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MICROMASTER 440 Dékimantasyonu

Baglarken Kilavuzu ..“.'."'!"’.. Lo .
i

SDP ve BOP ile hizli devreye alma igin.

isletme Talimatlari

MICROMASTER440'in, kurulumu, devreye alinmasi,
kontrol modlari, sistem parametrelerinin yapisi, ariza
bulma, teknik ézellikleri opsiyonel driinleri hakkinda gl

bilgi verir.

Parametre Listesi

Parametre listesi tim parametrelerin islevsel siraya
gore yapilandiriimis sekilde ve ayrintili olarak |
aciklamalarini icermektedir. Parametre listesi ayrica i
fonksiyon planlarini da igerir. [

Kataloglar

Kataloglarda uygun inverter segimi yapabilmek igin
gereken bilginin yanisira filtreler, sok bobinleri,
operatoér panelleri ve iletisim segenekleri hakkinda
bilgiler bulunabilir.
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Uyan

isletme Talimatlarinda yer alan tiim Tanimlar ve Uyarilari dikkate aliniz. isletme Talimatlarini cihaz ile
birlikte verilen CD’de bulabilirsiniz. Bu CD’nin kaybolmasi durumunda size en yakin Siemens satis
ofisine 6SE6400-5FA00-1AGOO siparis numarasi ile siparis edebilirsiniz.

Asagidaki Internet adresinden daha detayl bilgi temin
edilebilir:
http://www.siemens.de/micromaster

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

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

© Siemens AG 2000. Bitiin haklari sakhdir.

MICROMASTER® Siemens’in ticari kaydi bulunan bir
markasidir.

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

Bu dokiimanda yer alan konularin, anlatilan donanim ve
yazilima uygunlugu tarafimizdan kontrol edilmistir. Buna
karsin yine de bazi farkliliklarin bulunmasi séz konusudur ve
bunlarin birbirinin tam anlamiyla benzeri olduguna dair higbir
garanti verilemez. Bu dokiimanda yer alan konular dizenli
olarak g6zden gegcirilmekte ve gerekli degisiklikler bir sonraki
yayina ilave edilmektedir. Sistemi gelistirmeye yonelik
teklifleriniz tarafimizdan memnuniyetle kabul edilir.

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

Onceden haber vermeksizin dokiimanda degisiklik yapilmasi
mimkuinddr.

Siparis Numarasi: 6SE6400-5BB00-0BPO
Almanya’da basilmistir
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MICROMASTER 440
Parametreleri

Bu parametre listesi yalnizca MICROMASTER 410’un kullanim kilavuzu ile birlikte
kullanilmahdir. Kilavuzlarin igerisinde yer alan Uyari, Dikkat, Notlar gibi béliimlere
Iitfen gerekli 6zeni gosteriniz.
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Parametreler

1.1 MICROMASTER 440 Sistem Parametrelerine Girig
Parametre tanimlarinin gosterilis sekli asagidaki gibidir.
1 Par no. 2 Parametre adi 9 Min: 12 Sev.:
[index] 3 CStat: 5 Datatipi 7 Birim: 10 Def: 2
4 P-Grubu: 6 aktif: 8 Hiz.Dev.Al.: 11 Max:
13 Tanim:
1. Parameter number

ilgili parametre numarasini gésterir. Kullanilan numaralar 0000-9999
araligindaki 4 basamakli numaralardir. Basinda “r” bulunan numaralar
parametrenin, belirli bir degeri gdsteren ancak bu parametre lzerinden farkli bir
deger girilerek degistirilemeyen “salt-okunur” bir parametre oldugunu goésterir
(bu durumlarda parametre taniminin baslik kismindaki “Birim”, “Min”, “Ref” ve
“Max” bolimlerinde gizgi “-“ isareti belirtiimistir).

Diger tim parametreler “P” ile baslamaktadir. Bu parametrelerin degerleri baslik
bdliminde belirtiimis olan “Min” ve “Max” aralidi i¢erisinde degistirilebilir.

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

. Parametre adi

ilgili parametrenin adini gésterir. Bazi parametre adlari asagidaki kisaltiimis 6n
ekleri icermektedir : Bl, BO, Cl ve CO:
Bu kisaltmalarin anlamlari asagidaki gibidir:

Bl = Binektor girisi, 6rn. parametre bir dijital sinyalin
O kaynagini seger
BO = Binektor ¢ikisi, 6rn. parametre bir dijital sinyal gibi
baglar
Cl = Konnektdr girisi, 6rn. parametre bir analog sinyalin
(9999 kaynagini seger
CoO = Konnektor gikisi, orn. parametre bir analog sinyal gibi
baglar
CO/BO = Konnektdr/Binektdr ¢ikisi, 6rn. parametre bir analog
sinyal ve/veya bir dijital sinyal gibi baglar

BiCo’yu kullanabilmek i¢in tim parametre listesine erismeniz gerekmektedir. Bu
kullanim seviyesinde, BiCo islevselligi dahil olmak Uzere pek ¢ok yeni
parametre ayarlari yapilabilmektedir. BiCo islevselligi, giris ve cikis
fonksiyonlarini ayarlama ve kombine etmenin farkli ve daha esnek bir
yontemidir. Cogu zaman basit, 2. seviye ayarlar ile kullanilabilir.

BiCo sistemi kompleks fonksiyonlarin programlanmasina imkan verir. Girigler
ve c¢ikislar (dijital, analog, seri vb.) (inverter akimi, frekans, analog ¢ikis, roleler
vb.) arasinda mantiksal (boolean) ve matematiksel baglantilar kurulabilir.
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3. CStat
Parametrenin hangi durumda devreye alinabilecegini belirtir. Ug konum séz
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 degistirilebilecedi anlamina gelir
4. P-Grubu
Parametrenin ait oldugu islevsel grubu gosterir.

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

5. Datatipi
Mevcut data tipleri agagidaki tabloda gosterilmigtir.
Notation Meaning
u16 16-bit isaretlenmemis
u32 32-bit isaretlenmemis
116 16-bit tam sayi
132 32-bit tam sayi
Float Floating point (kayan
noktali)
6. Aktif
¢ Hemen, parametre degerlerindeki degisikliklerin girilir giriimez etkili
oldugunu

¢ Onay sonrasl, degisikliklerin operatér panel (OP) tzerinde bulunan “P”
tusuna basiliktan sonra etkili oldugunu

gosterir.

7. Birim
Parametre degerlerinin dlgim birimlerini gdsterir

8. Hizl devreye Alma
Evet veya Hayir olmak Uzere bir parametrenin yalnizca hizli devreye alma
sirasinda mi degistirilip degistirilemeyecegini gésterir, 6rn. PO010 (devreye
almak igin parametre gruplari) 1’e ayarlandidinda (hizl devreye alma).

9. Min
Parametrenin ayarlanabilecedi minimum degeri gdsterir.

10.Def
Varsayilan degeri gdsterir, 6rn. kullanici parametre igin bir deger girmezse
uygulanacak degeri gosterir.

11.Max
Parametrenin ayarlanabilecedi maksimum degeri gosterir.

12.Seviye
Kullanici erigsim seviyesini belirler. Dort tip erisim seviyesi bulunmaktadir:
Standart, Gelismis, Uzman ve Servis. Her bir islevsel gruptaki parametre sayisi
P0003’te (kullanici erisim seviyesi) ayarlanan erigsim seviyesine baghdir.

MICROMASTER 440 Parameter List
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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
olmadidi durumlarda Gzerinde durulmayacaktir.

Tanim:
Diyagram:

Ayarlar:

Ornek:
Bagimhihk:

Parametre fonksiyonunun kisa tanimi.

Uygun durumlarda, karakteristik bir egri GUzerinde parametrelerin etkilerini
gosteren diyagram

Uygulanabilir ayarlarin listesi. Bunlar :

Muhtemel ayarlar, En yaygin ayarlar, Indeks ve Bitalanlar’dir

Belirli bir parametre ayarinin etkilerine iliskin opsiyonel érnek.

Bu parametre ile baglantil olarak yerine getiriimesi gereken sartlar. Ayrica,

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

Uyari / Dikkat / Uyar1 Notu / Not:

Daha fazla ayrinti:

Cihaza zarar verebilecek ya da kisisel yaralanmalara sebep olabilecek
durumlar engellemek igin dikkat edilmesi gereken dnemli bilgiler /
problemleri 6nlemek icin dikkat edilmesi gereken spesifik bilgiler /
Kullaniciya faydali olabilecek bilgiler

Belirli bir parametreyi ilgilendiren daha detayl bilgi kaynaklari.

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

No isim Kullanici Sev. Cstat
P0100 Avrupa / Kuzey Amerika 1 C
P0205 Inverter uygulamasi 3 C
P0300 Motor tipini segcme 2 C
P0304 Nominal motor gerilimi 1 C
P0305 Nominal motor akimi 1 C
P0307 Nominal motor guict 1 C
P0308 Nominal motor cosPhi 2 C
P0309 Nomina motor verimi 2 C
P0310 Nominal motor frekansi 1 C
P0311 Nominal motor devri 1 C
P0320 Motor miknatislanma akimi 3 CT
P0335 Motor sogutmasi 2 CT
P0640 Motor asin yik faktord [%] 2 CuT
P0700 Komut kaynaginin segimi 1 CT
P1000 Frekans set degerinin segimi 1 CT
P1080 Min. devir 1 CUT
P1082 Max. devir 1 CT
P1120 Kalkig suresi 1 CUT
P1121 Durus suresi 1 CUT
P1135 OFF3 durus siresi 2 CuT
P1300 Kontrol modu 2 CT
P1500 Tork set degerinin segimi 2 CT
P1910 Motor bilgileri gésteriminin segilmesi 2 CT
P1960 Devir kontrolii optimizasyonu 3 CT
P3900 Hizli devreye almayi sonlandirma 1 C

P0010=1 secildiginde, PO003 (kullanici erisim seviyesi) erisilecek parametreleri
se¢mek igin kullanilabilir. Bu parametre ayni zamanda hizli devreye alma isleminin
uygulanmasi igin kullanici tanimli bir parametre listesi segimine de imkan verir.
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Hizli devreye alma iglemlerinin sonunda, gerekli tim motor hesaplamalarini
yapmak ve diger tim parametreleri (P0010=1'e dahil edilmemigtir) varsayilan
degerlerine getirmek i¢cin P3900=1 giriniz.

Not
Sadece Hizli devreye Alma modunda gegerlidir.

Fabrika cikis degerlerine getirme (resetleme)
TUm parametreleri resetlemek i¢in asagidaki parametrelere su degerler girilmelidir:
P0010=30.
P0970=1.

Not
Resetleme igleminin tamamlanmasi yaklasik olarak 10 saniye sirmektedir

Yedi-kisimli (seven-segment) ekran
Yedi-kisimh ekranin yapisi asagida gosterildigi gibidir:

N " 15 14 13 12 11 10
Segment Biti

TR
wlpix i

Segment Biti 7 6 5 4 3 2 1 0

©

8

Ekran Uzerindeki ilgili bitlerin anlamlari durum ve kontrol word parametreleri
boliminde agiklanmistir.

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO 10



Issue 04/02 Hata! Stil tanimlanmamis. Hata! Stil tanimlanmamisg.

1.3 Komut ve Siiriicu Datasetleri — Genel Bakis

Komut Datasetleri (CDS)

ParNo Parametre adi ParNo Parametre adi
P0700[3] | Komut kaynaginin segimi P1110[3] | Bl: Neg.frek.set degeri gir.engel.
P0701[3] | 1. dijital girisin fonksiyonu P1113[3] | BI: Ters yone
P0O702[3] | 2. dijital girisin fonksiyonu P1124[3] | Bl: JOG rampa siirelerinin aktif hale
P0703[3] | 3. dijital girisin fonksiyonu getiriimesi
P0704[3] | 4. dijital girisin fonksiyonu P1140([3] | Bl: RFG’nin aktif hale getiriimesi
P0705[3] | 5. dijital girisin fonksiyonu P1141[3] | BI: RFG baslatma
P0706[3] | 6. dijital girisin fonksiyonu P1142[3] SB(_I:‘t Ee':;?iin aktif hale getirilmesi igin
P0707[3] | 7. dijital girigin fonksiyonu P1230[3] | BI- DC frenlemenin akiif hale
PO708[3] | 8. dijital girisin fonksiyonu getirilmesi
PO719[3] | Komut ve frekans set degerinin P1330[3] | Cl: Gerilim set degeri
segimi P1477[3] | BI: Hiz kontrol | kismini aktif etme
P0O731[3] | BI: 1. dijital ¢cikisin fonksiyonu P1478[3] | CI: Hiz kontrol | degeri
P0732[3] | BI: 2. dijital ¢ikisin fonksiyonu P1500[3] | Tork set degerinin segimi
P0733[3] | BI: 3. dijital gikigin fonksiyonu P1501[3] | BI: Tork kontroline degistirme
P0800[3] | Bl: Parameter set 0'in yiklenmesi P1503[3] | CI: Tork set degeri
P0801[3] | Bl: Parameter set 1’in yiiklenmesi P1511[3] | CI: Ilave tork set degeri
P0840[3] | BI: ON/OFFT P1522[3] | Cl: Ust tork siniri
P0842[3] | BI: ON ters/OFF1 P1523[3] | CI: Alt tork sinir
P0844[3] | BI: 1. OFF2 P2103[3] | BI: 1. Hata resetleme
P0845[3] | BI: 2. OFF2 P2104[3] | BI: 2. Hata resetleme
P0848[3] | BI: 1. OFF3 P2106[3] | BI: Harici hata
P0849[3] | BI: 2. OFF3 P2151[3] | CI: Izleme devri set degeri
P0852[3] | BI: Pals akif P2152[3] | CI: Aktiiel izleme devri
P1000[3] | Frekans set degerinin segimi P2200[3] | BI: PID kontrolériin aktif hale
P1020[3] | Bl: Sabit frekans segimi Bit 0 getiriimesi
P1021[3] | Bl: Sabit frekans segimi Bit 1 P2220[3] | Bl: Sabit PID set degeri segim Bit 0
P1022[3] | Bl: Sabit frekans se¢imi Bit 2 P2221[3] | Bl: Sabit PID set degeri segim Bit 1
P1023[3] | Bl: Sabit frekans secimi Bit 3 P2222[3] | Bl: Sabit PID set degeri segim Bit 2
P1026[3] | Bl: Sabit frekans secimi Bit 4 P2223[3] | Bl: Sabit PID set degeri segim Bit 3
P1028[3] | Bl: Sabit frekans se¢imi Bit 5 P2226[3] | Bl: Sabit PID set degeri segim Bit 4
P1035[3] | Bl: MOP’un aktif hale getiriimesi P2228[3] | BI: Sabit PID set degeri se¢im Bit 5
(YUKARI (UP)-komutu) P2235[3] | BI: PID-MOP akiif hale getirme
P1036[3] | BI: MOP'un aktif hale getiriimesi (YUKARI-kmt.)
(ASAGI (DOWN)-komutu) P2236[3] | BI: PID-MOP aktif hale getirme
P1055[3] | Bl: Saga JOG'un aktif hale getirimesi (ASAGI-kmt.)
P1056[3] | Bl: Sola JOG'un aktif hale getiriimesi P2253[3] | Cl: PID set degeri
P1070[3] | Cl: Ana set degeri P2254[3] | Cl: PID kesim kaynagi
P1071[3] | Cl: Ana set degeri dlgeklendirmesi P2264[3] | Cl: PID geri besleme
P1074[3] | BI: ilave set degerinin pasif hale
getiriimesi
P1075[3] | ClI: llave set degeri
P1076[3] | ClI: llave set degeri 6lgeklendirmesi

MICROMASTER 440 Parameter List
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Siricii Datasetleri (DDS)

No. Parametre adi No. Parametre adi

P0005[3] | Ekran segimi r0374[3] | Rotor direnci [%]

r0035[3] | CO: Aktuel motor sicakligi r0376[3] | Nominal rotor direnci [%]
P0291[3] | Inverter korumasi r0377[3] | Toplam kagak reaktansi [%]
P0300[3] | Motor tipinin segimi r0382[3] | Ana reaktans [%]

P0304[3] | Nominal motor gerilimi r0384[3] | Rotor zaman sabiti

P0305[3] | Nominal motor akimi r0386[3] | Toplam kagak zaman sabiti
P0307[3] | Nominal motor guict P0400[3] | Enkoder tipi segimi

P0308[3] | Nominal motor cosPhi P0408[3] | Bir donlsteki enkoder palsleri
P0309[3] | Nominal motor verimi P0491[3] | Devir sinyali kaybindaki reaksiyon
P0310[3] | Nominal motor frekansi P0492[3] | Izin verilen devir farki
P0311[3] | Nominal motor devri P0494[3] | Devir kaybi reaksiyonu gecikmesi
r0313[3] | Motor kutup ciftleri P0500[3] | Teknolojik uygulama
P0314[3] | Motor kutup ¢ift no.su P0530[3] | Pozisyonlama sinyali birimi
P0320[3] | Motor miknatislanma akimi P0531[3] | Birim ¢evrimi

r0330[3] | Nominal motor kaymasi P0601[3] | Motor sicaklik sensoru
r0331[3] | Nominal miknatislanma akimi P0604[3] | Esik motor sicakligi

r0332[3] | Nominal gii¢ faktori P0625[3] | Motor ortam sicakligi
r0333[3] | Nominal motor torku P0626[3] | Stator nlivesi agiri sicaklik
P0335[3] | Motor sogutmasi P0627[3] | Stator sargisinda asin sicaklk
P0340[3] | Motor parametrelerinin hesaplanmasi P0628[3] | Rotor sargisinda asiri sicaklik
P0341[3] | Motor ataleti [kg*m”"2] r0630[3] | CO: Ortam sicakligi

P0342[3] | Toplam/motor atalet orani r0631[3] | CO: Stator demiri sicakhgi
P0344[3] | Motor agirligi r0632[3] | CO: Stator sargisi sicakligi
r0345[3] | Motor baglama stresi r0633[3] | CO: Rotor sargisi sicakligi
P0346[3] | Miknatislanma suresi P0640[3] | Motor asir yuk faktori [%]
P0347[3] | Miknatislanmanin giderilme suresi P1001[3] | Sabit frekans 1

P0350([3] | Stator direnci (fazlar arasi) P1002[3] | Sabit frekans 2

P0352[3] | Kablo direnci P1003[3] | Sabit frekans 3

P0354[3] | Rotor direnci P1004[3] | Sabit frekans 4

P0356[3] | Stator kagak endiiktansi P1005[3] | Sabit frekans 5

P0358[3] | Rotor kagak endiiktansi P1006[3] | Sabit frekans 6

P0360[3] | Ana endlktans P1007[3] | Sabit frekans 7

P0362[3] | Miknatislanma egrisi akisi 1 P1008[3] | Sabit frekans 8

P0363[3] | Miknatislanma egrisi akisi 2 P1009[3] | Sabit frekans 9

P0364[3] | Miknatislanma egrisi akisi 3 P1010[3] | Sabit frekans 10

P0365[3] | Miknatislanma egrisi akisi 4 P1011[3] | Sabit frekans 11

P0366[3] | Miknatislanma egrisi imag 1 P1012[3] | Sabit frekans 12

P0367[3] | Miknatislanma egrisi imag 2 P1013[3] | Sabit frekans 13

P0368[3] | Miknatislanma egrisi imag 3 P1014[3] | Sabit frekans 14

P0369[3] | Miknatislanma egrisi imag 4 P1015[3] | Sabit frekans 15

r0370[3] | Stator direnci [%] P1031[3] | MOP set degeri hafizasi
r0372[3] | Kablo direnci [%] P1040[3] | MOP set degeri

r0373[3] | Nominal stator direnci [%] P1058[3] | Saga JOG frekansi

MICROMASTER 440 Parameter List
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Parametre adi

Programlanabilir V/f volt. koord. 3

FCC baslangig frekansi

Kayma kompanzasyonu

Kayma siniri

Rezonans sénimi kazanci V/f

Imax kontrolori oransal kazanci

Imax kontrolori integral zamani

Imax kontrolori oransal kazanci

Imax kontrolérl integral zamani

Gerilim yumusak yolverme

Hiz kontrol konfiglirasyonu

Aktuel devir igin filtre stresi

Aktlel devir icin filtre slresi (SLVC)

Hiz kontrol kazanci

Hiz kontrol integral zamani

Hiz kontrol kazanci (SLVC)

Hiz kontrol integral zamani (SLVC)

Droop giris kaynagi

Droop olgeklendirmesi

Droop’un aktif hale getiriimesi

Hizlandirma 6n kontrol(
Olgeklendirmesi

Hizlandirma tork kontroli
Olgeklendirmesi

CO: Ust tork siniri

CO: Alt tork siniri

Alt tork siniri élgeklendirmesi

Motor gii¢ sinirlamasi

Rejeneratif gii¢ sinirlamasi

CO: Sabit deger aki set degeri

Dinamik gerilim bosluk payi

Verim optimizasyonu

Ak1 ayari igin yumusatma siresi

Alan zayiflatma kontroll int. zamani

Sdrekli tork giiclendirmesi (SLVC)

Hizlandirma tork guglendirmesi
(SLVC)

Isq ayari igin yumusatma suresi

Akim kontrol kazanci

Akim kontroli int. Zamani

Motor modelinin kontrol kelimesi

Motor model e girme stiresi (SLVC)

Motor modeli hist.-freq. (SLVC)

Feed-fwd-moda gecis T(wait)

Hiz kontrol stabilite T(wait)

No. Parametre adi No.
P1059[3] | Sola JOG frekansi P1325[3]
P1060[3] | JOG kalkis suresi P1333[3]
P1061[3] | JOG durus slresi P1335[3]
P1080[3] | Min. frekans P1336[3]
P1082[3] | Max. frekans P1338[3]
P1091[3] | Atlama frekansi 1 P1340[3]
P1092[3] | Atlama frekansi 2 P1341[3]
P1093[3] | Atlama frekansi 3 P1345[3]
P1094[3] | Atlama frekansi 4 P1346[3]
P1101[3] | Atlama frekansi bant genigligi P1350[3]
P1120[3] | Kalkis sUresi P1400[3]
P1121[3] | Durus slresi P1442[3]
P1130[3] | Kalkis ilk yumusatma siresi P1452[3]
P1131[3] | Kalkis son yumusatma suresi P1460[3]
P1132[3] | Durus ilk yumusatma siresi P1462[3]
P1133[3] | Durus son yumusatma siresi P1470[3]
P1134[3] | Yumusatma tipi P1472[3]
P1135[3] | OFF3 durus slresi P1488[3]
P1202[3] | Motor-akimi: Dénerken baglatma P1489[3]
P1203[3] | Arama hizi: Dénerken baglatma P1492[3]
P1232[3] | DC frenleme akimi P1496[3]
P1233[3] | DC frenleme suresi

P1234[3] | DC frenleme baslangi¢ frekansi P1499[3]
P1236[3] | Bilesik frenleme akimi P1520[3]
P1240[3] | Vdc kontroldriin konfiglirasyonu P1521[3]
P1243[3] | Vdc-max dinamik faktora P1525[3]
P1245[3] | KIB dev.gir.seviyesi P1530[3]
r1246[3] | CO: KIB dev.gir.seviyesi P1531[3]
P1247[3] | KIB dinamik faktori P1570[3]
P1250[3] | Vdc-kontrol6r kazanci P1574(3]
P1251[3] | Vdc-kontrolor integral siresi P1580[3]
P1252[3] | Vdc-kontrolor turev suresi P1582[3]
P1253[3] | Vdc-kontrolor ¢ikis sinirlandirmasi P1596[3]
P1256[3] | KIB reaksiyonu P1610[3]
P1257[3] | KIB frek.siniri P1611[3]
P1300[3] | Kontrol modu

P1310[3] | Surekli gliclendirme P1654[3]
P1311[3] | Hizlandirma guglendirmesi P1715[3]
P1312[3] | Baslatma gliclendirmesi P1717([3]
P1316[3] | Glglendirme sonundaki frekans P1750[3]
P1320[3] | Programlanabilir V/f frek.koord.. 1 P1755[3]
P1321[3] | Programlanabilir V/f volt. koord. 1 P1756[3]
P1322[3] | Programlanabilir V/f frek.koord.. 2 P1758[3]
P1323[3] | Programlanabilir V/f volt. koord. 2 P1759[3]
P1324[3] | Programlanabilir V/f frek.koord. 3 P1764[3]

MICROMASTER 440 Parameter List
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No. Parametre adi No. Parametre adi
P1767[3] | Hiz kontrol Tn (SLVC) P2178[3] | Motor kalkinma gecikme siiresi
P1780[3] | Rs/Rr-adaptasyon kontrol kelimesi P2181[3] | Kayis hatasi bulma modu
P1781[3] | Rs-adaptasyon Tn P2182[3] | Kayis esik frekansi 1
P1786[3] | Xm-adaptasyon Tn P2183[3] | Kayis esik frekansi 2
P1803[3] | Max. modulasyon P2184[3] | Kayis esik frekansi 3
P1820[3] | Cikis fazlarini tersleme P2185[3] | Ust tork esigi 1
P1909[3] | Motor tanimi kontrol kelimesi P2186[3] | Alt tork esigi 1
P2000[3] | Referans frekansi P2187[3] | Ust tork esigi 2
P2001[3] | Referans gerilimi P2188[3] | Alt tork esigi 2
P2002[3] | Referans akimi P2189[3] | Ust tork esigi 3
P2003[3] | Referans torku P2190[3] | Alt tork esigi 3
r2004[3] | Referans giicu P2192[3] | Kayis hatasi igin gecikme suresi
P2150[3] | Histerezis frekansi f_hys P2201[3] | Sabit PID set degeri 1
P2153[3] | Hiz filtresi zaman sabiti P2202[3] | Sabit PID set degeri 2
P2155[3] | Esik frekansi f_1 P2203[3] | Sabit PID set degeri 3
P2156[3] | Esik frekansi f_1 gecikme suresi P2204([3] | Sabit PID set degeri 4
P2157[3] | Esik frekansi f_2 P2205[3] | Sabit PID set degeri 5
P2158[3] | Esik frekansi f_2 gecikme suresi P2206[3] | Sabit PID set degeri 6
P2159[3] | Esik frekansi f_3 P2207[3] | Sabit PID set degeri 7
P2160[3] | Esik frekansi f_3 gecikme suresi P2208[3] | Sabit PID set degeri 8
P2161[3] | Frek. ayar nok. i¢in min. esik seviyesi P2209[3] | Sabit PID set degeri 9
P2162[3] | Asir hiz igin histerezis frekansi P2210[3] | Sabit PID set degeri 10
P2163[3] | zin verilen sapma icin giris frekansi P2211[3] | Sabit PID set degeri 11
P2164[3] | Histerezis frekansi sapmasi P2212[3] | Sabit PID set degeri 12
P2165[3] | Set dederinden sapma tesbiti igin P2213[3] | Sabit PID set degeri 13
gecikms siresi P2214[3] | Sabit PID set degeri 14
P2166[3] ;ﬁi@f tamamland1” sinyali gecikme P2215[3] | Sabit PID set degeri 15
P2167[3] | Kapanma frekans f_off P2231[3] | PID-MOP set degeri hafizasi
P2168[3] | Gecikme siiresi T_off P2240[3] | PID-MOP set degeri
P2170[3] | Esik akimi |_thresh P2480[3] | Pozisyon modu
P2171[3] | Akim gecikme sresi P2481[3] | Disli kutusu giris orani
P2172[3] | DC-bara gerilimi esigi P2482[3] | Disli kutusu ¢ikis orani
P2173[3] | DC-bara gerilimi gecikme siresi P2484[3] | Saft dondis sayisi = 1 Birim
P2174[3] | Tork esigi M_thresh P2487[3] | Pozisyon hatasi trim degeri
P2176[3] | Tork esigi icin gecikme siresi P2488[3] | Mesafe / Devir sayisi
P2177[3] | “Motor bloke” gbsterimi igin gec.sur.
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1.4

Parametre Tanimlari

Note:

4. Seviye Parametreler BOP ya da AOP ile gérintilenememektedir.

r0000 Siiriicii ekrani Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 1
P-Grubu: ALWAYS Max: -
P0005’te tanimlanan kullanici tarafindan segilen degeri géruntler.
Note:
"Fn" tusuna 2 saniye sure ile basilmasi kullanicinin DC bara gerilimi, ¢ikis frekansi, gikis gerilimi ve segilmis
olan r0000 ayarini géruntilemesini saglar (P0005'te agiklanmistir).
r0002 Siiriiciiniin durumu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

Sdricunin o andaki durumunu goriintiler.

Muhtemel Ayarlar:

0 Devreye alma modu (P0010 != 0)

1 Sirtict hazir

2 Sdricu hatasi aktif

3 Sdirlcu ¢alismaya bashyor (DC-bara 6n sariji)

4 Sdrlcu caligiyor

5 Duruyor (durug rampasi)

Bagimhhk:

Konum 3 yalnizca DC bara 6n sarjl esnasinda ve harici beslemeli iletisim karti takili iken gérdlebilir.
P0003 Kullanici erigim seviyesi Min: 0

CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1

P-Grubu: ALWAYS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4

Seviye:

1

Kullanicilarin parametre dizilerine erisim seviyelerini tanimlar. Varsayilan ayarlar (standart) basit
uygulamalarin birgogu igin yeterli olmaktadir.

Muhtemel Ayarlar:

0 Kullanici tanimli parametre listesi — kullanim detaylar i¢in bkz. P0013
1 Standart: En ¢ok kullanilan parametrelere erisimi saglar.
2 Gelismis: Gelismis erigimi saglar 6rn. inverter /O fonksiyonlari.
3 Uzman: Yalnizca uzman seviyesinde kullanim igin.
4 Servis: Yalnizca yetkili servis personelinin kullanimi icin — parola korumal.
P0004 Parametre filtresi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 1
P-Grubu: ALWAYS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 22

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

Muhtemel Ayarlar:

Ornek:

0 Tdm parametreler

2 Inverter

3 Motor

4 Hiz sensori

5 Teknolojik uygulama / birimler
7 Komutlar, dijital /0O

8 ADC ve DAC

10 Set degeri kanali / RFG

12 Surtcu ozellikleri

13 Motor kontroll

20 iletisim

21 Alarmlar / ikazlar / izleme

22 Teknoloji kontrol6ri (6rnek PID)

P0004 = 22 ayari yalnizca PID parametrelerinin gorintilenebilir oldugunu belirtir.

Bagimlihk:

Parametre baslik kisminda “Quick Comm: Evet” ile isaretlenmis olan parametreler sadece P0010 =
devreye Alma) iken ayarlanabilir.

MICROMASTER 440 Parameter List
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P0005[3] Ekran segimi Min: 2 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 21 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000

Indeks:

Parametre r0000 (surticu ekrani) igin ekran gérintusunu seger.

P0005[0] : 1. Stricl veri seti (DDS)
P0005[1] : 2. Siriicl veri seti (DDS)
P0005[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Cok kullanilan ayarlar:

21 Aktuel frekans
25 Cikis gerilimi
26 DC bara gerilimi
27 Cikis akimi

Uyari notu:

Bu ayarlar salt-okunur parametre numaralar ("rxxxx") ile ilgilidir.

Ayrintilar:

Bkz. ilgili "rxxxx" parametre tanimlari.

P0006

Ekran modu Min: 0
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4

Seviye:

r0000 (surucl ekrani) igin ekran modunu tanimlar.

Muhtemel Ayarlar:
0 Hazir konumunda iken set degeri ve ¢ikis frekansini dénisimli olarak ekrana getirir. Calisiyor

konumunda ise ¢ikis frekansini ekrana getirir.

1 Hazir konumunda set degerini ekrana getirir. Calisiyor konumunda ¢ikis frekansini ekrana getirir.

Hazir konumunda P0O005 ve r0020 degerlerini donisumlu olarak ekrana getirir. Calisiyor
konumunda P0005 degerini ekrana getirir.

3 Hazir konumunda r0002 ve r0020 degerlerini donlisumlu olarak ekrana getirir. Calisiyor
konumunda r0002 degerini ekrana getirir
4 Tum konumlarda yalnizca PO005 degerini ekrana getirir
Not:
inverterin calismadigi zaman ekranda “Not Running (galismiyor)” ve “Running (calisiyor)” yazilari
donlsimll olarak gikar.
Fabrika ayarlarinda, set degeri ve aktuel frekans degerleri déntisimlu olarak ekrana gelir.

P0007 Ekran aydinlatmasi gecikme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Ekran aydinlatmasinin operatdr panel Gzerinde herhangi bir tusa basiimadiysa ne kadar stre sonra
kapanacagini belirler .

Deger:

P0007 = 0:
Aydinlatma her zaman agik (fabrika ayari).

P0007 = 1 - 2000:
Aydinlatmanin kapanmasi igin gegecek olan stre.

MICROMASTER 440 Parameter List
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P0010

Devreye alma parametresi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: ALWAYS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 30

Parametreleri, yalnizca belirli bir fonksiyonel gruba ait olanlar segilecek sekilde filtreler.

Muhtemel Ayarlar:

Bagimh

0 Hazir

1 Hizli devreye alma
2 Inverter

29 Yukleme

30 Fabrika ayar

hk:

inverterin calismasi icin 0’a resetleyiniz.

P0003 (kullanici erigim seviyesi) de parametrelere erisimi belirler.

Not:
P0010 =1
Inverter, P0010 = 1 ayari ile gabuk ve kolayca devreye alinabilir. Bu islemden sonra yalnizca énemli
parametreler (6rn.: P0304, P0305, vb.) ekranda goérundr. Bu parametrelerin degerleri sira ile girilmelidir.
Hizli devreye almayi sonlandirma ve i¢ hesaplamanin basi P3900 = 1 — 3 ayari ile yapilmaktadir. Daha
sonra P0010 parametresi otomatik olarak sifira resetlenir.
P0010 =2
Yalnizca servis amaglidir.
P0010 =29
PC programlari tizerinden bir parametre dosyasini transfer etmek igin kullanilir (6rn.: DriveMonitor,
STARTER); P0010 parametresi PC programi tarafindan 29’a ayarlanir. Yukleme bittikten sonra PC
programi PO010 parametresini sifira resetler.
P0010 = 30
Inverterin parametrelerini resetlerken P0010 = 30’a ayarlanmalidir. Parametrelerin resetienmesi P0970 = 1
ayari ile baglatilir. Inverter otomatik olarak tim parametre degerlerini fabrika degerlerine resetler. Parametre
ayarlari ile ilgili sorun yagsiyor ve parametrelendirmeye yeniden baslamak istiyorsaniz bu islem oldukca
faydal olabilir. Fabrika ayarlarina déndurme iglemi yaklasik olarak 60 s. sirmektedir.
Egder P3900 0’a esit degilse (fabrika degeri 0°'dir), bu parametre otomatik olarak 0’a resetlenir.

P0011 Kullanici tanimhi parametre igin kilit (lock) Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535

Details:
Bkz. parametre P0013 (kullanici tanimli parametre)

P0012 Kullanici tanimli parametre i¢in anahtar (key) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535

Details:

Bkz. parametre P0013 (kullanici tanimli parametre).
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P0013[20] Kullanici tanimli parametre Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
Son kullanicinin erigebilecegi sinirli bir parametre seti tanimlar.

Kullanmak igin talimatlar:
1. Adim: P0003 = 3 giriniz (uzman kullanict)
2. Adim: P0013 indekslerine 0-16 gidiniz : (kullanici listesi)
3. Adim: Kullanici tanimli listede gérinmesi gerekli olan parametreleri P0013’teki 0-16 parametrelerine
giriniz.
Asagidaki degerler sabittir ve degistirilemez:
- P0013 indeks 19 = 12 (kullanici tanimh parametre icin anahtar)
- P0013 indeks 18 = 10 (devreye alma parametre filtresi)
- P0013 indeks 17 = 3 (kullanici erisim seviyesi)
4. Adim: Kullanici tanimh parametreyi aktif hale getirmek igin PO003 = 0 yapiniz.
Indeks:
P0013[0] : 1. kullanici parametresi
P0013[1] : 2. kullanici parametresi
P0013[2] : 3. kullanici parametresi
P0013[3] : 4. kullanici parametresi
P0013[4] : 5. kullanici parametresi
P0013[5] : 6. kullanici parametresi
P0013[6] : 7. kullanici parametresi
P0013[7] : 8. kullanici parametresi
P0013[8] : 9. kullanici parametresi
P0013[9] : 10. kullanici parametresi
P0013[10] : 11. kullanici parametresi
P0013[11] : 12. kullanici parametresi
P0013[12] : 13. kullanici parametresi
P0013[13] : 14. kullanici parametresi
P0013[14] : 15. kullanici parametresi
P0013[15] : 16. kullanici parametresi
P0013[16] : 17. kullanici parametresi
P0013[17] : 18. kullanici parametresi
P0013[18] : 19. kullanici parametresi
P0013[19] : 20. kullanici parametresi
Bagimlihk:
Kullanici tanimli parametrenin degistiriimesini engellemek icin nce P0011’i (“lock”) P0012'den (“key”) farkli
bir degere ayarlayiniz. Daha sonra, kullanici tanimli listeyi aktif hale getirmek igin PO003 = 0 yapiniz.
Kilitli ve kullanici tanimli parametre aktif halde iken, kullanici tanimli parametreden ¢ikmanin (ve diger
parametreleri gérmenin) tek yolu P0012yi (“key”) P0011’deki (“lock”) degere getirmektir.
Not:

Tum parametreleri fabrika reset degerlerine dondiirmek icin alternatif olarak, P0010 = 30 (devreye alma

parametre filtresi = fabrika ayari) ve P0970 = 1 (fabrika reset) ayarlarini yapiniz.

P0011 ("lock") ve P0012 ("key") parametrelerinin fabrika ayarlari aynidir.
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P0014[3]

Hafizaya alma modu Min: 0 Seviye:
CStat: uT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: - Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Parametreler igin hafizaya alma modunu belirler ("volatile" (RAM) veya "nonvolatile" (EEPROM)).

Muhtemel Ayarlar:

0 volatile (gegici) - (RAM)
1 nonvolatile (gecici olmayan) - (EEPROM)
Index:
P0014[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
P0014[1] : Seri arayiz BOP baglantisi
P0014[2] : PROFIBUS/CB
Not:
1. BOP kullanildiginda parametreler her zaman EEPROM iginde saklanir.
2. P0014 parametresinin kendisi de EEPROM iginde saklanir.
3. P0O014 parametresi fabrika reset yapildiginda degismez (P0010 = 30 ve P0971 = 1).
4. P0014, DOWNLOAD (yukleme) sirasinda transfer edilebilir (P0010 = 29).
5. Eder "Store request via USS/CB = volatile (RAM) [USS/CB=volatile (RAM) lzerinden hafizaya alma
istegi]" ve "P0014[x] = volatile (RAM)" ise tum parametre degerleri P0971 vasitasi ile gegici olmayan
(nonvolatile) hafizaya transfer edilebilir.
6. Eger “Store request via USS/CB” ve P0014[x] degerleri birbirini tutmuyorsa P14[x] = “store nonvolatile
(EEPROM)” her zaman daha yuksek 6ncelige sahiptir.
Store request via USS/CB P0014[x]’iin degeri Sonug
EEPROM RAM EEPROM
EEPROM EEPROM EEPROM
RAM RAM RAM
RAM EEPROM EEPROM
r0018 Yazilim versiyonu Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 1
P-Grubu: INVERTER Max: -
YUKkIG bulunan yazilimin versiyonunu géruntuler.
r0019 CO/BO: BOP kontrol kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Operato6r panel komutlarinin durumunu goérantiler.
Asagidaki ayarlar, BICO giris parametrelerine baglanirken tus takimi igin “kaynak” kodlar olarak
kullaniimaktadir.
Bitfields:
BitoOO ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 OFF2: Elektriksel durug 0 EVET
1 HAYIR
Bit08 Saga JOG 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Ters yon (set de@eri cevrimi) 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Motor potansiyometresi MOP asagi 0 HAYIR
1 EVET
Not:
Fonksiyonlari panel tuslarina atamak i¢in BICO teknolojisi kullanildiginda, bu parametre ilgili komutun o anki
durumunu gorintiler .
Asagidaki fonksiyonlarin herbiri farkli tuslara baglanabilir:
- ON/OFF1,
- OFF2,
-JOG,
- REVERSE (TERS YON),
- INCREASE (ARTIRMA),
- DECREASE (AZALTMA)
r0020 CO: RFG’den onceki frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Aktuel frekans set deg@erini gérintiler (rampa fonksiyonu uretecinin ¢ikisi).
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r0021 CO: Aktiiel filtre edilmis frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Kayma kompanzasyonu, rezonans sénimi ve frekans sinirlandirmasini haric tutarak aktuel inverter ¢ikis
frekansini (r0024) gosterir.
r0022 Aktiiel filtre edilmis rotor hiz Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: 1/min Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
inverter cikis frekansi [Hz] x 120 / kutup sayis! ‘na gére hesaplanan rotor hizini gésterir.
Note:
Bu hesaplama yike bagli kaymayi hesaba katmaz.
r0024 CO: Aktiiel filtre edilmis ¢ikis frekansi. Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktuel cikis frekansini gosterir (kayma kompanzasyonu, rezonans sénimu ve frekans sinirlamasini kapsar).
r0025 CO: Aktiiel filtre edilmis ¢ikig gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motora uygulanan gerilimi gosterir [rms].
r0026 CO: Aktiiel filtre edilmig DC-bara gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
DC-bara gerilimini gosterir.
r0027 CO: Act. filtered output current Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motor akiminin [A] degerini gésterir [rms].
r0029 CO: Aki lireten akim Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aki Ureten akim bilesenini gosterir.
Aki Ureten akim bileseni, motor parametrelerinden hesaplanan nominal akiya baghdir (P0340 — Motor
parametrelerinin hesaplanmasi).
Bagimlihk:
P1300’deki (kontrol modu) vektor kontrolu segildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
Note:
Nominal devre kadar akisal akim bileseni genellikle sabit kalir. Nominal devrin Gizerinde alan zayiflatmaya
girerek devrin daha fazla artabilmesine olanak verir.
r0030 CO: Tork ureten akim Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Tork Ureten akim bilesenini gosterir.
Tork Ureten akim bileseni hiz regllatori tarafindan verilen tork set degeri degerlerinden hesaplanmaktadir.
Bagimhhk:
P1300’deki (kontrol modu) vektor kontrolu segildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
Not:
Asenkron motorlarda, tork treten akim bileseni igin bir sinir degeri hesaplanmakta olup (izin verilen max.
cikis gerilimi (r0071), motor kagagi ve akim alani zayiflatmasi (r0377) ile birlikte), bu deger motorun
durmasini engeller.
r0031 CO: Aktiiel filtre edilmis tork Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -

Motorun torkunu gdsterir.
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r0032 CO: Aktiiel filtre edilmis gii¢ Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motorun glcunu gosterir.
Bagimlihk:
Bu deder P0100’deki (Avrupa / Kuz.Amerika'da galistirma) degere bagdh olarak [kW] veya [hp] cinsinden
gosterilir.
r0035[3] CO: Aktiiel motor sicakhgi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Olgiilen motor sicakligini gosterir.
Index:
r0035[0] : 1. Sirici veri seti (DDS)
r0035[1] : 2. Surtcu veri seti (DDS)
r0035[2] : 3. Sirtci veri seti (DDS)
r0036 CO: Inverterin asin yikte kullanimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterin, 12t modeli ile hesaplanan asiri yiikte kullanim degerini gésterir.
Aktlel 12t degerinin izin verilen max. 12t degerine orani [%] cinsinden faydalanmayi verir.
inverterin nominal akim degeri asilmadiysa, kullanim 0% olarak gésterilir.
Eger akim P0294 (inverter |12t asin yuk ikazi) esik seviyesini gegerse, A0504 alarmi (inverter asin sicaklik)
uretilir ve inverterin ¢ikis akimi P0290 (inverter asiri yik reaksiyonu) vasitasi ile disaralar.
100 % kullanimin Ustiine ¢ikilirsa, FO005 alarmi (inverter 12T) verilir.
r0037[5] CO: Inverter sicakhgi [°C] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Termal modele gore, dlgulen sogutucu sicakhgini ve IGBT lerin hesaplanan baglanti sicakliklarini gosterir.
Index:
r0037[0] : Olgiilen sogutucu sicakhg
r0037[1] : Cip sicakhgi
r0037[2] : Dogrultucu sicaklidi
r0037[3] : Inverter gevre sicakligi
r0037[4] : Kontrol karti sicakhgi
r0038 CO: Aktiiel gii¢ faktori Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktuel gug faktérinu gosterir.
Bagimhhk:
P1300’deki (kontrol modu) V/f kontroli segildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
r0039 CO: Enerji titkketim olgeri [kWh] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: kWh Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
Ekranin son resetlenmesinden beri (bkz. PO040 — enerji tiketim 6lgerinin resetlenmesi) inverterin kullanmig
oldugu elektrik enerjisini gosterir.
Bagimlihk:
Bu deger
P0040 = 1 oldugunda resetlenir.
P0040 Enerji tiiketim olgerinin resetlenmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
r0039 parametresinin (enerji tiketim 6lgeri) degerini sifira resetler.
Muhtemel Ayarlar:
0 Resetleme yok
1 r0039'u 0’a resetle
Bagimlihk:
“P” ye basilmadikga resetleme yapiimaz.
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r0050 CO: Aktif komut data seti Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

Segili bulunan ve aktif durumdaki komut data setini (CDS) gosterir.
Muhtemel Ayarlar:

0 1. Komut data seti (CDS)

1 2. Komut data seti (CDS)

2 3. Komut data seti (CDS)

Ayrintilar:
Bkz. P0810 parametresi.
r0051[2] CO: Aktif siiriicii veri seti (DDS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2

P-Grubu: COMMANDS Max: -

Segili bulunan ve aktif durumdaki siriicl veri setini gosterir (DDS).
Muhtemel Ayarlar:

0 1. Surticu veri seti (DDS)

1 2. Suricu veri seti (DDS)

2 3. Surtcu veri seti (DDS)
Index:

r0051[0] : Segcilmis olan surtcu veri seti

r0051[1] : Aktif durumdaki suricu veri seti
Ayrintilar:

Bkz. P0820 parametresi.

r0052 CO/BO: 1. durum kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

inverterin birinci aktif durum kelimesini gésterir (bit formatinda) ve inverterin durumunu belirlemek igin

kullanilabilir. Durum kelimesindeki ekran segmentleri, “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Girig*

béliminde gosterilmistir
Bitfields:

Bit0OO Sdricl hazir HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR

Bit01 Sdriicu ¢alismaya hazir
Bit02 Sdricu galigiyor

Bit03 Sdriicu hatas aktif

Bit04 OFF2 aktif

Bit05 OFF3 aktif

Bit06 START engellemesi aktif
Bit07 Sdrucu ikazi aktif

Bit08 Set dederi sapmasi/ akt.deger
Bit09 PZD kontroli

Bit10 Max. frekansa ulagildi
Bit11 ikaz: Motor akim siniri
Bit12 Motor freni aktif

Bit13 Motor asin yuk

Bit14 Motor saga déntyor

Bit15 Inverter asir yuk

N o R o R o S o, SN o, SR o S o SN o S o, S o, SR o S o S o, SR o S o SR
m
<
m
—

Not:
Bit3 (Hata) cikisi dijital ¢ikis Uzerinde cevrilecektir (Dusuk = Hata, Yiksek = Hata yok).
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r0053 CO/BO: 2. durum kelimesi

Datatipi: U16

P-Grubu: COMMANDS

Birim: -

Min:
Def:

Max:

Seviye:

inverterin ikinci durum kelimesini gésterir (bit formatinda).

Bitfields:
Bit00

Bit01
Bit02
Bit03
Bit04
Bit05
Bit06
Bit07
Bit08
Bit09
Bit10
Bit11
Bit14
Bit15

Ayrintilar:

DC freni aktif

f_ger. > P2167 (f_off)

f_ger. > P1080 (f_min)

Ger. akim r0027 >= P2170

f_ger. > P2155 (f_1)

f_ger. <=P2155 (f_1)

f_act>= set degeri

Ger. Vdc r0026 < P2172

Ger. Vdc r0026 > P2172

Rampa bitti

PID ¢ikisi r2294 == P2292 (PID_min)
PID ¢ikigl 12294 == P2291 (PID_max)
Data set 0’1t AOP’den yukle

Data set 1'i AOP’den yiikle

RN o R G o R G o SR o SR G o RN G o SR G o SR G o S G S QY U W o SR G o S G o S O

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

Yedi-kisimli ekranin tanimi igin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Giris” bélimiine
bakiniz.
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r0054 CO/BO: 1. kontrol kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
inverterin birinci kontrol kelimesini gésterir ve hangi komutlarin aktif durumda oldugunu belirlemek icin
kullanilabilir.
Bitfields:
Bit0OO ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 OFF2: Elektriksel durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit02 OFF3: Hizli durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit03 Palsi aktif hale getirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O4 RFG'yi aktif hale getirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 RFG baslatma 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Set degerini aktif hale getirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Hata resetleme 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 Saga JOG 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 Sola JOG 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 PLC’den kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Ters yon (set degeri cevrimi) 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Motor potansiyometresi MOP asagi 0 HAYIR
1 EVET
Bit15 CDS Bit 0 (Local/Remote) 0 HAYIR
1 EVET
Details:
Yedi-segmentli ekranin tanimi igin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Giris” bélimiine
bakiniz.
r0055 CO/BO: 2. kontrol kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
inverterin ilave kontrol kelimesini gosterir ve hangi komutlarin aktif durumda oldugunu belirlemek igin
kullanilabilir.
Bitfields:
BitOO 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
Bit03 Sabit frekans Bit 3 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Sdricu veri seti (DDS) Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 Sdricu veri seti (DDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 PID aktif hale getirildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 DC freni aktif hale getirildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Droop 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Tork kontroli 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR
Bit15 Komut data seti (CDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Details:

Yedi-segmentli ekranin tanimi igin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Giris” bélimiine

bakiniz.
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r0056 CO/BO: Motor kontroliin durumu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motor kontroliin durumunu gésterir (MM420: V/f durumu) ve inverterin durumunu belirlemek igin
kullanilabilir.
Bitfields:
Bit00 ik kontrol tamamlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Motor miknatislik giderme iglemi tamamlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Palslar devrede 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Gerilim softstart (yumusak yolverme) segimi 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Motor uyarimi tamamlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 Kalkis glclendirmesi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Hizlandirma gu¢lendirmesi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Frekans negatif 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 Alan zayiflatmasi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 Volts set degeri sinirlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 Kayma frekansi sinirlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 F_gik > F_max Frek.sinirlandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Cikigta faz ¢evrimi segildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 I-max kontroloru aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Vdc-max kontroloru aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit15 KIB (Vdc-min kontrolli) aktif 0 HAYIR
1 EVET
Details:
Yedi-kisimli ekranin tanimi igin giris bélimune bakiniz.
r0061 CO: Rotor hizi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Enkoder tarafindan saptanan anlik hizi gésterir.
r0062 CO: Frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Vektdr kontroldriiniin hiz set degerini gdsterir.
r0063 CO: Frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Anlik hizi gésterir.
r0064 CO: Frekans kontroloriiniin sapmasi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Hiz kontrolériiniin anlik sapmasini gésterir.

Bu deger, hiz set degeri (r0062) ve anlik hiz degerlerinden hesaplanir (r0063).
Bagimlihk:
P1300’deki (kontrol modu) V/f kontroli segildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.

r0065

CO: Kayma frekansi
Datatipi: Float
P-Grubu: CONTROL

Birim: %

Min:
Def:
Max:

Seviye:

3

Details:

Nominal motor frekansinin [%] si cinsinden motorun kayma frekansini gésterir.

V/f kontrolu igin, ayrica P1335’e (kayma kompanzasyonu) de bakiniz.
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r0066 CO: Cikis frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Anlik ¢ikig frekansini gbsterir.
Note:
Cikis frekansi P1080 (min. frekans) ve P1082’ye (max. frekans) girilmis olan degerlerle sinirlidir.
r0067 CO: Cikig akimi siniri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
inverterin gecerli olan max. gikis akimini gdsterir.
Bu deder P0640 (max. ¢ikis akimi) degeri, nominal degerlerdeki diisme karakteristikleri, motor ve inverter
termal korumalari gibi 6zelliklerden etkilenir.
Bagimlihk:
P0610 (motor 12t sicaklik reaksiyonu), sinira ulasildiginda olusacak reaksiyonu belirler.
Note:
Normal sartlarda akim siniri = nominal motor akimi (P0305) x motor akimi siniri (P0640) dir. Bu deder max.
inverter akim degerine (r0209) esit veya daha kugUktur.
Motor termal model hesabina gére asiri iIsinma durumu olusacaksa, akim siniri disurilebilir.
r0068 CO: Gikis akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motor akiminin [A] filtrelenmemis degerini [rms] gosterir.
Note:

Proses kontrol maksatli kullanim igindir (BOP/AOP Uzerindeki dederi gdstermek igin kullanilan ve
filtrelenmis r0027’nin (¢ikis akimi) tersine).
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r0069[6] CO: Faz akimlari Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Faz akimlarini gosterir.
Index:
r0069[0] : U_fazi
r0069[1] : V_fazi
r0069[2] : W_faz
r0069[3] : Dengelenmis U_fazi
r0069[4] : Dengelenmis V_fazi
r0069[5] : Dengelenmis W_fazi
r0070 CO: Akt. DC-bara gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
DC-bara gerilimini (filtrelenmemis) gosterir.
Note:
Proses kontrol maksatli kullanim igindir (BOP/AOP Uzerindeki dederi gdstermek igin kullanilan ve
filtrelenmis r0026’nin (DC-bara gerilimi) tersine).
r0071 CO: Max. ¢ikis gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Max. ¢ikis gerilimini gosterir.
VA
r0071
Vmax Vmax = f(Vdc'MODmax)
(Inverter)
P0304 Vou
A (Inverter)
(Motor)
~
«
» f
“ Po310
fn
(Motor)
A
P,y
Power
Flux
A
f
(@
p)j ) ) > f
«+«—— Field weakening
Bagimlihk:
Max. ¢ikis gerilimi giris besleme gerilimine baghdir.
r0072 CO: Cikig gerilimi Min: Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Cikis gerilimini gosterir.
r0074 CO: Modiilasyon Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -

Modiilasyon indeksini gosterir.

Modiilasyon indeksi, inverter faz giris gerilimindeki ana bilesenin buykligi ve DC-bara gerilim degerinin

yarisi arasindaki oran olarak tanimlanir.
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r0075 CO: Akim set degeri Isd Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aki Ureten akim bileseninin set degerini gosterir.
Bagimhhk:
P1300’deki (kontrol modu) V/f kontrolu segildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
r0076 CO: Akim Isd Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Ak Ureten akim bilesenini gosterir.
Bagimlihk:
P1300’deki (kontrol modu) V/f kontroli segildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
r0077 CO: Akim set degeri Isq Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Tork Ureten akim bileseninin set degerini gosterir.
Bagimhhk:
P1300’deki (kontrol modu) V/f kontroli segildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
r0078 CO: Akim Isq Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Tork Ureten akim bilesenini gosterir.
r0079 CO: Tork set degeri (toplam) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Toplam tork set degerini gOsterir.
Bagimhhk:
P1300’deki (kontrol modu) V/f kontrolu segildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
r0080 CO: Tork Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Anlik tork degerini gosterir.
r0084 CO: Hava boslugu akisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hava boslugu akisini nominal motor akisinin [%] si olarak gosterir.
r0086 CO: Aktif akim Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktif (gercek) motor akimini gdsterir.
Bagimhhk:
P1300’deki (kontrol modu) V/f kontrolu segildiginde etkilidir; aksi takdirde ekran sifir degerini gosterir.
r0090 CO: Rotor agisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: ° Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -

Rotorun o anki agisini gosterir. Bu fonksiyon tek giris kanalli enkoderlerde bulunmamaktadir.
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P0095[10] CI: PZD sinyallerinin gosterilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
PZD sinyalleri igin ekran kaynagini secer.
Index:
P0095[0] : 1. PZD sinyali
P0095[1] : 2. PZD sinyali
P0095[2] : 3. PZD sinyali
P0095[3] : 4. PZD sinyali
P0095[4] : 5. PZD sinyali
P0095[5] : 6. PZD sinyali
P0095[6] : 7.PZD sinyali
P0095[7] : 8. PZD sinyali
P0095[8] : 9. PZD sinyali
P0095[9] : 10. PZD sinyali
r0096[10] PZD sinyalleri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
PZD sinyallerini [%] olarak gdsterir.
Index:
r0096[0] : 1.PZD sinyali
r0096[1] : 2. PZD sinyali
r0096[2] : 3. PZD sinyali
r0096([3] : 4.PZD sinyali
r0096[4] : 5. PZD sinyali
r0096[5] : 6. PZD sinyali
r0096[6] : 7.PZD sinyali
r0096[7] : 8.PZD sinyali
r0096[8] : 9. PZD sinyali
r0096[9] : 10. PZD sinyali
Note:
r0096 = 100 % 4000 hex.’e karsilik gelir.
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P0100 Avrupa / Kuzey Amerika Min:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: QUICK Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max:

0
0
2

Seviye:

1

Glg ayarlarinin [kW] veya [hp] cinsinden ifade edilecegini belirler (6rn. Nominal plaka gli¢ degeri-P0307)

Bu parametrede, referans frekansina (P2000) ilave olarak nominal plaka referans degeri (P0310) ve max.

motor frekansinin fabrika de@erleri de otomatik olarak ayarlanabilir .
Muhtemel Ayarlar:

0 Avrupa [kW], frekans (fab.deg.) 50 Hz

1 Kuzey Amerika [hp], frekans (fab.deg.) 60 Hz

2 Kuzey Amerika [kW], frekans (fab.deg.) 60 Hz
Bagimlihk:

1/0 kartinin altindaki 2.DIP switch ayari, asagidaki diyagrama gére P0100’iin O ve 1 ayarlarinin gegerliligini

belirler :

Remove I/O board

Quick
commissioning
P0O010 =1

yes
no
Y
no P0100 = 1
?
Y
yes
DIP2 = OFF - 1° >
?
yes
h 4 h 4 \ 4
Power in kW Power in kW Power in hp
50 Hz 60 Hz 60 Hz
P0100 =0 P0100 =2 P0100 = 1

Bu parametreyi degistirmeden dnce striicliyl durdurun (tim palslari devre disi birakin).

P0010 = 1 (devreye alma modu) degisikliklerin yapilabilmesini saglar.

P0100 parametresini degistirmek, nominal motor parametrelerine bagli olan motor parametrelerini ve diger

tim parametreleri resetler (bkz. P0340 — motor parametrelerinin hesaplanmasi).

Notice:

P0100 = 2 ayari (==> [kW], fabrika frekans deg@eri 60 [Hz]) 2. DIP switch ayari tarafindan degistirilmez (bkz.

yukaridaki diyagram).
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P0199 Cihaz sistem numarasi Min: 0 Seviye:
CStat: uT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: - Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 255
Cihazin sistem numarasidir. Bu parametrenin cihazin ¢alistiimasinda bir etkisi yoktur.
r0200 Gii¢ kati kod numarasi Min: - Seviye:
Datatipi: U32 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Asagidaki tabloda goésterildigi gibi cihazin donanim varyantini tanimlar.

No|  Wre Input Voltage & Frequency | 71| T, e FEERBI e
41|6SE6440-2UC11-2AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,12 0,12|no A
42|6SE6440-2UC12-5AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,25 0,25|no A
43|6SE6440-2UC13-7AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,37 0,37|no A
44|6SE6440-2UC15-5AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,55 0,55|no A
45|6SE6440-2UC17-5AAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 0,75 0,75|no A
46|6SE6440-2AB11-2AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,12 0,12|CI. A A
47|6SE6440-2AB12-5AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,25 0,25|CI. A A
48|6SE6440-2AB13-7AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,37 0,37|Cl. A A
49|6SE6440-2AB15-5AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,55 0,55|Cl. A A
50|6SE6440-2AB17-5AAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 0,75 0,75|Cl. A A
51|6SE6440-2UC21-1BAXx [1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 1,1 1,1|no B
52|6SE6440-2UC21-5BAx |[1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 1,5 1,5|no B
53|6SE6440-2UC22-2BAXx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 2,2 2,2Ino B
54|6SE6440-2AB21-1BAXx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1.1 1,1|ClL A B
55|6SE6440-2AB21-5BAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1,5 1,5|Cl. A B
56|6SE6440-2AB22-2BAx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 2,2 2,2|CLA B
57|6SE6440-2UC23-0CAx |1/3AC200-240V +10% -10% 47-63H 3 3|no (¢}
58|6SE6440-2UC24-0CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 5,5|no C
59|6SE6440-2UC25-5CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 5,5 7,5|no C
60|6SE6440-2AB23-0CAXx |1AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 3|CL A C
61]|6SE6440-2AC23-0CAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 3 3|CL A (¢}
62|6SE6440-2AC24-0CAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 4 5,5|Cl. A (e}
63|6SE6440-2AC25-5CAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 5,5 7,5|Cl. A C
64|6SE6440-2UC27-5DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|no D
65|6SE6440-2UC31-1DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 11 15|no D
66|6SE6440-2UC31-5DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|no D
67|6SE6440-2AC27-5DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|CIL A D
68|6SE6440-2AC31-1DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 1 15|Cl. A D
69|6SE6440-2AC31-5DAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|Cl. A D
70|6SE6440-2UC31-8EAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|no E
71|6SE6440-2UC32-2EAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 22 30|no E
72|6SE6440-2AC31-8EAX |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|CLL A E
73|6SE6440-2AC32-2EAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 22 30|Cl. A E
74|6SE6440-2UC33-0FAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 30 37|no F
75|6SE6440-2UC33-7FAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 37 45[no F
76|6SE6440-2UC34-5FAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 45 45|no F
77|6SE6440-2AC33-0FAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 30 37|ClL A F
78|6SE6440-2AC33-7FAXx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 37 45|Cl. A F
79|6SE6440-2AC34-5FAx |3AC200-240V +10% -10% 47-63Hz 45 45|Cl. A F
80|6SE6440-2UD13-7AAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,37 0,37|no A
81|6SE6440-2UD15-5AAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,55 0,55|no A
82|6SE6440-2UD17-5AAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 0,75 0,75|no A
83|6SE6440-2UD21-1AAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,1 1,1|no A
84|6SE6440-2UD21-5AAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1,5 1,5|no A
85|6SE6440-2UD22-2BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 2,2|no B
86|6SE6440-2UD23-0BAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 3|no B
87|6SE6440-2UD24-0BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 4|no B
88|6SE6440-2AD22-2BAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 2,2 2,2|CLLA B
89|6SE6440-2AD23-0BAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 3 3|CL A B
90|6SE6440-2AD24-0BAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 4 4|CI. A B
91|6SE6440-2UD25-5CAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 5,5 7,5|no C
92|6SE6440-2UD27-5CAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|no C
93|6SE6440-2UD31-1CAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 1 15|no (e}
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No|  wire Input Votiage & Frequency |1 T e IEEERRI KRS
94|6SE6440-2AD25-5CAXx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 7,5(CL A C
95|6SE6440-2AD27-5CAXx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|ClL A C
96|6SE6440-2AD31-1CAXx [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 11 15|Cl. A C
97|6SE6440-2UD31-5DAX  [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|no D
98|6SE6440-2UD31-8DAX  [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|no D
99|6SE6440-2UD32-2DAXx  [3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 22 30|no D
100|6SE6440-2AD31-5DAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|Cl. A D
101|6SE6440-2AD31-8DAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|Cl. A D
102|6SE6440-2AD32-2DAx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 22 30|Cl. A D
103|6SE6440-2UD33-0EAX | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 30 37|no E
104 |6SE6440-2UD33-7EAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 37 45|no E
105|6SE6440-2AD33-0EAX |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 30 37|Cl. A E
106 |6SE6440-2AD33-7EAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 37 45|Cl. A E
107 |6SE6440-2UD34-5FAx | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 45 55|no F
108 |6SE6440-2UD35-5FAXx | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 75|no F
109|6SE6440-2UD37-5FAXx |3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 75 90|no F
110|6SE6440-2AD34-5FAx | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 45 55|Cl. A F
111|6SE6440-2AD35-5FAx | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 55 75|Cl. A F
112|6SE6440-2AD37-5FAx | 3AC380-480V +10% -10% 47-63Hz 75 90|Cl. A F
113|6SE6440-2UE17-5CAXx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 0,75 1,5|no C
114|6SE6440-2UE21-5CAXx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 1,5 2,2|no C
115|6SE6440-2UE22-2CAx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 2,2 4|no C
116|6SE6440-2UE24-0CAx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 4 5,5[no Cc
117|6SE6440-2UE25-5CAx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 55 7,5(no Cc
118|6SE6440-2UE27-5CAx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 7,5 11|no Cc
119|6SE6440-2UE31-1CAx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 11 15|no Cc
120|6SE6440-2UE31-5DAX | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 15 18,5|no D
121|6SE6440-2UE31-8DAX | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 18,5 22|no D
122|6SE6440-2UE32-2DAX | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 22 30|no D
123|6SE6440-2UE33-0EAX | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 30 37|no E
124|6SE6440-2UE33-7EAX | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 37 45|no E
125(6SE6440-2UE34-5FAXx | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 45 55|no F
126 6SE6440-2UE35-5FAX | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 55 75|no F
127|6SE6440-2UE37-5FAX | 3AC500-600V +10% -10% 47-63Hz 75 90|no F
1001|6SE6440-2UD38-8FAX [3AC400-480V +10% -10% 47-63Hz 90 110{no FX
1002|6SE6440-2UD41-1FAX  [3AC400-480V +10% -10% 47-63Hz 110 132{no FX
1003 |6SE6440-2UD41-3GAX [3AC400-480V +10% -10% 47-63Hz 132 160(no GX
1004 |6SE6440-2UD41-6GAX [3AC400-480V +10% -10% 47-63Hz 160 200(no GX
1005|6SE6440-2UD42-0GAX [3AC400-480V +10% -10% 47-63Hz 200 250(no GX
Notice:
Parametre r0200 = 0 ayari herhangi bir gli¢ kati belirtiimedigini gésterir.

