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Orijinal Talimatlar
2014/33/EC sayili AB Asansér Direktifine uyumlu olmasi igin bu kilavuzun ingilizce siirimii Orijinal Talimatlardir.
Diger dillerdeki kilavuzlar Orijinal Talimatlarin Cevirileridir.
Dokumanlar
Kullanici dokimanlari asagidaki adresten indirilebilir: http://www.drive-setup.com/ctdownloads

Bu Kilavuzdaki tim bilgilerin basimin yapildigi tarihte dogru olduguna ve herhangi bir sézlesmenin bir kismini olusturmadigina inanilmaktadir.
Uretici, Griiniin 6zelliklerini, performansini ve kilavuzun igerigini haber vermeksizin degistirme hakkini sakli tutar.

Garanti ve Sorumluluk

Higbir durum ve kosulda, yanhs kullanim, istismar, yanhs kurulum ya da anormal sicaklik, toz veya korozyon kosullarindan ya da yayinlanmig degerler
disindaki igletimden kaynaklanan hasar ve arizalardan (retici sorumlu tutulamaz. Uretici dolayli ve arizi hasarlardan sorumlu tutulamaz.
Garanti sartlarinin ayrintilarini almak igin siriict tedarikgisine bagvurun.

Cevre politikasi
Control Techniques Ltd, ISO 14001 Uluslararasi Standardi'na uygun bir Cevre Yonetim Sistemi (EMS) uygulamaktadir.

Asagidaki adresten Cevre Politikasi hakkinda daha fazla bilgi alinabilir: http://www.drive-setup.com/environment

Tehlikeli Maddelerin Kisitlanmasi (RoHS)

Bu kilavuzun kapsadigi Griinler, 2011/65/EU sayili AB direktifi ve Elektrikli ve Elektronik Uriinlerdeki Zararli Maddelerin Kisitlanmasi konusundaki
Cin idari Onlemleri de dahil olmak iizere, Tehlikeli Maddelerin Kisitlanmasi konusundaki Avrupa ve Uluslararasi yénetmelikler ile uyumludur.

imha ve Geri Déniigiim (WEEE)

Elektronik drlnler kullanim émrinin sonuna geldiginde evsel atiklarla birlikte atilmamali, elektronik ekipmanin geri déniisuim islemi bu
konudaki uzman tarafindan gergeklestirilmelidir. Control Techniques Uriinleri, verimli geri ddntisiim igin ana bilesen parcalarina kolaylikla
ayrilabilecek sekilde tasarlanmigtir. Uriinde kullanilan malzemelerin gogu geri déniisiime uygundur.

_ Uriin ambalaji kaliteli ve tekrar kullanilabilir. Biiyiik Griinler ahsap sandiklarda ambalajlanir. Kiigiik driinler yiiksek oranda geri
donustirilmus lif igerigine sahip saglam karton kutularda ambalajlanir. Karton kutular tekrar kullanilabilir ve geri donustirilebilir.
Uriinii sarmak igin kullanilan koruyucu film ve torbalarin tiretiminde kullanilan polietilen geri déniistimlidir. Herhangi bir Griin veya
ambalaji geri donlstiirmeye veya imha etmeye hazirlaniyorsaniz, litfen yerel mevzuati ve en iyi uygulamalari dikkate alin.

REACH ydénetmeligi

Kimyasallarin Tescillendirilmesi, Dederlendirilmesi, Ruhsatlandiriimasi ve Kisittanmasi (REACH) hakkindaki 1907/2006 sayili AB Yo6netmeligi,
tedarikginin sattig Griinde Avrupa Kimyasallar Ajansi (ECHA) tarafindan kabul edilen miktarlar diginda Yiiksek Onem Arz Eden Maddeler (SVHC)
icerdigi takdirde bu durumun aliciya bildirilmesini ve zorunlu izne tabi bir aday olarak listelenmesini gerektirir.

REACH yonetmeligine uyumumuz hakkindaki daha fazla bilgiye agagidaki adresten erisilebilir: http://www.drive-setup.com/reach

Sirket Merkezi

Nidec Control Techniques Ltd

The Gro

Newtown

Powys

SY16 3BE

UK

ingiltere ve Galler'de kayithdir. Sirket Kayit No. 01236886.

Telif Hakki

Bu kilavuzdaki igerigin basimin yapildigi tarihte dogru olduguna inaniimaktadir. Stirekli iyilesme ve gelisme politikasina bagh olarak uretici,
Urtnun teknik 6zelliklerini veya performansini veya kilavuzun igerigini bildirimde bulunmaksizin degistirme hakkini sakh tutar.

Her hakki saklidir. Bu kilavuzun herhangi bir kismi, yayincinin yazili onayi olmadan, fotokopi, kayit veya bilgi depolama veya geri alma sistemi dahil
olmak uzere, hicbir bigimde veya elektrikli veya mekanik higbir vasitayla cogaltilamaz veya iletilemez.

Telif Hakki © Ocak 2023 Nidec Control Techniques Ltd



Kilavuzun kullanimi

Bu kullanici kilavuzunda, E300 Asansoér Siriclinin bastan sona kurulumu ve galistiriimasi hakkinda tim bilgiler yer
almaktadir.

Kullanicinin sudrictden en iyi performansi almasini saglamak Gzere bilgiler mantiksal sirada verilmigtir.

NOT

Kilavuzun ilgili kisimlarinda 6zel glivenlik uyarilari bulunur. Ayrica, Bolim 1 Glivenlik Bilgileri glivenlikle ilgili genel
bilgileri igerir. Striiclyl kullanan bir sistemle galigirken veya bu tir bir sistemi tasarlarken uyarilara ve verilen bilgilere
dikkat edilmesi 6nemlidir.

Asagida sunulan kilavuz sema, gergeklestirmek istediginiz isleme gore dogru kisimlari bulmaniza yardimci olur:

Programlama
ve devreye Sorun giderme
alma

Sistem tasarimi

1 Guvenlik bilgileri

2 Uriin bilgileri

3 Mekanik kurulum

4 Elektrik kurulumu

5 Baglarken

6 Kullanici Meniisii A

7 Devreye alma

8 ileri Parametreler

9 Ariza Teshis

10 Optimizasyon

11 CT MODBUS RTU

12 Teknik Bilgiler
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AB Uygunluk Beyani

Nidec Control Techniques Ltd, The Gro, Newtown, Powys, SY16 3BE, UK.

Bu beyan tamamen ureticinin sorumlulugunda verilmistir. Beyanin amaci, konuyla ilgili Avrupa Birligi uyumlastirma mevzuatina uygundur.
Bu beyan asagida belirtilen degisken hizli stirict drunleri igin gegerlidir:

m':"r::f;m Aciklama Terimler dizini aaaa - bbc ddddde
- Tomel serilor M100, M101, M200, M201, M300, M400, M600, M700, M701, M702, M708, M709, M751, M753, M754,
F300, H300, E300, HS30, HS70, HS71, HS72, M000, RECT
bb Govde boyu 01, 02, 03, 04, 05, 06, 07, 08, 09, 10, 11
c Gerilim degeri 1=100V,2=200V,4=400V, 5 =575V, 6 =690 V
ddddd Akim degeri Ornek 01000 = 100 A
A = 6P Dogrultucu + Evirici (dahili sok bobini),
e D = Evirici,
© Stirtic bigimi E = 6P Dogrultucu + Evirici (harici sok bobini),
T = 12P Dogrultucu + Evirici (harici sok bobini)

Model numaralarinin sonunda degerleri etkilemeyecek ek karakterler olabilir.
Yukarida listelenen degisken hizh strlcu Urtnleri, agagidaki uyumlastiriimis (harmonize) Avrupa standartlarina goére tasarlanmis ve Uretilmistir:

JEN 61800-5-1:2007 Ayarlanabilir hizli elektrikli gui¢ strtcu sistemleri - Bolim 5-1: Guvenlik gerekliﬁkleri - Elektrik, termal ve enerji
EN 61800-3: 2004+A1:2012 Ayarlanabilir hizli elektrikli gui¢ strtcu sistemleri - Bolim 3: EMC gereklilikleri ve 6zel test yontemleri
EN 61000-6-2:2005 Elektromanyetik uyumluluk (EMC) - Bélim 6-2: Genel standartlar - Endustriyel ortamlar icin bagisikhk

EN 61000-6-4: 2007+ A1:2011 Elektromanyetik uyumluluk (EMC) - Bélim 6-4: Genel standartlar - Endustriyel ortamlar igin emisyon standardi

Elektromanyetik uyumluluk (EMC) - Bélim 3-2: Harmonik akim emisyonlari igin sinir degerler

EN 61000-3-2:2014 (cihazin faz basina giris akimi < 16 A)

Elektromanyetik uyumluluk (EMC) - Bolim 3-3: Sarth baglantiya tabi olmayan, faz basina < 16 A nominal akimi
EN 61000-3-3:2013 olan cihazlar i¢in, genel dusuk gerilimli besleme sistemlerinde gerilim degisiklikleri, gerilim dalgalanmalari ve
titresimlerin sinirlandiriimasi

EN 61000-3-2:2014 standardi, giris akiminin < 16 A oldugu durumlarda gegerlidir. Girig glicinin = 1 kW oldugu durumlarda profesyonel ekipman igin
bir sinirlama yoktur.

Bu Uranler, Tehlikeli Maddelerin Sinirlandiriimasi Yénetmeligi (2011/65/EU), Algak Gerilim Yonetmeligi (2014/35/EU) ve Elektromanyetik Uyumluluk
Yonetmeligi (2014/30/EU) gerekliliklerini karsilar.

(g wlliak

G Williams
Baskan Yardimcisi, Teknoloji
Tarih: 6 Eylul 2017

Bu elektronik siiriiciiler, tiim nihai uriinleri veya sistemleri olusturmak iizere uygun motorlar, kontrolorler, elektrik koruma pargalan ve
diger ekipmanlar ile birlikte kullaniimak lizere tasarlanmigtir. Giivenlik ve EMC yonetmelikleri ile uyumluluk, belirtilen giris filtrelerinin
kullanilmasi dahil olmak lizere siiriiciilerin dogru kurulumuna ve yapilandiriimasina bagldir.

Siiriiciiler, sadece giivenlik ve EMC gerekliliklerini bilen profesyonel kisiler tarafindan kurulmalidir. Uriin Dokiimanina bakin.

Kapsamli bilgiler igeren bir EMC bilgi formu bulunmaktadir. Nihai iiriiniin veya sistemin, kullanilacag iilkedeki ilgili tiim yasalara
uygunlugunu saglamak, montaji yapan kisinin sorumlulugundadir.

6 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
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EU Uygunluk Beyani (2006 Makine Yonetmeligi dahil)

Nidec Control Techniques Ltd

The Gro
Newtown
Powys
UK

SY16 3BE

Bu beyan tamamen Ureticinin sorumlulugunda verilmigtir. Beyanin amaci, konuyla ilgili Avrupa Birligi uyumlastirma mevzuatina uygundur.
Bu beyan asagida belirtilen degisken hizli siirlicii Urinleri igin gegerlidir:

Model Agiklama Terimler dizini aaaa - bbc ddddde
Numarasi
) M600, M700, M701, M702, M708, M709, M751, M753, M754, F300, H300, E300, HS70, HS71, HS72, M00O,
aaaa Temel seriler
RECT
bb Govde boyu 01, 02, 03, 04, 05, 06, 07, 08, 09, 10, 11
c Gerilim degeri 1=100V,2=200V,4=400V,5=575V,6 =690 V
ddddd Akim degeri Ornek 01000 = 100 A
A = 6P Dogrultucu + Evirici (dahili sok bobini),
e Siriicii bigimi D = Eviricl,
¢ E = 6P Dogrultucu + Evirici (harici sok bobini),
T = 12P Dogrultucu + Evirici (harici sok bobini)

Model numaralarinin sonunda degerleri etkilemeyecek ek karakterler olabilir.

Bu beyan, bir makinenin giivenlik bilegeni olarak kullanilan iirtinler ile ilgilidir. Sadece Giivenli Moment Kapama fonksiyonu, makinenin
giivenlik fonksiyonu igin kullanilabilir. Siiriiciiniin diger hicbir fonksiyonu, giivenlik fonksiyonunu yerine getirmek i¢in kullanilamaz.

Bu Urlnler, 2006/42/EC sayili Makine Yonetmeligi'nin ve 2014/30/EC sayili Elektromanyetik Uyumluluk Yénetmeligi’'nin tim ilgili hikGimlerini karsilar.

AB tip incelemesi, asagidaki yetkili kurum tarafindan yapilmistir:

TUV Rheinland Industrie Service GmbH
Am Grauen Stein

D-51105 Koln
Almanya

Kullanilan uyumlastiriimis standartlar asagida gosterilmistir:
AB tip incelemesi sertifika numaralari:
28-08-2017 tarihli 01/205/5270.02/17

Yetkili kurum sicil numarasi: 0035

EN 61800-5-1:2016

Ayarlanabilir hizl elektrikli gli¢ siirlict sistemleri - Bolum 5-2: Guvenlik gereklilikleri - Fonksiyonel

EN 61800-5-1:2016
(6zetler halinde)

Ayarlanabilir hizh elektrikli gl siirlicu sistemleri - Bolim 5-1: Guvenlik gereklilikleri - Elektrik, termal ve eneriji

EN 61800-3: 2004+A1:2012

Ayarlanabilir hizli elektrikli gli¢ strlicu sistemleri - Bolum 3: EMC gereklilikleri ve 6zel test yontemleri

EN ISO 13849-1:2015

Makine Guvenligi - Kontrol sistemlerinin guvenlikle ilgili pargalari - Tasarim igin genel prensipler

EN 62061:2005 + AC:2010

+ A1:2013 + A2:2015

Makine guvenligi, Guvenlikle ilgili elektrikli, elektronik ve programlanabilir elektronik kontrol sistemlerinin
fonksiyonel glvenligi

IEC 61508 Bolim 1 -
7:2010

Elektrikli / elektronik / programlanabilir elektronik gtvenlikle ilgili sistemlerin fonksiyonel glivenligi

Teknik dosyayi tamamlayan yetkili kigi:

P Knight
Uygunluk Mihendisi
Newtown, Powys, UK
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Dokiimani onaylayan:

G. Williams

Baskan Yardimcisi, Teknoloji
Tarih: 6 Eylul 2017

Yer: Newtown, Powys, UK

ONEMLI UYARI

Bu elektronik siiriiciiler, tim nihai urinleri veya sistemleri olusturmak lizere uygun motorlar, kontrolorler, elektrik koruma pargalar ve
diger ekipmanlar ile birlikte kullaniimak lizere tasarlanmigtir. Giivenlik ile ilgili kontrol sistemi dahil olmak lizere tiim makinenin tasariminin
Makine Yonergesi ve diger ilgili mevzuat gerekliliklerine uygun olarak gergeklestirilmesinden montaji yapan kisi sorumludur. Giivenlik ile
ilgili stiriictiiniin kullanimi tek bagina makinenin giivenligini saglamaz. Giivenlik ve EMC yonetmelikleri ile uyumluluk, belirtilen giris
filtrelerinin kullanilmasi dahil olmak lizere siiriiciilerin dogru kurulumuna ve yapilandiriimasina baglidir. Siiriicii, sadece giivenlik ve EMC
gerekliliklerini bilen profesyonel kisiler tarafindan kurulmalidir. Nihai iiriiniin veya sistemin, kullanilacagi tilkedeki ilgili tiim yasalara
uygunlugunu saglamak, montaji yapan kisinin sorumlulugundadir. Giivenli Moment Kapama ile ilgili daha fazla bilgi igin Uriin Dokiimanina
bakin.
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Guvenlik Bilgileri

.1 Uyarilar, ikazlar ve Notlar

-

Uyari, bir glivenlik tehlikesini dnlemek icin zorunlu bilgileri

T igerir.

ikaz, Uriine veya diger ekipmanlara hasar riskini dnlemek icin
gerekli bilgileri igerir.

> >

DIKKAT

NOT
Not, Grintn dogru sekilde isletimini saglamaya yardimci bilgileri igerir.

1.2  Onemli giivenlik bilgileri. Tehlikeler.
Tasarimcilarin ve kurulumu
gerceklestiren kisilerin yeterliligi

Bu kilavuz, elektrik motorlarini dogrudan (siriculer) veya dolayli olarak

(kontrolorler, opsiyon modiilleri ve diger yardimci ekipman ve

aksesuarlar) kontrol eden Urinler igin gegerlidir. Her durumda,

guglu elektrikli strtculere iligkin tehlikeler mevcuttur ve siriicilere ve
ilgili ekipmanlara iligkin tum guvenlik bilgileri dikkate alinmaldir.

Bu kilavuzun ilgili yerlerinde belirli uyarilar verilmektedir.

Sduruciler ve kontrolérler, komple sistemlere profesyonel bir sekilde dahil
edilmek Uzere tasarlanmigstir. Hatali monte edildikleri takdirde bir
guvenlik tehlikesi arz edebilir. Siiriici, yluksek gerilimler ve akimlar
kullanir, yiksek diizeyde depolanmis elektrik enerjisi tasir ve
yaralanmaya neden olabilecek ekipmanlari kontrol etmekte kullanilir.
Normal isletimde veya ekipman arizasi durumunda olasi tehlikeleri
onlemek igin, elektrik kurulumuna ve sistem tasarimina titizlikle dikkat
edilmesi sarttir. Sistem tasarimi, kurulum, devreye alma / baglatma ve
bakim islemleri, gerekli egitim ve yeterlilige sahip personel tarafindan
yapilmalidir. Bu kisiler, bu gilivenlik bilgilerini ve kilavuzu dikkatle
okumalidir.

1.3 Sorumluluk

Ekipmanin, bu kilavuzda verilen tim talimatlara uygun sekilde
kurulumunu saglamak kurulumu gergeklestiren kisinin
sorumlulugundadir. Hem normal isletim hem de bir ariza durumunda
veya makul dlgtilerde 6ngorulebilir bir yanlis kullanim durumunda
yaralanma riskinden kaginmak igin komple sistemin guivenligi icin
gereken 6nem gosterilmelidir.

Uretici, ekipmanin uygunsuz, ihmalkar veya yanlis kurulumundan
kaynaklanan sonuclardan sorumlu degildir.

14  Mevzuata uyum

Kurulumu gergeklestiren kisi, ulusal kablolama mevzuati, kaza 6nleme
mevzuati ve elektromanyetik uyumluluk (EMC) mevzuati gibi, ilgili tim
diizenlemelere uymakla sorumludur. iletkenlerin kesitsel alanlari,
sigortalarin ve diger korumalarin segimi veya koruyucu topraklama
baglantilarina 6zel dikkat sarf edilmelidir.

Bu kilavuz, belirli EMC standartlarina uyum konusunda talimatlar igerir.

Bu Grdnin kullanildigr Avrupa Birligi icerisinde tedarik edilecek tim
makineler agagidaki direktiflere uymak zorundadir:

2006/42/EC Makine Emniyeti.
2014/30/EU: Elektromanyetik Uyumluluk.

1.5 Elektrik tehlikeleri

Sdrlcude kullanilan gerilimler, ciddi elektrik carpmalarina ve/veya
yaniklara, hatta 6lime neden olabilir. Strlicu tGzerinde veya civarinda
calisirken her zaman azami dikkat sarf edilmelidir. Asagidaki
konumlardan herhangi birinde tehlikeli gerilim olabilir:

* AC ve DC besleme kablolari ve baglantilari
* Cikis kablolari ve baglantilari
«  Slrdcunun cgesitli dahili parcalari ve harici opsiyonel uniteler

Aksi belirtiimedigi strece, kontrol terminalleri tek yalitimhdir ve bunlara
dokunulmamalidir.

Glg beslemesi, elektrik baglantilarina erigsim elde etmeden 6nce,
onaylanmis bir elektrik ayirma / yalitma cihaziyla kesilmelidir.

Sirucinin DURDUR ve Guivenli Moment Kapama fonksiyonlari,
tehlikeli gerilimleri strGctiniin gikisindan veya herhangi bir harici
opsiyonel uniteden tamamen yalitmaz.

Sdruci, bu kilavuzda verilen talimatlara uygun olarak kurulmaldir.
Talimatlara uyulmamasi yangin tehlikesine neden olabilir.

1.6 Depolanmis elektrik yuki

Sdricu, AC gug kaynag kesildikten sonra, potansiyel olarak élimcul bir
gerilimle yUklu kalan kondansatorler igerir. Strticliye gug verildiyse,

AC gugc kaynagi, calismaya baslamadan ez az on dakika énce
kesilmelidir.

1.7 Mekanik tehlikeler

Suruclnin veya kontrolérin, ister amaglanan davranis dogrultusunda,
isterse bir hata nedeniyle yanlis isletimde, bir tehlikeyle
sonuglanabilecek islevlerinde son derece dikkatli olunmalidir.
Surucinin hatah galistigr veya kontrol sisteminin hasar, kayip veya
yaralanmaya yol acabilecegi veya izin verebileceg@i tim uygulamalarda,
bir risk analizi yuritulmeli ve gerektiginde riski azaltmak igin ileri
onlemler alinmalidir; 6rnegin, hiz kontrolliniin arizasi durumunda bir hiz
asimi koruma cihazi veya motor freninin kaybi durumunda bozulmaya
dayanikli, mekanik bir fren.

Sadece Giivenli Moment Kapama fonksiyonu hari¢ olmak
kaydiyla, siriicii fonksiyonlarindan higbiri, personelin giivenligini
saglamak amaciyla kullanilmamalidir, 6r. giivenlikle ilgili
fonksiyonlar igin kesinlikle kullaniimamalidir.

Glvenli Moment Kapama fonksiyonu, glvenlikle ilgili bir uygulamada
kullanilabilir. Komple sistemin ilgili giivenlik standartlarina gére emniyetli
ve dogru sekilde tasarlanmis olmasini saglamak, sistem tasarimcisinin
sorumlulugundadir.

Guvenlikle ilgili kontrol sistemlerinin tasarimi sadece gerekli egitimi
almis, yeterli deneyime sahip personel tarafindan gergeklestiriimelidir.
Guvenli Moment Kapama fonksiyonu, eksiksiz bir glivenlik sistemine
dogru bir sekilde dahil edildiginde makineye guvenlik saglar.

Sistem, emniyetsiz bir iglemin reziduel riskinin uygulama igin kabul
edilebilir bir seviyede oldugunu teyit etmek igin bir risk
degerlendirmesine tabi tutulmahdir.

1.8 Ekipmana erigim

Erisim, sadece yetkili personelle sinirlandiriimalidir. Kullanim yerinde
gegcerli glivenlik mevzuatlarina uyulmasi gerekir.

1.9 Cevresel sinirlamalar

Ekipmanin taginmasi, depolanmasi, kurulmasi ve kullaniimasi ile ilgili bu
kilavuzdaki talimatlara, belirtilen ¢cevresel sinirlamalar da dahil olmak
Uzere uyulmalhdir. Buna sicaklik, nem, kirlenme, sok ve titresim dahildir.
Suruciler, asiri fiziksel glice maruz kalmamalidir.

1.10 Tehlikeli ortamlar

Ekipmanin tehlikeli bir ortamda (6rnegin, potansiyel olarak patlayici bir
ortamda) kurulumu yapiimamalidir.
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1.1 Motor

Degisken hiz kosullarinda motorun emniyeti saglanmalidir.

Fiziksel yaralanma riskinden sakinmak igin belirtilen maksimum motor
hizini agsmayin.

Dusuk hizlarda sogutma fani daha az verimli olacagindan, motorun asiri
Isinmasina yol agarak yangin tehlikesine neden olabilir.

Motor, bir koruyucu termistérle birlikte kurulmahdir.

Gerekiyorsa, elektrikli motor ile galisan bir fan kullaniimalidir.

Sdrlclde ayarlanan motor parametrelerinin degerleri, motorun
korunmasini etkiler. Siriiciiniin varsayilan degerlerine givenilmemelidir.
Motor Nominal Akimi parametresine dogru degerin girilmesi 6nemlidir.

1.12 Mekanik fren kontrolii

Her fren kontrol islevi, sirliciiyle harici bir frenin iyi koordine edilmis
isletimine olanak taniyacak sekilde sunulur. Gerek donanim gerekse
yazilim, yuksek kalite ve gu¢ standartlarina gére tasarlanmis olsa da
guvenlik islevleri olarak kullanimi amaglanmamistir, 6rnegin bir hata
veya ariza durumunda yaralanma riski vardir. Fren birakma
mekanizmasinin yanlis isletimi, tim uygulamalarda yaralanma ile
sonuglanabilir, gtivenilirligi kanittanmis bagimsiz koruma cihazlari da
ilave edilmelidir.

113  Parametreleri ayarlama

Bazi parametrelerin suriiciinin caligmasi Uzerinde 6nemli etkisi vardir.
KontrollG sistem Uzerindeki etki dikkatle degerlendiriimeden degisiklik
yapilmamalidir. Hata veya bilingsiz isletim nedeniyle meydana
gelebilecek istenmeyen degisiklikleri dnlemek icin élgclimler yapiimalidir.

1.14  Elektromanyetik uyumluluk (EMC)

Cesitli EMC ortami igin kurulum talimatlar ilgili Gu¢ Kurulum
Kilavuzu'nda verilmektedir. Kurulum kot tasarlanmissa veya diger
ekipman EMC igin uygun standartlar ile uyumlu degilse, Urlin diger
ekipmanla elektromanyetik etkilesimden dolay! bozulmaya neden olabilir
veya bozulabilir. Uriiniin dahil edildigi ekipmanin veya sistemin kullanim
yerindeki ilgili EMC mevzuatina uygun olmasini saglamak, kurulumu
gerceklestiren kisinin sorumlulugundadir.
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2  Uriin bilgileri

2.1 E300 Asansor siriicusu

E300 Asansér siiriiclisu 6zellikleri

» Asenkron ve sabit miknatish senkron motorlar igin Universal yiiksek performansli stricu.

« Birden fazla cihazi ve yaygin kullanilan tim arayuzleri destekleyen hiz ve konum 8lgimui ile buyuk esneklik.
»  Guvenli Moment Kapama (STO) girisi olan analog ve dijital /O (Giris/Cikis).

* Yerel ve harici tus takimi segenekleri.

+ Parametre kopyalama ve veri depolama igin NV Medya Karti.

Yapilandirma

E300 Asanso6r surucusu, rediktorllil Asansor uygulamalari igin asenkron indiiksiyon motorlar ile Agik gevrim veya RFC-A modunda veya dislisiz
Asansor uygulamalari igin senkron sabit miknatisli motorlar ile RFC-S modunda ¢alisabilir. E300 Asansér siirliclsu igin varsayilan isletim modu,
PM (sabit miknatish) senkron motorlarini kullanan dislisiz Asansér uygulamalarina yonelik olan RFC-S modudur.

Duragan ve doner otomatik ayarlama icin tam destek saglanir. Striicideki timlesik standart kodlayici (enkoder) simiilasyon ¢ikisinin yani sira,
artimh kodlayicidan (enkoderden) ylksek ¢ézinirlikli SinCos kodlayicilara (enkoderlere) kadar gok gesitli konum geri besleme cihazlar igin destek
bulunur.

Ayrica, E300 Asans6r surucisl, EN81 standardi gereksinimlerini karsilamak Gzere asagidakiler icin TuV Nord onayina sahiptir:

1. Guvenli Moment Kapama (STO) fonksiyonu kullanan Cikis Kontaktori Gerektirmeyen Cézim.

2. Maksimum 4 motor freninin kullanilabildigi, istenmeyen arag¢ hareketine (UCM) dair EN81 standardi gereksinimlerini karsilamak tzere Fren
Temas izleme.

Profil

E300 Asansoér siriicislniin varsayilan isletim profili Kata Yavas Erisim modudur. Profilin optimizasyonu, farkli hizlanma ve yavaslama oranlari ve

cesitli sarsintilar ile mimkiindur. Calistirma, hareket ettirme ve durdurma icin degisken hiz ve akim kontrol gevrimi kazanglari mevcuttur.

E300 Asansor sirlicisu ayrica gelismis profil kontroli saglar:

» Dogrudan kata erisim modu - yavas erisim hizina ihtiyag duymaksizin, durdurma sinyalinin alinmasini miteakip kata dogru asansér kabininin
hizini azaltir.

« Tepe egrisi isletim - profil tepe hizi ve durma mesafesi, durdurma sinyalinin ne zaman alindigina bakilmaksizin kontrol edilerek hareket suresi
optimize edilir.

+ Kat sensori dizeltmesi - halat kayma, halat gerilme ve diger mekanik ofset durumlarin telafi edilmesi igin bir kat sensoéri / limit anahtari kullanihr.

*  Konum kontrolll kisa kat igletimi.

istege bagl olarak harici bir yiik hiicresi kompanzasyon girisi gerektiginde siiriiciiye baglanabilir.

Paralel arayuz

E300 Asansdr siriicusi ve kontrol yazilmi asagidakilerden birini destekler:
1. Sadece dijital paralel arayuzler (ikili veya 6ncelikli hiz segimi)

2. Analog hiz referansina sahip dijital paralel arayuzler

3. Kontrol s6zctudl (Modbus RTU)

4. DCP kontroll (SI-DCP opsiyonu)

Sirucl, motor kontaktori kontroll igin ilave gikis segme segenegi ile yapilandiriimis bir fren kontroll kurulumuna sahiptir.

Programlama, izleme

E300 Asansér surucisu, parametrelerin izlenmesinin yani sira striictiniin kurulumuna ve optimizasyonuna izin veren bir KI-Harici Tus Takimi RTC'ye
sahiptir.

Parametrelerin yliklenmesine ve indirilmesine izin veren bir NV Medya Karti kullanilabilir. NV Medya Karti, suriicli parametre setinin yedeklenmesi
icin de kullanilabilir. NV Medya Karti destegi bir SMARTCARD veya SD kart Adaptorl ve SD kart yardimiyla saglanir.

