Son hatada devreden gikma -2, hata degeri 6
r0949[6] : Son hatada devreden gikma -3, hata deg@eri 7
r0949[7] : Son hatada devreden gikma -3, hata deg@eri 8

Parameter List SINAMICS G110
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r0964[7] Yazilim versiyonu Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Yazilim versiyonu.
Indeks:
r0964[0] : Sirket (Siemens = 42)
r0964[1] : Uriin tipi
r0964[2] : Yazilim versiyonu
r0964[3] : Yazilim tarihi (yil)
r0964[4] : Yazilim tarihi (giin/ay)
r0964[5] : Suricl nesnelerinin sayisi
r0964[6] : yazihim versiyonu (yama)
Ornek:
Ho. |deger anlami
9E4[0] 42 | SIEMENS
26E401] | 1001 | MICROMASTER 420
1002 | MICROMASTER 440
1003 | MICRC- / COMBIMASTER 411
1004 | MICROMASTER 410
1005 | reserved
1006 | MICROMASTER 440 P
1007 | MICROMASTER 430
8301 | SIMNAMICS G110
f954[2] 105 | Firrmeeare %1.05.co.dd.
0964[3] | 2001
2710.20Mm
8e4[d] | 2710
964 5] 1 | Drive ohjects
964 [5] 200 | Firrrwvare Yaa bb 02.00
P0970 Fabrika ayarlarina reset Min: 0 Seviye
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: PAR_RESET Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir ~ Max: 1

P0970 = 1 tlim parametreleri fabrika ¢ikis degerlerine getirir.
Olasi degerler:

0 Etkin degil

1 Parametre reset
Bagimhhk:

Birinci ayar P0010 = 30 (fabrika ayarlari).

Parametreleri fabrika ¢ikis ayarlarina getirmeden 6nce siricuyu durdurun (6rn: tim palslari pasif duruma getirin.

Not:
Asagidaki degerler fabrika reset islemi yapildiktan sonra son degerlerini saklarlar:

P0014 Saklama modu

P0100 Avrupa/Kuzey Amerika
P2010 USS baud rate

P2011 USS address

Parameter List SINAMICS G110
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P0971 RAM’dan EEPROM'’a veri transferi Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir  Max: 1

1’e ayarlandiginda RAM’daki degerleri EEPROM’a transfer eder.
Olasi ayarlar:

0 Etkin degil
1 Transferi baglat
Not:

RAM’daki tim degerler EEPROM’a transfer edilir.
Transfer islemi basari ile gergeklestikten sonra parametre otomatik olarak varsayilan degeri olan 0’a gelir.
RAM ‘den EEPROM !a saklama P0971 sayesinde yapilir. Eger tranfer basarili ise iletisim resetlenir . Reset
islemi esnasinda iletisim kesilmis olacaktir. Bu asagidaki durumlara sebep olur:
PLC (6rn. SIMATIC S7) Stop moduna girer
Starter Programi tekrar yerlestirmeden hemen sonra iletisimi otomatik olarak geri alir.
BOP ekrani “busy” (mesgul) gosterir
Transfer isleminin tamamlanmasindan sonra invertér ile PC cihazlari(Orn Starter programi) veya BOP
arasindaki iletigim tekrar kurulur.

P1000 Frekans set degerinin segimi Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Evet Max: 5

42

Frekans set degeri kaynagini seger.
Olasi ayarlar:

0 Ana set degeri yok
1 Motor potansiyometresi (MOP) set degeri
2 Analog giris
3 Sabit frekans set degeri
. 5 uss
Ornek:
SINAMICS G110 CPRAT0 &N [ Varsaylan P00 = 7)
WOIP
Kontrol karh
AOC ——— 1
: L L
FF .
' PO =2 Ayar nokias Ao o
m--mmemse- - Ayar nokias) Kanall [~ kot
SINARICS G110 CPRMTI0 USS | Yarsaglan P00 = 5
WP
Kaontrol karh
FF [
1 ¥
Uss |- ERRERERSE NEEEN .
« FD00 =58 yar nokias )
------------- Ayar poklasi Kanali kortrol
Bagimhhk:
Parametre P0719 ,P1000’den daha yuksek 6ncelige sahiptir.
Detaylar:
Motor potansiyometresi = bkz. Parametre r1050
Analog giris = bkz. Parametre r0752
Sabit frekans = bkz. Parametre P1001

Parameter List
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P1001 Sabit frekans 1 Min:  -650.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 650.00
Sabit frekans set degeri 1'i belirler.

2 tip sabit frekans bulunmaktadir:
1. Direkt segim
2. Direkt segim + START komutu
1. Direkt segim (P0701 - P0703 = 15)
Bu calisma konumunda 1 dijital giris 1 sabit frekansi seger.
Birkag girisin ayni anda aktif olmasi durumunda, segilmis olan frekans degerleri toplanir.
Orn.: FF1 + FF2 + FF3
2. Direkt segim + START komutu (P0701 - PO703 = 16)
Sabit frekans segimi, sabit frekanslari bir START komutu ile birlestirir.
Bu galisma konumunda 1 dijital giris 1 sabit frekansi secer.
Birkag girisin ayni anda aktif olmasi durumunda, segilmis olan frekans degerleri toplanir.
- Orn.FF1+FF2+FF
Sahit frekans SECIN IGIN Dl3S| pErarmelre Syaran
Secim PA00E (FF35 | P002 (FF2 | P04 (FF 15 il
o FOT18=0, POTI0=2, P1000=3] POTO3=18 POTO2=18 POTH=1§ |POTOe=1 or 2
1T o e e e o
POT19=3, POTOO=2 FOFO3=16 FOT0Z=16 FOTOI=16 POT =15
FOT18=0, POTO0=1, P1000=3
vays BOF
BOF POTi8=3, POTO0=1 POTO3=18 POTO2=18 POT=18 & bultan
WEY
POF18=13
FOT18=0, FOTI0=5, P1000=3
veya _ 2 0N wia USE
uss POT19=3, POTIO=5 POTO3=15 POTOZ=158 POTI=1§ Lish =
= - I N E )
TiG=53 rl0&4 200
POTI9=53 ctrl wd, 779 | Gt wd, 779 | Ctd wd, 779
055 B2 rl055 BRm rl05S BAOD
" sadece SIMAMICE G110 CPM 110 LSS icm ™MP2I= A
Ornek:
Sabit frekansin dijital giris Uzerinden direkt segimi:
DIN2 DIN1 DINO
0Hz FFO 0 0 0
P1001 FF1 0 0 1
P1002 FF2 0 1 0
P1003 FF3 1 0 0
P1001+P1002 FF1+FF2 0 1 1
P1001+P1002+P1003| FF1+FF2+FF3 | 1 | 1 | 1
Bagimlihk:
Sabit frekans ¢alisma konumunu segin (P1000’l kullanarak).
invertere, direkt secimdurumunda calismasi icin STARTkomutu verilmesi gerekmektedir (P0701-P0703 =15).
Not:
Sabit frekanslar dijital girigler kullanilarak segilebilir ve ayni zamanda START komutu ile birlestirilebilir.

P1002 Sabit frekans 2 Min:  -650.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 650.00
Sabit frekans set degeri 2'yi belirler.

Detaylar:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1003 Sabit frekans 3 Min:  -650.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 10.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Hizh dev.al. Hayir  Max: 650.00
Sabit frekans set degeri 3'U belirler.

Detaylar:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
Parameter List SINAMICS G110
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r1024 CO: Aktiiel sabit frekans Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Segcilmis sabit frekanslarin toplamini gériintller.
P1031 MOP set degeri hafizasi Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 1
OFF komutu verilmeden veya gu¢ kesilmeden 6nce aktif olan son motor potansiyometre (MOP) set degerini
saklar.
Olasi degerler:
0 MOP set degeri hafizaya alinmayacak.
1 MOP set degeri hafizaya alinacak (P2240 gincellenir)
Not:
Bir sonraki ON komutu verildiginde motor potansiyometre set degeri olarak P1040’da saklanan deger alinir
(P1040 : MOP set degeri).
P1032 MOP’un ters yonde galigmasini 6nleme Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir  Max: 1
Ters yonde set degeri segimini dnler.
Olasi ayarlar:
0 Ters yone donliis mumkin
1 Ters yone donus engellenmis durumda
Not:
Motor potansiyometresi set dederini kullanarak motorun yénunu degistirmek mimkandur (Dijital girigleri veya BOP
tus takimindaki yukari/asagi tuslarini kullanarak frekansi artirin/azaltin).
BOP Uzerindeki ters yon tusu P1032'nin ayarlarindan etkilenmez..Motor yoninin degismesini tam olarak
Onlemek icin P1110’u kullanin.
P1040 MOP set degeri Min:  -650.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 650.00
Motor potansiyometresi kontroll igin set degerini belirler (P1000 = 1).
Bagimhhk:
Motor potansiyometre set degeri (P1040) mutlaka P1000 veya P0719 uzerinden segilmelidir.
Not:

44

Motor potansiyometresi set degeri ana set degeri veya ilave set degeri olarak segilirse, ters yone donis
P1032’nin varsayilan degeri ile dnlenecektir.

Ters yone donusi tekrar aktif hale getirmek igin, P1032 = 0 yapiniz.

Asagi/yukari tuglarina (6rn. BOP) kisa basilmasi frekans ayar degerini 0.1Hz ‘lik adimlar ile
degistirecektir,uzun basis ise frekans ayar degerinin hizlandiriimis olarak degismesine yol agacaktir.

Parameter List SINAMICS G110
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r1050 Motor potansiyometrenin ( MOP ) aktiiel ¢ikis frekansi Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -

Motor potansiyometre ayar deger ¢ikis frekansini gosterir ([Hz]).

nq
ON
non

~Y

DIN

UP1

BOP Mop ©
E’_ »

USS 9 DOWN

v

I 4

P1082

P1080 y \

- -\ / t
P1120 P1121 \ /

-P1080

-P1082

Molonze polansmyomelre SeCImI sgim ol paramelre sy arar

Sagim MOP yukan RIOP apaf
FOf g =0, Furols= 4, F1oons 1
DIN VEYa POTO2=13 POTO3 =14
FOT1a =1, PO7O0= 2
FOT18 =0, FOFOD =1, F100D=1
T YLIKAR AT
BOP F:|.19=.;]_l§n.m:=1 e TR,
POT1G =11
POT9 =0, PO7OD=§ P100D=1
ey LISE Konlr, keimes | LSS Horlr, keimesi
= ! -1 B - g 5
e ””%gg”mh | r0S4 Bitl 3 Mos4 Bi14
POT19 =61

*l Sadece SINAMICS G110 CPM 110 UESigin
Uyari notu:
Eger motorize potansiyometre 1sn. den az sirrede tuslanirsa frekans 0.1 Hz ‘lik adimlar ile degisecektir.

