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GARANTI

Sirket tarafindan Uretilen standart Grinler sevkiyat tarihinden itibaren bir yil sireyle iscilik ve
malzeme defolarina karsi garantili olup, iscilik ve malzeme agisindan defolu olan Urtinler Sirketin
istegine bagh olarak ve Aliciya herhangi bir bedel yansitmaksizin onarilacak veya degistirilecektir.
Uriiniin hali hazirda defolu olup olmadigi yéniindeki son karar Sirkete aittir. isbu garanti beyani
kapsamindaki Sirketin sorumlulugu, yukaridaki sinirlandirmalar dahilinde yer alan Urinleri yine
Sirketin takdirinde olmak Uzere onarmakla veya degistirmekle sinirli olup, bu baglamda s6z konusu
onarim ve degistirme sadece Sirkete, kesfedildikten hemen sonra ve garanti ddneminde olmak Uzere
herhangi bir iddia edilen kusurun derhal yazili olarak bildiriimesi halinde yapilacak olup, Sirket
tarafindan satin alinan pargalar veya Uniteler durumunda, Sirketin yuokimlGliga Sirketin bunlarin
tedarikgisinden alacagi 6deme tutarini asmamalidir. Sirket, defolu olmalari halinde bile, parcalara
iliskin yetkisiz onarim faturalar hususunda yikimlilik Ustelenemez veya bunlari kabul edemez.
Sirketin riinlerinin kullanim siiresi, genis kapsamda, bunlarin kullanim sekline bagl olup SIRKET
TARAFINDAN AKSi YAZILI OLARAK BELIRTILMEDIKCE VE ONERILEN KULLANIM TiPi
SIRKETE BILDIRILMEDIKCE, SIRKET KENDiI URUNLERININ ALICI TARAFINDAN SPESIFIK
UYGULAMALAR ICIN UYGUNLUGU VEYA KULLANIM SURESI ACISINDAN HERHANGI BIR
GARANTI VERMEZ.

isbu garanti, herhangi bir temsilin yapilmadigi deneysel (riinlere uygulanmaz ve Alici bu konudaki
herhangi bir talepten feragat eder.

YUKARIDAKI GARANTI KAPSAMI MUNHASIR OLUP, PAZARLANABILIRLIK VEYA OZEL BIR
AMACA UYGUNLUK DA DAHIL OLMAK UZERE FAKAT BUNLARLA SINIRLI OLMAYAN TUM
DIGER DOGRUDAN VEYA DOLAYLI GARANTILERIN YERINE GEGER VE ALICI iSBU
BELGEYLE BU HUSUSTAN DOLAYl DOGABILECEK HER TURLU VE TUM TALEPLERDEN
FERAGAT EDER.

YUKOMLOLUGUN
SINIRLANDIRILMASI

MAGNETEK HiGBIR DURUMDA, GARANTI, SOZLE§ME IHLALI VEYA HAKSIZ MUAMELE
NEDENIYLE MEYDANA GELSIN VEYA GELMESIN DOGRUDAN VEYA DOLAYLI ZARARLARDAN
VEYA KARLARDAN SORUMLU DEGILDIR.

HPV 900 S2 ve Series 2 Magnetek, Inc.’nin bir ticari markasidir.

Tum haklar saklidir. Yayincinin yazili izni olmaksizin, bu yayinin higbir kismi higbir sekilde -grafik, elektronik veya mekanik araglarla ile
fotokopi, kayiti bant veya bilgi depolama ve alma sistemleri araciligiyla- kullanilamaz veya gogaltilamaz.

©2013 Magnetek, Inc.



ONEMLI
Topraklama Hususlari

Sirdclinin topraklama baglantilarinin dogru sekilde yapilmasi gok énemlidir. Strlici genel tipteki bir topraklama
klemens baglantisina sahiptir. Bina, motor, transformatér ve filtre baglantilari da dahil olmak Uzere tim
baglantilarin bu noktada yapilmasi gerekir. Bu sekilde topraklama baglantilari arasindaki empedans
sinirflandirilacak ve gurilti binanin zeminine geri yanistilacaktir. Bu sekilde yaparak slricinin performansini

artirabilirsiniz.




KAPALI-CEVRIM HIZLI DEVREYE ALMA KILAVUZU

NOT: Buradaki hizli devreye alma kilavuzu, bir siricl kuruldugunda halihazirdaki bilgilerle degistiriimesi /
kontrol edilmesi gereken genel parametreleri agiklamaktadir. Sadece bu parametrelerin ayarlanmasi halinde
surdcu caligmayacaktir. Farkh kontrolor ureticilerinin farkli ara yuzlere sahip olmalarindan dolayi, surtctdeki
parametrelerin kendi teknik kilavuzlarinda asansoér kontrolérl tarafindan tavsiye edildigi sekilde ayarlanmasi

onerilir.

Kapali-Cevrim Calisma Kurulumu

1) Sdricinin Siridct Modunda Kapali-Cevrim olarak ¢alismak tizere ayarlanip ayarlanmadigini kontrol
ediniz (U9)

Motor Parametrelerinin Ayarlanmasi

2) MOTOR ID (A5) parametresi igin varsayilan iki motordan ( 4 veya 6 kutup ) birisini segciniz (veya var ise,

gegerli bir motor ID’si seginiz) Senkron Anma Motor| Motor kutup
Hizi Hizi (rpm) sayisl
Motor etiketinden asagidaki bilgileri giriniz/kontrol ediniz: 1800 1797 - 1495 4
» Motorun Beygir Gucu (HP) veya KW gicu (MTR 1200 1198 - 997 6
ANMA GUCU (A5)) - 900 | 898-748 8

e Hz olarak Motorun Tahrik Frekansi

(ANMA TAHRIK FREKANSI (A5))
e Anma Motor Akimi (ANMA MOTOR AKIMI (A5))
¢ Motor Kutup Sayisi (MOTOR KUTUPLARI (A5))

Tablo 1 CL: Senkron/Asenkron Motor Hizlari
&60Hz igin Motor Kutuplari Referansi

* RPM olarak tam yukte Anma Motor Hizi (ANMA MOTOR HIZI (A5))

Not: Motorun anma guicu tam yuk giici olmalidir. Senkron hizda ¢alismasi halinde, motorun anma rpm gucu

asagidakilerle tahmin edilebilir:

- Nema tip B motor tasarimi i¢in senkron hizin %97.5’i Senkron Hizi Aﬂzf‘(mﬁ?r Motsoarylfsultup
- N ip D ici kron h %94’(
ema tip D motor tasarimi igin senkron hizin %94’u 1500 1497 - 1195 7
1000 998 - 797 6
3) 4 kutuplu makineler icin Statér Direncinin (STATOR 750 748 - 598 8
REZISTANSI (A5)) %3.5’i ve tim diger kutuplar igin 600 599 - 478 10

%1.5’ini varsayilan deger olarak kullaniniz.

NOT: Kullanim sorunlari yasarsaniz, stator

Tablo 2 CL: Senkron/Asenkron Motor Hizlari&50Hz igin Motor

Kutuplari Referansi

rezistansi asagidaki formdl kullanilarak dlgulebilir = Motor sarmallari arasinda éigiilen rezistans-6lgii cihazi rezistansix100

ve hesaplanabilir.

Enkoder Kurulumu

2 x ANA EMPEDANS (D2)

4) Enkoderin agagidakilere uygun olarak secilmis ve kurulmus oldugundan emin olunuz:

Elektrik enterferans ve mekanik hiz modulasyonlari genel sorunlar olup sdriciye uygunsuz hiz
geribildirimi yapilmasina neden olabilirler. Bu sorunlardan kac¢inabilmek amaciyla, asagidaki elektrik ve

mekanik oneriler tavsiye edilir.

ONEMLI- Uygun enkoder hiz geribildirimi siiriiciiniin motoru uygun bir sekilde kontrol edebilmesi igin
6nemlidir.



Elektrik Onerileri

Mimkulnse, hem enkoder kasasini ve hem de saftini motordan yalitiniz.

Siricinin ucunda sasi zeminine baglanmis korumali burgulu kablo cifti kullaniniz.

Sinirli yetisme hizl diferansiyel hat strtculeri kullaniniz.

Dahili enkoder elektronik pargalardaki kapasitérlerin kapanmalarina izin vermeyiniz.

Enkoder / surlicinin kullanim ézelliklerini asmayiniz.

Uygun enkoder tedarik voltajini ve mimkuin olan en yuksek voltaji kullaniniz (6rnegin 12 Vdc tercih
edilmektedir giinkl gurdltiye karsi daha az duyarhdir).

Mekanik Oneriler

e Mimkin olan yerlerde baglanti pargalari (kaplinler) olmadan motora dogrudan monte ediniz.
e Mil basli esmerkezli motorla birlikte bir hub pargasi veya oluklu mil kullaniniz.

e Muimkun ise, agik enkoderler icin bir mekanik koruyucu kapak kullaniniz.

NOT: Enkoderin montaj resimleri igin sayfa 192’deki Enkoder Montajina bakiniz.

5) ENCODER PULSES(A1l) parametresine giren enkoder darbe sayisinin enkoder etiketine uygun olup
olmadiklarini kontrol ediniz.

Asansor Kuyusu Parametre Kurulumu

6) Asagidaki asansor kuyusu parametrelerini giriniz / kontrol ediniz:

e CONTRACT CAR SPEED (A1) parametresi ft/dakika olarak nominal kabin hizi olmalidir.

¢ CONTRACT MOTOR SPEED (A1) parametresi asansor kullanimini istenen kabin hizina getiren bir
RPM’ye ayarlanmaldir (el takometresiyle dlgilen).

NOT: Yukaridaki iki parametre asansorin kontroliine iligkin slriict tarafindan birgok amag igin
kullaniimaktadirlar, bu nedenle dogru bir sekilde ayarlanmalari 6nemlidir.

Dislik hiz kontrol modu

7) Siricuyl dusik hiz teftis modunda galistiriniz ve...

¢ INERTIA (A1) ve % NO LOAD CURR (A5) parametreleri i¢in varsayilan deg@erlerle baslayiniz.

e Enkoder polaritesini kontrol ediniz..motor kademelendirmesi enkoder kadelendirmesine es olmalidir.
Eger ENDCODER FAULT / HIT TRW LIM alarmi ¢ikiyorsa kademelendirme dogru olmayabilir — bu
durumu ENCODER CONNECT (C1) kullanarak tersine gevirebilirsiniz.

e Asansor kuyusunun yénunu kontrol ediniz...MOTOR ROTATION (C1) ile tersine gevrilebilir.

Anahtar Surlciu Parametreleri

NOT: Asagida listelenmemis olan anahtar parametreler CO menusunde ile A2 ve A3 alt mendllerinnde suricu /
kontrolor ara yizu igin ayarlanan parametrelerdir.

Al- Siricii Meniisi

Varsayilan Birim
Parametre Aciklama Onerilen Ayar
400.0 fpm [Tesisatin caligmak Uzere ayarlandidi hizi degistiriniz.
CONTRACT CAR SPEED Nominal kabin hizi 0.0 m/s
Bu degeri, kabinin mevcut g¢alisma degerinin yukaridaki
1130.0 parametreye uygun olmasini saglamak igin ayarlayiniz —
CONTRACT MOTOR SPEED Nominal motor hizi rpm eger kabin g¢ok hizli gidiyorsa bu degeri azaltiniz, gok
lyavag ise degeri artiriniz.
0.0
10.0 Surtcunun  hiz  araligindaki  degisikliklere cevabini
RESPONSE Hiz regulatérindn rad/san. |iyilestirmek igcin 20’ye ayarlayiniz. Eger motor akimi ve
duyarlilig hizi dengesiz olursa, azaltiniz, fakat deger c¢ok kuguk
olursa cevap yavas olacaktir.




INERTIA

Sistem ataleti

2.00

San.

Asansoriin gekme glicinid hizlandirmasi igin kullandigi
sure agisindan sistem atilhigini tespit eder.
Eger kabin hafifse, deger varsayilandan daha kiguk
olacaktir ve kabinin agir olmasi halinde tam tersi
olacaktir.

ENCODER PULSES

Enkoder darbe sayisi

1024

PPR

Enkoder etiketinden Enkoder PPR’sini elde ediniz ve bu
parametreye giriniz.

MTR TORQUE LIMIT

Motor Tork Limiti. Birimler
anma torku ylizdesi olarak
verilmigtir. Not: Tork Limit
LED’ i bu parametre
tarafindan tanimlanan limite
ulasildiginda yanacaktir.

200.0

%

Motor modunda oldudunda izin verilen maksimum torku
tespit eder. Bu genellikle varsayilan ayarda birakilir.

GAIN REDUCE MULT

Duisuk kazang modunda
kullanilan hiz regulatérinin
cevap yuzdesi.

100

%

CEVAP yuksek oldugunda, halatlarin rezonans 6zellikleri
kabinin titremesine neden olabilir. Bu parametre daha
yuksek hizlarda kullanilacak olan kazanci tespit eder.

GAIN CHNG LEVEL

Dusuk kazang moduna gegis

yapmak igin hiz seviyesi
(sadece i¢ kazang
dugmesiyle birlikte)

100.0

% anma
hizi

GAIN REDUCE MULT tarafindan belirtilen kazancin etkili
oldugu hiz esigini tespit eder.

Tablo 3CL: kapali gevrimde bir striict kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek A1 menustindeki 6nemli parametreler.

Gi¢ Doniistiirme A4

Parametre

Aciklama

Varsayilan

Birim

Onerilen Ayar

INPUT L-L VOLTS

Nominal hat-hat AC
giris Voltaji, RMS

Volt

Sirucunun R, S ve T’si arasindaki voltaji eslestirmek igin
ayarlayiniz. Strlcu bu degeri disik voltaj alarmi ve hata tespit

devresi igin kullanmaktadir.

UV ALARM LEVEL

Dusuk voltaj alarmi
icin voltaj seviyesi

%
nominal
dc bus

%80’ e ayarlayin

UV FAULT LEVEL

Dustk voltaj hatasi
icin voltaj seviyesi

%
nominal
dc bus

%70’ e ayarlayin

PWM FREQUENCY

Tasltyici frekansi

10.0

kHz

Bu degeri 10kHz'den degistirmenize gerek yoktur. Bununla
birlikte bir titresimin elektriksel olarak olusturulup
olusturulmadigini tespit etmek amaciyla bu frekansi azaltmanizda

fayda vardir.

Tablo 4CL: kapali gevrimde bir striict kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek A4 menusiindeki 6nemli parametreler.

Motor A5
Parametre Aciklama Varsayilan Birim Onerilen Ayar
Sirlcuyl baslatmak igin kullanilir. Baslatildiginda biylk harfleri
MOTOR ID Motor tanimlamasi M/D engellemek icin ekran degisecektir. 4 veya 6 kutuplu motor giriniz.
RATED MTR Anma motor gicl 0 HP KW
POWER Motor etiketine gére motoru HP/kW degerine ayarlayiniz.
Anma motor 0
RATED MTR  |klemens RMS voltaji Volt Motor etiketine gére motor voltaj degerine ayarlayiniz.
VOLTS
Anma tahrik frekansi 0 Motor etiketine gére motor frekans degerine ayarlayiniz.
RATED EXCIT Hz
FREQ
0 Motor etiketine gére anma akim degerine ayarlayiniz.
RATED MOTOR Anma motor akimi Amps
CURR
4
MOTOR POLES Motor kutuplari M/D Motor kutup sayisina gore ayarlayiniz.
RATED MTR Tam yikte anma 0 RPM Motor etiketidegerine gore ayarlayiniz.
SPEED motor hizi




Parametre Aciklama Varsayilan Birim Onerilen Ayar
STATOR Stator sizinti % baz Z
LEAKAGE reaktansi ID’ ye gore Akustik motor gurultisi ¢ok yuksek olmadik¢a varsayilan ayarda
X birakiniz. Bu durumda varsayilan ayarlari yariya indiriniz ve herhngi bir
ROTOR Rotor _sizinti % baz Z degisikligi gézlemleyiniz. Egg!’_ |¥!Ie_§me yoksa varsayilan ayarlara
LEAKAGE reaktansi ID’ ye gore onunuz.
X

Tablo 5CL: kapali gevrimde bir strticti kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek A5 menusiindeki 6nemli parametreler.

Temel ayarlar U9

Parametre Aciklama Varsayilan Secimler Onerilen Ayar
DRIVE MODE Sdrucu galigmasi Kapali Cevrim Agik Cevrim Enkoderin ¢alismasini dogrulamak igin Agik Cevrimde bir
Kapali Cevrim testin yapilmasi gerekli olmadikca varsayilan olarak
PM birakiniz.

Tablo 6CL: kapall gevrimde bir slriicti kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek U9 menistindeki 6nemli parametreler.




ACIK CEVRIM HIZL| DEVREYE ALMA KILAVUZU

Not: Buradaki hizli devreye alma kilavuzu bir strict kuruldugunda halihazirdaki bilgilerle degistiriimesi / kontrol
edilmesi gereken genel parametreleri agiklamaktadir. Sadece bu parametrelerin ayarlanmasi halinde siriici
calismayacaktir. Farkli kontroldr Ureticilerinin farkl ara yuzlere sahip olmalarindan dolayi, suricideki
parametrelerin kendi teknik kilavuzlarinda asansér kontroléru tarafindan tavsiye edildigi sekildeki gibi
ayarlanmasi Onerilir.

Acik-Cevrim Calisma Kurulumu

1) Sdricinin Siridct Modunda Agik-Cevrim olarak gcalismak Uizere ayarlanip ayarlanmadigini kontrol

ediniz (U9)

Motor Parametrelerinin Ayarlanmasi

2)

ilk 6nce MOTOR ID (A5) parametresi igin
varsayilan motorlardan birisini seginiz, sonu.
Olarak tipik V/F sablonlart MOTOR ID (A5)
aracihigiyla yiklenmektedirler. Bir érnek Tablo 1
OL’ de verilmisgtir.

Gerekli olmasi  durumunda V/F sablonu
ivilestirilebilir ~ fakat  genellikle  varsayilan
degerlerin gogu motor ve tesisata uygundurlar.

Motor etiketinden asagidaki bilgileri giriniz /
kontrol ediniz:

e Motorun Beygir Gucu (HP) veya KW glcu
(MTR ANMA GUCU (A5))

e Motor Voltaji (ANMA MTR VOLT DEGERI
(A5))

e Hz olarak Motorun Tahrik Frekansi (ANMA
TAHRIK FREKANSI (A5))

e Anma Motor Akimi (ANMA MOTOR AKIMI
(A5))

4 & 6 kutup | 4 & 6 kutup
Parametre 400v 200V
mOtOEA”;i)d volt 28.0V 14.0V
motozgi)d frek 3.0Hz 3.0Hz
motoEAn;i)n volt 9.0V 4.0V
motozg)” frek 1.0Hz 1.0Hz

Tablo 1 OL: V/Hz sablonlari Motor ID’si araciligiyla

Senkron Anma Motor Motor kutup
Hizi Hizi (rpm) sayisl
1800 1797 - 1495 4
1200 1198 - 997 6
900 898 - 748 8
720 719 - 598 10

Tablo 2 OL: Senkron / Asenkron Motor Hizlari ve 60Hz igin Motor

Kutuplari Referansi

¢ Motor Kutup Sayisi (MOTOR KUTUPLARI (A5))
¢ RPM olarak tam yukte Anma Motor Hizi (ANMA MOTOR HIZI (A5))

Not: Motorun anma gucu tam yik gtict olmahdir.
Senkron hizda ¢alismasi halinde, motorun anma
rpm gucu asagidakilerle tahmin edilebilir:

- Nema tip B motor tasarimi igin senkron hizin
%97.5'i
- Nema tip D motor tasarimi igin senkron hizin
%940

Senkron Anma Motor Motor kutup
Hizi Hizi (rpm) sayisli
1500 1497 - 1195 4
1000 998 - 797 6
750 748 - 598 8
600 599 - 478 10

Tablo 3 OL: Senkron / Asenkron Motor Hizlari ve 50Hz igin

Motor Kutuplari Referansi

3) 4 kutuplu makineler igin Statér Rezistansinin (STATOR REZISTANSI (A5)) %3.5'i ve tiim diger kutuplar

icin %1.5'ini varsayilan deger olarak kullaniniz.

NOT: Kullanim sorunlari yasarsaniz, statér
rezistansi asagidaki forml kullanilarak = Motor sarmallari arasinda Slglilen rezistans-éici cihazi rezistansi x100

oOlculebilir ve hesaplanabilir.

2 x ANA EMPEDANS (D2)




Asansor Kuyusu Parametre Kurulumu

4) Asagidaki asansor kuyusu parametrelerini giriniz / kontrol ediniz:

e CONTRACT CAR SPEED (A1) parametresi ft/dakika olarak nominal kabin hizi olmalidir.
e CONTRACT MOTOR SPEED (A1) parametresi asansoér kullanimini istenen kabin hizina getiren bir

RPM’ye ayarlanmalidir (el takometresiyle 6lgilen).

NOT: Yukaridaki iki parametre asansérin kontroliine iligkin siricu
kullaniimaktadirlar, bu nedenle dogru bir sekilde ayarlanmalari dnemlidir.

Al- Siriicii Menisi

tarafindan birgok amag igin

Parametre Aciklama Varsayilan Birim Onerilen Ayar
fpm
CONTRACT CAR SPEED Nominal kabin hizi 400.0 Tesisatin calismak Uzere ayarlandidi hizi
m/s degistiriniz.
0.0
rpm
1130.0 Bu degeri, kabinin mevcut ¢alisma degerinin
CONTRACT MOTOR SPEED Nominal motor hizi yukaridaki parametreye uygun olmasini
0.0 saglamak igin ayarlayiniz —
’ eger kabin ¢ok hizli gidiyorsa bu degeri
azaltiniz, cok yavas ise degeri artiriniz.
ENCODER PULSES Enkoder darbe sayisi 1024 PPR Enkoder etiketinden Enkoder PPR’sini elde
ediniz ve bu parametreye giriniz.
MTR TORQUE LIMIT Motor Tork Limiti. Birimler anma torku Motor modunda oldugunda izin verilen
yuzdesi olarak verilmigtir. 200.0 % maksimum torku tespit eder. Bu genellikle

Not: Tork Limit LED’i bu parametre
tarafindan tanimlanan limite
ulasildiginda yanacaktir.

varsayilan ayarda birakilir.

Mandallarin ¢ikartiimasindan sonra %
DC START LEVEL motor saftini yerinde tutmak igin 80
DC enjeksiyon akimi

Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans
Ayarlarinda farkli bir rakam verilmedikge
varsayllanda ayarli
olup olmadigina bakiniz

DC STOP LEVEL Mandallar birakilmadan énce motor 50 %
saftini yerinde tutmak igin
DC enjeksiyon akimi

Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans
Ayarlarinda farkli bir rakam
verilmedikge varsayilanda ayarli olup
olmadigina bakiniz

DC STOP FREQ Motor hizi azaldiginda DC enjeksiyon 0.5 Hz
akiminin basladigi frekans

Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans
Avyarlarinda farkli bir rakam
verilmedikge varsayilanda ayarli olup
olmadigina bakiniz

DC START TIME Motoru hizlandirmak igin bir komut
girigkten sonra 1.00 shn
DJ enjeksiyon akiminin uygulandigi an

Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans
Ayarlarinda farkli bir rakam
verilmedikge varsayilanda ayarli olup
olmadigina bakiniz

DC STOP TIME DC STOP LEVEL sirasinda DC 1.00 sn
enjeksiyon akiminin uygulandigi an

Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans
Ayarlarinda farkli bir rakam
verilmedikge varsayilanda ayarli olup
olmadigina bakiniz

SLIP COMP TIME Motor yUklU oldugunda kayma 1.50 sn
kompanzasyon cevabi ve stabilite ayari

Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans
Ayarlarinda farkli bir rakam
verilmedikge varsayilanda ayarli olup
olmadigina bakiniz

SLIP COMP GAIN Motor torklu kayma hizi gogalticisi 1.00 M/D

Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans
Ayarlarinda farkli bir rakam
verilmedikge varsayilanda ayarl olup
olmadigina bakiniz

Vi




Parametre

Aciklama

Varsayilan

Birim Onerilen Ayar

TORQ BOOST TIME

Tork kompanzasyon cevap ve
stabilitesinin ayarlanmasi

0.05

sn Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans
Ayarlarinda farkli bir rakam
verilmedikge varsayilanda ayarli olup

olmadigina bakiniz

TORQ BOOST GAIN

Tork cevabinin hizlandiriimasi

0.00

M/D Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans
Ayarlarinda farkli bir rakam
verilmedikge varsayilanda ayarli olup

olmadigina bakiniz

Tablo 4 OL: agik ¢cevrimde bir siirlici kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek A1 menustindeki nemli parametreler.

Gii¢ Doniistiirme A4
Parametre Aciklama Varsayilan Birim Onerilen Ayar
0 Volt
INPUT L-L VOLTS Sirlcunun R, S ve T’si arasindaki voltaji eslestirmek icin
Nominal hat-hat AC giris ayarlayiniz. Suricu bu degeri dusik voltaj alarmi ve
Voltaji, RMS hata tespit devresi i¢in kullanmaktadir.
90 % nominal
UV ALARM LEVEL Duslk voltaj alarmi igin dc bus %80’ e ayarlayin
voltaj seviyesi
80 % nominal
UV FAULT LEVEL Dustk voltaj hatasi igin dc bus %70’ e ayarlayin
voltaj seviyesi
10.0 kHz
PWM FREQUENCY Tasltyici frekansi Bu degeri 10kHz'den degistirmenize gerek yoktur.
Bununla birlikte bir titresimin elektriksel olarak olusturulup
olusturulmadigini tespit etmek amaciyla
bu frekansi azaltmanizda fayda vardir.
1.00 M/D Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans Ayarlarinda
ILIMIT INTEG GAIN Yavaglama 6nleme cevabi farkli bir rakam verilmedikge varsayilanda ayarli olup
olmadigina bakiniz
1.00 M/D Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans Ayarlarinda
HUNT PREV GAIN Yakalama 6nleme igin tork farkh bir rakam verilmedikge varsayilanda ayarli olup
cevabi olmadidina bakiniz
Yakalama 6nleme fonksiyonu 0.20 sn Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans Ayarlarinda
HUNT PREV TIME icin sure miktari farkli bir rakam verilmedikge varsayilanda ayarli olup
olmadigina bakiniz

Tablo 5 OL: agik gevrimde bir siriicu kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek A4 menusiindeki 6nemli parametreler.

Motor A5
Parametre Aciklama Varsayilan Birim Onerilen Ayar
Sirlcuyl baslatmak igin kullanilir. Baslatildiginda
MOTOR ID Motor tanimlamasi M/D buylk harfleri engellemek igin ekran degisecektir.
4 veya 6 kutuplu motor giriniz.
RATED MTR POWER Anma motor guicl 0 HP KW Motor etiketine gére motoru
HP/KW degerine ayarlayiniz.
0 Volt
RATED MTR VOLTS Anma motor klemens Motor etiketine gére motor
RMS voltaji voltaj degerine ayarlayiniz.
Anma tahrik frekansi 0 Hz
RATED EXCIT FREQ Motor etiketine gore motor frekans
degerine ayarlayiniz.
Anma motor akimi 0 Amps
RATED MOTOR CURR Motor etiketine gére anma
akim degerine ayarlayiniz.
Motor kutuplari 4
MOTOR POLES M/D Motor kutup sayisina gore ayarlayiniz.
0
RATED MTR SPEED Tam yikte anma motor hizi RPM Motor etiketidegerine gore ayarlayiniz.
MOTOR MIN VOLTS Minimum voltaj frekansi Per ID Volts Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans Ayarlarinda
farkli bir rakam verilmedikge varsayilanda ayarli
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olup olmadigina bakiniz.

MOTOR MIN FREQ Minimum frekans 1 Hz Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans Ayarlarinda
farkli bir rakam verilmedikge varsayilanda ayarli olup olmadigina
bakiniz.

MOTOR MID Orta frekans voltaji Per ID Volt Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans Ayarlarinda

VOLTS farkli bir rakam verilmedikge varsayilanda ayarli
olup olmadigina bakiniz

MOTOR MID Orta frekans 3.0 Hz Sayfa 164’deki Agik Cevrim Performans Ayarlarinda

FREQ farkli bir rakam verilmedikge varsayilanda ayarli

olup olmadigina bakiniz.

Tablo 6 OL: agik ¢gevrimde bir suriicu kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek A5 menusundeki 6nemli parametreler.

Temel ayarlar U9

Parametre Aciklama Varsayilan Secgimler Onerilen Ayar
DRIVE MODE Sdrucu galigmasi Kapali Cevrim Agik Cevrim Sdricunun motor bir enkoder olmadan
Kapali Cevrim calistirabilmesi icin Acik Cevrime ayarlayiniz.
PM

Tablo 70L: kapali gevrimde bir suirlicti kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek U9 menusiindeki 6nemli parametreler.
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PM HIZLI DEVREYE ALMA KILAVUZU

Not: Buradaki hizli devreye alma kilavuzu bir sirici kuruldugunda halihazirdaki bilgilerle degistiriimesi / kontrol
edilmesi gereken genel parametreleri agiklamaktadir. Sadece bu parametrelerin ayarlanmasi halinde suricu
calismayacaktir. Farkli kontroldr Ureticilerinin farkli ara ylzlere sahip olmalarindan dolayi, slrtcudeki
parametrelerin kendi teknik el kitabinda asansor kontrol sistemi tarafindan tavsiye edildigi sekildeki gibi
ayarlanmasi onerilir.

PM Calisma Kurulumu

1) Sdricinin PMde Sdrici Modunda c¢alismak Uzere
ayarlanip ayarlanmadigini kontrol ediniz (U9).

Enkoder Kurulumu

2) Enkoderin agagidakilere uygun olarak segilmis ve kurulmus
oldugundan emin olunuz. Elektrik enterferans ve mekanik
hiz modulasyonlari genel sorunlar olup suriclye uygunsuz
hiz geribildirimi yapilmasina neden olabilirler. Bu
sorunlardan kag¢inabilmek amaciyla, asagidaki elektrik ve
mekanik éneriler tavsiye edilir.

e Motorun gu¢ kablosunun korundugu ve topraklama
baglantisinin  dogru bir sekilde mandal araciligiyla
yapildigindan emin olun (ekranh kablo kullaniimahdir) —
kablo kilifinin da kabloyla birlikte bukulip baglantinin motor
cercevesinde sonlandiriimasi tavsiye edilen bir prosedur
degildir.

e Enkoder kablo ydninin motor kablosundan uzakta
oldugundan emin olunuz.

e Enkoder kilifinin suricinin ucunda dogru bir 360 derecelik
aclyla mandallandigindan emin olunuz- “P” tipli mandal
kullanilacaktir—  kiliflarin ~ bikulmesi ve  topraklama
baglantisinin bu sekilde yapilmasi kesinlikle
onerilmemektedir.

e Sdurdclinin icerisinde sonlandirmak amaciyla enkoder kablo
kilifini soyduktan sonra uglarini mimkin oldugunca kisa
tutunuz— 3.94in¢g’ten (100mm) daha fazlasinin agikta
birakilmamasini éneriyoruz.

S

Tablo 1'de PM opsiyonlu EnDat paneli ve ayrica standart RN
Heidenhain&Ziehl kablo renk kodlariyla birlikte HPV900S2 icin dogru sonlandirmalari gostermektedir. Eger
kablo renkleri konusunda emin degilseniz lutfen enkoder / motor tedarik¢i dokimantasyonuna bakiniz ve gerekli
ise ekipmani galistirmadan 6énce bilgi i¢in onlara daniginiz- bu sekilde yapmamaniz halinde enkoder,

siiriicii veya her ikisi birden zarar goérebilir! Gelecekteki referanslar igcin enkoderinizin renklerini diger sutune
not etmek isteyebilirsiniz.




Enkoder HPV900 Kablo Rengi
S2 Sonlandirma
Heidenhain Ziehl Diger
Al A- Sar & Siyah Kirmizi & Mavi
A A+ Yesil & Siyah Gri & Pembe
B/ B- Kirmizi & Siyah Kirmizi
B B+ Mavi & Siyah Mavi
Data/ DAT- Pembe Kahverengi
Data DAT+ Gri Beyaz
Clock/ CLK- Sari Siyah
Clock CLK+ Mor Mor
0V com COM Beyaz Pembe
0V Sense (varsa) SEN- Yesil & Beyaz Sari
+5V +5V Kahverengi Gri
+5V Sense (varsa) SEN+ Yesil & Mavi Yesil

Tablo 1 PM: Baglantilar ve tavsiye edilen mutlak enkoderlerin renk semasi

Motor Parametre Kurulumu

3) Motor ID (5) parametresi igin PM varsayilan motoru seginiz.

Motor etiketindeki asagidaki bilgileri giriniz / kontrol ediniz:

e Motorun Beygir Giicii (HP) veya KW giicii (MTR ANMA GUCU (A5))
Motor Voltaji (ANMA MTR VOLT DEGERI (A5))
Hz olarak Motorun Tahrik Frekansi (ANMA TAHRIK FREKANSI (A5))
Anma Motor Akimi (ANMA MOTOR AKIMI (A5))
Motor Kutup Sayisi (MOTOR KUTUPLARI (A5))
RPM olarak tam yukte Anma Motor Hizi (ANMA MOTOR HIZI (A5))

NOT: Bazi motorlarda motor kutup sayisi yazilmamakla birlikte hesaplaniimasi su formulle mimkdndur:
120 x Anma Motor Frekansi
Anma Motor Hizi
NOT: Motor frekansi dogrudan surucuye giriimemektedir bu neden gerekli ise yukaridaki hesaplamayi yapmak
icin not etmenizde fayda vardir.

Bazi durumlarda motor etiketi UGzerindeki bilgiler %100 dogru olmayabilir (eger makine siparise 6zel
yapilmamissa tesisatiniz igin gerekli olanin tam tersine maksimum motor degerleri yazilir). Bu durumda
tesisatiniza uygun “hesaplanmis” motor verileri motor Ureticisinden elde edilip suricliye girilmelidir. Bu
“hesaplanmig” veriler surlcuyu secmek icin kullanilabilir. Bilgi levhasi Gzerindeki bilgiler de ayrica surtcunin
glcunden daha yilksek olabilirler. Bu asamada suricinin A1 Menusiundeki CONTRACT MOTOR SPEED
(Motor cekme hizi) parametresini kontrol etmeniz ve ayarlamaniz énemlidir.

4) Asagidaki enkoder bilgilerini giriniz / kontrol ediniz

e Enkoder Nabizlari (A1) enkoder etiketindeki enkoder nabizlarina ayarlanmalidir.
e Seri Cnts/Rev (A1) enkoder Uzerindeki seri sayimlara ayarlanmalidir.

e Enkoder Sec¢imi (C1) kullaniimakta olan enkoder tipine gére ayarlanmalidir.

Asansor Kuyusu Parametre Kurulumu

5) Asagidaki asansor kuyusu parametrelerini giriniz / kontrol ediniz:
e CONTRACT CAR SPD (A1) parametresi ft/dakika olarak asansor beyan hizi olmalidir.

e CONTRACT MTR SPD (A1) parametresi asansor kullanimini istenen kabin hizina getiren bir RPM’ye
ayarlanmalidir (el takometresiyle élgllen).



NOT: Yukaridaki iki parametre asansérin kontroline iligkin surlcu tarafindan birgok amag igin
kullaniimaktadirlar, bu nedenle dogru bir sekilde ayarlanmalari dnemlidir.

Enkoder Hizalamasi

6) Enkoder acisinin hizalanmasi igin birgok yontem mevcuttur, bazi motor Ureticileri bunu bir varsayilan
degere ayarlayarak motor hizalama gereksinimini ortadan kaldirir — bu gibi bir bilginiz mevcutsa, bunu
surtciye girebilirsiniz, aksi takdirde dogrudan segenek 2’ ye geginiz.

SECENEK 1- Onceden ayarlanmis Enkoder Acisi Ofseti

e F1 menustiinde siriicedeki herhangi bir aktif hatayi giderir (ve giderildigini kontrol eder)

e U10 menisiine geger —- ROTOR HIZALAMASI ve HiZALAMA parametresini DEVRE DISI'ndan ETKIN’e
degistirir.

e A5 menisiine ve ENCODER ANG OFST parametresine geginiz, enter'e basiniz ve mandiel bir sekilde
“bilinen” ofset degerini giriniz — motor ¢alismalidir — bu denemeyi test kontrollerinde yapiniz.

Cogu motor / enkoderde oldugu gibi eger rétoér hizalamasi bilinmiyorsa fiziksel bir hizalama yapmalisiniz. Bunun
icin ylikslUz halde doéner bir hizalama yapiniz (halatlar takiilmadan 6nce veya halatlar kaldirildiginda ve

demetlendiginde), eder halatlariniz takilmig ise veya mevcut bir kurulum varsa dogrudan segenek 3’ e gidiniz.

SECENEK 2- Rotasyon Hizalamasi

e F1 menustunde suriicedeki herhangi bir aktif hatayi giderir (ve giderildigini kontrol eder)

e U10 menisiine gegcer —- ROTOR HIZALAMASI ve HIZALAMA parametresini DEVRE DISI'ndan ETKIN'e
degistirir.

e Ayrica U10 hizalamasinda ALIGNMENT METHOD parametresinin ACIK CEVRIM olarak ayarlanmasini
saglar.

e Daha sonra BEGIN ALIGNMENT veya ON RUN parametresine geger.

e Surlcu su anda hizalama i¢in hazirdir. RUN, RUN UP veya RUN DOWN digmelerine basiniz ve basil
tutunuz . Asansérin frenledigini goreceksiniz, motor yaklasik 4 saniye boyunca dizglin bir sekilde
déndikten sonra kendi kendine durmalidir — ayar slresince test butonlarina surekli basiimasi 6nemlidir,
eger herhangi bir sebepten dolayl butonlar birakilirsa, tim bu prosedur tekrarlanmalidir. Motor
durdugunda ve suricl operatér panelindeki LED gdstergesi sondiginde butonlari birakabilirsiniz.

e Bu islemin basaril bir sekilde sonuglandigi varsayarak, surlct motor kutuplari agisindan enkoderlerin
pozisyonunu sabitlesmis olacak ve bu de@eri otomatik olarak kaydetmis olacaktir. Siricinin A5
menisinden kontrol edilebilir ( ENCODER ANG OFST parametresi), ayrica kontrol etmek igin bir
deneme caligmasi yapiniz.

NOT: Eger surtcinin ENCODER ANG OFST parametresi 30000°’den daha kuguk bir rakama ayarlanirsa, bu
durumda hizalama yapilmig sayilir.

e Eger prosedir basaril bir sekilde tamamlanmadiysa ve bir hata meydana gelmisse, litfen tanilama igin
bu ekin hata béliumiine veya slrtculerin teknik kilavuzuna bakiniz.
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Secenek 3- Statik hizalama

Eger rotasyonlu bir hizalama yapilamiyorsa, enkoder agisi ofseti frenin kaldirimadigi durumlarda “statik” bir
hizalama yapilabilir.

Bunu yapmak igin:

F1 menlsinde surucedeki herhangi bir aktif hatayi gideriniz (ve giderildigini kontrol ediniz)

U10 menisiine geciniz — ROTOR HIZALAMASI ve HIiZALAMA parametresini DEVRE DISI'ndan
ETKIN’e degistiriniz.

Ayrica U10 hizalamasinda ALIGNMENT METHOD parametresinin AUTO ALIGN’ e ayarlandigindan
emin olunuz.

Daha sonra BEGIN ALIGNMENT parametresini ON RUN’ a degistiriniz.

Sirici su anda hizalama icin hazirdir. RUN, RUN UP veya RUN DOWN digmelerine basiniz. Sirlci
uzerindeki LED 1s191 acik olmalidir, motordan “buzz” sesi gelmelidir ve fren kalkmamalhdir. Sadece bir
kag saniye surecektir ve tamamlandiginda siriici operatér panelindeki RUN LED 1s1§1 sénecektir. Bu
adimdan sonra digmeleri birakabilirsiniz.

Bu islemin basarili bir sekilde sonuglandigi varsayarak, surici motor kutuplari agisindan enkoderlerin
pozisyonunu sabitlesmis olacak ve bu degeri otomatik olarak kaydetmis olacaktir. Sirtcinin A5
menisiinden kontrol edilebilir ( ENCODER ANG OFST parametresi). Prosedur 5 kere uygulanmalidir.
Deger tutarli olmalidir, aksi takdirde topraklamanin dogru olup olmadigina bakiniz. Ardindan kontrol
amagli bir deneme galismasi yapabilirsiniz.

Egder prosediir basarili bir sekilde tamamlanmadiysa ve bir hata meydana gelmisse, litfen teshis
bilgileri igin bu ekin hata bélimune veya suricilerin teknik kilavuzuna bakiniz.

Adim 4- Motor Otomatik Ayari

7) Kodlanmis aci ofseti elde edildikten sonra ve son bir optimizasyon prosedurinden sonra bir “Otomatik

Ayar” parcasi olarak motordan bazi diger motor 6zelliklerini elde etmek mimkuinddr.
Bu testte A5 Parametreleri D EKSENI ENDUKSTANSI, Q EKSENi ENDUKTANSI VE STATOR
REZISTANSI otomatik bir sekilde elde edilir ve glincellestirilir

Bunu yapmak igin:

F1 menisinde surucedeki herhangi bir aktif hatayi gideriniz (ve giderildigini kontrol ediniz)

U12 menisitine geginiz — AUTOTUNE SEL ve ve AUTOTUNO SELECT (otomatik ayar seg)
parametresini ON RUN’ a degistiriniz.

Sirtct su anda Otomatik Ayar icin hazirdir. RUN, RUN UP veya RUN DOWN dugmelerine basiniz.
Siricu UGzerindeki LED 15131 agik olmalidir, motordan “buzz” sesi gelmelidir ve fren kalkmamalidir.
Sadece bir kag saniye surecektir ve tamamlandiginda surlici operatér panelindeki RUN LED isig
sonecektir. Bu adimdan sonra digmeleri birakabilirsiniz.

Bu Otomatik Ayardan elde edilen degerler otomatik olarak kaydedilecek ve A5 menisinde
goruntulenecektir.
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Adim 5- Hassas Ayar

8) Yukaridaki adimlarin eksiksiz olarak calistiklarini varsayarak, ¢ogu durumda elde edilen hizalama
degerleri neredeyse mumkemmel sonuglar verecektir, fakat beklenen motor akimindan, titresimler veya
enkoderle ilgili hususlardan daha fazlasini bekliyorsaniz, enkoderinizin hizalamasini dogru olup
olmadigini belirlemek ve yanhs olmasi halinde bunu dizeltmede yardimci olmak igin kullanilabilen bidr
“hassas ayar prosedurini” takip etmeniz gereklidir. Bu prosedir nadiren gereklidir fakat bunu yapmak
isteyebileceginiz bir uygulama varsa, prosedirin adim adim agiklamasi Hassas Ayar Hizalama
Prosediri sayfa 161°’de bulunmaktadir.

Al- Siiriicii Menisi

Parametre Aciklama Varsayilan Birim Onerilen Ayar
CONTRACT CAR SPD Nominal kabin hizi 400.0 fpm Tesisatin calismak Uzere ayarlandidi hizi
degistiriniz.
0.0 m/s
rpm
1130.0 Bu degeri, kabinin mevcut calisma degerinin
CONTRACT MTR SPD yukaridaki parametreye uygun olmasini saglamak
Nominal motor hizi icin ayarlayiniz — eger kabin ¢ok hizli gidiyorsa bu
degeri azaltiniz, gok yavas ise degeri artiriniz.
0.0
Sdricunin hiz araligindaki degisikliklere cevabini
RESPONSE Hiz regulatoéranin duyarlihgi rad/san. iyilestirmek igin 20’ye ayarlayiniz.
10.0 Eger motor akimi ve hizi dengesiz olursa,

azaltiniz, fakat deger ¢ok kuglk olursa cevap
yavas olacaktir.

Asansoriin gekme glicini hizlandirmasi igin
INERTIA Sistem ataleti 2.00 San. kullandigi sire agisindan sistem atilligini
tespit eder. Eger kabin hafifse, deger
varsayilandan daha kuglk olacaktir ve
kabinin agir olmasi halinde tam tersi olacaktir.

1024
ENCODER PULSES Devir bagina enkoder nabzi PPR Enkoder etiketinden Enkoder PPR’sini elde ediniz
ve bu parametreye giriniz.
81292
SERIAL CNTS/REV Devir basina enkoder pozisyon sayimi M/D Enkoder etiketinden Enkoderin seri sayim/devir
degerini elde ediniz ve bu parametreye giriniz.
MTR TORQUE LIMIT Motor Tork Limiti. Birimler anma torku % Motor modunda oldugunda izin verilen
yuzdesi olarak verilmistir. Not: Tork Limit 200.0 maksimum torku tespit eder. Bu genellikle
LED’ i bu parametre tarafindan tanimlanan varsayilan ayarda birakilr.

limite ulagildiginda yanacaktir.

Tablo 2PM: PM modunda bir siirlicii kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek A1 menisiindeki 6nemli parametreler.

Gii¢ Donustiirme A4

Parametre Aciklama Varsayilan Birim Onerilen Ayar
INPUT L-L VOLTS Nominal hat-hat AC giris 0 Volt Sdricunin R, S ve T'si arasindaki voltaji
Voltaji, RMS eslestirmek igin ayarlayiniz. Strict bu degeri disik
voltaj alarmi ve hata tespit devresi i¢in kullanmaktadir.
%
UV ALARM LEVEL Dusuk voltaj alarmi igin 90 nominal %80’ e ayarlayin
voltaj seviyesi dc bus
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%
UV FAULT LEVEL DusUk voltaj hatasi igin 80 nominal %70’ e ayarlayin
voltaj seviyesi dc bus
PWM FREQUENCY Taslyici frekansi 10.0 kHz Bu degeri 10kHz'den degistirmenize gerek yoktur.
Bununla birlikte bir titresimin elektriksel olarak
olusturulup olusturulmadigini tespit etmek amaciyla bu frekansi
azaltmanizda fayda vardir.
Parametre Aciklama Varsayilan Birim Onerilen Ayar
ID REG DIFF GAIN Akim regulatoru fliks 0.00 M/D Varsaylilana ayarlanip ayarlanmadigini kontrol ediniz.
olusumu icin diferansiyel
kazanim
ID REG PROP GAIN Akim regulatoru fliks 0.700 M/D Varsaylilana ayarlanip ayarlanmadigini kontrol ediniz.
olusumu igin orantisal Eger motor guriltist duyuluyorsa,
kazanim bu parametreyi 0.350’ ye degistiriniz.
ID REG INTG GAIN Akim regulatori fliks 1.00 M/D Varsayilana ayarlanip ayarlanmadigini kontrol ediniz. Eger motor
olusumu igin entegre gurdltist duyuluyorsa, bu parametreyi 0.5’ e degistiriniz.
kazanim
1Q REG DIFF GAIN Motor torkunun akim 0.00 M/D Varsaylilana ayarlanip ayarlanmadigini kontrol ediniz.
duzenlemesi igin
diferansiyel kazanim
1Q REG PROP GAIN Motor torkunun akim 0.700 M/D Varsaylilana ayarlanip ayarlanmadigini kontrol ediniz.
dizenlemesi igin orantisal Egder motor gurultisi duyuluyorsa,
kazanim bu parametreyi 0.350’ ye degistiriniz.
1Q REG INTG GAIN Motor torkunun akim 1.00 M/D Varsaylilana ayarlanip ayarlanmadigini kontrol ediniz.
diizenlemesi igin entegre Egder motor gurultisi duyuluyorsa,
kazanim bu parametreyi 0.5’ e degistiriniz.

Tablo 3PM: PM modunda bir suirticii kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek A4 menustindeki 6nemli parametreler.

Motor A5
Parametre Aciklama Varsayilan Birim Onerilen Ayar
Motor tanimlamasi M/D Sirlcuyl baslatmak igin kullanilir. Baslatildiginda buyik harfleri
MOTOR ID engellemek icin ekran degisecektir. 4 veya 6 kutuplu motor giriniz.
Anma motor giicl 0 HP KW Motor etiketine gére motoru HP/kW degerine ayarlayiniz.
RATED MTR POWER
Anma motor klemens RMS 0 Volt Motor etiketine gére motor voltaj degerine ayarlayiniz.
RATED MTR VOLTS voltaji
Anma tahrik frekansi 0 Hz Motor etiketine gore motor frekans degerine ayarlayiniz.
RATED EXCIT FREQ
Anma motor akimi 0 Amps Motor etiketine gére anma akim degerine ayarlayiniz.
RATED MOTOR CURR
Motor kutuplari 4 M/D Motor kutup sayisina gore ayarlayiniz.
MOTOR POLES
Tam ylkte anma motor hizi 0 RPM Motor etiketidegerine gére ayarlayiniz.
RATED MTR SPEED
Motor kutuplariyla iligkili 30000 M/D Bilinen aglya gére ayarlayiniz veya siricliinin motor hizalamasini
ENCODER ANG OFST enkoder agisi Olgmesine izin veriniz

Tablo 4PM: PM modunda bir surrticii kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek A5 menusiindeki dnemli parametreler.

Kullanici Digmeleri C1

Parametre Aciklama Varsayilan Segim Onerilen Ayar
Artsal Endat Kullanilan enkoder tipine gore ayarlayiniz.
ENCODER SELECT Enkoder tipi artsal

Tablo 5PM: PM modunda bir siirici kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek C1 menustndeki 6nemli parametreler.
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Temel ayarlar U9

Parametre Aciklama Varsayilan Segimler Onerilen Ayar
DRIVE MODE Siriici galismasi Kapali Cevrim Acik Cevrim Sirticinin motor bir enkoder olmadan
Kapali Cevrim galistirabilmesi igin Acik Devreye ayarlayiniz
PM

Tablo 6PM: kapali devrede bir siiriicti kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek U9 menustindeki nemli parametreler

Rotor Hizalamasi U10

Parametre Aciklama Varsayilan Segimler Onerilen Ayar
ALIGNMENT Hizalama yapilmasina devredisi Etkin Sadece ENCODER ANG OFST (A5)'i degistirmeye
izin veriniz devredisi calistiginizda etkinlestiriniz
BEGIN ALIGNMENT Hizalamanin ne zaman Hayir Calismaya ENCODER ANG OFST (A5)i elde etmeye
yapilacagini tespit ediniz basladiginda evet cahstiginizda agik konuma getiriniz
Hayir
ALIGNMENT METHOD Hizalamanin nasil Agik devre Agik gevrim Motor safti hareket ettiinde agilmasi tzere

yapilacagi

Otomatik hizalama

ayarlayiniz ve hareketsiz oldugunda otomatik hizalama
yapiniz. Detaylar sayfa xi Enkoder Hizalamasinda
ve sayfa 155’deki Rotdr Hizalama Prosedirinde
verilmigtir.

Tablo 7PM: kapali devrede bir suriici kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek U10 menisindeki 6nemli parametreler

Otomatik Ayar Sel U12

Parametre Aciklama Varsayilan Segimler Onerilen Ayar
AUTOTUNE SELECT Otomatik ayarin devredisi Devredisi PM'i srGcinin bir PM motorunu
calismasina izin veriniz Calismaya calistirabilecegdi sekilde ayarlayiniz.

basladiginda evet

Tablo 8PM: kapali devrede bir siiriicii kurulumu esnasinda ayarlanacak / kontrol edilecek U12 meniisiindeki 6nemli parametreler

Eger titresim meydana gelirse:
1) Topraklama baglantilarini kontrol ediniz
2) Tepkiyi (A1) 10’dan yuksege ve alt hareketi (A1) 5’ten dusuge ayarlamayiniz.
3) Kazanim Azaltma Cogalticisini (A1) ve Kazanim Degisiklikleri (A1) seviyesini %50’ye ayarlayiniz.
4) Centik Stuzge¢ Frekansini (A1) 15HZ’ye ve derinlidi (A1) 20’ye ayarlayiniz.
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HPV 900 Series 2 Siiriicii Derecelendirmeleri

Siirekli Siirekli
Cikis Akimi | Cikis Akimi
Genel Asansor 5 saniye
Giris | nal | EUl | NAL | EUL Amacl Gérev igin
Voltaji | Gii¢ | Giig Giic | Giig Derecelendi| Devresi® | maksimum | Cergeve
HP | HP |kw KW rme Derecelendi akim ebati Model Numarasi
rmesi cikigsi

7.5 -- 5.5 -- 25 27 62.5 2 HPV900-2025-2E1-01
2 10 -- 7.5 -- 31 33 77.5 2 HPV900-2031-2E1-01
3 15 -- 11 -- 41 44 102.5 3.5/4 |HPV900-2041-2E1-01
0 20 -- 15 -- 52 56 130 3.5/4 |HPV900-2052-2E1-01
\% 25 -- 19 -- 75 80 187.5 4 HPV900-2075-2E1-01
30 -- 22 -- 88 94 220 4 HPV900-2088-2E1-01
40 -- 30 -- 98 105 245 5 HPV900-2098-2E1-01
5 5 3.7 | 3.7 8 9 20 1 HPV900-4008-2E1-01
75 | 55 | 55 4 12 13 30 2 HPV900-4012-2E1-01
10 75 | 7.5 | 55 16 17 40 2 HPV900-4016-2E1-01
15 10 11 | 7.5 21 23 52.5 3 HPV900-4021-2E1-01
4 20 15 15 11 27 29 67.5 3 HPV900-4027-2E1-01
6 25 20 19 15 34 36 85 4 HPV900-4034-2E1-01
0 30 25 22 | 185 41 44 102.5 4 HPV900-4041-2E1-01
\% 40 30 30 22 52 56 130 4 HPV900-4052-2E1-01
50 40 37 30 65 70 162.5 5 HPV900-4065-2E1-01
60 50 45 37 72 77 180 5 HPV900-4072-2E1-01
75 60 56 45 96 103 240 5 HPV900-4096-2E1-01

Tablo 11: HPV 900 Serileri 2 Siiriicii Derecelendirmeleri

NOT: Tum derecelendirmeler 60/50Hz ve 10kHz tasiyici frekansindadir
Tum derecelendirmeler disli asansér uygulamasina dayalidir.

Siiriicli Model Numarasi

HPV9O00 . -2 1.01

— *
Siiriicii /'
/ Yazilim programi
Girig voltaji
2 =230 volt
4=460 volt

Operator stili
E= Asansor
N= Operator yok

Sirekli gikis akimi

T NA Kuzey Amerika’da satilan siiciirtilere iliskin olup derecelendirmeler 460VAC girissine dayalidirlar. EU
Avrupa’da satilan stirticiilere iliskin olup derecelendirmeler 400VAC girissine dayalidiriar.

% Asansér Gérev Devresi Derecelendirmesi hakkinda daha fazla bilgi igin sayfa 173’ e bakiniz

3 Klip ebatlar, montaj delikleri ile agirliklari sayfa 117°deki Ebatlar, Montaj Delikleri ve Agirliklari béliimiinde
verilmistir



Hizli Parametre Referansi

)Alt menli  |Parametre Birim Aralik Varsayilan /Alan Kurulumu
INGILIZ [METRIK
(U3) (U3)
Al Siiriicii A1 Alt Menii— Detaylar icin bakiniz sf 44 Siiriicii A1 alt meniisii
Fpm 0.0 — 1500.0 400.0 -
Al Contract Car Spd
mis 0.000 — 8.000 - 0.000
T
Al Contract Mtr Spd Rpm 0.0 - 3000.0 1130.0 i 0.0
130.0
ArM! Response L rad/sn " 1.0-50.0"" 100"
ALY linertia M sn ! 0.25 -50.00 " 2.00 "
T
Al Encoder Pulses PPR 500 — 40000 1024 T
10000
JNE Serial Cnts/Rev " mD " 0 - 25000 " 8192 "
Al Mtr Torque Limit % 0.0-275.0 200.0
Al Regen Torg Limit % 0.0 -275.0 200.0
a1 Flux Wkn Factor' %' 60 — 100' 100"
Al Trg Lim Msg Dly Sn 0.00 -10.00 0.50 | 2.00
A1""  |Gain Reduce Mult " 9% ! 10-100"" 100 "
A1""  |Gain Chng Level " o M 0.0-100.0"" 100.0 "
A1 |Spd Dev Hi Level %' 0.0-99.9' 10.0'
A1"" |Ramped Stop Time "" sn'! 0.00 —2.50"" 0.20"" | o0.50""
Al [Contact Fit Time Sn 0.10 — 5.00 0.50
Al Contactor DO Dly Sn 0.00 - 5.00 0.00
Al FIt Reset Delay Sn 0-120 5
Al Flt Resets / Hour # 0-10 3
Al Brake Pick Time Sn 0.00 - 5.00 1.00
A1""  |Ab Zero Spd Lev ! %! 0.00-2.00"" 0.00""
A1"" lap oOff Delay " sn"! 0.00-9.99"" o.0o""
INE Brake Pick Delay " sn'" 0.00-5.00" 050"
A" Brake Drop Delay " sn'! 0.00-5.00" 050"
Al Brake Hold Time Sn 0.00 —5.00 0.20
A" DC Start Level " %" 0.0-150.0" 80.0" [ 500"
VL DC Stop Level ™" oM 0.0-150.0" 50.0"
INL DC Stop Freq " Hz " 0.0-100" 05"
A" DC Start Time ™ sn'! 0.00-5.00™" 1.00™
NG DC Stop Time" sn'" 0.00-5.00" 1.00"
AL"™ loverspeed Level ™" %! 100.0 — 150.0"" 115.0""
INRL Overspeed Time L sn"! 0.00-9.99"! 1.00""
Al |Overspeed Mult % 100.0 — 150.0 125.0
A" Stalltest Level " %! 0.0-200.0" 200.0"
INL Stall Fault Time ™ sn'! 0.00-9.99" 5.00"
A" Slip Comp Time i sn'" 0.01-2.00" 1.50"
INE Slip Comp Gain" m/pM 0.00 —2.00M" 1.00M"
A" Torq Boost Time " sn'" 0.01-1.00" 0.05"
INE Torq Boost Gain "' m/pM 0.00 —2.00M" 0.00"
A1"" " Ispd Dev Lo Level ™" o ! 0.1-20.0"" 100" | 20.0""
A1""  Ispd Dev Time " sn"! 0.00-9.99"" os0"" | 5.00""
A" Spd Dev Alm Lvi " %" 0.00-99.9" 100"
A" Spd Dev Flt Lvi " %" 0.00-.99.9" 250"
Ln to Sod_| evel % 000-11000 80.00

\ Al
Parametre sad

ece CLOSED LOOP (U9) igslemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (89) islemiyle erisilebilir

"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Hizli Parametre Referansi

Alt menii [Parametre Birim Aralik Varsayilan |Alan
INGILIZ [METRIK [Kurulumu
(U3) (U3)
Al Siiriic A1 Alt menii devami
Al |[Zero Speed Level % 0.00 —99.99 1.00 | 25.0
Al  |[Zero Speed Time Sn 0.00 —9.99 0.10
Al Up/Dwn Threshold % 0.00 —9.99 1.00
A1"" INotch Filter Frq ™" Hz 5-60"" 20
A1 INotch Filt Depth """ % 0-100"" 0"
A1" Run Delay Timer "1 sn M 0.00-0.99 "1 0.00 "M
A1 ITach Rate Gain " m/D "1 0.0-30.0"" 0.0
A1 Jinner Loop Xover M1 rad/sn M1 0.1-20.0"" 1001
A1 ISpd Phase Margin " derece M 45-90 1" 80
Al Spd Command Bias Volt -6.000 — +6.000 0.000
Al Spd Command Mult M/D -10.00 — +10.00 1.00
Al  [Spd Zero Band Volt 0.000 — 1.000 0.000
A1 IPre Torque Bias ™" volt I -6.00-6.00 " 0.00 "M
A1 Pre Torque Mult ™" m/D b -10.00 — +10.00 1.00 1"
A1 |Pre Torque Time ! sn bl 0.00 — 10.00 M 0.00 M
A1MT Ext Torque Bias " volt I -6.00 — +6.00 "\ 0.00 "M
AL IExt Torque Mult """ mM/D T -10.00 — +10.00 1.00 1
Al  |Ana 1 Out Offset % -99.9 — +99.9 0.0
Al  |Ana 2 Out Offset % -99.9 — +99.9 0.0
Al |Ana 1l Out Gain M/D 0.0-10.0 1.0
Al |Ana 2 Out Gain M/D 0.0-10.0 1.0
ft/ dk 0.0 —100.0 30.0 -
Al [Ser2Insp Spd m/sn 0.000 — 0.500 - 0.150
ft/ dk 0.0 —300.0 10.0 -
Al Ser2 Rs Crp Spd m/sn 0.000 — 1.540 - 0.050
Al Ser2 Rs Cpr Time Sn 0.0 —200.0 180.0
Al  [Ser2 Flt Tol Sn 0.00 — 2.00 0.50
A1 T Arb Start Time " sn b 0.00—5.00 "1 0.30 11
A1"" | Arb Decay Rate ' M/D I\ 0.000 — 0.999 "1 0.900 "1
A1MT T ARB Inertia M1 mM/D T 0.10-4.00"" 1.00 1"
A1"" | ARB Torque Time " sn bl 0.000 — 1.000 "1 0.015 1
Al Mains Dip Speed % 5.00 — 99.99 25.00
Al  |Mspd Delay 1-4 Sn 0.000 — 10.000 0.000
Al |Mid Speed Level % 0.00 — 110.00 80.00
A1l Encdr Flt Sense " % 10—-100 " 30"
A1t T ARB Deadband " m/D I 0-20"" 5 LI
A1l Abs Ref Offset I derec -180.00 — +180.00| 0.00"
A1M Cont Dwell Time™ snM 0.00-5.00™M 0,50

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erigilebilir
" Parametre sadece PM (89) islemiyle erisilebilir

" Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Hizli Parametre Referansi

Alt menii [Parametre Birim Aralk | Varsayilan _ |Alan Kurulumu
’iNGiLiZ (U3) |METRIK
(U3)
A2 S-Egrileri A2 Alt Meniisii— Detaylar igcin sayfa 64’de S-Egrileri A2 Alt meniisiine bakiniz.
ft/s 0.00—7.99 3.00 -
A2 Accel Rate 0 m/s: 0.000 — 3.999 R 0.800
ft/s 0.00-7.99 3.00 -
A2 Decel Rate 0 m/s\: 0.000 — 3.999 R 0.800
ft/! - -
A2 Accel Jerk In 0 m/Z" OO'OOO _299 ;399 8;0 0.60
ft/s° .0 — 29 -
A2 )Accel Jerk Out O m//SSo 00'(?0 _299 ;399 8;0 0.60
/s .0 — 29 -
A2  |DecelJerkIn0 m/Z" OO'OOO _299 ;399 8;0 0.60
ft/s° - -
A2 Decel Jerk Out 0 m/i‘" 00'(?0 _299 2399 8;0 0.60
fs? 0.00—7.99 3.00 -
A2 Accel Rate 1 m/s: 0.000 — 3.999 R 0.800
ft/s 0.00-7.99 3.00 -
A2 Decel Rate 1 m/sj 0.000 — 3.999 _ 0.800
ft/! - -
A2 Accel Jerk In 1 m/Zo 00'(?0 _25 59 8;0 0.60
ft/s® — -
A2 Accel Jerk Out 1 m/i‘" 00'(?0 _299 '999 8;0 0.60
ft/s® - -
A2 Decel Jerk In 1 m/Zo 00'(?0 _25 59 8;0 0.60
ft/s® — -
A2 Decel Jerk Out 1 m/i‘" 00'(?0 _299 '999 8;0 0.60
ft/s® 0.00-7.99 3.00 -
A2 )Accel Rate 2 m/s: 0.000 — 3.999 R 0.800
ft/s 0.00-7.99 3.00 -
A2 Decel Rate 2 mlsj 0.000 — 3.999 N 0.800
ft/! — -
A2  |Accel Jerk In 2 - /Sso 00'000 _299 ;399 8;0 0.60
LLEY 00 — 9. <
A2  |Accel Jerk Out 2 rrtI//i*" 00'(?0 _299 '999 8;0 0.60
ft/s® - -
A2 Decel Jerk In 2 m/ss° 00'000 _2559 8;0 0.60
LLEY 00 — 9. <
A2 Decel Jerk Out 2 rrtllli"" 00'(?0 _299 _999 8;0 0.60
ft/s 0.00—7.99 3.00 -
A2 iAccel Rate 3 m/s: 0.000 — 3.999 _ 0.800
ft/s 0.00-7.99 3.00 -
A2 Decel Rate 3 m/s: 0.000 — 3.999 N 0.800
ft/! — -
A2 Accel Jerk In 3 m/SSo OO'(;)O _299 }399 8;0 0.60
ft/s® — -
A2 IAccel Jerk Out 3 m/i" 00'(?0 _2559 8;0 0.60
ft/s° 0.0-29.9 8.0 -
A2 Decel Jerk In 3 m/sj 0.00-9.99 R 0.60
ft/s 0.0-29.9 8.0 -
A2 Decel Jerk Out 3 misS 0.00—9.99 N 0.60
A3 Multistep Ref A3 Alt meniisii- Detaylar igin sayfa 66’deki Multistep Ref A3 Alt menliisiine bakiniz.
i i ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 -
A3 |Speed Command 1 m/sn -16.000 — +16.000 - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 -
A3 Speed Command 2 m/sn -16.000 — +16.000 - 0.000

' Parametre sadece SERIAL MODE (C1) NONE, MODE 1, MODE2 veya MODE3’ e ayarlandiginda erisilebilir



Hizli Parametre Referansi

Alt menl [Parametre Birim Aralhk Varsayilan |Alan
INGILIZ [INGILiZ [Kurulumu
(U3) (U3)
A3 Multistep Ref A3 Alt menii devami...

i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 3 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 4 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 5 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 6 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 7 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 8 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 9 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 10 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 11 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 12 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 13 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 14 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 Hiz Komutu 15 m/sn -16.000 — - 0.000

agii ol ft/dk -3000.0 — 0.0 -
m/sh -16.000 — - 0.000
A3ii VN" ft/dk -3000.0 — 0.0 -
m/sn -16.000 — - 0.000
A3ii Vlii ft/dk -3000.0 — 0.0 -
m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3" V2 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3" V3 m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3 |v4 m/sn -16.000 — - 0.000
" i ft/dk -3000.0 — 0.0 -
A3T M m/sn -16.000 — - 0.000
i i ft/dk 0.00 — 600.0 8.0 -
A3"  |Unlock Spd Level m/sn 0.00 — 300.0 - 0.800
i ) i ft/dk 0.00 — 600.0 3.0 -
A3"  |Lvling Spd Level m/sn 0.00 — 300.0 - 0.300
i i ft/dk 0.00 — 600.0 10.0 -
A3 Border Spd Level m/sn 0.00 — 300.0 - 1.000
A3" |Over Spd Level " % 99.0 — 150.0 105 105
i i ft/dk 0.00 — 600.0 000.5 -
A3"  Re-level Spd Hi m/sn 0.00 — 3.00 - 0.050
i i ft/dk 0.00 — 600.0 000.5 -
A3"  Re-level Spd Low m/sn 0.00 — 3.00 - 0.005

' Parametre sadece SERIAL MODE (C1) NONE, MODE 1, MODE2 veya MODE3J’ e ayarlandiginda erisilebilir
" Parametre sadece SERIAL MODE (C1) DCP3 veya DCP4 e ayarlandiginda erisilebilir



Hizli Parametre Referansi

A4 Gli¢ Donlistiirme A4 Alt Meniisii— Detaylar icin sayfa 69’deki Gii¢ Doniistiirme A4 alt meniisiine
A4 |input L-L Volts volt 110 — 480 000
A4 UV Alarm Level % 50 -99 90 80
A4 UV Fault Level % 40 — 99 80 70
A4 |PWM Frequency kHz 25-16.0 10.0
A4 Extern Reactance % 0.0-10.0 0.0I -
A4 |ID Reg Diff Gain M/D 0.00 —1.20 é"gg m
A4 |ID Reg Prop Gain M/D 0.15-3.00 q.90 m

: ' 0.700
A4l ID Reg Intg Gain " M/D " 0.00-2.00" 1.00"
A4 |IQ Reg Diff Gain M/D 0.00-1.20 01-(.)%0"
A4 |IQ Reg Prop Gain M/D 0.15-3.00 q.30 m

: ' 0.700
A4l IQ Reg Intg Gain " M/D " 0.00-2.00" 1.00"
A4l Fine Tune Ofst I degs " -75.00 — 75.00 1 0.00"
A4l ID Ref Threshold " M/D T 0.00-0.20" of
A4l Flux Weaken Rate " M/D " 0.000 — 1.000 " 0.0000 "
A4l Flux Weaken Lev " M/D T 0.70-1.00" 0.95 "
A4l Align VIt Factor " M/D " 0.05-1.99" 1.00 "
A4l Brake Opn Flt Lv " % 0.0-20.0" 2T
A4 ID Dist Loop Gn " M/D 0.00-1.50™ 0,50
A4l IQ Dist Loop Gn™ M/D™ 0.00-1.50™M 0,30
A4 ID Dist Loop Fc™ snm 0.1-30.0™M 5.0M
A4l IQ Dist Loop Fc ™M snm 0.1-30.0M 50
A4 | Reg Cross Freq ™ %M 0.0 -300.0™ 100.0M
A4l Dist Lp Off Freq™ Hz ™M 0.0-99.9™M 60,0
A4 llimit Integ Gn ™ M/D™ 0.00-9.99M 1,00
A4 Hunt Prev Gain™ M/D™ 0.00-4.00™M 1.00
A4l Hunt Prev Time ™™ snm 0.001 —7.000™ 0.200™
A4 Switching Delay M snm 0-10™ oM
A4l Vc Correction™m volt™ 0.00-5.00™M 2.50
A4 Load Sense Time sn 0.00 -1.50 0.00
A4l Autoalign Volts " %" 5-20" 10"
A4 Fan Off Delay sn 0-—999 20

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erigilebilir.

" Parametre sadece PM (89) islemiyle erisilebilir.

" Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir.



Hizli Parametre Referansi

A5 Motor A5 Alt meniisii— Detaylar icin sayfa 75°deki Motor A5 Alt menliisiine bakiniz.

- 4 kutup dfit""" 4 kutup

A5  Motor ID M/D - 6 kutup dfith"" E—
- PM dfit" PM dfit"

HP 1.0 - 500.0 0.

A5 Rated Mtr Power KW 0.75 — 300.00 0.0

A5 Rated Mtr Volts volts 85.0 - 575.0 0.

A5" [Rated Excit Freq """ Hz 5.0—400.0 " 0.0

A5 Rated Motor Curr amp 1.0 —800.0 0.

A5 Motor Poles M/D 2-128 4

A5  |Rated Mtr Speed RPM 1.0 — 3000.0 0.

A5""" o6 No Load Curr """ %. 10.0 - 80.0"™ Per ID """

A5""" [Stator Leakage X """ %. 0.0-20.0"" Per ID""

A5""™ |Rotor Leakage X" %, 0.0-20.0"" PerID""

A5'  [Flux Sat Break ' % ' 0-100"' 75

A5 [Flux Sat Slope 1 PU Egimi ' 0-200" 0

A5 [Flux Sat Slope 2’ PU Egimi ' 0-200" 50

A5 Motor Min Volts ™ volt™ 0.1-100.0"M 9.0

A5™ Motor Min Freq™ Hz™ 0.1-10.0™M 1.0

A5™ Motor Mid Volts ™ Volt™ 0.1-575.0" 28.0

A5™ Motor Mid Freq™ Hz™ 0.1-40.0M 3.0

A5 Ovld Start Level % 100 — 150 11

A5 Ovld Time Out sn 5.0-120.0 60.

A5  [Stator Resist % 0.0-20.0 %g

A5 Motor Iron Loss % 0.0-15.0 0.

A5 Motor Mech Loss % 0.0-15.0 1.

A5 D Axis Induct " M/D T 0.50 — 100.00 " 10" 30"

A5 Q Axis Induct " M/DT 0.50—100.00™ | 10| 30"

A5" Trq Const Scale " M/DT 050-2.00" 0.78

A5 Encoder Ang Ofst M/D T 0-35999 30000 "

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir

" Parametre sadece PM (89) islemiyle erisilebilir

" Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Hizli Parametre Referansi

C1l

Kullanici Diigmeleri C1 Alt meniisii — Detaytlar i¢in sayfa 81°deki Kullanici Diigmelerine bakiniz

C1

Spd Command Src

M/D

analog input
multi-step
ser mult step
serial

MULTI-STEP

Ci

Run Command Src

M/D

external th
serial
serial+extern

EXTERNAL TB

Ci

Motor Rotation

M/D

forward
reverse

FORWARD

cili

Encoder Select"

M/D

endat™

incremental "

INCREMENTAL

C1

Encoder Connect

M/D

forward
reverse

FORWARD

cbii

Encoder Fault il

m/D bl

disable "
enable "

ENABLE !l

C1

Cont Confirm Src

M/D

none
external th

EXTER
NONE | ~NAL

c1!

Fast Flux i

M/D!

disable!
enable'

DISABLE !

bl

HI/LO Gain Src M

M/D i

external tb ™'
serial """
internal "!

INTERNAL M1

cili

I-Reg Inner Loop i

m/D i

disabled ™ .
enabled low"
enabled high"

DISABLED |

cbil

Ramped Stop Sel L

m/D bl

none "'

. _ramp on stop

NONE bl

cbil

Ramp Down En Src Li

m/D bl

external th."'"
run Iogic L
serial "

EXTERNAL TB
i,i

C1

S-Curve Abort

M/D

disable
enable

DISABLE|ENABLE

C1

DB Protection

M/D

fault
alarm

FAULT

C1

Spd Ref Release

M/D

reg release
brake picked

REG | BRAKE
RELEAS | PICKE

C1

Brake Pick Src

M/D

internal
serial

INTERNAL

C1

Brake Pick Cnfm

M/D

none
internal time
external th

NONE

C1

Motor Ovrld Sel

M/D

alarm
flt immediate
fault at stop

ALARM

C1

Stopping Mode

M/D

immediate
ramp to stop

IMMEDIATE

C1

Auto Stop

M/D

disable
enable

DISABLE

c i

Stall Test Ena™

m/D i

enable ™

disable "
LLLI

ENABLE i

L

Stall Prev Enaiii

m/p il

enable "".
disable "

DISABLE 'l

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir

" Parametre sadece PM (89) islemiyle erisilebilir

"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
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Hizli Parametre Referansi

C1l

Kullanici Diigmeleri C1 Alt Meniisii devam...

C1

Serial Mode

M/D

-M/D |- mod 3
-mod 1 |- DCP3
- mod 2 |- DCP4

M/D

C1

Ser2 Flt Mode

M/D

- immediate
- run remove
- rescue

IMMEDIATE

C1

Drv Fast Disable

M/D

- disable
- enable

DISABLE

bl

Speed Reg Type Li

M/D

- elevspdreg !t
- pispeed reg !

- external reg "

ELEV SPD REG
Al

C1

Brake Hold Src

M/D

- internal
- serial

INTERNAL

C1

Brk Pick Flt Ena

M/D

- disable
- enable

DISABLE

C1

Brk Hold Flt Ena

M/D

- disable
- enable

DISABLE

il

Ext Torg Cmd Src i

M/ bl

- none™" L
- analog input L1l
- serial "

M/D i

C1

Fault Reset Src

M/D

- external th
- serial
- automatic

EXTERNAL TB

C1

Overspd Test Src

M/D

- external tb
- serial

EXTERNAL TB

il

Pretorque Source """

M/D

- none™T L
- analog input L1l
- serial !

m/p bl

il

Pretorque Latch Li

M/D bl

- not latched ™"
- latched !

NOT LATCHED

il

Ptorq Latch Clck Li

M/D bl

- serial"™ .
- externaltb !

EXTERNAL TB

C1

Dir Confirm

M/D

- disable
- enable

DISABLE

C1

Mains Dip Ena

M/D

- disable

- low mains
- external th
- serial

DISABLE

C1

MIt-Spd to Dly 1-4

M/D

- none
- _mspd 1-15

M/D

C1

Priority Msg

M/D

- enable
- disable

ENABLE

bl

ARB Selecti’ i

M/l |

- enable’™

- disable!"