Elevator Connect PC araci, igletimi ve optimizasyonu esnasinda £300 Asansér siriicisunU izlemesinin yani sira, suriici parametre setlerinin
programlanmasina, yUklenmesine ve indiriimesine olanak saglar. Elevator Connect PC araci Ucretsiz olarak temin edilir ve
www.controltechniques.com adresinden indirilebilir.

iletisim

E300 Asansor siriicislinde varsayilan olarak RS485 seri iletisim araylizi bulunur. Bu, Asansor kontrolériine, PC araglarina ve Cihaz Yazilimi
programlamasina olan iletisimleri destekler.
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2.2 Model numarasi

E300 Asansér suriictsi Urlin yelpazesinin model numaralarinin olusturulma sekli agagida gosterilmistir:

Sekil 2-1 Model numarasi

Tamimlama Etiketi

Tirev Elektriksel Teknik Ozellikler Bﬁ,‘l:rgm Yapilandirma Rezerve Dokiimantasyon Miisteri Kodu Opsiyonel Yapilandirma

| E300-||/03 4| 00078 | E E
A

Urun Ailesi

E300 - 1x STO,
RS845 iletisim Koruyucu Kaplama:
0 = Standart

IP / NEMA Degeri:

. 1=1P20/NEMA 1
Govde Boyu:

Fren Transistorii:
Gerilim Degeri: B = Fren

2-200V (200 - 240 +%10 )

4.-400 V (380 - 480 +%10 ) r Sogutma:
5-575V (500 - 575 +%10 ) A= Hava
6-690 V (500 - 690 +%10 )

Musteri Kodu:

Akim Degeri: 00 = 50 Hz

Agir Yuk calisma akim degeri x 10 01=60Hz
. Dokiimantasyon:

Gug Bigimi: 0 - Ayri temin edilir

A - AC giris AC ¢ikis

Yapilandirma:
1 - Standart

2.3 Bilgi plakasi agiklamasi

Sekil 2-2 Tipik siiriicii giig degeri etiketleri

Girig

Giig degeri frekansi Tarih kodu Model Gbi\l;ie Akim degeri
Girig gerilimi = j l I
3.0/4.0kW 1714 | Faz sayisive Dokiimana A
A /P 380480V 50-60Hz 3ph 13.2A <5 Tipik giris akimi bakin L III] E300 - 032 00050 A
CIKIS _yp O 0BV 0650H2 dph 741048 | 1
geriimi c E ENB1a pgil Geriim Sirticd bigimi
c@us S \
usTED s0u S = | Gikis akimi degeri Onay isareti agiklamalan
E171230 S
Onaylar —p E’q‘:lpﬁ\:rr: 8
E p - c € CE onay! Avrupa
&p <=
— 1]
gesigne‘:‘!"’i‘:"l‘.’}!{. / Made ::ftl'}(\\ Ejrr:laram B“s UL/cUL onay! Qgr?a;:
P . * .
Biiyiik etiket Giris Gl¢  Girig faz sayisi

frekansi

Model \ deTe” / Tarih kodu te’» RoHS uyumlu Gin

\d v
. E300-094 02000 A10\90/110kW / 1714 FUSRrEY . " . ABD
G { %4 - ve
gerilm, RN ORI 4—-] Giis | @)y | IStevsetotventk | canaga

0P 0480V 0-650Hz  dph 200/221A,{ LeTED

S-3Signed in UK. EN81-1 p Cikis
Made in U.K. C € er akimi

Cikis gerilimi Serial No: 3000005007  mem

N Ind. Cont.
(THTHTHEEN Ui Eipmen

usteDsD1 E171230

Seri
numarasi

Onaylar

* Bu etiket yalnizca boy 7 Uzeri igin gecerlidir.

NOT

Tarih kodu formati

Tarih kodu dért rakamdan olusur. ilk iki rakam (iretim yilini ve kalan rakamlar ise siriiciiniin Gretildigi yilin Gretim haftasini belirtir.
Ornek: 1714 olarak belirtilen tarih kodu, 2017 yilinin 10. haftasina karsilik gelir.
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Gug Degerleri

E300 Asansér suriicusi gorev gevrimi iglemi igin yapilandirilir. Sabit moment uygulamalari veya yiiksek asiri yik kapasitesi gerektiren veya disuik
hizlarda tam moment gerektiren uygulamalar igindir (6rn., asansorler, vingler). Termal koruma, varsayilan olarak cebri sogutmali asenkron motorlari

ve sabit miknatisli servo motorlari korumaya ayarlidir.

NOT

Uygulama kendinden sogutmali (TENV/TEFC) asenkron motor kullaniyorsa ve temel hizin % 50 altindaki hizlar igin arttiriimis termal koruma

gerekiyorsa, bu durum Diisiik Hiz Termal Koruma Modu'nun (B44) = Acik (1) seklinde ayarlanmasiyla etkinlestirilebilir.

Glg degeri etiketi mevcut ¢ikis akimini asagidaki kosullar altinda gosterir:
* 40 °C maksimum ortam sicakligi,

* 1000 m yukseklik,

* 8 kHz anahtarlama frekansi,

»  Tipik asansor profili (% 50 ED),
« Kullanim slresi boyunca etkinlestiriimis IGBT optimizasyonu (surlcunin evirici sicakligina bagli olarak anahtarlama frekansinin azaltiimasi).

Daha yuksek anahtarlama frekanslari, 40 °C tzerindeki ortam sicakliklari ve daha yuksek rakim igin kapasite indirgeme gereklidir. Glg indirgeme
hakkinda daha fazla bilgi almak i¢gin, bkz. kisim 2.4.1 Gii¢ ve akim degerleri (anahtarlama frekansi ve sicaklik i¢in azalma), sayfa 16.

Girig akimi, besleme gerilimi ve empedansdan etkilenir. Gli¢ degeri etiketinde verilen giris akimi, tipik giris akimidir ve dengeli bir besleme igin

belirtilmigtir.
Tablo 2-1 200 V siiriicii gii¢c degerleri
Model Maks:::::: girls Nominal ¢ikis akimi Tepe ¢ikis akimi Nozrgbg\;xg, Motzo?:"og\l;cu,
A A A kW hp

03200106 20 10,6 18,6 2,2 3
04200137 20 13,7 24 3 3
04200185 28 18,5 32,4 4 5
05200250 31 25 43,8 55 7,5
06200330 48 33 57,8 7,5 10
06200440 56 44 77,0 11 15
07200610 67 61 107 15 20
07200750 84 75 132 18,5 25
07200830 105 83 146 22 30
08201160 137 116 203 30 40
08201320 166 132 231 37 50
09201760 205 176 308 45 60
09202190 260 219 383 55 75
10202830 305 283 496 75 100
10203000 361 300 525 90 125
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Tablo 2-2 400 V siiriicii glic degerleri
Model Maks:::::: girls Nominal ¢ikis akimi Tepe ¢ikis akimi No:(;bg\;xg, Mot:gog\l;cu,
A A A kW hp

03400062 13 6,2 11 2,2 3,0
03400078 13 7,8 14 3 5,0
03400100 16 10 18 4 5,0
04400150 19 15 27 55 10,0
04400172 24 17,2 31 7,5 10,0
05400220 29 22 38,5 9
05400270 29 27 48 11 20
05400300 30 30 53 15
06400350 36 35 62 15 25
06400420 46 42 74 18,5 30
06400470 60 47 83 22 30
07400660 74 66 116 30 50
07400770 88 77 135 37 60
07401000 105 100 175 45 75
08401340 155 134 235 55 100
08401570 177 157 275 75 125
09402000 232 200 350 90 150
09402240 267 220 385 110 150
10402700 332 270 473 132 200
10403200 397 310 543 160 250
11403770 449 377 660 185 300
11404170 492 417 730 200 350
11404640 539 450* 787 250 400

* 4 KHz.

Tablo 2-3 575V siiriicii glig degerleri

Model Maks'arl(‘::: girls Nominal ¢ikig akimi Tepe cikis akimi N:(;g'\?,'t‘lag’ M(;tecgs,ltl:u’
A A A kW hp

05500030 7.3 3 5.5 T.5 2
05500040 57 2 7 2.2 3
05500069 9,3 6,9 12 4 5
06500100 13,2 10 17,5 55 7,5
06500150 18,7 15 26,5 7,5 10
06500190 24,3 19 33,5 11 15
06500230 29,4 23 40,5 15 20
06500290 37,1 29 51 18,5 25
06500350 46,9 31 54,5 22 30
07500440 45 42 77 30 20
07500550 62 55 96,5 37 50
08500630 83 63 110,5 45 60
08500860 104 86 150,5 55 75
09501040 166 104 182 75 100
09501310 166 131 229,5 90 125
10501520 197 152 266 110 150
10501900 218 190 332,5 132 200
11502000 265 200 350 150 200
11502540 310 213 373 185 250
11502850 338 264* 462 225 300

* 3 kHz.
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Tablo 2-4 690 V siiriicii gli¢ degerleri
Model Maks::::: gins Nominal ¢ikis akimi Tepe ¢ikis akimi N:or:;.\g:lag, Mztscz)raltx:u,
A A A kW hp

07600190 20 19 33,5 15 20
07600240 26 24 42 18,5 25
07600290 31 29 51 22 30
07600380 39 38 66,5 30 40
07600440 44 44 77 37 50
07600540 62 48 84 45 60
08600630 83 63 110,5 55 75
08600860 104 86 150,5 75 100
09601040 149 104 182 90 125
09601310 171 131 229,5 110 150
10601500 202 150 262,5 132 175
10601780 225 178 311,5 160 200
11602100 256 210 367,5 185 250
11602380 302 232 406 200 250
11602630 329 249* 436 250 300

* 2 kHz.
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241 Gic ve akim degerleri (anahtarlama frekansi ve sicaklik i¢in azalma)
Tablo 2-5 Nominal gikis akimi, 40 °C ortam sicakliginda
Nominal deger Asagidaki anahtarlama frekanslari igin maksimum izin verilen nominal ¢ikig akimi (A)
Model Tepe
kW hp akarmi 3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz

200V
03200106 2,2 3,0 18,6 10,6 10,1 9,5
04200137 3,0 3,0 24 13,7 13 12,3
04200185 4,0 5,0 324 18,5 17,6 16,7
05200250 55 7,5 43,8 25 23,8 22,5
06200330 75 10 57,8 33,0 314 29,7
06200440 1 15 77 44,0 41,8 39,6
07200610 15 20 107 61 58 54,9
07200750 18,5 25 132 75 71,3 67,5
07200830 22 30 146 83 78,9 74,7
08201160 30 40 203 116 110 104
08201320 37 50 231 132 125 119
09201760 45 60 308 176 167 158
09202190 55 75 383 219 208 197
10202830 75 100 496 283 269 255
10203000 90 125 525 300 285 270

400V
03400062 2,2 3,0 1 6,2 5,9 5,6
03400078 3,0 5,0 14 7,8 74 7
03400100 4,0 5,0 18 10 9,5 9
04400150 55 10 27 15 14,3 13,5
04400172 7,5 10 31 17,2 16,3 15,5
05400220 1 20 48 22 25,7 24,3
05400270 1 20 48 27 25,7 243
05400300 15 20 53 30 28,5 27
06400350 15 25 62 35 33,3 31,5
06400420 18,5 30 74 42 39,9 37,8
06400470 22 30 83 47 44,7 42,3
07400660 30 50 116 66 62,7 59,4
07400770 37 60 135 77 73,2 69,3
07401000 45 75 175 100 95 90
08401340 55 100 235 134 127 121
08401570 75 125 275 157 149 141
09402000 90 150 350 200 190 180
09402240 110 150 385 220 213 202
10402700 132 200 473 270 257 243
10403200 160 250 543 310 304 272
11403770 185 300 660 377 358 339
11404170 200 350 730 417
11404640 250 400 787 464 450
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Nominal deger Asagidaki anahtarlama frekanslari icin maksimum izin verilen nominal ¢ikis akimi (A)
Model Tepe
kW hp akimn 3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz

575V
05500030 1,5 2 55 3 2,9 2,7
05500040 2,2 7 4 3,8 3,6
05500069 4 5 12 6,6 6,2
06500100 55 75 17,5 10 9,5 9
06500150 7,5 10 26,5 15 14,3 13,5
06500190 1 15 33,5 19 18,1 17,1
06500230 15 20 40,5 23 21,9 20,7
06500290 18,5 25 51 29 27,6 26,1
06500350 22 30 54,5 35 31 29 29
07500440 30 40 77 44 41,8 39,6
07500550 37 50 96,5 55 52,3 49,5
08500630 45 60 110,5 63 59,9 56,7
08500860 55 75 150,5 86 81,7 774
09501040 75 100 182 104 98,8 93,6
09501310 90 125 229,5 131 124 118
10501520 110 150 266 152 144
10501900 132 200 332,5 190 181 148
11502000 150 200 350 200
11502540 185 250 373 254 246 228 213
11502850 225 300 462 264

690 V
07600190 15 20 33,5 19 18,1 17,1
07600240 18,5 25 42 24 22,8 21,6
07600290 22 30 51 29 27,6 26,1
07600380 30 40 66,5 38 36,1 34,2
07600440 37 50 77 44 41,8 39,6
07600540 45 60 84 54 48 48 48
08600630 55 75 110,5 63 59,9 56,7
08600860 75 100 150,5 86 81,7 774
09601040 90 125 182 104 98,8 93,6
09601310 110 150 229,5 131 124 118
10601500 132 175 262,5 150 135
10601780 160 200 311,5 178 169 126
11602100 185 250 367,5 210
11602380 200 250 406 238 232
11602630 250 300 436
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2.5 ligletim modlan

E300 Asansér surlcusl, varsayilan isletim modu RFC-S olan asagidaki modlardan herhangi birinde galisacak sekilde tasarlanmistir.

Acik ¢cevrim modu

Acik ¢evrim vektér modu
Sabit V/F modu (V/Hz)
RFC - A, Kapali gevrim vektor

Konum geri besleme sensori ile
Kurtarma islemi igin konum geri besleme fonksiyonu olmayan sensoérsiz mod
RFC - S, Kapali gevrim Servo

Konum geri besleme sensord ile
Kurtarma iglemi igin konum geri besleme fonksiyonu olmayan sensérstiz mod

251 Acik gevrim modu

Siruci, kullanici tarafindan degistirilen frekanslarda motora gii¢ verir. Motor hizi, striciinun gikis frekansinin ve mekanik yiik nedeniyle meydana
gelen kaymanin bir sonucudur. Suriici, kayma kompanzasyonu uygulayarak motorun hiz kontroliini iyilestirebilir. Disuk hizdaki performans,

Sabit V/F modu veya Agik gevrim vektdr modunun segimine baglidir.
Vektor modu

Motora uygulanan gerilim, akiyi degisen yik kosullari altinda sabit tutmak igin dogru gerilimi uygulamak lzere siriiciniin motor parametrelerini
kullandigi diigtik hiz haricindeki frekansla dogru orantilidir. 50 Hz motor i¢in 1 Hz'ye kadar tipik olarak % 100 moment mevcuttur.

Sabit V/IF modu

Motora uygulanan gerilim, kullanici tarafindan ayarlanan gerilim ylkseltmenin saglandigi duslk hiz haricindeki frekansla dogru orantilidir.

50 Hz motor igin 4 HZz'ye kadar tipik olarak % 100 moment mevcuttur.

252 RFC-A

Asenkron (induksiyon) motorlar igin Rotor Aki Kontroli (RFC-A), konum geri besleme cihaziyla kapali gevrim vektor kontrolu saglar.

Konum geri beslemeli

Geri besleme cihazi takili asenkron motorlarla birlikte kullanihr. Striict rotor hizinin tam istendigi gibi oldugundan emin olmak icin geri besleme
cihazini kullanarak dogrudan motorun hizini kontrol eder. Motor akisi sifir hiza kadar tim aralikta tam moment saglamak igin her zaman hassas

sekilde kontrol edilir.
Kurtarma iglemi igin konum geri besleme fonksiyonu olmayan sensérsiiz mod

Sensorsiiz mod akim, gerilim ve motor hizini tahmin etmede kullanilan ana motor parametrelerini kullanarak konum geri besleme yapilmasina ihtiyag

duymadan kapali gevrim kontroli saglar.

253 RFC-S

Senkronlu sabit miknatish firgasiz motorlar igin Rotor Aki Kontrolii (RFC-S), konum geri besleme cihaziyla kapal gevrim vektor kontrolu saglar.

Konum geri beslemeli

Geri besleme cihazi takili sabit miknatish firgasiz motorlarla birlikte kullanilir. Siiriicti rotor hizinin tam istendigi gibi oldugundan emin olmak igin geri
besleme cihazini kullanarak dogrudan motorun hizini kontrol eder. Aki kontroll gerekli degildir, clinkii motor rotorun pargasi olan kalici miknatislarla
kendiliginden tahrik edilir. Cikis geriliminin hassas bigimde motorun geri EMF'sine uygun oldugundan emin olmak igin geri besleme cihazinin

sagladigr mutlak konum bilgisi gereklidir. Sifir hiza kadar olan tim aralikta tam moment mevcuttur.

Kurtarma iglemi igin konum geri besleme fonksiyonu olmayan sensérsiiz mod

Sensorsiiz mod akim, gerilim ve motor hizini tahmin etmede kullanilan ana motor parametrelerini kullanarak konum geri besleme yapilmasina ihtiyag

duymadan kapali gevrim kontroli saglar.

2.6 Uyumlu konum geri besleme cihazlari

Tablo 2-6 Desteklenen geri besleme cihazlar

Kodlayici (enkoder) tipi

Siiriicii kodlayici
(enkoder) tipi (C01)

Isaret darbesi olan veya olmayan doért kanalli artimli kodlayicilar

AB (0)

isaret darbesi olan veya olmayan sabit miknatisli motorlarin mutlak konumu icin UVW komutasyon sinyallerine
sahip dort kanalli artimli kodlayicilar

AB Servo (3)

Isaret darbesi olan veya olmayan ileri / geri artimh kodlayicilar FR (2)
isaret darbesi olan veya olmayan sabit miknatisli motorlarin mutlak konumu icin UVW komutasyon sinyallerine
S ) FR Servo (5)
sahip ileri / geri artimli kodlayicilar
isaret darbesi olan veya olmayan frekans ve yén artiml kodlayicilar FD (1)
isaret darbesi olan veya olmayan sabit miknatisli motorlarin mutlak konumu icin UVW komutasyon sinyallerine
. .. FD Servo (4)
sahip frekans ve yon artimh kodlayicilar
Sincos artimli kodlayicilar SC (6)

Komutasyon sinyalli sincos artimli

SC Servo (12)

Mutlak konum i¢in EnDat iletisimli Heidenhain sincos kodlayicilar

SC EnDat (9)

Mutlak konum igin Hiperface iletisimli Stegmann sincos kodlayicilar

SC Hiperface (7)

Mutlak konum igin SSI iletisimli sincos kodlayicilar SC SSI (1)
Tek sinis ve kosinus sinyallerinden mutlak konumlu sincos artimli SC SC (15)
SSI kodlayicilar (Gri kod veya ikili) SSI(10)
Yalnizca EnDat iletisimli kodlayicilar EnDat (8)
18 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
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2.7  Sdricu ozellikleri
Sekil 2-3  Siiriicii 6zellikleri (boy 3 - 8)
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Aciklama
1. Tus takimi baglantisi

2. Glg degeri etiketi

3. Tanimlama etiketi

4. Durum LED Lambasi

5. Opsiyon modiili yuvasi 1

6. Opsiyon modill yuvasi 2

7. Opsiyon modiilt yuvasi 3

8. Role baglantilari

9. Konum geri besleme baglantilari
10. Kontrol baglantilar

11. NV Medya Karti yuvasi
12. Frenleme terminali

13. Dahili EMC filtresi

14. DC bara +

15. DC bara -

16. Motor baglantilari

17. AC gl¢ kaynagi baglantilari
18. Topraklama baglantilari
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Sekil 2-4 Siiriicui 6zellikleri (boy 9 - 11)
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E@
E |
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]
Aciklama
1. Topraklama baglantilari 2. AC gl¢ kaynagi baglantilar™ 3. DC bara + 4. DC bara -
5. Gl degeri etiketi 6. Frenleme terminali 7. Motor baglantilari
* Ortak AC besleme baglantilari dahili olarak 6 darbeli stiriiciiye baglanir (Gévde boyu 11).
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2.8 Opsiyonlar

Sekil 2-5 Siiriicu 6zellikleri ve opsiyonlar

Aciklama
1. NV Medya Karti

2. Tus Takimi - Yerel veya Harici

3. Opsiyon modulu yuvasi 1

4. Opsiyon modull yuvasi 2
5. Opsiyon modulu yuvasi 3
6. KI-485 Adaptor

Opsiyon moduilleri standart opsiyon modull ve blyuk opsiyon moduli olmak tzere iki farkli bigimde sunulur. Tanimayi kolaylastirmak amaciyla tim
standart opsiyon modiilleri renk kodludur, bununla birlikte blylik opsiyon modiilii siyahtir. Her modiiliin st kisminda tanitma etiketi mevcuttur.
Standart opsiyon modiilleri siirliciideki mevcut opsiyon yuvalarinin herhangi birine takilabilir, bununla birlikte blyuk opsiyon modiilleri yalnizca

opsiyon modulu yuvasi 3'e takilabilir. Asagidaki tabloda renk kodu bilgileri ve bunlarin fonksiyonuyla ilgili diger ayrintilar gésterilmektedir.
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Tablo 2-7 Opsiyon modiilii tanimlama
. Opsiyon o
Tip modiilii Renk Adi Parga Numarasi Diger Detaylar
15 vollu D ti Siiriici kodlayici giris geviricisi
Belirtilmemis y . P .. | 82000000012200 | Kodlayici kablolari ve ekranin bos terminali igin vida
gevirici (konvertor) Mo o
terminali araylizi saglar.
15V= Tek uglu kodlayici arayiizii
| Tekudlukodlayiet | g5400000013600 | Hall etkisi sensérlerinden alinan sinyaller gibi tek uglu
Belirtilmemig | arabirimi . . . N
(15 V veya 24 V) 24V = ABZ kodlayici sinyalleri icin araylz saglar. 15V ve 24 V
. ¥ 82000000014800 | modelleri mevcuttur.
Geri Besleme
Acik . | SI-Encoder 82400000018100 | Artimli kodlayici girig araytizi moduld.
Kahverengi
Kovu Sl-Universal Artimh, SinCos, HIPERFACE, EnDAT ve SSI
u - 82400000018300 | kodlayicilarini destekleyen ek baglantili kodlayici giris ve
Kahverengi | Encoder -
cikis arayiza.
Genisletilmig 1/0 (éiri§/Q|k|§)
Asagidaki kombinasyonlari ekleyerek 1/O (Giris/Cikis)
) kapasitesini arttirir:
Otomasyon — 9 ) » Dijital I/O (Giris/Cikig)
(VO geniglemesi) | N __augm Turuncu | SHIO 82400000017800 |, g Girigler
— +  Analog Girisler (diferansiyel veya tek uglu)
* Analog Cikis
* Roleler
Machine Control Studio Uyumlu Uygulamalar I¢gin
islemci
Yosun Yesili | MCi200 82400000017000 | Onceden tanimlanmis ve/veya miisteri tarafindan
olusturulmus uygulama yazilimlarini galigtirmak igin
2. islemci.
Machine Control Studio Uyumlu Uygulamalar Igin
islemci (Ethernet iletigimi igin)
Yosun Yesili | MCi210 82400000016700 | Onceden tanimlanmis ve/veya migteri tarafindan
olusturulmus Ethernet iletisimli uygulama yazilimlarini
Otomasyon calistirmak igin 2. islemci.
(Uygulamalar) SyPTPro Uyumlu Uygulamalar Igin Iglemci
- (CTNet ile)
I Siyah Sl-Applications 82400000016500 Onceden tanimlanmis ve/vgya musteri tarafindan
= Plus olusturulmus CTNet destekli uygulama yazilimlarini
gahstirmak igin 2. islemci (yalnizca Yuva 3'te
kullanilabilir).
Siyah SI-DCP 82400000019900 | DCP3 ve DCP4 arayiiz modiil.
Tablo 2-8 Tus takimi tanimlama
Tip Tus takimi Adi Parca Numarasi Diger Detaylar
Tus takimi Harici Tus Takimi RTC | 82400000019600 | Harici LCD tus takimi opsiyonu

LCD ekranl ve gergek zamanli saati bulunan harici tus takimi.

22
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Tablo 2-9 Ek opsiyonlar
Tip Adi Pargca Numarasi Diger Detaylar
- SD Kart Adaptorii
SD Kart Adaptord 82400000016400 Suricl yedekleme igin siirliciide SD kart kullaniimasini saglar.
Yedekleme
SMARTCARD 2214-0010-00 SMART CARD -,
Sdrlcuyle parametre yedekleme icin kullanilir.
EIA-485 lletisim Adaptoru
. EIA-485 lletisim Adaptorii, EIA-485 iletisim arayiiziinii saglar.
KI-485 Adaptor 8240000001610 Bu adaptor, 115 k veri iletisim hizini, 1 - 16 arasi nod adreslerini
) ve 8 1 NP M seri modunu destekler.
lletisim
I iletigsim kablosu
f;bllﬁf lletisim 4500-0096 iletisim arayiizii saglamak igin KI-485 Adaptéri ile kullaniimak
tzere CT USB - RJ485 iletisim kablosu saglar.
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Suruciiyle birlikte verilenler

Sdrlcu, glivenlik bilgilerini iceren bir brosur niishasi, Kalite Sertifikasi, asagidaki Tablo 2-10'da gosterilenleri iceren aksesuar kiti kutusu ile birlikte

temin edilir.

Tablo 2-10 Siiriiciiyle birlikte verilen parcalar (boy 3 - 7)

Aciklama Boy 3 | Boy 4 Boy 6 Boy 7
Kontrol konnektérleri
Role konnektdrl
24 V gii¢ besleme N
konnektoru D
x1
Topraklama braketi
Yiizey montaj 0 00 o o oo 0 o o F f
destekleri
x2 x 2 x 2 x 2 x 2
H_EEE —
Topraklama
kelepgesi EI]D ”é o a
ju]

x1 x1 x1

g5
DC terminal kapag! Q_!
rondelalari S

X 2

Terminal somunlari

M6 x 11

Besleme ve motor
konnektori

Parmak koruma
rondelalari

24
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Menisi A

Parametreler

Tablo 2-11 Siiriiciiyle birlikte verilen pargalar (boy 8 - 11)

Aciklama Boy 8 | Boy 9A/ 9E Boy 10E Boy 11E
Kontrol konnektorleri
(1-11ve21-31)
Role konnektoéri
24V gug besleme konnektori ] ir” ()
x1 x1

Topraklama braketi

Yizey montaj destekleri

Yuzey montaj destekleri

x1

210 EMC filtreleri
Ug EMC filtresi segenegi bulunur:
Tablo 2-12 EMC filtresi secenekleri

Filtre secenegi

Karsilanan EN 61800-3:2004 standardi

Dahili EMC filtresi

Kisa motor kablosu ile ikinci ortam

Standart harici EMC filtresi

Maksimum 100 m'ye kadar uzunlukta motor kablosu ile birinci ve ikinci ortam

Kompakt harici EMC filtresi

Maksimum 20 m'ye kadar uzunlukta motor kablosu ile birinci ve ikinci ortam

2.10.1  Dahili EMC filtresi

Dahili EMC filtrenin gikariimasi icin 6zel bir neden yoksa, érnegin suruciiniin Regen sisteminin bir pargasi oldugu durumlarda veya sistemde asiri
topraklama kacak akimi olmadigi surece yerinde tutulmasi dnerilir.
Dahili EMC filtresi, besleme kaynagini etkileyen radyo frekansi girigsimini azaltir. Motor kablosunun kisa oldugu durumlarda, ikinci ortam igin

EN 61800-3:2004 gerekliliklerinin karsilanmasi gerekir. Daha uzun motor kablolari igin filtre, emisyon seviyelerinde faydali bir azalis saglamaya
devam eder ve siriicinin limitine kadar olan herhangi bir uzunluktaki ekranli (zirhli) kablo ile birlikte kullanildiginda, ortamdaki endustriyel
ekipmanlarin sorun yagsamasi pek olasi degildir. Yukaridaki talimatlar gikarilmasini gerektirmedikge veya sirticlinin topraklama kagak akimi kabul
edilemedigi hallerde, filtrenin tim uygulamalarda kullaniimasi onerilir.

UYARI

& Sirici topraksiz (IT) beslemelerle kullanilirsa ek motor toprak arizasi korumasi takiimadikga dahili EMC filtresi gikariimalidir.

UYARI

& Dahili EMC filtresi ¢ikarilmadan dnce gl¢ kaynagi baglantisi kesilmelidir.
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2.10.2 Standart harici EMC filtresi
Her boydaki suriciler igin kullanilan harici EMC filtresi alta veya yana monte edilebilir; her EMC filtresi igin ayrintilar asagida verilmistir.
Tablo 2-13 Harici EMC filtresi verileri
Model CT parga numarasi Aé:(':'k
200 V N
03200050 - 03200106 4200-3230 1,9
04200137 - 04200185 4200-0272 4,0
05200250 4200-0312 5,5
06200330 - 06200440 4200-2300 6,5
07200610 - 07200830 4200-1132 6,9
08201160 - 08201320 4200-1972 9,6
09201760 - 09202190 (9A) 4200-3021 11
09201760 - 09202190 (9E) 4200-4460 12
10202830 - 10203000 4200-4460
400 V
03400025 - 03400100 4200-3480 2,0
04400150 - 04400172 4200-0252 41
05400220 - 05400300 4200-0402 5,5
06400350 - 06400470 4200-4800 6,7
07400660 - 07401000 4200-1132 6,9
08401340 - 08401570 4200-1972 9,6
09402000 - 09402240 (9A) 4200-3021 11
09402000 - 09402240 (9E) 4200-4460 12
10402700 - 10403200 4200-4460
11403770 4200-0400 147
11404170 - 11404640 4200-0400 '
575 V
05500030 - 05500069 4200-0122 7,0
06500100 - 06500350 4200-3690 7,0
07500440 - 07500550 4200-0672 6,2
08500630 - 08500860 4200-1662 9,4
09501040 - 09501310 (9A) 4200-1660 5,2
09501040 - 09501310 (9E) 4200-2210 103
10501520 - 10501900 4200-2210 '
11502000 4200-0690
11502540 4200-0690 16,75
11502850 4200-0690
690 V
07600190 - 07600540 4200-0672 6.2
08600630 - 08600860 4200-1662 9,4
09601040 - 09601310 (9A) 4200-1660 5,2
09601040 - 09601310 (9E) 4200-2210 103
10601500 - 10601780 4200-2210 '
11602100 4200-0690
11602380 4200-0690 16,75
11602630 4200-0690

Boy 3 - 6 striciler igin harici EMC filtreleri alta veya yana monte edilebilir.
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Boy 3, 4 ve 5 sirUciler igin harici Kompakt EMC filtresi yana monte edilebilir; her Kompakt EMC filtresi igin ayrintilar asagida verilmistir.

Kompakt harici EMC filtreleri

Tablo 2-14 Harici Kompakt EMC filtresi verileri (boy 3 - 5)

Agirhk
Model CT parga numarasi kg
400V
4200-6126 0,4
03400025 - 03400100
4200-6219 0,6
04400150 - 04400172 4200-6220 0,7
05400270 - 05400300 4200-6221-01 1,7
NOT
Harici Kompakt EMC filtrelerini kullanirken EN12015: 2014 standardi gereksinimlerini karsilamak lizere segilmis ilave bir AC sebeke giris sok bobini
gereklidir.
2.1 EMC uyumlulugu (genel standartlar)

Burada sirtciinin EMC performansinin bir 6zeti verilmistir. Daha fazla bilgi almak igin, surtctiniin tedarikgisinden temin edebileceginiz EMC Veri

Dokiimani'na bakin.