Parameter List SINAMICS G110
6SL3298-0BA11-0BPO 45



46 04/03
P1058 JOG frekansi Min:  0.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 650.00
Jogging (yavas dondirme) motor hizini kiiglk miktarlarda artirir. JOG digmeleri motor hizini kontrol etmek
icin dijital girislerlerden birinin Gzerinde bulunan kilittenmeyen tipte bir anahtar kullanir. Parametre P1058
,Jog butonu basili iken invertdrin hangi frekansta ¢alisacagini belirler. JOG modu kullaniciya belli sayida
dénuse ve rotorun manuel olarak pozisyonlanmasina imkan verir .
Motor hizi, sola JOG veya saga JOG segcilip JOG frekansina(P1058) erisilinceye kadar arttirilir.
A0923 A0923
nq
DIN right t
ng >
BOP (:FJOG
nqn
uss® left t
ngn >
fu
P1082 y .
P1058 . -
_ t
-P1058 X ;
o (=] o | ©
-P1082 S 8-+--181 8
o a o o
Possible parameter settings for the selection of JOG:
Selection JOG right JOG left
DIN P0719 = 0, PO700 = 2 P0702 =10 PO703 =12
P0719 =0, PO700 = 1
BOP or JOG button Fgé tt))litttg;
P0719=10...15
USS ¥ P0719 =OI9 P0700 =5 | USS control word | USS control word
P0O719 = 50 . 55 r0054 Bit08 r0054 Bit09
*) SINAMICS G110 CPM110 USS only
Bagimhhk:
P1060 JOG’lama igin kalkis ve durus rampalarini belirler.
Yuvarlama zamani (P1130), yuvarlama tipi e (P1134) ve P2167 de JOG rampasi lzerine etkili olacaklardir.
Parameter List SINAMICS G110
46 6SL3298-0BA11-0BPO




04/03 47
P1060 JOG kalkig/durus rampasi zamani Min:  0.00 Seviye

CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 3

P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir  Max: 650.00

JOG kalkis /durus rampasi zamanini ayarlar. Bu JOGlama etkin oldugunda kullanilan rampalanma

zamanidir.

f (Hz)
A
f max L
(P1082) P ~ ~
7 ~
f2
1 >
tUP tdown t(S)
+— P1060 ————— ™ +— P1060 ——»
[f2- 1]
= = P1060
tup = tdown = 51082
Uyar Notu:

Rampa zamanlari asagidaki sekilde kullanilacaktir:

P1060 : JOG modu etkin

P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) etkin

P1130 yuvarlatmasi JOG rampalanmasina da uygulanir.
r1078 CO: Toplam frekans set degeri Min: - Seviye

Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3

P-Grubu: SETPOINT Max: -

Ayar noktalarini [Hz] cinsindan gosterir.
Parameter List SINAMICS G110
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P1080 Minimum frekans Min:  0.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Hizh dev.al. Evet Max: 650.00

Motorun, frekans set degerine bakilmaksizin galisacagdi minimum motor frekansini ayarlar.

Minimum Frekans P1080 JOG hedef deger kaynadi hari¢ olmak utzere tim frekans hedef deger
kaynaklarinin(Orn. Analog giris, MOP,Sabit Frekans,USS) “0” HZ inin maskeleme frekansini temsil eder. Bu
yuzden frekans bandi +/- P1080 hizlanma/yavaslama rampalari vasitasi optimum zaman icerisinde galigir.
Bu frekans bandi icinde durmak mimkin degildir (bakiniz 6rnek).

Ayrica sinyal fonksiyonunun gikisi ile aktiel frekans minimum frekans deg@erinin otesine gegerr. (eger
. I f_actI>1f_min | ise, asagi bakiniz).
Ornek:
ON/OFF
A

1
0

\

f_set
A

P1080

\

-P1080
f_act

P1080 + 3 Hz
P1080

\

-P1080
-P1080 - 3 Hz

| f_act | >f_min
A

r0053 1
Bit02 .t

Not:
Burada ayarlanan deder hem saat yoninde hem de saat yonunun tersindeki dénusler icin gegerlidir.

Motor belirli durumlarda (6rn. yukari/asadi rampa, akim sinirlamasi) minimum frekansin altinda calisabilir.

Parameter List SINAMICS G110
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P1082 Maksimum frekans Min:  0.00 Seviye
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Evet Max: 650.00
Motorun, frekans set degerine bakilmaksizin ¢alisacagi maksimum motor frekansini ayarlar. Burada
ayarlanan deger hem saat yoniinde hem de saat yoniinuin tersindeki dénusler igin gegerlidir.
. Ayrica [f_act| >= P1082 izleme fonksiyonu (r0052 Bit10, bkz. Asagidaki 6rnek) bu parametreden etkilenir.
Ornek:
Of_actO
A
P1082
P1082 - 3 Hz 7
>t
[f_act| = P1082 (f_max)
A
roos52 1
Bit 10 >t
Bagimhhk:

Motor frekansinin maksimum degeri P1082 pals frekansi P1800 ile sinirlidir. P1082 asagida verilen gii¢
azalmasi karakteristiklerine bagimlidir:

2kHz

P1800

4 kHz

6 kHz

8 -16 kHz

f P1082 | 0-133.3Hz

max

0-266.6 Hz

0-400 Hz

0-650 Hz

invertériin maksimum ¢ikis frekansi agagidakilerden biri aktif oldugunda asilabilir:

- P1335# 0 (Slip compensation active) :

r0330

fmax(P1335) = fmax + fslipmax = P1082 + 2.5 EIW [P0310

- P1200 # 0 (Flying restart active) :
fmax(P1200) = fmax + 2 [slip,nom =P1082 + 2 BW [P0310

r0330

Not:

Set degeri kaynag olarak analog giris ,USS kullanildiginda

Set degeri frekansi (Hz) yuzdelik deger (6rn. r0754 analog giris i¢in) veya heksadesimal deger (6rn. USS
icin r2018[1]) ve P2000 referans frekansi kullanilarak devirli olarak hesaplanir.

Ornegin ,eger P1082 = 80 Hz, P2000 = 50 Hz ise veanalog giris PO757 = 0 V olarak parametrelendirilmis
ise, PO758 =0 %, P0759 =10V, P0760 = 100 %, 50 Hz ‘in set deger frekansi analog girig i¢in 10 V

olacaktir.

Parameter List SINAMICS G110
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P1091 Atlama frekansi 1 Min:  0.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 650.00

Mekanik rezonans etkilerini engelleyen ve +/- 2 kHz (atlama frekansi bant genislidi) sinirlari i¢cinde kalan
frekanslari bastiran atlama frekansi 1’i belirler.

ad
A
L 3
'
L |
v il
e i
i -
=10 )

Etlarna Frekans

Not:
Eger P1091 =0 ise fonksiyon devre disidir.

Uyari notu:
Bastirilmis frekans araliginda sabit ¢alistirma mimkin olmamaktadir; sadece rampalanma esnasinda
Uzerinden gegilir.

Ornegin, eger P1091 = 10 Hz ise 10 Hz +/-2 Hz (8-12 Hz) arasinda siirekli olarak galistirmak miimkiin
olmamaktadir

P1110 Negatif frekans set degerine engel olmak Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir  Max: 1

Bu parametre negatif set degelerini baskilar. Bu ylizden , set deger kanalinin motor yonUnu degistirmesi
engellenmistir.

Eger min. frekans (P1080) ve negatif set degeri verilmisse , motor min. frekans ile baglantili olarak pozitif
deger ile hizlanacaktir.

Olasi ayarlar:
0 Devrede degil

1 Devrede

P1120 Kalkig rampasi siiresi Min:  0.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Evet Max: 650.00

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

f (Hz)
A
f max o
(P1082) _
-
f2
1 >
* =121l pyq20
- P1120 ——————» ‘P p1082

Rampa siresini gok kisa tutmak, inverterin devreden gikmasina sebep olabilir (asir akim F001).
Bagimlihk:
Yuvarlama zamani (P1130) ve yuvarlama tipi (P1134) de rampay etkileyeceklerdir.

Not:
Rampa sireleri ayarlanmis bir harici frekans set degeri kullanildigi durumda (6rn. bir PLC’den gelen),
optimum surus (tahrik) performansini elde etmenin en iyi yolu P1120 ve P1121 parametrelerindeki rampa
surelerini PLC’'den gelen sirelerden biraz daha kisa olacak sekilde ayarlamaktir.

Uyar Notu:
Rampa sireleri agagida gosterildigi gibi kullanihr:
P1060 /P1061 : JOG konumu etkin
P1120/P1121 : Normal konum (ON/OFF) etkin

Parameter List SINAMICS G110
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P1121 Durus rampa siiresi Min:  0.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Evet Max: 650.00
Motorun, herhangi bir yumusatma fonksiyonu kullaniimadiginda, maksimum motor frekansindan (P1082)
hareketsiz konuma inene kadar gegen ivmelenme siresidir.
f (Hz)
A
fmax |
(P1082) ~ ~
~N
f2
fi : >
tdown (S) _ |f2_f1| P1121
< P1121 > tdonn = 51082
Uyar Notu:
Rampa suresini gok kisa tutmak, invertoriin devreden gikmasina sebep olabilir (asir akim (FO001) / asiri gerilim
(FO002).
Rampa sureleri agsagida gosterildigi gibi kullanihr:
P1060/P1061 : JOG konumu etkin
P1120/P1121 : Normal konum (ON/OFF) etkin
P1130 Rampa yumusatma zamani Min:  0.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: sn. Def: 0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Hayir  Max: 40.00
Asagidaki diyagramda gosterildigi Uzere saniye cinsinden yumusatma zamanini belirler.
Af
¢ (C
2 / )) \
f, >
P1130 P1130 P1130 P1130 t
tup tdown
Bagumlilik Halkeg rampasa suresi Duerug rampas: sinesi
i 3 an= FITE+P1121
(2 - 1) = PI082 b = P1130+F1120 P +
{z- 1 fa-T
TTE- . a ¥ . - i :-' i iy - : Ty
P10 = P20 b = (P10 +P1120) VFigEE | e (F1130+P1121) J pih
= - . . [l | - [l [
A1130 <= P11 iy =P1130+P11920 O Lisar ® P1130+F191 21 2T
Not:
Eger kisa veya 0 rampa sureleri segilmis ve (f_2 - f_1) < P1082 ise, toplam kalkis rampasi zamani veya
toplam durus rampasi zamani P1130’un dogrusal olmayan bir fonksiyonu olacaktir.Kalkig/Durus rampalari
surelerini hesaplamak igin yukaridaki denklemlerdeki gegerli durumlara bakiniz..
Uyari Notu:

Parameter List
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Yumusatma surelerinin kullaniimalari, beklenmedik sonuglarin ortaya gikmasini dolayisiyla da mekanik
yapida olusabilecek zararl etkileri 6nledikleri igin tavsiye edilmektedir.