DISABLE i

C1

Drive Enable Src

M/D

- external th
- serial
- serial+extern

EXTERNAL TB

C1

Rec Travel Dir

M/D

- none
- geared
- gearless

M/D

C1

Phase Loss Check

M/D

- disabled
- low sens
- high sens

HIGH SENS

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erigilebilir
" Parametre sadece PM (89) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
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Hizli Parametre Referansi

C2 Mantik girisleri C2 Alt Meniisii— Detaylar icin sayfa 99°deki Mantik girisleri C2’ ye bakiniz
C2  Mantik Giris 1 - contact cfirm - pre-trq latch DRIVE ENABLE
- - drive enable - quick stop RUN | CONTCT
€2 Mantik Giris 2 - extrnfaultl - run CFIRM
Cc2 Mantik Giris 3 - extrnfault2 - rundown ;’égg RUN UP
extrnfault3 - runup RUN
C2 |Mantik Giris 4 - extrn/flt 4 - s-curvesel0 | UPDWN | v
— - fault reset - s-curve sel 1
C2  Mantik Girig 5 - lowgainsel - ser2inspena | SCURVESELO
- - mains dip - stepref b0 STEP REF BO
€2 _ Mantik Giris 6 - mech brk hold- step ref bl
C2 |Mantik Girig 7 - mech brk pick - step ref b2 STEP REF B1
co_|wanmicoiigs [ hefieleim o Seprerte [ orer nere:
. - ospdtestsrc - up/dwn EXTRN | FAULT
C2  Mantik Giris 9 - rectravelen - NTSD Input FAULT 1 | RESET
C3 Mantik cikislari C3 Alt Meniisii— Detaylar icin sayfa 101’deki Mantik c¢ikislari C3’ e bakiniz
- Alarm - motor trq lim
- alarm+flt - mtr overload
C3  Mantik Gikis 1 - at mid speed - no function READY TO RUN
- auto brake - notalarm
- brake alarm - over curr flt
- brake hold - overspeed flt RUN COMMANDED
3 Mantik Cikig 2 - brake pick - overtemp flt
- brk hold flt - overvolt flt
- brk igbt flt - ovrtemp alarm MTR ZERO
C3  |Mantik Cikis 3 - brk pick flt - phase fault OVER- | ooeep
; LOAD
- car going dwn - ramp down ena
- cargoingup - ready torun
C3  [Mantik Cikis 4 - charge fault - regen trq lim ENCODER FLT
- close contact - run commanded
contactor flt - run confirm
. . - currregflt - speeddev READY
C3  |Role Bobini 1 - drvoverload - speeddeviow | FAULT |15 RN
- encoder flt - speedrefrls
- extfanen - speed ref rel2 SPEED | BRAKE
C3 |Roéle Bobini 2 - fan alarm - speedregrls
- fault - stltst active REGRLS | PICK
- fltresetout - undervolt flt
- flux confirm - up to speed
y - fuse fault - uv alarm
C3 Kullanici LED’I - ground fault - zero Speed ALARM
- inlowgain - rectravel on
- _rec travel dir
C4 Analog Cikiglar C4 Alt Meniisii— Detaylar icin sayfa 104’deki Analog Cikiglar C4’ e bakiniz
- abs pos bin - pretorque ref
- aux torqcmd - slip freq SPEED
- bar voltaji - spdrgtgcmd SPEED
C4  |Analog Cikis 1 - currentout - speed REF ,\(A:E_\),’\‘I’E
command
- d-currentref - speed error
- drvoverload - speed feedbk
- flux current - speed ref
- flux output - tach rate cmd
- flux ref - thetae
C4  |Analog Cikis 2 - flux voltage - torq current SPEED FEEDBK

- frequency out -
- mtroverload -

- no function -

torq voltage
torque output
torque ref
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Hizli Parametre Referansi

hAAI:nI"I Parametre Birim
D1 Asansor Verileri D1 Alt meniisii
D1 |Speed Command ft/dk veya m/s
D1 |Speed Reference ft/dk veya m/s
D1 |Speed Feedback ft/dk veya m/s
D1 |Analog Spd Cmd volts
D1 |Encoder Speed rpm
D1""" [Speed Error"" ft/dk veya m/s "
D1 |Est Inertia M saniye "
D1 |Logic Outputs 1 =dogru; 0 = yalnis
D1 |Logic Inputs 1 =dogru; 0 = yalnis
D1 |Rx Logic In 1 =dogru; 0 = yalnig
D1 [Start Logic """ 1 = dogru; 0 = yalmig ™"
D1"" [Rx Com Status " [ 1 = dogru; 0 = yalnig""
D1 |Rx Error Count M/D
D1 [Pre-Torque Ref"""| Dereceli tork % """
" A]]
Dli’“ g[r)r?le'{IFg Torq Dereceli tork %
D1M" [Tach Rate Cmd"""| Dereceli tork % """
D1 |FF Torque Cmd""| Dereceli tork % """
D1 |Enc Position M/D
D1 |Enc Revolutions M/D
D1 |DCP Command 1 =dogru; 0 = yalnis
D1 |DCP Status 1 =dogru; 0 = yalnis
D2 Glig Verileri D2 Alt meniisii
D2 |DC Bar voltaj Volt
D2 Motor Current Amp
D2 |Motor Voltage Volt
D2 Motor Frequency Hz
D2 |Motor Torque Dereceli tork %
D2" |EstNo Load Curr %' %'
D2' |EstRated RPM' Rpm'
D2"" |Torque Reference ™" | Dereceli tork % "
D2" [Flux Reference' %'
D2"  [Flux Output’ %'
D2 |% Motor Current %dereceli akim
D2 |Power Output kw
D2" | D-Curr Reference™ %!l
D2 [slip Frequency"" HZ""
D2 |Motor Overload %
D2 |Drive Overload %
D2 Flux Current %
D2 |Torque Current % dereceli akim
D2 |Flux Voltage % dereceli volt
D2 |Torque Voltage % dereceli volt
D2 |Base Impedance Ohms
D2™ | Rated Excit Freq" Hz"
D2 | Rotor Position" m/D"

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (89) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir

Alt .. |Parametre Birim
menu
D2 Sdricu Sicak Der C
D2 En YUlksek Sicak Der C
Ul Sifre Ul Alt menlisii
ul [Sifre gir
Ul [Yeni sifre
Ul Sifre kilitlendi
u2 Gizli nesneler U2 Alt meniisii
uz2 Gizli nesneler etkin |
u3 Birimler U3 Alt meniisii
U3 Birim segimi |
u4 Hiz asim testi U4 Alt menlisii
U4  |[Hiz agim testi |
us Varsayilanlar U5 Alt menlisii
us Rst Mtr Dflts
U5 Rst Drive Dflts
U6 Siiriicii Bilgileri U6 Alt meniisii
U6  |Surlcu versiyonu
U6 Boot versiyonu A4810-010212
U6 [Kip ID
U6  [Sdricu tipi
u7 Hex Monitor U7 Alt meniisii
U7  |Adres |
us Dil Se¢imi U8 Alt meniisii
us |Dil Sec |
U9 Temel Parametreler U9 Alt meniisii
U9 [Stirlict Modu |
U10" | Rotér Hizalama U10 Alt meniisii"
U10" | Hizalama®
U10" | Hizlama Baslangici”
U10" | Hizalama Metodu'
Ull |Siire U11 Alt meniisii
Uil Vil
Uil |Ay
Ull [Gin
Ull [Saat
U1l |Dakika
Ull |Saniye
U12"| Otomatik Ayar U12 Alt meniisii"
U12" | Otomatik Ayar Segimi
Ul4 | Giic Olger 14 Alt meniisii
Ul4 | Motor Gicl
Ul4 | Rejenerasyon Glcu
Ul4 | Enerji Suresi
Ul4 | Enerji Sifirlama
F1 Aktif Hatalar F1 Alt meniisii
F2 Hata Ge¢migi F2 Alt meniisii
F3 Ayiklanmis Gegmis F3 Alt meniisii
F4 Hata Sifirlama F4 Alt meniisii
F4 |Rst Active Flts
F4 |ClIr Flt Hist
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Giris
Siiriicii Ozellikleri
Derecelendirmeler
o Kuzey Amerika Beygir Glcu
Derecelendirmeleri
- 230 Volt AC giris:
- 75,10, 15,20 25,30 ve 40 HP
- 460 Volt AC giris:
- 5,7,10,12,20,25,30,40,50,60 ve 75 HP
e Avrupa Beygir Glcu Derecelendirmeleri
- 400 Volt AC giris:
- 5,55,7.5, 10, 15,20,30, 40, 50 ve 60 HP
e Surekli akim derecelendirmesinin %150’si
(genel amagh derecelendirme) 60 saniye
igin,
e Surekli akim derecelendirmesinin %250’si
(genel amagli derecelendirme) 5 saniye igin

Performans Ozellikleri

e Kontrol Yontemi

o Dijital fliks vektord, Uzay Vektéri PWM
(1/3 eksi degistirme kaybi, kodlama ile
birlikte)

e Hiz Komut Kaynaklari: seri kanal, analog
kanal ve ¢oklu adim komutu

e  Hiz kontroll:

- Mesafe: 0- dereceli hiz

- Dogruluk +/-9%0.2

o Hiz Referans Cozunarlilaga

- Coklu Hiz Referansi: 0.1 ft/dakika / 0.001
m/s

- Analog referans: %0.05

¢ Hiz Referans Sinyali: -10V ila +10V

e Dobrt ayirt edilebilir programlanabilir S-
egrisi: ayarlanabilir hizlanma / yavaglama
oranlari ve ayarlanabilir itme oranlariyla
bilrikte (hzlanma / azalma &
kademelendirme)

e Tork Limiti: Ayar arahgi: %0 ila 250 motor /
rejenerasyon ayari bagimsiz olarak

e Segilebilir Fonksiyonlar: Coklu adim hiz
islemi (maksimum 16 adim) ve S egrileri
hizlanma / yavaslama (maksimum 4 tane
segilebilir)

e Adaptasyon Ayari: Motor parametrelerini
otomatik olarak yikstuz akimda ylzdeyi
hesaplayarak ve dereceli rpm’ yi tahmin
ederek ayarlayiniz.

e Hareketsizlik tahmini: hiz regulatérinin
kolay ayari icin  tim  asansorin
hareketsizligini hesaplar

e Mevcut fonksiyonlar: hiz regulatorinin
yapllandirma ve ayari, giris hattinin ve
motor parametrelerinin belirtiimesi; cesitli i¢
sinyallerin izlenmesi, hata bildirimi ve hata
kayit gorintilemesi.

Hizli Parametre Referansi
Besleme Gici

e Voltaj: 200-240VAC, 3 asamali +/-%10 —
380-480 VAC, 3 asamal +/-%10
e Frekans: 48-63 Hz
e Hat Empedansi: %3 darbesiz, %1 darbeli
e Nominal Voltaj Seviyeleri: 230 % 460 VAC,
3 asamali, 60/50 Hz
Gergek 3 asamali gucin kullaniimasi tavsiye
olunuz. Delta kaynakli Scott-T transformatorle
¢alisan bir 3 asamali gi¢ kaynagi kullaniyorsaniz,
performansi artirmak ve hatalari 6nlemek amaciyla
gelen gu¢ hattinda Delta — Wye transformatdrleri
kullanabilirsiniz.

Cikis Giicu
e Voltaj: 0-girid volta;ji
e Frekans: 0-120 Hz
e Tasiyici Frekansi: 2.5 kHz-16 kHz
Motor Kontrolii
e indiksiyon: Kapal Cevrim
e indiiksiyon: Agik Cevrim
e  Surekli Miknatis: Artimsal
e Surekli Miknatis: Endat (HPV9-ENDAT Kkiti
gereklidir)

Dijital Girigler

Dokuz (9) programlanabilir sekizli yalitiml mantik
girigleri.

Voltaj:

ACIK durumda:

Batirma islemi (Yuksek Dogru): 18-26.4 Volt
Kaynaklandirma iglemi (Dusik Dogru): 0-3.5 Volt

KAPALI durumda:
Batirma islemi (Yuksek Dogru): 0-4.5 Volt
Kaynaklandirma iglemi (DUstk Dogru): 22-26.4 Volt
e Kapali durumda sizinti akimi: 1mA
e Acik durumda sizintt akimi (nominal):
5.5mA
e Tarama Orani: 2msn
e Guncelleme Orani: 4msn
Dijital Cikiglar
iki (2) programlanabilir C rélesi.
e Roéle 1& 2: 2A 30VDC/250VAC’de
(dayanikh enduktif yuk)
e Gilncelleme orani: 2msn
e  Minimum tavsiye edilen yik 100mA, 5Vdc
Dért (4) programlanabilir sekizli izoleli agik kolektor
e Voltaj: 50 Volt DC (maksimum)
e Kapasite <150mA
e Gulncelleme orani: 2msn
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Analog Girigler
Iki (2) diferansiyel giris:
e Voltaj: +/-10 Volt DC
e Kanal 1: Hiz Komutu
e Kanal 2: On Tork Komutu veya Tork ileri
Besleme Komutu
e  COzUnarlik: 10 Bit arti isaret
¢ Yazilim kazang ve geri kazanimi mevcuttur
¢ Guncelleme Orani: 2msn

Analog Cikiglar
iki (2) programlanabilir diferansiyel gikis:
e Voltaj: +/-10 Volt DC
e Kapasite 10mA
e  CozUnarlik: 10 Bit, 5msn zaman sabiti
e Guncelleme Orani: 2msn

Enkoder Geri Bildirimi

e Tedarik voltaji: 12VDC veya 5VDC*

Bakizin artsal enkoder voltaj se¢imi sayfa
30

Kapasite: 200mA veya 400mA

PPR: 600-10,000 (maks)

Maksimum Frekans: 300kHz

Giris: 2 kanal dortli (A, /A, B, /B), Sifir
isaretleyici (Z, /Z), Endat (PM opsiyonu)

Uzaktan Kumanda
e Uzaktan kumanda uzada monte edilebilir,
maksimum tavsiye edilen kablo uzunlugu
9.15 metredir (300ft)

Tasarim Ozellikleri
e DC Bus Takozu: opsiyonlu harici DC Bus
Takozu igin baglantilar
e Dabhili Dinamik Fren IGBT: Harici dinamik
fren rezistoru icin baglantilar
e Seri Kanal: Optik olarak izole edilmis seri
port

Koruyucu Ozellikler

e UL/CSA icin dahili motor asir yiklenme
korumasi

e Agsirn akim Hatasi
Surlcu Asirl YUk Hatasi
DC Bus Asirn Voltaj ve Duslk Voltaj
Hatalari

e Faz Asirt Akim Hatalar

e Asama Asiri Akim Hatasi

o Aclik Faz Hatasi
e Asiri Isinma Hatasi
e Enkoder Ariza Hatasi

Cevresel Hususlar

e Calisma ortami sicakligi -10°C (14°F) ile
45°C (110°F) arasinda

e Yikseklik 1000m (3300 ft) azalmaksizin
Bagil nem orani %95 (yodunlagmayan)
Cevre: asindirici gazlardan korunan,
iletken toz

o Titresim: deplasman 0.32mm<57Hz, pik
hizlanma 0.5g>57Hz

e Muhafaza: -20°C-65°C

e 1 yldan fazla muhafaza edildiginde
kapasitorlerin bakimi yapilmalidir

Standartlar ve Giivenilirlik
e CSA listelenmis
e CE
e Yilzey montaj cihazlar

Siiriicii Hiz Azaltmasi
Yikseklik Azalma

Kontrol derecelendirmeleri sadece 1000 metre
(3300 ayak) icin gecerlidir, azalmayan yukseklikler
icin. Daha yuksekteki tesisatlar icin hem surekli
hem de pik akim seviyelerini 1000 m (3300 ft)
Uzerindeki her 300 m (1000 ft) igin %5 oraninda
azaltiniz.

Taslyici Frekansi icin Azaltma

Kontrol derecelendirmeleri 10 kHz dahil bu degere
kadar olan frekanslar igin gecerlidir. Sayfa 201’deki
Frekans Derecelendirmelerine bakiniz.

Tek Asama Giris Glcu igin Azaltma

Tek asama giris gucu igin, hem sirekli hem de pik
akim seviyelerini %60 azaltiniz. Tek asama
derecelendirme tablosu igin sayfa 200’deki Tek
Asama Derecelendirmelerine bakiniz.

PM Azaltma

Surlci 1 Hertz’den diusik olan bir ¢ikis frekansinda
galistiginda, surici ahlri yik akimi anma akiminin
%175’ ine azaltilir. Slrtcu asin yik egrileri igin
sayfa 140’a bakiniz.
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Genel Baglama Prosediiri
Asagidaki baglama prosedurl tavsiye edilir:

HPV 900 Serisi 2 fabrikada test edilmistir.
Slrbcindn  kurulumunda sevkiyat ve kurulum
hasarlarinin olmamasina dikkat ediniz.

Sirucuyle birlikte goénderilen HPV 900 Serisi 2
teknik kilavuzuna bakiniz.

Satin alma sipariginde belirtildidi gibi uygun surici
model numaralarini ve voltaj derecelendirmelerini
kontrol ediniz.

Sirdclinin asagidaki yonetmeliklere uygun olarak
kurulup kurulmadigini kontrol ediniz:

Sirdcindn uygun galismasi ve normal bir galisma
omrine sahip olmasi icin HPV 900 Series 2'nin
konumu ¢ok o&nemlidir. Kurulum asagidakilere
uygun olmahdir:

Dogrudan gunes isiginda, yagmurda veya asiri
(yogunlasan) nem kosullarinda monte etmeyiniz.
Asindirici gaz veya sivilarinin oldugu yerlerde
monte etmeyiniz.

Titresime ve hava kaynakli toz veya metal
partikillerine maruz birakmayiniz.

Kontrol paneli etrafindaki ortam sicakhginin
Ozelliklerda belirtilen sicakhg asmasina izin
vermeyiniz.

Magnetek tarafindan temin edilen montaj deliklerine
dikey olarak monte ediniz.

Unitenin Gstlinde minimum 7 cm (2.5 ing) ve altinda
ise minimum 13 cm (2.5 ila 5 in¢) bosluk olmalidir.
Slrtcundn her bir tarafinda minimum 3 cm (1 ing)
bosluk olmalidir.

Ayri topraklanmis metal boru girig, ¢ikis ve kontrol
kablolari igin kullaniimalidir.

Unite aclk ve havalandiriimis, kontrol paneli
etrafinda hava dolagiminin olabilecegi bir ortamda
kurulmahdir.  Kurulumda asagidaki kriterlere
uyulmalidir:

Gerekli oldugunda, sogutma filtrelenmis hava
araciligiyla saglaniimalidir.

Kontrol kabini icerisine giren soguk havada toz
varsa, havayi filtreleyiniz ve HPV 900 Series 2'nin
soguyan yulzeyini duzenli olarak basingli hava ve
firca ile temizleyiniz. Kirlerin birikmesi halinde
sogutma tasarim 6zelliklerinde dngdérilen verimden
daha az verimin meydana gelmesine yol acabilir.
Bu nedenle sogutucu dizenli olarak temizlenmedigi
takdirde surtcindn isil korumasinda ariza meydana
gelebilir.

Glg hattinin, topraklama baglantlarinin ve tim
kontrol devresi baglantilarinin gulvenligini kontrol
ediniz.  Ana devre giris/cikis  Onlemlerine
uyuldugundan emin olunuz. Ayrica kontrol devresi
Onlemlerinin alindigindan emin olunuz.

Asagidaki 6nemleri aliniz:

600V vinil korumali veya dengi kablo kullaniniz.
Kablo ebadi voltaj degerlerine uygun olmalidir.
Hibgir zaman igin AC gucind U, V ve W cikis
klemenslerine baglamayiniz.

Kablo uglarinin metal ylzeylere temas etmelerine
izin vermeyiniz. Kisa devre olusabilir.

Kablo ebadi Sinif | Devrelerine uygun olmalidir.
Motor kablosu uzunlugu 45 m (150 ft)den uzun
olmamalidir ve gu¢ kablolarindan bir kanalla
ayrilmalidir. Eger kablo uzunluu bu mesafeyi
asiyorsa uygun  kurulum  prosedirleri igin
Magnetek’e basvurunuz.

Secilen kablo kalibresine uygun UL/CSA onayli
konektorler kullaniniz. Konektor Ureticisi tarafindan
beliritlen kilitleme aletlerini kullanarak konektérleri
takiniz.

Kontrol ve sinyal devreleri igin bakimli kilfli kablo
Gifti kullaniniz. Kablo kilifi sadece HPV 900 Serileri
2’ te baglaniimaldir. Diger ucu ise uygun sekilde
sonlandiriimahdir ve baglaniimadan birakilmalidir.
Kontrol kablolarinin  ebadi  kablolarin  voltaj
degerlerine gore tespit eidimelidir.

Kontrol kablosu uzunlugu 45 m (150 ft)den uzun
olmamalidir ve gug¢ kablolarindan bir kanalla
ayriimahdir.

Giris  voltajinin  slrtctinin  derecelendirmesine
uygun oldugundan emin olunuz.

Motor kablolamasinin uygulama voltaj ve amper
degerlerine uygun oldugundan emin olunuz.

Tum G¢ asamal guc¢ ve topraklama baglantilarini
sikigtiriniz. Tim kontrol ve sinyal baglantilarinin siki
olmalarindan emin olunuz. Sevkiyat sirasinda
bazen gevseyebilirler.

ONEMLI

Sdrucu ortak bir bus klemens topraklama
baglantisina sahiptir. Tium topraklama
baglantilari, bina, motor, transformatér ve filtre
topraklamalari da dahil olmak Utizere burada
sonlandiriimaldir. Bu sekilde zeminler
arasindaki empedans sinirlandirilacak ve gurilti
binanin zeminine kanalize edilecektir.
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On Giic Kontrolii

UYARI: SURUCUNUN HASAR GORMESINI
ONLEMEK AMACIYLA GIRDI GUCUNU
ETKINLESTIRMEDEN ONCE ASAGIDAKI
KONTROLLER YAPILMALIDIR.

Tim ekipmani hasar isaretleri, gevsek baglantilar
veya diger kusurlar agisindan kontrol ediniz.

Ug agsamali hat voltajinin nominal giris voltajinin +/-
%10 igerisinde oldugundan emin olunuz. Ayrica (50
veya 60 Hz) frekansinin asansor kontrol sistemi igin
dogru olup olmadigini kontrol ediniz.

Tim sevkiyat aletlerini ¢ikartiniz.

Tum elektrik baglantilarinin emniyetli olduklarindan
emin olunuz.

Tim transformatorlerin - uygun voltaja bagli
olduklarindan emin olunuz.

ONEMLI: Tim giic ve motor kablolarini iki kere
kontrol ederek (R, S, T, U, V & W) bunlarin
emniyetli  bir sekilde vyerlerinde sikisgtiriimis
olduklarindan emin olunuz (gevsek kablo
baglantilari sorunlara yol agabilir).

ONEMLI:

Gelen hat glicinin R, S ve T Giris Klemenslerine
bagh oldugundan emin olunuz. U, V &W
klemenslerine bagli olmamalidir.

DC Takozu kullaniimiyorsa DC Takoz baglantisinin
saglam oldugundan emin olunuz.

Sirucuye bir Dinamik Frenleme Rezistoriiniin bagh
oldugundan emin olunuz, bkz sayfa 185.
Transformatérin  primer ve sekonder voltajini
olglinliz ve kontrol ediniz.

Devreden zemine kadar Vac akiminin dengeli
oldugundan emin olunuz.

INPUT L-L VOLTS (A4) parametresinde suricunun
giris hat-hat voltajinin dogrulugunu kontrol ediniz.
NOT: INPUT L-L VOLTS (A4) parametresi DC bus
dislk voltaj alarm / hata seviyesinin tespitinin
yapilmasina yardimci olur.

Gergek Zamanh Saat Kurulumu

HPV900 Serileri 2 operatéri gergek zamanl bir
saat ve bir pille birlikte tedarik edilecektir.
Baslangicin  bir pargcasi  olarak, asagidaki
talimatlarla kullanicinin  gercek zamanl saati
ayarlamasinda fayda vardir:

1. Sdrucuye elektrik gitmediginde, konektoru
prizden ¢ikartarak operatori surtciden
cikartiniz.

2. Sekil 1'de gorildigu uzere, gu¢c dugmesini
“1”e ayarlayiniz. Operatori slriclye geri
yerlestiriniz.

e 2‘ Operator giic digmesi
I K / \ \II - =) \III

\.}_‘ \ o
W S

Sekil 1: Operator panelinin arka kismi

3. Sdrict glcinid aciniz ve asagidaki
parametreleri, Time, U11 alt menutsinde
ayarlayiniz:

Yil

Ay

Gln

Saat (24 saatlik zaman dilimli)

Dakika

Saniye

Bu sayilar, tarihler otomatik olarak muhafaza
edilecektir, fakat bu degerler U11 alt menlsiinde
ayarlandiktan sonra, ekranin Ust kisminda
go6rintlilenecektir veya bir hata meydana geldiginde
hata gecmisine kaydedilip U11 parametresi
sifirlanacaktir.

Bu sekilde tavsiye edilen genel baslama proseduri
tamamlanmis olacaktir. Kapali Cevrim Adaptasyon
Ayar prosedirl igin litfen sayfa 146’ ya bakiniz.
Acik Cevrim Baslama Prosediri igin litfen sayfa
162’ ye bakiniz.

CSA Uyarilan

Asagidaki uyarillar sUrGcUnin gsasisinde vyer
almaktadir. Hem ingilizce hem Fransizca dilinde
mevcutturlar. Bu bdélimde bu uyarilar sadece
ingilizce olarak verilmigtir.

Uyari —Elektrik Carpma Riski

50V uzerindeki kapasitatif voltajlar gi¢ kesildikten
sonra 5 dakika boyunca aktif kalabilir.

Uyari — Elektrik Carpma Riski

Birden fazla devre: diyagrama bakiniz

Asagidaki uyarilar da ayrica sasi Uzerinde yer
almaktadir.

Bu cihazin motor asirn yiklenme korumasi NEC ve
CEC gereksinimlerine uygundur. Bu cihazin fabrika
ayarlart  motorun asin  yiklenmesi halinde
durdurulmasi seklinde yapilmigtir. Opsiyonlar igin
kullanim kilavuzuna bakiniz.

UYARI: Ayri Motor Asirt Akim Korumasi Kanada

Elektrik Kanunu Boélim 1 ve NEC’ e uygun olarak
temin edilmelidir.
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Klemensler

Kontrol Paneli

e Baglantilari TB2

USB (mag explorer)
(Baglantisi

Kontrol Paneli
Baglantilar TB2

(] T
DC Bar "?“
Yiikleme LEDI - ,

T adan < 4

=<

=

Kontrol Paneli
Baglantilar TB1

& %e| (o

DC Link Takozu
Baglantisi (+,+)

]
p

]
£ -,
Giris Glicu B.
(R,SveT) DC Bar Dinamik Frenleme

Voltaji Rezistér Baglantisi
(B1,-) (B1, B2)

= - o il Ry, e p opraklama
Baglantilari

‘
e
\ .
1 N\

HPV Seri 2'nin servisi esnasinda hatirlanmasi gereken hususlar: Sirlict devre salteri kapaliyken bile sirici
devrelerinde tehlikeli voltajlar olabilir.

ONEMLI: Son derecede dikkatli olun: Unitenin topraklamasi uygun sekilde yapildigindan ve yiiksek voltaj
olmadigindan emin olmadan hicbir devre kartina, strticiiye veya motor elektrik baglantisina dokunmayiniz.

Asagidaki durumlar haricinde hi¢bir zaman bakim yapmaya ¢alismayiniz:

Gelen i¢ asamali gu¢ hatti (460 veya 230VAC) bagh degilse ve Kkilitliyse.

Ayrica DC Bus i1s1ginin kapali oldugundan emin olunuz.

Isik kapali oldugunda bile voltajin olmadigini kontrol etmek i¢in (B1) ve (-) arasinda bir volt élger cihazi
kullaniniz.

UYARI: Devam etmeden 6nce DC Bar Sarj LED’ inin agik olmadigindan emin olunuz.

ONEMLI: ESD énlemlerine uyunuz, siiriicii igerisindeki cihazlar statik hasara karsi duyarlidiriar.

Sekil 2: Klemens Baglantilari (Cerceve 1)
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Klemensler

Kontrol Paneli
Baglantilar TB
(1-7)

e

USB (mag explorer)
{__Baglantisi Kontrol Paneli
o I . Baglantilar TB

— Kontrol Paneli
DC Bar - Baglantilari TB

Yiikleme LEDI

DC Link Takozu E0, 04 st
Baglantisi (+,+) —

Motor Baglantisi
(UV ve W)

Topraklama
Baglantilari

Giris Glicu B.

(R,SveT) DC Bar Dinamik Frenleme
Voltaji Rezistér Baglantisi
(B1,-) (B1, B2)

HPV Seri 2’nin servisi esnasinda hatirlanmasi gereken hususlar: Suricli devre salteri kapaliyken bile siricu

devrelerinde tehlikeli voltajlar olabilir.

ONEMLI: Son derecede dikkatli olun: Unitenin topraklamasi uygun sekilde yapildigindan ve yiiksek voltaj

olmadigindan emin olmadan hicbir devre kartina, slrtciye veya motor elektrik baglantisina dokunmayiniz.
Asagidaki durumlar haricinde higbir zaman bakim yapmaya ¢alismayiniz:

Gelen U¢ asamal gug hatti (460 veya 230VAC) bagh degilse ve kilitliyse.
Ayrica DC Bus isiginin kapali oldugundan emin olunuz.

Isik kapali oldugunda bile voltajin olmadigini kontrol etmek igin (B1) ve (-) arasinda bir volt dlger cihazi

kullaniniz.
UYARI: Devam etmeden 6nce DC Bar Sarj LED’ inin agik olmadigindan emin olunuz.

ONEMLI: ESD énlemlerine uyunuz, siirlicli icerisindeki cihazlar statik hasara karsi duyarlidiriar.

Sekil 3: Klemens Baglantilari (Cergeve 2)
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200V CLASS
20 HP

USB (Mag Explorer) Kontrol Paneli
Baglantisi Baglantilari
TB2 (8-14) J| Kontrol Paneli

Giris gucl — Kontrol paneli
Baglantilar 00 Kontrol paneli il TR 2 baglantilar
(R,SveT) = baglantllarl L ” TB1(1-16)

" DC Link Takoz

A
):4" Ve \,vd"\’

Topraklama 2 / b TR Dinamik Frenleme
Baglantilari - Rezistorleri Baglant|3|
' (B1, B2)

HPV Seri 2’ nin servisi esnasinda hatirlanmasi gereken hususlar: Sirtci devre salteri kapaliyken bile sirici
devrelerinde tehlikeli voltajlar olabilir.

ONEMLI: Son derecede dikkatli olun: Unitenin topraklamasi uygun sekilde yapildigindan ve yiiksek voltaj
olmadigindan emin olmadan higbir devre kartina, surlclye veya motor elektrik baglantisina dokunmayiniz.
Asagidaki durumlar haricinde higbir zaman bakim yapmaya c¢alismayiniz:

Gelen ug agamal gug¢ hatti (460 veya 230VAC) bagh degilse ve kilitliyse.

Ayrica DC Bus 1si1ginin kapali oldugundan emin olunuz.

Isik kapali oldugunda bile voltajin olmadigini kontrol etmek igin (B1) ve (-) arasinda bir volt dlger cihazi
kullaniniz.

UYARI: Devam etmeden 6nce DC Bar Sarj LED’ inin agik olmadigindan emin olunuz.

ONEMLI: ESD énlemlerine uyunuz, siiriicii icerisindeki cihazlar statik hasara karsi duyarlidiriar.

Sekil 4: Klemens Baglantilari (Cergeve 3)
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Dinamik frenleme rezistor
baglantisi (81, B2) Kontrol Paneli N ___ | Kontrol Paneli

USB (Mag Explorer)
Baglantisi

Baglantilari Baglantilari TB1
TB2 (1-7) (17-32)
‘ Kontrol Paneli

Baglantilarn TB2 Kontrol Paneli

Baglantilar
TB1 (1-16)

Girig Glicl _ . DC Link Takoz
Baglantilar : Baglantisi(+1,+2)
(R.S.and T) :

o

.Qj.c"‘u ‘.w e S

DC Bar Voltaji
(B1.)

Baglantilari
UV, ve W)

Topraklama
baglantilari

HPV Seri 2'nin servisi esnasinda hatirlanmasi gereken hususlar: Surlici devre salteri kapaliyken
bile siriicu devrelerinde tehlikeli voltajlar olabilir.

ONEMLI: Son derecede dikkatli olun: Unitenin topraklamasi uygun sekilde yapildigindan ve yiiksek
voltaj olmadigindan emin olmadan hicbir devre kartina, suriiciye veya motor elektrik baglantisina
dokunmayiniz.

Asagidaki durumlar haricinde higbir zaman bakim yapmaya ¢alismayiniz:

Gelen i¢ asamali gu¢ hatti (460 veya 230VAC) bagh degilse ve Kkilitliyse.

Ayrica DC Bus i1s1ginin kapali oldugundan emin olunuz.

Isik kapall oldugunda bile voltajin olmadigini kontrol etmek igin (B1) ve (-) arasinda bir volt dlger
cihazi kullaniniz.

UYARI: Devam etmeden 6nce DC Bar Sarj LED’ inin agik olmadigindan emin olunuz.

ONEMLI: ESD énlemlerine uyunuz, siiriicii igerisindeki cihazlar statik hasara karsi duyarlidiriar.

Sekil 5: Klemens Baglantilari (Cerceve 3.5)
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Kontrol Paneli
Usb (mag explorer) | Baglantilari TB
Baglantisi

1@7-32) Dinamik
Frenleme
' — _ Kontrol Paneli

n Rezistorleri
- Baglantilari TB1 Baglantisi

Kontrol Paneli
(B1, B2),

Baglantilari
TB2 (8-14)

Kontrol Paneli
Baglantilan TB2
(1-7)
DC Link Takozu
Baglantilan (+1, +2)
Giris Glicl
Baglantilari
(RSveT

R/L1 S/L2 T/L3

-_— -~ ~—

wr

Motor
Baglantilan
U,V ve W)

HPV Seri 2’nin servisi esnasinda hatirlanmasi gereken hususlar: Suricli devre salteri kapaliyken bile siricu
devrelerinde tehlikeli voltajlar olabilir.

ONEMLI: Son derecede dikkatli olun: Unitenin topraklamasi uygun sekilde yapildigindan ve yiiksek voltaj
olmadigindan emin olmadan higbir devre kartina, surliciye veya motor elektrik baglantisina dokunmayiniz.

Asagidaki durumlar haricinde higbir zaman bakim yapmaya ¢alismayiniz:

Gelen i¢ asamali gu¢ hatti (460 veya 230VAC) bagh degilse ve Kkilitliyse.

Ayrica DC Bus 1s1ginin kapali oldugundan emin olunuz.

Isik kapali oldugunda bile voltajin olmadigini kontrol etmek igin (B1) ve (-) arasinda bir volt dlger cihazi
kullaniniz.

UYARI: Devam etmeden 6nce DC Bar Sarj LED’ inin agik olmadigindan emin olunuz.
ONEMLI: ESD énlemlerine uyunuz, sirtcu igerisindeki cihazlar statik hasara kargi duyarhdirlar.

Sekil 6: Klemens Baglantilari (Cergeve 4)
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Dinamik Frenleme Usb (mag explorer)
Rezistérleri Baglantisi i Baglantisi
(B1, B2)

Kontrol Paneli
Baglantilari
TB 2 (1-7)

Giris Gucu
Baglantilar
(R,S,veT)

Topraklama
Baglantilar

Kontrol Paneli
Baglantilari
TB2 (8-14)

Kontrol Paneli
Baglantilar TB 1
(17-32)

Kontrol Paneli
Baglantilar TB 2
(1-16)

DC Link Takoz
Baglantisi (+1, +2)

Baglantilan
UV, ve W)

-23

Topraklama
Baglantilari

HPV Seri 2'nin servisi esnasinda hatirlanmasi gereken hususlar: Siriicii devre salteri kapaliyken bile sirici

devrelerinde tehlikeli voltajlar olabilir.

ONEMLI: Son derecede dikkatli olun: Unitenin topraklamasi uygun sekilde yapildigindan ve yiksek voltaj
olmadigindan emin olmadan higbir devre kartina, surlclye veya motor elektrik baglantisina dokunmayiniz.

Asagidaki durumlar haricinde hi¢bir zaman bakim yapmaya ¢alismayiniz:

Gelen i¢ asamali gu¢ hatti (460 veya 230VAC) bagh degilse ve kilitliyse.
Ayrica DC Bus 1s1ginin kapali oldugundan emin olunuz.

Isik kapali oldugunda bile voltajin olmadigini kontrol etmek igin (B1) ve (-) arasinda bir volt dlger cihazi

kullaniniz.

UYARI: Devm etmeden dnce DC Bar Sarj LED’ inin agik olmadigindan emin olunuz.
ONEMLI: ESD énlemlerine uyunuz, siirlicli icerisindeki cihazlar statik hasara karsi duyarlidiriar.

Sekil 7: Klemens Baglantilari (Cergeve 5)
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Ara Baglantilar

__”____
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-

-

FEEREE]

lr| [s] [T
TB1 T.B1
Z] logic input 1 input logic output 1;
power
Zl logic input 2 logic output 2
E logic input 3 “P“ 900 logic output 3
EI logic input 4 i logic output 4
El logic input 5 serles 2 logic output common
E logic input 6 encoder +5/+12 VDC
E logic input 7 encoder common
a logic input 8 A
26| i logic input 9 IA
a +24VDC isolated B
a logic input common /B
a +24VDC iso. common Z
7] | iz
ba] | relay 1 shield
29 ] TB2
5] |1
analog output2i| 1 -24
E - relay 2 analog common E
Eﬂ analog input1 (+ E; Speed Cmd
+10VDC

TB2 analog input 1 (-) LT_ d

() analog input 2 (+ E PreTorque Cmd

T0) +10VDC

. 1

icomm on analog input 2 0){Ei

R shield |_7__

:R(')

ishield analog output 1 E;

ti IEnDat Card
?mQL?t???-nnn?n at tar -2 CP USB (Mag Explorer)
182 TB1 Connection
6] A-_sine Shield [so] _
oo | A_sie common Lso| optiona) DC.choke
|67 | B-_Sine /A_Out [e1 |
65 | B_Sine A_Out |62 | T
| 69 | Data- /B_Out 163 |
| 70 | Data+ B Out [ 64 | :
[ 71| Clock- Sense- |75 | dc bus (+): ts“
| 72| Clock+ Sense+ |76 | W
ey Commen Sheld I motor - Dynamic Braking
74| +5V Shield
[ e ,m m \\/ Resistor
T .

4 ]
K /I /J7ground

ac
motor
Sekil 8: Ara baglanti diagrami
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Mantik girigleri

HPV 900 Serisi 2’ nin dokuz programlanabilir mantik
girisisi ayni zamanda sekizli izolelidir. Mantik girigi
klemensi ve voltaj kaynadi arasindaki temas veya
digmeleri kapatarak girisler “dogru” olur. Mantik
giriglerin voltaji 24VDC’dir. Voltaj kaynagi secimleri
kullanicinin harici bir voltaj kaynadina veya dahili bir
voltaj kaynagina sahip olup olmamasina baglidir.

Sekil 9da dahili voltaj kaynak kullanim baglantisi
gosterilmektedir. Bu durumda voltaj kaynadi TB1-21
(+24VDC yahtimh).

TB1
l l EI logic input 1
JI |r ZI logic input 2
l l EI logic input 3
l l EI logic input 4
JI |r EI logic input 5
JI |r EI logic input 6
JI |r EI logic input 7
JI |r EI logic input 8
JI |r EI logic input 9
EI +24VDC isolated
[EI logic input common
EI +24VDC iso. common

Sekil 9: Mantik girigleri Kaynak islemi
(Dusuk Dogru — I¢ Kaynak)

Sekil  10da  dahili

voltaj  kaynak

baglantisi

gosterilmektedir. Bu durumda, voltaj kaynadi TB1-23
(+24VDC yalitimli) seklindedir.

TB1

.
-

T T T

10

[N
[N

4 4 1 1 1 1 1 _1_

i

N
w

I_\
(8] [RI 8] [8] [8] [®] [5] (8] [o] [=] [~ [<]

TB1

logic input 1
logic input 2
logic input 3
logic input 4
logic input 5
logic input 6
logic input 7
logic input 8
logic input 9
logic input common
+24VDC isolated

+24VDC iso. common

Sekil 10: Mantik girisleri indirme Islemi
(YUksek Dogru — I¢ Kaynak)

Sekil 11de  harici

voltaj  kaynak

baglantisi

gOsterilmektedir. Bu durumda voltaj kaynagi harici voltaj
kaynaginin pozitif tarafidir.
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Sekil 12°’de dos voltaj kaynaginin kullanim baglantilari
gosterilmektedir. Bu durumda voltaj kaynagdi harici voltaj
kaynaginin negatif tarafidir.

—h

logic imput 1

—H—

logic imput 2

logic imput 3

Sekil 12: Mantik girigleri indirme iglemi
(Yuksek Dogru — Harici Kaynak)

B
]
7]
E|
—4 |—¥E| logic input 4
JI I El logic imput 5
L [11] | logic inpute Mantik girigi Baglantisi
I I E logic imput 7 Klemens Tanlml HPV9OO
I 551 | togic input 8 Seri 2 |HPV900 [HPV600
I I - .. .
| 78] | toge inputs Mantik g!r!§! 1 |TB1-6 TB1-1 TB1-16
e | P — Mantik girisi2 ~ [TB1-7 [TB1-2  [TB1-17
+24WDC 7] | +29v0c isoistes Mantik girisi3  [TB1-8  [TB1-3 TB1-18
extermal i
E:L I R p— Mantik girisi 4  [TB1-9  [TB1-4  [TB1-19
Mantik girisi5 [TB1-10 [TB1-5 TB1-20
Sekil 11: Mantik girisleri Kaynak islemi Mantik girisi6  [TB1-11 [TB1-6 TB1-21
(Distk Dogru-Harici Kaynak) Mantik girisi 7 [TBL1-24 [TB1-7  [TB1-22
Mantik girigleri ¢alistirmak igin kullanilan digme veya —
temaslar bir PLC veya kabin kontroldrinden bir Mantik girisi8  TB1-25 [TB1-8  [TB1-23
PLC’den calistirilabilir. Eger cikislar kolektorli agiyorsa, Mantik girisi9  [TB1-26 [TB1-9 TB1-24
bu dLlrumda topraklama lbaglantlsmm dogru voltaj |Mantik girisi TB1-22 [B1-10 [TB1-15
kaynagiyla yapilmasi gerekir.
Mantik girislerin programlanmasina iliskin daha fazla +24VDC
bilgi igin sayfa 99'daki Mantik girigleri C2’ ye bakiniz.  |Yaltimli TB1-21 [TB1-11 |TB1-13
Bir referans olarak, bir HPV900 veya HPV600’ u [+24VDC yalitimli
HPV900 Serileri 2  sdrlcuslyle  degistiriimesi TB1-23 ([TB1-12 [TB1-14

durumunda lutfen asagidaki tabloya bakiniz.

|

loagic imput 1

lagic imput 2

e mmlem smlem

logic imput 3
logic input 4

logic imput 5

logic imput 8

logic imput 7

logic imput 8

. B I S

lagic imput 9

1s

BB EEDEEEDOEiEE

| 2 hogic input common
+24WVDC 24 +2DC isolated
external

5:$1y =29 +29WDC iso. common

Tablo 2: Mantik girigi Baglantilar
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Mantik Cikiglan

HPV 900 Serileri 2'nin dort adet programlanabilir
mantik cikiglar sekizli yahtimli, acik kolektorltdur.
Cikiglar normalde agik olup maksimum 50 VDC'lik bir
voltaja dayanabilirler. Cikis “dogru” oldugunda c¢ikis
kapanir ve mantik ¢ikigi klemensi ile mantik ¢ikis
kaynagi arasinda indirme iglemini yapabilir (TB1-12).
Sekil 13’de mantik ¢ikis klemensleri yer almaktadir.

TB1
logic output 1 j—E—
logic output 2 j—E—
logic output 3 jE_
logic oufput 4 j—IE—
gic output common —E_

Sekil 13: Mantik Cikiglar

Mantik ¢ikislarinin programlanmasina iliskin daha
fazla bilgi icin sayfa 101°deki Mantik cikislari C3’ e
bakiniz.

Referans olarak, bir HPV900 veya HPV600'u HPV900
Serileri 2 slrucusuyle degistirdiginiz takdirde latfen
asagidaki tabloya bakiniz.

Role Cikiglan

HPV 900 Serisi 2° nin iki programlanabilir role
mantik cikislari Form-C roleleridir. Hem normal
aclk hem de normal kapali temaslara sahiptirler.
Role 6zellikleri asagidaki gibidir:
*2A 30 VDC/ 250VAC dayanikh (enduktif yik)

Réle 6zellikleri hakkinda daha fazla bilgi icin sayfa

204°e bakiniz.

Sekil 14°de réle cikis klemensleri gosteriimektedir

TB2

relay 1

relay 2

— {2
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Sekil 14: Role Cikislari
Réle cikiglarin programlanmasina iliskin daha fazla
bilgi icin sayfa 101°deki Mantik c¢ikiglari C3’e

bakiniz.

Referans olarak, bir HPV900 veya HPV600’'u
2 slrucuslyle degistirdiginiz
takdirde lutfen agagidaki tabloya bakiniz.

HPV900 Serileri

Mantik cikisi Badlantilari | Devre Cikis Badglantilar |
Klemens Tanimi HPV900 Klemens Tanimi HPV900
cariae o AP HPV600 cariae o |HPV900 |HPVE00
Mantik Cikisi 1 [TB1-13 [TB1-14 [TB1-9 Role 1 NO Temas|TB1-27 ([TB2-51 [TB2-51
Mantik Cikisi 2 [TB1-14 [TB1-15 [TB1-10
Mantik Cikisi 3 [TB1-15 [TB1-16 [TB1-12 Role 1 Kavnak [TB1-29 [TB2-52 [TB2-52
Mantik Cikisi 4 [TB1-16 [TB1-17 [TB1-13 Role 1 N.C. TB1-28 ([TB2-53 [TB2-53
Mantik Cikis Temas
Kavnad TB1-12 [TB1-18 [TB1-8 Role 2 NO Temas(TB1-30 [TB2-54 [TB2-54
Tablo 3: Mantik Cikis Baglantilar &
Gilas Bag Role2Kaynak  rg1.32 TB2-55 (TB2-55
Role 2 N.C. TB1-31 ([TB2-56 [TB2-56
Temas

Tablo 4: Role Cikis Baglantilari
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Seri Baglantilari

HPV900 Series 2 kontrol sistemi ve siri arasinda
RS-422 ve RS-484 ara ylzlerini kullanarak seri veri
iletisimini ve sayfa 85’de detaylari verilen ¢oklu seri
protokollerini desteklemektedir. Seri terminasyonlari
Tablo 5’de gosterildigi gibi yapilmalidir.

Seri SiiriicuKlemens/D-Tipi Pim
ronKSONHPYS00 - ibyg00  pveoo
TX + TB2-9 Pin 7 Pin 7
X - TB2-10 Pin 3 Pin 3
RX + TB2-12 Pin 4 Pin 4
RX - TB2-13 Pin 8 Pin 8
Comm TB2-11 Pin 5 Pin 5

Tablo 5: Seri Baglantilar

Sekil 15°’de RS-422 ara yizi kullanildijinda seri
terminasyonlari gésterilmektedir.
Bz |

!

Tx(+)
_— T
Common
Rx(+)
RX ()

H
¥

shield

BIEIRIERIE

Sekil 15: Seri Eminasyonlarl (RS-422)

Sekil 16’da RS-485 ara yuzu kullanildidinda seri
terminasyonlari gsterilmektedir.

—
|
[ 5]

Tx{+)

T

Comman

Rx {+)

R ()
shield

IHEEISEE

Sekil 16: Seri Terminasyonlari (RS485)

USB Baglantisi

HPV 900 Serileri 2 onboard bir USB Mini Soketine
sahip olup, PC’ye baglantisi sayesinde Mag
Explorer araciyla parametreler yuklenebilir ve
indirilebilir. Bu USB soketinin ve Mag Explorer

Yaziliminin slrlclist web sitemizden (cretsiz
indirilebilir.

Enkoder

HPV900 Series 2 artan iki kanalli dortli enkoder igin
baglantilara sahiptir. Siriicinin enkoder devreleri
¢Ozinurllik cogaltma ve tamamlayici cikislara
sahiptir. 7272 tipi igin bir diferansiyel hat
surdcusunin kullaniimasi tavsiye edilir. Ekteki
Enkoder secimine ve Montaj boélumlerine bakiniz, sf.
192.

Artimsal Enkoder Kablolamasi

Manyetik ve elektrostatik akimi azaltmak ve
radyasyonlu ve iletimli guraltiyl azaltmak amaciyla
bakimli kilifli, slricinin ucundaki sasi zeminine
baglanmis kablolar kullaniniz. Gig¢ ve sinyal
kablolamasi esnasinda dikkatli olunuz. Yakin
rolelerdeki, transformatorler, diger elektrik strlciler
vs.’deki glrultd (réle bobinlerinde R/C slpresorleri
olmali), sinyal hatina karisarak istenmeyen sinyal
nabizlari olusturabilir.

Gu¢ kablolari ve sinyal hatlari baglantilari ayr
olmahdir. Sinyal hatlar kilifli, bukimli ve ayri
borularin igerisinden gl¢ kablolarindan en az 12 ing
uzaklhkta ddsenmelidirler. Bu sekilde hem kablo
fiziksel hasardan korunur hem de elektrik yalitim
saglanilir. Ayrica kablolari diger iletkenlerin yanina
ddésemeyiniz, Ornegin motorlar, motor startirlari,
kontaktoérler veya solenoid valflar. Bu gsekilde
yaparsaniz enkoder kablosunda elektrik gegisler
meydana gelecektir ve bunlarda istenmeyen
nabizlar olusturabilirler. Glg kablolari
transformatorin primer ve sekonder kablolari, motor
kablolari ve herhangi bir 120 VAC veya Usti role
kablolari, fan, 1sil koruyucular vs.lerde kullanilan
kablolardir. Kablo ve kiliflarin  devamlihdi
enkoderden kontrolére dogru devam ettiriimelidir ve
ek kutularinda klemens kullaniimamalidir. Kiliflar ve
kiliflarin icerisindeki kablolar diger nesnelerden
yahtiimalidirlar.  Bu  sekilde gurdltd  sorunlari
minimumlastinlarak manyetik olarak meydana gelen
inis lupu énlenir.

Her zaman igin tamamlayici ¢ikis sinyalleri olan bir
enkoder kullaniniz. Kablolardan gelen akimlarin
kendiliginden sona erebilmesi igin bukimliu kilifh
kablo cifti kullaniniz.

NOT: Enkoderin topraklama baglantisini makine ve
kablolarla yapmayiniz. Kilifi sadece alici cihazina
baglayiniz. Eger her iki ucta kilif bagliysa, gurultd
akimlari bu kilif (kilif kablo) aracihidiyla iletilecek ve
performans azalacaktir.
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HPV 900 Series 2 Artimsal Enkoder Ozellikleri

HPV 900 Serileri 2 motor saftina bir enkoderin
baglaniimasini  gerektirmektedir. Enkoder guci
5VDC veya 12VDC olabilir. Her bir glii¢ kaynaginin
kapasitesi asagidaki gibi olabilir:

Gug kaynagi: 12VDC — 200mA kapasite

Gug kaynagi: 5VDC — 400mA kapasite

HPV900 Serileri 2 asagidaki enkoder nabizlarini
kabul edebilir:

Devir bagina 500 ila 10.000 nabiz

Maksimum 300kHz frekansi

ONEMLI
Motor kademelendirmesi enkoderin geribildirim
kademelendirmesine uygun olmalidir.

Kademelendirme dogru degilse, motor tam hizda
calismayacaktir. Tipik olarak geri osilasyon yapacak
ve sifir hizina gelecektir, ayrica akim tork limitinde
olacaktir. A ve /A yaparak veya iki motor kademesi
arasinda gegis yapmak bu durumu dizeltmelidir.

Her devirde enkoder nabizlart ENCODER PULSES
parametresine girilmelidir. Bakiniz sf 44 Sirici A1
Alt Menusu.

Enkoder baglantt  klemensleri  Sekil  17’de
gOsterilmektedir.

B
A [+
IA E__._
shield E<
encoder +5/12VDC power | [17|——+
encoder common | - [18}———-
z E—-—
iz| 20—

Sekil 17: Enkoder Baglantilar

Referans olarak, bir HPV900 veya HPV600'u
HPV900 Series 2 surlcusuyle degistirdiginiz
takdirde lutfen asagidaki tabloya bakiniz.
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Artimsal Enkoder
Baglantilan
Klemens
HPV600
Aciklamasi HP\(900 :
Series |[HPV900 | Opsiyonel
2 kart
A TB1-1 TB1-21 [TB2-63
A TB1-2 TB1-20 [TB2-62
B TB1-3 TB1-23 [TB2-65
B TB1-4 TB1-22 [TB2-64
Z TB1-19 |M/D M/D
Z TB1-20 |M/D M/D
+12VDC TB1-17 TB1-24 [TB2-66
encar TB1-18 [TB1-19 [TB2-61
kaynak
Kihf TB1-5 TB1-26 [TB2-68

Tablo 6: Enkoder Baglantilari

Artimsal Enkoder Voltaj Segimi

HPV900 Series 2 surucust hem izoleli bir +50VDC
guc kaynagiyla, hem de izoleli +12VDC gig¢
kaynagiyla birlikte kullanilabilir. Varsayilan suricl
glc kaynagdi +5VDC’dir. Eger +12VDC istenirse,
devreleri asagidaki resimde gosterildigi gibi +5V
konumundan +12V konumuna degistiriniz.

Endat Enkoder Baglantilar

HPV 900 PM mutlak enkoder opsiyon kartina sahip
olup, tim rotér konum verilerini okuyabilir ve analog
artan sinyallerini (sinis / kosinus) standart dortli
geribildirim sinyallerine donustirebilir.  Surlclinin
enkoder devresinde ayrica ¢ozinurlik g¢ogaltma
ozelligi mevcuttur (8x). Dortli ¢ikis sinyalleri kabin
kontrol6ri tarafindan kullanilabilir.

Enkoder Kablolamasi

Manyetik ve elektrostatik akimi azaltmak ve
radyasyonlu ve iletimli guraltiyl azaltmak amaciyla
bakimli kilifli, sGrlcinin ucundaki sasi zeminine
baglanmis kablolar kullaniniz. Gig¢ ve sinyal
kablolamasi esnasinda dikkatli olunuz. Yakin
rolelerdeki, transformatorler, diger elektrik surtciler
vs.’deki glrultd (réle bobinlerinde R/C slpresoérleri
olmali), sinyal hatina karisarak istenmeyen sinyal
nabizlari olusturabilir.

Gu¢ kablolari ve sinyal hatlari baglantilari ayn
olmahdir. Sinyal hatlar kilfli, bukimli ve ayn
borularin igerisinden gl¢ kablolarindan en az 12 ing
uzaklhkta ddsenmelidirler. Bu sekilde hem kablo
fiziksel hasardan korunur hem de elektrik yalitim
saglanilir. Ayrica kablolari diger iletkenlerin yanina
désemeyiniz, 6rnegin motorlar, motor startirlar,
kontaktorler veya solenoid valflar. Bu sekilde
yaparsaniz enkoder kablosunda elektrik gegisleri
meydana gelecektir ve bunlarda istenmeyen
nabizlar olusturabilirler. Gug kablolari
transformatorin primer ve sekonder kablolari, motor
kablolari ve herhangi bir 120 VAC veya Ustl role
kablolari, fan, 1sil koruyucular vs.lerde kullanilan
kablolardir.

Magnetek  bir Heidenhain 30977-xx kablosuyla
birlikte 17-pimli dairesel (M23) falanjli bir soketin
kullaniimasini tavsiye etmektedir. Ayrica uzunlugu 1
metre kadar olan enkoder sarimli kablosu M23 (17
pimli erkek) baglanti pargasiyla (191698-25,
291698-26 veya 291698-27) ve Heidenhain 309778-
xx kablosuyla birlikte kullanilabilir. Varsa ek kablo ile
bilrikte enkoder kablosunun maksimum uzunlugu 15
metre (50’) olmalidir.

NOT: Sarimli kablo kullanildiginda Magnetek glg¢ ve
glc¢ sensodr baglantilarinin paralel olarak yapilmasini
tavsiye eder. Baglanti diyagrami i¢in bakiniz Sekil
19.

Kablo ve kiliflarin devamlihgi enkoderden kontrolore
dogru devam ettiriimelidir ve ek kutularinda klemens
kullaniimamalidir. Kiliflar ve kiliflarin igerisindeki
kablolar diger nesnelerden vyalitiimahdirlar. Bu
sekilde guralti  sorunlari  minimumlastirilarak
manyetik olarak meydana gelen inis lupu dnlenir.
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HPV 900 S2 PM EnDat Enkoder Ozellikleri

HPV 900 S2 PM motor saftina bir enkoderin
baglaniimasini gerektirmektedir. Mutlak enkoder
panosu sinls / kosinls enkoderleriyle birlikte (servo
enkoderler olarak da adlandirilirlar) 13-bitlik tekli
donusli EnDat 2.1 ve 2.2 veri araylzi ve artan
sinyalleri (EnDat01) desteklemektedir.

Asagidaki Heidenhain enkoderleri  kullanilabilir:
ECN113, ECN1313, ECN413 ve ROC413. Yuksek
kutuplu sayimlar igin digsiz motorlar yiksek artan
hat sayimi olan enkoderler kullanmaktadirlar (2048).

ONEMLI

Motor kademelendirmesi enkoderin geribildirim
kademelendirmesine uygun olmalidir.  Uygun
kademelendirme agilk devre rotér hizalama
prosediriyle yapilabilir. Daha fazla bilgi i¢in acgik
devre hizalama bdlimine bakiniz. Uygun bir
kademelendirme igin sadece artan kablolarin
baglanmasi yeterli olmayabilir.

Cevrim  basina enkoder nabizlari  enkoder
etiketinden ENCODER PULSES (A1) parametresine
girilmelidir.  Asagida Heidenhain  309778-xx
kablosuyla yapilan enkoder sinyal baglantilar
verilmigtir.

TB2 TB1
(—f—es| A_sie Shield [se|
—=‘r—i— A_Sine Commaon @
% ‘:'",_ B-_Sine A [81]
L% _E_g_ B_sSine A IE
B < ]'— DATA- B [63]
o 1:_:_ DATA 8 [64]
g —E—E— CLK- Sense- (75
% ++—{72] cix sense+ [76]
2 —II—I‘— Common shield [77]
k_'_l_ +5V Shield E
" 46504327-0010

L.-..Calie Shield Clamp at Drive Chassis
Siricu Sasisindeki Kablo Kilif Mandali
Sekil 19. EnDat Enkoder Opsiyon Karti

Musteri baglantilari enkoderin etiketindeki
degerlerinin 8 katidir (6rnegin 2048’lik bir enkoder
icin 16384). HPV 900 S2 PM EnDFat 8’ in katlarini
otomatik olarak hesaplar ve enkoder etiketindeki
verilerin A1’ e girilmesi gerekir.

Analog Girigler

HPV 900 Series 2 iki adet programlanmayan
diferansiyel analog giris kanalina sahiptir.

Analog giris kanali 1 hiz komutu igin ayrilmistir
(kullaniliyorsa)

Analog giris kanali 2 ise 6n tork komutu igin
ayrilmistir (kullaniliyorsa).

Analog giris kanallari bipolar (¢ift kutuplu) olup voltaj
aralig1 +/-10vVDC’dir.

Analog kanallariyla birlikte ¢ogaltici  kazang
parametreleri (SPD COMMAND MULT ve PRE
TORQUE MULT) ve kafes voltaj parametreleri (SPD
COMMAND BIAS ve PRE TORQUE BIAS)
mevcuttur. Bu parametreler kullanicinin analog
komutunu surict yazihmi igin  uygun aralga
Olceklendirmek icin  kullaniimaktadir. Asagidaki
formdl bu iki parametrenin dlgeklendirme etkilerini
gOstermektedir.

([ analog ) signal
channel drive
. - BIAS| = MULT =
{input software
|
| voltage J uses

Cogaltici kazanci veya kafes voltaji parametreleri
hakkinda daha fazla bilgi icin sayfa 44°deki Sdriicl
A1 Alt Meniisiine bakiniz.

Analog giris sinyallerinin  6lgeklendiriimesi  su
sekildedir:

Hiz Komutu

+10VDC=pozitif cekme hizi

-10VDC=negatif cekme hiz

On Tork Komutu

+10VDC=pozitif anma motor torku

-10VDC=negatif anma motor torku

NOT: Sirici kendi analog giris kanallarinda +/-
10VDC haricindeki voltajlari tanimamaktadir.

Speed Signal
Command Drive Software Speed
Input Uses Zero
+10V to OV +10V to -10V Band = 5

BN

+5V

31

10v
oV 10V I

o |

{Jl oy A -5y
i |-10v

-10v
effect of parameter effect of parameter
SPD COMMAND SPD COMMAND

BIAS = +5 MULT =2

Sekil 20: Analog Giris Olgeklendirmesi



HPV 900 Series 2 diferansiyel analog girislerle
birlikte kaynak mod gurultd yalitimi saglamaktadir.
Bu iki girignin baglanti semasi sekil 21’de verilmistir.

shield

TB2
E-"'-_I EI analog common
Speed Cmd | i analog input 1 (+
=HOVDC EI Pa e “
I—._EI analog input 1 (-)
PreTorque Cmd 5 analog inout 2 (+
sovDe |11 5] °g mput2 ()
I—H_EI analog input 2 (-)

7]

Sekil 21: Analog Girigler (Diferansiyel)

Sekil 22, tek uclu olarak yapilandirildiklan takdirde
analog girigler icin baglanti semasini
gostermektedir. Bu konfigirasyonda, HPV 900
Series 2 gurultd yalitim devresi gegerli degildir.

shield

TB2
;"’: EI analog common
Speed Cmd analog input 1 (+)]
#ovoe  |[i E gimput
EI analog input 1 (-)
PreTorque Cmd ; )
L ] 5 analog input 2 (+)
+10VDC ¥ j ginp
EI analog input 2 (-)
-[7]

Figure 22: Analog Girigler (tek uglu)

Bir referans olarak, bir HPV900 veya HPV600' u
HPVO00 Series 2 slriclslyle degistiriimesi
durumunda litfen asagidaki tabloya bakiniz.

Analog Girig Baglantilar

Klemens L PV900

Aciklamasi X HPV900 HPV600
Series 2

analog kaynaj TB2-2 TB1-29 [TB1-2

analog girisl (+) [TB2-3 TB1-28 [TB1-3

analog giris 1 (-) [TB2-4 TB1-27 [TB1-4
analog giris 2 (+) [TB2-5 TB1-31 |M/D
analog giris 2 (-) [TB2-6 TB1-30 |M/D

kilif TB2-7 TB1-32 [TB1-1
Tablo 7: Analog Girig Baglantilari
Elektrik Tesisati

Analog Cikiglar

HPV 900 Series 2 iki adet programlanan diferansiyel
analog c¢ikis kanalina sahiptir. Bu iki analog ¢ikis
kanali teshis yardim amagli olarak tasarlanmistir.
Analog ¢ikis kanallarinin programlanmasina iligkin
daha fazla bilgi icin sayfa 104’deki Analog Cikiglar
C4 Alt Mendsiine bakiniz.

Analog c¢ikis kanallari bipolar (gift kutuplu) olup voltaj
aralig1 +/-10vVDC’dir.

Analog kanallariyla birlikte ¢ogaltici  kazang
parametreleri (ANA 1 OUT GAIN ve ANA 2 OUT
GAIN) ve kafes voltaj parametreleri (ANA 1 OUT
OFFSET ve ANA 2 OUT OFFSET) mevcuttur. Bu
parametreler kullanicinin analog komutunu sirici
yazilimi igin uygun aralida olgeklendirmek igin

kullaniimaktadir.  Asagidaki  formidl  bu iKi
parametrenin Olgeklendirme etkilerini
gOstermektedir.

[ signal analog

Ve _ OFFSET| x Blas = CManne

soffware output

|

| creafes voftage

Analog cikis sinyallerinin Olgeklendiriimesi asagida
gosterilmistir. Bu iki girisnin baglantisi Sekil 23'de
verilmigtir.

analog output 2
analog output common

analog output 1

S EFEE

shield

Sekil 23: Analog Cikiglar

Bir referans olarak, bir HPV900 veya HPV600' u
HPVO00 Series 2 slrucuslyle degistiriimesi
durumunda lutfen asagidaki tabloya bakiniz.

Analog Cikis Baglantilari
Klemens
Aciklamasi gPVgo HPV900 Hpg‘so

- opsiyo
analog kaynak TB2-2 TB1-34 AC
analog ¢ikis 1 TB2-8 TB1-33 Al
analog ¢ikis 2 TB2-1 TB1-35 A2
Kihf TB2-7 TB1-36 | M/D

Tablo 8: Analog Cikis Baglantilari
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Giris Giicii Baglantilari

Klemensle: R,S, ve T AC giris gui¢ kaynagi igin
baglanti saglamaktadir.

Motor Kablo Baglantilari

U,V &W klemensleri motor kablolari igin baglanti
noktalari saglamaktadir.

DC Takoz Baglantilar

+1 ve +2 klemensleri kullanici tarafindan temin
edilen DC takozu i¢cin baglanti  noktalar
saglamaktadir. iki konumlu gikartilabilir bir link
klemens cifti igin temin edilmektedir. Bu link
sayesinde surici DC takozu kullaniimadan
calistirilabilir. Tum HPV 900 Series 2 suruculeri
dahili DC reaktorleri igerir.

Fren Rezistor (Direng) Baglantilar

B1 ve B2 klemensleri musteri tarafindan temin
edilen harici frenleme rezistéri icin baglant
noktalari saglamaktadir. Harici fren rezistérini B1
ve B2 klemensleri arasinda baglayiniz. Klemensler:

+ ve — olarka DC bus’u uzerindeki pozitif ve negatif
raylardir (bkz Sekil 24, 25, 26 ve 27).

Ekipmanin Topraklama Baglantisi

Kullanici tarafind an tedarik edilen ekipmanin gerekli
topraklama baglantisi igin bir klemens bloku temin
edilmistir.

Kontrol Devresi

Asagidaki énlemleri aliniz.

HPV 900 Series 2’nin Kontrol Panelindeki eksiksiz
enkoder baglantilari, analog girigler, mantik girigleri
ve mantiksal ¢ikiglar igin sayfa 24’deki Sekil 8’ e
bakiniz.

ONEMLI

Parametre ayarlari, kurulum (elektrik tesisatinda)
kullanilacak olan spesifik analog girisler, mantiksal
girisler ile mantiksal ¢ikislar i¢in yapiimalidir.

|

Sekil 25: Ana Devre Blok Diyagrami (230vac 25-60HP)
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Sekil 27: Ana Devre Blok Diyagrami (460VAC 25-75HP)
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Parametreler
Parametrelere Girig

Bu bolim parametre meni yapisini, HPV 900 Series
2 dijital operator araciligiyla bu menl yapisinda
nasil dolasilacagini agiklar ve her bir parametrenin
detayl bir agiklamasini sunar.

altinda

Parametreler alti menu

gruplandiriimisgtir.

ana

ADJUST AD
CONFIGURE CO
UTILITY UD
FAULTS FD
DISPLAY 1 DO
DISPLAY 2 DO

LED Alt Menlisli yanmadiginda halihazirda segilen
menu Dijital Operatér ekraninin Ust kisminda
gOsterilmektedir. Ayni sekilde segilen alt menu ise
ekranin alt tarafinda yer alacaktir.

EE
ADADJUST
A1 DRIVE

Alt menu agaci agagida verilmigtir.

Ekran 1 DO Ayarlar A0 Yapilandir CO
[1|Asansor [ Sir. A1 [1 Kullanici
Veri D1 [ [ S-Egri Digmeleri C1
U1Gag A2 [ Mantiksal G
Veri D2 [ Coklu Ad. C2
Ref A3 [1 Mantiksal

| G Cikiglar C3

Donusturm 1 Analog

e Ad Cikiglar C4

[l Motor A5

Up Ammow Key
Left Armow Key
Right Ammow Key
ESCAPE Key
. ENTER Key
Down Armow Key @ HASHETES
Sekil 28: Dijital Operator Tuslan
Donanim UO Hatalar FO Ekran 2 DO
I Sifre U1 [ Aktif [ | Asansor Veri
|| Gizli Nesne U2 Hata F1 D1
|| Birimler U3 || Hata [ Glg Veri
|1 Asirt Hiz Testi Gegmisi F2 b2
U4 ITAyiklanmig
|1 Varsayilanlar U5~ [3€¢mis
| Siirtict Bilgi U6 F3
|1 Hex Monitor U7 || Hata
| Dil Secimi U8 Sifirlama F4
|1 Temel U9
|1 Hizalama U10
|1 Sure Ul11
|1 OtomatikAyar U12
|1 Giig Olger U14

Dijital operator anahtarlari uc seviyede
calismaktadirlar: menu seviyesi, alt menl seviyesi
ve giris seviyesi. MenU seviyesinde mendler veya alt
menduler arasinda dolagsmak icgin kullaniimaktadirlar.
Alt menu seviyesinde ise alt meniler veya menl
nesneleri arasinda dolagmak igin kullaniimaktadirlar.
Giris seviyesinde ayrica degerleri ayarlamak veya
opsiyonlari se¢gmek icin kullanilirlar. Bu iglem igin alti
(6) tus kullaniimaktadir. Tuslar asagidaki resimde
verilmigstir:

Sekil 29: Menii /
Alt —Menii Agaci
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Meniiler
Her bir men belirli bir alt meni sayisina sahiptir,
bakiniz Sekil 29.

Menii Navigasyonu

Sekil 28'deki tuslarin calismasi “seviyeye” baghdir
(6rnegin, menu, alt-menl veya giris seviyesi).
Genel olarak, “ENTER” ve “ESCAPE” tuslari
seviyeyi kontrol eder. Bu nedenle ENTER tusu
daha alt bir seviyeye inmek ve ESCAPE tusu ise
daha yuksek bir seviyeye gitmek icin kullanilir. Ok
tuslari hareketi kontrol eder. Asagi ve yukari ok
tuslariyla dikey konum kontrol edilirken, sol ve
sag ok tuslari yatay konumu kontrol eder.

Menii Seviyesinde Navigasyon

Menu seviyesinde, yukari ve asagdi ok tuslari
ekranda alt menulerin gdsterilmesini saglar. Yan
ok tuslari ekranda etkin olan meninin
gOsterilmesini saglar. Sonuna kadar gelindiginde
(yukarida, asagida, solda veya sagda) ayni tusa
basarsaniz ekranda bir doner daire
belirlenecektir.

B:55

AD ADJUST
A1DRNE

Her menl en son erigilen alt meniyd
hatirlaytacaktir. Sol ve sad ok tuslari bu en son
etkin olan alt menuler arasinda dolasacaktir. En
son alt menulerin hatirlanmasi gli¢ kapandiginda
silinecektir.

Herhangi bir alt menu gosterildiginde, “ENTER”
tusuna basildiginda operatér alt menu seviyesine
gececektir.

Alt Menii Seviyesinde Navigasyon

Alt meni seviyesinde dijital operatdr Uzerindeki alt
menl LED’ i yanacaktir. Alt menU seviyesinde
konumlandirma tuslari menl seviyesinden biraz
daha farkl olarak ¢alismaktadirlar. Ust ve alt yén
tuslari alt meniideki ayri nesneleri segebilirler.

B:55

Contract Car Spd

Girig Seviyesinde Navigasyon

Giris seviyesindeyken dijital operator Uzerindeki
DATA ENT LED yanmaktadir. Giris seviyesinde
tus fonksiyonlari yeniden tanimlanmaktadir.
“ESCAPE” tusu daha ylksek bir seviyeye geri
doénemk icin kullanilan tus olarak kalmaktadir. Sol
ve sag ok tuslari ise imle¢ konumlandirma tuslari
olup, yukari ve asagi ok tuslari da arttirma ve
distrme tuslari olarak kullaniimaktadirlar.

A B:57

1
Contract Car Spd

0400.0 ftfmin
Mmoo """ T T T T T T T
Max 1500.0

“ESCAPE” tusuyla bir alt meniden c¢ikisdan
sonra, en son cikilan 6de hatirlanilir. Bu alt
menlye bir dahaki sefere girildiginde ise,
“hatirlanilan” 6geden girilir. Bu 6zellik sayesinde
iki monitér degerlerine hizl erisim saglanilir. Biri
Display 1 DO ve digeri Display 2 DO olmak Uzere
her iki meni de ayni 6geleri gosterir. Bir 6ge
Display 1 menlsu altinda digeri ise Display 2
menusu dahilinde gdsterilir. Sol ve sag ok tuslari
ise bu iki ekran 6gesi arasinda ileri ve geri
hareket etmek igin kullanilir. Alt mendilerin
hatirlanmasi  gicin  kapanmasiyla  birlikte
silindigini unutmayiniz.

Gizli Parametreler

iki tip parametre var: standart ve gizli olanlar.
Standart  parametreler her zaman igin
mevcutturlar. Gizli parametreler ise daha ileri
fonksiyonlar  igin mevcut olup  sadece
etkinlestirildikleri takdirde kullanilabilirler. Gizli
parametrelerin etkinlestirimesi HIDDEN ITEMS
U2 parametresinin  ayarlanmasiyla  birlikte
muimkundur. Sayda 114’ deki Gizli Nesneler'deki
detaylara bakiniz.
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Kapali Gevrim Parametreleri

Display DO

» Elevator Data D1
Speed Command
Speed Reference
Speed Feedback
Analog Spd Cmd
Encoder Speed
Speed Error

Est Inertia

Logic Outputs
Logic Inputs

Rx Logic In

Start Logic

Rx Com Status
Rx Error Count
Pre-Torque Ref
Spd Reg Torg Cmd
Tach Rate Cmd
FF Torque Cmd
Enc Position

Enc Revolution
DCP Command
DCP Status

- Power Data D2
DC Bar voltaji
Motor Current
Motor Voltage
Motor Frequency
Motor Torque
Est No Load Curr %
Est Rated RPM
Torque Reference
Flux Reference
Flux Output
% Motor Current
Power Output
Slip Frequency
Motor Overload
Drive Overload
Flux Current
Torque Current
Flux Voltage
Torque Voltage
Base Impedance
Drive Temp
Highest Temp

Adjust AO

—> Drive Al

Contract Car Spd
Contract Mtr Spd
Response

Inertia

Encoder Pulses
Mtr Torque Limit
Regen Torq Limit
Flux Wkn Factor
Trqg Lim Msg Dly
Gain Reduce Mult
Gain Chng Level
Spd Dev Hi Level
Ramped Stop Time
Contact Flt Time
Contactor Do Dly
Flt Reset Delay
Flt Resets/Hour
Brake Pick Time
Ab Zero Spd Lev
Ab Off Delay
Brake Hold Time

- S-Curves A2

Accel Rate 0
Decel Rate 0
Accel Jerk In 0
Accel Jerk Out 0
Decel Jerk In 0
Decel Jerk Out 0
Accel Rate 1
Decel Rate 1

- Multistep Ref A3

Speed Command 1
Speed Command 2
Speed Command 3
Speed Command 4
Speed Command 5
Speed Command 6
Speed Command 7
Speed Command 8
Speed Command 9
Speed Command 10

—> Power Convert A4

Input L-L Volts
UV Alarm Level
UV Fault Level
PWM Frequency

- Motor A5

Motor Id

Rated Mtr Power
Rated Mtr Volts
Rated Excit Freq
Rated Motor Curr
Motor Poles

Overspeed Level
Overspeed Time
Overspeed Mult
Spd Dev Lo Level
Spd Dev Time

Up To Spd. Level
Zero Speed Level
Zero Speed Time
Up/Dwn Threshold
Notch Filter Frq
Notch Filt Depth
Run Delay Timer
Tach Rate Gain
Inner Loop Xover
Spd Phase Margin
Spd Command Bias
Spd Command Mult
Spd Zero Band
Pre Torque Bias
Pre Torque Multi
Pre Torque Time

Accel Jerk In 1
Accel Jerk Out 1
Decel Jerk In 1
Decel Jerk Out 1
Accel Rate 2
Decel Rate 2
Accel Jerk In 2
Accel Jerk Out 2

Speed Command 11
Speed Command 12
Speed Command 13
Speed Command 14
Speed Command 15
VO
VN
V1
V2
V3

Extern Reactance
ID Reg Diff Gain
ID Reg Prop Gain
1Q Reg Diff Gain

Rated Mtr Speed
% No Load Curr
Stator Leakage X
Rotor Leakage X
Flux Sat Break
Flux Sat Slope 1

Ext Torque Bias
Ext Torque Mult
Ana Out 1 Offset
Ana Out 2 Offset
Ana Out 1 Gain
Ana Out 2 Gain
Ser2 Insp Spd
Ser2 Rs Crp Spd
Ser2 Rs Cpr Time
Ser2 Flt Tol

Arb Start Time
Arb Decay Rate
ARB Inertia

ARB Torque Time
Mains Dip Speed
Mspd Delay 1
Mspd Delay 2
Mspd Delay 3
Mspd Delay 4
Mid Speed Lvl
ARB Deadband

Decel Jerk In 2
Decel Jerk Out 2
Accel Rate 3
Decel Rate 3
Accel Jerk In 3
Accel Jerk Out 3
Decel Jerk In 3
Decel Jerk Out 3

V4

VI

Unlock Spd Level
Lvling Spd Level
Border Spd Level
Over Spd Level
Re-level Spd Hi
Re-level Spd Low

1Q Reg Prop Gain
Load Sense Time
Fan Off Delay

Flux Sat Slope 2
Ovld Start Level
Ovld Time Out
Stator Resist
Motor Iron Loss
Motor Mech Loss
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Configure CO

N2

User Switches C1
Spd Command Src
Run Command Src
Motor Rotation
Encoder Connect
Encoder Fault
Cont Confrim Src
Fast Flux
Hi/Lo Gain Src
Ramped Stop Sel
Ramp Down En Src
S-Curve Abort
DB Protection
Spd Ref Release
Brake Pick Src
Brake Pick Cnfm
Motor Ovrld Sel
Stopping Mode
IAuto Stop
Serial Mode
Ser2 FIt Mode
Drv Fast Disable

® Logic Inputs C2
Logic Input 1
Logic Input 2
Logic Input 3
Logic Input 4
Logic Input 5

® Logic Outputs C3
Logic Output 1
Logic Output 2
Logic Output 3
Logic Output 4

- Analog Outputs C4

e Analog Output 1

- Power Meter U14
Motor Pwr

Regen Pwr

Energy Time

Energy Reset

Speed Reg Type
Brake Hold Src
Brk Pick FIt Ena
Brk Hold Flt Ena
Ext Torg Cmd Src
Fault Reset Src
Overspd Test Src
Pretorque Source
Pretorque Latch
Ptorqg Latch Clck
Dir Confirm
Mains Dip Ena
MIt-Spd to Dly 1
MIt-Spd to Dly 2
MIt-Spd to Dly 3
MIt-Spd to Dly 4
Priority Msg

Arb Select

Drive Enable Src
Rec Travel Dir
Phase Loss Chk

Logic Input 6
Logic Input 7
Logic Input 8
Logic Input 9

Relay Coil 1
Relay Coil 2
User LED

e Analog Output 2

Utility UO

> Password Ul

» New Password
» Enter Password
» Password Lockout

~> Hidden ltems U2

p Hidden Items Enable

~> Units U3

» Units Selection

> Ovrspeed Test U4

» Overspeed Test?

> Restore Dflts U5
» Rst Mtr Defaults
P Rst Drive Defaults

- Drive Info U6
» Drive Version

P Boot Version

» Cube ID

» Drive Type

~> Hex Monitor U7
» Address

—> Language Sel U8

» Language Select

-~ Basics U9

» Drive Mode

=~ Time Ull
Year

Month

Day

Hour

Faults FO

> Active Faults F1
> Fault History F2
> Sorted History F3

> Reset Faults F4
e Rst Active Flts
e CIr Flt Hist
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PM Parametreleri

Display DO

>

Speed Command
Speed Reference
Speed Feedback
Analog Spd Cmd
Encoder Speed
Speed Error

Est Inertia

Logic Outputs
Logic Inputs

Rx Logic In

Start Logic

Rx Com Status
Rx Error Count
Pre-Torque Ref
Spd Reg Torg Cmd
Tach Rate Cmd
FF Torque Cmd
Enc Position

Enc Revolution
DCP Command
DCP Status

- Power Data D2

DC Bar voltaji
Motor Current
Motor Voltage
Motor Frequency
Motor Torque
Torque Reference
% Motor Current
Power Output
D-Curr Reference
Motor Overload
Drive Overload
Flux Current
Torque Current
Flux Voltage
Torque Voltage
Base Impedance
Rated Excit Freq
Rotor Position
Drive Temp
Highest Temp

Elevator Data D1

Adjust AO

Drive Al
Contract Car Spd
Contract Mtr Spd
Response
Inertia
Encoder Pulses
Serial Cnts/Rev
Mtr Torque Limit
Regen Torq Limit
Trqg Lim Msg Dly
Gain Reduce Mult
Gain Chng Level
Ramped Stop Time
Contact Flt Time
Contactor Do Dly
FIt Reset Delay
Flt Resets/Hour
Brake Pick Time
Ab Zero Spd Lev
Ab Off Delay
Brake Hold Time
Overspeed Level
Overspeed Time

- S-Curves A2

- Multistep Ref A3

Accel Rate 0
Decel Rate 0
Accel Jerk In 0
Accel Jerk Out 0
Decel Jerk In 0
Decel Jerk Out 0
Accel Rate 1
Decel Rate 1

Speed Command 1
Speed Command 2
Speed Command 3
Speed Command 4
Speed Command 5
Speed Command 6
Speed Command 7
Speed Command 8
Speed Command 9

Speed Command 10
Power Convert A4

Input L-L Volts
UV Alarm Level
UV Fault Level
PWM Frequency
Extern Reactance
ID Reg Diff Gain
ID Reg Prop Gain

- Motor A5

Motor Id

Rated Mtr Power
Rated Mtr Volts
Rated Motor Curr
Motor Poles

Overspeed Mult
Spd Dev Lo Level
Spd Dev Time
Spd Dev Alm Lvl
Spd Dev Flt Lvi
Up To Spd. Level
Zero Speed Level
Zero Speed Time
Up/Dwn Threshold
Notch Filter Frq
Notch Filt Depth
Run Delay Timer
Tach Rate Gain
Inner Loop Xover
Spd Phase Margin
Spd Command Bias
Spd Command Mult
Spd Zero Band
Pre Torque Bias
Pre Torque Mult
Pre Torque Time
Ext Torque Bias

Accel Jerk In 1
Accel Jerk Out 1
Decel Jerk In 1
Decel Jerk Out 1
Accel Rate 2
Decel Rate 2
Accel Jerk In 2
Accel Jerk Out 2

Speed Command 11
Speed Command 12
Speed Command 13
Speed Command 14
Speed Command 15
VO
VN
V1
V2
V3

ID Reg Intg Gain
1Q Reg Diff Gain
IQ Reg Prop Gain
1Q Reg Intg Gain
Fine Tune Ofst

ID Ref Threshold
Flux Weaken Rate

Rated Mtr Speed
Ovld Start Level
Ovld Time Out
Stator Resist
Motor Iron Loss

Ext Torque Mult
Ana Out 1 Offset
Ana Out 2 Offset
Ana Out 1 Gain
Ana Out 2 Gain
Ser2 Insp Spd
Ser2 Rs Crp Spd
Ser2 Rs Cpr Time
Ser2 Flt Tol

Arb Start Time
Arb Decay Rate
ARB Inertia

ARB Torque Time
Mains Dip Speed
Mspd Delay 1
Mspd Delay 2
Mspd Delay 3
Mspd Delay 4
Mid Speed Lvl
Encdr Flt Sense
ARB Deadband
Abs Ref Offset

Decel Jerk In 2
Decel Jerk Out 2
Accel Rate 3
Decel Rate 3
Accel Jerk In 3
Accel Jerk Out 3
Decel Jerk In 3
Decel Jerk Out 3

V4

VI

Unlock Spd Level
Lvling Spd Level
Border Spd Level
Over Spd Level
Re-level Spd Hi
Re-level Spd Low

Flux Weaken Lev
Align VIt Factor
Brake Opn Flt Lv
Load Sense Time
Autoalign Volts
Fan Off Delay

Motor Mech Loss
D Axis Induct

Q Axis Induct

Trg Const Scale
Encoder Ang Ofst



Configure CO

v
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User Switches C1
Spd Command Src
Run Command Src
Motor Rotation
Encoder Select
Encoder Connect
Encoder Fault
Cont Confrim Src
Hi/Lo Gain Src
I-Reg Inner Loop
Ramped Stop Sel
Ramp Down En Src
S-Curve Abort

DB Protection

Spd Ref Release
Brake Pick Src
Brake Pick Cnfm
Motor Ovrld Sel
Stopping Mode
Auto Stop

Serial Mode

Ser2 FIt Mode

Logic Inputs C2
Logic Input 1
Logic Input 2
Logic Input 3
Logic Input 4
Logic Input 5

Logic Outputs C3
Logic Output 1
Logic Output 2
Logic Output 3
Logic Output 4

Drv Fast Disable
Speed Reg Type
Brake Hold Src
Brk Pick FIt Ena
Brk Hold Flt Ena
Ext Torg Cmd Src
Fault Reset Src
Overspd Test Src
Pretorque Source
Pretorque Latch
Ptorqg Latch Clck
Dir Confirm
Mains Dip Ena
MIt-Spd to Dly 1
MIt-Spd to Dly 2
MIt-Spd to Dly 3
MIt-Spd to Dly 4
Priority Msg

Arb Select

Drive Enable Src
Rec Travel Dir
Phase Loss Chk

Logic Input 6
Logic Input 7
Logic Input 8
Logic Input 9

Relay Coil 1
Relay Coil 2
User LED

Utility UO

N2

.\1/.\1’0\1’0000\1/

e o .¢

e o o o o .¢

N2

v

Password Ul
New Password
Enter Password
Password Lockout

Hidden ltems U2

Hidden Items Enable

Units U3

Units Selection

Ovrspeed Test U4

Overspeed Test?