P0201 Gii¢ kati kod numarasi Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
Belirlenmis olan glg katini onaylar.

r0203 inverter tipi Min: - Seviye:

Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Belirlenmis olan inverterin tipidir.
Muhtemel Ayarlar:
1 MICROMASTER 420
2 MICROMASTER 440
3 MICRO- / COMBIMASTER 411
4 MICROMASTER 410
5 Rezerve
6 MICROMASTER 440 PX
7 MICROMASTER 430
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r0204 Gug¢ kati 6zellikleri Min: - Seviye:
Datatipi: U32 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
Gug katinin donanim ézelliklerini gdsterir.
Bitfields:
Bit00 DC giris gerilimi 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 REFl filtresi 0 HAYIR
1 EVET
Note:
Parametre r0204 = 0 ayari herhangi bir gli¢ kati belirtiimedigini gésterir.
P0205 Inverter uygulamasi Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 1

inverter uygulamasini seger. inverter ve motorun &zellikleri, yiikiin hiz arahigi ve tork gereksinimleri
tarafindan belirlenir.

Sabit tork (CT):

CT, uygulamanin tim frekans araliginda sabit torku gerektirdigi durumlarda kullanilir. Y{klerin cogu sabit
tork olarak disunulebilir. Tipik sabit torklu ytklere 6rnek olarak konveydrler, kompresorler ve pozitif yer
degistirmeli pompalar verilebilir (bkz. Diyagram).

Degisken tork (VT):

VT, birgok fan ve pompalarda oldugu gibi, uygulamanin parabolik bir frekans-tork egrisine sahip oldugu
durumlarda kullanilir :

Degisken tork, ayni inverter ile asagidakilere imkan verir:

* Daha yuksek nominal inverter akimi r0207

* Daha yuksek nominal inverter glicti r0206

* 12t korumasi i¢in daha yuksek esik seviyesi

P0205 parametresi hizli devreye alma sirasinda degistirilirse ¢esitli motor parametrelerini hemen hesaplar:
1. P0305 Nominal motor akimi

2. P0307 Nominal motor gict

3. P0640 Motor asin yik faktoru

Torque M~% M = const. M~ f M ~ 2
Power P = const. P~f P ~f2 P~f3
Characteristic
)
)/
7
/
~ 7 P
= > f
Application Winders Hoisting gear Calenders with Pumps
Facing lathes Belt conveyors viscous friction Fans
Rotary cutting Process machines Eddy-current brakes | Centrifuges
machines Involving forming
Rolling mills
Planers
Compressors

Once P0205’in degistirimesi tavsiye ediimektedir. Motor parametreleri daha sonra adapte edilebilir. Bu sira
degistirilirse (P0205 motor tanitimindan sonra degistirilirse) mevcut motor parametreleri degisebilir.
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g g -
L User |
el 2 e T
[ Inverter parameters [ [
| 10204 1, | |
' 10205 P, ' '
' 10209 | | max ' |
P0205 Motor parameters P0500 Control parameter P1300
PO305 1y,
PO307 Py,
P0640 | p max
Technology parameter
P0500
Muhtemel Ayarlar:
0 Sabit tork
1 Degigken tork

Note:
Bu parametrenin degeri fabrika resetlemesi ile resetlenmez (bkz. P0970).

P0205 = 1 (degisken tork) ayari tim inverterler i¢in gegerli degildir.

Notice:
Ayar 1'i (degisken tork) sadece degisken-tork uygulamalari icin kullaniniz (6rn. pompa ve fanlar). Bu ayarin
sabit-yuk uygulamalarinda kullaniimasi, 12t ikazinin gok geg verilmesine ve bdylece motorun iginde asiri
Isinma gergeklesmesine sebep olur .

r0206 Nominal inverter giicii [kW] / [hp] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterden alinan nominal motor giiciinii gdsterir.
Bagimhhk:
Bu deger P0100’de yapilan ayara (Avrupa / Kuzey Amerika) bagl olarak [kKW] veya [hp] cinsinden gdsterilir.
r0207 Nominal inverter akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterin max. siirekli ¢cikis akimini gosterir.
r0208 Nominal inverter gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: U32 Birim: V Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -

inverterin nominal AC besleme gerilimini gdsterir.
Deger:

r0208 =230 : 200 - 240 V +/- 10 %

r0208 = 400 : 380 - 480 V +/- 10 %

r0208 = 575 : 500 - 600 V +/- 10 %

r0209 Max. inverter akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverterin max. ¢ikis akimini gosterir.
P0210 Besleme gerilimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: V Def: 230 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000

Vdc kontrol6riinu optimize eder. Vdc kontrol6ri, motordan cihaza rejeneratif enerji gelirse durus rampasi
siresini uzatarak DC-bara asiri gerilim hatasi yliziinden devreden gikmayi onler.

Bu degeri dugtirmek kontol6riin daha erken reaksiyon vermesini saglar ve asiri gerilim riskini azaltir.
Bagimhhk:

P1254 ("Vdc devreye girme seviyelerinin otomatik algilanmasi") = 0 ayarini yapiniz. Bu durumda Vdc-

kontrolorl ve bilesik frenleme devreye girme seviyeleri dogrudan P0210’a gére hesaplanir.

Vdc_min switch-on level =P1245 B/E P0210
Vdc_max switch-on level =1.15 B/E [P0210
Compound braking switch-on level =1.13 g/z 0210
Dynamic braking switch-on level =1.13 B/E P0210

Note:
Eger sebeke gerilimi girilen degerden yliksekse, Vdc kontroléri motorun hizlanmasini énlemek igin otomatik
olarak devre digi kalabilir. Bu durumda bir alarm verilir (A0910).
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r0231[2] Max. kablo uzunlugu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: m Def: - 3
P-Grubu: INVERTER Max: -
inverter ve motor arasindaki kablonun izin verilen max. uzunlugunu gdsteren indekslenmis parametredir.
Indeks:

r0231[0] : !zin verilen max. blendajsiz kablo uzunlugu
r0231[1] : lzin verilen max. blendajli kablo uzunlugu

Notice:

EMC standartlarina tam uygunluk igin, EMC filtresi takildiginda blendajli kablo uzunlugu 25 m.’yi
gecmemelidir.

P0290

inverter asin yiik reaksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

inverterin, igeride olusabilecek bir agiri isinmaya karsi reaksiyonunu seger.
Asagidaki fiziksel dederler inverterin asiri yik korumasini etkiler (bkz. diyagram):
- sogutucunun sicakhgi

- junction sicakligi (IGBT sicaklidr)
- inverter 1%

Inverter overload reaction

y
>
o
o
o
IS

i2t

i_max
control l A0505

Heat sink
temperature ! A0506
f_puise | ! F0004
Inverter | 1GBT control | | -
thermal [ temperature :
model ! F0005
| .. 1

Muhtemel Ayarlar:

0 Cikis frekansini diiglir

1 Devreden ¢ik (FO004)

2 Pals frekansini ve ¢ikis frekansini disur

3 Pals frekansini diiglr ve sonra devreden ¢ik (FO004)
Notice:

P0290 = 0:

Cikis frekansinin disurilmesi genellikle ylk azaltildiysa sonug verir. Bu durum, érnek olarak, pompalar ve
fanlar gibi kuadratik tork karakteristikli degisken tork uygulamalarinda gegerlidir .

Yaplilan islem cihazin icindeki sicaklig yeteri kadar disirmezse cihaz devreden gikar.

Pals frekansi normal sartlarda yalnizca 2 kHz'den yliksek oldugunda disurilir (bkz. inverter korumasinin
konfiglirasyonu).

P0291[3] Inverter korumasi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 7
2 HZ'in altindaki ¢ikis frekanslarinda, otomatik pals frekansinin diisurilmesini aktif eden/devre disi birakan
0 no.lu kontrol bitidir.

2 no.lu bit, 3 fazl inverterlerin faz kaybi algilamasinin fabrika resetlemesinden sonra aktif edilip edilmedigini
gosterir. Faz kaybinin fabrika ayari FSA-FSC icin pasif durumdadir. FSD ve yukarisi igin aktif durumdadir.
Bitfields:
Bit0O0 Pals frekansini 2 Hz'in altina indir 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Rezerve 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Faz kaybi algilamasi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Index:
P0291[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P0291[1] : 2. Sdricl veri seti (DDS)
P0291[2] : 3. Sdricl veri seti (DDS)
Details:

Bkz. P0290 (inverter asir yiuk korumasi)
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P0292 Inverter agir yuk ikazi Min: 0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: U16 Birim: °C Def: 15 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 25
inverterin asiri sicakhiga baglh devreden cikma ve ikaz esik seviyeleri arasindaki sicaklik farkini (°C)
tanimlar.
P0294 Inverter 12t asin yiik ikazi Min:  10.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 95.0 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 100.0
A0504 alarminin (inverter asir sicaklik) verileceg@i degeri [%] tanimlar.
inverter 12t hesab, inverterin asiri yilkk durumunda kalabilecegi miisaade edilebilir max. siireyi bulmak igin
kullanilir. 12t hesabinin dederi, miisaade edilen max. siureye ulasildiginda 100% olarak kabul edilir.
Bagimhhk:
Motor asin yik faktéri (P0640) bu noktada 100% degerine indirilir.
Note:
P0294 = 100 % sabit (duragan) nominal yiike karsilik gelir.
P0295 Inverter fani kapanmasi gecikme zamani Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: s Def: O 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3600
Sdiricu durduktan sonra inverter faninin kapanmasi igin gececek sireyi tanimlar.
Note:
Ayar 0 yapildiginda fan gecikmesiz olarak suriici durdugu anda kapanir.
P0300[3] Motor tipi segimi Min: 1 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 2

Motor tipini seger.

Bu parametre devreye alma sirasinda motor tipini segmek ve inverter performansini optimize etmek igin
gereklidir. Motorlarin gogu asenkrondur; siphe durumunda asagidaki formulu kullaniniz.

(nominal motor frekansi (P0310) * 60) / nominal motor hizi (P0311)

Sonug bir tamsayi ise motor senkrondur.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

1 Asenkron motor
2 Senkron motor

P0300[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P0300[1] : 2. Slriicu veri seti (DDS)
P0300[2] : 3. Slriicl veri seti (DDS)

Bagimhhk:

Yalnizca P0O010 = 1 iken degistirilebilir (hizli devreye alma).

Senkron motor segildiginde asagidaki fonksiyonlar kullanilamaz:
P0308 Glig faktori

P0309 Motor verimi

P0346 Miknatislanma slresi

P0347 Miknatisligin giderilme siresi
P1335 Kayma kompanzasyonu

P1336 Kayma siniri

P0320 Motor miknatislanma akimi
P0330 Nominal motor kaymasi

P0331 Nominal miknatislanma akimi
P0332 Nominal gug faktoru

P0384 Rotor zaman sabiti

P1200, P1202, P1203 Ddnerken kalkis
P1230, P1232, P1233 DC frenleme
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P0304[3] Nominal motor gerilimi Min: 10 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: V Def: 230 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 2000

P0310 | P0305 || P0304

3~Mot EN 60034
1LA7130-4AA10
No UD 0013509-0090-0031 TICIF 1325 IP 55 IM B3

_ 460 V
—| Cos¢os1] [ 1455/min |

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

| 19.7-20.6/111.4-11.9 A | [11.111.3 a| | 45kg

230-400 V

19.711.A

6.5kwW

i
il

®

Cos ¢ 0.82 | | 1755/min

P0308 P0311 P0309

Index:
P0304[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)
P0304[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0304([2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Yalnizca P0010 = 1 (hizli devreye alma) iken degistirilebilir.

P0305[3] Nominal motor akimi Min:  0.01 Seviye:
CStat: C Datatipi: Float Birim: A Def: 3.25 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 10000.00
Plakadaki nominal motor akimidir - bkz. diyagram P0304.

Index:

P0305[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)
P0305[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0305([2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Yalnizca P0010 = 1 (hizh devreye alma) iken degistirilebilir.

Bu deger ayni zamanda P0320’ye (motor miknatislanma akimi) baglidir.

Note:
Max. deg@er, asenkron motorlar igin, max. inverter akimi (r0209) olarak tanimlanmaktadir.
Max. deg@er, senkron motorlar igin, max. inverter akiminin (r0209) iki kati olarak tanimlanmaktadir.
Min. deger ise nominal inverter akiminin 1/32’si olarak tanimlanmaktadir.

P0307[3] Nominal motor giicii Min:  0.01 Seviye:

CStat: C Datatipi: Float Birim: - Def: 0.75 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 2000.00
Plakadaki nominal motor glictdir [kW/hp].

Index:

P0307[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0307[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P0307[2] : 3. Sdiricl veri seti (DDS)
Bagimhhk:
P0100 = 1 ise, degerler [hp] cinsindendir- bkz. diyagram P0304 (motor plakasi).

Yalnizca P0010 = 1 (hizh devreye alma) iken degistirilebilir.
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P0308[3] Nominal motor cosPhi Min:  0.000 Seviye:
CStat: C Datatipi: Float Birim: - Def: 0.000 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 1.000
Plakadaki nominal gug¢ faktoriidir (cosPhi) — bkz. diyagram P0304.

Indeks:
P0308[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0308[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0308[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Yalnizca P0010 = 1 (hizh devreye alma) iken degistirilebilir.
Yalnizca P0100 = 0 veya 2 oldugunda gorunir ([kW] cinsinden girilen motor glicu).
Parametrenin 0’a ayarlanmasi deg@erin otomatik olarak éngériilmesine sebep olur (bkz. r0332).

P0309[3] Nominal motor verimi Min: 0.0 Seviye:
CStat: C Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 99.9
[%] olarak plakadaki nominal motor verimidir.

Index:
P0309[0] : 1. Siricl veri seti (DDS)
P0309[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0309[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Yalnizca P0010 = 1 (hizh devreye alma) iken degistirilebilir.
Yalnizca P0100 = 1 oldugunda gorinur, (6rn. [hp] cinsinden girilen motor giicu).
Parametrenin 0’a ayarlanmasi degerin otomatik olarak éngériilmesine sebep olur (bkz. r0332).
Note:
P0309 = 100 % super iletkenlige karsilik gelir.
Details:
Bkz. P0304’deki diyagram (motor plakasi).
P0310[3] Nominal motor frekansi Min:  12.00 Seviye:
CStat: C Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Plakadaki nominal motor frekansidir [Hz].
Index:

P0310[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)

P0310[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

P0310[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Bagimhhk:

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

Parametre degistirildiginde cift kutup sayisi otomatik olarak yeniden hesaplanir.
Details:

Bkz. P0304’deki diyagram (motor plakasi)

P0311[3] Nominal motor hizi Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: 1/min Def: 0 1
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 40000

Plakadaki nominal motor hizidir [rpm].
Index:
P0311[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P0311[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0311[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Bagimhhk:
Yalnizca P0010 = 1 (hizh devreye alma) iken degistirilebilir.

Parametrenin 0’a ayarlanmasi degderin otomatik olarak 6ngértimesine sebep olur.

Vektor kontrol veya hiz kontrol modunda V/f ¢alisirken bu parametre girilmelidir.

V/f kontroldeki kayma kompanzasyonunun dogru ¢alisabilmesi igin nominal motor hizi gereklidir.

Parametre degistirildiginde cift kutup sayisi otomatik olarak yeniden hesaplanir.
Details:
Bkz. P0304’deki diyagram (motor plakasi)
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r0313[3] Motor kutup ciftleri Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -

Index:

Deger:

inverterin dahili hesaplamalar igin 0 anda kullanmakta oldugu motor kutup giftlerinin sayisini gésterir.

r0313[0] : 1. Slrici veri seti (DDS)
r0313[1] : 2. Slrici veri seti (DDS)
r0313[2] : 3. Surtcu veri seti (DDS)

r0313 = 1 : 2-kutuplu motor
r0313 = 2 : 4-kutuplu motor
etc.

Bagimlihk:

P0310 (nominal motor frekansi) veya P0311 (nominal motor hizi) degistirildiginde otomatik olarak yeniden
hesaplanir.

P0314[3] Motor kutup cifti sayisi Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: O 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99
Motorun kutup ciftlerinin sayisini belirler.
Index:
P0314[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0314[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P0314[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Deger:
P0314 = 1 : 2-kutuplu motor
P0314 = 2 : 4-kutuplu motor
etc.
Bagimhhk:
P0310 (nominal motor frekansi) veya P0311 (nominal motor hizi) degistirildiginde otomatik olarak yeniden
hesaplanir.
P0320[3] Motor miknatislanma akimi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. Yes Max: 99.0
P0305’in (nominal motor akimi) [%] si olarak motor miknatislanma akimini tanimlar.
Index:
P0320[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0320[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P0320[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimhhk:
P0320 = 0:
0’a ayarlamak P0340=1 ile plakadan girilen degerin ya da P3900=1-3 ile otomatik algilamadan gelen
degerin kullaniimasini saglar. Hesaplanan deger r0331’de gosterilir.
r0330[3] Nominal motor kaymasi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
P0310 (nominal motor frekansi) ve P0311’in (nominal motor hizi) [%)] si olarak nominal motor kaymasini
gOsterir.
P0310 - PO311 0313
r0330 [%] = 100 %
P0310
Index:
r0330[0] : 1. Sirlcu veri seti (DDS)
r0330[1] : 2. Surtcu veri seti (DDS)
r0330[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
r0331[3] Nominal miknatislanma akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motorun hesaplanmig olan miknatislanma akimini [A] gdsterir.
Index:
r0331[0] : 1. Sirlci veri seti (DDS)
r0331[1] : 2. Surtcu veri seti (DDS)
r0331[2] : 3. Surtcu veri seti (DDS)
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r0332[3] Nominal gii¢ faktorii
Datatipi: Float
P-Grubu: MOTOR

Birim: -

Min:
Def:
Max:

Seviye:

Motorun gli¢ faktériini gosterir.
Index:

r0332[0] : 1. Sirlci veri seti (DDS)

r0332[1] : 2. Sirici veri seti (DDS)

r0332[2] : 3. Surtcu veri seti (DDS)
Bagimlihk:

P0308 (nominal motor cosPhi) 0’a ayarlanmissa bu deger dahili olarak hesaplanir; aksi takdirde P0308’e

girilmis olan deger ekrana getirilir.

r0333[3] Nominal motor torku
Datatipi: Float
P-Grubu: MOTOR

Birim: Nm

Min:
Def:
Max:

Seviye:

3

Nominal motor torkunu gésterir.
Index:

r0333[0] : 1. Sirlci veri seti (DDS)

r0333[1] : 2. Sirici veri seti (DDS)

r0333[2] : 3. Surtcu veri seti (DDS)
Bagimlihk:

Bu deger, P0307 (nominal motor giici) ve P0311 (nominal motor hizi) parametrelerinden hesaplanir.

P0307 [kW] (1000

r0333 [Nm] = -
P0311[1/min] 2
60
P0335[3] Motor sogutmasi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 3

Kullanilacak motor sogutma sistemini seger.
Muhtemel Ayarlar:

Kendi kendine sogutma ve dahili fan
Harici sogutma ve dahili fan

WN =0

Index:
P0335[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P0335[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0335[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

Kendi kendine sogutma: Motora bagh saft lizerine monte edilmis fani kullanarak
Harici sogutma: Ayrica beslenen bir sogutma fani kullanarak

Notice:

1LA1 ve 1LAS8 serisi motorlarin dahili fani bulunmaktadir. Bu dahili motor fani, motor saftinin sonunda

bulunan fan ile karistinlmamalidir.

P0340[3] Motor parametrelerinin hesaplanmasi
CStat: CT Datatipi: U16
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm

Birim: -
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:
Max:

0
0
4

Seviye:

2

Cesitli motor parametrelerini hesaplar :

P0344 Motor agirlig
P0346 Miknatislanma siresi
P0347 Miknatislanmanin giderilme suresi
P0350 Stator direnci
P0611 Motor 12t zaman sabiti
P1253 Vdc-kontroléra ¢ikis sinirlandirmasi
P1316 Guglendirme sonu frekansi
P2000 Referans frekansi
P2002 Referans akimi
Muhtemel Ayarlar:
Hesaplama yok
Tam parametrelendirme
Esdeger devre verisinin hesaplanmasi
V/f ve vektdr kontrol verisinin hesaplanmasi
Yalnizca kontrolér ayarlarinin hesaplanmasi

A WN-=20

Index:
P0340[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0340[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0340[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Note:

Bu parametre devreye alma esnasinda inverter performansini optimize etmek icin gereklidir.
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P0341[3] Motor ataleti [kg*m*2] Min:  0.00010 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.00180 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.00000
Motorun yiksiz durumdaki ataletini belirler.

Bu deger, P0342 (toplam/motor atalet orani) ve P1496 (hizlandirma 6lgeklendirme faktoru) ile birlikte
hizlandirma torkunu (r1517) Uretir. Hizlandirma torku bir BICO kaynagindan uretilen herhangi bir ilave torka
eklenebilir ve tork kontrol fonksiyonu igine dahil edilmigtir.
Index:
P0341[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0341[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0341[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
Note:
P0341 * P0342 igleminin sonucu hiz kontrolorii hesabina dahil edilmigtir.
P0341 * P0342 (total/motor atalet orani) = toplam motor ataleti
P 1496 (hizlandirma 6lgeklendirme faktori) = 100 % hiz kontroldri icin hizlandirma 6n kontroliini aktif hale
getirir ve P0341 (motor ataleti) ve P0342’den (total/motor atalet orani) torku hesaplar.

P0342[3] Total/motor atalet orani Min:  1.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 1.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.000
Toplam atalet (ylik + motor) ve motor ataleti arasindaki orani belirler.

Index:
P0342[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0342[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0342[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

P0344[3] Motor agirhgi Min: 1.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: kg Def: 94 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 6500.0
Motor agirhgini [kg] belirler.

Index:
P0344[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0344[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0344[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
Note:
Bu deger, motor termal modeli iginde kullanilir.
Normalde P0340°’dan (motor parametreleri) otomatik olarak hesaplanir; ayni zamanda elle de girilebilir.
r0345[3] Motor baslatma siiresi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: s Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motorun baslatma suresini gosterir. Bu sure standardize edilmis motor ataletine karsilik gelmektedir.
Baslatma suresi, nominal motor torku ile hizianmada motorun durus konumundan nominal motor hizina
erisene kadar gecen sireye denir.
Index:
r0345[0] : 1. Surici veri seti (DDS)
r0345[1] : 2. Surici veri seti (DDS)
r0345[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)

P0346[3] Miktanislanma siiresi Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 1.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.000
Miknatislanma stresini belirler [s], 6rn. palsin aktif hale gelmesi ile kalkis rampasi baslangici arasindaki
bekleme silresi. Motor miknatislanmasi bu sire iginde artar.

Miktnatislanma siresi normalde motor verilerinden otomatik olarak hesaplanir ve rotor zaman sabitine
(r0384) karsilk gelir.
Index:
P0346[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0346[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0346[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Note:
Guglendirme ayarlari 100%’den ylksekse, miknatislanma azaltilabilir.
Notice:

Bu slrenin gereginden fazla azaltiimasi yetersiz motor miknatislanmasi ile sonuglanabilir.
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P0347[3] Miknatislanmanin giderilme suresi Min:  0.000 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: s Def: 1.000 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.000
OFF2/hata durumundan sonra, palslar tekrar aktif hale getiriimeden énce izin verilen sureyi degistirir.

Index:
P0347[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0347[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0347[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
Miknatislanmanin giderilme siresi yaklasik olarak 2.5 x rotor zaman sabiti [s] (r0384) dir.
Notice:
Normal sekilde tamamlanmis bir durus rampasini takiben aktif degildir, 6rn. OFF1, OFF3 veya JOG sonrasi
Sire gereginden c¢ok azaltilirsa, cihaz asiri akima bagdh olarak devreden cikar.

P0350[3] Stator direnci (faz arasi) Min:  0.00001 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Ohm Def:  4.00000 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000.00000
Bagh bulunan motor igin (faz arasi) [Ohm] cinsinden stator diren¢ degeridir. Parametre degeri kablo
direncini de igerir.

Bu parametrenin degerini belirleyebilmek igin tg¢ yontem vardir:
1. Asagidakini kullanarak hesaplamak:
P0340 = 1 (motor plakasindan girilen deger) veya
P0010 = 1, P3900 = 1,2 veya 3 (hizli devreyi almayi sonlandirma).
2. P1910 = 7T’i kullanarak 6lgmek (motor veri tanimlamasi — stator direng deg@eri yeni deger ile degisir).
3. Bir ohmmetre kullanarak elle 6lgmek.
Index:
P0350[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0350[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0350[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Note:
Bu deger, faz arasi élgildiginden dolayi, beklenenden daha yuksek ¢ikabilir (2 katina kadar).
P0350'ye (stator direnci) girilmis olan deger son kullanilan metodla elde edilmis olan degerdir.

P0352[3] Kablo direnci Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Ohm Def: 0.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 120.0
Bir faz igin inverter ve motor arasindaki kablo direncini tanimlar.

Bu deger, nominal empedans ile orantili olarak, motor ve inverter arasindaki kablonun direncine kargsilik
gelir.
Index:
P0352[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0352[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P0352[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

P0354[3] Rotor direnci Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Ohm Def: 10.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0
Motor esdeger devresinin rotor direncini belirler (faz degeri).

Index:
P0354[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0354[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P0354[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Motor modelini kullanarak otomatik olarak hesaplanir veya P1910 (motor tanimlamasi) kullanilarak
belirlenir.

P0356[3] Stator kagak endiiktansi Min:  0.00001 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:  10.00000 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.00000
Motor esdeger devresinin (faz degeri) stator kagak endiktansini [mH] belirler.

Index:
P0356[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P0356[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P0356[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Bagimhhk:

Motor modelini kullanarak otomatik olarak hesaplanir veya P1910 (motor tanimlamasi) kullanilarak
belirlenir.
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P0358[3] Rotor kagak endiiktansi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: - Def: 10.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.0

Motor esdeger devresinin (faz degeri) rotor kagak endiktansini [mH] belirler.
Index:

P0358[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)

P0358[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P0358[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Bagimlihk:
Motor modelini kullanarak otomatik olarak hesaplanir veya P1910 (motor tanimlamasi) kullanilarak
belirlenir.
P0360[3] Ana endiiktans Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 10.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3000.0

Motor esdeger devresinin (faz degeri) ana endiktansini [mH] belirler, bkz. agagdidaki diyagram.

Inverter | Cable ! Motor
| | Stator leak.induct Rotor resistance
' ' 0.00001 ... 1000.0 0.0 ...300.0 [Ohm]
On-state voltage Gating dead time | ! P0356.D (10.0) P0354.D (10.0)
0.0...20.0 [V] 0.00...3.50 [us] I Cable resistance | Stator res. (L2L) Rotor leak.induct.
P1825 (1.4) P1828 (0.50) ., 0.0..120.0 [Ohm] , 0.00001 ... 2000.0 [Ohm] 0.0 ... 1000.0
T I P0352.D (0.0) | P0350.D (4.0) P0358.D (10.0)
| % | I
1 et
R ? LT 3
i Reabie I P0350 =2 * Rg Los oR Ry
i | Main inductance
—I N P . 0.0 ... 3000.0 Ly
| Ceavle | P0360.D (10.0)
| |
5 4
V N4
| |
| |
| |
| |
| |
| Cable res. [%] | Stator res. [%] Tot.leak.react.[%] Rotor res. [%]
i r0372.D | r0370.D r0377.D r0374.D
S S = 5
Q@ LT
l F\>Cable l RS Lc F\’R
| |
R Main reactance [%)]
K = ' Te | HM 10382.0
| Cable |
| |
o Q
| |
100% = YN __ 304
J3on /3305
Index:
P0360[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0360[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P0360[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Motor modelini kullanarak otomatik olarak hesaplanir veya P1910 (motor tanimlamasi) kullanilarak
belirlenir.
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P0362[3] 1. aki miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: % Def: 60.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0

Index:

Nominal motor gerilimi (P0304) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin birinci (en dustik) aki degerini
belirler.

P0362-P0365 arasindaki degerler igin parametre ayarlari ve sirasiyla P0362-P0365 asagidaki diyagramda
gOsterilmistir.

W%
[ ]A

P0365
P0364
100 %

P0363

P0362

0 P0366 P0367 100 % P0368 P0369 ip [%]

. in[A]

iu[%]=———

WAL= 0331

P0362[0] : 1. Slricu veri seti (DDS)
P0362[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0362[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

Note:

Notice:

P0362 = 100 % nominal motor akisina karsilik gelmektedir.
Nominal aki = nominal EMF

Bu deger birinci miknatislanma akim degerine ait olup, 2. aki miknatislanma egrisine (P0363) esit veya
daha kiguk olmalidir.

Eger P0362-P0365 ve sirasiyla P0366-P0369 arasindaki degerler asagidaki kosullara uymuyorsa, bir lineer
karakteristik dahili olarak uygulanir.

P0365 = P0364 = P0363 = P0362
P0369 = P0368 = P0367 = P0366

P0363[3] 2. aki miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 85.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0
Nominal motor gerilimi (P0304) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin ikinci aki degerini belirler.
Index:
P0363[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P0363[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0363[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Note:
P0363 = 100 % nominal motor akisina karsilik gelmektedir.
Nominal aki = nominal EMF
Notice:
Bu deger ikinci miknatislanma akim degerine ait olup, 3. aki miknatislanma egrisine (P0364) esit veya daha
kiguk; 1. aki miknatislanma (P0362) egrisine esit veya daha buyik olmalidir.
Details:
Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).
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P0364[3] 3. aki miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: % Def: 115.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0

Nominal motor gerilimi (P0304) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin igiinct aki (en yuksek)
degerini belirler.
Index:
P0364[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0364[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0364[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

Note:
P0364 = 100 % nominal motor akisina karsilik gelmektedir

Nominal flux = nominal EMF
Notice:
Bu deger uguinci miknatislanma akim degerine ait olup, 4. aki miknatislanma egrisine esit veya daha
kiiglik; 2. aki miknatislanma egrisine esit veya daha buyik olmalidir.
Details:
Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).

P0365[3] 4. aki miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 125.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 300.0

Nominal motor gerilimi (P0304) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin dérdiinci aki (en ylksek)
degerini belirler.
Index:
P0365[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0365[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0365[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

Note:
P0365 = 100 % nominal motor akisina karsilik gelmektedir
Nominal aki = nominal EMF

Notice:
Bu deger ugunci miknatislanma akim degerine ait olup, 3. aki miknatislanma egrisine esit veya daha buyik
olmalidir.

Details:
Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).

P0366[3] 1. imag miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:

CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: % Def: 50.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500.0

Nominal miknatislanma akimi (P0331) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin birinci (en dusuk)
miknatislanma akim degerini gosterir.
Index:
P0366[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0366[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0366[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Bagimlihk:
P0320'yi etkiler (motor miknatislanma akimi).

Notice:

Bu deger birinci aki degerine ait olup, 2. imag miknatislanma egrisine esit veya daha kiigik olmaldir.
Details:

Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).

P0367[3] 2.imag miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 75.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500.0

Nominal miknatislanma akimi (P0331) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin ikinci miknatislanma
akim degerini gosterir.

Index:
P0367[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0367[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0367[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimhhk:
P0320Q'yi etkiler (motor miknatislanma akimi).
Notice:

Bu deger ikinci aki degerine ait olup, 3. imag miknatislanma egrisine esit veya daha kicuk; 1. imag
miknatislanma egrisine esit veya daha bulyik olmalidir.

Details:
Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma egrisi).
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P0368[3] 3. imag miknatislanma egrisi Min:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: % Def:
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max:

0.0
135.0
500.0

Seviye:

4

Nominal miknatislanma akimi (P0331) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin igiinct (en dusuk)

miknatislanma akim degerini gosterir.
Index:
P0368[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0368[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P0368[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Bagimlihk:
P0320'yi etkiler (motor miknatislanma akimi).

Notice:

Bu deger uguincl aki deg@erine ait olup, 4. imag miknatislanma egrisine esit veya daha kuguk; 2. imag

miknatislanma egrisine esit veya daha buyulk olmalidir.

Details:
Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma akimi).
P0369[3] 4. imag miknatislanma egrisi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: % Def: 170.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500.0

Nominal miknatislanma akimi (P0331) ile orantili olarak [%] doyma karakteristiginin dérdiinct (en diigik)

miknatislanma akim degerini gosterir.
Index:

P0369[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)

P0369[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)

P0369[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Bagimlihk:
P0320'yi etkiler (motor miknatislanma akimi).
Notice:
Bu deger uguncl aki deg@erine ait olup, 3. imag miknatislanma egrisine esit veya daha kuguk olmalidir.
Details:
Bkz. P0362 (1. aki miknatislanma akimi).
r0370[3] Stator direnci [%)] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor esdeger devresinin (faz degeri) standardize edilmis stator direncini [%)] gosterir.
Index:
r0370[0] : 1. Sirlicu veri seti (DDS)
r0370[1] : 2. Surtcu veri seti (DDS)
r0370[2] : 3. Sirlici veri seti (DDS)
Note:
. 0304
100 % means : Zztadmot %
r0372[3] Kablo direnci [%)] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor esdeger devresinin (faz degeri) standardize edilmis kablo direncini [%] gosterir.
Index:
r0372[0] : 1. Surtcu veri seti (DDS)
r0372[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
r0372[2] : 3. Siriici veri seti (DDS)
Note:
. 0304
100 % means : Zztadmot 0305
r0373[3] Nominal stator direnci [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -

Motor esdeger devresinin (faz degeri) nominal stator direncini [%] g&sterir.
Index:

r0373[0] : 1. Surtcu veri seti (DDS)

r0373[1] : 2. Sirici veri seti (DDS)

r0373[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Note:

0304

100 % means : Zatedmot P0305
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r0374[3] Rotor direnci [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor esdeger devresinin (faz degeri) standardize edilmis rotor direncini [%] gosterir.
Index:
r0374[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
r0374[1] : 2. Sirlci veri seti (DDS)
r0374[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Note:
. 0304
100 % means : Z,oteqmot 50305
r0376[3] Nominal rotor direnci [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor esdeger devresinin (faz dederi) nominal rotor direncini [%)] g&sterir .
Index:
r0376[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
r0376[1] : 2. Surtcu veri seti (DDS)
r0376[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Note:
. 0304
100 % means : Z,otedmot 50305
r0377[3] Toplam kagak reaktansi [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor esdeger devresinin (faz degeri) standardize edilmis toplam kagak reaktansini [%)] gosterir.
Index:
r0377[0] : 1. Surtcu veri seti (DDS)
r0377[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
r0377[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
Note:
. 0304
100 % means : Z ztadmot 0305
r0382[3] Ana reaktans [%)] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor esdeg@er devresinin (faz degeri) standardize edilmis ana reaktansini gdsterir.
Index:
r0382[0] : 1. Surtcu veri seti (DDS)
r0382[1] : 2. Sirlci veri seti (DDS)
r0382[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
Note:
. 0304
100 % means : Z,oteqmot 50305
r0384[3] Rotor zaman sabiti Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: ms Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Hesaplanan rotor zaman sabitini gésterir [ms].
Index:
r0384[0] : 1. Sirlcu veri seti (DDS)
r0384[1] : 2. Sirici veri seti (DDS)
r0384[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
r0386[3] Toplam kagak zaman sabiti Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: ms Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motorun toplam kacak zaman sabitini gdsterir.
Index:

r0386[0] : 1. Srici veri seti (DDS)
r0386[1] : 2. Surtcu veri seti (DDS)
r0386[2] : 3. Surtcu veri seti (DDS)
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r0394 CO: Stator direnci IGBT [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
IGBT ON (ACIK) gerilim ve akim buyukliginden hesaplanan stator direncini [%] g&sterir.
Note:
. 0304
100 % means : Zztadmot %
r0395 CO: Toplam stator direnci [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Stator/kablo toplam direncinin [%] si olarak motorun stator direncini gésterir.
Note:
. 0304
100 % means : Zztadmot 0305
r0396 CO: Aktiiel rotor direnci Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor esdeger devresinin (faz degeri) rotor direncini [%] olarak gdsterir.
Note:
. 0304
100 % means : Zztadmot 0305
Notice:
25%’ten blyuk degerler asir motor kaymasi gergeklestirmeye ¢aligir. Nominal motor hiz degerini [rpm]
kontrol ediniz
P0400[3] Enkoder tipi segimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: ENCODER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Enkoder tipini seger.

Parameter | Terminal Track Encoder type

P0400 =1 A | | | | Single ended

A | | | | Differential
AN | | | |

P0400 =2 A | | | | Single ended

A | | | | Differential
AN | | | |

v | _ L L

Muhtemel Ayarlar:
0 Pasif
1 Tek kanalli enkoder
2 Sifir palssiz kuvadratlr enkoder
Index:
P0400[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0400[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0400[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Note:

Ayrica sifir palsli enkoderler de baglanabilir, ancak sifir pals MM4’lerde kullaniimamaktadir.

Ayar 2'deki “kuvadratlr” terimi bir geyrek gevrim veya 90 derecelik agi tarafindan birbirinden ayrilmis iki

periyodik fonksiyonu ifade etmektedir.
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r0403 CO/BO: Enkoder durum kelimesi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

Enkoderin durum kelimesini gosterir (bit formatinda).
Bitfields:

Bit00 Enkoder modull aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Enkoder hatasi 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sinyal tamam 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Enkoder duslk hiz kaybi 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O4 HW zamanlayici (timer) kullaniliyor 0 HAYIR
1 EVET

Details:
Yedi-kisimli (seven-segment) ekranin tanimi igin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine
Girig” bélimine bakiniz.

P0408[3] Bir devirdeki enkoder pals sayisi Min: 2 Seviye:
Cstat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1024 2
P-Grubu: ENCODER Aktif: Inmediately ~ Hiz.Dev.Al. No Max: 20000

Bir devirdeki enkoder pals sayisini belirler.
Index:

P0408[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)

P0408[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P0408[2] : 3. Sdiriicl veri seti (DDS)

Note:
Girilecek enkoder ¢6zunurlidi (bir devirdeki pals sayisi: P0408) enkoder kartinin max. pals frekansi ile
sinirlidir.
Asagidaki denklem, enkoder ¢oziiniirligi ve devir hizina (rpm) bagli olarak enkoder frekansini hesaplar.
Enkoder frekansi max. pals frekansindan daha disuk olmalidir:
fo>f= P0408 x RPM
X 60
P0491[3] Hiz sinyali kaybi reaksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: ENCODER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Hiz sinyalinin kaybi durumundaki reaksiyonu belirler.
Muhtemel Ayarlar:

0 SLVC'ye gegcis yapma

1 SLVC'ye ge¢
Index:

P0491[0] : 1. Siricl veri seti (DDS)

P0491[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P0491[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

P0492[3] Izin verilen hiz farki Min:  0.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 10.00 2
P-Grubu: ENCODER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00

Yuksek hizlarda enkoder sinyal kaybi algilamasi icin kullanilir. Hesaplanan hiz degeri ile okunan deger
arasindaki max. izin verilen hiz farkidir.

Bagimlihk:
Bu parametre P0345 degistirildiginde ya da hiz optimizasyonu yapildiginda (P1960=1) gtincellenir. Yiksek
hizlardaki enkoder kaybi durumlarinda herhangi bir islem yapiimadan énce 40 ms’lik sabit bir gecikme
suresi bulumaktadir.

Caution:
izin verilen hiz farki 0’a ayarlandiginda, hem yiiksek hem de diisiik hizda enkoder kayip saptamasi pasif
olmakta, bdylece enkoder kaybi tespit edilmemektedir.

Enkoder kayip saptamasi pasif hale getirilir ve enkoder kaybi olusursa, bu durumda motor kararsiz galigir.
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P0494[3] Hiz kaybi reaksiyonu i¢in gecikme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ENCODER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65000
Dusik hizda enkoder kayip algilamasi i¢in kullanihir. E§er motor milinin hizi P0492’deki degerden daha
disUkse, enkoder kaybi bir disik hizda enkoder saptama algoritmasi kullanilarak tespit edilir. Bu parametre
dusuk hizda enkoder kaybi ve enkoder kaybina gosterilecek olan reaksiyon arasindaki gecikme siresini
seger.

Index:
P0494[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0494[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0494([2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)

Bagimlihk:
Bu parametre motor kalkis suresi P0345 degistirildiginde ya da hiz optimizasyonu yapildiginda (P1960=1)
glncellenir.

Caution:
P0494'teki gecikme suresi 0’a ayarlandiginda, dusuk hizda enkoder kayip saptamasi pasif hale getiriimekte
ve diuslk hizda enkoder kaybi tespit edilememektedir (yliksek hizda enkoder kayip saptamasi P0492>0
oldugu siirece ¢alismaya devam eder).
Eger duslik hizda enkoder kayip saptamasi pasif hale getirilir ve enkoder distik hizda kaybolursa, motor
kararsiz galigir.

P0500[3] Teknolojik uygulama Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: TECH_APL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 3
Teknolojik uygulamayi seger. Kontrol modunu (P1300) belirler.

Muhtemel Ayarlar:
0 Sabit moment
1 Pompa ve fanlar
3 Basit pozisyonlama

Index:
PO0500[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P0500[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0500[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

P0530[3] Pozisyonlama sinyali birimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 4
P-Grubu: TECH_APL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 302
Motor mili pozisyonunun gevrilecegi birimi seger.

Muhtemel Ayarlar:
0 Kullanici tanimh birimler
1 Yuvarlamalar
2 Derece
3 Radyan
101 Millimetre
102 Metre
301 Ing
302 Feet
Index:
P0530[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P0530[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P0530[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
Heniiz gergeklestiriimemistir

P0531[3] Birim gevrimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 4
P-Grubu: TECH_APL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 1

Rotor pozisyonunun kullanici birimlerine gevrilip gevriimeyecegini seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 Birimler ¢evrilmez

1 Birimler gevrilir
Index:

P0531[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)

P0531[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P0531[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

Note:
Henuz gergeklestiriimemistir
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P0601[3] Motor sicaklik sensorii Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Motor sicaklik sensoriinu seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 Sensor yok
1 PTC termistori
2 KTY84

Index:
P0601[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)
P0601[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0601[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Eger “sensor yok” segildiyse, motor sicakliginin izlienmesi motor termal modelindeki tahmini deger baz
alinarak yapilr.

Sicaklik (termik) sensori badlandiginda, motorun sicakligi motor termal modeli kullanilarak hesaplanir. Bir
KTY sensori takildiginda baglanti kaybi tespit edilebilir (A0512 alarmi). Yukarida s6zu edilen yontemler
kullanilarak motor sicakhginin izlenmesi, tahmini degerden ¢ikarilan degerler kullanilarak otomatik olarak
termal modele geger.

Warning
A0ST2 P0601 =2 }—»
5V B
»O &
T,=4s o
Signal o0 o/No sensor
ADC i > loss [P PTC REE Motor
detection 1o o > >1 b i2t
20 KTY = temp.
reaction
E) r0035
P0601 |¥ 1 Y I
UL, 1U: P0610
o 0
Equivalent _|->
circuit data

Thermal 10631 P0604

Power dissipation motor

Pymet—>| model r632
’—> 10633

PTC sensori:

Bir PTC sicaklik sensorii (Positive-Temperature-Characteristic), normal sicakliklarda dusik direng degerine
sahip (50-100 Ohm) pozitif sicaklik karakteristikli bir rezistordir. Normal olarak, ¢ PTC sicaklik sensoru
motor iginde seri baglanir (motor tipine gére) ve 150-300 Ohm arasinda degisen bir “soguk direng degeri”
verir. Bu sebepten PTC sicaklik sensoérleri cogu zaman soguk iletkenler olarak da adlandirilir.

Bununla birlikte, belirli bir esik sicakliginda direng degeri hizla yukselir. Esik sicakligi, motor Ureticisi
tarafindan motor yalitiminin nominal sicaklik degerine karsilik gelecek sekilde segilir. Bu ise PTC’lerin motor
sargilari ile timlesik durumda oldugundan dolay1 motoru korumak i¢in direng degerinin degismesine izin
verir. PTC sicaklik sensorleri sicaklik 6lgimu igin uygun degildir.

PTC’ler MM4’lerin 14 ve 15 no.lu kontrol terminallerine baglanir. P0601=1 (PTC sensori) yapilarak motor
sicaklik sensoru aktif hale getirildiginde, PTC sicaklik sens6rii motoru devreden ¢ikarmak suretiyle korur.

Direng degeri 200 Ohm'’u asarsa, inverter FO001 (motor asiri iIsinma) hatasi verir.
Direng degeri 100 Ohm’un altinda ise, FO015 (motor sicaklik sinyali yok) hatasi verir.
Bu durum motoru asiri iIsinmadan korur.

Motor ek olarak inverter igerisindeki motor termal modeli ile de izlenir. BOylece motorun izlenmesi igin
yedekli bir sistem saglanmis olur.

KTY84 sensoru:

KTY84 sensoru temel olarak direng dederi 0°C’de 500 Ohm’dan 300°C’de 2600 Ohm’a kadar degisen yari-
iletken bir termo-sensdrdr (diyot). Pozitif sicaklik katsayisina ve PTC’lerin aksine lineer sicaklk
karakteristigine sahiptirler. Direncin davranisi ¢ok yuksek sicaklik katsayisi olan normal bir direng ile hemen
hemen aynidir.

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BP0 51



Issue 04/02

Hata! Stil tanimlanmamis.

Kutuplari baglarken sunlara dikkat edilmesi gerekmektedir: Sensoéri baglarken diyot ¢calisma yonunde
polarize olmalidir. Diger bir deyisle anot 14.terminale = PTC A (+) ve katot da 15.terminale = PTC B(-)
baglanmalidir.

Eger sicaklik izieme fonksiyonu P0601=2 ile aktif duruma getirildiyse, sensoriin sicakhgr (motor sargilarinin
ki de) parametre r0035’e yazilir.

Motor asiri 1Isinma ikaz seviyesi P0604 parametresi ile belirlenir. Bu ikaz seviyesi motorun yalitim sinifina
baghdir. Asagidaki tabloda bazi siniflar icin sicaklik degerleri verilmistir.

Insulation class End temperature
A 100 °C
E 115°C
B 120 °C
F 140 °C
H 165 °C

Motor asiri isinma tehlike seviyesi inverter tarafindan P0604 parametresinde belirtilen sicaklik degerinin
10% ustlinde olacak sekilde otomatik olarak ayarlanir.

Motor sicakligi, KTY84 sensori aktif edildiyse motor termal modeli vasitasi ile ayrica hesaplanir. KTY84
sensori herhangi bir kablo kopmasi tespit ederse, A5012 alarmi (motor sicaklik sinyali kaybi) verilir ve
otomatik olarak motor termal modeline gegilir.

KTY84 sensoriinun elektrik devresi aciksa ya da kisa devre olustuysa F0015 hatasi (motor sicaklik sinyali
yok) verilir.

Baglanti hatasi:
PTC ya da KTY84 sensor baglantilar acik ya da kisa devre olursa hata olusur ve cihaz devreden cikar.

P0604[3]

Index:

Motor sicakhigi esik seviyesi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: °C Def: 130.0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0

Motor sicaklik korumasi igin ikaz (esik) seviyesini belirler. Devreden ¢ikma sicakhgi daima P0604 ikaz
seviyesinden 10% daha ylksek olur.

P0604[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)
P0604[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P0604[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Note:

Fabrika degeri P0O300’e (motor tipi segimi) baghdir.
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P0610[3] Motor I2t sicaklik reaksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Motor sicakliginin ikaz seviyesine geldigindeki reaksiyonu belirler.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

0 Reaksiyon yok, yalnizca ikaz
1 Ikaz ve Imax'in digurilmesi (¢ikis frekansinin distrdimesi ile sonuglanir)
2 Ikaz ve devreden gikma (FO011)

P0610[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)
P0610[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P0610[2] : 3. Slriicl veri seti (DDS)

Bagimlihk:
Devreden c¢ikma seviyesi = P0604 (motor sicaklik ikaz seviyesi) * 105 %

Note:
Motor I2t’'nin amaci motor sicakligini hesaplamak ya da 6lgmek ve motor asiri 1Isinma tehlikesi ile
karsilastiginda inverteri pasif duruma getirmektir.
Motor sicakligi; motorun boyutlari, ortam sicaklidi, ge¢misteki yik durumu ve yukin g¢ektigi akim gibi birgok
faktore baghdir. (Akimin karesi motorun i1sinmasini belli etmektedir. Sicaklik ise zamanla yikseldiginden
dolayi It olarak anilmaktadir).
Birgok motorda motor hizi ile ayni hizda dénen butiinlesik fanlar bulundugundan dolayr motor hizi da
onemlidir. Surasi agiktir ki yiksek akim ¢geken ancak dislik hizda ¢alisan (gligclendirmeden 6tiirt) bir motor,
50-60 Hz'de ancak tam yiikte galisan bir motora gére daha gabuk i1sinacaktir. MM4 tim bu faktorleri dikkate
almaktadir.
Ayni zamanda surtciler kendilerini korumak igin de inverter It korumasina sahiptirler (6rn. Asiri Isinma
korumasi, bkz. P0290). Bu 6zellik motor I?t'sinden bagimsiz olarak ¢alismaktadir ve burada
aciklanmamistir.
I?'nin calismas:
Olgulen motor akimi r0027’de gosterilir. °C cinsinden motor sicakligi da r0035'te gosterilir. Bu sicaklik
motora monte edilmis bir KTY84 sicaklik sensdriinden ya da hesaplanan bir degerden ¢ikariimaktadir.
KTY84'ten gelen deger yalnizca P0601=2 oldugunda kullanilir; diger tim durumlarda (KTY84) sinyal kaybi
dahil) hesaplanan deger gosterilir. MM440/MM430 serileri motor sicakligini hesaplamak igin
MM410/MM411/MM420 serilerinin kullandigindan ¢ok daha karmasik bir model kullanir. P0604 parametresi
r0035 ile karsilastinidiginda esik sicakhgini set etmek igin ayarlanabilir.

P0625[3] Motor ortam sicakligi Min:  -40.0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: °C Def: 20.0 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 80.0
Motor verilerinin tanimlanmasi sirasindaki ortam sicakhgini élger.

Index:
P0625[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0625[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0625[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

P0626[3] Stator demiri (iron) asir1 sicakhigi Min:  20.0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: °C Def: 50.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Stator demirinin asiri sicakhgini dlger.

Index:
P0626[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0626[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0626[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
Sicaklik yikselmeleri sinlizoidal ¢alistirmalar igin gegerlidir.
Cevirme islemlerine (modilasyon kayiplari) ve ¢ikis filtresine bagli sicaklik ylikselmeleri hesaba katiimistir.

P0627[3] Stator sargisi asin sicakligi Min:  20.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: °C Def: 80.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Stator sargisinin asiri sicakligini dlger.

Index:
P0627[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0627[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P0627[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Note:

Sicaklik ylikselmeleri sinlizoidal galistirmalar igin gecerlidir.

Cevirme islemlerine (modulasyon kayiplari) ve gikis filtresine bagh sicaklik ylkselmeleri hesaba katilmistir.
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P0628[3] Rotor sargisi agiri sicakligi Min:  20.0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: °C Def: 100.0 4
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Rotor sargisinin asiri sicakhgini dlger.
Index:
P0628[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P0628[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0628[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Note:
Sicaklik yikselmeleri sinlizoidal ¢alistirmalar igin gegerlidir.
Cevirme islemlerine (moddlasyon kayiplari) ve gikis filtresine bagh sicaklik yikselmeleri hesaba katilmistir.
r0630[3] CO: Ortam sicakhgi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor kitle modelinin (mass model) ortam sicakligini gosterir.
Index:
r0630[0] : 1. Surtcu veri seti (DDS)
r0630[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
r0630[2] : 3. Siriici veri seti (DDS)
r0631[3] CO: Stator demiri sicakhgi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor kiitle modelinin demir sicakhgini gosterir.
Index:
r0631[0] : 1. Surtcu veri seti (DDS)
r0631[1] : 2. Surtcu veri seti (DDS)
r0631[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
r0632[3] CO: Stator sargisi sicakligi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor kitle modelinin stator sargisi sicakligini gosterir.
Index:
r0632[0] : 1. Surtcu veri seti (DDS)
r0632[1] : 2. Surlci veri seti (DDS)
r0632[2] : 3. Siriici veri seti (DDS)
r0633[3] CO: Rotor sargisi sicakhgi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: °C Def: - 4
P-Grubu: MOTOR Max: -
Motor kiitle modelinin rotor sargisi sicakligini gosterir.
Index:
r0633[0] : 1. Surtcu veri seti (DDS)
r0633[1] : 2. Sirlci veri seti (DDS)
r0633[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
P0640[3] Motor asin yiik faktorii [%] Min:  10.0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: % Def: 150.0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. Yes Max: 400.0
P0305’in (nominal motor akimi) [%] orani olarak motor asiri yik akim sinirini tanimlar.
Index:
P0640[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P0640[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P0640[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimhhk:
Max. inverter akimi ya da nominal motor akiminin (P0305) 400%’l degerlerinden disik olan deger ile
sinirhdir.
Details:

Bkz. akim sinirlandirmasi igin fonksiyon diyagrami.

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO

54




Issue 04/02

Hata! Stil tanimlanmamis.

P0700[3] Komut kaynaginin segimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 1
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 6
Dijital komut kaynagini secer.

Muhtemel Ayarlar:
0 Fabrika ¢ikis ayarlari
1 BOP (tus takimi)
2 Terminal
4 BOP uzerinde USS baglantisi
5 COM (Uzerinde USS baglantisi
6 COM (zerinde CB baglantisi
Index:
P0700[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0700[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0700[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Note:
Bu parametreyi degistirmek, secilen gruptaki tim degerleri fabrika degerlerine resetler.
Ornegin:
Parametreyi 1’den 2'ye degistirmek tim dijital girigleri fabrika degerlerine resetler.

P0701[3] 1. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99

1. dijital girisin fonksiyonunu seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizli yavaglama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 YOnu tersleme (yon segimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)

14 MOP asagi (frekansi azaltma)

15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)

16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set deg@eri (Binary (ikili) kodlanmig se¢im + START)
25 DC fren aktif

29 Harici hata tretme (external trip)

33 ilave frekans set degerini pasiflestirme

99 BICO igin serbest birakma

Index:
P0701[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0701[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0701[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Bagimlihk:

99 no.lu ayarin resetlenmesi igin (BICO parametrelendirmesini aktiflestirme) asagidakilerden biri gereklidir:

- P0700 komut kaynag! ya da
-P0010 =1, P3900 = 1, 2 veya 3 hizli devreye alma ya da
- P0010 = 30, P0970 = 1 fabrika reset

Notice:
99 no.lu ayar yalnizca uzman kullanimi igindir.
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P0702[3] 2. dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 12 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99
2. dijital girigin fonksiyonunu seger.

Muhtemel Ayarlar:
0 Dijital giris aktif degil
1 START/OFF1
2 Ters yonde START/OFF1
3 OFF2 - serbest durma
4 OFF3 - hizli yavaslama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 Yonu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artirma)
14 MOP asagi (frekansi azaltma)
15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set deg@eri (Binary (ikili) kodlanmis seg¢im + START)
25 DC fren aktif
29 Harici hata tretme (external trip)
33 ilave frekans set degerini pasiflestirme
99 BICO igin serbest birakma
Index:
P0702[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0702[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0702[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Details:
Bkz. P0701 (1. dijital girisin fonksiyonu).

P0703[3] 3. dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 9 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99
3. dijital girisin fonksiyonunu seger.

Muhtemel Ayarlar:
0 Dijital giris aktif degil
1 START/OFF1
2 Ters yonde START/OFF1
3 OFF2 - serbest durma
4 OFF3 - hizl yavaslama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 YOnu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artirma)
14 MOP asagi (frekansi azaltma)
15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set deg@eri (Binary (ikili) kodlanmis se¢im + START)
25 DC fren aktif
29 Harici hata tretme (external trip)
33 ilave frekans set degerini pasiflestirme
99 BICO igin serbest birakma
Index:
P0703[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0703[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0703[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Details:
Bkz. P0O701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
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P0704[3] 4. dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99
4. dijital girigin fonksiyonunu seger.

Muhtemel Ayarlar:
0 Dijital giris aktif degil
1 START/OFF1
2 Ters yonde START/OFF1
3 OFF2 - serbest durma
4 OFF3 - hizli yavaslama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 Yonu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artirma)
14 MOP asagi (frekansi azaltma)
15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set deg@eri (Binary (ikili) kodlanmis seg¢im + START)
25 DC fren aktif
29 Harici hata tretme (external trip)
33 ilave frekans set degerini pasiflestirme
99 BICO igin serbest birakma
Index:
P0704[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0704[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0704[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Details:
Bkz. P0701 (1. dijital girisin fonksiyonu).

P0705[3] 5. dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99
5. dijital girisin fonksiyonunu seger.

Muhtemel Ayarlar:
0 Dijital giris aktif degil
1 START/OFF1
2 Ters yonde START/OFF1
3 OFF2 - serbest durma
4 OFF3 - hizl yavaslama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 YOnu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artirma)
14 MOP asagi (frekansi azaltma)
15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set deg@eri (Binary (ikili) kodlanmig se¢im + START)
25 DC fren aktif
29 Harici hata tretme (external trip)
33 ilave frekans set degerini pasiflestirme
99 BICO igin serbest birakma
Index:
P0705[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0705[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0705[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Details:
Bkz. P0O701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
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P0706[3] 6. dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99
6. dijital girisin fonksiyonunu seger.

Muhtemel Ayarlar:
0 Dijital giris aktif degil
1 START/OFF1
2 Ters yonde START/OFF1
3 OFF2 - serbest durma
4 OFF3 - hizli yavaslama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 Yonu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artirma)
14 MOP asagi (frekansi azaltma)
15 Sabit set dederi (Dogrudan segim)
16 Sabit set degeri (Dogrudan segim + START)
17 Sabit set deg@eri (Binary (ikili) kodlanmis seg¢im + START)
25 DC fren aktif
29 Harici hata tretme (external trip)
33 ilave frekans set degerini pasiflestirme
99 BICO igin serbest birakma
Index:
P0706[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0706[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0706[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Details:
Bkz. P0701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
P0707[3] 7. dijital girigin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99
7. dijital girisin fonksiyonunu seger (analog giris Gzerinden).
Muhtemel Ayarlar:

0 Dijital giris aktif degil

1 START/OFF1

2 Ters yonde START/OFF1

3 OFF2 - serbest durma

4 OFF3 - hizl yavaslama

9 Hata resetleme

10 JOG saga

11 JOG sola

12 YOnu tersleme (yon segimi)

13 MOP yukari (frekansi artirma)

14 MOP asagi (frekansi azaltma)

25 DC fren aktif

29 Harici hata tretme (external trip)

33 ilave frekans set degerini pasiflestirme

99 BICO igin serbest birakma
Index:

P0707[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P0707[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P0707[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Note:

4 \'un Uzerindeki sinyaller aktif, 1,6 V’un altindaki sinyaller aktif degildir.
Details:

Bkz. P0O701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
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P0708[3] 8. dijital girisin fonksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99
7. dijital girisin fonksiyonunu secer (analog giris tGzerinden).
Muhtemel Ayarlar:
0 Dijital giris aktif degil
1 START/OFF1
2 Ters yonde START/OFF1
3 OFF2 - serbest durma
4 OFF3 - hizli yavaslama
9 Hata resetleme
10 JOG saga
11 JOG sola
12 Yonu tersleme (yon segimi)
13 MOP yukari (frekansi artirma)
14 MOP asagi (frekansi azaltma)
25 DC fren aktif
29 Harici hata uretme (external trip)
33 ilave frekans set degerini pasiflestirme
99 BICO igin serbest birakma
Index:
P0708[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0708[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0708[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Note:
4 \'un lzerindeki sinyaller aktif, 1,6 V’un altindaki sinyaller aktif degildir.
Details:
Bkz. P0O701 (1. dijital girisin fonksiyonu).
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P0719[3]

Kumanda ve frekans set degerlerinin segimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 66

inverterin kontrol komut kaynagini segen merkezi anahtardr.

Serbestce programlanabilen BICO parametreleri ile sabit komut/set degeri profilleri arasinda komut ve set
degeri kaynagi secimini yapar. Komut ve set degeri kaynaklari birbirlerinden bagimsiz olarak degistirilebilir.

Onlar basamagi komut kaynagini, birler basamagi ise set degeri kaynagini seger.

Muhtemel Ayarlar:
0 Cmd = BICO parametresi
1 Cmd = BICO parametresi
2 Cmd = BICO parametresi
3 Cmd = BICO parametresi
4 Cmd = BICO parametresi
5 Cmd = BICO parametresi
6 Cmd = BICO parametresi
10 Cmd = BOP
11 Cmd = BOP
12 Cmd = BOP
13 Cmd = BOP
15 Cmd = BOP
16 Cmd = BOP

Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set degeri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = BOP Uzerinde USS baglantisi
Set degeri = COM uzerinde USS baglantisi
Set degeri = COM (izerinde CB baglantisi
Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set de@eri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = COM Uuzerinde USS baglantisi
Set degeri = COM (izerinde CB baglantisi

Index:

40 Cmd = BOP lizerinde USS baglantisi
41 Cmd = BOP lizerinde USS baglantisi
42 Cmd = BOP lzerinde USS baglantisi
43 Cmd = BOP lzerinde USS baglantisi
44 Cmd = BOP lizerinde USS baglantisi
45 Cmd = BOP lzerinde USS baglantisi
46 Cmd = BOP lzerinde USS baglantisi
50 Cmd = COM uzerinde USS baglantisi
51 Cmd = COM (izerinde USS baglantisi
52 Cmd = COM Uizerinde USS baglantisi
53 Cmd = COM uzerinde USS baglantisi
54 Cmd = COM Uizerinde USS baglantisi
55 Cmd = COM Uizerinde USS baglantisi
60 Cmd = COM uzerinde CB baglantisi
61 Cmd = COM Uzerinde CB baglantisi
62 Cmd = COM Uzerinde CB baglantisi
63 Cmd = COM uzerinde CB baglantisi
64 Cmd = COM Uzerinde CB baglantisi
66 Cmd = COM Uzerinde CB baglantisi

P0719[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0719[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0719[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set deg@eri = Analog set degeri

Set deg@eri = Sabit frekans

Set degeri = BOP (izerinde USS baglantisi
Set degeri = COM uzerinde USS baglantisi
Set degeri = COM uzerinde CB baglantisi
Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set deg@eri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = BOP Uizerinde USS baglantisi
Set degeri = COM uzerinde USS baglantisi
Set degeri = BICO parametresi

Set degeri = MOP set degeri

Set deg@eri = Analog set degeri

Set degeri = Sabit frekans

Set degeri = BOP Uizerinde USS baglantisi
Set degeri = COM uzerinde CB baglantisi

Note:

0’dan baska bir degere ayarlandiysa (6rn. BICO parametresi set degeri kaynagi degilse), P0844/P0848
(OFF2/OFF3’Un birinci kaynagi) pasif olur; bunun yerine P0845/P0849 aktif duruma gecer ve OFF komutlari
tanimlanmis olan kaynaktan alinir.
Onceden yapilmis olan BICO baglantilari degismemis olarak kalr.

r0720 Dijital giriglerin sayisi Min: - Seviye:

Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3

P-Grubu: COMMANDS Max: -

Dijital giriglerin sayisini gosterir.
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r0722 CO/BO: Binary girig degerleri Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: COMMANDS Max: -

Dijital giriglerin durumunu gosterir.
Bitfields:

Bit00O Dijital giris 1 0 OFF
1 ON
Bit01 Dijital giris 2 0 OFF
1 ON
Bit02 Dijital giris 3 0 OFF
1 ON
Bit03 Dijital giris 4 0 OFF
1 ON
Bit04 Dijital giris 5 0 OFF
1 ON
Bit05 Dijital giris 6 0 OFF
1 ON
Bit06 Dijital giris 7 (ADC 1 Uizerinden) 0 OFF
1 ON
Bit07 Dijital giris 8 (ADC 2 Uzerinden) 0 OFF
1 ON
Note:
Sinyal aktif oldugunda ilgili segment yanar.

P0724 Dijital girigler igin filtreleme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Dijital girisler icin kullanilan filtreleme suresini tanimlar.

Muhtemel Ayarlar:
0 Filtreleme suresi yok
1 2.5 ms filtreleme siresi
2 8.2 ms filtreleme siresi
3 12.3 ms filtreleme siresi

P0725 PNP / NPN dijital girigler Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Aktif yliksek (PNP) ve aktif disik (NPN) arasinda gegis yapar. Tum dijital girisler igin ayni anda yapilir.