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

SINAMICS G110
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P1134 Yumusatma tipi Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 1

Set degeri degisimi ile etkinlesen hizZlanma/yavaslamanin duzlestirilmesini belirler. (6rn . yeni set degeri,
OFF1, OFFS3, ters yon).

Bu yumusatma motor hizlanirken/yavaslarken ve set degerine heniz ulasiimadiginda kulanilir.
P1134 =0,

P1130>0
P1130>0 f
A Setpoint reached
fSet
Setpoint not reached
P1134=0 /‘\
\: \ .
«—> «—> > -« > «—> >
P1130
f
A

Setpoint reached

f
Set \
Setpoint not reached
P1134 =1
A > < <4 i
P1130
ON--
OFF1 -
Olasi ayarlar:
0 Sirekli dizlestirme
1 Aralikl diizlestirme
Bagimhhk:
Toplam yumusatma siresi (P1130) > 0 saniye olana kadar etkisizdir.
P1135 OFF3 durus rampa siiresi Min:  0.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 5.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Onay sonrasi Hizh dev.al. Evet Max: 650.00
OFF3 komutu igin maksimum frekanstan durus noktasina kadar gegen durus rampa suresini belirler.
P1130 ve P1134 ayarlarinda degisiklik OFF3 dudrus rampasi karakteristiginde bir degisiklik yapmayacaktir.
Bununla birlikte P1135°'in10% u kadar ilk durug rampa yumusatma stresi dahil edilecektir. Toplam OFF3
durus rampasi zamani;
tdown oFrF3 = 1.1 OP1135
Not:
Bu siire, VDC_max. seviyesine gelindiyse asilabilir.
r1170 CO: RFG’den sonraki frekans set degeri Min: - Seviye
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Rampa jeneratériinden sonraki tum frekans ayar noktalarini géruntdler.
Parameter List SINAMICS G110
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P1200 Donerken kalkis Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir Max: 6

Dénmekte olan bir motora yol vermek icin, aktliel motor devri yakalanana kadar ¢ikis frekansini hizli bir
sekilde degistirerek inverteri ¢calistirir. Daha sonra motor, normal rampa suresini kullanarak belirlenmis olan
set deg@erine ulasir.

(fmax + 2fs|ip nom) ' i
N ramps to set point
with normal ramp'
|
fout
P1202
| out
i
|
i
i
|
I dc : 1 >
R |
7 : as per V/f
Vn J | characteristic
| |
| i
|
V out ' \ >

'motor speed found'

Olasi ayarlar:

Donerken kalkis devre digl

Dénerken kalkis hep aktif durumda, set degeri yoniinde basla

Dénerken kalkis; enerji var, hata, OFF2 ise aktif durumda, set degeri yoniinde bagla
Dénerken kalkis; hata, OFF2 ise aktif durumda, set degeri yoninde bagla

Dénerken kalkis hep aktif durumda, sadece set degeri yoniinde

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

DA WN-=0

Not:

Yuksek ataletli yuklerin altindaki motorlar icin kullanighdir.

1’den 3’e kadar olan ayarlar her iki ydnde de arama yapar.
4’den 6’'ya kadar olan ayarlar sadece set degeri ydonunde arama yapar.

Uyari Notu:

Dénerken kalkig, motorun dénmeye devam ettidi (6rn. kisa bir sebeke kesintisinden sonra) veya yiikin motoru
déndirdigu durumlarda kullaniimahdir. Aksi takdirde, asiri akima bagl olarak cihaz devreden gikabilir.

P1202

Motor akimi: Donerken kalkig Min: 10 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Hizh dev.al. Hayir  Max: 200

Doénerken kalkis icin kullanilan arama akimini belirler.

Nominal motor akiminin (P0305) ylizdesi olarak hesaplanir.

Not:

Parameter List

Sistemin ataleti cok ylksek degilse arama akiminin azaltilmasi dénerken kalkis i¢in gereken performansi
artirabilir.
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P1203
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Ornek:

Arama hizi: Donerken kalkis
CStat: CUT Datatipi: U16
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen

Min: 10 Seviye
Birim: % Def: 100 3
Hizh dev.al. Hayir  Max: 200

Donerken kalkis suresince, dénen motor ile senkron calisabilmek icin gikis frekansini degistiren faktori
(¢arpani) belirler. Bu deg@er varsayilan zaman ¢arpanina baglh olarak [%] girilir ve agagidaki egride
goruldigu gibi baslangic egimini belirler (ve béylece motor frekansini yakalamak igin gereken arama

zamanini etkiler).

A

fmotor

fmax + 2 fslip,nom = P1082 + 2 1o~ (P0310

0330
1

00

At [ms] I:lfs,lip,nom [Hz] 2[%]

120311 ="z & 1ms]

A\ >
\ t
Af=_ 2[%] 0330

=St P0310
P1203[%] 100

Arama suresi, f_max + 2 x f_slip ile 0 Hz arasinda kalan tim frekanslari taramak igin gegen suredir.

P1203 = 100 %, f_slip,nom / [ms] ‘nin 2%’si oranini veren bir deger olarak tanimlanir.
P1203 = 200 % f_slip,nom / [ms] ‘nin 1%’i oranindaki bir frekans degisimi oranini vermektedir.

50 Hz ve 1350 devir/dak.’lik bir motor igin, 100% degeri maksimum 600 ms'lik bir arama siiresini verir.

Not:

Daha yiiksek bir deger yukaridaki egriden daha diizgln bir edri ortaya cikarir. Bu da arama siresinin

uzamasi demektir.

Daha disUk bir deg@er ise yukarida s6zl edilenin tersi bir durum ortaya ¢ikarir.

Parameter List SINAMICS G110
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P1210 Otomatik Tekrar Galigma Min: 0 Seviye
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Onay sonrasi Hizli dev.al. Hayir Max: 6

Bir enerji kesintisi veya hata olustuktan sonra otomatik olarak yeniden ¢alismayi saglar
Possible Settings:
0 devrede degil

1 Gl geldikten sonra hata resetleme yaparak kalkis
2 Enerji kesintisinden sonra otomatik tekrar ¢alisma
3 Kisa sureli kesinti veya hatadan sonra otomatik tekrar galisma
4 Kisa streli kesintisinden sonra otomatik tekrar galisma
5 enerji kesintisi veya hatadan sonra otomatik tekrar galisma
6 Kisa sureli kesinti/Enerji kesintisi veya hatadan sonra otomatik tekrar ¢calisma
Bagimhhk:
Otomatik restart surrekli olarak START komutunun gelmesine baglidir (6rn. bir dijital giris devre baglantisi
Uzerinden).
.-'1 »,  Dikkat:
) P1210 > 2 durumu motorun Start komutu olmadan ¢aligmasina sebep olacaktir !
Uyari Notu:

Kisa sureli kesinti: enerjinin gidip gelmesi arasinda eger temel operatdr paneli ekrani gitmiyor ise (Cihaz
Uzerinde operatdr panel var ise) bu kisa sureli kesintidir .(DC bara tam olarak ¢okmez).

Enerji kesintisi: enerjini gidip gelmesi arasinda eger temel operatdr paneli ekrani (Cihaz tzerinde operator
panel var ise) gidiyor ise bu eneriji kesintisidir. .(DC baranin tam olarak ¢oktigu durum)

"Gecikme zaman!”: hatadan ¢ikma ve tekrar ¢alisma girisimi arasindaki zaman.1. girisim i¢in gecikme
zamani 1 saniyedir, bir sonraki girisimde sure iki katina ¢ikar.

"Tekrar galisma girisimlerinin sayisi" invertdrin hata sonrasinda yapacag tekrar ¢alisma girisimlerinin
sayisidir. " Tekrar galisma girisimlerinin sayisi " nin varsayilan degeri 3 defadir.

Hatalar temizlenip 4 saniye boyunca hata olusmaz ise , " Tekrar ¢alisma girisimlerinin sayisi " varsayilan
degere ve “gecikme suresi “de 1 saniye’ye resetlenir.

P1210=0:
Otomatik tekrar galisma devrede degil.

P1210 = 1:

invertér hatayi resetleyecektir. Tekrar uygulandiginda hatayi resetleyecektir. Bunun anlami invertorin
enerjisinin timduyle kesilmesi gerektigi, kisa streli kesintinin yeterli olmadigidir. Invertér start komutu
verilene kadar galismayacaktir.

P1210 = 2:
invertdr enerji kesintisi sonrasi enerji tekrar geldiginde FO002 hatasini resetleyip tekrar galismaya
baslayacaktir. Start komutu baglantisinin dijital giris Uzerinden bagli olmasi gerekmektedir.

P1210=3:

Bu ayar igin temel kosul : siiriicii sadece calisiyorken hata olusursa tekrar calismaya baslayacaktir. invertér
enerji kesintisi veya kisa sureli kesinti sonrasinda hatayi resetleyecek ve tekrar galismaya baslayacaktir.
Start komutu baglantisinin dijital giris Gzerinden bagh olmasi gerekmektedir.

P1210 = 4:

Bu ayar igin temel kosul : stirlicti sadece galigiyorken FO003hatasi olusursa tekrar calismaya baslayacaktir.
Invertdr enerji kesintisi veya kisa sureli kesinti sonrasinda hatayi resetleyecek ve tekrar galismaya
baslayacaktir. Start komutu baglantisinin dijital giris Uzerinden bagh olmasi gerekmektedir.

P1210 = 5:
invertdr enerji kesintisinden sonra FO003 vs. gibi hatalari resetleyecek ve tekrar galismaya baslayacaktir.
Start komutu baglantisinin dijital giris Gzerinden bagh olmasi gerekmektedir.

P1210 = 6:

invertdr enerji kesintisinden veya kisa siireli kesinti sonrasinda F0003 vs. gibi hatalar resetleyecek ve
tekrar calismaya baglayacaktir. Start komutu baglantisinin dijital giris Uzerinden bagli olmasi
gerekmektedir. P1210’un 6 ‘ya set edilmesi motorun hemen tekrar ¢alismasina yol agar.