Restore Dflts U5
Rst Mtr Defaults
Rst Drive Defaults

Drive Info U6
Drive Version
Boot Version
Cube ID

Drive Type

Hex Monitor U7
Address

Language Sel U8

Language Select

Basics U9

Drive Mode

Rotor Align U10
Alignment

Begin Alignment
Alignment Method

Time U1l
Year

Month

Day

Hour

Minute
Second

AutoTune Sel U12
AutoTune Select

Power Meter U14
Motor Pwr

Regen Pwr

Energy Time

Energy Reset

Faults FO

e« o VvV Vv YV

Active Faults F1
Fault History F2
Sorted History F3

Reset Faults F4
Rst Active Flts
Clr FIt Hist



Acik Cevrim Parametreleri

Display DO

.................¢.............¢

Elevator Data D1

Speed Command
Speed Reference
Speed Feedback
Analog Spd Cmd
Encoder Speed
Logic Outputs
Logic Inputs

Rx Logic In

Rx Error Count
Enc Position

Enc Revolution
DCP Command
DCP Status

Power Data D2

DC Bar voltaji
Motor Current
Motor Voltage
Motor Frequency
Motor Torque

% Motor Current
Power Output
Slip Frequency
Motor Overload
Drive Overload
Flux Current
Torque Current
Flux Voltage
Torque Voltage
Base Impedance
Drive Temp
Highest Temp

Adjust AO

9

........¢

........¢‘.........\b

e o o o o o o ¢

Drive Al
Contract Car Spd
Contract Mtr Spd
Encoder Pulses
Mtr Torque Limit
Regen Torq Limit
Trqg Lim Msg Dly
Contact FlIt Time
Contactor Do Dly
Flt Reset Delay
FIt Resets/Hour
Brake Pick Time
Brake Pick Delay
Brake Drop Delay
Brake Hold Time
DC Start Level
DC Stop Level

S-Curves A2
Accel Rate 0
Decel Rate 0
Accel Jerk In 0
Accel Jerk Out 0
Decel Jerk In 0
Decel Jerk Out 0
Accel Rate 1
Decel Rate 1

Multistep Ref A3
Speed Command 1
Speed Command 2
Speed Command 3
Speed Command 4
Speed Command 5
Speed Command 6
Speed Command 7
Speed Command 8
Speed Command 9
Speed Command 10
Power Convert A4
Input L-L Volts

UV Alarm Level

UV Fault Level

PWM Frequency
Extern Reactance

ID Reg Diff Gain

ID Reg Prop Gain

1Q Reg Diff Gain

Motor A5
Motor Id

Rated Mtr Power
Rated Mtr Volts
Rated Excit Freq
Rated Motor Curr
Motor Poles
Rated Mtr Speed

DC Stop Freq

DC Start Time

DC Stop Time
Overspeed Mult
Stalltest Level

Stall Fault Time
Slip Comp Time
Slip Comp Gain
Torqg Boost Time
Torqg Boost Gain
Up To Spd. Level
Zero Speed Level
Zero Speed Time
Up/Dwn Threshold
Spd Command Bias
Spd Command Mult

Accel Jerk In 1
Accel Jerk Out 1
Decel Jerk In 1
Decel Jerk Out 1
Accel Rate 2
Decel Rate 2
Accel Jerk In 2
Accel Jerk Out 2

Speed Command 11
Speed Command 12
Speed Command 13
Speed Command 14
Speed Command 15
VO
VN
V1
V2
V3

1Q Reg Prop Gain
ID Dist Loop Gn
1Q Dist Loop Gn
ID Dist Loop Fc
1Q Dist Loop Fc
| Reg Cross Freq
Dist Lp Off Freq

% No Load Curr
Stator Leakage X
Rotor Leakage X
Motor Min Volts
Motor Min Freq
Motor Mid Volts

Spd Zero Band
Ana Out 1 Offset
Ana Out 2 Offset
Ana Out 1 Gain
Ana Out 2 Gain
Ser2 Insp Spd
Ser2 Rs Crp Spd
Ser2 Rs Cpr Time
Ser2 Flt Tol
Mains Dip Speed
Mspd Delay 1
Mspd Delay 2
Mspd Delay 3
Mspd Delay 4
Mid Speed Lvl
Cont Dwell Time

Decel Jerk In 2
Decel Jerk Out 2
Accel Rate 3
Decel Rate 3
Accel Jerk In 3
Accel Jerk Out 3
Decel Jerk In 3
Decel Jerk Out 3

\Z3

\

Unlock Spd Level
Lvling Spd Level
Border Spd Level
Over Spd Level
Re-level Spd Hi
Re-level Spd Low

ILimit Integ Gn
Hunt Prev Gain
Hunt Prev Time
Switching Delay
V¢ Correction
Load Sense Time
Fan Off Delay

Motor Mid Freq
Ovld Start Level
Ovld Time Out
Stator Resist
Motor Iron Loss
Motor Mech Loss



Configure CO
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N2

User Switches C1
Spd Command Src
Run Command Src
Motor Rotation
Encoder Connect
Cont Confirm Src
S-Curve Abort

DB Protection

Spd Ref Release
Brake Pick Src
Brake Pick Cnfm
Motor Ovrld Sel
Stopping Mode
Auto Stop

Stall Test Ena

Stall Prev Ena
Serial Mode

Logic Inputs C2
Logic Input 1
Logic Input 2
Logic Input 3
Logic Input 4
Logic Input 5

Logic Outputs C3
Logic Output 1
Logic Output 2
Logic Output 3
Logic Output 4

Analog Outputs C4
Analog Output 1

Ser2 Flt Mode
Drv Fast Disable
Brake Hold Src
Brk Pick FIt Ena
Brk Hold FIt Ena
Fault Reset Src
Overspd Test Src
Dir Confirm
Mains Dip Ena
MIt-Spd to Dly 1
MIt-Spd to Dly 2
MIt-Spd to Dly 3
MIt-Spd to Dly 4
Priority Msg
Drive Enable Src
Phase Loss Chk

Logic Input 6
Logic Input 7
Logic Input 8
Logic Input 9

Relay Coil 1
Relay Coil 2
User LED

Analog Output 2

Utility UO Faults FO
- Password Ul > Active Faults F1

e New Password .

e Enter Password =~ Fault HlStory F2

e Password Lockout > Sorted History £3
- Hidden ltems U2

e Hidden Items Enable 9. FFfset,SAEttivl:i‘ll:sltS Fa4

e CIr Flt Hist

9
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Units U3

Units Selection

Ovrspeed Test U4

Overspeed Test?

Restore Dflts U5
Rst Mtr Defaults
Rst Drive Defaults

Drive Info U6
Drive Version
Boot Version
Cube ID

Drive Type

Hex Monitor U7
Address

Language Sel U8

Language Select

Basics U9
Drive Type

Time U1l
Year

Month

Day

Hour

Minute
Second

Power Meter U14
Motor Pwr

Regen Pwr

Energy Time

Energy Reset



Ayar A0 Meniisii
Siiriicii A1 Alt Meniisi
NOT: Parametre agiklamasiyla birlikte Gizli Nesne (Hidden Item) de g¢ikisdinda, listedeki gériniminin

HIDDEN ITEMS ayari tarafindan kontrol edildigini gdsterir. Deyaylar igin sayfa 114’ e bakiniz.

NOT: Parametre agiklamasiyla birlikte Run lock out gdrildigunde, surici RUN (g¢alisma) modundayken

parametre de

istirilemez.

Adi

Aciklama

Birim

Varsayilan

Arahlk

INGILiZ
(U3)

METRIK
(U3)

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitlenme

Contract
Car Spd

(Kabin Cekme Hizi) Bu parametre dakika
basina ayak (fpm) veya saniye basina
metre (m/s) olarak asansoériin gekme hizini
programlamaktadir

fpm

0.0 -1500.0

400.0

m/s

0.000 - 8.000

0.000

Contract
Mtr Spd

(Cekme Motor Hizi) Bu parametre
dakikada devir (gevrim) (rpm) olarak
nominal motor hizini
programlamaktadir.

rpm

1130.0'1

0.0 - 3000.

130.0'}

0.0

Response“
ii

(Cevap'™) Bu parametre radyan olarak hiz
regllator bant genisligi agisindan siricindn
hiz regulatér hassasiyetini ayarlar.
Sirtcinin cevap vermesi, hiz referansini
takip ettiginde bu sayinin artmasiyla birlitke
artacaktir. Sayi ¢ok biiylikse motor akim ve
hizi gergin, sayi ¢cok kiclkse ¢ok gevsek
olacaktir.

1.0 -
50.0b11

10.0b11

i

il

Inertia'"!

(Sistem Ataleti’")

Bu parametre asasdriin anma torkta motor
temel hiza yikselmesi icin gerekli olan sure
acisindan sistem ataletinin dengini
ayarlamaktadir.

snhll

0.25 —
50.00""!

2.00bi

i

il

Encoder
Pulses

(Enkoder Nabizlarr)

Bu parametre sirictinin enkoderden
aldigi cevirm basina nabizlari
dizenlemektedir. Bu deger dogrudan
enkoder etiketinden gelmektedir.

PPR

1024 111

500 - 4000

100001

Serial
Cnt;_/

Rev

(Seri Sayimlar | Cevrim")

Bu parametre sdriictiniin mutlak
enkoderden aldigi rotér cevrimi basina
kesin konumlarin sayisini ayariar (var ise).
13-hitlik bir enkoderin degeri 81927dir.
Tavsiye edilen tiim Heidenhain
enkoderleri 8192 olacaktir.

m/Dli

0 — 25000

8192l

Mtr Torque
Limit

(Motor Akim Limiti) Bu parametre motor
modundayken izin verilen maksimum torku
ayarlamaktadir. Alan zayiflama etkilerini
azaltmak i¢in bu parametrenin ayarlanmasi
gerekir.Birimler anma tork ytizdesi olaraktir.
Not: Tork Limit LED’ i bu parametre
tarafindan tanimlanan limite erisildiginde
yanacaktir.

%

0.0-275.0

200.0

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

INGILiz
(U3)

METRIK
(113

Gizli
Nesne

Galismal
Kilitlen
me

Regen
Torq
Limit

(Akim Limiti Rejenerasyonu) Bu parametre
rejenerasyon sirasinda suriciiniin gérecegi
maksimum rejeneratif tork miktarini
ayarlamaktadir. Bu parametre alan zayiflama
etkilerini azaltmak igin ayarlanmalidir. Birimler
anma tork yizdesi olaraktir. Not: Tork Limit LED’ i
bu parametre tarafindan tanimlanan limit erigildikge]
yanacaktir.

%

0.0-
275.0

200.0

Flux Wkn
Factor

(Fltks Zayiflama Faktori)

Bu parametre daha yliksek hizlarda mevcut olan
maksimum tork miktarini sinirlandirmaktadir.
Siricu daha yuksek hizlar komuta ettiginde, bu
parametre tanimlanan tork limitlerinin bir ylizdesini
tanimlar (MTR TORQUE LIMIT ve REGEN TORQ
LIMIT).Bu parametre alan zayiflama etkilerini ve
yuksek hizlarda meydana gelen motor akim
miktarini azaltmak igin kullanihir. Birimler anma tork
yuzdesi olaraktir. Daha fazla bilgi icin sayfa 57’ ye
bakiniz.

A

60 —
100"

100

Trg Lim
Msg Dly

(Tork Limit Mesaj Gecikmesi)

Bu parametre “HIT TORQUE LIMIT “ alarm mesaiji
g0sterilmeden énce slricunin tork limitinde
oldug@u stre miktarini tespit etmektedir.

sn

0.00 -
10.00

0.50

2.00

Gain
Reduc

€ Mult
i,ii

(Kazang Azaltma Cogalticisi I’”)

Bu parametre “disUk kazang” modunda hiz
regulatérinin kullanmasi gereken” cevap”
yuzdesidir. Bu deger suriict “dusuk kazang”
modunda oldugunda RESPONSE degerini
azaltmaktadir (6rnegin bu parametreyi 100%’ ye
ayarladiginizda “dusuk kazang” modundaki
kazancgta azalma meydana gelmemektedir).
Sayfa 58'deki GAIN CHNG LEVEL’ e bakiniz.

05 il

10 -
100 bii

100 Il

£ i

i

Gain Chng
Level b!!

(Kazang Degistirme Seviyesi I’")

Bu parametre hiz seviyesini disuk kazang
moduna gegmek Uzere ayarlamaktadir (sadece
dahili kazang diigmesiyle) Sayfa 58'deki GAIN
CHNG LEVEL’ e bakiniz. Birimler anma hizi
yuzdesi olaraktir.

05 il

0.0 -
100.0""

100.0 bl

el

HI,II

Spd Dev Hi
Level

(Hiz Sapmasi Yiiksek Seviyesi I)

Bu parametre bir hiz sapma alarminin beyan
edilecegi seviyeyi ayarlar. Daha fazla bilgi igin
sayfa 59’ deki SPD DEVIATION’ a bakiniz.

%

0.0-
99.9!

10.0

Ramped
Stop
Time i,ii

(Artinmli Durma Siresi )

Torkun anma torkundan sifira dénme siresidir.
Not: bu parametre sadece forkun artirma
durdurma fonksiyonuyla birlikte kullanihr. Daha
fazla bilgi i¢in sayfa 59'deki RAMPED STOP
TIME’ a bakiniz.

sn i

0.00 —
2.50 il

0.20

0.50 il

£ il

i

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

INGILIZ

(U3) (U3)

METRIK

Gizli
Nesne

Calisma
Kilittlenme

Contact Flt
Time

(Temas Hata Suresi)

Harici mantik ¢ikislari motor kontaktorini
kapatmak igin kullanildiginda bu parametre surticu
cikigsi etkinlestirilene ve akim akana kadar
meydana gelen gecikme suresi bu parametre
tarafindan ayarlanir. Harici mantik girigleri motor
kontaktériiniin kapanmasini teyit etme kigin
kullanildiginda, bu parametre kontaktoriin
yardimci temaslarinin bir CONTACTOR FLT
meydana gelmeden 6nce kullanicinin komuta
ettigi duruma gelmeleri igin gereken sureyi ayarlar.

sn

0.10-5.00

0.50

Contactor
DO Dly

(Kontaktor Yitim Gecikmesi) Surtici motor
kontaktoriini CLOSE CONTACT mantik gikigisiyla
kontrol ettiginde bu parametre CONTACTOR DO
DLY (A1) kullanicinin motor kontaktorinin surici
yitimini geciktirmesine olanak saglar.
CONTACTOR DO DLY Sayag Gecikmesi hiz
regulatoru sinyalleri gergek olmadiginda baslar.

sn

0.00 -5.00

0.00

Flt Reset
Delay

(Hata Sifirama Gecikmesi)

Sdirict otomatik hata gecikmesi igin
ayarlandiginda, bir hata otomatik olarak
sifirlanmadan énce gegen siredir.

sn

0-120

Flt Resets
/ Hour

(Saat basina Hata Sifirlama) Siriici otomatik
hata sfirlama icin ayarlandiginda, saat basina
otomatik olarak sifiranmalarina izin verilen hata
sayisidir.

Brake Pick
Time

(Fren Kaldirma Suresi)

Eger fren kaldirma hatasi etkinlestirilmisse, bu
parametre fren kaldirma geri bildiriminin bir BRK
PICK FLT meydana gelmeden 6nce fren kaldirma
komutuna uyulmamasi igin izin verilen sureyi
ayarlar. Ayrica kullanici digmesi SPD REF
RELEASE (C1) fren kaldirmaya ayarlandiginda,
bu parametre RUN komutu iptal edildikten sonra
surtictnln sifir hizini komuta edecegi slre
miktarini tespit eder (frenin kapanmasi igin
taninan sure).

sn

0.00 -5.00

1.00

Ab Zero . .
Spd Lev !

i| yapilandiriimalidir AUTO BRAKE (C3), SPD

(Otomatik Fren Sifir Hiz Seviyesi"“)

Bu parametre otomatik frenleme fonksiyonu igin
sifir hizi olarak kabul edilecek hiz noktasini
ayarlamaktadir. Birimle gcekme hizinin %’si olarakti
ve parametrenin maksimum degeri %2.00
varsaylilan degeri ise %0.00'tir.

Otomatik frenleme fonksiyonunu kullanmak igin
mantiksal bir ¢cikis asagidaki gibi

COMMAND SRC(C1)=MULTI-STEP, SER
MULTI-STEP veya SERIAL parametresi, SPD
REF RELEASE(C1)=BRAKE PICKED
parametresi ve BRAKE PICK
CFRM(C1)=INTERNAL TIME veya EXTERNAL
TB1 parametresi.

05 il

0.00-2.00
i,ii

0.00 il

£ il

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
" parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

INGILIZ
(U3)

(U3)

METRIK

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitlen
me

Ab Off
Delay"II

(Otomatik Fren Kapanma Gecikmesi I’”)

Bu parametre Otomatik Fren mantik gikisinin yanlis
oldugunda, (AB ZERO SPD LEV (Al) parametresi
tarafindan tespit edilen seviye) sifir hizina erildikten
sonra gegen sureyi belirler. Birimler saniye olarak
olup parametre maksimum degeri 9.99 saniye,
varsayilan degeri ise 0.00 saniyedir.

0.00 - 9.99 M1

0.00 i

g il

Ei,ii

Brake
Pick

DelayIII

(Fren Kaldirma Gecikmesi”') Mekanik freni kontro
etmek igcin harici mantik c¢ikislari kullanildiginda
fren kaldirnlana kadar bir sdrticiide meydana geler]
zaman gecikmesidir. Bu gecikme agagidaki igii
ayarlanmalidir: mekanik fren kaldirilmadan énce DQ
enjeksiyon akimi ve mekanik fren kaldirildiktar]
sonraki DC enjeksiyon akiminin frenin tam olaraR
acmasina izin veriniz.

SI']“I

0.00-5.00'"

0 50iii

il

Eiii

Brake
Drop

DelayIII

(Fren Birakma Gecikmesi) Mekanik freni kontrol
etmek icin harici mantik ¢ikiglari kullanildiginda
ve artma durdurma &6zelligi segildiginde bu
parametre DC Stop Freq’ e indikten sonra freni
ayarlamak icin meydana gelen gecikmeyi
ayarlamaktadir. Bu gecikme asagidaki icin
ayarlanmalidir: mekanik fren kaldirilmadan 6nce
DC enjeksiyon akimi ve mekanik fren
kaldirildiktan sonraki DC enjeksiyon akiminin
frenin tam olarak agmasina izin veriniz.

SnIII

0.00 —5.001

05011

i

EIII

Brake Hold
Time

(Fren Tutma Siresi) Eger fren tutma hatasi
etkinse, bu parametre fren tutma geribildiriminin bir
BRK HOLD FLT meydana gelmeden 6nce fren
tutma komutuna uymamasi igin gegen sureyi
ayarlamaktadir.

sn

0.00 -5.00

0.20

DC Start
Level"

(DC Enjeksiyon Akimi Baslama Seviyesi')
Baslangictaki DJ enjeksiyon akiminin seviyesi
motor anma akiminin bir ylizdesidir. DC
enjeksiyon akimi motor gaftini sabit bir
konumda tutacaktir ¢linkl strticii motora bir
DC akimi génderecektir. Baglangigta frenin
tam olarak agilmasini saglamak igin DC
enjeksiyon akimini mekanik fren
kaldiriimadan 6nce vermek 6nemlidir.

oyl

0.0 -150.0'1

80.0iii

50_Oiii

DC Stop
Level

(DC Enjeksiyon Akimi Durma Seviyesi m

DC enjeksiyon akiminin durdugu seviye
motorun anma akiminin bir ylizdesidir. Motor
saftini sabit bir konumda tutmak igin sdrdct
motora bir DC akimi gbnderecektir.
Durdugunda mekanik fren kapanmadan 6nce
DC enjeksiyon akimini gbéndererek ve
mekanik fren kapandiktan sonra DC
enjeksiyon akimi saglayarak frenin tamamen
kapanmasini saglamak énemlidir.

)

ALl

0.0 -150.0'1

50 Oiii

i

EIII

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

INGILIZ
(U3) (U3)

METRIK

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitlenme

DC Stop
Freq

(DC Enjeksiyon Durdurma Frekanst")

Sdriici durmak igin hizini azalttiginda DC
enjeksiyonunun basladigi frekanstir. Durmak igin
artma o6zelligi secildiginde ve ¢alisma komutu
devredisi ise, stiriicti mevcut hizindan DC durma
frekansina kadar yavaslar ve DC enjeksiyonu
uygulanir.

HZlll

0.0-10.01

0.5l

DC Start
Time'"

(DC Enjeksiyon Akimi Baslama Stiresi")
Hiz komutu birakilana kadar DC enjeksiyon
akiminin gecerli bir ¢alisma komutundan sonra
uygulandigi stiredir. Gegerli bir ¢alis komutu
aldiktan sonra siiriicti dahili hiza gegmeden
once saniye olarak Dc Baglama Siiresi icin DC
Baslama Seviyesi akimini muhafaza edecektir
ve bu sekilde sdrtictiniin hizini artirmasini
saglayacaktir.

Baslangigta mekanik fren kapanmadan énce ve
sonra ve ayrica mekanik fren kapandiktan
sonra DC enjeksiyon akimi saglayarak frenin
tamamen acgilmasini saglamak 6énemlidir.

SnIII

0.00 - 5.00'1

1.00i”

i

DC Stop
Time

(DC Enjeksiyon Akimi Durma SLiresi”')

Durma anindaki DC enjeksiyon akiminin
seviyesinin DC STOP LEVEL’ da oldugu stire.
Eger durmak icin artirma secilmigse, strticl
calisma komutunun DC Stop Freq’ e kadar iptal
edilene kadar yavaglayacaktir ve ardindan DC
Stop Time i¢in saniyeler boyunca DC Stop Level
akimi verecektir. Durdugunda mekanik fren
kapandiktan sonra frenin tamamen kapanmasini
saglamak igin DC enjeksiyon akimi verilmesi
6nemlidir.

SnIII

0.00 - 5.00'1

1.00i”

Overspeed
Level'"

(Asir Hiz Seviyesi’") Units in percent of contract
speed. Bu parametre siricinun kullandigi anma
hiz oranini ayarlayarak (asagidaki OVERSPEED
TIME ile birlikte) bir OVERSPEED FLT’ nin ne
zaman meydana gelecegini tespit eder. Birimler
cekme hizi %’si olaraktir.

ool

100.0 —.
150.0""

115,04

gl

Hi,ii

Overspeed

Time""!

(Asir Hiz Siiresi’")

Bu parametre suriici tarafindan bir OVERSPEED
FLT beyan edilmeden énce surtcinun
OVERSPEED LEVEL (A1) de veya ustlinde
olabilecegi siireyi ayarlar.

sn""

0.00-9.99"1

1.001i

ghil

Hi,ii

Overspeed
Mult

(Asirt Hiz Cogalticisi)
Bu parametre OVERSPEED TEST (U4) igin cekme
hizinin yizdesini ayarlar.

%

100.0 - 150.0

125.0

Stalltest
Level

(Durma Testi Seviyesi'”) Bu parametre bir STALL
FAULT’ un ne zaman meydana geldigini tespit
etmek igin (STALL FAULT TIME (A1) ile birlikte)
strtictindn kullandigi motor akim ylizdesini ayarlar.
Bir STALL TEST FAULT  un meudana gelmesi igin
STALL TEST ENA (C1) parametresi tarafidan
etkinlegtirilmelidir.

Al

0.0 - 200.0'1

200,011

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

INGILIZ

(U3) (U3)

METRIK

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitlenme

StallF
aMt_
Time'
ii

(StallFault Time'")Bu parametre siiriicti
tarafindan bir STALL TEST FAULT’ |
verilmeden énce siriiciiniin STALL TEST
LVL (A1)’ de veya bunun lizerinde olabilecedi
sireyi ayarlar. Bir STALL TEST FAULT un
meydana gelebilmesi icin STALL TEST ENA
(C1) parametresi tarafindan etkinlestirilmesi

SnIII

0.00-9.991i

5.00']
i

i

Slip
Comp
ﬁmé
i

gerekir.
I

(Slip Compensation Time Constant ') Kayma
kompanzasyon filtre siresi sabittir. Kayma
kompanzasyonu cevap ve stabilitesi igin
ayarlanmistir. Parametrenin degeri
artirildikca kayma kompanzasyon
fonksiyonunun cevap verme siresi
yavaglayacaktir. Parametre daha dlsik bir
degere ayarlandik¢a kayma kompanzasyon
fonksiyonu daha hizli cevap verecektir. Not:
bu parametrenin gok dlistige ayarlanmasi
dengesiz motor islemine neden olacaktir,
parametre ¢ok yliksege ayarlanirsa ise cevap
verme etkinligi ¢ok zayif olacaktir.

Not: genellikle bu parametreyi 1.5 sn
ayarinda birakmaniz tavsiye edilir.

Kayma kompanzasyonu ylike dikkat
etmeksizin acgik ¢cevrimli stiriictindin sabit hizi
muhafaa etmesini saglamaktadir. Fonksiyon
motor yliki arttikga motor kaymasini
kompanse etmek igin strdcdnin ¢ikti
frekansini (ve ¢ikti voltajini) ayarlamaktadir.
Kompanzasyonu motorun anma hizina,
frekansina ve hesaplanan motor torkuna
dayalidir, bu nedenle Anma Motor Hizi igin
gecerli bir deger girilmelidir (RATED MTR
SPEED (A5)).

sn'!l

0.01-2.00'11

1.50'1

i

Slip
Com
men
i

Slip CompensationGain™) Anma torkta
imotor anma kaymasinin ¢ogalticisi.
Parametrenin 1.00’a ayarlanmasi anma
torkta anma kaymayla sdriictiniin ¢ikti
frekansini kompanse eder. Kayma
Kompanzasyon Kazancinin 0.00’a
ayarlanmasi kayma kompanzasyon
fonksiyonunu etkinsizlestirir.

Not: genellikle bu parametreyi 1.0 sn
ayarinda birakmaniz tavsiye edilir.

Kayma kompanzasyonu ylike dikkat
etmeksizin agik gevrimli stiriiciiniin sabit hizi
muhafaa etmesini saglamaktadir. Fonksiyon
motor ylikli arttikca motor kaymasini
kompanse etmek igin sdrdiciiniin ¢ikti
frekansini (ve ¢ikti voltajini) ayarlamaktadir.
Kompanzasyonu motorun anma hizina,
frekansina ve hesaplanan motor torkuna
dayalidir, bu nedenle Anma Motor Hizi igin
gecerli bir deger girilmelidir (RATED MTR
SPEED (A5)).

none
i

0.00-2.00'11

1.00'

i




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

INGILIZ
(U3)

METRIK
(U3)

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitlen
me

Torq
Boost
Time'"

(Tork Hizlandirma Zaman Sabiti)

Bu parametre tork hizlandirma filtre siiresi

sabitidir. Tork kompanzasyon cevap ve stabilitesi

icin ayarlanir. Parametre degeri arttiginda cevap
azalitr. Parametre daha dlislik bir degere
azaltildiginda cevap ylkselir. NOT: genellikle bu
parametrenin varsayilan degerinin 0.5 saniye
olmasi tavsiye edilir.

Tork kompanzasyonu otomatik olarak, ylk talebi
arttikca, programlanmig olan V/Hz sablonunu
asarak, sdrdclinlin ¢ikig voltajini otomatik bir
sekilde hizlandirir. Tork kompanzasyonu motor
statér rezistansindaki voltaj diismesini sayar. Bu
fonksiyonun en blylik etkisi diistik hizlarda olup,
lyiik cevabini iyilestirmektedir. Tork kompanzasyonu|
kullanildiginda motorun yiksiz akimi igin gecerli bi
deger girilmelidir (%NO LOAD CURR (A5)).

Sn“l

0.01-1.00"

0.05

i

HIII

Torqg
Boost
Gain""'

(Tork Hizlanma Kazanimi) Bu kazang voltaj
hizlandirma fonksiyonundaki diferansiyel siiresini
kontrol eder. Tork hizlanma cevap oranini etkiler.
Tork Hizlanma Kazanimi 0.00’ a ayarlandiginda
tork hizlanma fonksiyon devredisi hale gelir.

Not: Bu fonksiyon varsayilan olarak kapalidir
(TORQ BOOSTGAIN=0.0). Eger ayarlarin
lyapilmasi gerekiyorsa sayfa 164’deki

“Performans Ayarlari’nda yer alan 6nerilere
bakiniz.

Tork kompanzasyonu otomatik olarak, ylik talebi
arttikga, programlanmig olan V//Hz sablonunu
asarak, strticliniin ¢ikig voltajini otomatik bir
sekilde hizlandirir. Tork kompanzasyonu motor
stator rezistansindaki voltaj diismesini sayar. Bu
fonksiyonun en bliylik etkisi dlistik hizlarda olup,
lyiik cevabini iyilestirmektedir. Tork kompanzasyonu|
kullanildiginda motorun yikstz akimi igin gegerli bi
deger girilmelidir (%NO LOAD CURR (A5)).

I\/I/Diii

0.00 - 2.00'1

0.00

Spd Dev Lo
Level"!"

(Hiz Sapmasi Distik Seviyesi’”)

Hiz sapma disik mantik ¢ikisisi icin hiz referansi
arahgi. Daha fazla bilgi igin sayfa 59'deki SPD
DEVIATION’ a bakiniz. Birimler gekme hizinin
yuzdesi olaraktir.

bl

0.1-20.0"

1001l

20.0bi

ghil

Spd Dev
Time'"!

(Hiz Sapma SUresi’") Bu parametre, Hiz Sapmasi
Dulsuk Mantik ¢ikisi dogru olmadan énce, SPD
DEV LO LEVEL (A1) tarafindan tanimlanan hiza
iligkin olarak hiz geri bildiriminin aralikta olmasi
gerktigi sureyi tanimlar. Daha fazla bilgi igin sayfa
59'deki SPD DEVIATION’ a bakiniz

0.00 - 9.99"1!

050011

5.00"l

ghil

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir

Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Default

INGILIZ

(U3) (U3)

METRIK

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitlenme

Spd Dev.
Alm LvI"

(Hiz Sapmasi Alarm Seviyesi”)

Bu parametre bir hiz sapma alarminin beyan
edilecegi seviyeyi ayarlar. Daha fazla bilgi i¢in
sayfa 59'deki SPD DEVIATION’ a bakiniz

Al

0.0-99.9'

10,01

Spd Dev
Flt LvI"

(Hiz Sapmasi Hata Seviyesi)

Bu parametre bir hiz sapma hatasinin beyan|
edilecegi seviyeyi ayarlar. Daha fazla bilgi icin|
sayfa 59'deki SPD DEVIATION’ a bakiniz.

Al

0.0-99.9'

2501

Up to Spd.
Level

(Hiz Seviyesine Kadar)

Bu parametre hiz mantik gikigisina kadar olan
esidi ayarlar. Sadece hiz mantik ¢ikigisi
olusturmak igin kullanilir. Birimler gekme hizi
yuzdesi olaraktir.

%

0.00 - 110.00

80.00

Zero Speed
Level

(Sifir Hiz Seviyesi) Bu parametre sifir hiz tespit
esidini ayarlar. Sadece sifir hiz mantik ¢ikisisi
olusturmak igin kullantlir.

Not: DIR CONFIRM (C1) etkinlestirilirse bu
parametre ayrica, analog hiz komutunun
polaritesini teyit etmek i¢in test sonu esigini
ayarlar. Birimler gcekme hizi yizdesi olaraktir.

%

0.00 —99.99

1.00 2.50

Zero Speed
Time

(Sifir Hiz Suiresi) Bu parametre sifir hiz mantik
cikisisi gercek olmadan 6nce siricinin ZERO
SPEED LEVEL (A1)'de oldugu slreyi ayarlar.

sec

0.00 - 9.99

0.10

Up/Dwn
Thrshold

(Yon Esigi) Eger hiz geribildirimi bu seviyeye
ulasmazsa, suricl bir yon degisikligi tespit
etmeyecektir. Sadece yon mantik gikislari
olusturmak igin kullanilir (asagdi ve yukari yénde
hareket eden kabin). Birimler gekme hizi ylzdesi
olaraktir

%

0.00 -9.99

1.00

Notch Filter
Freq L

(Centik Filtre FrekanS|'”)
Centik filtre merkez frekansi. Daha fazla bilgi igin
sayfa 60’deki NOTCH FILTRE FRQ'’ ye bakiniz.

Hi

5 _ gohli

S0

ghil

Notch Filt
Depth"II

(Centik Filtre Derinligi’") Bu parametre gentik filtre
maksimum zayiflamasini tespit eder.

Not: Sifira ayarh bir filtre derinligi NOTCH FILT
DEPTH (A1) =0) filtreyi ¢ikartir.

Daha fazla bilgi igin sayfa 60’deki NOTCH FILTRE

FRQ' ye bakiniz.

ARl

0- 100"

ohli

g

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir

Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

INGILIZ | METRIK

(U3) (U3)

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitlenme

Run Delay
Timer""

(Calisma Gecikme Kronometresi’”)
Kullanicinin Caligma sinyalinin surtict tarafindan
taninmasini geciktirmesini saglar.

internal connection
READY TC RUN
(logic output)
software ready

no faults

Run recognition
delay

Drive

Intemal

Signals

Speed

Regulator
nd

M or
WN UP or
RUN DOW|

logic input) Reference

Release

DRIVE
EMABLE
(logic input)

Drive Intemal
Signal
Run Confirm

(logic iInput)
(if used)

0.00-0.99 "

0.00 Ml

ghil

Ei,ii

Tach Rate
Gain'"!

(Kopga Oran Kazanimi™")

Bu parametre halat rezonansinin etkilerini
azaltmak igin kullanilarak. Sadece INERTIA (A1),
ve RESPONSE (A1) dogru bir sekilde
ayarlandiktan sonra kullanilabilir.Kopga orani
fonksiyon halat rezonans 6zellikleri agisindan
sorunlu olan yuksek performansh sistemler icin
mevcuttur. Bu fonksiyon hiz regilatoriiniin
cikigsindan gelen hiz geribildiriminin bir kismini
alir. Kopga Oran Kazanim parametresi (TACH
RATE GAIN (A1)) tirevin ne kadarinin alindigini
tespit eden kazang faktori harig bir birim seger.

M/D
I,ii

0.0-30.0"

0.0 il

g

Hi,ii

Inner Loop
Xover"!!

T TLL

(Ig Devre Gegisi')

Bu parametre i¢ hiz devre gegis frekansini
dizenler. Bu parametre sadece Asansoér Hiz
Duzenleyicisi (regulatér) tarafindan
kullaniimaktadir (Ereg).

rad/
sn

0.1-20.0"

10.0Hi

i

b

Spd Phase
Margin"II

(Hiz Asama S|n|r|’”)

Bu parametre saf atil bir yiik varsayarak hiz
regulatérinin agama (kademe) sinirini
ayarlamaktadir. Bu parametre sadece Pl hiz
regulatoru tarafindan kullaniimaktadir.

derec

e
LI

45-90"

go b

g

Spd
Command
Bias

(Hiz Komut Voltajr)
Bu parametre etkili bir voltaji mevcut analog hiz
komut voltaj sinyaline cikartir.

volt

-6.000 -
+6.000

0.000

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir

Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




) __Varsayilan Gizli | Sahsma
Adi Aciklama Birim Aralik INGILIZ | METRIK Kilitlenme
(U3) (U3) Nesne
(Hiz Komutu Cogalticisi)
Spd Bu parametre analog hiz komutunu &lgeklendirir.
Command [ anae 5FD sPD Hanal M/D -10.00 - 1.00 E E
Mult ANNER! . COMMANDG + COMMAAND = DT +10.00
Analog hiz komutlar kullanildiginda bir sifir hiz
komutu oldugu disundlen voltaj araligi. 5mV’den
az tipik deg@erler +/- analog hiz komut giriglerini
Spd Zero birlikte kisa devre yaptirarak tespit edilebilir ve
Band sonug ANALOG SPD CMD (D1) de gérintiilenir. | VOt | 0-000-1.000 0.000 H E
(®n Tork Voltaj’™)
Bu parametre etkili bir voltaji mevcut analog on
tork komutu (kanal 2) voltaj sinyaline ¢ikartir.
Pre Torque | anaiog =RE shanal volt P i i iii
Biashl! ! aramreme 0L romaue - O S | 6.00 - 6.000 0.00 11 ghil ghll
ias nour R ': - soffware
| veiltage EYAS ALLT I
(®n Tork Cogalticist’")
Bu parametre analog 6n tork komutunu
Pre Torque Olgeklendirmektedir (kanal 2) D -10.00 - . o i
Mult Lil +10.00M1 1.00" H"! E"
arang oeE | ERE L= .
channefel e |« TommE o O
o un'f*-:-:.s CRGUE sotware
R4S | LT
(i v ] | Ti 4
(On Tork SUresi'”) Torkun sifirdan 6n tork
degerine artirilma siiresi. Sifira ayarlandiginda On
tork hemen uygulanilacaktir. Bu sekilde anma 6n
torka ayarlanan tork tarafindan neden olunan
baslamadan sonra hissedilen sarsintiyi giderir. Bu
Pre Torque parametrenin sifira ayarlanmasi On Tork Hizlanma| i iji i i i
Time'! fonksiyonunu devredisi hale getirecektir. On Tork | S | 0.00 - 10.00" 0.00" H> H>
Sdresi icin sifir olmayan bir ayarla, tork referansi
dogrusal bir sekildle sifirdan Analog Giris Kanali
veya seri kanal tarafindan verilen degere
cikacaktir.
(Dis Tork Voltajl’")
Bu parametre etkili voltaji mevcut analog 6n tork
/ tork komut (kanal 2) voltaj sinyalinden
Ext Torque cikartacaktir. Daha fazla bilgi igin, sayfa 31’deki volt - - - i
Bias 1 Analog Giriglere bakiniz. iii | -6.00-6.00"" 0.00"" H! H"
(Dis Tork Qogaltlmsr”)Bu parametre
analog 6n tork / tork komutunu 6lgeklendirir (kanal
2). Eger bu fonksiyon 1.00’e ayarlanirsa, 10V’luk
L 0 .
Ext Torque b!r §|p¥al %2100 tcgrk tglep edece@r. Daha fazla MID 10,00 - - . i
Mult! bilgi icin sayfa 31’deki Analog Giriglere bakiniz. il +10.00"1 1.00" Hb H

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir

Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

iNGiLiz METRIK
(U3) (U3)

Gizli
Nesne

Galisma
Kilitlenme

Anal
Out
Offset

(Dijital - Analog #1 Cikis Ofset) #1 Analog Cikis
Kanali derecelendirmesi igin Ofset

S
signal \ analog
UM _ ouT | ouT- ‘:‘;:?'
OFFSET | GAIN

! voitage

%

-99.9 — +99.9

Ana 2
Out
Offset

((Dijital - Analog #2 Cikis Ofset) #2 Analog Cikis
Kanali derecelendirmesi igin Ofset_
| =signal ANA ANA, analog

drive oUT . OUT = channel
output

(IR oepseT | GaN
| creates ! voltage

%

-99.9 — +99.9

Anal
Out
Gain

(Ditjital Analog #1Cikis Kazanci) Analog Cikis
Kanali

#1 icin olgeklendirmeyi ayarlar.

NOT: 1.0 = 0 degeri 10VDC sinyali igin.

p T s
_ OUT |« OUT-
IR erser | g 2P
freates ! voltage

M/D

0.0-10.0

Ana 2
Out
Gain

(Dijital - Analog #2 Cikis Kazanci) Analog
Cikis Kanali

#2 icin olgeklendirmeyi ayarlar.

NOT: 1.0 = 0 degeri 10VDC sinyali igin.

| signal s | analua

s O :mur-““a””f
[ oercer | gan P
| creates | voltage

M/D

0.0-10.0

Ser2 Insp
Spd

(Seri Mod 2 Kontrol Hizr)
Sadece 6zel seri protokolle birlikte kullanilir
(mod2)

Seri Mod 2’ deyken bu parametre
kullanilacak olan kontrol hizini tanimlar.
Seri mod 2 araciligiyla kontrol hizinda
calismak igin, kontrol hizi igin ¢alis
komutunun iki kaynaktan gelmesi gerekir,
seri mesajla gdnderilen bir komut veya
donanim araciligiyla mantiksal bir giris
olarak ve “SER2 INSP ENA” seklinde
tanimlaan bir komut olarak

ft/ dk

0.0 -100.0

30.0 -

m/sn

0.000 -
0.500

- 0.15

Ser2 Rs
Crp Spd

(Seri Mod 2 Kurtarma Sirtinme Hizi)
Sadece 6zel seri protokolle birlikte kullanilir
(mod2)

Seri Mod 2'deyken ve SER2 FLT MODE

(C1)=kurartma, bu parametre “kurtarma modunda”

kullanilacak striinme hizini tanimlamaktadir.

ft/ dk

0.0 - 300.0

10.0 -

m/sn

0.000 -
1.540

- 0.05

Ser2 Rs
Cpr Time

(Seri Mod 2 Kurtarma Siriinme Suresi) Sadece
6zel seri protokolle birlikte kullanilir (mod2)

Seri Mod 2'deyken ve SER2 FLT MODE (C1)=
kurtarma durumunda bu parametre siriicinin
kurartma suriinme hizinda galismaya devam
edecegi maksimum sireyi tanimlar (SER 2 RS
CRP SPD A1) parametresi tarafindan
tanimlandigi sekilde). Ardindan seri bir hataya
neden olur. Sure slrinme hizinda g¢aligan sure
olarak tanimlanmaktadir. Siriinme hizina inmek
icin gerekli olan sureyi icermemektedir.

sn

0.0 -200.0

180.




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

INGILIZ | METRIK
(U3) (U3)

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitleme

Ser2 Flt Tol

(Seri Mod 2 Hata Toleransi)

Sadece 6zel seri protokolle birlikte kullanilir (mod
2). Seri Mod 2’ deyken bu parametre gegerli
calisma suresi mesajlari arasindaki eksilebilecek
maksimum sireyi tanimlar fakat seri calisma
modundayken bir seri hatasi beyan edilmeden
once caligir.

sn

0.00 - 2.00

0.50

Arb Start
Time"!!

(Geri Cagirmaya Karsi Baslama Siiresi I’”) ARB
Start Time (A1) mantik ¢ikisi SPD REG RLS ve
kalkan fren arasindaki durma siiresi. ARB START
TIME (A1) meydana gelmedikce ARB
etkinlestiriimeyecektir.

Bu deger ¢ok uzun olursa geri ¢agir da bliylik olur.
Bu deger ¢ok kisa olursa ARB fren hala takiliyken
baslar. ARB START TIME (A1)’ fren kalkar kalmaz
bbaslamak lizere ayarlayiniz. Daha fazla bilgi igin
sayfa 61'deki

ANTI- ROLLBACK ‘a bakiniz.

sn L

0.00-5.00""

030i,ii

Hi,ii

Ei,ii

Arb
Decay
Rate'""

(Gergi Cagirmaya Karsi Bozulma Stiresi I’”)

ARB Bozulma Orani ARB modundayken tork igin
yetmisge hizini tespit eder. Deder ylikseldikge daha
fazla tork degisikligi meydana gelir, deger
azaldikga tork degisikligi de daha az olur. Bu
degeri maksimum 0.99’ a ayarlamak sinirli
bozulmay:i gésterir. Fren daha hizli kalktikga bu
deger daha yiiksek olmalidir. Daha fazla bilgi igin
sayfa 61'deki ANTI-ROLLBACK’ a bakiniz.

M/D
I,ii

0.000 - 0.999
1,1

0.900""

p i

g bl

ARB . .
i
Inertia

(Geri Cagirmaya Karsi Atalet"') ARB INERTIA (A1
stirticti ARB Modundayken Atalet / Kazang
ayaridir. Bu degeri ¢cok ylksege ayarlamak
motorda dengesizlige neden olabilir. E§er motor
ses c¢ikartiyor veya titriyorsa, bu ayari diigiiriiniiz.
Bu parametrenin ¢ok dislige ayarlanmasi agiri geri
cagirmaya neden olabilir. Bu degeri sistem
ataletiyle ayni degerde baglatmak en uygun
olacaktir (bkz INERTIA (Al)). Bilgi igin sayfa
61'deki ANTI-ROLLBACK’ a bakiniz.

M/D
i,ii

0.10 - 4.00""

100i,ii

Hi,ii

Ei,ii

ARB
Torque
Time""

(Geri Cagirmaya Karsi Tork SUresi"“) Bu
parametre stirticliden motor tork gereksinimini
diizenlemektedir. Sifira ayarlandiginda, sdriicli
motoru tutmak igin gerekli olabilecegi sekildeki gib.
torku baslatacaktir. Deger yiikseldikge, torkun
motora gegisi daha dlizgiin olacaktir, fakat daha
fazla geri gagirma meydana gelecektir.

AB ayar bilgisi igin sayfa 61°deki ANTI-
ROLLBACK’ a bakiniz.

0.000 —1.000
iii

0.015""

Al

g bl

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

INGILIZ | METRIK
(U3) (U3)

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitleme

Mains Dip
Speed

(Elektrik Dalim Hiz Cogalticisi) Bu parametre
suriict “dUsuk voltaj” modunda galistiginda
azaltilacak olan hiz igin gekme hizinin
yuzdesini ayarlar. Elektrik Dalim fonksiyonu
Elektrik Dalim Etkinlestir (MAINS DIP
ENA(C1)) parametresi tarafindan
etkinlestiriimektedir. Srtcu disik voltaj
modunda calisirken hizi bu parametre
tarafindan tanimlanan yiizde oraninda
azaltir.”Dusuk voltaj” modu surici tarafindan
UV bir alarm beyan edildiginde ve bu alarm
Giris hat-hat voltaji tarafindan (INPUT L-L
VOLTS(A4)) parametresi seklinde
tanimlandiginda ve Dusuk Voltaj Alarm
Seviyesi (UV ALARM LEVEL(A4)) meydana
|geldiginde olusur.

%

5.00 - 99.99

25.00

Mspd Delay
1-4

Coklu Adim Hiz Gecikmesi 1-4 tanimlanan
¢oklu adi bir hiz komutu igin taninan sure
gecikmesini tespit eder. Daha fazla bilgi igin
bkz , sf 63.

sec

0.000 - 10.000

0.000

Mid Speed
Lvl

Orta Hiz Seviyesi. Bu parametre orta hiz
tespit seviyesi/esigini ayarlamaktadir.
Sadece orta hiz mantik gikigl olugturmak igin
kullanilir. Birimler cekme hizi yuzdesi
olaraktir.

%

0.00 - 110.00

80.00

Encdr Flt
Sense"

(Enkoder Hata Hassasiyeti")

Calismanin baslangicindaki voltaj ylikselmesi
nedeniyle bir Enkoder Hatasi olusmadan
énce voltaj yiizdesini tespit eder. Birimler
Anma Mtr Volt yiizdesi olaraktir (A5).

%ii

10 - 100"

30ii

ARB'
Deadband

(Geri Cagirmaya Karsi Olii Bantd"") Bu
parametre ARB dizini baglamadan 6nce
surdcinin ihmal edecegdi enkoder nabiz
miktarini tespit eder.Cok dusik olarak
ayarlandiginda dengeli kabin durumunda bile
motor ¢cok guriltilu olacaktir, cok yiksek
oldugunda ise, asiri geri cagirma meydana
gelecektir.

none"

0-20""

5i,ii

N iii

Abs Ref
Offset"

Magnetek Personeli igin —

Bu parametre kesin konum referans
sinyali igin agilsal ofseti ayarlar ve
konum geri bildirim / hizalama testi

deg

-180.00 —
+180.00 "

0.00"

Cont
Dwell
Time"

(Temas Durma Stiresi)

Harici mantik ¢ikislarr motor kontaktériiniin
kapanmasini kontrol etmek igin
kullanildiginda bu parametre motor
kontaktérii agilana kadar bir durmadan sonra
strtict ¢ikislarini devredisilestirilene kadar
meydana gelen zaman gecikmesini ayarlar.
Harici mantik ¢ikislarr motor kontaktériiniin
kapanmasini teyit etmek igin kullanildiginda,
bu parametre kontaktériin yardimci
temaslarinin kullanici tarafindan komuta
edilen duruma, bir CONTACTOR FLT
meydana gelmeden 6nce taninan sdreyi
uzatir.

sec

0.00 - 5.00"

0.50"

N\H

N\H

Tablo 9: Siriicii A1 Alt Meniisii
' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Detayli Aciklamalar
FLUKS ZAYIFLAMA'

HPV 900 Series 2 asagidaki motor
parametrelerini kullanarak anma fliikks seviyesini
hesaplayacaktir:

¢ Anma motor voltaji

e Anma motor akimi

¢ Anma tahrik frekansi

e Stator rezistansi

e  Statdr ve rotor sizinti reaktansi
Motor hizi yikseldikge, surlict maksimum mevcut
fliksi hesaplayacak ve fliksli otomatik olarak
azaltacaktir. Bu alan zayiflamasi, bu sire
boyunca daha az torkun mevcut olmasina neden
olacaktir.

HPV 900 Series 2’ de fliks zayiflamasi motor
anma hizina gelmeden o6nce olusur. Siricu
CEMF disuUk oldugundan dolayr %100 akimdan
daha falzasini tedarik edebilir. Bu nedenle surici
anma gugcte motorun anma torkunun %100’undan
daha fazlasini Uretebilr.

Bununla bilrikte bu artiriimis tork becerisi, anma
hizda %100 tork olusturmak igin %100 motor
akimindan daha fazlasini gerektirmektedir.

Fliks Zayiflama Parametreleri

Asagidaki G0¢ tane HPV 900 Series 2
parametreleri hem mevcut tork egrisini he mde
fliks seviye egrisini etkilemektedir:

Tork kapasitesi ve fliks seviyesi

Available Torque Curv
250 % [(hmit'250%) =~ _

o
A8)
Available Torque Curve .
200 % [Qimit 200%) ~ > o o |
( c) A

Flux Curve
100 % N
R N
Lot 4
—
C ﬁﬁ

e Motor Tork Limiti

e Rejeneratif Mod Tork Limiti

o Fliks Zayiflama Faktoru
iki tork limitinin en ylksegi iki egriyi tanimlayan
tork limiti olarak kullaniimaktadir. Asagdida gerekli
olan fliks zayiflama miktari ve tim hiz araliginda
mevcut olan tork miktari Uzerindeki tork limitinin
etkilerinin bir 6rnegdi verilmigtir.
Tork limitini azaltarak etkili bir sekilde gerekli olan
alan zayiflama miktarini azaltabilir ve motorun
anma hizinda motorun ihtiyag duyabilecedi
miktari azaltabilirsiniz. Mevcut olan torktan daha
dusuk torka sahip olmaniz gerekiyor.
Daha disuk hizlarda adha fazla tork elde etmek
icin HPV 900 Series 2 Fliks Zayiflama Faktor
parametresine sahiptir, bu da etkili bir sekilde
mevcut olan tork miktarini sadece ylksek
hizdayken azaltmaktadir. Bu sekilde HPV 900
Series 2 motorun anma hizinda daha yiksek bir
fliks seviyesine sahip olacaktir ve anma tork
Uretimi icin daha az akim harcayacaktir.
Gerekli olan fliks zayiflama miktari ve tim hiz
araliginda mevcut olan tork miktari Uzerindeki
fliks zayiflama faktorinin bir 6rnegi asagida
verilmistir.
Mevcut olan maksimum tork miktari su sekilde
tanimlanabilir:

e Duslk hizlarda... tork limit parametreleri

o Yilksek hizlarda... tork limit parametre ve

fliks zayiflama faktorinin islevi

i % e T

i\yi - |/ A \1
— torgue limit = 250%

= > \___ﬂux weakening factor = 100%___,_,/

7, e e
w2 B ™
e torque limit = 250% /
\~.\_f_lux weakening factor = 80% ___,,/
-8 ( C N
Pkt torque limit = 200% /"

_flux weakening factor = 100% __~
100 % speed

"Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



KAZANG DEGiSiM SEVIYESi""
Not: Bu parametre sadece suriict Kapali Cevrim
Islemi icin ayarlandidinda kullanilabilir.

Kazang kontroli ice ayarlandiginda surici
yuksek/dusuk kazang digmesini kontrol
edecektir. Bu parametre, surlicli “dusik kazang”
modunda oldugunda hiz referans seviyesini
ayarlamaktadir.

Hiz  regullatérinin ylksek/disuk kazang
fonksiyonu asansor sisteminin rezonansli yapisi
surlcindn cevap hizina midahale ettigi ylksek
performansli asansor gereksinimleri igin
geligtirilmigtir.

Tepki hizi (kazanci) c¢ok vylksek seviyelere
ayarlandiginda, asansoér halatlarinin yay eylemi
nedeniyle meydana gelen rezonans o&zellikleri
kabinin titremesine neden olabilir. Bu sorunu
gidermek icin, hiz regllatéru, halatlarin rezonans
ozelliklerini tetiklemeyecek kadar dislk bir tepki
(kazanim) seviyesine ayarlanmaktadir.

BU durum yiksek/disik kazang digmesi ve
kazan¢g azaltma c¢ogalticisi araciligiyla hiz
regllatérinin hassasiyet veya cevabini kontrol
ederek saglanilabilir.

Kazang¢ azaltma gogalticisini kullanarak kullanici,
surlcu yuksek hizlarda oldugunda hiz regulatori
icin daha dusik bir cevap (kazanim) belirtebilir.
Kazanim azaltma c¢ogalticisi (GAIN REDUCE
MULT (A1)) yuzde olarak hiz regllatér cevabinin
(kazaniminin) ne kadar dusik olmasi gerektigini
yazilima soyler.

Yiksek / disuk kazang digmesi HPV 900 Series
2 disuk modda oldugu zamani tespit eder. Dislk
kazanim modunda kazanim azaltma cogalticisi
hiz regulatdr tepkisi (kazinimi) tzerinde etkilidir.

Siructu ylksek/dlstik kazan¢ digmesinin dahili
veya harici olarak kontrol edilmesini
saglamaktadir. Yiksek/dusuk kazan¢g kaynak
parametresi (HI/LO GAIN SRC (C1)) bu harici
veya dahili se¢imin yapilmasini saglamaktadir.

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir

Yuksek / disiik kazang¢ digimesi harici olarak
asagidakilerle kontrol edilebilir:

e Mantiksal bir giris

e Seri kanal

Yiksek / dislk kazan¢ digmesi ayrica dahili
olarak sunlarla kontrol edilebilir:

o Kazan¢ degisiklik seviyesi parametresi
(GAIN CHNG LEVEL (Al)) - bu
parametre c¢ekme hizinin bir oranini
tanimlamaktadir.

Sdrtct  dahili  kontrol modundayken, hiz
regulatéri, siriici motorun tanimlanan bir hiz
seviyesinin Uzerinde oldugunu tespit ettiginde
“‘dislk kazang” moduna gegecektir. Tanimlanan
hiz  seviyesi kazang degisiklk seviyesi
parametresi tarafidnan tespit edilir.

Dahili ylksek/disik kazang kontrolinin bir
Ornegi asagida yer almaktadir:

Yiiksek / Diisitk Kazang Ornegi

HPV 900 Seri 2 Parametre
Ayarlari
HI/LOGAINSRC=dahili
GAINREDUCE MULT=80%
GAINCHNGLEVEL = 10 %

Hiz Regulatoru
Tepkisi

8.0 rad./sec

%100

cekme

hizi /

%10 eedusuk %10
cekme ----- i kazanim cekme
hizi '

crdimodelini hizi

Hiz regulatéru
tepkisi

%0 %0
Cekme Cekme
Hizi hiz regllaténi Hizi

Tepkisi 10.0
rad/sn

hiz regulatori
tepkisi 10.0 rad/gn



RAMPAL| DURMA SURESi"'

(Rampali Durma Sdresi)

Bu parametre sadece tork azalma durdurma
fonksiyonu tarafindan kullaniimakta ve artan tork
suresini anma torktan sifira ayarlamaktadir.
Asansor kalktiktan ve fren uygulandiktan sonra,
tork azalma fonksiyonu torkun diz bir zeminde
azalmasini saglar. Bu sekilde torkun aniden sifira
dismesinden dolayr asansérin kalkmasindan
sonra hissedilen sarsinti giderilir.

Asansorlere 6zgu bir fonksiyon motor torku ve
asansorl tutan mekanik fren arasindaki etkiegimi
gerektirmektedir. Bir calismanin (¢calisma devresi)
sonucunda tam yik sartlari dahilinde eger fren
ayarlanmigsa ve motor torku hizlica iptal edilirse,
frenlemede biraz kayma meydana gelebilir. Bu
nedenle motor torkunun dereceli olarak
azaltilmasi opsiyonu Tork Azalma Durdurma
Fonksiyonu tarafindan temin edilir.

Azalma Durdurma Se¢me Parametresi (RAMED
STOP SEL (C1)) tarafindan etkinlestirildikten
sonra, tork komutu “Azalmayi Etkinlestir” komutu
secildigi anda mevcut olan degerden dogrusal
olarak sifira azaltiimaktadir.

Azalma Etkinlestirme fonksiyonu asagidaki Ug¢
olasi kaynaga sahiptir:
e Bir giris mantiksal biti (EXTERNAL TB1)
e  Calistir komutunun verilmemesi
e Seri kanal
Azalma Etkinlestirme Kaynak parametresi (RAMP
DOWN EN SRC (C1)) yukaridaki opsiyonlardan
birisinin segilmesi icin kullanilir.

Azalma Etkinlestirme saglamanin bir yéntemi de
bu fonksiyona adanmis bir mantik c¢ikisi temin
etmektir (EXTERNAL TB 1). Azalma Etkinlestirme
Calistir komutu etkinken degerlendirilecek ve
azalma tamamlanana kadar burada kalacaktir,
bundan sonra ise Azalma komutu iptal edilecektir.

Cahstir komutundan Azalma Etkinlestir
fonksiyonunu tetiklemek icin RUN LOGIC
opsiyonu temin edilmistir. Bu durumda, Calistir

komutunun iptali Azalma Durdurma Fonksiyonunu
etkinlestirmektedir.

HPV 900 Series 2'nin artinmh durdurmayi
gerceklestirmesi icin gerekli olan sire Azalmis
Durdurma Sdiresi Parametresi tarafindan tespit
edilir. Azalmig Durdurma Sdiresi parametresi
(RAMPED STOP TIME (A1)) slricunin anma
torktan sifir torka azalmasi igin gerekli olan sure
miktarini segcmektedir.

HIZ SAPMASI
(Hiz Sapmasi)

Asagidaki iki fonksiyon hiz geribildiriminin hiz
referansini nasil izledigini gostermektedir.

e Hiz Sapmasi Diisiik"'— hiz geribildiriminin
tanimlanan bir aralikta hiz referansini
izledigini gbstermektedir.

e Hiz Sapmasi Yiksek' — hiz geribildiriminin
hiz referansini uygun bir sekilde takip
edemedigini gostermektedir.

e Hiz Sapmasi Alm Level- Hiz Sapmasi
Alarminin  yazihm tarafidnan beyan
edildigi noktadir. i

e SPD DEV FLT LVL" bir Hiz Sapma
Hatasinin beyan edilecegi noktadir.

Hiz Sapma Dusuk fonksiyonu yapilandirilabilir bir
mantik ¢ikigl olusturabilir (C3 alt menisua). Mantik
cikist, hiz geribildirimi hiz referansini belirli bir
sure igerisinde hiz referansi etrafindaki belirli bir
aralikta izlediginde gergek olacaktir, bkz Sekil 31.
Tanimlanan aralik Hiz Sapmasi Dusik Seviye
parametresi (SPD DEV LO LEVEL (Al))
tarafindan tespit edilmekte ve tanimlanan sire
Hiz Sapmasi Zaman parametresi (SPD DEV
TIME (A1)) tarafindan tespit edilmektedir.

Hiz Sapmasi Yiksek fonksiyonu bir Hiz Sapma
Alarmini bildirir ve yapilandinlabilir mantiksal bir
¢ikis olusturabilir, bkz Mantik cikiglari C3, sf. 101.
Hiz geribildirimi hiz referansini uygun bir sekilde
takip etmediginde ve hiz referansi etrafindaki
belirlenen bir araligin haricinde oldugunda alarm
verilecektir ve mantik c¢ikisi dogru olacaktir.
Tanimlanan aralik Hiz Sapma Yulksek Seviyesi
parametresi (SPD DEV HIl LEVEL (Al))
tarafindan tespit edilir.



Speed Deviation High
(Speed Deviation Alarm)

Speed Feedback

Speed Deviation High
(Speed Deviation Alarm)

Sekil 31: Hiz Sapmasi Ornegi KAPALI GEVRIM
iGiN (U9)

Speed Deviation Fault Level

Speed Deviation Alarm Level

Speed Deviation Low
Level

////// _____ / %(//// ______

Vi //M 7/
Speed Deviation Alarm Level
Speed Feedback

Speed Deviation Fault Level
Sekil 32: Hiz Sapmasi Ornegi PM igin (U9)"

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir

Speed Deviation L

Speed Reference

GENTIK SUZGECI FRQ""

(Centik Stizgeci Merkez Frekansi)

Bu parametre ¢entik slizgeci merkez frekansini
tespit eder.

Aslinda dislisiz ve asansor halat rezonansinin
bazi zamanlarda sorun yarattigi uygulamalar igin
tasarlanmasina ragmen, bu slzge¢ hiz
regulatérinun tork komut cikissini etkileyecek ve
belirli  frekanslari filtreleyecektir. Spesifik  bir
frekansi filtreleyerek, hiz regilatéri, o frekansta
varsa, bir mekanik rezonansi tahrik etmekten
kaginacaktir.

Cesitli frekanslar boyunca bir zayiflama s6z
konusu olmakla birlikte, sadece belirlenen
frekanslarda  olmamamaktadir  fakat  ayni
zamanda daha  distk derecelerde de
gorulmektedir.  Filtre ¢entik frekansi ayar
noktasindan daha dusik olan frekanslarda
azalmaya baslar. Centik frekansi ¢ok dusuk
degerlerde oldugunda (10 Hz'den az) filtre siricu
Uzerinde istenen cevaba muidahale edebilir. Bu
durum baslangigta surticinin geri gekmesindeki
az bir artmayla ve bir s-egri referansini izleme
konusundaki  sdrtcunin  becerisindeki bazi
zayiflamalarla sergilenmektedir. Genel olarak
centik degeri 10 Hz ve Ustl ise bu durum bir
problem teskil etmemektedir.

Centik Stizgeci Ornek ve ayarlari:
NOTCH FILTER FRQ (A1) = 20Hz
NOTCH FILT DEPTH (A1) = 50% and 100%

j _ 1"""“&"‘;:;.*_. j ?r‘\

10°- | 1 ’

Attenuation
dB) 15~
20 -
25~
- 1
30 1 10 100
Frequency

(Hz)



KALKIS TUTMA (ANTI-ROLLBACK)
Kalkis tutma bagimsiz bir fonksiyon olup, yik tartimi mevcut olmadiginda kabini tutmak igin gerekli olan tork
miktarini hesaplamaktadir. HPV900 S2 surtcusu icin ARB ayar ve kurulumu igin Sekil 33’e bakiniz. Lutfen
not ediniz: ARB kesin bir ayar olmaldir. Kabinin dizgiin ¢alismasi i¢in yapilan tim ayarlar (yUksek hiz,
yavaslama ve durma) ARB ayarindan 6nce yapilmalidir.

UYARI

ARB On Torkla birlikte kullanilamaz. ARB SELECT (C1) ENABLE olarak segildiginde PRETORQUE SRC
(C1)=NONE seklinde olmaktadir.

Drive Enable Input

to Drive

Boost Input to Drive

Run Input to Drive

5Spd Reg Rls (Output)

ARB START TIME !
(A1)

Brake Pick Delay

—

ARB Active

A

Torque Reference

' (Start of
! Brake DDEI'I

Speed Command

-

Brake Closed
Drive On

Brake
Opening

Brake Fully
Opened

Sekil 33: ARB Zamanlama Diyagrami

1. Kabinin asansér boslugunun ortasina
yerlestirerek asansdrin  ARB  ayari
sirasinda son limitleri asmasini dnleyiniz.

2. Asagidaki parametrelerin  asagidaki
tablodaki gibi olmalarina dikkat ediniz.

Varsayilan Asil
Parametre adi Y baslama
deger degeri
egeri
ARB SELECT (C1) DISABLE | ENABLE
ARB START TIME (A1) 0.00s 0.00s
ARB DECAY RATE 0.990s 0.990s
ARB INERTIA (A1) 100s | Setto
Inertia
ARB TORQUE TIME 0.01s 0.01s
ARB DEADBAND (A1) 5 5

Geri Cagirma Onleme etkinlestirildikten
sonra, alti parametre yazilimi
uygulamada en iyi sekilde calismasi igin
yardimcl olacaktir.

ARB START TIME (Al) fren kalktikga baglayan
ARB dizinine bir baglama gecikmesi saglar. ARB,
ARB START TIME (Al) meydana gelmeden
etkinlestiriimeyecektir. Bu degerin ¢ok uzun
olmasi o6nemli bir kalkis tutmanin meydana
gelmesine neden olacaktir. Degerin ¢ok kisa
olmasiyla, surtcunun hiz geribildirim kanallarinda
guriltiye tepki vermesine ve ARB’ nin ¢ok erken
baglatiimasina ve sonu¢ olarak motorun
titremesine neden olacaktir. ARB START TIME
(A1) i fren kalkar kalkmaz baslamak Uzere
ayarlayiniz, iyi bir baglama noktasi, kullanildigi
takdirde BRAKE PICK TIME (fren agma zamani)
ile aynidir.



ALARM! ARB BASLAMA SURESI YUKSEK
Eger bu alarm gosteriliyorsa, ARB, ARB’ nin etkin
olmasindan once kasnak hareketi goérdugi
anlamina gelir. Bu durumda ARB START TIME
(A1) in degerini azaltiniz.

ARB START TIME (A1)’ i diizeltmekle baslayiniz.
Asagida bu parametrenin zamanlamasina dayali
olarak bazi beklenen drnekler yer almaktadir:

——»iARB START TIME i¢—
! (A1)

5Spd Reg Rls (Cutput)

Sheave Movement

|
Brake Siart Opening Point

Sekil 34: Cok uzun olarak ayarlanmig ARB
Baslama Siiresi

. ARB
' START
1 TIME

A1)

-

o

Spd Reg Rls (Output) I

|
I
Sheave Movement !
|
I

Instability may occur
due to noise

Brake Start Opening Point

Sekil 35: Cok kisa olarak ayarlanmis ARB
Baslama Siiresi

ARB suresi fren agilmaya basladiginda ayarlanir
ayarlanmaz, bir sonraki adim ARB INERTIA
(ataleti) diizeltmektir.

ARB INERTIA (Al) surici ARB Modundayken
Atalet / Kazang¢ ayaridir. Bu degerin ¢ok yuksek
olmasi motorda dengesizlige yol agcar. Eger motor
ses clkariyor veya titriyorsa, bu ayari disuruniz.
Ayarin ¢ok duside ayarlanmasi asiri geri
cagirmaya neden olabilir. Bu degeri sistem
ataletiyle ayni degere ayarlayiniz (bkz INERTIA
(A1)) ve ardindan gerekli sekilde yavasca
artiriniz.

I I
—® ARB

1 1
Sheave Movement

[ ' i
Sekil 37: ARB INERTIA (A1) cok yiiksek

|
—» ARB w—

Sheave Movement ! f“*CT'VEE Maijor Rollback
| 1
|

Sekil 36: ARB INERTIA (A1) cok diisiik

ARB TORK SURESI (A1) ARB dahil edildiginde
uygulanan tork azalma agisini tespit eder. Sayi
yukseldikge tork daha hafif bir sekilde dahil
edilecektir, bununla birlikte bu durum daha fazla
geri gagirmaya neden olabilir. Eger ¢ok duslkse,
tork ¢ok keskin bir sekilde uygulanildigindan
dolayi kabinde bir sarsinti hissedilebilir.

ARB BOZULMA ORANI (A1) ARB modundayken
torkun dahil edilmesi igin debir yama oranini tespit
eder. Deger yukseldikge daha fazla tork degigimi
meydana gelecektir. Deder azaldikta degisim de
azalacaktir. Bu degerin maksimum 0.99" a dahil
edilmesi sinirli bozulmayi géstermektedir. Fren
daha hizl kalktik¢a bu deger daha fazla yukselir.

ARB OLU BANT(A1) geri tepmenin meydana
geldigini kabul etmeden 6énce slricinin ihmal
etmesi gereken enkoder nabiz sayisini tespit
eder. Bu degerin azaltiilmasi surlcunin geri
¢agirmayl daha hizli bir sekilde yakalamasina
neden olacaktir fakat ayni zamanda motora tork
uygilandikga elektrik glriltiye veya mekanik
hareketlere daha fazla tepki verecektir. Ozellikle
kabin dengede oldugunda fark edilir.

4. Kabine, tam yukteyken bir sifir hiz
komutu vermekle baslayiniz, en koétu
durumda, ve yukaridaki degerleri motorun
hirildamasina neden olmaksizin mimkin
olan en kisa hareket elde edecek sekilde
ayarlayiniz. ARB Parametreleri
dlzeltildikten sonra, kabin kontrol6érini
surtclye bir sifir olmayan hiz komutu
verecek sekilde ayarlayiniz ve gerekli ise
hassas ayarlari yapiniz. Siricu sifir
olmayan bir hiz komutu gérdugiinde ARB
modundan ¢ikacaktir, bu sifir olmayan hiz
komutu siricuye verildiginde, fren hemen
kalktiktan sonra meydana gelecke
sekilde, ayarlayiniz.

5. Geligmis kurulum icin, eder analog
cikislar kullaniimiyorsa ve bir osiloskop
varsa, analog c¢ikis 1'i (1’'in kazanci) ARB
STATE ve analog ¢ikis 2 (1’in kazanci)
TORQUE REF parametrelerine
ayarlayarak ARB INERTIA (Al), ARB
TORQUE TIME (Al) ve ARB DECAY
RATE (A1) optimumlastiriima yapilip
yapiimadigini tespit etmek iGin
ayarlayiniz.



MSPD GECIKMESI 1-4
(Coklu adim Hiz Gecikmesi)

Bu dort parametre MLT-SPD ila DLY1-4 (C1)
parametreleri tarafindan tanimlanan c¢oklu adim
hiz komutlari i¢in tanima siresi gecikmesini tespit
eder.

Bir asansoru ayarladiktan sonra, yavaglama ve
durma  dugmeleri  saftta  sabit yerlerde
bulunmaktadirlar. Stricl ayar yapildiktan sonra,
kullanicinin hizalama hizinda harcanilan sireyi
minimumlastirmasi  icin  safttaki  digmeleri
kullanmasi gerekir. Normal c¢alisma esnasinda
slrict  hiz referansi hiz  komutunu takip
etmektedir. “Geciktirilmis” calisma igin
yapilandirarak ve hiz komutunu 1 gecikmeye
ayarlayarak (MLT-SPD TO DLY 1= MSPD 1) hiz
komut degisiminin hiz komutu 1’den herhangi bir
baska komuta taninmasi (bu durumda hiz komutu
2) MSPD DELAY 1 (Al) parametresini
ayarlayarak geciktirilecektir.

SPD SIFIR BANDI (A1)

Speed Zero Band

1 ]
- 05 /
i
&
&5 | o 2 1

0.5
1

1.5
% Speed Reference

7 erny Sperd Band 2t 0 rern speed hand at 1

(Hiz Sifir Bandi)

Speed Command 2 commanded
(Slow down switch activated)

Zero speed commanded
(Stop switch activated)

Speed Command 2
speed

reference : ; >

(normal)

speed - -~ :
retM

Speed Command 1

command

(delayed)

Travel time
saved

Speed Command 1
delay time = 0.3 sec
(MSPD DELAY 1= 0.3 sec)

Bu parametre voltaj araligini, aanlog voltajinin bir
sifir hiz komutu olarak gorilecedi sekilde
ayarlamaktadir. Dgeer bir arti ve eksi voltaj degeri
olup, milivolt araliginda tipik olarak 50mV
seklindedir.

Sifir hiz bant sirticiiniin Ov olarak gorecegi voltaj
degderini dizeltmektedir. Bu temelde grafigin yatay
kisminda da gdrulecedi Uzere bir “6li bant”
yaratmaktadir. Grafikte ZERO SPD BAND 1v’ ye
ayarlanmigtir. Maksimum deger degismemekte
fakat grafigin egrisi degismektedir.

ANALOG SPD CMD (D1)

(Analog Hiz Komutu)

Bu parametre SPD CMD BIAS, SPD CMD MULT
ve SPD ZERO BAND ayarlarini yapmadan 6énceki
analog hiz komut voltajini gdstermektedir. SPD
ZERO BAND’ 1 +/- analog hiz giriglerine ile analog
kaynak girissine kisa devre yaptirarak ve degeri
ANALOG SPD CMD’ de gdruntlleyerek, tespit
etmek igin kullanilr.



S- Egrileri A2 Alt Meniisii

Detayli agiklamalar

HPV 900 Series 2 hiz komutu hiz referansi
olusturmak amaciyla dahili bir S egrisinden
gecmektedir. Genel olarak S egrisi fonksiyonu
keyfi bir hiz komutu alarak maksimum hizlanma,
azalma ve ¢ekilme oranlarn asiimadigi sartina
bagl olmak Uzere bir hiz referansi olusturur. Hiz
komutu tipik olarak referansin yoéneldigi hedef
hizdir.

Not: Eger kabin kontrol6ri suriclyl besliyorsa bir
hiz profili, s-egrileri dahil, siriclu Uzerindeki s
egrisi ayarlar degistiriimelidir. Bu durumlarda
ACCEL RATE 0 ve DECEL RATE 0 maksimimum
(7.99 ft/s2 veya 3.99m/s2) olarak ve ACCEL
JERK IN 0, ACCEL JERK OUT 0, DECEL JERK
IN O ve DECEL JERK OUT 0 minimum (0.0 ft /s2
veya 0.00 m/s2 olarak ayarlayiniz).

Asagida bir S-Egrisi veri setiyle iliskilendirilen alti
parametre gosterilmektedir:

e Accel-Maksimum izin verilen hizlanma
orani (ft/s2 veya m/s2)

e Decel-Maksimum izin verilen yavaslama
orani (ft/s2 veya m/s2)

e Accel Jerk In — Accel’e dogru hizlanmada
izin verilen maksimum degisiklik (ft/s3
veya m/s3)

e Accel Jerk Out — Accel'den hizlanmada
izin verilen maksimum degisiklik (ft/s3
veya m/s3)

e Decel Jerk In-Decel’e dogru
yavaglamada izin verilen maksimum
degisiklik (ft/s3 veya m/s3)

e Decel Jerk Out — Decel'den yavaglamada
izin verilen maksimum degisiklik (ft/s3
veya m/s3)

S-egrileri dort tarafindan
beliritimektedir:

Hizlanma orani (ft/s2 veya m/s2), yavaslama
orani (ft/s2 veya m/s2), seviyelendirme ¢ekme
orani (ft/s3 veya m/s3) ve gcekme orani (ft/s3 veya
m/s3).

Duzglin kalkiglar igin ayarlanabilir bir ¢ekme
oraninin yardimci olmasindan dolayl c¢ekme
oranlari asansOriin hassas ayarlari sirasinda
kolaylik icin bdélinmektedirler. Cekme orani
parametreleri asagidakileri belirtir:  zeminden
hizlanma (ACCEL JERK IN), hizlanmadan
cekilme (ACCEL JERK OUT), yavaslamaya
cekilmesi (DECEL JERK IN) ve zemine hizalama
(DECEL JERK OUT).

S- egrisi

parametre

jerk out jerkin
jerk in - accel decel " jerk out
lerkin™ accel  decel
jerk out jerk in

Sirlcide mevcut olan dort S- egrisi sablonu
mevcuttur ve her bir S- egrisi alti parametreyle
Ozellestiriimistir:
S- egrisi 0 (SCO) igin parametreler:
e ACCEL RATE 0, DECEL RATE O,
ACCEL JERK IN 0, ACCEL JERK OUT
0, DECEL JERK IN 0, ve DECEL JERK
OouUTO
S-egrisi-1 (SC1 icin parametreler):
e ACCEL RATE 1, DECEL RATE 1,
ACCEL JERK IN 1, ACCEL JERK OUT
1, DECEL JERK IN 1, ve DECEL JERK
OuUT 1
S-egrisi-2 (SC2) NTSD operation igin
parametreler
e ACCEL RATE 2, DECEL RATE 2,
ACCEL JERK IN 2, ACCEL JERK OUT
2, DECEL JERK IN 2, DECEL JERK
OuUT 2
S-egrisi-3 (SC3) icin parametreler:
e ACCEL RATE 3, DECEL RATE 3,
ACCEL JERK IN 3, ACCEL JERK OUT
3, DECEL JERK IN 3, DECEL JERK
OuUT 3
S-Egrisi Sablon Secimi
Varsayillan S egrisi sablonu S-egri-0 (SCO0)
seklindedir. Diger sablonlari mevcut kilmak igin
kullanici S-EGRISI SEL 0 ve/veya S-EGRISI SEL
1 ‘i mantik girigleri olarak tayin etmelidir. Mantik
girigleri asagidaki gibi olmak uzere S egrisi
sablonlarindan  bir  tanesini se¢mek igin
kullanilabilir.