Asagidaki ayarlar i¢c kaynak (internal supply) kullanildiginda gegerlidir:
Muhtemel Ayarlar:

0 NPN modu ==> disik aktif
1 PNP modu ==> yiiksek aktif
Value:
NPN: 5/6/7/8/16/17 no.lu terminaller 28. terminal lizerinden baglanmalidir (0 V).
PNP: 5/6/7/8/16/17 no.lu terminaller 9. terminal (izerinden baglanmalidir (24 V).
r0730 Dijital ¢ikiglarin sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3

P-Grubu: COMMANDS Max: -

Dijital ¢ikiglarin sayisini gosterir (réleler).
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P0731[3] BI: 1. dijital ¢cikisin fonksiyonu Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 52:3 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
1. dijital gikisin kaynagini tanimlar.
Index:
P0731[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0731[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0731[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
52.0 Suricu hazir 0 Kapali
52.1 Sirici galigmaya hazir 0 Kapali
52.2 Surucu galigiyor 0 Kapali
52.3 Suricu hatas aktif 0 Kapali
52.4 OFF2 aktif 1 Kapal
52.5 OFF3 aktif 1 Kapali
52.6 Agma (switch on) 6nlemesi aktif 0 Kapali
52.7 Siricu ikazi aktif 0 Kapali
52.8 Set degeri sapmasi/aktiel deger 1 Kapal
52.9 PZD kontroll (Proses Veri Kontroli) 0 Kapali
52.A Max. frekansa ulagildi 0 Kapal
52.B Ikaz: Motor akimi siniri 1 Kapali
52.C Motor freni (MHB) aktif 0 Kapali
52.D Motor asiri yuk 1 Kapall
52.E Motor dénme yoéni sada 0 Kapal
52.F Inverter asin yuk 1 Kapal
53.0 DC fren aktif 0 Kapali
53.1 Akt.(aktlel) frek. f_act > P2167 (f_off) 0 Kapal
53.2 Akt frek. f_act > P1080 (f_min) 0 Kapal
53.3 Akt. akim r0027 >= P2170 0 Kapal
53.4 Akt. frek. f_act > P2155 (f_1) 0 Kapali
53.5 Akt frek. f_act <=P2155 (f_1) 0 Kapali
53.6 Akt. frek. f_act >= set degeri 0 Kapal
53.7 Akt. Vdcr0026 < P2172 0 Kapal
53.8 Akt. Vdcr0026 > P2172 0 Kapal
53.A PID gikisi r2294 == P2292 (PID_min) 0 Kapal
53.B PID gikisi r2294 == P2291 (PID_max) 0 Kapali
P0732[3] BI: 2. dijital ¢ikisin fonksiyonu Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 527 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
2. dijital ¢ikisin kaynagini tanimlar.
Index:
P0732[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0732[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0732[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
52.0 Sdricu hazir 0 Kapali
52.1 Siricu galigmaya hazir 0 Kapali
52.2 Surucu galigiyor 0 Kapali
52.3 Sdricu hatasi aktif 0 Kapali
52.4 OFF2 aktif 1 Kapali
52.5 OFF3 aktif 1 Kapali
52.6 Agma (switch on) 6nlemesi aktif 0 Kapal
52.7 Suricu ikazi aktif 0 Kapali
52.8 Set degeri sapmasi/aktiel deger 1 Kapal
52.9 PZD kontrolu (Proses Veri Kontroli) 0 Kapal
52.A Max. frekansa ulagsildi 0 Kapal
52.B Ikaz: Motor akimi siniri 1 Kapali
52.C Motor freni (MHB) aktif 0 Kapal
52.0 Motor asiri yik 1 Kapal
52.E Motor dénme yoéni sada 0 Kapal
52.F Inverter asin yik 1 Kapall
53.0 DC fren aktif 0 Kapali
53.1 Akt.(aktuel) frek. f_act > P2167 (f_off) 0 Kapal
53.2 Akt. frek. f_act > P1080 (f_min) 0 Kapal
53.3 Akt. akim r0027 >= P2170 0 Kapal
53.4 Akt frek. f_act > P2155 (f_1) 0 Kapali
53.5 Akt. frek. f_act <=P2155 (f_1) 0 Kapali
53.6 Akt. frek. f_act >= set degeri 0 Kapal
53.7 Akt. Vdcr0026 < P2172 0 Kapal
53.8 Akt. Vdcr0026 > P2172 0 Kapal
53.A PID gikisi r2294 == P2292 (PID_min) 0 Kapal
53.B  PID cikigl r2294 == P2291 (PID_max) 0 Kapali
Note:
Diger ayarlarin kullanimi “Uzman” modunda mimkindur (bkz. PO003 — kullanici erigsim seviyesi).
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P0733[3] BI: 3. dijital ¢ikisin fonksiyonu Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
3. dijital ¢ikisin kaynagini tanimlar.
Index:
P0733[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0733[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0733[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
52.0 Suricu hazir 0 Kapali
52.1 Surticl galismaya hazir 0 Kapali
52.2 Surucu galigiyor 0 Kapali
52.3 Suricu hatas aktif 0 Kapal
52.4 OFF2 aktif 1 Kapal
52.5 OFF3 aktif 1 Kapal
52.6 Agma (switch on) 6nlemesi aktif 0 Kapali
52.7 Siricu ikazi aktif 0 Kapali
52.8 Set degeri sapmasi/aktiel deger 1 Kapal
52.9 PZD kontroll (Proses Veri Kontroli) 0 Kapali
52.A Max. frekansa ulagildi 0 Kapal
52.B Ikaz: Motor akimi siniri 1 Kapali
52.C Motor freni (MHB) aktif 0 Kapali
52.0 Motor agiri yik 1 Kapall
52.E Motor dénme yoéni sada 0 Kapal
52.F Inverter asin yuk 1 Kapal
53.0 DC fren aktif 0 Kapali
53.1 Akt.(aktlel) frek. f_act > P2167 (f_off) 0 Kapal
53.2 Akt frek. f_act > P1080 (f_min) 0 Kapal
53.3 Akt. akim r0027 >= P2170 0 Kapal
53.4 Akt. frek. f_act > P2155 (f_1) 0 Kapal
53.5 Akt frek. f_act <=P2155 (f_1) 0 Kapal
53.6 Akt. frek. f_act >= set degeri 0 Kapal
53.7 Akt.Vdcr0026 < P2172 0 Kapal
53.8 Akt.Vdcr0026 > P2172 0 Kapal
53.A PID gikisi r2294 == P2292 (PID_min) 0 Kapal
53.B  PID gikisi r2294 == P2291 (PID_max) 0 Kapal
Note:
Diger ayarlarin kullanimi “Uzman” modunda mimkindir (bkz. PO003 — kullanici erisim seviyesi).
r0747 CO/BO: Dijital gikiglarin durumu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMMANDS Max: -
Dijital ¢ikiglarin durumunu gosterir (dijital ¢ikislarin PO748 Gzerinden gevrilmesini (inversion) de igerir).
Bitfields:
Bit00 1. dijital ¢cikis enerjilenmig 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 2. dijital ¢ikis enerjilenmig 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 3. dijital ¢ikis enerjilenmig 0 HAYIR
1 EVET
Bagimlihk:
Bit0=0:
Role enerjisi kesilmis / kontaklar agik
Bit0=1:
Réle enerjilenmis / kontaklar kapali
P0748 Dijital ¢ikiglarin terslenmesi (invert) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 7
Verilen bir fonksiyon icin rélenin ylksek ve disuk durumlarini tanimlar.
Bitfields:
Bit00 1. dijital ¢ikisin gevrilmesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 2. dijital ¢ikisin ¢evrilmesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 3. dijital ¢ikigin gevrilmesi 0 HAYIR
1 EVET
r0750 ADC’lerin sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Mevcut bulunan analog giriglerin sayisini gosterir.
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r0751 BO: ADC’nin durum kelimesi (status word) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 4
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Analog girisin durumunu goésterir.
Bitfields:
Bit00 ADC 1 Ustiinde sinyal kayip 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 ADC 2 Ustiinde sinyal kayip 0 HAYIR
1 EVET
r0752[2] ADC akt.girisi [V] veya [mA] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Duzeltilmis volt cinsinden analog giris de@erini karakteristik bloktan énce gosterir.
Index:
r0752[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
r0752[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
P0753[2] ADC filtrasyon siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 3 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Analog giris icin [ms] cinsinden filtreleme siresi tanimlar (PT1 filtresi).
Index:
P0753[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0753[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Note:
Filtrelenmis sureyi artirmak titresimi azaltir ancak analog girise cevap vermeyi yavaslatir.
P0753 = 0 : Filtreleme yok
r0754[2] Olgeklendirmeden sonraki akt. ADC degeri [%] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Analog girisin 6lgeklendirme blogundan sonraki diizeltiimis degerini [%] cinsinden gosterir.
Index:
r0754[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
r0754[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Bagimlihk:
P0757-P0760 arasi tanim araligi (ADC &lgeklendirme).
r0755[2] CO: Olgeklendirmeden sonraki akt. ADC [4000h] Min: - Seviye:
Datatipi: 116 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: TERMINAL Max: -
ASPmin ve ASPmax kullanarak 6lgeklenmis analog girisi gOsterir.
Analog o6lgeklendirme blogundan gelen analog set degeri (ASP), min. analog set dederi (ASPmin) ile max.
analog set degeri (ASPmax) arasinda P0757’de (ADC olgeklendirmesi) gosterildigi gibi degisebilir.
ASPmin ve ASPmax’in en blylk degerleri (isaretsiz deder) 16384’un 6lgeklendirmesini tanimlar.
Index:
r0755[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
r0755[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Example:
ASPmin = 300 %, ASPmax = 100 % ise 16384 300 %'l gosterir.
Bu parametre 5461°’den 16384’e kadar degisebilir
ASPmin =-200 %, ASPmax = 100 % ise 16384 200 %’u gosterir.
Bu parametre —16384’den +8192'ye kadar degisebilir
Note:
Bu deger analog BICO konnektdrleri igin bir giris olarak kullanilir.
ASPmax en yilksek analog set degerini gosterir (10 V’da olabilir).
ASPmin en disuk analog set degerini gosterir (0 V'da olabilir).
Details:

Bkz. P0757-P0760 arasi parametreler (ADC 6lgeklendirmesi)
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P0756[2] ADC tipi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4

Analog girigin tipini tanimlar ve ayni zamanda analog giris denetlemesini (monitoring) etkinlestirir.

Analog girisi gerilimden akima gevirmek igin sadece P0756 parametresini degistirmek yeterli degildir. Bunun

diginda terminallerin oldugu bélimdeki DIP switchlerin de
ayarlari asagidaki gibidir:

- OFF = gerilim girisi (10 V)

- ON = akim girisi (20 mA)

DIP switch - analog giris karsiliklar agsagida verilmistir:
- DIP soldaki (DIP 1) = Analog giris 1
- DIP sagdaki (DIP 2) = Analog giris 2

RL1 RL1 RL1

NC NO COM
AIN1
OFF =[V], 0-10V a
ON =[A], 0-20 mA i |
AIN2 A A pic PTC DN DIN
OFF =[V],0-10V D R e Bt
ON =[A],0-20 mA {

AIN1 AIN1T DIN DIN

Muhtemel Ayarlar:

dogru konuma getirilmesi gereklidir. DIP switch

RL2 RL2 RL3 RL3 RL3
NO COM NC NO COM

g
OUT2 OUT2 gy
e

DIN DIN Iso AIN2 AIN2

o

0 Tek kutuplu (unipolar) gerilim girisi (0 / +10 V)

1 izlemeli tek kutuplu gerilim girisi (0 / 10 V)

2 Tek kutuplu akim girisi (0 / 20 mA)

3 izlemeli tek kutuplu akim girigi (0 / 20 mA)

4 iki kutuplu (bipolar) gerilim girigi (-<10 V / +10 V)
Index:

P0756[0] : Analog giris 1 (ADC 1)

P0756[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Bagimlihk:

Analog 6lceklendirme blogu negatif ¢ikis set degerlerine programlandiysa bu fonksiyon pasif duruma gelir.
Notice:

izleme fonksiyonu aktif hale getirildiginde ve bir 6lii bant tanimlandiginda (P0761) analog giris gerilimi 61{
bant geriliminin 50%’si altina diiserse bir ariza durumu olusturulur (FO080).

H/w sinirlamasi durumunda 2. analog giris (P0756[1] =4) i¢in iki kutuplu gerilim segenegini segmek mumkun

olmamaktadir.
Details:
Bkz. P0757-P0760 (ADC olgeklendirmesi).
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P0757[2] ADC olceklendirmesinin x1 degeri [V / mA] Min: -20 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20
P0757 - PO760 arasindaki parametreler asagidaki diyagramda gosterildigi gibi giris dlgeklendirmesini
konfigiire eder:

P0756=0...3
P0761 =0
%
100 % Fomommmem
ASPmax E
o
N
P0760 |—» 2
(I 2
o
PO757 5
(S
g LV
10V X00% mA
P0759 20 mA
P0758 |—»
—
ASPmin+
Analog set degerleri P2000’deki normallestirilmis frekansin bir [%] sini gosterir.
Analog set degerleri 100%’den blyiik olabilir.
ASPmax en yiiksek analog set degerini gosterir (10 V veya 20 mA’de olabilir).
ASPmin en disuk analog set degerini gosterir (0 V veya 20 mA’de olabilir).
Fabrika degerleri 0 V veya 0 mA =0 %, ve 10 V veya 20 mA = 100 % Olgeklendirmesini saglar.
P0756 = 4
P0761=0 %
100 % -
ASPmax
P0760 >
=)
<l
P0757 5
A0V S
= >V
/ 10V X00%
P0759
P0758
ASPmin
Index:
P0757[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0757[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Notice:

ADC dlgeklendirmesinin x2 degeri P0759, ADC 6lgeklendirmesinin x1 degerinden P0757 buyuk olmalidir.
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P0758[2] ADC olgeklendirmesinin y1 degeri Min: -99999.9 | Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.9
P0757°de agiklandigi gibi (ADC olgeklendirmesi) y1’in degerini [%] olarak belirler.
Index:
P0758[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0758[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Bagimhhk:
Olusturulacak set degerine bagl olarak P2000 — P2003 arasi parametreleri etkiler (referans frekansi,
gerilim, akim veya moment).
P0759[2] ADC olgeklendirmesinin x2 degeri [V / mA] Min:  -20 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: - Def: 10 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20
P0757'de agiklandidi gibi (ADC 6lgeklendirmesi) x2'nin degerini belirler.
Index:
P0759[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0759[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Notice:
ADC olgeklendirmesinin degeri.
P0760[2] ADC olgeklendirmesinin y2 degeri Min: -99999.9 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.9
P0757°de agiklandidi gibi (ADC olgeklendirmesi) y2'nin degerinin [%] olarak belirler.
Index:
P0760[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0O760[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Bagimhhk:

Olusturulacak set degerine bagl olarak P2000 — P2003 arasi parametreleri etkiler (referans frekansi,

gerilim, akim veya moment).
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P0761[2] ADC o6lii bant genisligi [V / mA] Min: 0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20
Analog giris Ustlindeki 6lU bant genisligini tanimlar. Asagidaki diyagram kullanilisini agiklar.
Index:

P0761[0] : Analog giris 1 (ADC 1)
P0761[1] : Analog giris 2 (ADC 2)
Example:
ADC degeri 2 -10 V (0-50 Hz)
Asagidaki 6rnek 2-10 V analog giris uretir (0-50 Hz):
P2000 = 50 Hz
P0759=8V P0760 =75 %
PO757 =2V P0758 = 0%
PO761 =2V

P0756 = 0 ya da 1

P0761 >0
0 < P0758 <P0760 || 0> P0758 > P0760
%
A
100 %
ASPmax E
o
N
P0760 |—» S
=)
________ i
7 A T
d N o
7 \ o
It \ S
P0758 I > A— ! g R
' e | 10V Xio0%
| \ .~ PO757 /P0759 20 mA
PO761™
" P0757 = PO761
ASPmin

ADC degeri 0 -10 V (-50/+50 Hz):

P0757 < P0761

Asagidaki 6rnek merkezi sifir ve 0.2 V (merkezin herbir tarafina 0.1 V) genisliginde bir “tutma noktasI” olan

0-10 V’luk analog girig Uretir.
P2000 = 50 Hz

P0O759=8V P0760= 75 %
PO757 =2V P0758 =-75%
P0761=0.1V

P0756 = 0 ya da 1
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P0761 >0
P0758 <0 < P0760
%

100 % }
ASPmax E
o
N
P0760 |—» N
[ S
<Al
I ]
P0757 g |
S VvV
L—J 10V Xi00% mA
P0759 20 mA
P0761
P0758 |—
-
ASPmin-

ADC degeri -10/ +10 V (-50 / +50 Hz):

Asagidaki 6rnek merkezi sifir ve 0.2 V (merkezin herbir tarafina 0.1 V) genisliginde bir “tutma noktasi” olan

-10 / +10 V’luk analog giris Uretir.

P0756 =4
P0761 >0 %
P0758 <0 < P0760 wot
ASPmax
P0760 >
e
<l
P0757 5
10V S
=t >V
J L—J 10V X9
| P0759
P0761
] PO0758
ASPmin
Note:
P0761[x] = 0 : Aktif 6l bant yok.
Notice:
P0758 ve P0760 degerlerinin (ADC olceklendirmesinin y koordinatlari) her ikisi de pozitif veya negatif ise 6lu
bant 0 V ile P0761 degeri arasindadir. Ancak P0758 ve P0760 degerlerinin isaretleri birbirinin tersi ise 61U
bant kesisme noktasindan (ADC dlgeklendirme egrisi olan x ekseni) itibaren her iki ydnde de aktif olur.
Merkez sifir ayari kullanilirken min. frekans P1080 sifir olmahdir. Olii bandin sonunda histerezis yoktur.
P0762[2] Sinyal kaybi aksiyonu igin gecikme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: TERMINAL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000

Analog set degerinin kaybi ile hata kodunun FO080 géri
Index:

P0762[0] : Analog giris 1 (ADC 1)

P0762[1] : Analog giris 2 (ADC 2)

nmesi arasindaki gecikme suresini tanimlar.

Note:

Uzman kullanicilar FO080 durumunda verilecek reaksiyonu segebilirler (fabrika dederi OFF2 dir).
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r0770 DAC’lerin sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Mevcut bulunan analog c¢ikiglarin sayisini gosterir.
P0771[2] CI: DAC Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 21:0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

0 - 20 mA analog ¢ikisin fonksiyonunu tanimlar.
Index:
P0O771[0] : Analog cikis 1 (DAC 1)
PO771[1] : Analog gikis 2 (DAC 2)
En ¢ok kullanilan degerler:
21 CO: Aktlel frekans (P2000’e olgeklendirilmistir)
24 CO: Aktuel cikig frekansi  (P2000’e dlgeklendirilmistir)
25 CO: Aktlel ¢ikig gerilimi (P2001’e dlgeklendirilmigtir)
26 CO: Aktliel DC-bara gerilimi  (P2001’e 6lgeklendirilmistir)
27 CO: Aktuel cikig akimi (P2002’e 6lgeklendirilmistir)

P0773[2] DAC diizeltme (smooth) siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 2 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1000

Analog ¢ikis sinyali igin dlizeltme siresini [ms] tanimlar. Bu parametre bir PT1 filtresi kullanarak DAC
dlzeltmesine imkan verir.

Index:
PO773[0] : Analog cikis 1 (DAC 1)
P0O773[1] : Analog gikis 2 (DAC 2)
Bagimhhk:
PQ0773 = 0: Filtreyi deaktive eder.
r0774[2] Akt. DAC degeri [mA] Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: TERMINAL Max: -
Filtreleme ve Olgeklendirmeden sonra analog ¢ikisin degerini gosterir [mA].
Index:
r0774[0] : Analog cikis 1 (DAC 1)
r0774[1] : Analog gikis 2 (DAC 2)
P0776[2] DAC tipi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Analog ¢ikigin tipini tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:
0 Akim ¢ikisi
1 Gerilim ¢ikisi
Index:
P0776[0] : Analog gikisi 1 (DAC 1)
P0776[1] : Analog cikisi 2 (DAC 2)

Note:
Analog ¢ikis, 0...20 mA arahgindaki bir akim ¢ikigi olarak tasarlanmistir.

0...10 V araliginda gerilim ¢ikisi igin terminallere 500 Ohm’luk bir harici direng baglanmalidir (12/13 veya
26/27).
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P0777[2] DAC olgeklendirmesinin x1 degeri Min: -99999.0 | Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0

X1 ¢ikis karakteristiklerini [%] olarak tanimlar. Olgeklendirme blogu, P0771'de tanimlanmis olan ¢ikis
degerinin ayarlanmasindan sorumludur.

DAC olgeklendirme blogu parametreleri (P0777 ... P0781) asagidaki gibi cahsir:

Output signal (mA)

20
P0780
V2
P0778
Y4
>
0,
PO777 P0779 100% »
X X

1 2

P1 (x1, y1) ve P2 (x2, y2) noktalar serbestge segilebilir.
Index:

PO777[0] : Analog cikis 1 (DAC 1)

PO777[1] : Analog cikis 2 (DAC 2)
Example:

Olgeklendirme blogunun fabrika degerleri:

P1: 0.0% = 0mA

P2: 100.0 % = 20 mA 0lgeklendirmesini saglar.
Bagimhhk:

Olusturulacak set degerine bagl olarak P2000 — P2003 arasi parametreleri etkiler (referans frekansi,

gerilim, akim veya moment).

P0778[2] DAC olgeklendirmesinin y1 degeri Min: 0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20
Cikis karakteristiginin y1’ini tanimlar.
Index:
PO778[0] : Analog cikis 1 (DAC 1)
P0778[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)
P0779[2] DAC olgeklendirmesinin x2 degeri Min: -99999.0 | Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 100.0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0
Cikis karakteristiginin x2’sini [%] olarak tanimlar.
Index:

PO779[0] : Analog cikis 1 (DAC 1)
PO779[1] : Analog gikis 2 (DAC 2)
Bagimlihk:
Olusturulacak set degerine bagh olarak P2000 — P2003 arasi parametreleri etkiler (referans frekansi,
gerilim, akim veya moment).

P0780[2] DAC olgeklendirmesinin y2 degeri Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 20 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20

Cikis karakteristiginin y2’sini tanimlar.
Index:

P0780[0] : Analog ¢ikis 1 (DAC 1)

P0780[1] : Analog cikis 2 (DAC 2)
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P0781[2] DAC ol bant genisligi Min: 0 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TERMINAL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20

Analog ¢ikis icin 6lu bant genisligini tanimlar [mA].

mAA

20

P0780
A

PO781

P0778
A

-
PO777 P0779 100% o
X X,
Index:
P0781[0] : Analog cikis 1 (DAC 1)
P0781[1] : Analog ¢ikis 2 (DAC 2)

P0800[3] BI: Parametre seti 0'in yiiklenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Takill bulunan AOP’den parametre seti 0'in yiiklenmeye baslamasi igin kumanda kaynagini tanimlar. ik {ic
basamak kumanda kaynaginin parametre numarasini tanimlar, son basamak ise o parametrenin bit ayarini
gOsterir.

Index:
P0800[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0800[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0800[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Uin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
Note:

Dijital girigin sinyali:

0 = Yukleme yok

1 = Parametre seti 0’1t AOP’den yliklemeye basla.

P0801[3] BI: Parameter seti 1’in yiiklenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Takili bulunan AOP’den parametre seti 1’in yilkklenmeye baslamasi igin kumanda kaynagini tanimlar. ilk iic
basamak kumanda kaynaginin parametre numarasini tanimlar, son basamak ise o parametrenin bit ayarini
gosterir.

Index:

P0801[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P0801[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P0801[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital girig 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Note:
Dijital girisin sinyali:
0 =Yikleme yok
1 = Parametre seti 1'i AOP’den yuklemeye basla.
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P0809[3] Kumanda veri grubunun kopyalanmasi (CDS) Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

“Kumanda veri grubunu kopyala” fonksiyonunu ¢agirir.

Index:

P0809[0] : CDS’den kopyala
P0809[1] : CDS'’ye kopyala
P0809[2] : Kopyalamaya basla

Note:
Fonksiyonun calistirimasindan sonra indeks 2’'deki baslangi¢ degeri otomatik olarak ‘0’ a resetlenir.
P0810 Bl: CDS bit 0 (Local / Remote) Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4095:0

Bir kumanda veri grubu (CDS) segmek icin Bit 0'in okunacagi kumanda kaynagini seger.

Selection of CDS

Bl: CDS bit 1 3l ______ CO/BO: Add. Ctriwd
P0811 | r0055.15
(0:0) ) r0055 .15

Bl: CDS b0 loc/rem CO/BO: Act Ctrlwd1

P0810 Tt 10054 .15
0:0) 10054 15

0 -t
Switch-over time
CDS active A ™ " aprox.4 ms
r0050 T I
o4 N
1 ________________________
0 -t

Aktif durumdaki kumanda veri grubu (CDS) r0050 parametresinde gosterilir.

selected active

CDS CDS

r0055 | r0054 | r0050

Bit15 | Bit15

1.CDS 0 0 0
2.CDS 0 1 1
3.CDS 1 0 2
3.CDS 1 1 2

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Gin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99’'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Gzerinden, P0707’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir)

722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 lizerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)
Note:

P0811 ayni zamanda kumanda veri grubu (CDS) secimi ile de ilgilidir.
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P0811 Bl: CDS bit 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4095:0
Bir kumanda veri grubu se¢mek igin Bit 1’in okunacagi kumanda kaynagini seger .
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Uzerinden, P0O707’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)

722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99’a ayarlanmasini gerektirir)
Note:

P0810 ayni zamanda kumanda veri grubu (CDS) secimi ile de ilgilidir.

P0819[3] Siiriicii veri setinin kopyalanmasi (DDS) Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2
'Sirlicl veri setini kopyala' fonksiyonunu gagirir.

Index:
P0819[0] : DDS’den kopyala
P0819[1] : DDS'’ye kopyala
P0819[2] : Kopyalamaya basla
Note:

Fonksiyonun galistirimasindan sonra indeks 2’deki baslangi¢ degderi otomatik olarak ‘0’ a resetlenir.
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P0820 Bl: DDS bit 0 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4095:0

Bir suriicu veri seti segmek icin Bit 0'in okunacagi kumanda kaynagini seger.

A
Driverunning T~~~ T T T T T T T T T T T T T oo oo oo oo
Drive ready 4 - — —— — — — — .
-t
Selection of DDS
BI: DDS bit 1 CO/BO: Add. Ctrlwd
PO821 S el
0:0)| )
BI: DDS bit 0 CO/BO: Add. Ctrlwd
P0820 | +—]t r0055.04
0 -t
Switch-over time
DDS active A ~4— aprox. 50 ms —»
r0051 [1] sl b ____.
R — ——
1 ________________
0 >t

Aktif durumdaki siriict veri seti (DDS) r0051[1] parametresinde gosterilir.

selected active
DDS DDS
r0055 | r0054 | r0051 [0] | r0051 [1]
Bit05 | Bit04

1. DDS 0 0 0 0

2.DDS 0 1 1 1

3.DDS 1 0 2 2

3.DDS 1 1 2 2

En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Uin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Uzerinden, P0O707’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 izerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)
Note:
P0821 ayni zamanda suriicu veri seti (DDS) segimi ile de ilgilidir.
P0821 Bl: DDS bit 1 Min:  0:0 Seviye:

CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4095:0

Bir suriicu veri seti segmek igin Bit 1'in okunacagdi kumanda kaynagini seger (bkz. parametre P0820).
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0
7221
722.2
722.3
722.4
722.5
722.6
722.7

Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 2 (P0702'nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 7 (analog giris 1 Gizerinden, PO707’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708'in 99'a ayarlanmasini gerektirir)

Note:

P0820 ayni zamanda siriict veri seti (DDS) segimi ile de ilgilidir.
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P0840[3] BI: START/OFF1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  722:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

BICO kullanarak ON/OFF1 kumanda kaynaginin segilmesini saglar. ilk i basamak kumanda kaynaginin
parametre numarasini tanimlar ; son basamak da o parametrenin bit ayarini gésterir.
Index:
P0840[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0840[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0840[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Gin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (PO706’nin 99’'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Gzerinden, P0O707’nin 99°a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 tUzerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)

19.0 = BOP uzerinden START/OFF1
Bagimlihk:
Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set dederi kaynaginin uzaktan segimi).

BICO, P0700 ‘Un 2'ye ayarlanmasini gerektirir (BICO’yu aktif hale getirme).

Fabrika ayari (saga START) dijital input 1 (722.0) dir. Alternatif kaynak ancak dijital giris 1’in fonksiyonu
P0840’in degeri degistiriimeden énce degistirilirse mimkin olmaktadir.

P0842[3] BI: Ters yonde START/OFF1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

BICO kullanarak ters yénde START/OFF1 kumanda kaynaginin segilmesini saglar. ilk ¢ basamak
kumanda kaynaginin parametre numarasini tanimlar ; son basamak da o parametrenin bit ayarini gésterir.
Index:
P0842[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0842[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0842[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Gzerinden, P0707’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 tUzerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)

19.0 = BOP lzerinden START/OFF1
Bagimlihk:
Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan segimi).
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P0844[3] BI: 1. OFF2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Index:

P0719 = 0 (BICO) iken OFF2'nin ilk kaynagini tanimlar. ilk iic basamak kumanda kaynaginin parametre
numarasini tanimlar ; son basamak da o parametrenin bit ayarini gosterir.

P0844[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0844[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0844[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Gin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (PO706’nin 99’'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Gzerinden, P0O707’nin 99°a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 tUzerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)
19.0 BOP lizerinden START/OFF1

19.1 = OFF2: BOP lzerinden elektriksel durug

Bagimlihk:

Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan segimi).

OFF2 igin dijital girislerden biri segildiyse, inverter bu dijital giris aktif oimadikga ¢caligsmayacaktir.

Note:
OFF2 palsin hemen devreden ¢ikariimasi demektir; motor serbest durur.
OFF2 diisUk-aktiftir , 6rn. :
0 = Palsin devreden g¢ikariimasi.
1 = Caligtirlma durumu.

P0845[3] BI: 2. OFF2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  19:1 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
OFF2'nin ikinci kaynagini tanimlar. ilk (ic basamak kumanda kaynaginin parametre numarasini tanimlar ;
son basamak da o parametrenin bit ayarini gésterir.

Index:

P0845[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0845[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0845[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Uin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99’'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tGzerinden, P0O707’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Gizerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)

19.0 = BOP uzerinden START/OFF1

Bagimhhk:

P0844’ln tersine (OFF2'nin ilk kaynagi), bu parametre PO719'dan bagimsiz olarak her zaman aktiftir,
(kumanda ve frekans set degerinin segimi).

OFF2 igin dijital girigslerden biri secildiyse, inverter bu dijital giris aktif oimadikga caligmayacaktir.

Note:

OFF2 palsin hemen devreden ¢ikariimasi demektir; motor serbest durur.

OFF2 disuk-aktifit, 6rn. :
0 = Palsin devreden gikariimasi.
1 = Galigtirlma durumu.
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P0848[3] BI: 1. OFF3 Min: 0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P0719 = 0 (BICO) iken OFF3’(in ik kaynagini tanimlar. ilk i basamak kumanda kaynaginin parametre
numarasini tanimlar; son basamak da o parametrenin bit ayarini gdsterir.
Index:
P0848[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0848[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0848[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Gin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (PO706’nin 99’'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Gzerinden, P0O707’nin 99°a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 tUzerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)

19.0 = BOP uzerinden START/OFF1
Bagimlihk:
Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set dederi kaynaginin uzaktan segimi).

OFF3 igin dijital girigslerden biri secildiyse, inverter bu dijital giris aktif oimadikg¢a caligmayacaktir.

Note:
OFF3 hizlica yavaslayip durmak demektir .

OFF3 dusuk-aktiftir, rn.
0 = Durus
1 = Caligma durumu.

P0849[3] BI: 2. OFF3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

OFF3'lin ikinci kaynagini tanimlar. ilk (ic basamak kumanda kaynaginin parametre numarasini tanimlar;
son basamak da o parametrenin bit ayarini gosterir.
Index:
P0849[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0849[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0849[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Uzerinden, P0707’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 tUzerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)

19.0 = BOP uzerinden START/OFF1

Bagimlihk:
P0848’in aksine (OFF3’un ilk kaynagi), bu parametre PO719'dan bagimsiz olarak her zaman aktiftir
(kumanda ve frekans set degerinin segimi).

OFF3 icin dijital girislerden biri segildiyse, inverter bu dijital giris aktif olmadikg¢a calismayacaktir.

Note:
OFF3 hizlica yavaslayip durmak demektir .

OFF3 is duguk-aktiftir, 6rn.
0 = Durus
1 = Galisma durumu
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P0852[3]

Index:

Bl: Palsin aktiflestirilmesi Min:  0:0
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Seviye:

Pals aktiflestirme/pasiflestirme sinyalinin kaynagini tanimlar.

P0852[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P0852[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P0852[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0
7221
722.2
722.3
722.4
722.5
722.6
722.7

Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 3 (P0703’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 4 (P0704’Gn 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 6 (P0706'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

Dijital giris 7 (analog giris 1 Gzerinden, P0707’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
Dijital giris 8 (analog giris 2 izerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)

Bagimlihk:

Yalnizca P0719 = 0 iken aktiftir (kumanda/set dederi kaynaginin uzaktan segimi).

P0918

CB adresi Min: 0
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535

Seviye:

CB (komunikasyon karti) adresini veya diger opsiyon modiillerinin adresini tanimlar.

Bus adresini belirlemenin iki yolu vardir:
1 PROFIBUS modulu Gstiinde bulunan DIP switchler tizerinden
2 kullanici tarafindan girilen bir deger lizerinden

Note:

Muhtemel PROFIBUS ayarlari:
1..125
0, 126, 127 izin verilmemektedir

Bir PROFIBUS moduli kullanildiginda asagidaki durum gergeklesir:
DIP switch =0 P0918’de (CB adresi) tanimlanan adres gegerlidir
DIP switch = degildir 0 DIP switch ayarinin dncelidi vardir ve P0918 DIP switch ayarini gdsterir.

P0927

Uzerinden parametrenin degistirilebilecegi arayiizler Min: 0
CStat: CUuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 15
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 15

Seviye:

Parametreleri degistirmek icin kullanilabilecek arayuzleri belirler.

Bitfields:

Ornek:

Bit0O0 PROFIBUS / CB HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET
HAYIR
EVET

Bit01 BOP
Bit02 BOP Uzerinde USS baglantisi

Bit03 COM lizerinde USS baglantisi

-~ 0O0O-_0-_0-0

Fabrika ayarlarindaki "b - - n n" (0, 1, 2 ve 3 bitleri) parametrelerin herhangi bir arayiiz tizerinden
degistirilebilecegi anlamina gelir.

"b--rn" (0, 1 ve 3 bitleri) parametrelerin PROFIBUS/CB, BOP ve COM Uustiindeki USS baglantisi (RS485

USS) uzerinden degistirilebilecegini ancak BOP Ustlindeki USS baglantisi (RS232) tizerinden
degistirilemeyecegini belirtir.

Details:

Yedi-kisimli ekranin tanimi igin bu kilavuzun “MICROMASTER Sistem Parametrelerine Giris” bélimiine

bakiniz .
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r0947[8] Son hata kodu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: ALARMS Max: -

Asagidaki diyagrama gore hata gegmigsini gosterir.

"F1" ilk aktif hata (henlz kabul edilmemis).
"F2" ikinci aktif hata (henlz kabul edilmemis).
"F1e" F1&F2 i¢in hata resetleme.

Bu, 2 indekste bulunan degerleri bir sonraki gift indekslere tasir ve degerler burada saklanir. 0 ve 1.
indeksler aktif hatalar icerir. Hatalar kabul edildiginde, O ve 1. indeksler 0’a resetlenir.

10947[0] @—p Active
r0947[1] { 1—@ Fault Codes
Flet, iFe
r09472] ,‘- ‘/' Most recent
r0947[3] i S~ Fault Codes - 1
F1e} 3
\ iFle
r0947[4] » i Most recent
r0947[5] { B Fault Codes - 2
Fle' 4
\ 'F1
r0947[6] > ‘,/ © Most recent
r0947[7] Fault Codes - 3

Index:
r0947[0] : Son hatadaki devreden gikma --, hata 1
r0947[1] : Son hatadaki devreden gikma --, hata 2
r0947[2] : Son hatadaki devreden ¢ikma -1, hata 3
r0947[3] : Son hatadaki devreden gikma -1, hata 4
r0947[4] : Son hatadaki devreden gikma -2, hata 5
r0947[5] : Son hatadaki devreden ¢ikma -2, hata 6
r0947[6] : Son hatadaki devreden gikma -3, hata 7
r0947[7] : Son hatadaki devreden gikma -3, hata 8
Ornek:
Eger inverter dusik gerilime bagh olarak devreden ¢ikar ve duguk gerilim hatasi kabul ediimeden énce
harici hata Uretme sinyali alinirsa asagidaki durum olugur:
r0947[0] =3 Dustk gerilim (F0003)
r0947[1] = 85 Harici hata Gretme (FO085)

indeks 0’daki bir hata resetlendiginde (F1e), hata gecmisi yukaridaki diyagramda gésterildigi gibi kayar.

Bagimhhk:
indeks 1 yalnizca birinci hata resetlenmeden ikinci hata olustugunda kullanilir.
Details:
Bkz. "Hatalar ve Ikazlar"
r0948[12] Hata zamani Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: ALARMS Max: -

Hatanin ne zaman olustugunu gésterir. P2114 veya P2115 bu zamanin muhtemel kaynaklaridir.
Index:

r0948[0] : Son hatadaki devreden gikma --, hata zamani saniye+dakika

r0948[1] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata zamani saat+gin

r0948[2] : Son hatadaki devreden gikma --, hata zamani ay+yil

r0948[3] : Son hatadaki devreden ¢ikma -1, hata zamani saniye+dakika

r0948[4] : Son hatadaki devreden ¢ikma -1, hata zamani saat+gun

r0948[5] : Son hatadaki devreden gikma -1, hata zamani ay+yil

r0948[6] : Son hatadaki devreden ¢ikma -2, hata zamani saniye+dakika

r0948[7] : Son hatadaki devreden ¢ikma -2, hata zamani saat+gun

r0948[8] : Son hatadaki devreden gikma -2, hata zamani ay+yil

r0948[9] : Son hatadaki devreden ¢ikma -3, hata zamani saniye+dakika

r0948[10] : Son hatadaki devreden ¢ikma -3, hata zamani saat+gin

r0948[11] : Son hatadaki devreden gikma -3, hata zamani ay+yil
Ornek:

Hata zamani, gercek zamanla glincellendiyse P2115 parametresinden degilse P2114’ten alinir.

Note:
P2115 parametresi AOP, Starter, DriveMonitor, vb. Gzerinden gtincellenebilir.
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r0949[8] Hata degeri Min:
Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: ALARMS Max:

Seviye:

3

Sirtcinu hata degerlerini gosterir. Servis amagcli kullanim igindir ve raporlanmis olan hatanin tipini gosterir.

Index:
r0949[0] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata degeri 1
r0949[1] : Son hatadaki devreden ¢ikma --, hata degeri 2
r0949[2] : Son hatadaki devreden gikma -1, hata degderi 3
r0949[3] : Son hatadaki devreden ¢ikma -1, hata deg@eri 4
r0949[4] : Son hatadaki devreden ¢ikma -2, hata deg@eri 5
r0949[5] : Son hatadaki devreden ¢ikma -2, hata degderi 6
r0949[6] : Son hatadaki devreden ¢ikma -3, hata deg@eri 7
r0949[7] : Son hatadaki devreden ¢ikma -3, hata deg@eri 8

P0952 Toplam hata sayisi Min:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

Seviye:

P0947’de saklanan toplam hata sayisini gosterir (son hata kodu).
Bagimlihk:

0 ayari hata ge¢misini resetler. (O yapmak ayni zamanda r0948 parametresini de resetler- hata zamani).

r0964[5] Yazilim versiyon verisi Min:
Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: COMM Max:

Seviye:

3

Yazihm versiyon verisi.
Index:
r0964[0] : Firma (Siemens = 42)
r0964[1] : Uriin tipi
r0964[2] : Yazilim versiyonu
r0964[3] : Yazilim tarihi (yil)
r0964[4] : Yazilim tarihi (gin/ay)
Example:

No. Value | Meaning
r0964[0] 42 | SIEMENS
r0964[1] | 1001 | MICROMASTER 420
1002 | MICROMASTER 440
1003 | MICRO-/ COMBIMASTER 411
1004 | MICROMASTER 410
1005 | reserved
1006 | MICROMASTER 440 PX
1007 | MICROMASTER 430
r0964[2] 105 | Firmware V1.05
r0964[3] | 2001
r0964[4] | 2710

27.10.2001

r0965 Profibus profili Min:
Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: COMM Max:

Seviye:

PROFIDrive igin tanimlama. Profil numarasi ve versiyonu.
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Hata! Stil tanimlanmamis.

r0967 Kontrol kelimesi 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
1. kontrol kelimesini gosterir.
Bitfields:
Bit0O0 ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 OFF2: Elektriksel durug 0 EVET
1 HAYIR
Bit02 OFF3: Hizli durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit03 Pals aktiflestirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 RFG aktiflestirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 RFG baglatma 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Set degeri aktiflestirme 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Hata resetleme 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 JOG saga 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 JOG sola 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 PLC’den kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Ters yon (set degeri gevrimi) 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motor potansiyometresi MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Motor potansiyometresi MOP asagi 0 HAYIR
1 EVET
Bit15 CDS Bit 0 (Lokal/Uzak) 0 HAYIR
1 EVET
r0968 Durum kelimesi 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
inverterin aktif durum kelimesini gdsterir (binary) ve hangi komutlarin aktif oldugunu teshis etmek igin
kullanilabilir.
Bitfields:
Bit0O0 Siriicl hazir 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Sdrlcu ¢alismaya hazir 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sdrlcl galigiyor 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Sdricl hatasi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 OFF2 aktif 0 EVET
1 HAYIR
Bit05 OFF3 aktif 0 EVET
1 HAYIR
Bit06 Kalkis (ON) engellemesi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Sdricu ikazi aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O8 Set degderi sapmasi / akt. deger 0 EVET
1 HAYIR
Bit09 PZD kontroll 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 Max. frekansa ulagsildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Ikaz: Motor akimi siniri 0 EVET
1 HAYIR
Bit12 Motor freni aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motor asir yuk 0 EVET
1 HAYIR
Bit14 Motor saga doénlyor 0 HAYIR
1 EVET
Bit15 Inverter asin yuk 0 EVET
1 HAYIR
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P0970 Fabrika reset Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: PAR_RESET Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
P0970 = 1 tim parametreleri fabrika degerlerine getirir.

Muhtemel Ayarlar:
0 Devre disi
1 Parametre reset
Bagimhhk:
Once P0010 = 30 ayarini yapiniz (fabrika ayari).
Parametreleri resetlemeden 6nce suriiclyd durdurunuz (6rn. tim palslari devre disi birakin).
Note:
Asagidaki parametreler fabrika reset isleminden sonra dnceki degerlerini korurlar:
P0014 Hafiza modu
r0039 CO: Eneriji tiiketim sayaci [kWh]
P0100 Avrupa / Kuzey Amerika
P0918 CB adresi
P2010 USS baud rate (baglanti hizi)
P2011 USS adresi

P0971 RAM’dan EEPROM’a veri transferi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

1’e ayarlandiginda degerleri RAM’dan EEPROM’a transfer eder.
Muhtemel Ayarlar:

0 Devre disi

1 Transferi baslat

Note:
RAM’da bulunan tiim degerler EEPROM’a transfer edilir.

Transfer igslemi bagariyla tamamlandiktan sonra parametre otomatik olarak 0’a resetlenir.
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P1000[3] Frekans set degerinin segimi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 77

Frekans set degeri kaynagini seger. Asagidaki muhtemel ayarlar tablosunda, ana set degeri en kiguk
basamaktan (6rn., 0 — 7) ve herhangi bir ilave set dederi de en blyiik basamaktan (érn., x0 — x7) segilir.
Muhtemel Ayarlar:

Index:

Ana set deg@eri yok

MOP set degeri

Analog set degeri

Sabit frekans

BOP Ustiinde USS baglantisi

COM (stiinde USS baglantisi

COM (stinde CB baglantisi

Analog set degeri 2

Ana set degeri yok + MOP set degeri

MOP set degeri + MOP set degeri

Analog set degeri + MOP set degeri

Sabit frekans + MOP set degeri

BOP stiinde USS baglantisi + MOP set degeri

COM (stiinde USS baglantisi+ MOP set degeri

COM dstiinde CB baglantisi + MOP set degeri

Analog set degeri 2 + MOP set degeri

Ana set degeri yok + Analog set degeri

MOP set degeri + Analog set degeri

Analog set degeri + Analog set degeri

Sabit frekans + Analog set degeri

BOP Ustiinde USS baglantisi + Analog set degeri

COM dstiinde USS baglantisi + Analog set degeri

COM (stiinde CB baglantisi + Analog set degeri

Analog set degeri 2 + Analog set degeri

Ana set degeri yok + Sabit frekans

MOP set degeri + Sabit frekans

Analog set degeri + Sabit frekans

Sabit frekans + Sabit frekans

BOP Ustiinde USS baglantisi + Sabit frekans

COM (stinde USS baglantisi + Sabit frekans

COM dstiinde CB baglantisi + Sabit frekans

Analog set degeri 2 + Sabit frekans

Ana set degeri yok + BOP ustiinde USS baglantisi

MOP set degeri + BOP ustlinde USS baglantisi

Analog set degeri + BOP Ustiinde USS baglantisi

Sabit frekans + BOP ustiinde USS baglantisi

BOP ustiinde USS baglantisi + BOP Ustiinde USS baglantisi
COM (stinde USS baglantisi + BOP ustlinde USS baglantisi
COM (stinde CB baglantisi + BOP ustiinde USS baglantisi
Analog set degeri 2 + BOP Ustiinde USS baglantisi

Ana set degeri yok + COM Ustiinde USS baglantisi

MOP set degeri + COM dstiinde USS baglantisi

Analog set degeri + COM Ustiinde USS baglantisi

Sabit frekans + COM dstiinde USS baglantisi

BOP Ustiinde USS baglantisi + COM ustiinde USS baglantisi
COM dstinde USS baglantisi + COM Ustiinde USS baglantisi
Analog set degeri 2 + COM (stliinde USS baglantisi

Ana set degeri yok + COM Ustiinde CB baglantisi

MOP set degeri + COM Ustiinde CB baglantisi

Analog set degeri + COM Ustiinde CB baglantisi

Sabit frekans + COM Ustiinde CB baglantisi

BOP ustiinde USS baglantisi + COM Ustinde CB baglantisi
COM (stinde CB baglantisi + COM ustliinde CB baglantisi
Analog set degeri 2 + COM Ustinde CB baglantisi

Ana set degeri yok + Analog set degeri 2

MOP set degeri + Analog set degeri 2

Analog set degeri + Analog set degeri 2

Sabit frekans + Analog set degeri 2

BOP Ustiinde USS baglantisi + Analog set degeri 2

COM ustlinde USS baglantisi + Analog set degeri 2

COM dstiunde CB baglantisi + Analog set degeri 2

Analog set degeri 2 + Analog set degeri 2

P1000[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1000[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1000[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Example:

12 degeri analog giristen elde edilen ana set degeri (2) ile motor potansiyometresinden alinan ilave set
degerini (1) seger.
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Example P1000 =12 :
P1070 CI: Main setpoint
P1000 =12 = P1070 =755
r0755 CO: Act. ADC after scal. [4000h]
P1075 CI: Additional setpoint
P1000 =12 = P1075 = 1050
r1050 CO: Act. Output freq. of the MOP
MOP
ADC =
]
)
FF | P1000 =12 Additonal
! setpoint
USS 1 Setpoint Motor
BOP link i channel »  control
USS {____P1000=12 [ Main
COM link setpoint
CB
COM link
ADC2
Note:

MICROMASTER 440 Parameter List
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P1001[3] Sabit frekans 1 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

1. sabit frekans set degerini tanimlar.

3 tip sabit frekans bulunmaktadir:

1. Direkt (dogrudan) segim

2. Direkt segim + ON (galistir) komutu

3. Ikili kodlanmig (binary coded) segim + ON komutu

1. Direkt se¢im (P0701 - P0706 = 15):

Bu galisma modunda 1 dijital giris 1 sabit frekansi seger.

Eger birkag giris birlikte aktif durumda ise, segilmis frekanslar toplanir.
Orn.: FF1 + FF2 + FF3 + FF4 + FF5 + FF6.

2. Direkt segim + ON komutu (P0701 - P0706 = 16):

Sabit frekans secgimi, sabit frekanslarla ON komutunu birlestirir.

Bu ¢alisma modunda 1 dijital giris 1 sabit frekansi seger.

Eger birkag giris birlikte aktif durumda ise, segilmis frekanslar toplanir.
Orn.: FF1 + FF2 + FF3 + FF4 + FF5 + FF6.

3. ikili (binary) kodlanmis segim + ON komutu (P0701 - PO706 = 17):
Bu yoéntemi kullanarak 16’ya kadar sabit frekans segilebilir.
Sabit frekanslar agagidaki tabloya gore segilir:
Index:
P1001[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1001[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1001[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

Example:
DIN4 DIN3 DIN2 DIN1
OFF Inactive | Inactive | Inactive | Inactive
P1001 FF1 Inactive | Inactive | Inactive | Active
P1002 FF2 Inactive | Inactive | Active | Inactive
P1003 FF3 Inactive | Inactive | Active Active
P1004 FF4 Inactive | Active Inactive | Inactive
P1005 | FF5 | Inactive | Active | Inactive | Active
P1006 FF6 Inactive | Active Active | Inactive
P1007 FF7 Inactive | Active Active Active
P1008 FF8 Active | Inactive | Inactive | Inactive
P1009 FF9 Active | Inactive | Inactive | Active
P1022 | FF10 | Active | Inactive | Active | Inactive
P1011 FF11 | Active | Inactive | Active Active
P1012 | FF12 | Active Active Inactive | Inactive
P1013 | FF13 | Active Active Inactive | Active
P1014 | FF14 | Active | Active Active | Inactive
P1015 | FF15 | Active | Active Active | Active
Bagimlihk:

Sabit frekans galismasini segin (P1000’i kullanarak).

inverterin direkt segim durumunda galismasi igin ON komutu gereklidir (P0701 - P0706 = 15).

Note:
Sabit frekanslar dijital girigler kullanilarak segilebilir ve ayni zamanda bir ON komutu ile birlestirilebilir.
P1002[3] Sabit frekans 2 Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

2. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:

P1002[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)

P1002[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

P1002[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Details:

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
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P1003[3]

Index:

Sabit frekans 3
CStat: CuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
10.00
650.00

Seviye:

3. sabit frekans set degerini tanimlar.

P1003[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1003[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1003[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Details:

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1004[3]

Index:

Sabit frekans 4
CStat: CuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
15.00
650.00

Seviye:

4. sabit frekans set degerini tanimlar.

P1004[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1004[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1004[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Details:

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1005[3]

Index:

Details:

Sabit frekans 5
CStat: CuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
20.00
650.00

Seviye:

5. sabit frekans set degerini tanimlar.
P1005[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1005[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1005[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1006[3]

Index:

Details:

Sabit frekans 6
CStat: cuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
25.00
650.00

Seviye:

6. sabit frekans set degerini tanimlar.
P1006[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1006[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1006[2] : 3. Surlicu veri seti (DDS)

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1007[3]

Index:

Details:

Sabit frekans 7
CStat: CUT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
30.00
650.00

Seviye:

7. sabit frekans set degerini tanimlar.
P1007[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1007[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1007[2] : 3. Surucu veri seti (DDS)

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1008[3]

Index:

Details:

Sabit frekans 8
CStat: CuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
35.00
650.00

Seviye:

8. sabit frekans set degerini tanimlar.
P1008[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1008[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1008[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
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P1009[3]

Index:

Sabit frekans 9
CStat: CuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
40.00
650.00

Seviye:

9. sabit frekans set degerini tanimlar.

P1009[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1009[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1009[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Details:

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1010[3]

Index:

Sabit frekans 10
CStat: CuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
45.00
650.00

Seviye:

10. sabit frekans set degerini tanimlar.

P1010[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1010[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1010[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Details:

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1011[3]

Index:

Sabit frekans 11
CStat: CuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
50.00
650.00

Seviye:

11. sabit frekans set degerini tanimlar.

P1011[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1011[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1011[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Details:

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1012[3]

Index:

Sabit frekans 12
CStat: cuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
55.00
650.00

Seviye:

12. sabit frekans set degerini tanimlar.

P1012[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1012[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1012[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Details:

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1013[3]

Index:

Details:

Sabit frekans 13
CStat: CuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
60.00
650.00

Seviye:

13. sabit frekans set degerini tanimlar.
P1013[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)
P1013[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1013[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).

P1014[3]

Index:

Details:

Sabit frekans 14
CStat: CuT
P-Grubu: SETPOINT

Datatipi: Float
Aktif: Immediately

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:

Max:

-650.00
65.00
650.00

Seviye:

14. sabit frekans set degerini tanimlar.
P1014[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1014[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)
P1014[2] : 3. Surucu veri seti (DDS)

Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
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P1015[3] Sabit frekans 15 Min: -650.00 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 65.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

15. sabit frekans set degerini tanimlar.
Index:

P1015[0] : 1. Surlcu veri seti (DDS)

P1015[1] : 2. Surlcu veri seti (DDS)

P1015[2] : 3. Surucu veri seti (DDS)

Details:
Bkz. parametre P1001 (sabit frekans 1).
P1016 Sabit frekans modu - Bit 0 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Sabit frekanslar ug¢ farkli modda segilebilir. P1016 parametresi Bit O segiminin modunu tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:

1 Direkt segim
2 Direkt segim + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmis secim + ON komutu
Details:
Sabit frekanslarin kullanimi icin P1001°deki (sabit frekans 1) tabloya bakiniz.
P1017 Sabit frekans modu - Bit 1 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Sabit frekanslar g farkli modda segilebilir. P1017 parametresi Bit 1 segiminin modunu tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:

1 Direkt segim
2 Direkt segim + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmis secim + ON komutu
Details:

Sabit frekanslarin kullanimi icin P1001’deki (sabit frekans 1) tabloya bakiniz.

P1018 Sabit frekans modu - Bit 2 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Sabit frekanslar g farkli modda segilebilir. P1018 parametresi Bit 2 segiminin modunu tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:

1 Direkt segim
2 Direkt segim + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmis secim + ON komutu
Details:

Sabit frekanslarin kullanimi icin P1001’deki (sabit frekans 1) tabloya bakiniz.

P1019 Sabit frekans modu - Bit 3 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Sabit frekanslar ug¢ farkli modda segilebilir. P1019 parametresi Bit 3 se¢iminin modunu tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:

1 Direkt segim

2 Direkt segim + ON komutu

3 ikili (binary) kodlanmis secim + ON komutu
Details:

Sabit frekanslarin kullanimi igin P1001°deki (sabit frekans 1) tabloya bakiniz.
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P1020[3] BI: Sabit frekans se¢imi Bit 0 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:

P1020[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1020[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1020[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

P1020 = 722.0 ==> Dijital giris 1
P1021 = 722.1 ==> Dijital giris 2
P1022 = 722.2 ==> Dijital giris 3
P1023 = 722.3 ==> Dijital giris 4
P1026 = 722.4 ==> Dijital giris 5
P1028 = 722.5 ==> Dijital giris 6
Bagimlihk:
Yalnizca P0701 - P0706 = 99 ise erisilebilir (dijital girislerin fonksiyonu = BICO)
P1021[3] BI: Sabit frekans se¢imi Bit 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:

P1021[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1021[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1021[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Bagimlihk:

Yalnizca P0701 - PO706 = 99 ise erisilebilir (dijital girislerin fonksiyonu = BICO)
Details:

En ¢ok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans secimi Bit 0)
P1022[3] BI: Sabit frekans segimi Bit 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit frekans segiminin orijinini tanimlar.
Index:

P1022[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1022[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1022[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Bagimhhk:

Yalnizca P0701 - P0706 = 99 ise erisilebilir (dijital girislerin fonksiyonu = BICO)
Details:

En cok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans secimi Bit 0)

P1023[3] BI: Sabit frekans secgimi Bit 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 7223 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.

Index:
P1023[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1023[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1023[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Bagimhhk:
Yalnizca P0701 - PO706 = 99 ise erisilebilir (dijital girislerin fonksiyonu = BICO)

Details:
En cok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans secimi Bit 0)

r1024 CO: Akt. sabit frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3

P-Grubu: SETPOINT Max: -
Secilmis sabit frekanslarin toplamini gosterir.

P1025 Sabit frekans modu - Bit 4 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

Direkt segim veya direkt segim + bit 4 igin ON
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt segim
2 Direkt segim + ON komutu
Details:
Sabit frekanslarin kullanimi igin P1001 parametresine bakiniz.
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P1026[3] BI: Sabit frekans secimi Bit 4 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 722:4 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:

P1026[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1026[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1026[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Bagimlihk:
Yalnizca P0701 - PO706 = 99 ise erisilebilir (dijital girislerin fonksiyonu = BICO).
Details:
En ¢ok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans sec¢imi Bit 0)
P1027 Sabit frekans modu - Bit 5 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Direkt segim veya direkt segim + bit 5 igin ON
Muhtemel Ayarlar:

1 Direkt segim
2 Direkt segim + ON komutu
Details:
Sabit frekanslarin kullanimi icin P1001 parametresine bakiniz.
P1028[3] BI: Sabit frekans secgimi Bit 5 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 722:5 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Sabit frekans seg¢iminin orijinini tanimlar.
Index:

P1028[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1028[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1028[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Bagimhhk:

Yalnizca P0701 - PO706 = 99 ise erisilebilir (dijital girislerin fonksiyonu = BICO).
Details:

En cok kullanilan degerler icin P1020’ye bakiniz (sabit frekans secimi Bit 0)

P1031[3] MOP set degeri hafizasi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1
OFF komutu veya enerji kesilmesinden 6nce aktif olan en son motor potansiyometre set degerini (MOP)
saklar.

Muhtemel Ayarlar:
0 MOP set degeri hafizaya alinmayacak
1 MOP set degeri hafizaya alinacak (P1040 gtincellenir)

Index:
P1031[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1031[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1031[2] : 3. Slriic veri seti (DDS)

Note:
Bir sonraki ON komutu verildiginde motor potansiyometre set degeri olarak P1040’da saklanan deger alinir
(P1040 : MOP set degeri).

P1032 MOP ters yone doniis engellemesi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Ters yonde set degeri segimini engeller.
Muhtemel Ayarlar:
0 Ters yon segimini mimkin
1 Ters yon segimi engellenmis
Bagimlihk:
Motor potansiyometresi (P1040) ana set degeri ya da ilave set degeri olarak segilmelidir (P1000 kullanarak).

Note:
Motor potansiyometre set degerini kullanarak motor yéniini degistirmek mumkundur (dijital girisleri ya da
BOP/AOP tus takimindaki yukari/asagi tuslarini kullanarak frekansi artirma/azaltma).
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P1035[3] BI: MOP yukan Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 19:13 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
MOP yukari komutunun kaynagini belirler.

Index:
P1035[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1035[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1035[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Uin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Uzerinden, P0707’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Gizerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)
19.D = BOP lzerinden MOP yukari

P1036[3] BI: MOP asagi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 19:14 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
MOP asagi komutunun kaynagini belirler.

Index:
P1036[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1036[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1036[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0O704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Uzerinden, P0707’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 tUzerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)
19.E = BOP lzerinden MOP asagi

P1040[3] MOP set degeri Min:  -650.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Motor potansiyometresi kontroli igin baslangi¢ set degeri belirler (P1000 = 1).
Index:

P1040[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P1040[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P1040[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

Note:

Motor potansiyometresi set degeri ana set de@eri ya da ilave set degeri olarak segilmigse, ters yéne donus

P1032’nin fabrika degeri tarafindan engellenir (MOP ters yone dénis engellemesi ).

Ters yone donusi tekrar aktif hale getirmek icin P1032=0 yapiniz.
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r1050 CO: MOP’un akt.cikis frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Motor potansiyometresi set degerinin ¢ikis frekansini gosterir ([Hz]).
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P1055[3] BI: Saga JOG’un aktiflestirilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P0719 = 0 iken saga JOG’un kaynagini tanimlar (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan segimi).
Index:
P1055[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1055[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1055[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:
722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tGizerinden, P0O707’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Gizerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)
19.8 = BOP lzerinden saga JOG
P1056[3] BI: Sola JOG’un aktiflestirilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P0719 = 0 iken sola JOG’un kaynagini tanimlar (kumanda/set dederi kaynagdinin uzaktan segimi).
Index:

P1056[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1056[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1056([2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Gizerinden, PO707’nin 99°a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 tUzerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)
19.9 = BOP lzerinden sola JOG
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P1058[3] Saga JOG frekansi Min:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: Hz Def:
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max:

0.00
5.00
650.00

Seviye:

2

JOG islemi (jogging) motor hizini kiigtik miktarlarda artirir. JOG butonlari, motor hizini kontrol etmek igin

dijital giriglerden birinin Gzerinde bulunan kilittenmeyen tipte bir switch kullanir.

Bu parametre, saga JOG segili iken, inverterin ¢calisacagi frekansi belirler.
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Index:
P1058[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1058[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1058[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimlihk:
P1060 ve P1061 durus (rampa) sireleri.

P1059[3] Sola JOG frekansi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Bu parametre, sola JOG segili iken, inverterin ¢alisacag frekansi belirler.

Index:

P1059[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)

P1059[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P1059[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimhhk:

P1060 ve P1061 durus (rampa) sireleri.
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P1060[3] JOG kalkis (rampa) siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Jog kalkig siresini belirler. Bu sure jogging aktif oldugu stire boyunca kullanilan suredir.
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Index:
P1060[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1060[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1060[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Notice:
Rampa slreleri agagdida gosterildigi gibi kullanilir:
P1060 /P1061 : JOG modu aktif durumda
P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda
P1060 / P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda

P1061[3] JOG durus (rampa) siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Jog durus stresini belirler. Bu stire jogging aktif oldugu siire boyunca kullanilan siredir.
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Index:
P1061[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1061[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1061[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Notice:
Rampa sireleri agagida gosterildigi gibi kullanilir:
P1060 /P1061 : JOG modu aktif durumda
P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda
P1060 / P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda
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P1070[3] CI: Ana set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  755:0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Ana set degerinin kaynagini tanimlar.
Index:

P1070[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1070[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1070[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

755 = Analog input 1 set degeri

1024 = Sabit frekans set degeri
1050 = Motor potansiyometresi (MOP) set degeri

P1071[3] CI: Ana set degeri 6lgeklendirmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Ana set degeri 6lgeklendirmesinin kaynagini tanimlar.
Index:

P1071[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1071[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1071[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

755 = Analog input 1 set degeri

1024 = Sabit frekans set degeri
1050 = Motor potansiyometresi (MOP) set degeri

P1074[3] BI: ilave set degerinin devre disi birakilmasi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

ilave set degerini devre disi birakir.
Index:

P1074[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1074[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1074[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 tGzerinden, P0707’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 lizerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasini gerektirir)
P1075[3] CI: llave set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

llave set degerinin kaynagini tanimlar (ana set degerine ilave edilecek olan).
Index:

P1075[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1075[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1075[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

755 = Analog input 1 set degeri

1024 = Sabit frekans set degeri
1050 = Motor potansiyometresi (MOP) set degeri

P1076[3] Cl: ilave set degeri 6lgeklendirmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

ilave set degeri igin dlgeklendirmenin kaynagini tanimlar (ana set degerine ilave edilecek olan).
Index:

P1076[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1076[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1076[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

1 = 1.0 (100%) olgeklendirmesi

755 = Analog input 1 set degeri

1024 Sabit frekans set degeri

1050 MOP set degeri
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r1078 CO: Toplam frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
[Hz] cinsinden ana ve ilave set degerlerinin toplamini gosterir.
r1079 CO: Segilmis frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -

Secilmis frekans set degerini gosterir.

Asagidaki frekans set degerleri ekrana gelir:
r1078 Toplam frekans set deg@eri
P1058 Saga JOG frekansi
P1059 Sola JOG frekansi
Bagimlihk:
P1055 (Bl: Saga JOG’un aktiflestiriimesi) ya da P1056 (Bl: Sola JOG'un aktiflestiriimesi) sirasiyla saga JOG
ya da sola JOG’un kumanda kaynagini tanimlar.

Note:
P1055 = 0 ve P1056 = 0 ==> Toplam frekans set degeri segili durumda.

P1080[3] Min. frekans Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Frekans set degerine bakilmaksizin motorun ¢aligacagi minimum motor frekansini [Hz] belirler.
Minimum frekans P1080, JOG hedef degeri kaynagdi hari¢ tim frekans hedef degeri kaynaklari igin 0 HZ'lik
bir maskeleme frekansini gésterir (6rn. ADC, MOP, FF, USS). Cihaz min. frekansin altindaki gegisleri rampa
sureleri itibari ile en kisa slrrede gegecektir. Gegis haricinde min. frekans altinda sirekli calismaya izin
verilmez (bkz. 6rnek).

Ayrica min. frekansin altindaki galismalar asagidaki fonksiyon yardimi ile bilgi olarak alinabilir.
| f act | <=f min Min. frequency
- - 0.00 ... 650.00 [HZ]
P1080.D (0.00)
—
£ act y 1 | f_act|<=f_min
Lo = S
=0 r2197 Bit00
] r0053 Bit02
Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] 0.00 ... 10.00 [HZ]
P2153.D (5) P2150.D (3.00)
Index:
P1080[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1080[1] : 2. Sdricl veri seti (DDS)
P1080[2] : 3. Sdrictl veri seti (DDS)
Example:
ON/OFF
1
0 > t
4 4
ADC output
10755 A T~
P1080
f_min
(f_min) » t
-P1080
 act 4 4 4 Y YVYVY
A
P1080
(f_min) \__, t
-P1080
Note:

Burada girilen deger hem saat yéniinde hem de saat yonuniin tersindeki donus igin gegerlidir.

Belirli kosullarda (6rn. rampalanma, akim sinirlandirmasi), motor minimum frekansin altinda galisabilir.
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P1082[3] Max. frekans Min:  0.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Frekans set degerine bakilmaksizin motorun ¢alisacagi maksimum motor frekansini [Hz] belirler.

Index:
P1082[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1082[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P1082[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)

Bagimlihk:
Motor frekansinin maksimum degeri P1082, pals frekansi P1800 ile sinirlidir. P1082 parametresi asagida
gbsterildigi gibi anma degerinin dusirilme karakteristigine baghdir:

Max. frequency
P1082
_ fpulse _ P1800
fo [Hz] A fmax =P1082 s? =5
650.0
Allowed
area
133.3 oo
Pulse
' ¥ P frequency
2 10 16 fuekHZl  p1goo

P1300 < 20 ise (kontrol modu = VF veya FCC modlari) max ¢ikis frekansi en klgik deger 650 Hz ile ya da
(max pals frekansi / 15) ile sinirlidir.
P1300 >= 20 ise (kontrol modu=vektor kontrol) dahili olarak 200 Hz veya 5 * nominal motor frekansi (P0310)
ile sinirlidir.
Bu deger r0209°'da gdsterilir (max frekans).

Note:
Burada girilen deger hem saat yoniinde hem de saat yénunin tersindeki donuUs icin gegerlidir.
Asagidakilerden herhangi biri aktif ise inverterin max ¢ikis frekansi asilabilir:

Kayma kompanzasyonu = fmax + fslipcompmax
ya da
Dénerken baslatma = fmax + fslipnom

Notice:

Max motor hizi mekanik sinirlandirmalara baghdir.
r1084 Max. frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3

P-Grubu: CONTROL Max: -

Max frekansi gosterir. Vektor kontrolu icin max frekans, minimum deger 200.00 Hz ve 5 * P0310’dur
(nominal motor frekansi).
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P1091[3] Atlama frekansi 1 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
1. atlama frekansini tanimlar. Atlama frekansi mekanik rezonansi énler ve +/-P1101 (atlama frekansi bant
genisligi) icinde kalan frekanslari bastirir.

fout g
—_. e — e — e — . — . < = i — e —_ . — .
/
/
s
A
s
/
a
s
y s/ I
Y .
/ I
L I . .
| |
i ! P1101
> Skip frequency
~ | bandwidth
I
( :
p) ' >
P1091 fin
Skip frequency
Index:
P1091[0] : 1. Sirici veri seti (DDS)
P1091[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1091[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Notice:
Bastinimig frekans araligi iginde strekli calisma mimkin degildir.
Ornegin, P1091 = 10 Hz ve P1101 = 2 Hz ise, 10 Hz +/- 2 Hz arasinda slrekli galisma mimkin
olmamaktadir. (6rn. 8 ve 12 Hz arasinda).