Asagidaki tablo P1210 ve iglevselligine ait genel bir bakis sunmaktadir.
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Start komutu her zaman etkin Gerilim yokken
Start komutu var
P1210 F003 hatasi Diger tiim hatalar Tiim hatalar+F003
Enerji kesintisi Kisa s_ur_ell Enerji kesintisi Kisa s_ur_eh
kesinti kesinti
0 Hata resetieme - - - Hata resetleme
1 Hata resetleme+ ) ) ) )
tekrar calisma
2 Hata resetleme+ ) ) ) Hata resetleme+
tekrar ¢alisma tekrar galisma
3 Hata resetleme+ | Hata resetleme+ | Hata resetleme+ Hata resetleme+ )
tekrar calisma tekrar galisma tekrar calisma tekrar calisma
4 Hata resetleme+ | Hata resetleme+ ) ) )
tekrar calisma tekrar galisma
5 Hata resetleme+ ) ) Hata resetleme+ | Hata resetleme+
tekrar calisma tekrar calisma tekrar calisma
6 Hata resetleme+ | Hata resetleme+ | Hata resetleme+ Hata resetleme+ | Hata resetleme+
tekrar calisma tekrar galisma tekrar calisma tekrar calisma tekrar calisma
P1215 Harici fren devrede Min: 0 Seviye
CStat: T Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Hizh dev.al. Hayir Max: 1

Harici freni devreye sokar/devreden ¢ikarir.

Harici freni , “motor freni etkin” r0052 Bit12 nin durum kelimesi sinyali ile kontrol edilir. Fren rolesi 1.
noktada acar 2. noktada kapar. Bu sinyal:
Dijital ¢ikis icin ==> P0731 =18
Seriarayuz durum kelimesi (6rn. USS)
Olarak gikisa verilebilir.

ON / OFF1/OFF3:
ON T
OFF1/OFF3 Pt
Motor excitation
finished
r0056 Bit04 >t
L —P>
P0346
f A A
fmin
(P1080)
-t
—p —
P1216 P1217
r0052
Bit12 1A Point 1 Point 2
0 -t

56
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ON / OFF2:

OFF2
Inactive

Motor excitation
finished
r0056 Bit04

-t

P>

{4 PO346y y

OFF1/0FF3T >t
A

fmin
(P1080)
-t
—P
0052 P1216 v
r
Bit12 1 A v
0 -t
Olasi ayarlar:
0 Motor harici fren devre disi
1 Motor harici fren devrede
_,-'1 », Dikkat:
F Harici fren,genel olarak sinirli sayida acil frenleme operasyonu igin tasarlandigindan galisma freni olarak
kullaniimasina izin verilmez.
Not:
Harici fren igin min. frekans P1080'in tipik degeri motorun kayma frekansi r0330’dur.
P1216 Harici fren birakma gecikmesi Min: 0 Seviye
CStat: T Datatipi: Float Birim: sn. Def: 1.0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir ~ Max: 20.0
inverterin 1. noktadan itibaren kalkisa gecmeden énce f_min’de calisacag siireyi belirler (P1215'de
gosterildigi gibi — harici fren devrede). Bu profilde inverter f_min’de( P1080) calismaya baslar, érn. bir rampa
kullanmaz.
Not:
Bu tip bir uygulamada tipik f_min degeri motorun kayma frekansidir.
Nominal kayma frekansi asagidaki formul kullanilarak hesaplanabilir:
fsiip[Hz] = r033° P0310 =¥ =M 5
0 Nsyn
Detaylar:
Bakiniz diyagram P1215 (harici fren devrede).
P1217 Durus rampasindan sonra harici fren siiresi Min: 0 Seviye
CStat: T Datatipi: Float Birim: sn. Def: 1.0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 20.0

inverterin durusa gegtikten sonra 2.noktadan itibaren mimimum frekansta (P1080) galisacag siireyi belirler.
Detaylar:
Bkz. sekil P1215 (harici fren devrede).

Parameter List SINAMICS G110
6SL3298-0BA11-0BPO 57



58 04/03

P1232 DC frenleme akimi Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir ~ Max: 250

Nominal motor akimi (P0305) ile orantili olarak [%] DC akim seviyesini belirler.

DC fren(Dogru akim freni) asagidaki bagimliliklar gézlendiginde sz konusu olur:
OFF1 veya OFF3 ==> bakiniz P1233

DIN veya USS ==> asag! bakiniz
DIN
A
PO70x=25 1
Uss » 0 >
1 0y Y t
Ctrl. wd. 2 Bit09 A f set
r — L
DC braking
A N
f_act
>
P0347
Ll N ﬂ AR
Wil |

DC braking active

U U

Bit00 | >

Note: DC brake can be applied in drive states r0002 = 1, 4, 5
*) SINAMICS G110 CPM110 USS only
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P1233 DC frenleme siiresi Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: s Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir ~ Max: 250
Bir OFF1 komutunu takiben, DC enjeksiyon frenlemesinin aktif olacagi sureyi belirler.
@ A
ON I—
OFF1/OFF3 -t
\
/ P0347
—» |
OFF2
-t
Dﬂ]‘ Yy Y
OFF2
DC braking
-t
DC braking active
A
ro053 1 -
Bit 00 !
0 -t
<«— P1233 —»
@
OFF1/OFF3 -t
Y
. P0347
OFF2
-t
ofO
|
A ! OFF2
DC braking
\Q:FZ
-t
DC braking active Y i
r0053 1
Bit00 g >t
P1233
Parametre P1232 DC enjeksiyon seviyesini kontrol eder.
Deger:
P1233=0:
Etkin degil.
P1233=1-250:
Belirlenen sire igin etkin.
Dikkat:

.-1'\.

Parameter List

DC frenleme ile motorun kinetik enerjisi motorun iginde isiya dénusturdlir. DC frenlemenin uzun sireli ve sik

kullanimi motorun asiri derecede 1sinmasina yol agabilir!
Uyar Notu:

DC frenleme fonksiyonu, bir DC frenleme akimi uygulamak suretiyle motorun hizli bir sekilde durmasina

neden olur (uygulanan akim ayni zamanda mili sabit konumda da tutar). DC frenleme sinyali

uygulandiginda, inverterin ¢ikis palsleri bloke edilir ve motorun miknatisligi yeterince giderilmeden DC akim

uygulanmaz. (Miknatishgr giderme siiresi, motor bilgileri vasitasiyla otomatik olarak hesaplanir).

SINAMICS G110
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P1240 Vdc kontroloriin konfigiirasyonu Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir ~ Max: 1
Vdc kontrol6rii devreye sokar/devreden ¢ikarir.

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

Olasi ayarlar:
0 Vdc kontrolor devre disi
1 Vdc-max kontrolér devrede

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

P1300 Kontrol modu Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Evet Max: 3
Kontrol modu, asagidaki sekilde gorildiigi gibi, motor hizi ile inverter tarafindan saglanan gerilim
arasindaki iliskiyi kontrol eder.

Olasi ayarlar:
0 V/f dogrusal karakteristik
2 V/f kuadratik karakteristik (Fan ,pompa yikleri)
3 V/f programlanabilir karakteristik
Not:
P13 =0 | dodrusel ) siandard H
karaklenshik A
W /
Fi300=0
b
"
0 !
Paa = 9 | Kuadratik Uratirn makinaderinin ok Gelkdanni W
K arakteristik | kEpdayan karakisristker (om. Tantar i
nompalar)
aj Bazi pornpatar ve Tanks ghi
d=3zker moment rygulamalarres
uygun genimifrelans bajnhn
by Dk Clerd Iredcanstannds, dusok
d0s0ic genimisrn dlzetimesi ke
drernl eneg samutu sajlanabii
P 4300 = 3 [Prgranismbii | Serds=stce programianabilen [’
barakaarmitik karakberishk motor veya Dretim Yoo -
PrEkinEcsing en wegun WY badensmin e i *
secimesn saglar Y. S—— |
oo PN "
= b———
At ss B
0!;:: F'I:IE‘.' 'lr';! F'":E”EE“:I FIEE
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Asagidaki tablo P1300 bagimhliklari iligkisi ile degistirilebilrn kontrol parametrelerine genel bir bakis sunar :
Parametre no Parametre ismi Seviye VIf
P1300=
0 2 3
P1300 Kontrol modu 2 X X X
P1310 Siurekli kuvvetlendirme 2 X X X
P1311 Hizlandirma kuvvetlendirmesi 2 X X X
P1312 Kalkis kuvvetlendirmesi 2 X X X
P1316 Kuvvetlendirme sonu frekansi 3 X X X
P1320 Programlanabilir V/f frekans 1. koordinat 3 - - X
P1321 Programlanabilir V/f gerilim 1. koordinat 3 - - X
P1322 Programlanabilir V/f frekans 2. koordinat 3 - - X
P1323 Programlanabilir V/f gerilim 2. koordinat 3 - - X
P1324 Programlanabilir V/f frekans 3. koordinat 3 - - X
P1325 Programlanabilir V/f gerilim 3. koordinat 3 - - X
P1335 Kayma kompanzasyonu 2 X X X
P1310 Siirekli giiglendirme Min: 0.0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 50.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 250.0

Parameter List

Cikis gerilimi, dusuk ¢ikis frekanslarinda aki seviyesini sabit tutmak igin disuk bir seviyededir. Ayrica ¢ikis
gerilimi asagidaki sebeplerden 6turi de gok duslik seviyelerde olabilir :

- asenkron motorun miknatislanmasi

- yuku tutmak

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

invertér cikis gerilimi, kayiplari telafi etmek, yiikii 0 Hz'de tutmak veya miknatislanmayi temin etmek icin
P1310 ile arttinlabilir.

Bu parametre glglendirme seviyesini PO305 (nominal motor akimi) ile orantili olarak [%] belirler ve
asagidaki diyagrama gore dogrusal ve kuadratik V/f egrilerine uygulanabilir:

~ ik Dogrusal Wi

R EH

il
(PO304)

n] rgll;l rany fr I ;'I"Ia K
(F1316) (FO310p  (PI0B2)

SINAMICS G110
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vV A Quadratic V/f
Vmax 7
/
/
Vn /
(P0304)
(4
e
= °
>
o
actual V <
Boggt S
VConBoosHOOT R 0’&;{0(])
R4
& S
NS
S
VConBoost,SO \\
\ D
i > f
0 fBoost,end fn fmax
(P1316) (P0310)  (P1082)

buradaki gerilimler agagida belirtilmistir

P1310
V conBoost,100 = P0305 (P0350 BW
— VConBoost,1OO
VconBoost50 = —

2

Note:

Guglendirme seviyelerini artirmak motor isisini artirir (6zellikle motor hareketsiz durumda iken).