Tayin Edilen
Mantik girisleri Mevcut S-edrileri
M/D Sadece SCO

Sadece SEL 0
Sadece SEL 1
SELOve SEL 1

SCO veya SC1
SCO veya SC2
SCO, SC1, sC2

veya SC3
S-egrisi mevcudiyeti
Mantik girigi
S-egrisi
SEL1 SELO Secilen S-Egrisi
0 0 SCO
0 1 SC1
1 0 SC2
1 1 SC3

Cekme oranlari  ¢cekme oranlarini  sifira
ayaralyarak kapatilabilir.

Hizlanmal/yavaglama oranlari  bunlar  sifira
ayarlayarak  kapatilabilir. Bununla  birlikte
hizlanma/yavaglama oranlarinin sifira
ayarlanmasi tavsiye edilmemektedir.
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Tablo 10: S-Egrisi A2 Alt Meniisii




Coklu Adim Referansi A3 Alt Meniisii

Detayl agiklamalar (DCP olmayan islemler)
Coklu adim hiz referans fonksiyonu suriiciinin
hiz komutunu kabul etmesi i¢in bir yontemdir. Bu
fonksiyonu kullanmasi igin kullanici on bese kadar
hiz komutu girebilir (CMD1-CMD15) ve hiz komut
secimleri olarak dort mantik girisi tayin edebilir.

Not: CMDO sifir hizi igin ayriimistir, bu nedenle
programlama i¢in kullanici tarafindan erigilemez.

islem sirasinda, kullanci yazilimin hangi hiz
komutunu kullanmasi gerektigini tespit eden doért
mantik girisi Gzerinde iKili bir sinyal kodlayacaktir.
Kullanicinin tim doért hiz komut segim bitlerini
kullanmasina gerek yoktur; segim bitlerinden bir
tanesi igin mantik girisi belirtimemisse, o bit her
zaman igin sifirdir. Ornegin, en énemli bit (B3) igin
mantik girisi belirtiimemisse, s6z konusu bit sifir
olacak ve  kullanici  CMDO-CMD7’  den
secgebilecektir.

ONEMLI

Bu hiz komutlari harici temaslarla segildiginden
dolayl, yeni bir komut seg¢imi taninmadan Once
50ms igin hazir bulunmalidir.

Mantik girigi Coklu adim hizi
B3 B2 B1 BO command
0 0 0 0 CMDO
0 0 0 1 CMD1
0 0 1 0 CMD2
0 0 1 1 CMD3
0 1 0 0 CMD4
0 1 0 1 CMD5
0 1 1 0 CMD6
0 1 1 1 CMD7
1 0 0 0 CMD8
1 0 0 1 CMD9
1 0 1 0 CMD10
1 0 1 1 CMD11
1 1 0 0 CMD12
1 1 0 1 CMD13
1 1 1 0 CMD14
1 1 1 1 CMD15

Coklu adim se¢imi

Goklu adim segiminin bir kullanim  &rnegi
asagidaki gibidir:

e TUm hiz komutlari pozitiftir.
CMDO sifir hizini belirtir.
CMD1 hizalanma hizini belirtir.
CMD2 kontrol hizini belirtir.
CMD4-CMD15 kat sayisina bagh olarak
farkl Ust hizlar belirtir.
Tipik kullanim igin, kullanici tim hiz komutlarinin
pozitif olmalarini saglamahdir, bu durumda bir
mantik girisi s (UP/DWN veya RUNUP &
RUNDOWN) yukari veya asagi ydénunu tespit
etmek igin belirtiimelidir. Kullanici igin CMD1-
CMD15 i¢cin hem pozitif hem de negatif de@erleri
belirtmesi mumkuindur, ki bu durumda mantiksal
giris bitleri gerekli degildir.

Detayli Agiklamalar (DCP iglemi)

Eger siricl seri olarak DCP araciligiyla kontrol
ediliyorsa (seri modu DCP3 veya DCP43 e
ayarlanmis olarak) bu durumda kullanici bu menu
icerisinde 7 hiz komutunu ayarlama becerisine
sahip olacaktir. Ek olarak bu meni igerisinde
kullanici ayrica bazi ek DCP spesifik esik
ayarlarini ayarlayabilir, bunlar kontrol sistemine
seri olarak geribildirim temin etmek igin
kullaniimaktadir.

DCP3 modunda islem siresinde kontrol sistemi
surdctinin seri olarak hangi hiz komutunu
calistirmasi gerektigini , asansérin hangi yéne
dogdru gitmesi gerektigini sececek ve ayrica zemin
katina yaklastiginda mevcut yuksek hiz komutunu
(V1, V2, V3 ve V4) bir seviye hiz komutuyla
degistirecektir (V0). Zemin seviyesine geldiginde,
kontrol sistemi VO hiz komutunu iptal edecek ve
surlici motoru durdurana kadar yavaslatacak,
fren devreye girecek ve asansor duracaktir.

DCP4 islemi esnasinda kontrol sistemi genis
capta surlclye yavaslama ve durma dizinini,
herhangi bir zamanda istenne kattan kesin
mesafeyi sdrlcuye bildirerek, kontrol etme
olanad saglayacaktir. Ardindan surictu S-
egrilerine dayali olarak (A2), bir hizalama hizi
olmaksizin asansorin dorgudan zemin
seviyesinde durmasi i¢in hangi noktada
yavaglamasi gerektigini hesaplayacaktir. Makine
durdugunda fren devreye girecek ve asansor
duracaktir.



Gizli Cal.

Parametre Aciklama Birim Aralik Varsayilan Nesne | Kil.

oot cormrrang o Coklu adim hiz fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 § ]
P komutu #1 m/sn -16.000 — +16.000 0.000
_ Coklu adim hiz ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0

| komutu #2 H E
Speed Command 2 m/sn -16.000 — +16.000 0.000
_ EOK'Utadg hiz fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0

I omutu H E
Speed Command 3 m/sn -16.000 — +16.000 0.000

oot Command 4 Coklu adim hiz fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 y ]
P komutu #4 misn -16.000 — +16.000 0.000

oot o o Coklu adim hiz fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 y -
P komutu #5 m/sn -16.000 — +16.000 0.000
fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0

Speed Command Gi Eg;lﬂtjdgg "z : .
m/sn -16.000 — +16.000 0.000

count Gommrang Coklu adim hiz ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 y ]
P komutu #7 m/sn -16.000 — +16.000 0.000

oot o o Coklu adim hiz fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 y -
P komutu #8 m/sn -16.000 — +16.000 0.000
fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0

Speed Command 9i Eg;lﬂtjdg hiz H E
m/sn -16.000 — +16.000 0.000

cound o Coklu adim hiz fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 } ]
P komutu #10 misn -16.000 — +16.000 0.000

coand o o4 Coklu adim hiz fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 ! .
P komutu #11 m/sn -16.000 — +16.000 0.000
fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0

Speed Command 12i Eg;lﬂtjd;zzhlz H £
m/sn -16.000 — +16.000 0.000

oot o 1 Coklu adim hiz fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 y ]
P komutu #13 m/sn -16.000 — +16.000 0.000

coee o 1 Coklu adim hiz fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0 y .
P komutu #14 m/sn -16.000 — +16.000 0.000
_ fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0

Speed Command 15' NTSD hiz komutu H E
m/sn -16.000 — +16.000 0.000
) fr/dk -3000.0 — +3000.0 0.0

vo! Hizalama Hizi H E
m/sn -16.000 — +16.000 0.000
) ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0

vN! Yeniden Hizalama Hizi H E
m/sn -16.000 — +16.000 0.000

T_Parametre sadece SERIAL MODE (C1), None, Mode1, Mode2 veya Mode3’ ye ayarlandiginda erisilir
" Pareametre sadece SERIAL MODE (C1) DCP3 veya DCP4’ e ayarlandiginda erigilir




Gizli Cal.
Parametre Aciklama Birim Aralik VarsaEilan Nesne | Kil.
B ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0
v1! Hiz Referansi 1 H E
m/sn -16.000 — +16.000 0.000
. ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0
vall Hiz Referansi 2 H E
m/sn -16.000 — +16.000 0.000
. ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0
va!! Hiz Referansi 3 H E
m/sn -16.000 — +16.000 0.000
- ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0
vl Hiz Referansi 4 H E
m/sn -16.000 — +16.000 0.000
- ft/dk -3000.0 — +3000.0 0.0
v Kontrol Hizi H E
m/sn -16.000 — +16.000 0.000
. ft/dk 0.00 - 600.0 8.0
IAsansOr bu hizda veya
. bunun altinda ¢aligtiginda
Unlock Spd Level'" stiriict kontrol sistemine seri H E
olarak bilgi verecektir m/sn 0.00 -300.0 0.800
(kapilarin 6n agilmasi igin
kullanilir)
. ft/dk 0.00 - 600.0 3.0
Asansor bu hizda veya
bunun altinda galistiginda
= sUrlcu kontrol sistemine
Lvling Spd Level" seri olarak bilgi verecektir H E
(kontrol sistemi tarafindan m/sn 0.00 - 300.0 0.300
kapilar acik halde yeniden
hizalandiginda kullanilir)
. ft/dk 0.00 - 600.0 10.0
Asansor bu hizda veya
bunun altinda galistiginda
= sUrlict kontrol sistemine
Border Spd Level" seri olarak bilgi verecektir H E
(klemens zeminlerine m/sn 0.00 - 300.0 1.000
yaklastiginda hiz izleme
icin kullanihr)
Kabin gekme hizinin bu
ii %’sini agarsa siriicl kontrol 0 _
Over Spd Level sistemine seri olarak haber o 99.0-1%00 105 H E
verir
Magnetek personeli igin- son|  t/dk 0.00 = 600.0 000.5
i durma dizinini H E
Re-level Spd Hi optimumlastirdiginda m/sn 0.00 — 3.00 0.050
kullanilir (DCP4 onlE)
Magnetek personeli icin- ft/dk 0.00 — 600.0 000.5
ii son durma dizinini H E
Re-level Spd Low optimumlastirdiginda m/sn 0.00 — 3.00 0.005
kullanilir (DCP4 onlE)
(DCP4 onlE)

A Tablo 11: Coklu Adim Referansi A3 Alt Meniisii
'Parametre sadece SERIAL MODE (C1), None, Mode1, Mode2 veya Mode3’ ye ayarlandiginda erisilir
"Pareametre sadece SERIAL MODE (C1) DCP3 veya DCP4’ e ayarlandiginda erisilir



Gii¢ Doniistiirme A4 Alt Meniisii

NOT: Bir parametre agiklamasi Uzerinde Hidden
ltem goéruldigunde, listedeki gorinimandn
HIDDEN ITEMS ayar tarafindan kontrol edildigini

NOT: Bir parametre agiklamasi tzerinde Run lock
out gérildiginde, parametre sUrici RUN
modundayken degistirilemez.

gosterir. Detaylar icin sayfa 114’ e bakiniz.

Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

iNGiLiz | METRI
(U3) K

Gizli
Nesne

Calis
ma
Kilitl

Input L-L Volts

Cikis Hatti-Hat Voltaji. Bu parametre giris|
voltajini veya suruci AC hatti giris
voltajini ayarlar.

Vrms

110 -480

H

UV Alarm Level

Duslk Voltaj Alarm Seviyesi. Bu
parametre bir disuk voltaj alarminin
verilecegdi seviyeyi ayarlar (bir INPUT
L-L VOLTS yuzdesi olarak). Birimler
nominal bus yuzdesidir.

%

50 -99

90 80

UV Fault Level

Disuk Voltaj Hata Seviyesi. Bu
parametre bir disuk voltaj hatasinin
olusacagi seviyeyi ayarlar (bir INPUT
L-L VOLTS yuzdesi olarak). Birimler
nominal bus ylizdesi olaraktir.

%

40 - 99

80 70

PWM
Frequency

Tastyici Frekansi. Bu parametre PWM
veya surticinin tasiyici frekansini
ayarlar. Taslyici varsayllan degeri
10.0kHz olup, duyulan arahgin
disindadir. PWM frekansi 10kHz veya
altindayken suricu yavaglamaz.
Yavaslama hakkinda daha fazla bilgi igin
bkz sf 15.

kHz

2.5-16.0

10.0

Extern
Reactance

Dis Reaktans. Bu parametre harici
olarak baglanilan surtct ve motor
arasindaki reaktansi ayarlar (ana
empedans ylizdesi olarak). Birimler
reaktans ylizdesi olaraktir.

%

0.0-10.0

0.0

Id Reg Diff Gain

Fliks Jenerasyonu igin Akim Regulator
Diferansiyel Kazanci. Akim reguilator
fliks jenerasyonu igin diferansiyel
kazanci. Bu parametre gelismis iglem
icindir; bu nedenle, parametrenin
nadiren varsayilan degerden degismesi
gerekecektir.

M/D

0.00-1.20

100i,iii

0.00

Id Reg Prop
Gain

Fluks Jenerasyonu icin Akim Regulator
Orantisal Kazanci. Akim regulator fliiks
jenerasyonu igin orantisal kazanci. Bu
parametre gelismis islem icindir; bu
nedenle, parametrenin nadiren
varsayllan degerden degismesi
gerekecektir.

M/D

0.15-3.00

030i,iii

0.700"

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

ENGLIS | METRI
HU3)| C

Gizli
Nesne

Calis
ma
Kilitl

Id Reg Intg
Gain'!

Fliiks Jenerasyonu igin Akim Regdilatér
Entegre Kazanci. Akim reglilator fliiks
Jenerasyonu i¢in entegre kazanci. Bu

parametre gelismis islem igindir; bu
nedenle, parametrenin nadiren
varsayilan degerden degismesi
gerekecektir

M/D

0.00 - 2.00"

1.00

Ig Reg Diff Gain

Tork Jenerasyonu igin Akim Regulator
Diferansiyel Kazanci. Akim regulator
tork jenerasyonu igin diferansiyel
kazanci. Bu parametre gelismis islem
icindir; bu nedenle, parametrenin
nadiren varsayilan degerden degismesi
gerekecektir.

M/D

0.00-1.20

100i,iii

0.00

Iq Reg Prop
Gain

Tork Jenerasyonu icin Akim Regulator
Orantisal Kazanci. Akim regilator tork
jenerasyonu igin orantisal kazanci. Bu
parametre gelismis islem icindir; bu
nedenle, parametrenin nadiren
varsayllan degerden degismesi
gerekecektir

M/D

0.15-3.00

0_30i,iii

0.700"

Iq Reg Intg
Gain'"

Tork Jenerasyonu igin Akim Reglilatér
Entegre Kazanci. Akim reglilatér tork
Jenerasyonu igin entegre kazanci. Bu
parametre gelismis islem igindir; bu
nedenle, parametrenin nadiren
varsayilan degerden degismesi
gerekecektir

M/D

0.00 - 2.00"

1.00

Fine Tune
ofst'

Bu parametre mantiel bir sekilde test

amagli olarak kesin konum geribildirimini

ayarlamak igin kullanilir. Bu parametre

sadece su sekilde gecerlidir:

ENCODER SELECT (C1) = ENDAT.
Uyari. Bu parametrenin degistirimesi

motorun bozulmasina neden olabilir. Her|

zaman igin normal ¢alisma igin sifira

ayarlanmalidir. ENGR PARM LOCK

(C1) ile Kilittenmigtir.

der

-75.00 =
+75.00"

0.00

Id Ref
Threshld"

Magnetek personeli igin- bu parametre
fliiks olusumu igin sifir olmayan akim
referansini mandliel olarak ayarlamak igin
kullanilir. Normal ¢alisma igin sifir
olmalidir ¢ilinkii PM motorlarindaki fliiks
stirekli miknatislar tarafindan
olusturulmaktadir. ENGR PARM LOCK
(C1) ile Kilittenmigtir.

M/D

0.00 - 0.20"

0.00

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

iNGiLiz
(U3) K

METRI

Gizli
Nesne

Calis
ma
Kilitl

Flux Weaken
Rate'"

Fliiks Zayiflama Yetisme Hizi. Bu
parametre fliiks zayiflama kontrollerinin
yetisme hizini tespit eder. Parametre
ylikseldikge, fliiks zayiflamasi voltaj
limitine daha hizli cevap verecektir.
Sifira ayarlandiginda parametre devre
digi olacaktir. Daha fazla bilgi icin bkz sf
74, Voltaj Limitlerinde Fliiks Zayiflamasi.
ENGR PARM LOCK (C1) ile
Kkilitlenmigtir.

m/D"

0.000 -
1.000"

0.000"

Flux Weaken
Lev'

Fluks Zayiflama Seviyesi. Bu parametre
fliks zayiflamadan 6nce suricinin
voltaj limitine ne kadar yaklasacagini
tespit eder. Daha fazla bilgi igin bkz
sf 74, Voltaj Limitlerinde Fliks
Zayiflamasi. ENGR PARM LOCK
(C1) ile kilitlenmistir.

M/D

0.70 - 1.00"

0.95

Align VIt
Factor"

Acik Cevrim Hizalama Voltaji Referans
Olgeklendirme Faktéri. Bu parametre
acik gevrim hizalamasinin asil
fazindaki agik gevrim voltaj referansini
olceklendirmek icin kullanilir.

M/D

0.05 - 1.99"

1.00

Brake Opn
Flt Lv"

Fren Ariza Seviyesi. Bu parametre
BRAKE IS OPEN beyanindan énce
surtdcunln gérdugl hiz geribildirim
seviyesini tespit eder. Sadece Otomatik
Ayar veya Otomatik Hizalama
prosedurleri esnasinda gegerlidir.
Birimler cekme hizinin yiizdesi olaraktir.

%

0.0 —20.0"

2.0

Id Dist Loop
an'll

Fliks Akim Jenerasyonu igin
Distorasyon Cevrim Kazanci. Bu
parametre gelismis islem icindir; bu
nedenle, parametrenin nadiren
varsaylilan degerden degismesi
gerekecektir

m/p'"

0.00 - 1.50"

0.50""

EIII

HIII

Ig Dist Loop
Gnlil

Tork Akim Jenerasyonu igin
Distorasyon Cevrim Kazanci. Bu
parametre gelismis iglem icindir; bu
nedenle, parametrenin nadiren
varsaylilan degerden degismesi
gerekecektir

M/DIII

0.00 - 1.50"

0.30"

Id Dist Loop
=l

Fliks Akimi igin Distorasyon Cevrim
Kdse Frekansi. Bu parametre fliks
akimi igin distorsyon ¢evrim regulatori
Uzerindeki yiksek gegisli kose
frekansidir.

Bu parametre gelismis islem igindir; bu
nedenle, parametrenin nadiren
varsayllan degerden degismesi
gerekecektir

SnIII

0.1-30.0"

5_Oiii

glii

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

iNGILIZ
(U3)

METRIK
(U3)

Gizli
Nesne

Calis
ma
Kilitl

Iq Dist Loop
=il

Tork Akimi igin Distorasyon Cevrim
Kése Frekansi. Bu parametre tork akimi
icin distorsyon gevrim reglilatéri
lizerindeki yliksek gecisli kbse
frekansidir.

Bu parametre gelismis islem icindir; bu
nedenle, parametrenin nadiren
varsayilan degerden degismesi
gerekecektir

sn

0.1-30.0"

5.Oiii

EIII

| Reg.Cross
Freq”I

Akim Reglilatér Gegis Frekansi. Diislik
ve yliksek frekansta kontrol arasindaki
gecis frekansidir. Bu parametre
gelismis islem igindir; bu nedenle,
parametrenin nadiren varsayilan
dedgerden degismesi gerekecektir.
Birimler DC Stop Freq ylizdesi olaraktir.

ALl

0.0 - 300.0""

100.0"

Eiii

Dist Lp Off
Freq”I

Distorsyon Cevrim Yuvarlama Frekansi.
Distorsyon g¢evrimlerinin fazlanmaya
basladiklari frekanstir. Bu parametre
gelismis islem igindir; bu nedenle,
parametrenin nadiren varsayilan
degerden degismesi gerekecektir

HZiii

0.0-99.9"

60.0

Eiii

ILimijt Integ
an'll

Akim Limiti Entegre Kazanci. Durma
Onleme (Akim Limiti) fonksiyonunun
entegre kazanci. Fonksiyon cevabini
tespit eder. Durma énleme sdriiciiniin
komuta edilen hizdan kullanici
tarafindan ayarlanan seviyedeki limit
motor akimina sapmasina neden olur.
Motor akim limitine ulasildiginda (MTR
TORQUE LIMIT (A1)), durma &nleme
fonksiyonu hizi azaltacaktir.
Rejenerasyon akim limitine gelindiinde
ise (REGEN TORQ LIMIT (Al)), durma
6nleme  fonksiyonu  yiikii  korumak
amaciyla hizi artiracaktir. Durma énleme
opsiyonlu olarak regenerasyonda Durma
Onleme Regen Enable parametresiyle
degistirilebilir (STALLP REGEN ENA
(CL)).

M/DIII

0.00 - 9.99""

1.00

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Varsayilan Gizli Calis
Adi Aciklama Birim Aralik iNGiLiz | METRIK N ma
u3) esne <
(U3) ( Kilitl
m/d"" | 0.00-4.00"" 1.00" H™ H
i 0.001 i i i
sn 7.000'" 0.200 H H
sl 0- 10" olii gl H
VIII 0.00 — 5.00“| 2.50|” EIII HIII
Yik Algilama Siiresi) Sadece
Load Sense (
Time SERIAL MODE (C1) = DCP3 veya Sn 0.00 - 1.50 0.00 H H
DCP4 oldugunda kullanilir.

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir

" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir

"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi Aciklama

Birim

Varsayilan
iNGiLiz | METRIK
(U3) (U3)

Gizli | %30
Nesn | gz

Arahlk

OtomatikHizalama Voltaji. Bu
parametre Otomatik hizalama
esnasinda kullanihir. Otomatik bir
hizalama sonrasinda SPD DEV
FAULT varsa bu parametre
ayarlanmamalidir. Varsayilan degeri

Autoalign
Volts'

%l

520! 10

Fan Gecikmesi. Bu parametre
surlcinidn ¢gevrim galismasi
sona erdikten sonra fanin
kapanmasi igin bekleyecegi
sureyi tespit eder. Bu deger
maksimum 999 olursa fanin hig
kapanmayacagini gosterir.

Fan Off Delay

Sn

0-999 20

Tablo 12: Gii¢ Doniistiirme A4 Alt Meniisi

VOLTAJ LiMITLERINDE FLUKS ZAYIFLAMASI"
Fliks Zayiflama Parametreleri

Asagidaki HPV 900 S2 PM parametreleri fliks
zayiflamasini etkilemektedir:

o Fluks Zayiflama Cevrimi (FLUX WAKEN

RATE (A4))
o Fliks Zayiflama Seviyesi (FLUX WAKEN
LEV (A4))
PM senkron motorlarda sabit bir fliks baglantisi
olusturmak icin surekli miknatislar
kullaniimaktadir. Normal calisma sartlari

dahilinde, PM silrlclsti sadece tork Uretimini

kontrol eder ¢lnkii makine devamli olarak
tahriklidir.
Nadiren, bir PM motorunda fliks seviyesini

azaltma gereksinimi ortaya ¢ikar.

Bununla birlikte bir asansdr uygulamasiyla,
surdcindn giris voltaji maksimum motor voltajiyla
kiyaslandiginda dusukse, fliks seviyesinin
azaltilmasi gerekebilir. Suricu, sayag elektromotif
glci (CEMF) belirli bir seviyede daha dulslk
oldugunda ayni klemens voltajiyla daha fazla
akim tedarik edebilir.

Bir PM motorunda flikslu azaltmak amaciyla ek
akim bileseni enjekte edilir ve belirli torku Gretmek
icin gerekli olan akim artinlir. Bu artiriimig akim
talebi sistemin etkinligini azaltacak ve motor ile
suricl Uzerindeki termal gerilimi artiracaktir. Bu
nedenlerden o6turd fliks zayiflamasi sadece
mutlaka gerekli olmasi durumunda yapilmaldir.
Bu Ozellik fabrika ayari olarak devre digl
birakilmistir. (FLUX WEAKEN RATE (A4)=0).

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir

Fliks Zayiflama Parametresi (FLUX WEAKEN
RATE, A4) cikis voltaji limite ulastiginda fliks
zayiflamasinin ne kadar hizli meydana geldigini
tespit etmek icin kullanilir. Bu nednele daha
dereceli fliks zayiflamasi igin tam yikli kabinin
basarii  bir sekilde hizlanmasini saglayan
minimum bir degerde ayarlanir.

Fliks zayiflamasi etkinlestirildiginde, HPV 900 S2
PM otomatik olarak akimi ayarlayacak ve ¢ikig
voltajinin voltaj limitlerine ulasmasini énleyecektir.
HPV 900 S2 PM motor voltaj limitlerine veya
yuksek limitlere ulagsmadan 6nce fliks
zayiflamasini baslatabilir. Limit FLUX WEAKEN
LEV (A4) ayarlarina baghdir. Fliks zayiflamasi ne

kadar erken baslarsa, gegici rahatsizliklari
kompanse etmek igin daha fazla voltgj
saglanilacaktir. Bununla birlikte ayar noktasi

anma motor voltajindan daha yiksek olmal ve
tam fliksun (fliks zayiflamasi YOK) calisma hizi
icin mevcut olmasi saglanmalidir.

Fliks zayiflamasi motorun tork Uretim becerisinde
ani bir azalmaya da neden olabilir. Farkli
motorlarin farkli fliks azalma becerileri vardir.

Bazi durumlarda maksimum tork artisi elde
edilemez. O zaman bile, fliks zayiflamasi
kullanilabilir ~ ¢inki  akim regulatér arizasi

vermeden surlicu belirli bir egride tam hizda
hizlanabilir

Surici fliks zayiflamasi yaptinda, monitor
fonksiyonu D-CURR REFERENCE (D2) negatif
olacaktir. Kabin sabit hizda tam yukle galisirken
referansin sifir oldugundan emin olunuz.



Motor A5 Alt Meniisii

Bu alt mend surlicu tarafindan kontrol
motor bilgileriyle programlanan
icermektedir.

edilen
parametreler

ONEMLI
Bu alt menudeki parametreler motor modelini

NOT: Bir parametre agiklamasi tzerinde Hidden
ltem goéruldigunde, listedeki gérindimandn
HIDDEN ITEMS ayan tarafindan kontrol edildigini
gosterir. Detaylar icin sayfa 114’ e bakiniz.

NOT: Bir parametre agiklamasi lizerinde Run lock

tanimlamaktadir, bu da uygun calisma igin gok out goérildiginde, parametre slrici RUN
onemlidir. Verilerin dogru oldugundan emin modundayken degistirilemez.
olunuz.
- Varsayilan Gizli Calisma
Adi Aciklama Birim Aralik iNGILiZ METRIK Nesne Kilitleme
(U3) (U3)
Motor Tanimlama. Bu parametre motor
parametrelerinin segilmesini
saglamaktadir. Asagida ilgili motor
parametre setiyle bilrikte her bir motor
ID’si listelenmistir.
motor parameter Motor ID
4 pole G pole
dfit” difit"
Rated Mir Power (D.OHP |00 HFP
Rated Mir Volis 0.ov powv
Rated Excit Freg |D.0Hz (0.0H=z
Rated Motor Curr (0.0 A 0.0 A
blotor Poles a 4]
Rated Mir Speed |D.0rpm (0.0 rpm
% Mo Load Curr  [35.00% [45.00%
[Stator Leakage X [8.00% 7.50%
Rotor Leakage X |B.00% 7.50%
[Stator Resist 1.50% 1.50%
Blotor Irom Loss  |0.50% 0.50% -4 p_Q_|e ?)FPIE)TLEIL:"OLE
Motor Mech Loss [1.00% | 1.00% dfth!'! i i
Motor ID e none PM PM H E
Flux Sat Break T5% T5% - 6 pole i i
Flux Sat Slope 1 |0% 0% dfieh (Dfitt|Dfit
Flux SatSlope 2 |50%  |50% Mgt | '
Tablo 13: Motor ID Varsayilanlari
NOT: Varsayilan motor segimlerinde
motor etiketindeki bilgiler ilgili motor
parametresine girilmelidir. Diger motor
parametreleri halihazirda nominal
deg@erlere ayarlanmigtir.
ONEMLI
Hangi Motor ID’ sinin kullanildiina
bakilmaksizin Adaptif Ayar Prosediru
maksimum motor performansi elde etmek
icin uygulanmalidir. Maksimum motor
performansi elde etmek igin Bkz sf 146
Adaptif Ayari Kullanma veya sf 160
Qtomatik Avar

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Varsayilan Gizli Calism
Adi Agiklama Birim|  Arallk [iNGILI| MET | o | @
Anma Motor Glicli. Bu parametre anma
gliciinii motorun beygir giiciine (HP) veya HP 1.0-500.0 0.0
Rated Mtr kilovatina (KW) ayarlar. Not: motor H E
Pwr etiketinden deger elde edilmelidir. 0.75 - 0.0
KW 1 300.00 0
Ana Motor Voltaji. Bu parametre anma
Rated Mtr motor voltajini ayarlamaktadir.
Volts Not: motor etiketinden deger elde edilmelidir. Volt | 85.0 - 0. H E
575.0 0
Anma Motor Tahrik Frekansi. Bu
Rated parametre motorun tahrik frenasini o ] o i i
Excit ayarlamaktadir. Not: motor etiketinden HzZh!I 5.0 - 0.0" Hh! E"
Freql,lll deger elde edilmelidir. 400.0"”' ii
Rated Anma Motor Amperi. Bu
Motor parametre anma motor akimini
ayarlamaktadir. Not: motor Amps| 1.0-800.0 0. H E
Curr etiketinden deger elde 0
edilmelidir.
Motor Kutuplari. Bu parametre
motordaki kutup sayisini
Motor ayarlamaktadir. Not: Dz bir sayi
Poles olmalidir yoksa bir Kurulum M/D 2-128 4 H E
Hatasi#3 meydana gelecektir.
Not: motor etiketinden deger
elde edilmelidir.
Anma Motor Hozo. Bu parametre motorun
anma rpm’sini ayarlamaktadir. Not: bu
sadece bir motor fonksiyonudur ve
CONTRACT MTR SPD (A1) parametre
ayari gibi olmasina gerek yoktur. Not:
motor etiketinden deger elde edilmelidir.
Anma Mtr Speed kayma hari¢ senkron hiz
Rated Mtr olarak tanimlanmaktadir. Bazen motor
Speed dreticisi senkron hiz bilgilerini etiketinde | RPM | 1.0 — 0. H E
P yazar. 3000.0 0
Adaptif Ayar proseddrd, sf 146, motorun
kayma miktarini hesaplamaktadir.
| rated
120+ excifation |
[ synchronaus’) | frequency |
speed of -
mofor | # of Poles
Yizde Yuk Yok Akimi. Bu parametre
motorun yiizde yiik yok akimini ayarlar.
Bu parametre adaptif ayari tarafindan
% No motorun yiizde yiik yok akiminin - - i,
Load .. ayarlanabilecegi pereceyi (+/-%25) %! 10'0_____ pQF__l_VIOTOR HLIT| H
Currenth!'| ayarlar. Uniteler akim ytizdesidir. Adaptif g0.0"'! ph!
ayar konusunda daha fazla bilgi igin sayfa
146’deki Adaptif Ayara bakiniz.

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Varsayilan Gizli Calisma
Adi Aciklama Birim Aralik iNGiLiz | METRIK Kilitlem
(U3) (U3) Nesne e
Statdr Sizinti Reaktansi. Bu parametre ana
empedansinin bir ylizdesi olarak stator
reaktans sizintisini ayarlamaktadir, bu da gu¢
Stator verisi ekraninda gésterilir. Not. Ana - . o o
Leakage empedans RATED MTR PWR ve RATED % | 0.0-200"" [P€r MOTOR ghlll Al
xi,iii MTR VOLTS parametrelerine dayalidir. D"
Rotor Sizinti Reaktansi. Pu parametre ana
Rotor empedansinin bir ylizdesi olarak rotér reaktans| o L . .
Leakage sizintisini ayarlamaktadir. Gig Verisi D2 alt | oghlll | g _ 20"/l [P€r MOTOR ghlll Al
xb menusuinde yer almaktadir. D"
Fluks Doyma Kirilma Noktasi. Bu
Flux Sat parametre fliks doyma egrisi degisim i i i i i
Break' noktasini ayarlar. Birimler fliks yiizdesidir. % 0-100 75 E E
Fliks Doyma Egrisi#1
Bu parametre dusuk fliksler igin fliks doyma
Flux Sat egdrisini ayarlamaktadir. Birimler %100 PU . . . . .
Slope 1 egrisi olaraktirlar. Not: FLUKS SAT SLOPE 1’ | py! 0-200" 0' E! g!
in 0’ a ve FLUX SAT SLOPE 2’ nin 0’ a
ayarlanmasi halinde performans dengesiz
olabilir.
Fliks Doyma Egrisi#2
Bu parametre yuksek fliksler icin fliks doyma
Flux Sat egdrisini ayarlamaktadir. Birimler %100 PU . . . . .
Slope 2! egrisi olaraktirlar. Not: FLUKS SAT SLOPE 1" | py' 0-200" 50! E! g!
in 0’ a ve FLUX SAT SLOPE 2’ nin 0’ a
ayarlanmasi halinde performans dengesiz
olabilir.
Min : volt"" | 0.1-100.0" per D" H'! E
_\/Olts MOTOR [ MOTOR RATED
| MM < | KD < | EXCIT
FREQ | FREG | FREQ
Motor
Min . HAl 0.1 —10.0ll 1.0l pii giii
Freq
MOTOR | MOTOR RATED
MK < | MAD < | EXQIT
FREQ | FREG | FREG
Motor
Mid . volt"" | 0.1-575.0" Per ID" Hil gl
Volts
i
MOTOR MOTOR RATED
MIN | A | MTR |
VOLTS VOLTS VOLTS

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Adi

Aciklama

Birim

Aralik

Varsayilan

iINGiLiz | METRI
(U3) K

Gizli
Nesne

Cah

sm

Motor
Mid
FreqIII

MIN MID | < | ExciT

AU O ‘ ‘ AL O V| HAIEL
FREG \ FREQ I\ FREQ

HZIII

0.1 —40.0"

3.0'”

Hiii

Eiii

Ovld Start
Level

Motor Asir Yiklenmesi Baglama Seviyesi.
Bu parametre motorun devamli galisabilecegi
maksimum akimi tanimlar.

Bu parametre ayrica motor agiri yuk egrisini
tanimlayan iki parametreden birisidir. Birimler
anma akimi ytizdesi olaraktir. Daha fazla bilgi

icin bkz sf 79 OVLD START LEVEL.

%

100 - 150

110

Ovld Time
Out

Motor Asin Yuklenmesi Zaman Asimi. By
parametre motor asagida tanimlanan akim|
seviyesinde c¢aligirken bir motor asir yUK
alarmindan onceki zaman miktarin
tanimlamaktadir.

B L e L e )

oviD | |
START |+ rated

B )| e

Asir yuk egrisini tanimlamak icin kullanilan
diger parametredir. Daha fazla bilgi igin
bkz sf 79 OVLD START LEVEL.

sn

5.0-120.0

60.0

Stator
Resist

Stator Rezistansi. Bu parametre ana
Empedansinin bir yiizdesi olarak motor
statUrindeki rezistans miktarini ayarlar, Glg¢
Verisi D2 alm menustnde yer alir.

%

0.0-20.0

1_5i,iii

7.0

Motor Iron
Loss

Motor Demir Kayiplari. Bu parametre anma
frekansinda motor demir kaybini ayarlar.
Birimler anma glicu ylizdesi olaraktir.

%

0.0-15.0

0.5

Motor Mech
Loss

Motor Mekanik Kayiplari. Bu parametre anma
frekansinda motor mekanik kaybini ayarlar.
Birimler anma glicu yuzdesi olaraktir.

%

0.0-15.0

1.0

D Axis
Ir_1_ductanc
ell

ayarlar. Yiksek enduktanslar daha yiiksek Hp

Miknatis / Fliks Eksen Dengi Devre
Enduktansi. Bu parametre PM motor
tarafindan kontrol edilen vektériin denk devre
olusturmada fliiksteki endiiktans miktarini

motorlar igin kullaniimaktadir fakat motor
Ozelliklerinden elde edilmesi daha uygundur.

mHii

0.50 - 100.00"

10.00" | 30.00"

Q Axis
Inductanc
ol

Tork Eksen Dengi Devre Enduktansi. Bu
parametre PM motor tarafindan kontrol edilen
vektoriin denk devre olusturmada torktaki
endiktans miktarini ayarlar. Yiksek
endlktanslar daha yuksek Hp motorlar igin
kullanilmaktadir, fakat motor 6zelliklerinden

mHii

elde edilmesi daha uygundur.

0.50 - 100.00"

10.00" | 30.00"

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir

" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Varsayilan Gizli Calisma
Adi Agiklama Birim Aralhk iNGiLiz | METRI | oo | Kilitlem
(U3) K o e
Tork Sabit Olgegi. Siiriicli otomatik
Tra C f olarak tork sabitini hesaplar. Bu deger
rq LoNnsy  gaha iyi performans igin hesaplanan i _ i i Hii i
Scale" tork sabitini élgeklendirebilir. M/D 0.50 -2.00 0.78 H
Enkoder Agisi Ofseti. Bu parametre
hizalama prosedirii esnasinda tespit edilen
Encoder hizalamanin degerini icermektedir. i i i i i
Ang Ofst" Hizalama prosediiiir hakkinda daha fazla M/D 0 -35999 30000 H E
bilgi icin bkz, sf 153 Magnetek PM Start-up
Proseduru.
Tablo 14: Motor A5 Alt Meniisii
OVLD START SEVIYESI

(Motor Asir Yuklenme Baglama Seviyesi)

Bu parametre motorun surekli olarak
calisabilecedi maksimum akimi tanimlamaktadir.
Bu parametre motor asiri yiklenme egrisini
tanimlayan iki parametreden birisidir.

Motor asiri  yuklenme parametreleri kullanici
tarafindan ayarlanabilir. Asagidaki iki parametre
motor asiri yiklenme egrisini tanimlamak igin
kullaniimaktadir.

e Motor akimi asirn yiklenme baglama
seviyesi (OVLD START LEVEL (A5))
parametresi

e Motor akim sire asimi (OVLD TIME OUT
(A5)) parametresi.
Ug tane asin ylklenme egrisi gosterilmistir.
Egri#1 varsayllan motor asir yiklenme egrisidir.
Ug asin yiiklenme egrisini tanimlayan parametre
ayarlari gosterilmigtir.

OVLD QOVLD

START TIME

LEVEL ouT
curve #1 110% 60 sec
curve #2 110% 40 sec
curve #3 120% 70 sec

Motor Ovrld Sel C1

POWER DATA ekran alt menlsi dahilinde
MOTOR OVERLOAD (D2) degeri motor asiri

yuklenmesinin  ulastigi  seviyenin  ylzdesi
gOsterilmektedir. Bu deger %100’ e ulastiginda
motor kendi kullanici tanimli asir  yuklenme

egrisini asar ve motor asiri yiklenme alarmi
surdcu tarafindan verilir.

B:55

Motor Dverlnﬁd
+00100 %

Bu parametre bir Motor Asiri Yuklenmesi esnasinda surlcu tarafindan gergeklestirilecek islemi secer.
e Alarm — surlcl sadece bir motor agiri yiklenme alarmi verir ve kullanici eylemden sorumludur.
e Aninda hata — stirlici aninda hata verecek ve siricu gikissini kapatacaktir.
e Durma hatasi — ¢calisma komutu iptal edilene kadar suricu hata vererek galismayi geciktirecektir.
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Yapilandirma C0 Meniisii
Kullanici Diigmeleri C1 Alt Meniisii

Parametre

Aciklama

Segimler

Varsayilan

iNGiLiz | METRIK
L3) (U3)

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitleme

Spd
Command
Src

Hiz Komut Kaynagi

Bu parametre suriiciinin hiz komutunun
kaynagini tayin eder. Hiz komutu igin ¢
olasl kaynak sunlardir:

e  Seri Kanal — surtict kontrol paneli
Uzerindeki seri iletisim
klemensleri Uzerinde (hiz profili
veya ¢oklu adim hiz komutlari)

- Seri hiz profili
- Seri ¢oklu adi hiz komutlari (sadece
seri mod 2’ de kullanilir)

e Analog kanal — bir bipolar (+/-
10V) isaret. Analog
kanaliylabirlikte Hiz Komut
Cogalticisi (SPD COMMAND
MULT (A1)) ve Hiz Komut Voltaji
(SPD COMMAND BIAS (A1))
mevcuttur. Bu parametreler
kullanicinin analog hiz komutunu
suriict yazihmi tarafindan
kullanim i¢in uygun aralida
olgeklendirmektedirler.

e  Coklu Adim Komutu — kullanici
tanimh 15 tane gizli hiz komutur
(CMD1-CMD15). D6rt mantik
girisi hiz komut secimleri olarka
kullanilir (CMDO 0 hizi igin
ayrilmisgtir fakat kullanici pozitif
veya negatif olmak Uzere
herhangi bir hiz komutunu
CMD1-CMD15 olarak belirtebilir).

- analog giris
- ¢oklu adim

- seri

- ser mult step

MULTI-STEP

Run
Command
Src

Calis Komut Kaynag

Bu parametre kullanicinin asagidaki
kaynaklardan birisinden ¢alig komutunun
kaynagini segmesine olanak
saglamaktadir: mantiksal bir girisden bir
harici ¢calisma sinyali (harici tb), bir seri
kanal Gzerinden aktarilan bir galisma
sinyali (seri) veya hem seri kanal hem de
mantik girisiden bir sinyal (serial +extrn).
Mantiksal bir girisden bir sinyal gerekli ise
(harici tb veya serial+extrn) TB1 Gzerindeki
Calisma sinyali secilmelidir.

- harici tb
- seri
- seri+dis

EXTERNAL TB

IMotor
Rotation

Motor Rotasyonu

Bu parametre kullanicinin motor rotasyon
yonina degistirmesine olanak
saglamaktadir. Ornek olarka, eger kabin
kontrol6ri Ust yoniind komuta ediyor ve
kabin asagiya dogru gidiyorsa bu
parametre motor hareketinin kabin
kontrolér komutuna eslesmesini
saglamaktadir.

- ileri
- ters

FORWARD




Parametre

Aciklama

Segimler

Varsayilan

iNGILIZ METRIK
3) (U3)

Gizli
Nesne

CGah

Encoder
Select"

Enkoder Secimi. HPV900 S2 PM
surtictileri artimsal enkoder veya bir
Heidenhain Endat enkoderiyle birlikte
caligabilir. Bu parametre stirticiiniin
geribildirim opsiyonunu ayarlar.

- endat’ i
- incremental"

INCREMENTAL"

Encoder
Connect

Enkoder Baglantisi. Bu parametre
kullanicinin herhangi bir kabloyu hareket
ettirmeden A ve /A sinyallerini elektronik
olarak degistirimesini saglar.

- forward
- reverse

FORWARD

Encoder
Fault""

Enkoder Hata Etkinlestirme. Bu parametre
kullanicinin gegici olarak Enkoder Hata
6zelligini devre disi birakmasini saglar. Bu
ozellikle birlikte kullanici gegici olarak asil
devreye alma prosesi stiresince Enkoder
Hatasini devredisilestirir — motor modeli
net bir sekilde tanimlanmadiginda (A5
Motor Parametreleri tarafindan
tanimlanan).

Enkoder hatasi devredisilestirildiginde
(ENCODER FAULT (C1)=devredisi
surict RUN komutu her iptal edildiginde
“EncoderFaultOff’ uyar mesajini
verecektir.

ONEMLI: A5’deki motor parametreleri
kurulduktan sonra Enkoder Hatasi
etkinlestiriimelidir ENCODER FAULT
(C1)=etkin).

- disable”
- enable""

ENABLE""

Ei,ii

Ei,ii

Cont Confirm
Src

Kontaktér Teyit Kaynagi. Bu digme motor
kontaktér kasasinin donanim teyidinin
suricl motora akim géndermeye
calismadan 6nce gerekli olmasi durumundg
secilmektedir. Eger donanim teyidi varsa
EXTERNAL TV’ye ayarlayiniz ve bir mantik|
girisi klemensi uzerinde Contact Confirm
sinyalini seginiz.

- none
- external tb

EXTER-

M/D NAL TB

Fast Flux'

Hizl Fluks Etkinlestirme

Bu parametre HPV 900 Series 2’ nin
motorda fliiks olusturma igin kullandidi
metodu agiklar. Motorun fliiks stresini
azaltarak, baslangictaki kalkis stresi de
azalacaktir. Daha fazla bilgi i¢in bkz sf 92
Hizh Fliks.

- disable'
- enable'

DISABLE'

Ei

Ei

HI/LO Gain
Srch

Yiksek / Diglik Kazang Kaynagi
Yiksek / dislik kazang degisim devresi
kaynagi. Daha fazla bilgi igin bkz sf 92
HI/LO GAIN SRC.

- external th""
- serial"""
- internal'

INTERNAL""

Ei,ii

Ei,ii

I-Reg Inner
Loop"

Akim Regiilatér I¢ Cevrimi. Bu diigme
akim regtilatér ic cevrim fonksiyonunu
etkin/devre disi hale getirmek icin
kullanilir. Akim ¢evrim performansini
gelistirmek icin kullanilir.

- disabled"
- enabled low"
- enabled high"

DISABLED"

Hii

Ramped Stop
Sel"!

Yavaslama Durma Secimi. Normal
durma ve tork yavaslama durma
arasinda segim yapar. Daha fazla bilgi

icin bkz sf 93 RAMPED STOP SEL.

- none"'
- ramp on stop""

M/D""

Ei,ii

Ei,ii

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Parametre

Aciklama

Segimler

Varsayilan

iNGILiZ
(U3)

METRIK
(U3)

Gizli
Nesne

Calism
a
Kilitle

Ramp Down
En Src™

Yavaglama Etkinlestirme Kaynagi. Eger
RUN LOGIC segiliyse kullanici galisma
komutunu iptal edebilir ve surtcu tork
yavaslama durma fonksiyonu tamamlanana
kadar ¢alisma komutunu iptal etmede
gecikecektir. Eger EXTERNAL TB veya
SERIAL segiliyse kullanici Torque Ramp
Down Stop fonksiyonunun tamamlanmasina
izin vermek igin galistir komutunu devam
ettirmelidir.

- external tb"
- run logic"
- serial""

EXTERNAL TB""

Ei.ii

Ei‘ii

S-Curve
Abort

S Egrisi Iptali. Bu parametre S-CURVE
ABORT (C1), S-egrisi hiz referans
jeneratdrt kendi hedef hizina ulagsmadan
once hiz komutundaki bir azalmayi nasil ele
alacagini belirler. Daha fazla bilgi i¢in bkz sf
94 S-Curve Abort.

disable
enable

DISABLE

ENABLE

DB
Protection

Dinamik Frenleme Rezistér Koruma
Secimi. Dinamik frenleme IGBT “agik”
konuma gelebildigi durumlarla sinirlidir
(6rnegdin dinamik frenleme rezistérlerine
glic géndermek).

Dinamik frenleme IGBT siirlicli galigirken
“acik” olabilir (6rnegin hiz regulatori
birakildiginda) ve ayrica srtcu
durdurulduktan sonra 10 saniyelik bir
saniye boyunca etkin kalir. Eger dinamik
frenleme IGBT siriici durduktan 10 saniye
sonra hala agiksa surtct bunu kapatacaktir
(bu sekilde dinamik frenleme rezistérlerine
glic géndermeyecek ve bir “DB VOLTAGE”
hatasi veya alarmi olusturacaktir (bu
parametrenin ayarlarina bagli olarak).

- fault
- alarm

FAULT

Spd Ref
Release

Hiz Refeferans Cikigi

Kullanici Hiz Referans Cikis sinyali
degerlendirildiginde kullanici segim
yapabilir:

e Eger kullanici sirtcuniin mekanik
frenin kaldirilmasi i¢in beklemesini
istemiyorsa SPD REF RELEASE REG
RELEASE ile esitlenebilir.

e Eger kullanici sirtcuntn frenin
kaldiriimasi igin beklemesini
istemiyorsa SPD REF RELEASE
BRAKE PICKED gercek olana kadar
degerlendiriimeyecektir.

- regrelease
- brake picked

REG
RELEASE

BRAKE
PICKED

Brake Pick
Src

Fren Kaldirma Kaynagi. Eger BRAKE
PICK SRC (C1) INTERNAL’ a ayarliysa,
HPV 900 Series 2 miknatislagsma akimi
motorda olustugunda frenin kaldirmaya
calisacaktir.

- internal
- serial

INTERNAL

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Parametre

Aciklama

Segimler

Varsayilan

iNGILIZ METRIK
3) (U3)

Gizli
Nesne

CGah

sm

Brake Pick
Cnfm

Fren Kaldirma Teyit. Bu digme
EXTERNAL TB seklinde ayarliysa, HPV
900 Series 2 hiz referans gikisindan 6nce
fren kaldirma teyidi igin bekleyecektir.
EXTERNAL TB’ ye ayarli oldugunda TB1
Uzerindeki MECH BRK PICK sinyali de
ayrica secilmelidir.

none
- external tb
- internal time

M/D

IMotor Ovrld
Sel

Motor Asin Yiklenme Segimi. Bu
parametre bir kullanici segilebilir Motor Asiri
Ylklenmesi durumunda siricunin
yapacag! eylemi seger. Motor asiri
yuklenme seviyesine ulasildiginda
opsiyonlar sunlardir:

e Alarm — sUriici sadece bir asin
yuklenme bildirimi yapar ve
kullanici eylemden sorumludur.

¢ Aninda hata — sirtici aninda hata
verecek ve slrici ¢ikigsini
kapatacaktir

e Durma hatasi — galisma komutu
iptal edilene kadar surucu hata
vererek calismayi geciktirecektir

alarm
- fltimmediate
- fault at stop

ALARM

Stopping
|[Mode

Coklu Adim Durma Modu Segimi. Hiz
komut kaynagi ¢coklu adima ayarlandiginda
(SPD COMMAND SRC (C1)= ¢oklu adim),
parametre STOPPING MODE (C1), HPV
900 Series 2’ nin durma modunu tespit
eder. Durma Modu Parametresi igin iki
segilebilir ydntem “ani” ve “Durma igin
Yavaslama’dir.

Not: Eger SPD COMMAND SRC (C1)
parametresi “coklu adim” haricindeki baska
herhangi bir tanima ayarliysa, surici “ani”
durma moduna davranacaktir (STOPPING
MODE (C1) parametresinin ayarindan
bagimsiz olarak).

“Ani” durma modu slrtcunin “Run” komut
iptalinden 6nce sifir hizda olmasini
gerekirtmektedir. “Ani” secimi HPV 900
Series 2’ nin bu parametrenin
eklenmesinden 6nce geleneksel olarak
nasil davrandigini gosterir.

“Durma igin Yavaslama” durma modu
surucu sifir hizina ulasmadan 6nce “Run”
komutunu iptal ettiginizde kullanilir (AB
ZERO SPD LEV (Al) parametresince
tanimlandidi gibi). “Run” komutu iptal edilip
hiz referansi sifirin zerindeyken, hiz
referansi sifir hizina inecek ve segilen s-

egrisini takip edecektir.

- immediate
- ramp to stop

IMMEDIATE




Varsayilan Gizli Cal
Parametre | Agiklama Secimler INGILIZ METRIK |\ Csne| M
U3) (U3) a
Otomatik Durma Fonksiyonu Etkinlestir
Otomatik Durma fonksiyonu sirici
mantiginin bir sifir veya sifir olmayan hiz
komutuna nasil cevap verecegini tespit - disable
Auto Stop eder. Fonksiyon sadece hiz komut - enable DISABLE E E
kaynagi ¢oklu adimli veya seri
oldugunda c¢alisacaktir (SPD
COMMAND SRC (C1)= ¢oklu adim veya
seri). Daha fazla bilgi icin
bkz sf 95 Auto Stop.
Stall Test - disable" ENABLE" i gii
Enalll - enable"
Stall Prev - disable" DISABLE" i i
Ena" - enable"
Seri Mod Segimi
Bu parametre seri protokoller arasinda
secim yapar. Secimler sunlar dir:
e Mod 1- Magnetek standart
protokoliinii secer. - None
e Mod 2- Magnetek alternatif - model
Serial Mode protokollini seger. - m"geg M/D E E
e Mod 3- Magnetek alternatif ggpg
protokollini seger. - DCP4
e DCP3 - Siricu Kontrol Konumu
Protokol 3.
e DCP4 — Sirlcl Kontrol Konumu
Protokol 4.

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




hiz diizenlemesini yaptigini varsayarak
(tamamen kapali dis hiz ¢evrimi ve
kendi enkoder geribildirimine sahip bir
kabin kontroloriyle birlikte).

Harici tork komut kaynagi EXT TORQ
CMD SRC (C1) parametresi tarafndan
tespit edilir.

Daha fazla bilgi igin bkz sf 95 SPEED

REG TYPE.

-external reg

Varsayilan Gizli Calis
Parametre Aciklama Segimler iNGiLiz METRIK ma
U3) Nesne S
(U3) Kilitl
Seri Mod 2 Hata Modu
Sadece seri protokol ile birlikte kullanihr
(mod 2). Bu parametre Seri Mod 2’ de seri
iletisim hatasina karsi tepkiyi tanimlar. Ug
olasi ayar mevcuttur:
e Ani- ¢alisma modunda bir seri
iletisim hatasi algilandiginda
hemen duracaktir. “Surtci
Etkinlestir’ mantik giriginin iptal
edilmesiyle ayni iglemdir.
e Calisma iptal - galisma modunda
bir seri iletisim hatasi
algilandiginda surtcu galisma
komutunun iptaliyle ayni gorevi
gorecektir. Bu durumda durma tipi | -jmmediate
Ser2 FIt Mode STOPPING MODE (C1) -run remove IMMEDIATE E E
parametresi tarafindan -rescue
tanimlanacaktir.
e Kurtarma - galisma modunda bir
seri iletisim hatasi algilandiginda,
calismayi bir sonraki kata kadar
distk hizda devam ettiriimeye
calisilacaktir. Hata algilandiktan
sonra surdcu hizini azaltacak ve
asagidaki iki sonlanma
kosullarindan birisi elde edilene
kadar o hizda ¢alismaya devam
edecektir.
- Donanimin “Drive Enable” mantik
cikigisinin iptali
- SER2 RS CPR TIME (Al) parametresi
tarafindan olusturulan sure bitene
kadar
(Surtci Hizlanma Devredisi)
Drv Fast Suricinin DRIVE ENABLE mantik -Disable DISABLE E E
Disable girisisine ne kadar hizl cevap verdigini -Enable
tespit eder
Hiz Reguilator Tipi.Hiz reglilatorini
secer. Ereg veya PI regulatori.
Magnetek daha iyi performans igin
Asansér Hiz Regulatérinin (Ereg)
secilmesini tavsiye eder. Harici
regulatdre ayarliysa, strticu bir tork
kontrolori olarak yapilandirilacaktir.
Speed Reg . .. ?N.EMLI . . -el.ev spd regliv,lili iii i i
Type' Kabin kontrolériiniin kendi kapali cevri | -pi speed reg. ELEV SPD REG E E

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




regullatori igin ayarliysa (pi hiz
reg veya elev spd reg seklinde) ve
EXT TORQ CMD SRC seriye
ayarliysa, tork komutu yardimci
bir tork komutudur (tork ileri

devam komutu).

Varsayilan Gizli Cal
Parametre | Agiklama Secimler INGILIZ METRIK |\ Csne| M
U3) (U3) a

Fren Tutma Kaynagi. Dahiliye ayarliysa,
Brake Hold suriict mekanik frene fren kaldirildi teyidi |- internal
Src gelene kadar modda kalmasini komuta - serial INTERNAL E E

edecektir.

Fren Kaldirma Hatasi Etkinlestir. Bu

parametre ENABLE iken fren kaldirma
Brk Pick FIt | komutu ve teyidi belirtilen slre igerisinde |- disable DISABLE E E
Ena BRK PICK TIME (A1) parametresinde - enable

eslesmeli yoksa fren kaldirma hatasi verilir.

Fren Tutma Hatasi Etkinlestir. Bu

parametre ENABLE iken fren tutma
Brk Hold FIt | komutu ve teyidi belirtilen stre - disable
Ena icerisinde BRK HOLD TIME (A1) - enable DISABLE E E

parametresinde eslesmeli yoksa fren

kaldirma hatasi verilir.

Tork Komut Kaynagdi. SPEED REG TYPE

(C1) harici reg.’e ayarliyken harici tork

komut kaynagdini ayarlar. Not:

e Eger SPEED REG TYPE harici
reg.e ayarliysa ve EXT TORQ
CMD SRC seriyse, sirtici bir tork |- none''
E);éi;li'orq Cmd kontroldridr. - serial" NONE"! = =8
e Eger SPEED REG TYPE birhiz |- analog input™

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Parametre

Aciklama

Segimler

Varsayilan

iNGILIZ
U3

METRIK
(U3)

Gizli
Nesne

CGah

sm

Fault Reset
Src

Hata Sifilama Kaynagi. Bu parametre
asagidaki kaynaklardan bir tanesindne
surtictunln harici hata sifirlama kaynagini
tespi eder: mantiksal bir girisdeki bir harici
hata sifirlama sinyali (harici tb), bir seri
kanal boyunca transfer edilen bir hata
sifirlama sinyali (seri), veya surici
tarafindan otomatik olarak sifirlanan
hatalar (otomatik). Kullanici ayrica hatalari
dogrudan operatér araciliiyla sifilama
opsiyonuna sahiptir.
Otomatik Hata Sifirlama
Eger hata sifirlama kaynagi otomatige
ayarliysa, hatalar FLT RESET DELAY (Al)
ve FLT RESETS / HOUR (A1)
parametrelerine gore sifirlanacaktir.
Mantiksal bir giris “hata sifirlama” olarak
tanimlandiginda ve bu mantiksal giris
sinyali yanlistan dogruya gectiginde; aktif
bir hata sifirlanacak ve otomatik hata
sifirlama sayici RESETS/HOUR (A1))
sifira gelecektir.

UYARI
Eger calisma sinyali hata sifilama
esnasinda degerlendirilirse, suriici hemen
calisma durumuna gecgecektir. Otomatik
hata sifirlama fonksiyonu kullaniimadikga
(FAULT REST SRC (C1)= automatic),
calisma komutu otomatik olarak
sifirlanabilmek i¢in ayarlanmahdir fakat
galisma komutunu vermeden mantiksal bir
giris tarafindan baslatiirsa yine de
sifirlanir.

- external tb
- serial
- automatic

EXTERNAL TB

Overspd Test
Src

Asirt Hiz Test Kaynagi

Bu dugme asir hz testinin kaynagini
tespit eder. Asin test fonksiyonunun
islevi OVERSPEED MULT (A1)
parametresi tarafindan belirlenir. Bu
parametrenin ayarina bakilmaksizin,
kullanici Dijital Operator araciligiyla
asir hiz testini yapabilir.

- external tb
- serial

EXTERNAL TB




Parametre

Aciklama

Segimler

Varsayilan

iNGILiz METRIK
(U3) u3)

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitlem
e

PreTorque
Source""

On Tork Kaynagi. Bu diigme bir 6n tork
komutunun s6z konusu kaynakla kullanilip
kullanilimadigini tespit eder. On tork dengesiz
asansor yukleri nedeniyle geri gagirmayi
Odnlemek amaciyla hiz regilatéri agilir
acllmaz, surlicinun Uretmesi gereken tork
degeridir. Hiz regulatéranin calistinimasi hiz
regulatériinun agilmasi meydana geldiginde
kullanilan én tork komutuyla yapilir.On tork
komutunun iki olasi kaynadi su sekildedir:

. Seri kanal

e  Analog kanal

Seri  kanal RS-422 veya 482 olup,
konfiglrasyona baglidir. Analog 06n tork
sinyali bipolardir (+/-10V). Analog kanaliyla
bilrikte On Tork Komut Cogalticisi da
mevcuttur (PRE TORQUE MULT (A1)) ayrica
On Tork Voltaji da mevcuttur (PRE TORQUE
BIAS (A1)). Bu parametreler kullanicinin
analog 6n tork komutunu surtici yazihmi
tarafindan kullaniimak Utzere o6lgeklendirmek
icin kullanihr.

—None"

- analog input

- serial"

None"

Yi‘ii

Yi,ii

PreTorque
Latch""

On Tork Kilidi. Bu parametre én tork sinyalinin
kilitli olup olmadigini tespit eder. NOT: Eger
On Tork Kaynagi NONE’ ye ayarliysa, ayar
surtcundn iglemi tUzerinde etkili degildir. Bazi
kabin kontrolorleri her iki 6n tork ve hiz
komutlarini gdndermektedirler. Bunu
kolaylastirmak igcin HPV 900 Series 2 6n tork
komutunu kilitteme fonksiyonuna sahiptir.
Eger bu fonksiyon On Tork Kilittleme
parametresi kullanilarak segilirse 6n tork
kilitleme saati iizerinde bir DOGRUDAN
YANLISA gecis meydana gelir ve 6n tork
kanali Uzerindeki deg@eri surtcuye kitler. Bu
kanal, kilitli 6n tork komutunun degerini
degistirmeden herhangi bir zamanda gegcis
harig degistirilebilir. On Tork Kilitleme saati 6n
tork komutunun ne zaman kilitlendigini kontrol
eder. On Tork Kilitteme saat parametresi
(Ptorg LATCH CLCK) bu kilittleme kontrol
kaynagini tespit eder. Kilit kontroll igin her iki
secim de seri kanalli veya mantik girigilidir
(EXTERNAL TB). Hiz regiilatori dahili Hiz
Regulatér Agilma sinyali verildiginde
kilittenmis &n tork komutunu kullanir. On tork
komutu kullanildiginda kiltleme ve 6n tork
komutu silinir.

— latched"!
— not latched

NOT LATCHED""

Yi,ii

Yi,ii

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Varsayilan Gizli Calisma
Parametre Aciklama Secgimler iNGILiz METRIK Nelsznle Kilitleme
(u3) U3)
On Tork Kilitleme Saati. Eger PRE TORQUE
LATCH, LATCHED olarak ayarlanmissa, bu
arametre Kilitteme kontrol kaynagini secer. il
Elokriﬂ Latch EXTERNAL TB olarak ayarllyga, $B1 i]zgerindeki ~ Zi:'ea:ln al tb" EXTERNAL TB"" Y Y
Pre Trq Latch sinyali secilmelidir.
Y6n Bildirme
Etkinlestirildiginde, fonksiyon Run Up veya Run
Down mantik girisi komutlariyla asil analog hiz
komutunun polaritesini teyit eder.
. Egr Run Up mantik girisisi seciliyse ve
pozitif analog sinyal polaritesiyle birlikte
dogruysa, analog hiz komutu
degistiriimeden kabul edilir.
. Eger Run Down mantik girisisi segiliyse ve )
Dir Confirm pozitif analog sinyal polaritesiyle birlikte - disabled DISABLED v Y
dogruysa, analog hiz komutu ~ enabled
degistiriimeden kabul edilir
. Eger mantik girisi Run Up dogruysa ve
polarite negatifse veya mantik girisi Run
Down dogruysa ve polarite pozitifse, hiz
komutu sifirda tutulur..
Elektrik Dalim Etkinlestirme. Etkinlestirildiginde
fonksiyon, slriict “dusuk voltaj” modundayken
hizi MAINS DIP SPEED parametresi tarafindan
tanimlandigi sekilde azaltacaktir. DUsuk voltaj”
[Mains Dip m(.)dl.,lﬁl'.'lrUCU tarafindan UV bir alarm beya.m _ disable
edildiginde ve bu alarm Giris hat-hat voltaji DISABLE Y Y
Ena tarafindan (INPUT L-L VOLTS) parametresi - enable
seklinde tanimlandiginda ve Dusuk Voltaj Alarm
Seviyesi (UV ALARM LEVEL) meydana
geldiginde olugur.
NONE
. . - m/d
IMit-spd to Coklu Adim Hiz Komut Gecikmesi X. Bu ~ mspd1
Dly 1 parametre goklu adim hiz komutunu MSPD —~ mspd 2 Y Y
DELAY X (A1) parametresi tarafidnan - mspd 3
tanimlandigi sekilde gecikme siresi X’ yi — mspd 4
tanimlamak Uzere tayin eder. Daha fazla bilgi igin| _ mspd 5 MD
bkz sf 96 MULTI STEP COMMAND DELAYS. — mspd6
IMIt-Spd to - mspd 7 v v
Dly 2 - mspd8
- mspd 9
- mspd 10
- mspd 11 MD
— mspd 12
IMIt-Spd to - mspd 13 v v
Dly 3 — mspd 14
- mspd 15

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Parametre

Aciklama

Segimler

Varsayilan

iNGiLiZ METRIK
u3) (L3)

Gizli
Nesne

Calisma
Kilitlem
e

[MIt-Spd to
Dly 4

NONE

Priority Msg

Oncelik Mesaji Etkinlestirme. Oncelik Mesaiji
etkin degilken kullanici 6ncelik mesajlarini
gormeyecektir. Yani hatalar ve alarmlar
operator Uzerinde goésterilmeyecektir fakat
hatalar hata tarihgesinde ve aktif hata
listelerine kaydedilecek ve Hata LED’i agik
olacaktir. Surlcu tzerinde galisiimadiginda
Priority Message 0zelligini etkin birakiniz.

— Enable
— Disable

ENABLE

ARB
Select

Geri Cagirma Onleme Segimi.

ARB SELECT etkinken siiriicu saft lizerinde
hareket algiladiginda 6n tork degerlerini
hesaplayacaktir. ARB ayari igin bilgi hakkinda
bkz sf 61.

- enable"
— disable"

DISABLE"

Nii

Yii

Drv Enable
Src

Sdricu Etkinlestirme Kaynagi. Bu parametre
kullanicinin agsagidaki kaynaklardan birisinden
surticy etkinlestirme komut kaynagini
seg¢mesini sagdlar: mantik girisiden bir harici
galisma sinyali (external tb 1), bir seri kanal
Gizerinde transfer edilen bir sirlci etkin sinyali
veya hem seri kanaldan hem de mantik
girisiden bir sinyal (serial+extrn). Mantiksal bir
girisden bir sinyal gerekliyse (externaltbl veya
serial+extrn olarak) TBI Gzerinde suricu
etkinlestirme sinyali secilmelidir.

— external tb
— serial
— serial+extrn

EXTERNAL TB

Rec Travel
Dir

Tavsiye Edilen Gidis Yonu. Bu parametre,
surtictinin en hafif yiik ydniinde gitmesini
saglamak amaciyla kullanicinin uygun
kurulum tipini segmesini saglar (elektrik
olmadiginda igeride kalan yolcularin
kurtarilimasi igin genel olarak bir UPSle
birlikte kullanilir). Bu fonksiyon REC TRAVEL
EN’ e yapilandirilan herhangi bir mantik
girisiyle (C2) etkinlestirilebilir.

— none
— geared
— gearless

M/D

Phase Loss
Check

Faz Kayip Kontrol Segimi. Bu parametre
kullanicinin faz kayip tespit hassasiyetini
segmesini saglar. Dislik hassasiyetli ayar faz
kayip kosulu rapor edilecek bir faz igin ylksek
hassasiyet azinin iki kati daha az olmalidir.
Eger devredisilestirilirse faz hatasi
verilmeyecektir.

— disabled
— low sens
— high sens

HIGH SENS

Tablo 15: Kullanici Dugmeleri C1 Alt Menilisu

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




(HIZLI AKIS) FAST FLUX'

(Hizh Akigi Etkinlestirmek)

Bu parametre HPV 900 Seri 2’nin motor
icerisinde akisi olusturmak igin kullandigi
yontemi belirtir. Hizli Akis fonksiyonunu
etkinlestirmek, motor akis suresini dnemli
derecede azaltir. Motorun akis slresinin
azaltilmasi ile havalanma siresinin baslangici
da azalir.

Belirli motorlar 6nemli 6lglide uzun akis stresine
sahiptir, bu da kullanilan baslatma komutu ile hiz
regulatoru tahliye ¢ikigi arasindaki sire ile
gosterilir. Hizli Akis fonksiyonu bu gecikmeyi
azaltir.

Hizli Akis Fonksiyonu ile HIZLI AKIS= bu 6rnekte
kapalidir, motor akis siresi 109 mili saniyedir.

Tek Il Single Seq 1k5/s
: o
H LY

A 109ms
@ Ims Edge Mode

e
iy

Short Tau Fast Flux disabled
fluxing time = 109 msec

2 ¥ o %
AT 2y T TEET T 10 VTR M Soms C Chl T 136V
Source | Coupling Slope Level Mode Holdoff
Eégs Chi DC I 1.36 v Normal 500ns

FAST FLUX ile Hizli Akis Fonksiyonu=
etkinlestirilmis ayni motor érnegi ile, motor akig
suresi 46 milisaniyeye dusUralmuagtir.

Tek BT Single Seq 1KS/s
"
i

Ad46ms ]
@ 3ms 1| Edge Mode

1 unhuto
] (Untﬂrﬁﬂere

‘Short Tau Fast Flux enabled
fluxing time = 46 msec Normal
: 5 : b E—
k . L1 L A
!

e . s e s
Cch1 PR CH 2 10V &% M 50ms . Ch1l -5 1.36V,
Source | Coupling Slope Level Mode Holdoff
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HI/LO GAIN SRC""

(Yuksek/Diusuk Kazanim Kaynagt)

Bu parametre tiksek/disik kazanim anahtari
kaynagini belirler.Not: bu parametreye sadece
kapali gevrim operasyonunda ulasilabilir ve
erisilebilir.

Hiz regllatori yiksek/disik kazanim fonksiyonu,
asansor sisteminin rezonant yapisinin strdcinin
hizli tepkiye mudahale ettiginde, ylksek
performans asansor gerekliliklerine cevap vermek
Uzere olusturulmustur.

Hizli tepki (kazanim) yiksek seviyelere
ayarlanmistir, rezonant 6zelligi asansoér
halatlarinin sarmal hareketi tarafindan olusturulur
ve arag vibrasyonuna neden olur. Bu problemi
¢cozmek icin, hiz reglilatori yeterli tepki (kazanim)
verecek kadar duslk bir hiza ayarlanmistir, dyle
ki, halatlarin rezonant 6zelligi uyariimamaktadir.

Bu da, Yiksek/Digslk Kazanim anahtari ve
kazanim dlistrme ¢ogalticisi ile, hiz
regllatérinin duyarliigini ya da tepkisini
azaltmak ile elde edilebilir.

Kazanim indirgeyici ¢ogaltici kullanarak bir
kullanici,strtcu yiuksek hizlarda iken, hiz
regulatéri icin daha duguk bir tepki (kazanim)
belirtebilir. Kazanim indirgeyici cogaltici (GAIN
REDUCE MULT(A1)) yazilima hiz regulatoru
tepkisinin (kazanim) ne kadar diguk olmasi
gerektigini ylzde olarak soyler.

Yiksek /dusik kazanim anahtari, HPV 900Seri 2
“dusuik kazanim” modunda iken belirlenir. “Digslik
kazanim” modunda, kazanim indirgeyici
cogalticisinin hiz regulatérinin tepkisi (kazanim)
Uzerine etkisi mevcuttur.

Sirtci yuksek/dusik kazanim anahtarinin hem
disaridan hem de igeriden kontrol edilebilmesine
izin verir. yiksek/dugsuk kazanim kaynagi
parametresi(HI/LO GAIN SRC) bu harici ve dahili
segimler igin izin verir.

Yiksek/dusik kazanim anahtari su hallerde
disaridan kontrol edilebilir:

e bir mantik girisi,

e seri kanal.

Yuksek/dusuk kazanim anahtari ayni zamanda

iceriden su hallerde kontrol edilebilir:

e ¢cekme hizinin ylzdesini gésteren kazanim
degdisim seviyesi parametresi, (GAIN CHNG
LEVEL),

Saricindn igeriden kontrole ayarlanmasi ile,hiz

regUlatérinin kazanim degisiklik seviyesi

parametresinin belirlenmesi ile “dUsik kazanim”
moduna gidecektir.



Yiksek/dusuk kazanim kontroliine bir 6rnek asagida
verilmektedir.

HPV 900 Seri 2 Parametre
Ayarlari
HI/LOGAINSRC=dabhili
GAINREDUCE MULT=80%
GAINCHNGLEVEL =10 %

Hiz Regulatori
Tepkisi
8.0 rad./sec

%100
cekme
hizi
%10
cekme
hizi

%0
Cekme
Hizi
Tepkisi 10.0
rad/sn

Hiz regulatéri tepkisi
10.00 rad/sn

Yiiksek/disiik kazanim 6rnegi""

f_ParametreIere CLOSEDLOOP(U9)aracihigi ile ulagilabilir.
"Parametrelere PM(U9)aracilidi ile ulasilabilir.
"ParametrelereOPENL OOP(U9)araciligi ile ulasilabilir.

RAMPALI DURMA SECIiMi""

(Ramp Stop Select) Buparametre, Tork
Rampasi Disurict Durdurma fonksiyonunun
secilmesine izin verir. Bu fonksiyon, asansor
durduktan sonra ve mekanik fren ayarlandiktan
sonra, tork komutunu seviye seviye ortadan
kaldirmak igin kullanihr.

Bu da bir soku ve tork sinyalinin ¢ok hizlica
sifira inmesinden kaynaklanan muhtemel
“carpmayi” onler.

Asansorler icin essiz bir fonksiyon olan bu
durum, motor torku ve mekanik fren arasinda
etkilesime neden olarak asansori tutar. Bir
galistirmanin sonunda, tam dolu kosullar
altinda, sayet fren ayarli ve motor torku hizli bir
sekilde ortadan kaldirildi ise, bazi fren kaymalari
olusabilir. Bu nedenle, motor torkunun seviye
seviye azaltilmasi opsiyonu Tork Rampasi
Dusgurucu Durdurma fonksiyonu tarafindan
saglanmaktadir.



S-EGRIiSi DURDURMA

Bu parametre,S-EGRISI DURDURMA (C1),
HPV 900 Seri 2'nin S- Egrisi Hiz Referansi
Jeneratérinin, S-egrisi Jeneratoriiniin
hedeflenen hizina ulasmadan 6nce hiz
komutunun azaltilmasinin nasil saglanacagini
gOsterir.

Not: S-EGRISI DURDURMA (C1)
parametresi icin 6n ayarlar devre digi
birakiimistir.

S-EGRIiSi DURDURMA=disabled
ile S-11egrisi Fonksiyonu

Normal bir S-egrisi fonksiyonu ile hiz
komutunda bir degisiklige yani belirtilen
hizlandirma veya sarsinti oranlarinin
asllmasina asla izin verilmez. Sayet S-Egrisi
jeneratori kendi hedef hizina ulagsmadan énce
hiz komutunda bir azalma kullanilir ise, sarsinti
orani hizin azaltilmasindan énce nereye
ulastigini gosterir.

Asagidaki Sekil 38'de operasyonun bu tipini
gostermektedir. Unutulmamalidir ki, S’nin egri
icerisindeki oranini artirmak i¢in sarsinti
oranlari gok dusuktir boylece hizdaki asiriliklar
aclkcga gosterilir ki maksimum sarsinti orani

hiz komutu

asilmasin. Bu sekilde, yiksek-hiz komutundan
(S-egrisinin randimanlarinda heniz
ulasilamamis) hiz komutunda bir dists olusur.
Unutmayiniz ki hiz referansi (S- Egrisi
randimani), hiz komutu azaltildiktan sonra
artmaya devam eder. Bu artig,sarsinti siiresi
ayarinin asilmasini dnlemek uzere gerekli olan
hizdir.

S-EGRIiSIi DURDURMA =Etkinlestirildi
ile S-egrisi Fonksiyonu

Asagida bulunan Sekil 39'da, opsiyonel S-
Egrisi durdurma segilmistir. Bu durumda, hiz
komutu azaltildiginda, sarsinti limitini
asmamasi icin (bu sekilde sarsinti ¢ikis fazi)
hiz referansi derhal diismeye baslar ve bu
sekilde asansdrde hissedilir.

Opsiyonel S-Egrisi Durdurma’nin aktif
olmasi igin, asagida belirtilenlerin
olmasi gerekir:

e Hiz komutu kaynadi Coklu-adim olarak
secilmelidir (SPD KOMUTU KAYNAGI
=¢oklu-adim).

e  S-egrisi Durdurma fonksiyonu

ETKINLESTIRILMELIDIR (S-

EGRISIDURDURMA= etkinlestirildi).

- - - - _I hizin diigsmesi
1’4

Hiz referansi

Sekil 38: Normal S-egrisi
Durdurma

hiz komutu

- = = = = _I hiz dismesi
I'4

Hiz referansi

Sekil 39: Opsiyonel S-egrisi Durdurma



OTOMATIK DURDURMA

(Otomatik Durdurma Fonksiyonunu Etkinlestirme)
Hiz komutu kaynagdi c¢oklu basamak veya seri
(SPDCOMMAND SRC  (Cl)=multi-step  or
serial)’ye ayarlandiginda, parametre suricindn
durma modunu belirler. DURDURMA MODU (C1)
parametreleri igin iki yontem mevcuttur: bunlar
“Ani Durdurma”ve “Rampali durdurma”dir.
Otomatik Durdurma fonksiyonu, lojik striicinin sifir
hizdan sifir olmayan hiz komutuna nasil tepki
verecegini belirler. Bu fonksiyon sadece hiz komutu
kaynagi ya ¢oklu-asama ya da seri
(SPDCOMMAND SRC (C1)=multi-step veya seri)
oldugunda caligir.

Devre disi: Otomatik Durdurma fonksiyonu devre
disi iken, hiz komutunun magnitidu sirtcu igin lojik
baslatma veya durdurma agisindan higbir sey ifade
etmez.

Etkinlestirme:Otomatik Durdurma fonksiyonu
etkinlestirildiginde ve hiz komutu kaynagi ya ¢oklu-
asama ya da seri oldugunda, baglatma - durdurma
sekanslarinda asagida belirtilen degisiklikler
meydana gelir:

e  Slrucuyu baslatmak igcin hem bir Calistir
komutu ve hem de sifir olmayan hiz komutu
gerekKlidir.

e Hem Calistir komutunun devreden
cikartimasi hem de hiz komutunun sifira
ayarlanmasi, durdurmayi baslatacaktir.

Unutmayin ki, otomatik durdurma fonksiyonu

etkin oldugunda (AUTO STOP

(C1)=etkinlestirildi), strlciyu baslatmak igin

hem sifir olmayan ¢oklu-asamali/seri hiz

komutu VE hem de cgalistirma komutu

gereklidir. Hangi sinyalin énce etkinlegtirildigi

onemli degildir; stricl her ikisi mevcut degil

ise baglamayacaktir. Durdurmayi

baslattiginizda, hangi sinyal ilk dnce devreden

cikartilir ise, bu durum fark olusturur.

HIZ DUZENLEYici Tipili
(Hiz Regllatoru Tipi)

Bu anahtar,Asansér Hiz Regulatori (Ereg) ile Pl
Hiz Regulatort arasini degistirir. Magnetek, daha
iyi bir asansor performans iginAsansor Hiz
Regllatorini kullanmanizi énerir. Sayet bu
parametre bir harici regulatore ayarli ise, surlcl
tork kontrolori seklinde konfigure edilir.