Tablo 2-15 Bagisiklik uyumlulugu

Standart

Bagisiklik tipi

Test 6zelligi

Uygulama

Seviye

IEC61000-4-2 EN61000-4-2

Elektrostatik desarj

6 kV temas desariji
8 kV hava desarji

Modil mahfazasi

Seviye 3
(endstriyel)

Modiilasyon éncesi 10 V/m

ENG61800-3:2004

(bagisiklik gereklilikleri)

:EEI\?GS':OOOOO(:A:SB Radyo frekansi igimali alan 80 - 1000 MHz Modiil mahfazasi (Sei\g{]est:rsi o)
% 80 AM (1 kHz) modiilasyon Y
Kavrama kelepgesi Gizerinden 5 kHz Sevive 4
tekrarlama frekansinda 5/50 ns 2 kV gegici |Kontrol hatlari ve =
IEC61000-4-4 Hizli gecici rejim patlama rejim (endustriyel sert ortam)
EN61000-4-4 gecletreimp _ — :
Dogrudan enjeksiyonla 5 kHz tekrarlama Giic hatlari Seviye 3
frekansinda 5/50 ns 2 kV gegici rejim ¢ (endstriyel)
Ortak mod 4 kV AC gli¢ kaynagi hatlari: .
1,2/50 ps dalga sekli hat - topraklama Seviye 4
IEC61000-4-5 " ’ Diferansiyel modu . o .
A ki hatlari: .
EN61000-4-5 Gerilim darbeleri 2 KV h; ?ﬁgt aynagd hatlari Seviye 3
1,2/50 ps dalga sekli
hatlar - topraklama Sinyal portlari - topraklama® | Seviye 2
Moddlasyon éncesi 10V .
:EEI\ICSG11000000—-44—E‘36 lletimle radyo frekansi 0,15 - 80 MHz Kontrol ve gig hatlari (Sei\:jl)ilj(:ti ol)
% 80 AM (1 kHz) modiilasyon 4
-% 30 10 ms
IEC61000-4-11 S ’ _ +% 60 100 ms .
ENG1000-4-11 Gerilim dlsmeleri ve kesintiler %601s AC glig portlari
<-%955s
IEC61000-6-1 - . - L ) N
EN61000-6-1:2007 Mesken, ticari ve kiigiik endustriyel ortam icin jenerik bagisiklik standardi Uyumlu
IEC61000-6-2 P . . o
ENG1000-6-2:2005 Endustriyel ortam igin jenerik bagisiklik standardi Uyumlu
IEC61800-3 Ayarlanabilir hizli gli¢ stirlict sistemleri igin Grtin standardi Birinci ve ikinci ortamlar icin bagisiklik gerekliliklerini

karsilar

1 Topraklama ve harici gerilim darbesi korumasina iligkin olasi gereklilikler igin kontrol portlari hakkinda bilgi almak igin bkz., kisim 4.17.8 Kontrol
devrelerinin gerilim darbesi bagisiklidi, sayfa 121

Emisyon

Basit emisyon kontrolu icin siirlicide monte edilmis bir filtre bulunur. Opsiyonel ilave bir harici filtre daha fazla emisyon azaltimi saglar. Motor kablosu
uzunlugu ve anahtarlama frekansina bagli olarak asagidaki standartlarin gereklilikleri karsilanmaktadir.
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Tablo 2-16 Boy 3 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler) Tablo 2-20 Boy 5 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler)
Motor Anahtarlama Frekansi (kHz) Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
kablosu kablosu 3
uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16 uzunlugu (m) 4 6 8 12 16
Dahili filtre kullanan: Dahili filtre kullanan:
0-2 | c3 c4 0-2 | c3 | c4
Dahili filtre ve ferrit halka (2 ¢evrim) kullanan: Dahili filtre ve ferrit halka (1 ¢evrim — 2 ¢cevrimin avantaji yoktur) kullanan:
0-10 C3 [ C4 0-2 c3 | c4
10-20 C3 | C4 0-5 c3 | Cc4
Harici filtre kullanan: 0-7 c3 c4
0-20 R (C1) 1(C2) | 1(C2) | I1(C2) | I(C2) | I(C2) 0-10 Ca
20-100 1(C2) C3 C3 C3 C3 C3 Harici filtre kullanan:
Tablo 2-17 Boy 3 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler) 0-20 R(C1) 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2)
20-100 1(C2) C3 C3 C3 C3 C3
Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
kablosu Tablo 2-21 Boy 5 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler)
uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16
m— Motor kablosu Anahtarlama Frekansi (kHz)
Dahili filtre kullanan: uzunlugu (m) 2 o 8 12 16
0-5 | C3 | Ca _ 3 | |
Dahili filtre ve ferrit halka (2 gevrim) kullanan: Dahili ﬂltrj kullanan: 2
0-10 | c3 | c4 0- c3 | c
Harici filtre kullanan: = 'Oh_ |1k0 — = — c4
=20 R(CT C2) (C2) (C2) (C2) (C2) Henjlt. f:llt ak uII anlm.lnln ir avantaji yoktur
20-100 | 1(C2) | €3 | €3 | C3 | €3 | C3 artol e kuTanan:
0-20 R(C1) | 1(C2) | I(C2) | I1(C2) | I(C2) | I(C2)
Tablo 2-18 Boy 4 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler) 20 -100 1(C2) C3 C3 C3 C3 C3
k':k:)lt:;u Anahtarlama Frekans (kHz) Tablo 2-22 Boy 5 emisyon uyumlulugu (575 V siiriiciiler)
uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16 Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
— kablosu
Dabhili filtre kull :
anili tiltre Kullanan uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16
0-2 | c3 | c4 —
— - - Dahili filtre kullanan:
Dahili filtre ve ferrit halka (2 gevrim) kullanan:
0-4 | c3 | ca — L : o4
— Dahili filtre ve ferrit halka (2 ¢evrim) kullanan:
Harici filtre kullanan: 0= o2
0-20 R(C1) | 1(C2) | I(C2) | I(C2) | I(C2) | I(C2) - c3 I
20-100 | 1(C2) | C3 c3 c3 c3 C3 0-2 c3 | c4
Harici filtre kullanan:
0-20 R (C1) 1(C2) | 1(C2) | I(C2) | I(C2) | I(C2)
Tablo 2-19 Boy 4 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler) 50100 (C2) c3 c3 c3 c3 c3
Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
kablosu s 4 o o 12 16 Tablo 2-23 Boy 6 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler)
uzunlugu (m) Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
Dahili filtre kullanan: kablosu 3 4 6 8 12 16
0—-4 | c3 | C4 uzunlugu (m)
Dahili filtre ve ferrit halka (2 ¢evrim) kullanan: Dahili filtre kullanan:
0-10 c3 | C4 0-2 | cs3 c4
Harici filtre kullanan: Danili filtre ve ferrit halka (1 gevrim — 2 gevrimin avantaji yoktur) kullanan:
0-20 R(C1) [ 1(C2) [ 1(C2) [ I1(C2) | 1(C2) | 1(C2) 0-2 C3 | c4
20 - 100 1(C2) C3 C3 C3 C3 C3 0-5 C3 c4
0-7 c3 | c4
0-10 Cc4
Harici filtre kullanan:
0-20 R(C1) | I(C2) | 1(C2) | 1(C2) | I(C2) | 1(C2)
20 -100 1(C2) C3 C3 C3 C3 C3
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Tablo 2-24 Boy 6 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler)

Tablo 2-29 Boy 8 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler)

Motor Anahtarlama Frekansi (kHz) Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
kablosu kablosu
uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16 uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16
Dahili filtre kullanan: Dahili filtre kullanan:
0-4 c3 c4 0-10 | C3 [ C3 | C3 C3 | c3 | C3
0-10 c4 Harici filtre Kullanan:
Ferrit halka kullaniminin bir avantaji yoktur 0-20 Cc2 Cc2 Cc2 Cc2 Cc2 Cc2
Harici filtre Kullanan: 20 - 100 c2 C3 C3 C3 C3 C3
0-20 R (C1) | 1(C2) 1(C2) 1(C2) 1(C2) 1(C2) Tablo 2-30 Boy 8 ) luludu (400 V siiriiciil
50700 C2) 3 3 3 3 3 ablo 2- oy 8 emisyon uyumlulugu ( siiruculer)
Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
Tablo 2-25 Boy 6 emisyon uyumlulugu (575 V siiriiciiler) kablosu
uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16
Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
kablosu Dahili filtre kullanan:
uzunlugu (m) | 3 4 6 8 12 16 0-10 | C3 | C3 | C3 C3 | c3 | c3
Dahili filtre kullanan: Harici filtre kullanan:
- | ca 0-20 C2 C2 C2 C2 C2 c2
Dahili filtre ve ferrit halka (2 gevrim) kullanan: 20 -100 C2 C3 C3 C3 C3 C3
0-4 Cc4
2 cs | | Tablo 2-31 Boy 8 emisyon uyumlulugu (575 V ve 690 V siiriiciiler)
_ C3 c4
e - Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
Harici filtre kullanan:
kablosu
0-20 R (C1) 1 (C2) uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16
20-100 | 1(C2) C3 Danhili filtre kullanan:
Tablo 2-26 Boy 7 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler) 0__100 | c4 ‘ c4 ’ c4 c4 ’ c4 ‘ c4
Motor Amanton r—s v Harici filtre kullanan:
kablosu nahtarlama frekans: (kHz) 0-20 C2 [ c2 | c2 | c2 | c2 | c2
uzunlugu (m) | 3 4 6 8 12 20— 100 c2 | C3 c3 c3 c3 Cc3
Dahili filtre kullanan Tablo 2-32 Boy 9 ve 10 emisyon uyumlulugu (200 V siiriiciiler)
2~10
| c4 Motor Anahtarlama Frekansi (kHz)
Dahili filtre kullanan (CT No. 4200-1132) kablosu
0-20 R(C1) | RC1) | R(CT) | R(C1) | R(CY) uzunlugu (m) | 3 4 6 8 12 16
20-40 R (C1) R (C1) R (C1) R (C1) R (C1) Dahili filtre kullanan:
40-100 R(CT) | RCCT) | RCT) | 1(C2) | 1(C2) 0-100 | €3 | c3 | c3 C3 C3 C3
Harici filtre kullanan:
Tablo 2-27 Boy 7 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler) 0-20 Cc2 Cc2 Cc2 Cc2 Cc2 Cc2
Motor Anahtarlama frekansi (kHz) 20-100 C2 C3 C3 C3 C3 C3
kablosu
uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16 Tablo 2-33 Boy 9 ve 10 emisyon uyumlulugu (400 V siiriiciiler)
Dahili filtre Kullanan Motor kablosu Anahtarlama Frekansi (kHz)
2~10 | C4 uzunlugu (m) 3 | 4 [ 6 [ 8 [ 12 [ 16
Dahili filtre kullanan (CT No. 4200-1132) Dahili filtre kullanan:
0-20 R(CH | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) 0-10 | C3 | c3 | c3 | ¢c3 | c3 | c3
20-50 (C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) Harici filtre kullanan:
20 - 100 Cc2 C3 C3 C3 C3 C3
Tablo 2-28 Boy 7 emisyon uyumlulugu (575 V ve 690 V siiriiciiler)
Motor Anahtarlama frekanst (kHz) Tablo 2-34 Boy 9 ve 10 emlsyop tjyumlulugu
(575 V ve 690 V siiriiciiler)
kablosu
uzunlugu (m) 3 4 6 8 12 16 Motor kablosu Anahtarlama Frekansi (kHz)
Danili filtre kullanan uzunlugu (m) 3 [ 4 | 6 | 8 | 12 ] 16
2~10 c4 Dabhili filtre kullanan:
Danhili filtre kullanan (CT No. 4200-0672) 0-50 | c3 | €3 | €3 | €3 | C3 | C3
0-20 1(C2) [ 1(C2) [ 1(C2) [ 1(c2) | 1(c2) | 1(c2) Harici filtre kullanan:
20-50 | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) | 1(C2) 0-20 €2 | € | ¢ | € | €& | @
50100 (C2) . - . . 20-100 Cc2 C3 C3 C3 C3 C3
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Tablo 2-35 Boy 11E emisyon uyumlulugu

Motor kablosu Anahtarlama Frekansi (kHz)
uzunlugu (m) 3 | 4 | 6 | 8 | 12 | 16
Dahili filtre kullanan:

10 - 50 C3

100 c3 | c4
Harici filtre kullanan:

20 (67

100 c2 | C3

Anahtar (izin verilen emisyon seviyesi azalan diizende gdsterilmistir):
E2R  EN 61800-3:2004 ikinci ortam, sinirli dagitim (Girisimi engellemek Gzere ilave 6nlemlerin alinmasi gerekebilir)
E2U  EN 61800-3:2004 ikinci ortam, sinirli olmayan dagitim

| EN 61000-6-4:2007 endistriyel jenerik standart
EN 61800-3:2004 birinci ortam sinirli dagitim (EN 61800-3:2004 standardina gére asagidaki ikazin verilmesi gerekir)

& Bu trtin, IEC 61800-3 standardina gore sinirli dagitim sinifina sahip bir Griindur. Bu triin, mesken olarak kullanilan ortamlarda kullanicinin
gerekli 6nlemleri almasini gerektirecek radyo girisimine neden olabilir.

R Konutlara yonelik EN 61000-6-3:2007 jenerik standart
EN 61800-3:2004 birinci ortam, sinirli olmayan dagitim

EN 61800-3:2004 standardi asagidakileri tanimlar:

« Birinci ortam, mesken olarak kullanilan konutlari igerir. Ayrica, konut amacli kullanilan binalara gi¢ saglayan dusik voltajl gu¢ kaynagi
sebekesine trafolar olmaksizin dogrudan bagh olan binalari da igerir.

+ Ikinci ortam, konut amagli kullanilan binalara gii¢ saglayan diisiik voltajli giic kaynagi sebekesine dogrudan bagli olan binalar disindaki tiim
binalari igerir.

*  Sinirl dagitim, ureticinin Griintn satis ve dagitiminin sadece siriiciiniin uygulanmasina yonelik EMC gereklilikleri hakkinda teknik yeterlilige
sahip tedarikgilere, misterilere veya kullanicilara yapilmasi anlamina gelir.

IEC 61800-3:2004 ve EN 61800-3:2004
ligili standardin 2004 revizyonu, AB EMC Direktifi ile standardin gerekliliklerinin daha iyi dizenlenmesi igin farkl terminoloji kullanir.

Gug sirlcu sistemleri C1'den C4'e kadar siniflandiniimigtir:

Kategori Agiklama Yukarida kullanilan kargilik gelen
kod
C1 Birinci ve ikinci ortamlarda kullaniimak tzere tasarlanmistir R
Takilabilir veya gikarilabilir bir cihaz degildir; sadece bir profesyonel tarafindan
C2 kurulumu gergeklestirildigi takdirde birinci ortamda veya ikinci ortamda kullaniimak |
Uzere tasarlanmistir
C3 ikinci ortamda kullaniimak {izere tasarlanmistir, birinci ortamda kullanilamaz E2U
1000 V veya 400 A uzerinde siniflandiriimistir, ikinci ortamdaki karmasik sistemlerde
Cc4 N E2R
kullaniimak tzere tasarlanmistir

Tum PDS igin, PDS nominal akiminin 400 A tzerinde olmasi veya besleme geriliminin 1000 V'nin tizerinde olmasi gerektiginden, kategori 4'in
E2R'den daha sinirlayici oldugunu unutmayin.
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212 EMC uyumlulugu (Asansor standartlar)

Bu bdlim, uyumlastiriimis Avrupa EMC standartlari EN 12015:2014 (emisyon) ve EN12016:2013 (bagisiklik) ile uyumlu olmasi gereken
kaldiraglarda, asansorlerde ve yurtiyen merdivenlerde kullanildiginda E300 Asansor sirucileri igin 6zel bilgiler saglar. Burada verilen bilgiler revize
edilmis versiyonlarin gerekliliklerini icermektedir. Daha fazla bilgi almak igin, strlictiniin tedarikgisinden temin edebileceginiz EMC veri dokiimanina
bakin.

2121 Emisyon - EN 12015:2014
Standart, asagdidaki kategorilerdeki sinirlari belirler:

1. Mahfazadan gelen iginimla emisyon
Bu, 30 MHz - 1000 MHz frekans araligini kapsar.

Sinirlar, EN 61000-6-4 jenerik standardiyla aynidir ve 1998 versiyonundan farkhlk yoktur.

2. AC sebeke portundan/portlarindan iletimle emisyon
Bu, 0,15 MHz - 30 MHz frekans araligini kapsar.

Sinirlar, EN 61000-6-4 jenerik standardiyla aynidir ve 1998 versiyonundan farkhlk yoktur.

3. Giig portundan/portlarindan (motor portu vb.) iletimle emisyon
Bu, 0,15 MHz - 30 MHz frekans araligini kapsar.

Bunlar, motor kablosu uzunlugu 2 metreden fazla olmadidi veya ekranlandigi stirece gecerli olan yeni sinirlardir.

4. Darbeli giiriiltii
Darbeli iletimle emisyon igin 6zel bir gerekliliktir.

Sinirlar, 1998 siriimu igin geceri olanlar ile aynidir.

5. Gerilim dalgalanmalari

Bu, kirpigsmaya neden olan besleme gerilimindeki degisiklikler olan dalgalanmalari kapsar.
Bunlar yeni sinirlardir. Bunlarda EN 61000-3-11 standardi temel alinmistir.

6. Sebeke akimi harmonikleri
Bu 40. harmonige kadar olanlari kapsar.

Bunlar yeni sinirlardir. Bunlarda IEC 61000-3-4 standardi temel alinmistir.

Control Techniques siiriiciilerinin EN 12015 standardi ile uyumlulugu
Sdricller, Glgli Suriicu Sistemleri standardina, EN 61800-3 standardi ve endistriyel ortamlara yonelik EN 61000-6-4 jenerik standardiyla
uyumludur. Birgok bakimdan bu ayni zamanda EN 12015 gerekliliklerini de kapsar.

Sebeke iletimle emisyon
Genellikle standart opsiyonel harici filtre kullaniimahdir.

Motor kablosu uzunlugu, mevcut en yiksek anahtarlama frekansinin kullanildigi varsayimiyla, filtrenin kapasitesine bagh olarak ayarlanir. Eger daha
uzun kablo gerekiyorsa, bu genellikle anahtarlama frekansini azaltarak elde edilebilir; daha fazla bilgi i¢in uygun EMC veri dokiimanina bakin.

Asansor sisteminin 100 A'l asan nominal giris akimina ve 6zel bir besleme trafosuna sahip oldugu durumlarda, daha ylksek emisyon seviyelerine izin
verilir ve sadece timlesik filtre gerekir.

Standart test yonteminin, 1 m uzunlugunda bir sebeke besleme kablosu kullaniimasini gerektirdigini unutmayin; bu, test edilen sistemi LISN'ye
(hat empedans stabilizasyon agi) baglayan kablodur. Bu gereklilik bazi durumlarda uygun olmayabilir ve gergekgi géziikmeyebilir. Bununla birlikte,
gegerli ve karsilastirilabilir bir test sonucu saglamak igin bu tavsiyeye uymak énemlidir.

Cikis iletimle emisyon

Kablo ekranlanmali ve bu ekran, motor kablosu uzunlugu 2 m'ye esit veya daha az oldugu surece Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu'nun EMC
(Elektromanyetik Uyumluluk) boélimiine veya urtiniin EMC veri dokiimanina uygun olarak dogru baglanmalidir.

Darbeli guriiltii )
Siricl, darbeli guriltd olusturmaz. ligili glic kontaktorlerinin darbeli gurilti olusturmadigindan emin olmak igin 6zen gosterilmelidir.

Gerilim dalgalanmalan
Sdrlcu tek basina 6nemli gerilim dalgalanmalarina veya kirpismaya neden olmaz. Kontrol sistemi, kirpismaya neden olabilecek motor guiciinde hizli
degisimlere neden olmayacak sekilde tasarlanmalidir. Genelde yolcu konforu gereksinimleri bdyle bir durumun olmasini gerektirir.
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Sebeke akimi harmonikleri

Komple asansor sistemi igin sebeke akimi harmonikleri, sistemdeki tim elektrik yikleri icin harmonik akimlarin vektér toplamlaridir. Genellikle ana
asansor surlcusu/suruculeri, elektrik yukunu kontrol edecektir ve bunlarin harmonik gereksinimleri karsilamasini saglamak yeterli olacaktir.
Elektronik surticller ayni zamanda kapi agma, havalandirma vb. gibi yardimci fonksiyonlar icin kullanildiklarinda, her ne kadar genel olarak gug
degerleri 6nemli olmayacak kadar diisuk olsa bile harmonik katkilarinin asir olmamasini saglamak gerekebilir. Kiiguik strtictilerden gelen harmonik
emisyonun dogru bir sekilde degerlendirilebilmesi igin, test kosullarinin gergekgi olmasi ve/veya hesaplamalarin dogru yapilmasi énemlidir.

Lutfen EMC veri dokiimanina bakin.

Harmonikleri gereken seviyelerin altinda tutmak icin giris sok bobinleri saglanmalidir. Dogru sok bobini degerinin belirli asansér kontrolérinin
tasarlandigi maksimum giris gliciine bagh olduguna ve siiriici modeline veya gli¢ degerine bagl olmadigina dikkat edin.

Tablo 2-36 Emisyon uyumlulugu

Parca Sinir (%) Tipik (%)
Harmonik:
5 40 33,8
7 25 10,7
11 15 7
13 10 3,4
THD 48 36,6
PWHD 46 18,5
cosQ 0,9790
Bozulum faktori 0,9580
Gug faktori 0,9379

Tablodaki sinirlar, belirli harmonik degerlerin nominal temel akim degerleri oranina dayanmaktadir (EN 12015:2014 standardi, madde 6.7.2, / 1)
dayanmaktadir.

213 AC sebeke giris sok bobinleri

AC sebeke giris sok bobinleri, IEC 61000-3-12 (EN 12015) standardinda belirtilen gerekli dizeylerin altinda harmonikleri saglamak igin temin
edilmelidir. Belirli bir uygulama igin, gercek maksimum giris gliciiniin élgiilmesi / tahmin edilmesi ve dogru sok bobini dederinin glig ile ters orantili
olarak hesaplanmasi 6nemlidir.

NOT

Sebeke giris sok bobinlerinin IEC 61000-3-12 (EN 12015) standardini karsilamasinin gerekli olmadigi hallerde, gii¢ besleme kalitesi, zayif faz
dengesi, ciddi bozunum sorunlarindan dolayt,

sok bobinlerine ihtiya¢ duyulabilir.

2131 Bagisiklik - EN 12016:2013

Bu standart, ¢esitli standart bagdisiklik testi yontemi Gzerinden bagisiklik gerekliliklerini belirler. Genel olarak bunlar, EN 61000-6-1 ve EN 61000-6-2
gibi konut ve endustriyel ortamlar igin jenerik standartlarin gerektirdigi testlere karsilik gelir. Bununla birlikte, guivenlik devreleri igin 6ngoérilen daha
ciddi test seviyeleri vardir. Glivenlik devreleri testlerinde, strlicinin hatali galismasina izin verilir, ancak emniyet fonksiyonunun c¢alismaya devam
etmesi gerekir.

Asagidaki tabloda, bu veri dokiimani kapsaminda olan tim surtculerin durumu gdsterilmektedir.

Tablo 2-37 Bagisiklik uyumlulugu

Durum - siiriicii Durum - Giivenlik devrelerinde kullanilan Giivenli Moment
Test . .
fonksiyonlari Kapama fonksiyonu
Elektrostatik desarj Uyumlu Elektrostatik desarj Uyumlu
Radyo frekansi elektromanyetik alan Uyumlu Uyumlu (suriicu hatal galisabilir fakat glivenlik fonksiyon kaybi yoktur)
Hizl gegici rejim ortak mod - sinyal ve glg Uyumlu Uyumlu
portlarina
Gerilim darbesi: Sinyal ve kontrol hatlari Uyumiu Uyumlg (Hata.ll Sal|§ma veya hasari 6nlemek igin harici koruma
devresi gerekir)
Glg portlar Uyumlu Uyumlu
Radyo frekansi ortak mod - sinyal ve gli¢ Uyumiu Uyumlu
portlarina
Gerilim dususleri Uyumlu Uyumlu
Gerilim kesintileri Uyumlu Uyumlu

* Glvenligi saglamak icin koruma devresi gerekli degildir ve genellikle de gerekli olmaz. Control Techniques, EN 61000-6-2 standardi gereklilikleri
uyarinca, porta baglanan hatlarin uzunlugu 30 m'yi gegerse koruma devresi kurulumunu énerir. Bkz. kisim 4.17.8 Kontrol devrelerinin gerilim darbesi
bagisikligi, sayfa 121.
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3 Mekanik kurulum

Bu bdlimde siirlict kurulumu igin mekanik detaylarin nasil kullanilacagi agiklanmistir. Striicii mahfaza igerisine kurulmak tizere tasarlanmistir.
Bu bdlimin ana baslhklar asagidakileri icerir:

»  Surtcl kurulumu

*  Opsiyon moduli kurulumu

* Terminal konumu ve moment ayarlari

3.1 Guvenlik bilgileri

temasa gecilmelidir. Strticiiniin ve herhangi bir dis opsiyonel Unitenin kurulumunun ve igletiime ve bakiminin yapilma bigiminin,
UYARI Birlesik Krallik'taki is Saghg ve Guivenligi Yasasi'nin veya ekipmanin kullanildigi herhangi bir Gilkedeki gecerli yasa, diizenlemeler ve
uygulama kurallarinin gerekliliklerine uymasini saglamak, cihaz sahibinin veya kullanicisinin sorumlulugundadir.

Talimatlari izleyin
& Mekanik ve elektrik kurulum talimatlar titizlikle izlenmelidir. TUm soru veya agiklama gerektiren konular igin ekipmanin tedarikgisiyle
[__UYARI |

Kurulumu yapan kigi/kisilerin yeterliligi
Sirici, guvenlik ve EMC gerekliliklerini bilen profesyonel kisiler tarafindan kurulmalidir. Nihai Griinlin veya sistemin, kullanilacagi tlkedeki
ilgili tim yasalara uygunlugunu saglamak, montaji yapan kisinin sorumlulugundadir.

Mahfaza
& Bu surtcu, egitilmis ve yetkili personel haricindeki kisilerin erisimini ve kirlenmeyi engelleyen bir mahfaza icine monte edilmek lzere
tasarlanmistir. Ayrica, IEC 60664-1 uyarinca kirlenme derecesi 2'ye uygun olarak siniflandirilan bir ortamda kullanim igin tasarlanmistir.

Bu, yalnizca kuru, iletken olmayan kirlenmenin kabul edilebilecedi anlamina gelmektedir.

3.2 Kurulum
Kurulum igin agagidaki hususlar dikkate alinmalidir:

3.21 Erigsim
Erisim, sadece yetkili personelle sinirlandiriimalidir. Kullanim yerinde gegerli glivenlik mevzuatlarina uyulmasi gerekir.

Surucinin IP (Koruma Sinifi) derecesi kuruluma baghdir. Ayrintil bilgi igin, bkz. kisim 3.8 Yiiksek ¢evre korumasi amagli standart stiriicii
muhafazasi, sayfa 51.

3.2.2 GCevresel koruma

Sdrlcu, asagidaki belirtilenlerden korunmalidir:

» Damlayan su veya su puskirtilmesi dahil nem ve yogusma. Suricl galisirken Kapali olmasi gereken bir yogusma 6nleyici isitici gerekli olabilir
* Elektrigi ileten madde ile kirlenme

» Tozun her gesidi ile kirlenme fanin galismasini engelleyebilir veya gesitli pargalar Gzerindeki hava akimini zayiflatabilir

» Belirtilen igletim ve saklama araligi digindaki sicaklk

» Korozif gazlar

NOT
Kurulum esnasinda suricudeki havalandirmalarin, atiklarin (6rn. kesik teller) surticliye girmesini 6nleyecek sekilde kapatiimasi tavsiye edilir.

3.2.3 Sogutma

Sirlcu tarafindan uretilen sicaklik, belirtilen isletim sicakligi asilmadan ortadan kaldiriimalidir. Kapali mahfazalarin havalandirmali olanlar ile
karsilastirildiginda daha disik seviyeli sogutma sagladigini ve mahfazanin daha genis ve/veya dahili hava dolagim fanlarina sahip olmasi gerektigini
unutmayin.

3.2.4 Elektrik givenligi

Kurulum, normal ve ariza durumlarinda glivenli olmalidir.

3.2.5 Yangina karsi korunma

Sirlicu mahfazasi, bir yangin mahfazasi olarak siniflandiriimamistir. Metal ve/veya polimerik ayri bir yangin mahfazasi olmahdir.

Polimer, minimum kalinlik noktasinda en az UL 94 sinif 5VB'yi karsilayan malzemelerin kullanildigi daha genis mahfazalar icin 6zetlenebilecek
gereklilikleri kargilamalidir. Hava filtreleri, en az sinif V-2 olmalidir.

3.2.6 Elektromanyetik uyumluluk

Kablo dizenine dikkat edilmeden yapilan yanhs kurulumlarda, gesitli hizdaki surlcilerde elektromanyetik etkilesime sebep olabilecek gigli
elektronik devreler mevcuttur. Tipik endistriyel kontrol ekipmanlarindan kaynaklanan parazit bazi basit rutin 6nlemler ile engellenebilir.

Belirli emisyon limitlerine uyulmasi gerekiyorsa veya yakin ¢evrede elektromanyetik hassasiyeti olan cihaz varsa, tim 6nlemler alinmahdir.
Sdrlcd icerisine belli kosullarda emisyonu dusuren dahili EMC filtresi monte edilmistir. E§er bu kosullar acilirsa, harici EMC filtresinin kullanimi
(surtict girisine yakin bir noktalarda konumlandirilir) gerekli olabilir.

3.2.7 Tehlikeli alanlar

Sdrlcuyu, onayll bir mahfaza igine yerlestirmeden ve kurulumu onaylanmadan tehlikeli alanlar olarak listelenen yerlere yerlestirmeyin.
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3.3 Terminal kapagini ¢ikartma

Yalitim cihazi
Herhangi bir kapak sékilmeden veya herhangi bir servis galigmasi yapilmadan énce, AC ve/veya DC gu¢ kaynagi baglantisi,

M7 onaylanmis bir yalitim cihazi kullanilarak sirictden ayriimalidir.

Depolanmis enerji

Sirticl, AC ve/veya DC gug kaynagi kesildikten sonra potansiyel olarak 6limcil bir gerilimle yUkli kalan kapasitorler igerir. Sriiclye glg¢
verildiyse, gu¢ kaynagi, calismaya devam etmeden en az on dakika 6nce kesilmelidir. Normal olarak kapasitorler dahili bir direng ile
bosaltilir. Belirli, olagan digi ariza kosullari altinda, kapasitorlerin desarji gerceklestirememesi veya c¢ikis terminallerine uygulanan bir
gerilimle bosaltilmasinin engellenmesi mimkiindir. Sirtclide, ekranin aniden kararmasina sebep olan bir ariza oldugu takdirde,
kapasitorlerin desarj edilmemis olmasi mimkundur. Bu durumda suricunin tedarikgisine danigin.