Guglendirme degerleri, surekli giglendirme parametresinin (P1310) diger giclendirme parametreleri (P1311
hizlanma gii¢clendirmesi ve P1312 calistirma gl¢lendirmesi) ile birlikte kullanilmalari durumunda birlestirilir.
Bu parametreler asagida gosterilen dncelik sirasina gore girilmelidir :

P1310 > P1311 > P1312

Toplam kuvvetlendirme agagidaki esitlik ile sinirlanir:
2V o S3R_0O,,  =3[P0305 (P0350
Parametre P0O640(Motor asiryuk faktort) ‘in ayarlanmasi kuvvetlendirmeyi sinirlar.

SVeoost . P0B40
P0305P0350 100
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P1311 Hizlanma giiglendirmesi Min: 0.0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 250.0
P1311 sadece kalkis aninda guglendirme yapar ve bu ylizden hizlanma siresince gereken ilave torku
sagladigi icin kullanighdir.
Parametre P1311,start komutundan sonra sadece ilk hizianmada etkin olan parametre P1312 in tersine
asagidaki kosul ihlal edilmedigi siirece her zaman hizlanma ve yavaslamada etkindir.
Bu parametre, bir pozitif set degeri degisimini takiben PO305 (nominal motor akimi) ile orantili olarak [%)]
glclendirme uygular ve set degerine gelindiginde tekrar eski konumuna duser.
\Y% Linear V/f
A
Vmax \\\\ >
Vn
(P0304)
o2
A \qo\"@
N
actual V__ o\;\Q
V AccBoost 100 St
8 'b\ Q\
S ”
WP
N
NS
VAccBoost,SO T
! -
0 fBoost.end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)
buradaki gerilimler agagida belirtiimistir
P1311
VACCBOOS‘,‘]OO =P0305 [P0350 GW
_ VAccBoost,100
V AccBoost,50 RS
Not:

Bakiniz parametre P1310
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P1312 Kalkigta giiglendirme Min: 0.0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 250.0

START komutunu takiben aktif V/f egrisine (lineer veya kuadratik) bir diizeltme uygular ve set degeri ilk kez
yakalanana kadar aktif durumda kalir. Kalkis glglendirmesi ylksek ataletli yikleri kaldirmada yararlidir.

Kalkis guglendirmesini (P1312) ¢ok yuksek bir degere ayarlamak inverterin akimi sinirlandirmasina ve
bdylece ¢ikis frekansini set degeri frekansinin altinda tutmaya sebep olur.

\%
Inear
A Li VIt
Vmax \\wy
Vn
(P0304)
o
~ \é’\@
actual V \;\Q°
Boost (@) &
V startBoost, 100 \4\ N
<O 7°
RN
ApTER
3
VStartBoost,SO 7
! > f
0 fBoost,end fn fm ax "
(P1316) (P0310) (P1082)

buradaki gerilimler asagida belirtiimigtir.

P1312
VStar[BooSmoo =P0305 [P0350 DW

V startBoost, 100

VstartBoost,50 = )

Ornek:
Set degeri = 50Hz olsun. Kalkista kuvvetlendirme ile rampalanma devam ediyor. Rampalanma esnasinda

set degeri 20Hz yapildi. Set degeri degistiginden kalkista kuvvetlendirme devreden ¢ikti ,glinki yeni set
degeri mevcut rampa ¢ikisindan kigiktu.

Not:

Bakiniz P1310
P1316 Giiclendirme sonu frekansi Min: 0.0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def:  20.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 100.0
Programlanmig gliglendirme degerinin 50%’sine ulastigi noktayi belirler.
Bu deger P0310’un (nominal motor frekansi) [%] si cinsinden ifade edilir.
Bu frekans asagidaki gibi tanimlanmaktadir:
fBoost min =2 [ 153 +3)
v Pmotor
Not:

Uzman kullanici egrinin seklini degistirmek icin bu degeri degistirebilir, 6rn: torku belirli bir frekansta artirmak
icin.

Varsayilan deger invertdr tipi ve nominal giciine baglidir.
Detaylar:
Parametre P1310 daki diyagrama bakiniz(surekli gliglendirme).
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P1320 Programlanabilir V/f frekansi koord. 1 Min:  0.00 Seviye
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizh dev.al. Hayir  Max: 650.00
V/f karakteristigini tanimlamak igin V/f koordinatlarini (P1320/1321’den P1324/1325'e) belirler.
VA ,
= /
Vmax Vmax f(vdc’ Mmax) / ®
r0071
Vn
P0304
P1325
P1323 !
P1321 forermmeoea i
P1310 ; §
i ! >
f0o f1 f2 3 f, foax f
0 Hz P1320 P1322 P1324 P0310 P1082
P1310[%]
P1310[V] = ————— [P0350 [3/3 (P0305
M 100[%] A
Bagimlihk:
Parametreyi girmek i¢in, P1300 = 3 segin (programlanabilir karakteristikli V/f).
Not:
P1320/1321’den P1324/1325’e kadar ayarlanan noktalara dogrusal enterpolasyon uygulanmaktadir.
Programlanabilir karakteristikli V/fin (P1300=3) 3 tane programlanabilir noktasi vardir. Programlanabilir
olmayan iki nokta ise:
0 Hz'de surekli gtiglendirme P1310
Nominal motor frekansi P0310’daki nominal motor gerilimidir
P1311 ve P1312'de tanimlanan hizlandirma guglendirmesi ve kalkis gliclendirmesi programlanabilir
karakteristikli V/f'e uygulanmaktadir.
P1321 Programlanabilir V/f gerilimi koord. 1 Min: 0.0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir ~ Max: 3000.0
Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
P1322 Programlanabilir V/f frekansi koord. 2 Min:  0.00 Seviye
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 650.00
Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
P1323 Programlanabilir V/f gerilimi koord. 2 Min: 0.0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir ~ Max: 3000.0
Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
P1324 Programlanabilir V/f frekansi koord. 3 Min:  0.00 Seviye
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizh dev.al. Hayir  Max: 650.00
Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
P1325 Programlanabilir V/f gerilimi koord. 3 Min: 0.0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizh dev.al. Hayir  Max: 3000.0

Parameter List

Bkz. P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
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P1335 Kayma kompanzasyonu Min: 0.0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 600.0
Motor yiikiinden bagimsiz olarak motor hizini sabit tutacak sekilde inverterin gikis frekansini dinamik olarak
ayarlar
V/f kontrol modunda , kayma yiiziinden motor hizi daima kumanda hizindan dusuktur. Verilen bir hiz
kumandasi igin yuk arttikga hiz diisecektir. Strticinin hiz regiilasyonu kayma kompanzasyonu olarak
bilinen teknik sayesinde yapilmaktadir.
Ykt M1'den M2'ye artirmak (bkz. diyagram) kayma sebebi ile motor hizini f1'den f2'ye dusrdr. inverter bunu yiik
arttikca cikis frekansini hafifge artirarak telafi edebilir. Inverter akimi dlcer ve beklenen kaymay telafi edebilmek
icin ¢ikis frekansini artinir. P1335 kayma kompanzasyonunu devreye almak ve ince ayar yapmak igin
kullanilabilir.
|":'-EI'_."""|E lormipEnTa SYDOML Y0E Ia.:_r..rrr'g |.|_|rr|[_|.dr| TSy Ar
Il 4l
E
Il )
Il ol
Zr !
L
Deger:
P1335= 0%:
Kayma kompanzasyonu devrede degil.
P1335=50%-70 % :
Soguk motorda tam kayma kompanzasyonu (Kismi yik).
P1335 =100 % :
Isinmis motorda tam kayma kompanzasyonu (Tam yuk).
Uyar Notu:
Uygulanan kayma kompanzasyonu degeri asagidaki esitlikle sinirlanmigtir:
fslip_comp_max = 2.5 10330
P1340 Imax kontrolérii oransal kazanci Min:  0.000 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: - Def:  0.000 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 0.499
I_max kontroldriin oransal kazancidir.
Cikis akiminin maksimum motor akimini (r0067) asmamasi igin inverteri dinamik olarak kontrol eder. Bunu
ilk olarak inverterin ¢ikis frekansini (nominal kayma frekansinin mimkun olan en kuiguk degerine)
sinirlandirarak yapar. Bu islem agiri akim durumunu basarih bir sekilde ortadan kaldirmazsa inverterin gikis
gerilimi azaltilir. Asiri akim durumu basarili bir sekilde ortadan kaldirildiktan sonra frekans sinirlandirmasi
P1120’de belirtilmis olan hizlanma siresi kullanilarak kaldirilir.
P1800 Pals frekansi Min: 2 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: kHz Def: 4 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir Max: 16

inverterin icindeki glic anahtarlarinin pals frekanslarini belirler. Frekans 2 kHz'lik adimlarla degistirilebilir.

Bagimlihk:

Minimum pals frekansi, P1082 (maksimum frekans) ve P0310 (nominal motor frekansi) degerlerine baglidir.

Not:

66

inverter, belirli kosullar altinda, asiri iIsinmaya karsi koruma saglamak igin anahtarlama frekansini azaltabilir
(bkz. P0290).

Sessiz galistirma kesinlikle gerekli olmadidi surrece, inverter kayiplari ve radyo frekansi emisyonlarini
azaltmak igin daha dusuk pals frekanslar segilebilir.
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r1801 CO: Aktiiel anahtarlama frekansi Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: kHz Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
invertériin igindeki giig anahtarlarinin aktiiel pals frekanslari.
Uyari Notu:
Bu deger, belirli kogullar altinda (inverter asiri iIsinma), P1800’de (pals frekansi) secilmis olan degerlerden farklilik
gosterebilir.Kalkista pals frekansi minimum degere set edilimistir. 2Hz'in altndaki ¢alismalarda pals frekansi
degeri yariya diger.