Harici tork komutu kaynagi, EXT TORQ CMD

SRC (C1) parametresi tarafindan belirlenir. HPV
900Seri 2, asagida belirtilen G¢ kapali devre hiz
diizenlemesine sahiptir, bu segenekler ve dahili

fvParametreIereCLOSEDLOOP(UQ)aram||g| ile ulagilabilir.
"Parametrelere PM(U9)aracilidi ile ulasilabilir.
"Parametrelere OPENLOOP(U9)aracilii ile ulagilabilir.

Hiz Regulatorini kapama secenegi:
e AsansorHiz Regilatéri (Ereg)

o Pl Hiz Regllatoru

e Harici Hiz Regulatoru

Asansor Hiz Regulatoriiniin Asansoér uygulamalari ile
birlikte kullanilmasi 6nerilir, fakat gerekli degildir.
Regulator tipi HIZ REG TYPE (C1) parametresi
kullanilarak degistirilebilir.

Asansor Hiz Regulatorii(Ereg)

Asansor Hiz Regulatéranun kullanilmasi, hiz
referansi ile Asansér uygulamalari igin ideal
olan hiz arasindaki tim kapali devre tepkilerine
izin verir. Arzu edilen Asansor Hiz Regulatora
Ozellikleri soyledir:

e hizlanma silresi sonunda hi¢ asiri hiz yok,
e yavaslama suresi sonunda hig asiri hiz yok.

Asansor Hiz Regulatorinun bir 6zelligi de,
hizlanma/yavasglama suresi esnasinda hiz geri
beslemesi, hiz hatasi veya izleme gecikmesi
olusturma hiz referanslarini ile uyumlu degildir. Bir
ornek olarak, Asansor Hiz Regllatoriiniin hiz tepkisi,
asagida gosterilmektedir.

hiz asiri kontrolli hiz
___gulg yok
7
hiz it
referansi ‘
gl Th|z arizasi
Al hiz geri
gl AN besleme
7/
/«—
7/
7
7/
7/
izleme gecikme siire

Asansor Hiz Regiilatorii Ornegi

AsansoOrHiz Regulatorisu sekilde ayarlanmigtir:

e Sistem inertianin tahmin edilmesi igin sirtcu
yazilimi kullanilarak elde edilmesi kolay olan
Sistem Inertia parametresi(INERTIA(AL)).

e Saniyede radyan olarak tim regulatérin bant
genisligi olan tepki
parametresi(RESPONSE(A1)). Bu
parametreHiz Regulatoériinin tepki suresini
belirler. Gosterilen izleme gecikmesi
(L/RESPONSE) saniye olarak verilir. izleme
gecikmesi, kazanim indirgeyici ¢ogalticidan
etkilenmez.



Dahili cevrim atlama parametresinin (INNER
LOOP XOVERA (A1)) degistiriimesi
gerekmez. Fakat sayet degistirilir ise,
asagidaki formile uygun olmasi gerekir:

dabhili kazanim
devre  <tepkix indirgeyici
atlama gogaltici

Pl Hiz Regulatéri

Orantili arti integral (Pl) Hiz Regilatori
kullanildiginda, bir hiz referansina tepki
farkl olur. Ornegin Pl Hiz Regiilatériniin hiz
tepkisi asagida bir rampali hiz referansi igin
gosterilmistir. Pl Hiz Regulatérl icin her bir
hizlandirma ve yavaslatma suresinin
sonunda asiri tepki olacaktir. Asiri tepkinin
miktari, elirlenen faz marijini ve tepki
parametrelerinin bir fonksiyonu olacaktir.
Bu asiri tepki nedeni ile, “normal” galistirma
kosullarinda asansor kontroli igin Pl
regllatori tavsiye edilmez.

PR
/ N

Hiz j;slrl hizlanma [Komut hizi

~

kez ayarlandiginda, kullanici seviye hizlarinda
gegen zamanl minimuma indirgemek Uzere
anahtarlarin saft icerisindeki yerini
degistirebilir.

Sdrdcu  hizreferansi, hiz  komutunu izler.
“Gecikmis” calistirma ve hiz komutu 71’in
ayarlanmasi i¢in (MLT-SPD TO DLY 1 =
MSPD 1), hiz komutu degisikliginin hiz
komutu 1!lden herhangi bir diger hiz komutuna
degistiriimesi gereklidir (bu durumda hiz
komutu 2) o6rn. MSPD DELAY 1 (Al)
parametresinin degistiriimesi.

Hiz referans

—», Sifir izleme gecikmesi

\_le geri besleme

) Zaman\

Pl Hiz Regiilatérii Ornegi

Pl Hiz Regulatéra ayarlar soyledir:

e Sistem inertianin tahmin edilmesi igin
surlict  yazilimi  kullanarak Sistem
Inertia  parametresi (INERTIA(AL))ni
elde etmek kolaydir.

e Saniyede radyan olarak tim
regllatéorin  bant  genigligi  olan
Tepkiparametresi (RESPONSE(AL)).
Bu parametre Hiz Regulatérinin
tepki slresini belirler.

e Hiz Fazi Marjinin parametresi (SPD
PHASEMARGIN(AL)) sadece Pl Hiz
Regllatori tarafindan Hiz
Regulatérinidn faz marjinini
belirlemek tzere kullantlir.

COKLU-ASAMALI KOMUT
GECIKMELERI :

Bir asansoérin  kurulumu  yapilirken,
yavaslatma ve durdurma anahtarlarn saft
icerisinde sabit yerlere konulur. Suriciu bir

Hiz komutu 2 Sifirkomutu
(yavaslatma anahtari (durdurma anahtari

_attive ?mm_

Hiz komutu 1

Hiz komutu

1
1
:
1
Hiz referansi )
(nor '
1
1
1
1
1
1

1

1

1
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gecikme suresi = 0.3 sn.
(MSPD DELAY1 =0.3sn
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Kaydedilen
seyahat siresi

Hiz Kayiplari Kontrolii

(Faz Kayiplari Kontrolli Seg¢imi)

Bu parametre kullanicinin faz kayiplari tespitinin
hassasiyetini segmemize yardimci olur.

e DEVRE DISI: Faz kayiplart kontroll
tamamen devre disidir; bir acik faz
belirlenmemistir. Striicu tek fazda fakat
derecesi fazlasi ile azaltilmis sekilde
calismaya devam edecektir.

e DUSUK HASSASIYET:Faz kayiplar
tespiti dislik hassasiyette gergeklestirilir.
Faz kayiplan  kosullari, YUKSEK
HASSASIYET ayarlarindakinin iki kati
kadar olmasi gereklidir.

Bu da bara voltajjinda daha fazla
dalgalanmalarina izin verir.

e YUKSEK HASSASIYET:Faz kayiplari
tespiti yuksek hassasiyette
gerceklestirilir. Faz kayiplarinin, yuksek
frekansta motoru akiminin  disik
frekanstakinden daha hizli  oldugu
belirtiimigtir. Bu fabrika ayaridir.



NTSD

(NTSD secimi etkinlestir)

Bu fonksiyonun amaci, sirlcinin, ozellikle
tanimlanmis S-egrisi oranlari ve hiz komutlari
kullanarak, herhangi bir hiz komutunun
normal kaynagina bakmaksizin ani, ust Uste,
hizli bir yavaglamasini saglamaktir. Bunun
icin kabin kontrolérinin bir NTSD tetigi
gereklidir. Bu mantik girisi kabul edildiginde
surdcu kendini asagidaki eylemleri
gerceklestiren bir 6zel modda kilitler:

1) Hiz Komut Kaynagi, S-Egrisi Secimi
ve S-Egrisi iptali icin mevcut ayarlari
kaydeder.

2) Asagidaki gibi olmak Uzere
yukaridaki parametelere yeni deger
girisini zorlar:

a) Hiz Komut Kaynadi (A3) c¢oklu
adim#15 olarak muhafaza edilen
degerin polaritesine bakilmaksizin,
hali hazirda galistigi ayni ynde ¢oklu
adimin#15 mevcut degeri olur.

b) S-Egrisi secimi (A2) mevcut set#2
degeri olur.

c) S-Egrisi iptal (C1) etkinlestirilir.

Bu NTSD modu ilgili giris etkin olur olmaz
kilitlenir. Strict mantik girisi RUN komutunu
iptal ederek ve NTSD modundayken Hata
Sifilamayl kabul ederek normal calisma
moduna (NTSD olmayan) déner. NTSD modu
ayrica surtcunin gevrimi koti olmasi halinde
“acilir”.

TAVSIYE EDILEN SEYAHAT (GiDiS) YONU
Acik/Kapali Gevrim endiiksiyon

motoru (disli)

Kurulum

Kullanici Rec Travel Requesti Geared e
ayarlar. Kullanici Load Sense Time’ i saniye
olarak sifir olmayan bir degere ayarlar. Bu
deger surucinidn kisa sureli bir galisma fazinda
katledecedi zaman miktaridir, ardindan islem
tersinerek hangi yukin daha disik oldugu
tespit edilir.

Kullanici Travel Direction Speed’ i sifir olmayan
bir degere ayarlar. Bu hiz sirtcinun ileri ve
ardindan ise geriye dogru ¢alismasi esnasinda
komuta edecegi hizdir.

Kullanici  asagidakiler igin bir dijital giris
girecektir:

Recommended Travel Enable — bu komutu
¢alisma komutundan ©Once girecektir. Aksi
takdirde hareket baslamadan ©6nce yukun
algilanmasi i¢in gerekli sire taninmayacaktir.
Kullanici  Recommended Travel On’ u
yansitmak ic¢in bir Dijital Cikis girecektir.
Kullanici Recommended Travel Direction ileri
(tanimh) veya geri (tanimh degil) komutunu
yansitmak igin bir dijital ¢ikis girecektir.

Kullanici ¢galisma komutunu verecektir.

Sirucl Load Sense Time at Travel Direction
Speed icin ileriye dogru calisacak, ardindan
duracak ve 1 saniye bekleyecektir (stricinin
hizini azaltmasi ve durmasi igin). Load Sense
Time'in  sonunda  slricli  gerekli  yuki
kaydedecektir.

Sirict Load Sense Time at Travel Direction
Speed igin ters yonde galisacak ardindan ise
duracaktir. Bu hareket esnasindaki yeni yuk ileri
calisma devresindeki yukle karsilastirilacaktir.
Dijital Cikis Recommended Travel On modu bu
islemden sonra tanimli olacak ve c¢alisma
tamamlanana kadar bu sekilde kalip bir
Olgimun yapildigi gbsterecektir.

Dijital ¢ikis Recommended Travel Direction
Recommended Travel On’ la degisecektir ve
yuk konumu ileriyi yanistarak tanimlanir veya
yuk konumu geriyi yansitarak yeniden
tanimlanir..



PM Motoru (Dislisiz)

Kurulum

Kullanici Rec Travel Request’ i Gearless’e
ayarlar.

Kullanici Load Sense Time’ i saniye olarak
sifir olmayan bir dedere ayarlar. Bu deger
surdcunin Recommended Travel On’ u
tagnimadan 6nce yuki tuttugu ve kontroll
kabin kontrolérine  aktardigi zaman
miktaridir.

Kullanici Recommended Travel Enable igin
bir dijital giris girer ve Calisma komutundan
Once bunu tanimlar. Aksi halde hareket
baslamadan dnce ylk algilanmayacaktir.
Kullanici  Recommend Travel On’ u
yansitmak igin bir dijital ¢ikis girer.

Kullanici ileri Recommended Travel Direction’
u yansitmak icin bir Dijital Cikis ayarlar veya
yik yoninu tersinir (tanimlanmamistir).

Calisma Sdresi
Kullanici galisma komutunu verir.

Load Sense Time surlcinin, yiki herhangi bir
yonde birakabilmek igcin Speed Ref Release’den
sonra yuku tutacadi zaman miktaridir.

Load Sense Time’ in sonunda, Dijital Cikis
Recommended Travel On tanimli hale gelir ve
calisma bitene kadar bu sekilde kalarak bir
Olgiman yapildigini gosterir.

Dijital ¢ikis Recommended Travel Direction
Recommended Travel On’ la degdisecektir ve
yuk konumu ileriyi yanistarak tanimlanir veya
yuk konumu geriyi yansitarak yeniden
tanimlanir..

Kullanici bu bilgileri kullanmakta serbest oluip,
bu bilgiye dayal olarak bir ileri veya geri
hareketi komuta edebilir. Tavsiye edilen hareket
yénldnde slricl hareketi otomatik bir sekilde
baslatmayacaktir ¢linkii yangin alarmi veya 1
kata don komutu gibi kabin kontrolérinin
surlclye géndermis olabilecegi baska durumlar
da s6z konusu olabilir.



Mantik girigleri C2 Alt MenUsU

NOT: Kullanici her bir giris klemensine 6zel
fonksiyonlar tanimlayabilir. Klemens basina
sadece bir fonksiyona izin verilir ve¢ oklu
klemensler ayni fonksiyona sahip oalmazlar.
Bir giris klemensine bir fonksiyon tayin
edildiginde sonraki klemensleri igin olasi
secimler listesinden silinir.

NOT: Bir parametre acgiklamasi Uzerinde

gorinimundn HIDDEN ITEMS ayari
tarafindan kontrol edildigini gosterir. Detaylar
icin sayfa 114’ e bakiniz.

NOT: Bir parametre agiklamasi Ulzerinde Run
lock out goruldiginde, parametre strici RUN
modundayken degistirilemez.

NOT: her bir parametrenin mevcut ayari biyik
harflerle  gosterilir, listedeki tim  diger
secimlerse kuguk harflerle yazilir.

Hidden ltem goruldiginde, listedeki
Parametre Aciklama Varsayilan Gizli Calisma
INGILIZ (U3) | METRIK (U3) Nesne Kilitleme
Mantik girigi 1 | Mantik girigi 1 DRIVE ENABLE E E
Mantik girisi 2 | Mantik girisi 2 RUN CONTACT CFIRM E E
Mantik girigsi 3 | Mantik girisi 3 FAULT RESET RUN UP E E
Mantik girisi 4 | Mantik girisi 4 UP/DWN RUN DOWN E E
Mantik girisi 5 | Mantik girisi 5 S-CURVE SEL 0 E E
Mantik girigi 6 | Mantik girisi 6 STEP REF B0 E E
Mantik girisi 7 | Mantik girisi 7 STEP REF B1 E E
Mantik girigsi 8 | Mantik girisi 8 STEP REF B2 E E
Mantik girisi 9 | Mantik girisi 9 EXTRNFAULT 1 | FAULT RESET E E

secimler...

Segim agiklamalari...

contact cfirm

(Contactor Confirm) Motor kontaktériinin kapanigini teyit eden yardimci temaslarin kapanmasi

drive enable

(Drive Enable) Surticinlin galismasina izin vermek igin tanimlanmalidir. Calismayi baslatmaz
sadece baslamasina izin verir.

extrn fault 1

(External Fault 1) User input fault #1 Bu temasin kapanmasi halinde siriict hata

extrn fault 2

(External Fault 2) User input fault #2 verecek ve hatali bir sekilde kapanacaktir.

extrn fault 3

(External Fault 3) User input fault #3

extrn /flt 4

(External / Fault 4) User input fault #4.
Bu temasin agilmasi halinde suriict sirliict hata verecek ve hatall bir sekilde kapanacaktir.

fault reset

(Fault Reset) Eger FAULT RESET SRC (C1) EXTERNAL TB1’ e ayarliysa, suriciinin hata gevrimi
bu sinyal dogru oldugunda sifirlanacaktir. Eger FAULT RESET SRC digmesi AUTOMATIC’ e
ayarliysa, bu sinyal dogru oldugunda stiriictiniin hata gevrimi sififanacak ve FLT RESETS / HOUR tarafindan
tanimlanan otomatik hata sififama sayiaci sififanacaktir. NOT: bu giris limitlere duyarli olup hata dogrudan
yanlisa gegiste sififanir.

low gain sel

(Low Gain Selection) Eger HI/LO GAIN SRC digmesi EXTERNAL TB1’ e ayarliysa, bu sinyal dogru
oldugunda diisiik kazang modu hiz regulatoru igin segilmektedir.

mains dip

Sdricunin elektrik disiirme moduna girmesini talep eder. Sadece MAINS
DIP (C1) = EXTERNAL TB durumunda gegerlidir.

mech brake hold

(Mechanical Brake Hold) Mekanik fren tutulma modundayken teyit eden yardimci temas kapanmasi

mech brake pick

(Mechanical Brake Pick)
Frendeki yardimci temaslar. Fren kaldirildiginda tanimlanir.

nc ctct cfirm

(Normally Closed Contact Confirm) Motor kontaktoriinin kapanigini teyit eden yardimci temaslarin
aclimasi

no function

(No Function) Giris tayin edilimemistir. Bu ayar TB1 giris klemenslerinden herhangi birisi igin segildiginde,
o klemense bagl herhangi bir mantik girisi surtict iglemi Gzerinde higbir etkiye sahip olmayacaktir.

ospd test src

(Overspeed Test Source) Bu fonksiyon sadece OVRSPEED TEST SRC digmesinin EXTERNAL TB1' e ayarli
olmasi halinde calisir. Bu giris tGzerindeki gergek bir sinyal OVERSPEED MULT’ e uygulanilarak bir sonraki ¢alisma
icin hiz komutunu verir. Calis komutu distikten sonra, stirici normal moda déner ve asiri hiz fonksiyonunu yeniden
yapmasi igin tekrardan yapilandirimahdir. OVERSPEED FLT seviyesi ayrica OVERSPEED MULT tarafindan
artirimaktadir ve asansorin bir asir hiz hatasi vermeden asiri hiz yapmasini saglamaktadir.

NOT: Bu girig her ne zaman bir agiri hiz testi yapilirsa ilk 6nce yanlis ve ardindan dogru olarak alinmahdir. Eger giris
dogru olarak birakilirsa, ilk asiri hiz testinden sonra ihmal edilir..




secimler...

Secim agiklamalari...

pre-trq latch

(Pre-Torgue Latch) tork komutu icin yanhs kilitlerden dogru kilitlere gecis

quick stop

(Quick Stop) Bu fonksiyon hizli durma girigsi dogru oldugunda ¢alisir, stiriciDECEL RATE 3, DECEL
JERK IN 3 ve DECEL JERK OUT 3 ayarlarinin yavaslama egrisini kullanarak hizli bir sekilde sifira
inecektir. QUICK STOP EN’ in yukselmesiyle bilrikte, surticu bir sifir hiz referansini zorlayacak ve galig
komutu iptal edilene veya surtcinin iptal edilmesi etkin hale gelene kadar sifir hizinda kalacaktir.

Fun {Logic Input)

Jrive Emable (Logic Input)

JUICEK STOP EM (Logic Input)

Speed Referance

3PD REG RLS (Logic Output)

Onee the rising edge of

1
1
1
|
1 1
Rising edge of ] 1| QUICK STOP EN occurs, the || ﬁ
— ; ; 1 un Comman
drive will force a zero speed P
QUICK STOR Hﬁ: reference and hold zero i removed drive

speed until either the remowval output off
of the run command or
remowval of the drive enable

rec travel en

(Recommended Travel Enable). Bu giris verildiginde, siirlici otomatik olarak dolagim yoniini segerek
en dusuk akimin sebekeden ¢ekilmesini ve mekanik fren kalktikca enkodere geri bildirim yapilmasini
saglayacaktir (elektrikler gittiginde yolculari kurtarmak igin genellikle bir UPS kaynagiyla birlikte
kullanihr).

run

(Run) eger suruci DRIVE ENABLE mantik girisisi aracihigiyla etkinlestirildiyse, bu fonksiyon siricu
calismasini baslatacaktir.

run down

(Run) eger suruci DRIVE ENABLE mantik girisisi araciligiyla etkinlestirildiyse, bu fonksiyon negatif
hiz komutlariyla siriict galismasini baslatacaktir.

Not: Eger hem RUN UP hem de RUN DOWN dogruysa ¢alisma devresi taninmayacaktir.

Not: Eger DIR CONFIRM (C1) etkinse, bu giris hiz komutunun polaritesini degistirmeyecek ve siricu
galismasini baslatmasinin yani sira analog hiz komutunun polaritesini teyit etmek igin kullanilacaktir.

run up

(Run Up) Eger DRIVE ENABLE mantik girigisi araciligiyla etkinlestirildiyse, bu fonksiyon pozitif hiz
komutlariyla surticu galigmasini baglatacaktir.

Not: Eger hem RUN UP hem de RUN DOWN dogruysa ¢alisma devresi taninmayacaktir.

Not: Eger DIR CONFIRM (C1) etkinse, bu giris hiz komutunun polaritesini degistirmeyecek ve sirlcu
galismasini baslatmasinin yani sira analog hiz komutunun polaritesini teyit etmek igin kullanilacaktir.

s-curve sel 0

(S-Curve Select 0) Bit 0 of S-curve selection Bu iki bit dért s-egri seciminden birisini

s-curve sel 1

SC Select 1) Bit1of S lecti secmek igin kullanilacaktir. Daha fazla bilgi
(S-Curve Select 1) Bit 1 of S-curve selection igin bakiniz sf 64 S-Egrisi A2 Alt Meniisii

ser2 insp ena

(Serial Mode 2 Inspection Enable) kontrol galisma komutunun iki kaynagindan bir tanesini
tanimlamaktadir (sadece seri mod 2)

(Step Reference Bit 0) Bit 0 of multi-step speed o . .
Coklu adim hiz segimi igin birlikte bir 4-bitlik

komut olarak kullaniimasi gereken dort giris.
Daha fazla bilgi i¢in bkz sf 66 Multi-step Ref
A3 Alt menusi.

step ref b0 )
command selection

step ref bl (Step Reference Bit 1) Bit 1 of multi-step speed
command selection

step ref b2 (Step Reference Bit 2) Bit 2 of multi-step speed
command selection

step ref b3 (Step Reference Bit 3) Bit 3 of multi-step speed

command selection

trg ramp down

(Torque Ramp Down) Bu azalma tork gikissini sifira “Ramped Stop Time parameter” oranina tanimlar.

up/dwn

(Up/Dwn) Bu mantik hiz komutunun isaretini degistirmek igin kullanilabilir.
False=tersine yok, true= tersinmis

NTSD Input

Tablo 16: Mantik girigleri C2 Alt Meniisu




Mantik ¢ikiglari C3 Alt Meniisii

MANTIK CIKISI X

(Mantik gikiglar 1-4)

Bu parametre mantik gikislarin islevini tanimlar.
NOT: her bir parametrenin mevcut ayari bliytik
harflerle gosterilir, listedeki tim diger segimlerse
kicuk harflerle yazilir.

ROLE BOBINI x

(Mantik gikiglari 1-4)

Bu parametre réle mantik ¢ikiglarin iglevini tanimlar.
NOT: her bir parametrenin mevcut ayari buyuk
harflerle gdsterilir, listedeki tim diger secgimlerse
kicuk harflerle yazilir.

Parametre Aciklama Varsayilan Gizli (}allsmal
INGILIZ(U3) [METRIK (U3) Nesne | Kilitlem
Mantik cikisi 1 Mantik cikigI #1 READY TO RUN E E
Mantik gikisi 2 Mantik ¢ikigi #2 RUN COMMANDED E E
Mantik gikisi 3 Mantik gikisi #3 MTR OVERLOAD |  ZERO SPEED E Y
Mantik cikisi 4 Mantik ¢ikisi #4 ENCODERFLT E E
Role Bobini 1 Role gikigsi #1 FAULT READE TO RUN E Y
Role Bobini 2 Role ¢ikigsi #2 SPEED REG RLS BRAKE PICK E Y
Kullanici LED’ i Operatorun st kisminda ALARM E H
bulunan kullanici LED’ i
segimler... Sec¢im aciklamalari...
alarm (Alarm) Surucu alarm verdiginde ¢ikis dogrudur.
alarm+flt (Alarm and/or Fault) suricl hata ve/veya alarm verdiginde ¢ikis dogrudur
at mid speed (At Mid Speed) Hiz AT MID SPEED (A1) tarafindan ayarlanan seviye tizerinde oldugunda ¢ikis dogrudur
parameter.
auto brake (Auto Brake) Cikis Auto Brake fonksiyonu tarafindan kontrol edilmekte mekanik freni agmak igin
kullaniimaktadir
brake alarm (Brake Alarm) Dinamik fren rezistorl bir asir akim durumunda ve siriict galisir durumdayken ¢ikis dogrudur
(Brake Hold) Fren kaldirma teyidi alindiginda ¢ikis dogrudur. Mekanik frenin agik kaldigini géstermek icin
brake hold kullanihir. Bu fonksiyon freni agik tutmak igin %100’den daha az voltaj gerektiren frenlerle kullanilimaktadir.
brake pick (Brake Pick) Hiz regilatori agildiginda ve mekanik freni agmak igin kullanildiginda ¢ikis dogrudur.
brk hold fit (Brake Hold Fault)
Fren tutma komutu ve fren geribildirimi kullanici tarafindan beliritlen sure igin eslesmediginde ¢ikis dogrudur.
brk igbt fit (Brake IGBT Fault) Cikis dinamik fren rezistorii asir akim durumunda ve stiriict galigir durumunda degilken
dogrudur.
brk pick fit (Brake Pick Fault) Fren kaldirma komutu ve fren geri bildirimi kullanici tarafindan beliritlen sire igin

eslesmediginde cikis dogrudur.

car going dwn

(Car Going Down) Cikis motor negatif ydonde kullanicinin belirtti§i hizdan daha hizli gittiginde dogrudur.

car going up

(Car Going Up) Cikis motor pozitif yonde kullanicinin belirttigi hizdan daha hizl gittiginde dogrudur.

charge fault

(Charging Fault) Cikis DC bar voltaji voltaj hata seviyesi Gizerinde sabitlesmediginde veya yiik
kontaktoru ylkleme sonrasi kapanmadiginda dogrudur.

close contact

(Close Motor Contactor) Cikis galis komutu verildiginde, slrlcu etkin oldugunda, yazilim baslatildiginda ve
hata olmadiginda dogrudur.

(Contactor Fault)

contactor fit Cikis kontaktor kapatma komutu ve kontaktor geribildirimi kullanici tarafindan belirtilen siireyle eslesmediginde
dogrudur.
curr req fit (Current Regulator Fault)
9 Cikis mevcut akim Olgimi komuta edilen akimla eslesmediginde dogrudur.
drv overload (Drive Overload) Cikis suriicu asir yuk egrisini astiginda dogrudur.
encoder flt (Encoder Fault) Cikis suriicl bir enkoder hatasi beyan ettiginde dogrudur
ext fan en (External Fan Indicator) Surici fani agikken giris dogru, fan kapaliyken ise yanlistir.
fan alarm (Fan Alarm) Sdrlcu tzerindeki fan galismadiginda ¢ikis dogrudur.
fault (Fault) Surucu tarafindan bir hata beyan edildiginde ¢ikis dogrudur.

flt reset out

(Fault Reset Output) Sdrici tarafindan bir hata sifirlamasi istendiginde ¢ikis dogrudur. Siriici sadece FAULT
RESET SRC (C1) otomatik olarak ayarlandiginda bir hata sifirlama komutu verecektir.




secgimler...

Sec¢im aciklamalari...

(Motor Flux Confirmation)

flux confirm Cikis surlcu tarafindan bir hiz regilator agilimi igin yeterli fliks oldugunu teyit ettiginde dogrudur (surticinin
fliks tahmini referansin %75’ ine ulagsmalidir.
fuse fault (Fuse Fault) DC bus sigortasi attiginda ¢ikis dogrudur.

ground fault

(Ground Fault) Tum faz akim toplami siirici anma akiminin %50’sini astiginda ¢itki dogrudur.

in low gain

(In Low Gain) Hiz regulatéri “disuk kazang” modundayken ¢ikis dogrudur.

motor trq lim

(Motor Torque Limit) Sutirict motor modundayken ve tork limiti erisildiginde ¢ikis dogrudur. Motor modu
suriicinin motora enerji vermesi olarak tanimlanmaktadir.

mtr overload

(Motor Overload) Motor kullanici tarafindan tanimlanan asin yik egrisini astiginda ¢ikis dogrudur.

no function

(No Function) Bu ayar klemens veya rélenin herhangi bir ¢galisma kosuluy igin durumunu
degistirmeyecegini gosterir; 6rnegin cikis sinyali strekli olarak yanlis oalcaktir.

not alarm

(Not Alarm) Alarm var olmadiginda ¢ikis dogrudur

over curr flt

otor overload current fault) Faz akimi anma akimini % agtiginda gikis dogrudur
M load fault) Faz ak k %300 astiginda ¢ikis dogrud

overspeed flt

(Overspeed Fault) Cikis, motorun belirli bir siire igin kullanici tarafindan tanimlanan yiizde gekme
hizini astiginda dogrudur.

overtemp flt

(Heatsink Over Temperature Fault) Cikis suricu 1s1 yutucusu 90°C (194°F) i astiginda dogrudur.

(Over Voltage Fault)

overvolt flt
DC bar voltaji 460V surtict sinifi icin 850 VDC' i veya 230 V suruci sinifi igin 425 VDC’ yi astiginda ¢gikis
dogrudur.

ovrtemp (Drive Over Temperature Alarm)

alarm Cikis slrtcu is1 yutucusu 80°C (176°F)’i astiginda dogrudur

phase fault (Phase Loss) Surtcu bir agik motor fazi algiladiginda ¢ikis dogrudur.

ramo down (Ramp Down Enable) Cikis bir tork yavaslama durmasi bir mantik girisi, seri kanal veya dahili olarak

enap suriict tarafindan baslatildiktan sonra dogrudur. Bu ¢ikis dogru oldugunda tork sifira inecektir.

ready to run

(Ready to Run)
Sdrlcu yazilimi baglatildiginda ve hata olmadiginda ¢ikis dogrudur.

rec travl dir

(Recommended Travel Direction)
Bu ¢ikis gidis yonu 6zelligi aktif oldugunda asansoériin gidis yonun( bildirir. Asansoér yukariya dogru gittiginde
yuksek bir ¢ikis veriimekte, asansor asadiya dogru gittinde ise diisik bir ¢ikis veriimektedir.

rec travel on

Bu ¢ikis Recommended Travel Dir (C1) “geared” veya “gearless’e ayarli oldugunda ¢alisma baslatildiginda ve
suriict bir Recommended Travel En mantik ¢ikisisi (C2) aldiginda ve tavsiye edilen gidis yonu 6zelligi aktif
oldugunda ytukselir.

(Regeneration Torque Limit) Cikis sirici rejeneratif moddayken tork limiti erisildiginde dogrudur. Rejeneratif
mod motor suruclye enerji verdigindeki durum olarak tanimlanir. Suriicu rejeneratif moddayken, eneriji

regen trq lim
9 q dinamik fren devresi araciligiyla yayilir (dahili fren IGBT ve dis fren rezistorl).
run P Lo N
commanded (Run Commanded) Surticlye ¢alisma komutu verildiginde ¢ikis dogrudur.
(Run Command Confirm)
run confirm Yazilim baglatildiktan, hatalar olmadiktan, siriclye ¢alis komutu verildikten, kontaktorin kapatiimasindan ve
IGBT’ nin ateglenmesinden sonra gikis dogrudur.
(Speed Deviation)
speed dev Cikis, hiz geribildirimi hiz referansini dogru bir sekilde takip edemediginde dogrudur. Hiz sapmasi kullanici
tarafindan belirtilen seviyenin lzerinde olmalidir (Speed Dev. = referans — geribildirim)
(Speed Deviation Low Level)Hiz geribildirimi hiz referansini uygun bir sekilde takip ettiginde gikis dogrudur.
speed dev e P o .
low Hiz sapmasinin kullanici tarafindan belirtilen bir stire icin kullanici tanimli aralik igerisinde olmasi gerekir.(

Speed Dev. = referans — geribildirim)

speed ref rls

(Speed Reference Release)
Fluks teyit edildiginde ve suricu DC enjeksiyon modunda olmadiginda ¢ikis dogrudur

Spd ref rel2

(Speed Reference Release 2) Cikis asagidaki durumlarda dogrudur

e yazilim baslatildi ve hata yoktur

e  Surucuye ¢alism komutu verildiginde (varsa, temas dogru teyidini yapmis olmalidir)
e  DC enjeksiyonunda olmadiginda

e SPEED COMMAND SRC(C1) parametresi=goklu adim




segimler...

Secim aciklamalari...

speed reg rls

(Speed Regulator Release)
Fliks %75’ e teyit edildiginde ve frene kaldiriima komutu verildiginde (varsa) ¢ikis dogrudur.

nnect nternal connection

READY TO RUNM  FLUX CONFIRM
software ready and no
fawits are present

Drive Intemal Signals
Speed Regulator Release
Speed Reference Release

RUMN or RUN UP or
RUN DOWM

DRIVE EMABLE

Run Confirm
CONTACT CFIRM
(if used)

stltst active

(Stall Test Active) Cikis, suriicu Stall Test Fault verdiginde dogrudur. Durma Testi Hatasi motor
akiminin (STALL TEST LVL (A1) tarafindan tanimlanan) bir ylizdede veya bunun lzerinde
belirli bir stire boyunca (STALL FAULT TIME (A4) tarafindan tanimlanan) devam edip
etmedigini kontrol eder. E§er motor akimi tanimlanan parametreleri asiyorsa STALL TEST
FAULT verilecektir.

(Low Voltage Fault) DC bar voltaji, hat-hat voltaj girissinin kullanici tarafindan belirtilen yiizdesi

Undervolt flt VT 9
altina distiglinde cikis dogrudur.
Up to speed [ (Up to Speed) Motor hizi kullanici tarafindan belirtilen hiz Gizerinde oldugunda ¢ikis dogrudur.
(Low Voltage Alarm) DC bar voltaji hat-hat voltaj girigsinin kullanici tarafindan belirtilen ytzdesi
uv alarm N o
altina dustugunde ¢ikis dogrudur.
(Zero Speed) Motor hizi kullanici tarafindan belirtilen siire boyunca yine kullanici tarafindan
Zero speed

belirtilen hizin altinda oldugunda ¢ikis dogrudur.

Tablo 17: Mantik ¢ikiglan C3 Alt Meniisii




Analog Cikiglan C4 Alt Meniisii

ANALOG CIKIS 1

(Analog Cikislari 1)

Varsayilan: HIZ REFERANSI

Bu parametre analog cikis#1’in fonksiyonunu

tanimlar.

NOT: her bir parametrenin mevcut ayari blylk
harflerle gosterilir, listedeki tim dider secimlerse

ANALOG GCIKIS 2
(Analog Cikislari 2)

tanimlar.

Varsayilan: HIZ GERIBILDIRIMI
Bu parametre analog ¢ikis#2'nin fonksiyonunu

NOT: her bir parametrenin mevcut ayari blyik

kicik harflerle yazilir.

kucuk harflerle yazilir.

harflerle gosterilir, listedeki tim diger segimlerse

Parametre Aciklama Varsayilan Gizli Calisma
Nesne | Kilitleme
INGILIZ (U3) METRIK (U3)

Analog Cikisi 1 Analog CikisI #1 SPEED REF SPEED COMMAND E N
Analog Cikisi 2 Analog Cikis1 #2 SPEED FEEDBACK Y H
choices... choice descriptions... D/A birimleri...
abs pos bin (Absolute Position Binary). Mutlak enkoderden okunan kesin konum Sayim
aux torg cmd (Auxiliary Torque Command) Kullanildiginda yardimci kaynaktan ek tork % anma tork
bar voltaji (DC Bar voltaji Output) Olgiilen DC bar voltaiji % pik
current out (Current Output) Yizde motor akimi % anma akim

(D-Axis Current Reference) Tork uretimine katkida bulunmayan ve genellikle sifirda tutulan D-

d-current ref

Eksen akimi. Yik yokken ve fliks zayiflamasi altinda sifir olmayacaktir.

%

drv overload

(Drive Overload) Erisilen suriicu asiri yiklenme hareket noktasi yuzdesi.

% hareket noktasi

flux current

(Flux Producing Current) Olgiilen akim (ireten fliiks

% anma akim

flux output (Flux Output) Olgiilen fliiks gikigs! % anma fliks
flux ref (Flux Reference) Vektor kontrolu tarafindan kullanilan fliks referansi % anma fliks
flux voltage (Flux Producing Voltage) Voltaj referansi iireten flitkks % anma volt
frequency out (Frequency Output) Elektrik frekans % anma frek

mtr overload

(Motor Overload) Percent of motor overload trip level reached.

% hareket noktasi

no function

(No Function) Analog ¢ikignin herhangi bir galisma kosulunda durumunu degistirmeyecegini
gbsterir; 6rnegin ¢ikig sinyali surekli olarak yanlis olacaktir

M/D

power output

(Power Output) Hesaplanan gug cikigsi

% anma glg

pretorque ref

(PreTorque Reference) On tork referansi

% temel tork

slip frequency

(Motor Slip Frequency) Komuta edilen kayma frekansi

% anma frek

spd rg tqg cmd

(Speed Regulator Torque Command) Hiz regtilatériindeki tork komutu

% temel tork

speed command (Speed Command) S-egrisinden énce hiz komutu % anma hiz
speed error (Speed Error) Hiz geribildirimi haricinde hiz referansi % anma hiz
speed feedbk (Speed Feedback) Hiz regilatori tarafindan kullanilan hiz geri bildirimi % anma hiz
speed ref (Speed Reference) S-Egrisindne sonra hiz referansi % anma hiz ed

tach rate cmd

(Tachometer Rate Command). Kopga orani kazan fonksiyonundaki tork komutu

% temel tork

theta e

(Polarity Error Signal) Hizl hizalamaya iliskin PM motor karakterizasyonu icin kullanilan miknatis

nolarite tahmin hata sinvali

Dahili strct birimi

torg current

(Torque Producing Current) Olgiilen tork akim {retimi

% anma akim

torq voltage

(Torgue Producing Voltage) Tork Uretim voltaj referansi

% anma volt

torque output

(Torque Output) Hesaplanan tork gikigsi

% anma tork

torque ref

(Torque Reference) Vektor kontroll tarafindan kullanilan tork referansi

% temel tork

voltage out

(Voltage Output) RMS motor klemens voltaji

% anma volt

Tablo 18: Analog Cikiglar C4 Alt Meniisu




Ekran DO Menusu

Asansor Verileri D1 Alt Menlisii

Relay Coil 1 ]

Parametre Aciklama Birim Gizli
Nesne
(Speed Command) Hiz referans jeneratoriinden 6nce hiz
Speed Command komutunu izler (S-egrisine g|_r|§). Bu ko_mut coklu adim ft/dk veya H
referanslari, analog veya seri kanaldaki hiz komutundan m/s
gelmektedir.
(Speed Reference) Sirici tarafindan kullanilan hiz referansini ft/dk veva
Speed Reference |izler. Hiz referans jeneratériinden gectikten sonraki hiz y H
. - m/s
komutudur (bir S-Egrisi kullanir).
(Speed Feedback) Enkoderden gelen geribildirimi izler. Cekme
hizina, motor rpm’sine ve enkoder rpm’sine dayalidir. Siriicu ft/dk veva
Speed Feedback |motordan RPM’ yi dogrusal hiza, CONTRACT CAR SPD (A1) ve m/s y H
CONTRACT MTR SPD (A1) parametreleri arasindaki iliskiyi
kullanarak dénustarir.
(Analog Speed Command) SPD COMMAND BIAS, SPD
Analog Spd Cmd [COMMAND MULT, ve SPD ZERO BAND ayarlari yapiimadan volt H
Once analog hiz komutu ana voltajini gsterir.
Encoder Speed (Encoder Speed) rpm olarak enkoder hizini izler rpm H
(Speed Error'") Hiz referansi ve hiz geribildirimi arasindaki
hiz hatasini izler. Asagidaki denkleme esittir:
Speed Error"" ft/dl; veya Hi
speed speed _ speed m/s
\ reference ) |(feedback ) ~ error
Est Inertia"" (Estimated Inertia"") Tahmini asansér sistem ataleti sn"" H""
(Logic Outputs Status) Bu ekran mantik gikislarin durumunu
gosterir (1=dogru O=yanlis)
[7 Lo_ai_c Dumi;rs_
User LED '?TT_ II_BOIE p—
Logic Outputs [ Relay Coll 2 :_.' Ilm:-fog;:c}utputd? (;I:ydaon%:: H

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Gizli

Bit Adi Aciklamasi / Nedeni

0 AUX_RUN_BIT Kabin kontrolériinden seri ¢alisma komut
biti

1 AUX_FLT_RST_REQ_BIT Kabin kontrolérinden seri
hata sifirlama talebi

2 AUX PT_CLK BIT Kabin kontroloriinden seri 6n tork Kilit
saat biti

3 AUX_LOW_GAIN_BIT Kabin kontrolorinden seri dusuk
Pl kazang kontrol biti

4  AUX_RAMP_DWN_EN_ Kabin kontrolériinden
etkinlestirilen seri yavaslama biti

5 AUX BRAKE_PICK BIT Kabin kontrolériinden seri fren
kaldirma komut biti

6 AUX BRAKE_HOLD BIT Kabin kontrolériinden seri fren

tutma komut biti

Parametre Aciklama Birim
Nesne
(Logic Inputs Status) Bu ekran mantik giriglerin durumunu
. .. = And - 1=dogru
|Logic Inputs gOsterir (1=dogru O=yanlig) 0=yanlis H
1=dogru H
IRx Logic In =yanhsg

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir

Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Parametre

Aciklama

Birim

Gizli
Nesne

Start Logic""

(Start Logic Status"") Bu ekran belirli baglama mantik bitlerinin
durumunu gostermektedir.

Bit 0 ]

Bit Adi Aciklama/Nedeni

0 RUN BIT galistir komutunda tanimlanan yazilim

1 BRAKE RUN BIT dabhili fren kontrol gecikmesinden
sonra galistir komutu

2 DRIVE RUN BIT tim kesinti gecikmelerinden sonra
surtci galistir komutu

3 RDY FOR RUN BIT Siricu ¢alistir komutuna hazir, hata
yoktur

4 CLOSE CONTACTOR BIT sirtcinin etkin oldugunu,
cahstir komutunun alindigi, yaziimin bagslatildigi ve hata
olmadigini gésterir

5 CNTCT CONFIRM BIT Yazilimin kontaktériin
kapandigina dair teyidi aldiginin gostergesidir

6 RAMP DWN EN BIT bir tork azalma durdmasi bir
mantiksal girdi, seri kana veya surtcu tarafindan dahili
olarak baslatildiktan sonra gergektir

7 RUN CONFIRM BIT 1 oldugunda, hatalar mevcut

degildir, strict galismak Uzere komut almistir, kontaktér
kapanmistir ve IGBTler ateslenmistir

1=dogru
O=yanhg""

Hi,ii

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Gizli Nesne

8255

Rx Com Status
00-0000-0000-000/

Adi Agiklama/Nedeni

RX INVALID SETUP ID kurulum mesajinda gegersiz
kurulum ID

RX SETUP IN RUN Seri galisma biti ayarlandiginda bir
kurulum mesaji alinmistir

RX TIMEOUT; iletisim siire agimi nedeniyle bir COMM
FAULT meydana gelmistir

RX INVALID CHECKSUM; K&t mesajlarin toplamlari
nedneiyle bir COMM FAULT veriimigse

RX INVALID MESSAGE mesajda gecersiz baglik karakteri

RX FIFO OVERRUN Asiri akis meydana gelmistir

RX INVALID RUN ID, RUN MESSAGE'de gonderilen
Cmd_id’ nin aralikta degilse ayarlayiniz

RX INVALID MONITOR ID (Mod 2'de mevcut degildir)
Calisma mesajinda alinan Monitor ID’ si aralikta degilse
ayarlayiniz

RX INVALID FAULT ID; kurulum mesajinda génderilen Fault
Id aralikta degilse ayarlayiniz.

RX FAULT DETECTED; COMM FAULT tespit edilmistir

Fault Mode 2 (Mod 1’ de gegerli degildir) Aninda Kapatma
Modu

Fault Mode 2 Run Removal (Mod 1'de gegerli degildir)
Calisma Iptal Kapatma Mmodu

Fault Mode 2 Rescue (Mode 1'de gegerli degildir) Kurtarma
Kapatma Modu

Fault Mode 3 (Mode 1 veya 2'de gegerli degildir) Ani
Kapatma Hatasi

Bit 15
Bit
eti
0 Bilgi
1 Bilgi
2 Ciddi
3 BilgiiCi
ddi
2 Bilgi
5 Bilgi
6 Bilgi
7 Bilgi
8 Bilgi
9 Bilgi
10 Bilgi
11 Bilgi
12 Bilgi
13 Bilgi
14 Bilgi

M/D

Parametre Aciklama Birim
Start Logic™ (devam
etmekedir) Bit Adi Agiklama/Nedeni 1=dogru i
8 SPD REG REL BIT Hiz regiilatorii birakildiginda bit dogrudur 0=yanhs"" H*
9 SPD REF REL BIT Hiz regilatéru birakildiginda bit dogrudur eger
SPD REF RLS (1)=SPD REG RLS, bu durumda bit fren teyidi aktif
oldugunda dogrudur
10 BRAKE PICK BIT Hiz regilatéra birakildiginda bit dogrudur ve
mekanik freni agmak igin kullanilir
11 BRAKE IS PICKED BIT Fren teyidi aktif oldugunda bit dogrudur
12 BRAKE HOLD BIT Fren kaldirma teyidi alindiginda bit dogrudur
13 LOW GAIN BIT Hiz regiilatori “diisiik kazang” modundayken bit
dogrudur
14 DOWN BIT Asagi yon komutu alindiginda bit dogrudur
Rx Com Status""
1=dogru iji
O=yanhg"" H

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Parametre

Aciklama

Birim

Gizli Nesne

15 Fatal RX COM FAULT; COMM FAULT surucu tarafindan beyan edilmistir

RX Error Count

(Serial Communication Error Counter); Bu fonksiyon gecersiz seri mesajlari
izleyecek ve gecersiz mesaj igin sayimi artiracaktir. Bir teghis araci olarak
kulaniimaktadir.

M/D

Pre-Torque Ref

(Pre-Torque Reference); Analog kanal #2 veya seri kanaldan gelen 6n tork
referansini izler.

%banma torku

HI,II

Spd Ref Torq Cmd

(Regulator Torque Command) Hiz regilatériiniin tork komutunu izler. Takometre
oran kazanim fonksiyonu veya yardimci tork komutundan gegmeden 6nceki tork
komutudur. Motorun hiz referansini takip edebilmesi igin gerekli olan torktur.

%banma torku

HI,II

Tach Rate Cmd

(Tachometer Rate Command) takometre kazang fonksiyonundan tork komutunu
izler (varsa).

%anma torku

"

FF Torque Cmd

(Feed Forward Torque Command) kullanildiginda yardimci kaynaktaki ileri
besleme tork komutunu izler.

%banma torku

HI,II

Enc Position

(Encoder Position) Parametre sifir agisindan rotdriin konumunu goésterecektir.
Motor saat yoniinde déndigiinde deger 0’dan 65535’ e degisecektir ve motor saat
lydénlinun aksine tam 1 gevrim yaptiginda 65535’'den geriye dogru sayacaktir. Bu
deger her gi¢ agilisinda sifirlanir.

M/D

Enc Revolutions

(Encoder Revolutions) Bu parametre motorun yaptigi tam ¢evrim sayisini
g6stermektedir. Kabin yukariya dogru hareket ettiginde parametre 0’dan 65535’ e
kadar sayacaktir. Bu deger her gl¢ aciliginda sifirlanir.

M/D

DCP Command

(DCP Command Monitoring) DCP kullanildiginda sirtcuye seri olarak kontrol
sisteminden verilen sinyallerin izlenmesi igin kullanihr.

1 555
DCP Command

1=dogru
0=yanlsg'

Bit Adi Acgiklama/Nedeni

BO Siriici kontroléri etkinlestir

B1 Hareket komutu (DCP3); mevcut mesafenin degistirilmesi (DCP4)
B2 Durdurma diugmesi

B3 Hareket komutlarinin 3.’ye transfer edilmesi

B4 Seyahat yonii

B5 Hiz degisimi

B6 istenen mesafe / mevcut mesafe

B7 En son cevap mesajinda hata

"Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
"Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Parametre Aciklama Birim Gizli Nesne
DCP Status DCP Status Monitorig) — DCP kullanildiginda suruci tarafindan seri olarak kontrol
sistemine verilen sinyalleri izlemek icin kullanilir
855
DCP Command 1=do H
pO00-0000 =dogru
-------------------- 0=yanlis
Bit Adi Agiklama/Nedeni
SO Sdricu kontroléru hazirdir
S1 Hareket etkin
S2 Gelismis uyar aktif
S3 Genel hata aktif
S4 Hiz hizalama degerinin altindadir (v<0,3m/s)
S5 istenen mesafe / hiz kabul edilmigtir (acil durum durdurmasi igin
ayrilan bit)
S6 Mekanik fren
S7 Teslim alinan son mesajda hata
Tablo 19: Asansor Verisi D1 Alt Meniuisii
Gug Verisi D2 Alt Menlisu
Parametre Aciklama Birim Gizli
Nesne
DC Bar voltaji (DC Bar voltaji) DC busun lzerinde 6lgilen voltaj Volt H
RMS Motor Current Output)
M ( A
otor Current RMS motorunun ¢ikt iakimini izler mp H
Motor Voltage (Motor Voltage Output). RMS motorunun klemens hat hat Volt H
voltajini izler
Motor Frequency (Motor Frequency Output) Motor giktisinin eektrik Hz H
frekansini izler
Motor Torque (Motor Torque Output). Yliizde anma torku agisindan % anma H
hesaplanan motor ciktisi : torku
(Estimated No Load Current’) .
Est No Load C i
O/Si 0 Load turr HPV 900 Series 2’ nin adaptif ayari tarafindan hesaplanan %! H'
’ tahmini motorun yuksuz akimi
) (Estimated Rated RPM') HPV 900 Series 2’ nin adaptif ayari ) )
Est Rated RPM' tarafindan hesaplanan tahmini motorun anma rpm’si RPM' H'
i (Torque Reference"“) % anma i ii
Torque Reference Saricu kontroll tarafindan kullanilan tork referansini izler torku’" H
i (Flux Reference’). Suriictiniin vektor kontroli tarafindan % anma fliiksii i
Flux Reference kullanilan fliiks referansi H
Flux OutputI (Flux Output') Fliks ¢iktisinin lgllen degeri % anma fliiksii' H'
% Motor Current (Percent Motor Current) Motor akimini anma motor akiminin bir % rated H
yuzdesi olarak izler current
D-Curr (D-Axis Current Reference”) . .
i Bu akim élgiilen D Ekseni Akim Bilesenidir. Yiiksiiz ve fliiks ol H'
Reference
zayiflama durumlarinda sifir olmayacaktir.
Power Output (Power Output) Hesaplanan suriict gug ¢iktisi KW H

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir



Parametre

Aciklama

Birim

Gizli
Nesne

Slip Frequencyi’iii

(Slip Frequency'"'")
Motorun komut edildigi kayma frekansini gdsterir.

Hzl ol

i

Motor Overload

(Motor Overload)

Motor asin yiklenme erisilen hareket seviyesini gdsterir.
Bu deger %100’e geldiginde motor kullanici tanimh agiri
yuklenme egrisini agsmistir ve suriict motor asiri yuklenme
alarmi verir.

%

Drive Overload

(Drive Overload)
Erisilen strtcu asir yuklenme hareket seviyesinin
yuzdesini gosterir. Bu deder %100’e geldiginde suriici
asir yuklenme egrisini agmigtir ve surici motor agiri
yuklenme alarmi verir.

%

Flux Current

(Flux Current) Motorun fliiks Gretme akimini gdsterir.

% anma
akim

Torque Current

(Torque Current). Motorun tork tretim akimini
gOsterir.

% anma
akim

Flux Voltage

(Flux Voltage) Fliiks voltaj referansini gosterir.

% anma volt

Torque Voltage

(Torque Voltage) Tork voltaj referansini gosterir.

% anma volt

Base Impedance

(Base Impedance) RATED MTR PWR ve RATED MTR
VOLTS parametrelerine dayali olarak suriici hesapli ana
empedansi gosterir. Bu deger sistem empedanslarinin
Birim basina degerlerini hesaplamak igin kullanilir.
(6rnegin EXTERN REACTANCE ve STATOR RESIST).

Ohms

Rated Excit Freq”

(Rated Excitation Frequency of Motor") Anma hizi ve
kutup sayisindan hesaplanan motor anma frekansi. Bu
deger, verildigi takdirde motor etiketindeki degere
yakin olmalidir.Iki deger arasindaki tek fark rakam
yuvarlamasindan kaynaklanmalidir.Bliylik tutarsizliklar
Ab5 mentistine dogru olmayan parametrelerin girildigini
gosterir.

Hzii

Rotor Position"

(Absolute Rotor Position") mutlak enkoderdeki ana
rétor mekanik konum okumasini gésterir.Enkoderin
dogru bir sekilde okundugunu kontrol etmek igin
kurulum esnasinda yararli olabilir.

m/D'l

Drive Temp

(Drive Temperature) Isi tutucusu degerini gosterir.

der C

Highest Temp

(Highest Temperature) Suirtcu 1si tutucusunun
kaydedilen en yuksek degerini gosterir. Sifirlanabilir.

der C

Tablo 20: Gii¢ Verisi D2 Alt Menusii

' Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
""Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Donanim Meniisii U0

Gizli Calisma
U0 |Parametre Aciklama Varsayila | Se¢gimler N Kilitleme
n esne
Ul |PASSWORD Daha fazla bilgi igin sayfa 114’deki SIFRE’ ye bakiniz.
ENTER . . . .
PASSWORD Kullanicinin sifre girmesine izin verir 12345 0 — 65535 H H
NEW PASSWORD | Sifreyi degistirmek igin kullanilir H
PASSWORD Sifre kilidini etkin ve devredigi yapmak Etkin
LOCKOUT icin kullanilir DISABLED Devredis H H
U2 |HIDDEN ITEMS Daha fazla bilgi igin sayfa 114’deki GiZLi NESNELERE (OBJELERE)’ bakiniz.
HIDDEN ITEMS Q!Zh pgrametreler Pljlta| Operatorde SHOW O"gelerl H N
gOsterilecekse segcilir. ITEMS gOster
Ogeleri gizle
U3 [UNITS Daha fazla bilgi icin sayfa 114’de Birim’lere bakiniz
UNITS Metrik birimler veya standart ingiliz ingiliz
SELECTION Olclim metrik birimleri seginiz ENGLISH Metril H E
U4 |OVRSPEED TEST | Daha fazla bilgi icin sayfa 115'deki ASIRI HIZ TESTINE bakiniz
OVERSPEED Asiri hiz testinin dijitla operator NO H H E
TEST? aracihgiyla yapilmasini saglar E
U5 |RESTORE DFLTS | Daha fazla bilgi icin sayfa 116°deki VARSAYILANLARA DON’e bakiniz
MOTOR A5 ve Utility U mendilerin
Rst Drive Dflts haricindeki tUm parametreleri varsayilan H E
vanar
MOTOR A5’ deki parametreleri
Rst Mtr Dflts MOTOR ID tarafindan tanimlanan H E
varsayilanlara sifirlar
U6 | DRIVE INFO Daha fazla bilgi icin sayfa 116’deki SURUCU BILGISINE bakiniz
DRIVE VERSION Surupu ya2|I|rr.1.|n|n .yaZ|I|m H H
versiyonunu gosterir
BOOT VERSION Sirdcinin en disik s"ewygdekl H H
yazilim versiyonunu gosterir
Surdcinun kip tanimlama sayisini
CUBE ID gostgrlr. Anawk(:fn.t.rol paneli §urgcu _ H H
Uzerinde degistirilirse bu degerin yeniden
girilmesi gerekir.
DRIVE TYPE H.I.DVQ(.)O-Series 2 olarak surtc tipini H H
gosterir.
U7 |HEX MONITOR Magnetek personeli iginl,bkz HEX MONITOR sayfa 117. H H
U8 |LANGUAGE SEL Daha fazla bilgi icin sayfa 117’de DIL’ e bakiniz
ingilizce
IS_QB(E%JTAGE Operator metini igin dili seger ENGLISH AI?nanca H H
U9 |BASICS Daha fazla bilgi icin sayfa 117’ deki BASICS’e bakiniz
. . Acik gevrim
. Acik cevrim, kapali gevrim veya CLOSED
Drive Mode siurekli miknatis slrtcu iglemini LOOP Kapgll H E
seger cevrim PM




Calisma

UO |Parametre Aciklama Varsayilan | Segimler G,'\IZI' Kilitlem
esne e
U10 | ROTOR ALIGN" Daha fazla bilgi icin sayfa 117’ deki ROTOR HIZALAMASINA bakiniz
Bu parametrenin etkinlegtirilmesi
i hizalama prosediir veya degerinin Etkin
ALIGNMENT ENCODER ANG OFST (A5) DISABLE | pevredisi H E
degismesini saglar
BEGIN YES secildiginde hizalama baslar Evet
ALIGNMENT" NO Calisirken H E
hayir
ALIGNMENT Acik gevrim ve otomatikhizalama OPEN Acik gcevrim H E
METHOD" arasinda segim yapar LOOP Otomatikhiza
Ull |TIME Daha fazla bilgi icin sayfa 117°deki SAAT’ e bakiniz
Year Gercek zamanli saat igin yili ayarlar H H
Month Gergek zamanli saat icin ayi ayarlar H H
Day Gergek zamanli saat igin guinu ayarlar H H
Hour Gergek zamanli saat icin saati ayarlar H H
Minute Gergek zamanli saat igin dakikayi H H
Second Gergek zamanli saat igin saniyeyi H H
U12 |JAUTOTUNE SEL" | Daha fazla bilgi icin sayfa 153'deki OTOMATIK AYAR’a bakiniz
Bu parametrenin Devredigi Devredisi
QEIEO(I#NE haricinde ayarlanmasi DISABLE Calisirken H E
OtomatikAyar 6zelligini acar evet
Ul4 |Power Meter Daha fazla bilgi icin sayfa 118'deki Gii¢ Olger’ine bakiniz
En son “Enerji Sifilamasi” itibariyla
Motor Pwr sdrict tarafindan kullanilan giicii H H
(kWh) gésterir.
En son “Enerji Sifirlamasi”
Regen Pwr itibartyla sdriicii tarafindan H H
kurtarilan gticti (kWh) gésterir.
. En son “Enerji Sifirlamasi” itibariyla
Energy Time kullanim saatini gbsterir H H
Energy Reset Bu 6zellik sayesinde kullanici tiim H H

U14 sayaclarini sifirlayabilir

Tablo 21: Donanimlar Meniisii

'Parametre sadece CLOSED LOOP (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece PM (U9) islemiyle erisilebilir
" Parametre sadece OPEN LOOP (U9) islemiyle erisilebilir




Detayli Agiklama
SIFRE
(Sifre Fonksiyonu)
Asagidaki g farkli ekran sifre fonksiyonu
tarafindan kullaniimaktadir:

e SIFRE GIRINiz

e YENI SIFRE

e SIFRE KILITLEME
Sifre Fonksiyonu
Sifre fonksiyonu kullanicinin bir sifre igin alti
rakaml bir sayl segmesini saglar. Sifre
fonksiyonu gecerli bir sifre girilene kadar
kullanicinin parametre degisikliklerini
kilittemesini saglar.

Sifre kilidi etkinken, tim parametreler ve ekran
degerleri gorintilenebilecek fakat dogru bir sifre
girilene kadar hicbir parametre degisikligine izin
verilmeyecektir.

Parametre Korumasi

Eger sifre Kkilidi etkinse bir parametreyi
degistirmeye c¢alistiginizda asagidaki mesaj
ekranda gorintilenecektir.

Sifre kilitleme 6zelligi etkinlestirildikten sonra bir
parametreyi degistirmek igin, PASSWORD alt
menisinde asagidaki iki adimi izleyiniz:

1) ENTER PASSWORD ekranina gecerli
bir sifre girilmelidir.

2) PASSWORD LOCKOUT ekraninda
sifre kilidi devredigi (DISABLED) hale
getirilmelidir.

SIFRE Alt Menii Korumasi

Asagidaki mesaj asagidaki islemleri yapmaya
calistiginiz takdirde PASSWORD alt
menisinde gorintilenecektir:

e Gegerli bir sifre girilmeden sifre kilidinin
etkinlestirimesi veya devredisi hale
getirilmesi

e Gegerli bir sifre girimeden yeni bir
sifrenin girilmesi

FLEASE ENTER
PASSWORD FIRST

ENTER PASSWORD (SIFRE GIRME) Ekrani
Bu ekran kullanicinin  bir gifre girmesini
sa@lamaktadir. Sifre kilidini etkin veya devredigi
hale getirmeden ve yeni bir sifreyle
degistirmeden gecerli bir sifre girilmelidir.

NEW PASSWORD (YENI SFIRE) Ekrani

Bu ekran mevcut sifreyi degistirmek igin
kullanilr.

NOT: Mevcut sifre degistiriimeden énce ENTER
PASSWORD ekranina gecerli bir sifrenin
girilmesi gerektigini unutmayiniz.

PASSWORD LOCKOUT (SIFRE KILITLEME)
Ekrani

Bu ekran sifre kilittemesini etkin ve etkinsiz hale
getirmek icin kullanilir. Sifre kilitlemesi igin
fabrika varsayilan ayarlari DISABLED
(devredigl) moddadir.

NOT: Sifre kiliteme durumu degistiriimeden
once ENTER PASSWORD ekranina gegerli bir
sifrenin girilmesi gerektigini unutmayiniz.

GiZLi NESNELER (OBJELER)
(Gizli Nesneler Fonksiyonu)

HIDDEN ITEMS alt menusu kullanicinin Dijital
Operatér  Uzerinde  “gizli”  parametrelerin
gOsterilip gosterilmeyecegini segmesini saglar.
iki tip parametre mevcuttur, standart ve gizli.
Standart parametreler her zaman igin
gegerlidirler. Gizli parametreler ise sadece etkin
hale getirildiklerinde mevcut olurlar. Bu
fonksiyonun fabrika ayari ENABLED (ETKIN)
seklindedir (gizli parametrelerin goruntilendigi
anlamina gelir).

BiRIMLER

(Birimleri Se¢gme Fonksiyonu)

UNITS SELECTION alt menlsu gdsterildiginde,
kullanici  suriici  parametreleri  tarafindan
kullanilmak Uzere Metrik Unite veya Standart
ingiliz élglimlerini secebilir.

ONEMLI

Unite secimi parametrelere herhangi bir ayar
degerini girmeden &énce yapilmalidr. Kullanici
surict  programlandiktan  sonra  Uniteler
arasinda degisiklik yapamaz.



ASIRI HIZ TESTI

(Asin Hiz Test Fonksiyonu)

Hiz komutu normal olarak Asiri Hiz Seviyesi
parametresi tarafindan  sinirlandiriimaktadir
(OVERSPEED LEVEL (Al)), bu parametre
¢cekme hizinin bir ylzdesi olarak
ayarlanmaktadir (%100 ila %150). Fakat
asansor denetimi sirasinda asiri hiz testlerinin
yapilmasini saglamak amaciyla Asirn Hiz
Cogaltici parametresiyle hizin c¢ogaltiimasina
izin verilmektedir (OVERSPEED MULT (A1l)).

Bir asin hiz testi asadidakilerle baglatilabilir:
e Harici bir mantik girigi
e Serikanal
e Dogrudan dijital operatérden

Mantik Girigi araciligiyla Asiri Hiz Testi
Harici mantiksal girdi agagidaki gibi kullanilabilir
e Agsin Hiz Test Kaynak parametresini
external tb1’ e ayarlamak
e Ospd test src’ sine mantik bir girisi
klemensi tanimlamak

NOT: Bu mantiksal girdi yanhstan dogruya bir
gecisin kabul edilmesini gerektirmektedir — bu
sekilde asirt hiz fonksiyonunun dogru durumda
birakiimasi halinde surekli olarak
etkinlestiriimesini 6nlemektedir.

Seri Kanal araciligiyla Asiri Hiz Testi
Seri kanal Overspeed Test  Source
parametresini seriye ayarlayarak kullanilabilir.

Operator araciligiyla Asiri Hiz Testi

Dijital Operator ayrica asagidakini yaparak asiri
hiz testini baslatabilir:

e
U UTILITY
U4 OWERSPEED TEST

e Dijital Operatér asagidakini gésterirken

ENTER tusuna basiniz. At menid LED’ i
yanacaktir ve Dijital Operatér asagidakini
gosterecektir:

e Tekrardan ENTER tusuna basiniz. LED
alt menuisti Bu alt menl LEDI disariya
¢ikacak ve veri giris LED’i agilacaktir.

e Ust ve alt oklara basiniz ve ekran
asagidaki gegisi yapacaktir:

e Asir hiz testini baslatmak igcin ENTER
tusuna basiniz.
Overspeed Mult parametresindeki degder hiz
referansina ve asiri hiz  seviyesine
uygulanmaktadir, bu sekilde nominal kabin
hizindan daha blylk bir hizda galistirlabilir ve
bir Asiri Hiz hatasi vermez.

Asirt hiz testinden sonra Calistir komutu iptal
edildiginde, asir hiz testi NO varsayilanina geri
dénmektedir. Dijital operatoér aracilidiyla baska
bir agiri hiz testi yapmak igin yukaridaki adimlar
tekrar edilmelidir.



RESTOREDFLTS
(ParameterDefaults (Parametre
Varsayimlari)‘ni geri yiikle)

Bu alt mentide iki farkli islem
bulunmaktadir.

SURUCU VARSAYIMLARINI GERI
YUKLEME

Bu fonksiyon MOTOR A5 alt meniisu ve
Utility U menulerindeki parametreler
disindaki tim parametreleri yeniden
varsayilan deg@erlerine ayarlar.

Asagida surlcl varsayimlarinin nasil geri
yuklenecegi gosteriimektedir:

] ] ]
RUN USER FAULT TORQUE
UM

RstDrive Dﬂts

SUBMENU g DATAENTRY

Enter tusuna basin. Asagidakiler operatorde

gosterilene kadar kaydirin:

READY RUN USER FAULT  TORQUE
MIT

us 8:55

RstDrive Dflts

Enter tusuna tekrar basin. Eger esc tusuna
basilirsa, sifirlama iglemi iptal edilir.

MOTOR VARSAYIMLARININ GERI
YUKLEMESI

Bu fonksiyon MOTOR A5 alt menusindeki
parametreleri bu alt menideki MOTOR ID
parametreleri tarafindan tanimlanmig
varsayimlara sifirlar.

Asagida tanimlanmis motor ID i¢in motor
varsayimlarinin nasil geri yuklendigi
go6dterilmektedir:

Enter tusuna basin. Asagidakiler operatérde
gOsterilene kadar kaydirin:

L] L] L] L]
READY RUN USER FAULT  TORQUE
umIT

us 8:55
RstMtr Dflts

SUBMENU DATAENTRY

Tekrar enter tusuna basin. Eger esc tusuna
basilirsa, sifirlama islemi iptal olacaktir.

DRIVE INFO

(Suriicii bilgisi)

Bu alt meniye her biri bir kimlik numarasini
goruntuleyen doért farkli ekran dahil edilmistir

SURUCU VERSIYONU Ekrani

Sarict yaziliminin yazilim versiyonunu
gOsterir.

Us 8:55
Drive Version
A4810-010214

BOOT VERSION Ekrani

Sariictndn alt dizey yazilim versiyonunu
gOsterir.

READY RUN USER FAULT TORQUE
0
] ] ]

ué 8:55

BootVersion
A4810-000000




CUBEID Rkrani
Siricinin kat kimlik numarasini gosterir.

Kip
Model ebat | ID#
HPV900-4008-2E1-01 1 400
HPV900-4012-2E1-01 2 401
HPV900-4016-2E1-01 2 401
HPV900-4021-2E1-01 3 402
HPV900-4027-2E1-01 3 402
HPV900-4034-2E1-01 4 403
HPV900-4041-2E1-01 4 404
HPV900-4052-2E1-01 4 405
HPV900-4065-2E1-01 5 406
HPV900-4072-2E1-01 5 407
HPV900-4096-2E1-01 5 409
HPV900-2025-2E1-01 2 202
HPV900-2031-2E1-01 2 203
HPV900-2041-2E1-01 3.5 204
HPV900-2052-2E1-01 3.5 205
HPV900-2075-2E1-01 4 207
HPV900-2088-2E1-01 4 208
HPV900-2098-2E1-01 5 209

Kup ID Numaralari

DRIVETYPEScreen
HPV 900 Series 2 tipi srtcl yazilimini
gOsterir

READY RUN USER FAULT TORQUE

ue 8:55
DriveType
HPV900-Series2

HEX MONITOR

(Hex Monitéri)

Hex monitéri hata ve parametre tanilama igin
tasarlanmigtir. Magnetek personeli tarafindan
kullaniimasi amaglanmaktadir.

LANGUAGESEL

(Dil Se¢imi Fonksiyonu)

Dil Se¢imi alt menusi goruntilendiginde,
kullanici oeratériin metni igin ingilizce veya
Almanca dillerinden birini segebilir.

BASICS

(Temel Bilgiler)

Temel bilgiler alt mnusu géruntilendiginde
kullanici  Operation  (U9) parametresi
aracihgiyla agik cevrim veya kapall gevrim
islemini secebilir.

READY RUN USER FAULT TORQUE
umT

U9 9:55

Basics

SUBMENU El  DATAENTRY

ROTORALIGN"

(Rotor Hizalama Fonksiyonu)

Rotor Hizalama alt menlisii motordaki
miknatislar ile rotorun hizlanmasi igin
olusturulmustur. Detayli prosedir igin sayfa
1563’te PM Start-Up Procedure’ e bakin.

TIME

(Zaman Ayarlama Fonksiyonu)

Kullanici LED altindaki operatérun Ustiinde yer
alan saat IKINCI parametre girildikten sonra
ayarlama yapacaktir.

Yil icin mevcut yila karsilik gelen son iki
rakami girin. Bu glncellemeyi yapacak ve
U11 alt menlUsinde saklanmaya devam
edecektir.

RUN USER FAULT TORQUE
umT

SUBMENU El  DATAENTRY

12 aylik takvimden ayi girin. Bu otomatik
olarak glincellemeyi yapacak ve U11 alt
menusinde saklanmaya devam edecektir.

] ] ]
RUN USER FAULT TORQUE
umT

SUBMENU El  DATAENTRY



Daha sonra, mevcut glinl girin. Bu otomatik
olarak glincellemeyi yapacak ve U11 alt
menuUsunde saklanmaya devam edecektir.

] ] ] ]
READY RUN USER FAULT ~ TORQUE
umT

SUBMENU El  DATAENTRY

Saat 24 saatlik bir saate dayanir. Bu sayi
otomatik olarak saklanir, ancak bu degeri U11
alt menUstinde ayarladiktan sonra ekranin Gst
tarafinda goruntilenebilir ve U11 parametresi
sifira geri ayarlanir.

] ] ]
RUN USER FAULT TORQUE
uMT

SUBMENU El  DATAENTRY

Sonra Dakikay! girin. Bu rakam otomatik olarak
saklanacaktir, ancak deger U11 alt menusinde
ayarlandiktan sonra ekranin Ust tarafinda
gOsterilebilir ve U11 parametresi yeniden sifira
ayarlanir.

READY RUN USER FAULT TORQUE
LIMIT

U1l

Minute

Ve son olarak saniyeleri girin. Bu numara
otomatik olarak saklanacaktir, ancak bu
degeri U11 alt menlUsinde ayarladiktan
sonra, ekranin Ust kisminda gorilebilecek ve
U11 parametresi sifira geri ayarlanacaktir.

READY RUN USER FAULT TORQUE
umT

U1l

Seconds

SUBMENU EE DATAENTRY

AUTOTUNESEL"

(Otomatik Ayarlama Secimi)

Otomatik Ayarlama 6zelligi stirticiiniin D ve
Q E kseni ekdliktanslarini otomatik olarak
6lgmesine olanak saglar. Prosediriin
kendisi Ek sayfa 160’ ta bulunabilir.

PowerMeter

(Enerji Monitérii)

Bu menude bir kullanici motor tarafindan
cekilen glici ve ayni zamanda belirli bir stirede
motor tarafindan dretilen glicu izleyebilir. Bu
menu icerisinde kullanici eger gerekirse ayni
zamanda tim sayagclari sifirlayabilir.

Not: REGEN PWR izlendigi zaman HPV900S2
ile birlikte bir rejeneratif cihazinda teghiz edildigi
varsayilir, eger durum boyle degilse, REGEN
PWR size bir rejeneratif cihaz eklediginizde ne
kadar cok bilgi saklayabileceginiz konusunda
bilgi verir.



Hata FO Menust

gizlenmis | Eszamanlama
madde yitimini
FO | Parametre Aciklama calistirma
F1 | ACTIVEFAULTS Aktif hatalarin bir listesini igerir H H
F2 | FAULTHISTORY Zama}p da_mgalarl ile son on alti hataya kadar bir H H
listeyi icerir
Tdm potansiyel hatalarin ve bunlarin olustuklari zamanlarin
F3 | SORTEDHISTORY bir listesini icerir H H
F4 | RESETFAULTS
RSTACTIVEFLTS F1 alt menustinde listelenen aktif hatalari temizler H H
F2 alt menustinde listelenen Hata Tarihgesini ve F3 alt
CLR FLTHIST mendusinde listelenen Siralanmig Tarihgeyi temizler
Detayli Agciklamalar Hata Tarihgesi

HATALAR FO menusU ayarlanabilir

menusilne erismez; bunun yerine,

sUrtctnun aktif hatalarinin e hata

tarihgesinin incelenmesine imkan saglar.

Bu menu ayrica bir hata kapanmasi sonrasinda
surlcunlin ¢alismaya geri ddnmeye hazir hale
getirilmesi igin aktif hatalarin temizlenmesini
saglar.

ACTIVEFAULTS
(Aktif Hatalar)

Bu alt menU aktif hatalarin bir listesini

igerir.

Aktif Hatalar Listesi

Aktif hatalar listesi aktif hatalar gérintiler ve

kaydeder. Hatalar bir hata sifirlama baslatilana
kadar hata listesinde kalacaktir.

Aktif hata listesine girmek icin enter tusuna
basin. Aktif hatalar arasinda gezinmek igin
asagi ve yukari ok tuslarini kullanin.

] ] ] ]
READY RUN USER FAULT  TORQUE
umIT

CHARGE FAULT

FAULT HISTORY
(Hata Tarihgesi)

Bu alt meni son on alti hatanin bir listesini
igerir.

NOT: Hata listesi bir hata sifilanmasi veta bir
guc kaybindan etkilenmez. Hata tarihgesi
sadece bir fonksiyon F4

RESETFLTS alt menUsu tarafindan
temizlenebilir.

TUm hatalar hata tarihgesinde yer alir. Hata
tarihgesi olugan son 16 hatayi ve her birinin
olustugu zamani belirten zaman damgasini
gorintiler. Zaman damgasi (ay — gin - yil

saat:dakika:saniye) U11 ZAMAN alt
menusunde ayarlanir.

Hata tarihgesine girmek i¢in enter tusuna
basin. Hatalar arasinda gezinmek icin asagi

ve yukari ok tuslarini kullanin.

READY RUN USER FAULT ~ TORQUE
umT

8:55

CHARGE FAULT
04-22-09 15:53:58

SUBMENU HEl DATAENTRY

SORTED HISTORY
(Siralanmig Tarihge)

Bu alt meni son hata tarihgesi temizlenmesinden
sonra sirucude olusan hatalarin olusma sayilari

ile birlikte bir listesini igerir.

Siralanmis Tarihge
Siralanmis tarihge son hata tarihgesi

temizlenmesinden sonra surlctide olusan

hatalarin olugsma sayilari ile birlikte bir listesini
goruntiler. Hatalar olusumlarina gore listelenir.
En fazla sayidaki olugsum listenin en Ustlinde
gorundr.

Siralanmis tarihge listesine girmek icin enter
tusuna basin. Siralanmisg tarihge arasinda
gezinmek icin asagl ve yukari ok tuslarini

kullanin.

- ) FAULT  TOrmmE
LIMIT

1 CHARGE FAULT

00002 — __counts




RESET FAULTS
(Hatalar Sifirlama)

Bu alt meni kullanicinin hem aktif hatati
hem de hata tarihgesini sifirlamasina olanak
verir.

RstActiveFlts
Aktif hatalar kullanici tarafindan asagida
aciklandidi gibi sifirlanabilir.

Dijital operatér ekrani asagidakini
gOsterirken:

READY RUN USER FAULT ~ TORQUE
uMT

8:55

FOFAULTS |
F4 RESETFAULTS

- SUBMENU B TAENTRY

Enter tuguna basin. Alt menl LED yanacaktir
ve Dijital Operatdr asagidakini
goruntuleyecektir:

READY RUN USER FAULT ~ TORQUE
umT

RstActiveFlts

Enter tusuna basin, sonra asagidaki géruntu
icin asagi ok tusunu kullanin:

] ] ] ]
READY RUN (VS = FAULT ~ TORQUE
umT

8:55
RstActiveFlts
Enterto Rst

EE  SUBMENU DATAENTRY

Enter tusuna basin. Surtcu aktif hata
listesini sifirlayacak ve asagidakini
goruntuleyecektir:

F4 8:55

RstActiveFlts
e

Not: eger ekranda hala bir aktif hata varsa,
HATA LED’ i yanmaya devam edecektir.
Hataya neden olan durumu temizleyin ve
hatalari tekrar sifirlamayi deneyin.

CIr FIt Hist

Hata tarihgesi listesi ve siralanmis tarihge
listesi kullanici fonksiyonu tarafindan agagida
aciklandigi gibi sifirlanabilir.

Dijital operator ekrani asagidakini gosterirken:

FOFAULTS
F4 RESETFAULTS

Enter tusuna basin. Alt mend LED yanacaktir,
alt ok tusunu kullanarak Dijital Operattrde
asagidaki goruntulere kadar gezinin:

RUN USER FAULT ~ TORQUE
UMt

ClrFItHist

SUBMENU - DATAENTRY

Enter tusuna basin, sonra asagidaki goruntu
icin asagi ok tusunu kullanin:

L] L] L] L]
READY RUN USER FAULT  TORQUE
umIT

ClrFltHist
Enterto Cir

El  SUBMENU DATAENTRY

Enter tusuna basin. Sirtcu aktif hata
listesini sifirlayacak ve asagidakini
goruntuleyecektir:

READY RUN USER FAULT ~ TORQUE

F4 8:55

Clr Flt Hist
IDLE




Bakim

Bakim Hakkinda

Koruyucu bakim, rutin denetimler ve temizligin 6n
kosuludur.En 6nemli bakim faktorleri asagida
belirtilen sekildedir:

Siriciyl sogutmak Uzere yeterli hava

akimi mevcut mu? Vibrasyon herhangi bir
baglantiyi gevsetiyor mu?

HPV 900Seri2 uzun ve guvenilir bir galistirma igin
yeterli hava akimina ihtiyag duyar. Biriken toz ve
kir hava akimini dusurebilir ve 1sinin digsmesine
ya da asiri iIsinmaya neden olabilir. Isi duslsleri,
bir yandan elektrikli supurge ile tozlari gekerken
firgalayarak giderilebilir.

Periyodik olarak, cevre kapilari tizerindeki hava
filtrelerini kontrol ediniz ve kirli ise temizleyip,
gerekli oldugunda yenisi ile degistiriniz.
Periyodik olarak, kirin birikmesini 6nlemek Uzere
sogutma fanlarini temizleyiniz. Ayni zamanda,
carklarin yuvaya baski yapmadigindan ve
serbestce hareket ettiginden emin olunuz.

Periyodik olarak, tim baglanti ve elektrik
baglantilarini da kontrol ediniz. Herhangi bir
gevseyen donanim sikilmahdir.

UYARI!

Devre kesici anahtar kapali pozisyonda iken
bile strlcl devrelerinde tehlikeli voltaj
olusabilir. Ana salter ve kontrol elektriginin
baglantisi kesilmeden ve kapatilmadan ASLA
koruyucu bakim galismasi yapmaya
kalkismayiniz. Ayni zamanda, DC Bus
sarjinin 1s1ginin sénuk oldugundan emin
olunuz.