D>

UYARI

3.31

Sekil 3-1 Terminal kapaklarinin konumu ve tanimi (boy 3 - 11)

Terminal kapaklarini gikartma

DC / Frenleme
terminali kapagi

DC / Frenleme
terminali kapagt

DC / Frenleme

terminali kapagi DC / Sol frenleme

terminali kapagi

AC/DC
terminali kapag
® o I
==
= ===
Kontrol terminali I | [0] —_—
kapagi AC / Motor

Kontrol terminali

AC / Motor
kapagi

terminali kapagi

Kontrol / AC /
Motor terminali
kapag!

Kontrol / AC / terminali kapag!
Motor terminali

kapagi

o

AC terminali
kapag

AC/DC
terminali kapagi

i I
*
==
=== H
==
==
===
& = i
®
AC/DC
terminali kapagi
H
) B
i} =)
g =]
= — = S
A=A
=
m—
& ==
]
®
o, A é
? - =\ = e
— = 7 —
| geg,
Motor / Frenleme 5*;
Motor / Frenleme  Kontrol terminali terminalikapag: Kontrol terminali
, kapag
terminali kapag kapagi apag! |
Motor / Frenleme Kontrol terminali Motor / Frenleme Kontrol terminali
terminali kapagi kapagi terminali kapag! kapagi
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3.3.2 Parmak mahfazasi ve DC/frenleme terminali kapagi tesisatini cikartma

Sekil 3-2 Parmak mahfazasi tesisatini gikartma

A: TUm boylar, B: Boy 5, C: Boy 6, D: Boy 7 - 11.

Parmak mahfazasini diiz ve sert bir zemin lizerine yerlestirin ve gosterildigi gibi (1) ilgili tesisatlari gekic ile ¢ikartin. Boy 7 icin, tesisat cikartilirken
pense kullanilabilir, ilgili tesisati pense ile tutun ve gésterildigi gibi (3) blkun. Gerekli tim tesisat ¢ikartilana kadar devam edin (2).
Tesisat ¢ikartildiktan sonra sert/keskin uglarin tim{nd sokan.

Sekil 3-3 Boy 3 ve 4 DC terminal kapagi tesisatini gikartma

DC terminal kapag! tesisatini gosterildigi gibi (1) penseyle tutun ve gikarmak igin gosterilen yénde asagiya dogru gekin. Gerekli tim tesisat gikartilana
kadar devam edin (2). Tesisat ¢cikartildiktan sonra sert/keskin uglarin timuana sokin. Siriicinin st kisminda sizdirmazli§i korumak igin aksesuar
kutusunda verilen DC terminal kapagdi rondelalarini kullanin.
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Boy 7 - 11 parmak mahfazasi icin rondela kiti mevcuttur.

Tablo 3-1 Rondela kiti (boy 7 - 11)

Siiriicii boyu Parca Numarasi Resim
Boy 7 - Kit 8 x tek girigli rondela 3470-0086
Boy 8 - Kit 8 x tek girigli rondela 3470-0089
Boy 8 - Kit 8 x ¢ift girigli rondela 3470-0090
Boy 9, 10 ve 11 - Kit 8 x ¢ift girigli rondela 3470-0107

3.4 Opsiyon modiillerinin, tug takiminin kurulumu / ¢ikariimasi

& Opsiyon moduilini kurmadan / ¢ikarmadan 6nce suruclyl kapatin. Yapilmamasi durumunda Uriinde hasar meydana gelebilir.

Sekil 3-4 Standart opsiyon modiiliiniin kurulumu

Opsiyon modulu yuvalari su sirada kullaniimahdir: yuva 3, yuva 2 ve yuva 1
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ilk opsiyon modiiliiniin kurulumu

»  Opsiyon modulinu gosterilen yéne dogru hareket ettirin (1).

*  Yuva (2) ile hizalayarak opsiyon moduli baglanti plakasini yuvaya takin, bu ayrintili gériinimde (A) gosterilmigtir.
*  Opsiyon modulunu yerine oturana kadar asagi dogru itin.

ikinci opsiyon modiiliiniin kurulumu

*  Opsiyon moduliini gosterilen yone dogru hareket ettirin (3).

*  Yuva (4) ile hizalayarak opsiyon moduli baglanti plakasini zaten kurulu olan opsiyon modduliindeki yuvaya takin, bu ayrintili gérinimde (A)
gOsterilmistir.

*  Opsiyon modulind yerine oturana kadar asagi dogru itin. Sekil (5) tamamen kurulmus iki opsiyon moduilinu géstermektedir.

Ugiincii opsiyon modiiliiniin kurulumu

* Yukaridaki islemleri tekrarlayin.
Siriuclide Ug opsiyon modiili yuvasinin ayni zamanda kullaniimasini saglayacak bir kapasite bulunur; sekil (6), kurulumu gergeklestirilen ic opsiyon
modulinu géstermektedir.

Sekil 3-5 Standart opsiyon modiiliiniin gikarilmasi

+  Opsiyon moduliinu suriicti muhafazasindan gikarmak icin tirnagin (1) Gizerine bastirin; tirnak ayrintili gériinimde (A) gosterilmistir.
*  Opsiyon modulunu gdsterildigi gibi (2) kendinize dogru egin.
*  Opsiyon moduliini gosterilen yonde (3) tamamen ¢ikarin.

Sekil 3-6 Biiyiik opsiyon modiiliiniin kurulumu ve gikariimasi

Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu 37
Yayin No: 1



Elektrik
kurulumu

Baslarken

Kullanici
Meniisii A

Devreye Alma

ileri
Parametreler

Ariza Teshis

Optimizasyon| CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Giivenlik e
Bilgileri Urlin bilgileri W

Biiyiik opsiyon modiiliiniin kurulumu

»  Opsiyon moduliinu gosterilen yéne dogru hareket ettirin (1).
»  Opsiyon modulu tirnaklarini (A) verilen yuvaya (B) gore hizalayin ve yerlestirin.
*  Opsiyon modiilini yerine oturana kadar asagdi dogru itin.

Biiyiik opsiyon modiiliiniin ¢ikariimasi
* Tirnagin (2C) Gzerine bastirin, opsiyon modilini kendinize dogru egin ve gikarin.

NOT

Buytik opsiyon moduli yalnizca yuva 3'e takilabilir. Ek standart opsiyon modiilleri yuva 2 ve yuva 1'e takilmaya devam edilerek kullanilabilir.

Sekil 3-7 Kl-Harici Tug Takimi RTC’nin montaji ve ¢ikarilmasi

* Monte etmek icin, tus takimini hizalayin ve yerine oturuncaya kadar gosterilen yoénde yavasca bastirin.
+  Cikarmak icin montaj talimatlarini tersten uygulayin.

Sekil 3-8 Kl-Harici Tug Takimi RTC’yi baglama

1. KI-485 Adaptor
2. RJ-485 kablo

3. Harici tus takimi (Kl-Harici Tus Takimi RTC)

NOT

Tus takimi opsiyonlari strtict agikken ve bir motor galigiyorken takilabilir / ¢ikartilabilir.
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3.5 Boyutlar ve montaj yontemleri

Sdrlcd, uygun braketler kullanilarak yiizeye veya panel digina monte edilebilir. Arka plakanin hazirlanmasina imkan verecek sekilde her iki ydontem
icin gecerli surticu ve montaj delikleri boyutlari asagidaki gizimlerde gosterilmistir. Panel digina dogru montaj kiti surticuyle birlikte veriimez,
ayrica satin alinabilir. lgili parga numaralari asagidaki tabloda gésterilmistir.

Tablo 3-2 Panel disina dogru montaj kiti parga numarasi numaralari boy 3 - 7

Boy CT parga numarasi
3 3470-0053
4 3470-0056
5 3470-0067
6 3470-0055
7 3470-0079
8 3470-0083
9A 3470-0119
9E/10E 3470-0105
1E 3470-0126

& Siruci belirli bir stire agiri yik seviyelerinde kullaniimigsa, sogutucu 70 °C'yi asan sicakliklara ulagabilir.
Sogutucuya kisilerin temasi énlenmelidir.

& Bu Urilin sinifindaki striculerin agirliklar 15 kg lGzerindedir. Bu modelleri kaldirirken uygun guvenlik tedbirlerini alin.

3.5.1 Yiizeye montaj

Sekil 3-9 Boy 3 siiriiciiyii ylizeye monte etme

200 mm 73,0 mm
1 6,0 mm 40,0 mm, @ 5,5 mm
vl M
——————————————————— Pr‘“(})—(})* =
370 mm
382 mm H | 365 mm
—————————————————— 2 391{} 4;—(1}»
@ 6,5 mm

NOT

Her montaj braketinde 4 montaj deligi bulunur; dis delikler 2 adet (5,5 mm) olup arka plakadan surlcu ¢ikariimadan degistirilecek sogutucu fanin
cikarilmasina imkan verdiginden, siriiciiniin arka plakaya montaji igin kullanilmalidir. I¢ delikler 2 adet (6,5 mm) olup Unidrive SP boy 1 yenileme
uygulamalari igin kullanihr. Daha fazla bilgi igin, bkz. Tablo 3-3.
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Sekil 3-10 Boy 4 siiriiciiyii yiizeye monte etme

9 mm 106 mm
6,5mm
124 mm | & mm 53 mm 53 mm x 4 delik
— o
o 0 OO]————————————— Tt <> (-
375 mm
E 8
E a
b= 3
3 3
oy |
I

NOT

Montaj braketindeki dis delikler ylizeye montaj igin kullanilir. Daha fazla bilgi igin, bkz. Tablo 3-3.

Sekil 3-11 Boy 5 siiriiciiyii ylizeye monte etme

I
202 mm N 9mi

[— ‘
106 mm 8mm
R

I 1 3 \
I = R

ww g9¢
=D
375 mm

391 mm

27,0mm

NOT
Montaj braketindeki dis delikler ylizeye montaj igin kullanilir. Daha fazla bilgi igin, bkz. Tablo 3-3.
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Sekil 3-12 Boy 6 siiriiciiyii yliizeye monte etme
[ 7,0mm P (&
196,0 mm
B 3 SR - R M) Y Y ) . 5] 60mm
376 mm
389 mm
JL O O O 0O  Ofmmmmmmmsmsmmmmss o oo ——mm—oo—————mmmmmm—m ] fmmmm e Fr==" Sl J\D -
i# T T 7.0 mm
NOT
Montaj braketindeki dis delikler ylizeye montaj igin kullanilir. Daha fazla bilgi igin, bkz. Tablo 3-3.
Sekil 3-13 Boy 7 siiriiciiyii ylizeye monte etme
25 mm__ le—
220 mm
9,5 mm

270 mm

280 mm

508 mm

538 mm

@9 mm

41
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Sekil 3-14 Boy 8 siiriiciiyii yiizeye monte etme

26 mm
310 mm
i 2!
% 90 mm > ,
k U U 10 mm
-
e
S
==
& =
5 =
H
—
f
£ £ - £
(32 (323 <
8| R F==2 S
===
==
w/
o
H/ ) E
A 4 [
v N nJ
@9 mm
(@ delik)

Sekil 3-15 Boy 9E ve 10E siiriiciiyii ylizeye monte etme

310 mm
| 285 mm 28 mn 26 mm i 259 mm N
\ 9mm
L _
efdow(m
&
®
4[]
13 13 £
: : £ ;
1]
\-==4
= I
N A
F-—-X J
n _ v
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Sekil 3-16 Boy 11E siiriiciiyii yliizeye monte etme
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1242 mm

310 mm

285 mm

313 mm

26 mm$

259 mm

—

29 mm
x 4 delik

n

o

o| &>

1189 mm

-

|
|

ANTTARTETRTTTAT

"

?

1222 mm

! * 12 mm
P,

R

o
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Bilgileri

3.5.2 Panel disina dogru montaj

Sekil 3-17 Boy 3 siiriicliyii panel disina dogru monte etme
97 mm
@ 5,20 mm
73 mm x 8 delik
200 mm P4 Ll
< 36,5 mm|36,5 mm)|
¢15 mm
________________________ (S %.. | L
’ f
£
E
8| £ £
si 8
3 —o—
—a ¢
400 mm ]U 365 mm M @ 359 mm T P
£
[C] E o 7‘!\2? o
3
g 3 ®
f @ 3
===
== o
E— = v
v [0 o o—-——————————————————————————% ———————————————————————— ————*F— ‘ .
708 mm > ‘
57 mm 38,5mm>"38.5mrrT Yarigap 1,0 mm

77 mm

44 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
Yayin No: 1




Giivenlik Pl Elektrik Kullanici ileri . - P
Bilgileri Uriin bilgileri W Kurdlumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Parametreler Ariza Teshis | Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler
Sekil 3-18 Boy 4 siiriiciiyii panel disina dogru monte etme
137 mm
] 106 mm 6,5mm
y ’ ‘ (@ delik)
53 mm 53 mm|
; L S e )
x i
A A T
1 !
‘ £
| ©
|
c | .
s | €
& | 3
! e
|
|
|
|
vy € | v
£ £ £ # -
£ £ £ | E
- 3 B ; LRl
i
|
i
|
i
1 52
,2 mm
< 68 mm %1 68 mm N (@ deiik)
|
|
i
|
i
|
|
|
|
_ !
v [o)e)] #H
< > L, 59mm [ 59mm |
- 134 mm 67 mm !
- 118 mm ¢
157 mm
17 mm [ 105 o SRR
SRR JR 1) S S &
T 53 mm 53 mm
£ 3
£ B
8 3
78,5 mm 78,5 mm
‘o .
° - %
3 Oj i 8 E| 26mm + 26 mm 3
3 3 2
< o ° 3 3 74} %\,ji
@5,0mm
(x 4 delik)
@ 68 mm 68 mm
o o o o B - b <5
Yaricap 1.0 mm/
| 26,5
137 mm (x4uem
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Sekil 3-20 Boy 6 siiriiciiyii panel digina dogru monte etme
227 mm
196 mm N
98 mm - 98 mm 27,0 mm
le
__
¥ o o o O @ OF--r-o------—--gg---——---g-- x ¢ # ﬁk—i
£ E
2 S
g
. v % 5
£ ©
<
g f%
13
< ‘ '
gl ¢ g 3 ‘
© ® ,?, —
‘ £
13
A 4 ¢ %F o
£
H 5 @5,0mm
11 AN A )
% =
i ==
[0
[0
4 — - S v \ E
FERE 0 O o of---————————--- H - Y 7# ﬁ% %:f o
. 101 mm | 101 mm %
< - ]
. 202 mm
NOT
Braketin diginda ve ortasinda bulunan delikler panel montaji igin kullanilabilir.
Sekil 3-21 Boy 7 siiriicliyii panel digsina dogru monte etme
330 mm -
mm 310
270 mm o
| 252 mm
188 mm
245 mm N > I 220 mm »
PN &
v = i i
\
® c B
E 3
E 3
! -
£ El | E
® ® o
g g |8
®
A A |
E ;
o 29 mm
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Sekil 3-22 Boy 8 siiriiciiyii panel disina dogru monte etme
M 328mm N
341 mm 290mm o
o 310 mm N 190 mm 100 mm 259 mm ngm
285 mm i ‘ (4delik) 553 mm
s A (6 delik)
c e
=== =
=== @E
4 e = 1]
13 I ? 3
el . .
N
£ S
E 3
S 3
N
® 3
£
£ [ Bl g e E v/ < { g
@ G 3 3 Y 3
N 3 2
1= o
£ 5
E 3
p— g 3
N
5 A
& T+
® — N
£ 2
€
3
A o
b 3
| = s v v
ind n v v v o & v
27 mm
Sekil 3-23 Boy 9 ve 10 siiriiciiyii panel digina dogru monte etme
327 mm
290 mm
f 340 mm 190 mm 99 mm
\ 310 mm L ©9,0mm 1 259 mm 1
" 285 mm X 4 delik
L )
[ —
& ===
B ® ==
25,5 mm
Ij x 8 delik i ‘%;
= MB
1 + Jﬁ
£ E
b ‘5 g
- : | s + % -
====2]
==
£ g
— E 3
| @ 3
==
£ } T 8
€ 3 =)
© 3
3 3
&
® } £ 8
£ 3
A & 3
= = | o
A o] ]
f
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Sekil 3-24 Boy 11 siiriiciiyii panel digina dogru monte etme
327 mm
290 mm
| 340 mm 190 mm 99 mm
‘ 310 mm 0.0 mm | 259 mm |
285 mm = x4;1ehk - :
_ = .
==
% s
©5,5mm
Ij x 8 delik z ‘%7
L
= B
- 1
£ g
£ 3
[ = 3 ﬁ% —_— ’
: ; +
===
=
£ g
E 3
2 = 8 3
\-==4
£ } T 8
E 3 >
© 3
3 3
4
® : B
£ 3
o & S 3
= == B o
B &
f
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3.5.3 Montaj braketleri
Tablo 3-3 Montaj braketleri boy (3 - 11)
Govde boyu Yiizey Adet Panel disina dogru* Adet
0
o) x 2
9 © 09 Delik boyutu: 5,5 mm
3 X2
0 O 0 9
X2
i¢ delik boyutu: 6,5 mm i¢ delik boyutu: 6,5 mm
Dis delik boyutu: 5,5 mm Dis delik boyutu: 5,5 mm
0
2 x3
) [$) [eXe)
4 x 2 Delik boyutu: 5,2 mm
@) ) 00
X2
Delik boyutu: 6,5 mm Delik boyutu: 6,5 mm
2
o X2
O O @) O
5 x 2 Delik boyutu: 5,2 mm
O O @) O
X2
Delik boyutu: 6,5 mm Delik boyutu: 6,5 mm
2
0 x3
O O [e] o] O
6 X2 Delik boyutu: 5,2 mm
O e} o o [0}
X2
Delik boyutu: 6,5 mm Delik boyutu: 6,5 mm
< o
% ] ,
Delik boyutu: 9 mm
7 X 2
e V]
B o &
Delik boyutu: 9 mm Delik boyutu: 9 mm
< .
Delik boyutu: 5,3 mm
8 X2
X2
Delik boyutu: 9 mm Delik boyutu: 9 mm
<l o
Delik boyutu: 5,5 mm
9E/10/11 x 2
N N
X 2
N N
Delik boyutu: 9 mm Delik boyutu: 9 mm
* Panel disina dogru montaj kiti ile birlikte tim boylar igin bir conta verilir, kit parga numaralari igin, bkz.Tablo 3-2.
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3.6 Mahfaza
3.6.1 Mahfaza yerlesimi

Kurulumu planlarken, diger cihazlara / yardimci ekipmana uygun notlari da dikkate alarak, litfen asadidaki semada gosterilen bosluklara dikkat edin.

Sekil 3-25 Mahfaza yerlesimi

Opsiyonel fren direnci ve asiri yuk

Opsiyonel fren direncini panel
disina yerlestirin (tercihen panelin
yanina veya Uzerine).

L —1 1
[

Asiri yik koruma cihazini gerektigi \

sekilde yerlestirin. ]

Mahfaza

AC besleme
kontaktérii ve
sigortalar veya MCB

Gerektigi gibi
yerlestirin

Surict ve harici EMC filtresi igin
minimum mesafelerin
korundugundan emin olun.
Cebri veya konveksiyon hava
akimi, herhangi bir cisim veya
kablo ile kisitlanmamalidir.

Harici EMC filtresi, yan yana ‘
montajli (striictintin yaninda)

veya Ustline montajl (surtct filtre
tizerine monte edilmis durumda)
olabilir.

Harici kontrol
cihazi

Sinyal kablolari

Tum sinyal kablolarinin
surlictiden ve herhangi bir glic
kablosundan en az 300 mm )
mesafede yénlenmesini
planlayin.

NOT
EMC uyumlulugu igin:

1. Harici EMC filtresi kullanirken her sirtcu igin bir filtre gereklidir.

2. Giug kablolamasi, sirlctden tim yonlerde en az 100 mm mesafede olmalidir.

Tablo 3-4 Siiriicii / mahfaza ve siiriicii / EMC filtresi arasinda gerekli olan mesafe

Siiriicii Boyu Mesafe (B)
3 0 mm
4
5
6 30 mm
7
8
9A/9E
10E 45 mm
1E

NOT
Sdrlcu boylari 3 - 5 sinirl montaj yerinin bulundugu yerlerde ddsemeye monte edilebilir. Dosemeye montaj kiti strlctyle birlikte veriimez,
ayrica satin alinabilir.

30 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
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3.7 Sogutucu fanin ¢aligmasi

Sdricd, dahili bir sogutucuya monteli fan ile sogutulur. Fan muhafazasi, bir bélme plakasi formunda olup havayi sogutucu odasi lizerinden
yonlendirir. Bu nedenle, montaj ydntemi ne olursa olsun (yuzeye veya panel disina dogru montaj), ilave bélme plakalarinin takilmasina gerek yoktur.

Havanin surici etrafinda rahatga akisini saglamak tizere minimum agikligin birakildigindan emin olun. Tum sirictu modellerindeki sogutucu fani,
degisken hizli bir fandir. Strticl, sogutucunun sicakligina ve suricinin termal model sistemine bagdh ¢alisan fanin hizini kontrol eder.

Fanin gcalisabilecedi maksimum hiz, Fan maksimum Hizi (H18) ile sinirlandirilabilir. Fanin ¢ikartiimasiyla ilgili daha fazla bilgi igin, bkz. kisim 3.10.2
Fani ¢ikarma iglemleri, sayfa 67. Boy 6 ve 11, kondansatér bankasini sogutmak igin degisken hizli fanla birlikte takilabilir.

3.8  Yuksek gcevre korumasi amagh standart siirlici muhafazasi

Cevresel koruma degerlerine iligkin bir agiklama kisim 12.5 IP / UL Degeri, sayfa 316'de verilmistir.

Standart surtci IP20 kirlilik derecesi 2 (sadece kuru, yalitkan, kirlenme) (NEMA 1) olarak siniflandiriimistir. Ancak, panel disina dogru montaj igin
(akim azaltimi gerekir) sogutucunun arka kisminda IP65 (boy 3 - 8) veya IP55 (boy 9 - 11) (NEMA 12) koruma sinifina uygun hale getirmek igin
suriiclyl yapilandirmak mimkindir. Bkz. Tablo 2-5, sayfa 16.

Bu, surlictinun 6n yizi ile birlikte anahtarlama tertibatinin, harici ortamda panel boyunca disari ¢ikik olan sogutucu fan ile yliksek IP'ye sahip bir
mahfazada yer almasini saglayar. Boylece suriicu tarafindan Uretilen isinin gogunlugu mahfazanin disinda dagilir, bu sayede mahfaza igerisinde
daha dusuk 1s1 korunur. Bu durum, sogutucu fan ve verilen contalar kullanilarak mahfazanin arkasinda olusturulan sizdirmazliga dayanir.

Sekil 3-26 1P65 (boy 3 - 8) veya IP55 (boy 9 - 11) (NEMA 12) panel disina dogru montaj érnegi

IP65 (boy 3 - 8) veya IP55 (boy 9 - 11)
(NEMA12) mahfaza

/v Yiksek IP
4 insorti takili
1P21 f striict
(NEMA1) i
f
[
o
/‘I_ e
Sizdirm ﬁiﬂﬂ]

az conta

Ana conta, Sekil 3-27'de gosterildigi gibi takilmahdir.

Sdrlcu boyu 3, 4 ve 5'te, sogutucunun arkasinda yuksek IP degerine erismek igin yuksek IP'li ek parcayi Sekil 3-29, Sekil 3-30 ve Sekil 3-31'de
gOsterildigi gibi takarak sogutucu deliginin sizdirmazlidinin saglanmasi gerekir.

Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu 5_1
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Sekil 3-27 Contayi yerlestirme

Striict

Conta

Mahfaza
arka panel

Surlcu ve arka plaka arasindaki mesafeyi kapatmak igin Sekil 3-28'de gdsterilen iki sizdirmazlik braketini kullanin.

Sekil 3-28 Panel digina dogru montaj
Mahfaza
15 .° ° 2l arka panel
o o

(en) OD
ovroYo
—
Il

Panel digina o |

dogru montaj 4

braketi
Panel digina

‘—_

dogru montaj
braketi
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Sekil 3-29 Boy 3 igin yiiksek IP insortiiniin takiimasi

1. Yuksek IP insortiini takmak icin, 6ncelikle diiz uglu tornavidayi belirtilmis yuvaya (1) yerlestirin.

2. Havalandirma deliklerini ortaya ¢ikarmak icin hareketli ara pargayi asagdi dogru gekin, sogutucudaki havalandirma deligine yuksek IP insértinu
takin (2). Yiksek IP insortiiniin yerine glivenle oturdugundan emin olmak icin tizerine hafifce bastirin (3).

3. Hareketli ara pargayi (1) kapatin.

Yiksek IP insortinu ¢ikartmak igin yukaridaki talimatlari tersine uygulayin.

Tablo 3-5'de agiklanan kilavuz bilgiler takip edilmelidir.
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Sekil 3-30 Boy 4 igin yiiksek IP insortiiniin takiimasi

N

Yiksek IP insortiinu takmak igin, dncelikle diiz uglu tornaviday! belirtilmis yuvaya (1) yerlestirin.

2. Havalandirma deligini ortaya gikarmak igin hareketli ara pargayi yukari dogru gekin, sogutucudaki havalandirma deligine yiiksek IP insortinu

takin (2).

3. Yiksek IP insortiiniin yerine guvenle oturdugundan emin olmak igin Gzerine hafifge bastirin (3).

4. Hareketli ara pargayi (1) kapatin.

Yiksek IP insortiinu ¢ikartmak igin yukaridaki talimatlari tersine uygulayin.

Tablo 3-5'de aciklanan kilavuz bilgiler takip edilmelidir.
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Sekil 3-31 Boy 5 igin yiiksek IP insortiiniin takiimasi

N

Yiksek IP insortinu takmak igin, dncelikle diiz uglu tornaviday! belirtiimis yuvaya (1) yerlestirin.

2. Havalandirma deliklerini ortaya ¢ikarmak igin hareketli ara pargayi yukari ¢ekin, sogutucudaki havalandirma deliklerine yiiksek IP insortlerini
takin (2).

3. Yuksek IP insortlerinin yerlerine glivenle oturduklarindan emin olmak igin izerlerine hafifce bastirin (3).

4. Hareketli ara pargayi (1) kapatin.

Yiksek IP insortinu ¢ikartmak igin yukaridaki talimatlari tersine uygulayin. Tablo 3-5'de agiklanan kilavuz bilgiler takip edilmelidir.

Tablo 3-5 Cevresel hususlar

Cevre Yiiksek IP insorti Aciklamalar
[Temiz Kurulu degil
Kuru, tozlu (iletken olmayan) Kurulu
Kuru, tozlu (iletken) Kurulu Duzenli temizlik tavsiye edilir
|IP65 uyumlu Kurulu

NOT

Yiksek IP insortler surticlye takiimis ise akim azalmasi degerleri uygulanmalidir. Akim azalmasina iligkin bilgiler kisim 2.4.1 Gii¢ ve akim degerleri
(anahtarlama frekansi ve sicaklik igin azalma), sayfa 16'de agiklanmistir. Yapilmamasi durumunda gereksiz trip durumuna sebep olabilir.

NOT

IP65'e (NEMA 12) uyumlu bir mahfaza tasarimi gergeklestirilirken (Sekil 3-26 /P65 (boy 3 - 8) veya IP55 (boy 9 - 11) (NEMA 12) panel disina dogru
montaj 6rnegdi , sayfa 51), striicinin 6n tarafindan gergeklesen dagilima dikkat edilmelidir.

Tablo 3-6 Panel disina dogru montaj durumunda siiriiciiniin 6n kismindan gii¢ kayiplari

Govde boyu Gii¢ kaybi
3 <50 W
4 <75W
5 <100 W
6 <100 W
7 <204 W
8 <347 W
9,10 ve 11 <480 W
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3.9 Elektrik terminalleri
3.9.1 Giig ve topraklama terminallerinin konumu
Sekil 3-32 Giig ve topraklama terminallerinin konumu (boy 3 - 8)
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Aciklama
1. Kontrol terminalleri 4. Topraklama baglantilari 7.DC bara -
5. AC gl terminalleri 8. DC bara +

2. Role terminalleri
3. Ek topraklama baglantisi

6. Motor terminalleri

9. Frenleme terminali
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Sekil 3-33 Giig ve topraklama terminallerinin konumu (boy 9E, 10E ve 11E)
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Aciklama
1. Kontrol terminalleri 4. AC gl terminalleri 7. Frenleme terminali
2. Role terminalleri 5. Motor terminalleri
3. Topraklama baglantilari 6. DC bara +
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3.9.2 Terminal boyutlari ve moment ayarlari

UYARI

& Yangin tehlikesinden kaginmak ve UL listesinin gegerliligini muhafaza etmek igin, gui¢ ve topraklama terminalleri igin belirlenen sikma
momentlerine bagl kalinmalidir. Asagidaki tablolara bakin.

Tablo 3-7 Siiricii gii¢ terminali verileri

AC ve motor terminalleri DC ve frenleme Topraklama terminali
Model boyu = = =
Onerilen | Maksimum Onerilen | Maksimum Onerilen | Maksimum
Takilabilen terminal blogu T20 Torx (M4) T20 Torx (M4) / M4 Nut (7 mm AF)
3ve4d
0,7Nm ‘ 0,8Nm 20Nm ‘ 25Nm 20Nm ’ 25Nm
5 Takilabilen terminal blogu T20 Torx (M4) / M4 Nut (7 mm AF) M5 Somun (8 mm AF)
1,5Nm | 1,8 Nm 1,5Nm | 25Nm 20Nm | 50Nm
6 M6 Somun (10 mm AF) M6 Somun (10 mm AF) M6 Somun (10 mm AF)
6,0 N m | 8,0Nm 6,0Nm | 8,0Nm 6,0 Nm | 8,0Nm
7 M8 Somun (13 mm AF) M8 Somun (13 mm AF) M8 Somun (13 mm AF)
12Nm | 14 Nm 12Nm | 14 Nm 12Nm | 14 Nm
8- 11 M10 Somun (17 mm AF) M10 Somun (17 mm AF) M10 Somun (17 mm AF)
15N m | 20N m 15N m | 20N m 15N m | 20N m
Tablo 3-8 Siiriicii kontrol ve role terminali verileri
Model Baglanti tipi Moment ayari
Tumu Takilabilen terminal blogu 0,5Nm

Tablo 3-9 Takilabilen terminal blogu maksimum kablo kesitleri

Model boyu Terminal blogu agiklamasi Maks. kablo kesiti
Timi 11 yollu kontrol konnektdrleri 1,5 mm? (16 AWG)
ami
2 yollu role konnektori 2,5 mm? (12 AWG)
3
) 6 yollu AC gli¢ konnektor 6 mm? (10 AWG)
3 yollu AC gui¢ konnektori 2
S 3 yollu motor konnektori 8 mm= (8 AWG)
6 2 yollu digiik gerilim giici 2
7-1 24 V besleme konnektori 1,5 mm= (16 AWG)
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3.9.3 Standart harici EMC filtresi bilgileri
Harici EMC filtrelerinin her surlcil degeri asadidaki tabloda verilmistir.
Tablo 3-10 Standart harici EMC filtresi verileri
Model CT parga numarasi Aé:(':'k
200 V N
03200050 - 03200106 4200-3230 1,9
04200137 - 04200185 4200-0272 4,0
05200250 4200-0312 55
06200330 - 06200440 4200-2300 6,5
07200610 - 07200830 4200-1132 6,9
08201160 - 08201320 4200-1972 9,6
09201760 - 09202190 (9A) 4200-3021 1
09201760 - 09202190 (9E) 4200-4460 12
10202830 - 10203000 4200-4460
400V
03400025 - 03400100 4200-3480 2,0
04400150 - 04400172 4200-0252 4.1
05400220 - 05400300 4200-0402 55
06400350 - 06400470 4200-4800 6,7
07400660 - 07401000 4200-1132 6,9
08401340 - 08401570 4200-1972 9,6
09402000 - 09402240 (9A) 4200-3021 1"
09402000 - 09402240 (9E) 4200-4460 12
10402700 - 10403200 4200-4460
11403770 4200-0400 147
11404170 - 11404640 4200-0400 ’
(575 V
05500030 - 05500069 4200-0122 7,0
06500100 - 06500350 4200-3690 7,0
07500440 - 07500550 4200-0672 6,2
08500630 - 08500860 4200-1662 94
09501040 - 09501310 (9A) 4200-1660 5,2
09501040 - 09501310 (9E) 4200-2210 103
10501520 - 10501900 4200-2210 ’
11502000 4200-0690
11502540 4200-0690 16,75
11502850 4200-0690
690 V
07600190 - 07600540 4200-0672 6.2
08600630 - 08600860 4200-1662 9,4
09601040 - 09601310 (9A) 4200-1660 5,2
09601040 - 09601310 (9E) 4200-2210 10.3
10601500 - 10601780 4200-2210 ’
11602100 4200-0690
11602380 4200-0690 16,75
11602630 4200-0690
Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu 59

Yayin No: 1




Giivenlik e Elektrik Kullanici ileri . L P
Bilgileri Urunbllgllerlm Kurdlumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Parametreler Ariza Teshis | Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Boy 3 - 6 icin harici EMC filtreleri, asagida gosterildidi gibi alta veya yana monte edilebilir. Boy 7 - 11 icin harici EMC filtreleri, asagida gosterildigi gibi
suriictinin tst kismina monte edilmek Uzere tasarlanmigtir.