P2000 Referans frekansi Min:  1.00 Seviye
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Hizh dev.al. Hayir  Max: 650.00
Parametre P2000 ylzdesel veya heksadesimal deder olarak gosterilen/iletilen frekans degerlerinin
refaransini temsil eder.
heksadesimal 4000 H ==> P2000 (6rn.: USS-PZD)

. Yizdesel 100 % ==> P2000 (6rn.: Analog girig)
Ornek:
Analog giris sinyali (ADC) frekans set degeri olsun. (6rn. P1000 = 2). Aktliel ylizdesel giris degeri ,refereans
frekansi P2000 uzerinden donglisel olarak Hz cinsinden mutlak frekans ayarina gevrilir.
= | Mg L] F10&E2
(= |
. _.ﬁ ar — W - Wit
[-ogpe = CLEAE |
W7 -PD 1 [Hz] *1 kanal - 1= = f_act lim L | konin
PrI— L
Mermalsgtirne Sinirlama
fHz] = —ex) 3000 = — Lo p2oa [_act limil = mindP1082, 1_&:t)
© Do [Hean) 100 % - -
_:"'x_ Dikkat:

F Parametre P2000 yukarida bahsedilen arayuzlerin referans frekansidir.P2000 ‘in iki kati maksimum frekans
set de@eri uygun arayulz ile uygulanabilir.Parametre P1082 ise farkl olarak referans frekansindan bagimsiz
sekilde dahili olarak invertor frekansini sinirlar. Paramtre P2000 ‘in degistiriimesi parametreyi de yeni
ayarlara adapte edecektir .

Uyar Notu:
Referans parametreleri ayar ve gergek deger sinyallerini diizfiin tarzda sunacak sekilde tasarlanmistir.. Bu
yuzdesel olarak girilen sabit ayarlara da uygulanir. 100 % degeri, ¢ift degerler oldugunda 4000H, veya 4000
0000H islem data deg@erine karsilik gelir.

P2010 USS baud hizi Min: 3 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 6 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir Max: 9

USS iletisiminde kullanilacak baud hizini tanimlar.

Olasi ayarlar:

3 1200 baud
4 2400 baud
5 4800 baud
6 9600 baud
7 19200 baud
8 38400 baud
9 57600 baud
P2011 USS adresi Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Hizh dev.al. Hayir  Max: 31
invertere 6zel bir adres tanimlar.
Not:

Parameter List

Seri baglanti Gizerinden 30 inverteri baglayabilir (toplamda 31 inverter) ve bunlari USS seri bus protokolu ile kontrol
edebilirsiniz.

SINAMICS G110

6SL3298-0BA11-0BPO 67




68 04/03
P2012 USS PZD uzunlugu Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir Max: 4
USS telegraminin PZD kismindaki 16-bit kelimelerin sayisini tanimlar.
Bu alanda islem datasi (PZD) surekl | olarak mester ve slave’ler arasinda degisir. USS telegraminin PZD
kismi ana set degeri icin ve inverteri kontrol etmek igin kullanilir.
Uyari Notu:
USS protokolu kullanici tarafindan siarsiile P2012 ve P2013 ile degistirilebilen PZD PKW ‘den
olugsmaktadir.
- USS telegram >
Parameter Process data
STX || LGE || ADR PKW PZD BCC
PKE IND PWE PzD1 PzD2 PzZD3 PzD4
STX  Start of text PKE Parameter ID
LGE Length IND Sub-index
ADR  Address PWE  Parameter value
PKW  Parameter ID value
PZD Process data
BCC  Block check character
PZD kontrol kelimesi,ayar degeri, durum bilgisi ve aktiiel degeleri transfer eder.USS telegramindaki PZD
kelimelerinin sayisi P2012 parametresi ile belirlenir. The number of PZD-words in a USS-telegram are
determined by parameter P2012
a) kontrol kelimesi ve ana set deg@eri veya
b) durum kelimesi ve aktuel deger.
P2012= 4 oldugunda ilave kontrol kelimesi 4. PZD kelmesi olarak transfer edilir. (varsayilan ayar).
STW HSW
ZSW HIW STW2
PZD1 PzD2 PzZD3 PzZD4
+—— P2012 ——— >
STW  Control word HSW  Main setpoint
ZSW  Status word HIW Main actual value
PzD Process data
Parameter List SINAMICS G110
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P2013 USS PKW uzunlugu Min: 0 Seviye
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 127 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir ~ Max: 127
USS telegraminin PKW kismindaki 16-bit kelimelerin sayisini tanimlar. PKW alani degistirilebilir. Belirli
ihtiyag Uzerine 3 kelime-4 keilme veya degisken kelime uzunluklari parametrize edilebilir. USS telegraminin
PKW kismi farkh herbir parametre degerini okumak ve yazmak icin kullanilir.
Olasi Ayarlar:
0 Kelime yok
3 3 Kelime
4 4 kelime
. 127 Degisken
Ornek:
Data type
U16 (16 Bit) U32 (32 Bit) Float (32 Bit)
P2013 =3 X Parameter access fault | Parameter access fault
P2013 =4 X X X
P2013 =127 X X X
Uyar Notu:

Parameter List

USS protokolu kullanici tarafindan siarsiile P2012 ve P2013 ile degistirilebilen PZD PKW ‘den
olugsmaktadir.

Parametre P2013 USS telegramindaki PKW kelimelerinin sayisini belirler. P2013’G 3’e veya 4’e ayarlamak
PKW kelimelerinin uzunlugunu belirler. (3 = i¢ kelime ve 4 = dort kelime). P2013 127’e ayarlandiginda
uzunluk ,gereken PKW kelimelerine gére otomatik olarak ayarlanir..

P2013 =3 — P2013 ———»
PKE IND PWE
‘1 word o
each 16 Bit

P2013 =4 +—— P2013 ———»

PKE IND PWE
|

PKE Parameter ID
IND Sub-index
PWE Parameter value

Eger sabit PKW uzunlugu segildiyse sadece parametre degeri transfer edilebilir. Endeksli parametrelerin
olmasi durumunda eger garametrelerin tim indislerinin tekbir telegramda transfer edilmesi isteniyorsa
degisken PKW uzunlugunun kullaniimasi gerekmektedir. Sabit PKW uzunlugu segctigimizde énemli olan bu
secim ile transfer yapip yapamayacagimizdir.

P2013 = 3, PKW uzunlugunu sabitler , cok fazla parametre degrine erismeye izin vermez. Parametre hatasi
kabul edilmeyecek ancak invertériin durumunu etkilemeyecek ,belirlenen degerlerin diginda bir deger
kullanildiysa olugur. MM3 seisi eski tip invertorlerin de kullanildigi,paramtrelerin degismedigi uygulamalarda
faydalidir. Bu ayar ile yayinlama modunda galismak mimkin degildir.

P2013 = 4, PKW uzunlugunu sabitler. TUm parmetrelere erisime izin verir , fakat indeksli parametrelerin bir
defada sadece bir indeksi okunabilir. Tek kelimeli degerler igin kelime sirasi 3 ,4 ve 127 ayarlari igin
degisiktir. Bkz agagidaki 6rnek.

P2013 = 127, En faydali ayardir. PKW cevap uzunlugu biligi ihtiyaci miktarina bagli olarak degisir.Bu ayar
ile tek bir telegram icinde hata bilgisi ve parametrelerin tim indisleri okunabilir.

Ornek:
PO700 degeri 5 olsun (0700 = 2BC (hex))
P2013=3 P2013=4 P2013 =127
Master — SINAMICS | 22BC 0000 0005 22BC 0000 0000 0005 | 22BC 0000 0005 0000
SINAMICS - Master | 12BC 0000 0005 12BC 0000 0000 0005 | 12BC 0000 0005

SINAMICS G110

6SL3298-0BA11-0BPO 69




70 04/03
P2014 USS telegrami bekleme siiresi Min: 0 Seviye
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: mili sn. Def: 0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Hemen Hizli dev.al. Hayir  Max: 65535
USS kanallarindan higbir telegram alinmadiginda, sonunda hata (FO070) Uretilecek olan bekleme suresini
T _off tanimlar.
Uyar Notu:
Varsayilan olarak (bu sure 0’a ayarlanmistir), herhangi bir hata Uretiimez (bekgi kopegi etkin degil).
r2018[4] CO: USS baglantisindan PZD Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
COM (Ustindeki USS baglantisi Uizerinden alinan proses verisini géruntiler.
---------- r2036
I
o
i : »[12037 )
PzD4 PzD3 PzD2 PzD1 i
STW2 HSW STWA1 i
- P2012 > i
- |
i STX Start of text
i LGE Length
i ADR Address
BCC Procr:}gsD data Pal:alfnv:ter ADR|fLGE [} STX : E?gv Efgigﬁtzyg o
i BCC Block check character
i STW Control word
- USS telegram » ,  HSW Main setpoint
!
USS on COM link ::: PZD mapping to parameter r2018
Indeks:
r2018[0] : Alinan kelime 0
r2018[1] : Alinan kelime 1
r2018[2] : Alinan kelime 2
r2018[3] : Alinan kelime 3
Not:
Kontrol kelimeleri bit parametreleri r2036 ve r2037 olarak géruntilenebilir.
r2024 Hatasiz USS telegramlari Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Alinan hatasiz USS telegramlarinin sayisini gérintiler.
r2025 Reddedilen USS telegramlari Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Reddedilen USS telegramlarinin sayisini gorintuler.
r2026 USS karakteri frame hatasi Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
USS karakteri frame hatalarinin sayisini gérintiler.
r2027 USS overrun hatasi Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Overrun hatali USS telegramlarinin sayisini gorintiiler.
r2028 USS parite hatasi Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
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Parite hatali USS telegramlarinin sayisini gérintler.
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r2029 USS basglangici tanimli degil Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Tanimlanmamis baslangigli USS telegramlarinin sayisini gérintiler.
r2030 USS BCC hatasi Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
BCC hatali USS telegramlarinin sayisini gérintiler.
r2031 USS uzunluk hatasi Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Yanls uzunluga sahip USS telegramlarinin sayisini gérintiler.
r2036 BO: USS kontrol kelimesi 1 Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
USS baglantisindan 1. kontrol kelimesini géruntiler (USS icindeki 1. kelime).
Bitfields:
Bit0O0 ON/OFF1 0 HAYIR 1 EVET
BitO1 OFF2: Elektriksel duru s 0 EVET 1 HAYIR
Bit02 OFF3: Hizli duru s 0 EVET 1 HAYIR
Bit03 Palsler devrede 0 HAYIR 1 EVET
Bit0O4 RFG devree 0 HAYIR 1 EVET
Bit05 RFG start 0 HAYIR 1 EVET
Bit06 Set de geri devrede 0 HAYIR 1 EVET
Bit0O7 Hata resetleme 0 HAYIR 1 EVET
Bit08 JOG sa ga 0 HAYIR 1 EVET
Bit09 JOG sola 0 HAYIR 1 EVET
Bitl0 PLC’'den kontrol 0 HAYIR 1 EVET
Bitll Ters yon 0 HAYIR 1 EVET
Bit1l3 Motor potansiyometre MOP yukari 0 HAYIR 1 EVET
Bitl4 Motor potansiyometre MOP a sagl 0 HAYIR 1 EVET
Bitl5 Yerel / Uzaktan kumanda 0 HAYIR 1 EVET
Bagimlihk:
Bakiniz parametre P2012
Not:

Egder USS kumanda kaynagi olarak segildiyse (bkz. PO700) kontrol kelimesi r0054’U ayarlar.