P1092[3] Atlama frekansi 2 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
2. atlama frekansini tanimlar. Atlama frekansi mekanik rezonansi 6nler ve +/-P1101 (atlama frekansi bant
genisligi) icinde kalan frekanslari bastirir.

Index:
P1092[0] : 1. Sirici veri seti (DDS)
P1092[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1092[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. P1091 (atlama frekansi 1).

P1093[3] Atlama frekansi 3 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
3. atlama frekansini tanimlar. Atlama frekansi mekanik rezonansi 6nler ve +/-P1101 (atlama frekansi bant
genisligi) icinde kalan frekanslari bastirir.

Index:
P1093[0] : 1. Siricl veri seti (DDS)
P1093[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P1093[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Details:

Bkz. P1091 (atlama frekansi 1).
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P1094[3] Atlama frekansi 4 Min:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def:
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max:

0.00
0.00
650.00

Seviye:

3

4. atlama frekansini tanimlar. Atlama frekansi mekanik rezonansi 6nler ve +/-P1101 (atlama frekansi bant

genisligi) icinde kalan frekanslari bastirir.
Index:

P1094[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)

P1094[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P1094[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)

Details:
Bkz. P1091 (atlama frekansi 1).
P1101[3] Atlama frekansi bant genisligi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 2.00 3
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
Atlama frekanslarina uygulanacak olan frekans bant genisligini verir ([Hz] cinsinden).
Index:
P1101[0] : 1. Slricu veri seti (DDS)
P1101[1] : 2. Slriicu veri seti (DDS)
P1101[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Details:
Bkz. P1091 (atlama frekansi 1).
P1110[3] BI: Negatif frekans set degerinin engellenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Ters yone doniisii ve motorun ters ydne dénmesine sebep olacak bir negatif set degerini 6nler. Bunun

yerine motor minimum frekansta normal yénde doner.
Index:

P1110[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1110[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1110[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

0 = Devre disl
1 = Aktif durumda

Note:
Tum tersine donus komutlarini (reverse commands) devre digi birakmak mimkiindir. Bunu yapmak igin
P0719=0 giriniz (kumanda/set dederi kaynaginin uzaktan secimi) ve herbir komut (kumanda) kaynagini ayri
ayri tanimlayiniz (P1113).

Notice:
Bu fonksiyon “ters yon” (reverse) komut fonksiyonunu devre disi birakmaz, aksine bir ters yon komutu
yukarida agiklandigi gibi motorun normal yénde dénmesini saglar.

P1113[3] BI: Ters yon Min: 00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 722:1 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P0719 = 0 iken kullanilan ters yén komutunun kaynagini tanimlar (kumanda/set degeri kaynaginin uzaktan
segimi).

Index:

P1113[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1113[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1113[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P07071’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasini gerektirir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasini gerektirir, BICO)

19.B = BOP lizerinden ters yon

r1114 CO: Yon degisikliginden sonraki frekans set degeri. Min:
Datatipi: Float Birim: Hz Def:
P-Grubu: SETPOINT Max:

Seviye:

Yo6n degisikliginden sonraki frekans set degerini gosterir.
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r1119 CO: RFG’den 6nceki frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -
Diger fonksiyonlar tarafindan yapilan degisikliklerden sonraki ¢ikis frekansini gésterir, 6rn.:
*P1110 BI: Neg. frek. set degerinin engellenmesi,
*P1091 - P1094 atlama frekanslari,
* P1080 Min. frekans,
* P1082 Max. frekans,
* sinirlamalar,
* vb.

P1120[3] Kalkis rampasi siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Yumusatma kullaniimadigi zaman motorun hareketsiz durumdan max. motor frekansina ulasana kadar olan
hizlanma suresidir.

f (Hz)
fmax |—————"—"—"-—-"-————
(P1082) I
|
I
I
I
I
I
I
I
I
' >
0 t(s)
<4“—— P1120 —M»
Kalkis rampasi suresini ¢ok kisa bir degere ayarlamak cihazin devreden ¢gikmasina sebep olabilir (asiri
akim).
Index:
P1120[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1120[1] : 2. Sdrici veri seti (DDS)
P1120[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
Rampa sireleri belirlenmis harici bir frekans set degeri kullaniliyorsa (6rn. PLC) optimum strlcu
performansini elde etmenin en iyi yolu P1120 ve P1121’deki rampa surelerini PLC’deki dederlerden biraz
daha kisa olacak sekilde girmektir.
Notice:

Rampa sureleri agagdidaki gibi kullanilir:

P1060/P1061 : JOG modu aktif durumda

P1120 /P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda

P1060 /P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda
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P1121[3] Durus rampasi siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 10.00 1
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
Yumusatma kullaniimadigi zaman motorun max. motor frekansindan durana kadar olan yavaslama
suresidir.

f (Hz)
A
| |
f max | I
(P1082) | |
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I |
T I >
0

l— P21 —pl 1)

Index:
P1121[0] : 1. Slricu veri seti (DDS)
P1121[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1121[2] : 3. Siriici veri seti (DDS)

Notice:
Durus rampasi siiresini gok kisa bir degere ayarlamak cihazin devreden gikmasina sebep olabilir (asiri akim
(FO001) / asin gerilim (FO002) hatasi).

Rampa sureleri agagidaki gibi kullanilir:

P1060/P1061 : JOG modu aktif durumda

P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda

P1060 / P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda

P1124[3] BI: JOG rampa siirelerinin aktiflestirilmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

JOG rampa streleri (P1060, P1061) ile normal rampa sireleri (P1120, P1121) arasindaki gegisi yapmak
icin kaynak tanimlar. Bu parametre yalnizca normal mod (ON/OFF) icin gegerlidir.
Index:
P1124[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1124[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1124[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’'nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
Notice:

JOG modu segili iken P1124’Un bir etkisi bulunmamaktadir. Bu durumda jog rampa sureleri (P1060, P1061)
her zaman kullanilir.

Rampa sireleri agagidaki gibi kullanilir:

P1060 / P1061 : JOG modu aktif durumda

P1120/P1121 : Normal mod (ON/OFF) aktif durumda
P1060 / P1061 : Normal mod (ON/OFF) ve P1124 aktif durumda
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P1130[3] Kalkis rampasi ilk yumusatma siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 40.00

Index:

Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi ilk yumusatma siresini saniye cinsinden tanimlar.

Af

(C

/ 2 \

P1130 P1131 P1132 'P1133 1
burada:
T 1 1
wom = ZP1130+XP1120 +—P1131
T oo %P1130+XI]P1121+%P1133

Xis defined as: X = Af/ fmax
i.e. X is the ratio between the frequency step and fmax
P1130[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)

P1130[1] : 2. Slriicl veri seti (DDS)
P1130[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Note:
Yumusatma sirelerinin kullanimi, ani cevap vermeleri ve bunun mekanik tzerinde olusturabilecegdi zararli
tesirleri engellediginden dolayi tavsiye edilmektedir.

Notice:
Yumusatma sureleri, inverterin cevap vermesinde overshoot / undershoot durumu olusturabilecegi igin
analog girigler kullanildiginda tavsiye edilmemektedir.

P1131[3] Kalkig rampasi son yumusatma siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 40.00
P1130’da (kalkis rampasi ilk yumusatma siresi) gosterildigi gibi kalkis rampasinin sonundaki yumusatma
suresini tanimlar .

Index:
P1131[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1131[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1131[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
Note:
Yumusatma surelerinin kullanimi, ani cevap vermeleri ve bunun mekanik Gzerinde olusturabilecegi zararl
tesirleri engellediginden dolayi tavsiye edilmektedir.
Notice:
Yumusatma sureleri, inverterin cevap vermesinde overshoot / undershoot durumu olusturabilecegi igin
analog girisler kullanildiginda tavsiye edilmemektedir.

P1132[3] Durus rampasi ilk yumusatma siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 40.00
P1130’da (kalkis rampasi ilk yumusatma suresi) gosterildigi gibi durus rampasinin basindaki yumusatma
suresini tanimlar .

Index:
P1132[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1132[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1132[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
Yumusatma sirelerinin kullanimi, ani cevap vermeleri ve bunun mekanik tzerinde olusturabilecegdi zararli
tesirleri engellediginden dolayi tavsiye edilmektedir.
Notice:

Yumusatma streleri, inverterin cevap vermesinde overshoot / undershoot durumu olusturabilecegi igin
analog girisler kullanildiginda tavsiye edilmemektedir.
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P1133[3] Durus rampasi final yumusatma siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 40.00

Index:

P1130’da (kalkis rampasi ilk yumusatma siresi) gosterildigi gibi durus rampasinin sonundaki yumusatma
siresini tanimlar .

P1133[0] : 1. Slricu veri seti (DDS)
P1133[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1133[2] : 3. Siiriic veri seti (DDS)

Note:
Yumusatma sirelerinin kullanimi, ani cevap vermeleri ve bunun mekanik tzerinde olusturabilecegdi zararli
tesirleri engellediginden dolayi tavsiye edilmektedir.

Notice:
Yumusatma streleri, inverterin cevap vermesinde overshoot / undershoot durumu olusturabilecegi igin
analog girisler kullanildiginda tavsiye edilmemektedir.

P1134[3] Yumusatma tipi Min: 0 Seviye:

CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

OFF1 (DUR) komutu veya set de@erinin azalmasina kars! verilecek diizeltme reaksiyonunu tanimlar.

Eger P1134 = 0 ise frekans set degerindeki ani degismeleri 6nler. Bunun 6tesinde daha dlizgiin bir tork
saglar (silkinmesiz).

A

o |
OFF -t
| |
fA | |
g
7~
7
7
/
/
/
P1134 = 1
-t

Muhtemel Ayarlar:

Index:

0 Sirekli yumusatma
1 Sirekli olmayan dizlestirme

P1134[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1134[1] : 2. Slricu veri seti (DDS)
P1134[2] : 3. Slriic veri seti (DDS)

Bagimhhk:

Toplam yumusatma siiresi (P1130) > 0 s olana kadar bir etkisi yoktur.
Notice:

P1134 = 0:

Yumusatma her zaman etkilidir. Giris degeri ani olarak azalirsa, overshoot durumu olusabilir.

P1134 = 1:
Hizlanma esnasinda giris de@erinin ani olarak azalmasi durumunda yumusatma etkili degildir.

Yumusatma siirelerinin kullanimi analog girisler kullanildiginda tavsiye ediimemektedir. inverterin cevap
vermesinde overshoot / undershoot durumu olusabilir.
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P1135[3] OFF3 durus rampasi suresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 5.00 2
P-Grubu: SETPOINT Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 650.00
OFF3 komutu igin maksimum frekanstan durusa kadar ki rampa stresini tanimlar.
Index:
P1135[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1135[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1135[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
Bu sure, VDC_max seviyesine ulasildiysa asilabilir.
P1140[3] BI: RFG’nin aktiflestiriimesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
RFG'yi aktif hale getirme komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: ramp function generator (rampa
fonksiyonu Ureteci)). Ikili (binary) giris 0 oldugunda RFG ¢ikisi da hemen 0’a set edilir.
Index:
P1140[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1140[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1140[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1141[3] BI: RFG start Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
RFG start komutunun komut kaynagini tanimlar (RFG: ramp function generator). Ikili (binary) giris 0
oldugunda RFG ¢ikisi o anki degerinde tutulur.
Index:
P1141[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1141[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1141[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1142[3] BI: RFG aktiflestirme set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
RFG'yi devreye alacak kumanda kaynagini secer (RFG: rampa fonksiyon ireteci). ikili giris 0 oldugunda
RFG girigi 0'a set edilir ve RFG ¢ikigi 0’a iner.
Index:
P1142[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1142[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1142[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
r1170 CO: RFG’den sonraki frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: SETPOINT Max: -

Rampa Uretecinden sonraki toplam frekans set degerini gosterir.
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P1200 Doénerken kalkig
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: -
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:
Max:

0
0
6

Seviye:

2

Doénmekte olan bir motora yol vermek Uzere inverteri ¢alistirir. Bu islem, o anki motor hizi yakalanana kadar
inverterin cikis frekansini hizli bir sekilde degistirmek suretiyle yapilir. Daha sonra motor normal rampa

suresi icinde set degerine gelir.

(fmax + 2fslip nom)
A ‘ramps to set point
with normal ramp'
|
I
fout
P1202
| out
|
!
i
!
I
I dc I 1 >
R I
Vn Y I
! as per V/f
| I characteristic
| i
I
V out ' } >

'motor speed found'

Muhtemel Ayarlar:
Doénerken kalkis devre disi
Donerken kalkis her zaman aktif, set degeri yoniinde kalkis

Donerken kalkis aktif (hata, OFF2 ise), set degeri yoniinde kalkis
Donerken kalkis her zaman aktif, yalnizca set dederi yoniinde

OO WN-2O0

Doénerken kalkis aktif (hata, OFF2 ise), yalnizca set degeri yéniinde

Donerken kalkis aktif (enerji var, hata, OFF2 ise), set degeri yoniinde kalkis

Donerken kalkis aktif (enerji var, hata, OFF2 ise), yalnizca set degeri yoninde

Note:
Yuksek ataletli yiiklere bagh motorlar igin kullaniglidir.

1 - 3 ayarlari her iki yénde arama yapar.
4 - 6 ayarlari yalnizca set degeri ydnliinde arama yapar.
Notice:

Donerken kalkis motorun halen dénmekte oldugu (6rn. Kisa sureli enerji kesintisinden sonra) veya yik
tarafindan donduruldiigu durumlarda kullaniimalidir. Aksi takdirde, cihaz asiri akim hatasi vererek devreden

cikar.
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P1202[3] Motor-akimi: Dénerken kalkis Min: 10 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 200

Doénerken kalkis icin kullanilan arama akimini tanimlar.

Bu deger nominal motor akiminin (P0305) ylzdesi [%] olarak tanimlanir.
Index:

P1202[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)

P1202[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P1202[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

Note:
Sistemin ataleti cok yiksek degilse arama akimini disirmek dénerken kalkistaki performansi artirabilir.
P1203[3] Arama hizi: Dénerken kalkis Min: 10 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 200

Donerken kalkis esnasinda dénen motorla senkronize olmak igin ¢ikis frekansinin degistirilme hizini
belirleyen carpani girmek icin kullanilir . P1203 parametresi motor frekansini bulmak igin gegen sureyi

etkiler.
A I
1 fmax + 2 fslip,nom =P1082 +2 (;?)‘ZO [P0310
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
fmotor I
i : >
| \ t
’ o
P1203 [%] = At[ms] Efsllp,nom [Hz] 2% = Af= 2[%] 0330 (P0310

Af[Hz] = 1[ms] P1203[%] 100

Arama siresi, max. frekans P1082 + 2 x f_kayma ile 0 Hz arasindaki tim frekanslari taramak igin gegen
suredir.

P1203 = 100 % f_kayma,nom / [ms] degerinin 2%’si olarak tanimlanir.
P1203 = 200 % f_kayma,nom / [ms] degerinin 1%’i oranindaki frekans degisimidir.
Index:
P1203[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1203[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P1203[2] : 3. Sdricl veri seti (DDS)
Example:
50 Hz, 1350 rpm degerlerindeki bir motor igin 100 % orani 600 ms’lik bir arama suresini verir. EGer motor
doénliyorsa, motor frekansi daha kisa stre icinde yakalanir.

Note:
Daha yuksek bir deger daha diiz bir gradyan ve buna bagli olarak daha uzun bir arama suresi verir.
Dustk bir deger ise tam tersi sonug dogurur.
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r1204 Durum kelimesi: Dénerken kalkig V/f Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 4
P-Grubu: FUNC Max: -
V/f kontrolu segili oldugunda bitlerin durumlarini kontrol eden ve gdsteren bit parametresidir (bkz. P1300).
Bitfields:
Bit00 Akim uygulandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Akim uygulanamadi 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Gerilim disurildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Slope-filter devrede 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Akim az esigi 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 Minimum akim 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Hiz bulunamadi 0 HAYIR
1 EVET
r1205 Durum kelimesi: Dénerken kalkig SLVC Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: FUNC Max: -
Gdzlemcinin (observer) n-adaptasyonu ile birlikte ¢alistirilan dénerken kalkigin durumunu kontrol eden bir
parametresidir. Parametre yalnizca geri beslemesiz vektér kontroll segili ise gecerlidir (bkz. P1300).
Bitfields:
Bit00 Transformasyon aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 N-adaptasyonunu baglat 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Akim uygulaniyor 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 N-kontrolori kapali 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Isd-kontroldru agik 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 RFG beklemede 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 N-adaptasyonu sifira ayarli 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Rezerve 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 Rezerve 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 Rezerve 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 Yon pozitif 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Arama baslatildi 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Akim uygulandi 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Arama durduruldu 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Sifir sapma 0 HAYIR
1 EVET
Bit15 N-kontrol6ri aktif 0 HAYIR
1 EVET
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P1210

Otomatik tekrar ¢alisma (automatic restart) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6

Otomatik olarak yeniden ¢calismayi saglayan fonksiyonu konfiglire etmeye yarar.

Muhtemel Ayarlar:

0 Devre disi

1 Enerji geldikten sonra hata resetlemesi, P1211 devre digi

2 Gerilim kesintisinden sonra otomatik tekrar galisma, P1211 devre disi

3 Gerilim digimu veya hatadan sonra otomatik tekrar ¢alisma, P1211 aktif

4 Gerilim digiminden sonra otomatik tekrar calisma, P1211 aktif

5 Gerilim kesintisi ve hatadan sonra otomatik tekrar ¢alisma, P1211 devre digi

6 Gerilim digimu / kesintisi veya hatadan sonra otomatik tekrar ¢calisma, P1211 devre digi
Bagimlihk:

Otomatik calismanin galismasi igin bir dijital giris Gzerinden siirekli olarak ON komutunun geliyor olmasi
gereklidir.

Caution:

Notice:

P1210 > 2 ise ON komutuna bakmaksizin motor otomatik olarak yeniden galismaya baslayabilir !

Gerilim digimu (mains brownout), BOP ekrani kararmadan (DC bara bogalmadan), enerjinin ¢ok kisa sureli
gidip gelmesidir.

Gerilim kesintisi (mains blackout), enerjinin kesilip ekran karardiktan sonra tekrar gelmesidir (DC baranin
tamamen bosalmasina sebep olacak uzun kesinti).

P1210 = 0:
Otomatik tekrar galigma devre disl.

P1210 = 1:

inverter hatayi kabul eder 6érn. enerji tekrar geldiginde hatayi resetler. Bu durum, inverterin enerjisinin
tamamen kesilmesi gerektigi ve gerilim digimunudn yeterli olmadigi anlamina gelir. Inverter, ON komutu
gelinceye kadar gcaligmayacaktir.

P1210 = 2:
inverter, gerilim kesintisinden sonra enerji tekrar geldiginde FO003 hatasini kabul eder ve tekrar baglar. ON
komutunun dijital girigler (DIN) Gzerinden baglanmasi 6nemlidir.

P1210 =3:

Bu degerde, strlcunin tekrar galismasi igin temel sart, hatalar olustugu anda (FO003 vb.) RUN konumunda
olmasidir. Inverter hatayi kabul eder ve gerilim kesilmesi/disimUiinden sonra tekrar ¢alismaya baslar. ON
komutunun dijital girigler (DIN) Gzerinden baglanmasi 6nemlidir.

P1210 = 4:

Bu degerde, strlcinin tekrar galismasi igin temel sart, hatalar olustugu anda (FO003 vb.) RUN konumunda
olmasidir. Inverter hatay kabul eder ve gerilim kesilmesi/disiminden sonra tekrar galismaya baslar. ON
komutunun dijital girigler (DIN) Gzerinden baglanmasi 6nemlidir.

P1210 = 5:
inverter, gerilim kesintisinden sonra enerji tekrar geldiginde FO003 hatasini kabul eder ve tekrar baglar. ON
komutunun dijital girigler (DIN) Gzerinden baglanmasi 6nemlidir.

P1210 = 6:

inverter, gerilim kesintisinden veya diisiimiinden sonra enerji tekrar geldiginde FO003 hatasini kabul eder ve
tekrar baslar. ON komutunun dijital girigler (DIN) Gzerinden baglanmasi 6nemlidir. 6 dederi motorun hemen
tekrar galismasina sebep olur.

Asagidaki tablo P1210 parametresi ve kullanimi ile ilgili genel bilgiyi vermektedir.
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P1210

Blackout
F0003

Brownout
F0003

All other faults
without
power cycle

All other faults
with
power cycle

ON command
enabled during
Power OFF

Fault acknowledge

Fault acknowledge

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Fault acknowledge
+

restart

Doénerken kalkis motorun halen dénmekte oldugu (6rn. Kisa sureli enerji kesintisinden sonra) veya yik
tarafindan dondirildiigi durumlarda kullaniimalidir.

P1211 Otomatik tekrar ¢alisma i¢in deneme sayisi Min: 0
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 10

Seviye:

3

P1210 aktif durumda ise, inverterin otomatik olarak galismak igin kag defa deneme yapacagini belirler.
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P1215 Motor mekanik fren kontrolii Min: 0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Tutma freni fonksiyonunu aktif/pasif duruma getirir. Bu fonksiyon invertere asagidaki profili uygular:

ON / OFF1/OFF3:
ONT
OFF1/OFF3 -t
Ay \
fmin
(P1080)
-t
> —
P1216 P1217
r0052.C1) T Yooint Yooint 2
0 Pt
ON / OFF2:
OFF2
inactiveT
active -t
ONT
OFF1/OFF3 -t
fAY \J
fmin
(P1080)
-t
>
P1216
10052.C Y \
1 T
0 -t
Muhtemel Ayarlar:
0 Motor tutma freni devre digi
1 Motor tutma freni devrede

Note:
Fren rélesi, P0731 kullanilarak aktif duruma getirildiyse, 1. noktada agar ve 2. noktada kapatir.
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P1216 Motor mekanik freni birakma gecikmesi Min: 0.0 Seviye:

CStat: T Datatipi: Float Birim: s Def: 1.0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20.0
inverterin 1. noktada kalkisa baglamadan 6nce min. frekansta (P1080) calisacag streyi belirler (P1215'te
gosterildigi gibi — tutma frenini aktiflestirme). Inverter bu profilde min. frekansta galismaya baslar 6rn. rampa
kullanmaz.

Note:
Bu tarzdaki bir uygulama igin tipik min. frekans degeri motorun kayma frekansidir.
Asagidaki forml kullanilarak nominal kayma frekansi hesaplanabilir:
fsip[Hz] = 20230 (0310 = YN =M 14

1 Nsyn

Notice:
Bu fonksiyon motoru bir mekanik fren karsisinda belirli bir frekansta tutmak icin kullaniliyorsa (6rn. mekanik
freni kontrol etmek icin bir réle kullaniliyorsa), min. frekansin P1080 < 5 Hz olmasi énemlidir; aksi takdirde
cekilen akim ¢ok yiiksek olabilir ve réle agmayabilir.

P1217 Durus rampasindan sonraki tutma siiresi Min: 0.0 Seviye:

CStat: T Datatipi: Float Birim: s Def: 1.0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 20.0
inverterin durus rampasinin bitimindeki 2. noktada min. frekansta (P1080) galisacag siireyi belirler.

Details:

Bkz. diyagram P1215 (tutma frenini aktiflestirme).
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P1230[3] BI: DC frenlemeyi aktif hale getirme Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Bir harici kaynaktan gelen sinyal Uzerinden DC frenlemeyi aktif hale getirir. Harici giris sinyali aktif olduk¢a
fonksiyon da aktif kalir.

DC frenleme, bir DC frenleme akimi uygulayarak motoru hizl bir sekilde durdurmaya yarar (uygulanan akim
ayni zamanda motor milini de sabit tutar).

DC frenleme sinyali verildiginde, inverterin ¢ikis palslari bloke olur ve DC akimi, motorun miknatisligi
yeterince giderilene kadar uygulanmaz.

AN AT .

DC frenleme seviyesi P1232’ye girilir (DC frenleme akimi nominal motor akimi ile orantilidir) ve fabrika
degeri 100%’d(r.
Index:
P1230[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1230[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1230[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
En ¢ok kullanilan degerler:

722.0 = Dijital giris 1 (PO701’in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Gzerinden, P0707’nin 99'a ayarlanmasi gerekir)

722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 izerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasi gerekir)
Caution:

DC frenlemenin uzun surelerle sik kullanimi motorun asiri iIsinmasina sebep olabilir.
Notice:

Gecikme suresi P0347’ye girilir (miknatisligin giderilme siresi). Gecikme siiresi ¢ok kisa ise, cihaz asiri
akim hatasi verir.

Senkron motor kullaniliyorsa DC frenleme miimkiin olmamaktadir (6rn. P0300 = 2).

P1232[3] DC frenleme akimi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250

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

P1232[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)

P1232[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)

P1232[2] : 3. Slriic veri seti (DDS)
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P1233[3] DC frenleme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: s Def: 0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250
Bir OFF1 veya OFF3 komutunu takiben DC enjeksiyon frenlemesinin aktif kalacagi sureyi belirler. Striicl
bir OFF1 veya OFF3 komutunu aldiinda, ¢ikis frekansi 0 Hz'e dogru inmeye baslar. Cikis frekansi,
P1234'te girilen degdere ulastiginda, surtici P1233'te girilen sure boyunca bir DC frenleme akimi (P1233)
enjekte eder.

@ A
ON -—l
OFF1/OFF3 -t
P0347
- |
OFF2
-t
mjnl | Y AY Y
P1234 OFF2
\<brak|ng
-t
DC braking A
ON -
OFF : -t
«— P1233 —»
@ A
ON
OFF1/OFF3 Pt
P0347
- |
OFF2
Pt
win | \ A
OFF ramp
P1234 OFF2
DC braking
\Q:FZ
-t
\
DC braking | A
ON
OFF -t
P1233
P1232 parametresi DC enjeksiyonun seviyesini kontrol eder.
Index:
P1233[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1233[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1233[2] : 3. Sdricl veri seti (DDS)
Value:
P1233=0:
OFF1 / OFF3 komutlarini takiben aktif olmaz.
P1233=1-250:
Belirtilen suire boyunca aktif durumdadir.
Caution:

DC frenlemenin uzun surelerle sik kullanimi motorun asiri iIsinmasina sebep olabilir.
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Notice:

DC frenleme fonksiyonu, bir DC frenleme akimi uygulayarak motoru hizli bir sekilde durdurmaya yarar
(uygulanan akim ayni zamanda motor milini de sabit tutar). DC frenleme sinyali verildiginde, inverterin ¢ikis
palslari bloke olur ve DC akimi, motorun miknatishgi yeterince giderilene kadar uygulanmaz (miknatishgin
giderilme suresi otomatik olarak motor verilerinden hesaplanir).

Bu sure iginde bir ON komutu verilirse inverter tekrar ¢alismaya baslamaz.

Senkron motor kullaniliyorsa DC frenleme miimkiin olmamaktadir (6rn. P0O300 = 2).

P1234[3]

0.00 Seviye:
650.00

650.00

DC frenleme baslangi¢ frekansi Min:
CStat: CuT Datatipi: Float Def:
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Max:

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

Index:

Details:

DC frenleme igin baslangi¢ frekansini belirler.

Sirtci bir OFF1 veya OFF3 komutu aldiginda, ¢ikis frekansi 0 Hz'e dogru inmeye baslar. Cikis frekansi,
DC frenleme baslangi¢ frekansinda (P1234) girilen degere ulastiginda, siricii P1233'te girilen siire
boyunca bir DC frenleme akimi (P1232) enjekte eder.

P1234[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1234[1] : 2. Sirucu veri seti (DDS)
P1234[2] : 3. Slriicl veri seti (DDS)

Bkz. P1232 (DC frenleme akimi) ve P1233 (DC frenleme siiresi)

P1236[3]

Index:

Value:

Bilesik frenleme akimi

CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: %

Min:
Def:

0
0

Seviye:

2

P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250

OFF1 / OFF3 komutlarini takiben AC dalga sekli Gzerine bindiriimis DC seviyesini belirler. Bu deger nominal
motor akiminin (P0305) orani [%] olarak girilir.

If P1254=0:

Compound braking switch-on level =1.13 E{/E Vmains =1.13 E{/E P0210
otherwise :

Compound braking switch-on level =0.98 (11242

P1236[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)
P1236[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1236[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)

P1236=0:
Bilesik frenleme devre disi.

P1236 =1-250:
Nominal motor akiminin (P0305) [%] si olarak tanimlanan DC frenleme akiminin seviyesi.

Bagimlihk:

Bilesik frenleme yalnizca DC bara gerilimine baghdir (bkz. yukaridaki esik seviyesi). OFF1, OFF3 ve
herhangi bir rejeneratif durum olustugunda gergeklesir.

Asagidaki durumlarda devre digi kalir:
- DC frenleme aktif durumda is

- Donerken kalkis aktif durumda is

- Vektér modu (SLVC, VC) segili ise

Notice:

Bu degeri artirmak genellikle frenleme performansini da artirir; ancak gok yuksek bir degere ayarlandiginda
cihaz asin akima bagli olarak devreden gikabilir. Dinamik fren ile beraber kullanildiginda, bilesik
frenlemenin 6nceligi vardir. Vdc max kontrol6ri ile beraber kullanilirsa stricunin, 6zellikle yiuksek bilesik
frenleme degerlerinde, frenleme esnasindaki davranisi kétulesebilir.

Bilesik frenleme cihaz vektér modunda iken galismaz.
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P1237 Dinamik frenleme Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 5

Dinamik frenleme, frenleme enerjisini emer. Bu parametre, frenleme direncinin nominal kullanim oranini
belirler. Dinamik frenleme, fonksiyon aktif hale getirildiginde ve DC-bara gerilimi, dinamik frenleme devreye
girme seviyesini (switch-on Seviye) gegtiginde aktif duruma gelmektedir.

IfP1254 =0 :
Dynamic braking switch-on level =1.13 D/Eﬂ/mains =113 Q/E P0210

otherwise :
Dynamic braking switch-on level =0.98 (11242

Muhtemel Ayarlar:

Devre disi
5 % kullanim orani (duty cycle)
10 % kullanim orani
20 % kullanim orani
50 % kullanim orani
100 % kullanim orani

aArWN-_0

Bagimhhk:

Bu fonksiyon MM440 PX (FSFX ve FSGX) icin mevcut degildir.

Bilesik fren ile beraber kullanildiginda, bilesik frenlemenin dnceligi vardir.

Notice:

ik basta fren, termik sinira yaklasilana kadar DC bara seviyesine bagli olarak yiiksek bir kullanim oraninda
galisacaktir. Daha sonra bu parametre tarafindan belirlenen kullanim orani sinirlanacaktir. Frenleme
direncinin bu seviyede asiri iIsinma olmadan sinirsiz siire galigiyor olmasi gerekir.

A0535 alarmi 10 sn. sire ile 95% kullanima karsi gelir. 12 saniyeden sonra ise limite girecektir.

P1240

3]

Vdc kontoloriin konfigiirasyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Vdc kontrol6ru aktif / pasif duruma getirir.

Vdc kontrolori, yiksek ataletli sistemlerde asiri gerilim hatalarini énlemek igin DC bara gerilimini dinamik
olarak kontrol eder.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

Vdc kontrol6rl devre disi

Vdc-max kontrolora aktif

KIB (Vdc-min kontrolori) aktif

Vdc-max kontroléri ve kinetik tamponlama (KIB) aktif

WN =0

P1240[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1240[1] : 2. Slriicu veri seti (DDS)
P1240[2] : 3. Sdiricu veri seti (DDS)

Note:

Vdc max kontroldrii, DC-bara gerilimini sinirlar (P2172) iginde tutabilmek i¢in durus rampa strelerini (r0026)
otomatik olarak artirir.
Vdc min, DC bara gerilimi devreye girme seviyesinin (P1245) altina diserse aktif duruma getirilir. Motorun
kinetik enerjisi daha sonra DC bara gerilimini tamponlamak icin kullanilir ve béylece sirlcunin hizi azalir.
Eger slrlicti hemen FO003 hatasi verirse, 1. dinamik faktoérii (P1247) artirmayi deneyiniz. Eger cihaz halen
F0003 hatasi vermeye devam ediyorsa devreye girme seviyesini (P1245) artirmayi deneyiniz.
Uyari: Eger P1245 c¢ok artirilirsa, strtictiindn normal caligmasini etkileyebilir.

r1242 CO: Vdc-max devreye girme seviyesi Min: - Seviye:

Datatipi: Float Birim: V Def: - 3

P-Grubu: FUNC Max: -

Vdc max kontroldriin devreye girme seviyesini gosterir. Formil ancak otomatik belirleme aktif hale
getiriimediyse (P1254=0) gecerlidir.

Following equation is only valid, if P1254 =0 :
r1242 = 1.15 /2 DVmains =1.15 (/2 (P0210
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P1243[3] Vdc-max dinamik faktori Min: 10 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200
[%] cinsinden DC bara kontrolériiniin dinamik faktériint belirler.
Index:
P1243[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1243[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1243[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimlihk:
P1243 = 100 % olmasi P1250, P1251 ve P1252 parametrelerinin (kazang, entegrasyon siresi ve fark
suresi) grup olarak kulanildigini gésterir. Aksi takdirde, bu degerler P1243 degeri ile garpilir (Vdc max
dinamik faktora).
Note:
Vdc kontrolérl ayari otomatik olarak motor ve inverter verilerinden hesaplanir.
P1245[3] Kin. tamponlama devreye girme seviyesi Min: 65 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 76 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 115
Besleme gerilimi (P0210) ile orantili olarak [%] kinetik tamponlama igin devreye girme seviyesini belirler.
P1245[V] = P1245 [%][{/EDP0210
Index:
P1245[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1245[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1245[2] : 3. Sdiricu veri seti (DDS)
Warning:
Bu degeri ¢cok fazla artirmak cihazin normal galismasini etkileyebilir.
Note:
P1254 parametresini dedistirmek KIB (kinetik tamponlama) devreye girme seviyesini etkilemez.
r1246[3] CO: Kin tamponlama devreye girme seviyesi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: FUNC Max: -
Kinetik tamponlama (KIB, Vdc min kontrolérii) devreye girme seviyesini gosterir.
P1247[3] Kinetik tamponlama dinamik faktorii Min: 10 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 100 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200
Kinetik tamponlama dinamik faktorind belirler (KIB, Vdc-min kontroléri).
P1247 =100 %
P1250, P1251 ve P1252 parametrelerinin (kazang, entegrasyon suresi ve fark siresi) grup olarak
kullanildigini gosterir. Aksi takdirde, bu degerler P1247 degeri ile carpilir (Vdc-min dinamik faktori).
Index:
P1247[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1247[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1247[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
Note:
Vdc kontrolérl ayari otomatik olarak motor ve inverter verilerinden hesaplanir.
P1250[3] Vdc-kontrol6riin kazanci Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 1.00 4
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
Vdc kontrolériin kazancini belirler.
Index:
P1250[0] : 1. Surici veri seti (DDS)
P1250[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1250[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
P1251[3] Vdc-kontroloriin integrasyon siiresi Min: 0.1 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: ms Def: 40.0 4
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.0
Vdc kontrolérlin integrasyon sure sabitini belirler.
Index:

P1251[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1251[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1251[2] : 3. Slriicl veri seti (DDS)
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P1252[3] Vdc-kontrol6riin tiirev siiresi (differential time) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: ms Def: 1.0 4
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000.0

Vdc kontrolériin tiirev sliresi sabitini belirler.
Index:

P1252[0] : 1. Sdrici veri seti (DDS)

P1252[1] : 2. Sdricl veri seti (DDS)

P1252[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

P1253[3] Vdc-kontrolériin ¢ikis sinirlamasi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 10.00 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 600.00

Vdc max kontrolériin maksimum etkisini sinirlandirir.
Index:

P1253[0] : 1. Sdrici veri seti (DDS)

P1253[1] : 2. Sdricl veri seti (DDS)

P1253[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

P1254 Vdc agma seviyelerinin otomatik algilanmasi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Vdc max kontroldriin agma seviyelerinin otomatik algilanmasini aktif/pasif hale getirir.
Muhtemel Ayarlar:

0 Pasif
1 Aktif

P1256[3] Kinetik tamponlama reaksiyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: FUNC Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2

Kinetik tamponlama kontrol6riiniin reaksiyonunu belirler (Vdc-min kontroléri).

P1257’de girilmis olan frekans siniri, segilen degere bagl olarak, hizi sabit tutmak veya palslari devre disi
birakmak igin kullanilir. Yeteri kadar rejenerasyon uretilmiyorsa, cihaz disik gerilim hatasi vererek
devreden cikabilir.

Muhtemel Ayarlar:

0 Hata olugana kadar DC-baray:i sabit tut
1 Hata olugsana kadar DC-baray! sabit tut / dur
2 Kontrollt durus

Index:
P1256[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1256[1] : 2. Slriic veri seti (DDS)
P1256[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

Note:
P1256 = 0:
Sebeke tekrar gelene kadar veya cihaz diislik gerilim hatasi verene kadar DC bara gerilimini sabit tutulur.
Frekans P1257°de belirtilen frekans sinirinin tstlinde tutulur.

VDC A

P1245
V

DC_min
Y

v

fa

/

Pulse t
enabled ] A

0

P1257

A\ 4

A\ 4
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P1256 = 1:

Frekans P1257°deki sinirin altina diiserse, DC bara gerilimi sebeke tekrar gelene kadar, cihaz disuk gerilim

hatasi verene kadar veya palslar devre digi kalana kadar sabit tutulur.

VDC A
P1245

V

¢

DC_min l

A\ 4

P1257

Pulse v
enabled ] 4

»

v

0

P1256 = 2:
Enerji geri gelse bile bu modda durusa kadar gidilir.

VDC A
P1245

v

V

DC_min

A\ 4

OFF1

OFF2
P1257

Pulse \ 4
enabled ] A

v

0

»
»

t

P1257[3] Kinetik tamponlama igin frekans sinin
CStat: CuT Datatipi: Float

P-Grubu: SETPOINT AKktif: first confirm

Birim: Hz

Hiz.Dev.Al. No

Min:
Def:
Max:

0.00
2.50
600.00

Seviye:

3

P1256'ya bagli olarak kinetik tamponlama’nin hizi tutacagi veya palslari devre disi birakacagi frekanstir.

Index:
P1257[0] : 1. Slricu veri seti (DDS)
P1257[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1257[2] : 3. Slriicl veri seti (DDS)
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P1300[3] Kontrol modu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 23

Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi motorun hizi ile inverter tarafindan saglanan gerilim arasindaki iligkiyi
kontrol eder.

\%
Vn
0
o
f
0 fn >
Muhtemel Ayarlar:

0 Lineer V/f karakteristigi
1 VIf FCC
2 Parabolik V/f karakteristigi
3 Programlanabilir V/f karakteristigi
4 Rezerve
5 V/f tekstil uygulamalari igin
6 V/f tekstil uygulamalari igin FCC
19 V/f kontroll - bagimsiz gerilim set degeri ile
20 Geri beslemesiz vektor kontrolu
21 Geri beslemeli vektor kontroli
22 Geri beslemesiz vektor tork-kontrolu
23 Geri beslemeli vektor tork-kontrolu

Index:
P1300[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1300[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1300[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Bagimhhk:
P1300 >= 0 iken (kontrol modu = vektor kontroli) dahili olarak 200 Hz veya 5 * nominal motor frekansi
(P0305) ile sinirhdir. Bu deder r0209°'da (maksimum frekans) gosterilir.

Note:
V/f modu:
P1300 =1 : V/f FCC (aki akimi kontrolii)
* lyilestirilmig verim igin motor akisi akimini sabit tutar.
* FCC segildiyse, lineer V/f dusik frekanslarda aktif olur.

P1300 = 2 : V/f kuadratik egri
* Santrafljj fan ve pompalari igin uygundur.

Asagidaki tablo kontrol parametrelerini (V/f) 6zetlemektedir:
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ParNo. | ParText Level Uif SLVC| VC
P1300 = 0]1[2][3]5|6([19]20(22]21]23
P1300[3] | Control mode 2 X Ix x| x| x| x| x]x|x]x]x
P1310[3] | Continuous boost 2 X[ x| x| x| x| x|x -
P1311[3] | Acceleration boost 2 X[ x| x| x| x|x|x|-]-1-]|-
P1312[3] | Starting boost 2 X[ x| x| x| x|x|x|-]-1-]|-
P1316[3] | Boost end frequency 3 X[ x| x| x| x|x|x|-]-1-]|-
P1320[3] | Programmable V/f freq. coord. 1 3 - -1 -Ix]-1-1-1-1-1-] -
P1321[3] | Programmable V/f volt. coord. 1 3 - -1 -Ix]|-=-1-1-1-1-1-] -
P1322[3] | Programmable V/f freq. coord. 2 3 - =-1-I1x]1=-1-1-1-1-1-| -
P1323[3] | Programmable V/f volt. coord. 2 3 -{=-1-Ix!1=-1-1-1-1-1-| -
P1324[3] | Programmable V/f freq. coord. 3 3 -{=-1-1x]1-1-1-1-1-1-| -
P1325[3] | Programmable V/f volt. coord. 3 3 - -1 -Ix]-=-1-1-=-1-1-1-] -
P1330[3] | Cl: Voltage setpoint 3 -{=-1-=-1-1-1-1x|-1-1-]-
P1333[3] | Start frequency for FCC 3 - x|=-1-1-Ix|=-1-1-1-]| -
P1335[3] | Slip compensation 2 x| x| x| x|-|-1-1-1-1-] -
P1336[3] | Slip limit 2 x| x| x| x|-|1-1-1-1-1-| -
P1338[3] | Resonance damping gain V/f 3 x|{x|x|x|-|-1-=-1-1-]-] -
P1340[3] | Imax controller prop. gain 3 X[ x| x| x| x|x|x|-]-]1-]-
P1341[3] | Imax controller integral time 3 X[ x| x| x| x|x|x|-]-1-]|-
P1345[3] | Imax controller prop. gain 3 X[ x| x| x| x|x|x|-]-1-]|-
P1346[3] | Imax controller integral time 3 X[ x| x| x| x|x|x|-]1-]1-]|-
P1350[3] | Voltage soft start 3 X[ x| x| x| x|x|x|-]1-]1-]|-

Geri beslemesiz vektor kontroli (SLVC):

SLVC ozelligi asagidaki tipte uygulamalar igin mikemmel performans saglamaktadir:
- Yuksek tork performansi gerektiren uygulamalar

- Sok yuklere hizli cevap verilmesini gerektiren uygulamalar

- 0 Hz’den gegerken tork ihtiyaci olan uygulamalar

- Yuksek hiz kararlilidi1 gerektiren uygulamalar

Kisitlamalar:

SLVC, kullanilan motor modelinin ve inverter tarafindan gergeklestirilen élgimlerin dogruluguna baghdir. Bu
yuzden SLVC’nin kullaniminda gesitli kisitlamalar bulunmaktadir:

- SLVC motor inverter akim oraninin 1 : 4 den az oldugu yerlerde kullaniimamalidir.

- Maksimum 200 Hz frekans.

Tavsiye edilen devreye alma ydntemi:

Cihazi SLVC kontrol modu altinda dogru bir sekilde galistirmak icin motor plakasindaki degerlerin (P0304-
P0310) dogru bir sekilde girilmesi ve motor veri tanimlamasinin (P1910) soguk (isinmamis) motor lizerinde
yapilmasi gereklidir. Ayrica motorun ortam sicakliginin da, fabrika degeri 20°C’den énemli dlglide farklilik
gosteriyorsa P0625’de dogru bir sekilde tanimlanmig olmasi gerekmektedir. Bu islem hizli devreye alma
tamamlandiktan sonra (P3900) ancak motor veri tanimlamasi 6lgimleri yapilmadan 6nce yapilmalidir.

Optimizasyon:

Asagidaki parametreler performansi artirmak igin kullanici tarafindan ayarlanabilir.
P0003 =3

P0342: Toplam / motor atalet orani

P1470: SLVC P kazanci

P1472: SLVC | terimi

P1610: SLVC sirekli tork gliglendirmesi (a¢ik ¢evrim guglendirme)

P1750: Motor modelinin kontrol kelimesi

Asagidaki tablo kontrol parametrelerini (SLVC, VC) 6zetlemektedir:
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ParNo. | ParText Level U/f SLVC| VC
P1300 = 3]15]6([19]20|22]21[23
P1400[3] | Configuration of speed control 3 - -1-1 -1 -| -Ix]|-
P1442[3] | Filter time for act. speed 3 - -1 -1 -1 -] -l x| -
P1452[3] | Filter time for act.speed (SLVC) 3 - -1 -] - x| - -
P1460[3] | Gain speed controller 2 - =-1-1 -1 -| -l x| -
P1462[3] | Integral time speed controller 2 - -1-1 -1 -| -Ix]|-
P1470[3] | Gain speed controller (SLVC) 2 - -1 -1 -Ix|-1-]-
P1472[3] | Integral time n-ctrl. (SLVC) 2 - -1 -] =-Ix|-1-]-
P1477[3] | BIl: Set integrator of n-ctrl. 3 - -1 -] -Ix|-]x]-
P1478[3] | Cl: Set integrator value n-ctrl. 3 - -1 -] -Ix|-]x]-
P1488[3] | Droop input source 3 - -1 -] -Ix|-]x]-
P1489[3] | Droop scaling 3 - -1 -] -Ix|-1x]-
P1492[3] | Enable droop 3 - -1 -] -Ix|-]x]-
P1496[3] | Scaling accel. precontrol 3 - -1 -] -Ix|-]x]-
P1499[3] | Scaling accel. torque control 3 - -1 -1 -1 - x]-]-
P1500[3] | Selection of torque setpoint " 2 -1 -1 -Tx]x]x]x
P1501[3] | BI: Change to torque control 3 - =1 -] - x|[x]x]x
P1503[3] | Cl: Torque setpoint 3 - =1 -1 -] =-[x]-1]x
P1511[3] | Cl: Additional torque setpoint 3 - -1 -] - x|[x]x]x
P1520[3] | CO: Upper torque limit 2 - -1 -] - x|[x]x]x
P1521[3] | CO: Lower torque limit 2 - =1 -] - x|[x]x]x
P1522[3] | Cl: Upper torque limit 3 - -1 -] - x|[x]x]x
P1523[3] | Cl: Lower torque limit 3 - -1 -] - x| x]x]x
P1525[3] | Scaling lower torque limit 3 - -1 -] - x| x]x]x
P1530[3] | Motoring power limitation 2 - =1 -] - x|[x]x]x
P1531[3] | Regenerative power limitation 2 - =1 -] - x|[x]x]x
P1570[3] | CO: Fixed value flux setpoint 2 - =1 -] - x|[x]x]x
P1574[3] | Dynamic voltage headroom 3 - -1 -] - x| x]x]x
P1580[3] | Efficiency optimization 2 - -1 -] - x| x]x]x
P1582[3] | Smooth time for flux setpoint 3 - -1 -] - x| x]x]x
P1596[3] | Int. time field weak. controller 3 - =1 -] - x|[x]x]x
P1610[3] | Continuous torque boost (SLVC) 2 - -1 -] -Ix|[x]-]-
P1611[3] | Acc. torque boost (SLVC) 2 - - -] - x| x]|-]-
P1740 Gain for oscillation damping 3 - -1 -] -Ix|x]-]-
P1750[3] | Control word of motor model 3 - -1 -] - x| x]x]x
P1755[3] | Start-freq. motor model (SLVC) 3 - - -] - x| x]-]|-
P1756[3] | Hyst.-freq. motor model (SLVC) 3 - - -] -Ix|x]-]-
P1758[3] | T(wait) transit to feed-fwd-mode 3 - - -] - x| x]-]|-
P1759[3] | T(wait) for n-adaption to settle 3 - - -] - x| x]-]|-
P1764[3] | Kp of n-adaption (SLVC) 3 - - -] - x| x]-]|-
P1780[3] | Control word of Rs/Rr-adaption 3 - -1 -] - x|[x]-
P0400[3] | Select encoder type 2 - =1 -1 -1 -/ -] x]x
P0408[3] | Encoder pulses per revolution 2 - -1 -1 -] =| =]l x| x
P0491[3] | Reaction on speed signal loss 2 - -1 -1 -] =-| =]l x| x
P0492[3] | Allowed speed difference 2 - -1 -1 -] =-| =]l x| x
P0494[3] | Delay speed loss reaction 2 - -1 -1 -] =-| =]l x| x

1) If the speed control (main setpoint) is selected a torque setpoint is available via the additional
setpoint channel.
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P1310[3] Siirekli giiclendirme (continuous boost) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 50.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250.0
Cikis gerilimi, dustk ¢ikis frekanslarinda aki seviyesini sabit tutmak igin disuk olmaktadir. Ancak ¢ikig
gerilimi asagidaki sebeplerden 6tirt ¢ok disuk bir degerde olabilir:
- asenkron motoru miknatislandirmak igin
- yUku tutmak igin
- sistemdeki kayiplarin tUstesinden gelmek igin. Cikis gerilimi P1310 parametresi kullanilarak artirilabilir.
P0305 (nominal motor akimi) ile [%] orantili olarak asagidaki diyagramda gésterildigi gibi lineer ve kuadratik
VI/f egrilerine uygulanabilir olan giiglendirme seviyesini belirler:
VA Linear V/f
Vmax
7/
4
Vn gg
(P0304) N
~
VComBoost,1OO N
’ > f
0 fBoost.end fn fmax
(P1316) (P0O310)  (P1082)
vV A Quadratic V/f
Vmax 7
/
/
Vn /
P0304 2
( ) )
O
N
_~ O‘)Q
actual Vioost Ry
VContBoosHOOT Q’bb{b@
R4
>
NS
S
VContBoost,SO\\
N\
0 i > f
fBoost,end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)
gerilim degerleri
V_ConBoost,100 = nominal motor akimi (P0305) * Stator direnci (P0350) * sirekli gliglendirme (P1310)
V_ConBoost,50 =V_ConBoost,100 / 2
Index:

P1310[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1310[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1310[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Bagimhhk:
P0640 degeri (motor asin ylk faktori [%]) gliglendirmeyi sinirlandirir.
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Sirekli gliglendirmenin (P1310) vektor calisma esnasinda bir etkisi bulunmamaktadir. Bunun sebebi vektor
caligmada inverterin sirekli olarak optimum galigsma kosullarini hesapliyor olmasidir.

Note:
Guglendirme degerleri, siirekli gliclendirmenin (P1310) diger gu¢lendirme parametreleri ile birlikte
kullaniimasi durumunda birlestirilir (P1311 hizlandirma giglendirmesi ve P1312 kalkis guiclendirmesi).

Bununla beraber parametrelerin dncelik siralari agagidaki gibidir:
P1310 > P1311 > P1312
Notice:
Guglendirme seviyelerini artirmak motorun isinmasini artirir (6zellikle motor hareketsiz durumda iken).

> Boosts < 300 [Rs dmot

P1311[3] Hizlandirma giiglendirmesi (acceleration boost) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250.0

P1311 yalnizca rampalanma esnasinda guglendirme uretir. Bu yizden hizlanma ve yavaglama sirasinda
ilave tork gerektiren yerlerde kullanighdir.

Pozitif bir set degeri degisikliginden sonra P0O305 (nominal motor akimi) ile orantili [%] olarak gliclendirme
uygular ve set de@erine ulagildiginda gekilir.

\Y Linear V/f
A
Vmax
\\V\w}/
Vn &
2
(P0304) O
&Qo
= Qo
actual Vggeet
V acoBoost, 100 20
& 0
0‘6\ 4
AtER
\4
VAccBoost,SO T
! pf
0 fBoost,end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)

gerilim degerleri

V_AccBoost,100 = nominal motor akimi (P0305) * Stator direnci (P0350) * Hiz.gliclendirmesi (P1311)
V_AccBoost,50 =V_AccBoost, 100/ 2
Index:
P1311[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1311[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1311[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Bagimhhk:
P0640 (motor asir yuk faktori [%]) degeri gliglendirmeyi sinirlandirir.

Hizlandirma giiclendirmesinin (P1311) vektor calisma esnasinda bir etkisi bulunmamaktadir. Bunun sebebi
vektor gcalismada inverterin sirekli olarak optimum galisma kosullarini hesapliyor olmasidir.

Note:
Hizlandirma gii¢lendirmesi kiiglk pozitif set degeri degisikliklerine cevap vermeyi iyilestirebilir.

> Boosts <300 [Rs dmot

Notice:

Guglendirme seviyesini artirmak motorun isinmasini artirir.
Details:

Guglendirme oncelikleri igin P1310’daki notlara bakiniz.
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P1312[3] Kalkig giiclendirmesi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250.0

Bir ON komutundan sonra aktif V/f egrisine (lineer veya kuadratik) sabit lineer offset uygular ve asagidaki
durumlar olusana kadar aktif kalir :

1) rampa cikisi ilk kez set degerine ulasana kadar

2) set degeri mevcut rampa ¢ikisindan daha dusik bir degere disurilene kadar

Kalkis guglendirmesi yliksek ataletli yukleri kaldirmak igin kullaniglidir.

Kalkis guglendirmesini cok yiksek bir degere ayarlamak cihazin akimi sinirlandirmasina ve bunun sonucu
olarak da ¢ikis frekansini set edilmis frekansin altinda tutmasina sebep olur.

V .
A Linear V/f
Vmax
\\w,v
&)
Vn 0&\’?9
(P0304) S
S
~ O
actual Vggeet
V startoost, 100
\
Ao
o‘& o
ATEx
\4
VStartBoost,SO T
i p f
0 fBoost,end fn fmax
(P1316) (P0310) (P1082)

gerilim degerleri

V_StartBoost,100 = nominal motor akimi (P0305) * Stator direnci (P0350) * Kalkis gu¢lendirmesi (P1312)
V_StartBoost,50 =V_StartBoost,100 / 2

Index:
P1312[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)
P1312[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1312[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Ornek:
Set de@eri = 50Hz. Kalkis guglendirmesi ile kalkis. Kalkis rampasi sirasinda, set degeri 20 Hz'e degistirilir.
Set degeri degisir dedismez, kalkis giiclendirmesi kaldirilir glinki set dederi mevcut rampa cikisindan daha
kiguktar.

Bagimlihk:
P0640 (motor asir yik faktorl [%]) guglendirmeyi sinirlandirir.

Kalkis guglendirmesinin (P1312) vektdr calisma esnasinda bir etkisi bulunmamaktadir. Bunun sebebi vektor
caligmada inverterin sirekli olarak optimum galigsma kosullarini hesapliyor olmasidir.

Notice:
Guglendirme seviyelerini artirmak motorun isinmasini artirir.

> Boosts < 300 [Rs dmot
Details:
Guglendirme dncelikleri icin P1310’daki notlara bakiniz.
r1315 CO: Toplam giiglendirme gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -

Toplam guglendirme gerilim degerini gosterir (volt cinsinden).
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P1316[3]

Index:

Min: Seviye:
Def:

Max:

0.0
20.0
100.0

Guglendirme sonundaki frekans
CStat: CUT Datatipi: Float
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately

Birim: %
Hiz.Dev.Al. No

Programlanmis gliglendirmenin kendi degerinin 50%’sine ulastigi noktayi belirler.
Bu deger P0310 (nominal motor frekansi) parametresinin [%] orani olarak ifade edilir.

Frekansin fabrika dederi agagidaki gibi tanimlanir :

153

+/Pmotor

P1316[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1316[1] : 2. Slriicu veri seti (DDS)
P1316[2] : 3. Slriici veri seti (DDS)

fBoostmin =2 [{ +3)

Note:

Uzman kullanicilar egrinin seklini deg@istirmek icin bu degeri degistirebilirler, 6rn. belirli bir frekansta torku
artirmak igin.

Details:

Bkz. P1310’daki diyagram (slrekli gliclendirme).

P1320[3]

Index:

Ornek:

Programlanabilir V/f frek. koord. 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float

P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately

Min:
Def:
Max:

0.00
0.00
650.00

Birim: Hz
Hiz.Dev.Al. No

VI/f karakteristigini tanimlamak icin V/f koordinatlarini (P1320/P1321 — P1324/1325) belirler.

\ A ,
V Vmax = f(Vdc‘ M

max

r0071

max)

P0304

P1325

P1323

P1321
P1310

f0 f1
0Hz P1320

f2
P1322

3
P1324

fmax f

P0310 P1082

P1310[%]
100[%]

[0395(%]

P1310[V] = 004

(P0304[V]

P1320[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1320[1] : 2. Slriicu veri seti (DDS)
P1320[2] : 3. Slriic veri seti (DDS)

Bu parametre dogru frekansta dogru torku saglamak igin kullanilabilir ve senkron motorlarla kullanildig
zaman faydalidir.

Bagimhhk:

Parametreyi girmek igin, P1300 = 3 (Programlanabilir V/f karakteristigi) yapiniz.

Note:

Herbir noktaya lineer enterpolasyon uygulanir.

Programlanabilir V/f karakteristiginde (P1300 = 3) 3 tane programlanabilir nokta bulunmaktadir.
Programlanabilir olmayan noktalar sunlardir:

- 0 Hz'de surekli gtiglendirme P1310

- Nominal motor frekansinda (P0310) nominal motor gerilimi P0304

P1311 ve P1312’'de tanimlanmis olan hizlandirma guglendirmesi ve kalkis guglendirmesi programlanabilir
karakteristige sahip V/f ‘e uygulanir.
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P1321[3] Programlanabilir V/f gerilimi koord. 1 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3000.0
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1321[0] : 1. Slricu veri seti (DDS)
P1321[1] : 2. Slriicu veri seti (DDS)
P1321[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
P1322[3] Programlanabilir V/f frek. koord. 2 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1322[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)
P1322[1] : 2. Slriicu veri seti (DDS)
P1322[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
P1323[3] Programlanabilir V/f gerilimi koord. 2 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3000.0
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1323[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)
P1323[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1323[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
P1324[3] Programlanabilir V/f frek. koord. 3 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1324[0] : 1t. SUricu veri seti (DDS)
P1324[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1324[2] : 3. Slriic veri seti (DDS)
P1325[3] Programlanabilir V/f gerilimi koord. 3 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: V Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3000.0
Bkz P1320 (programlanabilir V/f frekansi koord. 1).
Index:
P1325[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)
P1325[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1325[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)
P1330[3] CI: Gerilim set degeri Min: 0:0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Bagdimsiz V/f kontroli igin gerilim set dederi kaynagini segen BICO parametresidir.
Index:
P1330[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1330[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1330[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1333[3] FCC baslangig frekansi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 10.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.0
FCC’nin (flux current control — aki akimi kontrolii) aktif hale getirilece@i baslangi¢ frekansini nominal motor
frekansinin [%] si olarak belirler.
Index:
P1333[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1333[1] : 2. Slriicu veri seti (DDS)
P1333[2] : 3. Sdiricu veri seti (DDS)
Notice:

Bu deger ¢ok disUkse sistem kararsiz hale gelebilir.
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P1335[3] Kayma kompanzasyonu Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 600.0

Index:

Deger:

Motor yiikiinden bagimsiz olarak motor hizini sabit tutacak sekilde inverterin gikis frekansini dinamik olarak
ayarlar.

Yiiki md1'den md2'ye artirmak (bkz. diyagram) kayma sebebiyle motor hizini f1'den f2'ye disurdr. inverter
bunu yUlk arttikga ¢ikis frekansini hafifce artirarak telafi edebilir. Inverter akimi 6lger ve beklenen kaymayi
telafi edebilmek icin ¢ikis frekansini artirir.

MA

\ 4
—

Of

P1335[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)
P1335[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1335[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

P1335= 0%:
Kayma kompanzasyonu devre disi.

P1335=50%-70 % :
Soguk motorda tam kayma kompanzasyonu (kismi yuk).

P1335 =100 % :
Sicak motorda tam kayma kompanzasyonu (tam yik).

Note:
Kazang ayari, aktiiel motor hizinin ince ayarinin yapilmasini saglar (bkz. P1460 — hiz kontrol kazanci).
100% = sicak stator icin standart deger.
P1336[3] Kayma limiti Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: % Def: 250 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 600
r0330’un (nominal motor kaymasi) [%] orani olarak frekans set degerine eklenen kayma kompanzasyon
siniridir .
Index:
P1336[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1336[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1336[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Kayma kompanzasyonu (P1335) aktif durumda.
r1337 CO: V/f kayma frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Kompanse edilmis aktliel motor kaymasini [%] cinsinden gdsterir.
Bagimhhk:

Kayma kompanzasyonu (P1335) aktif durumda.
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P1338[3] Rezonans s6niim kazanci V/f Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.00 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
V/f igin rezonans damping kazancini tanimlar.

P1338
iactive :m P1 338 fres damping
_ T
Index:
P1338[0] : 1. Siricl veri seti (DDS)
P1338[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1338[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
Rezonans devresi 6zellikle yiksuz calismadaki akim osilasyonunu séntimlendirir.
V/f modlarinda (bkz. P1300) rezonans damping devresi, nominal motor frekansinin (P0310) 6% ile 80%
arasinda kalan aralikta is aktif olmaktadir.
P1338'deki deder ¢ok yiiksekse, bu durum dengesizlige sebep olur.

P1340[3] Imax kontrolorii oransal kazanci Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.000 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 0.499
I_max frekans kontrol6riiniin oransal kazancidir.

Imax kontrolord, eger ¢ikis akimi maksimum motor akimini (r0067) gegerse inverterin akimini azaltir.
I_max kontroldri; lineer V/f, parabolik V/f, FCC ve programlanabilir V/f modlarinda hem frekans kontrolori
(bkz. P1340 ve P1341 parametreleri) hem de gerilim kontrolori (bkz. P1344 ve P1345 parametreleri)
kullanir. Frekans kontrolori inverterin ¢ikis frekansini sinirlayarak akimi azaltmaya c¢alisir (nominal kayma
frekansinin en az iki kati olacak sekilde). Bu islem basarili bir sekilde asiri akim halini ortadan kaldirmazsa,
inverter c¢ikis gerilimi I_max gerilim kontrol6riu kullanilarak azaltilir. Agiri akim hali basaril bir sekilde ortadan
kaldirildiktan sonra, frekans sinirlamasi P1120’de girilen kalkis rampasi silresini kullanarak ortadan
kaldirhr.
Tekstil igin lineer V/f, tekstil icin FCC veya harici V/f modlarinda akimi azaltmak igin yalnizca |_max gerilim
kontrolord kullanilir (bkz. P1345 ve P1346 parametreleri).

Index:
P1340[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1340[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1340[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

Note:
I_max kontroldri frekans kontrolori integral zamanini (P1341) sifira ayarlayarak devre digi birakilabilir. Bu
islem hem frekans hem de gerilim kontroldrlerini devre digi birakir. Unutulmamalidir ki I_max kontrolori
devre digi birakildiginda akimi azaltmaz ancak asiri akim ikazlari halen olugur ve sirlcl agir akim veya
asirt yik durumlarinda hata verir.

P1341[3] Imax kontrolorii integral zamani Min:  0.000 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.300 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 50.000
I_max kontroldrtiniin integral zaman sabitidir.

P1341=0:

I_max frekans ve gerilim kontroldrleri devre disi

P1340=0ve P1341>0:

Frekans kontrolori gelismis integrali

P1340 > 0ve P1341>0:

Frekans kontroléri normal Pl kontrolu

Daha fazla bilgi igin P1340 parametresi tanimina bakiniz.
Index:

P1341[0] : 1. Siiriicii veri seti (DDS)
P1341[1] : 2. Surlci veri seti (DDS)
P1341[2] : 3. Surlci veri seti (DDS)
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r1343 CO: Imax kontroléri frekans ¢ikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Gegerli olan frekans sinirlamasini gosterir.
Bagimhhk:
I_max kontroldri ¢alisir durumda degilse, bu parametre normal olarak maksimum frekansi (P1082) gésterir.
r1344 CO: Imax kontrolorii gerilim ¢ikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
|_max kontroldrtinin inverterin ¢ikis gerilimini ne kadar azalttigini gésterir.
P1345[3] Imax kontrolorii oransal kazanci Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.250 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 5.499
I_max gerilim kontrolériiniin oransal kazancidir. Daha fazla bilgi igin P1340 parametresine bakiniz.
Index:
P1345[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1345[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1345[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
P1346[3] Imax kontrolorii integral zamani Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.300 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 50.000
I_max gerilim kontrol6éruniin integral zaman sabitidir.
P1341 = 0 : I_max frekansi ve gerilim kontroldrleri devre digi
P1345 = 0 ve P1346 > 0 : |_max gerilim kontrolori gelismis integrali
P1345 > 0 ve P1346 > 0 : |_max gerilim kontroléri normal PI kontroll
Daha fazla bilgi igcin P1340 parametresi tanimina bakiniz.
Index:
P1346[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1346[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1346[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
P1350[3] Gerilim yumusak yol verme Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Gerilimin miknatislanma stiresi (ON) boyunca diizgiin bir sekilde mi artacagini yoksa dogrudan giiglendirme

gerilimine mi (OFF) atlayacagini belirler.