Siiriicu Bakimi

Unutmayin ki HPV 900 Seri 2'ye bakim
uygularken: Devre kesici anahtar kapali
pozisyonda iken bile surtict devrelerinde tehlikeli
voltaj olusabilir.

ONEMLI

Asiri dikkat gésteriniz: Unitenin uygun bir sekilde
topraklandigindan ve ylksek voltaj
bulunmadigindan emin olmadan herhangi bir
devre paneline, sirlclye veya motor elektrik
baglantilarina dokunmayiniz.

ASLA bakim yapmaya kalkismayiniz, sayet:

—gelen trifaz elektrik ve kontrol elektriginin
baglantisi kesilmedi ise ve kapatiimadi ise.

—ayni zamanda, DC Busbar sarj 1s1§1 sonmedi
ise.

—-1siklar sdnse bile, size voltajin
bulunmadigini teyit etmeniz igin(+3) ila (-)
arasinda bir voltmetre kullanmanizi tavsiye
ederiz.

Bakim

Sayet 5 dakika sonra DC busbar sarj 15131
hala yaniyor ise, veya klemensler (B1) ve (-)
arasinda voltaj mevcut ise:
—ilk 6nce gelen trifaz elektrigin kapali oldugunu
kontrol ediniz.

—Gelen trifaz elektrigin balantisi kesildiginde,
DC busbari bir “kagak rezistori” ile kontrol
etmek gereklidir.

ONEMLI

Kacgak rezistériint bagladiginizda ¢gok

dikkatli olunuz.

2500hm/100 watt “kagak rezistori” kullaniniz.
rezistor uglarinirezistor klemensi tizerindeki
(B1) ve (-) klemenslerine baglayiniz.

Rezistor uglari, DC busbar sarj 1s1g1 sdnene
kadar ya da 20 saniye bagh kalmaldir.

DC busbar sarj 1s1g1 séndigiinde, bir voltmetre ile
(B1) ve (-) klemensleri arasinda higbir voltaj
kalmadigindan emin olunuz.

Sirtcinin tamir edilmesi ya da yenisi ile
degistirilmesi gerekli olacaktir.

BusbarKapasitorlerinin Diizeltiimesi
Elektrolit basbar kapasitorlerinin dizeltiimesi i¢in
prosedirler asagida belirtiimektedir.

Sayet suriicu kayitlari 9 aydan fazla stre boyunca
saklandi ise, busbar kapasitorlerinin dizeltiimesi
tavsiye edilir. Kayit tutulmasindan 18 ay sonra
busbar kapasitorlerinin dizeltiimesi zorunludur.

HPV 900 Series 2’de bulunan
Busbarkapasitorleri, sirtictiden ¢ikartiimadan
dizeltilebilir.Kapasitorleri dizeltmek icin voltaj
su sekilde derece derece artinimalidir: AC girig
voltajini sifirdan ¢ok yavasca bir dakikada
yaklasik 7 VAC degerinde ve bir saat icerisinde
tam kapasite olacak sekilde artirin.

Bu uygulama kapasitorleri dizeltecektir.

Kullanim Omrii Boyunca Bakim
HPV 900Seri2 bir AC dijitalstrtcudir.Cihazin
Magnatek spesifikayonlari ve tavsiyelerine uygun
bir sekilde kurulmasi ve ¢alistirildigi
varsayildiginda, yirmi yil kullanim siresi
ongorilmagtir. Yirmi-yilhk kullanim émrinin
saglanmasi igin parca degisimleri ile ilgili olarak
tavsiyeler asagida belirtiimektedir:
eFanlar- 3ila 8 yil
Ortam isis1 ve toza bagli olarak.
eBusbar Kapasitorleri - 8 ilal5 yillOrtam
1SISI ve asansor sistemi yiikleme
profiline bagli olarak.



Sorun Giderme

Arizalar ve Alarmlar

The HPV 900Seri 2 uyarilariiki sinifa ayrilir:
bunlar Arizalar ve Alarmlar olarak
belirlenmistir.

Arizlar ve Ariza ikazlari

Ariza, galisan bir sirtclyu durduracak ve
mevcut oldugu slrece tekrar galismasini
engelleyecek 6énemli bir hatadir. TiUm arizalarin
temizlenmesi icin kullanici tarafindan belirli
faaliyetlerin gergeklestiriimesi gerekir.

Ariza ikazlari dort ayri sekilde verilir.

Oncelikle Dijital Operator tizerinde bir mesaj
gorundar:

READY RUN ER FAULT RQUE
EAI Ul [ ] ust UL -"'OLI(’%H

CHARGE FAULT

Oncelikli mesaj mevcut gérintiilenen ne ise,
onun Uzerinde goéruntilenecektir. Kullanici
bu mesaji Dijital Operator lizerinde herhangi
bir tusa basarak temizleyebilir. Sayet
herhangi bir baska ariza mevcut ise, bir
sonraki ariza, éncelikli mesaj olarak
gorunecektir.

NOT:Ariza oncelikli mesajini ekrandan
temizlemek,arizay aktif ariza listesinden
silinmesini SAGLAMAZ. Arizalar siiriicii
tekrar ¢alistiriimadan énce tamamen
temizlenmelidir.

Ariza aktif ariza listesinde yer alir. Aktif ariza
listesi goruntilenir ve o0 anda mevcut arizalari
kaydeder. Arizalar, aktif ariza sifirlanana
kadar ariza listesinde kalacaktir.

F1 8:55

CHARGE FAULT

Ariza, ariza gegmisine de eklenec3ektir. Ariza
gecmisi en son 16 arizayi ve her birinin
meydana gelis zamanini gdsterir.

Ariza gecmisi, aktif ariza sifirlama veya bir
elektrik kesintisinden ETKILENMEZ. Ariza
gecmisi kullanici tarafindan baslatilan bir
fonksiyon ile temizlenebilir.

Kullanici harici bir devre girisine bir ariza
atayabilir.

Arizalarin Temizlenmesi

Birgok ariza, ariza sifirlama yolu ile
temizlenebilir. Ariza sifirlama su sekilde
yapilabilir:

— harici bir devre girisi ile,

— seridevreile,

— otomatik olarak suriciden.

UYARI!

Sayet calistirma sinyali ariza sifirlandigi
zaman devam ediyor ise, sUrucu derhal ¢aligir
duruma getirilmelidir.

UYARI!

Sayet calistirma sinyali ariza sifirlandidi
zaman devam ediyor ise, surlict derhal ¢alisir
duruma getirilmelidir. Otomatik ariza sifirlama
fonksiyonu (ARIZA SIFIRLAMA SRC
(C1)=otomatik) kullaniimadigi strece,
komutun doéngulstine ihtiyag vardir. Bir ariza
sifirlama iglemi ayn1 zamanda Dijital Operator
yardimi ile de gerceklestirilebilir.



Sorun Giderme Kilavuzu

Asagidaki tabloda, HPV 900 Seri 2’'nin olasi
nedenleri ve duzeltme yodntemleri ile birlikte
verdigi arizalar, alarmlar ve operatdr mesajlari
yer almaktadir.

Not:

e ariza—galismakta

olan  bir  sOrdcuyu

durduran ve giderilmedigi surece yeniden

calismasina

izin vermeyen ciddi bir

sorundur. Arizalarin timdu, gideriimek Uzere
kullanicinin midahalesini gerektirmektedir.

e alarm-sadece
Sdrucundnfaaliyetini

bildirim igindir.
durdurmayacak veya

surlcuyu calismaktan alikoymayacaktir.

([

ESC
e operatéor mesaji—- operatdor iletisim
mesaiji.Sirtcuninfaaliyetini
durdurmayacak veya surdcuyu
calismaktan alikoymayacaktir.
Status LED Tanimlama: Olasi Nedenler ve Diizeltme Yontemleri
Sdiricu ¢alismaya hazirin anlami:
READY Yazihim agilmistir ve hazirdir. Yok
(kirmizi) Herhangi bir ariza yoktur.
Sirtict faal durumda.
RUN [IBASLATMAK VE GALISTIRMAK MUMKUN
(kirmizi) Lojik girisler dogru Yok
[JAkim motora génderiliyor
USER Bu LED, dogrudan KULLANICI LED’inin Parametre Ayarlarini Kontrol Ediniz
(kirmizi) programlanmasi ile baglantilidir (C3) [JKULLANICI LED’inin ayarlarini kontrol ediniz (C3)
FAULT Siiriiciite Ariza Var
(kirmizi) Sdricu bir ariza bildirmistir. [JAnzayi kontrol etmek icindijital operat6rii kullanin
Yanlis Kablo Baglantisi
[JMotor asamalanmasinin geribeslemeasamalanmasiile
eslesmesi gerekmektedir. Asamalanma dogru
degilse, motor kendi hizina ylkselemeyecektir. Sifir
hizda ileri geri sallanacaktir ve akim tork sinirinda
olacaktir.
[1Ya iki motor fazinidegistirin veya iki kablosunu degistirif
(A ve /A).
Siiriicii ve/ veya MotorKiigiik
[1Surlcl ve/ vya motorun boyutunu teyit edin. Daha genis
TORQUE kapasiteli bir HPV 900 Seri 2'ye ve/ veya motora
LIMIT Sdricu, tork limitine ulast. ihtiyaciniz olabilir.
(kirmizi) Parametre Ayarlarini Kontrol Ediniz
[Tork limit parametrelerini kontrol edin MTR TORQUE
LIMIT ve REGEN TORQ LIMIT
(A1) — slirtciinin surekli akiminin maksimum % 250’s
[IHiz diizenleyici parametrelerini kontrol edin
RESPONSE veINERTIA (A1)

Table 22: Status LED Troubleshooting Guide



Asagidaki tabloda, HPV 900 Seri 2’ nin
olasl nedenleri ve dizeltme yéntemleri ile

birlikte verdigi arizalar, alarmlar ve
operatdér mesajlari yer almaktadir.

Not:

e ariza - calismakta olan bir sdriclyu

durduran ve giderilmedigi slrece yeniden
calismasina izin vermeyen ciddi bir
sorundur. Arizalarin tim, giderilmek Uzere
kullanicinin midahalesini gerektirmektedir.

e alarm-— sadece bildirim icindir.
Sirdcinidnfaaliyetini durdurmayacak veya
surucuyu ¢calismaktan alikoymayacaktir.

e operator mesaji— operatér iletisim
mesajl.Surucununfaaliyetini
durdurmayacak veya suricuyu

calismaktan alikoymayacaktir.

Isim Tanimlama:

Olasi Nedenler ve Diizeltme Yoéntemleri

Alignment is Hizamalamanin tamamlandiginin

ParametreAyarlari

Done bildirimidir. JU10 altmenusiinde hizalama proseduru

(alarm) yer almaktadir.
8 Siricu herhangi bir hata vermemistir ve istenilen
hizalamay! tamamlamistir.

AT Cont Ft Otomatik Ayarlama veya Otomatik Hizalama Parametre Ayarlarini ve Devre Aciciyl Kontrol Ediniz

sirasinda sirlicu agik bir faz gérmektedir.

ODevre Aciclyl kapatmak igin  suriclnunelektrik
enerjisini  kullanacaksaniz, TEMASI KES’e ayarli
olduundan ve CLOSECONTACT (BAGLANTIVI
KES)e ayarlioldugundan ve ONRUN (ACIK) segenegi
kullanildiginda  Otomatik Ayarlama veyaOtomatik
Hizalama devreye girigginden emin olun

8 Otomatik Ayarlama veyaOtomatik HizalamaYES (EVET)
secgenegini kullaniyorsaniz Devre Acicinin kapali
oldugundan emin olun

O Devre Agiciveyadonanimin kablolarini baglamaproblemi

Autotune is Otomatik Ayarlamanin
Done tamamlandiginin bildirimidir.
(alarm)

ParametreAyarlari

JU12 Altmenusinde Otomatik Ayarlama prosedru yer
almaktadir

8.Surtclt herhangi bir hata vermemistir ve istenilen
Otomatik Ayarlamayi tamamlamistir.

Bad Srl Chksm
(alarm) saglama mesaiji alinmistir.

Seri kanal Uizerinde iki taneden fazla kéti

Elektronikgiiriltii karismasi

U Herhangi bir elektronik gurultinun karismadigindan

lemin olun

Baud hizi uyumsuzlugu

UBaud hizi uyumsuzlugdu, surtcu ile arag kontroloru
arasindadir. Baud rate ayarlarini kontrol edin.

Brake Fault Dinamik fren direnci asir akim.

Fren Direnci Sorunu

U Fren Direnci kisa devre yapmis.

UBu hata, asansor hareket halindeyken ortaya gikarsa,
“caligir” konum kapatilana dek fren ariza alarmi olarak
bildirilecektir. Surlicti yenilenme asamasinda ise, Yiksek
Gerilim HatasiI meydana gelebilir.

BrkHoldFIt

eslesmemistir.

Fren tutma komutu ve fren geri besleme,
belirlenen Fren Tutma Zaman parametresi ile

Parametre Ayarlarini Kontrol Ediniz

8Dogru fren tutma geribesleme kaynagi icin
BRAKEHOLDSRC(C1) parametresini kontrol edin.
U Dogru fren tutma zamani igcin BRAKEHOLDTIME
(Al)parametresini kontrol edin.

inatgi bir ariza ise, ariza BRK HOLD FLT ENA
(C1)parametresi ile giderilebilir.




Tanimlama:

Olasi Nedenler ve Diizeltme Yontemleri

Isim
Brk Open Flt Surdct hareketi Otomatik Ayarlama (U11) veya |Asansor Freni Ayarlanmamis
Otomatik Hizalama(U12) sirasinda gormgtdr. & Asansor freninin kilitli oldugundan ve gorsel bir
hareket olmadigindan emin olun
Parametre Ayarlarini Kontrol Ediniz
0  BRKFLT LEVEL(A4)l kontrol edin
0 Fren dizeyi ayarlanmis ise, BRK FLT LEVEL
(A4)'G herhangi bir hata kalmayana kadar
yukseltin
Brk Pick Flt Fren secim komutu ve Parametre Ayarlarini ve Mekanik Fren Se¢im Sinyal

fren geri besleme Fren Se¢im Zaman
parametresi ile belirtilen sire igin eslesmiyor.

Kablo Baglantisini Kontrol Ediniz

8 Dogru TB1 Klemensi i¢in dogru lojik girigsinin
yapilandiriidigindan ve
MECHBRK PICK (C2)'ye ayarlandigindan emin
olun

U Mekanik fren ile TB!'deki klemens arasindaki kablo
baglantisini kontrol edin.

U Dogru fren segim geribesleme kaynagi icin BRAKE

PICK SRC (C1)parametresini kontrol edin.

8 Dogru fren tutma zamani igcin BRAKEPICKTIME

(Al)parametresini kontrol edin. inatgi bir ariza ise, ariza

BRK PICKFLT ENA (Cl)parametresi ile giderilebilir.

Charge Fault

DC bara voltaji, 2 saniye iginde gerilimi hatasi
seviyesinin Uzerinde stabilize olmamigstirl veya
sarj Devre Agicli sarj ettikten sonra
kapatiimamigtir

VEYA

DC bara voltajithe INPUT L- L VOLTS (A4) ve
UV FAULT LEVEL (A4) parametrelerinde
belirtilen UV Hata seviyesinin altindadir.

DCJikle Baglantisi

U DCjikle baglantisinin var oldugunu veya DC jiklesi
kullaniliyorsa, DC jikle baglantilarini kontrol edin

Diisiik Voltaj Girisi

UThe INPUT L- L VOLTS (A4) ve UV FAULT LEVEL
(A4) parametrelerini kontrol edin

O DinamikFren direncini kontrol edin ve yeniden
deneyin.

U Giris voltajinin diizgiin oldugunu teyit edin ve

gerekiyorsa AC giris voltajini uygun aralikta yikseltin.

O Kayip giris fazi olup olmadigini kontrol edin.

U Diger cihazlarin galistirimasindan dolayi enerji
hattinda bir sikinti olup olmadigini kontrol edin

Siiriicii Bara Voltajini Dogru Okuyor

UB1 ile - klemensler arasinda DC bara
voltajini bir dlger ile dlgtiniz

U Dijital operatériin tizerindeki deger ile DC BAR
VOLTAJI (DC BARA VOLTAJI)NI (D2)

karsilastirin
Surtcunun degistirilmesi gerekebilir.




isim

Tanimlama:

Olasi Nedenler ve Diizeltme Yontemleri

Contactor Flt

Devre Agici ve Devre Agici
geribeslemeyi kapatmakomutu,
Contact FIt Time (Temas Ariza
Zamani) parametresinin belirttigi
zamandan 6nce eslesmiyor.

Parametre Ayarlarini ve Devre Agiciyi

Kontrol Ediniz

U Dogru Devre Agici ariza zamani igin

CONTACT FLT TIME(Al)parametresini

kontrol edin.

U CONTACT CFIRM olarak yapilandirilan

lojik girisine kablo baglantisini kontrol edin

{Devre Agici donanim problemi

Caliskomutu / Temas Teyit Zamanlamasi

{ Contact Cfirm lojik girisini,Calis Komutunu
kontrol edin

JCONTACT FLTTIME (A1)t hem CONTACT]

CFIRM hem de RUN'I galistirmaya yetecek

kadar artirin

inatgi bir ariza ise, ariza CONT CONFIRM

SRC(C1) parametresi ile giderilebilir (none

(yok) olarak ayarlayin).

CubelD Fault

Surlcu icin tanimlama numarasi
gecersizidir.

Donanim Problemi

8 Sdruciyd yeniden galistirin.

{Yeniden olursa, Surtict Kontrol panosunu
degistirin.

{Yeniden olursa, Siricinin degistiriimesi
gerekir.

Curr Reg Flt

Mevcut akim komuta akimiyla
eslesmiyor. Surtcu, motora, giren
voltajdan daha fazla voltaj komutu
veriyor.

Akim Diizenleme problemi
U Dusuk giris hatti olup olmadidini kontrol
edin
U Sdrucinun DC barayr dizgin okuyup
okumadigina bakin
¢ +3 klemensleri arasinda DC
bara voltajini bir dicer ile dlgtiniz
o Dijital operatérin Uzerindeki
deger ile DC BAR VOLTAJI (DC
BARA VOLTAJI)NI (D2)
karsilastirin.
¥ Adaptif Ayar ve Duradanlik prosedirini
tamamlayiniz,bakiniz sayfalar 146-149.
U Olasi bir motor agik asamasi olup
olmadigini kontrol edin
U Devre Agicisinin kapatip kapatmadigini
kontrol edin.
U M otor parametrelerinin dogrulugunu
kontrol edin (A5)

o Motor etiketindeki degerlerin dogru
girildigini teyit edin.

e Adaptif Ayar ve Duraganlik
prosedurinu tamamlayiniz, bakiniz
sayfalar 146-149.

e Son adim olarak, motorun esdeger
devresinden motor parametrelerini
hesaplayin, bakiniz sayfal50.

{Bunlar ise yaramazsa surlcliyl degistirin.




isim

Tanimlama:

Olasi Nedenler ve Diizeltme Yontemleri

DBVOLTAGE
veya

DBVOLTAGE
(alarm)

Dinamik fren IGBT’si hala suriicinin
¢alismayi durdurmasindan 10 saniye

gee.

Cok Yiiksek Fren Diren¢ Degeri
U Fren direnci hig mi yok
U Olasi Fren IGBT Arizasi
U Fren direcinin agik olmasi olasihgi
Dinamik Fren Kablo Baglantisi Problemi
U Dinamik fren donanim kablo baglantisini
kontrol edin.
Yiiksek Girig Voltaji
U AC girig voltajini uygun aralikta
disurin (teknik el kitabindaki
Ozelliklere bakiniz)
4 Ani voltaj ataklarini minimuma indirgemek
igin reaktér kullanin
Siiriicii Bara Voltajini Dogru Okuyor
UBL1 ile - klemensler arasinda DC
bara voltajini bir dlger ile 6lglintiz
U Dijital operatérin tzerindeki deger ile
DC BAR VOLTAJI (DC BARA
VOLTAJI)NI (D2) kargilastirin
.Donanim Problemi
{4 Siricinin Kontrol Panosunu degistirin
U Sdruciyd degistirin

DCU data Flt

DCU parametreleri saplamasi
gegersiz

Parametreler Bozuk

U Parametreleri kontrol edin&yeniden girin
ve surtcuyud yeniden calistirin

U Yeniden olursa, Suriicinin Kontrol

Panelini degistirin

Dir Conflict
(alarm)

Hiz komutu analog hiz komutu
polaritesi ile run up/ run down lojik ile
celismesinden dolayi sifirda
oldugunda agiklanir ve DIR
CONFIRM (C1)'unun yapilmasi
gerekmektedir.

Bu konudaki daha fazla bilgi igin 81nci
sayfadaki C1 Altment Kullanici
Anahtarlarina bakiniz.

Parametre Ayarlarini Kontrol Ediniz

{ Sensitivity determined by the ZERO
SPEEDLEVEL(A1)

Hiz Komuta Polaritesini Teyit Edin

¥ Analog kanal #1 Uzerindeki analog
hiz komutasinin polaritesini kontrol
edin.

JRUN UP (positif) andRUN DOWN
(negatif) lojik giris statlerini
karsilastirin

inatg! bir ariza ise, ariza DIR CONFIRM (C1)

parametresi ile giderilebilir.




isim Tanimlama: Olasi Nedenler ve Diizeltme Yontemleri

Drive Ovrload |Sdriici, surlict asiri yik egrisini asti. |Asirn Alan Zayiflamasi
JFLUX WKN FACTOR (Al)
Parametresini azaltin
JHem MTR TORQUE LIMIT (A1) hem
de REGEN TORQLIMIT (A1)
parametrelerini azaltin
{Tork Limit LEDine bakin(bakin sayfa 123,
Tablo 22), tork limitleri veya cereyan
zayiflama faktor parametrelerinin ¢ok disup
dismedigine bakin.
Dogru Motor Parametreleri
{ Motor tabelalarindaki degerlerin dogru
girildigini teyit edin.
g Adaptif Ayar ve Duraganlik
prosedirinid tamamlayiniz, bakiniz sayfalar
146-149.
g Son adim olarak, motorun esdeger
devresinden motor parametrelerini
hesaplayin, bakiniz sayfal50.

Asint Akim Cekilmesi

¥ Artma/azalma oranini azaltin

U Asansor kabini olmasi gereken
konumda duruyor mu? (yani, mekanik
fren serbest birakmiyor)

U Mekanik fren dlizglin serbest birakmamis

Enkoder Problemi

U Enkoder eslesmesini kontrol edin: hizala

veya degistir

U Enkoder hatasi (Enkoderi degistirin)

JENCODER PULSES (A1) Enkoder sayag

parametrelerini kontrol edin

Motor Problemi

U Motor arizalarini kontrol edin

Siriicii Boyutu

{0 Sidrici boyutun teyit edin. erify drive
sizing. Daha genis kapasiteli bir
HPV900 Seri 2'ye ihtiyaciniz olabilir.

Drive Temp Sirucuteki 1s1 yutucu 85°C’nin lizerine |Asiri Isi
Alarm cikmistir. 4 Ortam isisini disiridn
(alarm) {ls1 yutucusunu temizleyim

U Sogutucu fan arizasi olup olmadigina bakin




tespit edildi.CRC hatasi suriiclu
calismasini etkilemezse, alarm
verilir. Hata devam ederse, alarm
arizaya donuasturaldr.

Isim Tanimlama: Olasi Nedenler ve Diizeltme Yontemleri
Encdr Crc Err |Alarm ve Ariza: Gurilti Bagisikhg Meselesi
(EnDat PM) Mutlak Enkoder saglama hatasi JEnkoder kablosunun diizgiin bir

sekilde topraklanmis oldugunu
garantileyin

Enkoder Problemi

{ Enkoder kablolama problemi —
kopmus Enkoder uglarinin olup
olmadigini kontrol edin.

JEnkoder Enerji Kaynaginin kivrilmig olup

olmadigi — TB1’de 19 ila 25’nci pimler

arasinda +5V'i kontrol edin. Guig disuk ise
enkoder voltaj sensoéri ve topraklama sensor
kablolarinin birbirine baglanmadigini teyit
edin.

{ Enkoder hatasi — enkoderi degistir ve

rotoru YENIDEN HIZALAYIN.

U Yetersiz Kodlama Tipi —Mutlak enkoder
segenek panosu sadece sin/cos mutlak
enkoderlerini destekleyecektir.

Option Board Problem

JAyrica, JM2’nin 1-2, veya2-3 konumlarina

bagli oldugunu teyit edin.

U EnDat Segenek kartindaki 73 ve 74

numarali pimlerdeki kodlayinin giiciina

kontrol edin.

U Secgenek panosunu degistirin

Encod Out of
Tol
(Incremental
PM)

Z pulskanali, strticunin bekledigi
belirlenmis cercevede faaliyet
gbstermemektedir.

Makaranin konumu degisti

U Sdrucd, makinenin hareket ettigi her
seferinde enkoder geribeslemesini
istemelidir.

U Hizalama prosedurinu tekrarlayin.

Enkoder Problemi

{ Enkoder kablolama problemi —
kopmus Enkoder uglarinin olup
olmadigini kontrol edin.




Isim

Tanimlama:

Olasi Nedenler ve Diizeltme Yoéntemleri

Encoder Flt
(closed loop)

Sdricu galigir vaziyette ve enkoder:

Calismiyor

veya

bagli degil

veya

asamalanma motor i¢in uygun degil.

Enkoderin Motor Faziyla Egslesmesi Gerekmektedir

{8 Genellikle Striicinin“HIT TORQUE LIMIT”
alarm mesaji gérusur (TRQ LIM MSG DLY (A1)
parametresinin ayarina baglh olarak)

OYa iki motor fazini degistirin veya iki kablosuny
degistirin (A ve /A).

Enkoder Gii¢ Kaynagi Kaybi

JUc baglantisinda 12 veya5 volt enerji oldugunu
kontol edin

Dogru Motor Parametreleri

U Motor tabelalarindaki degerlerin dogru girildigini

teyit edin.

0 Adaptif Ayar ve Duraganlik prosedurini

tamamlayiniz.

U Son adim olarak, motorun esdeger devresinden

motor parametrelerini hesaplayin.

Hiz Diizenleyicinin Tepkisi

UDogru INERTIA (A1) parametrelerini girin

JRESPONSE (A1) parametresini artirin

Enkoder Eslestirici Gevsek veya Kirik

U Motor eslestiricide enkoderi kontrol edin.

JEnkoder Hatlarinda asir Gardiltd

JEnkoder baglantilarini  kontrol edin. Enkoder
uglarini enerji kablo baglantilarindan ayirin
(90°de gcapraz enerji uglarr)

Arizaya Yol Agan Diger Sartlar

JENCODER PULSES (A1) Enkoder sayag
parametrelerini kontrol edin

U Olasi bir motor faz kaybi olup olmadigini kontrol edir]

Donanim Problemi

8 Siricinin Kontrol Panosunu degistirin.

EncoderFault
OFF
(alarm)

Enkoder Arizasi devreden ¢ikarildigida
(ENCODERFAULT (C1)= devreden gikarildi),
RUN (CALISTIR) komutu her kaldirildiginda
suricu, “EncoderFault OFF” mesajini
gOsterecektir.

Parametre Ayarlarini Kontrol Ediniz
JENCODER FAULT (C1) parametre ayarlarini kontrol
edin.

Extrn Fault 1

Kullanici tanimli harici lojik hata girigsi

Parametre Ayarlarini ve Harici Hata Sinyal

Kablolamasini Kontrol Ediniz

UDogru TB1 Klemensi igin dogru lojik girigsinin
yapilandirildigindan ve
EXTRN FAULT1 (C2)ye
ayarlandigindan emin olun

O Harici hatanin TB1’d e dogru klemens Uzerinde
oldugunu kontrol edin

Extrn Fault 2

Kullanici tanimli harici lojik hata girigsi

Parametre Ayarlarini ve Harici Hata Sinyal

Kablolamasini Kontrol Ediniz

UDogru TB1 Klemensi igin dogru lojik girigsinin
yapilandiriidigindan ve
EXTRN FAULT2 (C2)ye ayarlandigindan
emin olun

U Harici hatanin TB1'd e dogru klemens Uizerinde
oldugunu kontrol edin




isim

Tanimlama:

Olasi Nedenler ve Diizeltme Yontemleri

Extrn Fault 3

Kullanici tanimli harici lojik hata girissi

Parametre Ayarlarini ve Harici Hata Sinyal

Kablolamasini Kontrol Ediniz

U Dogru TB1 Klemensi i¢in dogru lojik girigsinin
yapilandiriidigindan ve
EXTRN FAULT3 (C2)ye ayarlandigindan emin
olun

O Harici hatanin TB1'd e dogru klemens (izerinde
oldugunu kontrol edin.

Extrn Fault 4

Kullanici tanimli harici lojik hata girigsi
...Bu temasin agilmasi sdrtictiniin hata
vermesine neden olacaktir

Parametre Ayarlarini ve Harici Hata Sinyal

Kablolamasini Kontrol Ediniz

8Dogru TB1 Klemensi igin dogru lojik girigsinin
yapilandiriidigindan ve
EXTRN/FLT4 (C2)ye ayarlandigindan emin
olun

O Harici hatanin TB1’d e dogru klemens (izerinde
oldugunu kontrol edin.

Fuse Fault

Sdirictdeki DC bara sigortasi agllir.

Donanim Problemi

& Motorun arizali olup olmadigini kontrol edin.

U Cikis fazlarinin yerde kisa devre yapip yapmadigini
kontrol edin.

8 Siriciniin degistiriimesi gerekehilir.

Ground Fault

Tum faz akimlarinin toplamisuriiciiniin amper
degerinin % 50’sini ast.

Diizgiin olmayan kablo baglantisi

U Surich hatalarini sifitlayin. Yeniden
deneyin.Temizlenirse, motor ve kontroll yeniden
baglayin. Sorun devam ederse, motor sarfilari ve sasi

arasinda kisa devre olmasi olasidir.
8 Sorun devam ederse, sistem topraklamasini
kontrol edin

8 Ayrica, suriclinin degistirimesi gerekebilir.

HIT TORQUE
LIMIT
(alarm)

Sdricu, tork limitine ulast.

Yanlis Kablo Baglantisi

[JMotor asamalanmasinin geribesleme
asamalanmasiile  eslesmesi  gerekmektedir.
Asamalanma dogru degilse, motor kendi hizina
yikselemeyecektir. ~ Sifir  hizda ileri geri
sallanacaktir ve akim tork sinirinda olacaktir.

[Ya iki motor fazini degistirin veya iki kablosund
degistirin (A ve /A).

Siiriicii ve/ veya MotorKiigiik

[1Suriict ve/ vya motorun boyutunu teyit edin. Daha
genis kapasiteli bir HPV 900 Seri 2'ye ve/ veya
motora ihtiyaciniz olabilir.

Parametre Ayarlarini Kontrol Ediniz

[Tork limit parametrelerini kontrol edin MTR TORQUE

LIMIT ve REGEN TORQ LIMIT

(A1)

Hiz duzenleyici parametrelerini kontrol edin

RESPONSE veINERTIA (A1)

O Alarm hassasiyeti - TRQ LIM MSG DELAY
(Al)parametresi, alarm mesaji gérilmeden 6nce
sirlicinln tork sinirlari iginde oldugu streyi
belirler.




isim

Tanim

Olasi nedenler &Diizeltme sekli

Motor Ovrload
(fault or alarm)

Motor kullanici tarafindan belirlenen
asiri yuk egimini agsmistir.

Not: MOTOR OVRLD SEL
parametresine bagl alarma veya hata
bildirimi (C1).

Asin yik egim parametrelerini dogrulayin

J0OVLD BASLANGIC SEVIYESI (A5)
ve OVLD ZAMAN
ASIMI(A5)parametrelerinin her ikisini
kontrol ediniz.

Alan zayiflama agimi

JAKIM WKN FAKTORU (A1)
parametresini disuriniz.

IMTR TORK LIMITi (A1) ve REGEN
TORK LIMITi (A1) parametrelerini
dusuriniz.

U Tork limiti veya akim zayiflama faktoru

parametreleri gok fazla distli mesaiji

goriniyorsa “TorkLimiti Ayarlama”
alarm mesajini kontrol ediniz.

Motor Parametreleri dogrulama

U Motor etiketi degerlerinin dogru
girildigini dogrulayiniz.

U Tam ayarlama dizeni ve Eylemsizlik
proseduiri (146 — 149 sayfalara
bakiniz)

¥ Son adim olarak, motorun esdeger
akimindan motor parametrelerini
hesaplayaniz.

Akim Cekim Asimi

U Hizlandirma/yavaglatma oranini dusurindz.

U Taslyicl arag yerinde mi? (6rnegin
mekanik fren devredemi)

U Mekanik fren gerektigi gibi birakilmamigtir.

Kodlama Problemi

I Kodlama bilesenini kontrol ediniz : siralayin

yahut degistiriniz.

I Kodlama hatasi (Enkoderi degistiriniz)

U Check encoder count parameter

MspdTmrFlt

En az iki MLT-SPD TODLY x (C1)
parametresi ayni gok basamakli hiz
direktifi aldiginda bu hatayi verir.

Parametre ayarlarini kontrol ediniz:
UMLT-SPD TO DLY 1(C1) parametre
ayarlarini kontrol ediniz
UMLT-SPD TO DLY 2(C1) parametre
ayarlarini kontrol ediniz
UMLT-SPD TO DLY 3(C1) parametre
ayarlarini kontrol ediniz
UMLT-SPD TO DLY 4(C1) parametre
ayarlarini kontrol ediniz

Mtr Data Flt

A5 alt menistindeki motor etiketi veri
bilgisi 0 ise bu hatayi verir.

Parametre ayarlarini kontrol ediniz:
JRATED MTR POWER (A5) kontrol ediniz
JRATED MTR VOLTS (A5) kontrol ediniz
JRATED EXCIT FREQ (A5) kontrol ediniz
JRATED MOTOR CURR (A5) kontrol ediniz
IMOTOR POLES (A5) kontrol ediniz
URATED MTR SPEED (A5) kontrol ediniz




Isim Tanim Olasi nedenler &Diizeltme sekli
OLA Endt FIt Acik Devre Hizalama EnDat Hatasi Faz problemi
(EnDat PM) { OLAENDT FLT izni verilmeden motor

dizgln bir sekilde aniden ¢alismissa

motor ve net pozisyon verisi (EnDat, seri)

arasindaki uygun fazi kurmak igin iki
motor kablosunu bir biri ile degistirin

Not: Enkoder kablolarinin yerlerini

degistirmek motor kablolarinin yerini

degistirmekle ayni DEGILDIR. Motor faz
kablolarini ve enkoder girislerini ayni
anda degistirmeyiniz.

Tork Sabit Dengesi ayarlanmahidir.

Motor sarsintili, sikintili galisiyorsa, OLA

ENDT FLT izni verilmeden 6nce stop

etmis ise TRQ CONST SCALE (A5)

Uzerinde belirtilmis degeri artiriniz.

Dongi siralama emri verildiginde motor

hareket etmiyorsa

U Frenin bosa alindigindan ve aracin
olmasi gerektigi gibi dengede
oldugundan emin olunuz.

U Siralama esnasinda motor kondaktoriinin
kapali oldugundan emin olunuz.

¥ A5 menusundeki motor parametrelerinin

dogru oldugunu kontrol ediniz.

JOLAVQREF SCALEfaktérini asasoérde
meydana gelebilecek statik strtinme
asimini ortadan kaldiracak seviyeye
getiriniz.

Déngu Siralama Aciligi esnasinda galistir

emri kaldirildi.

U Siralama yapiliyorken galistir emrinin
aktif oldugundan emin olunuz.
Not:Sadece BEGIN ALIGNMENT?=
ONRUN
(Siralamabaslangici?=Calisma agik)
oldugunda gecerlidir.

Enkoder Problemi

{ Enkoder hatasi (Enkoderi degistir ve c¢arki

yeniden SIRALAYINIZ).

Motor Parametre problemi

¥ (A5) menusunde belirtilen Motordaki
degerlerin dogru olup olmadigini
kontrol ediniz.




isim

Tanim

Olasi nedenler &Duizeltme sekli

OLA Inc Flt

Acik Devre Hizalama Artan Hata

Faz Problemi — EnDat PM

8 Uygun fazi kurmak icin iki kodlama kablosunu birbiri il€}

yer degistirin (6rnegin : A ve —A)
Not: Enkoder kablolarinin yerlerini degistirmek
motor kablolarinin yerini degistirmekle ayni
DEGILDIR. Motor faz kablolarini ve enkoder
giriglerini ayni anda degistirmeyiniz.

Faz Problemi — Artan PM

8 Uygun fazi kurmak icin iki motor kablosunu (6rnegin U

ve V)yahut iki kodlama kablosunu bir biri ile yer

degistiriniz (6rnegin A ve —A).

EnkoderProblem

8 Enkoder eslesmesini kontrol ediniz : siralayin veya yer

degistiriniz

{Kodlama kablolarini kontrol ediniz

8 Enkoder hatasi (Enkoder degistirin ve
Carki yeniden siralayin)

8 Opsiyon pano hatasi (Opsiyon panosunu
degistirin).
{8 Z-Pulse kanali dogru galismiyor

Overcurr Flt

Fazin belirlenen akimi %300 asmasiyla olusur.

Kodlama problemi

JEnkoder eslesmesini kontrol ediniz : siralayin veya yer

degistiriniz

JEnkoder hatasi (Enkoder degistirin) Motor Problemi

8 OlasiI motor kablosu kisa devresi

U Motor hatasini kontrol ediniz

Asin yiik

8 Motor ve sirici boyutunu kontrol ediniz. HPV 900
Seri 2 gibi daha blyik kapasiteye ihtiyag
duyulabilir.

Motor Parametrelerini Dogrulama

U Motor etiketi degerlerinin dogru girildiginden
emin olunuz.

U Tam Ayarlanabilir Dizen ve Eylemsizlik
prosediri, 146 — 149 sayfalara bakiniz.
8 Son adim olarak, motorun esdeger
akimindan motor parametrelerini
hesaplayaniz, sayfa 150’deki Motor
Parametreleri Hesaplamalarina
bakiniz. Parametre Dogrulama

GHIZLI AKIM ayarlarini kontrol ediniz(C1)

JAcik ise kapatiniz.
Zamanlama

¥ Kondaktér Zamanlamayi kontrol ediniz.

0 Sabit bir galisma icin CALISTIR emrini kontrol
ediniz (genelde etki alaninda iken agikisr)

Donanim problemi

8 Siricinin degistiriimesi gerekebilir.

Overspeed Flt
(closed loop)

Motorun kullanici tarafindan belirli bir aman
dilimi i¢in belirlenmis ylzdelik dilimi
gecmesiyle olugur.

Parametre ayarlarini kontrol ediniz.
8 Dogru seviye icin ASIRI HIZ SEVIYESI(A1)ni
kontrol ediniz.
4 Dogru zamanlama icin ASIRI HIZ SURESI (A1)ni
kontrol ediniz.
UNot: Bu hata Asiri hiz parametresi ve Asiri hiz zaman
parametresi tarafindan verilir.




isim

Tanim

Olasi nedenler &Diizeltme sekli

Overtemp Flt

Sdrlcu Uzerindeki 1s1 95°C (194°F) dereceyi
gecmistir..

Asin Isi

8 Ortam 1sisini diislrin
U lsi giderici havuzu temizleyin
U Sogutma fani hatasini kontrol ediniz

Cok yiiksek fren drenci degeri

O Fren drenci olmadigindan emin olunuz
U Olasi fren IGBT hatasi

{8 Olasi fren drenci agik

Dinamik fren kablo problemi

U Dinamik fren donanim kablosu

Yiiksek Voltaj girisi

B Uygun seviyede AC voltaj girisini disurin

8 Ani gerilim atagini en aza indirmek igin reaktor

kullaniniz.

Dc Bara Voltaj okumanin tam olarak yapilmasi

UB1 klemensleri arasi dc bara voltajini bir sayagla
olgln

0 DC BARA VOLTAJI dijital operatér tzerindeki
deger ile kargilastirin
(D2).

Hardware Problem

JReplace Drive Controlboard |

Overvolt Flt Sdrucunun DC bara voltaji:
460V sdricu sinifi igin 850 Volt
230V surtcu sinifi igin 425 Volt degerlerini
gecmigtir.

Phase Loss Sirtict agik bir motor fazi algilamigtir. Strtict

ayni anda sifirda gegen birden fazla motor fazi
algilamigtir.

Motor Problemi

{ Motor kablolarini kontrol ediniz
{ Motor hatasini kontrol ediniz

U Kontaktdr zamanlamasini veya kétu iletkenleri
kontrol ediniz.

Reverse Tach

ENKODER FLT’ bakiniz

ENKODER FLT’ bakiniz

RTRNOT Rotortn hizalamasindan 6nce galigtirma Baslangi¢ kurulumu calistiriimamig
ALIGN (PM) komutunun verilmesi. 8 Cark siralamay! uygulayiniz
(Otomatik olarak giderilir) Siralama hatasi
U Siralamayi tekrarlayin. Siralama esnasinda hata
olusursa, kurulum destegi belirlenen miktarin
disinda kaldigi igin bu hatayi verir.
Ser2SpdFlt SER2 INSP SPD(Al)veyaSER2RSCRPSPD(A1)|Parametrelerin ayarlarini kontrol etme:

parametreleri belirlenen hiz
seviyesini(CONTRACT CARSPD (A1)
parametre) asarsa bu hata verilir.

O CONTRACT CAR SPD (Al) parametre degerinden
buyik ise, SER2INSP SPD (A1) parametresini
kontrol ediniz.

JCONTRACT CAR SPD (A1) parametresinden blyuk

ise, SER2RS CRP SPD(A1) parametresini
kontrol ediniz.

Setup Fault 1

Belirli hiz araligindaki motor hizi ve ¢ikis birimi
tatminkar degilse bu hata verilir.

[ (rated \T (rated)]

| excitation | U (# \| motor| ‘<1222.3
! I I

| 120]
| “ \poles)|
J1

9.6<|

speed||
\ /]
...cok yliksek ve ¢ok dlisiik degerlere bakiniz.

| | frequency

Parametrelerin ayarlarini kontrol etme:
¥ Dogru ayarlama icin RATED EXCIT FREQ
A5) parametre ayarlarini kontrol ediniz.
U Dogru ayarlama icin RATED MTR SPEED
(A5) parametrelerini kontrol ediniz.
0 Dogru ayarlama i¢cinMOTOR POLES (A5)
parametrelerini kontrol ediniz.




isim

Tanim

Olasi nedenler &Diizeltme sekli

Setup Fault 2
(closed loop)

Her devir igin Kutup ve enkoder vuruslan yeterli
olmadiginda bu hata verilir.
encoder
\ pulses
#

(poles )

Js64

Parametre Ayarlarini kontrol etme:

U Dogru ayarlama icin ENCODERPULSES(A1)

parametresini kontrol ediniz.

U Dogru ayarlama icin MOTOR POLES (A5)
parametrelerini kontrol ediniz.

Setup Fault 3

Kutup sayilari ¢ift olmadi§i zaman bu hata
verilir.

Parametre Ayarlarini kontrol etme:
U Dogru ayarlama icin MOTOR POLES (A5)
parametrelerini kontrol ediniz

Setup Fault 4
(closed loop
only)

Uygun motor hizi (her devir igin) ve enkoder
vuruslari/devir yeterli olmadigi zaman bu hata
verilir.

contract
|(encoder
300,000(| motor \ (18,000,000
pulses )
speed

Parametre Ayarlarini kontrol etme:

U Dogru ayarlama icin ENCODERPULSES(A1)
parametrelerini kontrol ediniz.

U Dogru ayarlama icin CONTRACT MTR SPD (A1)
parametresini kontrol ediniz.

Setup Fault 5

\Wat cinsinden motor guct ve motor voltaji yeterli
olmadid1 zamanlarda bu hata verilir.
[(rated Ylgeneral
1 I

| | motor ||purpose

‘ | power ‘ |current

0.07184) \ K
| rated | |rating
| |
( )

Parametre Ayarlarini kontrol etme:
[0 Dogru ayarlama igin RATED MOTOR PWR(A5)
parametresini kontrol ediniz.

[0 Dogru ayarlama igin RATED MTR VOLTS
A5) parametresini kontrol ediniz.

Setup Fault 6

Cok ayakli referanslar yiizde olarak belirlenen
yuzdelik limiti asarsa bu hata verilir.
(CONTRACTCAR SPD parameter).

Parametre Ayarlarini kontrol etme:
JCONTRACTCAR SPD (A1) parametre degerinden
110% fazla ise SPEEDCOMMAND1-
16(A3)parametrelerini kontrol ediniz, if greater than1109%4

Setup Fault 7

Calistirma girigleri yanlis belirlenmis ise bu hata
verilir. Grup #1 (RUN ve

UP/DWN) veyaGrup #2 (RUN UP ve
RUNDOWN) segilebilir. Fakat ikisi karistirilamaz.
Karistinldiginda bu hata verilecektir.

Parametre Ayarlarini kontrol etme:
¥ (C2) ve RUN & UP/DWN veya RUN UP & RUN
DOWN komut giris bigimlerini kontrol ediniz.

Setup Fault 8

DIR CONFIRM(C1) parametresi acik ise ve
asagidaki kosullar olusmus ise bu hata verilir.
Bir lojik girigsi (C2) RUN UP olarak
ayarlanmalidir.

Bir lojik girigsi (C2) RUN DOWN olarak
ayarlanmalidir.

SPD COMMAND SRC (C1) parametresi
IANALOG INPUT olarak ayarlanmalidir.

... Uygun Analog Hiz Emri ybnlendirme

fonksiyonunu onaylar.

Parametre Ayarlarini kontrol etme:

JRUN UP & RUN DOWN olarak belirlenmis iki mantik

girisi icin (C2) mantik girisi bicimlendirmesini kontrol

ediniz.

JSPDCOMMANDSRC(C1)'in ANALOG INPUT olarak
ayarlandigindan emin olunuz.

{Hata varsa ve Up-Down onay fonksiyonu

kullaniimiyorsa, ayarlar meniisii DIR CONFIRM

(C1)parametresini DISABLED (kapali hale getiriniz)

Setup Fault 9

Bu hata ayni degerinb goklu mantik girisi olarak
listelenmesi durumunda beyan edilir.

Parametre Ayarlarini kontrol etme:

U Mantik komut girisi bicimlendirmesini kontrol

ediniz.(C2)

8 Logic Input 1 veLogic Input 9 arasinda bir kez secim
yapildigindan emin olunuz.




isim

Tanim

Olasi nedenler &Diizeltme sekli

Setup Fault 10

L-L Volt girissi 000.00 olarak
ayarlanmis ise bu hata verilir.

Parametre ayarlarini kontrol etme:

JL-L Volts(A4) girisini kontrol ediniz

U Sdrucuye AC giris karsilastirmasini dlgen
L-L Volts giris ayarlarini kontrol ediniz.

Setup Fault 11

ENCODER

SELECT (C1)= ENDAT ABSOLUTE
ise ve ENCODER PULSES (A1)e
girilen giris sayisi 3125’ten blyuk ise
bu hata verilir.

Parametre ayarlarini kontrol etme:

JENCODER SELECT (C1) ayarlarinin dogru
oldugunu kontrol ediniz.

{Bir EnDatAbsoluteEncoderkullanilirsa
ve ENCODER SELECT(C1),
ENDATABSOLUTE olarak ayarlanirsa -
erify ENCODERPULSES(A1) degerinin
500 — 3125 arasinda oldugundan emin
olunuz.

Setup Fault 12

DRIVE MODE (U9) degistirilmis
ise ve bir 6nceki girilen deger
kabul edilebilir seviyenin disinda
ise bu hata verilir. Bu kurulum
hatasina gore en uygun degeri
bulmak icin bitln kabul edilebilir
parametreler fabrika ayarlarina
déndurulecektir.

Parametre ayarlarini kontrol etme:
U Tam parametre ayarlarini kontrol ediniz
ve gerekirse yeniden programlayiniz.

Short Circuit

Entegre gic¢ modull asir akim veya
asiri 1s1 kosulunda bu hatay: verir.

Asirt Akim Problemi

U Motor sargilari arasindaki olasi kisa
devreleri kontrol ediniz.

I Dinamik fren direng élglsini kontrol

ediniz. (en az seviyede olmali)

Asir1 1s1 problemi

{ Ortam isisini dusirin

U Sicak dnleyici havuzu kontrol ediniz

¥ Sogdutucu fan hatasini kontrol ediniz

Bagska bir problem yoksa stiricinin

yenilenmesi gerekebilir.




Isim Tanim Olasi nedenler &Diizeltme sekli
Spd DevFIt Hiz destegi uygun hiz secenegine Kodlama kablosu iyi topraklanmamig
(PM) dusmesinde hata verir. {4 Sdrlcu Gzerinde verilen topraklama
kablosu ile Kodlama Kablosunun uygun
& olarak topraklandigini kontrol ediniz.
MotorRunawayCondition — (PM)
Spd DevAIm 4 Enkoder saft Uzerinde kayar — kodyaliyiciyi

bilesimini sabitle ve siralamayi
tekrarlayiniz.

4 Yanhs ENCODERANGOFFSET(A5)
degeri yuklenmis veya girlmis— dogru
degeri giriniz ve siralamayi
tekrarlayiniz.

4 Dogru pozisyon enkoder motor fazi ile
senkronize degil (manuel degilse veya
otomatik siralama metodu kullaniimiyorsa
acik gevrim sirasinda tespit edilmelidir.) iki
motor kablosunun yerlerini degistirin.
Enkoder Flt kablolarin yeri degistirildikten
sonra kurulmus ise, enkoder kablolari (A
ve /A) moduna getiriniz.

4 Artan PM igin bir otomatik siralama yeni
calismanin basinda olusacaktir.

4  FINETUNEOFST(A4)degerinin0.00(for
ENDATPM) oldugundan emin olunuz
veya artan baglangi¢ slresinde bulunan
onceki deger ile uygun bir deger giriniz.

Siiriiciive / veys Motorkiigiik

4  Genel olarak

strtcunin“HITTORQUELIMIT” alarm mesajl

gordlur. (TRQ LIM MSG DLY (A1) kurulumuna
bagli olarak)

4 Siricu ve / veya motor boyutunu kontrol
ediniz. HPV 900 PM gibi daha genis bir
motor gerekebilir.

Parametre ayarlarini kontrol etme — PM

4 Genel olarak

sUrtctnin“HITTORQUELIMIT” alarm mesajl

goralir. (TRQ LIM MSG DLY (A1) kurulumuna
bagli olarak)

U Hiz regilator parametrelerini kontrol ediniz.
RESPONSEve INERTIA(AL)

{ Hata/ Alarmhassasiyeti—- SPDDEVFLT
LVLveyaSPDDEVALMLVL(Al)parametresi
gerekli hizlandirma ve yavaslatma orani
icin cok dusuk ayarlanir.

NOT:SPDDEVFLTLVL'yi gok yuksek

derecede ayarlamak suricunin sizinti

kosullar hassasiyetini dusurir!

Parametre ayarlarini kontrol etme — Kapali

Doéng

4 Genel olarak

surticindn“HITTORQUELIMIT” alarm mesaiji

goralir. (TRQ LIM MSG DLY (A1) kurulumuna
bagli olarak)

JHiz regllatér parametrelerini kontrol ediniz.
RESPONSEve INERTIA(AL)

{ Hata / Alarmhassasiyeti—

SPDDEVALMLVL(Al)parametresi gereKli

hizlandirma ve yavaslatma orani igin ¢ok diisik




isim

Tanim

Olasi nedenler &Diizeltme sekli

Srl Timeout

Sirdcu seri iletisim tarafindan ve
asagidaki kosullar tarafindan
galistinllirsa:

e letisim zaman asim — seri galisma
kurulmus ise ve surlcu 40 msec
c¢alisma zamani suresi almamis
ise

o Kot mesaj kontrol toplami —
surlcl U¢ ardisik kot mesa;j
almis ise hata verir.

Kétii Seri lletigsim

U Seri kablolari sékip yeniden takiniz

U Arag kontrolori seri srticl panosunu

kontrol ediniz.

U Seri kablolarin panoya baglandigindan
emin olunuz.

U Ayrica surlcu kontrol panosu
degistirilmelidir.

Parametre ayarlarini kontrol etme

U Seri iletisim kullaniimiyorsa, SERIAL
MODE (C1)= none seklini kontrol

Start Time High
(alarm)

ARB START TIME (A1) aktif olmadan
once ARB modunda iken suricu
hareket algilamis ise

Parametre ayarlarini kontrol etme

U Freni kaldirmadan 6nce ARB START
TIME (A1) degerini dusurinuz

Olasi guriiltii problemi

{ Enkoder kablosunun topraklama
levhasinin dogrudan toprak zemine
baglandigindan emin olunuz

StallFault
(open loop)

Belirlenen zaman dilimi igin (STALL
TEST LVL tarafindan belirlenmis)
motorun bir ylizdenin Uzerine gikmasi
(STALL TEST LVL tarafindan
belirlenmis) yahut o seviyeye ulasmasi
durumunda olusur

Parametre ayarlarini kontrol etme
{ Dogru motor devir ylizdesi igin STALL
TEST LVL(A1) parametrelerini kontrol ediniz.
¥ Dogru zaman igin CONTACT FLT
TIME(A1) parametresini kontrol ediniz.
{Hata varsa, the fault can be disabled
by STALL TEST ENA (C1)
parametresi ile giderilebilir.
(kapama moduna getirin)
Akim ¢ekim agimi
JHizlandirmal/yavaslatma oranini disurinuz.
U Taslyicl arag yerinde mi? (6rnegin
mekanik fren devredemi)
U Mekanik fren gerektigi gibi birakilmamigtir.
Motor Problemi
U Motor hatasini kontrol ediniz
Motor Parametrelerini dogrulama
U Motor etiketi degerlerinin dogru
girildiginden emin olunuz
{4 Tam ayarlanabilir diizen ve
eylemsizlik prosediru.
¥ Son adim olarak, motorun esdeger devrine
uygun motor parametresini hesaplayin.

Tach Loss Flt

ENKODER FLT’ye bakiniz

ENKODER FLT’ye bakiniz

TqgLim
2Hi 4cube

Tork limiti (belirnen motor tirt) kip
kapasitesini asti.

Parametre ayarlarini kontrol etme

4 Motor etiketi degerlerinin A5 alt
menusinde belirtilen degerler ile
uygun olup olmadigini kontrol ediniz.

UMTR TORQUE LIMIT (A1) ve REGEN
TORQLIMIT (A1)
parametre degerlerini disiriniz.

Siiriicu genigligi

4 Sirlcl genigligini dogrulayiniz.HPV900
S2 gibi daha genis kapasiteli
surucuye ihtiyac duyulabilir.




EK — Sdriicii Siralama

isim

Tanim

Olasi nedenler &Diizeltme sekli

Undervolt Flt

DC bar voltaji giris hat-hat voltajinin belirtilen
yluzdesinin altina distuglinde bir calisma kosulu
esnasinda meydana gelir. Girig hat hat voltaji
Girig L-L Volts parametresi tarafindan belirlenir
ve hata seviyesi ise Disuk Voltaj Seviyesi
parametresi tarafidnan belirtilir.

Diisiik voltaj girisi
JINPUTL-L VOLTS (A4) veUV
ALARMLEVEL(A4)parametrelerini kontrol ediniz
8 Dinamik Fren Direncinin baglantisini kesip
yeniden deneyiniz.
8 Uygun voltaj girisi olup olmadigindan emin olunuz ve
AC giris voltajini gerektiginde uygun seviyeye getirmek
icin artiriniz.

U Kacak faz girisini kontrol ediniz.

U Diger ekipmanlarin galistiriimasi igin gui¢ hatti
dagitimini kontrol ediniz.

Dc Bara Voltaj okumanin tam olarak yapilmasi

UB1 klemensleri arasi dc bara voltajini bir sayacla
olcliin

8DC BARA VOLTAUJI dijital operator tizerindeki
deger ile karsilastirin
(D2).

Donanim Problemi
8 Siricunun degistiriimesi gerekebilir

UvAlarm
(alarm)

Time(sec)

DC bar voltaji giris hat-hat voltajinin belirtilen
yuzdesinin altina dustigunde bir ¢alisma kosulu
esnasinda meydana gelir. Giris hat hat voltaji
Giris L-L Volts parametresi tarafindan belirlenir
ve hata seviyesi ise Dusuk Voltaj Seviyesi
parametresi tarafidnan belirtilir.

Diisiik voltaj girisi
JINPUTL-L VOLTS (A4) veUV
ALARMLEVEL(A4)parametrelerini kontrol ediniz
U Dinamik Fren Direncinin baglantisini kesip
yeniden deneyiniz.
8 Uygun voltaj girisi olup olmadigindan emin olunuz ve
AC giris voltajini gerektiginde uygun seviyeye getirmek
icin artiriniz.

U Kacak faz girisini kontrol ediniz.

U Diger ekipmanlarin galigtiriimasi igin gui¢ hatti
dagitimini kontrol ediniz.

Dc Bara Voltaj okumanin tam olarak yapilmasi

UB1 klemensleri arasi dc bara voltajini bir sayagla
Olglin

UDC BARA VOLTAJI dijital operatér tzerindeki
deger ile karsilastirin
(D2).

Donanim Problemi
8 Siricinin degistiriimesi gerekebilir

V/HzFault
(open loop)

Asagidaki iki formil galismadiginda bu hata
verilir.

Parametre ayarlini kontrol etme
[0 Dogru ayarlama iginRATED MTR VOLTS

(MOTOR ) (MOTOR 1\ (RATED ) (A5) parametrelerini kontrol ediniz.
| [ ] | 0 Dogru ayarlma icin MOTOR MID VOLTS (A5)
| MIN </ MID |<| MTR | parametrelerini kontrol ediniz
| | || | 3 Dogru ayarima igin MOTOR MIN VOLTS (A5)
(VOLTS :) (VOLTS ) (VOLTS parametrelerini kontrol ediniz.
U Dogru ayarlma icin RATED EXCIT FREQ (A5)
(MOTOR ) (MOTOR \ [(RATED ) parametrelerini kontrol ediniz.
| || || | 0 Dogru ayarlama igin MOTOR MID
| MIN </ MID |<| EXCIT | FREQ(AS) parametrelerini kontrol ediniz.
| || || | | Dogru ayarlama igin MQTOR MIN -
\FREQ ) \FREQ ) \FREQ FREQ(A5) parametrelerini kontrol ediniz.




EK — Sdriicii Siralama

Ek

Suruci Asin Yukleme Egrisi

Sirtci 1 HertZ'e esit veya bundan dusuk bir ¢ikis frekansi ile galisiyorsa, sirtict ayarlanmis bir
asiriylkleme egrisi kullanacaktir. Akima kargi zaman igin asagidaki grafige bakiniz.

Surucu Asirt Yakleme Saresi
1000 |
\
\
\
\
\
\
< 100
Zaman .
-. \
(sn.) ) \
' \

60% 80% 100%  120%  140%  160%  180%  200%  220%  240%  260%  280%  300%
Akim Biiyikliugii (Nominalin %’si)

Motor Frekansi > 1 Hz Motor Frekansi <= 1 Hz




EK — Sdriicii Siralama

EK
SURUCU SIRALAMA

Uygun isletim saglamak igin, ara¢ kontrolorl ve suricl arasindaki etkilesimin tanimlanmis bir olay
siralamasina uymasi gerekir.

Bu kisim asagidakilerin detaylarini saglamaktadir:

Hiz komutunun ne zaman uygulanacagi (¢ok adimli, analog veya seri olarak).

Motor kontaktériniin agilmasinin ve kapanmasinin etkilesimi.

Mekanik frenin alinmasinin (agilmasi) ve ayarlanmasinin (kapanmasi) etkilesimi.

Surlci etkinliginin gerekliligi (guvenlik zincirine bagh).

Yurutme komutunun ne zaman uygulanacagdi (RUN, RUN UP veya RUN DOWN).
Mantik cikiglari ile bazi suricua geri bildirim sinyallerinin durumu (agik kolektor veya réle).

Siiriicii Siralama Ozeti

Standart

e Asansor kabinu hem motor kontaktérini hem de mekanik freni kontrol eder.

Kontaktoér Geri Bildirimi ile

e Asansor kabinu kontrolérii hem motor kontaktériini hem de mekanik freni kontrol eder.

e Sirtci motor kontaktoriinden geri bildirim alir.

Tork Rampa Asagi Ozelligini Kullanma

e Asansor kabinu kontrolérii hem motor kontaktériini hem de mekanik freni kontrol eder.

e Islevi etkin iken ve fren ayarli iken, siiriicli motor torkunu seviye seviye distirir (kontrol fren kaymasina
yardimci olmak igin).

Pre Tork Komutunu Kullanma

e Pre Tork komutunun zamanlamasini gdsterir.

Fren/Kontaktor Kontrolu ile

e SUricu hem motor kontaktoriini hem de mekanik freni kontrol edebilir.

e SUrtct hem motor kontaktdriinden hem de mekanik frenden geri bildirim alabilir.

Standart I/O Siralamasi

Gorsel 5.1 HPV 900S2’nin standart giris/gikis siralamasinin detaylarini saglar. Burada asansor kabini
kontrolori hem motor kontaktoriini hem de mekanik freni kontrol eder.

Standart Siralamali Zamanlama Diyagrami Notlar

1) h kenari asansér kabini kontroldrii motor kontaktériinii kontrol ettiginde motor kontaktériiniin
durumunu gostermektedir. Bu durumda, kontaktor kapaniyorken suriciinin akimi gegmesinden

kagcinmak i¢in @ zamani kontaktoriin kapamak i¢in aldi§i zamandan daha fazla olmalidir.
2) b kenar (yukari/agagi ve S-egrisi) Yurit komutundan énce ve bu komutla uygulanmalidir.

3) € suresi surucunin akis ~ 150 msn. elde etmesi igin gereken suredir.
4) Mekanik fren Hizli Regulatér Salinimi (¢ikis) dogru oldugunda alinmalidir; ancak mekanik fren Hiz
Regulatéra Salinimi (¢ikig) yanhs olmadan énce ayarlanmahdir.

5) Fren alma siiresi = d sirasinda, hiz referansi sifir olmalidir.

6) Frenle uygulama siresi € (yuritmenin sonunda) boyunca, hiz komutu sifir olmalidir.
7) g kenar e & fsirasinda gergeklesmelidir.

8) f siiresi kontaktériin agiimasi igin gereken zamandan daha fazla olmalidir.
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Diger notlar:

e Bu zamanlamalar siriicu tarafindan gorildiga gibidir.

e Ayni zamanda e sirasinda gergek hizin sifir oldugu dikkate alinmalidir. (6rn. gergek hiz g
kenarindan énce sifirdir)

DRIVE ENABLE (mantik girisi)

h
Motor Kontaktoru
RUN veya RUN UP veya RUN DOWN a
(mantik girisi)
e
Hiz Komutu sifir hiz sifir hiz
b g,
UP/DWN & S-CURVE SEL (mantik girisi)
c f

Hiz Regilatéri Salinimi
(mantik girisi)

Mekanik Fren

READY TO RUN (mantik gikisi)

RUN COMMANDED (mantik gikisi)

FAULT (mantik ¢ikisi)

Hiz Referansi

Gorsel 5. 1 — Standart Zamanlama Diyagrami



Motor Kontaktor Geri Bildirimi ile I/O Siralamasi

Gorsel 5.2 sliriici motor kontaktériinden geri
bildirim aldiginda giris/cikis siralamasindaki

degisikliklerin detayini saglar. Asansoér kabini
hem motor kontaktoriinii hem de mekanik freni

kontrol ettigi ancak sirtcinin motor
kontaktorinden geri bildirim aldig.

EK — Sdriicii Siralama

DRIVE ENABLE (mantik girisi)

h,
Motor Kontaktoru
RUN or RUN UP or RUN DOWN a f
(mantik girisi)
e
Hiz Komutu sifir hiz sifir hiz
b g,
UP/DWN & S-CURVE SEL (mantik girisi)
i
\ (o4
Hiz Regllator Salinimi
(mantik girisi)
Mekanik Fren
\‘W_}
/
CONTACT CONFIRM (mantik girisi) j k|
\‘W_J
m
READY TO RUN (mantik gikis)
RUN COMMANDED (mantik gikisi)
FAULT (mantik gikis)
Hiz Referansi

Gorsel 5. 2 — Motor Kontaktor Geri Bildirimi ile Zamanlama Diyagrami



Kontaktor Geri Bildirim Diyagrami ile

EK — ADAPTE EDICI HASSAS AYAR

Siralama Notlari .

1)

2)

3)

8)

6)

7)

8)
9)

h kenari asansoér kabini motor
kontaktorind kontrol ettiginde motor
kontaktorinl temsil eder. N
b kenari (yukari/asagi ve S-egrisi) Run
komutundan o&énce ve bu komut
sirasinda uygulanmalidir.

Kontaktdr dogrulamasi kullaniliyorken
(CONT CONFIRM SRC=harici tb1), i
kenari hiz regilatér salinim sinyalinin
CONTACT CONFIRM mantik girisi gercek
olana kadar tutuldugunu gdsterir.

C suresi, akis ~ 150 msn. surlcu
tarafindan elde edilene kadar harcanan
suredir.

Mekanik fren Hiz Regulatér Salinimi
(cikis) dogru oldugunda alinmaldir,
ancak mekanik fren Hiz Regulator
Salinim (¢ikig) yanlis olmadan 6nce
ayarlanmaldir.

f siiresi kontaktoriin acilmasi icin
gereken zamandan daha fazla
olmalidir.

Fren alma siiresi = d sirasinda, hiz
referansi sifir olmalidir.

Frenle uygulama suresi € (yuritmenin
sonunda) boyunca, hiz komutu sifir
olmalidir.

g kenari e & fsirasinda gerceklesmelidir.
f siiresi kontaktoriin acilmasi igin
gereken zamandan daha fazla

olmalidir.

10) I ve K siiriiciiye erismek icin kontaktér

geri bildirimi icin gereken sureyi temsil
eder.

11) j ve m yiritme sinyali ve temas

dogrulama sinyali arasindaki sureyi
temsil eder. Strenin CONTACT FLT
TIME parametresinden veya Kontaktor
Hatasindan daha az olmasi gerekir.

Diger notlar:

Bu zamanlamalar surtcu tarafindan

goruldugu gibidir.

Ayni zamanda e sirasinda gergek hizin sifir

oldugu dikkate alinmalidir. (6rn. gergek hiz

g kenarindan énce sifirdir).

Temas Flt Siresi (A1) bir Kontaktor

Hatasi belirlenmeden 6nceki zamani

tanimlar.

- Bu zaman siricu etkinligi ve
yuritme sinyali (run, runup,
rundown) veya mantik girisi temas
dogrulamasi alindiginda basglar.

- Buzaman, temas ariza zamanindan
(veya Temas Hatasi vermeden) 6nce
surlcu etkinligi veya ylritme sinyali
(yukaridakinin aksine her iki sinyal
de dogrudur) temas dogrulamasi
oldugunda biter.
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Kapali Cevrim Adapte Edici Hassas Ayari
Adapte edici hassas ayar belli galisma
kosullari altinda otomatik olarak ylksiz akim
ylzdesini ve nominal rpm’i (kayma sikhgi)
hesaplar. HPV 900 Seri 2 yazilimi bu iKi
adapte edici hassas ayar degerini kullanarak
motordan maksimum performansi alir.

Adapte Edici ince Ayar Galisma Kosullan
HPV 900 Seri 2 yazilimi motorun yiksuiz akim
ylzdesini ve motorunu nominal rpm’ini tahmin
eder. Bu tahmin edilen dederler yalnizca
asagidakilerin parametre ayarlarinin +%25
cercevesi ile hesaplanir:
o yuksiz akim yuzdesi
(% YUKSUZ AKIM)
¢ Nominal motor hizi (CONTRACR MTR
SPD)
Adapte edici hassas ayar sunlari tahmin eder:
¢ Motor torku %20’nin altindayken motorun
yuksuz akim yuku.
e Motor torku %30’un Gzerindeyken
motorun nominal rpm’i.

Maksimum Motor_Performansml elde etmek
icin Adapte Edici Ince Ayarn Kullanma

Asagida adapte edici hassas ayarin iki
degderini tahmin edecegi pencereyi optimize
etmek i¢in adim adim prosedur verilmistir.
NOT: Gosterilen hizlar 6nerilmese de,

Hiz CEKME hizinin %10’'undan daha yuksek
iken adapte edici hassas ayar prosedurt dusuk
hizlarda yurutulebilir.

ilk Kurulum

o Gecerli bir Motor ID’si veya iki varsayilan
motordan (ya 4 ya da 6 kutuplu) birini
MOTOR ID parametresi igin segin.

Motor ID
4 POLE DEFAULT

EK — ADAPTE EDICI HASSAS AYAR

Motor ID’sinin varsayilan motor segimleri motor
etiketi parametrelerinde bir sifir degerleri
yerlestirecektir (bakiniz Gérsel 40). isbu segim
ayni zamanda Tablo 23’te gdsterilen diger motor
parametreleri igin nominal degerleri
yukleyecektir.

o Simdi, gerekli motor etiketi
parametrelerine motor etiketi verilerini
girin (bakiniz Gorsel 40)

8:55

Rated Mtr Pwr

Motor Yiiksiiz Akiminin ince Ayarinin

Yapilmasi

Dengeli bir asansér kabinu ile asansoér

kabinunun en Ust kattan en alt kata ve

daha sonra en Ust kata CEKME hizinin

%70’inde hareket ettirin.

e Bu yiritmeler sirasinda, MOTOR
TORQUE’unun %15 arasinda
oldugundan DISPLAY MENU - POWER
DATA D2 altindan kontrol ediniz. Eger
deger %+15'den fazla ise, asansor
kabinu dogru olarak dengelenmemistir.

D2 8:55

Motor Torque




fMOTOR KUTUPLARI
60Hz tahmini

Nominal #
Hiz motor
(RPM) kutuplar

1300-1800 4 7

900-1200 6

\660—900 8

J

Gorsel 40: Motor etiketinden girilen Parametreler

EK — ADAPTE EDICI HASSAS AYAR

)

NOMINAL
MTR

VOLT

)

\

NOMINAL

EXCIT

/ (NowmiNAL )
MTR

L~ FREK.
?u

NOMINAL

PHAS %// GUCU
H.P. —

— NOMINAL
R.P.M MTR HIZI
AMPS —

)

\Motor Etiketi

NOMINAL

—
MOTOR
AKIMI

Tanim Parametre 4 kutuplu dfif] 6 kutuplu dfff
Yiksuz Akim Yiizdesi % NO LOAD CURR %35.0 %45.0
Statdr Sizinti Reaktansi STATOR LEAKAGE X %9.0 %7.5

Rotor Sizinti Reaktansi ROTOR LEAKAGE X %9.0 %7.5

Statér Rezistansi STATOR RESIST %1.5 %1.5

Motor Yitimi — Motor Demir Kaybi MOTOR IRON LOSS %0.5 %0.5

Motor Yitimi — Motor Mekanik Kaybi MOTOR MECH LOSS %1.0 %1.0

Akis Egrisi — Akis Doyum Kirilma Noktasi | FLUX SAT BREAK %75 %75

Akis Egrisi - Akis Doyum Egrisi #1 FLUX SAT SLOPE 1 %0 %0

Akis Egrisi - Akis Doyum Egrisi #2 FLUX SAT SLOPE 2 %50 %50

Tablo 23: Motor Parametreleri icin Nominal Degerler



NOT: Eger motor torkunu %15'’in altina

indirmek igin sorunlar yasiyorsaniz,

nedeni sunlar olabilir:

o Tazmin Edilmeme Zincirleri
Eger asansor sisteminin tazmin
edilmeme zincirleri varsa, dengeli bir
durum elde etmek zor olabilir. Bu
durumda, MOTOR TORQUE'u
yuridtmenin %=+15'i arasinda olmahdir.

e Yiksek Asansoér Sistemi Sirtiinmesi
Eger asansor sistemi yiksek
surtiinmeye sahip ise, %15'in altinda
motor torku elde etmek zor olabilir. Bu
durumda, asansor kabinindeki denge
asansor kabini agirligini azaltin,
bdylece karsi agirlik strtinme
kayiplarinin tstesinden gelebilecektir.
Bu durumda, yalnizca yukari
yonundeki tahmin edilen degerlere
bakmaniz ve parametre ayarlarini
degistirmeden énce asansdr kabininin
yoninu birkag defa yukari
calistirmaniz gerekir.

Ayni zamanda, FLUX REFERENCE'in
%100 oldugundan emin olunuz. Eger deger
%100’e esit degilse, hizi %70 CEKME
hizindan asagiya dusurin ve tekrar kontrol
edin.

8:55

Flux Reference
+00000

e Bu en ust/en alt ylGrttmeleri yerine

getirirken, DISPLAY MENU - POWER
DATA D2 penceresinden EST NO
LOAD CURR degerini gdzetin.

8:55

Est No Load Curr
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Tahmin edilen degeri motor parametresinden
girin.

8:55

% No Load Curr

Min 10.0
Max 80.0

o iki deger de %2 dahilinde olana kadar
yukaridaki iki adimi tekrarlamaya devam
edin. Eger degerler iki tekrardan sonra
dlzelmiyorsa ilk kurulumda girilen bilgilerin
dogrulugunu kontrol edin.

o Degerler diizeldikten sonra MOTOR
TORQUE degerinin <%15 oldugunu ve
FLUX REFERENCE degerinin %100
oldugunu dogrulayin.

Motorun Akis Dogum Egrisinin ince Ayari
Dengeli bir asansér kabinunda, asansoér
kabinunu en Ust kattan en alt kata %100
CEKME hizinda yurutin.

e Bu en ust/en alt ylrtutmeleri yerine getirirken,

DISPLAY MENU - POWER DATA D2
penceresinde EST NO LOAD CURR
degderini kontrol edin.

8:55

Est No Load Curr

o ADJUST MENU - MOTOR A5 altinda %
NO LOAD CURR’de girilen deger ile
gOsterilen EST NO LOAD CURR degerini
karsilastirin.

8:55

% No Load Curr

Eger EST NO LOAD CURR degeri % NO
LOAD CURR degerinden %2 daha
biyikse, FLUX SAT SLOPE 2 degerini
%10 dusurin.



¢ EST NO LOAD CURR degeri % NO LOAD
CURR degerinden %2 daha kugukse, FLUX
SAT SLOPE 2 degerini %10 arttirin.

RUN USER FAULT  TORQUE
UM

Al

5 8:55
Flux Sat Slope 2

NOT: Eger EST NO LOAD CURR ve % NO
LOAD CURR degerleri birbirinin %2’si
dahilindeyse, Nominal Motor RPM’inin ince
Ayarini yapmaya devam edin.

e EST NO LOAD CURR ve % NO LOAD CURR
degerleri birbirinin %2’si dahilinde olana
kadar FLUX SAT SLOPE 2 degerini %10’luk
artislarla arttirmaya devam edin.

NOT: Yalnizca FLUX SAT SLOP 2
parametresini degistirmeyi unutmayin, diger
parametreleri DEGISTIRMEYIN (Bunlar
onceki adimlarda sabitlenmistir).

Nominal Motor RPM’inin ince Ayarinin
Yapilmasi

Tam yUklU bir asansér kabinu ile, asansér
kabinunu en Ust kattan en alt kata ve daha sonra

tekrar en Ust kata %100 CEKME hizinda yuruatun.

e Bu en Uste/en alta yuritmeler sirasinda,
DISPLAY MENU - POWER DATA D2
kisminda EST RATED RPM degerini gozetin.

2 8:55
Est Rated RPM

o Motor parametresine tahmin edilen
degeri girin.

8:55

Rated Mtr Speed

Min 50.0
Max 3000.0

EK — ADAPTE EDICI HASSAS AYAR

o Iki deger de 3 RPM dahilinde olana kadar
yukaridakileri tekrar etmeye devam edin.

NOT: Yalnizca RATED MTR SPEED
parametresini degistirin; baska bir
parametreyi DEGISTIRMEYIN (bunlar énceki
adimlarda sabitlenmigtir).

Sistem Devinimsizligini Tahmin Etme

HPV 900 Series 2 yazilimi bitiin asansoériin
devinimsizligini hesaplamak icin kullanilabilir; bu
da hiz regulatérinin hassas ayari igin
kullaniimaktadir.

Asagidakiler, asansor sistemi devinimsizligini
tahmin etmek icin adim adim the HPV 900
Series 2 kullanim prosedirudir.

Sistem Devinimsizligini Tahmin Etmek igin
Yazilimin Kullanma

Dengeli bir asansoér kabini ile, asansor
kabinin en Ust kattan en alt kata ve daha
sonra en ust kata %100 CEKME hiziyla
yuratindz.

¢ Hem asagi hem de yukari yoni igin DISPLAY
MENU - ELEVATOR DATA D1 penceresinden
EST INERTIA segenegini gozetin.

o iki degeri ortalayin ve DRIVE A1
parametresini giriniz.

Min 0.25
Max 50.00
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Motor Parametresi Hesaplamalari -
Endiksiyon

Varsayilan motor secimleri (4 POLE DFLT veya
6 POLE DFLT) asagidaki motor parametreleri
icin nominal degerleri (bakiniz sayfa 75teki
tablo 13) yikleyecektir: % NO LOAD CURR,
STATOR LEAKAGE X, ROTOR LEAKAGE X,
STATOR RESIST, MOTOR IRON LOSS, and
MOTOR MECH LOSS.

Cogu zaman, nominal de@erler oldukca iyi
¢alisacaktir. Bazi durumlarda, bu motor
parametre degerleri hassas olarak
hesaplanmalidir.

Motor imalatgisi Verileri

Asagida motor parametrelerini hassas olarak
hesaplamayabilmek igin bir motor
imalatgisinin saglamasi gereken veriler listesi
verilmistir.

Nominal voltaj

Nominal frekans

Nominal kW veya HP

Nominal (tam yuk) Akimi(alt 1, 2 ve
nominal tork)

Gug faktoru (alt 1,2 ve nominal tork)
Nominal RPM (alt 1,2 ve nominal tork)
Yukstz Akim alt 1 ve 2

Demir Kaybi alt 1 ve 2

. Mekanik kayip alt 1 ve 2

10. Faz basina Statoér direnci

11. Stator sizinti Endiktansi

12. Rotor sizinti Endiktansi

PO

©CoeNoO

Motorun Esdeger Devresinden Hesaplama

Bu kisim temel empedansin bir yizdesi olarak
girilen asagidaki HPV 900 Series 2 motor
parametrelerinin nasil hesaplanacagina dair
detaylar sunmaktadir:

e Statdr Sizinti Reaktansi (STATOR
LEAKAGE X)

¢ Rotor Sizinti Reaktansi (ROTOR
LEAKAGE X)

e Statdr Direnci (STATOR RESIST)

Ayni zamanda,

¢ Motor Demir Kaybi (MOTOR IRON
LOSS)

e Motor Mekanik Kaybi (MOTOR MECH
LOSS)

Ek — Motor Hesaplamalari

Yiksuz Akimin Yizdesi igin ilk deger (% NO LOAD

CURR)

Asagidaki veriler gerekmektedir:

KW olarak nominal motor glict (veya HP)
Nominal motor frekansi (f)

Nominal motor akimi (Irated)

Nominal motor hattan hatta voltaj (V)
Motorun esdeger tek fazli devresi

Lr(or L2)

Rs (or R1)

Ls (or L1)

slip

Rs, Rre, Rr; ohm olarak
Ls, Lm, Lr; henry olarak

Gorsel 41: Motorin egdeger tek fazl
devresi (Y bagli durumda)

Temel Empedansi Hesaplama

Zbase (femel empedansi) hesaplama

Ve

Zase —
’ power (in kW) x1000

Not: KW = HP x 0.746

Stator Direncini Hesaplama

Rs (STATOR RESISTY'i temel
empedansin bir ylizdesi olarak
hesaplayin

R(%) = Rs (in ohms) « 100
/ base

Not: Rs, faz basinadir (Y bagh durumda)

&(or R2)



Statér Reaktansini Hesaplama

Temel empedansin bir ylizdesi olarak Ls
(STATOR LEAKAGE X)'i hesaplayin.