Sekil 3-34 Sekil 3-35 Sekil 3-36
EMC filtresini alta monte etme EMC filtresini yana monte etme EMC filtesini boy 7 - 11'e monte etme

o
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Sekil 3-37 Standart harici EMC filtresi boy (3 - 6)
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V: Topraklama pimi X: Surlcundn alt kisima montaiji icin disli delikler Y: Alta montaj igin delik ¢api
Z: Yana montaj yuvasi ¢apl CS: Kablo kesiti
Tablo 3-11 Boy 3 EMC filtresi boyutlan
CT parga A B c D E H w v | X Y z cs
numarasi
4200-3230 2.5 mm?2
384 mm 414 mm 56 mm 41 mm 426 mm 83 mm M5 | M5 | 5,5 mm 5,5 mm ’
4200-3480 (14 AWG)
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Tablo 3-12 Boy 4 EMC filtresi boyutlari
CT parca A B c D E H w vV | X Y z cs
numarasi
4200-0272 6 mm2
395 mm 425 mm 100 mm 60 mm 33mm | 437 mm | 123 mm | M6 | M6 6,5 mm 6,5 mm
4200-0252 (10 AWG)
Tablo 3-13 Boy 5 EMC filtresi boyutlari
CT parca A B D E H w v | x Y z cs
numarasi
4200-0312 10 mm?
4200-0402 (8 AWG)
395 mm 425 mm 106 mm 60 mm 33mm | 437 mm | 143 mm | M6 | M6 6,5 mm 6,5 mm >
4200-0122 2,5mm
(14 AWG)
Tablo 3-14 Boy 6 EMC filtresi boyutlari
CT parca A B D E H w vV | X Y z cs
numarasi
4200-2300 )
4200-4800 392 mm 420 mm 180 mm 60 mm 33 mm 434 mm 210 mm | M6 | M6 | 6,5 mm 6,5 mm (ZSGAerné)
4200-3690
Sekil 3-38 Standart harici EMC filtresi (boy 7 - 8)
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Tablo 3-15 Boy 7 EMC filtresi boyutlari
CT parca A B c D E F H w v X Y z
numarasi
4200-1132
240 mm | 255 mm 55 mm 150 mm 205 mm | 270 mm 90 mm M10 6,5 mm
4200-0672
Tablo 3-16 Boy 8 harici EMC filtresi boyutlar
CT parca A B c D E F H w v X Y z
numarasi
4200-1972
240 mm | 255 mm 55 mm 150 mm 205 mm | 270 mm 90 mm M10 6,5 mm
4200-1662
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Sekil 3-39 Harici EMC filtresi (boy 9A)
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L ) V: Topraklama pimi - M10
J Y: @ 10,5 mm
‘%ﬁ & Z:@10.8 mm
Y B

Tablo 3-17 Boy 9A harici EMC filtresi boyutlari

CT parca A B D E F G H I J w

numarasi

4200-3021 220 mm 170 mm 120 mm 210 mm 2 mm 40 mm 339 mm 73 mm 60 mm 230 mm

4200-1660 280 mm 180 mm 105 mm 225 mm 2 mm 40 mm 360 mm 73 mm 60 mm 245 mm
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Sekil 3-40 Harici EMC filtresi (boy 9E ve 10E)
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V: Topraklama pimi - M10 ‘ B ‘
Z: @11 mm
Tablo 3-18 Boy 9E ve 10E harici EMC filtresi boyutlar
CT parca A B c D E G H w Y
numarasi
4200-4460
280 mm 180 mm 57 mm 245 mm 225 mm 40 mm 105 mm 360 mm 11 mm
4200-2210
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Sekil 3-41  Harici EMC filtresi (boy 11E)
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Tablo 3-19 Boy 11E harici EMC filtresi boyutlari

CT parga
numarasi

4200-0400

. Caf
%
|
&

A B Cc D E F G H | J K

306 mm 37 mm 8 mm 260 mm M12 12 mm 120 mm | 135 mm 60 mm 235 mm 2 mm

4200-0690

CT parga
numarasi

4200-0400

20 mm 210 mm 10,5 mm 25 mm 15 mm 386 mm

4200-0690
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Tablo 3-20 Standart harici EMC filtresi moment ayarlari

CT parga Giig baglantilari Topraklama baglantilar

numarasi Maks. kablo kesiti Maks. moment Topraklama pimi boyu Maks. moment

4200-0122 23N m

4200-0252 )

4200-0272 (LBAF\‘/‘V%) TaNm M6 48Nm

4200-0312 :

4200-0402

4200-3230 4 o2 BN m e sonm

4200-3480 (12 AWG)

4200-2300

1200-45%0 16 mm? 23Nm M6 48Nm

4200-3690 (6 AWG)

4200-0122

4200-1072

4200-1132 50 mm? 8,0Nm M10 22Nm
(1/0 AWG)

4200-0672

3.9.4 Kompakt harici EMC filtresi verileri

Sekil 3-42 Kompakt harici EMC filtresini (boy 3 - 5) yana monte etme
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Sekil 3-43 Kompakt harici EMC filtresi (boy 3, 4 ve 5 400 V)
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Tablo 3-21 Kompakt harici EMC filtresi genel boyutlari
CT parga A B c D E H w v Y z L
numarasi
4200-6126 30 mm 15 mm
4200-6219 145 mm 175 mm 70 mm 205 mm 101 mm 5,5 mm 5,5 mm
41 mm 20 mm M5 350 mm +5 mm
4200-6220
4200-6221-01 180 mm 210 mm 130 mm 60 mm 30 mm 240 mm 161 mm 6,5 mm 6,5 mm
Tablo 3-22 Kompakt harici EMC filtresi moment ayarlari
Gii¢ baglantilan Topraklama baglantilar
CT parga numarasi
Maks. kablo kesiti Maks. moment Topraklama pimi boyu Maks. moment
4200-6126 2
4 mm 0,8Nm
4200-6219 (12 AWG)
42006220 2 Ms SONm
10 mm 1.9Nm
4200-6221-01 (8 AWG)

3.10

Rutin bakim

Sdricl soguk, temiz ve ¢ok iyi havalandirilan bir yerde kurulmalidir. Strticiniin nem ve toz ile temasindan kaginilmalidir. Strticti / kurulum
glvenirliliginin en Ust seviyede oldugundan emin olmak i¢in asagidakilerin duizenli kontrolt gereklidir:

Cevre
Ortam sicakligi Mahfaza isisinin belirtilen maksimum degerde veya altinda oldugundan emin olun.
Stricide toz olmadigindan emin olun; sogutucu ve siriici fanlarinin toz toplayip toplamadigini
Toz . .
kontrol edin. Fanin kullanim suresi tozlu ortamlarda kisalir.
Nem Sirici mahfazasinda yogusma belirtileri olmadigindan emin olun.
Mahfaza

Kapi filtreleri mahfazasi

Filtrelerin tikali olmadigindan ve havanin serbestge dolasabildiginden emin olun.

Elektrik

Vida baglantilari

Tudm vida terminallerinin siki oldugundan emin olun.

Sikigtirma terminalleri

Tdm sikistirma terminallerinin siki oldugundan emin olun; asiri i1si isareti olabilecek herhangi bir
renk degisimi igin kontrol edin.

Kablolar

Hasarlar igin tim kablolari kontrol edin.

66
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3.10.1 Gergek zamanl saat pili degistirme

Gercek zamanli saat 6zelligi bulunan tus takimlari, siiriici kapatildiginda saatin galismasini saglamak lzere bir pil igerir. Pil uzun 6murlidir ancak
pilin degistiriimesi veya cikarilmasi gerekirse asagidaki talimatlara uyun.

Dusuk pil gerilimi tus takimi ekranindaki D disuk pil simgesiyle gosterilir.

Sekil 3-44 Kl-Harici Tug Takimi RTC

Yukaridaki Sekil 3-44, Kl-Harici Tug Takimi RTC'nin arkadan gorintsini gostermektedir.
1. Pil kapagini gikarmak igin yuvanin igine gosterildigi gibi (1) diiz basli bir tornavida sokun, itin ve pil kapagdi serbest kalana kadar saat yoninin

tersine dogru cevirin.
2. Pili degistirin, pil tipi: (CR2032).

3. Pil kapagini yerine takmak igin, yukarida 1'de anlatilan islemi tersinden gergeklestirin.

NOT

Pilin dogru sekilde atildigindan emin olun.

3.10.2 Fani gikarma islemleri

Sekil 3-45 Boy 3, 4 ve 5 sogutucu faninin gikarilmasi (boy 3 gésterilmistir)

1. Fani ¢cikarmaya calismadan 6nce fan kablosunu siriiciden gikardiginiza emin olun.
2. Fani siruci gergevesinden ayirmak igin iki tirnaga (1) ice dogru basin.
3. Merkezi fan ¢ikintisini kullanarak (2), suriicii yuvasindan fan tnitesini gikarin.

Yukaridaki talimatlar tersine uygulayarak fani degistirin.

NOT

Montaj braketi izerinde dis boélimunde yer alan delikler kullanilarak siriiciniin ylizeye montaji gergeklestiriimisse, sogutucu fan siriicu arka plaka

cikarilmadan degistirilebilir.
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Sekil 3-46 Boy 6 sogutucu fanin ¢ikariimasi

A: Fan Unitesini siriictinlin alt béliminden ayirmak igin ¢ikintilari (1) igeri dogru itin.

B: Fani sirticiiden ¢ekerek gikarmak igin ¢ikintilari (1) kullanin.

C: Fan kablo gecidi agma kilidine sekilde (2) gdsterildigi gibi basin ve basili tutun.

D: Agma kilidi basili durumdayken (2), fan glic kaynagdi kablosunu tutun ve konnektérleri ayirmak igin dikkatlice gekin.

Sekil 3-47 Boy 7 sogutucu fani degisimi

Boy 7 sogutucu fani ¢gikarma iglemi

Terminal kapagini gikarin

Parmak mahfazasini gikarin

Fan kablolarini suriiciiden sokin (¢ikarma dizenini not edin) ve fani gikarmaya galismadan 6nce rondelalari asagdi itin
T20 ve T25 tork tornavidasini kullanarak montaj vidalarini gikarin

. Fan yuvasini slricuden gikarin

an/fanlar degistirildikten sonra yeniden takmak i¢in yukaridaki talimatlar tersten uygulayin.

Tos LN
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Tablo 3-23 Boy 7 sogutucu fan par¢ca numarasi
Sirtcli modeli Sogutucu fan parga numarasi
Boy 7 3251-8247
Sekil 3-48 Boy 8 sogutucu fani degisimi
Boy 8 sogutucu fani gikarma iglemi
1. Terminal kapagini gikarin
2. Parmak mahfazasini gikarin
3. Fan kablolarini striiciden sokun (¢ikarma diizenini not edin) ve fani gikarmaya ¢alismadan dnce rondelayi asagi itin
4. T20 tork tornavidasini kullanarak montaj vidalarini gikarin
5. Fan yuvasini siriiciden gikarin
Fan/fanlar degistirildikten sonra yeniden takmak igin yukaridaki talimatlar tersten uygulayin.
Tablo 3-24 Boy 8 sogutucu fan par¢ca numarasi
Sdrlct modeli Sogutucu fan parga numarasi
Boy 8 3251-8240
Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu 69

Yayin No: 1




Giivenlik e Elektrik Kullanici ileri . L P
Bilgileri Urlin bilgileri W Kurdlumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Parametreler Ariza Teshis | Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Sekil 3-49 Boy 9, 10 ve 11 sogutucu fani degisimi

|||.

*\r U

Sogutucu fani gikarma iglemi

Duz bir tornavida kullanarak fan kablolarini fan konnektériinden ayirin (¢ikarma diizenini not edin)
T20 tork tornavidasini kullanarak sogutucu fan yuvasini tutan iki vidayi gikarin

Gosterilen ydnde sogutucu fan yuvasini siiriiciiden gikarin

Fan kablo salmastrasi boyunca fan kablosunu ¢ekin

T20 tork tornavidasini kullanarak fani yuvasinda tutan doért vidayi ¢ikarin

Fan degistirildikten sonra yeniden takmak igin yukaridaki talimatlari tersten uygulayin.

aRrwN =
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Sekil 3-50 Boy 7 - 11 yedek (kondansator bankasi) fan degisimi

Yedek fani gikarma iglemi
1. Gosterildigi gibi fan kablolama konnektoriind ayirin

2. Fanin buyitulmis semasinda belirtilen dili kullanarak fan yuvasini gosterilen yonde kaydirin

3. Fan yuvasini siiriiciden gikarin

Fan degistirildikten sonra yeniden takmak igin yukaridaki talimatlari tersten uygulayin.

Tablo 3-25 Yedek (kondansator bankasi) fan parga numaralar

Sirtcid modeli

Yedek (kondansatér bankasi) fan parga numarasi

Boy 7 3251-0041
Boy 8 3251-2249

Boy 9- 10 3251-0042

Boy 11 (575 V ve 690 V) 3251-0042
Boy 11 (400 V) 3251-1202
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3.10.3
Sekil 3-51

Boy 11E dogrultucu fan degisimi

Boy 11E dogrultucu fan degisimi

Boy 11 dogrultucu fani gikarma iglemi

1. Mevcut yukari kaldirma halkasini kaldirin (srtctnin her iki yanindaki)
2. Gosterilen yonde fan yuvasini gekin
3. Belirtilen konumdaki fan kablolama konnektoriini ayirin

Fanlar degistirildikten sonra dogrultucu igindeki fan yuvasini oturtmak igin yukaridaki talimatlari tersten uygulayin (fan yuvasinin yukaridaki ve
asagidaki yuvalar ile hizali oldugundan emin olun).

Tablo 3-26 Dogrultucu fan par¢ga numarasi

Suruct modeli Dogrultucu fan parga numarasi

Boy 11E dogrultucu 3251-0030
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4

Elektrik kurulumu

Kablo ydnetimi dzelliklerinin birgogu Urtin ve aksesuarlar iginde birlestiriimistir; bu bélumde bu 6zelliklerden ne sekilde yararlanilacag! aciklanmigtir.
Onemili ézellikler sunlardir:

*  Guvenli Moment Kapama (STO) fonksiyonu

+ Dahili EMC filtresi

* Ekranlama / topraklama aksesuarlari ile EMC uyumlulugu
+  Uriin giic degeri, sigorta ve kablolama bilgileri

» Fren direnci bilgileri (gug degerleri)

i

UYARI

Elektrik carpmasi riski

Asagidaki konumlarda bulunan gerilimler, ciddi elektrik carpmalarina ve 6lime neden olabilir:
* AC besleme kablolari ve baglantilari

» DC ve fren kablolari ve baglantilar

*  Cikis kablolari ve baglantilari

»  Suricinun gesitli dahili pargalari ve harici opsiyonel liniteler

+  Aksi belirtimedigi surece, kontrol terminalleri tek yalitimlidir ve bunlara dokunulmamahdir

A

Yalhitim cihazi
Herhangi bir kapak sokiilmeden veya herhangi bir servis galismasi yapilmadan 6nce, AC ve/veya DC gl¢ kaynagi baglantisi,

onaylanmis bir yalitim cihazi kullanilarak surticiden ayrilmalidir.

Giivenli Moment Kapama (STO) fonksiyonu

Guivenli Moment Kapama (STO) fonksiyonu, tehlikeli olabilecek gerilimleri stirliciden, motordan veya herhangi bir harici opsiyonel
Uiniteden kaldirmaz.

Depolanmis enerji

Siricl, AC ve/veya DC gug kaynagi kesildikten sonra potansiyel olarak 6limcuil bir gerilimle yUklU kalan kapasitorler igerir. Strlciye gug

verildiyse, AC ve / veya DC gl¢ kaynagi, calismaya baslamadan ez az on dakika 6nce kesilmelidir. Normal olarak kapasitorler, dahili bir
direng ile bosaltilir ancak olagan digi ariza kosullari altinda, kapasitorlerin desarji gergeklestirememesi veya ¢ikis terminallerine

uygulanan bir gerilimle bosaltilmasinin engellenmesi mimkindir. Striictide, ekranin aniden kararmasina sebep olan bir ariza oldugu
takdirde, kapasitorlerin desarj edilmemis olmasi mimkindur.
Bu durumda stiriciinlin tedarikgisine danisin.

A

UYARI

Fig ve prizle birlikte temin edilen ekipman

Sdrict, fig ve prizle bir AC gl¢ kaynagina bagh ekipmanin igine kuruluyorsa, 6zel dikkat sarf edilmelidir. StirGctnin AC gli¢c kaynagi
terminalleri, dahili kapasitorlere, glivenlik izolasyonu saglamayi amaglamayan dogrultucu diyotlar Gzerinden baglanir.

Fis, prizden ¢ikarildiginda fis uglarina dokunulmasi gerekiyorsa, fisi siriciiden otomatik olarak izole eden bir ara¢ kullaniimalidir
(6r. bir mandalh role).

Sabit miknatisli motorlar
Sabit miknatisli motorlar dénduklerinde, surlicliye gelen gug¢ kaynagdi kesilse bile elektrik enerjisi Uretirler. Bu meydana gelirse,

suriict motor terminalleri Uzerinden enerji alacaktir. Motor yuku, besleme kesildiginde motoru déndirmeye yeterliyse, herhangi bir
hareketli pargaya erisim saglamadan 6énce motor slrliciden izole edilmelidir.
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41  AC gug kaynagi gereklilikleri

Gerilim:
200 V slirtici: 200V -240V =% 10
400 V slrict: 380V -480V % 10
575V slirtici: 500V -575V % 10
690 V siirlicii: 500V -690V % 10

Faz sayisi: 3

Maksimum besleme dengesizlidi: % 2 negatif faz siralamasi (fazlar arasinda % 3 gerilim dengesizligine esittir).
Frekans araligi: 45 - 66 Hz

Sadece UL uyumlulugu igin, maksimum besleme simetrik hata akimi 100 kA ile sinirli olmalidir

Tablo 4-1 Maksimum girig akimlarini hesaplamak igin kullanilan besleme kagak akimi

Simetrik kagak akim seviyesi
Model (KA)
Tumu 100

411 Topraklama baglantilan

Sirlcu, AC giic kaynagdinin topraklama sistemine baglanmalidir. Topraklama kablo sistemi, yerel mevzuata ve uygulama kurallarina uygun olmalidir.

4.1.2 Ana AC gii¢c kaynagi kontaktorii
Boy 3 - 11 icin tavsiye edilen AC gli¢ kaynagi kontaktori AC1'dir.

4.1.3 Besleme tipleri

Tim sarlcdler, tim besleme tipleri Gizerinde kullanima uygundur, ér. TN-S, TN-C-S, TT ve IT.

* 600 V'a kadar olan besleme tipleri mevcut her turli 6rnegin, nétr, merkezi veya kose (“delta devresi”) ile topraklanabilir
* 600 V Ustinde olan besleme tiplerinde kdse topraklama mevcut olmayabilir

Sdiricude Sl-Applications Plus veya SI-DCP opsiyon moduili kurulu oldugunda, besleme gerilimi 300 V'un lzerindeyse sirlici bir

merkezi veya kose delta devresi ile kullanilmamalidir. Eger gerekirse daha fazla bilgi icin lutfen surticiiniin tedarikgisiyle iletisime gegin.

Sduruciler, IEC60664-1 uyarinca, kurulum kategorisi lll ve altindaki besleme sistemlerinde kullanima uygundur. Bu bir binadaki besleme kaynagina
surekli baglanabilme imkani verir. Ancak dis mekan kurulumunda, kategori IV'l kategori lll'e dusiirmek igin, ek asiri gerilim 6nleme (gegici voltaj ani
yikselme dnlemesi) saglanmalidir.

Topraklanmamis besleme sisteminde dahili ve harici EMC filtreleri kullanilirken azami dikkat gésterilmelidir; giinkii motor devresinde bir
topraklama (topraklama hatti) hatasi meydana geldiginde suricude trip durumu meydana gelmeyebilir ve bu da filtrede asiri gerilime
sebep olabilir. Bu durumda EMC filtre kullanilmamali (¢ikarilir) veya ilave bagimsiz motor topraklama kagagi korumasi temin edilmelidir.
Topraklama kagagi korumasi igin suriicu tedarikginiz ile irtibata gegin.

2 IT (topraklanmamig) besleme sistemleri ile galigtirma:

UYARI

Besleme sistemindeki topraklama kagagdinin hi¢bir durumda etkisi yoktur. Motorun kendi devresi icinde yer alan topraklama kacagi ile birlikte
galistiriimasi gerekiyorsa, dahili yalitim transformatéri saglanmalidir ve bir EMC filtresi gerekiyorsa primer devreye yerlestiriimelidir. Birden fazla gli¢
kaynagi bulunan topraklanmamis besleme sistemlerinde 6rnegin gemilerde beklenmedik tehlikeler meydana gelebilir. Ayrintili bilgi igin,

surucunin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Sigortalar
& Siruclye AC beslemesi, agiri yik ve kisa devreye kargi uygun korumayla kurulmahdir. Nominal sigorta degerleri kisim 4.4 Gii¢
Degerleri, sayfa 83'te gosterilmistir. Bu gereklilige uymamak, yangin tehlikesine yol acar.

4.2 Sigorta tipleri

AC beslemeye giden tim yuklu baglantilarda, bir sigorta veya diger koruma mutlaka kullaniimalidir. Boy 3 igin, asagidaki kosullarda, sigortalar yerine,
C tipli bir MCB (minyatlr devre kesici) veya MCCB (kaliplanmis kasal devre kesici) kullanilabilir:
+ Hata giderme kapasitesi, kurulum igin yeterli olmaldir

Sigorta geriliminin degeri, surlcinin besleme gerilimine uygun olmalidir, bkz.kisim 4.4 Gti¢ Degerleri, sayfa 83.

Sigortalar
& Siriclye AC beslemesi, asiri yik ve kisa devreye karsi uygun korumayla kurulmalidir. Nominal sigorta degerleri kisim 4.4 Gii¢
Degerleri, sayfa 83'te gosterilmistir. Bu gereklilige uymamak, yangin tehlikesine yol acar.

Girig akimi, besleme gerilimi ve empedansdan etkilenir.
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4.3 Gig baglantilar
Sekil 4-1 Boy 3 gii¢ ve topraklama baglantilan

DC / Fren Baglantilari

Toprak Hatti

Harici fren
direnci

-
1 @

Termal
asir yuk
koruma
cihazi

Dahili EMC
filtresi

AC Baglantilari

Ek topraklama
baglantisi

Topraklama
baglantisi pimleri

L1 | L2 | L3

DD D

=0 00

Opsiyonel EMC
filtresi

Opsiyonel sebeke
sok bobini

L1 L2 L3

Sebeke
Beslemesi

Opsiyonel topraklama

baglantisi
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Sekil 4-2 Boy 4 giic ve topraklama baglantilari

DC / Fren Baglantilar

Termal

asin yuk
Harici fren koruma
direnci cihazi

@) Br @ +DC| @)

A Ek topraklama
baglantisi

EB
I
O

()
v
uaa@a«aaguu%ﬁ} e

L i)

[odoccoaooo0oal|0s

—— e — Topraklama

. baglantisi pimleri
AC Baglantilari

PE L1 L2 | L3 U \' w =
\ I \ { { {
Opsiyonel EMC | |/ frmmeeeeees /
filtresi
Opsiyonel sebeke / /
sok bobini
Sigortalar[] [} []
©
o] S / —
Motor
= L1 L2 L3 _ -
Toprak Hatti Sebeke Op5|y?)naz\|;z;t>lrsalklama
Beslemesi
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Sekil 4-3 Boy 5 giic ve topraklama baglantilan

—

Termal
asin yik

ke
SLL;T? Hlarici fren
direnci

o

BR

DC +

DC / Fren Baglantilari

@) +DC

o
(]
0 0
Ol @
®) ©
Nalm | (€
=

©
O M= ©)
FElIIE ©
0 5 T ee‘:ea
E2 ® =
|| @I T ID o Hm
o =
b =
=)
. i
o I
©®@®
Ofr= © ©
AC Baglantilar Motor Baglantilari
L1 L2 | L3 |PE + U \' w
\ | \ ! ! i
Opsi |EMC | | | [Ty
- -
Opsiyonel sebeke / /
sok bobini
Sigortalar[] [} []
@]
VLY =
Motor
L L2 L3 = Opsiyonel}opraklama
Sebeke Toprak Hatt baglantisi
Beslemesi
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Sekil 4-4 Boy 6 giic ve topraklama baglantilar

DC / Fren Baglantilan

—

Termal
asin yik

koruma -
cihazi H_ancl fren
direnci

9 |

1 Fd K

DC- DC+| BR

S
I Fd )

AC Baglantilar Motor Baglantllarl
L1 L2 L3 | PE

Topraklama o O o o

IS

baglantisi pimleri Q Q Q
I I I
| ! ! !
Opsiyonel EMC / / /
filtresi | |
| /
Opsiyonel sebeke
sok bobini
Sigortalar [} [] []
©
U A AU /.
Motor
L1 L2 L3 — Opsi I: K
psiyonel topraklama
Sebeke . Toprak baglantisi
Beslemesi Hatti
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Sekil 4-5 Boy 7 ve 8 gii¢ ve topraklama baglantilari (boy 7 gosterilmistir)

Supply
ground

L]

{1

AC Connections

Mains Supply
L1 L2 L3

Optional
line reactor
[ [ [
Optional
EMC filter
\ \ \
L1 L2 L3
PE +DC | -DC
©° G
=
IIE
=
B
= L\
ITa] [eolEleflll——,
u v W

Motor / Brake Connections

RERE

|

Motor

BR

Thermal
overload
protection

device

—— Optional ground

connection

External
braking
resistor
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Sekil 4-6 Boy 9E ve 10E gii¢ ve topraklama baglantilar

Girig baglantilar

Toprak Sebeke Beslemesi

Hatti
F L1 L2 L3
‘/ T ‘

=

Sebeke sok bobini

Opsiyonel EMC
filtresi

+DC | BR

® +

alfr"";iL Opsiyonel
g frenleme
cihazi direnci
—— Opsiyonel topraklama
baglantis
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Sekil 4-7 Boy 11E giic ve topraklama baglantilar

Giris baglantilan

Toprak Sebeke Beslemesi
Hatti
L1 L2 L3

(] | [

Sebeke sok bobini

Opsiyonel EMC
filtresi
I

PE 1 "

Cikis baglantilan

+DC | BR

@] ©

Termal Opsiyonel
aé)':yy:: frenleme
cihaz! direnci
“—— Opsiyonel topraklama
~  baglantisi
* Ortak AC gul¢ kaynagi baglantilari dahili olarak baglanmistir.
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4.3.1 Topraklama baglantilari Boy 6

Boy 6'da, glic kaynagi ve motor topraklama baglantilari, kaynak ve
motor terminallerinin Ustiinde bulunan M6 pimleri kullanilarak
gerceklestirilir. Asagidaki Sekil 4-10'a bakin.

Topraklama terminallerinin elektrokimyasal aginmasi
Topraklama terminallerinin aginmaya karsi korunmasini

saglayin, 6r. yogunlasmanin neden oldugu aginma. Sekil 410 Boy 6 topraklama baglantilar

Boy 3 ve 4

Boy 3 ve 4'te besleme ve motor topraklama baglantilari, strtciinin her
iki tarafinda, takilabilir gli¢ konnektériiniin yaninda yer alan M4 pimleri

kullanilarak gergeklestirilir. Ek topraklama baglantisi igin bkz. $ekil 4-8.

Sekil 4-8 Boy 3 ve 4 topraklama baglantilari

1. Topraklama baglantisi pimleri.
2. Ek topraklama baglantisi.

Boy 5

Boy 5'te, besleme ve motor topraklama baglantilari, takilabilir glig
konnektérinun yaninda yer alan M5 pimleri kullanilarak gergeklestirilir.
Ek topraklama baglantisi i¢in bkz. Sekil 4-9.

Sekil 4-9 Boy 5 topraklama baglantilari

[~ —]
&
0 b
O)
| ©@®@ ST el
© ©
Sflu v w 1. Topraklama baglantisi pimleri
1. Topraklama baglantisi pimleri.
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Boy 7 1. Topraklama baglantisi pimleri.

Boy 7'de, gui¢ kaynagi ve motor topraklama baglantilari, kaynak ve

motor baglanti terminallerinin Gstlinde bulunan M8 pimleri kullanilarak Topraklama cevrim empedansi, yerel giivenlik
gergeklestirilir. & mevzuatlarinin gerekliliklerine uyumlu olmalidir.

Boy 8 - 11 ——)  Siiriici, koruyucu cihaz (sigorta vb.) AC giig kaynagini

Boy 8 ve 11'da besleme ve motor topraklama baglantilari, besleme ve devre disi birakincaya kadar olasi kagak akimi taglyacak bir
motor baglanti terminallerinin yaninda yer alan M10 pimleri kullanilarak baglanti ile topraklanmalidir.

gergeklestirilir. Topraklama baglantilari, uygun araliklarla gézlemlenmeli ve

Sekil 411 Boy 7 ila 11 topraklama baglantilari kontrol edilmelidir.