P1350 P0346

Muhtemel Ayarlar:

Index:

V,
» [/ " ] v
f P0346
V/f characteristic Softstart
f » f
0 OFF (KAPALI)
1 ON (ACIK)

P1350[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)
P1350[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1350[2] : 3. Siriicu veri seti (DDS)

Note:

Bu parametrenin her iki degerinin de avantaj ve dezavantajlari vardir:

P1350 = 0: OFF (guglendirme gerilimine atlama)
Avantaj: aki hizlica artar
Dezavantaj: motor hareket edebilir

P1350 = 1: ON (gerilimin diizglin artmasi)
Avantaj: motor hareket etmez
Drawback: akinin artmasi uzun sure alir
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P1400[3] Hiz kontroliin konfiglirasyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Hiz kontrollin konfigiire edilmesidir.
Bitfields:

Bit00 Otomatik Kp adaptasyon 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Integral dondurma (SLVC) 0 HAYIR
1 EVET
Index:
P1400[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1400[1] : 2. SUricl veri seti (DDS)
P1400[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
r1407 CO/BO: Motor kontroliin 2. durumu Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Motor kontroliin durumunu gésterir. inverterin durumunu teshis etmek igin kullanilabilir.
Bitfields:

Bit0OO V/f kontroliin aktif hale getiriimesi 0 NO
1 YES
Bit01 SLVC’nin aktif hale getiriimesi 0 NO
1 YES
Bit02 Tork kontroliin aktif hale getirilmesi 0 NO
1 YES
Bit05 I-comp. Hiz kontroliin durdurulmasi 0 NO
1 YES
Bit06 I-comp. Hiz kontroldriiniin ayarlanmasi 0 NO
1 YES
Bit0O8 Yukari tork siniri aktif 0 NO
1 YES
Bit09 Asagi tork siniri aktif 0 NO
1 YES
Bit10 Droop aktif 0 NO
1 YES
Bit15 DDS degisimi aktif 0 NO
1 YES
Details:
Bkz. P052 (CO/BO: Durum kelimesi 1)
r1438 CO: Kontrolor frekans set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz kontroldriinun set degerini gosterir.
P1442[3] Aktuel hiz igin filtre suresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 4 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32000

Hiz kontrolériiniin diizglin aktlel hizi igin PT1 filtresinin siire sabiti belirler.
Index:

P1442[0] : 1. Sdiricl veri seti (DDS)

P1442[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P1442[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

r1445 CO: Aktiiel filtre edilmis frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz kontrolér( girisindeki filtre edilmis aktlel hizi gosterir.
P1452[3] Aktiel hiz i¢in filtre suiresi (SLVC) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 4 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32000

SLVC (geri beslemesiz vektor kontrol) calisma modunda iken hiz kontrolériiniin hiz sapmasini filtre eden
PT1 filtresinin sure sabitini belirler.
Index:
P1452[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1452[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1452[2] : 3. Sdiricl veri seti (DDS)
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P1460[3] Hiz kontroloriiniin kazanci Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: - Def: 3.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000.0

Hiz kontrolériiniin kazancini girer.

P1492 P1489 P1488
Py

Droop
P1496 P0341 P0342 o

P

Precontrol

P1460 P1462

a1

Kp Tn

-

Freq. setpoint ~— |, ~ Torquet
I - T setpoint
P1442
I
Act. frequency - :
from encoder
Index:

P1460[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)

P1460[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P1460[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

P1462[3] Hiz kontrol6riiniin integral zamani Min: 25 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 400 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32001
Hiz kontrolériinuin integral zamanini girer.

Index:
P1462[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1462[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1462[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

P1470[3] Hiz kontroloriiniin kazanci (SLVC) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: - Def: 3.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000.0
Geri beslemesiz vektor kontrol (SLVC) igin hiz kontrol6riiniin kazancini girer.

P1492 P1489 P1488
Droop
P1496 P0341 P0342 [
Precontrol
P1470 P1472
o |
Freq. setpoint IC ~— | ~ Torque=
I T setpoint
P1452
I
Act. frequency N :
from observer model
Index:

P1470[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1470[1] : 2. Slricu veri seti (DDS)
P1470[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
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P1472[3] N-ctrl. integral zamani (SLVC) Min: 25 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 400 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32001
Geri beslemesiz vektor kontrol (SLVC) igin hiz kontrol6riiniin integral zamanini girer.

Index:

P1472[0] : 1. Slricu veri seti (DDS)
P1472[1] : 2. Slricu veri seti (DDS)
P1472[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

P1477[3] BI: N-ctrl.’nin integratoriiniin belirlenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Hiz kontrol6riini aktif hale getirecek komutun okunacagi kaynagi secer.

Index:

P1477[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1477[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1477[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

P1478[3] CI: N-ctrl.’nin integratoér degerinin belirlenmesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: uT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Hiz kontrolériinuin integral kismi icin kaynak secer.
Index:

P1478[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P1478[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P1478[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Bagimlihk:

Geri beslemesiz vektor kontrol modunda iken entegratér ¢ikisini korumak igin entegratéri dondurma

secilmelidir (P1400’Un 1 no.lu biti “integrali dondurma” (SLVC) ayarlanmalidir).

Note:
P1477=0 degilse, uyarilma siresinin (P0346) sonunda palslarin aktif hale getirimesinden sonra bir
bekleyen deger okunur ve hiz kontrolériiniin integral bileseni bir kez girilir. Eger P1482 palslarin aktif hale
getiriimesinden sonra baglanirsa, kontroldriin integral bileseni palsin engellenmesinden énceki son degere
ayarlanir.
Notice:
Her iki fonksiyon da ddnerken kalkistan sonra calismaz.
r1482 CO: N-ctrl.’lin integral ¢ikisI Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz kontrolérl ¢ikisinin integral kismini gbsterir.
P1488[3] Droop giris kaynagi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Droop giris sinyalinin kaynagini secer.
Muhtemel Ayarlar:
0 Droop girisi devre disi
1 Tork set degeri
2 Hiz kontrolorl gikisi
3 Hiz kontroldrl integral ¢ikigi
Index:
P1488[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1488[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1488[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Droop’un etkili olabilmesi i¢in droop 6l¢eklendirmesinin (P1489) > 0 olmasi gereklidir.
P1489[3] Droop dlceklendirmesi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.05 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 0.50
Tam ytikte birim bagina disen droop’un miktarini tanimlar [%].
Index:
P1489[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1489[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1489[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
Deger olarak 0 girildiyse droop uygulanmaz.
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r1490 CO: Droop frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Droop fonksiyonunun ¢ikis sinyalini gosterir.
Droop hesabinin sonucu, hiz kontrolériin set degerinden ¢ikarilir.
P1492[3] Droop’un aktif hale getirilmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Droop’u aktif hale getirir.
Muhtemel Ayarlar:
0 Pasif
1 Aktif
Index:
P1492[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1492[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1492[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Yalnizca droop 6lceklendirmesi (P1489) > 0 oldugunda etkilidir.
P1496[3] Hizlandirma 6l¢eklendirmesi 6n kontrolii Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.0
[%] cinsinden hizlandirmanin 6lgeklendirmesini girer.
Index:
P1496[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1496[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1496([2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
P1496 = 100 % = standart deger
P1499[3] Hizlandirma dlgeklendirmesi tork kontrolii Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.0
Dustk frekanslardaki geri beslemesiz vektor kontrolu igin (SLVC) hizlandirmanin élgeklendirmesini girer.
Index:

P1499[0] : 1. Slriicu veri seti (DDS)
P1499[1] : 2. Slriicu veri seti (DDS)
P1499[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
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P1500[3]

Index:

Tork set degerinin se¢imi
CStat: CT Datatipi: U16
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm

Min:
Birim: - Def:
Hiz.Dev.Al. Yes Max:

0
0
77

Seviye:

2

Tork set degerinin kaynagini secer. Asagidaki tabloda, ana set degeri birler basamagindaki degerlerden
(6rn. 0 — 7), ilave set degeri ise onlar basamagindaki dederlerden segilir (6rn. x0 — x7).
Muhtemel Ayarlar:

0 Ana set deg@eri yok

2 Analog set degeri

4 BOP uzerinde USS baglantisi
5 COM (Uzerinde USS baglantisi
6 COM tizerinde CB baglantisi
7 Analog set degeri 2

20 Ana set degeri yok +
22 Analog set degeri +
24 BOP lzerinde USS baglantisi +
25 COM (zerinde USS baglantisi +
26 COM {zerinde CB baglantisi +
27 Analog set degeri 2 +
40 Ana set degeri yok +
42 Analog set degeri +
44 BOP lzerinde USS baglantisi +
45 COM (zerinde USS baglantisi +
46 COM {zerinde CB baglantisi +
47 Analog set degeri 2 +
50 Ana set degeri yok +
52 Analog set degeri +
54 BOP (izerinde USS baglantisi +
55 COM (zerinde USS baglantisi +
57 Analog set degeri 2 +
60 Ana set degeri yok +
62 Analog set degeri +
64 BOP (izerinde USS baglantisi +
66 COM {zerinde CB baglantisi +
67 Analog set degeri 2 +
70 No main setpoint +
72 Analog set degeri +
74 BOP lzerinde USS baglantisi +
75 COM {izerinde USS baglantisi +
76 COM {zerinde CB baglantisi +
77 Analog set degeri 2 +

P1500[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1500([1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1500[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Example:
24 degeri BOP lzerindeki USS baglantisindan gelen ana set degeri (4) ile analog giristen gelen ilave set
degerini (2) seger. Tek basamakl parametre degerleri, ilave set dederi olmayan ana set degerleridir.

Analog set degeri

Analog set degeri

Analog set degeri

Analog set degeri

Analog set degeri

Analog set degeri

BOP lizerinde USS baglantisi
BOP (izerinde USS baglantisi
BOP lzerinde USS baglantisi
BOP lzerinde USS baglantisi
BOP (zerinde USS baglantisi
BOP lzerinde USS baglantisi
COM (zerinde USS baglantisi
COM {izerinde USS baglantisi
COM tzerinde USS baglantisi
COM (Uzerinde USS baglantisi
COM tzerinde USS baglantisi
COM tizerinde CB baglantisi
COM {zerinde CB baglantisi
COM tzerinde CB baglantisi
COM tzerinde CB baglantisi
COM {zerinde CB baglantisi
Analog set degeri 2

Analog set degeri 2

Analog set degeri 2

Analog set degeri 2

Analog set degeri 2

Analog set degeri 2

P1501[3] BI: Tork kontrole gegis Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Master (hiz kontrolU) ile slave (tork kontrolli) arasinda gegcis yapmayi saglayan komut kaynagini seger.
Index:
P1501[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1501[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1501[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1503[3] CI: Tork set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Tork kontrolu igin tork set degerinin kaynagini seger.
Index:
P1503[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1503[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1503[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
r1508 CO: Tork set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -

Sinirlamadan énceki tork set degerini gosterir.
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P1511[3] Cl: ilave tork set degeri Min: 00 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Tork ve hiz kontroli igin ilave tork set degerinin kaynagini seger.
Index:
P1511[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1511[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1511[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
r1515 CO: ilave tork set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
ilave tork set degerini gosterir.
r1518 CO: Hizlandirma torku Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hizlandirma torkunu gdsterir.
P1520[3] CO: Ust tork sinin Min: -99999.00 | Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 5.13 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.00
Ust tork siniri igin sabit deger belirler.
Index:
P1520[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1520[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1520[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
P1521[3] CO: Alt tork sinir Min:  -99999.00 | Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Nm Def: -5.13 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.00
Alt tork siniri igin sabit deger belirler.
Index:
P1521[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1521[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1521[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
P1522[3] CI: Ust tork siniri Min:  0:0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def: 1520:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Ust tork sinirlamasinin kaynagini seger.
Index:
P1522[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1522[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1522[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1523[3] CI: Alt tork sinin Min:  0:0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U32 Birim: - Def: 1521:0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Alt tork sinirlamasinin kaynagini seger.
Index:
P1523[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P1523[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P1523[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
P1525[3] Alt tork sinirinin élgeklendirmesi Min:  -400.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.0
[%] cinsinden alt tork sinirflamasinin 6lgeklendirmesini belirler.
Index:
P1525[0] : 1. Surici veri seti (DDS)
P1525[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P1525[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
P1525 = 100 % = standart deger
r1526 CO: Ust tork siniri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Aktuel Ust tork sinirlamasini gosterir.
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r1527 CO: Alt tork sinirlamasi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Aktuel alt tork sinirlamasini gésterir.
P1530[3] Motor galisma gii¢ sinirlamasi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.75 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 8000.0
Motor ¢alisma gul¢ sinirflamasinin sabit degerini belirler.
Index:
P1530[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1530[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1530[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
P1531[3] Rejeneratif gli¢ sinirlamasi Min:  -8000.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: - Def: -0.75 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 0.0
Rejeneratif gii¢ sinirlamasinin sabit deg@erini belirler.
Index:
P1531[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1531[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1531[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
r1536 CO: Max. tork motoring akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Maksimum tork motoring akim bilesenini gosterir.
r1537 CO: Max. tork rejeneratif akimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: A Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Rejeneratif akim bileseninin maksimum torkunu gdsterir.
r1538 CO: Ust tork sinir (toplam) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Toplam st tork sinirlamasini gosterir.
r1539 CO: Alt tork siniri (toplam) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Nm Def: - 2
P-Grubu: CONTROL Max: -
Toplam alt tork sinirlamasini gosterir.
P1570[3] CO: Akl set degerinin sabit degeri Min:  50.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Nominal motor akisi ile [%] orantili olarak aki set degerinin sabit degerini belirler.
Index:
P1570[0] : 1. Surici veri seti (DDS)
P1570[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1570[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
P1570 > 100% ise, aki set de@eri bos ylk ile nominal yik arasinda yike bagli olarak 100%’den P1570
degerine kadar yukselir.
P1574[3] Dinamik gerilim headroom Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: V Def: 10 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 150
Vektdr kontrol igin dinamik gerilim headroom belirler.
Index:

P1574[0] : 1. Slricu veri seti (DDS)
P1574[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1574[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
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P1580[3] Verim optimizasyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: % Def: 0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100
[%] cinsinden verim optimizasyonunun derecesini belirler.
Index:
P1580[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1580[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1580[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
P1580 > 0 ise hiz kontrol dinamikleri (P1470, P1472) vibrasyonu 6nlemek i¢in sinirlandirilir.
Eger ylk yoksa, 100% degeri akinin tam olarak azaltilmasini saglar (6rn. nominal motor akisinin 50%’sine
kadar).
Optimizasyonu kullanirken, aki set degerinin yumusatma suresini artirmak gereklidir (P1582).
P1582[3] Akl set degeri igin yumusatma siiresi Min: 4 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 15 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500
Aki set degerini yumusatmak igin PT1 filtresinin slre sabitini belirler.
Index:
P1582[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1582[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1582[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
r1583 CO: Aki set degeri (yumusatiimis) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Nominal motor akisi ile [%] orantili olarak yumusatilmis aki set dederini gosterir.
P1596[3] Alan zayiflatma kontroloriiniin integral zamani Min: 20 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 50 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 32001
Alan zayiflatma kontrol6riiniin integral zamanini belirler.
Index:
P1596[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1596[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P1596[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
r1597 CO: Alan zayiflatma kontroloriiniin ¢ikis sinyali Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Nominal motor akisi ile [%] orantili olarak alan zayiflatma kontroldriiniin ¢ikis sinyalini gdsterir.
r1598 CO: Aki set degeri (toplam) Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -

Nominal motor akisi ile [%] orantili olarak toplam aki set de@erini gosterir.
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P1610[3] Siirekli tork gug¢lendirmesi (SLVC) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 50.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
SLVC'nin (geri beslemesiz vektér kontroll) diistuk hiz araligindaki surekli tork giiglendirmesini belirler.
Bu deger nominal motor torkunun r0333 [%] si olarak girilir.
isd Af
f(t)
P1755
i,4(P1610, P1611) iy(t)
S
7'y P1610 =P1611 =0
r0331 /
L2 1 >t
- P0346 >
Index:
P1610[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1610[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1610[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Note:
P1610 = 100 % nominal motor torkuna karsilik gelir.
P1611[3] Hizlandirma torku giiglendirmesi (SLVC) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.0 2
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
SLVC'nin (geri beslemesiz vektor kontroli) disiik hiz araligindaki hizlandirma tork giiclendirmesini belirler.
Bu deder nominal motor torkunun r0333 [%] si olarak girilir.
Index:
P1611[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1611[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1611[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Note:
P1611 = 100 % nominal motor torkuna karsilik gelir.
P1654[3] Isq set degeri icin yumusatma siiresi Min: 2.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: ms Def: 6.0 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.0
Alan zayiflatma araligindaki tork treten akim bileseninin set degerini filtre edecek PT1 filtresinin sire
sabitini belirler.
Index:
P1654[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1654[1] : 2. Sirucu veri seti (DDS)
P1654[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
P1715[3] Akim kontrolériiniin kazanci Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.25 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 5.00
Akim kontrolériniin kazancini girer.
Index:
P1715[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1715[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1715[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
P1717[3] Akim kontroloriiniin integral zamani Min: 1.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: ms Def: 4.1 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 50.0
Akim kontrolérinin integral zamanini girer.
Index:
P1717[0] : 1. Surucu veri seti (DDS)
P1717[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1717[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
r1718 CO: Isq kontroloriin gikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Isq akim (tork akimi) kontrolérinin (P1 kontrol6rii) aktiiel ¢ikisini gosterir. Pl kontrolériiniin oransal
(proportional) ve integral kismini igerir.
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r1719 CO: Isq kontroloriin integral ¢ikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Isq akim (tork akimi) kontrolériniin (P1 kontrolérii) integral ¢ikisini gésterir.
r1723 CO: Isd kontroloriin gikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Isd akim (aki akimi) kontrolériiniin (Pl kontrol6r() aktiel ¢ikisini gésterir. Pl kontrol6riiniin oransal
(proportional) ve integral kismini icerir.
r1724 CO: Isd kontroloriin integral ¢ikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Isd akim (aki akimi) kontrolériiniin (Pl kontrol6r(i) integral ¢ikisini gdsterir.
r1725 CO: Isd kontroloriin integral siniri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Isd akim kontrol6riiniin integral ¢ikis gerilimi set degerinin sinirini gésterir.
r1728 CO: Dekuplaj gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Dekuplaj icin aktiel ¢ikis gerilimini gdsterir.
P1740 Osilasyon soniimii i¢in kazang Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.000 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.000

Dusiik frekanslarda SLVC igin osilasyon sonim kazancidir.
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P1750[3] Motor modelinin kontrol kelimesi (control word) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Motor modelinin kontrol kelimesidir. Bu parametre, ¢ok diisik frekanslarda SLVC’nin (geri beslemesiz
vektor kontroli) galismasini kontrol eder. Bu sebepten asagdidaki kosullar igerir:
- Bir ON komutundan sonra direkt olarak ¢alisma
- sifir noktasindan gegis.
fA Start fA Zero crossing
Closed loop Closed loop
P1755 P1755
— Open loop — Open loop
>t >t
--------------- - P1755
SLVC acik ¢evrim, hiz kontrolériiniin gézlemci modelinden herhangi bir hiz geri beslemesi almadigi
anlamina gelmektedir.
| Pre- Torque
"] control limitation
O Speed
Frequency r el controller ‘-‘
sefpoint Act. output
open/closed Current voltage
- loop controller
| Flux setpoint
closed loop A 4 ]
— Isd
o >
P1610 o
—p i .
Flux setpoint T T —
p1611 gxen I(i))oI C t i
p p urren ¢ iy
measurement
X
Act. angle
7'y
+ Act. output
C'R Act. frequency frequency
r f
Slip
Observer model »—o
closed loop 0_,_0//0_—‘
Bitfields:
Bit00 SLVC agik gevrimi baglat 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 SLVC agik gevrim sifir noktasindan gegis 0 HAYIR
1 EVET
Index:
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P1750[1] : 2. Siiriicii veri seti (DDS)
P1750[2] : 3. Siiriicii veri seti (DDS)

r1751

Motor modelinin durum kelimesi Min: -
Datatipi: U16 Birim: - Def: -
P-Grubu: CONTROL Max: -

Seviye:

ileri beslemeden (feed-forward) gézlemci kontroliine, veya tersine, gegisin durumunu gdsterir.

Bitfields:

Bit0OO SLVC agik gevrime gegis 0 HAYIR
1 EVET

Bit01 N-adaptasyonu devrede 0 HAYIR
1 EVET

Bit02 SLVC kapali gevrime gegis 0 HAYIR
1 EVET

Bit0O3 Hiz kontrolérii devrede 0 HAYIR
1 EVET

Bit04 Akim enjeksiyonu 0 HAYIR
1 EVET

Bit05 Aki azaltmasini baglat 0 HAYIR
1 EVET

Bit14 Rs adapte edildi 0 HAYIR
1 EVET

Bit15 Xh adapte edildi 0 HAYIR
1 EVET

P1755[3]

Index:

Motor modelinin baslangi¢ frekansi (SLVC) Min: 0.1
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.0
P-Grubu: CONTROL Aktif: Inmediately Hiz.Dev.Al. No Max: 250.0

Seviye:

Geri beslemesiz vektor kontroliiniin baslangi¢ frekansini girer (SLVC).

Of_actCA

P1755 7
P1756 [Hz]

SLVC open loop

SLVC closed loop »t
|- P1758 —»|

0,
P1756 [Hz] =P 1755 [Hz] 11;(‘;’&["0/[ f’]

P1755[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1755[1] : 2. Slriici veri seti (DDS)
P1755[2] : 3. Slriic veri seti (DDS)

P1756([3]

Index:

Motor modelinin histerezis frekansi (SLVC) Min:  10.0
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 50.0
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.0

Seviye:

Geri beslemesiz vektor kontroliinden akim modeline geri dénmek icin histerezis frekansini (baslangic

frekansinin ytzdesi olarak) girer.
Bu deger P1755 (SLVC durus frekansi) degeri ile orantili olarak 0% ile 50% araliginda girilir.
P1756[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P1756[1] : 2. Siiriicii veri seti (DDS)
P1756[2] : 3. Siiriicii veri seti (DDS)
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P1758[3] Feed-fwd-moduna gegis i¢in bekleme siiresi Min: 100 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 1500 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Observer mode’dan feed-forward moduna gegis icin bekleme suresini belirler.
Index:
P1758[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1758[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1758[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
P1759[3] N-adaptasyonu igin bekleme siiresi Min: 50 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 100 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Acik gevrimden kapall cevrime gecerken ki bekleme sdresini belirler.
Index:
P1759[0] : 1. Sirici veri seti (DDS)
P1759[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1759[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
P1764[3] N-adaptasyonunun Kp degeri (SLVC) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 0.2 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2.5
Geri beslemesiz vektor kontroll igin hiz adaptasyon kontrolériiniin kazancini girer.
Index:
P1764[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1764[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1764[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
P1767[3] N-adaptasyonunun Tn degeri (SLVC) Min: 1.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: ms Def: 4.0 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.0
Hiz adaptasyon kontrolériinuin integral zamanini belirler.
Index:
P1767[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P1767[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1767[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
r1770 CO: N-adaptasyonunun oransal ¢ikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz adaptasyon kontrolérinun oransal kismini gdsterir.
r1771 CO: N-adaptasyonunun integral ¢ikigi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Hiz adaptasyon kontrolériinun integral kismini gdsterir.
r1778 CO: Aki agisi farki Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: ° Def: - 4
P-Grubu: CONTROL Max: -
Motor modeli aktif olmadan 6nce, motor modeli ile akim transformasyonu arasindaki aki agisi farkini
gobsterir.
P1780[3] Rs/Rr-adaptasyonunun kontrol kelimesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 3
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Hiz sensori ile hiz/tork regiilasyonundaki tork hatalarini azaltmak veya hiz senséri olmadan hiz/tork
reglilasyonundaki hiz hatalarini azaltmak igin stator ve rotor direncinin termik adaptasyonunu aktif hale
getirir.
Bitfields:
Bit00 Termik Rs/Rr-adaptasyonunu aktif et 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Gozlemci Rs/Xm-adaptasyonunu aktifet 0 HAYIR
1 EVET
Index:
P1780[0] : 1. Surici veri seti (DDS)
P1780[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P1780[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
Note:

Senkron motorlar igin yalnizca stator direng adaptasyonu yapilmaktadir.
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P1781[3] Rs-adaptasyonunun Tn siiresi Min: 10 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 100 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Rs-adaptasyon kontrolorl integral zamanini girer.
Index:
P1781[0] : 1. Sirici veri seti (DDS)
P1781[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1781[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
r1782 Rs-adaptasyonunun ¢ikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Nominal motor direnci ile [%] orantili olarak kontrolérdeki stator direng adaptasyonunu gosterir.
Note:
Nominal motor direnci asagidaki formdal ile bulunur:
Rated motor resistance = P0304 E{/g P0305
P1786[3] Xm-adaptasyonunun Tn siiresi Min: 10 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 100 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000
Xm-adaptasyon kontrol6ri integral zamanini girer.
Index:
P1786[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P1786[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P1786[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
r1787 Xm-adaptasyonunun ¢ikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Nominal empedans ile [%] orantili olarak kontrolérdeki ana reaktans adaptasyonunu gésterir.
Note:
Nominal motor direnci asadidaki formdl ile bulunur:
Rated motor resistance = P0304 E{/g P0305
P1800 Pals frekansi Min: 2 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: kHz Def: 4 2
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 16

inverter icindeki giic anahtarlarinin pals frekansini belirler. Bu deger 2 kHz'in katlari seklinde degistirilebilir.

380-480 V’luk Unitelerde Pals frekansi > 4 kHz olarak segilmesi maksimum sirekli motor akimini azaltir .
Bagimhhk:
Minimum pals frekansi P1082 (max frekans) ve P0310 (nominal motor frekansi) parametrelerine baglidir.

Motor frekansinin (P1082) maksimum degeri pals frekansi (P1800) ile sinirhdir (bkz. P1082).

Note:
4 kHz'de, tam ¢ikig akimi 50 C derecede elde edilir (CT modu); 50 C derecenin Ustlinde ise tam ¢ikis 8
kHz'de elde edilir.
Sessiz galistirma kesinlikle gerekli degilse, inverter kayiplari ve radyo frekansi emisyonlarini azaltmak igin
dlsUk pals frekanslari segilebilir.
inverter bazi durumlarda asiri sicakhga karsi koruma saglamak amaciyla anahtarlama frekansini diisiirebilir
(bkz. P0290)

r1801 CO: Akt. pals frekansi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: kHz Def: - 3

P-Grubu: INVERTER Max: -
inverter icindeki giic anahtarlarinin aktiiel pals frekansidir.

Notice:

Bazi durumlarda bu deger, P1800 (pals frekansi) parametresinde segilmis olan degerlerden farklilik

gosterebilir (inverter asin sicaklik, bkz P0290).
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P1802 Modiilator modu Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

inverter modiilatér modunu seger.
Muhtemel Ayarlar:

0 SVM/ASVM otomatik mod

1 Asimetrik SVM

2 Uzay vektdér moduilasyonu
Notice:

Asimetrik uzay vektor modilasyonu (ASVM) uzay vektér modu ile karsilastirildiginda daha dusuk
anahtarlama kayiplari Uretir ancak ¢ok dusuk hizlarda motorun diizensiz ddnmesine sebep olabilir.

P1803[3] Max. modiilasyon Min:  20.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  106.0 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 150.0

Maksimum modulasyon indeksini belirler.
Index:

P1803[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)

P1803[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)

P1803[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

P1820[3] Ters cikis fazi sirasi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Set degeri polaritesini degistirmeden motorun donis yonuni degistirir.
Muhtemel Ayarlar:
0 OFF (kapali)
1 ON (acik)
Index:
P1820[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1820[1] : 2. Siricu veri seti (DDS)
P1820[2] : 3. Sdricl veri seti (DDS)
Bagimhhk:
Pozitif ve negatif donls aktif hale getirildiyse, frekans set degeri direkt olarak kullanilir.
Pozitif ve negatif donuslerin ikisi de pasif durumda ise, referans degeri sifira ayarlanir.
Details:
Bkz. P1000 (frekans set degeri segimi)
P1825 IGBT’nin agik durumdaki gerilimi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: V Def: 1.4 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.0
IGBT lerin agik durumdaki gerilimlerini diizeltir.
P1828 Anahtarlama 6li zamani Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: us Def: 0.50 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3.50
Kompanzasyon zamanidir.
P1909[3] Motor veri tanimlamasinin kontrol kelimesi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 4
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Motor veri tanimlamasinin kontrol kelimesidir.
Bitfields:
Bit00 Xs tahmini degeri 0 NO
1 YES
Index:

P1909[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P1909[1] : 2. Slriic veri seti (DDS)
P1909[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
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P1910

Motor bilgilerinin tanitilmasinin seg¢imi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 20

Motor bilgilerinin tanitiimasi islemini gergeklestirir.

Muhtemel Ayarlar:

Devre disi

Parametre degisiklidi ile tim parametrelerin tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan tim parametrelerin tanitiimasi
Parametre degisikligi ile doyma egrisinin tanitilmasi
Parametre degisikligi olmadan doyma egrisinin tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan XsigDyn (r1920) tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan Tdead (r1926) tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan Rs (r1912 ) tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan Xs (r1915) tanitiimasi
Parametre degisikligi olmadan Tr (r1913) tanitiimasi

10 Parametre degisikligi omadan Xsigma (r1914) tanitiimasi
20 Gerilim vektorindn girilmesi

©CoOo~NOOODWN-0

Common Settings:

P1910 = 1: Tim motor bilgileri ve inverter karakteristikleri taninir ve parametre degistirilir.
*P0350 stator direnci,

* P0354 rotor direnci,

* P0356 stator kacak endiktansi,

* P0358 rotor kagak endiktansi,

* P0360 ana enduktans

*P1825 IGBT lerin enerjili gerilimi
* P1828 anahtarlama kompanzasyon zamani

P1910 = 3: Doyma egrisi taninir ve parametre degistirilir.
* P0362 ... P0365 miknatislanma egrisi aki 1 .. 4
* P0366 ... P0369 miknatislanma egrisi imag 1 .. 4

Note:
Motor bilgilerinin tanitiimasindan énce, "hizli devreye alma" islemi gergeklestirilmelidir.
P1910 = 1 ile aktif hale getirildiyse, bir sonraki ON komutunun motor parametrelerinin dlgiilmesini
baslatacagini belirtmek igin A0541 alarmi verilir.

Notice:
Olgum icin deger girilirken asagdidakiler gézoninde bulundurulmalidir:
1. "parametre degisikligi ile"
degerlerin Pxxxx parametre degerleri olarak segilecegi ve kontrolére uygulanacagi anlamina gelir.
2. "parametre degisikligi olmadan”
degerlerin yalnizca gésterildigi anlamina gelir, 6rn. r1912 (tanitiimis stator direnci), r1913 (tanitiimis rotor
sire sabiti), r1914 (tanitilmis toplam kagak reaktansi), r1915/r1916/r1917/r1918/r1919 (tanitiimis nominal
stator reaktansi/tanitiimig stator reaktansi 1 - 4), r1925 (IGBT iletimdeki gerilimi) ve r1926 (tanitiimis
anahtarlama 6l zamani) gibi yalnizca okunabilir parametrelerdeki kontrol amagli kullanilan degerler. Bu
degerler kontrolére uygulanmaz.

P1911 Tanitilacak faz sayisi Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 3 2
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Tanitilacak olan maksimum motor faz sayisini seger.

r1912[3]  Tanmitilmis stator direnci Min: - Seviye:

Datatipi: Float Birim: Ohm Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Olgiilmiis stator direng degerini [Ohms] cinsinden gésterir (fazlar arasi).
Index:
r1912[0] : U_fazi
r1912[1] : V_fazi
r1912[2] : W_faz
Note:
Bu deger P1910 = 1 veya 2 kullanarak 8l¢ilir, 8rn., degisiklik ile/olmadan tim parametrelerin tanitiimasi.
r1913[3]  Tanitilmis rotor siire sabiti Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: ms Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanitilmis rotor sire sabitini gosterir.
Index:

r1913[0] : U_fazi
r1913[1] : V_fazi
r1913[2] : W_fazi
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r1914[3] Tanitilmis toplam kagak endiiktansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanitilmis toplam kagak enduktansini gosterir.
Index:
r1914[0] : U_faz
r1914[1] : V_fazi
r1914[2] : W_faz
r1915[3] Tanitilmis nominal stator endiiktansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanitilmis stator endlktansini gdsterir.
Index:

r1915[0] : U_fazi
r1915[1] : V_fazi
r1915[2] : W_faz

Notice:
Tanitiimis deg@er (Ls = stator endiiktansi) 50 % < Xs [p. u.] < 500 % aralidi iginde degilse 41 no.lu hata
mesaji (motor bilgilerinin tanitilma hatasi) verilir.

P0949 daha ayrintili bilgi verir (bu durumda hata degeri = 4 olmaktadir).

r1916[3] Tanitilmig stator endiiktansi 1 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanitilmis stator endiiktansini gosterir.
Index:
r1916[0] : U_fazi
r1916[1] : V_faz
r1916[2] : W_fazi
Details:
Bkz P1915 (tanitilmig nominal stator endiiktansi)
r1917[3] Tanitilmis stator endiiktansi 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanitilmis stator endiiktansini gdsterir.
Index:
r1917[0] : U_fazi
r1917[1] : V_fazi
r1917[2] : W_fazi
Details:
Bkz P1915 (tanitilmig nominal stator endiiktansi)
r1918[3]  Tanitilmis stator endiiktansi 3 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanitilmis stator endlktansini gdsterir.
Index:
r1918[0] : U_fazi
r1918[1] : V_faz
r1918[2] : W_fazi
Details:
Bkz P1915 (tanitiimis nominal stator endiiktansi)
r1919[3] Tanitilmis stator endiiktansi 4 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanitilmis stator endlktansini gdsterir.
Index:

r1919[0] : U_ fazi
r1919[1] : V_faz
r1919[2] : W_fazi
Details:
Bkz P1915 (tanitiimis nominal stator endiiktansi)
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r1920[3] Tanitilmis dinamik kagak enduktansi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 2
P-Grubu: MOTOR Max: -
Tanitilmis toplam dinamik kagak endlktansini gosterir.
Index:
r1920[0] : U_fazi
r1920[1] : V_fazi
r1920[2] : W_ fazi
r1925 Tanitilmig iletimdeki gerilimi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: V Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
IGBT nin tanitilmis on-state gerilimini gdsterir.
r1926 Tanitilmig anahtarlama 6l zamani Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: us Def: - 2
P-Grubu: INVERTER Max: -
Anahtarlama 6li zamanini gésterir.
P1930 Kalibrasyon igin gerilim set degeri Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: V Def: 0 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000
Bir test gerilimi vektoriiniin Uretilmesi icin referans gerilimi belirler (6rn. s6nt kalibrasyonu igin kullanilir).
P1931 Faz Min: 1 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 4
P-Grubu: INVERTER Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 6
Gerilim vektoriiniin fazini tanimlar.
P1960 Hiz kontrolii optimizasyonu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: MOTOR Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 1

Hiz kontolori optimizasyonunu galistirmak icin strlict vektdér moduna getiriimelidir (P1300=20 veya 21).

Hiz kontrol6ri optimizasyonu aktif hale getirildiginde (P1960=1), A0542 alarmi da aktif hale gelir.

Sdricu bir sonraki galistirmada optimizasyonu yapar. Surlcu, kalkis rampasi stresini (P1120) kullanarak
motoru P0310’un (nominal motor frekansi) 20%’sine kadar hizlandirir, tork kontroll altinda da 50%’sine
kadar gider. Daha sonra surlcu durus rampasi suresini (P1121) kullanarak 20%’ye kadar yavaslar. Bu iglem
birka¢ defa yapilarak ortalama siire hesaplanir. Buradan tahmini olarak motor izerindeki yukiin ataleti
bulunur. Buradan da atalet orani parametresi (P0342), VC icin Kp kazanglari (P1360) ve SLVC (P1370);

Olgulen atalete uygun bir cevap verecek sekilde degistirilir.
Muhtemel Ayarlar:

0 Pasif

1 Aktif
Note:

Test tamamlandiktan sonra P1960 sifira dondirdlir.
Notice:

Kalkis esnasinda uygun gorilen sure iginde stabil bir deger elde edilmezse, cihaz F42 hatasi vererek

devreden cikar.

Bu test yapilirken DC bara kontrol6rl aktif hale getirilmelidir; aksi takdirde asiri gerilim hatalari ile
karsilasilabilir. Bu durum durus rampasi slresi ve sistemin ataleti gibi faktorlere de baglidir.

Hiz ¢evrimi optimizasyonu testin yapisi itibari ile bazi uygulamalar icin uygun olmayabilir 6rn. tork kontrolu

altinda 20%’den 50%’ye kadar hizlandirma.
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P2000[3] Referans frekansi Min:  1.00 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00 2
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Seri baglanti (4000H’ye karsilik gelir), analog I/O ve P/D kontrol6rl tarafindan kullanilan tam élgek (full-
scale) frekans degeridir.

Index:
P2000[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2000[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P2000[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)

Example:
iki parametre arasinda ya da alternatif olarak P0719 veya P1000 kullanilarak bir BICO baglantisi yapildiysa,
parametrelerin birimleri farklilik gésterebilir (standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. Hz) degerler).
MICROMASTER hedef degere 6zellikle gevrim uygular.

P2016
r0021 [0]
, Uss _ 10021[Hz]
—-—| P ) B} BOP Ik y[Hex] P2000[H2] [000[Hex]
| S |
X[Hz] y[Hex]
[ ]
[0] P1070 201501
uUss , _r2015[1]
BOP link |} {;} oD I—-—i yiHz) =" 0 =2 P2000
IE § !
x[Hex] y[Hz]

Notice:
Referans degiskenleri, set degeri ve aktiiel deger sinyallerini diizglin (Gniform) bir sekilde gdstermede
yardimci rol oynarlar. Bu ayni zamanda ylzde olarak girilen sabit degerler igin de gegerlidir. 100% degeri
4000H ya da cift degerlerde 4000 0000H proses veri degerine karsilik gelir.

Bu bakimdan asagidaki parametreler kullanilabilir:

P2000 | Reference frequency Hz
P2001 | Reference voltage \%
P2002 | Reference current A
P2003 | Reference torque Nm
P2004 | Reference power Iﬂg’ -+— f(P0100)
P2001[3] Referans gerilimi Min: 10 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: V Def: 1000 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2000

Seri baglanti (4000H’ye karsilik gelir) Gzerinden kullanilan tam 6dlgek ¢ikis gerilimidir (6rn. 100%).
Index:

P2001[0] : 1. Surici veri seti (DDS)

P2001[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

P2001[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Example:

P2001 = 230 degeri USS Uzerinden alinan 4000H’nin 230 V'u gosterdigini belirtir.

iki parametre arasinda bir BICO baglantisi yapildiysa, parametrelerin birimleri farklilik gésterebilir
(standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. V) dederler). MICROMASTER hedef degere 6zellikle gevrim
uygular.

r0026 PO771

—] > > —— DAC y[Hex] =

r0026[V]

L2 000[Hex]
P2001[V]

x[V] y[Hex]
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P2002[3] Referans akimi Min:  0.10 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: A Def: 0.10 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 10000.00

Seri baglanti (4000H’ye karsilik gelir) Gzerinden kullanilan tam 6lgek ¢ikis akimidir.
Index:
P2002[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2002[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2002[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Example:
iki parametre arasinda bir BICO baglantisi yapildiysa, parametrelerin birimleri farklilik gésterebilir
(standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. A) dederler). MICROMASTER hedef degere 6zellikle gevrim

uygular.
P2016
r0027 [0]
Uss r0027[A]
. — [1] . X H =———T[4000[H
i ) 2 2] i BOP link y[Hex] P2002[A] [Hex]
| & |
X[A] y[Hex]
P2003[3] Referans torku Min:  0.10 Seviye:
CStat: CT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 0.75 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.00

Seri baglanti (4000H’ye karsilik gelir) Gzerinden kullanilan tam 6lgek referans torkudur.
Index:
P2003[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P2003[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P2003[2] : 3. Sdrictl veri seti (DDS)
Example:
iki parametre arasinda ya da P1500 kullanilarak bir BICO baglantisi yapildiysa, parametrelerin birimleri
farkhlik gosterebilir (standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. Nm) degerler). MICROMASTER hedef
degere 6zellikle gevrim uygular.

P2051
r0080 [0]
. CB _ r008O[Nm]
! DR E} T COM link YIHex] = o o0aimy -Foo0tHex]
| 1
X[Nm] y[Hex]
r2004[3] Referans giicii Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -

Seri baglanti (4000H’ye karsilik gelir) Gzerinden kullanilan tam 6lgek referans gucuddr.
Index:
r2004[0] : 1. Surtcu veri seti (DDS)
r2004[1] : 2. Surtcu veri seti (DDS)
r2004[2] : 3. Surtcu veri seti (DDS)
Example:
iki parametre arasinda bir BICO baglantisi yapildiysa, parametrelerin birimleri farklilik gésterebilir
(standardize edilmis (Hex) veya fiziksel (6rn. kW / hp) degerler). MICROMASTER hedef degere 6zellikle
cevrim uygular.

P2019
r0032 0]
, USS _ 10032
5 P E } | com i yiHex] =~~~ [#000Hex]
| Bl |
X[kW] y[Hex]

or
x[hp]
depending on P0100
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P2009[2] USS normallestirmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

USS i¢in 6zel normallestirmeyi aktif hale getirir.
Muhtemel Ayarlar:
0 Pasif
1 Aktif
Index:
P2009[0] : Seri arayiz COM baglantisi
P2009[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

Note:
Aktif durumda ise ana set degeri 100%=4000H olarak degil bunu yerine “mutlak” olarak alinir (6rn. 4000H =
16384 degeri 163.84 Hz anlamina gelir).
P2010[2] USS haberlesme hizi (baudrate) Min: 4 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 6 2
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 12

USS haberlesmesi icin haberlesme hizini belirler.
Muhtemel Ayarlar:

4 2400 baud

5 4800 baud

6 9600 baud

7 19200 baud

8 38400 baud

9 57600 baud

10 76800 baud

11 93750 baud

12 115200 baud
Index:

P2010[0] : Seri arayiz COM baglantisi

P2010[1] : Seri arayliz BOP baglantisi

P2011[2] USS adresi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 31

invertere dzel bir adres belirler.

Index:
P2011[0] : Seri arayliz COM baglantisi
P2011[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

Note:
Seri baglanti ile 30 cihaza kadar baglanti yapilabilir (6rn. toplamda 31 cihaz) ve bunlar USS seri bus
protokolu Uizerinden kontrol edilebilir.

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BP0O 151



Issue 04/02 Hata! Stil tanimlanmamis.

P2012[2] USS PZD uzunlugu Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 2 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 8

USS telegraminin PZD bdlimiindeki 16-bitlik kelimelerin (word) sayisini tanimlar. Bu bolimde proses verisi
(PZD) master ve slave’ler arasinda surekli olarak degistirilir. USS telegramindaki PZD bolim ana set
degeri igin ve inverteri kontrol etmek icin kullanilir.

Index:
P2012[0] : Seri arayliz COM baglantisi
P2012[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

Notice:

USS protokolli PZD ve PKW bdlimlerinden olugsmaktadir. Bu bélimler kullanici tarafindan sirasiyla P2012
ve P2013 parametreleri kullanarak degistirilebilir.

- USS telegram -
Parameter Process data
STX || LGE || ADR PKW PZD BCC
PKE IND PWE PzZD1 PzD2 PzD3 PzD4
STX Start of text PKE Parameter 1D
LGE Length IND Sub-index
ADR  Address PWE Parameter value

PKW  Parameter ID value
PzZD Process data
BCC Block check character

PZD; kontrol kelimesi, set dederi veya durum kelimesi ve aktuel degerleri iletir. Bir USS telegraminin
icindeki PZD kelimelerinin sayisi P2012 parametresi tarafindan belirlenir. Burada ilk iki kelime (P2012 >=2) :

a) kontrol kelimesi veya ana set degeri ya da
b) durum kelimesi ve aktiiel degerdir.

P2012 degeri 4’esit veya blytkse, ilave kontrol kelimesi 4. PZD kelimesi olarak transfer edilir (fabrika

degeri).
STW HSW
ZSW HIW STwW2

PzD1 PzD2 PZD3 PzD4
—— P2012 —— >

STW  Control word HSW  Main setpoint
ZSW  Status word HIW Main actual value
PzZD Process data
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P2013[2] USS PKW uzunlugu Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 127 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 127

USS telegraminin PKW bélimiindeki 16-bitlik kelimelerin sayisini tanimlar. PKW bolimu degistirilebilir.
Ozel ihtiyaca bagh olarak 3 kelime, 4 kelime veya cesitli kelime uzunluklari parametrelendirilebilir. USS
telegraminin PKW boélimu ayri parametre degerlerini okumak ve yazmak igin kullanilir.

Muhtemel Ayarlar:

0 Kelime yok
3 3 kelime
4 4 kelime
127 Degisken

Index:
P2013[0] : Seri arayiz COM baglantisi
P2013[1] : Seri arayliz BOP baglantisi

Example:
Data type
U16 (16 Bit) U32 (32 Bit) Float (32 Bit)
P2013=3 ® Parameter access fault | Parameter access fault
P2013 =4 ® ® ®
P2013 =127 A = ®
Notice:

USS protokoli PZD ve PKW bdélimlerinden olugsmaktadir. Bu boélimler kullanici tarafindan sirasiyla P2012
ve P2013 parametreleri kullanarak degistirilebilir.

P2013 parametresi bir USS telegrami icindeki PKW kelimelerinin sayisini belirler. P2013 = 3 veya 4
degerleri, P2013 = 127 oldugu slire boyunca sabit durumdaki PZD kelimelerinin sayisini belirler. Uzunluk
otomatik olarak degistirilir.

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

P2013 = 3, PKW uzunludunu sabitler, ancak birgok parametreye erisim izni vermez. Kullanilabilir degerlerin
disinda bir deger girilirse bir parametre hatasi olusur, girilen deger kabul ediimez fakat inverter durumu
bundan etkilenmez. Parametrelerin degistiriimedidi uygulamalar icin kullanighdir. Bu deger ile broadcast
(yayin) modu kullanilamaz.

P2013 = 4, PKW uzunlugunu sabitler. Tim parametrelere erisime olanak saglar ancak bir defada
indekslenmis parametrelerden sadece bir tanesi okunabilir. Tek kelime igin kelime sirasi 3 ve 127 degerlerin
icin farkhdir.

P2013 = 127, en kullanigl degerdir. Cevap verme sirasindaki PKW uzunlugu ihtiyag duyulan bilginin
miktarina bagli olarak degisir. Bu de@erle hata bilgisi ve parametreye ait tim indeksler tek bir telegramla

okunabilir.
Ornek:
P0700 degerini 5’e getiriniz (0700 = 2BC (hex))
P2013 =3 P2013 =4 P2013 =127
Master -~ MM4 | 22BC 0000 0005 22BC 0000 0000 0005 | 22BC 0000 0005 0000
MM4 - Master | 12BC 0000 0005 12BC 0000 0000 0005 | 12BC 0000 0005
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P2014[2] USS telegrami bekleme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
USS kanallarindan higbir telegram alinmadiginda, sonunda hata (F0070) Uretilecek olan bekleme suresini
T_off tanimlar.

Index:
P2014[0] : Seri arayiz COM baglantisi
P2014[1] : Seri arayliz BOP baglantisi
Notice:
Fabrika degeri (sire 0 iken) herhangi bir hata Uretilmez.
r2015[8] CO: BOP baglantisindan PZD (USS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
BOP uzerindeki USS baglantisi Gizerinden alinan proses verisini gosterir (RS232 USS).
| _r2015
I [0] ) toeees r2032
proseoneonnnnnce e | b [1]
- 2
R E),
| .
| .
PzD4 | PzD3 | PzD2 | PzD1 i : S r2033
STW2 HSW STW1 i [7] ;
- P2012 ——p 1
|
i STX  Start of text
i LGE Length
i ADR  Address
PzD PKW i PKW  Parameter ID value
BCC||process data | Parameter ||APR|[LCE|[STX| | PZD  Process data
i BCC  Block check character
- USS telegram » | STW Control word
i HSW  Main setpoint
i
USS on BOP link =:< PZD mapping to parameter r2015
Index:
r2015[0] : Alinan kelime 0
r2015[1] : Alinan kelime 1
r2015[2] : Alinan kelime 2
r2015[3] : Alinan kelime 3
r2015[4] : Alinan kelime 4
r2015[5] : Alinan kelime 5
r2015[6] : Alinan kelime 6
r2015[7] : Alinan kelime 7
Note:

Kontrol kelimeleri r2032 ve r2033 bit parametreleri olarak gorilebilir.
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P2016[8] CI: BOP baglantisina PZD (USS) Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 52:0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

BOP baglantisi Gzerinden seri araylze iletilecek olan sinyalleri seger.

e o
10021  preeeeeeeeeeeeed » 1 :
|

0053 Do [ S
r0053 : ! 4 L\ 1 1
: PZD4 PZD3 PZD2 PZD1
ZSW2 HIW ZSW1
-~ P12—
STX Start of text

ADR  Address

PKW  Parameter ID value
PzZD Process data

BCC Block check character
ZSW  Status word

HIW Main actual value

PZD |  PKW

BCC Process data Parameter

ADR||LGE || STX

\

|
|
|
|
|
I
LGE Length !
|
|
|
|
|
: - USS telegram

PZD mapping from parameter P2016 —>:<— USS on BOP link

Index:
P2016[0] : Iletilen kelime 0
P2016[1] : lletilen kelime 1
P2016[2] : lletilen kelime 2
P2016[3] : lletilen kelime 3
P2016[4] : lletilen kelime 4
P2016[5] : lletilen kelime 5
P2016[6] : Iletilen kelime 6
P2016[7] : lletilen kelime 7
Example:
P2016[0] =52.0 (fabriak degeri). Bu durumda, r0052[0] (CO/BO: durum kelimesi) degeri BOP baglantisina
1. PZD olarak iletilir.

Note:
Eger r0052 indekslenmemis ise, ekran bir indeks degeri géstermez (".0" ).
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r2018[8] CO: COM baglantisindan PZD (USS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
COM baglantisi tstlindeki USS lizerinden alinan proses verisini gosterir.
| _r2018
1 [0] ) toeeee r2036
T L 4l [1]
i 25
LB
| .
| .
PZD4 PZD3 PZD2 PZD1 i : e r2037
STW2 HSW STW1 i [7] ;
-« P2012—— » i
|
i STX  Start of text
i LGE Length
i ADR  Address
PzD PKW i PKW  Parameter ID value
BCC||process data | Parameter ||APR|[LCE|[STX[ | PZD  Process data
i BCC  Block check character
- USS telegram » | STW Control word
i HSW  Main setpoint
|
USS on COM link =:< PZD mapping to parameter r2018
Index:
r2018[0] : Alinan kelime 0
r2018[1] : Alinan kelime 1
r2018[2] : Alinan kelime 2
r2018[3] : Alinan kelime 3
r2018[4] : Alinan kelime 4
r2018[5] : Alinan kelime 5
r2018[6] : Alinan kelime 6
r2018[7] : Alinan kelime 7
Note:

Kontrol kelimeleri r2036 ve r2037 bit parametreleri olarak géruntilenebilir.
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P2019[8] CI: COM baglantisina PZD (USS) Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 52:0 3
P-Grubu: COMM Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
COM baglantisi tstlindeki USS lizerinden alinan proses verisini gosterir.

r0052 >+ P2019] !
r0052 [ > 0 !
7D S » ]
[2] . y :
F0053  p-wewe % [T S
r0053 : ! 4 4 4 1
: | PzD4 PzD3 PzD2 PZD1
i Zsw2 HIW ZSW1
! - P2012 ———————p|
STX  Start of text !
LGE Length !
ADR  Address !
PKW  Parameter ID value :
PZD  Process data PZD PKW
BCC Block check character I |BCC Process data Parameter ADR [ LGE [I STX
ZSW  Status word !
HIW  Main actual value : - USS telegram >
!
PZD mapping from parameter P2019 —>:<— USS on COM link
Index:
P2019[0] : Iletilen kelime 0
P2019[1] : lletilen kelime 1
P2019[2] : lletilen kelime 2
P2019[3] : lletilen kelime 3
P2019[4] : !Ietilen kelime 4
P2019[5] : lletilen kelime 5
P2019[6] : lletilen kelime 6
P2019[7] : lletilen kelime 7
Details:
Bkz. P2016 (BOP baglantisina PZD)
r2024[2] Hatasiz USS telegramlari Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Alinan hatasiz USS telegramlarinin sayisini gosterir.
Index:
r2024[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2024[1] : Seri arayiz BOP baglantisi
r2025[2] Kabul edilmeyen USS telegramlari Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Kabul edilmeyen USS telegramlarinin sayisini gosterir.
Index:
r2025[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
r2025[1] : Seri araylz BOP baglantisi
r2026[2] USS karakteri frame hatasi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
USS karakteri gergeve hatalarinin sayisini gésterir.
Index:
r2026[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
r2026[1] : Seri arayliz BOP baglantisi
r2027[2] USS overrun hatasi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
Overrun hatali USS telegramlarinin sayisini gosterir.
Index:

r2027[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2027[1] : Seri arayiiz BOP baglantisi
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r2028[2]

Index:

USS parite hatasi
Datatipi: U16

P-Grubu: COMM

Min: - Seviye:

Birim: - Def: -

Parite hatali USS telegramlarinin sayisini gosterir.

r2028[0] : Seri arayliz COM baglantisi
r2028[1] : Seri araylz BOP baglantisi

r2029[2]

Index:

Tanitilmamis USS baslangici
Datatipi: U16

P-Grubu: COMM

Min: - Seviye:
Def: -

Max: -

Birim: -

Tanitilmamis baglangici bulunan USS telegramlarinin sayisini gosterir.

r2029[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
r2029[1] : Seri araylz BOP baglantisi

r2030[2]

Index:

USS BCC hatasi
Datatipi: U16

P-Grubu: COMM

Min: - Seviye:
Def: -

Max: -

Birim: -

BCC hatasi bulunan USS telegramlarinin sayisini gosterir.

r2030[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
r2030[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

r2031[2]

Index:

USS uzunluk hatasi
Datatipi: U16

P-Grubu: COMM

Min: - Seviye:
Def: -

Max: -

Birim: -

Yanlis uzunluklu USS telegramlarinin sayisini gosterir.

r2031[0] : Seri arayiiz COM baglantisi
r2031[1] : Seri arayiz BOP baglantisi

r2032

BO: BOP baglantisindan 1. kontrol kelimesi (USS)

Datatipi: U16

P-Grubu: COMM

Min: - Seviye:
Def: -

Max: -

Birim: -

BOP baglantisindan 1. kontrol kelimesini gosterir (USS igindeki 1. kelime).
Bitfields:

BitoO ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
OFF2: Elektriksel durus 0 EVET
1 HAYIR
0 EVET
1 HAYIR
0 HAYIR
1 EVET
RFG’nin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
0 HAYIR
1 EVET
Set degerinin aktiflestiriimesi
1 EVET
0 HAYIR
1 EVET
0 HAYIR
1 EVET
0 HAYIR
1 EVET
0 HAYIR
1 EVET
Ters yon (set degerinin gevrilmesi)
1 EVET
Motorize potansiyometre MOP yukari
1 EVET
Motorize potansiyometre MOP asagi
1 EVET
CDS Bit 0 (Lokal/Uzak )
1 EVET

Bit01
Bit02 OFF3: Hizli durus
Bit03 Palsin aktiflestiriimesi
Bit04
Bit05 RFG baglatma
Bit06 0 HAYIR
Bit07 Hata resetleme
Bit08 JOG saga
Bit09 JOG sola
Bit10 PLC’den kontrol
Bit11
Bit13
Bit14

Bit15 0 HAYIR
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r2033 BO: BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesi (USS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesini gosterir (6rn. USS igindeki 4. kelime).
Bitfields:
Bit00 Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR
1 EVET
Bit03 Sabit frekans Bit 3 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 Sdriict veri seti (DDS) Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 Sdricl veri seti (DDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 PID aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 DC fren aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Droop 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Tork kontroll 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR
Bit15 Kumanda veri seti (CDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bagimhhk:
P0700 = 4 (BOP ustindeki USS baglantisi) ve P0719 = 0 (Komut / Set de@eri = BICO parametresi).
r2036 BO: COM baglantisindan 1. kontrol kelimesi (USS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
COM baglantisindan 1. kontrol kelimesini gésterir (6rn. USS igindeki 1. kontrol kelimesi).
Bitfields:
BitoOO ON/OFF1 0 NO
1 YES
Bit01 OFF2: Elektriksel durus 0 YES
1 NO
Bit02 OFF3: Hizli durus 0 YES
1 NO
Bit03 Palsin aktiflestiriimesi 0 NO
1 YES
Bit04 RFG’in aktiflestiriimesi 0 NO
1 YES
Bit05 RFG baslatma 0 NO
1 YES
Bit06 Set degerinin aktiflestiriimesi 0 NO
1 YES
Bit07 Hata resetleme 0 NO
1 YES
Bit08 JOG saga 0 NO
1 YES
Bit09 JOG sola 0 NO
1 YES
Bit10 PLC’den kontrol 0 NO
1 YES
Bit11 Ters yon (set degerinin ¢evrilmesi) 0 NO
1 YES
Bit13 Motorize potansiyometre MOP yukari 0 NO
1 YES
Bit14 Motorize potansiyometre MOP asagi 0 NO
1 YES
Bit15 CDS Bit 0 (Lokal/Uzak) 0 NO
1 YES
Details:

Bkz r2033 (BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesi).
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r2037 BO: COM baglantisindan 2. kontrol kelimesi (USS) Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -
COM baglantisindan 2. kontrol kelimesini gésterir (6rn. USS igindeki 4. kelime).
Bitfields:
Bit0O0 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
Bit03 Sabit frekans Bit 3 0 HAYIR
1 EVET
Bit0O4 Sdricu veri seti (DDS) Bit 0 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 Sdricu veri seti (DDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 PID aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 DC fren aktif 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Droop 0 HAYIR
1 EVET
Bit12 Tork kontroli 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR
Bit15 Kumanda veri seti (CDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET
Details:
Bkz r2033 (BOP baglantisindan 2. kontrol kelimesi).

P2040 CB telegrami bekleme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 20 3
P-Grubu: COMM Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
Baglanti Uzerinden higbir telegram alinmadiginda, sonunda hata (FO070) verilecek olan sireyi belirler.

Bagimlihk:
Setting 0 = watchdog devre disi

P2041[5] CB parametresi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: COMM Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 65535

Haberlesme kartini (CB) konfigiire eder.
Index:
P2041[0] : CB parametresi 0
P2041[1] : CB parametresi 1
P2041[2] : CB parametresi 2
P2041[3] : CB parametresi 3
P2041[4] : CB parametresi 4
Details:
Protokol tanimlamasi ve uygun degerler icin haberlesme kartinin kullanma kilavuzuna bakiniz.
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r2050[8] CO: CB’den PZD Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: COMM Max: -

Haberlesme kartindan alinan PZD'yi gosterir.

STW  Control word

! i
—— P2041[0] —— ™
[0] HSW  Main setpoint

A
Y

CB telegram

r2050
g, 0> 12090
------------------------------------ el 1]
, ! 21>
.'l -'l.. ]. > 3 >
l__—_—_j-_—_—_ : :
| PzD4 | PzD3 | PzD2 | PzZD1 i : {2001 D
; - HSW ' STW1 i [7] ;
i i
----- I
PZD PKW ! PKW  Parameter ID value
CB-Frame || pocess data Parameter | CB-Frame : PZD  Process data
i
i
|
i
i
|

CB on COM link

»-4—PZD mapping to parameter r2050

Index:
r2050[0] : Alinan kelime 0
r2050[1] : Alinan kelime 1
r2050[2] : Alinan kelime 2
r2050[3] : Alinan kelime 3
r2050[4] : Alinan kelime 4
r2050[5] : Alinan kelime 5
r2050[6] : Alinan kelime 6
r2050[7] : Alinan kelime 7

Note:

Kontrol kelimeleri r2090 ve r2091 bit parametreleri olarak géruntilenebilir.
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P2051[8] CI: CB’ye PZD Min:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:
P-Grubu: COMM Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max:

0:0
52:0
4000:0

Seviye:

PZD’yi haberlesme kartina baglar.

Bu parametre, kullanicin cevap PZD'’si icin durum kelimelerinin kaynagini ve aktlel degerleri tanimlamasini

sadlar.
0052 -
0052 ) i
A ID S
S ID S ‘ ‘
r0053
: | PzD4 | PZD3 | PzD2 | PZDI
| Zsw2 HwW ' Zsw1
PZD | PKW

PZD Process data Process data Parameter |CB-Frame

ZSW  Status word
HIW Main actual value

A

CB telegram

A

|
I
|
|
|
I
|
I
PKW  Parameter ID value I | CB-Frame
|
I
|
|
I
|
PZD mapping from parameter P2051 =:

Index:
P2051[0] : Iletilen kelime 0
P2051[1] : lletilen kelime 1
P2051[2] : lletilen kelime 2
P2051[3] : lletilen kelime 3
P2051[4] : lletilen kelime 4
P2051[5] : lletilen kelime 5
P2051[6] : lletilen kelime 6
P2051[7] : lletilen kelime 7
Common Settings:
Durum kelimesi 1 = 52 CO/BO: Akt. durum kelimesi 1 (bkz r0052)
Aktuel deger 1 = 21 inverter ¢ikis frekansi (bkz r0021)

Baska BICO degerleri de mimkindir

———— p2041j0] ——»

»
-

CB on COM link

r2053[5] CB’nin tanitilimasi Min:
Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: COMM Max:

Seviye:

Haberlesme kartinin (CB) tanitiima verilerini gésterir. Farkli CB tipleri (r2053[0]) Enum bolimiinde

verilmistir.

Muhtemel Ayarlar:
0 CB opsiyonu yok
1 PROFIBUS DP
2 DeviceNet
256 tanimlanmamis

Index:
r2053[0] : CB tipi (PROFIBUS = 1)
r2053[1] : Yazilim versiyonu
r2053[2] : Yazilim versiyon detayi
r2053[3] : Yazilim tarihi (yil)
r2053[4] : Yazilim tarihi (giin/ay)
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r2054[7] CB tanisi (diagnosis) Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Haberlesme kartinin (CB) tanisal (diagnostic) bilgisini gosterir.
Index:
r2054[0] : CB tanisi 0
r2054[1] : CB tanisi 1
r2054[2] : CB tanisi 2
r2054[3] : CB tanisi 3
r2054[4] : CB tanisi 4
r2054[5] : CB tanisi 5
r2054[6] : CB tanisi 6
Details:
ilgili haberlesme kartinin kullanim kilavuzuna bakiniz.
r2090 BO: CB’den 1. kontrol kelimesi Min: Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: 3
P-Grubu: COMM Max:
Haberlesme kartindan (CB) alinan 1. kontrol kelimesini gosterir.
Bitfields:
BitoO ON/OFF1 0 HAYIR
1 EVET
Bit01 OFF2: Elektriksel durug 0 EVET
1 HAYIR
Bit02 OFF3: Hizli durus 0 EVET
1 HAYIR
Bit03 Palsin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit04 RFG’nin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit05 RFG baslatma 0 HAYIR
1 EVET
Bit06 Set deg@erinin aktiflestiriimesi 0 HAYIR
1 EVET
Bit07 Hata resetleme 0 HAYIR
1 EVET
Bit08 JOG saga 0 HAYIR
1 EVET
Bit09 JOG sola 0 HAYIR
1 EVET
Bit10 PLC’den kontrol 0 HAYIR
1 EVET
Bit11 Ters yon (set degerinin ¢evrilmesi) 0 HAYIR
1 EVET
Bit13 Motorize potansiyometre MOP yukari 0 HAYIR
1 EVET
Bit14 Motorize potansiyometre MOP asagi 0 HAYIR
1 EVET
Bit15 CDS Bit 0 (Lokal/Uzak) 0 HAYIR
1 EVET
Details:

Protokol tanimlari ve uygun degerler igin ilgili haberlesme kartinin kullanim kilavuzuna bakiniz.
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r2091 BO: CB’den 2. kontrol kelimesi
Datatipi: U16 Birim: -
P-Grubu: COMM

Min: - Seviye:
Def: -
Max: - 3

Haberlesme kartindan (CB) alinan 2. kontrol kelimesini gosterir.

Bitfields:

Bit00 Sabit frekans Bit 0 0 HAYIR
1 EVET

Bit01 Sabit frekans Bit 1 0 HAYIR
1 EVET

Bit02 Sabit frekans Bit 2 0 HAYIR
1 EVET

Bit03 Sabit frekans Bit 3 0 HAYIR
1 EVET

Bit0O4 Sdricu veri seti (DDS) Bit 0 0 HAYIR
1 EVET

Bit05 Sdricu veri seti (DDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET

Bit08 PID aktif 0 HAYIR
1 EVET

Bit09 DC fren aktif 0 HAYIR
1 EVET

Bit11 Droop 0 HAYIR
1 EVET

Bit12 Tork kontroll 0 HAYIR
1 EVET

Bit13 Harici hata 1 0 EVET
1 HAYIR

Bit15 Kumanda veri seti (CDS) Bit 1 0 HAYIR
1 EVET

Details:

Protokol tanimlari ve uygun degerler igin ilgili haberlesme kartinin kullanim kilavuzuna bakiniz.

P2100[3] Alarm numarasi segimi
CStat: CT
P-Grubu: ALARMS

Datatipi: U16 Birim: -
Aktif: first confirm

Hiz.Dev.Al. No

Min: 0 Seviye:
Def: 0 3
Max: 65535

Tanimlanmamig hatalar igin 3 taneye kadar hata veya ikaz seger.

Index:
P2100[0] : Hata numarasi 1
P2100[1] : Hata numarasi 2
P2100[2] : Hata numarasi 3
Example:

FO005 hatasinin OFF2 yerine OFF3 vermesini istiyorsaniz, P2100[0] = 5 giriniz, daha sonra P2101[0]
parametresinden istenen reaksiyonu seginiz (bu durumda, P2101[0] = 3 giriniz).

Note:

Tdm hata kodlarinin OFF2 durumu i¢in énceden tanimlanmis (default) bir reaksiyonu bulunmaktadir.
Donanimsal hatalardan kaynaklanan (6rn. asiri akim) bazi hata kodlari 6nceden tanimlanmig

reaksiyonlardan degistirilemez.

P2101[3] Durus reaksiyonu degeri
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: -
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm

Hiz.Dev.Al. No

Min: 0 Seviye:
Def: 0
Max: 4 3

P2100 tarafindan secilmis hata igin strliciiniin durus reaksiyonu degerlerini belirler (durus reaksiyonu alarm

sayisl).

Bu indekslenmis parametre, P2100’Un 0-2 indekslerinde tanimlanmis olan hata/ikazlara verilecek 6zel

reaksiyonu belirler.
Muhtemel Ayarlar:
Reaksiyon yok
OFF1 durus reaksiyonu
OFF2 durus reaksiyonu
OFF3 durus reaksiyonu
Yalnizca reaksiyon ikazi yok

A WN-20

Index:
P2101[0] : Durus reaksiyonu degeri 1
P2101[1] : Durus reaksiyonu degeri 2
P2101[2] : Durus reaksiyonu degeri 3

Note:
0 - 3 degerleri yalnizca hata kodlari igin kullanilabilir.

0 ve 4 degerleri yalnizca ikazlar i¢in kullanilabilir.

Indeks 0 (P2101), index 0 (P2100) deki hatayi/ikazi isaret eder.
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P2103[3] BI: 1. hata resetleme Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 722:2 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Hata resetlemenin birinci kaynagdini tanimlar, érn. tus takimi/DIN, vb. (degere bagh olarak).