L(%) = 2nfxLs

° z

(in henry) x 100

base

Not: Eger XLs mevcut ise, (2xf)’yi kullanmayin
ve Lsfaza goéredir (Y bagl durumda).

Rotor Reaktansini Hesaplama

Temel empedansin bir ylzdesi Lr
(ROTOR LEAKGE X)'i hesaplayin.

L(%) = 2nfxLr (in henry) x 100
' Z

base

Not: Eger XLs mevcut ise, (2xf)’yi kullanmayin
ve Lsfaza goredir (Y bagh durumda).

Motor Demir Kaybini Hesaplama

Motorun nominal glctndn bir ylizdesi
olarak Motor Demir Kaybini (MOTOR IRON
LOSS) hesaplayin.

VE
% Demir Kaybi = Re (ohm)
Giig (KW) x1000

x 100

% Demir Kaybi =

Glic (KW) x1000

Not: KW = HP x 0.74 ve Rre faza goéredir (Y bagl
durumda).

Ek — Motor Hesaplamalari

Motor Mekanik Kaybini Hesaplama

Motorun nominal gliclintn bir ylzdesi olarak
Motor Mekanik Kayibini (MOTOR MECH
LOSS) hesaplayin.

Toplam kayip (kW)

% Mekanik k - 100
o Mekantraylp Giig (KW) x1000

Not: KW = HP x 0.746

Yiiksiiz Akim Yiizdesini Hesaplama

Motorun nominal akiminin bir ylzdesi olarak
Yikslz Akim Yuzdesini ((%NO LOAD CURR).

(Vi)
(3

2TCfX xl

Lm rated

% yliksliz akim =

Not: Eger XLm mevcut ise, (2xf)’yi kullanmayin ve Ls
faza goéredir (Y bagh durumda).

Bu ilk deg@er girildikten sonra, uygun olarak
hassas ayarlama yapmak icin adapte edici
hassas ayar prosedurini (sayfa 146’daki
Adapte edici Hassas Ayara bakiniz) kullaniniz.

Toplam demir kaybi (kW) x 100
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Ek

Motor Parametre Hesaplamalari — Kalici Miknatis

Motor etiketi verilerinin nominal motor hizini ve motor uyarma frekansini belirtmeyecegdi noktalar
mevcuttur.

Eger nominal hiz ve kutup sayisi verilmisse, asagidaki hesaplamayi kullanin:

(Kutup Sayisi)(Nominal Motor Hizi ) = Motor Tahrik Frekansi
2%60

Egder nominal tahrik frekansi ve kutup sayisi verilmisse, asagidaki hesaplamayi kullanin:

(2 * 60)(Motor Tahrik Frekansﬂ = Nominal Motor Hizi

(kutup say|S|)

Egder nominal tahrik frekansi ve nominal motor hizi verilmisse, asadidaki hesaplamayi kullanin:

(2+60)(Motor Tahrik Frekansi) = kutup sayisi
(Nominal Motor Hizi)
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PM Baslatma Prosediirii
Asagida bnerilen bir PM baglatma prosed(irii
bulabilirsiniz:

EnDat Enkoder: Kurulumu

1) Mutlak enkoder opsiyon kartinin dogru
olarak kuruldugundan ve enkoderin
asagidakilere gore secildiginden ve
kuruldugundan emin olun:

Elektrik midahalesi ve mekanik hiz
modulasyonlari sirticiye giden yanhs hiz
geri bildirimine sebep olan sik karsilasilan
sorunlardir. Bu genel sorunlardan
kaginmak i¢in asagidaki elektrik ve
mekanik degerlendirmeleri onerilir.

ONEMLI

Uygun enkoder hiz geri bildirimi bir
surdcindn uygun motor kontrolu
saglamasi i¢in temeldir.

Elektrik degerlendirmeleri

e Asagidaki Heidenhain  EnDat
Enkoderlerden birini kullaniniz:
ECN113, ECN1313, ECN413, veya
ROC413.

o Enkoder imalat¢isinin montaj ve kablaj
Onerilerini izleyiniz.

¢ Enkoderyi Sirucu Baglanti Enkoder

Kablosuna baglamak igin Goérsel 42’ye gore

Heidenhain uzatma kablosu ve enkoder

kablo zirhi kullanarak Heidenhain uzatma

Kablosu p/n 309778-xx’i (xx 15'ten kuguktur

veya 15’e esittir) kullaniniz.

Not: Heidenhain kablo 309778-xx igin, kablo

baglantilarinin bulundugu Gorsel 43’e

bakiniz.

EnDat Enkoder Karti Gzerindeki ek atlama
kablolari enkoderin 300 ft. mesafeye
erismesine izin verir. 50 ft."ten uzun Enkoder
Kablolari igin, JM1 2-3 konumunda olmalidir.
Ayni zamanda eger algi kablolar1 75 ve 76
pinine baghysa, slrtict utumatik olarak gug
cikisini 73 ve 74 pinine ayarlayacaktir.
Suaricindn bu 6zelligini kullanmak igin, JM2
konumunun 2-3’e ayarl oldugundan emin
olun.

iyalnizca ENCODER SELECT (C1) = ENDAT oldugunda gegcerlidir.
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B2 TB1
ﬁ—E A-_Sine Shield @
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1
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i
44:—@ DATA- B E
1
ﬁ—:—E DATA B E
< —%E CLK-

FE CLK
—+———73| Common_iso

————74| +5V_iso

75| SENS-
76 SENS+

77 Shield
78 Shield
46S04327-0010

Sirucl Sasesindeki Kablo Zirhi Kiskaci

Gorsel 42: EnDat Enkoder Baglantilar

TB2 TB1
Yellow/Black [— —
65| A-_Sine Shield |59
A_Sine Common
Green/Black—{ B-_Sine IA —
66 0
B_Sine A
DATA- B
Red/Black — —
67| DATA B |61
CLK-

Blue/Black — CLK 1
6

Common_iso

+5V_iso
Pink— —
69| SENS- 63
SENS+
_ Gray—{ Shield 7
70 64
Yellow — shield —

Gorsel 43: Heidenhain Kablo Renk Kodu



Artimsal Enkoder Kurulumu
1) Enkoderin asagidakilere gore secildigini
ve kuruldugunu dogrulayin:

¢ Besleme gerilim:12VDC or 5VDC
Kapasite: 200mA veya 400mA
PPR: 600 - 40,000
Maksimum Frekans: 300 kHz
Giris: 2 kanal dort evreli
5 veya 12 volt dc diferensiyal
(A, /A, B, /B, Z,/2)

Elektrik midahalesi ve mekanik hiz
modulasyonlari sirticiye yanhs hiz geri
bildiriminin iletiimesi ile sonuglanabilir. Bu
genel sorunlardan kaginmak igin asagidaki
elektrik ve mekanik degerlendirmeleri
onerilir.

ONEMLI

Uygun enkoder hiz geri bildirimi bir

surtcindn uygun motor kontroli
saglayabilmesi i¢in temeldir.

Elektrik degerlendirmeleri

¢ Z-Pulse’a sahip bir 2 kanalli dort evreli
artimsal enkoder kullaniniz.

¢ Enkoder imalatgisinin montaj ve kablaj
Onerilerine bakiniz.

P obee 5 | Shield
< ﬂ—E +5/+12V_iso

_,_4_____18'} common_iso

SEEN D
1

i

to Incremental Encode r

__. Slricl Sasesindeki Kablo Zirhi Kiskaci

Gorsel 44: Artimsal Enkoder
Baglantilan

Mekanik degerlendirmeler

¢ Rakorlar olmadan dogrudan motor
montaji yapin

¢ Konsantrik motor dingil mili ile gébek
veya delik mil tipi enkoder kullaniniz.

e Eger mUimkuinse, acida ¢ikan
enkoderler i¢in bir mekanik koruyucu
kapak kullaniniz.

2) Enkoder etiketinden ENCODER PULSES
(A1) parametresine girilen enkoder
vuruslarini giriniz/dogrulayiniz.

Ek — PM Baglatma Prosedlirti

Motor Parametre Kurulumu

1) Motor etiketi verileri ile asagidaki
parametrelerin dogru olarak
ayarlandigindan emin olunuz:
o Motor Id (A5)
¢ Nominal Motor Glcu (A5)
o Nominal Mtr Voltu (A5)
o Nominal Motor Akimi (A5)
e Nominal Kutuplar (A5)
e Nominal Mtr Hizi (A5)

2) D Aksi Enduki (A5) ile Q Aksi Endikinin
(A5) 5 ila 40 mH oldugundan emin olunuz.

Asansor Kuyusu Parametre Kurulumu
3) Asagidaki asansor kuyusu
parametrelerini girin/dogrulayin:
e Cekme Asansor Kabinu Hizi (A1)
e Cekme Motor Hizi (A1)

Kalici Miknatis Makineleri i¢in Artimsal
Kontrol

Kalici miknatis makinelerini bir artimsal enkoder
ile yurtilurken bir ¢ift degerledirme
bulunmaktadir. ilk olarak artimsal kontrolli bir PM
makinesini baslatirken, rotor konumunun
belirlenmesi igin bir hizalamanin yapiimasi
gerekmektedir. Hizalama yapildiktan sonra,
asansor kabinin gekme asansér kabinu hizinin
%40’'inda ¢alistirarak hizalamanin dogru
oldugundan emin olun. Uygun hizalama
saglandiginda, slrtict enkoderin Z-pulse kanalini
kullanarak otomatik olarak hizayi duzeltecektir.

UYARI
Egder motor mili suriict enkoderi
hazirlamiyorken dénduruldrse, (6rn. suricl
kapaliyken ve serbest disme
gerceklesiyorken), hizalama prosedurinin
tekrarlanmasi gerekecektir.

Gug verilmesinden sonraki ilk yiritmede suriicu
birkac¢ saniye bekleyecektir ve hizayi kontrol etmek
icin otomatikhizalamayi tekrar gergeklestirecektir.
Bu fren takimi ve kontaktdr kapaliyken yapilacaktir.
Siriclu otomatikhizalama tamamlanana kadar SPD
REG RLS ve BRAKE PICK'i etkinlestirmeyecektir.
Buna ek olarak, eger sirtcl bir SPD DEV FAULT
veya ENCODER FLT alirsa, hata ortadan
kaldirildiktan sonraki talep edilen yurtitmede
surlcl bir otomatikhizalama yapacaktir. Srtci
SPD DEV FLT sonrasi yeni hassas ayari yapiimis
degderi kabul edecektir ancak bunu gig¢
verilmesinden veya ENCODER FLT’den 6nceki
calisma degeri ile karsilastiracaktir.

Dahasi, e@er surtict hizalamadan sonra
beklenenden daha fazla akim ¢ekiyorsa ve dis
sistem kalemleri kontrol edilmigse, kullanici
hizlamayi FINE TUNE OFST (A4) degerini



degistirerek hassas ayarlama yapabilir.
Sayfa 161°'deki HASSAS AYAR
PROSEDURU’ne bakiniz.

Rotor Hizalama Prosediirii

Magnetek ilk rotor hizalamasinin iki (2) metodunu
bir mutlak enkoder ve artimsal enkoder ile
sunmaktadir. Bunlar Agik Cevrim Hizalamasini ve
OtomatikHizalamayi icermektedir.

Uglincii bir metot olan Manuel Hizalama yalnizca bir
mutlak enkoder (EnDat) kullaniliyorken gegerlidir.
Acik Cevrim

Hizalamasi asansor kabinunun tamamen
dengelenmis durumda olmasini gerektirir. Otomatik

Hizalama motora giden akimi kontrol ederken frenin
ayarlanmasini gerektirir. Manuel Hizalama i¢in enkoder
degeri bilinmelidir ve ENCODER ANG OFST (A5)
parametresine yerlestirilebilir.
Her metot icin prosedirler asagida verilen sayfalarda
bulunabilir:
— Acik Cevrim Hizalama Prosedurl sayfa 155'te
bulunmaktadir
— OtomatikHizalama Prosedurl sayfa 157°de
bulunmaktadir.
— Manuel KurulumMetodu sayfa 159'da
bulunmaktadir.

Acik Cevrim Hizalamasi

1) Hizalamayi kesin olarak 6lgmek igin motorun
yukslz kosulda ¢aligsmasi gerekir. Bu da...

a. Motorun bobininden iplerin ¢ikariimasi
veya
b. Asansor kuyusunun ortasinda asansor

kabinunu dengelemek. Asansdr kabinu
dengeliyken ve

asansoOr kuyusunun ortasinda
konuslandiriimisken, mekanik freni surict
kapaliyken kaldirin ve asansor kabinunun
dengeli olup olmadigini kontrol edin. Eger
asansor kabinu hareketleri asansor
kabinundaki agirliklar ayarliyorsa
(asansor kabinu yukariya hareket ediyorsa
daha fazla agirlik, asagiya hareket
ediyorsa daha az agirlik).
Not: Eger asansér kabinu
dengelenmemisse, PM motorundaki ilk
konumu bulmak ise yaramayacaktir.

2) Agik gevrim Hizalamasini (U10) yirGterek

motor kutuplarinin konumunu belirleyin.

! ENCODER SELECT (C1) = ENDAT oldugunda gecerlidir
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10:00

U0 UTILITY

U10 ALIGNMENT

Enter tusuna basin, daha sonra YUKARI Okuna
basarak sunu gorintileyin:

u10 10:00
Alignment Method

ALIGNMENT METHOD segeneginin OPEN
LOOP’a ayarli oldugundan emin olun.

ALIGNMENT secgenegine gegin ve Enter
tusuna basarak ALIGNMENT parametresini
DISABLE’'dan ENABLE’a degistirin. Enter
tusuna basin.

u10 10:00
ALIGNMENT
ENABLE

SUBMENU DATAENTRY

Asagi okuna basarak hizalama prosedurini
baslatin. Operatér sunu gosterecektir:

SUBMENU DATAENTRY

Not: Eger operatéor asagidaki ekrani
gosteriyorsa, ALIGNMENTin (U10) etkin
oldugundan emin, etkin hata bulunmadigindan
ve slricinin RUN modunda olmadidindan
emin olun

10:00

NOT AVAILABLE AT THIS




3)

Enter tusuna basarak veriyi NO’dan ya YES'’e
ya da ON RUN’a getirin.

Not: Iki segim icin de siiriicliye verilen
herhangi bir hiz komutuna uyulmaz, ancak
asansor kabinu kontrol6riiniin motorun 1/8th
nominal motor hizinda hareket etmesinin
gerekli oldugu dikkate alinmalidir.

Eger YES seciliyse, motor derhal motora
akim uygulamaya ve hizalama degerini
hesaplamaya baslayacaktir.

Eger ON RUN segili ise, suriict asagidaki
kalemlerin gergeklesmesini beklemektedir:

a. Asansor Kabin Kontroléri DRIVE ENABLE'i
yuratar.

b. Asanso6r Kabin Kontrolord Yurat Komutu
yuratar.

c. Surici SPD_REG_RLS ve

CLOSE_CONTACT'1 yuritur (buttn diger cikiglar

programlanildigi gibi ¢calisacaktir ve Hizalama

Prosediri sirasinda hicbir 6zel durum veya fayda

saglamayacaktir)
d. Motor Kontaktor kapanir.

e. Suruci kullaniliyorsa BRAKE_PICKED yurutir.

f.  Fren kaldiriimis durumda.

Eger ipler ekli ise, asansor kabinu asansor
kuyusunda artik dengeli olarak asili kalacaktir.
Sirlci Cekme Asansor Kabini Hizinin (A1)
yaklasik olarak 1/8'inde Acik Cevrim
Hizalamasini baglatir.

Eger Yurat Komutu hale yuratuliyorsa hizalama
sona erdiginde siricu sifir hiza gidecektir ve yirit

komutunun ¢ikariimasini simule edecektir (6rn.

SPD REG RLS = 0 (yanlig); CLOSE CONTACT =

0 (yanlis))

8) Ydurut Komutu cikarihr

Test sirasinda, motor yaklasik olarak dort saniye olarak

donecektir, RUN 1s1g1 prosedir stiresi boyunca
yanacaktir.

Motorun istikrarsiz hareketi hizalamanin
hizlanma ve yavaslama segmentleri sirasinda

gerceklesebilir, ancak sabit hizli igletim yumusak

olacaktir.
Eger hata ENCDR CRC ERRIgésteriliyorsa,

enkoder kablaji Gorsel 42'de gosterilecektir. Ayni

zamanda JM2 1-2 veya 2-3 konumuna baglanir.
Hizalama prosedurini tekrar deneyiniz.

' ENCODER SELECT (C1) = ENDAT oldugunda gecerlidir

9)

Ek — PM Baglatma Prosedlirti

Eger alarm SPD DEV ALM gosteriliyorsa, SPD
DEV ALARM LVL (A1) daha sonra suricunin
hatasinin ne oldugunu bulmak igin proseduru
tekrar edin. SPD DEV ALM hizalama
prosedurundn bitmesine izin vermeyecektir ve
devam etmek icin yoldan ¢ikarilmalidir.

Eger hata SPD DEV FLT gosteriliyorsa, 6nce
enkoder kablosunun zirhi uygun olarak
topraklanip topraklanmadigini kontrol strlcu

is properly grounded using the provided
clamp on the drive. Then retry the

Uzerinde saglanan kiskaci kullanarak kontrol
ediniz. Eger hata halen devam ediyorsa, SPD
DEV FLT LVLi (A1) arttirin ve daha sonra
hizalama proseduriina tekrar deneyiniz.

Eger hata OVERCURR FLT1 gosteriliyorsa,
ALIGN VLT FACTOR’Unu (A4) dislriin ve
hizalama prosedurini tekrar baslatin.

Eger OLA ENDT FLT', BEGIN ALIGNMENT?
sirasinda ON RUN ayarindaysa, yurit
komutunun hizalama tamamlanmadan 6nce
¢ikariimadigini dogrulayin. Buna ek olarak
frenin acik oldugunu ve kontaktériin kapali
oldugunu dogrulayin.

Eger motor gurdltild, sarsintih galigiyorsa
veya derhal siriicti bir OLA ENDT FLT+
gOstermeden 6nce duruyorsa, TRQ CONST
SCALE’de (A5) bulunan degeri arttirin

(A5).

Eger motor siirlici bir OLA ENDT FLTh,
gostermeden 6nce duzgun ¢aligiyorsa, iki
motor ucunu uygun faza getirerek (6rn. U ve
W) kesin konum verisi (EnDat, seri) ve motor
arasinda uygun gegcis saglayin.

Not: Yalnizca iki motor ucunu degistirin.
Bu iki enkoder ucunu degistirmekle ayni
degildir.

Eger hata OLA INC FLT olusuyorsa, iki
enkoderin ucunu (6rn. A ve —A) degistirerek
artimsal konum verisi ve motor arasinda
uygun gegis saglayin.

Not: Bir EnDat mutlak enkoder kullaniyorken,
kullanici 2 motor ucunu hatayi ortadan
kaldirmak icin kullanamaz. A ve —A
degistiriimelidir. Bir Artimsal enkoder
kullaniyorken ya motor kablolari ya da
enkoder kablolari degistirilebilir.

ENCODER ANG OFST(A5) degerini kontrol
edin. Eger deger 30000 ise, hizalama
prosediri galismamistir ve tekrar
yapilmalidir. Bir artimsal enkoder
kullaniyorken, ENCODER ANG OFST (A5)
otomatik olarak 00000 olacaktir.



10) Aksi halde, ENCODER ANG OFST (A5)
degderini kaydedin.
ENCODER ANG OFST =

11) Motoru %20 ¢ekme hizinda ¢aligtirin ve
hizalamanin dogru oldugundan emin olun.

e Eger halatlar ekli degilse, INERTIA (A1)
degerini 0.25 saniyeye ayarlayin.

e Eger SPD DEV FLT olusuyorsa, TORQ
CURR (D2) degerinin %5’ten biyik
olmasi durumunu kontrol edin (>%5). Bu
durumda hizalama prosedurini tekrar

edin.

Eger gerekiyorsa halatlari bobine geri yerlestirin
ve motoru inceleme hizinda galistirin ve talep
edilen yénin motor yénlyle ayni oldugundan
emin olun.

13) Eger yonler uyusmuyorsa, C1’deki MOTOR
ROTATION parametresini degistirin.

14) Sirlclyu inceleme hizinda asansoér
kuyusunda yukari ve asagi ydratin.

OtomatikHi lap il

OtomatikHizalama motorun déndurilmesini
gerektirmeden hizalama agisini hesaplayacaktir.
Bu prosediir fren aqyari ve halatlar takiliyken
yapilabilir. Bu 6zellikle degistirilen enkoderler igin

Kullaniglidir. OtomatikHizalama iki farkli sekilde
etkinlestirilebilir, bir yol operatérle islevi
etkinlestirmek iken digeri sirtclye bir ylrit komutu
vererek OtomatikHizalamay etkinlestirmektir. iglevin
diizglin galigmasi igin bitlin hatalar ortadan
kaldirimali, fren ayarlanmali ve motor kontaktori
cekmelidir.

12

~

1) Hizalamayi kesin olarak 6lgmek igin, fren
ayarlanmali ve motor kontaktori
kapanmalidir. OtomatikHizalamay
etkinlestirmek i¢in kullanilan metoda bagl
olarak siriicu sinyalleri kontaktér ve frenle
birlikte kullanilabilir.

2) OtomatikHizalama (U10) yiriterek motor
kutuplarinin konumunu belirleyiniz.

10:00
uo UTILITY
U10 ALIGNMENT

Enter tusuna basin, daha sonra UP Okuna
basarak su géruntiyi olusturun:
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u1o

Alignment Method

AUTO ALIGN

ALIGNMENT METHOD secgeneginin AUTO
ALIGN’e ayarli oldugundan emin olun.

ALIGNMENT e gelin ve Enter tusuna basarak
ALIGNMENT parametresini DISABLE’'dan
ENABLEa degistirin. Enter tusuna basin.

u10

ALIGNMENT

ENABLE

SUBMENU DATAENTRY

Asagl okuna basarak hizalama proseuduru
baslatin. Operat6r sunu gdsterecektir:

u1o 10:00

BEGIN ALIGNMENT?
NQ

Not: Eger operatér asagidaki ekrani
gOsteriyorsa ALIGNMENT (U10) segeneginin
etkin oldugundan, etkin hata olmadigindan ve
strtctinin RUN modunda olmadigindan emin
olun.

10:00

NOT AVAILABLE AT THIS

Enter tusuna basarak veriyi NO’dan ya YES’e ya
da ON RUN’a degistirin.

3) Eger YES segili ise, surici derhal motora
akim uygulamaya ve hizalama degerini
hesaplamaya baslayacaktir.

4) Eger ON RUN secili ise, surticti asagidaki
siralamanin gergeklesmesini bekleyecektir:
a. Asansor Kabini Kontroléri DRIVE ENABLE’|
etkinlestirir.
b. Asansor Kabini Kontrolori RUN Komutu
yuratar.



c. Sirtici CLOSE_CONTACT ydritur (etkin
kalacak olan READY TO RUN disinda
bitin diger cikislar Hizalama sirasinda
yanlig kalacaktir)

d. Motor Kontaktéru kapanir

e. Sirtcu Hizalama prosediiriine baslar

Hizalama sirasinda motordan yaklagsik olarak iki
saniye boyunca hafif bir ugultu duyulacaktir ve RUN
ISIg1 prosedur boyunca yanacaktir.

e Eger AT CONTACT FLT hatas! gosteriliyorsa,
motor kontaktérinin kapal oldugundan emin
olun.

e EgJer BRAKE IS OPEN hatasi gosteriliyorsa,
surlcl hareket algilamistir; frenin ayarl
oldugundan emin olun. Eger fren ayarlanmis
ise ve minimal hareket olugsmus ise BRK FLT
LEVEL (A4) degerini arttirin.

e ENCODERANG OFSTi(A5)
otomatik olarak yuritulecektir.

Hizalama sona erdiginde slirlicii Run Komutu
yuratilmeye devam edilse bile yirit komutunu
kaldiracaktir.

5) ENCODER ANG OFST(A5) degerini kontrol
edin. Eger deger 30000 ise, hizalama
proseduru ¢calismamistir ve tekrar yapiimalidir.
Bir artimsal enkoder kullaniyorken, ENCODER
ANG OFST (A5) otomatik olarak 00000
olacaktir

ENCODER ANG OFST1 =

6) Motoru %10 gekme hizinda ¢alistirin ve
hizalamanin dogru oldugundan emin olun.

e Eger halatlar ekli degilse, INERTIA (A1)
degderini 0.25 saniyeye ayarlayin.

e Eger SPD DEV FLT gergeklesirse, motor
gecisinin yanhs oldugu anlamina gelebilir.
Sirucunin dogru U, V ve W gecisine
sahip olmasi gerekir. Acik cevrim Hizalama
otomatik olarak gegisi kontrol edecektir.

7) Gerekiyorsa halatlari bobine geri yerlestirin ve
motoru inceleme hizinda galistirin ve istenilen
yoénin motorun yénulyle ayni oldugundan emin
olun.

8) Eger yonler uyusmuyorsa, C1'deki MOTOR
ROTATION parametresini degistirin.

9) Eger motor akimi bir artimsal enkoder
kullaniyorken yiiksek iken calisiyorsa, kullanici
FINE TUNE OFST (A4) degerini ayarlayarak
motoru surlclye daha iyi hizalayabilir. Strtcu
daima asagidaki kosullardan biri
gerceklestikten sonra ilk ylrtitmede orijinal
degere karsi kontrol edecektir:

i ENCODER SELECT (C1) = ENDAT oldugunda gegerlidir.
i ENCODER SELECT (C1) = ENDAT oldugunda gegerlidir.
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a. Gug dongusi
b. SPDDEV FLT

c. ENCODER FLT
Sdriclyi inceleme hizinda asansor kuyusunda
yukari ve asagi yuratun.
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Manuel Kurulum Metodu1— Mutlak Enkoder UYARI
Manuel kurulum metodu PM motoru dnceden motor ENCODER ANG OFST (A5) ayni zamanda
imalatgisi tarafindan 6n degerli bir offset degeri ile Magnetek Explorer kullanilarak yiiklenebilir.
tedarik edilmisse veya Halatsiz Ekli Metot veya ALIGNMENT (U10) *.par dosyasindaki
I:iala’[dEkllkmsztotI rotoru ve suruculyu Z'Z?!atm.?k.'gm ENCODER ANG OFST (A5) degerinin
onceden kullaniimigsa veya yazilim degistinimisse suruclye kargidan indirilebilmesi igin
kullanilabilir. ;
gerekmektedir.
VEYA
a. Imalatginin tedarik ettigi verilerden Bo_spec
UYARI [derece olarak] degerini bulun ve
Eger enkoder herhangi bir sebepten dolayi dondstirmek icin agagidaki formdll
motordan gikariimissa, Manuel Kurulum kullanin.
metodu DEGISTIRILEMEZ. 2) U10 menusiindeki Hizalamayi etkinlestirin.
3) Adim 1)de belirlenen degeri ENCODER ANG OFST
1) A5 meniisiindeki ENCODER ANG OFST (AS)'e giriniz.
degerini belirleyin: 4) Motoru inceleme hizinda yiiriitiin.
Eger FLASH'1 degistiriyorsaniz, ENCODER
ANG OFST (A5) degerini bellegi cikarmadan UYARI

ve/veya suriiclyl degistirmeden 6nce koplayin.
Eger orijinal offset degeri hizalama ilk
yapildiginda kaydedilmisse, bu degeri kullanin.

ENCODER ANG OFST (A5) icin yanhs deper
kullaniimigsa motor yuriyebilir. Yarat
komutunu kaldirmaya hazir olun.

5) Inceleme hizinda asansér kuyusunda
surlcuyd yukar ve asagi yuratun.

ENCODER ANG OFST= 2xSERIAL_CPRx09_spek [°]
KUTUPLAR 360°




Ek — OtomatikHassas Ayar

Ek

Otomatik Hassas Ayar Prosediirii

Otomatik Hassas Ayar, motorun Base Empedansinin hesaplanmis degerine dayali olan D ve Q Eksen
Endiktanslarina ve Stator Dayanimini otomatik olarak hesaplayacak yalnizca PM(U9)'da kullanilan bir
fonksiyondur. Otomatik Hassas ayar iki sekilde etkin hale getirilebilir, birincisi islevi operatérden etkin hale
getirmek igin digeri, surlclye ¢alistirma komutu vererek Otomatik Hassas Ayari etkin hale getirmek igin.
Fonksiyonun diizgiin bir sekilde calismasi igin, butin hatalar dizeltilmeli, fren ayarlanmali ve motor kontaktori
cekmelidir.

Otomatik Hassas Ayarini Ayarlama
Not: Mutlak Enkoder Mekanik Diizen Ayari Prosediiri bu Otomatik Hassas Ayar Fonksiyonundan 6nce gelmeli. Mekanik Dizen
Ayari D ve Q Eksen Statér Endiktanslarinin dogrulugunu etkileyecektir.

1. In Motor parametrelerini dogru bir sekilde 4. OtomatikHassas Ayari galistirmak icin AUTOTUNE
Olgmek igin firen ayarlanmali, motor kontaktoru SEL (U12)’e geg. OtomatikHassas Ayar calistiginda,
kapatilmali. Oto- Hassas Ayarini etkin hale higbir hata surticide mevcut olamaz.
getirmek igin kullanilan yonteme bagli olarak, 5. OtomatikHassas Ayari ¢alistirmak icin AUTOTUNE
surtict sinyalleri kontraktér ve frenle birlikte SEL (U12)’e geg¢. OtomatikHassas Ayar calistiginda,
kullanilabilirAyarini  etkin hale getirmek icin hi¢bir hata surticide mevcut olamaz.
kullanilan  yonteme  bagl olarak, surici Asansor kabini kontrolorii tizerinden yiiriit (incele)
sinyalleri  kontraktér ~ ve  frenle  birlikte komutu verin. Hiz komutu sifir hizina ayarlanmal.
kullanilabilir. o Asagidaki siralama OtomatikHassas Ayari Araba

2. Otomatik Hassas Ayar calistirmak icin Denetgisi araciligiyla diizgiin bir sekilde galistirmak igin
AUTOTUNE SEL (U12)'e ge¢. OtomatikHassas araba denetgisi tarafindan gézlenmelidir.

Ayar calistiginda, higbir hata striicide mevcut a) Asansor kabini kontrolorii DRIVE ENABLE
olamaz. gosterir.

b)  Asansor kabini kontrol6ri RUN
komutunu verir.
c) Sirlcli CLOSE_CONTACT agar
(diger butiin gikislar OtomatikHassas Ayar

uo UTILITY sirasinda hata olarak kalacaktir).
U12 AUTOTUNE SEL d) Motor Kontraktor kapanir.
e) Sirici OtomatikHassas Ayar prosedirini
calistirir.

Enter tusuna basarak sunu goérintileyin:

10:00
ALARM!
AUTOTUNE IS DONE

u12 10:00
Autotune Select

DISABLE

f) Eger otomatikhassas ayar biterse, sirlcu, eger

OtomatikHassas Ayari etkin hale getirmek igin ON calistir komutu hala agiksa galistir komutunun
RUN ya da YES ‘i segerek ok tuglarini kullan ve enter kaldiriimasini simule edecek.
tusuna bas. g)  Cahstir komutu Oto- Hassas Ayar sirasinda
Not: OtomatikHassas Ayarin galistirimasi igin kaldirilr, az bir vizildama guriiltisi agsagi yukari 2 saniye
kontraktorin takili olmasi gerekir. EGer motordan gelmelidir ve RUN LED prosedur suresince
gerekirse, test calisiyorken kontraktori takil yakilacak.
tutun. e Eger hata CONTRACTOR FLT gdsterilirse, motor
3. Veriyi DISABLE’dan YES ya da ON RUN'a kontraktoriniin kapali oldugunu dogrulayin.

degistirmek icin Enter’1 Tugla.

e Eger hata BRAKE IS OPEN gosterilirse, slrilict hareketi
— teftis etmistir, firenin ayarl oluguna emin ol. Eger firen
Autotune Select ayarlanirsa ve minimum hareket olusmussa, BRK FLT
LEVEL (A4)1 ylkseltin

e Asagidaki parametreler igerir:

a. D Eksen Endiiksliyon (A5)

b. Q Eksen Endiiksliyonu (A5)

c. Statdr Dayanma (A5)




Ek

Hassas Ayar Hizalama Prosediirii

Test Olgiimleri (EnDat)

1) Id REF THRESHOLD (A4)Gi 0.00’a ayarla
2) FINE TUNE OFST (A4)'iG 30.00’a ayarla.
Eger Enkoder hatasi ya da diger hata
olursa, FINE TUNE OFST (A4)'G 20.00’a
ayarlayin.

Asansor kabinini bir asagi bir yukari ¢alistir
ve asagidaki tablodaki MOTOR CURR
(D2)’de gosterilen en ust diizeyini not alin.
FINE TUNE OFST (A4)'G +10.00’a ayarla
ve agagidaki tablodaki en Ust dizeydeki
akimi not alin.

FINE TUNE OFST (A4) Adim 3’de
ayarlandiginda, zirve akim bulunan akimi
esitleyene kadar FINE TUNE OFST (A4)'l
arttirarak, 4 ve 5 adimlarini tekrarlayin.

3)

4)

5)

FINE TUNE OFST
(A4) Degeri

MOTOR AKIMI (D2)

Yeni ENCODER ANG OFSET degerinin
Hesaplanmasi

6. 6. iki esit akimla, ENCODER ANG OFSET
(A5)deki degeri belirlemek icin agagidaki
formulu kullanin:

(‘ (I HASSAS AY. \‘ ( HASSAS A, )

\ ||| OFST (A4) || OFST (A4) ||
( A\
| ENKODER | | ENKODER | || pozitif | | negatif ||
‘ ANG ' _|‘ ANG “i\ deger )\ deger )

x8192
| OFSET (A5) | | OFSET (A5) || 360 x kutup sayisi |

\ yeni ) \ )| J

Ornek: ENCODER ANG OFSET (A5) eski deger = 185
FINE TUNE OFST pozitif deger (A4) = 40
FINE TUNE OFST negatif deger (A4) = (-70)

Kutup sayisi = 16

(228)::085)—(£%£%§g%?l]x8192

eski

Yeni ENCODER ANG OFSET degerini girin

Ek — PM Hassas Ayar Hizalamasi

7. ALIGNMENT (U10)'u ENABLE’a
ayarlayarak, siralamay! etkinlestirin, sonra
ENCODER ANG OFSET (A5)'deki degeri
oncekinen asagidaki formiilde hesaplananla
degistirin.

0 MAGNETEK

[ ALIGNMENT ]
U10 _ ENABLE

O RUN/FAULT
® SUB MENU
O DATAENT

8. FINE TUNE OFST (A4)'G 0.0’a uyarlayin.
9. |d REF THRESHOLD (A4) orijinal degere
(0.10 varsayilan degerdir) geri dondirdn.

Bu EnDat Siralamasi icin hassas ayar
prosedlrind tamamlamaktadir. Dengeli
asansor kabiniyle, zirve akim ve voltaji her iki
yénde ayni olmalidir.

Test Olgiimleri (Artimsal)
1. Id REF THRESHOLD (A4)0 0.00’a getirin

2. FINE TUNE OFST (A4)'G +10.00’a getirin.
Eger Enkoder hatasi ya da bir diger hata
ortaya cikarsa, FINE TUNE OFST (A4)l -
10.00’a getirin.

incelenen asansor kabinini yiik gekme
yoninde yuratdn (6rn. bos asansoér kabini
asagi) ve asagidaki tabloya MOTOR
CURR’un (D2) tepe akimini not alin.

FINE TUNE OFST (A4) kesin degerini

daha buyuk hale getirin.
Akim tablodaki en dusik akim olana kadar

FINE TUNE OFST'i (A4) arttirarak adim 4

ve 5'i tekrarlayin.

FINE TUNE OFST
(A4) Degeri

MOTOR AKIMI (D2)

6. Akim ¢ekiminin en disuk oldugu yerde
FINE TUNE OFST (A4) degerini birakin.



Ek

Acik Cevrim Baslatma Prosediirii

Asagidakiler énerilen bir agik gevrim
baslatma proseduruddr:

Motor Parametre Kurulumu

1) MOTOR ID (A5) parametresi i¢in (veya
varsa gegerli bir motor ID’si segin) Dort
varsayilan motordan birini segin (tablo 24’te
gosterilen).

MOTOR ID (A5) ile secilebilen bu tipik
V/Hz modelleri asagidaki tabloda
verilmigtir. Varsayilan V/Hz modellerinden
biriyle baslamak en iyisi olacaktir.

Ek — A¢ik Cevrim Baglatma

— Nema tip B motor tasarimi igin
senkron hizin %97.5'i

— Nema tip D motor tasarimi igin
senkron hizin %94’u

Motor | Nominal Motor
Kutub | Hizi (rpm)

u 60 50
Sayisi| Hzde | HZ'de
4 1800 | 1500
6 1200 | 1000
8 900 750
10 700 600

4 4 6 6
parametre kutuplu | kutuplu | kutuplu | kutuplu
400v | 200v | 400v | 200V

motor mid

volt (A5) 28.0V | 14.0V | 28.0V | 14.0V

motor mid

frek (A5) | 3.0Hz | 3.0Hz | 3.0Hz | 3.0Hz

motor min

volt (A5) 9.0V | 4.0V | 9.0V | 4.0V

motor min

frek (A5) | 1.0Hz | 1.0Hz | 1.0Hz | 1.0Hz

Tablo 24: Motor ID’si ile V/Hz Modelleri
2) Asagidakileri motor etiketinden

girin/dogrulayin:

e Motor HP veya KW derecesi
(RATED MTR POWER(A5))

e Motor Voltaj

(RATED MTR VOLTS(A5))
e Motor Eksitasyon Frekansi, Hz olarak
(RATED EXCIT FREQ(A5))

e Nominal Motor Akimi
(RATED MOTOR CURR(A5))

¢ Motor Kutubu Sayisi

(MOTOR POLES(A5))
Nominal motor motor kutubu
Hizi (rpm) sayisi
1800-1500 4
1200-1000 6
900-750 8
720-600 10

Tablo 25: Motor Kutuplari Referansi

o RPM olarak tam yukte Nominal Motor
Hizi (RATED MTR SPEED (A5))
Not: Nominal motor rpm’i tam yuk
hizinda olmalidir. Eger senkron hiz
verilmigse, motor nominal rpm’i su

sekilde hesaplanabilir:

Tablo 26: Senkron Motor Hizlar1 Referansi

3) Statdr Direnci igin varsayilan degerin
%2.5’ini kullanin (STATOR RESIST(A5))

NOT: Eger igletim sorunlar varsa, stator
direnci olgllebilir, sayfa 169'daki
prosedlre bakiniz.

Asansor Kuyusu Parametre Kurulumu

4) Asanso6r Kuyusu parametrelerini
girin/dogrulayin:

e CONTRACT CAR SPD (A1)
parametresi ft/min veya m/s olarak
nominal kabin hizini programlar.

e CONTRACT MTR SPD (A1)
parametresi RPM olarak nominal
kabin hizini programlar.

NOT: Yukaridaki iki parametre HPV 900
yaziliminda kullanilan mihendislik
Unitelerine izin veren etkilesim olusturur.

Varsayilan Parametreleri Dogrulama
5) Asagidaki A1 ve A4 parametrelerinin
varsayilan olarak ayarlandigindan emin

olunuz:
parametre adi varsayilan
DC START LEVEL (Al) 80.0
DC STOP LEVEL (Al) 50.0
DC STOP FREQ (A1) 0.5
DC START TIME (A1) 1.00
DC STOP TIME (A1) 1.00
SLIP COMP TIME (Al) 1.50
SLIP COMP GAIN (Al) 1.00
TORQ BOOST TIME (Al) 0.05
TORQ BOOST GAIN (A1) 0.00
MTR TORQUE LIMIT (A1) 200.0
REGEN TORQ LIMIT (A1) 200.0
ILIMT INTEG GAIN (A4) 1.00
HUNT PREV GAIN (A4) 1.00
HUNT PREV TIME (A4) 0.20




Disiik hizli inceleme modu

Diisiik hizl incel |

6) Dusuk hizli inceleme modunda

surtciya yaratin ve...

¢ Uygun asansor kuyusu yénunu
dogrulayin... bu MOTOR ROTATION
(C1) parametresi ile ters gevrilebilir.

e Guvenlik Zincirinin/Acil
Durum Freninin ¢alistigindan
emin olun.

Motor RPM'ini (K ) Avarl

7) Bos Asansor Kabininde suriiclyl gekme
hizinin %10’unda yUritin ve sayfa
163’te verilen Motor RPM Ayarlama
Prosedirind tamamlayin.

8) Tam yukte, surtictyi ¢gekme hizinin
%10’unda yuritin ve sayfa 163’te
verilen Motor RPM Ayarlama
Prosedirind tamamlayin.

Yiiksek Hizli Mod

9) Sdriclyl yuksek hizli modda yuritin
(Dengeli, Tam yik ve Bos Asansor
Kabini) ve igletimi gozetin... Eger isletim
sorunlari varsa lutfen Performans
Ayarlama kismina bakiniz.

Bu 6nerilen agik ¢gevrim baglama
prosedlrind tamamlamaktadir.

Ek — A¢ik Cevrim Baglatma

Motor RPM Ayarlama Prosedirii

UP yénlinde asansor kabinini ylratin

- Bobin tzerinde el kopgasini

kullanarak asansor kabini hizini élgiin

ve kaydedin (hizin stabilize olmasini
bekleyin)

VEYA

- bobinin bir bam dénme siresini

Olguin ve silresini kaydedin

(saniyelerle)

DOWN ydnunde asansdr kabinini yaratin
- Bobin Uzerinde el kopgasini

kullanarak asansor kabini hizini élgiin

ve kaydedin (hizin stabilize olmasini
bekleyin)

VEYA

- bobinin bir bam dénme suresini

Olglin ve slresini kaydedin

(saniyelerle)

Eger hizlar/streler UP ve DOWN
arasinda farkliysa... RATED MTR SPEED
(A5) parametresini arttirin veya azaltin ve
UP ve DOWN’1 tekrar yuratin.
Hizlar/sureler UP ve DOWN arasinda
ayni olana kadar devam edin.

Not: Eger bir OVERCURR FLT
gerceklesirse, Performans
Ayarlamalari kismindaki (sayfa
165) “Asin  Gerilim Hatalar”
bolimine bakiniz.

Not: Eger yuku kaldirmaya
cahisiyorken tekleme
gerceklesirse, Performans
Ayarlamalari kismindaki (sayfa
164) “YUk Kaldirmada Tekleme”
kismina bakiniz. Ek olarak
bazen ylUku kaldirmak icin
tekleme denemelerine yardimci
olmak i¢in yapilan ayarlamalar
RATED MTR SPEED (A5)
parametresi dogru olarak
ayarlandiginda varsayilan olarak
ayarlanabilir.



Ek

Acik Cevrim Performans Ayarlamalar

Baslamada Geri
Donlis veya Sarsinti

(sayfa 165)

Kalkig Siiresini
Azaltma (sayfa
165)

Ek — Acik Cevrim Performansi

Kata Gegerken
Kestirme veya
Tekleme

(sayfa 166)

Kata Cok Hizli
Gelme

Durma Aninda
Carpma

(sayfa 168)

Yiik Kaldirmak igin
Tekleme Denemesi

(sayfa 164)

Asirt Akim Hatalari
(sayfa 165)

Esitleme Hizlari/Zamanlan
Yukarida ve Asagida Farkh

(sayfa 167)

Durma Aninda
geri kayma

(sayfa 169)

Kat seviyesini
(hizasini) gegme

(sayfa 168)

Kat seviyesini
(hizasini) gegme

(sayfa 169)

...Yalnizca Regen

Yiikiiyle (sayfa 169)

Yiik Kaldirmak i¢in Tekleme Denemesi
Eger motor yiikii kaldirmayi denerken
tekliyorsa, asagidaki adimlari sorun ¢bziilene
kadar (siralarina gére) uygulayiniz:

1. Tork Arttirma Kazang¢ parametresini

arttirin.

2. Motor Statér Direng parametresini
ayarlayin.

3. Motor Mid Voltaj parametresini
ayarlayin.

Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda
performans degisikligi gérilmezse, bir
sonraki adima gegcmeden 6nce degistirilen
degerleri orijinallerine gegiriniz.
Tork Kazanc¢ Parametresini Arttirma
o Tork Arttirma iglevi varsayilan kapalidir
(TORQ BOOST GAIN (A1)=0).
e TORQ BOOST GAIN (A1) degerini
0.1 araliklarla arttirin ve
performansi gézlemleyin.

Motorun Stator Direncini Ayarlama

e Statdr direncini sayfa 169’da verilen
prosedlrd tamamlayarak ol¢un.

Seviyeleme
Titresimi

(sayfa 168)

Eger tekleme stator direncinin
Olgiiminden sonra devam ediyorsa,
ek olarak STATOR RESIST (A5)
parametresini 0.1 araliklarla arttirin
ve performansi gézlemleyin.

Motor Mid Voltaj Parametresinin Ayarlanmasi

Sayfa 170’te verilen Mid-volt Ayarlama
Prosedurinu tamamlayin.

Eger tekleme mid-volt ayarlama
prosaediri tamamlandiktan sonra
devam ediyorsa, ek olarak MOTOR
MID VOLTS (A5) parametresini 0.5
araliklarla arttirin ve performansi
g6zlemleyin.

Not: MOTOR MID VOLTS (A5)

parametresini gok ylkseltmekten
kaginin, bu durma performansini
etkileyecektir (kata ¢ok hizli gelme)
veya Asiri Akim Hatalarina sebep
olabilecektir.



Baslamada Geri Doniis veya Sarsinti

Eger geri dbnlis gériiliirse veya baslangigta bir

sarsinti hissedilirse, asagidaki adimlari sorun

¢bziilene kadar (siralarina gére) uygulayiniz:

1. Mekanik Fren Zamanlamasini dogrulayin.

2. DC Enjeksiyon Baslama Seviyesini arttirin.

Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda

performans degisikligi gorilmezse, bir sonraki

adima gegmeden Once degistirilen degerleri

orijinallerine gegiriniz.

Mekanik Fren Zamanlamasini Dogrulayin

e Mekanik fren DC enjeksiyon baglama

zamaninda alinmalidir (DC START TIME
(A1) parametresi), bakiniz sayfa 170’teki
“‘Baslamada Mekanik Fren Zamanlamasi”.

DC Enjeksiyon Baslama Seviyesini Arttirma
e DC START LEVEL (A1) parametresini
%5’lik araliklarla arttirin ve performansi
g6zlemleyin.
Kalkig Suresini Azaltma
Asagdidakiler kalkig siiresini azaltmaya yardimci
olabilir, asagidaki adimlari sorun ¢bziilene kadar
(siralarina gére) uygulayiniz:
1. DC Enjeksiyon Baslama Seviyesini arttirin.
2. Accel S-egrisi parametrelerini arttirin.
3. Tork Arttirma Kazanci parametresini
arttirin.
Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda
performans degisikligi gérilmezse, bir sonraki
adima gegmeden dnce degistirilen degerleri
orijinallerine gegiriniz.
DC Enjeksiyon Baslama Seviyesini Arttirma
e DC START LEVEL (A1) parametresini
%5’lik araliklarla arttirin ve performansi
g6zlemleyin.

Hizlanma S-edrisi parametrelerini arttirma

o Kalkis gekme hizint ACCEL JERK IN x
(A2) parametresi ile arttirin.

e Hizlanmayi ACCEL x (A2) parametresi ile
arttirin.
Not: Hem ¢ekme hem de hizlanma hizlarini
arttirirken Asirt Akim Hatalarina veya disen
surus kalitesine dikkat edin. Eger bunlar
gerceklesiyorsa, hizlari orijinal degerlerine geri
ayarlayin.

Tork Arttirma Kazang¢ Parametresini Ayarlama

o Tork Arttirma islevi varsayilan kapalidir
(TORQ BOOST GAIN (A1)=0).

e TORQ BOOST GAIN (A1) degerini 0.1
araliklarla arttirin ve performansi
gbzlemleyin.

Not: Tork arttirmasini arttirirken, Asiri Akim

Hatalarina veya disen suris kalitesine dikkat

edin. Eger bunlar gergeklesiyorsa, hizlari

orijinal degerlerine geri ayarlayin.

Ek — Acik Cevrim Performansi

Asirt Akim Hatasi
Eger bir “OVERCURR FLT” gergeklesirse, s-
egdrisi ayarlarinin ¢ok yliksek (¢cekme, hizlanma,
yavaglama hizlari) veya motor voltajinin ¢ok
yliksek oldugunu belirtebilir. Céziilene kadar
asagidaki adimlari (siralarina gére) uygulayiniz:
Mekanik Fren Zamanlamasini dogrulayin.
Tork Sinirlarini dogrulayin.
S-egrisi parametrelerini azaltin.
Motor Min/Mid Voltaj parametrelerini
dogrulayin.
5. DC Enjeksiyon Baslama Seviyesini
arttirin.
6. Motorun Statér Direncini olgin.
7. Tork Arttirmayi azaltin.
Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda
performans degisikligi gérilmezse, bir
sonraki adima gegmeden 6nce degistirilen
degerleri orijinallerine gegiriniz.
Mekanik Fren Zamanlamasi Dogrulamasi
e Mekanik fren suricuye sifir olmayan hiz
komutu verildiginde kaldiriimalidir.
e Mekanik fren DC enjeksiyon baglama
suresi sirasinda alinmaldir (DC START
TIME (A1) parametresi), sayfa 170’teki
“Baslangigtaki Mekanik Fren
Zamanlamasi”’na bakiniz.
Tork Sinirlarini Dogrulama

e Tork Sinirlari varsayilan olarak %200’'dir
(MTR TORQUE LIMIT (A1) ve REGEN
TORQ LIMIT(A1)= %200).

¢ MTR TORQUE LIMIT (A1) ve REGEN
TORQ LIMIT (A1) parametrelerini
varsayllana kadar digirun (%200). Not:
Eger motorun akim derecesi surlcunin
akim derecesinden ylksek ise tork
sinirlarini %200’Un altina ayarlamak
gerekebilir.

S-egrisi Parametrelerini Dislirme

e Cekme hizlarini sunlarla disurin
- ACCEL JERKIIN x (A2),
- ACCEL JERK OUT x (A2)
- DECEL JERKIIN x (A2)
-  DECEL JERK OUT x (A2)

e Hizlanma/Yavaslama hizlarini sunlarla
dislrin
- ACCEL x (A2),
- DECELx (A2)

Motor Min/Mid Voltaj Parametrelerini Dogrulama

e MOTOR MID VOLTS (A5) ve MOTOR
MIN VOLTS (A5) parametreleir genellikle
varsayilan ayarldir; sayfa 162’deki Tablo
24’e bakiniz.

o Bu parametreler yalnizca belli sorunlarla
kiguk oranlarda ayarlanir (bakiniz Yuk
Kaldirmak i¢in Tekleme Denemesi (Sayfa
164);

PN~




Kata Gegerken Tekleme veya
Carpma (sayfa 166); veya Yalnizca
Regen Yukuyle Kat seviyesini
(hizasini) gegme (sayfa 169)).

DC Enjeksiyon Baslama Seviyesini Arttirma
e DC START LEVEL (A1) parametresini
%5’lik araliklarla arttirin ve
performansi gézlemleyin.

Motorun Statér Direncini Ayarlama
e Statdr direncini sayfa 169'da verilen
prosedlrd tamamlayarak ol¢in.

Tork Arttirnmini Azaltma
¢ TORQ BOOST GAIN (A1)
parametresini 0.1 araliklarla hata
gecene kadar veya sifira ulasana
kadar (islev kapanir) devam edin.
e ikinci olarak, STATOR RESIST (A5)

parametresini %0.1 araliklarla disurdn.

Not: TORQ BOOST GAIN (A1)=0
ayarlamasini, STATOR RESIST (A5))
parametresini ayarlamadan 6nce

yapin.

Ek — Acik Cevrim Performansi

Kata Gegerken Tekleme veya Carpma
Eger motor kat hizina dogru yavaslamada
iletimlerinde tekleme veya ¢arpmalara sahipse
asagidaki adimlari sorun ¢éziilene kadar
(siralarina gére) uygulayiniz:
. Yavaslama Cekme ve Yavaglama
Hizlarini Azaltin.
2. Tork Arttirma Kazang
Parametresini arttirin.
3. Statdr Direncini Olgiin.
4. Motor Mid Voltaj parametresini
ayarlayin.
Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda
performans degisikligi gérilmezse, bir
sonraki adima gegmeden dnce
degistirilen degerleri orijinallerine
gegiriniz.

Yavaslama Cekme ve Yavaslama Hizlarini

Disurme

e Cekme hizint DECEL JERK OUT x
(A2) parametresi ile digirin ve
performansi gézlemleyin.

e |kinci olarak, yavaslama hizini
DECEL RATE x (A2) parametresi ile
azaltin ve performansi gézlemleyin.

Not: Bu iki parametrenin

kombinasyonu genellikle kata

gecerken olusan ana tekleme veya

¢arpma nedenidir.

Tork Arttirma Kazang Parametresini Ayarlama

e Tork Arttirma iglevi varsayilan
kapalidir (TORQ BOOST GAIN
(A1)=10).

e TORQ BOOST GAIN (A1) degerini
0.1 araliklarla arttirin ve performansi
goézlemleyin.

Motorun Statdr Direncini Ayarlama

e Statdr direncini sayfa 169’da verilen
prosedird tamamlayarak 6lgin.

Motor Mid Voltaj Parametresinin Ayarlanmasi

e Sayfa 170’te verilen Mid-volt Ayarlama
Prosedurinu tamamlayin.

Not: MOTOR MID VOLTS (A5)

parametresini ¢ok ylkseltmekten kaginin,

bu durma performansini etkileyecektir

(kata ¢ok hizli gelme) veya Asiri Akim

Hatalarina sebep olabilecektir.



Kata Cok Hizli Gelme
Eger asansér kabini kata ¢ok hizli geliyorsa,
asagidaki adimlari sorun ¢éziilene kadar
(siralarina gére) uygulayiniz:
1. Yavaslama Cekme ve Yavaslama
Hizlarini Azaltin
2. Motor Mid Voltaj parametresini
ayarlayin.
Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda
performans degisikligi gérilmezse, bir
sonraki adima gegmeden dnce degistirilen
degerleri orijinallerine gegiriniz.
Yavaslama Cekme ve Yavaslama Hizlarini
Dusurme
e Cekme hizini DECEL JERK OUT x
(A2) parametresi ile disurin ve
performansi gézlemleyin.
e ikinci olarak, yavaslama hizini
DECEL RATE x (A2) parametresi ile
azaltin ve performansi gézlemleyin..

Motor Mid Voltaj Parametresinin Ayarlanmasi

¢ MOTOR MID VOLTS (A5) ve MOTOR
MIN VOLTS (A5) parametreleri
genellikle varsayilan olarak ayarhdir,
sayfa 162’'deki Tablo 24’e bakiniz.

e Bu parametreler yalnizca belli
sorunlarla kiiglik oranlarda ayarlanir
(bakiniz Yuk Kaldirmak i¢in Tekleme
Denemesi (Sayfa 164); Kata Gegerken
Tekleme veya Carpma (sayfa 166);
veya Yalnizca Regen Yikiyle Kat
seviyesini (hizasini) ge¢cme (sayfa
169)).

¢ MOTOR MID VOLT (A5) parametresini
disuridn (0.5 araliklarla dasirin ve
performansi gézlemleyin).

Not: Motor Mid Volts parametresini
dislruyorken, suricunin teklemeye
baslamadigindan emin olun (6zellikle tam
yukte).

Ek — Acik Cevrim Performansi

Esitleme Hizlari/Zamanlan Yukarida ve
Asagida Farkl
Eger asansér yukari ve asaga ydnlerinde bliyiik
oranda farkli egitleme hizlarina/zamanlarina
sahipse, asagidaki adimlari sorun ¢bziilene
kadar (siralarina gére) uygulayiniz:
1. Kayma Tazmin parametrelerini kontrol
edin.
2. Motor RPM Ayarlama
Prosedlrind tamamlayin.

Kayma Tazmin Parametrelerini Kontrol Etme

e SLIP COMP TIME (A1) parametresinin
varsayllan olarak 1.50 oldugundan emin
olun.

e SLIP COMP GAIN (A1) parametresinin
varsaylilan olarak 1.00 oldugundan emin
olun.

Motor RPM Ayarlama Prosediriind Tamamlama

o Bos Asansdr Kabininde, strtcuy
cekme hizinin %10’unda galistirin ve
sayfa 163’teki Motor RPM Ayarlama
Prosedirini tamamlayin.

e Tam yikte, surticlyl gekme hizinin
%10’'unda galistirin ve sayfa 163’teki
Motor RPM Ayarlama Prosedurini
tamamlayin



Seviyeleme Titresimi

Eger asansér seviyeleme hizi titresimine sahipse,
asagidaki adimlari sorun ¢éziilene kadar (siralarina
gére) uygulayiniz:

1. Av Engelleme Siiresi Parametresini

Arttirin.

2. Bozulma Cevrim Kazang
parametrelerini dtsdrun.

Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda

performans degisikligi gérilmezse, bir sonraki

adima gegmeden 6nce degistirilen degerleri
orijinallerine gegiriniz.
Av Engelleme Siiresi Parametresini Arttirma

e Av Engelleme Siresi Sabiti varsayilan
olarak 0.2 saniyeye ayarlidir (HUNT PREV
TIME (A4)=0.2).

e HUNT PREV TIME (A4) parametresini 0.1
araliklariyla arttirin ve performansi
g6zlemleyin.

¢ Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda
performans degisikligi gérilmezse,
degistirilen degerleri orijinallerine
gegiriniz.

Bozulma Cevrim Kazang Parametrelerinin
Dusdurilmesi

e Bozulma Cevrim Kazang parametreleri |d
DIST LOOP GN (A4) = 0.50 ve Ig DIST
LOOP GN (A4) = 0.30 olarak varsayilan
degerlerdedir.

Not: bu parametreleri goruntilemek igin gizli
kalemleri etkinlestirmeniz gerekir
(HIDDEN ITEMS (U2) = enabled)

e |d DIST LOOP GN (A4) ve Iqg DIST
LOOP GN (A4) parametrelerini 0.1
araliklarla diiglriin ve performansi
go6zlemleyin.

e Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda
performans degisikligi gérilmezse,
degistirilen degerleri orijinallerine
gegciriniz.

Durma Aninda Carpma

Eger durma aninda bir carpma hissedilirse,
asagidaki adimlari sorun ¢éziilene kadar (siralarina
gére) uygulayiniz:

1. Mekanik Fren Zamanlamasini dogrulayin

2. Yavaslama Cekme Hizini Yavaslatin

3. DC Enjeksiyon Durma Frekansini

Duslrin
Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda
performans degisikligi goérilmezse, bir sonraki
adima gegmeden Once degistirilen degerleri
orijinallerine gegiriniz.
Mekanik Fren Zamanlamasi Dogrulamasi
e Mekanik fren DC enjeksiyon baslama suresi
sirasinda alinmalidir (DC START TIME (A1)
parametresi), sayfa 170’teki “Baglangictaki
Mekanik Fren Zamanlamasi’na bakiniz.

Ek — Acik Cevrim Performansi

Yavaslama Cekme Hizini Dislirme
e DECEL JERK OUT x (A2)
parametresi ile yavaslama ¢cekme
hizini disirin ve performansi
g6zlemleyin.
DC Enjeksiyon Baslama Seviyesini
Yavaslatma
e DC START LEVEL (A1) parametresini
%5’lik araliklarla disurin ve
performansi gézlemleyin.

Kat seviyesini (hizasini) gegme
Eger asansér kabini kata degip yeniden
havalaniyorsa, asagidaki adimlari sorun
¢Oziilene kadar (siralarina gére) uygulayiniz:
1. Mekanik Fren Zamanlamasini
Dogrulayin.
2. Duzlesme Hizini Arttirin.
3. Yavaglama Geg¢me ve Yavaglama
Hizlarini Yavaslatin.
Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda
performans degisikligi gérilmezse, bir
sonraki adima gegmeden 6nce degistirilen
degerleri orijinallerine gegiriniz.
Mekanik Fren Zamanlamasini Dogrulama
e Mekanik fren DC enjeksiyon baslama
zamaninda alinmalidir (DC START
TIME (A1) parametresi), bakiniz sayfa
170’teki “Baslamada Mekanik Fren
Zamanlamasi”.

Duzlesme Hizini Arttirma
o Duzlesme hizini arttirin ve
performansi gézlemleyin.

Yavaslama Cekme ve Yavaslama Hizlarini
Arttirma

o DECEL JERK OUT x (A2)
parametresi ile yavaglama gekme
hizini disirin ve performansi
gozlemleyin.

e Ikinci olarak, DECEL RATE x (A2)
parametresi ile yavaslama hizini
dusurin ve performansi
gozlemleyin.




Kat Seviyesini (Hizasini) Gegme

Eger asansér kabini kat seviyesini gegiyorsa,
asagdidaki adimlari sorun ¢ézlilene kadar
(siralarina gére) uygulayiniz.
1. Mekanik Fren Zamanlamasini
Dogrulayin.
2. Duzlesme Hizini Arttirin.
3. Yavaglama Gegme ve Yavaslama
Hizlarini Yavaslatin.

4. Motor Mid Voltaj parametresini dusurin.

Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda

performans degisikligi gérilmezse, bir

sonraki adima gegmeden dnce

degistirilen degerleri orijinallerine

gegiriniz.

Mekanik Fren Zamanlamasini Dogrulama

¢ Mekanik fren DC enjeksiyon baglama
zamaninda alinmalidir (DC START
TIME (A1) parametresi), bakiniz sayfa
170’teki “Baslamada Mekanik Fren
Zamanlamasi”.

Dizlesme Hizini Arttirma
o Dizlesme hizini arttirin ve
performansi gdzlemleyin.
e Not: diuzlesme hizi i¢in uygulanabili
minimum yaklasik olarak 2.5 Hz'dir.

Yavaslama Cekme ve Yavaslama Hizlarini
Arttirma

e DECEL JERK OUT x (A2)
parametresi ile yavaglama ¢cekme
hizini arttirin ve performansi
g6zlemleyin.

e Ikinci olarak, DECEL RATE x (A2)
parametresi ile yavaglama hizini
arttirin ve performansi gézlemleyin.

e Not: Yavaslama ve Cekme Hizlarini
arttirirken tekleme ve garpmaya
dikkat edin.

Motor Mid Voltaj Parametresini Distrme

¢ MOTOR MID VOLTS (A5)
parametresini disurin (0.5 araliklarla
dusuran ve performansi gézlemleyin).

¢ Not: Motor Mid Volt parametresini
disurayorken, slricinin teklemeye
baslamadigindan emin olun (6zellikle
de tam yukle).

Ek — Acik Cevrim Performansi

Yalnizca Regen Yiikiiyle Kat seviyesini (hizasini)
gegcme
Eger asansér kabini regen yiikle (6rn. bos- yukari)
kata degip yeniden havalaniyorsa, agsagidaki adimlari
sorun ¢éziilene kadar (siralarina gére) uygulayiniz:

e Asansir Kabinin dengeli asansor kabinine
carpmadigindan ve bos-asagi olmadigindan
emin olun. Eger dyleyse sayfa 169’daki Kat
seviyesini (hizasini) gegme kismina bakiniz.

e Eger yalnizca bos-yukari durumda kata
degerek yeniden havalaniyorsa, MOTOR
MIN VOLTS (A5) parametresini 0.1 V
araliklarla arttirin ve performansi
gbzlemleyin.

Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda

performans degisikligi goérilmezse, degistirilen

degerleri orijinallerine gegiriniz.
Durma Aninda Geri Kayma
Eger durma aninda geri kayma gériiliirse, asagidaki
adimlari sorun ¢éziilene kadar (siralarina gére)
uygulayiniz:

1. Mekanik Fren Zamanlamasini Dogrulayin.

2. Yavaslama Gegme Hizini Yavaslatin.

3. DC Enjeksiyon Durma Seviyesini
Arttirin.

Not: Eger herhangi bir adim sonrasinda

performans degisikligi gérilmezse, bir sonraki

adima ge¢meden 6nce degistirilen degerleri
orijinallerine gegiriniz.
Mekanik Fren Zamanlamasini Dogrulama

e Mekanik fren DC enjeksiyon baslama

zamaninda alinmalidir (DC START TIME (A1)

parametresi), bakiniz sayfa 170’teki “Baslamada

Mekanik Fren Zamanlamas!”.

Yavaslama Cekme Hizini Arttirma
e DECEL JERK OUT x (A2) parametresi ile
yavaglama ¢cekme hizini arttirin ve
performansi gézlemleyin.

DC Enjeksiyon Durma Seviyesini Arttirma
e DC STOP LEVEL (A1) parametresini %5
araliklarla arttirin ve performansi
g6zlemleyin.
Statér Direng Prosediiriinii Olgme
Stator direnci su sekilde olgulebilir:
= Motorun klemenslerinden herhangi bir iki
motor kablosunu soékin. Statér direnci dusuk
oldugundan motor kablolarinin direnglerinden
kaginmak icin motor klemenslerinden
Olgllmesi gerekir.
= ki metrelik uglari birbirine baglayin ve metre
uclarinin direncini ohm (metre direnci) olarak
Olcin ve ohm olarak metre uglarinin direncini
Olgilin. Stator direnci dislik oldugundan
metre uglarinin direngleri dikkate alinmalidir.




= ki motor klemensi arasindaki
direncleri ohm olarak dlgin (stator
direnci)

= A5 menusune girilen motor etiketi
degerleri ile, BASE IMPEDANCE (D2)
degerini STATOR RESIST (A5)
parametresini hesaplamak i¢ni kullanin
(temel empedansin ylizdesi olarak):

= stator direnci - metre direnci x 100
2x TEMEL EMPEDANS (D2)

Mid-volt Ayarlama Proseduru

e Surlcuyu (Dengeli) cekme hizinin
%10’'unda yuritin (Dengeli).

e Yurlyen akimlarin yaklasik olarak ikKi
yénde de ayni oldugunu dogrulayin.
(MOTOR MID VOLTS (A5)
parametresi 1 veya 2 volt artiglarla
ayarlanmigtir ve yirime akimlari
yaklasik olarak esit olana kadar hem
yukari hem de asagiya hareket ettirin.

¢ Not: EJer orta voltaj ayarini gok yuksek
yaparsaniz surticl normal kullanim veya
durdurma performansi etkisi altinda akim
hatalari Uzerinden atmaya baslayacaktir
(6rn. kata cok hizli gelmek).

e Not: Eger orta voltaji arttirdiktan sonra
voltaj kesme sonrasi oluguyorsa, mid
voltaji 6nceki dedere atayin.

Baslanqgicta Mekanik Fren Zamanlamasi
Mekanik fren DC enjeksiyon baslangic
zamaninda alinmalidir (DC START
TIME (A1) parametresi).

e Ancak motorun mekanik freni
kaldirmadan énce akinti olusturmasi
icin 0.5 saniye taniyiniz.

e Ayni zamanda, 0.5 saniyeden énce
DC enjeksiyonun yok,

e Eger surict mekanik freni kontrol
ediyorsa, baglama zamaninda baglayan
DC enjeksiyonu fren alma
gecikmesinden daha buiyuk olacaktir
(BRAKE PICK DELAY (A1)).

e AUTO STOP EN (C1) parametresi —

Etkin — Suriict DC enjeksiyon fazina bir

yurat komutu veya sifirsizlik konumu

aldiginda baglayacaktir.

Ek — Acik Cevrim Performansi

- Etkin degil — Surtct DC
ejneksiyon fazina bir ylrit komutu
aldiginda baglayacaktir.

Durma Aninda Mekanik Fren Zamanlamasi

Mekanik fren DC enjeksiyon durma siresi
boyunca (DC STOP TIME (A1)
parametresi).

e Ancak ek durdurma dc enjeksiyon
suresini mekanik fren kapanmasi igin
dusuraldigunde saglayacaktir.

e Eger surici BRAKE PICK mantik ¢ikisi
ile mekanik freni kontrol ediyorsa DC
enjeksiyonu mekanik frenin
kapanmasindan dolayi fren alma
gecikmesinden daha buyuk olacaktir
(BRAKE PICK DELAY (A1)).

e AUTO STOP ENA (C1)=DISABLED
STOPPING MODE SEL (C1) =

- RAMPA

- Yurat komutu kaldiriimis -
suriici DC enjeksiyon fazina
yuklenecektir.

- Sifir hiz komutu veriliyor -
surdct  sifir  hiz  tutmaya
galismayacak (DC enjeksiyonu
degil).

- DERHAL

- YUrat komutu kaldinimis —
surtcl derhal gikiglarini
kapatacak (durmaya geger).

- Sifir hiz komutu veriliyor —
surict DC enjeksiyon fazina
yuklenecektir.

e AUTO STOP ENA (C1) =ENABLED
STOPPING MODE SEL (C1) =

- RAMPA

- Yurat komutu kaldiriimis -
suriici DC enjeksiyon fazina
yuklenecektir.

- Sifir hiz komutu veriliyor —
suriici DC enjeksiyon fazina
yUklenecektir.

- DERHAL

- Yurut komutu kaldirilmis —
surtcil derhal gikiglarini
kapatacak (durmaya gecer).

- Sifir hiz komutu veriliyor —
surtcil derhal gikiglarini
kapatacak (durmaya gecer).



Ek

DCP 4 Kurulumu ve Kalibrasyon

HPV900S2’nin DCP 4 modunda hizmete alimi
ve kurulumu daha basittir, tek gereken
surdcinudn kalibrasyonunu komutlanan
hizimiza tam uyan gercek asansor hizini elde
edecek sekilde yapmaktir; bu dogru seviye
kesinligi ve iyi performans i¢in temeldir.

DCP#4’ii etkinlestirme

DCP4’U etkinlestirme igin basit bir sekilde
SERIAL MODE (C1) parametresine gegin ve
DCP4’e gegin.

Not: Kontrol sisteminin DCP4 modunda
calisma 0Ozelligine sahip olmasi ve ayni
zamanda ilgili ayarlarin etkinlegtiriimis olmasi
gerekir.

Hizlan Dengeleme

Nominal kabin hizinda hareket etmeye
basladiginda testlerin tamamlandigi géralur ve
kalibrasyon baslayabilir.

HPV900S2’de CEKME ARAGC HIZI (A1)
parametresine gegin ve girilen hizi not edin (bu
surdcunun A4 menusundeki V4 hiziyla ayni
olmalidir).

Daha sonra CEKME MOTOR HIiZI (A1)
parametresine gegcin ve degeri not edin.

Daha sonra asansoru galistirin ve hareket
hizini kesin olarak gézlemleyin, kontrol
sistemi dahilinde bunu yapmak genellikle
mUmkuandur; ancak gerekiyorsa asansorin
hizi bir el takometresi ile gézlemlenebilir.

Asansori en Ust kata gikartin ve daha sonra
son hizda en alt kata yuritiin; asansorin

hareket ettigi gercek hizi not alin (ya kontrol
sistemleri islemcisinde veya manuel olarak).

Ek — DCP 4 Kurulumu ve Kalibrasyon

Eger hiz CEKME ARAGC HIZlI ile ayni degil ise,
daha 6nce not edilen verileri asagidaki formile
gore kullanin:

e N
Contract
Car spd

Actual Contract | =| New Contrac
Travel X Motor spd| Motor spd

pd

- /

Gergek hizin komut verilen hizla ayni
oldugunu anlayana kadar iglemi tekrarlamaniz
Onerilir. Eger uyuyorsa, islem tamamlanmistir,
eger uymuyorsa isleme tekrar baslayin.
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Test Noktalari (Kontrol Panosu)

T10
-15vDC

Ek — DCP 4 Kurulumu ve Kalibrasyon

T1

motor akimi
(u phase)

T11
+24VDC

- 49

(w fazi)

DC veriyolu voltaji
Olgek: 3V=300V(230v sinifi)
3V=600V(460v sinifi)

4KA69X313TOL

FAB U31-001A

Asagidaki test noktalari

mevcut olarak

kullaniilmamaktadir:
15,76, T7,ve T8

HHAG
[ [VK]

O,

[

e

motor akimi

(v fazi)

Gorsel 45: Ana Pano Test Noktalari
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Ek
Test Noktalan (EnDat Opsiyon Karti — Giig
Kaynaklari)
rf
|
'Y TP13
oosn Analog Genel
TP15
Analog Genel
|
[ ]
e
o
®
®
@
®
@
L J
¢ [
° i i
.
TP18
. ®
TP24
HOOOOO oo E +7.5V_ISO
(X X )
o0 0
\ e )

Gorsel 46: EnDat Opsiyon Karti Giig Kaynagi Test Noktalari
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Ek

Test Noktalan (EnDat Opsiyon Karti - Diger)

- /P13 '
- iAnang Genel /’ . -
TP14
|
[ ]
[ X X ]
TP15

Analog Genel

Saat Ayari

o000
(X N ]
[ X N
(X X J
LA N J
P I TP4
[ X N
o000
L X N J
LA N J
[ X N J

TP5
EClk

JM2
Gug Algilama Etkin

| [ N N ]
HOO0O0OO® ooo TP23
Genel =

Gorsel 47: EnDat Opsiyon Karti Diger Test Noktalari

Uzun enkoder kablolari igin (15m), klemens bloguna —SENSE ve +SENSE hatlarinin
baglanmasi onerilir. JM2 2-3 konumuna ayarli ise slriici otomatik olarak enkoder tizerinde
uygun voltaji Uretecektir. E§er JM2 1-2 konumuna ayarli ise, uzak gug¢ algilama etkin degildir
ve algilama kablolarinin baglanmasi gerekmez.

Uzun kablo boylari igin uzak glg¢ algilamaya ek olarak, JM1, seri saat de 2-3 konumuna
ayarlanmalidir. Daha kisa kablo boylari i¢cin JM1 1-2 konumunda kalmaldir.




Appendix — Elevator Duty Cycle

Genel Amagli derece sirticii devaml
Asansor Gorev Dongisii cahstiginda slrtcinin Uretecegi
maksimum akim miktarini tanimlar.

HPV 900 Seri 2 Dereceler Tablosunun AsansoOr Goérev DOngusl Derecesi en kotu

asagidaki iki devamh akim derecesi bulunur: Asansér Sistemi Yiik Profilinde siiriiciiniin

. DevamI|IQ|k|§ Akimi Genel Amag Uretebilecedi maksimum akim miktarini
Derecesi tanimlar.

e Devamli Cikis Akimi Asansor Gorev
Doénglsu Derecesi

Nominal
Tam Yuk
Akimi

Asansor Sistemi
YUk Profilinden

De\% Devamli Cikig
Cikis Akimi Akimi
Genel Asansor sn. ign
Nomina| NA* | EU* | NA* | EU* Amag Gorev ] Maksimu |Cerce
| Girig |[Nomin[Nomin [Nomin|Nomin| Derecesi | Déngiisii ** | m Cikig |VeBoy
Voltaji | al HP| al HP | al kW | al kW Derecesi Akimi |utu™* | Model Numarasi™***
7.5 -- 5.5 -- 25 27 62.5 2 HPV900-2025-2E1-01
2 10 - 7.5 - 31 33 77.5 2 HPV900-2031-2E1-01
3 15 -- 11 - 41 44 102.5 4 HPV900-2041-2E1-01
0 20 - 15 - 52 56 130 4 HPV900-2052-2E1-01
\Y% 25 -- 19 -- 75 80 187.5 4 HPV900-2075-2E1-01
30 - 22 - 88 94 220 4 HPV900-2088-2E1-01
40 -- 30 -- 98 105 245 5 HPV900-2098-2E1-01
5 5 3.7 3.7 8 9 20 1 HPV900-4008-2E1-01
75 | 55 5.5 4 12 13 30 2 HPV900-4012-2E1-01
10 7.5 7.5 5.5 16 17 40 2 HPV900-4016-2E1-01
15 10 11 7.5 21 23 52.5 3 HPV900-4021-2E1-01
4 20 15 15 11 27 29 67.5 3 HPV900-4027-2E1-01
6 25 20 19 15 34 36 85 4 HPV900-4034-2E1-01
9 30 25 22 18.5 41 44 102.5 4 HPV900-4041-2E1-01
40 30 30 22 52 56 130 4 HPV900-4052-2E1-01
50 40 37 30 65 70 162.5 5 HPV900-4065-2E1-01
60 50 45 37 72 77 180 5 HPV900-4072-2E1-01
75 60 56 45 96 103 240 5 HPV900-4096-2E1-01
Devamli akim igletimi igin aralik
NOT: Bittin dereceler 60/50Hz ve 10 kHz tasiyici frekansinda

Butln dereceler diglili bir asansér uygulamasi temellidir

Yiikseklik, sicaklik ve tasiyici frekansi gerilim azalmasi hakkinda daha fazla bilgi icin sayfa 15'teki Siirticii Azalmasina bakiniz.
* NA, Kuzey Amerikada satilan stirtictiler temellidir ve 460VAC girisi temellidir. EU, Avrupa’da satilan stirticiler temellidir ve 400VAC giris temellidir

**  Asansor Gérev Déngli Derecesi hakkinda daha fazla bilgi i¢in sayfa 175’e bakiniz.
*** Kiip boyutlari, montaj delikleri ve agirliklar sayfa 179°daki Boyutlar, Montaj Delikleri ve Agirliklar temellidir.
**** Model numarasi hakkinda daha fazla bilgi i¢in sayfa 15’e bakiniz.



Appendix — Elevator Duty Cycle

olay
#10
olay
#9
100 %
IIIIIIIIII-‘IIIIII-IIIIIIIIIIII|||| >
(TTTTTTTTryrTyrr T Ty Ty r T T T T T T T T T TN v
Zaman (sn. olarak)
-100 %_|
olay
olay #6
200 %_| #4
-250 %1 olay I?Zr:;rr‘:secr)r tam ylikte galismaktadir
#8 2) 189 baslatmalsa. altinda motor/surtict galismaktadir.
% full-load current 3) Profil en kétt durum olarak degerlendirilmistir.
4) Araba agiriginin karsi agirliga orani - 60:40
Gorsel 48: Asansor Sistem Yiik Profili
Olay |[Tanim Siire[ Akim Akim
(s) | (unite basina)| (% tam yiik)| (12t)
1 |Pre torque 1 1 100% 1.0
2 |Accel up 3 2.5 250% 18.75
3 [Cruise 5 1 100% 5.0
4 |Decel up 3 1 100% 3.0
5 |Post torque 1 1 100% 1.0
6 |[Rest 6 0 0% 0.0
7 |Pre torque 1 1 100% 1.0
8 |Accel down 3 2 200% 12
9 |Cruise 5 1 100% 5.0
10 |[Decel down 3 1 100% 3.0
11 [Post torque 1 1 100% 1.0
12 [Rest 6 0 0% 0.0
Total 38 50.75
Yiik Profili igin Unite Akimi bagina RMS 1.16
Yiik Profili igin Tam Yuk Akimi Yiizdesi %107
Saat basina dongii 95
Saat basina baslama 189

Tablo 27: Asansor Sistem Yiiki Profili



Ek

CE Rehberi

CE uyumu igin rehberler asagida verilmisgtir.
Standartlar

EN 12015 Elektromanyetik uyumluluk
Emisyonu

EN 12016 Elektromanyetik uyumluluk
Bagisikligi

Onerilen Hat Filtresi

Bir hat filtresi ana gug tedariki ve giris t¢ faz
giris klemensleri arasinda yukarida
listelenmigtir. Sayfa 191’deki Hat Filtre
Secgiminde HPV 900 Seri 2 surdctleri ile
kullanilacak 6nerilen hat filtreleri listelenmistir.