Yerel/uzaktan kumanda bit'ini etkinlestirmek icin parametre P0810’u ayarlamalyiz.
Detaylar:
Yedi segmentli ekran, bu kitabin “Sistem Parametrelerine Giris” béliminde aciklanmaktadir.

r2037

BO: USS’den kontrol kelimesi 2 Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
USS baglantisindan 2. kontrol kelimesini goruntuler (USS igindeki 4. kelime)
Bit Alanlari:
Bit0O Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR 1 EVET
Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR 1 EVET
Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR 1 EVET
Bit09 DC fren devrede 0 HAYIR 1 EVET
Bit13 Harici hata 1 0 EVET 1 HAYIR
Bagimlnk:
Bakiniz parametre P2012
Note:
Eger USS kumanda kaynagi olarak segildiyse (bkz. PO700) kontrol kelimesi r0055'i ayarlar.
USS Ulzerinden harici hatayi devreye almak igin (r2037 Bit 13) parametreler asagdi sekslde ayarlanmalidir:
P2012=4
P2106 = 1
Detaylar:

Yedi segmentli ekran, bu kitabin “Sistem Parametrelerine Giris” béliminde agiklanmaktadir.
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P2106 USS iizerinden harici hata Min: 0 Seviye
CStat: CuUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Onay sonrasi Hizli Dev. Al.: Hayir Max: 1
USS baglantisindan harici hata (r2037 Bit13)
Olasi Ayarlar:
0 Devrede degil
1 Devrede
Bagimhhk:
PZD uzunlugu 3 ten buylk oldugunda (P2012 > 3) USS baglantisinda harici hata .
Not:
Harici hata kaynagi dijital girsden yada USS baglantisindan olabilir.
r2110[4]  ikaz numarasi Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: ALARMS Max: -
ikaz bilgisini gériintiiler.
Maksimum 2 aktif (O ve 1 no.lu indeksler ) ve 2 gegmise donuk ikaz (2 ve 3 no.lu indeksler) goruntilenebilir.
Indeks:
r2110[0] : Son ikazlar --, ikaz 1
r2110[1] : Son ikazlar --, ikaz 2
r2110[2] : Son ikazlar -1, ikaz 3
r2110[3] : Son ikazlar -1, ikaz 4
Not:
Bir ikaz aktif duruma geldiginde operatdr panelin ekrani yanip sénecektir. Bu durumda LED ikaz durumunu
g6stermektedir.
Uyar Notu:
0 ve 1 no.lu indeksler hafizada tutulmamaktadir.
r2114[2] Calisma zamani sayicisi Min: - Seviye
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: ALARMS Max: -
Calisma zamani sayicisini gortntuler. Bu slre, suricuye enerji verildiginden itibaren gegen toplam suredir.
Enerji kesildiginde bu deger saklanir ve tekrar verildiginde sayici saklanan bu degder Uzerine tekrar saymaya
baslar.
Calisma zamani sayicisi r2114 asadidaki sekilde hesaplanacaktir:
r2114[0] * 65536 + r2114[1]= saniye cinsinden ¢alisma zamani. Bunun anlami r2114[0] gunleri gbstermez.
Index:
r2114[0] : Sistem Zamani, Saniyeler, Yukari Kelime
. r2114[1] : Sistem Zamani, Saniyeler, Asagi Kelime
Ornek:

72

Eger r2114[0] = 1 ve r2114[1] = 20864 ise
1* 65536 + 20864 = 86400 saniye yani bir giin elde edilir.
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P2167 Kapanma frekansi f_off Min:  0.00 Seviye
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 1.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Hemen Cab.Dev.Al. No Max: 10.00
[f_act| > P2167 (f_off) izleme fonsiyonunun esik degerini belirler.
P2167 asagidaki fonksiyonlar etkiler:
Eger aktlel frekans bu esik degerini altina diismus ve zaman gecikmesi de asilmis ise durum kelimesi 2'nin 1. biti
(r0053) resetler .
Eger OFF1 veya OFF3 uygulandi ve bit 1 reset ise invertor palsleri devreden gikarir (OFF2).
A
ON
OFF1/OFF3 >t
I ZZ OFF1/OFF3
A fact
P2167
\ > t
|f_act| > P2167
A
r0053 1
Bit 01 o >t
— - — ——— —p .
10 ms 10 ms 10 ms
OFF2
Inactive
Active >t
P3900 Hizl devreye almanin sonlandiriimasi Min: 0 Seviye
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: QUICK Aktif: Onay sonrasi Hizh dev al.: Evet Max: 3

Motorun en iyi sekilde ¢alismasini saglamak icin gerekli olan hesaplamalari yapar.

Hesaplamalarin tamamlanmasindan sonra, P3900 ve P0010 (devreye alma igin parametre gruplari)
otomatik olarak orijinal degerleri olan 0’a resetlenir.

Olasi ayarlar:

0 Hizli devreye alma aktif degil

1 Hizli devreye almayi fabrika degerleri ile baglat

2 Hizli devreye almayi baslat

3 Hizli devreye almayi yalnizca motor verileri igin baslat
Bagimhlik:

Yalnizca P0010 = 1 oldugunda degistirilebilir (hizli devreye alma)

Not:

Parameter List

P3900 =1:

1 degeri segildiginde, yalnizca devreye alma menisiinden “Hizli Devreye Alma” girilen ayarlar
saklanmakta; I/O degerlerini de igeren diger tim parametreler kaybolmaktadir. Motor hesaplamalari da
ayrica yapilmaktadir.

P3900=2:

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

P3900 =3:

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

Hizli devreye almanin sonu, gesitli motor parametrelerini hesaplar ve P2000 (referans frekansi) dahil olmak
Uzere parametrelerin 6nceki degerlerinin Ustline kaydeder).

SINAMICS G110
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2.1

F0001

F0002

F0003

Hatalar ve Alarmlar

Hata mesajlan

Bir hata olustugunda invertér durur ve invertér ekraninda bir hata kodu belirir.

NOT
Hata kodunu resetlemek icin asagidaki Gi¢ metoddan biri kullanilabilir :

1. Cihazi tekrar enerjilendirin
2. BOP uzerindeki FN tusuna basin
3. 3. Dijijtal girisi kullanin (varsayilan deger)

Hata mesajlari kendi kod numaralari altinda parametre r0947 iginde saklanir (6rn.
F0003 = 3). Eklenen hata degeri parametre r09492dan gorulebilir. Eger hatanin
numarasi yoksa 0 degeri gozukdar.

Asirt Akim STOP I

Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep
Motor guicti (P0307) inverter glictine (r0206) uygun degil
Motor kablosunda kisa devre
Topraklama hatasi
Teshis & Coziim
Asagidakileri kontrol edin:

Motor guicli (P0307) inverter gictine (r0206) uygun olmalidir.

Kablo uzunlugu sinirlar agilmamalidir.

Motor kablosu ve motorda kisa devre veya topraklama hatasi olmamalidir.

Motor parametreleri kullanilan motora uygun olmahdir.

Motorun rahatga calismasi engelleyecek herhangi bir sey yapilmamali ya da motor asir yiklenmemelidir.

Kalkis rampa siresini artirin
Giglendirme seviyesini azaltin

Asin Gerilim STOP Il

Cikis
Hata bellegini resetle / Durus
Sebep
Sebeke gerilimi gok yliksek
Motor re-jeneratif modda

NOT
Re-jeneratif moda hizli durus rampalari veya aktif yikin motoru sirdigu durumlar sebep olur.

Teshis & Coziim
Asagidakileri kontrol edin:
Besleme gerilimi (P0210) inverter plakasinin Gizerinde yazan sinirlar iginde kalmalidir.
DC-bara gerilim kontroloru aktif hale getirilmeli (P1240) ve dogru bir sekilde parametrelendirilmelidir.
Durus rampa suresi (P1121) yukin ataletine uygun olmalidir.
Gerekli fren glcu belirlenmis sinirlar icinde olmalidir.

NOT:
Yiksek ataletli yiklerde daha uzun rampa sireleri gerekmektedir.

Diisuik gerilim STOP I

Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep
Ana besleme yetersiz.
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Belirtilen sinirlar diginda sok yuk.
Teshis & Coziim
Sebeke gerilimini kontrol edin.
F0004 Invertor Asin Sicaklik STOP I
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus
sebep
Invertdr Asir yuklu
Havalandirma yetersiz
Pals frekansi ¢ok ylksek
Cevre sicakligi ¢ok yuksek
Teshis & Coziim
Asagidakileri kontrol edin:
Yuk veya yuk gevrimi gok mu fazla?
Motor gicu (P0307) ile invertor glicti(r0206) uyusuyormu ?
Pals frekans degeri varsayilan degere set edilmeli
Cevre sicaklhigl gok mu fazla ?
F0005 Invertér I°T STOP II
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus
Sebep
Inverter asir yuklenmis.
Kullanim orani gok yiiksek.
Motor giict (P0307) inverterin gui¢ kapasitesini ( r0206) asiyor.).
Teshis & Coziim
Asagidakileri kontrol edin:
Yuk kullanim orani belirtilen sinirlar iginde kalmaldir.
Motor gicu (P0307) inverter guiciine (r0206) uygun olmalidir
F0011 Motor Asin Sicaklik I’T STOP I
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus
Sebep
Motor asin yukli
Teshis & Coziim
Asagidakileri kontrol edin:
Yuk veya yuk gevrimi gok mu ylksek ?
Motor 1sil zaman sabiti (P0611) dogru girilmis olmali
Motor It uyari seviyesi (P0614) uygun olmali
F0051 Parameter EEPROM Fault STOP I
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus
Sebep
Silinmeyen parametreleri kaydederken okuma ya da yazma hatasi.
Teshis & Coziim
Fabrika Reset ve yeniden parametrelendirme
Sdiriclyu degistirin
F0052 Giic¢ Kati Hatasi STOP I
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus
Sebep
Gug kati bilgisi okuma hatasi veya gecersiz data.
Teshis & Coziim
Sdiriclyu degistirin
Parameter List SINAMICS G110
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F0055

F0056

F0057

F0058

F0060

F0072

F0085

F0100

BOP-EEPROM Hatasi

Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep

BOP den EEPROM’a parametre klonlanirken kalici parametrelerin okuma ve yazma hatasi.