Index:
P2103[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2103[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2103[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0O7071’in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’ ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99°'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.6 = Dijital girig 7 (analog giris 1 izerinden, PO707’nin 99°’a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 Uzerinden, P0708’in 99'a ayarlanmasi gerekir)

P2104[3] BI: 2. Faults acknowledgement Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Selects second source of fault acknowledgement.

Index:
P2104[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2104[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2104[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (PO701’in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’ ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99’'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Uzerinden, P0707’nin 99'a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 izerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasi gerekir)

P2106[3] BI: Harici hata Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 1:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Harici hatalarin kaynagini seger.

Index:
P2106[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2106[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2106[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’ ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99’'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Gizerinden, PO707’nin 99°’a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 izerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasi gerekir)
r2110[4] lkaz sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: ALARMS Max: -
ikaz bilgisini gdsterir.
En fazla 2 aktif ikaz (0. ve 1. indeksler) ve 2 gegmis ikaz (2. ve 3. indeksler) gértintiilenebilir.
Index:
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
Note:
Bir ikaz akitf oldugu zaman tus takimi yanip séner. Bu durumda LEDIer ikaz durumunu gosterir.
Eger AOP kullanihiyorsa, ekran aktif durumda olan ikazin numarasini ve metnini de gosterir.
Notice:

0. ve 1. indeksler hafizada tutulmaz.
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P2111 Toplam ikaz sayisi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4
Son resetleme isleminden beri olusan ikazlarin sayisini gésterir (4’e kadar). Ikaz gegmisini resetlemek igin 0
giriniz.

r2114[2] Calisma zamani sayicisi Min: - Seviye:

Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3

P-Grubu: ALARMS Max: -

Calisma zamani sayicisini gosterir. Bu deg@er siriciiniin agik kaldigi toplam zamandir. Enerji kesilirse bu

deger saklanir ve tekrar geldiginde kaldig1 yerden devam eder.

r2114 degeri agagidaki sekilde hesaplanir:

r2114[0] degerini 65536 ile carp ve bunu r2114[1] degerine ekle. Cikan deger saniye cinsindendir. Yani

r2114[0] degeri gun cinsinden degildir.

AOP bagli olmadigi zaman, bu parametre igindeki siire r0948 tarafindan bir hatanin ne zaman olustugunu

gostermek igin kullanilir.
Index:

r2114[0] : Sistem zamani, saniye, Ustteki kelime

r2114[1] : Sistem zamani, saniye, alttaki kelime
Example:

Eger r2114[0] = 1 & r2114[1] = 20864

1 * 65536 + 20864 = 86400 saniyeyi buluruz. Bu da 1 glne esittir.
Details:

Bkz r0948 (hata zamani)

P2115[3] AOP gercek zaman saati (real time clock) Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65535
AOP gercek zamanini gosterir.
Index:
P2115[0] : Gergek zaman, saniye+dakika
P2115[1] : Gergek zaman, saat+giin
P2115[2] : Gergek zaman, ay+yil
Details:
Bkz r0948 (hata zamani).
P2120 Sayici gostergesi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 4
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65535

Alarm olaylarinin toplam sayisini gésterir. Bu parametre bir hata olustugunda artirilir. Ayni zamanda ikazlar

veya hatalar silindiginde de artar.

Bu parametre PC araglari tarafindan kullanilir.
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P2150[3] Histerezis frekansi (f_hys) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 3.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00

Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi frekans ve hizi esik degeri ile kargilastirmak igin uygulanan histerezis
seviyesini tanimlar.

0
f_act>0 T
1 flact>0
f_act . AB: —:)
0 r2197 Bit03
r0052 Bit14
—Al— 0
Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [Hz] y
P2150.D (3.00)
) 4 —1 f_act|>=|f_set
f_set ‘O s _Ei | f_act|>=|f_set|
- 0——=— r2197 Bit04
r0053 Bit06
1
J i
_J 1 Hyst. freq. f_hys
| f_act| >= | f_set | 0.00 ... 10.00 [Hz]
- - P2150.D (3.00)
Index:
P2150[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P2150[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P2150[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)
P2153[3] Hz filtresi zaman sabiti Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 5 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1000

Hiz filtresinin zaman sabitini belirler. Filtre edilmis hiz daha sonra esik degerleri ile kargilagtirilir.
Index:

P2153[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)

P2153[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2153[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

Details:
P2155, P2157 ve P2159 parametrelerindeki diyagramlara bakiniz.
P2155[3] Esik frekansi (f_1) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 30.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Aktlel hizi veya frekansi f_1 esik degerleri ile karsilastirmak igin bir esik seviyesi belirler. Bu esik degeri, 2.
durum kelimesindeki 4. ve 5. durum bitlerini kontrol eder.

| f_act| <=f_1 Threshold freq f_1

0.00 ... 650.00 [Hz]  Delay time of f_1
|f_act|>f_1 P2155.D (30.00) 0 ... 10000 [ms]
- - P2156.D (10)
<+
f act 1 T 0 |f act|<=f1
e o|1s2 i
Threshold freq f_1 r2197 Bit01
0.00 ... 650.00 [Hz] ) 0053 Bit05
P2155.D (30.00) !

Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys

0...1000 [ms] v 0.00 ... 10.00 [Hz]
P2153.D (5) ] P2150.D (3.00) e |fact|>f1
" T, -
r2197 Bit02
—L Delay time of f_1 r0053 Bit04
Hyst. freq. f_hys 0 ... 10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [Hz] P2156.D (10)

P2150.D (3.00)

Index:
P2155[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P2155[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P2155[2] : 3. Slriicu veri seti (DDS)
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P2156[3] Esik frekansi (f_1) gecikme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
f_1 esik frekansi karsilastirmasindan (P2155) dnceki gecikme stresini belirler.
Index:
P2156[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2156[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2156[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
Details:
P2155'deki diyagrama bakiniz (esik frekansi f_1).
P2157[3] Esik frekansi (f_2) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 30.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi hizi veya frekansi esik degerleri ile kargilagtirmak icin kullanilan 2.

esik degeridir.

= Threshold freq f_2
|f_act|<=f_2 0.00...650.00 [Hz] ~ Delay time of {2
|f_act|>f 2 P2157.D (30.00) 0 ... 10000 [ms]
- = P2158.D (10)
v -+
f_act R 1 T 0 |fact|<=f_2
RN =y Y ) LN
Threshold freq f_2 r2198 Bit00
0.00 ... 650.00 [HZ]
) P2157.D (30.00) L
Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] v 0.00 ... 10.00 [Hz]
P2153.D (5) ] P2150.D (3.00) — |f act|>f 2
> J_[{O — —
- ) r2198 Bit01
J— Delay time of f_2
Hyst. freq. f_hys 0...10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [HZz] P2158.D (10)
P2150.D (3.00)
Index:
P2157[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P2157[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P2157[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

P2158[3] Esik frekansi (f_2) gecikme suresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Hizi veya frekansi f_2 (P2157) esik degeri ile karsilastirmak igin gecikme siresini belirler.

Index:
P2158[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)
P2158[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P2158[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
Details:
P2157’deki diyagrama bakiniz (esik frekansi f_2)
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P2159[3] Esik frekansi (f_3) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 30.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Hizi veya frekansi esik deg@erleri ile karsilastirmak i¢in kullanilan 3. esik degeridir.

= Threshold freq f_3
|f_act|<=f_3 0.00 ... 650.00 [Hz] ~ Delay time of f 3
|f_act|>f_3 P2159.D (30.00) 0 .. 10000 [ms]
- - P2160.D (10)
v -+
f_act sl T o |f_act|<=1_3
L] e
Threshold freq f_3 s r2198 Bit02
0.00 ... 650.00 [HZ]
) P2159.D (30.00) 4
Tconst. speed filt Hyst. freq. f_hys
0...1000 [ms] ] 0.00 ... 10.00 [Hz]
P2153.D (5) ] P2150.D (3.00) — |f act|>f 3
1=° 2198 Bit03
KN r i
J— Delay time of f_3
Hyst. freq. f_hys 0...10000 [ms]
0.00 ... 10.00 [HZz] P2160.D (10)
P2150.D (3.00)
Index:
P2159[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P2159[1] : 2. Sdricl veri seti (DDS)
P2159[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

P2160[3] Esik frekansi (f_3) gecikme suresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Hizi veya frekansi f_3 esik degeri ile karsilastirmak igin gecikme suresidir.

Index:
P2160[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P2160[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P2160[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
Details:
P2159'daki diyagrama bakiniz (esik frekansi f_3)

P2161[3] Frekans set degeri icin min. esik degeri Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 3.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
Hiz veya frekans set degerini karsilastirmak igin min. esik degeridir.

| f_set | <= P2161 Setp.min.threshold

- 0.00 ... 10.00 [HZ]
P2161.D (3.00)
f set 1 | f_set| <= P2161
. V[ 1Y
— 0 r2198 Bit04
I 1
Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [HZ]
1 P2150.D (3.00) f_set>0
> Yy A D)
0—== r2198 Bit05
f set>0 Hyst. freq. f_hys
0.00 ... 10.00 [Hz]
P2150.D (3.00)
Index:
P2161[0] : 1. Sdirici veri seti (DDS)
P2161[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P2161[2] : 3. Sdricl veri seti (DDS)
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P2162[3] Asin hiz igin histerezis frekansi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 20.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi asiri hiz algilamasi icin histerezis hizini (veya frekansini) tanimlar.

Max. frequency
0.00 ... 650.00 [Hz]
P1082.D (50.00)

f_act >f_max

1 f_act>f _max

f act
= WF——> | Y4 —T >
== 0 r2197 Bit06

1

Overspd. hyst.freq
0.00 ... 650.00 [Hz]
P2162.D (20.00)
Index:
P2162[0] : 1. Sdiricl veri seti (DDS)
P2162[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P2162[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

P2163[3] izin verilen sapma igin giris frekansi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 3.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 20.00

P2164’deki diyagramda gosterildigi gibi hizin set degerinden sapmasini algilamak icin esik degeri belirler.
Index:

P2163[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P2163[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

P2163[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

P2164[3] Sapma histerezis frekansi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 3.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
Set degeri, frekans ya da hizdan izin verilen sapmayi algilamak igin histerezis frekansini belirler. Bu frekans
1. durum kelimesindeki (r0052) 8. biti ve 2. durum kelimesindeki (r0053) 6. biti kontrol eder.

f act==f set Entry freq. deviat
- - 0.00 ... 20.00 [HZ]
P2163.D (3.00) Delay_T perm. dev.
0...10000 [ms]
P2165.D (10)
1 ol T f_act==f_set
AY > —] D)
— ° r2197 Bit07
‘ r0052 Bit02
I r0053 Bit06
Hyster freq deviat
0.00 ... 10.00 [Hz]
P2164.D (3.00)
Index:
P2164[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2164[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P2164[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

P2165[3] izin verilen sapma igin gecikme siiresi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000

Hizin veya frekansin set dederinden izin verilen sapmasini algilamak igin gecikme suresidir.
Index:

P2165[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P2165[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

P2165[2] : 3. Sdricl veri seti (DDS)
Details:

P2164’deki diyagrama bakiniz (izin verilen sapma igin giris frekansi).
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P2166[3] Gecikme siiresi — kalkis rampasiI tamamlandi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Kalkis rampasinin tamamlandigini gdsteren sinyal i¢in gecikme suresidir.

Index:
P2166[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2166[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2166[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
Details:
P2163'deki diyagrama bakiniz (izin verilen sapma igin giris frekansi).

P2167[3] Kapanma frekansi (f_off) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 1.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.00
inverterin, altina diistiigiinde kapanacag frekans esik degerini belirler.

Eger frekans bu esik degerinin altina duserse, 2. durum kelimesindeki (r0053) 1. bit girilir.
Delay time T_off
0... 10000 [ms]
|f_act]<=f_off Brake closed P2168.D (10)
(on ramp down)
f act 1 1 0 | f act| <=f off
'. >y > >1 > ]
o & > 2197 Bit05
r0053 Bit01
no Brake selected
SWOff freq. f_off
0.00 ... 10.00 [Hz]
P2167.D (1.00)
Index:
P2167[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2167[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P2167[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Bagimlihk:
Yalnizca OFF1 veya OFF3 aktif oldugunda kapanir.

P2168[3] Gecikme siiresi (T_off) Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Cihazin kapanmadan dnce kapanma frekansinin (P2167) altinda ¢alisabilecegi stireyi tanimlar.

Index:
P2168[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2168[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2168[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Bagimlihk:
Tutma freni (P1215) parametrelendiriimemis ise aktiftir.

Details:
P2167'deki diyagrama bakiniz (kapanma frekansi)

r2169 CO: Aktiiel filtre edilmis frekans Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: Hz Def: - 2

P-Grubu: ALARMS Max: -

Algak gecirgen filtre sonrasi frekans degeri.
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P2170[3] Esik akimi (I_thresh) Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 100.0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 400.0

Asagidaki diyagramda gosterildidi I_act ve |_thresh degerlerinin kargilastirmasinda kullanilacak olan egik
akimini, P0305 (nominal motor akimi) ile [%)] orantili olarak tanimlar.

|l_act| > I_thresh

|_act 2 — | |_act| > |_thresh
= |y o1
0 I r0053 Bit03
Delay time current
0... 10000 [ms]
Threshold current P2171.D (10)

0.0 ...400.0 [%]
P2170.D (100.0)
Index:
P2170[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2170[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2170[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Note:
Bu esik degeri 3. durum kelimesindeki (r0053) 3. biti kontrol eder.

P2171[3] Gecikme siiresi — akim Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000

Akim kargilastirmasinin aktif olmasindan 6nceki gecikme suresini tanimlar.
Index:

P2171[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P2171[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2171[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
Details:

P2170’deki diyagrama bakiniz (esik akimi |_thresh)

P2172[3] Esik seviyesi — DC bara gerilimi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: V Def: 800 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 2000

Asagidaki diyagramda gosterildigi gibi aktiel gerilimle karsilastirilacak olan DC bara gerilimini tanimlar.

Vdc A
P2172

\

\Y <P2172

A

dc_act

r0053 1
Bit 7

0

\

P2173

\Y > P2172

dc_act

roos3 1
Bit 8

0 >t

- »

P2173

Index:
P2172[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P2172[1] : 2. Slriici veri seti (DDS)
P2172[2] : 3. Slriici veri seti (DDS)

Note:
Bu gerilim 3. durum kelimesindeki (r0053) 7. ve 8. bitleri kontrol eder.
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P2173[3] Gecikme siiresi — DC bara gerilimi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000

Esik deg@erleri karsilastirmasinin aktif olmasindan énceki gecikme siresini belirler.
Index:

P2173[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)

P2173[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2173[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

Details:
P2172'deki diyagrama bakiniz (DC bara gerilimi esik deg@eri)
P2174[3] Tork esik degeri (M_thresh) Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 5.13 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.00

Aktuel torku kargilastirmak igin tork esik degeri belirler.

M_act | > M_thresh
IM_ : ~ Delay time torque | M_act | > M_thresh

I M_actNoAcc I > M_thI'ESh 0...10000 [ms]
P2176.D (10)

r2198 Bit10

M_act — ' | M_actNoAcc |
_ A T 0 _
’ . ™oy > — > M_thresh
— & —— O
r2198 Bit09
[ Delay_T rampUpCmpl
Torque threshold 0 ... 10000 [ms]
0.0...99999.0 [Nm] P2166.D (10)
P2174.D (5.13) Ramr_tu%
; complete
N e L
P2163.D (3.00) 7 @1) Q
A
HLG active RESET
1 (@=0) Q@
AY Priority
0 1 RESET
— 2 SET
4
Hyster freq deviat
0.00 ... 10.00 [HZ]
P2164.D (3.00)
Index:
P2174[0] : 1. Sirici veri seti (DDS)
P2174[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P2174[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
P2176[3] Gecikme siiresi — tork esik degeri Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Aktuel tork ile esik degerini karsilastirmak igin gecikme suresidir.
Index:
P2176[0] : 1. Sdiricl veri seti (DDS)
P2176[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P2176[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
P2177[3] Gecikme siiresi — motor bloke Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000

Motorun bloke oldugunu tanitmak i¢in gecikme suresidir.
Index:

P2177[0] : 1. Sirici veri seti (DDS)

P2177[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P2177[2] : 3. Surucu veri seti (DDS)
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P2178[3] Gecikme siiresi — motor kalkindi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Motor kalkindi algilamasi igin gecikme siresi.

Index:
P2178[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2178[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2178[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)

P2179 Yuk yok algilamasi i¢in akim siniri Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 3.0 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10.0
P0305 (nominal motor akimi) ile [%] orantili olarak tanimlanan A0922 (yiik yok) alarmi igin esik akimidir.

Load missing
I_act (modulus) -[] 1
"
0
Cur.lim:no-load ID P>
0.0 ... 10.0 [%] Load missing
Pulse_enable P2179 (3.0) & T o
r2198 Bit11
> 1
Delay_T:no-load ID
0...10000 [ms]
P2180 (2000)
Vact q J[1
(modulus from modulator)(o
0
Note:
Motor bagli degilse (yuk yoksa) veya faz kaybi varsa.
Notice:

Motor set degeri girilemiyorsa ve akim sinir asilmadiysa, P2180 gecikme siresi doldugunda A0922 alarmi
gelir.

P2180 Gecikme siiresi — yiik kaybi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: ms Def: 2000 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 10000
Yuk kaybi durumu igin gecikme siresidir.

Note:
Yuk kaybi durumu, motorun bagh olmamasi veya bir fazin kaybolmasi halinde olugabilir.

Notice:
Eger bir motor set degeri girilemiyorsa ve akim siniri (P2179) asiimadiysa, gecikme suresi (P2180)
doldugunda A0922 alarmi (uygulanmis yuk yok) verilir.

Details:

P2179’daki diyagrama bakiniz.
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P2181[3] Kayis hatasi algilama modu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6

Bant hatasi algilama modunu belirler. Bu fonksiyon suricu ile ilgili mekanik hatalarin algilanmasini saglar,
orn. kopmus bir bant. Ayni zamanda asin yuk olusturabilecek bagka durumlari da algilar, érn. sikisma.

Bu islem aktlel frekans/tork egrisi ile bir programlanmis zarfi karsilastirarak yapilir (bkz P2182 — P2190).
Egri zarfin disina dlserse, bir ikaz ya da hata olusturulur.

Muhtemel Ayarlar:

Kayis hatasi algilama devre disi

ikaz: Dusiik tork / hiz

ikaz: Yiiksek tork / hiz

ikaz: Yiiksek / diisiik tork / hiz

Hata: Disuk tork / hiz

Hata: Yiksek tork / hiz

Hata: Yiksek / dislk tork / hiz

OO WN-2O0

Index:
P2181[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2181[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2181[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

P2182[3] Kayis esik frekansi 1 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 5.00 3
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

Kayis hatasinin algilanmasi igin aktlel tork ile zarfi karsilastiracak bir frekans esik degeri (F1) belirler.

Frekans torku zarfi 9 parametre ile tanimlanir — 3 tanesi frekans parametresi olup (P2182 - P2184), diger 6
parametre her frekans icin disuk ve ylksek tork sinirlarini (P2185-P2190) belirler (asagidaki diyagrama
bakiniz).

P1082

Torque[Nm] Max. frequency

P2189
Upper torque threshold 3

P2190
Lower torque threshold 3

P2187
Upper torque threshold 2

P2188
Lower torque threshold 2
P2185
Upper torque threshold 1

P2186
Lower torque threshold 1

— >
Frequency
P2183 [Hz]

P2182 Threshold frequency 2 P2184
Threshold frequency 1 Threshold frequency 3

izin verilen frekans/tork bélgesi gélgelendirilmis bélge ile tanimlanmistir. Tork gsterilen bélgenin disina
dustiiginde, bir hata ya da ikaz olusur (bkz parametre P2181).
Index:
P2182[0] : 1. Siricl veri seti (DDS)
P2182[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P2182[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

Note:
Tork, P2182'nin altinda ve P2184’lin Ustiinde limitsizdir. Normal olarak P2182
<= alt tork siniri (P1521), ve P2184 >
= Ust tork sinin (P1520).
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P2183[3] Kayis esik frekansi 2 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 30.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Kayis hatasinin algilanmasi igin aktlel tork ile zarfi karsilastiracak bir frekans esik degeri (F2) belirler.
Index:
P2183[0] : 1. Siricl veri seti (DDS)
P2183[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2183[2] : 3. Surucu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2184[3] Belt esik frekansi 3 Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Hz Def: 50.00 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00
Kayis hatasinin algilanmasi igin aktlel tork ile zarfi karsilastiracak bir frekans esik degeri (F3) belirler.
Index:
P2184[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P2184[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2184[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2185[3] Ust tork esigi 1 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def:  99999.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0
Aktuel torku karsilastirmak igin 1. Gst sinir esik degeridir.
Index:
P2185[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P2185[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P2185[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2186[3] Alt tork esigi 1 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 0.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0
Aktlel torku karsilastirmak igin 1. alt sinir esik degeridir.
Index:
P2186[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2186[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P2186[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2182 (kayis esik degeri 1).
P2187[3] Ust tork esigi 2 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 99999.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0
Aktuel torku karsilastirmak igin 2. Gst sinir esik degeridir.
Index:
P2187[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2187[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2187[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2188[3] Alt tork esigi 2 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 0.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0
Aktuel torku kargilastirmak igin 2. dusuk sinir esik degeridir.
Index:
P2188[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P2188[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2188[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
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P2189[3] Ust tork esigi 3 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: Nm Def:  99999.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0
Aktuel torku karsilastirmak igin 3. Ust sinir esik degeridir.
Index:
P2189[0] : 1. Surici veri seti (DDS)
P2189[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)
P2189[2] : 3. Suricu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2190[3] Alt tork esigi 3 Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: Nm Def: 0.0 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 99999.0
Aktuel torku kargilastirmak igin 3. alt sinir esik degeridir.
Index:
P2190[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P2190[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2190[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2182 (kayis esik frekansi 1).
P2192[3] Kayis hatasi igin siire gecikmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: s Def: 10 2
P-Grubu: ALARMS Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65

P2192 bir ikaz/hata aktif duruma gelmeden 6nceki gecikmeyi tanimlar. Gegici/kisa sireli kosullarin

olusturabilecegi hatalari elimine etmek i¢in kullanilir. Hata algilamasinin her iki metodu igin de kullanilir.

Index:

P2192[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)
P2192[1] : 2. Slriic veri seti (DDS)
P2192[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

r2197 co/B

O: izleme kelimesi 1

Datatipi: U16 Birim: -

P-Grubu: ALARMS

Min:
Def:
Max:

Seviye:

2

izleme fonksiyonlarinin durumunu gésteren 1. izleme kelimesidir. Her bit bir izieme fonksiyonunu gésterir.

Bitfields:
Bit00

Bit01

Bit02

Bit03

Bit04

Bit05

Bit06

Bit07

Bit08

Bit09

Bit10

Bit11

MICROMASTER 440
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f_akt <= P1080 (f_min) 0 HAYIR
1 EVET

f_akt <= P2155 (f_1) 0 HAYIR
1 EVET

f_akt> P2155 (f_1) 0 HAYIR
1 EVET

f_akt> sifir 0 HAYIR
1 EVET

f_akt >= set deg. (f_set) 0 HAYIR
1 EVET

f_akt <= P2167 (f_off) 0 HAYIR
1 EVET

f_akt> P1082 (f_max) 0 HAYIR
1 EVET

f_akt == set deg. (f_set) 0 HAYIR
1 EVET

Akt. akim r0068 >= P2170 0 HAYIR
1 EVET

Akt. filt.edilmemis Vdc < P2172 0 HAYIR
1 EVET

Akt. filt.edilmemis Vdc > P2172 0 HAYIR
1 EVET

Yikstiz durum 0 HAYIR
1 EVET

Parameter List

177




Issue 04/02

Hata! Stil tanimlanmamis.

r2198

CO/BO: izleme kelimesi 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 2
P-Grubu: ALARMS Max: -

izleme fonksiyonlarinin durumunu gésteren 2. izleme kelimesidir. Her bit bir izieme fonksiyonunu gésterir.

Bitfields:

Bit00 [f_akt] <= P2157 (f_2) 0 HAYIR
1 EVET

Bit01 [f_akt| > P2157 (f_2) 0 HAYIR
1 EVET

Bit02 |f_akt] <= P2159 (f_3) 0 HAYIR
1 EVET

Bit03 |f_akt| > P2159 (f_3) 0 HAYIR
1 EVET

Bit04 |f_set| < P2161 (f_min_set) 0 HAYIR
1 EVET

Bito5 f set>0 0 HAYIR
1 EVET

Bit06 Motor bloke 0 HAYIR
1 EVET

Bit07 Motor kalkindi 0 HAYIR
1 EVET

Bit08 | I_aktr0068 | <P2170 0 HAYIR
1 EVET

Bit09 | m_akt|> P2174 & set degerine ulagildi 0 HAYIR
1 EVET

Bit10 | m_akt|> P2174 0 HAYIR
1 EVET

Bit11 Kayis hatasi ikazi 0 HAYIR
1 EVET

Bit12 Kayis hatasindan dolayi devre digi 0 HAYIR
1 EVET

P2200([3]

Index:

Bl: PID kontroloriin aktif hale getiriimesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 2
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

PID modu, kullanicinin PID kontroléri aktif/pasif hale getirmesini saglar. Parametrenin 1 yapilmasi PID
kapali gevrim kontrol6riinu aktif hale getirir.

P2200[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2200[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2200[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Bagimlihk:

“1” degeri, P1120 ve P1121’de giriimis olan normal rampa siirelerini ve normal frekans set deg@erlerini pasif
duruma getirir.

Bununla beraber, inverterin frekansi bir OFF1 veya OFF3 komutunu takiben P1121’de girilmis olan rampa
suresini kullanarak sifira iner (OFF3 igin P1135).

Note:

Notice:

PID set degeri P2253 parametresini kullanarak segilir. PID set degeri ve PID geri besleme sinyali [%] olarak
alinir (Hz olarak degil). PID kontrolérin ¢ikisi [%] olarak gosterilir ve daha sonra PID aktif hale getirildiginde
P2000 (referans frekansi) vasitasi ile [Hz] degderine gevrilir.

Minimum ve maksimum motor frekanslari (P1080 ve P1082) ve kayma frekanslari (P1091-P1094) inverter
cikisinda aktif kalir. Bununla beraber kayma frekanslarinin PID kontrolu ile aktif hale getiriimesi bazi
dengesizlikler (kararsizliklar) yaratabilir.
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Hata! Stil tanimlanmanus.

P2201[3] Sabit PID set degeri 1 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
1. sabit PID set degerini tanimlar.
llave olarak, herhangi bir dijital giris parametresi dijital girisler (izerinden (P0701-P0706) sabit PID set
degerine (FF-PID) ayarlanabilir.

PID sabit set degerini segmek icin ti¢ mod vardir:
1 Direkt se¢im (P0701 = 15 veya P0702 = 15, vb.):
Bu modda bir dijital giris bir PID sabit set degerini seger.
2 ON komutu ile direkt segim (P0701 = 16 veya P0702 = 16, vb.):
1. mod ile ayni olup, bu modda fakli olarak herhangi bir set degeri segildiginde ayni anda bir ON komutu
olusturulur.
3 ikili kodlanmig ondalik segim (P0701 - PO706 = 17)
Sabit PID set deg@erini segmek igin bu metod kullanildiginda 16’ya kadar farkh PID set deg@erinin segilmesi
mumkun olmaktadir.
Set degerleri asagidaki tabloya gore segilir:
Index:
P2201[0] : 1. Surici veri seti (DDS)
P2201[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)
P2201[2] : 3. Sdrici veri seti (DDS)
Example:
DIN4 DIN3 DIN2 DIN1
OFF Inactive | Inactive | Inactive | Inactive
P2201 PID-FF1 Inactive | Inactive | Inactive | Active
P2202 PID-FF2 Inactive | Inactive | Active | Inactive
P2203 PID-FF3 Inactive | Inactive | Active Active
P2204 PID-FF4 | Inactive | Active | Inactive | Inactive
P2205 PID-FF5 Inactive | Active Inactive | Active
P2206 PID-FF6 Inactive | Active Active | Inactive
P2207 PID-FF7 Inactive | Active Active | Active
P2208 PID-FF8 Active | Inactive | Inactive | Inactive
P2209 PID-FF9 Active | Inactive | Inactive | Active
P2210 | PID-FF10 | Active | Inactive | Active | Inactive
P2211 | PID-FF11 | Active | Inactive | Active | Active
P2212 | PID-FF12 | Active | Active | Inactive | Inactive
P2213 | PID-FF13 | Active | Active Inactive | Active
P2214 | PID-FF14 | Active | Active Active | Inactive
P2215 | PID-FF15 | Active | Active | Active | Active
Bagimlihk:
Set degeri kaynagini aktif hale getirmek icin kullanici erisim seviyesi 2’de P2000 = 1 girilmesi gereklidir.
1. modda (yukarida):
Motora yol vermek igcin ON komutu gereklidir (palslarin aktif hale getiriimesi).
2. modda (yukarida):
Eger girigsler PID sabit set dederine programlanip hepsi birden segildiyse, secilmis set degerleri toplanir.
Note:
Farkh tipteki frekanslar karigtirilabilir ancak hepsi birlikte segcildigi takdirde birbirleri ile toplanacagi
unutulmamalidir.
P2201 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir.

P2202[3] Sabit PID set degeri 2 Min: -200.00 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  10.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
2. sabit PID set deg@erini tanimlar.

Index:
P2202[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)
P2202[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)
P2202[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
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P2203[3] Sabit PID set degeri 3 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 20.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

3. sabit PID set degerini tanimlar
Index:
P2203[0] : 1. Siricl veri seti (DDS)
P2203[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2203[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 1. sabit PID set degeri (FF-PID 1).

P2204[3] Sabit PID set degeri 4 Min: -200.00 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 30.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

4. sabit PID set deg@erini tanimlar
Index:

P2204[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P2204[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2204[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).

P2205[3] Sabit PID set degeri 5 Min: -200.00 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  40.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

5. sabit PID set deg@erini tanimlar
Index:

P2205[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P2205[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P2205[2] : 3. Suricl veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).

P2206[3] Sabit PID set degeri 6 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  50.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

6. sabit PID set deg@erini tanimlar
Index:

P2206[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)

P2206[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

P2206[2] : 3. Sdiricl veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).

P2207[3] Sabit PID set degeri 7 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  60.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

7. sabit PID set degerini tanimlar
Index:

P2207[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)

P2207[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2207[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).

P2208[3] Sabit PID set degeri 8 Min: -200.00 | Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 70.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

8. sabit PID set degerini tanimlar
Index:

P2208[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P2208[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2208[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
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P2209[3] Sabit PID set degeri 9 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 80.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

9. sabit PID set degerini tanimlar
Index:

P2209[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)

P2209[1] : 2. Siricl veri seti (DDS)

P2209[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).

P2210[3] Sabit PID set degeri 10 Min: -200.00 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 90.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

10. sabit PID set deg@erini tanimlar
Index:

P2210[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)

P2210[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2210[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).

P2211[3] Sabit PID set degeri 11 Min: -200.00 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

11. sabit PID set deg@erini tanimlar
Index:

P2211[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P2211[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

P2211[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).

P2212[3] Sabit PID set degeri 12 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  110.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

12. sabit PID set deg@erini tanimlar
Index:

P2212[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)

P2212[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

P2212[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).

P2213[3] Sabit PID set degeri 13 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  120.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

13. sabit PID set deg@erini tanimlar
Index:

P2213[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)

P2213[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2213[2] : 3. Sirucu veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).

P2214[3] Sabit PID set degeri 14 Min: -200.00 | Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 130.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00

14. sabit PID set deg@erini tanimlar
Index:

P2214[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P2214[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2214[2] : 3. Surucu veri seti (DDS)
Details:

Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
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P2215[3] Sabit PID set degeri 15 Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 130.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
15. sabit PID set deg@erini tanimlar
Index:
P2215[0] : 1. Surici veri seti (DDS)
P2215[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2215[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)
Details:
Bkz P2201 (1. sabit PID set degeri).
P2216 Sabit PID set degeri modu - Bit 0 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
PID set degeri icin sabit frekanslarin segimi i¢ ayri modda yapilabilir. P2216, se¢im modunun Bit 0’'ini
tanimlar.
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt segim
2 Direkt segim + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmis secim + ON komutu
P2217 Sabit PID set degeri modu - Bit 1 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
PID set degderi igin BCD veya direkt segim Bit 1.
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt segim
2 Direkt segim + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmis secim + ON komutu
P2218 Sabit PID set degeri modu - Bit 2 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
PID set degderi igin BCD veya direkt segim Bit 2.
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt segim
2 Direkt segim + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmis secim + ON komutu
P2219 Sabit PID set degeri modu - Bit 3 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
PID set degderi igin BCD veya direkt segim Bit 3.
Muhtemel Ayarlar:
1 Direkt segim
2 Direkt segim + ON komutu
3 ikili (binary) kodlanmis secim + ON komutu
P2220[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 0 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Sabit PID set degeri segiminin komut kaynagini tanimlar Bit 0.

Index:
P2220[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2220[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2220[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.4 = Dijital giris 5 (P0705’'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)

722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 Gizerinden, PO707’nin 99°’a ayarlanmasi gerekir)
7227 =
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P2221[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit PID set deg@eri se¢iminin komut kaynagini tanimlar Bit 1.

Index:
P2221[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2221[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2221[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0O7071’in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

P2222[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit PID set degeri segiminin komut kaynagini tanimlar Bit 2

Index:
P2222[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2222[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2222[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

P2223[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 7223 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Sabit PID set degeri se¢iminin komut kaynagini tanimlar Bit 3

Index:
P2223[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2223[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2223[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (PO701’in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)

r2224 CO: Akt. sabit PID set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2

P-Grubu: TECH Max: -
Sabit PID set degeri seciminin toplam cikigini gosterir.

Note:
r2224 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir

P2225 Sabit PID set degeri modu - Bit 4 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

PID set degeri icin direkt secim veya direkt segim + ON Bit 4.
Muhtemel Ayarlar:

1 Direkt segim

2 Direkt segim + ON komutu
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P2226[3] Bl: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 4 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 722:4 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Sabit PID set deg@eri se¢iminin komut kaynagini tanimlar Bit 4
Index:

P2226[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P2226[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P2226[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

722.0 = Dijital giris 1 (P0O7071’in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
P2227 Sabit PID set degeri modu - Bit 5 Min: 1 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 2

PID set degeri igin direkt segim / direkt segim + ON Bit 5.
Muhtemel Ayarlar:

1 Direkt segim
2 Direkt secim + ON komutu

P2228[3] BI: Sabit PID set degeri se¢imi Bit 5 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 7225 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Sabit PID set degeri segiminin komut kaynagini tanimlar Bit 5
Index:

P2228[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)

P2228[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)

P2228[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:

722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
P2231[3] PID-MOP set degeri bellegi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Set degeri bellegi.
Muhtemel Ayarlar:

0 PID-MOP set degeri hafizada tutuimayacak

1 PID-MOP set degeri hafizada tutulacak (P2240 giincellenir)
Index:

P2231[0] : 1. Siricu veri seti (DDS)

P2231[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P2231[2] : 3. Slriici veri seti (DDS)

Bagimhhk:
P2231=0:
0 secildiyse, set degeri OFF komutundan sonra P2240’daki (PID-MOP set degeri) degere doner.
P2231=1:
1 segcildiyse, aktif set degeri hatirlanir ve P2240 glincellenir.

Details:
Bkz P2240 (PID-MOP set degeri)

P2232 PID-MOP ters yon sec¢iminin engellenmesi Min: 0 Seviye:

CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 1 2
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1

PI1D motorize potansiyometrenin, bir ana set dederi ya da ilave set degeri olarak segili iken, ters yénde set
degeri se¢mesini engeller.
Muhtemel Ayarlar:
0 Ters yone dénlis mumkin
1 Ters yone donls engellenmis

Note:
0 ayari, motorize potansiyometre set degerini kullanarak motor yoniiniin degisebilmesini saglar (motorize
potansiyometrenin yukari/agagi butonlarini veya dijital girigleri kullanarak frekansi artirmak/azaltmak)
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P2235[3] BIl: PID-MOP’un aktif hale getirilmesi (UP-cmd) Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def:  19:13 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
UP (YUKARI) komutunun kaynagini tanimlar.

Index:
P2235[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2235[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2235[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0O7071’in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’nin 99’'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
19.0 = Tus takimi UP (YUKARI) kiirsora

Bagimlihk:
Set degerini degistirmek igin:
1. BOP Ustiindeki UP (YUKARI) / DOWN (ASAGI) tuslarini kullanin veya
2. P0702/P0703 = 13/14 girin (2. ve 3. dijital giriglerin fonksiyonu)

P2236[3] BI: PID-MOP’un aktif hale getiriimesi (DOWN-cmd) Min:  0:0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U32 Birim: - Def: 19:14 3
P-Grubu: COMMANDS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
DOWN (ASAGI) komutunun kaynagini tanimlar.

Index:
P2236[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2236[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2236[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
722.0 = Dijital giris 1 (P0701’in 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.1 = Dijital giris 2 (P0702’'nin 99’a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.2 = Dijital giris 3 (P0703’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.3 = Dijital giris 4 (P0704’Un 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.4 = Dijital giris 5 (P0705’'in 99'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.5 = Dijital giris 6 (P0706’'nin 99’'a ayarlanmasi gerekir, BICO)
722.6 = Dijital giris 7 (analog giris 1 lizerinden, PO707’nin 99°’a ayarlanmasi gerekir)
722.7 = Dijital giris 8 (analog giris 2 tizerinden, P0708’in 99’a ayarlanmasi gerekir)
19.E = Tus takimi DOWN (ASAGI) kiirsérii
Bagimlihk:
Set degerini degistirmek igin:
1. BOP uistiindeki UP (YUKARI) / DOWN (ASAGI) tuslarini kullanin veya
2. P0702/P0703 = 13/14 girin (2. ve 3. dijital giriglerin fonksiyonu)

P2240[3] PID-MOP set degeri Min: -200.00 | Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  10.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Motorize potansiyometrenin set degeridir.

Kullanicinin [%] cinsinden bir dijital PID set degeri girmesini saglar.

Index:
P2240[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2240[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2240[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

Note:
P2240 = 100 % 4000 hex degerine karsilk gelir

r2250 CO: PID-MOP cikig set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2

P-Grubu: TECH Max: -
Motorize potansiyometrenin ¢ikis set degerini [%] cinsinden gdsterir.

Note:

r2250 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
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P2251 PID modu Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1
PID kontrol6riin fonksiyonunu aktif duruma getirir.
Muhtemel Ayarlar:
0 PID — set degeri olarak
1 PID — trim olarak
Bagimhhk:
PID gevrimi aktif durumda olmalidir (bkz P2200).
SUM PID controller RFG PID-RFG
1 P2200 = 0:0 2 Main setooint _ ON: active ON: -
P2251=0 ain setpoin OFF1/3: active | OFF1/3: -
2 P2200 =1:0 2 _ Main setpoint ON: - ON: active
P2251 =0 P OFF1/3: active OFF1/3: -
3 P2200=0:0" Main setooint _ ON: active ON: -
P2251 =1 P OFF1/3: active OFF1/3: -
P2200=1:0" . . . ON: active ON: active
4| p2251=1 Main setpoint Trim OFF1/3: active | OFF1/3: active
1) will take change with drive running
2) change only taken when drive stopped
Application Control structure
AFMPRFG »| Motor
control
2 «| PID PID PID
P2’ | setpoint [T|RFG PID = it
PID -
Q, p. P2 |feedback
2
v| SUM > AFMIMRFG Motor
1| setpoint control
Yo Yy .[PD PID PID
4 T %2 | setpoint [T|RFG PID = imit
, -
x PID
2 |[feedback
MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BP0 186




Issue 04/02 Hata! Stil tanimlanmanus.
P2253[3] CI: PID set degeri Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 2
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
PID set degeri girisi icin set degeri kaynagdini tanimlar.
Bu parametre, kullanicinin PID set de@erinin kaynagini segmesini saglar. Bir dijital set dederi normal olarak
sabit PID set degeri ya da aktif set degeri kullanarak segilir.
PID
MOP
ADC
P2254 5
PID TN Motor
No—{
FF PID PID PID ~— control
|;P2253:|—>SUM"RFG"PT1 PID ——7°
uSs - 5
BOP link Do PIDougput
PID| ~—_[PID
uss > P2264 I—' PT1[ —~"|SCL &
COM link 1
P2200
COM link
ADC2
Index:
P2253[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2253[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2253[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
755 = Analog giris 1
2224 = Sabit Pl set degeri (bkz P2201 - P2207)
2250 = Aktif Pl set degeri (bkz P2240)
P2254[3] CI: PID trim kaynagi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

PID set degeri igin trim kaynagdini secer. Bu sinyal trim kazanci ile garpilir ve PID set degerine eklenir.

Index:
P2254[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2254[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2254[2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)
Common Settings:
755 = Analog giris 1

2224 = Sabit Pl set degeri (bkz P2201 - P2207)
2250 = Aktif Pl set degeri (bkz P2240)

P2255 PID set deg@eri kazang faktorii Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00
PID set degeri igin kazang faktdrudir. PID set degeri, set degeri ile trim arasinda uygun bir oran ortaya
cikarmak igin bu kazang faktori ile carpilir.

P2256 PID trim kazang faktorii Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00

PID trim i¢in kazang faktoriidiir. Bu kazang faktorii ana PID set degerine eklenen trim sinyalini dlgeklendirir.
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P2257 PID set degeri icin kalkis rampasi siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 1.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

PID set degeri icin kalkis rampasi siresini belirler.

PI Setpoint (%)

A

100 %

- t(s)

Bagimlihk:
P2200 = 1 (PID kontroli devrede) normal kalkis rampasi suresini (P1120) devre digi birakir.

PID rampa siresi yalnizca PID set deg@eri Uzerinde etkilidir ve yalnizca PID set de@eri degistirildiginde ya da
RUN (CALIS) komutu verildiginde aktif olmaktadir.

Notice:
Kalkis rampasi suresini cok kisa tutmak cihazin hata vermesine sebep olabilir, 6rn.asiri akim.
P2258 PID set degeri i¢in durus rampasi siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 1.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 650.00

PID set degeri icin durus rampasi suresini belirler.

Setpoint (%)
A |

100 %

| P t(s)

l@— p22sg —l

Bagimlihk:
P2200 = 1 (PID kontrolii devrede) normal kalkis rampasi suresini (P1120) devre disi birakir.

PID set degeri rampasi yalnizca PID set degeri degisikliklerinde etkilidir.

P1121 (durus rampasi suresi) ve P1135 (OFF3 durus rampasi slresi) parametreleri sirasiyla OFF1 ve
OFF3 komutlarindan sonra kullanilan rampa sirelerini belirler.

Notice:
Durus rampasi siresini gok kisa tutmak cihazin asiri gerilim (F0002) / asiri akim (FO001) hatalarini
vermesine sebep olabilir.
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r2260 CO: PID-RFG’den sonraki PID set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
PID-RFG’den sonraki toplam aktif PID set degerini [%] cinsinden gdsterir.
Note:
r2260 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
P2261 PID set degeri filtresi siire sabiti Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 60.00
PID set degerini yumusatmak i¢in bir sure sabiti belirler.
Note:
0 = yumusatma yok
r2262 CO: RFG’den sonraki filtre edilmig PID set degeri Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
PID-RFG’den sonraki filtre edilmis PID set degerini [%)] cinsinden gdsterir.
Note:
r2262 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
P2263 PID kontrolor tipi Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1
PID kontroldrun tipini belirler.
Muhtemel Ayarlar:
0 Geri besleme sinyali durumunda D bileseni
1 Hata sinyali durumunda D bileseni
P2264[3] CI: PID geri beslemesi Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 2
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
PID geri besleme sinyalinin kaynagini secer.
Index:

P2264[0] : 1. Kumanda veri seti (CDS)
P2264[1] : 2. Kumanda veri seti (CDS)
P2264([2] : 3. Kumanda veri seti (CDS)

Common Settings:

755 = Analog giris 1 set degeri
2224 = Sabit PID set degeri
2250 = PID-MOP’un c¢ikis set degeri

Note:
Analog giris segcildiginde, offset ve kazang P0756 - P0760 (ADC 6lgeklendirmesi) parametreleri kullanilarak
uygulanabilir.
P2265 PID geri besleme filtresi siire sabiti Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 60.00
PID geri besleme filtresi icin sire sabiti belirler.
r2266 CO: PID filtre edilmis geri beslemesi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
PID geri besleme sinyalini [%] cinsinden gosterir.
Note:
r2266 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
P2267 PID geri beslemesi i¢cin maksimum deger Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Geri besleme sinyalinin Ust sinir degerini [%] cinsinden gosterir.
Note:
P2267 = 100 % 4000 hex degerine karsilk gelir
Notice:

PID devrede iken (P2200 = 1) sinyal bu degerin Uzerine ¢ikarsa, cihaz F0222 hatasi verir.
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P2268 PID geri beslemesi i¢cin minimum deger Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Geri besleme sinyalinin alt sinir degerini [%] olarak belirler.
Note:
P2268 = 100 % 4000 hex degerine karsilk gelir
Notice:
PID devrede iken (P2200 = 1) sinyal bu degerin altina diserse, cihaz F0221 hatas! verir.
P2269 PID geri beslemesine uygulanan kazang Min:  0.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 500.00
Kullanicinin PID geri beslemesini [%] olarak 6lgeklendirmesini saglar.
100.0 %’ltik kazang, geri besleme sinyalinin fabrika degerinin degistiriimedigini gésterir.
P2270 PID geri besleme fonksiyon segicisi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 3

PID geri besleme sinyaline matematik fonksiyonlar uygular ve sonucun P2269 ile ¢arpilmasini saglar (PID
geri beslemesine uygulanan kazang).

Muhtemel Ayarlar:

0 Devre disi
1 Kare kok (kok(x))
2 Kare (x*x)
3 Kip (xX*x*x)

P2271 PID transdiiser tipi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 1

Kullanicinin PID geri besleme sinyali igin transduser tipini segcmesini saglar.

Muhtemel Ayarlar:

0 Devre disi
1 PID geri besleme sinyalinin ters gevrilmesi
Value:
P2271 = 0 : [fabrika degeri]
Eger geri besleme sinyali PID set degerinden daha dugtikse, PID kontroléri bunu diizeltmek igin motorun
hizini artirir.
P2271=1:
Eger geri besleme sinyali PID set dederinden daha buyiikse, PID kontrol6rii bunu diizeltmek igin motorun
hizini azaltir.
Notice:
Dogru transdiser tipinin segilmesi énemlidir.
Hangi degerin uygulanabilir oldugundan emin degilseniz asagidakileri uygulayarak dogru tipi
belirleyebilirsiniz :
1. PID fonksiyonunu devre disi birakin (P2200 = 0).
2. Geri besleme sinyalini élgerken motor frekansini artirin.
3. Geri besleme sinyali motor frekansi ile ayni miktarda artiyorsa, PID transduser tipi “0” girilmelidir.
4. Geri besleme sinyali motor frekansindaki artis miktari kadar azaliyorsa, PID transduser tipi “1” girilmelidir.
r2272 CO: PID olgeklendirilmis geri besleme Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
PID ¢lceklendirilmis geri besleme sinyalini [%] olarak gésterir.
Note:
r2272 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
r2273 CO: PID hatasi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
Set degeri ve geri besleme sinyalleri arasindaki PID hata (fark) sinyalini [%] cinsinden gdsterir.
Note:
r2273 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
P2274 PID tiirev siiresi Min:  0.000 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.000 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 60.000

PID tirev sliresini belirler.

P2274 = 0:
Turevin etkisi yoktur (1 degerinde kazang uygular).
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P2280 PID oransal kazanci Min:  0.000 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: - Def: 3.000 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65.000
Kullanicinin PID kontrol6r igin oransal kazang belirlemesini saglar.
PID kontrol6rd, standart model kullanarak uygulanir.
P2263
PID A
setpoint " o + »| Motor
! _ control
2262
PID
feedback 12234

r2272

En iyi sonug P ve | degerlerini aktif duruma getiriniz.

Bagimlihk:

P2280 = 0 (PID’nin P degeri = 0):
| deg@eri hata sinyalinin karesini etkiler.

P2285 = 0 (PID’nin | degeri = 0):
PID kontroléri sirasiyla P veya PD kontroléra gibi davranir.

Note:
Eger sistemdeki geri besleme sinyalinde ani degisiklikler oluyorsa, optimum performans igin P degeri daha
hizli bir | de@eri ile daha kugik bir degere (0.5) ayarlanmalidir.
Notice:
D degeri (P2274) mevcut geri besleme sinyali ile bir dnceki geri besleme sinyali arasindaki farki ¢arpar,
bdylece aniden ortaya ¢ikan bir hataya karsi kontroloriin reaksiyonunu hizlandirir.
D degeri, geri besleme sinyalindeki her degismenin kontrolor tiirev hareketi tarafindan giiglendiriimesinden
Otara kontrolor gikiginin dalgalanmasina sebep olabilecegdinden dikkatlice kullaniimahdir. .
P2285 PID integral zamani Min:  0.000 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.000 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 60.000
PID kontroléru icin integral zaman sabiti belirler.
Details:
Bkz P2280 (PID oransal kazanci).
P2291 PID cikisi iist siniri Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def:  100.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
PID kontrolor gikisl igin [%] olarak (st sinir belirler.
Bagimlihk:
Eger F max (P1082) P2000’den (referans frekansi) buylikse, P2000 veya P2291 (PID cikisi Ust sinirr)
parametresi F max. degerini elde etmek icin degistiriimelidir.
Note:
P2291 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelmektedir (P2000 (referans frekansi) tarafindan tanimlandigi
gibi).
P2292 PID cikisi alt sinin Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.00 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
PID kontrolor ¢ikisi igin [%] olarak alt sinir belirler.
Bagimlihk:
Negatif bir deger PID kontrolériin iki kutuplu ¢alismasini saglar.
Note:
P2292 = 100 % 4000 hex degerine karsilk gelir
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P2293 PID ¢ikisinda rampa siiresi Min:  0.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 1.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00
PID ¢ikigindaki maksimum rampa stresini belirler.
P1 aktif hale getirildiginde, ¢ikis sinirlari 0’dan P2291 (PID ¢ikisi Ust siniri) ve P2292 (PID gikisi alt siniri)
parametrelerindeki sinirlara kadar yikselir. Sinirlar, cihaz ¢aligmaya basladigi anda PID ¢ikisinda goriinen
buyuk adim degisikliklerini dnlerler.
Bu rampa sureleri bir RUN (CALIS) komutu olusturuldugunda kullanilir.
Note:
Bir OFF1 veya OFF 3 olusturulduysa, inverterin ¢ikis frekansi P1121°de (durus rampasi siresi) veya
P1135’te (OFF3 durus rampasi siresi) girilen sire icinde sifira iner.
r2294 CO: Akt. PID cikisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 2
P-Grubu: TECH Max: -
PID cikigini [%] olarak gosterir.
Note:
r2294 = 100 % 4000 hex degerine karsilik gelir
P2295 PID ¢ikisina uygulanan kazang Min:  -100.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def: 100.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 100.00
Kullanicinin PID gikisini [%] degeri olarak olgeklendirmesini saglar.
100.0 %’ltik kazang ¢ikis sinyalinin fabrika degerinin degismedigi anlamina gelir.
P2350 PID otomatik ayarin aktif hale getirilmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 2
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 4
PID kontrol6riin otomatik ayar fonksiyonunu aktif hale getirir.
Muhtemel Ayarlar:
0 PID otomatik ayar devre digi
1 PID otomatik ayar - Ziegler Nichols (ZN) standardi tizerinden
2 PID otomatik ayar — 1 gibi fazla overshoot
3 PID otomatik ayar — overshoot yok
4 PID otomatik ayar — yalnizca Pl
Bagimhhk:
PID gevrimi devrede iken aktiftir (bkz P2200).
Note:
P2350 = 1
Standart Ziegler Nichols (ZN) ayarlama teknigi.
P2350 =2
1 gibi daha dinamik fakat daha fazla overshoot
P2350 =3
2’den daha yavas ancak overshoot’suz kontrol
P2350 = 4
Otomatik ayar sadece P ve | terimlerini ayarlar
Otomatik ayardan sonra bu parametre tekrar sifir olur (otomatik ayar tamamlandi).
P2354 PID ayari zaman agimi uzunlugu Min: 60 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: s Def: 240 3
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max: 65000

Bu parametre, herhangi bir osilasyon alinmadiginda ayar islemi sonlandiriimadan otomatik ayar kodunun

bekleyecegi sureyi belirler.
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P2355 PID ayar ofseti Min:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def:
P-Grubu: TECH Aktif: Immediately Hiz.Dev.Al. No Max:

0.00
5.00
20.00

Seviye:

PID otomatik ayari igin uygulanan ofset ve sapmayi belirler.

Note:

Bu deger fabrika kosullarina gore degistirilebilir 6rn. cok uzun bir sistem sire sabiti daha bulyik bir degere

ihtiya¢ duyabilir.

P2480[3] Pozisyon modu Min:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def:
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

Seviye:

3

Pozisyonlama i¢in mod belirler.
Muhtemel Ayarlar:

1 Agcik gevrim pozisyonlama
Index:

P2480[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)

P2480[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)

P2480[2] : 3. Siricl veri seti (DDS)

P2481[3] Rediiktor girig orani Min:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

0.01
1.00
9999.99

Seviye:

Motor ¢ikigindaki disli oraninin giris degeri.
Index:

P2481[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)

P2481[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P2481[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

P2482[3] Reduktoér ¢ikis orani Min:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

0.01
1.00
9999.99

Seviye:

Motor ¢ikisindaki disli oraninin ¢ikis degeri.
Index:

P2482[0] : 1. Sdricl veri seti (DDS)

P2482[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P2482[2] : 3. Sirici veri seti (DDS)

P2484[3] Motor mili devir sayisi = 1 Birim (Birim) Min:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:
P-Grubu: CONTROL Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

0.01
1.00
9999.99

Seviye:

Kullanici tarafindan segilmis 1 birime karsilik gelecek olan motor milinin devir sayisini belirler.

Asagidaki denklem durus igin motor milinin devir sayisini belirler:

P2488 [P2484 2481
P2482

Index:
P2484[0] : 1. Suricl veri seti (DDS)
P2484[1] : 2. Suricl veri seti (DDS)
P2484([2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

P2487[3] Pozisyonel hata trim degeri Min:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:

P-Grubu: CONTROL AKktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

-200.00
0.00
200.00

Seviye:

Mekanik hatalara kargi toleranstir.
Index:

P2487[0] : 1. Suricu veri seti (DDS)

P2487[1] : 2. Surucu veri seti (DDS)

P2487[2] : 3. Siricu veri seti (DDS)

P2488[3] Mesafe / Devir sayisi Min:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: - Def:

P-Grubu: CONTROL AKktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max:

0.01
1.00
9999.99

Seviye:

Gerekli mesafeyi veya devir sayisini belirler (bkz P2484).
Index:

P2488[0] : 1. Slricu veri seti (DDS)

P2488[1] : 2. Suricu veri seti (DDS)

P2488[2] : 3. Slriici veri seti (DDS)
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r2489 Motor milinin aktiiel devir sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: - Def: - 3
P-Grubu: CONTROL Max: -
Pozisyonlamanin tetiklenmesinden itibaren motor milinin aktlel devir sayisini gésterir.
P2800 FFB’lerin aktiflestiriimesi Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
Serbest fonksiyon bloklari (FFB — Free function blocks) iki adimda aktif hale getirilir.
1. P2800 parametresi tim serbest fonksiyon bloklarini aktif hale getirir , normal olarak (P2800 = 1).
2. P2801 ve P2802 parametreleri sirasiyla herbir serbest fonksiyon blogunu ayri ayri aktif hale getirir
(P2801[x] > 0 veya P2802[x] > 0).
Muhtemel Ayarlar:
0 Pasif
1 Aktif
Bagimlihk:
Aktif olan tiim fonksiyon bloklari her 132 ms’de bir hesaplanir.
P2801[17] FFB’lerin aktif hale getirilmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Serbest fonksiyon bloklari (FFB — Free function blocks) iki adimda aktif hale getirilir.
1. P2800 parametresi tim serbest fonksiyon bloklarini aktif hale getirir , normal olarak (P2800 = 1).
2 P2801 ve P2802 parametreleri sirasiyla herbir serbest fonksiyon blogunu ayri ayri aktif hale getirir

(I£’2801[x] > 0 veya P2802[x] > 0).

Buna ilave olarak, P2801 ve P2802 parametreleri herbir fonksiyon blogunun kronolojik sirasini belirler.
Asagidaki tablo 6nceligin soldan saga ve asagidan yukariya arttigini géstermektedir.

Muhtemel Ayarlar:

Index:

Level 3

Level 2

Level 1
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0 Aktif degil

1 Seviye 1

2 Seviye 2

3 Seviye 3

P2801[0] : AND 1 akif et
P2801[1] : AND 2 akif et
P2801[2] : AND 3 akif et
P2801[3] : OR 1 aktif et
P2801[4] : OR 2 aktif et
P2801[5] : OR 3 aktif et
P2801[6] : XOR 1 aktif et
P2801[7] : XOR 2 aktif et
P2801[8] : XOR 3 aktif et
P2801[9] : NOT 1 akif et
P2801[10] : NOT 2 akif et
P2801[11] : NOT 3 akif et
P2801[12] : D-FF 1 aktif et
P2801[13] : D-FF 2 aktif et
P2801[14] : RS-FF 1 aktif et
P2801[15] : RS-FF 2 aktif et
P2801[16] : RS-FF 3 aktif et

Example:

P2801[3] = 2, P2801[4] = 2, P2802[3] = 3, P2802[4] = 2
FFB’ler asagidaki sirada hesaplanir:
P2802[3], P2801[3] , P2801[4], P2802[4]

Bagimlihk:

Fonksiyon bloklarini aktif hale getirmek igin P2800 = 1 giriniz.

Aktif olan tim fonksiyon bloklari her 132 ms’de bir hesaplanir.
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P2802[14] FFB’lerin aktif hale getirilmesi Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3
Serbest fonksiyon bloklari (FFB — Free function blocks) iki adimda aktif hale getirilir.
1. P2800 parametresi tim serbest fonksiyon bloklarini aktif hale getirir , normal olarak (P2800 = 1).
2. P2801 ve P2802 parametreleri sirasiyla herbir serbest fonksiyon blogunu ayri ayri aktif hale getirir
(P2801[x] > 0 veya P2802[x] > 0).

Buna ilave olarak, P2801 ve P2802 parametreleri herbir fonksiyon blogunun kronolojik sirasini belirler.
Asagidaki tablo 6nceligin soldan saga ve asagidan yukariya arttigini gdstermektedir.

Level 3
Level 2
Level 1
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S 5>2235 588 EEEEHonL%o00500xxxSE2
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| N | S| | | | | | | | | | | O | Y| | 0| N | = | ©| | | | | | | | | |
a2 X = M =N 2 NS SOt 8 sl B [ 2 X <= R e F << [N DS IREseXE SN B =X
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o D 1 T N N D o e T
Muhtemel Ayarlar:
0 Aktif degil
1 Seviye 1
2 Seviye 2
3 Seviye 3
Index:
P2802[0] : timer 1 aktif et
P2802[1] : timer 2 aktif et
P2802[2] : timer 3 aktif et
P2802[3] : timer 4 aktif et
P2802[4] : ADD 1 aktif et
P2802[5] : ADD 2 aktif et
P2802[6] : SUB 1 aktif et
P2802[7] : SUB 2 aktif et
P2802[8] : MUL 1 aktif et
P2802[9] : MUL 2 aktif et
P2802[10] : DIV 1 aktif et
P2802[11] : DIV 2 aktif et
P2802[12] : CMP 1 aktif et
P2802[13] : CMP 2 aktif et
Example:
P2801[3] = 2, P2801[4] = 2, P2802[3] = 3, P2802[4] = 2
FFB’ler asagidaki sirada hesaplanir:
P2802[3], P2801[3] , P2801[4], P2802[4]
Bagimhhk:
Fonksiyon bloklarini aktif hale getirmek icin P2800 =1 yapiniz.
Aktif olan tiim fonksiyon bloklari her 132 ms’de bir hesaplanir.

P2810[2] BI: AND1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2810[0], P2810[1] parametreleri AND 1 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2811’dir.

P2800 P2801[0]
A B C
A 0 0 0
ned 18] & = T T %
1 1 1
Index:
P2810[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)
P2810[1] : Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimlihk:
P2801[0], AND elemani igin aktif seviyedir.
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r2811 BO: AND 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
AND 1 elemaninin ¢ikigidir. P2810[0], P2810[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin AND lojigini gOsterir.
Bagimhhk:
P2801[0], AND elemani icin aktif seviyedir.
P2812[2] BI: AND 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2812[0], 2812[1] parametreleri AND 2 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2813'tur.
Index:
P2812[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)
P2812[1] : Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimlihk:
P2801[1], AND elemani icin aktif seviyedir.
r2813 BO: AND 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
AND 2 elemaninin ¢ikigidir. P2812[0], P2812[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin AND lojigini gOsterir.
Bagimhhk:
P2801[1], AND elemani icin aktif seviyedir.
P2814[2] BI: AND 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2814[0], P2814[1] parametreleri AND 3 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2815tir.
Index:
P2814[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)
P2814[1] : Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimlihk:
P2801[2], AND elemani icin aktif seviyedir.
r2815 BO: AND 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
AND 3 elemaninin ¢ikigidir. P2814[0], P2814[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin AND lojigini gOsterir.
Bagimlihk:
P2801[2], AND elemani icin aktif seviyedir.
P2816[2] BI:OR1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2816[0], P2816[1] parametreleri OR 1 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2817°dir.
P2800 P2801[3]
) A B C
A 0 0 0
Index1 B = 1 - 1 0 1
1 1 1
Index:
P2816[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)
P2816[1] : Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimlihk:
P2801[3], OR elemani igin aktif seviyedir.
r2817 BO: OR 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

OR 1 elemaninin ¢ikisidir. P2816[0], P2816[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin OR lojigini gosterir.
Bagimhhk:
P2801[3], OR elemani igin aktif seviyedir.
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P2818[2] BI:OR2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2818[0], P2818[1] parametreleri OR 2 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2819°dur.
Index:
P2818[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)
P2818[1] : Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimhhk:
P2801[4], OR elemani igin aktif seviyedir.
r2819 BO: OR 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
OR 2 elemaninin ¢ikigidir. P2818[0], P2818[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin OR lojigini gdsterir.
Bagimlihk:
P2801[4], OR elemani igin aktif seviyedir.
P2820[2] BI:OR3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2820[0], P2820[1] parametreleri OR 3 elemaninin girisini tanimlar, ¢ikis P2821°dir.
Index:
P2820[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)
P2820[1] : Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimhhk:
P2801[5], OR elemani icin aktif seviyedir.
r2821 BO: OR 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
OR 3 elemaninin ¢ikigidir. P2820[0], P2820[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin OR lojigini gdsterir.
Bagimlihk:
P2801[5], OR elemani igin aktif seviyedir.
P2822[2] Bl: XOR 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2822[0], P2822[1] parametreleri XOR 1 elemaninin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2823'tr.
P2800 P2801[6]
A B C
A 0 0 0
=1\ @y |
= r2823
Index1 B 1 - 1 0 1
1 1 0
Index:
P2822[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)
P2822[1] : Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimhhk:
P2801[6], XOR elemani igin aktif seviyedir.
r2823 BO: XOR 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
XOR 1 elemaninin gikisidir. P2822[0], P2822[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin XOR lojigini gosterir.
Bagimlihk:
P2801[6], XOR elemani icin aktif seviyedir.
P2824[2] BI: XOR 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2824[0], P2824[1] parametreleri XOR 2 elemaninin giriglerini tanimlar, gikis P2825'tir.
Index:

P2824[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)

P2824[1] : Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimhhk:

P2801[7], XOR elemani igin aktif seviyedir.
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r2825 BO: XOR 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
XOR 2 elemaninin gikigidir. P2824[0], P2824[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin XOR lojigini gosterir.
Bagimhhk:
P2801[7], XOR elemani igin aktif seviyedir.
P2826[2] BIl: XOR 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2826[0], P2826[1] parametreleri XOR 3 elemaninin girislerini tanimlar, gikis P2827’dir.
Index:
P2826[0] : Binektor girisi 0 (Bl 0)
P2826[1] : Binektor girisi 1 (Bl 1)
Bagimlihk:
P2801[8], XOR elemani igin aktif seviyedir.
r2827 BO: XOR 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
XOR 3 elemaninin gikigidir. P2826[0], P2826[1] parametrelerinde tanimlanan bitlerin XOR lojigini gosterir.
Bagimhhk:
P2801[8], XOR elemani icin aktif seviyedir.
P2828 Bl: NOT 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2828, NOT 1 elemaninin girisini tanimlar, ¢ikis P2829'dur.
P2800 P2801[9]
P2828 A c
1 Alc
1 0
Bagimhhk:
P2801[9], NOT elemani icin aktif seviyedir.
r2829 BO: NOT 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
NOT 1 elemaninin gikisidir. P2828’de tanimlanan bitin NOT lojigini gosterir.
Bagimlihk:
P2801[9], NOT elemani icin aktif seviyedir.
P2830 Bl: NOT 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2830, NOT 2 elemaninin girisini tanimlar, ¢ikis P2831°dir.
Bagimhhk:
P2801[10], NOT elemani igin aktif seviyedir.
r2831 BO: NOT 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
NOT 2 elemaninin gikisidir. P2830’de tanimlanan bitin NOT lojigini gosterir.
Bagimlihk:
P2801[10], NOT elemani igin aktif seviyedir.
P2832 Bl: NOT 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2832, NOT 3 elemaninin girigini tanimlar, ¢ikis P2833'tur.
Bagimhhk:
P2801[11], NOT elemani igin aktif seviyedir.
r2833 BO: NOT 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
NOT 3 elemaninin gikisidir. P2832°de tanimlanan bitin NOT lojigini gosterir.
Bagimlihk:
P2801[11], NOT elemani igin aktif seviyedir.
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P2834[4] BI: D-FF 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3] D-FlipFlop 1'in girislerini tanimlar, gikislar P2835, P2836'dr.