Tablo 4-2 Koruyucu topraklama kablosu degerleri

= = = Girig fazi iletken kesiti Minimum topraklama iletkeni kesiti
= L e <10 mm?2 Giris fazi iletkeni olarak 10 mm? veya ayni
- kesit alanin iki iletkeni.
© 9@ T — _
= = > 10 mm? ve < 16 mm? | Girig fazi iletkeni olarak ayni kesit alani.
> 16 mm? ve < 35 mm? | 16 mm?

> 35 mm?2 Giris fazi iletkeninin kesit alaninin yarisi.

7 .8 9E_10E11E

— =4
EHIEOE

(1E0RROdacaaan 4 o8

= )

44 Gug Degerleri
441 Sigortalar ve kablo kesitleri

Sigortalar
& Siriicliye AC beslemesi, asiri yiik ve kisa devreye kargl uygun korumayla kurulmalidir. Asagidaki bélim énerilen sigorta degerlerini

gostermektedir. Bu gereklilige uymamak, yangin tehlikesine yol agar.

NOT
Nominal kablo boyutlari aksi belirtimedikge kablo déseme yontemi B2'ye (ref.: IEC60364-5-52:2001) baghdir ve yalnizca referans olarak
sunulmustur. Kullanilan kablolarin yerel kablolama mevzuatina uygun oldugundan emin olun.

Asagida verilen surekli ¢cikis akim degerleri, maksimum 40 °C, 1000 m yUkseklik ve 3 kHz anahtarlama frekansi igin gecerlidir. Daha yiksek
anahtarlama frekanslari igin 40 °C lzerindeki ortam sicakhigi ve daha fazla yikseklik icin kapasite azaltimi gereklidir.
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Tablo 4-3 200 V siiriicii gii¢ degerleri, kablo kesitleri ve sigorta akim degerleri
si Nominal kablo kesiti
I\él;:;s;mk:.::ll 'gorta Avrupa ABD
Model IEC UL
3ph iaks. iaks. Girig Cikis Giris Cikis
Sinif Sinif
A A A mm? mm? AWG AWG
03200106 20,6 25 25 4 4 12 12
04200137 0.7 5 gG 7 Vg;; i 5 3 0 0
04200185 26,8 32 30 8 8 8 8
05200250 31 40 gG 40 v(e:;{ .‘IJ_* 10 10 8 8
06200330 48,8 63 G 60 cc,J 16 16 4 4
06200440 56,6 63 g 70 veya T* 25 25 3 3
07200610 67 80 80 35 35 2 2
07200750 84 100 gG 100 v(e:)f; ZIJ_* 35 35 1 1
07200830 105 125 125 70 70 1/0 1/0
08201160 137 200 R 200 HSJ 95 95 3/0 3/0
08201320 166 200 225 2x70 2x70 2x1 2x1
09201760 205 250 R 250 HSJ 2x70(B1) | 2x95(B2) 2x2/0
09202190 260 315 300 2x95(B1) | 2x120 (B2) 2 x 4/0
10202830 305 400 400 2x 120 (B1) 2 x 300 2 x 250
gR HSJ 2x 120 (C)
10203000 361 450 450 2x 150 (C) 2 x 300 2 x 300
* Bu sigortalar hizli devreye girer
Tablo 4-4 400 V siiriici gii¢ degerleri, kablo kesitleri ve sigorta akim degerleri
si Nominal kablo kesiti
“;ﬁ:‘:;mk::? igorta Avrupa ABD
Model IEC UL
3ph ks, Niaks. Girig Cikis Girig Cikis
Sinif Sinif
A A A mm? mm? AWG/kcmil | AWG/kcmil
03400025 5 6 10 1,5 1,5 18 18
03400031 6,6 10 10 1,5 1,5 16 16
03400045 9,1 10 G 10 cc,J 1,5 1,5 14 14
03400062 13,1 20 9 20 veya T* 2,5 2,5 14 14
03400078 13,4 20 20 2,5 2,5 14 14
03400100 15,8 20 20 2,5 2,5 12 12
04400150 18,7 25 G 25 cc,J 4 4 10 10
04400172 24,3 32 9 30 veya T* 6 6 8 8
05400220 40 35 6 6 8 8
05400270 29 40 gG 35 cc, J* 6 6 8 8
veya T
05400300 40 35 6 6 8 8
06400350 36 63 40 10 10 6 6
06400420 46 63 gR 50 v(e:;/:a, _‘IJ_* 16 16 4 4
06400470 60 63 70 25 25 3 3
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Sigort Nominal kablo kesiti
i igorta
M.a!(smum 9 Avrupa ABD
giris akimi
Model IEC uL Giri Cik Giri Cik
iri iki iri iki
3ph Maks. Maks. s s s s
Sinif Sinif
A A A mm? mm? AWG/kcmil | AWG/kcmil
07400660 74 100 80 ce 35 35 1 1
07400770 88 100 aG 100 J veya; T+ 50 50 2 2
07401000 105 125 125 70 70 1/0 1/0
08401340 155 250 R 225 HSJ 2 x50 2 x50 2x1 2x1
08401570 177 250 9 225 2x70 2x70 2x1/0 2x1/0
09402000 232 a1 - 300 o 2x70(B1) | 2x95(B2) | 2x3l0 2 x 210
09402240 267 & 350 2x95(B1) | 2x 120 (B2) | 2x4/0 2 x 40
70402700 332 200 - 700 o 2x 120 (C) | 2% 120 (B2) | 2 x 300 2 X 250
10403200 397 450 9 450 2x150 (C) | 2x 150 (B2) | 2 x 350 2 x 300
11403770 449 500 600 2 x 150 2 x 150 2x300 2x300
kemil kemil
11404170 492 500 gR 600 HSJ 2x 150 2x 185 2x 390 2x 36.30
kemil kemil
11404640 539 550 600 2x 150 2x 185 2x300 2x350
kemil kemil
Tablo 4-5 575V siiriicii gli¢ degerleri, kablo kesitleri ve sigorta akim degerleri
Sigort Nominal kablo kesiti
i igorta
Maksimum 9 Avrupa ABD
giris akimi
Model IEC UL
Giri ki Giri ki
3ph Maks. Maks. s Gikas s Gikag
Sinif Sinif
A A A mm?2 mm?2 AWG AWG/kcmil
05500030 23 ) 10 oo 0,75 0,75 16 16
05500040 57 10 gG 10 — 1 1 14 14
JveyaT
05500069 9,3 20 20 1,5 1,5 14 14
06500100 13,2 20 20 2,5 2,5 14 14
06500150 18,7 32 25 4 4 10 10
06500190 24,3 40 G 30 CC, 6 6 10 10
06500230 29,4 50 9 35 Jveya T* 10 10 8 8
06500290 37,1 50 40 10 10 6 6
06500350 46,9 63 50 16 16 6 6
07500440 45 50 S 50 CC. 16 16 2 2
07500550 62 80 g 80 Jveya T* 25 25 3 3
08500630 83 125 100 35 35 1 1
gR HSJ
08500860 104 160 150 50 50 1 1
09501040 166 150 150 HSJ 2(223)5 2x3
gR 2x 70 (B2) T 2x 1
09501310 166 200 175 HSJ (;2) 2x1
10501520 197 2x70 (B2
250 gR 250 HSJ x 70 (B2) 2x70 2% 2/0 2x2/0
10501900 218 2x 95 (B2) (B2)
2 x4/0 350
11502000 265 400 400 2x120 185 AWG kemil
2x4/0 2 x4/0
11502540 310 400 gR 400 HSJ 2x120 2x120 AWG AWG
2x4/0 2 x4/0
11502850 338 400 400 2x120 2x120 AWG AWG
* Bu sigortalar hizli devreye girer
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Tablo 4-6 690 V siiriicii gii¢ degerleri, kablo kesitleri ve sigorta akim degerleri

Sigort Nominal kablo kesiti
i igorta
Ma_k.s. stirekl. g Avrupa ABD
giris akimi
Model IEC UL
Giri 1ki Giri ki
3ph Maks. Maks. s Gilag s Gikag
Sinif Sinif
A A A mm? mm? AWG AWG
07600190 20 25 25 10 10 8 8
07600240 26 32 30 10 10 6 6
07600290 31 40 s 35 cc, 10 10 6 6
07600380 39 50 & 50 Jveya T* 16 16 4 4
07600440 a4 50 50 16 16 4 4
07600540 62 80 80 25 25 3 3
08600630 83 125 100 50 50 2 2
gR HSJ
08600860 104 160 150 70 70 170 10
09601040 149 150 150 2x50 2x35 2x1 2x3
(B2) (B2)
9R HSJ 2%70 2x50
X X
09601310 171 200 200 ©2) ®2) 2x1/0 2x1
10601500 202 225 9R 2x10 2x2/0 2x1/0
(B2) 2x70
250 HSJ 508 ©2)
10601780 225 250 gR (éz) 2x 3/0 2x2/0
2 X 410 2 X 410
11602100 256 400 400 2x 120 185 AWG ANG
2 x 410 2 x 410
11602380 302 400 gR 400 HSJ 2x 120 2x 120 ANG ANG
2x4/0 2 x4/0
11602630 329 400 400 2x 120 2x 120 ANG ANG

* Bu sigortalar hizli devreye girer.

44.2 Maksimum motor kablosu uzunluklari ve tipleri

Motor kablosundaki kapasitans surlcu ¢ikisinda asiri yike sebep oldugundan, kablo uzunlugunun Tablo 4-7 - Tablo 4-10'da verilen uzunluklardan
fazla olmadigindan emin olun.

Asagidaki gli¢ baglantilari i¢in, uygun gerilim degerine sahip 105 °C (UL 60/75 °C 1si artigli) PVC yalitiml bakir iletkenli kablo kullanin:

* AC glg¢ kaynagindan harici EMC filtresine (kullanildiginda)

* AC gl kaynagindan (veya harici EMC filtresinden) suriiclye

» Suricltden motora

» Surlcuden fren direncine

Tablo 4-7 Maksimum motor kablosu uzunluklar (200 V siiriiciiler)

200 V Nominal AC gii¢ kaynagi gerilimi

Model Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen maksimum motor kablosu uzunlugu
3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
03200106 200 m 150 m 100 m 75m 50 m 37m
04200137
150 100 75 50 37
04200185 200 m m m m m m
05200250 200 m 150 m 100 m 75m 50 m 37m
06200330
200 150 100 75 50 37
06200440 m m m m m m
07200610
07200750 250 m 187 m 125m 93 m 62 m 46 m
07200830
08201160 250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
08201320
09201760 250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
09202190
10202830 250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
10203000
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Tablo 4-8 Maksimum motor kablosu uzunluklar (400 V siiriiciiler)

400 V Nominal AC gii¢ kaynagi gerilimi

Model Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen maksimum motor kablosu uzunlugu

3 kHz | 4 kHz | 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz

03400025 65m

03400031 100 m

03400045 130 m

03400062 75m
100 m

03400078 200 m 150 m

03400100

50 m 37m

04400150

150 100 75 50 37
04400172 200 m m m m m m

05400270
05400270 200 m 150 m 100 m 75m 50 m 37m
05400300

06400350
06400420 200 m 150 m 100 m 75m 50 m 37m
06400470

07400660
07400770 250 m 187 m 125m 93 m 62 m 46 m
07401000

08401340
08401570

250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m

09402000
09402240

250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m

10402700

250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
10403200

11403770

11404170 250 m 187 m 125m 93 m

11404800

Belirtilen deg@erleri asan kablo uzunluklari, sadece 6zel teknikler uygulandiginda kullanilabilir; konu hakkinda suruclnin tedarikgisine basvurun.

Yiksek kapasitans veya gapi azaltiimis motor kablosu kullaniimigsa, maksimum kablo uzunlugu Tablo 4-7 'de gdsterilen degerden Tablo 4-10 'da
gOsterilen degere azaltilir.

Tablo 4-9 Maksimum motor kablosu uzunluklan (575 V siiriiciiler)

575 V Nominal AC gii¢ kaynagi gerilimi

Model Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen maksimum motor kablosu uzunlugu
3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz

05500030

05500040 200 m 150 m 100 m 75m 50 m 37m
05500069

06500100

06500150

06500190 200 m 150 m 100 m 75 m 50 m 37m
06500230

06500290

06500350

07500440 250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
07500550

08500630 250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
08500860

09501040 250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
09501310

10501520 250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
10501900

11502000

11502540 250 m 187 m

11502850
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Tablo 4-10 Maksimum motor kablosu uzunluklari (690 V siiriiciiler)
690 V Nominal AC gii¢ kaynagi gerilimi
Model Asagidaki anahtarlama frekanslarina izin verilen maksimum motor kablosu uzunlugu
3 kHz 4 kHz 6 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
07600190
07600240
07600290 250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
07600380
07600440
07600540
08600630 250 m 187 m 125 m 93 m 62m 46 m
08600860
09601040 250 m 187 m 125 m 93 m 62 m 46 m
09601310
10601500 250 m 187 m 125 m 93 m 62m 46 m
10601780
11602100
11602380 250 m 187 m
11602630
4.5 Haber|e§me bag|ant||ar| Tablo 4-11 Seri iletigsim portu pin bilgileri
Siiriici, 2 kablolu 485 haberlesme arayiizii sunar. Bu, siiriicii Pin Fonksiyon
kurulumunun, galismasinin ve takibinin gerekirse bir bilgisayar veya 1 120 Q Sonlandirma direnci
kontrol6r tarafindan yapilmasini saglar. 2 RX TX (Alma / iletme hatti - pozitif)
Sekil 4-12 iletigim konnektérlerinin konumu 3 Yalitimli OV
4 +24 V (100 mA)
5 Yalitimh OV
6 TX etkin
7 RX\ TX\ (Alma / iletme hatti - negatif)
8 RX\ TX\ (sonlandirma direngleri gerekiyorsa, pin 1'e
baglayin)
Kihf Yalitimh OV

485 opsiyonu kolay zincirleme baglanti saglayan iki paralel RJ45
konnektorl sunar. Suriicu sadece MODBUS RTU protokolunu destekler.
Baglanti ayrintilari igin bkz. Tablo 4-11.

NOT

Sdrlcu, 485 seri iletisim agina bagliyken dogru cift buklimlu seri iletisim
portu kablo islev semasi bulunmadidindan standart Ethernet
kablolarinin kullaniimasi tavsiye edilmez.

Minimum baglanti sayisi 2, 3, 7 ve ekran.

NOT
TX Etkin, surtcliiden gelen 0 ile +5 V’luk ¢ikis sinyalidir ve harici seri
iletisim cihazinda/geviricide tamponlarin kontroliinde kullanilabilir.

4.51 485 seri iletisim portunun yalitimi
Seri PC iletisim portu ¢ift yalitimhdir ve EN 50178:1998 standardindaki
SELV gerekliliklerini kargilar.

IEC60950'deki SLV gerekliliklerini karsilamak igin

(IT ekipmani) kontrol bilgisayarinin topraklanmasi gerekir.
Alternatif olarak, topraklama gerektirmeyen bir dizlstu
bilgisayar veya benzer bir cihaz kullanildiginda iletigim
kablosuna bir yalitim cihazi eklenmelidir.

A

UYARI

Yahtilimis seri iletisim baglanti kablolar surtict araciligi ile IT
ekipmanlarina (diz Gstl bilgisayarlar gibi) baglanmak tGzere
tasarlanmiglardir ve surici tedarikgisinden temin edilebilirler.
Detayl bilgi igin asagidakilere bakin:

Tablo 4-12 Yalitilmis seri iletisim baglanti kablosu bilgileri

Parca Numarasi
4500-0096

Aciklama
CT USB iletisim kablosu

“Yahtilmig seri baglanti” kablolari IEC60950 standartlarinda belirtildigi
gibi 3.000 m yukseklige kadar guglendiriimis yalitima sahiptir.
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4.5.2 2 kablolu EIA-RS485 agi
Asagidaki semada, EIA-RS485 iletisim portuna sahip bir ana kontrolérin kullanildigi 2 kablolu EIA-RS485 agi igin gerekli baglantilari
gOsterilmektedir.

Sekil 4-13 2 kablolu EIA-RS485 agi baglantilari

Ana Bagimh
E300
OV [/Rx| Rx | ITx | Tx 0:/ ITxRx TxRx
1 2 |3 4 5 3 7 2
¢+ sonlandirma direnci
— o

NOT
Ana bilgisayar/PLC vb. cihaza birden fazla suriicu bagliysa her suriicinin ayri seri adresi olmaldir.

izin verilen 1 ile 247 araligindaki herhangi bir sayi kullanilabilir.
4.5.3 Kablo Yonlendirme

Veri iletisim kablosu, herhangi bir gli¢ kablosuna 6zellikle de suriiclleri motorlara baglayan kablolara paralel olacak bigimde yénlendiriimemelidir.
Paralel yonlendirme kaginilmaz ise, iletisim kablosu ve gii¢ kablosu arasinda en az 300 mm’lik (1 ft) bir mesafe oldugundan emin olun.

Dogru agida birbirini kesen kablolarda sorun gikmasi pek olasi degildir.
454 Sonlandirma
iletisim hizi 38,4 kBaud veya daha yiiksek bir degere ayarlanmadigi siirece sonlandirma direngleri gerekli oimayacaktir. Siiriicii iletisim portunun

baglama pimleri 1 ve 8, RXTX ve RX\TX\ arasindaki dahili 120 Q sonlandirma direncine baglanti saglar. Ayrica kablonun kontrolér ucuna bir direng
bagli olmalidir.

4.6 Kontrol baglantilar

Tablo 4-13 Kontrol baglantilar agsagidakilerden olusur:

Fonksiyon Adet Kullanilabilir kontrol parametreleri Terminal numarasi
Diferansiyel analog giris * 1 Mod, ofset, evirme, dlgeklendirme, hedef 5,6
Tek uglu analog giris * 2 Mod, ofset, evirme, dlgeklendirme, hedef 7,8
Analog ¢ikis 2 Kaynak, dlceklendirme 9,10
Dijital giris 3 Hedef, evirme, lojik segimi 27,28, 29
Dijital giris / ¢ikis 3 Giris / ¢ikis modu, hedef / kaynak, evirme, lojik segimi 24,25, 26
Role 1 Kaynak, evirme 41,42
Guvenli Moment Kapama (STO), Surlcu etkin 1 31
+10 V Kullanici ¢ikisi 1 4
+24 V Kullanici ¢ikisi 1 Kaynak, evirme 22
0V ortak 6 1,3, 11, 21, 23, 30
+24 V Harici girig 1 Hedef, evirme 2
Analog girigler yapilandirilabilir ve dijital girigler olarak kullanilabilir.
Aciklama:
Hedef parametre: Terminal / fonksiyon tarafindan kontrol edilen parametreyi belirtir.
Kaynak parametre: Terminal tarafindan ¢ikartilan parametreyi belirtir.
Mod parametresi: A.rlalog - terr.ninglir.l islgtim modunu b.eli.rtir.;. or. ge.r?lim 0- 24.1 V,"aklm 4 -20 mAvb.
Dijital - terminalin isletim modunu belirtir; 6r. pozitif / negatif lojik.
Tum analog ve dijital terminal fonksiyonlari (réle dahil), Meni F'deki Donanim G/C fonksiyonu ile programlanabilir.
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Sadece basit yalitimla (tek yalitim) kontrol devreleri surici igerisindeki giic devrelerinden ayrilir. Montaji yapan kisi, harici kontrol
devrelerinin, insan temasindan kaginmak tzere AC gli¢ kaynagi geriliminde kullaniimak Gzere siniflandirilan en az bir yalitim katmani ile

(tamamlayici yahtim) yalitildigindan emin olmahdir.

UYARI

Kontrol devreleri Ekstra Guvenli Dustk Gerilim (SELV) gibi siniflandirilan diger devrelere baglanmigsa (6r. bir kigisel bilgisayara),
SELV siniflandiriimasini saglamak lizere ilave yalitim bariyeri dahil edilmelidir.

DIKKAT

Herhangi bir dijital giris (siricl etkinlestirme girisi dahil) enduktif yik ile paralel olarak baglanmigsa (6r. kontaktér veya motor freni),
yukin bobininde uygun bastirma (6r. diyod veya varistor) kullaniimalidir. Eger bastirma kullaniimaz ise, yiksek gerilim sigramalari
sUrictnin dijital giriglerinde ve gikislarinda hasara sebep olabilir.

A

Lojik alginin kullanilacak kontrol devresi icin dogru oldugundan emin olun. Yanlis lojik algi motorun beklenmedik bir anda baslatiimasina

sebep olabilir.
Pozitif lojik strlcu igin varsayilan durumdur.

A
£
A
A

UYARI

Kurulum sirasinda SMARTCARD, SD kartindan surticlye bir parametre seti okunurken, éncelikle kontrol G/C'nin varsayilan duruma
getirilmesine ve daha sonra da SMARTCARD, SD karttaki yapilandirmaya degisime neden olabilir. Harici cihazlarin kontrol digi
calismalarini ve sisteme hasar verebilecek riskleri engellemek igin, bu islem siiresince var olan SI-I/O moduli ile surtictideki tim kontrol

terminallerinin gikariimis oldugundan emin olun.

NOT

Motor kablosu igerisinden gegen herhangi bir sinyal kablosu (6r. motor termistérii) kablo kapasitansi araciligiyla daha genis darbe akimi alir.

Bu gurilti
baglanmal

akiminin kontrol sistemi boyunca yayilmasina engel olmak igin sinyal kablolari ekrani, motor kablosu ¢ikisina yakin topraklamaya
idir.

Givenli Moment Kapama (STO) Surlicu etkin terminali, sadece bir pozitif lojik girisidir. Bu, Girig Lojik Polarite (F02) parametresi ayarindan
etkilenmez.

Analog sinyallerdeki ortak 0V mumkiin oldugu durumlarda dijital sinyallerdeki ortak OV ile ayni OV terminaline baglanmamalidir. Terminal 3 ve 11,
0V analog sinyallerin baglantisi igin, terminal 21, 23 ve 30 ise dijital sinyal baglantilari igin kullaniimalidir. Bu, analog sinyallerinde hatalara neden olan
terminal baglantilarindaki kiigik gerilim disuslerini dnlemek igindir.
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Sekil 4-14 Varsayilan terminal fonksiyonlan
Polarize kontrol
konnektorleri
1 11
i®®®®®®®®®®® 41 42
. I
i®®®®®®®®®®® ISS
21 31
0V ortak St
Harici 24V besleme §T >
0V ortak
—E®
Ol s |»
V4 Hiz Referansi Girigi NE
+10V @.
—_— 4 [«
V2 Hiz Referansi Girigi --—/>
Motor } Analog giris 3
termistori
S| 9 [« Analog cikis 1
|10 [« Analog gikis 2
~ “ovortak
0V ortak @.
H21
+24V ®<
0V ortak -
V esik 1 Sl24]4
Fren kontrol ¢ikisi ® D]
V3 Hiz Referansi Girigi ®>
Hizli devre digi birakma girigi ®}
CW yéniinde
Yon girigi — ->
CCW yéniinde
V1 Hiz Referansi Girigi ¢————
(varsayilan olarak Yavas Erisim Hizi)
Giivenli Moment Kapama (STO), M >
Siiriici etkin
Sla1]»
Surtict Sorunsuz Qﬂ< Role gikist
§E< (Asiri gerilim kategorisi II)
NOT
Glvenli Moment Kapama (STO) Suricu etkin terminali, sadece bir pozitif lojik girisidir.
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4.6.1 E300 Asansor surucusii kontrol terminali 6zellikleri

0V ortak
Fonksiyon |

Ortak baglanti kontrol terminalleri 1 - 11

+24V harici girig

Fonksiyon

Gli¢c kademesine akim beslemeden kontrol devresine besleme saglama

Programlanabmrlik

Harici 24 V besleme kullaniimadiginda dijital giris olarak kullanilabilir

Nominal gerilim + 24,0 Vdc
Minimum surekli igletim gerilimi +19,2 Vdc
Maksimum surekli igletim gerilimi + 28,0 Vdc
Tavsiye edilen gu¢ kaynagi 40 W 24 Vdc nominal
Tavsiye edilen sigorta 3 A, 50 Vdc

0V ortak
Fonksiyon |

Ortak baglanti kontrol terminalleri 1 - 11

+10V Kullanici gikigi

Fonksiyon Harici analog cihazlar i¢in besleme
Gerilim 10,2 V nominal £% 1

Nominal ¢ikis akimi 10 mA

Koruma Akim limiti ve 30 mA'da trip durumu

Hassas referans Analog giris 1 (Evirmeyen giris)
konfigiirasyon

Dijital giris olarak kullanilan varsayilan

Hassas referans Analog giris 1 (Eviren girig)

0V’a baglanan varsayilan konfigiirasyon

Varsayilan fonksiyon

V4 Hiz Referansi

Girig tipi

iki kutuplu (bipolar) diferansiyel gerilim veya akim, termistér girisi

Mod kontroli:

Parametre F38

Gerilim modunda igletim

Tam olcek gerilim araligi

10V %2

Mutlak maksimum gerilim araligi

0V’a gore +36 V

Ortak ¢alisma modu gerilim aralig

OV’a gore +13 V

Akim modunda isletim

Akim araliklar

0-20mA%%5,20-0mA+%5,4-20mA+%5,20-4mA+%5

Mutlak maksimum gerilim (tersine 6n gerilim)

O0V’a gore +36 V

Mutlak maksimum akim

+30 mA

Termistor giris modunda isletim (analog giris 3 ile birlikte)

Trip durumu esik direnci

F60 parametresindeki kullanici tanimli deger

Kisa devre algilama direnci

50 Q +% 40

Analog giris 2
konfigiirasyon

Dijital giris olarak kullanilan varsayilan

Varsayilan fonksiyon

V2 Hiz Referansi

Girig tipi

iki kutuplu (bipolar) tek uglu analog gerilim veya tek kutuplu akim

Mod kontrold...

Parametre F45

Gerilim modunda igletim

Tam 0lgek gerilim araligi

10V +% 2

Mutlak maksimum gerilim arahgi

0V’a goére £36 V

Akim modunda isletim

Akim araliklari

0-20mA£%5,20-0mA+%5,4-20mA+%5,20-4mA+%5

Mutlak maksimum gerilim (tersine 6n gerilim)

0V’a gére £36 V

Mutlak maksimum akim

+30 mA
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“ Analog giris 3

Varsayilan fonksiyon

Motor termistor girisi

Girig tipi

Iki kutuplu (bipolar) tek uglu analog gerilim veya termistor girigi

Mod kontrold...

Parametre F52

Gerilim modunda igletim (varsayilan)

Gerilim aralig

+10V +% 2

Mutlak maksimum gerilim araligi

0V’a gore £36 V

Termistor giris modunda isletim

Desteklenen termistor tipleri

Din 4408, KTY 84, PT100, PT 1000, PT 2000

Trip durumu esik direnci

F60 parametresindeki kullanici tanimli deger

Direng sifirlama

F61 parametresindeki kullanici tanimli deger

Kisa devre algilama direnci 50 Q +% 40
Analog cikis 1
Analog cikis 2
Terminal 9 varsayilan fonksiyon Atanmamis
Terminal 10 varsayilan fonksiyon Atanmamis
Cikis tipi Cift kutuplu (bipolar) tek uglu analog gerilim gikis
Gerilim aralig 10V %5
Maksimum ¢ikis akimi 120 mA
Koruma 20 mA maks. Kisa devre korumasi

0V ortak
Fonksiyon

| Ortak baglanti kontrol terminalleri 1 - 11

0V ortak
Fonksiyon

| Ortak baglanti kontrol terminalleri 21 - 31

+24 V Kullanici gikisi (segilebilir)

Terminal 22 varsayilan fonksiyon

+24 V Kullanici gikigi

Programlanabilirlik

olarak degistirilebilir

Kaynak F29 ve kaynak evirme F32 olarak ayarlandiginda dorduncu dijital cikis
(sadece pozitif lojik) gibi hareket etmek igin Off (Kapali) (0) veya On (Agik) (1)

Nominal ¢ikis akimi

100 mA DIO3 ile birlikte < Tarih kodu 1724, 200 mA > Tarih kodu 1724.

Maksimum ¢ikis akimi

100 mA < Tarih kodu 1724, 200 mA > Tarih kodu 1724.
200 mA toplam (tuim Dijital G/C)

Koruma

AKim limiti ve trip durumu

0V ortak
Fonksiyon

[Ortak baglanti kontrol terminalleri 21 - 31
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Dijital G/G 1
Dijital G/G 2
Dijital G/G 3

Terminal 24 varsayilan fonksiyon

V esik 1 ¢ikigi

Terminal 25 varsayilan fonksiyon

Fren kontrol ¢ikisi

Terminal 26 varsayilan fonksiyon

V3 Hiz Referansi

Tip

Pozitif veya negatif lojik dijital girisleri, pozitif lojik gerilim kaynagi ¢ikislar

Giris /gikis mod kontrol...

Parametreler F24, F25 ve F26

Gerilim aralig

0Vila +24 V arasi

Girig olarak igletim

Lojik Mod kontrold...

Parametre F02

Mutlak maksimum uygulanan gerilim araligi

-3 Vila +30 V arasi

Cikis olarak igletim

Nominal maksimum ¢ikis akimi

100 mA (Dijital G/C 1 ve 2 birlesik), < Tarih kodu 1724, 200 mA > Tarih kodu 1724.
100 mA (Dijital G/C 3 ve + 24 V Kullanici gikisi birlesik) < Tarih kodu 1724, 200 mA
> Tarih kodu 1724.

Maksimum ¢ikig akimi

100 mA, 200 mA (Tum Dijital G/C dahil toplam) < Tarih kodu 1724, 200 mA > Tarih
kodu 1724.

vYAll Dijital Giris 4

1 Dijital Giris 5

Terminal 27 varsayilan fonksiyon

Hizh devre digi birakma girisi

Terminal 28 varsayilan fonksiyon

Yon girisi

Tip

Negatif veya pozitif lojik dijital girisleri

Lojik Mod kontrold...

Parametre F02

Gerilim aralig

0Vila +24 V arasi

Mutlak maksimum uygulanan gerilim araligi

-3 Vila +30 V arasi

Dijital Giris 6

Terminal 29 varsayilan fonksiyon

V1 Hiz Referansi

Tip

Negatif veya pozitif lojik dijital girigleri

Lojik Mod kontrolu...