EMI/RFI Sorunlari igin Kurulum Rehberleri

HPV 900 Seri 2 suricu bir kontrol paneli veya
metal kasa igine kurulmalidir. Kasa
imalatcilarinin tasarimlari degisiklik
gostermektedir ve bu belge butln tasarimlari
kapsamamaktadir. Bu sayfa yalnizca HPV 900
Seri 2 sUrucusu kullanildiginda kasa
tasariminin genel noktalarini kapsamaktadir.

Kasa igin Karsi Onlemler

Elektrikli pargalar tarafindan yayilan cesitli
dalga boylarinin radyo frekansi miidahalesi bir
kontrol paneli igine rastgele dagilir. Bu RFI
kontrol paneli icindeki kablolar Uzerinde
gurultiye sebep olur. Bu kablolar kontrol
paelinden ¢ikarildiginda RFI guriltiusu iceren
kablolar anten goérevi gorur ve guraltiyu
digariya yayar.

Eger surlcller veya diger kontrol ekipmanlari
bir hat filtresi olmadan bir gi¢ kaynagina
baglanmissa, ekipmanda olusan yiiksek
frekansl gurilti glic kaynagina akabilir.

Bu emisyonlarla ilgili sorunlar:

e Kontrol paneli igindeki elektrikli
parcalardan veya baglanti
kablolarindan yayilan guarultd.

e Kontrol panelinden ¢ikan kablolardan
yayilan gurGltd.

Appendix — CE Guidelines

e Kontrol panelinden ana giris kablolarina
akan uretilen gurultd ve yayilan gurulti
(Uretilen glrultiden 6tard).

Yukaridaki kosullara kargi temel énlemler
kontrol paneli yapisinin modifikasyonunu
icermektedir. EMI gasketleri, ferrit cekirdekler,
zirhli kablolar ve iyilestirilmis topraklama
kullanmak da faydalidir. Sinyalin ve gi¢
kablolarinin ayrilmasi énemlidir.

Kasadaki kablo giriglerinden ve kurulum
deliklerden radyo dalgalarinin gegisini veya
sizmasini engellemek uyum igin
gerekmektedir.

Kasaya modifikasyonlar agsagidaki gibidir:

1. Kasa demir metaldan yapilmalidir ve
eklemler Ust, alt ve yan panellerden
devamli kaynakli olarak elektrik iletimi
saglanmalidir.

2. Eklem kisimlarindaki boya sokulerek iyi
elektrik iletimi saglamak igin ¢iplak sagtan
olmalidir.

3. Paneller sikistirma vidalarinin gok
sikilmasi sonucu olusabilecek
egrilmelerden dolayi olusabilecek
araliklardan kaginmak i¢in dikkat ediniz.

4. Kabinin ve kapinin monte edilecegdi kisim
RFI'nin sizabilecegdi bogluklardan
kaginmak icin mahyali bir yapiya sahip
olmalidir.

5. Elektriksel olarak dedisen hicbir hareketli
kisim kalmamalidir.

6. Hem kabin hem de siuirticl Unitesi ortak
diuzleme baglanmalidir.

Kasa Kapi Yapisi

Kontrol panelini agmak/kapamak igin
kullanilan kapilar etrafindaki bosluklari
ortadan kaldirarak RFI'yl azaltmak uyum igin
gereklidir.

1. Kapi demirli metalden yapilmalidir.

2. liletken ambalajlama kapilar ve ana
Uniteler arasinda kullaniimaldir. iletkenligi
kapiya temas eden kisimlardaki boyayi
kaldirarak arttiriniz.

3. Tespit vidalarini, vs. sikistirmaktan
dolayr panellerin egrilmesi ile olusan
bosluklardan kaginmak icin dikkatli
olunuz.



Kasanin Dig Kablaji

Uyuma yardimci olmak i¢in kablolarin
islenmesi en énemli kargi dnlemdir. Kontrol
paneli ve makine arasindaki harici baglanti
kisimlarindaki araliklarin islenmesi ve
topraklama da 6énemlidir. OEM/kurulumcunun
batin kablo girislerinin mevcut yapisini
incelemesi dnerilir.

Motor kablosu i¢in ekranli/zirhli kablo
kullaniimahdir (maks. 20 metre). Motor
kablosunun ekrani uygulanabilecek kadar
buyuk bir alan kullanarak kisa bir baglanti ile iki
ugtan topraklanmalidir. Kontrol panelinin ¢ikis
kismi RFI’nin sizintisini minimuma indirgemek
icin araliklari ortadan kaldirarak islenmelidir.
Topraklama ytizeyleri metal iletken olmahldir
(celik veya esnek iletken) ve iletkenlik
asagidakilerle saglanmalidir:

o iki ugtan konektorleri topraklanmalidir.

¢ Motor topraklanmalidir.

¢ Bir baglanti kutusuna bagh esnek iletken
(metalik) topraklanmalidir.

Kasaya harici kablaji alt ayri gelik iletkene
ayirin:

Appendix — CE Guidelines

AC priz giris gicd,

AC kontrol giris glicd,

Motora ¢ikisg,

motor enkoder/termistér kablaji,

Analog ve dijital girigler ve ¢ikiglar dahil
disik voltaj kontrold,

6. dinamik frenleme rezistansi.

abroobd =

Kasanin i¢ Kablaiji

Kablolar igin en etkili islem zirhlamadir.
Ekranli/zirhli kablo kontrol paneli dahilinde
dnerilir. Orgii elekli bir kablolar kullaniniz.
Kablolarin érglst uygulanabilen en blyuk alan
ve en kisa mesafe ile topraklanmalidir. Zirh
sonlandirmalari mimkun oldugunca kisa
olmalidir. Kablonun 6rgiistiini kabloyu
topraklama plakasina kiskaglayarak
topraklamak onerilmektedir.

Panel Taslagi

Hat filtresi ve siriici ayni metal panele monte
edilmelidir. Metal panel sikica topraklanmalidir.
Filtre striclye mUmkin oldugunca yakin
monte edilmelidir. Gii¢ kablolari mimkiin
oldugunca kisa tutulmalidir.



Ek — Boyutlar, Montaj Delikleri & Agirliklar

Ek

Boyutlar, Montaj Delikleri & Agirhiklar
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Notes : Weight =14.71bs (6.7kg)

Gorsel 49: Cergeve 1 Boyutlari ve Montaj Delikleri



Ek — Boyutlar, Montaj Delikleri & Agirliklar

<.
%%
- s
& Rl i I\
A
€ E H
gl E
wn o
o N
o L e
o | == 1’
N © L
e T . hH—
—1 IS
0.08in (2mm)
< 8.27in (210mm) | ——
9.05in (230mm) N - 8.27in (210mm) »

Notes:Weight=23.11bs(10.5kg)

Gorsel 50: Cergeve 2 Boyutlari ve Montaj Delikleri



Ek — Boyutlar, Montaj Delikleri & Agirliklar
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Notes:Weight=36.1Ibs(16.4kg)

Gorsel 51: Cerceve 3 Boyutlari ve Montaj Delikleri



Ek — Boyutlar, Montaj Delikleri & Agirliklar
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Not: Agirlik= 70.6lbs (32kg)

Gorsel 52: Cerceve 3.5 Boyutlari ve Montaj Delikleri



Ek — Boyutlar, Montaj Delikleri & Agirliklar
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Notes:Weight=71.7Ibs(32.5kg)

Gorsel 53: Cergeve 4 Boyutlari ve Montaj Delikleri
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Notes : Weight =121lbs (55kg)

Not: Agirlik= 121Ibs (55kg)

Gorsel 54: Gerceve 5 Boyutlari ve Montaj Delikleri



Ek

Dinamik Frenleme Direnci Sigorta Se¢imi — Sonsuz Disli

Gii¢ kaybi kW | Direng Deger | Magnetek Parca | Magnetek Parca
Siriicii Modeli (Sonsuz Disgli) Araligi Numarasi (Kuzey Numarasi
(Sonsuz Digli) Amerika) (Avrupa)
HPV900-4008-2E1-01 0.8 162Q - 53Q HPV-00856-DB DBR-4008-WG
HPV900-4012-2E1-01 1.2 109Q - 32Q HPV-01735-DB  DBR-4012/16-WG
[HPV900-4016-2E1-01 | 1.6 | 800-320 | HPV-01735-DB | DBR-4012/16-WG |
HPV900-4021-2E1-01 2.4 53Q - 16Q HPV-02523-DB  DBR-4021/27-WG
[HPV900-4027-2E1-01 | 3.2 | 400-16Q | HPV-03521-DB [ DBR-4021/27-WG |
HPV900-4034-2E1-01 4.0 33Q - 8Q HPV-05308-DB  DBR-4034/41-WG
[HPV900-4041-2E1-01 | 4.8 | 270-8Q | HPV-05308-DB [ DBR-4034/41-WG |
HPV900-4052-2E1-01 6.4 20Q - 8Q HPV-08709-DB DBR-4052-WG
[HPV900-4065-2E1-01 | 8.0 | 16Q-5.3Q | HPV-09106-DB | DBR-4065/72-WG |
HPV900-4072-2E1-01 9.6 13Q - 5.3Q HPV-12906-DB  DBR-4065/72-WG
[HPV900-4096-2E1-01 | 12.0 | 110-40 | HPV-12906-DB | DBR-4096-WG |

Not: 460 V, Duzelme dc veri yolu voltaji = 800V
Tablo A2. 1 - 460V Fren Rezistansi Onerileri

Gii¢ kaybi kW | Direng Deger | Magnetek Parca | Magnetek Parca
Siriicti Modeli (Sonsuz Disli) Arahgi Numarasi (Kuzey Numarasi
(Sonsuz Disli) Amerika) (Avrupa)
HPV900-2025-2E1-01 1.2 27Q - 8Q HPV-01311-DB UYGULANMAZ
HPV900-2031-2E1-01 1.6 200 - 8Q HPV-01709-DB UYGULANMAZ
[HPV900-2041-2E1-01 | 2.4 |  140-4Q | HPV-02506-DB | UYGULANMAZ |
HPV900-2052-2E1-01 3.2 10Q - 4Q HPV-03505-DB UYGULANMAZ
[HPV900-2075-2E1-01 | 4.0 | 8.30-270 | HPV-04004-DB | UYGULANMAZ |
HPV900-2088-2E1-01 4.8 6.8Q - 2.7Q HPV-06206-DB UYGULANMAZ
[HPV900-2098-2E1-01 | 6.4 |  50-20 | HPV-06703-DB | UYGULANMAZ |

Not: 230 V, Dizelme dc veri yolu voltaji = 400V
Tablo A2. 2 - 230V Fren Rezistansi Onerileri

Fren Rezistansi Onerileri igin Varsayimlar

1)

Zirve dizelme gereksinim: (Kup KW) * 2.5 * (Digli Etkinligi) * (Motor Etkinligi). Bu maksimum tam

bakim yiku altinda yavaglama baslangicinda gergeklesir (<%50 denge agirhdi icin, bu tam yukli
arabadir, yavaslamanin basindadir). Zirve diizelme glciinden maksimum rezistans su sekilde
hesaplanir: R = Vdc2/ Ppeak

O wWN
—o=—

Motor etkinligi %95’tir, cekmenin sonsuz oldugu varsayiimaktadir.
%250 duzelme torku sinir
Sonsuz digli etkinligi = %45; Peyk digli = %95
Gug yitimleri igin bir %50’lik gérev cevirimi varsayilir (6rn. asansdr devaml yukari ve asagi hareket

eder ancak zamaninin %50’sinden kazang saglar). Ayni zamanda %100 diizelme guicu
gerekmektedir. Ortalama gug¢ = (Kip KW) * 1.0 * (Disli Etkinligi) * (Motor Etkinligi) * 0.5

Minimum rezistans degerleri %100 cihazin nominal akimi temellidir.



Ek

Dinamik Frenleme Direng Se¢imi — Peyk Digli

Gii¢ kaybi kW | Direng Deger | Magnetek Parca | Magnetek Parca
Siriicii Modeli (Peyk Disli) Araligi Numarasi (Kuzey Numarasi
(Peyk Disli) Amerika) (Avrupa)
HPV900-4008-2E1-01 1.7 77 Q-53Q HPV-01860-DB DBR-4008-PM
HPV900-4012-2E1-01 2.5 52Q-320 HPV-02536-DB  DBR-4012/16-PM
[HPV900-4016-2E1-01 | 3.4 | 380-320 | HPV-03633-DB | DBR-4012/16-PM |
HPV900-4021-2E1-01 5 25Q-16Q HPV-05519-DB  DBR-4021/27-PM
[HPV900-4027-2E1-01 | 6.8 | 190-16Q | HPV-08020-DB [ DBR-4021/27-PM |
HPV900-4034-2E1-01 8.5 16 Q-80Q HPV-08709-DB  DBR-4034/41-PM
[HPV900-4041-2E1-01 | 10 | 130-8Q | HPV-10510-DB [ DBR-4034/41-PM |
HPV900-4052-2E1-01 14 90-8Q HPV-16808-DB DBR-4052-PM
[HPV900-4065-2E1-01 | 17 | 77Q0-53Q | HPV-24805-DB | DBR-4065-PM |
HPV900-4072-2E1-01 20 6.3Q - 5.3Q HPV-24805-DB DBR-4072-PM
[HPV900-4096-2E1-01 | 25 | 520-40 | HPV-25104-DB | DBR-4096-PM |

Not: 460 V, Duzelme dc veri yolu voltaji = 800V
Tablo A2. 3 - 460V Fren Rezistansi Onerileri

Giic kayb1 kW | Direng Deger | Magnetek Parca | Magnetek Parca
Siiriicii Modeli (Peyk Disli) Arahg Numarasi (Kuzey Numarasi
(Peyk Disli) Amerika) (Avrupa)
HPV900-2025-2E1-01 2.5 130-8Q HPV-04109-DB N/A
HPV900-2031-2E1-01 3.4 950-8Q HPV-04109-DB N/A
[HPV900-2041-2E1-01 | 5 | 640Q-4Q | HPV-05505-DB | N/A |
HPV900-2052-2E1-01 6.8 47Q-4Q HPV-07005-DB N/A
[HPV900-2075-2E1-01 | 8.5 | 390-270 | HPV-11803-DB | N/A |
HPV900-2088-2E1-01 10 3.2Q-2.7Q HPV-11803-DB N/A
[HPV900-2098-2E1-01 | 14 | 240-20 | HPV-16802-DB | N/A |

Not: 230 V, Duzelme dc veri yolu voltaji = 400V
Tablo A2. 4 - 230V Fren Direng Onerileri

Fren Direng Onerileri igin Varsayimlar

1)

Zirve dizelme gereksinim: (Kip KW) * 2.5 * (Disli Etkinligi) * (Motor Etkinligi). Bu maksimum tam

bakim yiku altinda yavaglama baslangicinda gergeklesir (<%50 denge agirhdi icin, bu tam yukli
arabadir, yavaslamanin basindadir). Zirve dizelme giiciinden maksimum direng su sekilde
hesaplanir: R = Vdc2/ Ppeak

Motor etkinligi %95'tir, cekmenin sonsuz oldugu varsayiimaktadir.
%250 duzelme torku siniri
Sonsuz disli etkinligi = %45; Peyk disli = %95
Gug yitimleri igin bir %50’lik gérev ¢evirimi varsayilir (6rn. asansor devaml yukari ve asagi hareket

eder ancak zamaninin %50’sinden kazang saglar). Ayni zamanda %100 dizelme gucu

gerekmektedir. Ortalama gug¢ = (Kiip KW) * 1.0 * (Disli Etkinligi) * (Motor Etkinligi) *
Minimum direng degerleri %100 cihazin nominal akimi temellidir.

0.5



Appendix — Dynamic Braking Resistor Fuse Selection

Ek

Dinamik Frenleme Direnci Sigorta Se¢imi

Butiln sigortalar 800VDC derecesinde olmalidir.

Siriicii Modeli Sigorta Tipi (Bussmann pn) [Sigorta Boyutu (Amp olarak)
HPV900-4008-2E1-01 FWS-10A20F 10A
HPV900-4012-2E1-01 FWS-15A20F 15A
HPV900-4016-2E1-01 FWJ-20A14F 20A
HPV900-4021-2E1-01 FWJ-25A14F 30A
HPV900-4027-2E1-01 FWJ-30A14F 30A
HPV900-4034-2E1-01 FWJ-50A 50A
HPV900-4041-2E1-01 FWJ-70A 70A
HPV900-4052-2E1-01 FWJ-70A 70A
HPV900-4065-2E1-01 FWJ-100A 100A
HPV900-4072-2E1-01 FWJ-100A 100A
HPV900-4096-2E1-01 FWJ-150A 150A

Tablo 28: 460V DB Sigorta Onerileri

Butin sigortalar 400VDC derecesinde olmalidir

Suriicti Modeli Sigorta Tipi (Bussmann pn) [Sigorta Boyutu (Amp olarak)
HPV900-2025-2E1-01 FWH-23A14F 25A
HPV900-2031-2E1-01 FWH-40A 40A
HPV900-2041-2E1-01 FWH-70B 70A
HPV900-2052-2E1-01 FWH-70B 70A
HPV900-2075-2E1-01 FWH-100B 100A
HPV900-2088-2E1-01 FWH-100B 100A
HPV900-2098-2E1-01 FWH-150B 150A

Tablo 29: 230V DB Sigorta Onerileri

/ ONEMLI \

Dinamik Frenleme Direng¢ Sigortasi:

1. Sigortanin harici diren¢ arizasi veya kisa devre
durumunda siiriict zararini sinirlamasi
hedeflenmisgtir.

2. Sigorta bir asirn yikleme durumunda DB
rezistanslarini veya kablaji korumayacaktir.

3. Kabloya monte edilen iki rezistans ayagdini da
mumkun oldugunca surtciye yakin olarak birlestirin.

4. Daima yeterli voltaj derecesine sahip hizli tepkili

K yari iletken tipte sigorta kullanin.




Appendix — Harmonic Filter Selection

Ek

Ug Fazli AC Giris Reaktor Segimi

Bir giris reaktorl asiri voltaj ve hat ylkselmeleri dahil giris hat dizensizliklerinin sebep oldugu birgok
surlcl sorunlu atmasini ve hatayr minimuma indirmeye yardimci olabilir. Asagida gosterilen parcgalar %3
empedans temellidir ve 45°C ortam sicakligina izin verir. Listelenen bitlin reaktorler asadidaki isaretlere
sahiptir: CE, UL-508 ve CSA.

Giris Kip | Kiip Model Endiiktans | Amp | Agirhk | Kaybedile Magnetek Parga
Voltaji HP | KW (mH) (Ib.) n Vat Numarasi
5 3.7 | -4008 2.10mH 11A 4.2lbs 40.9W 05P00620-0150
75 | 55 |-4012 1.60 mH 14A 4.3lbs 48.2W 05P00620-0165
| 10 7.5 | -4016 1.10 mH 21A 7.2lbs 57.4W 05P00620-0151 |
15 11 | -4021 0.82 mH 28A 9.5lbs 66.8W 05P00620-0152
| 20 15 | -4027 0.71 mH 35A 13lbs 102W 05P00620-0153 |
460 V 25 18 | -4034 0.55 mH 46A 17lbs 99W 05P00620-0164
| 30 22 | -4041 0.38 mH 65A 22lbs 105W 05P00620-0155 |
40 30 [ -4052 0.38 mH 65A 22lbs 105W 05P00620-0155
| 50 37 | -4065 0.29 mH 83A 26lbs 155W 05P00620-0156 |
60 45 | -4072 0.29 mH 83A 26lbs 155W 05P00620-0156
[ 75 55 | -4096 0.18 mH 130A 37Ibs 152W 05P00620-0169 |

Tablo 30: 460V Giris Reaktorii Onerileri

Giris | Kiip | Kiip Mod Endiktans | Amp | Agirhk | Kaybe Magnetek Parga
Voltaji | HP | KW (mH) (Ib.) dilen Numarasi

75| 55| 2025 0.39mH | 28A| 51lbs | 482 | 05P00620-0158
10| 7.5[-2031 027mH | 55A| 18lbs | 67W| 05P00620-0159
[ 15| 112041 019mH | 65A| 18bs | 87W| 05P00620-0160 |
230V 20| 15|-2057 0.17mH | 83A| 19bs | 119W]  05P00620-0161
[ 25| 18| -2078 0.17mH | 83A| 19bs | 119w 05P00620-0161 |
30| 22|-2088 0.12mH | 104A] 22bs | 94W| 05P00620-0162
[ 40 30]-2008 0.08mH | 160A 34lbs | 110w  05P00620-0168 |

Tablo 31: 230V Giris Reaktérii Onerileri

imalatcinin Degerlendirmeleri:
Bir giris reaktori segerken, asansor yuk profilinin hesaba katilmasi gereklidir. Bir imalatgi
secerken asagidakileri degerlendirin.
o Tekrar edilen %250 asiri yikleme akim degerleri
Asiri yuklemelerden veya harmoniklerden dolayi endiktérlerin isitiimasi
Enduktdrin doyumu
Reaktdr dmri
Endiktor akim egrisine karsi ortam sicakhgi. Sirlict 45°C’de ¢aligabilir.




Ek

Ug Fazli AC Harmonik Filtre Segimi

Appendix — Harmonic Filter Selection

Bir harmonik filtre diyot degisiminden dolayi olusan harmonik bozulmayl minimuma indirmeye yardimci
olabilir. Asagida verilen pargalar toplam harmonik akim bozulmasinin %5’inin performans seviyelerini

saglar ve IEEE-519’a erismek icin kullanilabilir. Agik panel filtreleri 50°C ortam sicakligina izin verirken,
NEMAT1 filtreler 40°C ortam sicakligina izin verir. Listelenen bitin harmonik filtreler asagidaki isaretlere
sahiptir: cUL, UL-508 ve CSA.

Tablo 33: 230V Giris Reaktérii Onerileri

imalatcinin Degerlendirmeleri:

Giri Kii Kii . Magnetek Parca Numaralari
Volta§j| HP | kw |Model|  Amp | Kaybedilen Vat Agllg Panel NEMA1
5 3.7 | -4008 11A 197 05P00058-1321 | 05P00058-1338
75 | 55 | -4012 14A 232 05P00058-1322 | 05P00058-1339
[ 10 7.5 | -4016 21A 294 05P00058-1323 | 05P00058-1340
15 11 | -4021 27A 343 05P00058-1324 | 05P00058-1341
[ 20 15 | -4027 34A 399 05P00058-1325 | 05P00058-1342
460 V 25 18 | -4034 44A 472 05P00058-1326 | 05P00058-1343
[ 30 22 | -4041 52A 533 05P00058-1327 | 05P00058-1344
40 30 [ -4052 66A 621 05P00058-1328 | 05P00058-1345
| 50 37 | -4065 83A 735 05P00058-1329 | 05P00058-1346
60 45 | -4072 83A 735 05P00058-1329 | 05P00058-1346
| 75 55 | -4096 103A 844 05P00058-1330 | 05P00058-1347
Tablo 32: 460V Giris Reaktorii Onerileri
Girigs | Kiip | Kii . Magnetek Parca
Voltaji HE | KW Mode|  Amp Kay'{’;‘t""e" AglkPgneI NEMAT
7.5| 5.5|-2025 27 25 05P00058- [ 05P00058-
10| 7.5[ -2031 34 28 05P00058- [ 05P00058-
| 15] 11 ] -2041 44 33 05P00058- | 05P00058-|
230V 20| 15| -2052 66 43 05P00058- [ 05P00058-
| 25| 18] -2075 83 50 05P00058- | 05P00058-|
30| 22[-2088 103A 59 05P00058- [ 05P00058-
| 40| 30/ -2098 128A 66 05P00058- | 05P00058-|

Bir giris reaktori segerken, asansdr yuk profilinin hesaba katilmasi gereklidir. Bir imalatgi
secerken asagidakileri degerlendirin.
o Tekrar edilen %250 asiri yikleme akim degerleri

Asiri yuklemelerden veya harmoniklerden dolayi endiktérlerin 1sitiimasi
Enduktoriin doyumu
Reaktdr omri

Endiktér akim egrisine karsi ortam sicakhgi. Sirtict 45°C’de ¢alisabilir.
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AC Giris Sigorta Secimi

Siiriicii Oneri 1 Oneri 2
Modeli Sigortd Sigorta Sigorta Sigorta | Sigorta Sigorta
Mfg | Model No.| Derecesi I\%Ifg Model Derecesi
(Amp/Volt) No. (Amp/Volt)
HPV900- Ferraz| A60Q25-2 | 25A/600V| Ferraz [ A70QS25- | 25A/690V
HPV900- Ferraz| A60Q30-2 | 30A/600V| Ferraz | A70QS40-| 40A/690V
|  HPV900- Ferraz| A60Q30-2| 30A/600V|Bussmann FWH- 80A/500V |
HPV900- Ferraz| A70P50-4 50A/700V| Bussmann FWH- 80A/500V
|  HPV900- Ferraz| A70P70-4 | 70A/700V|Bussmann| FWH- 100A/500V |
HPV900- Ferraz| A70P80-4 [ 80A/700V| Bussmann| FWH- 125A/500V
|  HPV900- Ferraz| A70P80-4 | 80A/700V|Bussmann| FWH- 125A/500V |
HPV900- Ferraz| A70P100-4[ 100A/700 [ Bussmann | FWH- 125A/500V
|  HPV900- Ferraz| A70P125-4| 125A/700 | Bussmann| FWH- 150A/500V |
HPV900- Ferraz| A70P150-4| 150A/700 | Bussmann| FWH- 175A/500V
|  HPV900- Ferraz| A70P200-4 200A/700 [ Bussmann | FWH- 200A/500V |
Tablo 34: 460V Sigorta Onerileri
Siiriicii Oneri 1 Oneri 2
Modeli Sigorta| Sigorta Sigorta Sigorta Sigorta Sigorta
Mfg| Model Derecesi Mfg Model No. Derecesi
HPV900- | Ferraz| A50P50-4 50A/500V | Bussmann| FWH-80B 80A/500V
HPV900- | Ferraz| A50P80-4 80A/500V [Bussmann| FWH-80B 80A/500V
|  HPV900- | Ferraz| A50P80-4 80A/500V |Bussmann| FWH-80B 80A/500V |
HPV900- | Ferraz [ A5S0P125-| 125A/500V | Bussmann| FWH-100B | 100A/500V
| HPV900- | Ferraz | A50P150-| 150A/500V | Bussmann| FWH-175B | 175A/500V |
HPV900- | Ferraz [ A50P150-| 150A/500V [ Bussmann| FWH-175B | 175A/500V
| HPV900- | Ferraz | A50P200-[ 200A/500V | Bussmann| FWH-225B [ 225A/500V |

Tablo 35: 230V Sigorta Onerileri
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Hat Filtresi Segimi

Asagidaki CE standartlarinin gereksinimlerini karsilamak igin énerilen Hat Filtreleri:
e EN12015:2004

e EN12016:2004

Not: Ek kurulum rehberleri i¢in sayfa 177°deki CE Rehberlerine bakiniz.

Siiriicii Modeli Magnetek Filtre Pargasi Numarasi
Tek Basina Kapsama Alani

HPV900-4008-2E1-01 H9-4008/12-SA H9-FP1
HPV900-4012-2E1-01 H9-4008/12-SA H9-FP2
HPV900-4016-2E1-01 H9-4016/21-SA H9-FP2
HPV900-4021-2E1-01 H9-4016/21-SA H9-FP3
HPV900-4027-2E1-01 H9-4027-SA H9-FP3
HPV900-4034-2E1-01 H9-4034/41-SA Uygulanmaz
HPV900-4041-2E1-01 H9-4034/41-SA Uygulanmaz
HPV900-4052-2E1-01 H9-4052/65-SA Uygulanmaz
HPV900-4065-2E1-01 H9-4052/65-SA Uygulanmaz
HPV900-4072-2E1-01 H9-4072-SA Uygulanmaz
HPV900-4096-2E1-01 H9-4096-SA Uygulanmaz

Tablo 36: 460V Hat Filtresi Onerileri

Model Filtre Parca Numarasi
Tek Basina Kapsama Alani
HPV900-2025-2E1-01 KMF-336 Uygulanmaz
HPV900-2031-2E1-01 KMF-336 Uygulanmaz
HPV900-2041-2E1-01 KMF-350 Uygulanmaz
HPV900-2052-2E1-01 KMF-370 Uygulanmaz
HPV900-2075-2E1-01 KMF-370 Uygulanmaz
HPV900-2088-2E1-01 KMF-3100 Uygulanmaz
HPV900-2098-2E1-01 KMF-3100 Uygulanmaz

Tablo 37: 230V Hat Filtresi Onerileri
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Enkoder Segimi ve Montaji
Enkoder Ozellikleri

HPV 900 Seri 2 artimsal iki kanalli dort evreli
enkoder i¢in baglantilara sahiptir.

Daha iyi grultd bagisikhgi icin HPV 900 Serisi 2

sunlari saglar:

e Islemci gliciinii enkoderden ayiran izole bir
gl¢ kaynagi

e HPV 900 Seri 2’nin igslemcisinden optik

olarak izole edilmis enkoder sinyalleri

Enkoder Geri Bildirimi
Besleme Gerilimi:  12VDC or 5VDC

o Kapasite: 200mA or 400mA
¢ PPR: 600 - 40,000

¢ Maksimum Frekans: 300 kHz
e Giris: 2 kanal dort evreli

5 veya 12 volt dc diferansiyeli
(A, /A, B, /B) {Artimsal PM igin
Z,/Z}

Enkoder Degerlendirmeleri

Elektrikli midahale ve mekanik hiz
moduilasyonlari sirticlye gidiste yanhs hiz geri
bildirimleri ile sonuglanabilir. Bu genel
sorunlardan kaginmak icin asagidaki elektrikli
ve mekanik dederlendirmeler dnerilmektedir.

ONEMLI
Uygun enkoder hiz geribildirimi uygun motor
kontroll saglamasi igin bir srtcu i¢in temeldir.

Elektrik Degerlendirmeleri

e EJer mumkinse, hem enkoder kasasini
hem de mili motordan izole edin. Daha
fazla bilgi icin sayfa 192 Gzerindeki
Enkoderi Motordan izole etmeye bakiniz.

e  Slrlcl ucundan sasi topraklamasina bagl
zirhli bukumlu cift tipi kablo kullaniniz. Daha
fazla bilgi icin, sayfa 28 Uzerindeki Enkoder
Kablajina bakiniz.

o Sinirh yetisme hizi diferansiyel hat suriculeri
kullanin. Daha fazla bilgi i¢in sayfa 194’teki
Diferansiyel Hat Surtctlerine bakiniz.

o Dahili enkoder elektroniginden kasaya
kapasitorlerin gegcmesine izin vermeyin.
Daha fazla bilgi i¢in sayfa 196’daki
Elektroniklerden Kasaya Kapasitorlere
bakiniz.

e Enkoder/siriicinin igletim 6zelliklerini
asmayin. Daha fazla bilgi igin sayfa 196’daki
isletim Ozelliklerini Asmaya bakiniz.

o Uygun enkoder tedarik voltaji ve mimkiin
olan en yuksek voltaji kullanin.

Ek — Enkoder Sec¢imi ve Montaji

(6rn. HPV 900 Seri 2 - 12VDC tercih edilir).
Daha fazla bilgi icin sayfa 197’deki Enkoder
Tedarik Voltajina bakiniz.

Mekanik Degerlendirmeler

¢ Rakorlar olmadan dogrudan motor montaiji
kullanin. Daha fazla bilgi igin sayfa 193’teki
Dogrudan Motor Montajina bakiniz.

o Konsentrik motor dingil mili ile gbbek veya
delik saftli enkoder kullanin. Daha fazla
bilgi i¢in sayfa 193’teki motor dingil miline
bakiniz.

o Eger mumkuinse, agikta kalan enkoderler
icin mekanik bir koruyucu kasa kullanin.
Daha fazla bilgi i¢in sayfa 194’teki
Enkoderin Koruyucu Kapaklarina bakiniz.

Enkoder Montaji

Enkoderi Motordan izole Etmek

Hem enkoder kasasinin hem de saftin
motordan izole edilmesi enkoderi tagiyan
akimlarin ve toprak gurultisunin minimuma
indirilmesi igin tercih edilir.

Topraga en kolay yoldan gidecek olan motor
safti zerinde PWM elektrik gurdltisi olacaktir.
Eger enkoder elektriksel olarak motordan izole
edilmemisse, bu yol enkoder yuvalari ve/veya
elektronik parcalari Gzerinden gidebilir. Enkoder
yatak akimi yataklarin mrind azaltir ve ek
topraklama gurultisd olugturur. C6zim
elektriksel olarak motordan hem enkoder milini
hem de kasayi izole etmek olacaktir.

Enkoder kasasini motordan izole etmek ayni
zamanda motor ¢ergevesinden enkoderin dahili
elektronik pargalarina toprak akimi baglantisini
da azaltir. Motor ¢ergevesindeki toprak
glrultisu enkoderin igletimine midahale edebilir
ve bagli kablonun enkoder sinyallerini iletmesini
azaltabilir. (6rn. ayrik bir kapasitor olmasa dahi
kasadan dahili elektrik parcalara baglanti
olabilir)

Gorsel 58 delik milli bir enkoderin motordan
nasil izole edebileceginizi gosterir (benzer
montaj donanimi ve izolasyon girisi gobek milli
enkoderler igin kullanilabilir).



Dogrudan Motor Montaiji

Sifir geri tepme saglamak icin ve dig
merkezlilikten kaginmak igin baglanti olmadan
dogrudan motor montaji kullaniniz.

HOLLOWSHAFT
ENCODER

=
P e

HEgy S| .

HUB SHAFT OR
HOLLOWSHAFT MOUNT

Gorsel 55: Dogrudan Motor Montaiji

Dogrudan montajli enkoderlerin milleri yoktur ve
dogrudan motor mili Gizerlerine monte edilmistir.
Ornekler integral esnek montajlara sahip gébek
mili veya delik milli modeller igermektedir.
Bunlarin mil baglantisi igin ayri milleri yoktur.
Buna ek olarak montaj braketlerine veya
adaptorlerine ihtiyac yoktur.

Dogrudan monte edilen enkoderlerin milleri
bulunmaz ve dogrudan motor mili Gzerine monte
edilir. Ornekler integral esnek montajlara sahip
g6bek mili veya delik milli modeller icermektedir.
Bunlarin mil baglantisi igin ayri milleri yoktur.
Buna ek olarak montaj braketlerine veya
adaptorlerine ihtiyac yoktur.

izolasyon
girisi
kullanin
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encodar

Frator
shaft

Gorsel 56: Rakorlardan Kaginmak
Motor Dingil Mili
Konsentrik motor dingil miline sahip gébek veya

delik milli enkoder ve esnek bir mil baglantisi
yerine esnek bir enkoder montaji kullanin.

MOTOR
SHAFT EXTENSION ﬁ
1

TETHER

SUREACE S
MOUNTING

Gorsel 57: Motor Dingil Mili

STEEL—
WASHER

BUSHING

izolasyon
donanimi kullanin

Gorsel 58: Enkoderi Motordan izole Etmek



Enkoder imalatgisi i¢in 6nerilen bir uzunluk
icin motor imalatgisi tarafindan sert bir mil
uzatiminin belirtiimesi tercih edilir.

Tercih edilen metot olmasa da, alt mil

adaptor Gzerindeki vidali montajlar:

- Motor miline makine ile isleme kullanilan
orijinal delik kullaniimahdir

- Digliyi yerinde tutmak icin somunla

sikilmahdir

- Dingil mili takometre ile .2 in¢ TIR veya
daha az olarak hizalanmalidir

Bir gdbek milli veya delik milli enkoder monte
edilmelidir, bdylece mil yuvasi motor milinin
aksi ile en yakin hizada olacaktir. Sikistirma
veya ayar vidalari daha sonra enkoderi
sabitlemek igin sikistiriimalidir.

UNUTMAYIN: Eger motordan enkoderi izole
etmeye dair tercih edilen metodu
kullaniyorsaniz, uygun izolasyon donanimi
kullaniniz.

NOT: Salgiyi engellemeyin veya
kisitlamayin. Bu enkoderin veya suris mili
yuvalarinin arizalanmasina sebep olur.

Enkoderin Koruyucu Kapaklari

Enkoderleri mekanik zarardan korumak igin
maruz kalan enkoderlerde bir mekanik
koruyucu kapagin kullaniimasi tercih edilir.

Enkoderler darbeden 6turd mekanik zarara
karsi zayiftirlar. Enkoderler kurulum veya
maruz kalinan igletim sonucu zarar gorebilir.
Motorlar bazen enkoderler tarafindan bir
uctan kaldirilabilir. Béylece, enkoderin
asagida gosterildigi gibi bir kapak ile
korunmasi tercih edilir.

Gorsel 59: Koruyucu Enkoder
Kapaklari
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Diferansiyel Hat Siiriiciileri

Sinirh yetisme hizi diferansiyel hat suriculeri
kullanin; iletim hatti yansimalarini minimuma
indirgemek icin tip 7272 diferansiyel hat
surdcduleri kullanin.

Enkoderin hat straculeri bir mikro saniyenin
kiglk bir kisminda mantik durumlarindan
gecer. Surucunun devre sisteminin hizli
yukselme ve diisme zamanlari kablo
empedansina midahale edebilir ve kablo ucu
alicida buyuk bir ¢inlama yaratabilir. Cinlamayi
azaltmak i¢in daha yavas ylkseltme ve disme
zamanlarina sahip tip 7272 hat surGclleri
kullanmaniz dnerilir.

Ayni zamanda performansi arttirmak i¢in hat
surtcasu gikiglari, her biri tersi ile eslestirilmis
tamamlayici ¢ikiglarin diferansiyel ciftlerini
kullanmalidir. Bu, giraltd marjini arttiran
diferansiyel hat alicisi ile kullanilacak sinyalin
genel mod gurltisunu iptal eder ve kablodan
gelen ginlamayi reddetmesine yardimci olur.

Tek Uglu Enkoderler

Gurdltid bagisikliginin olmamasindan dolayi
Onerilmemesine ragmen HPV900 S2 surucusu
tek uclu enkoderlerle da caligabilir. Baglantilar
hangi pano revizyonunun kullanildigina
baghdir.

Parga numarasinin bir kismi olarak T31’e

sahip panolar igin Gorsel 60’ta gosterilen
baglantilari kullanin.
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TB1 A
Al 1 ——
1
7 I A
2 1
B 1
| L
3 1
B 1
| L —
4 1
1
zirh -
5 1
enkoder +5/12VDC giig . —rr
L
Enkoder genel M — Y
G

Gorsel 60: T31 Panosunda Tek Uglu
Enkoder

Parga numarasinin bir kismi olarak T41’e
sahip panolar icin Gorsel 61°de gosterilen
baglantilari kullaniniz.

TB1 A
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Gorsel 61: T41 Panosu lizerinde Tek Uglu
Enkoder

Tamagawa TS5208N30 Enkoderi baglamak icin dneri
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| | | +15V

1(A)
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Elektrik Parcalardan Kasaya giden
Kapasitorler

Dabhili enkoder elektronik parcalarindan
kasaya kapasitérlerin gegmesine izin
vermeyin; boylece topraklama akim gurGltlsu
ve yuksek frekans guriltt baglantisi
minimuma indirgenecektir.

Enkoderler bazen genelden bina
topraklamasina elektrik guraltisind gekecek
devreden kasa topraklamasina dahili bir
kapasitor ile tedarik edilir. Ancak, PWM
surdcdlerinin gerceveye ve motorun miline
bagli asiri yuksek frekansh bir gurultisu
vardir. Enkoder kasasi ve enkoder elektronik
pargalari arasina yerlestirilmis bir kapasitér bu
gurdlttyd enkodere baglayacaktir; bu da
normal isletime miidahale edecektir.

Sonug aralikli kétu igletim, motor evirtimi veya
isletimde olmamadir. Tahmin, bunun bir
surucu veya enkoder sorunu oldugudur. Bir
iyilestirme Onerisi elektrikli pargalar ve kasa
arasindaki dahili enkoder kapasitorlerinin
sokulmesidir.

Yukaridaki analiz elektrik kablajinin dogru
oldugunu ve enkoder kablosu Uzerindeki zirhin
dogru topraklandidini varsayar, bakiniz sayfa
28'deki Enkoder Kablajt.

Gorsel 62 ve Gorsel 63'teki kapsam gergeve
Uzerindeki tipi PWM anahtarlama guriltisu ile
bir motora baglh dahili kapasitorlere sahip olan
ve olmayan benzer enkoderlerin ¢ikis
sinyallerinin guraltd kargilastirmasini
g6stermektedir.
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Gorsel 62: Kapasitorlii bir Enkoder
(genel topraklama)

Tek Stop: 250KkS/s 1764 Acgs
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Gorsel 63: Kapasitors6z Enkoder
(genel topraklama)

isletim Ozelligini Agmak
Enkoder/suricinidn igletim 6zelliklerini

enkoderin yanlis veri saglamasini
engellemek icin agmayin.

Batin enkoderlerin hizla ilgili dahili mekanik ve
elektronik sinirlandirmalari vardir. Yuvalar,
elektrik parcalarin frekans tepkileri ve
enkoderin PPR'l, vs. dahil birgok tasarim
faktoru “maksimum igletim hizini”
belirleyecektir. Maksimum hizi agsmak yanlig
veri veya erken arizaya sebep olabilir. Hem
elektrikli hem de mekanik enkoder 6zellikleri
enkoder imalatgisi tarafindan saglanabilir.



Enkoderin maksimum igletim hizini
belirlemek igin:

Adim 1: RPM olarak maksimum
elektronik igletim hizini belirleyin.

RPM =
Enkoder PPR

Adim 2:

A. Eger Adim 1’de hesaplanan RPM
enkoderin maksimum mekanik RPM
ozelliginden az ise veya buna esit ise,
Adim 1’de hesaplanan RMP bu enkoder
uygulamasi igin maksimum isletim hizidir.

B. Eger Adim 1’de hesaplanan RPM
enkoderin maksimum mekanik RPM
ozelliginden yuksek ise, maksimum
mekanik RPM 6zelligi bu enkoder
uygulamasi igin maksimum isletme hizidir.

Adim 3:

Uygulama gereksinimleri ile Yukaridaki
Adim 2'de belirlenen maksimum isletim
hizini karsilastirin.

Uygulamanin HPV 900 Seri 2’nin isletim

ozelligini asip asmadigini belirlemek igin:

e isbu uygulama igin dénis bagina
maksimum vurusu (PPR) hesaplayin
(HPV 900 Seri 2 frekans siniri 300 kHz
ve uygulamanin Ust hizinin %120’si)

= 300,000 Hz x 60

PPR =

max

maks. Uygulama RPM  x 1.2

e Secilen enkoderin PPR’Inin bu uygulama
icin hesaplanan maksimum PPR’inin
(PPRmax) altinda oldugunu dogrulayin
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Enkoder Tedarik Voltaji
Uygun enkoder tedarik voltaji saglayin ve
mevcut en ylksek olasi voltaji kullanin; béylece
uygun isletim ve glrultu bagisikhgi
saglanacaktir.
Enkoder kablajinin voltaj distsinin enkoder
¢ahistirmak igin minimum gug tedariki voltaji
oldugundan emin olun. (6rn. 5VDC %5 gl¢
kaynagi ve 5VDC %=10 enkoder 6zelligi,
enkoder 0.3 A ¢ektiginde ve 22 AWG’de 500
ft. kablaji oldugunda ihlal edilir)
o Dahili tedarik regulatérine sahip bir
enkoder kullanin
e Genis bir tedarik araligina sahip bir enkoder
kullanin
(6rn. 5-15VDC)

Ayni zamanda enkoderin HPV 900 Seri
2’'nin 12VDC gii¢ kaynagi ile guclendiriimesi
tercih edilir; bdylece sinyaller daha yuksek
bir voltaj seviyesinde saglanarak gurultu
bagisikligi elde edilir.
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Ek

Onerilen Kablo Boyutlari

Girig Gicd (R,S,'I'G)Bve %Ia(@ Topraklama Klemensleri
Siiriicii Modeli Gucll (UVW), 1, 2, _
Kablo boyutu araligi Tork Spek. lbgin Kablo boyutu Tork Spek.
AWG (mm?3) (Num) : 2 buin
HPVA00-2025-2E1-01 8 (8.4) 15.6 (1.76)" 8 (8.4)" 15.6 (1.76)
HPV900-2031-2E1-01 8 (8.4)" 15.6 (1.76)" 8 (8.4)" 15.6 (1.76)
:i&gggggg;gg% 6(14) 57.3{6.47) I] 3(8) 57.3{6.47)
4 (22 57.3 (6.47 8 (8 57.3 (6.47
HPV900-2075-2E1-01 4 E')')i 573 E‘*.’”; I] 5 ((1)/1) 573 E‘*.’”;
Wm?m—ll 2 (38) 57.3 (6.47) 4(22) 57.3 (6.47)
1.42.4) 104.2 (11 78) I] A.(22) D73 (6 47)
[l HPv900-4008-2E1-01 | 14-10(2.1-5.3) 15.6 (1.76) | 12-10 (3.5-5.5) 15.6 (1.76)
HPV900-4012-2E1-01 12-10 (3.5-5.5) 15.6 (1.76) 12-10 (3.5-5.5) 15.6 (1.76)
[I_HPV900-4016-2E1-01 | 10 (5.5) 15.6 (1.76) | 10 (5.5) 15.6 (1.76)
HPV900-4021-2E1-01 8-6 (8-14) 26.0 (2.94) 8 (8) 26.0 (2.94)
I _HPV900-4027-2E1-01 | 6 (14) 26.0 (2.94) | 8 (8) 26.0 (2.94)
HPV900-4034-2E1-01 6 (14) 26.0 (2.94) 8 (8) 26.0 (2.94)
I HPVv900-4041-2E1-01 | 6 (14) 26.0 (2.94) | 8 (8) 26.0 (2.94)
HPV900-4052-2E1-01 4 (22) 26.0 (2.94) 6 (14) 26.0 (2.94)
[I_HPV900-4065-2E1-01 | 4(22) 57.3 (6.47) | 4(22) 57.3 (6.47)
HPV900-4072-2E1-01 2 (38) 57.3 (6.47) 4(22) 57.3 (6.47)
“ HPV900-4096-2E1-01 | 1(42.4) 57.3 (6.47) | 4(22) 57.3 (6.47)
Kontrol Kablaj Klemensleri
B1, B2 TB1 TB2
Siiriicti Modeli | Kablo boyutu Tork Kablo boyutu Tork |Kablo boyutu| Tork
araligi Spek araligi Spek aralig Spek
AWG (mm2) Ibasin AWG (mm2) Ibasin AWG Ibasin
HPV900-2025-2E1-01 8 (8.4) 15.6 (1.76) 1] 28-14 (0.1-2) | 1.73(0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5)
HPV900-2031-2E1-01 8 (8.4) 15.6 (1.76)1 28-14(0.1-2) | 1.73(0.2) 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5)
| HPV900-2041-2E1-01 | 6 (14) 26.0 (2.94) | 28-14 (0.1-2) | 1.73(0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5) |
HPV900-2052-2E1-01 4(22) 26.0 (2.94) 28-14(0.1-2) [ 1.73(0.2) 28-14(0.1-2) | 4.34 (0.5)
| HPV900-2075-2E1-01 | 4 (22) 26.0 (2.94) | 28-14 (0.1-2) | 1.73(0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5) |
HPV900-2088-2E1-01 2 (38) 26.0 (2.94) 28-14(0.1-2) | 1.73(0.2) 28-14(0.1-2) | 4.34 (0.5)

HPV900-2098-2E1-01 1 (42.4) 57.3 (6.47) | 28-14 (0.1-2) | 1.73(0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5)

HPV900-4008-2E1-01 | 14-10 (2.1-5.3) | 15.6 (1.76) | 28-14 (0.1-2) | 1.73 (0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5)
HPV900-4012-2E1-01 12-10 (3.5-5.5) | 15.6 (1.76)  28-14 (0.1-2) | 1.73(0.2) 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5)
[ HPV900-4016-2E1-01 | 10 (5.5) 15.6 (1.76) | 28-14 (0.1-2) | 1.73(0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5) |
HPV900-4021-2E1-01 __ 86 (8-14) | 26.0 (2.94) 28-14 (0.1-2) | 1.73(0.2) 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5)

| HPV900-4027-2E1-01 | 6 (14) 26.0 (2.94) | 28-14 (0.1-2) | 1.73(0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5) |
HPV900-4034-2E1-01 6 (14) 26.0 (2.94) 28-14(0.1-2) | 1.73(0.2) 28-14(0.1-2) | 4.34 (0.5)
| HPV900-4041-2E1-01 | 6 (14) 26.0 (2.94) | 28-14 (0.1-2) | 1.73(0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5) |
HPV900-4052-2E1-01 4(22) 26.0 (2.94) 28-14(0.1-2) | 1.73(0.2) 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5)
| HPV900-4065-2E1-01 | 4 (22) 57.3(6.47) | 28-14(0.1-2) | 1.73(0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5) |
HPV900-4072-2E1-01 2 (38) 57.3(6.47) 28-14(0.1-2) [ 1.73(0.2) 28-14(0.1-2) | 4.34 (0.5)
| HPV900-4096-2E1-01 | 2 (38) 57.3(6.47) | 28-14(0.1-2) | 1.73(0.2) | 28-14 (0.1-2) | 4.34 (0.5) |

Not: kablo boyutlari: Tablo 2 — Endiistriyel Kontrol Ekipmani Kasalari icindeki izole Bakim iletkenlerinin Izin Verilen Akim
Siddetleri (40°C oda sicakliginda) kaynak: CAN/CSA-B44.1-M91

Tablo 38: Onerilen Kablo
Boyutlari

i Cerceve 2 igin 6nerilen kulp klemens boyutundan dolayr Molex 19099-0050’dir.



Ek — Giris / Cikis Derecesi

Ek
Giris / Cikis Derecesi
Giris Cikis
Kisa
Siriicii Modu Gerilim Akim Devre Gerilim Akim
\' A Direng \% A
Derecesi

HPV900-2025-2E1-01 200-240 27.7 10KA 0-giris voltaji 25
HPV900-2031-2E1-01 200-240 34.4 10KA 0-giris voltaji 31
HPV900-2041-2E1-01 | 200240 | 455 | 10KA | o-girisvoltai | 41
HPV900-2052-2E1-01 200-240 57.7 10KA 0-giris voltaji 52
HPV900-2075-2E1-01 | 200-240 | 833 | 10KA | O-girisvoltai | 75
HPV900-2088-2E1-01 200-240 97.7 10KA 0-giris voltaji 88
HPV900-2098-2E1-01 | 200-240 1088 | 10KA | o-girisvoltaji | 98
HPV900-4008-2E1-01 380-480 8.8 10KA 0-giris voltaji 8
HPV900-4012-2E1-01 | 380-480 | 133 | 10KA | o.girisvoltai | 12
HPV900-4016-2E1-01 380-480 17.7 10KA 0-giris voltaji 16
HPV900-4021-2E1-01 | 380-480 | 233 | 10KkA |o-qiris voltaji | 21
HPV900-4027-2E1-01 380-480 30.0 10KA 0-giris voltaji 27
HPV900-4034-2E1-01 | 380-480 | 377 | 10KA | o-girisvoltai | 34
HPV900-4041-2E1-01 380-480 455 10KA 0-giris voltaji 41
HPV900-4052-2E1.01 | 380-480 | 577 | 10KA | o-girisvoltai | 52
HPV900-4065-2E1-01 380-480 72.2 10KA 0-giris voltaji 65
HPV900-4072-2E1-01 | 380-480 | 800 | 10kA | o-girisvoltai | 72
HPV900-4096-2E1-01 380-480 106.6 10KA 0-giris voltaji 96

Tablo 39: Giris / Cikis Dereceleri




Ek

Tek Faz Dereceleri

Ek — Tek Faz Dereceleri

HPV900 Seri 2 tek faz VAC ¢ikisi ile ¢calistirilabilir. Ancak, striclyl tek fazli calistirmak igin sirtci
%60 dusurulmelidir. Tek fazli dereceler i¢in Tablo 40’a bakiniz.

Nomina Devamh Devaml 5 Sn. igin Gergeve |[Model Numarasi
| Giri Cikig Akimi Q|k|§ Ak|__m| Maksimum quutu
Gerilimi Genel Ama.(; esar_!sgr Gorev ' Cikig Akimi | rezistans
Derecesi Déngiisii Derecesi

10 10.7 2 2 HPV900-2025-2E1-01

12.4 13.3 3 2 HPV900-2031-2E1-01

2 16.4 17.6 | 4 3.5 HPV900-2041-2E1-01

8 20.8 22.2 5 3.5 HPV900-2052-2E1-01

vV 30 321 | 7 4 HPV900-2075-2E1-01
35.2 37.7 8 4 HPV900-2088-2E1-01

39.2 42 9 5 HPV900-2098-2E1-01

3.2 3.4 8 1 HPV900-4008-2E1-01

4.8 5.1 1 2 HPV900-4012-2E1-01

6.4 6.8 | 1 2 HPV900-4016-2E1-01

8.4 9 2 3 HPV900-4021-2E1-01

4 10.8 11.6 | 2 3 HPV900-4027-2E1-01

8 13.6 14.6 3 4 HPV900-4034-2E1-01

v 16.4 17.6 | 4 4 HPV900-4041-2E1-01
20.8 22.2 5 4 HPV900-4052-2E1-01

26 27.8 | 6 5 HPV900-4065-2E1-01

28.8 30.8 7 5 HPV900-4072-2E1-01

38.4 411 | 9 5 HPV900-4096-2E1-01

Tablo 40: Tek Faz Dereceleri




Ek — Tasiyici Frekans Dereceleri

Ek

Taslyici Frekans Dereceleri

HPV900 Series 2 taslyicilar yiksek PWM anahtarlama Frekansi ile galisabilir. Varsayilan siris
dereceleri 10kHz ayari temellidir. SUrict PWM Frekansi 10kHz'den daha ylksek ise agsagidaki
tabloya gore disecektir.
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Tablo 41: 200V Serisi Siiriis Tasiyici Frekans Dereceleri
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Devamh Cikis Akimi Genel Amag

Devamh Cikis Akim Asansor Gorev

. Derecesi Déngiisii** Derecesi
Sir 5 sn. igin Maksimum Cikis Akimi
Modeli
Numara
sl 11 12 13 14 15 16 11 12 13 14 15 16 11 12 13 14 15 16
kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz | kHz
4008 7.9 7.7 7.6 7.5 7.3 7.2 8.5 8.4 8.2 8.1 7.9 7.8 19.7 | 19.3 19 18.7 | 18.3 18
4012 118 | 16 | 114 11.2 11 108 | 12.7 | 125 | 123 | 121 | 1.9 | 1.7 29.5 29 28.5 28 27.5 27
4016 155 | 149 | 144 139 | 133 | 128 | 16.7 | 16.1 | 15.6 15 14.4 | 13.8 | 38.7 | 37.3 36 34.7 | 33.3 32
4021 20.7 | 20.3 20 196 | 193 | 189 | 223 | 219 | 216 | 21.2 | 208 | 204 | 516 | 50.8 | 499 49 48.1 | 47.3
4027 261 | 262 | 243 | 234 | 225 | 216 | 282 | 272 | 26.2 | 2563 | 24.3 | 23.3 | 65.3 63 60.8 | 58.5 | 56.3 54
4034 334 | 329 | 323 | 31.7 | 31.2 | 30.6 | 36.1 | 355 | 349 | 343 | 33.7 | 33.1 86.6 | 822 | 80.8 | 79.3 | 77.9 | 76.5
4041 40 39 379 | 369 | 359 | 349 | 43.2 | 421 41 399 | 388 | 376 | 999 | 974 | 948 | 92.3 | 89.7 | 87.1
4052 50.3 | 485 | 46.8 | 451 | 43.3 | 416 | 54.3 | 524 | 50.5 | 48.7 | 46.8 | 44.9 126 121 117 113 108 104
4065 63.9 | 628 | 61.7 | 60.7 | 59.6 | 58.5 69 67.9 | 66.7 | 655 | 64.4 | 63.2 160 157 154 152 149 146
4072 70.2 | 68.4 | 66.6 | 64.8 63 612 | 758 | 739 | 71.9 | 70.0 | 68.0 | 66.1 118 171 167 162 158 153
4096 92.8 | 89.6 | 86.4 | 83.2 80 76.8 100 | 96.8 | 93.3 90 86.4 | 82.9 232 224 216 208 200 192
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Ek — Gl¢ Kaybi

Ek
Gii¢ Kaybi
460V Gug¢ kaybi 230V Gug¢ kaybi

HPV900-4008-2E1-01 132 Watt HPV900-2025-2E1-01 229 Watt
HPV900-4012-2E1-01 275 Watt HPV900-2031-2E1-01 294 Watt
HPV900-4016-2E1-01 314 Watt HPV900-2041-2E1-01 378 Watt
HPV900-4021-2E1-01 360 Watt HPV900-2052-2E1-01 481 Watt
HPV900-4027-2E1-01 499 Watt HPV900-2075-2E1-01 759 Watt
HPV900-4034-2E1-01 606 Watt HPV900-2088-2E1-01 969 Watt
HPV900-4041-2E1-01 842 Watt HPV900-2098-2E1-01 989 Watt

HPV900-4052-2E1-01 1173 Watt
HPV900-4065-2E1-01 1280 Watt
HPV900-4072-2E1-01 1877 Watt
HPV900-4096-2E1-01 2819 Watt

Not: Degerler en kétl durum senaryosu olan genel amagli devamli nominal akimin %197’si olan 10kHz tasiyici frekansinda
hesaplanmistir.

Tablo 43: Tahrik Derecesi bagina Watt Kaybi



Ek

Role Ozellikleri
ROLE1 &2

Temas Verileri

Ek — Role 6zellikleri

Direng yuki
(pf.=1)
YUk N.O. Temasi N.C. Temasi
277VAC’de 5A 277VAC’de 3A
125VAC’de 10A 30VDC’de 3A
Nominal Yuk 30VDC’de 5A
Tasima Akimi 10A 3A
Maks. Isletim Voltaji 277VAC, 30VDC
Maks. Isletim Akimi 10A 3A
Maks. Isletim Kapasitesi | 1,385VA, 150W 831VA, 90W
Min. &nerilen 100mA, 5Vdc
temas yuku
Temas materyali AgSn0O2
imalatg! Tyco, PCH-124D2H
isletim Siiresi Bobin Sicaklik Artisi Yasam Beklentisi
Operate Time Coil Temperature Rise Life Expectancy
6.0 o 100
50 &0 - X
a0 \.\\ Operate Time 50 /‘/ g N
_ 5 4 <] 3 |
E 30 R — é.’ ” ] ;ﬁ' i N -
E 20 E 20 g -
10 Release Time 10 ° +=
0.0 0
0.32 04 048 056 0.6 0.72 01 0.2 03 04 05 0.6 0.7 1
01 2 3 4 5 66 7 8 9% 10
Coil Power (W) Coil Power (W) Contact Current (A)

Gorsel 64: isletim Siiresi

Gorsel 65: Bobin
Sicakhgi

Gorsel 66: Role
Omrii Beklentisi



Ek — Degisim Pargalari

Degisim Pargalan
Par¢a Numarasi Tanim Detayli Tanim
HPV9-CTL0020-01 FRU,HPV900 Serisi 2,Ctl Standart yazilim ile kontrol PCB’sini igerir.

PCB, Std Sfw

HPV9-ENDAT-01

FRU,HPV900 Serisi 2, EnDat
Opsiyon Karti ve donanim

EnDat Opsiyon karti ve donanimi igerir.

HPV9-ENDAT-02

FRU,HPV900 Serisi 2, Yalnizca
EnDat Opsiyon Karti donanimi

Yalnizca EnDat donanimi.

HPV9-TER0010 FRU,HPV900 Serisi 2,Kontrol Klemens bloklari dahil klemens panosu.
Klemens Panosu

HPV9-TER0010TB FRU,HPV900 Serisi 2, Klemens panosu igin klemens bloklari.
Kontrol TB'leri

HPV9-OPERATOR FRU, HPV900 Serisi 2 Dijital operat6r

Operator, Asansor

HPV9-RS422CBL

FRU,HPV900 Serisi 2, Seri Kablo,
RS422

Kablolari ayirmak i¢inDB9, RS422 baglantisini ve talimatlari
igerir.

HPV9-COVRTOP1 FRU,HPV900 Serisi 2, UST, Cergeve 1 icin (ist 6n plastik kapadi igerir.
CERGEVE 1

HPV9-COVRTOP2 FRU,HPV900 Serisi 2, UST, Gergeve 2 i¢in st 6n plastik kapadi igerir.
CERGEVE 2

HPV9-COVRTOP3 FRU,HPV900 Serisi 2, UST, Cergeve 3 igin (st 6n plastik kapadi igerir.
CERGEVE 3

HPV9-COVRTOP4 FRU,HPV900 Serisi 2, UST, Gerceve 4 icin st 6n metal kapadi igerir.
CERGEVE 4

HPV9-COVRTOP5 FRU,HPV900 Serisi 2, UST, Cergeve 5 igin (st 6n metal kapagdi igerir.
CERGEVE 5

HPV9-COVRBOT1 FRU,HPV900 Serisi 2, Cergeve 1 icin alt 6n plastik kapadi igerir.
ALT, CERGEVE 1

HPV9-COVRBOT2 FRU,HPV900 Serisi 2, Gergeve 2 icin alt 6n plastik kapadi igerir.
ALT, CERGEVE 2

HPV9-COVRBOT3 FRU,HPV900 Serisi 2, ALT, Gergeve 3 icin alt 6n plastik kapagi igerir.
CERGEVE 3

HPV9-COVRBOT4 FRU,HPV900 Serisi 2, ALT, Cergeve 4 icin alt 6n metal kapagi igerir.
CERGEVE 4

HPV9-COVRBOT5 FRU,HPV900 Serisi 2, ALT, Gergeve 5 i¢in alt 6n metal kapagi igerir.

GERCEVE 5




Ek — Degisim Pargalari

HPV9-REFLASH FRU,HPV900S2, ReFlash Kiti Kablo, reflash panosu, ve yazilim yiiklemeleri igin talimatlari
igerir.
46S03543-0020 CABLE,USB Adan mini B'ye Parametre ve yazilim yiklemeleri icin kablo
46S04413-HP02 ASM,H9S2,SFTR Yiiklemeler igin kullanilan programi, Teknik Kilavuzu, yazilimi
GUNCELLEME KITI ve talimatlari igerir. Hepsi 1GB USB flash disk igindedir.

Tablo 44: Degisim Parcgalari

Endeks

A
Ab Off Delay parameter, closed loop.........c........... 47
Ab Zero Spd Lev parameter, closed loop .............. 46
ABS Ref Offset parameter..............ccccccoeevceennnn. 56
AC Input Fusing Values..........ccc.cococeviiiennennnnne 190
AC Input Reactor Values ...........ccccccveeeeenns 188, 189
Accel Jerk In parameter ........cccccvvvvveeeiiiieeeecieie, 65
Accel Jerk Out parameter...........ccccceeeeevvieeeeeennes 65
Accel Rate parameter........cccceveeeeiiiiiiiiccces 65
Alarm logic output .........ccoooiiiiiii i 101
Alarm+Flt logic output ..........ccocciiiiiiiiieeee 101
Align VIt Factor parameter.............ccco oo, 71
Alignment Procedure...........cccocoiiieeiiininneenn. 153-59
Alignmnt is DONe ......cocviiiiiiiie e 124
Ana Out Gain parameter ...........ccccocoevvveeeeeecinnnen.n. 54
Ana Out Offset parameter .............cccccoeeeeiiinennen.n. 54
Analog Input Features ..........ccccoiiiiiiiniiieees 15
Analog Input Wiring, Differential ..............ccccceeeneee. 31
Analog Output Connections ............ccceeveeeeereeennne 32
Analog Output Features .........c.ccccvviiiviiieeeniieene 15
Analog Outputs C4 Submenu...........cccceeveeennee 103-4
ARB Commissioning Procedure ...........ccccccevnuneenn. 61
ARB Deadband Parameter.............cccocveeviieeinnnenn. 56
ARB Decay Rate parameter ............ccoccoceeerninnenn. 55
ARB Inertia parameter...........cccccovieeiiiieniiee e, 55
ARB Select User Switch ........cccccoiveiieeiiienee 91
ARB Start Time parameter ..........ccccovceeviieeiiieene 55
ARB Torque TimMe.......uvveieieiiieeeee e 55
AT Cont Flt .o 124
Auto Brake 10gic output .........cccovveeeiiiiiiiiieniien. 101
Auto Stop user switCh...........oocceiiiiiiiiieeeee s 85
Autoalign Volts parameter ..............cccooeiiiiiiiiinins 74
Automatic Fault Reset ..........cccoiiiiiiiis 88
Autotune is DONe..........occvviiieiiiiiiiee e 124
Aux Torg Cmd analog output ..........ccccceueeeiieeenne 104
Aux Torque Cmd display ........ccccevveeeiiieeininenn 109
B
Base Impedance display ..........cccccovvieiiiiiiieneens 111
Basics U9 Submenu..........ccocceeiiiiieiieeiee 117
Brake Alarm logic output .........c.ceoeeviiiiiieenie. 101
Brake Drop Delay parameter, open loop ............... 47
Brake Fault ..o 124
Brake Hold logic output ............ccoccviiieeiiiiiieeees 101
Brake Hold Src user switch ..........ccccceivieiiinnnnne. 87
Brake Hold Time parameter .........ccccccovvvvveveenenn.n. 47
Brake Pick Cnfm user switch...........ccocoeeviiennnenn. 84

Brake Pick Delay parameter, open loop ................ 47
Brake Pick logic output..........ccceeeiiiiiiiieiiiieee. 101
Brake Pick Src user switCh............ccccceeiniiiiiiinene 83
Brake Pick Time parameter.........ccccccvvvveeeeeennnnnn. 46
Brake Resistor Connections...........ccccccevvieeennnenn. 32
Brake Slippage, Controlling..........cccccovveierennneen. 144
Braking Resistor Fusing Values ..............cccoveeen. 187
Braking Resistor Values ............ccccccecuneen.. 185, 186
Brk Flt Level parameter .........cccccooviiiieiiiiiecnen. 7
Brk Hold Flt ... 124
Brk Hold Flt Ena user switch .........ccccooiiiniiinnen. 87
Brk Hold Flt logic output .........cccccoiviiiiiiieiiiines 101
Brk IGBT Flt logic output ...........ccooeeiiieinieeene 101
Brk Open Flt ......oooiiiiice e 125
Brik Pick Flt .....oooeeiiiieeeeeeeeee e 125
Brk Pick Flt Ena user switCh..........cccccveviiieennnenn. 87
Brk Pick Flt logic output..........cccccvevriiiiiiecennenn, 101
Bar voltaji analog output ..........ccoeeviiiiiiiinieenn. 104
C
Car Going Down logic output ..........ccceveiiieeninenn. 101
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Ext Fan En logic output ...........cccoieiiiiiiieiinnnns 101
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Flux Weakening Rate parameter..............cccce..... 71
Flux Wkn Factor parameter, closed loop............... 45
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H
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Hidden Items Submenu............ccooooiiiiiiiii. 114
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Id Ref Threshold parameter ............ccccceiviinnnen. 70
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Logic Input / Output Sequencing ...........ccccueeene. 142
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Motor Mid Freq parameter, open l0op ..........c..ee.... 78
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Motor Ovrload .........coooiiiiiiiiiiee e 132
Motor Parameter Calculation..............ccccceeenee 150
Motor Poles parameter............ccccvvevciiinieeiiineene 76
Motor Rotation user switch ............cccccooiiiiiiiies 81
Motor Torque display.........cccccoecvverieeeeeiiiieee e 110
Motor Trq Lim logic output...........cccceiiiiiineee 102

Motor Voltage display.........ccccoccuviiieeiiiiiiiieeeee 110

Mounting HOIES ......ocueiiiiie e 179
Mspd Delay parameter ..........cccccooviiieeieeiniinenn. 56, 63
Mspd Tmr Flt ... 132
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Not Alarm logic output ..........ccooiiiiiiiiiiieee 102
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Notch Filter Description ..........ccocceviiiiiiieciiieeee 60
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OLAENDT FLT..ciitiiiiieiieeeeee e 133
OLAINC FLT ettt 134
Open Loop Performance Adjustments .......... 164-70
Open Loop Start-Up Procedure..................... 162-63
OULPUL POWET ... 14
Output Ratings .......ccoceeviiiiiiiiicieeeee 198
Over Curr Flt logic output .........ccooviiiiiieniiiieene 102
Overcurr FIt oo 134
Overspd Test Src user switch ........ccccoeeeeiiieeinnns 88
Overspeed Flt ... 134
Overspeed Flt logic output .........cccceeviiiiiienennen, 102
Overspeed Level parameter..........c.ccoocceevveennnnen. 48
Overspeed Mult parameter ...........ccccoeeceeeeeeennne.. 48
Overspeed Test Submenu ..........cccoecvvviiieiinneen, 115
Overspeed Time parameter ..........ccccoeceeeeeeeennen. 48
Overtemp FIt ....oooiii 135
Overtemp Flt logic output ..........ccceecviiiieiiiienne 102
OVErVOIt Flt. ..o 135
Overvolt Fit logic output .......c.ccceiiriiiiiiiiiiieene 102
Ovld Start Level parameter .............cccceeeeenne 78,79
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Ovrtemp Alarm logic output..........ccccevvveeerieennen 102
P
Parameters .......cccccoccivieiiiieee e 34-119
PASSWORD Sub-menu ..........ccccceveeiiiiiieeneenee 114
Performance Features ...........ccccccoiiiiiiiiie. 14
Phase Fault logic output..........cccceviiiiiiiiiiienne 102
Phase Flt ... 135
PM Alignment Procedure .........cccccocevciveneennn. 153-59
PM Encoder Cable Length ..........ccccoooiiiiiinniines 153
PM machine - Incremental Encoder .................... 154
Power Convert A4 Submenu..............ccccooe. 69-74
Power Output analog output ...........ccccceeeernnnnne. 104
Power Output display ........cccocveirieiiiiiiieee, 110
Pre Torque Time parameter ...........cccocoeeriieennneen. 53
PreTorque Bias parameter ...........cccoccvvvieeeiiinenns 53
PreTorque Latch user switch ...............ccco. 89
PreTorque Mult parameter ...........ccccoecviiniieeiinenn. 53
Pretorque Ref analog output ............ccoeeeiiinee. 104



Pre-Torque Ref display .........cccococviviieirinninnenn. 109

PreTorque Source user switch ..............ccccceeee 89
Priority Msg user switch ..........cccoooiiiiiiiiiiiieees 91
Protective Features ..........cccccooviiiiiiiini 15
PTorqg Latch Clck user switch ............ccccvveeeiinnneen. 90
PWM Frequency parameter ...........ccccoveeeinineennen. 69
Q
Q Axis Induct parameter............cccocviviiiniceien. 78
QUICK StOP...ceieieiieiie e 100
R
Ramp Down En Src user switch ............ccceeveeenne. 83
Ramp Down Ena logic output ..........ccccooeeienieennns 102
Ramped Stop Sel user switch ............ccccceueee. 82,93
Ramped Stop Time parameter ..............cc........ 45, 59
Rated Excit Freq display .......cccccccoevveiinieeinienee 111
Rated Excit Freq parameter ...........ccccooiiiiiennn. 76
Rated Motor Curr parameter ............cccccoeveevennnen. 76
Rated Mtr Power parameter ...........ccccccovveeeiiineens 76
Rated Mtr Speed parameter ...........cccccovveiiiiennnn. 76
Rated Mtr Volts parameter ...........cccccevvieeninnennen. 76
Ratings, DIiVe........cccouiiiiiiiiiee e 14
Reactor Values..........cccoeeeeeiiiiiiiiiiiinn. 188, 189
Ready to Run logic output ..........coeeviiiiiiiiine. 102
Real Time Clock Setup........cccoeviiiiiiiiiiiieeeiieeee 17
Recommended Direction of Travel.................... 97
Reforming Bus Capacitors ...........cccoceevvieeenneenne 121
Regen Torq Limit parameter ...........ccccooveeeiienenen. 45
Regen Trqg Lim logic output ..........cccccevinieeennnenne 102
Relay Output Connections ..........cccocceevieeeninnennee. 27
Remote Keypad ........ccccoviiiiiiiiieiiiecee e 15
Replacement Parts...........ccccceeviieeiniiiciieeciee 204
Response parameter, closed loop.........cceveveeeeenn. 44
Restore Defaults Submenu ...........ccccooceeiiinene. 116
Reverse Tach ... 135
Rotor Align Submenu ..........cccccoooviiiiiieenns 117, 118
Rotor Leakage X parameter ............ccccccoeoee 77,150
Rotor Position monitor function .............cc.cce....... 111
RTR NOT ALIGN....cueiiiiiiienieiiee e 135
Run Command Src user switch ............cccceeieerenee. 81
Run Commanded logic output ...........ccoecuiieerinns 102
Run Confirm logic output ............ccooeiiiiiiiens 102
Run Delay Timer parameter ...........ccccccocveennnneen. 52
Rx Com Status display .........ccccceeeiiiiiieniiiiieeen. 108
RX Error Count .......oceeeiiiiie e 109
RX Logic Input display..........ccoccueeeeiiiiiiiieaeenee. 106
S
S-Curve Abort user switch...........cooooeiiiniiiineen. 83
S-Curves A2 Submenu..........ccccoeeviieieeeenenen. 64-65
Selecting Logic Input Definitions ............cccccceeeee 99
Ser2 Flt Mode user switch ...........cooociieiiiiiiienenn. 86
Ser2 Flt Tol parameter ..o, 55
Ser2 Insp Spd parameter .........cccccevvvviiieeiieeeeenennn. 54
Ser2 Rs Crp Spd parameter ...........ccccceevveeeiinennns 54
Ser2 Rs Crp Time parameter .........cccccvveveeenneenn. 54
Ser2 Spd Flt ....oeoieiiee e 135
Serial Cnt/ Rev parameter ...........cccccoceiieviiieens 44
Serial ConNections ..........ccccuuiiieiiiiiiiiee e 28
Serial Mode user switCh .......c..ccccooviiiiiiiiie, 85

Setup Flt..oe 135, 136
Short Circuit FIt ......cooviiiiieeee e 137
Slip Comp Gain parameter, open loop .................. 49
Slip Comp Time parameter, open loop.................. 49
Slip Frequency analog output ..........ccccccccevennen. 104
Slip Frequency display .........ccccocvevviiiniecenieeens 111
Spare Parts .......ccccceeeiiiiiiiieccee e, 204
Spd Command Bias parameter ............cccccceeerneenn. 52
Spd Command Mult parameter ................ccccuneee.. 53
Spd Command Src user switch ..o, 81
SPD DEV ..t 138
Spd Dev Alm Lvl parameter ...........cccoceeiveeinneen. 51
Spd Dev Flt Lvl parameter ..........cccoceevieeiniencnen. 51
Spd Dev Hi Lvl parameter ..........cccoccevveeiniinennen. 45
Spd Dev Lo Level parameter ..........ccccceevvieennneen. 50
Spd Dev Time parameter .........ccoceeevvvviiieeenienene 50
Spd Phase Margin parameter ........cc.ccccooveeenneenn. 52
Spd Ref Release user switch .........cccccooeiiiieinins 83
Spd Reg Torqg Cmd display ..........ccceevvveeeninrenne 109
Spd Rg Tq Cmd analog output...........ccccceeueneeen.. 104
Speed Command analog output..........cccceeevneenne 104
Speed Command display .........ccccevvviiiieeiiienenne 105
Speed Dev logic output .........ccceeiiiiiiiiiiiiieeee 102
Speed Dev Low logic output .........cccoevveeirinennne 102
Speed Deviation Alarm .........cccoooviiiiiiiiinieeeien 59
Speed Deviation LOW ........coccveiiiiiiiiiiiiiecciieee 59
Speed Error analog output ..........cccceiiieiiiiinene 104
Speed Error display..........cccevoeeiiieiiniiiiiee 105
Speed Feedback display ...........cccoceeviviiiinienennne. 105
Speed FeedbackTracking .........cccccovvviinieieiieennnns 59
Speed Feedbk analog output ..........cccoceeeiienenne 104
Speed Ref analog output ........ccccocceiiiieniinee 104
Speed Ref RIs logic output...........cccccvveeriieeiinnenn. 102
Speed Reference display ........cccceevveeiiiieeiiinnnns 105
Speed Reg RIs logic output...........ccccvvveiieienineen. 103
Speed Reg Type user switch ..........cccccceeneeee. 86, 95
Srl Timeout Fault...........cccooviiiii e 139
Stall Fault Time parameter, open loop .................. 49
Stall Prev Ena user switch, open loop ................... 85
Stall Test Ena user switch, open loop ................... 85
Stall Test Flt ..oooiieee e, 139
Stall Test Level parameter, open loop................... 48
Standards........cooeieieiiee e 15
Start Logic display .......ccceeeviiiiiieiieiee e 107
Start-Up Procedure ...........cccoooieiiiiiiiiiiiinnes 16-17
Stator Leakage X parameter .............cccco.oee 77,150
Stator Resist parameter ............cccooeeiiiiinnnns 78, 150
Status LEDS ... 123
Stopping Mode user switch ............ccccoeiiiiinies 84
Switching Delay parameter, open loop.................. 73
T

Tach Rate Cmd analog output ...........cccceeernnnee. 104
Tach Rate Cmd display ..........cccoceveiiiiiiineienee. 109
Tach Rate Gain parameter.............ccccoeeeicivinnnnns 52
Torqg Boost Gain parameter, open loop ................. 50
Torg Boost Time parameter, open loop................. 50
Torq Current analog output ..........cccccevviieeiienene 104
Torq Voltage analog output ..........ccccceeiiiiiinnenne 104
Torque Current display........ccccoeeevrieeiiiieinieeene 111

Torque Output analog output ..........cceeeeveeinineen. 104
Torque Ramp Down Sequence ...........cccceeeeeenne 144

Torque Ref analog output ... 104



Torque Reference display ..........ccceeeiviiienennenn. 110

Torque Voltage display..........ccocueeieiiniiiieenennnnne 111

TQLIM2HI 4CUBE......cccoiiiiiiiieieei e 139
Troubleshooting Guide ..........ccceevieeiiiecceeeee 123
Trg Const Scale parameter ...........ccccoeeevevveeeeeens 79
Trq Lim Msg Dly parameter ...........ccccceevveeeninnenne 45

U

Undervolt FlIt ........ooooiieiee e 140
Undervolt Flt logic output............ccoeeeviiiiniieiinnen. 103
Units U0 SUBMENU ......ooiiiiiiiiiieei e 114
Up to Spd Level parameter ...........coccceevveeeeneeennne. 51
Up to Speed logic output ..........cocuveeiiiieiiniiienne. 103
Up/Dwn Threshold parameter .............ccccooeeeenneen. 51
USB CONNECHION.......ceiiiiieiiiieeiiiie et 28
User Switches C1 Submenu ..........cccceevieenee. 81-98
UV AIBIM e 140

UV Alarm Level parameter ..........ccoccceevveiinieeennn. 69

UV Alarm logic output ..........cooviiiiiiieiiiiiieee 103
UV Fault Level parameter .........ccccveevvveveeeeeeennnnn. 69
\'}

VIHZ Fault ..o 140
Vc Correction parameter, open loop .........cccccueeeee 73
Voltage Out analog output ...........ccceeviiiiniinnane 104
w
WEIGht ..o 179
Z
Zero Speed Level parameter ...........ccccoecveeiiienns 51
Zero Speed logic output .........ccoeveeeiiiieiiiieee, 103
Zero Speed Time parameter ..........ccccvvveeenceeenee. 51
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