P2800 P2801[12]

SET (Q=1)

BN o (@

STORE
LR

Index0

Index1

Index3

RESET (Q=0)
SET |RESET| D [STORE Q Q
1 0 X X 0
L 0 1 X X 0 1
Z 1 1 1 X X Q-1 6n.1
POWER ON —— ! 0 0 p T p 0
0 0 0 4
POWER-ON 0 1
Index:
P2834[0] : Binektor girisi: Set
P2834[1] : Binektor girisi: D girisi
P2834[2] : Binektor girisi: Store pals
P2834[3] : Binektor girisi: Reset
Bagimhhk:
P2801[12], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2835 BO: Q D-FF 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
D-FlipFlop 1’in ¢ikigini gosterir, girisler P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3] iginde tanimlanmistir.
Bagimlihk:
P2801[12], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2836 BO: NOT-Q D-FF 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
D-FlipFlop 1’in NOT ¢ikisini gosterir, girisler P2834[0], P2834[1], P2834[2], P2834[3] icinde tanimlanmistir.
Bagimhhk:
P2801[12], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.

P2837[4] BI: D-FF 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3] D-FlipFlop 2’nin giriglerini tanimlar, cikislar P2838, 2839'dur.

Index:
P2837[0] : Binektor girisi: Set
P2837[1] : Binektor girisi: D girisi
P2837[2] : Binektor girisi: Store pals
P2837[3] : Binektor girisi: Reset

Bagimhhk:
P2801[13], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.

r2838 BO: Q D-FF 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3

P-Grubu: TECH Max: -

D-FlipFlop 2'nin cikigini gosterir, girisler P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3] icinde tanimlanmistir.
Bagimlihk:
P2801[13], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.
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r2839 BO: NOT-Q D-FF 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
D-FlipFlop 2’'nin NOT c¢ikigini g0sterir, girisler P2837[0], P2837[1], P2837[2], P2837[3] de tanimlanmistir.
Bagimhhk:

P2801[13], D-FlipFlop icin aktif seviyedir.

P2840[2] BI: RS-FF 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

P2840[0], P2840[1] RS-FlipFlop 1’in giriglerini tanimlar, gikislar P2841, P2842'dir.

P2800 P2801[14]

SET |RESET| Q Q

o
o
o
iO|

SET

— 1 (@=1) Q—>| 2841 ) 0 1 0

1
1 0 1 0
J_I— 21 _> RESEE)T 1 1 Qn-1 6n-1

Index0

Index1

ol

POWER ON ——— g
POWER-ON 0 1
Index:
P2840[0] : Binektor girisi: Set
P2840[1] : Binektor girisi: Reset
Bagimlihk:
P2801[14], RS-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2841 BO: Q RS-FF 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 1’in ¢ikigini gosterir, girisler P2840[0], P2840[1] de tanimlanmigtir.
Bagimhhk:
P2801[14], RS-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2842 BO: NOT-Q RS-FF 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 1’in NOT ¢ikisini gosterir, girisler P2840[0], P2840[1] de tanimlanmistir
Bagimlihk:
P2801[14], RS-FlipFlop icin aktif seviyedir.
P2843[2] BI: RS-FF 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2843[0], P2843[1] RS-FlipFlop 2'nin giriglerini tanimlar, gikislar P2844, P2845'tir.
Index:
P2843[0] : Binektor girisi: Set
P2843[1] : Binektor girisi: Reset
Bagimhhk:
P2801[15], RS-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2844 BO: Q RS-FF 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 2'nin gikisini gosterir, girisler P2843[0], P2843[1] de tanimlanmistir.
Bagimhhk:
P2801[15], RS-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2845 BO: NOT-Q RS-FF 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

RS-FlipFlop 2’'nin NOT ¢ikigini gosterir, girisler P2843[0], P2843[1] de tanimlanmisgtir.
Bagimlihk:
P2801[15], RS-FlipFlop icin aktif seviyedir.
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P2846[2] BI: RS-FF 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
P2846[0], P2846[1] define inputs of RS-FlipFlop 3, outputs are P2847, P2848.
Index:
P2846[0] : Binektor girisi: Set
P2846[1] : Binektor girisi: Reset
Bagimhhk:
P2801[16] RS-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2847 BO: Q RS-FF 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 3'Un ¢ikisini gosterir, girisler P2846[0], P2846[1] de tanimlanmistir.
Bagimlihk:
P2801[16], RS-FlipFlop icin aktif seviyedir.
r2848 BO: NOT-Q RS-FF 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
RS-FlipFlop 3'Un NOT cikisini gosterir, girisler P2846[0], P2846[1] de tanimlanmigtir.
Bagimhhk:
P2801[16], RS-FlipFlop icin aktif seviyedir.
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P2849 Bl: Timer (zamanlayici) 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Timer 1’in girig sinyalini tanimlar. P2849, P2850, P2851 timer’in girisleridir, ¢cikislar P2852, P2853't(r.

P2850 (0.000) P2851(0)
P2800 P2802.0 Delay Time Mode

I S

ON Delay
0o T !
P2849 In 1 ——
Index0 P»—  ON/OFF Delay )
4 r o o
—
Pulse Gernerator
T 0
—
In
t »
Out
P2851 = 0 (ON Delay)
Ly
_ P2850
P2851 = 1 (OFF Delay)
t »
P2850
P2851 = 2 (ON-OFF Delay)
Ly
P2850 P2850
P2851 = 3 (Pulse Generator)
A
In
F § t -
Out
Ly
_ P2850
In
Iy o
Out
Ly
P2850
Bagimhhk:
P2802[0] timer icin aktif seviyedir.
P2850 Timer 1’in gecikme siiresi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6000.0

Timer 1’in gecikme siresini tanimlar. P2849, P2850, P2851 timer'in girigleridir, ¢ikislar P2852, P2853'tir.
Bagimlihk:
P2802[0] timer igin aktif seviyedir.
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P2851 Mode timer 1 Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Timer 1’in modunu seger. P2849, P2850, P2851 timer'in girisleridir, ¢cikislar P2852, P2853't(ir.
Muhtemel Ayarlar:

0 ON gecikmesi
1 OFF gecikmesi
2 ON/OFF gecikmesi
3 Pals jeneratori
Bagimlihk:
P2802[0] timer icin aktif seviyedir.
r2852 BO: Timer 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 1’in ¢ikisini gosterir. P2849, P2850, P2851 timer’in girigleridir, ¢ikiglar P2852, P2853'tur.
Bagimhhk:
P2802[0], timer icin aktif seviyedir.
r2853 BO: Nout timer 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 1’in NOT c¢ikisini gosterir. P2849, P2850, P2851 timer'in girisleridir, ¢ikislar P2852, P2853't(r.
Bagimlihk:
P2802[0], timer icin aktif seviyedir.
P2854 BIl: Timer 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Timer 2'nin girig sinyalini tanimlar. P2854, P2855, P2856 timer'in girisleridir, ¢ikiglar P2857, P2858’dir.
Bagimhhk:
P2802[1] timer igin aktif seviyedir.
P2855 Timer 2’nin gecikme siiresi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6000.0
Timer 2’nin gecikme suresini tanimlar. P2854, P2855, P2856 timer’in girigleridir, ¢ikiglar P2857, P2858’dir.
Bagimlihk:
P2802[1] timer icin aktif seviyedir.
P2856 Mode timer 2 Min: 0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Timer 2’'nin modunu seger. P2854, P2855, P2856 timer’in girisleridir, ¢cikiglar P2857, P2858’dir.
Muhtemel Ayarlar:

0 ON gecikmesi
1 OFF gecikmesi
2 ON/OFF gecikmesi
3 Pals jeneratori
Bagimlihk:
P2802[1], timer icin aktif seviyedir.
r2857 BO: Timer 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 2'nin ¢ikigini gosterir. P2854, P2855, P2856 timer’in girigleridir, ¢cikislar P2857, P2858'dir.
Bagimhhk:
P2802[1] timer igin aktif seviyedir.
r2858 BO: Nout timer 2 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 2’'nin NOT cikisini gosterir. P2854, P2855, P2856 timer'in girisleridir, ¢ikiglar P2857, P2858’dir.
Bagimlihk:
P2802[1] timer icin aktif seviyedir.
P2859 Bl: Timer 3 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Timer 3’Un giris sinyalini tanimlar. P2859, P2860, P2861 timer'in girigleridir, ¢ikislar P2862, P2863'tur.
Bagimhhk:
P2802[2] timer igin aktif seviyedir.
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P2860 Timer 3’liin gecikme suresi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6000.0
Timer 3’Un gecikme siresini tanimlar. P2859, P2860, P2861 timer'in girisleridir, ¢ikiglar P2862, P2863'tur.

Bagimhhk:

P2802[2] timer icin aktif seviyedir.

P2861 Mode timer 3 Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Timer 3'Un modunu seger. P2859, P2860, P2861 timer'in girigleridir, cikislar P2862, P2863'tur.
Muhtemel Ayarlar:

0 ON gecikmesi
1 OFF gecikmesi
2 ON/OFF gecikmesi
3 Pals jeneratori
Bagimhhk:
P2802[2] timer icin aktif seviyedir.
r2862 BO: Timer 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 3’Un cikigini gésterir. P2859, P2860, P2861 timer’in girisleridir, gikislar P2862, P2863'tur.
Bagimlihk:
P2802[2] timer icin aktif seviyedir.
r2863 BO: Nout timer 3 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 3’Gn NOT ¢ikisini gosterir. P2859, P2860, P2861 timer'in girigleridir, ¢ikislar P2862, P2863'tur.
Bagimhhk:
P2802[2] timer icin aktif seviyedir.
P2864 Bl: Timer 4 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 0:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Timer 4’Un giris sinyalini tanimlar. P2864, P2865, P2866 timer’in girigleridir, ¢cikislar P2867, P2868'dir.
Bagimlihk:
P2802[3] timer icin aktif seviyedir.
P2865 Timer 4’iin gecikme suresi Min: 0.0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: s Def: 0.0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 6000.0
Timer 4’Gn gecikme siresini tanimlar. P2864, P2865, P2866 timer’in girisleridir, ¢cikiglar P2867, P2868’dir.
Bagimhhk:
P2802[3] timer icin aktif seviyedir.
P2866 Mode timer 4 Min: 0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 3

Selects mode of timer 4. P2864, P2865, P2866 are the inputs of the timer, outputs are P2867, P2868.
Muhtemel Ayarlar:

0 ON gecikmesi
1 OFF gecikmesi
2 ON/OFF gecikmesi
3 Pals jeneratori
Bagimhhk:
P2802[3] timer icin aktif seviyedir.
r2867 BO: Timer 4 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Timer 4’Un cikigini gésterir. P2864, P2865, P2866 timer’in girisleridir, ¢ikiglar P2867, P2868’dir.
Bagimlihk:
P2802[3] timer icin aktif seviyedir.
r2868 BO: Nout timer 4 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

Timer 4’G4n NOT ¢ikisini gosterir. P2864, P2865, P2866 timer'in girigleridir, ¢ikislar P2867, P2868'dir.
Bagimhhk:
P2802[3] timer igin aktif seviyedir.
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P2869[2] CI: ADD 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Adder 71’in (toplayici) giriglerini tanimlar, sonug P2870’dedir.

P2800 P2802[4]

200%
Index0 N— =
ndex _’_ Resut 775, Result = x14x2

-200% If: x1 +x2 > 200% - Result =200%
x1+x2 x1+x2 < -200% — Result =-200%
Index:
P2869[0] : Konnektdr girisi 0 (Cl 0)
P2869[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimlihk:
P2802[4] Adder igin aktif seviyedir.
r2870 CO: ADD 1 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Adder 1’in sonucudur.
Bagimhhk:
P2802[4] Adder igin aktif seviyedir.
P2871[2] CI: ADD 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Adder 2’nin giriglerini tanimlar, sonu¢ P2872'dedir.
Index:
P2871[0] : Konnektor girisi 0 (Cl 0)
P2871[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimlihk:
P2802[5] Adder igin aktif seviyedir.
r2872 CO: ADD 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Adder 2’nin sonucudur.
Bagimhhk:
P2802[5] Adder igin aktif seviyedir.
P2873[2] CI: SUB 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Subtracter 1’in (¢ikarici) giriglerini tanimlar, sonug P2874'tedir.
P2800 P2802[6]
- 200%
Index0 2;: — | Result - Result = x1 -x2
= -200% If: x1-x2 > 200% - Result =200%
x1-x2 x1-x2 < -200% - Result =-200%
Index:
P2873[0] : Konnektdr girisi 0 (Cl 0)
P2873[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimlihk:
P2802[6] Subtracter igin aktif seviyedir.
r2874 CO: SuB 1 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

Subtracter 1’in sonucudur.
Bagimhhk:
P2802[6] Subtracter icin aktif seviyedir.
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P2875[2] CIl: SUB 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Subtracter 2'nin giriglerini tanimlar, sonu¢ P2876’dadir.
Index:
P2875[0] : Konnektdr girisi 0 (Cl 0)
P2875[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimhhk:
P2802[7] Subtracter igin aktif seviyedir.
r2876 CO: SUB 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Subtracter 2’nin sonucudur.
Bagimlihk:
P2802[7] Subtracter i¢in aktif seviyedir.
P2877[2] CI: MUL 1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Multiplier 1’in (carpici) giriglerini tanimlar, sonu¢ P2878’dedir.
P2800 P2802[8]
Result = x1 sz
200% 100%
Index0 N——" Result
X I ’1(10%’;2 > 200% — Result = 200%
-200% o
10x2
% ’;10%’;2 < -200% — Result = -200%
(] 0
Index:
P2877[0] : Konnektor girisi 0 (CI 0)
P2877[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimhihk:
P2802[8] Multiplier i¢in aktif seviyedir.
r2878 CO: MUL 1 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Multiplier 1’in sonucudur.
Bagimlihk:
P2802[8] Multiplier i¢in aktif seviyedir.
P2879[2] CI: MUL 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Multiplier 2’nin giriglerini tanimlar, sonu¢ P2880’dedir.
Index:
P2879[0] : Konnektdr girisi 0 (Cl 0)
P2879[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimhihk:
P2802[9] Multiplier igin aktif seviyedir.
r2880 CO: MUL 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -

Multiplier 2’nin sonucudur.
Bagimlihk:
P2802[9] Multiplier igin aktif seviyedir.
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P2881[2] CI:DIV1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Divider 1’in (bdlicu) giriglerini tanimlar, sonug P2882’dedir.
P2800 P2802[10]
| x10100%
Result =——
Index0 X1y, . \200%, Result 10100% .
X2 e [T — - If: x1000% 200% - Result =200%
- -200% x2
10100% 9
X10n00% XIN00%  5009% - Result = -200%
X2 x2
Index:
P2881[0] : Konnektor girisi 0 (Cl 0)
P2881[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimhihk:
P2802[10] Divider icin aktif seviyedir.
r2882 CO: DIV1 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Divider 1’in sonucudur.
Bagimlihk:
P2802[10] Divider icin aktif seviyedir.
P2883[2] CI: DIV 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Divider 2'nin giriglerini tanimlar, sonug P2884’tedir.
Index:
P2883[0] : Konnektor girisi 0 (CI 0)
P2883[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimhihk:
P2802[11] Divider icin aktif seviyedir.
r2884 CO: DIV 2 Min: - Seviye:
Datatipi: Float Birim: % Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Divider 2’nin sonucudur.
Bagimlihk:
P2802[11] Divider icin aktif seviyedir.
P2885[2] CIl:CMP1 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0
Comparator 1'in (karsilastirici) girislerini tanimlar, ¢ikis P2886’d1r.
P2800 P2802[12]
Index0 X1y, Out x1=>2x2 - Out=1
2886 =
Index1 X2 gy, cMP x1<x2 - Out=0
Out = x12x2
Index:
P2885[0] : Konnektodr girisi 0 (Cl 0)
P2885[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)
Bagimlihk:
P2802[12] Comparator icin aktif seviyedir.
r2886 BO: CMP 1 Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Comparator 1'in sonug bitini gosterir.
Bagimhihk:

P2802[12] Comparator igin aktif seviyedir.
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P2887[2] CI: CMP 2 Min:  0:0 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: U32 Birim: - Def: 755:0 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 4000:0

Index:

Comparator 2'nin giriglerini tanimlar, ¢ikis P2888’dir.

P2887[0] : Konnektor girisi 0 (Cl 0)
P2887[1] : Konnektor girisi 1 (Cl 1)

Bagimhihk:

P2802[13] Comparator icin aktif seviyedir.

r2888 BO: CMP 2 Min: - Seviye:

Datatipi: U16 Birim: - Def: - 3
P-Grubu: TECH Max: -
Comparator 2'nin sonug bitini gosterir.
Bagimlihk:

P2802[13] Comparator icin aktif seviyedir.

P2889 CO: Sabit set degeri 1 - [%] cinsinden Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CUT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Sabit ylizde degeri 1.

Connector Setting in %
Range : -200% ... 200%

P2890 CO: Sabit set degeri 2 - [%] cinsinden Min:  -200.00 Seviye:
CStat: CuT Datatipi: Float Birim: % Def: 0.00 3
P-Grubu: TECH Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 200.00
Sabit yizde degeri 2.

P3900 Hizl devreye almayi sonlandirma Min: 0 Seviye:
CStat: C Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 1
P-Grubu: QUICK Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. Yes Max: 3

Motorun optimize sekilde galismasi i¢in gerekli olan hesaplamalari yapar.

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

Muhtemel Ayarlar:

0 Hizli devreye alma calismiyor
1 Hizli devreye almayi fabrika reset ile baslat
2 Hizli devreye almayi baglat
3 Hizli devreye almay! yalnizca motor bilgileri igin baslat

Bagimlihk:
Yalnizca P0010 = 1 iken degistirilebilir (hizli devreye alma)

Note:
P3900=1:
1 degeri segildiginde, yalnizca devreye alma menulsunden “Hizl Devreye Alma” girilen ayarlar
saklanmakta; I/O degerlerini de iceren dider tim parametreler kaybolmaktadir. Motor hesaplamalari da
ayrica yapilmaktadir.
P3900=2:
2 degeri segildiginde, yalnizca devreye alma menusindeki “hizli devreye alma” (P0010=1) parametrelere
bagl olan parametreler hesaplanmaktadir. I/O ayarlari da fabrika degerlerine donmekte ve motor
hesaplamalari yapilmaktadir.
P3900 =3:
3 degeri segcildiginde, yalnizca motor ve kontrolér hesaplamalari yapiimaktadir. Hizli devreye alma
isleminden bu ayarla gcikmak zamandan tasarruf saglamaktadir (6rnek, sadece motor plakasindaki veriler
degistirildiginde)
Cesitli motor parametrelerini hesaplar ve eski degerlerinin Gizerine kaydeder. Bunlar P0344 (motor agirhig),
P0350 (miknatislanmanin giderilme stiresi), P2000 (referans frekansi) ve P2002'dir (referans akimi).

P3950 Gizli parametrelere erigim Min: 0 Seviye:

CStat: CUT Datatipi: U16 Birim: - Def: 0 4
P-Grubu: ALWAYS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 255

Gelistirme (yalnizca uzman seviyesi) ve fabrika fonksiyonelligi (kalibrasyon parametresi) igin kullanilan 6zel
parametrelere erigim saglar.
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r3954[13] CM versiyonu ve GUI ID Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 4
P-Grubu: - Max: -
Yazilimi siniflandirmak igin kullanilir (yalnizca SIEMENS'in dahili kullanimi igindir).
Index:
r3954[0] : CM versiyonu (major release)
r3954[1] : CM versiyonu (minor release)
r3954[2] : CM versiyonu (baseSeviye or patch)
r3954[3] : GUIID
r3954[4] : GUIID
r3954[5] : GUIID
r3954[6] : GUIID
r3954[7] : GUIID
r3954[8] : GUIID
r3954[9] : GUIID
r3954[10] : GUI ID
r3954[11] : GUI ID major release
r3954[12] : GUI ID minor release
P3980 Devreye alma kumanda segimi Min: 0 Seviye:
CStat: T Datatipi: U16 Birim: - Def: O 4
P-Grubu: - Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 66

Devreye almada, serbestge programlanabilen BICO parametreleri ve sabit kumanda/set degeri profilleri

arasinda kumanda ve set degeri kaynaklarini seger.

Kumanda ve set degeri kaynaklari birbirlerinden bagimsiz olarak degistirilebilri. Onlar basamagi kumanda

kaynagini, birler basamagi ise set degeri kaynagini seger.

Muhtemel Ayarlar:

0 Cmd = BICO parametresi  Set degeri = BICO parametresi

1 Cmd = BICO parametresi  Set degeri = MOP set degeri

2 Cmd = BICO parametresi  Set degeri = Analog set degeri

3 Cmd = BICO parametresi  Set degeri = Sabit frekans

4 Cmd = BICO parametresi  Set degeri = BOP Ustiinde USS baglantisi
5 Cmd = BICO parametresi  Set degeri = COM Ustiinde USS baglantisi
6 Cmd = BICO parametresi  Set degeri = COM Uustiinde CB baglantisi

10 Cmd = BOP Set degeri = BICO parametresi
11 Cmd = BOP Set degeri = MOP Set degeri
12 Cmd = BOP Set de@eri = Analog Set degeri
13 Cmd = BOP Set degeri = Sabit frekans
15 Cmd = BOP Set degeri = COM ustiinde USS baglantisi
16 Cmd = BOP Set dederi = COM Ustlinde CB baglantisi
40 Cmd =BOP Ust. USS bag.  Set degeri = BICO parametresi
41 Cmd = BOP Ust. USS bag. Set degeri = MOP Set degeri
42 Cmd = BOP ust. USS bag.  Set de@eri = Analog Set degeri
43 Cmd = BOP Ust. USS bag.  Set deg@eri = Sabit frekans
44 Cmd = BOP Ust. USS bag. Set degeri = BOP ustlinde USS baglantisi
45 Cmd = BOP ust. USS bag.  Set dederi = COM Ustlinde USS baglantisi
46 Cmd = BOP Ust. USS bag. Set degeri = COM Ustiinde CB baglantisi
50 Cmd = COM Ust. USS bag. Set degeri = BICO parametresi
51 Cmd = COM Ust. USS bag. Set degeri = MOP Set degeri
52 Cmd = COM ust. USS bag. Set degeri = Analog Set degeri
53 Cmd = COM Ust. USS bag. Set deg@eri = Sabit frekans
54 Cmd = COM Ust. USS bag. Set degderi = BOP Ustiinde USS baglantisi
55 Cmd = COM Ust. USS bag. Set degeri = COM Ustiunde USS baglantisi
60 Cmd = COM ust. CB bag. Set degeri = BICO parametresi
61 Cmd = COM Ust. CB bag. Set degeri = MOP Set degeri
62 Cmd = COM ust. CB bag. Set degeri = Analog Set degeri
63 Cmd = COM ust. CB bag. Set degeri = Sabit frekans
64 Cmd = COM Ust. CB bag. Set degeri = BOP Ustiinde USS baglantisi
66 Cmd = COM ust. CB bag. Set degeri = COM ustiinde USS baglantisi
P3981 Aktif hatayi resetleme Min: 0 Seviye:
CStat: CT Datatipi: U16 Birim: - Def: O 4
P-Grubu: ALARMS Aktif: first confirm Hiz.Dev.Al. No Max: 1
0’dan 1’e gecildiginde aktif hatay resetler.
Muhtemel Ayarlar:
0 Hata resetleme galismiyor
1 Hata resetleme aktif
Note:
Otomatik olarak 0’a resetlenir.
Details:
Bkz. P0947 (son hata kodu)
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r3986[2] Parametrelerin sayisi Min: - Seviye:
Datatipi: U16 Birim: - Def: - 4
P-Grubu: - Max: -

Sirtict Gzerindeki parametrelerin sayisidir.
Index:

r3986[0] : Yalnizca okunabilir

r3986[1] : Okunabilir & yazilabilir

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BP0O 210



Issue 04/02 Hata! Stil tanimlanmanus.

MICROMASTER 440 Parameter List
6SE6400-5BB00-0BPO 211



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

Fonksiyon diyagramlari

2

00LL 0¥y 431SVINOHODIN | 02A  200Z¥0°GL MBIAIBAQ |BIBUSD)
welbelp uonoung | psameinier0 00l L MBINIBAQD
8 _ 9 S b _ g z !
uonezusleweled
|0JJu0d souanbag Japooug
NUll N
. $400(q dOnW mooo
siejeweled Jojow jo uopdepy ‘UoNos8}0Id JSHSAUI PUEB JOJOIN uonoun, 9a13 aid 0122 - 0oLz
0€8Y - 008% 00
AUl NOD
umop dwes wiodies aid 0192 .wﬁW@
Buluomsod paxid
uoljedl1juUspP! JOJON 00€€
Jull 4Og
SSN
o015z - 0052
[01U0D 9pA
|opow JojJo\
0062 J8[1043U00 AId dodg
Ay v 0015 00v2
o O
e)s Bulk
= |0Jjuod - > % m JHelS DbulAl4
o) > anbuo} P T T g = ova
U le jojuoo [~ / poads < @ = ] S juiodjes WNS 00€Z
juaiIng 0042 - 00SL 0005
< iodies Hejsoy 44
0062 oogz XNid 00ze oav
0022
> Buiesg dOW
[043U02 4/A < 00L€ 1noda
0019 00£S 0028 0005
Buuoyuopy 20r NIa
OLLY - 00L¥ 0002
20Inos
suonouny wiodyes SooBMS)UI
10Je|NpoIN 10J3U02 JOJOIN |ouueyo juiodies ABojouyoa | Jeusau| |jeusaixg

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

212



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

0y 93LSVINOHDIN

0¢A 200C¥0'GL

sjuiodiog [eulsju| pue [euld)xXT JO UO}OSBUUOD

- 002l - — —
weJbelp uonound [psameno 001970021 MBIAIBAQ
8 _ / 9 S b _ g _ 4 _ !
(y1:61)
: J'9¢czed
G500 JOW — ", (Ssn) dog<-azd :1o
55001 052Z! a4 (Nma) dow-aid ‘19 o0 —
PAMID "PPY :08/00 dies ‘dino 4dOW :0D (e161) 408 = Zomo og| (1Fdo8)
500 J'Gezed i ssn
75001 (dn) doW-aid ‘1g ceae]
A|_. dog -> LPMIID 08
LPMIIO 10V :08/00 |l «—(c:z2L) [ < I8l slozi—
E ) otzzzd|  (ssn) dog->azd :00
£500 sl € ng<-dies aidilg (0z9)
ZPMIEIS 1BY :08/0D 2 00ced (0:0)
110 did "qeus :1g :
Mmm% . Dzzezd 9001 dzd 10
1S 1Y : . S.mmb. [ 444 n_u__m_ Z 1g<-dies qQid:19 ( FmoQT (UI-NOD)
LPMIEIS 1BY :08/00 : 01922d] 06 Gigpexi 00 = 89 > ZOMIID 08 an
. [oeqpoa, N
- %0eqpas) ald 110 ST7774 06021
S0vhid | 1g<-dies Qid:1g g0 -> LPMIO 09
- - < T8l 050z }—
(0'1) 3lqeus 944 i19 19]|05jU0D . (0 :
575800 (%770 __o_w_ —| 82inos wu aidi10 502z2d g0 woly dzd :00
o198Us o5INg 118 3eiid 00 0 ng<-djes aid:ig (029)
; osianay g J'eGeed
(0:1) o0 wiodies qid 110 (e:222) (Ssn) dog<-azd ‘10
O'6¥80d . <__vozai}— 0€20Ld (_icozp— |, S8vsH
€440 2119 oollld roce. . : £80¢ (IUI-NOD)
: djes ‘Bou yuj : [%] incino aId 1Y :00 ergPs44:8 oo ->zpmmo og|
o . ) yuy :1g — ssn
. . v [<+—(0:0 ( ( 9s0z
0'8v80d : . 0220ld|  WOD -> LPMIIO ‘08
mn_vm\wumww \|/mu_u_o i \_EM“MUM_NE_ < o T #2014 EE| Zzyd-1es 4419 < I8l gLozd _|
N “o{e 44 PV 00 (0:0) (SsSN) WOO->0zd ‘09
(1:61) 944 julodies urep ;[0 0'120Ld
i i C_ 6100]
[ osvsod] Wav N oD Lug1es 44 18 Mmm_ L
2440219 |— 8401 - -
[214] 95 Dos 101 100 0140id (00 PMHID JOS :08/0D
(0'1) ’ |eos dyes ulep ;10 0'0201Ld
O '7¥80d uonos|es - 1 1es 44 |
iz 00 oyaes 4418 012 ova
z440°1 118 o0rmns < .
— wns JvL0id rr61) [l 12204
0:0 < dyes'ppegesiq : . .
Dzvsod (00') @'6504d | T e e O 9€0id] ovaio
1 440/es1ana1 NO:IG AlA [zH] 00059 " 000 0s014 dOnW NMQ)JOW eIqeuz:1g [zl ss200 oav
-> Aousenbayy oOr ‘bayydino : (e161)
- — ydino JOW :00 €161 '
(0:224) (00'S) a'850Ld |eos-dies "ppy 1D 5010 [uooovliess Dav:00
Em%\“ﬁww.h_umn__ [zHl 001059 * 000 (0:0) (dn)dOw elgeu3 :1g
: <- Aouanbaly oOr Io.mno_‘a !
44 Juiodies ppy 1[0 (0:0) - (e:29) 1nod
S950Td 2'1£20d
>ooreqeugg b Lnoaso pdig
0:0 2clod NId
220!

<-90r 9|qeu3 119

|ea'duruig :08/00

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

213



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 000¢ -

Oy 431LSYINOHOIN

0¢A ¢00C'¥0°St

sindu| [eybig

weJBelp uonoun4

PSA'NId 0002

S80BUB)U| [BUISIXT

L

9 S

L

A

|
3

A

A

|
lo
4

€) ¥2.0d
€0

NI@ 2w} @d2unogag

-

(

AVC

A

o

AO

LLIM

\
_

A

0 1

4
(€) ¥zL0d

€0
NI@ 2w} @d2unogag

AVC

A

AVC

9LM

._____r.,_._.
}\

leaduruig :09/00

4

0 L

_4

€) ¥220d
€70

NIQ :awiy 8dunoga

(

AVC

A

A

|

AVC

AO

8

]

A

A

A

0 L
4
(¢) vzL0d

€70
wil

NI :ewi} sdounogaq

NVC

A

o

AO

AVT

L™

A

A

0 L

4

(€) ¥zL0d
€70

NIQ :awiy 8dunoga

AVC

A

o

L

AVC

AO

9 .

ﬁ\

o\\o

A

A

0 L
4
(€) ¥zL0d

€0
wil

NI :ewr} sdounogeq

AVC

°5

(1) sz20d
L0
NIQ NdN/dNd

AVT

S

L

o
(821M) (671))
AO ¥2d

S 0 S 10 S S8 (_______}_
ﬁ\

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

214



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

0022 Ovy Y3LSYINOHDIN| 02n  Z00z+0°SL (0Qyv) Indu| Bojeuy
weJsbelp uonoun PSA'DAY 0022 sooeualU| [eule}X]
8 _ L 9 g ¥ g _ !
122104 N6eLL
M 9 22L04 P
e L
[eAduruig :09/00
e,
(08004) A < M
150 [eubis ‘Buiuiep | 7 1 7 D b o“/ol
H I H
(01) [Zl 2z920d ﬁ ( VP_ 1
fswl 00001 " O 1920d 40 % 0§ 0) [e] 9520
ss0| ‘Bis uo Aejoq On_/w o0 W%C.
yw
[el 250! 10 S)IOA P
[vw/Al"dul Daviov «
ubia
il 02 Jejodiun a |_“a
9 |e—] Jejodi |0
< lelss204 vw 700k AOL X X - H @:Lo“_ymw '
[uooovliess 5av:00 AT 5 : v
] (0°0) [2] 85204 H Indui Bojeuy
S HA A|_ [%] 666666 " 6'66666- ’
3 ‘le9s OQv: 1A enjep (¢) [2l esLod P
X (0) [2] 9520d
3 [sw] 0000l 0
< 2 (0'o0) [2] 09204 DAV swi yoows v 0
e yszos g A|_ [%] 666666 “ 6'66666" 0av jo odhy
[%] ‘Ie9s Jeye DAY N oLk ‘|BOS DAV ZA anjen
\.\.m
>
% 001
A\
%
(0) [e] 1oL0d (01) [el 6520d (0) [e] 2620d (0) [] 95204
0z 0 0z " 02" 0z " 0z v 0

UipIm pueqgpesp Day

‘|eos DAV ZX SNeA’[BOS DAY:LX SNeA DAV Jo 8dA|

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

215



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 00€2 - 0¥y Y3LSVINOHDIN | 02A  2002+0°GL (Ova@) IndinQ Bojeuy
weJbelp uonouny psA'OvVd 00£2 ——
w _ : : - - £ z _ !

'

o]

' v % 00} " b i M

. % < )
. o x
““““““ 1820d

ndino Bojeuy

[el v2204

[vw/AT'ler ovapy

C

<

Yw 0z = 4000y

vw 0¢

ﬁ.oo(»

1 il

(0°001) [2] 6220d (0°0) [l 22204
[%] 0'66666 " 066666~ [%] 0'66666 ~ 0°66666
‘[eos QyQ:gx enjep |eas QvQ@:LX anjea

(0) [2] 1820d
0z 0
Uipim pueqpesp ova

(0) [l 9220d
L0
Ova jo adAL

(0) [2] 8220d
0z 0
‘[eas Qv a: LA anjep

(02) [2] 0820d
0z 0
‘[e9s OQvQ:zA anjea

(2) [l €L20d
[sw] oooL "0
oVQ dwy yoows

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

216



Hata! Stil tanimlanmamis.

Issue 04/02

- 0ovz- OFy H3LSYINOYOIN | 0ZA 2002 70'Gh (dOog) [sued JojetadQ oiseq
weJsbelp uonouny psA'dOg 00¥2 Saoela)u| [eutsixg
8 _ ) 9 g _ z _ !
NO ¥3IMOd
138 2 P
1383y | . —
Roud Q._.M_ommWWAl _\A l— puewwoo jesey Hﬂd
° . f
. doguoy (T 6roo] o Bl I
€440 ‘2440 ‘1 440/NO E 13s PUELILIOD 105 @
2
o
Q
o
(@]
Aoy Jamo]
Koy welboid

404 woy uopejol
JO UOIOBIIP BANISOd

Aeidsip yuswboas
-UDASS JO UONEN}OY

| pJom [0Jjuo2 0} Juswabpa
-|mouNoe J|ney ‘Wa)sAs
Bunesado oy Aay 8|660 |

| pJom [0Jju02 0} Juswabpa
-|mouNoe }|ney ‘wa)sAs
Bunesado oy Aay 8|660 |

4049 woyj Jajewon
-uajod Jojow JoMo

409 wouy Jsjew
-onuajod Jojow asiey

o
pue Aoy a|660) ay) yum aoejd ugye; sey Aeidsip an

Ayioud

46100/

46100/

e ®
ZOw_m_n_>\“_@n_
_ [—
'S L=l | %

qu

36100/

3'6100/

ags1004

X
!
©

as6100/

# | 8

'smyejs ,uonesado, 3y} Ul s1 HuN ay}
|eA 8y} 0} Janoabueyo e ‘pajos|as sI

(00004) Ae(dsip Bunelado ay) t%éomtm Aluo s| sA8Y Jomo| pue asiel ay} JO UOBAIOY

o

:8)0N

tog— O @

+| |023u09 82usNbas Jo

| =uonesado pue pajosies

(00004) Aedsip Bugesado

ko3 o0r
Aoy 440

Aed NO

Koy Buisianay
Aoy 91660
£oy asiey

Ke|dsip yuswbas-uanag

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

217



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

0052 0¥y 43LSVINOHDIN | 02A  2002+0°GE Buinieoay Yull 4Og uo SSN
weJsbelp uoioun4 | psr'doguossn~ 0052 sooeualU| [eulS}X]
8 _ L 9 g ¥ z _ !
(0) [2] vL02d
A|_ [sw] €559 " 0
#o~ | weubsle) SSN
(zzy) 2l €roed
A|_ 2170
ubusl MM SSN
ul =
(@ [ z102d ’ ,_hmmmc_
‘plom azd IS oL Ul A|_ 80 V ‘siojewesed |y
JB1BAUO0D BU} 0) POLIBJSUBI) 8] }SNW | PIOM wbus| azd ssn
|0J1U0D BY) ‘Uoseal SIy) Jo4 “piea Buiaq uoeinbyuoo
se ejep ssa900.d ay) }daooe ||IM JSUBAUOD ssn
9yj Jeyj 0s SSN EIA paAledal Emhmm_mu ay} ﬁov Wu_ .T.F%Nn_
JO pIOM QZd 1S1l BUY} Ul }OS 8q JsnW O} ig ssaippe ssN
:9JON
1 18 (S@D) 195 BlEp puewwod  GLIg (9) [e] or02d
L Wney [euselx3  gLig A|_ LY
|0JJu0d m:ULOF cig ajeipneq SSN
dooiq Liug
pajqeus axeiq Od  60NE
pejqeus did 8oNd (s %Kmmoon_ e
| g (Saaq) 1es ejep aAug  soNg . =
08 (Saq) 19s eep snua  HoNg £€02! [ o 1ed 9bueuo
¢ g Aousnbayy paxi4  £oNg 404 -> ZPMIID 109
Z 1g fousnbaly paxi4  zong
| 1g Aousnbayy paxi4  Loug
0 31g Aouanbay paxi4  ooNg
(erowey/1e007) 0 18 SAD LA )
umop dOW ,_mymc._o_«cm«ou JOJO0N ¥LHG
dn dOIN ,_mymc._o_«cm«ou JOJO0N €Lig
A:O_mhm>:_ E_Onomwv aslenay LLig
O71d Wwoyy jouod  oLig
¥ol 90r 60vd azd _
wbuoor gong zeoz]=
ebpajmowyoe yneq  Long - .
aEUs toties on 409 > LPMHID ‘09 — x1s (| 291 || wav M3 004
yels o4y song <
sjgeus 54y yoNg ENELEN] weiba|a) a9y axy
a|qeus asind  £oNg
dojsiseq :¢440 zond
dojs [eoljos|3 ;2440  Lovg
1440/NO  ooNg

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

218



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

Oy 431SVYINOHOIN

0¢A  200C¥0'SI

Bunywsuel | yul JOg uo SSN

-0Lse - —
Em._mm_U uoljoun4 | psAdoguossn 0LSe Sa@delIalu| [eulalxs
8 _ L 9 S ¥ g z _ !
(0) [2] v102d A
A|_ [sw] €559 0
Ho | weibsje) SSN
(zz1) [2l €rozd
A|_ 2L 0
ubus| Mid SSN
Al dog <=
(2 w_.wwomn_ | = xapu|
¢ :sie)oweled
wbus| azd ssn ’ v
uonesnByuod
ssn (0) [2] 110zd
A|_ L€ 0
ssalppe SSN
(9) [2] .o.romm e dOV woyy | }8s ejep peojumoq GlLiig
47 4 dOV wouy 039S ejep peojumog  vLig
ejelpneq SSN ) sBumes yneyep aie (xew™qld) L622d == v6geiINdino Aid  Ling
¢ = [gloLozd (uw™qald) z6zzd == v6zziindino Aid oLig
(s1) Zz60d vz = [19L0zd pausiuy Buduwiey 6ol
6o o 26 = [0l L0z ZL12d < 92004 9PA Y 80Hd
e -1ed obuey) L=and -010N 2L1ed > 92004 OPA PV LONE
’ julodyes =< 1200 ‘bay v 9oug
£5004 (L) sshzd > 12001 by v goNa
— £500! (173 sGled =< 1200! ‘bay v poug
12 |« ZPMIBIS 10V :08/00 0£12d =< /2004 JuaLnd Y £0NE
9 e (uw7) 080Ld < 12004 'bay oV Zong
S (307)) L9L2d < 1200d 'bay PV Lowg
=y OAIOE 8Yeiq DA 00Hd
v ||
q < PEO|IBAO J8lBAU| GLYIg
=D yBu sun1 J0JoN  FLIE
1C |« PEO|IaA0 JOJO €41
L[ [1] N Fmoo__ Aok dyeuq Bulpjoy Jojo  ZLig
0 || [o] [zH] Aousnbaly oy :00 juawno Jojol :Buluiepy | Lng
o 91024 payoeal Aouanbayy winwixey oLig
25004 |ou0d 0Zd  60HE
x1s || 391 || wav M [o]1[eTe[r[s]o]4] 209 2500/ anjeA ‘e / julodjes uoneinea  goNg
azd - annoe Buiuiem saug  20Ng
« X weiba9) Jiwsuel usuel id IPINEIS 9y 08109 SARGE HAIUINO - 90nd
axl 1o L ¥ L aME €440 oM
aAROE 2440 ONg
QAIE )Nk} 8ALQ  €0NE
m:_:c:l_ 9ALQ coug
uni o} Apeas aAg  LONg
Apeasanug oong

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

219



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

0092 Oy ILSYIWOMDIN | 02A 2002405l Buini@oay Hjull NOD Uo SSN
weJsbelp uonoung |psa'nOouosSSN~ 0092 sooeualU| [eulS}X]
8 _ L 9 g ¥ z _ !
(0) [2] vL02d
A|_ [sw] €559 " 0
#o~ | weubsle) SSN
(zzy) 2l €roed
A|_ 2170
ubusl MM SSN
ul =
(@) [l z102d f sy
‘plom azd IS oL Ul A|_ 80 V ‘siojewesed |y
J81BAUO0D BY} 0) POLIBJSUBI} 8] }SNW | PIOM wbus| azd ssn
|0J]U02 8y} ‘Uoseal Siy) Jo4 “piea Buieq uoeinbyuoo
se ejep ssa900.d ay) }daooe ||IM JSUBAUOD ssn
9yj Jeyj 0s SSN EIA paAledal Emhmm_mu ay} ﬁov Wu_ .T.F%Nn_
JO PIOM QZd IS1l BUY} Ul }OS 8 Jsnu O} ig ssalppe SN
:9JON
1 19 (S@D) 195 BlEp puewwod  GLig (9) [e] or02d
L }ney [euselx3  gLig A|_ LY
|0JJu0d mJULOF cing ajeipneq SSN
dooiq 1Liug
pajqeus axeiq Od  60NE
pejqeus did goNd (s %Kmmoon_ e
| g (Saaq) 1es ejep aAug  soNg . =
08 (Saq) 1es eep snua  HoNg LE02! [« o 1ed 9bueuo
€ )1g Aousnbay paxi4  goug INOD -> ZPMHID :08
Z 1g fousnbaly paxi4  Zong
| 1g Aousnbayy paxi4  Loug
0 31g Aouanbay paxi4  ooug
(eroweyy/1e007) 0 18 SAD LA )
umop 4O ,_mzmc._o_«cm«ou JOJON ¥LHG
dn dOIN ,_mzmc._o_«cm«ou JOJO0N €Lig
A:O_mhm>:_ E_Onomwv aslenay LLig
O7d woy jojuod 0Lig
¥ol 90r 60vd azd _
wbuoor gong ocozi]-
ebpajmowyoe yneq  Long " .
aEUs toties on NOD -> LPMMID :08 — x1s (| 291 || wav M3 004
yels 94y song <
sjgeus 54y yoNg ENELEN] weiba|a) a9y axy
a|qeus asind  £oNg
dojs iseq :¢440 zond
dojs [eoLjo8|3 ;2440  Lovd
1440/NO  oo¥g

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

220



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

0192 0¥y 43LSVINOHDIIN | 02A 2002 ¥0°GE Buniwsuel] “Yui INOD U0 SSN
weibe|p uolound [psANOoUOSSN 0192 saoeLIBU| [eula)x]
8 _ L 9 S g z _ !
(0) [2] v102d A
A|_ [sw] €559 0
3o | weibaje} SSN
(zz1) [2l €rozd
A|_ 2L 0
ubus| Mid SSN
Mull WOD <=
(2 w_.wwomn_ 0 = xopul
¢ :sie)oweled
wbus| azd ssn } v
uonesnByuod
ssn (0) [2] 110zd
A|_ L€ 0
ssalppe SSN
(9) [2] oL0zd s dOV woly | Jos ejep peojumoq  GLig
cl Y sbumyes jnejop aie _dOv wol Q jes ejyep peojumoqg yLig
Sielpned ssn J €6 = [el6L02d (xew”qld) 1622d == v6zziIndino aid  Lig
1z =[116102d (uw™qald) z6zzd == v6zziindino Aid oLig
(S1) 2z60d 25 = [0l6102d paysiuy Buidwey  6oNg
A|_ gL 0 e :910N ZL12d < 92004 9PA Y 80Hd
ein ted sBuey) L=&nd z/12d > 92001 9PA DY L0NE
) julodyes =< 1200 ‘bay v 9oug
(__esooi] (1) gsled > 1200! ‘bay v GoNg
— <__es00/] (L) §Sled =< 12004 ‘baiy PV yoNg
12 |« ZPMIBIS 10V :08/00 0£12d =< /2004 JuaLnd Y £0NE
9 [ (uw™y) 080Ld < 12004 bay Y ZoNg
a (307)) L9L2d < 1200d 'bay PV Lowg
D OAIOE 8Yeiq DA 00Hd
v ||
¢ | e peolBaAo JeusAll GLIg
exlP yBu sun1 J0JoN  FLIE
h ™ PEeOlIaA0 JOJON  €LIg
L[ [1] Fmoo__ Aok dyeuq Bulpjoy Jojo  ZLig
0 || [o] [zH] Aousnbaly oy :00 juawno Jojol :Buluiepy | Lng
azd BL02d payoeal Aouanbayy winwixey oLig
C__ zso00/] |04u02 Zd 6019
X1s 391 aav MMd EHHHEHEH 004 g anjeA ‘joe / julodias uoneinaq  80Ng
azd 3 annoe Buiuiem saug  20Ng
« X weiba9) Jiwsuel usuel MAd FPINEIS 19V 208100 SAJOEJIGIYUINO 9018
o 1% L ¥ L aAoE €440 SONE
eAOE 2440 YONd
QAIE )Nk} 8ALQ  €0NE
m:_:c:l_ 9ALQ coug
unJ oy >Um®L 9Aug Loyg
Apeasanug oong

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

221



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 00.Z - Oy 431LSYINOHOIN

0¢A  ¢00C¥0°St

Buinigoay Ul INOD U0 g0

weJBelp uonouny

PSA'NODUOED 00.2

S80BUB)U| [BUIBIXT

8 _ L

9

z _ !

| 19 (SAD) ¥8S Ejep puewwoD  GLyg
L }ney [euselx3  gLig

|0JJu0d mj_..to._. zug

dooiq 1Liug

pajqeus axeiq Od  60NE
pejqeus did goNd

| g (Saaq) 1es ejep aAug  soNg
0¥g (SaQq) 1es ejep aAuag  yoNg
€ )1g Aousnbay paxi4  goug

Z 1g fousnbaly paxi4  Zong

| 1g Aousnbayy paxi4  Loug

0 31g Aouanbay paxi4  ooug

(eroweyy/1e007) 0 18 SAD LA )
umop 4O ,_mzmc._o_«cm«ou JOJON ¥LHG
dn dOIN ,_mzmc._o_«cm«ou JOJO0N €Lig
Ar_o_mhm>:_ E_Onomwv aslenay LLig
O71d woy [ouod  0Lyg
¥oI90r 60HE
wbu oor gong
ebpajmowyoe yneq  Long
|qeus juiodies  9oNg
yels 94y song
e|qeus 4y yoNg
o|qeus esind  £oNg
dojs iseq :¢440 zond
dojs |eOLOBIT 17440  LONG
1440/NO  0oHg

‘piom azd ISy 8y ul
JOHISAUOD BU} O} PaLIB)SUBI) 8] JSNW | PIOM
|0A3U0D By} ‘UOSEDI SIY} J0- "pileA Buieq

Se ejep $s9001d 8y} }dS00E. ||IM JOBAUOD
By} Jey} 0s SSN EIA paAledal welbsje) sy}
10 pIOM OZd 1Sl BU) U1 18S 8q ISNW 0} 1g
:9J0N

( 1602/ |

g0 -> ZPMIAD 09

of-[s]e]+]e]e]~]

uonesnByuod
g0

(0) [8] Lrozd
Al_ GESS9 ' 0
Jeyoweled go

(02) ovozd
[sw] 6e559 " 0
awy 4o '[o} g0

(S1) 2z60d
Al_ SL°0 L =oug
elA 1ed abueyn

( 0602 |«

g0 -> |PMIAD 09

<

swel4-gD

MMd

swel4-go

azd

<

oAI809Y

weiba|a) an909y axy

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

222



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

o0LLZ 0¥y 43LSVINOHDIIN | 02A 2002 ¥0°GE Bumiwsuel] “Yuil NOD uUo g9
welibe|p uolound | psANOoUCED 0122 saoeLIBU| [eula)x]
8 _ L 9 S ¥ g z _ !
(0) [8] Lv0zd
A|_ G€G59 " 0
J9)oweled g9
uopeinbyuod _m:mwmww%%mwn_ 0
8 awp 4o 18 g0
(S1) 2z60d
A|_ Gl 0 L =oug
eln ued abueyp
s dOV woy | 19s ejep peojumod  Giig
dOV woy 0 198 ejep peojumod  viig
m@:_zmww_ﬂmmw% o8 (xew~qld) 1622d == vezziIndino aid Lig
5= _m_Bomn_ (Uui~qid) 2622d == p6gz! IO Al 0LYIg
be =1h150d pausuy Buidwey  60Ng
e =0l 1soed 2412d < 92001 9PA DY 80NE
"IN z/lzd > 92001 9PA PV LoNg
julodyes =< 1200 ‘bay v 9oug
£900. (1P ssled > 12004 'bayy v SoNg
— €500/ (179 gSled =< 200! "bayy v poNg
12 ||« ZPMIBIS 1OV :08/00 _0L12d =< £2004 Juaund oy €01
9 [ (uw™y) 080Ld < 12004 bay Y ZoNg
r (40 7)) Z912d < 1200 ‘bay Y Long
D anoe 9¥eiq 0a  00Nd
v | |
¢ | e peolBaAo JeusAll GLIg
=1l ybu suni J0l0N  ¥LYg
1< |« PEOIaN0 J0JO)\ €119
L[ [1] N Fmoo__ Aok dyeuq Bulpjoy Jojo  ZLig
0|« [o] [zH] Aousnbaly oy :00 Em\m_:o kWos_ :Buluiepy  LLng
15024 payoeal Aouanbayy winwixey oLig
azd 2500/ jouoo azd 60Mg
swel4-g0 MMd aza sweis-g0 25004 anjeA "Joe / julodies uoneneq  goNg
. dAIoe m_..___.tm\s 9AuQg L0¥Mg
< Mid FPMIEIS 10V “08/00 SAIOB IQIYUINO  90Ng
axy rcmv_mm_my jwsuel | jwsued| SAPE €440 SONG
aAoE Z440  YONg
aAIOE JINEy SAUA £ONE
m:_:r_jl_ 9ALQ coug
uni o} Apeas aAg  LONg
Apeaianua oo

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

223



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

00LE 0Py YALSYINOHDIN | 02A 2002 ¥0°SL (dOIN) Je1owonualod JoJoN
weJsbelp uonoun pSA'dOW 001€ 82Jn0S juI0d}ag |eulalu|
8 _ L 9 g ¥ g z _ !
L L o
01 o L=
P oy P <
- dOn M M (00°0$) a'zgoLd
. "'. omot. Lo ole . | [zH] 00059 ** 00°0
bayydino JOW :00 | Kouanbauy “xep
A
00 ol
A 4
(1) zeord
L0 v
9slanal JOW "qiyu|
|oJju0d
anjeA Yejs indino 4O
(0) a'Leold (00'5) @'0¥0Ld (dn)don aiqeu3 :ig
L0 [zH] 00°059 " 00059~
Aowsaw “dyd@s JOW juiodies O

(0:222)

0¥80d

1440/NO :I19

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

224



225

Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 00Z¢ - Oy ¥3LSVINOHIDIN | 02ZA 2002 ¥0'GL (zl1o L =7201Ld‘S20Ld ‘6L0Ld - 91L0Ld) PopPO2 1q (44) Aousanbai4 paxi4
welBelp uonoun pSA'447002E 901n0g iod}ag |eusaiu|
8 _ . 9 g _ b _ € _ z _ L
__ Moo.mmvo.moo&
Z| X 00069~
< o] | Kouanbosy poxcy -
44 PV 100

mA|_ 0
&£
_ (00°02) @'S00Ld W/? G2zl

_ [zH] 00°059 " 00°059-
G Aouanbauy paxi4

|-'&
Q
©
N
o
-
o

syges 44:1g

| (00°G1) a'¥00Ld 4
_ [zH] 00°059 " 00°059- G g - apow 44
 Aouanbaly paxi4

/7
Of
_OT_ A

f 3L
- (00°01) @'eoold > vigel
TA|_ [zH] 00°059 " 00°059- 0'9201Ld
?il_ 0 )ITAl_ 0 € Rousnbayy pexiy 4 g 1es 44 ‘19
g (1) szoid
Mo_le 4
g7 : (00'5) @'zooLd [
4 TAl_ [zH] 00059 " 00°059- 38 - spow 44
(1) 2zoLd N ‘I_ 2 Aouanbayy paxi4
z7 ”od 0 W/w.m 0
G 3g - apow 44 olfl_ 0 T (000) @'t00Ld e £zl
N e TA|_ [zH] 00°059 " 00°059- 3 0'€20ld
Mo )JdAl_ g | #ouenbay pexiy (Velolg  Elatesddig
(1) s201d i ¢
. €19 - apow 44
L440/NO « nTAI_ 0 4 g opow 3
g e Ao
< —L 00 <
(1) 6L0Ld 3 0'2z0ld
€1 - apow 44 o|_A|_ 0 Emm.r.orrn_ zyg-es 4419
).?Nu Z g - apow 44
4
(1)8LoLd
Tedo el
g9 - spow
./_?Nu Z g - spow 44
ik (
A:m»_,omn_ | 1g - apow 44
L 118 - opow 44 olfl_ 0
&e—0
Tog W/?
o™ ) [(00) ¢
4 »N L 2°020Ld
(1) 9toLd oNg 1S 44 19
iy (1) oroLd '
0¥g - apow 44 €L
0 g - 8pow 4

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO



Hata! Stil tanimlanmanus.

1440/NO obAl_ 0
A||)l?

N

h

$9SB2 JaYI0 e Jo4 :0

(€=610Ld=810Ld = 210Ld = 910Ld)
[ _mjcw SUOIJO8|8s Bpow 44 (e )] 1|

Issue 04/02

- oLze - Oy H3LSVINOHDIN| 02ZA  200Z+0'SL (e=6L0Ld-9101Ld) pepoo Ateulq (44) Aousnbali paxi4
weJbelp uooun psA'447012¢ 924N0S julod}eg |eussiu|
8 _ ) 9 _ !
[zH] 00°059 " 00°059-
G| Aouanbauy paxi4
[zH] 00059 ~* 00°059-
ol
4479V:00 [zH] 00°0S9 " 00°059-
[zH] 00°0S9 " 00°059-
[zH] 00089 " 00°059- e 0
1440 3 €2z <
- L) [ oezoid]
< old eug 1es 4419
< Tl
— [ €119 - apow 44

Q
N
N
o
o

cugies 4419

oyg-es 4419

0319 - spow 44

226

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 00¢ - 0vy 431SVINOHDIN | 02A  2002+0°SL (z 10| = J222d 'S222d ‘6122d - 9122d) papoo }q ‘yuiodies did pexid
weubelp uopoun psAAldd 00€E 921n0g Julod}ag |eulaiu]
8 _ ) 9 v _ g _ z _ !
_ (00°09) a'90zzd
< o) _ [%] wO.oom...oo.oom.
9 "dies ald pexi4
4419V :00 &e—0
_ (00°0%) a's0z2d W/? [(eizz)  (
| %] 00002 ™ 00'00¢- a [ osgzezd]
§ chos Aid poxi4 :Fv e ng<-dies aid:ig
_ (00°0¢) a'v0zzd [
_ [%] 00002 " 00°002- g yadies aidxi4
v "dyes ald pexi4
&e—0
I (00°02) a'c0zzd > [(hizzd)  (
TAI_ [%] 00°00Z " 00°002- ; [ O9zeed]
oerl_ 0 )JdAl_ 0 € ‘ches Qld poxid v ug<-dies aidiig
N Y (1) sezzd
i (00°01) @'z0zed .
¥ TII_ [%] 00°00Z “* 00°002- yugdies Qidxd
(1) 2z22d )JIAI_ ¢ 'di19s aid paxiy 5
g)o
Zh i ﬂio
G ug-dies aid x4 oerl_ 0 . (00'0) @'L0zed 0 (ezzd) _(
Nl e o= [%] 00°00Z ** 00°002- 3 [ Oeezed]
[hidrs N | “digs Qid paxid4 -d :
[ rog1e 0 () elzzq Eha<diesaidig
(1) szzed 1 €l
< LAl_ 0 z7 1 € ng-dies Qid x4
1 440/NO — le ¥ ng-dies gidxi4
¢ < le e omAl_O
D L 2% [(00)
e (1) 6Lz2d ». [ Oceeed
€L y .
¢ ng-dies gidxi4 oIrAI_ 0 (1) glzed  oME< dies aidig
€l
)“?N « zngdies aidxi4
3+ 5
(1) 8ized ﬁi 0
Tin_ o £ ) [GE)
. . 2
“o_le Z¥g-dies aid'x4 A [ O'izeed]
¥ d () Zizzg  ‘yE<dies aidig
(1) Lized Lo
ey | ng'dies aid x4
| nug-dies aid x4 Tfl_ 0
B Somi
ity g B [(0:0) ¢
4 A [__Oozzed]
(1) 9tzed 0) 0¥g<-dies aid:ig
el 1) 9lzzd .
0 ng'dies aid x4 €l

oNg-dies aidxi4

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

227



228

Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- oLee - 0ty Y3 LSVINOHOIN | 02A  200C+0°Sh (e =6122d-9122d) papod Aseuiq ‘iodias qid pexi4
weJbelp uooun psA'dldd 0LEE 924N0S julod}eg |eussiu|
8 _ / 9 5 Y [ € [ z )
(00'0€1) a'sieed
bbbl 9|_ [%] 00°002 " 00°002-
. Sl emm aid pexi4
- (00°09) o 90zzd
0L1LoO 9|_ [%] 00°00Z " 00°002-
<z 9 ‘dies Qid paxi3
- (00°0%) 's0zed
oY -
4 Pv00 L0110 9|_ [%] 00002 " 00°002-
G "dies qId pexid4
(00°0¢) a'v0zed
0010 q|_ [%] 00002 " 00°002-
. 14 &8 ald pexi4
' |_ (00'0) a'L0zzd
L1000 © [%] 00°002 " 00°002- z)
"\ “dies Qi poxid T 0
1440 % (ezes) ¢
N 0ooo ° L) [ Oeeeed]
P IYYY € ug<-dies aidiig
<« (1) 6L22d :
< €L
1440/NO obAl_ 0 —\ | € ug'dios Qx4
o * 30
e <
: ) He—io
3 00 ¢
L) [ Ozeeed]
S9SED JBYJO ||e 104 0 (1) 8Lzzd Zug<-dies aid:la

(€ =6122d =8lged = L122d = 9l22d)
[ _mjcw SUOIJO8|8s Bpow 44 (e )] 1|

0 ¥g<-dies Aid:lg

o¥gdies aidxi4

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

Oy 43LSYINOHDIN | 0TA  200T70°S)

(dOIN-Ald) Je3ewonusiod Jojo did

- 00V¢€ - —
weibelp uonound | psAdowdlid 00ve 924Nn0S julod}ag [eulaiu|
8 [ / 9 g € _ z _ ’
1L o<
01 o -
0 REY »
|| h dOW-did |~ (00°05) a'z8oLd
: ommm_. AW\O N_l L0 o [zH] 00°059 " 000
198 "dino 4O :00 4 fouanbaly xe|\
7'y
00 °¢ %00, (0009) @oreod
P W Y [zH] 00°059 " 00'Z)
Kouenb:
(1) zezed ousnbayy pajey
170

A1 dONW-aid "qyui

|0J3U02 anjeA
Hejs ndino JO-Ald

all 1

(0) a'vezed (00°01) @’ovzed
170 [%] 00002 "~ 00°002-

‘waw “djes JOW-Ald dOI-ald Jo "dies

(dn) dow-aid :1g

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

229



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- QO F.v - O.V.V N_m|_|w<_\40N_O__\/_ 0°CA 2002’ ¥0°SlL N —U.h0>> wsumwm .@C_.._O«_CO_\/_
weJbelp uonoun4 PSA'LZMS 00LY suonoun4 ABojouyos |
8 / 9 g v g _ !
(00'¢) @'osted
. [zH] 00°0L " 000
L7440 swn Aepea
esov L 0 ~
” < < SSled => eyl g
ZoaveIS .Mwnmw\oo o o g ﬁ a_o.e aosied
. zH] 00°0} 000 .
(01) @'9512d sy} by 1shy _wm_v_ w%wwwn._o

( £6004

H [sw] 0000l " 0O
17340 swy Aejeq

(0o00¢) a'ssted
[zH] 00'059 " 000 H
173 bayy poysauy L _ |

o

< €500/

C¢PMIEIS Y :089/00

A

lo 1l

A

il

(00'0€) @'ssied

D

1y peads 'Jsuoo |

T

(0:0)
J'¢Sled

poads-joe "Uol 1|0

(0001) @'ozted
[%] 0'00% " 00

( €600/

[zH] 00'059 " 000
173 bay ploysauy L

(o) aisied

JUBLIND ploysalyL

[sw] oooot " 0

auno aw Aejeq
H |

|

< €600/

CPMIEIS YV :09/00

( €600/

(01) a's9led
[sw] o000l " 0

Ho~ | swn Aejeg

T

< €500/

C¢PMIEIS Y :09/00

lo

._._A —\

A

8

o]

pajos|es axelg ou
————

| 1 o_ 108 |

A

A|
( umop dwei uo)

pesojo ayelg

H e}

(00'}) @'2912d
[zH] 00°0L " 00'0
407} "bay yoms

GGled < eyl yug

ysauyy | < oe || eug

Ho 4> ey Lug

¢ PJIOMA snielS €500/

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

230



Hata! Stil tanimlanmanus.

oLLY 0¥y Y3LSVINOHIIIN| 02ZA  200Z¥0°GE Z piom snjels ‘Buriojuo
weJsbeip uonoung |  psAzzMS 0Ly suonoun4 Abojouyos |
8 _ / 9 g g z _ !
(C___egon! | | (008) 'z 12d Zlled < e opAal g g
< es00d] OA Lol [Al 000z " 0
ZPMIBIS Y :09/00 H Ploysaluyy opA
(o1) aesred H
[sw] 0000l " 0O
awn Aejap opA _ _ 0 |
( £5004 w —
& [ v *—e=on zlled > hoe opal Lug
CPMIBIS Y :09/00 H
(o1) aesred
[sw] 0000l " 0
awn Aejap opA

( €600/

‘Aop ‘wiad | Aejeq

< £6004

Z¢PMIEIS PV :09/00

A

s =<1} 91d

¢ PJIOMA snielS €500/

Issue 04/02

231

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

0y 431SYINOHOIN

0¢\  ¢00C¥0°St

sjuswal3 -1 ON pue -4OX -HO -aNV

- 008Y - =
weibelp uonoun4 [psa L syooigesisoosy syoo|g 9a.4
8 _ / 9 g z !
Lxapu|
Cen | oxep Cae | = s
cesed
[L1]L082d 0082d [8lL082d 0082d
Lxapu|
Gz 11 L oropu Cezez 1 = oxepu
0€8ed
[ot]v082d 0082d [2]108zd 0082d
Lxapu|
CGae 1+ L ] Cemse | = Dromu
8¢8¢d

11

[6]L08zd 0082d

Induj | yum sjuswia|3 1ON €

1 1

[9]L082d 0082d
sindu| g yim sjusws|3 YOX €

1¢8ed

LXapu|

| <

0oxapu|

[slLo8zd 0082d

— Lxopu|

6182 _\ < oxepul
[¥]L08zd 0082d

Lxapuj

L <

oxepu

[elLoszd 0082d
sindu| Z yum syuswis|3 Yo €

8

LXapu|

oXxspu|

[zllo8zd 008

cd

8

Lxapu|

0xapu

[L11082d 008

4]

8

Lxapu|

0%apu

[o]L082d 0082d
sIndu| Z yim sjuews|3 aNY €

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

232



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 0L8Y - Ovy 43LSVYWOHDIN [ 0ZA  Zo0Z'v0'GL sdoj4di4
weubelp uonound [psazsiooigeaid 018y sy00|g 9914
8 _ / 9 v g z !
1 NO
- ¥3IMod
|<
(0=0)
(0=0) L1353y
Carse_Jaqo (0| Gz
mmonI+l
P |#| Al_l exapu|
[91]1082d 0082d
(eesz O a =
(1=0) L3S

1 o (0=0)
Corser |2 (950

Co Jefo 10
1t 1

[S111082d 0082d

1 o (0=0)
cvse - 13s3d

oz o 420
t ot

[¥111082d 0082d

sdoj4dil4 s¥ €

1 1

[e1]L082d 0082d

ey NO
—\ z ¥3amod
(0=0D) L3s3
9£824 o]
IHOLS %
‘ £xapu|
Zxepu|
gegz! o a |-
(1=0) 138

il

[z111082d 008ed

sdojgdidaz

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

233



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- ozay - Oy YILSVYWOHOIN] o0zn  zoozvo's) siawi|
weibelp uonoun4 [psa-gsiooigesisozer syoo|g 9a.4
8 _ )] 9 S v g z l

[

Tﬂ%

Jojelsuien mm_:n_
898¢) .E 8G8¢)

19821 . Kejeq u_o\zo

( zosz ¢ Aejea 440/NO -t oxapu| ( zssz

[

Jojersuie) mm_Dn_

¥982d

'|..r o 1 f
Aeje@ 440

]
Kejpa NO

I I N S

8PON s 0°0009°000°0 [€]z082d 008Zd
(0)998zd  (000°0) G982d

i

H Jojersuieg) as|nd
.