Parametre F02

Gerilim aralig

0Vila +24 V arasi

Mutlak maksimum uygulanan gerilim arahgi

-3 Vila +30 V arasi

0V ortak
Fonksiyon

| Ortak baglanti kontrol terminalleri 21 - 31

Giivenli Moment Kapama (STO), Siiriicii etkin

Tip

Sadece dijital giris igin pozitif lojik

Gerilim aralig

0Vila +24 V arasi

Mutlak maksimum uygulanan gerilim

+30V

Gulvenli Moment Kapama (STO) fonksiyonu, glvenlikle ilgili uygulamalarda siriciiniin motorda ylksek bitlnlik seviyesine sahip bir moment
olusturmasini 6nlemek igin kullanilabilir. Komple sistemin ilgili glivenlik standartlarina gére emniyetli ve dogru sekilde tasarlanmig olmasini
saglamak, sistem tasarimcisinin sorumlulugundadir. Glvenli Moment Kapama (STO) fonksiyonu istenmiyorsa, bu terminal Siriici etkin moddadir.

n Role baglantilar

Varsayilan fonksiyon

Siiriicii Saghkh gostergesi

Kontak gerilimi degeri

240 Vac, asiri gerilimde kurulum kategorisi Il

Maksimum kontak akim degeri

2 AAC 240V, 4 ADC 30 V direng gosteren yuk, 0,5 A DC 30 V endiktif yik
(L/R =40 ms)

Tavsiye edilen minimum kontak akim degeri

12V 100 mA

Kontak tirl

Normalde agik

Varsayilan kontak durumu

Gug¢ uygulandiginda ve suricu saghkl oldugunda kapalidir

Guincelleme siiresi

4 ms
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ov
+24 Vdc
Boy 6
Nominal igletim gerilimi + 24,0 Vdc
Minimum surekli igletim gerilimi + 18,6 Vdc
Maksimum surekli isletim gerilimi + 28,0 Vdc
Minimum baslatma gerilimi + 18,4 Vdc
Maksimum gu¢ kaynagi gereksinimi 40 W
Tavsiye edilen sigorta 50 Vdc'de 4 A
-Boy 1
Nominal igletim gerilimi + 24,0 Vdc
Minimum surekli igletim gerilimi + 19,2 Vdc
Maksimum surekli isletim gerilimi + 30 Vdc
Minimum baslatma gerilimi +21,6 Vdc
Maksimum gu¢ kaynagi gereksinimi 60 W
Tavsiye edilen sigorta 50 Vdc'de 4 A

& Bir ariza sirasinda yangin tehlikesini 6nlemek igin, réle devresine bir sigorta veya asiri gerilim koruyucusu takilmahdir.

4.7 Konum geri besleme arayuzu

Asagidaki islevler surtcudeki 15 yollu yliksek yogunluklu D tipi konnektor ile desteklenir:

*  Konum geri besleme arayulzd.
+ Kodlayici (enkoder) simulasyon ¢ikigl.
*  Motor termistor girisi.

Konum geri besleme araylzu her zaman kullanima hazirdir ancak kodlayici (enkoder) ¢ikis simllasyonu, konum geri besleme cihazi segimine

baglidir.

Sekil 4-15 Konum geri besleme arayiiziiniin yeri

Onden gériinis

gl

Alttan gorinis

Sdricu kodlayici (enkoder)
konnektori Disi 15 yollu D tipi
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4.7.1 Uyumlu konum geri besleme cihazlari

Tablo 4-14 Siiriicii Konum Geri Besleme Arayiiziinde desteklenen geri besleme cihazlan

Kodlayici (enkoder) tipi

(Co1) ayarlan

Isaret darbesi olan veya olmayan dort kanalli artimli kodlayicilar

AB (0)

isaret darbesi olan veya olmayan sabit miknatisli motorlarin mutlak konumu igin UVW komutasyon sinyallerine sahip dért
kanalli artiml kodlayicilar

AB Servo (3)

Isaret darbesi olan veya olmayan ileri / geri artimh kodlayicilar FR (2)
Isaret darbesi olan veya olmayan sabit miknatisli motorlarin mutlak konumu igin UVW komutasyon sinyallerine sahip ileri /

) FR Servo (5)
geri artimh kodlayicilar
Isaret darbesi olan veya olmayan frekans ve yén artimh kodlayicilar FD (1)

Isaret darbesi olan veya olmayan sabit miknatish motorlarin mutlak konumu icin UVW komutasyon sinyallerine sahip
frekans ve yon artimli kodlayicilar

FD Servo (4)

Sincos artimh kodlayicilar

SC (6)

Komutasyon sinyalli sincos artimli

SC Servo (12)

Mutlak konum icin EnDat iletisimli Heidenhain sincos kodlayicilar

SC EnDat (9)

Mutlak konum igin Hiperface iletisimli Stegmann sincos kodlayicilar

SC Hiperface (7)

Mutlak konum igin SSI iletisimli sincos kodlayicilar SC SSI (1)
Tek sinus ve kosinus sinyallerinden mutlak konumlu sincos artimli SC SC (15)
SSI kodlayicilar (Gri kod veya ikili) SSI (10)
Yalnizca EnDat iletisimli kodlayicilar EnDat (8)

Tablo 4-15 Kodlayici (Enkoder) Simiilasyon Cikisi Kullanilabilirligi

Fonksiyonlar

Siriicii konum geri besleme arayiizii

Kodlayici (Enkoder) Simiilasyon Cikigi

AB Servo
FD Servo
FR Servo Yok
SC Servo
SCSC

AB
FD
FR Tam
SC

SC Hiperface

SC EnDat

SC SS| Z isaret darbesi girisi yok

EnDat

ss| Tam

Konum geri besleme arayuzlerinin ve 15 yollu D tipindeki kodlayici similasyon ¢ikisinin énceligi en yuksek 6ncelikten en dusiik éncelige dogru

asagidaki sirada atanir.

»  Silriict konum geri besleme arayuzu (en yuksek)
» Kaodlayici similasyon gikisi (en diisuk)

Ornegin, Siiriici konum geri besleme arayiiziinde, kullanim igin AB Servo tipi bir konum geri besleme cihazi segildiyse, cihaz 15 yollu D tipi

konnektorin tim baglantilarini kullandidi icin kodlayici (enkoder) similasyon c¢ikisi kullanilamaz.

Sirici konum geri besleme arayiziinde kullanilan cihaz tipine baglh olarak, kodlayici (enkoder) similasyon ¢ikisi isaret darbesi gikigini
destekleyemeyebilir (6r. SC EnDat veya SC SSI cihaz tipleri). Kodlayici Simiilasyon Durumu (C29), ¢ikisin devre disi olup olmadigini, isaret darbesi
bulunup bulunmadigini veya tam kodlayici similasyonu kullanilip kullanilamayacagini belirtecek sekilde kodlayici simulasyon ¢ikisinin durumunu

gOsterir.

96 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu

Yayin No: 1



Yayin No: 1

%‘f@’;’r'lk Uriin bilgileri 'l\("frti;‘r:f W Baslarken MK:ﬁ;'JCA Devreye Alma Parairlr?;itremr Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler
4.7.2 Konum geri besleme baglantisinin ayrintilari
Tablo 4-16 Siiriicii konum geri besleme arayiizii baglanti detaylan
Siiriicii 15 Yollu D Tip Baglantilar
Kodlayici
(Enkoder) Tipi 1 2 3 4 5 6 7 8 9 | 10 | 11 12 |13 |14 | 15
(Co1)
AB (0) A A\ B B\ Z 2\
FD (1) F F\ D D\ Z 2\
FR (2) F F\ R R\ z 2\
AB Servo (3) A A\ B B\ Z 2\ U U\ W\ w WA
FD Servo (4) F F\ D D\ Z 2\ U\ W\ w WA
FR Servo (5) F F\ R R\ Z 2\ U U\ W\ w WA
SC (6) A(Cos) | A\(Cos\) | B (Sin) B\ (Sin\) Z 2\
+V | OV | Th
SC Hiperface (7) Cos Cosref Sin Sinref DATA | DATA\
EnDat (8) DATA DATA\ CLK CLK\
SC EnDat (9) A A\ B B\ DATA | DATA\ CLK | CLK\
SSI (10) DATA DATA\ CLK CLK\
SC SSI (11) A (Cos) | A\ (Cos\) | B (Sin) B\ (Sin\) DATA | DATA\ CLK | CLK\
SC Servo (12) A(Cos) | A\(Cos\) | B(Sin) B\ (Sin\) Z 2\ U\ \% W\ w WA
SC SC (15) A(Cos) | A\(Cos\) | B(Sin) B\ (Sin\) Z 2\ C\ D\
Gri renkli hucreler simulasyonlu kodlayici ¢ikiglarina yoneliktir.
Tablo 4-17 Kodlayici (enkoder) simiilasyon gikisi baglanti detaylarn
Siiriicii Kodlayici Kodlayici Baglantilar
L (Enkoder)
(Enkoder) Tipi L.
(C01) Slmulasyon 7 8 9 10 11 12
Cikisi
AB (0) ) ) ) ) . )
AB Asim Asim\ Bsim Bsim\ Zsim Zsim\
FD (1)
FR@) FD Fsim Fsim\ Dsim Dsim\ Zsim Zsim\
SC (6)
SC Hiperface (7) FR Fsim Fsim\ Rsim Rsim\ Zsim Zsim\
EnDat (8)
AB Asim Asim\ Bsim Bsim\
SSI (10) D Fsim Fsim\ Dsim Dsim\
SC EnDat (9) R = Y Rsi Rsim\
SC sSI (1) sim sim sim sim
SSli DATAsIim DATAsim\ CLKsim CLKsim\
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4.7.3 Konum geri besleme terminali 6zellikleri

A,F, Cosref, Veri, Cos H

A\,F\ Cosref\, Veri\, Cos L

AB (0), FD (1), FR (2), AB Servo (3), FD Servo(4), FR Servo (5)

Tip

EIA-485 diferansiyel alicilar

Sebeke sonlandirma bilegenleri

120 Q (segilebilir)

Ortak galisma modu araligi

-7 Vila+12 V arasi

SC Hiperface (7), SC EnDat (9), SC SSI (11), SC Servo (12), SC SC (15)

Tip

Diferansiyel gerilim

Maksimum Sinyal seviyesi

Tepeden tepeye 1,25 V (sinref'e gore sin ve cosref'e gore cos)

Maksimum uygulanan diferansiyel gerilim ve ortak mod gerilimi araligi

4V

EnDat (8), SSI (10)

Tip

EIA-485 diferansiyel alicilar

Sebeke sonlandirma bilesenleri

120 Q (segilebilir)

Ortak galisma modu araligi

-7 Vila+12 V arasi

Tiimii igin Ortak

0 V'a gore mutlak maksimum uygulanan gerilim

|-9 Vila +14 V arasi

L3 B, D, R Sinref, Saat, Sin H

'l B\, D\, R\, Sinref\, Saat\, Sin L

AB (0), FD (1), FR 2), AB Servo (3), FD Servo (4), FR Servo (5)

Tip

EIA-485 diferansiyel alicilar

Sebeke sonlandirma bilesenleri

120 Q (segilebilir)

Ortak galisma modu arahgi

—7 Vila+12 V arasi

SC Hiperface (7), SC EnDat (9), SC SSI (11), SC Servo (12), SC SC (15)

Tip

Diferansiyel gerilim

Maksimum Sinyal seviyesi

Tepeden tepeye 1,25V (sinref'e gore sin ve cosref'e gore cos)

Maksimum uygulanan diferansiyel gerilim ve ortak mod gerilimi arahgi

4V

EnDat (8), SSI (10)

Tip

EIA-485 diferansiyel alicilar

Sebeke sonlandirma bilesenleri

120 Q (segilebilir)

Ortak galisma modu araligi

—7 Vila+12 V arasi

Tiimii igin Ortak

0 V'a goére mutlak maksimum uygulanan gerilim

-9 Vila +14 V arasi
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Z, Veri, Donma, Ref H

Z\, Veri\, Donma\, Ref L

AB (0), FD (1), FR 2), AB Servo (3), FD Servo (4), FR Servo (5), SC SC (15)

Tip

EIA-485 diferansiyel alicilar

Sebeke sonlandirma bilesenleri

120 Q (segilebilir)

Ortak galisma modu araligi

-7 Vila+12V arasi

SC Hiperface (7), SC EnDat (9), SC SSI (11), SC Servo (12)

Tip

EIA-485 diferansiyel alicilar

Sebeke sonlandirma bilesenleri

120 Q (segilebilir)

Ortak galisma modu araligi

-7 Vila+12 V arasi

EnDat (8), SSI (10)

Tip

EIA-485 diferansiyel alicilar

Sebeke sonlandirma bilesenleri

120 Q (segilebilir)

Ortak galisma modu araligi

-7 Vila+12 V arasi

Tiimii igin Ortak

0 V'a goére mutlak maksimum uygulanan gerilim

-9 Vila +14 V aras

Al U, C, Kullaniimiyor, Kullaniimiyor

;3 U\, C\, Kullanilmiyor, Kullaniimiyor

AB Servo (3), FD Servo (4), FR Servo (5), SC Servo (12)

Tip

EIA-485 diferansiyel alicilar

Sebeke sonlandirma bilesenleri

120 Q (segilebilir)

Ortak galisma modu araligi

-7 Vila+12 V arasi

SC SC (15)

Tip

Diferansiyel gerilim

Maksimum Sinyal seviyesi

Tepeden tepeye 1,25 V (sinref'e gore sin ve cosref'e gore cos)

Maksimum uygulanan diferansiyel gerilim ve ortak mod gerilimi arahgi

4V

EnDat (8), SSI (10)

Kullaniimiyor

Tiimii igin Ortak

0 V'a gére mutlak maksimum uygulanan gerilim

-9Vila+14 V arasi
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V, D, Kullaniimiyor, Kullaniimiyor

V\, D\, Kullaniimiyor, Kullaniimiyor

AB Servo (3), FD Servo (4), FR Servo (5), SC Servo (12)

Tip EIA-485 diferansiyel alicilar

Sebeke sonlandirma bilesenleri 120 Q (segcilebilir)

Ortak galisma modu araligi -7 Vila+12V arasi

SC SC (15)

Tip Diferansiyel gerilim

Maksimum Sinyal seviyesi Tepeden tepeye 1,25 V (sinref'e gore sin ve cosref'e gére cos)
Maksimum uygulanan diferansiyel gerilim ve ortak mod gerilimi arahgi 4V

EnDat (8), SSI (10)

Kullanilmiyor

Tiimii igin Ortak

0 V'a gore mutlak maksimum uygulanan gerilim -9 Vila +14 V arasi

W, Saat, Kullaniimiyor, Kullaniimiyor

W\, Saat\, Kullaniimiyor, Kullaniimiyor

AB Servo (3), FD Servo (4), FR Servo (5), SC Servo (12)

Tip EIA-485 diferansiyel alicilar
Sebeke sonlandirma bilesenleri 120 Q (segilebilir)
Ortak galisma modu arahgi —7 Vila+12 V arasi

SC EnDat (9), SC SSI (11)

Tip Diferansiyel gerilim
Maksimum Sinyal seviyesi Tepeden tepeye 1,25 V (sinref'e gore sin ve cosref'e gore cos)
Maksimum uygulanan diferansiyel gerilim ve ortak mod gerilimi arahgi 4V

EnDat (8), SSI (10)

Kullaniimiyor

Tiimii igin Ortak

0 V'a gore mutlak maksimum uygulanan gerilim -9Vila+14 V arasi

Tiim Geri besleme tiirleri igin ortak

n Geri besleme cihazi beslemesi

Besleme gerilimi 515V +% 2,8V +%5veya15V %5

Maksimum ¢ikis akimi 300 mAigin 5V ve 8 V, 200 mA igin 15V

Kontrol terminali 13’teki gerilim, Sdiriicii Kodlayici Gerilimi Segimi (C04) parametresi tarafindan kontrol edilir. Bu parametrenin varsayilan ayari

5 V'tur (0), ancak bu parametre 8 V (1) veya 15 V (2) olarak ayarlanabilir. Kodlayici gerilimini, kodlayici icin asiri yiksek ayarlamak, geri besleme
cihazina hasar verebilir.

Kodlayicidan alinan ¢ikislar 5 V'tan yiksekse sonlandirma direngleri devre disi birakilmahdir.

0V Ortak

Motor termistor girisi

Termistor tipi Kodlayici Termistér Girigi Tipi (F69) parametresinde segilir
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4.8 Ekran, Topraklama baglantilari

Genellikle 0 ile 20 MHz arasinda olmak lizere son derece genis bir frekans araligina sahip ¢ikis (motor) devresindeki ylksek gerilimler ve akimlardan
dolay1 PWM siirtcisu kurulumlari igin ekranlamayla ilgili hususlar dnemlidir.

Kodlayici baglantilan:
*  Dogru empedansli bir kablo kullanin
*  Ayri ayn ekranl bukilmus ciftleri bulunan bir kablo kullanin
» Kablo ekranlarini, mimkin olan en kisa baglantilari (“domuz kuyruklar”) kullanarak hem surucliide hem de kodlayicida 0 V'a baglayin.
« Tercihen kablo kesintiye ugramamalidir. Kesinti varsa, her kesintide ekran baglantilarinda mutlak minimum “domuz kuyrugu”
uzunlugunu saglayin. Tercihen, kablo ekrani sonlandirmalari igin buyik metal kelepgeler sunan bir baglanti yontemi kullanin
Yukaridaki kodlayici gdvdesinin motordan, kodlayici devresinin ise kodlayici gdvdesinden yalitildigi durumlarda gegerlidir. Kodlayici (Enkoder)
devreleri ve motor gévdesi arasinda yalitim bulunmuyorsa siiphe halinde olasi en iyi gurilti bagisikligi icin asagidaki ek gereklilige uyulmalidir.

» Ekranlar dogrudan kodlayici gévdesine (domuz kuyrugu yok) ve siiriicli topraklama braketine kelepgelenmelidir. Bu, ayri ekranlar kelepgelenerek
ya da kelepgelenmis ek bir genel ekran saglanarak elde edilir

NOT
Kodlayici baglantilari igin kodlayici (enkoder) reticisinin 6nerilerine uyulmalidir.

Motor kablosu: Ekranli bir motor kablosu kullanin. Motor kablosunun ekranini, motor gévdesinin toprak ucuna, mimkiin oldugunca ve 50 mm (2 ing)
uzunlugu gegmeyen kisa bir baglanti kullanarak baglayin. Ekranin, motorun terminaline tam 360° sonlanmasi yararlidir.

Fren direnci kablosu: Opsiyonel fren direnci de ekranli kabloyla baglanmalidir. Ekransiz kablo gerekli ise yonlendirme icin bkz. kisim 4.17.5 Fren
devresi i¢in ekranlama gereklilikleri, sayfa 120.

Kontrol kablolari (kodlayici dahil): Kontrol kablo sisteminin, panelin disina ¢ikmasi gerekiyorsa, ekranli hale getirilmeli ve ekranlar,

suriclye topraklama tutucusu kullanilarak kelepgeyle tutturulmalidir. Ekranlarin tutucu ile temas edebilmesi igin, kablonun dis yalitim kilifini sékin,
ancak ekranlara, uglara miimkiin oldugunca yaklasana dek dokunmayin. Bkz. Sekil 4-40 Topraklama braketi kullanarak sinyal kablo ekranlarini
topraklama, sayfa 120.

Sekil 4-16 Geri besleme kablosu, biikiilmis ¢ift ve Sekil 4-17 Geri besleme kablosu baglantilari tercih edilen kablo yapisini ve kelepgeleme yontemini
gOstermektedir.

Sekil 4-16 Geri besleme kablosu, biikiilmiis gift

Kablo genel ekrani

Bukul

Gift kablo Kablo

Bukull kablo ekrani

NOT
Herhangi bir uygulama igin maksimum gurilti bagisikligini garanti etmek amaciyla, gosterildigi gibi cift ekranli kablo kullaniimalidir.

Sekil 4-17 Geri besleme kablosu baglantilar

Bukulu Bukula
0V'a ekran Kablo ekrani kablo ekrani 0 V'a ekran
baglantisi Kablo baglantis
(@)
Suriclde Motorda
baglanti 88 baglanti
]
©)
Kablo — Kablo
ekrani Ekran Uzerinde ekrani
topraklama kelepcesi

Suructideki korumali kablolari sonlandirmak igin, suriclyle birlikte verilen topraklama tutucusunu ve topraklama kelepgesini kullanin.
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4.9 Asgari baglantilar

Asagidaki bolimde sirlciniin galigsmasi igin gerekli temel bagdlantilar gosterilmistir.

Sekil 4-18 RFC-S modunda galismasi igin gerekli asgari baglantilar (boy 3 - 6)

H

Asansor Kontrolori

Fren direnci
A )
" SK
1
1 2
; g
H 3
1
1
' Q) 4
E —> ® 5 [4—— ——— V4 OrtaHiz ®
: Harici Tug Takimi RTC ® 6 » 0V
1 N "
i ® 7 +— V2 Denetimhizi (8)
@ ® 8 | | Motor termistérii
lletisim baglanti & H ® 9
noktasi
Q)10
o™
— Q| 11
O |ligM=
Terminal AB |sC sC Endat | EnDat =
AB Servo |Hiperface | SC SSI Bs'gf
1 A Cos A (Cos) | pata 4 O =
2 A\ C f A\ (Cos\) | Data\
3 B sﬁ.sre B (si:)S cfﬁa Tl — ® 21
a B\ Sinref B\ (Sin\) | CLK\ ﬁ =
ata ata reeze =
B zz\ gats\ gata\ Frecse 1 = ® 22 P +24 V kullanici gikis!
5 m =
: > = o )23
10 W ==
11 w CLK = =]
12 WA CLK\ fomin ® 24
13 Y
14 ov ) 0| o ® 25— Fren kontrol gikisi @
15 Termistor Girisi o000t —p
* ® 26/4—— [ S——— V3 Nominal Hiz @
¢ N Hizl devre digi
?O 61 < 1 ® 27 birakma girisi @
15 11 . Sn airisi
Vv ﬂ ® 28[4¢— Yén girisi
Konum geri besleme <—¥ V1 Yavas erisim hizi
konnektéru 15 yollu D tipi ® 29 § ens @
4 O30
~____ | Guvenli Moment Kapama
® 31— (STO), Siirtici etkinp
\
41—
® Suriicti Sorunsuz
Q| 42—

Motor kontaktorleri

] [] Sigortlar
L)t

= L1 L2 L3
Gii¢ kaynagi

Kodlayici (Enkoder) geri besleme

1. Surlcu veya Asansor kontroléru igin fren kontrolu opsiyoneldir.

Asansér motoru

2. Hizli devre digi birakma sadece sistemler ¢ikis kisaltma kontaktora kullaniyorsa gereklidir.
3. Fren devresi ve fren direnci igin harici koruma.
4. E300 Asansor surlcusu iletisim portu.

5. V1 - V4 hizlari 6rnek olarak gosterilmistir.
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Sekil 4-19 RFC-S modunda galismasi igin gerekli asgari baglantilar (boy 7 - 11)

A
v
® P

Gig
L1
L]

Asanso6r Kontrolori

Iletisim baglant
noktasi

Harici Tus Takimi RTC

a4
HH)

Girig sebeke
sok bobini

kaynagi
L2 L3

» 0V

Terminal AB |sc sC Endat | £103t
AB Servo |Hiperface | SC SSI S‘SI

1 A Cos A (Cos) Data

2 A\ Cosref A\ (Cos\) | Data\

3 B Sin B (Sin) CLK

a B\ Sinref B\ (Sin\) | cLk\ ||

5 z Data Data Freeze

6 z\ Data\ Data\ Freeze

7 u

8 U\

9 A4

10 W\

11 w cLK

12 WA cLk\

13 +V

14 ov |

Termistor Girisi

Konum geri besleme
konnektért 15 yollu D tipi

Kodlayici (Enkoder) geri besleme |

+—

OlofNjfoja|ld|wW|IN]| -

afl =
oo

21

22

A 4

23

24

25

26

Motor kontaktérleri

27

28

29

30

31

41

1

Fren direnci

Asansor motoru

%)\ %l%|[%)%)%)%%%) %% % %% % % %)% %% %% %%

y Strlcl Sorunsuz

42

l¢—— —— V4 OrtaHiz

®

—— —— | v2 Denetimhizi ®

Motor termistéri

+24 V kullanici gikigi

Fren kontrol ¢ikigi @

l—— ————1 V3 Nominal Hiz ®
<_¥ Hizli devre digI birakma girisi
4—¥ Yon girigi @
4_; V1 Yavas erigim hizi @

N Guvenli Moment Kapama
—— (STO) Sriicii etkin

1. Surlcu veya Asansor kontroléru igin fren kontrolu opsiyoneldir.

2. Hizli devre disi birakma sadece sistemler ¢ikis kisaltma kontaktorl kullaniyorsa gereklidir.
3. Fren devresi ve fren direnci icin harici koruma.

4. E300 Asansor surlcusu iletisim portu.

5. V1 - V4 hizlar 6rnek olarak gosterilmistir.

* Govde boyu 11 giig baglantilar diger gévde boylarindan farkli oldugu igin bkz. Sekil 4-7.
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410 24 Vdc besleme

Kontrol terminali 1 ve 2'ye bagli olan 24 Vdc beslemesi asagidaki fonksiyonlari yerine getirir:

» Birden fazla opsiyon moddlu kullanildiginda ve bu modidiller tarafindan segilen akim surictnin kullanabilecegi akimdan biyuk ise,
surtictinun dahili 24 V beslemesini tamamlamak tzere kullanilir.

* Bu besleme, sebeke gii¢ kaynagi gikartildiginda suriictiniin kontrol devresinin galismasini saglamak lzere yedek gli¢ kaynagi olarak
kullanilabilir. Bu, veriyolu modillerinin, uygulama modullerinin, kodlayicilarin veya seri iletisim opsiyonlarinin galismasini devam ettirme imkani
sadlar.

« Ekran dizglin galisacagindan, sebeke gui¢ kaynagi mevcut olmadiginda suruiclyl devreye almak igin kullanilabilir. Ancak, sebeke gui¢ kaynagi
veya disuk gerilimli DC isletimi etkinlestiriimedigi strece siriict diisiik gerilim (UU) trip durumunda olacaktir, bu sebeple ariza teshisi mimkiin
olmayabilir. (24 V yedek gii¢ kaynag girisi kullanildiginda, parametreleri gu¢ kapatildiginda kaydetme fonksiyonu gergeklesmez).

» DC bara gerilimi strGiciideki ana SMPS'yi galistirmak igin gok diisiikse sirlciniin tim disuk gerilim glic gereksinimlerini beslemek igin 24 V

besleme kullanilabilir. Diigiik Gerilim Altinda Esik Se¢imi (013) parametresi bu durumun meydana gelmesi igin kullaniimalidir.

NOT

Boy 6 ve daha blylk boylarda, 24 Vdc gli¢ beslemesi bagli degilse yukarida bahsedilen fonksiyonlarin higbiri kullanilamaz ve tus takiminda
“Gug Sistemleri Bekleniyor” ifadesi gorintulenir. 24 Vdc gu¢ kaynagi baglantisinin konumu asagida gdsterilmistir.

Tablo 4-18 24 Vdc Besleme baglantilari

Fonksiyon Boy 3-5 Boy 6-11
Saricinin dahili beslemesini takviye eder Terminal 1, 2 Terminal 1, 2
. . Terminal 1, 2
Kontrol devresi icin yedek besleme Terminal 1, 2 Terminal 51, 52

Kontrol 24 V gl¢ kaynaklari galisma gerilim araligi asagidaki gibidir:

ov

+24 Vdc

Tiim siiriicii boylar

Nominal igletim gerilimi + 24,0 Vdc
Minimum surekli igletim gerilimi +19,2V
Maksimum surekli isletim gerilimi +28,0V
Minimum baslatma gerilimi +216V
24 V'ta maksimum gui¢ kaynagi gereksinimi 40 W
Tavsiye edilen sigorta 3 A, 50 Vdc

Minimum maksimum gerilim degerlerine dalgalanma ve gurilti dahildir, dalgalanma ve gurdlti degerleri % 5 ’i asmamalidir.

ov

+24 Vdc
Boy 6
Nominal igletim gerilimi + 24,0 Vdc
Minimum surekli igletim gerilimi + 18,6 Vdc
Maksimum surekli isletim gerilimi + 28,0 Vdc
Minimum basglatma gerilimi + 18,4 Vdc
Maksimum gu¢ kaynagi gereksinimi 40 W
Tavsiye edilen sigorta 50 Vdc'de 4 A
[Boy 7 - 11
Nominal igletim gerilimi 24,0 Vdc
Minimum surekli igletim gerilimi 19,2 Vdc
Maksimum surekli igletim gerilimi 2(6) ng EILIJELC;)
Minimum baslatma gerilimi 21,6 Vdc
Maksimum glc¢ kaynagi gereksinimi 60 W
Tavsiye edilen sigorta 50 Vdc'de 4 A
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Sekil 4-20 Boy 6'daki 24 Vdc gii¢ kaynagi baglantisinin konumu

Sekil 4-21 Boy 7'deki 24 Vdc gii¢ kaynagi baglantisinin konumu

4.1 Diisuk gerilimde ¢alisma

Kontrol devrelerini beslemek icin 24 Vdc'lik bir gii¢ kaynagi eklenmesiyle devre 24 Vdc ile maksimum DC voltlari arasinda bir aralikla dustik gerilimli

bir DC kaynakla ¢alistirilabilir.
Dusuk gerilim DC gug kaynagi ¢calisma gerilim araligi asagidaki gibidir:

Boy 3 - 11

Minimum surekli isletim gerilimi: 26V

Minimum baglatma gerilimi: 32V

Maksimum agiri gerilim trip esigi: 230 V siricduler: 415V

400 V surtcdler: 830 V
575 V sirlculer: 990 V
690 V sirlculer: 1190 V
Daha fazla bilgi igin, bkz. Diigiik Gerilimli DC igletimi Kullanici Kilavuzu.
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412 Cikis devresi ve motor koruma

Cikis devresinin, hata akimini nominal gikis akiminin bes katindan daha fazla olmayacak sekilde sinirlayan ve akimi ortalama 20 ys degerinde kesen
hizli yanit veren elektronik kisa devre koruyucusu vardir. ilave kisa devre koruma cihazina ihtiyag bulunmamaktadir. Siiriicli, motor ve kablosu igin
asir yuk korumasi saglar. Bunun etkili olmasi igin, Motor Nominal Akimi (B02) motora uyacak sekilde ayarlanmalidir.

& Motor Nominal Akimi (B02), motor asiri yUklendiginde bir yangin riskine sebep olmayacak sekilde dogru olarak ayarlanmalidir.

Sogutmanin zayifladi§i durumlarda oldugu gibi motorun asiri iIsinmasina engel olmak igin motor termistériiniin kullaniimasina iligkin bir kuralda
bulunmaktadir.

4121 Motor sargisi gerilimi

PWM cikis gerilimi motordaki sargi ici izolasyonuna ters etki yapabilir. Buna, motor kablosunun empedansi ve motor sargisinin dagihm yapisi ile
birlikte gerilimdeki yiiksek degdisim degeri sebep olur.

500 Vac'a kadar olan AC beslemeli ve iyi kalite izolasyon sistemli standart motorun normal galigimi igin, 6zel 6nlemlere ihtiyag yoktur.