Teshis & Coziim
Cihaza reset atilmasi ve yeniden parametrizasyon
BOP’un degistiriimesi

BOP yerine oturmadi

Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep
BOP yerine oturtulmadan parametre klonlamaya ¢alisiimasi.

Teshis & Coziim
BOP’u yerine oturtun ve tekrar deneyin.

BOP hatasi

Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep
Hafizasi bos BOP ile klonlama yapmak.
Gegersiz BOP ile klonlama yapmak.

Teshis & Coziim
BOP’a yukleme yapin veya BOP’u degistirin

BOP igerigi uygun degil
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep
Baska tip bir surticide olusturulsmus data ile parametre klonlamaya calismak.

Teshis & Coziim
BOP’e ayn tip bir strlictiden yukleme yapin.

Asic Timeout

Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep
Dahili iletisim hatasi

Teshis & Coziim
Hata devam ederse invertori degistir.
Servis departmani ile temasa ge¢

USS Ayar degeri hatasi
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep
Telegram bekleme siiresince USS’den herhangi bir set degeri degeri gelmiyor

Teshis & Coziim
USS master’l kontrol edin.

Harici Hata
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep
Terminal giriglerinden tetiklenen harici hata.

Teshis & Coziim
Hata tetikleyici terminal girigini devredisi birakin.

Watchdog Reset

Cikis
Hata bellegini resetle / Durus

Sebep
Yazilim hatasi
Teshis & Coziim
Servis departmani ile temasa geg¢
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F0101 Stack Overflow STOP I
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus
Sebep
Yazilim hatasi veya Islemci arizasi
Teshis & Coziim
Kendi kendini test rutinini calistir.
F0450 BIST Testi arizasi STOP I
Cikis
Hata bellegini resetle / Durus
Sebep
Hata degeri r0949 = 1: Bazi gug kati testleri basarisiz oldu
Hata degeri r0949 = 2: Bazi kontrol karti testleri basarisiz oldu
Hata degeri r0949 = 4: Baz iglevsel testler basarisiz oldu
Hata degeri r0949 = 8: Baz giris/gikis testleri basarisiz oldu.
Hata degeri r0949 = 16: Agilis sirasinda dahili RAM arizasi
Teshis & Coziim
Sdricl galisabilir ancak bazi 6zellikler calismayacaktir.
Siriclyu degistirin.
Parameter List SINAMICS G110
78 6SL3298-0BA11-0BPO



04/03

79

2.2

A0501

A0502

A0503

A0505

A0511

A0600

Alarm Mesajlari

Alarm mesajlari kendi kod numaralari ile r2110 parametresinde saklanir. (6rn. A0503
= 503) oradan okunabilir.

NOT

> Alarm mesajlari ,alarm durumu oldugu muddet ile gorintilenir. Eger alarm durumu
kalmaz ise alarm mesaji kaybolur.

> Alarm mesajlarini durdurmak mimkun degildir.

Akim Siniri

Sebep
Motor guicti (P0307) inverter glictine (r0206) uygun degil
Motor kablosunda kisa devre
Topraklama hatasi
Teshis & Coziim
Asagidakileri kontrol edin:

Motor guicti (P0307) inverter glictine (r0206) uygun olmalidir.

Kablo uzunlugu sinirlari agilmamalidir.

Motor kablosu ve motorda kisa devre veya topraklama hatasi olmamalidir.

Motor parametreleri kullanilan motora uygun olmalidir.

Motorun rahatga calismasi engelleyecek herhangi bir sey yapilmamali ya da motor asir yiklenmemelidir.

Kalkis rampa siresini artirin
Guglendirme seviyesini azaltin

Asin Gerilim Sinin

Sebep
Asiri gerilim sinirina erisildi. Bu ikaz eger Vdc kontrolori devrede degilse (P1240 = 0) durus rampasi
esnasinda olusabilir.

Teshis & Coziim
Eger bu ikaz surekli olarak ekranda gosteriliyorsa surtici giris gerilimini kontrol edin.

Diisiik Gerilim Sinin

Sebep

Enerji kesilmis

Enerji ve sirasi ile DC bara gerilimi belirlenen gerilim sinirinin (r0026) altina dismus.
Teshis & Coziim

Giris gerilimini kontrol edin.

Invertor 12T

Sebep

ikaz seviyesi asildi, eger parametrelendi ise akim azaltilacak. (P0610 = 1)
Teshis & Coziim

Yik c¢evriminin belirlenen sinirlar dahilinde oldugunun kontrol edilmesi.

Motor Asiri Sicakhik I°T

Sebep
Motor asiri yuklu.
Yik gevrimi gok yuksek.
Teshis & Coziim
Asagidakileri kontrol edin:
P0611 (motor I’t zaman sabiti) uygun degere ayarlanmali
P0614 (Motor I?t asir yiik ikaz seviyesi) uygun seviyeye ayarlanmali

RTOS Overrun ikazi

Sebep
Dahili zaman dilimi hatasi
Teshis & Coziim
Servis departmani ile temasa ge¢
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A0910 Vdc-max kontrolori etkin degil
Sebep
Eger giris gerlimi kalici olarak yiksek ise.
Eger motor rejeneatif moda gegmesine sebep olacak aktif bir yik tarafindan siriliyor ise
Atalet momenti ylksek yuklerin durus rampasi esnasinda.
Teshis & Coziim
Asagidakileri kontrol edin:
Giris gerilimi belirlenen sinirlar iginde olmal.
Yk, slrlciye uygun olmali.
A0911 Vdc-max Kontrolorii etkin
Sebep
Vdc max kontrolori etkin; dyleki DC bara gerilimini sinirlar dahilinde tutmak igin durus rampasi siresi
altilacak.
Teshis & Coziim
Asagidakileri kontrol edin:
Girig gerlimi cihaz plakasinda belirtilen sinirlar iginde olmal.
Durus rampasi zamani (P1121) yikin ataletine uygun olmali.
NOT:
Yuksek ataletli yikler uzun durus rampa surelerine ihtiyag¢ duyar.
A0923 Saga ve sola Jog diigmesinin her ikisine birden basiimig

80

Sebep

Saga ve sola Jog digmesinin her ikisine birden basiimis. Bu RFG ¢ikis frekansini akim degerinde dondurur.
Teshis & Coziim

Jog duigmelerinin ikisine birden ayni anda basmayin.

Parameter List SINAMICS G110
6SL.3298-0BA11-0BP0O



04/03

81

3.1

AC
AD
ADC
ADR
AFM
AG
AIN
AOP
AOUT
ASP
ASVM

BCC
BCD
BI
BICO
BO
BOP

CB
CCW
CDS
Cl

CM
CMD
CMM
CcO
CO/BO
COM

COM-Link
CT

CT

CuT

CW

DA

DAC

DC

DDS

DIN

DIP
DOUT
DS

EEC
EEPROM

ELCB
EMC
EMF
EMI

Parameter List

Ek

Kisaltmalar Listesi

Alternatif Akim

Analog dijital gevirici
Analog dijital ¢evirici

Adres

ilave frekans modifikasyonu
Otomasyon birimi

Analog giris

Gelistirilmis Operator paneli
Analog cikis

Analog ayar noktasi

Asimetrik Uzay vektor
modyiilasyonu
Blok kontrol harfi

Ikili kodlanmis onluk kod
Binektor giris
Binektor/Konnektor
Binektor Cikis

Temel operatdr paneli
Devreye alma
Haberlesme karti

Saat yénunin aksi
Kumanda bilgi seti
Baglayici giris
Konfigirasyon yonetimi
Komut

Combimaster

Baglayici giris
Konnektor gikis / Binektor Cikis

Ortak ug( NA veya NK klemensine
baglanacak)
Haberlesme baglantisi

Devreye alma,galismaya hazir
Sabir Moment

Dev. alma, ¢alisma, ¢alism. hazir
Saat yénu

Dijital analog gevirici

Dijital analog cevirici

Dogru akim

Sirucu bilgi seti

Dijital giris

DIP svig

Dijital ¢ikis

Sariclt durumu

Avrupa ekonomik toplulugu

Elektriksel silinebilir,
programlanabilir salt okunabilen
bellek

Toprak kagagi devre kesicisi

Elektromenyetik uygunluk
Elektromotor kuvvet ,EMK
Elektromanyetik girisim

SINAMICS G110
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ESB
FAQ
FB
FCC
FCL
FF
FFB
FOC
FSA
GSG
GUI ID
HIW
HSW
HTL
/0
IBN
IGBT
IND
JOG
KIB
LCD
LED
LGE
MHB
MM4
MOP
NC
NO
OPI
PDS
PID

PKE
PKW
PLC
PLI
POT
PPO
PTC
PWE
PWM
PX
PZD
QC
RAM
RCCB
RCD
RFG
RFI
RPM

Esdeger devre

Sikga sorulan sorular
Fonksiyon Blogu

Akisal akim kontrolu

Hizli Akim sinirlama
Sabit Frekans

Serbest Fonksiyon Blogu
Alan yénlendirmeli kontrol
A kasa boyutu

Baslarken Kilavuzu
Kuresel kimlik belirleyici
Ana gercek deger

Ana ayar noktasi

Yiiksek esikli mantik
Giris/Cikis

Devreye Alma

Izole kapil ¢ift kutuplu transistor
indis

Jog

Kinetik tamponlama

Sivi Kristal Gosterge

Isik sagan diod

Uzunluk

Motor freni
MICROMASTER 4. nesil surlcu
Motor Potansiyometre
Normalde kapall
Normalde agik

isletme Talimatlari

Gug¢ slricl sistemi

PID kontroli (oransal, integral,
tirev)
Parametre Kimligi

Parametre Kimlik degeri
Programlanabilir Lojik kontrolor
Parametre Listesi
Potansiyometre

Parametre islemli bilgi objesi
Pozitif Sicaklik katsayisi
Parametre degeri

Darbe genlik modulasyonu
Yuksek gii¢

islem bilgisi

Hizli devreye alma

Rastsal erisimli bellek

Artik akimi devre kesicisi
Artik akim diizenegi

Rampa fonksiyonu Ureteci
Radyo frekans girigimi
Devir/dakika
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SCL
SDP
SLvVC
STW
STX
SVM

82

Olgekleme

Durum gdsterge paneli
Sensorsuz vektor kontrol
Kontrol kelimesi

Yazi baslangici

Uzay vektdr modiilasyonu

TTL
usS
VC

VT
ZSW
ZUSW

Transistor-transistor lojik
Evrensel seri arayiiz
Vektor kontrol

Degisken Moment
Durum kelimesi

ilave ayar noktasi
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