. £68¢)
!

o ¥s82d
! o L
Aeje@ 440
e
Kejpa NO

I AN A

8O s 0°0009°000°0 [+]2082d 0082d
(0)9sgzd  (000°0) G582d

il

Jojersuieg) as|nd

i

6G8¢d

T.|.
Aejpq
l
Kejaq

I I

8PON s 0°0009°000°0 [¢lc08zd 008Zd
(0)1982d  (000°0) 0982d

$0°0009 " 0 stowil ¥

Keje@ 440/NO - oxepu|
T.|. ovRed
Aejpq
l

Kejaq

t t 1 f

SPON 5 0°0009 0000 [0]208zd 0082d
(0)1582d  (000°0) 0582d

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

234



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 058y - Ovy ¥ILSYWOHOIN | 0zn  zoozvost % Ul Bumes ‘siojesedwo) ‘siapiaIg ‘s1aldnin| ‘sIS10BAqNS ‘SISPPY
weibelp uonound [psaysxyooigesidi ocsy syoo|g 9914
8 _ L 9 S _ ¥ _ z _ !
gl
% 002- < - .
— -t LXapu| E- % 002" “ MH MxM”“"
(Ceeezs |— awo | [Z )
T

Comszd |
Coosza |

% Ul Buileg Jojosuuo)

11

[eilzoszd 0o8zd

ZXZ X =10

98821 dano [ &

1xapul

1 1

[¢1]z08ed 0082d

aledwo) pIopp

0xapuj

N2 -
28821 hd [
VorveS . -

[11]z08ed 0082d

o
x

x10100%]

% 002",

LXapu|

% 002 X

11

[otlzoged oogzd

(PIOM L) S19PIAIQ Z

0xapu|

é]!
X

zms—a

10x2

% 002-,

[6lzogzd 0082d

10x2

% 002",

-
% 002 X

1t

[8lzoszd 008zd

(P10 1) ssandiniN 2

Lxapu|

0xapu|

|xapu]

0xapu|

N—— -
Comm = 2

v.8¢4

It
|

XX

% 002",

|xapu]

% 002

1 1

[£1z082d 0082d

X~ L%

% 002",

0xapu|

Lxapu|

% 002

1t

[olzogzd 008zd

0xapuj

(PIOAA 1) SINdU| g ypm sijoenqns g

[2A° 4}

i

% 002- -
N -

01821 |" 2
LN -4

% 002", -
Fa
-t
%

|xepul

[slzoszd 008zd

X+ X

0xapu|

|xepul

% 002

1 1

[¥lzo8zd 008zd

0xapu|

(p1op 1) sindu| g yum s1eppy g

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

235



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

0005 0¥y 43LSVINOHDIN | 02A  200Zv0'St [0JJU0D J0JO|\ pue |suueyd julodieg
Em._mm__u uoioun4 | psa'msiAIBAQ 000G MBIAIBAQ
8 _ ) 9 S ¥ _ g !
(0) L5z2d
L0
u% apow aid
< (0:0)
[ ooozed]
1130 did "'qeu3 11g
(00°00}) g622d
ﬁ%mwwﬂ:&ww H%M_ [%] indino Aid 1oV :00 H0eapes; did 110
ezl
bol e 49]|0,ju0d < 804nos wuy aid:10
_‘o 0 aid T_j
uoljeoluap! JoJoN 0) 1seed 0'¢g5zed
opow Ula Juiodies aid 19
|opow JoJolN 000 M X
0062 %
= |043u0d |eosdjas "ppy 1D
O ¢ jonuos | / paads u\\0|A|OA| o4y WAV [—] %Mww_w_ﬂmw <« I Yo [ owi0id]
Juaung 004/ - 0052 T /00 < dies'ppe‘qesiq :|g
< E_om%w P (00°5) @'650Ld 1
0062 008. (0) @008l 0L e [zH] 000$9 " 000
€27 0 -> fouanbayy oor
apow |0uo0) (00°G) @'ssoLd
> 1 0o° Al_ [zH] 00°059 " 000
w 10JJU02 J/A <- Aouanbauy 908
'« A 4
0019 < __8louf—

[zH] dos'bay 101 :00

julodes uep ;1o

(0:0)
09501d

->OO0fr d|qeuz g

(0:0)
0'650Ld

<-OO0fr djqeuz g

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

236



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 00LS - Ovy ¥ILSYINOHOIN | ozn  zoozrosl ho__o:cooo_n_
weJbBelp uopoun4 pPSA'Qld 004G [puuey juiodies
8 _ ) 9 S ¥ g z !

(00°0) z622d
— A|_ [%] 0000z " 00°002-
wi| Joamol-dino id

(00'001) L6Z2d
— Al_ [%] 0000z " 00°002-
wy| Jaddn-dino gid

Jou8 Qid 10D

(000°0) v222d
[s] 00009 " 000°0
awn "ALBP Ald

ndino aidPY :00

7] R .. -

A

<
<

A

.+

[%] >10qpy [e9S AId

P AOA|I_0
- +

(00°1) €622d
[s 00001 " 000
awn dwes “wi Qld

(0) L222d
L0

josyo Bulun} aid = §5€2d
uibus) Jnoswi Buluny aid = ¥5e2d
9|qeus sunjone did = 05£2d

(wiy se qid = | ‘Julodyes se Aid = 0) 8pow did = 1522d
J8]j04u00 (Id @Igeu3 19 = 002Zd

(00°0) 89zed
[%] 00°00Z " 00°002-
[EA Ul %oqp} dId

09 adA) sues gid

[%] >oapy iy @id :00
99zz

(0) 022ed (00°001) 6922d A

(0:662)
0'+922d

30Bqpas) did <10

€70 00°00S " 00°0
1os 30U} 3o0p} AId  uteb oeqpes) aid

94y-> djes aid :00

\_’ (00°0) 59zed

(00004) 2922d [s] 00'09 " 000
[%] 00°00Z " 00°002- 1SU0O] Y HOGPS
|BA "XEW 0qp} did

(00°1) 852ed
[s] 00059 " 000
ump-dwes s id (00°001) g522d

00°00L " 00°0
joe} uleb-dies Ald

A
A

e

1
T

A uyl dy _ P
(0) €9zed (00°0) L922d
(000°0) 5822d L0 [s] 0009 " 000
[s] 000709 " 000°0 adA 1o aid uoa )y dies Ald
awny [eJBajul id
(000°¢) 082zd
000°G9 " 0000
uieb ‘doud Qid

(00°}) £5zed
[s] 00°059 " 000

dn-dwes “djes qid 82.nos wity Ald‘10

(00°001) 95z2d
00°00L " 00°0
1oe} uieb wuy aid

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

237



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

Oy 431SVINOHOIN

0¢A  ¢00C¥0'St

(INdv) suoneoipoly Aousnbai [euonippy

- 002S - =
weJbelp uogoung | PSAWAY 0025 [ouueys juiodies
8 _ L 9 g b £ [ z [ )
(00'2) @’Lokid
0) O [zH] 0001 " 000
(00°0) @°0801d ypImpuEq boydpg MO UIP->d198:00
[zH] 007059 " 00°0 I
Kousnbayy “uiy 1427
z_"_ (wwy se aid
94y alojeq djes:00 dyesbay ‘19S :00 = | quiodjes
6D fouenbos s < eaon] _pead
! ald 189 Bunpamsny auiey] did = LS¢ed
yipmpueg > i< . 19]|03U0D
P 0 . o1, voposjes |, dld elgeus
< Bl < A No—1I7¢ ) 90rNNS 19 = 00zzd
<« [DER] < ~ 0 W\w Nl 0
I
Ty (1:zel)

o¢€llld

8014 ¢ | aslanay g
[zH] Juiodies bauy xepy 50@ 501

1 (0:0)
(00'08) @'z804d J0iLid

[zH] 00'059 " 000

Aouanbayy ‘xep

dyes “Bau “yu| :|g

(00° 9 aeeold
[zH] 00059 " 000
¢ Aousnbauy diyg

(000) '160Ld

[zH] 00°059 " 000

| Aouanbauy dys

(000) a'v60Ld

[zH] 00'059 " 000

 Aousnbaly diyg

(00'0) @'z60Ld
[zH] 00°059 " 000
Z fousnbauy diyg

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

238



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 00€6 - 0¥y 43LSVINOHDIIN| 02A  200Z'¥0°GL J0jelauss) uonoun dwey
weibelp uonouny PSA'D4Y 00€S [suuey) juiodies
8 _ / 9 g v g z
wu ald
NO ¥3IMOd
l———
3 L

0=~ ~ 0192 0} 944 185 = 0
N BESELEEED

(o00L) a'tziid (0001) @oziid

[s] 00°059 " 000 [s] 00°059 ~* 000

awn umop-dwey awn dn-dwey
H H IISpUB)s & 0} Oy bulg
1 E€lid ,celid Lebid, oclid 94y dois
- i : _ (A 9z9014)
v m m
ty o o : ; A 4
< | — OA 0//0 w w P o0
2 Y ! ! NG [zH] 94 10j2q d18S:00
< 0s1]] ; : of” !
[zH] 94y Jeye "d1es:00 / N4V woy
(C
)) (0)avelld

1 1

(000) g€t ld (000) a'zebbd
[s] 0o'0v 000 [s] 00'0¥ " 000
pui] “uy ump-dwey pui] ‘Ul ump-dwey

1 1

(000) a'lELLd

(000) @'0€l bd
[s] oo'0o¥ 000  [s] 00°0¥ " 000

pui] [euy dn-dwey pud] “ul dn-dwey

adA) Buipunoy

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

239



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

0019 0vy 431SVINOHODIN | 02A  2002+0°Gh |0J3UOD /A JO MBIAIBAQ
wesbelp uonoung [ psaiTA 0019 [013U0D J/A
8 / 9 S ¥ g z _ !
cleld U oleld
1s00q abejjon
Joje|npow +
0} Jndino abejjon + 004 <
“ ’ X e +
I/“r . onsUBlORIBYD YA
oocld
{___sz00]
JoA “dino' Y 100 wm%__ﬁm © -
(0:0.
0S€ld Spow 04U0D [w] Juauno Indino :00 O'0€€Ld
“djos 8bey|oA (1D
yoeqpesy jJusLny
poy] [v] 1wy and dino :00
J18]|0JjU0d 19004
dinop o xew|:09 Xew| P tY _ !
LEld h —/ Juiodyes Jejjonuoo xew
Tveld oveld
dinog 110 Xew|:0D y y'y
wu ald
onIOSEl 010D fouenbey Y :00 D4y JeYe ‘d19S:00 94y 2108q djes:00
+ (xew)yu < rzoos < osup 61111
Joje|npow
0} Jndino Aouanbai4 + + +
< < 94y ¢
\|a|/ _ 4 + / AV Wwoyy
[\ [\
Q Q
¥2004 W W 7'y h
bayy ‘dinoov 100
Buidwep uonjesuadwod 19]|03U0d
ouBUOSEY dis XBWPA tmmwwmhf
8¢€ld geeld ovcld

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

240



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

[w] ano "uab xni4 :00

(¥) o08Ld
[zl 912
Aouanbayy asind

=l
i

< abeyjoA | [y] 1no-usb anbio] :0D

c

[
o

X

8900/

[v] Jusuno ndino :00

®

0€004
cL004 H

oA dno "oy :00

(sz0)asLLLd
@ 0600

(« 119 Juano U

[N 9PA PV :00 (vy)aziiid
[sw] 005 " 0'L
(4 30 "Ind awyju|

006/ 3193Us

Jg
O

<

(00 atiold
[%] 0°00Z " 00

(0'09) @oL9ld

su on) OATS 1500 bi 90y

[%] 0002 " 00

1500q @nbJo} Juo)

(0) a'08Std
[%] 0oL " 0

A AlA
ziwpdo Aouaiog
T

d

1200/

[AI3on-dino “xep :00

d

(0'001) @'oz5td
[%] 000z " 00§

dyos xnjy [eAd (0D 008/ 198Ys

0000} " 01000°0
[evw.Bl emour |

(000'L) a'zve0d

000°00% " 000}

‘Jel’Jsul JowAo |
(00) a'96vid () azsvld

oy | fewl oo0ze 0
M 1B9S 1oATS Nypdsoy

uoneywi|
anbio ]

il

(§2°0) a'1esid

0°0 " 0°0008- . .
wi| Jamod “Jeuabay (sz0a
0°0008

wi Jamod

(0°0G1) @'ov90d
[%] 0°00% " 0°0L
[%] 108} A0 J0JON

(0:1261)
0'€zsld
wi| "bay Jamo 11D (61'e) a1Z61d
(0:0z51) [wN] 066666 * 0'66666-
Ozesid wi| "biy 1m0 :00
wi| “bay seddn ;10 <]
(€1°g) @'0zsLd
[WN] 066666 " 0'66666-
0€Sld  wi ‘bnyueddn :00
00
Buuoopy

00.Z1¥934s

- 000Z - 0Yy 431LSVINOYODIIN | 02CA 2002 +0°St 0=10Sld Pue 0z =00€ld :(DATS) Jopodoug Jnoyym |0U0D paads Jo MBIAIBAQ
Em._mm_U uonoun4 PSA'000Z |0J3U0) JOJOB A\
8 _ / 9 S _ ¥ _ g _ z _ !
(0v)az9lld . . 000Ld ©lA 9IqeNas (..
AﬁmE_ wo%mm m %n ANMVND .vm.norn_ 1 [9A9] ss920€ AjUo (,
({OATS) deperu L (OA1S) 1depe-u dy
« [9%] Aouanbayy di|S :0D ° (saq)
[ |opow < 59004 1spow ‘8 = |°
sonpou Jennd {24 hovenbsy v 05 < 550] 18S Ejep 8ALp “JoB Fﬁrmmn_o%
[zH] bayy dino oV 100 4 + \1 19s Ejep puewuwlod e = 05004
L o000i—1 )« > o0a
@ <9900 A% (08100°0) @' L¥€0d Ju

14O SI [opoW JoAISSqo
By} usym paje|nojed Ajuo s
01.91d J0 uonoa(ul JUBLIND BY |
SloN

(00°08) @'zgoLd
[zH] 00059 " 000
Kouanbayy "xep

/H\ jouueyd

[zH] ©4Y Jeye "djes:00
(0ov) a'zLyLd (0'¢) @'oLvld @
[sw] Looze Sz 00002 " 00

OA1S "HIo-UuJo UL (DATS) Hio-u uleg

H 0L 14

005/ 193us

\H>|_|/ julodjes woly

(00°05) @'z80Ld
[zH] 00°059 " 000
Aouanbayy "xep

[@pow JaAI8sqQ

Joje|npoN ‘loJ1uo2 Juslnd

julodjes xn|4
Jwi| wauno/enblo]

[03u0D paadg

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

241



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

®

[v] Jusuno ndino :00

oA dno "oy :00

(sz0)asLLLd
@ ( 0600

0 JUSLIND UIBD)

[N 9PA PV :00 (vy)aziiid
[sw] 005 " 0'L
(, 130 "Ind awju|

006/ 3193Us

(0°0G1) @'ov90d
[%] 0°00% " 0°0L
[%] 108} A0 J0JON

uoneywy GE
0:12S1)
anbioy 552sid
wi| "bxy JemoT 119

(0:0251)

Jeesid

wi by saddn (10

(s2'0) a'iestd
0°0 " 0°0008- . .
wi| Jamod “Jeusbay (52°0) @'0eSid
00008 " 00
wi| Jamod Bunojopy

(e1'g) aesid
[WN] 0'66666 "~ 0°66666-
wi| ‘bsy Jomo :0D

(€1°g) @'0zsLd
[WN] 066666 " 0'66666-
wy| by Joddn :0D

00.Z1¥934s

(oov) a'zovid  (0°€) @'09¥Ld @
[sw] L00Z€ **GZ 0°000C " 00

“M3o-U Jo ug ‘H1o-U Jo ulen

005/ 193us

0102 0vy Y3 LSYWOUDIN | 0ZA  200240°SH 0=10Sld PuB |2 =00€Ld  :(OA) J9pOdUT Yym [0J)U0D paads Jo MaIAIGAQ
Em._mm_U uonoun4 PSA0L0Z |0J3U0) JOJOBAN
8 _ / 9 S _ ¥ _ g _ z _ !
. . . . 0001 d BIA B1GBHOS (.
(0'v) @'29LLd (z0)av9Lid £
fswl 0'00Z ~ 0} 52" 00 7 |9A9] sS809€ AU (,
(.(OATS) 1depe-u uL «(OA1S) 1depe-u dy (sqq)
¥ [%] Aousnbauyy diis :0D @Al 195 BIEP SALP 308 = F.ﬁwﬁ%
< |opow < 59004 — |spow 185 BJEP PUBWILIOD 108 = G004
Janiesqo jusung [zH] Aousnbay oV :00 €900!
[zH] bayy dino oV 100 4 . 1O SI [9poW JoAIasqo
9900! I Y} uaym paje|nojed Ajuo si
@ <00 - —/ (08100°0) A’ L¥€0d 0191 d 10 uondalur JusLno ayL
[w] ano "usb xni4 :00 0°0001 " 0L000°0 90N
[gvw, ] eiuau
62004 . . ] « 18p0oUT Woi]
(000'1) @'zre0d
() 008Ld (0) @'08sLd 000°00% " 000"}
[zl 912 = A|_ [%] 0oL "0 ‘Jer’yaul jownoL
Kousnbayy asind m A:O | zupdo fouaroy3 (0°0) @'96¥Ld () azvrid
T m_ [%] 0007 " 00 | [sw] gooze 0
H ‘[yo8ud -0oe [BOS 198U swn Joml
— < {__1£00] (0°001) @'02Sbd ¥ R
‘ up  dy [Al ioAdino “xely :00 [%] 0002 " 005
_| ! dies xnyy |erd 10D
/] < obeyjo | [w] 1no-usb enbio] :0D _ Ao_o.omv awzsold
] 008/ 1934s ZH| 00°0S9 " 000
y 0€00! Kouanbayy "xep
. L | 1 AIOL Jouueyd
| D Julodies wouy
0LL L4
7] )1
<__8900] _zL00]] P P [zH] O Joye d1es:00 (00°0) @'z80ld

[zH] 00'059 " 000
Aouanbayy "xep

[@pow JaAI8sqQ
‘l0Ju09 BLINYD

Joje|npop

julodjes xn|4

1w Wwa.no/enblo |

[03u0D paadg

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

242



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

dyas xnyy [BAd 10D | 008/ 199US

8900/

[v] Jusuno ndino :00

®

[Al oPA Y 100

00Z2 0Yy 431LSVINOYODIIN | 02CA 2002 +0°St L =10Gld PUe 0Z = 00€1d 102 = 00ELd  :4OPOOUT JNOYYM [03U0D 8Nnblo] JO MBIAIBAQ
Em._mm_U uonoun4 PSA'002. |0J1UO0D JOJOD A
8 _ / 9 S _ ¥ _ z _ !
(0v) az9L1d (z0o)avoLid
[sw] 0°00Z " 0L 52700 Jopow JaAasqo ay) Jo abuel ayy
(,(OA1S) 1depe-u uy (DATS) 1depe-u dy ul >iom J,useop Jojeibejul peads 8yl (..
¥ [o%] Aousnbay diig 100 00G1d elA a|qensas (.
[ |apow < G900! [—# |spow
18S90 oo (0'00L) a'66¥Ld
[2H1 boy dino 10V 100 4 + [%] 0°00% 00
@ <9900/} < (¢ 130 bay -o0e |ROS
Goatiea (00°08) @'z80Ld
[zH] 00'059 " 000
[v] 4o "usb xni4 :00 SRy Al_ [%] 0°002 _u 00 <_eg004] Kousnbaly xepy
OAIS 18009 bJ} 00y ZzH] Aouanbaly 1oy :
{6200 H (009) @oLold el $PVI09 R |H .
(¥) o08Ld A|_ [%] 000z " 00 <
[zl 91 2 - 1500q anbuo} ‘Juo)
Kousnbayy ss|ng - H A:OA (0) @08std
3 A|A [%] 001" 0 (00'09) a'Z804d
| zupdo fouaroy3 [zH] 00°059 " 000
— v N AKouanbayy "xep
N ] il up dy l|_ ﬁl (08100°0) O't¥E0d (000'L) 'ZEOd
_I e <1200} (0'001) @'0.5Ld 0000} " 0L000°0 000'00F " 000’
/] < obeyjop | [w] Jno'usb enbio) :0p!  |[Al HoA'dino “xep :00 [%] 0'00Z " 005 [zyw, B3] eiBU]  “jer-paul Jowpo L

0€004
cL004 H

oA dno "oy :00

(sz0)asLLLd
@ ( 0600

0 JUSLIND UIRD)

by azrird
[sw] 005 " 0'L
(, H10 4nd Bwiu|

006/ 3193Us

-

< 6.00/

[WwN] dyes by jeY0L :0D

[wN] wrbsy dn jeo1:00

(0'051) @'ov90d
[%] 0'00¥ " 0'0L
[%] 10e} |A0 J0JOI

"g P [v]ywiyano dino :00

<__80s] < sigu

[wN] "dies enbio] :00  [wiN] dyes by PPV :0D O'11GLd

[WN] wirbaL mi [ej01:00

6€G14

uonepw| anbio

(0:1281)

(0:0)
0°€05Ld

(, "dy@s enbio] 1o

(0:0) <

(., @19s bappy 1D

t

(52'0) a'1esid
0°0 " 0°0008-

H Qzesid
wy ‘bay saddn 10
(52°0) @0eStd
0°0008 " 00
wi| Jamod “JeuaBay wi| Jamod BuLolop

(€1°G) @0estd

[WN] 0'66666 ** 0'66666- [WN] 0'66666 " 0'66666-
wi| ‘bay soddn :00

(eLg) aiesid

wi| “bay JamoT :00
00/ 1934s

Joje|npop

[epow JaAI8sqO

‘l0Ju09 BLINY

julodias xn|4
JWi| JusLIno/enbio |

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

243



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

‘ |opow
< 18I9S

[zH] bauy dino oy :00 4

- o1z1- Ovy ¥ILSYWOHOIN | ozn  zooz ot | = 10GLd PUB |Z = 00ELd 10 €2 = 00€Ld :49POOUT U)iM [03u0D anbO | JO MAIAIBAQ
weJbelp uonoun4 pSA'0LZ. |03U0D J0JOBA
8 _ / 9 S _ ¥ _ g _ z _ !
(07) .n_.nwm.rn_. Am.o.v n._...vo.tn_ Jepow JaAIasgo 8y} jo abues ayy
A*Aw\ﬂw%.m%mmcm.% h._. ko>._wvm.ﬁmww.: dy Ul y10M },useop Jojelbajul peads 8yl (.
¥ [o4] Aouenboy diS ‘00 00SLd BlA 9|qenas (,

uaun)

A

@ 99001 <

[w] ano "uab xni4 :00

< §9004 ’ 19pow
+F/
9

19p0ooUT Wol4

6200!
() o08Ld

[zH] 91 2 P
Kousnbaly asind . A:O

(0) @08sLd
A|_ [%] 0oL " 0
ziwpdo Aouaiog

€900/

[zH] Aouanbayy 1oy :0D

006/ 3193Us

4 u <

™ 1 <__+200] (0°004) @025 1d

‘ up  dy [Alyon-dino “xen :00 [%] 0'00Z 005

_| e dias xnjy [eAd 10D

. < abeyjoA | [y] 1no-usb anbio] :0D
[ 0€00 008/ 193Ys
4
_ A 4
. A
— H— T_H < ' (0:0)
gy Y Q'e0SLd
89001 22001 H (, "dy@s enbio] 1o
[v] Jueno IndinG :00 [Alioadino v :00
(sz'0) a'shiLd 62001 . . < w051]] g
@ @ 06 00 [wN] dies bay |e30 L :00 (0051) @'or90d < siIsM (0:0) <
(« 119 JuanNo ueD) [%] 0'00¥ " 0'0L [wN] "dies enbio] :00  [wiN] dyes by PPV :0D O'11GLd
’ [%)] 108} |0 J0JOIN o - A
[Al 9pA POV :00 (y)aziiid © (, des bappy 10
[swl 008 " 0} "'wmmt P [v]ywino dino :00
( 110 o awiyyu| [WN] wibiy dn jeyo1:00
L (0:12s1)
[WN] wibaL mi €301:00
||_|mnmt uonepu enbioy wy by Jemo (10

H H Qzesid
wy ‘bay saddn 10

(sro)aiesid (L0 Qogstd (€1'6) a'0251d (e1's) a'1zshd

0°0 ™ 00008~ 00008 "~ 0°0 [wN] 0'66666 " 0'66666- [WN] 0'66666 ~ 0'66666-
wi| Jemod “Jeusbay wil semod Burojop wi by s8ddn 10D Wil bay 1oMOT 109

004, ¥934s

[@pow JaAI8sqQ

Joje|npoN ‘loJ1uo2 Juslnd

wiodyes xn|4
Jwi| Juasnosenblo]

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

244



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 0052 - 0Yy 431LSVINOYODIIN | 02CA 2002 +0°St 0=10Sld PUe OZ =00€ld :(DATS) Jopodouz Jnoyym Jajjonuo) paads
weibelp uooung |  pPsA'OATS 0052 [0JJUOD J0JODN
8 _ / 9 S ¥ _ g _ z !
Sad ela uni ui ajqeabueyo (,,
¥ |ons| ssedoe Aluo (,
[0 < H « |lopow J1aA18SqO Woyy peads
[ ossvld]

(1) aoovid enjeA Ju13es 1|

€70
“H3o-u jo “Byuon

JojeBajul 39S (19

004.d4
uoneywi| anbioy 0}

- jndjno Js||053u0o paads

|m§t P
(+ [zH] bay 3y 1OV :00
(v) azsvid
[sw] 000zE " 0
OA1S My pds oy

-

o
(=
A

A

€900/

[zH] Aousnbayy 1oV :0D

[zH] wiodies “baid :00 8014

_

6€G14

“v
—{ e
S

[WN] p3o-u dino'ju1:00

uyl dyf
9004
Z87 1 1 8eG 1 H [zH] 1119 bauj ‘Ae@ 10D
)

(oov) a'zLyid (0'¢) @'0Lvid

[sw] Looze " 5T
(s OATS "1O-UJO UL (,, (DATS) H10-U UIED
00£.d4

uoneywi| anboy 0}
<

0000z " 00 [2zH] po dies "baud :00

fr\A J0jelousb duwel wouy

l¢
El [zHT juiodies baly xepy _A
M

(0°0) a'96¥Ld
[%] 0°00¥ " 00
‘H1o8ud "0oe [B2S

"~ Jonuooaid peadg

006.d4
__ [opow JaAIesqo o}

8161

[wN] enbuoy "j920y :0D

—
1 T

(000'L) azveod (081L00°0) A'LyE0d
000°00% "~ 000°L  0°000} ** 0L000'0
‘Jerysuljowso)  [gyw,by] eneu

" poads piemioy

> sw oGl No
> > H >
d _ (0) azevld
L0
H 1
A 06v1 g _ dooup sjqeug
[zH] ‘bayy dooiq :00
0 (50'0) a'68¥Ld
0S50 00
(0) assvid Buiieas dooiq
€70
99.nos jndul doosg 62001
@ uonepwi| anb.oy wouy
00/Zd4 80511
@ uoneywi| anb.oy wouj

00..dd

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

245



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 0162 - 0Yy 431LSVINOYODIIN | 02CA 2002 +0°St 0=105ldpPue 1z =00€ld :(DOA) J9poouz yum Jojj0)uod paads
weJbelp uonoun4 PSA'DA0LSL [0JJUOD) JOJOBN
8 _ / 9 S ¥ g _ z !
Sdqg el uni ul ajqesbueyo (,,
006.d4 ¥ |8 ssa20e Ajuo  (,

_Iapow Jonssgo o

“poads piemio

(1) aoovid
€70
*H10-u jo “Byyuon

o

anjen Ju11es 1|1

(YNAE]
__uoneyuw| anbio} o}

ASQSO 19]|013u02 paadg

6€G14

(+ [zHI bay 3y 1oV :00

A

H juswieinseaw meum wouJ}

Syyld H €900/ 19004

[zH] Aouanbayy 1oy :0D  [zH] paads Jojol Jov:0D

(v) aervid
[sw] oooze 0
"Joe™ U awi Jsyig

Jojesbayul 39S 119 [zH] yulodies “baiq :00 ¥80L1 _l
H Z900! ZHTUI0d19s bol} XeN | ¢
Y He - (e
< —( e JV\ J10)2J9U6 dwel woij
C /ﬂ|_ - ﬂ S

d
A 900!

- H ~ uL
Z8v 14 3 8EGL4 H
[WN] ppo-u dino'ju1:00
(oov) a'zovid
[sw] Lo0zE " 52
(4 HIO-UJO UL
0LL2d4
_, uoneywi anbuo} 0}

H [zH] 190 bayy "Ae@ :00
(0°¢) @'09vLd <__sevu]

0000z " 00  [zH] po dies "baug :00

(0°0) a'96¥Ld
[%] 0'00¥ " 00
‘Jy0a4d "00e |BOg

™ Jonuodaud peadg

(4« 'HIO-U JO UIED
81614

[wN] enbuoy "j920y :0D

i
1 T

(000°L) a'zyeod (08L00°0) A'LE0d
000°00% "~ 000°k  0°000} ** 0L000'0
jowo) jeryaul  [zyw,By] eniaul 0

Pr—0
P 0
N
No
> >0
_ (0) azeyLd
H L0
06v 1 _ dooup s|qeug
[zH] ‘bayy doouq :00
(50'0) @'68¥Ld
05000
(0) assvid Buiieas dooiq
€70
99.nos jndul doosg 62004
@ uone}iwi| anblo} wouy
0LL.dd 80611
@ uonejwi| enb.oy wouy
0l//dd

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

246



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

< 8€G1d

110 2 181S :09/00

< sL00]]
(&) 005244 pue

[wN] dies biy je101 :00

Yy ~

|0J3U0D JUBLIND O}
006.d4

_szovd

< L0yLd

10 Z 1e1S :09/00

006.d4
|9pOW JOAISS]O 0}

(000°1) @'zveod
000°00% " 000}
‘Jel’Jsul jJow/o |

o

(08100°0) @' L¥€0d
0°000L " 0L000°0
[evw, B3] emuouy

o

“poads piemio

T
—
=

9261

wi "bxy Jeddn :00

(Al\

uonosjold
Ile1s Jojoy

p|  lulodias xn| woid4

wi| ‘bay soddn 10

00L2 0Py Y3LSVINOHDIIN| 02A  200270°SL (DA1S) uoneywi] anbio| pue Jgjj0luo) anbio|
weJbelp uonoun 4 PSA'DL00LL |0JUOD JOJOBA
8 _ ] 9 g ¥ g _ z !
00S L d UHM B|qEIO9I8S (4y
(,, 1N Bau by xep:00 1 |19A9)| ss200€ AjUo (,
L ugsu XVN  [®
< Gld NIN <
(, N2 Jow P_m.wwmynoo b wi| "bayy 5amo7:00
wribiL M| [€301:00 -
- o1zsl) 4
o1 )e—— N 3 [ oesid
AI_M“ Aouenbay oe ! —wnbaeMOTID  (g16) @Lzghd
(0001) @'szsid [wN] 0'66666 * 0°'66666-
[%] 0°00% " 0°00%~ wif "biy ;emoT :0D
(josuoo (G2°0) @oesid wi by} moj ‘jeag
anbJoy Joj Ajuo) 0°0008 ** 0°0
18]|0u0d wi| Jomod Buuojopy
uoneywl| peads
< UonE Jemod | (6co)aiesid
wribal dn [g301:00 + D 0°0 " 0°0008-
| NN [ _ wy| Jamod “Jauaboy y

(€1°5) @'0zsid

[WwN] 066666 *** 0'66666-

« _

‘dyes anbio] :0D
80514

Xeu|
19004

Hui and dino 209

10 Z 181S :089/00
6eG1d

A _

wi| -bay soddn :0D

(0°051) @0¥90d
[%] 0'00¥ " 0'0L
[%] 1oe} |A0 J0JON

uo103}01d-)Z! Wod}

006.d4

Indino Js|j0u0d pasds

10 Z 181S :089/00

(0:0)
0'€05ld

(4« ‘d}@s @nbio] :|D

s|qeus

[zH] yuiodyes bayy xep
1430 by

1

(0°001) a'66¥Ld
[%] 0'00¥ " 00
*00e [B0S

OPAI_o

NG
<__816L]] ol

(0:0)
2°10SLd

‘M30 anbuo) <-i|1g

00S.d4

anbuo} ‘[e20y :00

Josuooaud paadg

(0:0)

SlGId

djes "bay 'ppy :00

J'liskd

(+x d10s b1y PPV 110

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

247



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

Oy 431SVINOHDIN

0¢A ¢00C¥0'SL

(DA) uoneywi] anbio] pue Jajjonuo) anbio|

< 8€G1d

10 Z 181S :089/00

620711
< zovi]

[wN] dyes by jejoL :00

(&) 0152d4 pue

5

9261

wi "bxy Jeddn :00

L] uonosjold

IlEss 1010

A

wi| ‘bay soddn 10

-0LLL- —
Em._mm_v uonoung PSA'DL 0LZ2 |0JJUOD JOJOBN
8 _ ] 9 g ¥ g _ z !
) 00S L d UHM B|qEIO9I8S (4y
( 4no Bas biy xeN:00 ¥ [oA8] ssa00E AlUo  (,
L ugsu XVN  [®
< oesu NIN |
(. 1no Jow by xep:00 wi| "bxy Jemo7 :00
12514
wribiL M| [€301:00 I
< 0:1251)
etsu————)*— . le 3 o'ezsid
AI_M“ Aouenbay oe ! —wnbaeMOTID  (g16) @Lzghd
(0001) @'szsid [wN] 0'66666 * 0'66666"
[%] 0°00% " 0°00%~ wif "biy ;emoT :0D
(josuoo (G2°0) @oesid wi by} moj ‘jeag
anbJoy Joj Ajuo) 00008 " 0°0
18]|0u0d wi| Jomod Buuojopy
uoneywl| peads
< UonE Jemod | (6co)aiesid
wribal dn [g301:00 + D 0°0 " 0°0008-
| NN [ _ wy| Jamod “Jauaboy

(€1°5) @'0zsid

[WwN] 066666 *** 0'66666-

p|  lulodias xn| woid4

« _

A

dyes anbio] :0D

El_
O

Xeu|
29004

nuiy no dino :09

A _

wi| -bay soddn :0D

(0°051) @0¥90d
[%] 0'00¥ " 0'0L
[%] 1oe} |A0 J0JON

HI0 2 1e1S :09/00

" |0JJUOD JUBLIND O}
006.d4

8'20v1
< zovi]

10 Z 181S :09/00

B

uoN98)04d-1Z! WOy

0lS.dd

A

yndino Ja||osu0d paads

(0:0)

J'€0std

(4« "di@s @nbio] : |0

(0:0)

M0 Z 3818 :089/00

okAl_o

% O)
01G.d4

TR

anbuo} ‘[920Y :0D

0'10Skd

‘M30 anbuo) <-i|1g

01G.dd

|losyuooaud paadg

(0:0)

SlGId

djes "bay 'ppy :00

J'liskd

(+x d10s b1y PPV 110

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

248



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

- 008L - Ovy YILSYWOHOIN | 0zA  zo0z+o'sh (OA PuE DATS) ulodes xnj4
weJbelp uoioun4 PSA'DA”008Z |043U0D) JO}OBA
8 [ ] 9 S v g _ z _ !

Lioyosjoud |lejs pue
|04}U0D JUBLIND 0}

PI

(» 69€0d " 29€0d
JljsusjoRIEYD UOHEINIES

(+ [%] dyes payroows :00

<__€85M]

¥ |oA8] ssa00e Ajuo  (,

alego l
[v] "Ind "Joubew pajey _A

uonesausb
— julodjes
xn|4

1013u00 paads woly

{8051}
N.._T Nx [wN] djes anbio] :0D
(00)aLiond
[%] 000z " 0'0
OATS 1500 biy 00y

A

sw 0¢ A

(G1) a'e8sid
[sw] 005 "+
yjoows] -djos xn|4

A

{ e
T
A
86614

[%] dyes x|y [e101:00

P

PMJEIS [9pow JojoN

( 95004

(0'08) @0L9ld
[%] 000z " 00
ares0! _l 1s00q anbuo} Juo)
[sw] ‘3suod awiy J0j0y _l

uoneziwndo Aousioyg

A

(0) aossld
Al_ [%] 0oL "0
zjwndo Aouaioyg

] NI

onsusjoRIBYOD
Bujusyesm pjai4

< 95004

b
HIDION 1€1S:09/00 P

(000°L) @'9ve0d
[s] 00002 " 000°0
awy uoneziaubepy

( 95004

A

A

AKouanbayy Joy

< 95004

HIDI0N 1E1S:09/00

J19]|0u0d Buluaxeam pial4

d

(0'0LL) @'02GLd
[%] 0°00Z " 0'05
Qowm Xnjj [end4 :00
|0JJU0d JuB1IND WO}

< L6G14

(« [%] 110 seam'din0:00  ~ w ~

( 95004

FIESN

JUBWIBINSEBW OPA WO

%

[A] 3oA dino “xep :0D
F (01) a'v2SLd
(08) @965 1d [Al 051 0

0

(0'901) a'eo8Ld

< 95004

HIDI0N 181S:09/00

[sw] Lo0z€ " 02 wooupeay Jjoa “ukg  (, uonenpow xep
130" eam awiyju|

[%] 0051 " 002

9200/ }—

[AI'opA 10V :00

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

249



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

J0}e|NpPO

d < AJA M)
2 darr b 4
A 8LLLd 6LLLd
(

(.[A] bsy dino "y :09)

A

95004
95004

HIDI0N 1€81S:09/00

[zHy] bauy es|nd 1oy :0D 3OO0 181S:09/00

02004
- (. [A] 9PA 10V 100

N
. <]
[%] uoneinpow 10V :00

<
<

|03U00 BulUSXESM Plal) O}

PA

(x [Al o psi “dino :00

0062 0¥y Y3LSVINOHODIIN| 02ZA  2002¥0°GL (DA puB DATS) I19PON JBAIBSqQ % J8]|0JJU0) JusLIN)
weJbelp uonoun 4 PSA'WINT 0062 [0JJUOD) JOJOBA
8 _ L 9 g y [ B [ z [ !
,J19]j04u00 paads o} paads 1 |9A9] sS9008E Ajuo  (
B Kjuo R *
ONIS A %mwwv..omw%o (0%) a'2921d (z0) avoLid
[sw] 000z " 0'} ST 00
ueb “dwep 1250 (.(OA1S) 1depe-u ul (,(OATS) ‘1depe-u dy 1000 8.0} 40 s wo.d
paads piemioq
Cuduep : . wol— e -
UONEIIOSO ) 8900 < < 5
[v]1uauno jnding :00 uon ToT 69007 :
[zH] pe-u dino doud :0g -ew.oy 1o JUSWIaINSEaW JUSLIND WO
— D (.11 4no eseyd v :00
uL I ¥
[zH] pe-u djno i :00 le——— « <
‘T ve00r (- 9821d Y [9] 69001
. . <« oo Ty (»Iv] 1o eseyd oy :00
[zH] bayy dino oy :00 | [%)] Aousnbayy diis :0D 18114 J8aA18sqO l——
T 081d
uoneu Aa Ag J9]j013U09 by
' 4 4 A
e e t 96€0!
dis _ _ XN} 100y
G6€04 -
) 3 - Jo53u0d paads woi4
A|
(+8521d uL Y 57001 P
H H L (0'9) a'vs9Ld
jo1uod jepoy | G+ 2GZLd Iv] bS] 1m0 1y :00! Q'v59ld
*Tosa [sw] 0 oma ocw
le———— Ly aziid  (szo)asiiid (, poows | “dyes bs
(- 9c8Ld T cerra [sw] 005" 0F  0G 00
30 “IND BWIU| M0 JUSLIND Ules)

13]|023U0D P
92004 11004
[v] ps| "1no 1Y :09) [v] bs| ‘dies g :00
-V
< MNe .
- ST bl ulodies xny woly
uL dyf 52004

m—

(.[A] psi “dino 1 :00 («GeLLa

<__8eru]

(+ [A1 310 jdnooaq :00

A

[v] ps| dies inD :00

jonuooaud abejjop |«

<&
<

A
§6€0/

[%] saiyess [ejol :00

a'2LE0! le
(i T%l [%]wearsesriol |~

XN} 10}0Y

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

250



Hata! Stil tanimlanmanus.

Issue 04/02

0008 0vy 43LSVINOHDIIN | 02A 2002 ¥0°GE sanjeA Ae|dsip pue sindino Hojeuy
Em._mm_U uonoun4 PSA'0008 |0J1U0D JOJOD A
8 _ / 9 S ¥ g _ z _ !
weibelp uonouNy 0} 8dUBISLEY @ Jamod sousIeRy = $00Zd < 02004
JUa.1IND 8ouUslsleY = Z00Zd [Al 9PA 10V :00 @
obey|oA 8ouBIgyeRY = 1.00Zd
ojusjel sielea  00ECHSRUS Kouanbaly sousisyey = 000Zd @ M <
suoneue|dxg SONIEN SOUBIRIOY (. [Al9PA PV :00
 |9A8] ssao0e Ajuo (, TS
< 89004

6" " 09600/ ¢ B
s|eubis Aejdsiq o\c :

[w] Juaund Indino :0D @
< 1200/ M
[\w] 4no “djno 1oV :0D
sw 00t

A

(« 08004

[wN] enbuoy |enjoy :0D

A

(« < L€004

[wN] enbioy oV :00

A

Jamod PV 10D

< ¢.004

[Al yon'dino jov :00 @

< §¢00!

[Al oA “dinojov :00

< 99004
[zH] bay dino "oV :00 @
< veood K

[zH] bay “dino'ov :00

< €900/

[zH] Aouenbaly 10y :00 @

\J

%)

1S
=}
©
=

A

%)

£
=}
©
=

A

50°1(0:0)
H. ! [0116600d
002 02d sieubls azd 10
sSisjpweled
ERIVEIETEN |
ywoz "o |V
< (x)=A ~—1(0:42)
a [el 1220d
ova o
(02) [elogzod = = = (00 [elzz20d
0z 0 [%] 066666 " 0'66666-
‘[e9s DvQ:zA anjea |eas Qva:LX aneA
(4 ONISUBIORIEYD ZLNOY
€l OH_I vwoz o [v
bLNOVY ;60— | < (=4 iz <
[el 1220d

= P F ova:io

(02) [elogzod * * °  (00)[el 22204
0z 0 [%] 0'66666 066666
‘[eas QvQ:zA anjep |eas Qva:LX anea

(+x ONSLIB)OEIEYD LINOV

00€zIddYS
sindjno anbojeuy

< izooi} K
[zH] Aouanbayy Yoy :0D

22004
[uiwy 1] paads Jojou Joy Sw o9k

< 6LLLd

[zH] ©4Y 810499 dies:00 @

< 02004

[zH] dyes bay 1V :00

sanjea Ae|dsig

MICROMASTER 440 Parameter List

6SE6400-5BB00-0BPO

251



Issue 04/02

Hata! Stil tanimlanmanus.

3 Hata ve Alarmlar

3.1

Hata mesajlan

Hata durumunda inverter durur ve ekranda bir hata kodu goruntilenir.

NOT

Hata kodunu resetlemek igin asagdidaki ¢ yéntemden biri kullanilabilir:

1. SUrdclnin enerjisini kesip tekrar veriniz.

2. BOP veya AOP Uzerindeki E butonuna basiniz.
3. Dijital Girig 3 Uzerinden (fabrika degeri)

Hata Muhtemel Sebepler Teshis & Coziim Yontemi Quit
F0001 » Motor gucu (P0307) inverter gliciine Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Asirt Akim (r0206) uygun degil 1. Motor glicii (P0307) inverter giictine (r0206)
» Motor kablosunda kisa devre uygun olmalidir.
» Topraklama hatasi 2. Kablo uzunlugu sinirlari agilmamaldir.
3. Motor kablosu veya motorda kisa devre veya
topraklama hatasi olmamalidir.
4. Motor parametreleri kullanilan motora uygun
olmalidir.
5. Stator direncinin degeri (P0350) dogru olmalidir
6. Motorun rahatga galigmasini engelleyecek
herhangi bir sey yapilmamali veya motor asiri
yuklenmemelidir.
» Rampa siresini artirin
» Gulglendirme seviyesini azaltin
F0002 » DC-bara gerilimi (r0026) trip seviyesini Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Asin Gerilim (P2172) agsmakta 1. Besleme gerilimi (P0210) plakada gosterilen
sinirlar iginde kalmalidir .
» Asin gerilim hatasi sebeke geriliminin cok | 2. DC-bara gerilim kontrolori aktif durumda olmali
yuksek olmasi ya da motorun rejeneratif (P1240) ve dogru sekilde parametrelendirilmelidir.
¢alismasi durumunda gerceklesir. 3. Durus rampasi suresi (P1121) yikin ataletine
Rejeneratif galisma, hizli durus rampalari uygun olmalidir.
veya motorun aktif bir yik tarafindan 4. Gereken frenleme gucu belirtilen sinirlar iginde
surdlmesi durumunda gergeklesir. kalmalidir.
NOTE
Yuksek ataletli yiiklerde daha uzun rampa sreleri
gerekmektedir; aksi takdirde, frenleme direnci
kullaniniz.
F0003 » Ana besleme yetersiz. Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Dusuk gerilim » Belirtilen sinirlar disinda sok yuk. 1. Besleme gerilimi (P0210) plakada gosterilen
sinirlarin iginde kalmalidir.
2. Cihazin beslemesi gegici arizalara veya
gerilimdeki dusmelere maruz kalmamaldir.
F0004 » Havalandirma yetersiz A§ag|dakller| kontrol edin: OFF2
Inverter Asiri inverter galisirken fan déniiyor olmalidir
Sicakhk » Ortam sicakligi gok yiksek. > Pals frekansi fabrika degerine ayarlanmaldir
» Ortam sicakligi belirtilen deg@erin izerinde olabilir
» Mega Master icin ilave deger:
» P949 = 1: Rectifiere asirl sicaklik
» P949 = 2: Ortam asir sicaklik
» P949 = 3: EBOX asiri sicaklik
F0005 » Inverter asiri ylklenmis. Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Inverter 12T » Kullanim orani ¢ok yUksek. 1. Yuk kullanim orani belirtilen sinirlar iginde
» Motor glicti (P0307) inverterin glig kalmaldir.
kapasitesini (r0206) asiyor. 2. Motor glcu (P0307) inverter gliciine (r0206)
uygun olmalidir.
F0011 » Motor asin yiklenmis Asagidakileri kontrol edin: OFF1
Motor Asin Sicaklik 1. Yuk kullanim orani dogru olmalidir
2. Motor nominal asiri sicakliklari (P0626-P0628)
dogru olmalidir
3. Motor sicaklik ikaz seviyesi (P0604) uygun
olmahdir
F0012 inverter sicaklik sensér kablosunda kopukluk OFF2
Inverter sicakligi
sinyal kaybi
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Hata Muhtemel Sebepler Teshis & Coziim Yontemi Quit
F0015 Motor sicaklik sensoérinin acik veya kisa OFF2
Motor sicakligi devre olmasi. Sinyal kaybi algilanirsa sicaklik
sinyal kaybi izleme, motor termik modeli ile izlemeye
gecer.
F0020 Ug giris fazindan biri yoksa, palslar devrede Sebeke fazlarinin giris kablolarini kontrol ediniz. OFF2
Sebeke fazi yok ise ve slriicu yikli ise hata olugur.
F0021 Faz akimlarinin toplami nominal inverter OFF2
Topraklama hatasi akimindan 5% fazla ise hata olugur.
NOTE - Cergeve ebatlari D - F
Bu hata yalnizca 3 akim sensoéri bulunan
cihazlarda olusur.
F0022 Bu donanim hatasi (P0947 = 22 ve I/0 kartini kontrol edin. Yerine tam olarak oturmus OFF2
Giic¢ kati hatasi P0949 = 1) asagidaki durumlarda olusur: olmalidir.
(1) DC-bara asirn akim = IGBT kisa devre
(2) Frenleme moduli kisa devre
(3) Topraklama hatasi
(4) 1/0 karti tam oturmamis.
» Cergeve ebatlar A - C (1),(2),(3),(4)
» Cergeve ebatlan D - E (1),(2),(4)
» Cerceve ebatlar F(2),(4)
» Tum bu hatalar gii¢ katinda tek bir sinyal
ile belirtildiginden hangi hatanin
olustugunu anlamak mumkun
olmamaktadir.
» UCE hatasi, P0947 = 22 ve hata degeri
P0949 =12 veya 13 veya 14, UCE'ye
bagl olarak (yalnizca MegaMaster igin).
F0023 Cikis fazlarindan birinin baglantisi kopuk. OFF2
Cikis hatasi
F0024 » Yetersiz havalandirma Asagldakllen kontrol edin: OFF2
Dogrultucu agin » Fan galismiyor inverter galisirken fan dénmelidir
sicakhk » Ortam sicakligi ¢cok yuksek. > Pals frekansi fabrika degerine getirilmelidir
» Ortam sicakligi cihaz igin belirtilen dederin
Uzerinde olabilir
F0030 Fan ¢alismiyor » Opsiyonel modiiller takil iken (AOP veya BOP) OFF2
Fan calismiyor hata maskelenemez.
» Yeni bir fana ihtiyag var.
F0035 n-restart denemesinden sonra otomatik OFF2
n den sonra restart hatasi
otomatik restart
F0040 OFF2
Otomatik

kalibrasyon arizasi
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Hata Muhtemel Sebepler Teshis & Coziim Yontemi Quit
F0041 Motor bilgileri tanimlamasi galismiyor. 0: Motorun invertere bagli olup olmadigini OFF2
Motor bilgileri » Alarm degeri =0: YUk yok kontrol edin.
tanimlamasi arizasi1 | > Alarm degeri =1: Tanimlama esnasinda 1-40:  P304-311’deki motor bilgilerinin dogrulugunu
akim siniri seviyesine ulasildi. kontrol edin.
» Alarm degeri =2: Tanimlanmis stator Ne tip bir motor baglantisi gerektigini kontrol edin
direnci 0.1%’den az ya da 100%’den (yildiz, tggen).
blyuk.
» Alarm degeri =3: Tanimlanmis rotor
direnci 0.1%’den az ya da 100%’den
blyuk.
» Alarm degeri =4: Tanimlanmis stator
reaktansi 50%’den az ve 500%’den
blyuk
» Alarm degeri =5: Tanimlanmis ana
reaktans 50%’den az ve 500%2den
blyuk
» Alarm degeri =6: Tanimlanmis rotor
suresi sabiti 10 ms’den az ya da 5 s’den
blyuk
» Alarm degeri =7: Tanimlanmis toplam
kagak reaktansi 5%’den az ya da
50%’den buyik
» Alarm degeri =8: Tanimlanmis stator
kagak reaktansi 25%’den az ya da
250%’den blyik
» Alarm degeri =9: Tanimlanmis rotor
kagak endiktansi 25%’den az ya da
250%’den blyik
» Alarm degeri = 20: Tanimlanmig IGBT
gerilimi 0.5 V’dan az ya da 10V’dan
blyik
» Alarm degeri = 30: Akim kontrol6ru
gerilim sinirinda
» Alarm degeri = 40: Tanimlanmis veri
setinde tutarsizlik, en az bir tanimlama
calismiyor
Yuzde degerleri empedans Uzerine kuruludur
Zb = Vmot,nom / sqrt(3) / Imot,nom
F0042 » Motor bilgileri tanimlamasi galismiyor. OFF2
Hiz kontroli » Alarm degeri =0: Kararl hiz beklerken
optimizasyon hatasi zaman asimi
» Alarm degeri =1: Kararsiz deger okumasi
F0051 » Volatil olmayan parametre kaydedilirken | > Fabrika resetlemesi ve yeniden OFF2
Parametre EEPROM okuma veya yazma hatasi. parametrelendirme
Hatasi » Sdricuyu degistirin
F0052 » Gug kati bilgisi okuma hatasi veya » Sirlcuyl degistirin OFF2
| gli¢ kati hatas gecersiz data.
F0053 » 10 EEPROM bilgisi icin okuma hatasi » Veriyi kontrol edin OFF2
10 Eeprom Hatasi veya gegersiz veri. » 10 modilini degistirin
F0054 1. Yanlig 10 karti takili. » Veriyi kontrol edin OFF2
Yanhs 10 Karti 2. 10 karti Gizerinde ID bulunamadi, veri yok. | » 10 modilini degistirin
F0060 » Dahili haberlesme arizasi » Hata devam ederse, cihazi degistirin OFF2
Asic Timeout » Servis bolimi ile temas kurunuz
F0070 » Telegram bekleme siiresi boyunca » CB'yi ve haberlestidi cihazi kontrol edin OFF2
CB set degeri hatasi CB’den (haberlesme karti) set degeri
gelmedi
F0071 » Telegram bekleme siiresi boyunca » USS master’i kontrol edin OFF2
USS (BOP- USS’den set degeri gelmedi.
baglantisi) set
degeri hatasi
F0072 » Telegram bekleme siresi boyunca » USS master’i kontrol edin OFF2
USS (COMM USS’den set degeri gelmedi
baglantisi) set
degeri hatasi
F0080 » Kablo kopmus OFF2
ADC kayip giris » Sinyal sinirlarin disinda
sinyali
F0085 » Terminal girigleri Uzerinden tetiklenen » Hata tetiklemesi igin terminal girisini pasif duruma | OFF2
Harici hata harici hata getirin.
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F0090 » Enkoderden gelen sinyal kayip 1. Enkoderin takili olup olmadigini kontrol edin. OFF2
Enkoder geri Enkoder takil degilse, P400 = 0 yapin ve SLVC
beslemesi kaybi modunu segin (P1300 = 20 veya 22)
2. Enkoder ve inverter arasindaki baglantilari kontrol
edin
3. Enkoderin hatali olup olmadigini kontrol edin
(P1300 = 0 segin, sabit hizda galistirin, P66’daki
enkoder geri besleme sinyalini kontrol edin)
P492'deki enkoder kayip esigini artirin
F0101 » Yazilim hatasi veya prosesor arizasi » Self testi galigtirin OFF2
Stack Overflow
F0221 » PID geri beslemesi P2268 min. degerinin | » P2268’in degderini degistirin. Geri besleme OFF2
PID geri beslemesi altinda. kazancini ayarlayin.
min. Degerin altinda
F0222 » PID geri beslemesi P2267 max. degerinin | » P2267’nin degerini degistirin. Geri besleme OFF2
PID geri beslemesi altinda. kazancini ayarlayin.
max. degerin
iistiinde
F0450 Hata degeri: » Sirlcu calisabilir ancak bazi ézellikler diizglin OFF2
BIST Testleri Arizasi | 1. Bazi gii¢ kisim testleri galismadi calismayabilir.
2. Bazi kontrol karti testleri galismadi » Sirlcuyl degistirin.
4. Bazi fonksiyonel testler galigmadi
8. Bazi 10 modul testleri ¢calismadi.
(yalnizca MM 420)
16. RAM hatasi
F0452 » Motor lGzerindeki yik durumu kayis hatasi | Asagidakileri kontrol edin: OFF2
Kayis hatasi veya mekanik bir hatayi belirtiyor. 1. YUku kontrol edin (sikisma vs.).
algilandi 1. Bir harici hiz sensérl kullaniliyorsa, dogru galisip

calismadigini kontrol edin. Asagidaki

parametreleri kontrol edin:

» P0409 (nominal hizda dakikadaki pals sayisi).

» P2191 (Kayis hatasi hiz toleransi).

» P2192 (izin verilen sapma igin gecikme

siresi)
2. Tork zarfi kullaniliyorsa, asagidaki parametreleri
kontrol edin:

P2182 (esik frekansi f1)

P2183 (esik frekansi f2)

P2184 (esik frekansi f3)

P2185 (Ust tork esigi 1)

P2186 (alt tork esigi 1)

P2187 (Ust tork esigi 2)

P2188 (alt tork esigi 2)

P2189 (Ust tork esigi 3)

P2190 (alt tork esigi 3)

P2192 (izin verilen sapma i¢in gecikme siresi)
4. Gerektigi takdirde yaglayiniz.
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3.2

Alarm mesajlari

Alarmlar Muhtemel Sebepler Teshis & Coziim Yontemi Quit
A0501 » Motor gucu inverter gliciine uygun degil Asagidakileri kontrol edin: -
Akim siniri » Motor kablolari gok uzun 1. Motor gucu (P0307) inverter glicine (r0206)
» Topraklama hatalar uygun olmalidir.
2. Kablo uzunluk sinirlari agilmamalidir.
3. Motor kablosu veya motorda kisa devre veya
topraklama hatalari olmamalidir.
4. Motor parametreleri kullanilan motora uygun
olmalidir.
5. Stator direncinin degeri (P0350) dogru olmalidir
6. Motorun rahatga ¢calismasini engelleyecek bir sey
yapilmamali veya motor agiri yiklenmemelidir.
»  Kalkis rampasi slresini artirin.
»  Guglendirmeyi azaltin.
A0502 Asir gerilim sinirina ulagildi. Bu ikaz surekli olarak gosteriliyorsa, siriiciiniin girig -—-

Asiri gerilim sinir

Bu ikaz, durus rampasi esnasinda dc-bara
kontol6ru pasif durumda ise olusabilir (P1240
=0).

gerilimini kontrol edin.

A0503
Diisiik gerilim siniri

Ana besleme yetersiz
Ana besleme (P0210) ve DC-bara gerilimi
(R0026) belirtilen sinirlarin altinda (P2172).

Ana besleme gerilimini kontrol edin (P0210).

A0504 inverter sogutmasinin ikaz seviyesi agildi Asagidakileri kontrol edin: -
Inverter asin (P0614), bu durum pals frekansi ve/veya 1. Ortam sicakligi belirtilen sinirlar iginde kalmalidir
sicakhk cikis frekansinin dustrulmesine sebep olabilir | 2. YUk kosullari ve kullanim orani uygun olmalidir

(P0610’daki parametrelendirmeye bagl

olarak)
A0505 > Ikaz seviyesi agildi, gerekli »  kullanim orant in belirtilen sinirlar iginde kalip -
Inverter 12T parametrelendirme yapildiysa akim kalmadigini kontrol edin

dislrilecek (P0610 = 1)

A0506 »  Sogutma ve IGBT jonksiyon sicakliklart | >  kullanim orani ve sok yuklerinin belirtilen sinirlar | ---

Inverter kullanim
orani

arasindaki fark ikaz sinirlarini agiyor

icinde kalip kalmadigini kontrol edin

A0511
Motor asir sicakhk
12T

»  Motor asiri yuklenmis.
» YUk kullanim orani ¢ok yiksek.

Sicaklik belirlemenin kaynagindan bagimsiz olarak
asagidakileri kontrol edin:
» P0604 motor sicaklik ikaz esigi
» P0625 motor ortam sicakligi
» (P601 =0 veya 1) ise asagidakileri kontrol edin:
1. Motor plakasindaki bilgilerin dogrulugunu kontrol
edin (eger degilse hizli devreye almayi galistirin)
2. Motor algilama (P1910=1) calistirilarak dogru
motor esdeger devresi bulunabilir.
3. Motor agirhiginin (P344) uygun olup
olmadigini kontrol edin. Gerekirse degistirin.
4. Eger motor standart Siemens motor degilse,
standart asiri sicakliklar P626, P627,P628
Uzerinden degistirilebilir.
» (P601 = 2) ise asagidakileri kontrol edin:
1. r35’te gosterilen sicakhgin uygun olup
olmadigini kontrol edin.
2. Sensorin KTY84 olup olmadigini kontrol edin
(diger tipler desteklenmemektedir)

A0512 Motor sicaklik sensériinun kablosu kopmus. -—-
Motor sicakhk Kabloda kopukluk belirlendiyse, sicaklik
sinyal kaybi izlemesi motor termik modeli ile izlemeye
gecer.
A0520 Dogrultucu sogutma sicakhginin (P) ikaz Asagidakileri kontrol edin: -—-

Dogrultucu asin
sicakhk

seviyesi aslimis

1. Ortam sicaklidi belirtilen sinirlarin iginde
kalmahdir

2. Yuk kosgullari ve kullanim orani uygun olmalidir

3. Sirlicl cahsirken fan dénmelidir

A0521
Ortam asin sicakhk

Ortam sicakhginin (P) ikaz seviyesi agiimis

Asagidakileri kontrol edin:

1. Ortam sicaklidi belirtilen sinirlarin iginde
kalmahdir

2. Suricu galigirken fan dénmelidir

3. Fanin hava girigsinde herhangi bir engel
olmamalidir

A0522 i2c bus (Mega Master) alarmi Servise basvurunuz -
12C okuma zaman

agimi

A0523 Cikis fazlarindan birinin baglantisi kesilmig Uyari maskelenebilir. -
Cikis hatasi
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Alarmlar Muhtemel Sebepler Teshis & Coziim Yontemi Quit
A0535
Frenleme direnci

1Isinmig

A0541 Motor bilgileri tanimlamasi (P1910) segili -
Motor bilgileri veya caligiyor

tanimlamasi aktif

A0542 Hiz kontroll optimizasyonu (P1960) segili -
Hiz kontrolii veya caligiyor

optimizasyonu aktif

A0590

Enkoder geri
beslemesi kaybi
ikazi

Enkoderden gelen sinyal kayip ve inverter
geri beslemesiz vektor kontroli moduna

gegmis

Sdricuyl durdurun ve sonra:

1. Enkoderin takil olup olmadigini kontrol edin.
Enkoder takil degilse, P400 = 0 yapin ve SLVC
modunu segin (P1300 = 20 veya 22)

2. Enkoder ve inverter arasindaki baglantilari kontrol
edin

3. Enkoderin arizal olup olmadigini kontrol edin
(P1300 = 0 girin, sabit hizda ¢alistirin, P66’daki
enkoder geri besleme sinyalini kontrol edin)

4. P492’deki enkoder kayip esigini artirin

A0600
RTOS Overrun ikazi

A0700

CB ikazi1 1
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0701

CB ikazi1 2
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlegme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0702

CB ikaz1 3
Detaylar igin CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0703

CB ikaz1 4
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlegme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0704

CB ikaz1 5
Detaylar icin CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0705

CB ikaz1 6
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0706

CB ikaz1 7
Detaylar icin CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlegme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0707

CB ikazi 8
Detaylar icin CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0708

CB ikaz1 9
Detaylar i¢in CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlegme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0709

CB ikaz1 10
Detaylar icin CB
kilavuzuna bakin.

CB (haberlesme karti) 6zel

CB kullanici kilavuzuna bakin

A0710
CB haberlesme
hatasi

CB (haberlesme hatasi) ile haberlesme
kayboldu

CB donanimini kontrol edin

A0711
CB konfigiirasyon
hatasi

CB (haberlesme karti) bir konfiglirasyon
hatasini gosteriyor.

CB parametrelerini kontrol edin
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Alarmlar

Muhtemel Sebepler

Teshis & Coziim Yontemi

Quit

A0910
Vdc-max kontolorii
deaktive edildi

Vdc max kontol6rl, DC-bara gerilimini (r0026)
belirtilen sinirlar (P2172) icinde tutamadigi
icin deaktive edildi.

» Ana besleme gerilimi (P0210) surekli
olarak ¢ok yuksekse olusabilir.

» Motor aktif bir ylk tarafindan
doéndiriliyorsa ve bu yiizden rejeneratif
moda gectiyse olusabilir.

» Yuksek ataletli ylklerde durus esnasinda
olusabilir.

Asagidakileri kontrol edin:

1.

Giris gerilimi (P0210) belirtilen aralik icinde
kalmahdir.

2. YUk uygun olmalidir.

A0911
Vdc-max kontrolorii
aktif

»  Vdc max kontrolorii aktif; bu ylizden
durus rampasi sireleri, DC-bara
gerilimini belirtilen sinirlar iginde tutmak
icin otomatik olarak artinlacaktir.

A0912
Vdc-min kontrolorii
aktif

Vdc min kontrol6rti, DC-bara gerilimi (r0026)
minimum seviyenin (P2172) altina diserse
aktif hale getirilecektir.

» Motorun kinetik enerjisi DC-bara gerilimini
tamponlamak igin kullanilir, bu da
suricunln yavaslamasina sebep olur!

» Cok kisa sireli sebeke kesintileri her
zaman dusuk gerilim hatasina sebep
olmaz.

A0920 ADC parametrelerine ayni degerler > -—-
ADC parametreleri giriimemelidir. Aksi takdirde mantiksal
dogru girilmemis. olmayan sonuglar dogabilir.
» Index 0: Cikis parametre deg@erleri ayni
» Index 1: Giris parametre degerleri ayni
» Index 2: Girig parametre deg@erleri ADC
tipine uymuyor
A0921 DAC parametrelerine ayni degerler > -
DAC parametreleri giriimemelidir. Aksi takdirde mantiksal
dogru girilmemis. olmayan sonuglar dogabilir
» Index 0: Cikis parametre degerleri ayni
» Index 1: Girigs parametre degerleri ayni
» Index 2: Cikis parametre deg@erleri DAC
tipine uymuyor
A0922 inverter {izerinde yiik bulunmamakta. > -—-
inverterde yiik yok Bu durumda bazi fonksiyonlar normal yiik
kosullari altinda oldugdu gibi galigmayabilir.
A0923 Saga JOG ve Sola JOG (P1055/P1056) >

Sola JOG ve Saga
JOG fonksiyonlari-
nin her ikisi birden
calistinlmak
isteniyor

fonksiyonlarinin her ikisi birden galistiriimak
isteniyor. Bu durum RFG cikis frekansini o
anki degerinde dondurur.

A0952
Kayis arizasi tespit
edildi

Motor UGizerindeki yuk kosullar bir kayis
arizas! ya da mekanik arizayi gdsteriyor.

Gerektigi takdirde yaglayin.
Asagidakileri kontrol edin:

1.
2.

Yuku kontrol edin (sikigma vs.)
Bir harici hiz sensori kullaniliyorsa dogru galisip
c¢alismadigini kontrol edin. Asagidaki
parametreleri kontrol edin:
» P0409 (nominal hizda dakikadaki pals sayisi).
» P2191 (Kayis arizasi hiz toleransi).
» P2192 (izin verilen sapma igin gecikme
suresi)
Tork zarfi kullaniliyorsa, asagidaki
parametreleri kontrol edin:
P2182 (esik frekansi f1)
P2183 (esik frekansi f2)
P2184 (esik frekansi f3)
P2185 (Ust tork esigi 1)
P2186 (alt tork esigi 1)
P2187 (Ust tork esigi 2)
P2188 (alt tork esigi 2)
P2189 (Ust tork esigi 3)
P2190 (alt tork esigi 3)
P2192 (izin verilen sapma igin gecikme
siresi)

VVVYVVVVVYVYY

4. Gerektigi takdirde yaglayin.

A0936

PID Autotuning aktif

PID Autotuning (P2350) segili veya galisiyor
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