Tereddut duyuluyorsa motor tedarikgisine danigiimalidir. Motor kablo uzunlugu 10 m'yi astigi durumlarda asagidaki kosullarda 6zel dnlemler tavsiye
edilmigtir:

* AC glg kaynagi gerilimi 500 V'yi astiginda

» DC gu¢ kaynag: gerilimi 670 V'yi astiginda

* 400 V surucinin slrekli veya ¢ok siklikla devam ettirilebilen frenleme ile calistiriidiginda

Listelenen diger durumlar igin, evirici gerilim gucu dikkate alindiginda bir eviricili motorun kullaniimasi tavsiye edilir. Bu, hizla ylkselen darbeli gerilim
isletimi igin Uretici tarafindan tasarlanmig bir takviyeli izolasyon sistemidir.

575 V NEMA nominal motor kullanicilari, NEMA MG1 bélim 31'de eviricili motor ile ilgili olarak verilen 6zelliklerin motoru ¢alistirmak igin yeterli
olacagini ancak frenleme igin motorun énemli siireler harcadigi yerlerde yetersiz olacagini bilmelidir. Bu durumda, izolasyon tepe gerilimi degeri
olarak 2,2 kV tavsiye edilmigtir.

Eviricili motor kullanma pratik degilse, bir ¢ikis enduktéru kullanilabilir. Tavsiye edilen tir % 2'lik reaktansli basit demir ¢ekirdekli bir bilesendir.

Tam deger ¢ok 6nemli degildir. Bu bilesen, motor terminal geriliminin ylkselme suresini arttirmak ve asiri elektriksel zorlamaya engel olmak igin motor
kablosunun kapasitansi ile birlikte calisir.

4.12.2 Star/ Delta motoru ¢alistirma
Star ve Delta motor baglantilarinin gerilim degeri motor galistirimadan 6nce daima kontrol edilmelidir. Motor nominal gerilim parametresi varsayilan
degeri, surticl nominal gerilimi ile aynidir; or.:

400 V suriict 400 V nominal gerilim
230 V siriict 230 V nominal gerilim

Tipik 3 fazli motor 400 V galisimi igin Star veya 230 V galisimi igin Delta’ya baglanacaktir, ancak burada degisiklikler siklikla gérdlur 6r. Star 690 V
Delta 400 V.

Sargilarin yanlig baglantilari, motor akisinin ciddi sekilde artisina veya azalmasina sebep olurken sirasiyla zayif ¢ikis momentine veya motor
satlirasyonuna ve asiri Isinmaya yol acacaktir.

4.12.3 Cikis kontaktori

digi birakildigindan emin olun. Bu devre, motor en yiksek akimda ve en dustk hizda calistirilirken kesintiye ugratilirsa ciddi ark

& Sdricu ve motor arasindaki kablo bir kontaktor ile kesintiye ugrayacaksa, kontaktor agilmadan veya kapanmadan 6nce surticinin devre
atlamalari olusabilir.

Glvenlik 6nlemleri icin bazen surucu ile motor arasina bir kontaktor yerlestiriimesi gerekebilir. Tavsiye edilen motor kontaktora tipi AC3'tur.

Harici kontaktoriin kapatiimasi sadece stiriict gikisi devre disi birakildiginda gergeklesebilir. Strlicl etkinlestiriimigken kontaktoriin agilmasi veya
kapatilmasi asagidakilere sebep olabilir:

1. Ol ac tripleri (10 saniye igerisinde sifirlanmaz)

2. Yuksek seviyeli radyo frekansi gurilti emisyonu

3. Kontaktérin yipranmasinda ve bozulmasinda artis

Asansor surucusu, ¢ikis motor kontaktori gerektirmeyen ¢dziime ulagsmak igin Asansor surlictsu Guvenli Moment Kapama (STO) kontrol girisinin
kullanilmasina imkan saglayan EN 81 standardi gereksinimlerini karsilayan TuV Nord onayina sahiptir.

106 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
Yayin No: 1



Bilgileri kurulum Menusi A Parametreler

Guvenlik | 1y in pigiteri | Mekanik W Baglarken | KUlanicl | poyreve Aima lleri Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

413 Frenleme

Surict motoru yavaslattiginda veya mekanik etkilerden dolayr motorun hiz kazanmasini engellemek istediginde frenleme meydana gelir.
Frenleme esnasinda enerji motordan surucuye geri déner. Surlcu tarafindan motor frenlemesi gergeklestirildiginde, stiriiclinun absorbe edebilecegi
maksimum rejeneratif glig, sliriciiniin gli¢ kaybina (eksilme) denk olacaktir.

Rejeneratif gli¢ bu kaybi asacak durumdaysa, surtcunin DC bara gerilimi artacaktir. Varsayilan kosullar altinda, strlcu, motoru Pl kontroli ile
frenleyip yavaslama zamanini gerektigi gibi uzatarak kullanici tanimli DC bara geriliminin ayar noktasinin ustline gikmasini engeller. Strticinin hizla
bir yuk yavaslatmasi bekleniyorsa veya bir ylku kontrol etmek igin tutmasi gerekiyorsa, bir fren direnci takilmahdir.

Tablo 4-19'de siriciiniin frenleme transistorini etkinlestirdigi, varsayilan DC gerilim seviyesi gosterilmistir. Bununla birlikte fren direncini agma ve
kapatma gerilimleri, Frenleme IGBT Alt Esigi (D19) ve Frenleme IGBT (D20) Ust esigi parametreleri ile programlanabilir.

Tablo 4-19 Varsayilan frenleme transistorii agma gerilimi

Siiriicii gerilimi degeri DC bara gerilimi
200V 390V
400 V 780V
575V 930V
690 V 1120V

Yiiksek sicakliklar
Fren direngleri yuksek sicakliklara ulasabilir. Fren direnci konumlandirilarak hasar olusumu engellenebilir. Yiiksek sicakliklara karsi
koyabilecek yalitima sahip kablo kullanin.

Sirucl yazihiminda fren direnci igin bir asir yik koruma fonksiyonu vardir.

2 Fren direnci agin yiik koruma parametre ayarlari. Asagidaki bilgilerin g6z 6niine alinmamasi dirence hasar verir.

Parametre Aciklama

Gug degerleri kW cinsinden verilmistir ve nominal gug sifir degerine ayarlandiginda

Fren Direnci Nominal Gli¢ (D15) koruma devre dist kalir

Fren Direnci Termal Siire Sabiti (D16) Direncin termal slre sabiti, direncin tek darbeli enerji degeri (E) ve sirekli glic degeri
(P) ile hesaplanabilir. Termal sure sabiti=1=E /P
Fren Direnci Dayanimi (D18) Ohms cinsinden fren direnci dayanimi

Siricl yazihminda fren direnci igin bir asir yik koruma fonksiyonu vardir. Bu fonksiyonu etkinlestirmek ve ayarlamak igin striicliye tg degerin
girilmesi gerekir:

*  Fren Direnci Nominal Gli¢ (D15)

»  Fren Direnci Termal Siire Sabiti (D16)

*  Fren Direnci Dayanimi (D18)

Bu veriler, fren direnci ureticisinden elde edilebilir.

Fren Direnci Termal Akiimiilatérii (D17) basit termal modele dayali fren direnci 1sisinin géstergesidir. Sifir, direncin ortam sicakhgina yakin oldugunu
ve % 100 ise direncin dayanabildigi maksimum is1y1 gésterir. Bu parametre % 75'in tizerine ¢iktiginda ve frenleme IGBT'si aktif oldugunda

‘Fren Direnci’ alarmi verilir. Trip Algilama Durumundaki Eylem (H45) varsayilan de@er 0 veya 1 de@erine ayarlandiginda, Fren Direnci Termal
Akiimdilatérii (D17) % 100 ’e ulasirsa, bir Fren Direnci Cok Sicak trip durumu olusur.

Trip Algilama Durumundaki Eylem (H45) 2 veya 3’e esit oldugunda, Fren Direnci Cok Sicak trip durumu olusmayacak onun yerine Fren Direnci
Termal Akiimiilatérii (D17) % 100 'e ulastiginda, Frenleme IGBT, Fren Direnci Termal Akiimlilatéri (D17) % 95 ’e kadar diislinceye kadar devre disi
birakilacaktir. Bu segenek, birden fazla fren direnci olan, ancak her biri tam DC bara glictine devamli olarak dayanamayacak paralel baglantili DC
baralari igin olusturulan bir segenektir. Bu tiir bir uygulama ile her siriict arasindaki gui¢ 6lgiim toleransi yliziinden frenleme giictiniin direngler
arasinda esit olarak paylasiimasi beklenmez. Bu sebeple Trip Algilama Durumundaki Eylem (H45) 2 veya 3 olarak ayarli oldugunda, direng
maksimum isisina erisir erismez siriict frenleme IGBT'sini devre disi birakacak ve bir baska suriclideki bir baska direng frenleme glctini alacaktir.
Fren Direnci Termal Akiimiilatérii (D17) % 95'in altina dustiguinde suricU, frenleme IGBT'sinin yeniden galismasina izin verir.

Bu asiri yuk koruma yazilimi, harici agiri yuk koruma cihazina ek olarak kullaniimahdir.

Bir fren direnci mahfazanin disina takilacaksa, asagidaki fonksiyonlari yerine getirecek sekilde havalandirilan metal gévdeye monte edildiginden
emin olun:

« Direncg ile istenmeyen temasi engellenmeli

+ Direng igin uygun bir sogutma saglanmali

EMC emisyon standartlari ile uyumluluk istendiginde, tamamen metal mahfaza igine yerlestiriimediginden, harici baglanti igin zirhli veya korumali
kablo gerekmektedir. Daha fazla bilgi igin bkz. kisim 4.17.3 Hassas kontrol sinyali, sayfa 118. Dahili baglantilarda zirhli veya korumali kabloya ihtiyag
duyulmaz.
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4131

40 °C’deki minimum direngler ve fren direnci gii¢ degerleri

UYARI

Asin yiik koruma
Harici fren direnci kullanildiginda, asiri yiik koruma cihazinin fren direnci devresine takilmis olmasi gereklidir; bu husus Sekil 4-23 Fren

direnci igin tipik koruma devresi, sayfa 110'te agiklanmistir.

Tablo 4-20 Fren direnci dayanimi ve gii¢ degeri (200 V)

Model Minimum direng Anlik gli¢c degeri Siirekli glic degeri
Q kW kW
03200106 20 8,5 3,6
04200137 18 9.4 4,6
04200185 6,3
05200250 16,5 10,3 8,6
06200330 8.6 19.7 12,6
06200440 16,4
07200610 6.1 278 20,5
07200750 24 4
07200830 4,5 37,6 32,5
08201160 22 76.9 41
08201320 47,8
09201760 12 144.5 59,4
09202190 79,7
10202830 13 130 98,6
10203000 116,7
Tablo 4-21 Fren direnci dayanimi ve gii¢ degeri (400 V)
Model Minimum direng Anlik giic degeri Siirekli glic degeri
Q kW kW
03400025 1,5
03400031 74 9.2 2,0
03400045 2,8
03400062 4,6
03400078 50 13.6 5,0
03400100 6,6
04400150 9,0
4 1 .
04400172 3 99 12,6
05400220 31,5 21,5 16,2
05400270 31,5 21,5 16,2
05400300 18 37,5 19,6
06400350 21,6
06400420 17 39,8 25
06400470 32,7
07400660 9.0 75.2 41,6
07400770 50,6
07401000 7,0 96,6 60,1
08401340 48 1409 81
08401570 98,6
09402000 24 282.9 118,6
09402240 156,9
10402700 26 260 198,2
10403200 237,6
11403770 1,83 369,4 185
11404170 1,2 563,4 200
11404640 1,2 563,4 250

* Direng toleransi: +% 10
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Tablo 4-22 Fren direnci dayanimi ve gii¢ degeri (575 V)

Minimum diren¢*

Anlik gii¢ degeri

Siirekli gli¢ degeri

Model

o) kW kW
05500030 2,6
05500040 80 12,1 46
05500069 6,5
06500100 8,7
06500150 12,3
06500190 13 74 16,3
06500230 19,9
06500290 24,2
06500350 31,7
07500440 8.5 131 39,5
07500550 471
08500630 55 1748 58,6
08500860 78,1
09501040 97,7

33 291,3 '

09501310 16,7
10501520 3.3 291,3 155.6
10501900 25 384.,4
11502000 1,83 525,2 150
11502540 1,83 525,2 185
11502850 1,83 525,2 225

Tablo 4-23 Fren direnci dayanimi ve gii¢ degeri (690 V)

Minimum diren¢*

Anlik gli¢c degeri

Siirekli glic degeri

Model

Q kW kW
07600190 20,6
07600240 23,9
07600290 15 121.2 32,5
07600380 41,5
07600440 47,8
07600540 60,5
08600630 5.5 253 5 79,7
08600860 95,2
09601040 42 3319 116,3
09601310 139,1
10601500 4,2 331,9 166,7
10601780 3,3 4224 193
11602100 2,2 633,6 185
11602380 2,2 633,6 200
11602630 2,2 633,6 250

* Direng toleransi: +% 10
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Fren direnci igin termal koruma devresi

Bir hatadan dolayi direng asir yiklenirse, termal koruma devresi AC gl¢ kaynagini surticiden ayirmalidir. Sekil 4-23, tipik devre diizenlemesini
gOstermektedir.

Sekil 4-23 Fren direnci igin tipik koruma devresi

L1

— @ L1
Opsiyonel
L2 —
— EMC filtresi @ L2
k2 — @ L3

|
Ana kontaktor

I L O

glic kaynagi
Surtct
Durdurma

I

Baslat / Termal

Sifirla koruma

cihazi
@ -DC
o= ... BR

EO oy PR H
Fren direnci

+DC ve fren direnci baglantilarinin konumu igin bkz. kisim 4.3 Glii¢ baglantilari, sayfa 75.

414 Topraklama kagagi

Topraklama kagak akimi, dahili EMC filtresinin takili olup olmadigina baghdir. Suricd, dahili EMC filtresi takil vaziyette temin edilir. Dahili filtrenin
ctkariimasina iligkin talimatlar igin bkz. kisim 4.16.1 Dahili EMC filtresi, sayfa 113.

Dalhili filtre takili halde:

Boy 3 - 5: 28 mA* AC 400 V 50 Hz
30 pADC, 600 V DC bara (10 MQ) ile
Boy 7 - 11: 56 mA* AC 400 V 50 Hz

18 pADC, 600 V DC bara (33 MQ) ile
* Besleme gerilimi ve frekansi ile orantilidir.
Dahili filtre gikarilmis halde: <1 mA

& Dahili filtre takildiginda kagak akim yliksek olur. Bdyle bir durumda, kalici sabit bir topraklama baglantisi saglanmali veya baglantinin
kopmasi halinde meydana gelebilecek glvenlik tehlikelerini 6nlemek igin diger uygun énlemler alinmalidir.

4141 Rezidiel akim koruma cihazi (RCD) kullanimi
ELCB / RCD'nin ug tipi bulunur:
1. AC - AC kagak akimlarini tespit eder
2. A-AC ve atiml DC kagak akimlarini tespit eder (her yari déngiide DC akiminin sifira ulasmasi kosuluyla)
3. B-AC, atimh DC ve diizgin DC kagak akimlarini tespit eder
* AC tipi asla suricdler ile birlikte kullaniimamalidir
» Atipi sadece tek fazl suriciiler ile birlikte kullanilabilir
« B tipi sadece ug fazli surtciler ile birlikte kullaniimahdir

& Sadece tip B ELCB / RCD, 3 fazli evirici strlculer ile kullanima uygundur.

Harici bir EMC filtresi kullanilirsa, gergek olmayan triplerin gériilmemesini saglamak igin en az 50 ms'lik bir gecikme hesaba katilmalidir.
Tum fazlara es zamanli olarak gii¢ veriimedigi takdirde kagak akimin trip seviyesini agsmasi muhtemeldir.
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415 EMC (Elektromanyetik uyumluluk)

EMC icin gerekli olanlar agagidaki i¢ bolimde ug¢ seviyeye ayriimistir:

* Genel gereklilikler, tim uygulamalar igin, stiriictiniin gtivenilir
sekilde isletimini ve gevresindeki cihazlari etkileme riskini en aza
indirmeyi amaglar.

* Gig siiricii sistemleri icin EMC standartlarini kargilayan
gereklilikler, IEC61800-3 (EN 61800-3:2004).

« Endistriyel gevre igin jenerik emisyon standartlarini kargilayan
gereklilikler, IEC61000-6-4, EN 61000-6-4:2007.

* Asansor standartlari EN12015-2014 ve EN12016:2013.

Tavsiyeler endlstriyel ortamlarda kullanilan cihazlarda parazit
olusumuna engel olunmasi igin yeterli olacaktir. Strlicinin yakininda
hassas bir cihaz kullanilacaksa ya da surlcu endustriyel olmayan bir
ortmada kullanilacaksa, radyo frekans girisimini azaltmak lzere
Giig suriicii sistemleri icin EMC standartlarini kargilayan
gereklilikler ya da Endiistriyel gevre igin jenerik emisyon
standartlarini karsilayan gereklilikler standartlarinda verilen
tavsiyelere uyulmalidir. Tim detaylar i¢in bkz. kisim 2.11 EMC
uyumlulugu (genel standartlar), sayfa 27.

Kurulumun, agagida agiklanan gesitli emisyon standartlarini
karsiladigindan emin olmak igin:

»  EMC veri bilgileri formu suriici tedarikgisinden alinabilir
Dogru harici EMC filtresi kullaniimasi gerektiginde daha detayli bilgi igin

bkz. kisim 2.10 EMC filtreleri, sayfa 25.
Yiksek topraklama kagak akimi
Bir EMC filtresi kullanildiginda, konnektor veya esnek glig
kablosundan ge¢meyen kalici olarak sabitlenmis topraklama
baglantisi saglanmalidir. Buna dahili EMC filtresi dahildir.

NOT

Surlcunun kullanilacagi tlkedeki EMC yonetmeliklerine uygunlugun
saglanmasi siriict kurulumunu gergeklestiren kisinin
sorumlulugundadir.

4151 Topraklama donanimi

EMC uyumlulugunu kolaylastirmak tzere siriicu, topraklama braketi ve
topraklama kelepgesi ile birlikte verilir. Bunlar, “domuz kuyrugu” tipi kablo
kullanmadan kablo zirhinin dogrudan topraklanmasi igin uygun bir
yoéntem saglar. Kablo zirhlari siyrilarak topraklama braketine metal
klipsler, kelepgeler1 (ayrica temin edilir) veya kablo baglar kullanilarak
tutturulabilir. Ozel sinyal icin baglanti detaylarina uygun olarak, her sartta
suriictideki hedeflenen terminale kadar kelepge boyunca zirhin surekli
olmasi gerektigine dikkat edin.

1 Uygun kelepge, Phoenix DIN ray montajli SK14 kablo kelepgesidir

(dis capi maksimum 14 mm olan kablolar igin).

+ Topraklama kelepgesinin montaji hakkindaki ayrintilar igin bkz.
Sekil 4-24, Sekil 4-25 ve Sekil 4-26.

+ Topraklama braketinin montaji hakkindaki ayrintilar igin bkz.
Sekil 4-27.

Sekil 4-24 Topraklama kelepgesinintakiimasi (boy 3 ve 4)

Topraklama baglanti vidalarini gevsetin ve topraklama kelepcesini
sekilde gosterilen yone dogru kaydirin. Yerine yerlestikten sonra,
topraklama vidalari 2 N m (1.47 Ib ft) maksimum momentle sikilmahdir.

Sekil 4-25 Topraklama kelepgesinin takilmasi (boy 5)

Topraklama baglanti vidalarini gevsetin ve topraklama kelepcesini
sekilde gosterildigi desteklere dogru kaydirin. Yerine yerlestikten sonra,
topraklama vidalari maksimum 2 N m moment ile sikilmahdir.
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Sekil 4-26 Topraklama kelepgesinin takilmasi (boy 6)

Topraklama kelepgeleri verilen 2 x M4 x 10 mm baglanti elemanlari

kullanilarak baglanir. Baglanti elemanlari maksimum 2 N m moment ile
sikilmalidir.

Sekil 4-27 Topraklama braketinin takilmasi (tiim boylar - boy 3
gosterilmistir)

2

JABRE

A

Topraklama baglanti vidalarini gevsetin ve topraklama braketini sekilde
gOsterildigi yone dogru kaydirin. Yerine yerlestikten sonra,
topraklama vidalari maksimum 2 N m moment ile sikilmahdir.

Boy 3'te topraklama braketi surticiiniin gug¢ topraklama
& terminali kullanilarak sabitlenir. Topraklama braketini
taktiktan / ¢cikardiktan sonra besleme topraklama
baglantisinin siki oldugundan emin olun. Bunu
yapamazsaniz surucu topraklanmis olmaz.

UYARI

Kullanicinin bunu yapmasi gerekirse surlict 0 V'unu topraga baglama
amaciyla topraklama braketinin tzerinde bir baglama tirnagi bulunur.
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4.16 EMC filtreleri
4.16.1 Dahili EMC filtresi

Ozel bir neden yoksa, dahili EMC filtresinin yerinden ¢ikarilmamasi dnerilir. Siiriicii, bir Rejeneratif sistemin pargasiysa veya bir IT beslemeye
bagliysa dahili EMC filtresi ¢ikariimahdir.

Dahili EMC filtresi, besleme kaynagini etkileyen radyo frekansi girisimini azaltir. Motor kablosunun kisa oldugu durumlarda, ikinci ortam igin

EN 61800-3:2004 gerekliliklerinin karsilanmasi gerekir. Motor kablolari géz 6nline alindiginda, filtre stirGctnin limitine kadar olan herhangi bir
uzunluktaki ekranl (zirhh) kablo ile birlikte kullanildiginda emisyon seviyelerinde faydal bir azalis saglar. Ortamdaki endustriyel ekipmanlarin sorun
yasamasi pek olasi degildir. Yukaridaki talimatlar s6kilmesini gerektirmedikge veya sirtcinin toprak kagak akimi uygunsuz olmadikga filtrenin tim
uygulamalarda kullaniimasi Onerilir.

& Siricu topraksiz (IT) beslemelerle kullanilirsa ek motor toprak arizasi korumasi takilmadikg¢a dahili EMC filtresi ¢ikariimalidir.

& Dahili EMC filtresi ¢ikarilmadan 6nce gu¢ kaynagi baglantisi kesilmelidir.

Sekil 4-28 Boy 3 dahili EMC filtresinin ¢ikariimasi

Vidayi ve somunu (1) ve (2)'de gosterildigi gibi gevsetin/gikarin.

Sabitleme noktalarindan kaldirarak ¢ikarin ardindan surticiden gevirerek sokun. Vida ile somunun maksimum 2 N m momentle sikilarak yerine
yerlestirildiginden ve yeniden sikildigindan emin olun.

Sekil 4-29 Boy 4 dahili EMC filtresinin ¢ikarilmasi

Dahili EMC filtresini elektriksel olarak s6kmek i¢in, vidayi (1) yukarida belirtildigi gibi ¢ikarin.
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Sekil 4-30 Boy 5 dahili EMC filtresinin gikariimasi

=D

[oX¢]

oo

l

Ug M4 terminal somununu (1) gikarin. M4 Torx dahili EMC filtresi sékme vidasini agiga gikarmak igin kapag (2) kaldirarak gikarin. Son olarak dahili
EMC filtresini elektriksel olarak sékmek i¢in M4 Torx dahili EMC filtresi sdkme vidasini (3) gikarin.

Sekil 4-31 Boy 6 dahili EMC filtresinin gikariimasi

Dahili EMC filtresini elektriksel olarak sékmek icin, vidayi (1) yukarida belirtildigi gibi ¢ikarin.
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Sekil 4-32 Boy 7 ve 8 dahili EMC filtresi ve sebeke - topraklama arasi varistorlerin gikarilmasi (boy 7 gosterilmistir)

Dahili EMC filtresini elektriksel olarak s6kmek icin, vidayi yukarida gosterildigi gibi ¢ikarin (1).
Sebeke - topraklama arasi varistorleri elektriksel olarak s6kmek igin, viday! yukarida gosterildigi gibi ¢ikarin (2).

NOT

Boy 9E ve 10'daki Dahili EMC filtresi ¢ikarilamaz.

NOT

Sebeke - topraklama arasi varistorler yalnizca 6zel durumlarda gikariimalidir.

Sekil 4-33 Boy 9E ve 10 sebeke - topraklama arasi varistorlerin gikariimasi

| JTm

Sebeke - topraklama arasi varistorleri elektriksel olarak s6kmek igin, viday! yukarida gosterildigi gibi ¢ikarin (1).

Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu

Yayin No: 1

115



Devreye Alma

ileri
Parametreler

Ariza Teshis

Optimizasyon| CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

R -
417 Genel EMC gereklilikleri
Topraklama baglantilar

Topraklama ayarlamalari, ilave mahfazasi olsun veya olmasin arka plaka Gzerindeki bir siricliyl gosteren asagidaki semaya goére yapiimalidir.
Sekil 4-34 Topraklama baglantilarini gésteren genel EMC mahfazasi plani ekranli olmayan bir motor kablosu kullanilirken EMC ayarlamalarinin nasil
yapilacagini ve EMC'nin nasil minimize edilecegini gostermektedir. Ancak ekranh kablo daha iyi bir segenektir ve bu sartlarda kisim 4.17.3 Hassas
kontrol sinyali, sayfa 118'de gosterildidi gibi takilmasi gerekir.

Sekil 4-34 Topraklama baglantilarini gosteren genel EMC mahfazasi plani

0V kontrol devresi

topraklanacaksa bu iglem, OV
devresine gurdltu akimlarinin
girmesini 6nlemek igin sistem

Topraklama baglantilari ayri
bir kablo kullanilarak
yapilacaksa emisyonlari
azaltmak igin uygun gii¢
kablosuna paralel
yapilmalidir.

[

Opsiyonel EMC
filtresi n

Metal arka plaka

Harici kontrol
cihazi

kontrolériinde yapilmalidir

-

0V PE
| —

3 fazli AC gu¢ kaynagr ~

PE

veya kabin igindeki disuk
empedansli toprak terminaline

hatti olarak kullaniimahdir.

Gelen topraklama beslemesi, tek
guc devreli topraklama barasina

Topraklama
barasi

000000

000000000000000000000000000000

baglanmalidir. Kabin igindeki tim
bilesenler i¢in ortak 'temiz' toprak

]\

Gli¢ topraklama barasina
baglanmis metal arka
plaka guvenligi.

Motoru siricuye baglamak icin

Asanso6r motoru

dortlt kablo kullanin.

Motor kablosundaki topraklama teli,
sirtictiniin ve motorun toprak
terminaline dogrudan baglanmalidir.
Topraklama barasina dogrudan
baglanmamalidir.
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4171 Kablo diizeni
Sekil 4-35, siricl gevresinde tespit edilebilecek bosluklari ve buna bagdh tiim hassas kontrol sinyalleri / ekipmanlart ile iligkili “glriltu” gu¢ kablolarini
gosterir.

Sekil 4-35 Siiriicii kablo mesafeleri

Opsiyonel fren direnci ve asiri yuk

\d

A
| \;

\
N\
4

]$

Hassas (ekransiz) sinyal
devrelerini Surticti, motor
kablosu, EMC filtresinden
gelen giris kablosu ve
ekransiz frenleme direnci —
kablosunun (kullanilirsa)
cevresinde 300 mm'ye kadar
olan bir alana yerlestirmeyin.

AY'Y

N
000000000000000000000000000000000000
%ﬁ“ 1

N

+ 4

|
N

A
A

300 mm
+—>

————

N

Asansor motoru

4.17.2 EMC gereklilikleri (birinci ve ikinci ortam)
Birinci ortamda ¢alistirma
Harici EMC filtresi her zaman gereklidir.

Bu Urin, IEC 61800-3 standardina gore sinirli dagitim sinifina sahip bir Griinddr.

Bu Uriin, mesken olarak kullanilan ortamlarda kullanicinin gerekli dnlemleri almasini gerektirecek radyo girisimine neden olabilir.
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ikinci ortamda galistirma
Tum kosullarda, ekranli motor kablosu ve tim siriictilerde nominal giris akimi 100 A'dan daha disuk EMC filtresi kullaniimalidir. Basit emisyon
kontrolu i¢in surlcude bir dahili filtre bulunur. Bazi durumlarda motor kablolarinin ferrit halkasi ile beslenmesi (U, V ve W), daha uzun kablo boyuna
uyum saglanmasina imkan saglar. Daha uzun motor kablolari igin harici filtre gereklidir. Bir filtre gerekli oldugunda bkz. Sekil 2.10 EMC filtreleri.

Filtrenin gerekli olmadidi yerlerde, kisim 4.17 Genel EMC gereklilikleri, sayfa 116'da verilen kilavuz bilgileri takip edin.

A

ikinci ortamlar, yerlesim amagl binalarda kaynak olarak yer almayan tipik endiistriyel diisiik gerilim giig kaynagi agini igerir. Siiriicliyii bdyle
bir ortamda EMC filtresi olmaksizin galistirmak, hassasiyeti tespit edilmemis yakinlardaki elektronik ekipmanlarda parazite sebep olabilir.
Bu durum olusursa, kullanici diizeltici 5nlemler almalidir. Beklenmeyen bozulmanin sonuglari ciddiyse kisim 4.17.3 Hassas kontrol sinyali,

sayfa 118'da anlatilan kilavuz bilgilerin takip edilmesi tavsiye edilir.

Detayl talimatlar ve EMC bilgileri igin bkz. kisim 2.10 EMC filtreleri, sayfa 25.

417.3

Hassas kontrol sinyali

Asagidaki bilgiler boy 3 - 11 icin gegerlidir. Gig modulinin yakin gevresi olan 300 mm'lik (12 ing) bolgeye hassas sinyal devrelerini yerlestirmekten
kaginin. EMC topraklamasinin giivenli oldugundan emin olun.

Sekil 4-36 Hassas sinyal devresi mesafesi

Hassas
sinyal
kablosu

118
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4.17.4 Siiriuciiyi ve EMC filtresini topraklama
Motor kablosunun ekranini, motor gévdesinin topraklama ucuna, miimkiin oldugunca ve 50 mm uzunlugu gegmeyen kisa bir baglanti kullanarak
baglayin. Ekranda 360°'lik tam bir sonlandirma motorun terminal yuvasi igin yararlidir.

EMC degerlendirmelerine gére motor kablosunda dahili (glivenlik) topraklama kablosunun olmasi veya ayrica harici topraklama iletkeninin olmasi
veya topraklamanin sadece ekran yolu ile yapilmasi gereksizdir. Dahili topraklama kablosu yiksek gurllti akimini tagiyacaktir; bu sebeple ekran
sonlandirmaya mimkun olan en yakin sekilde sonlandiriimahdir.

Sekil 4-37 Siiriiciiyii, motor kablo korumasini ve filtreyi topraklama

=&1$%

Motor kablo ekrani
(kesintisiz) elektriksel
olarak topraklama
kelepgesi kullanilarak
yerine baglanir.

Sdructde ve filtre montaj

noktalarinda dogrudan
metal temasini saglayin

(tum boyalar
giderilmelidir).

Sekil 4-38 Motor kablosu korumasini topraklama

g gy
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4.17.5 Fren devresi icin ekranlama gereklilikleri
Kablolar igeriden mahfazaya girecek sekilde harici fren direncinde ekrani olmayan kablolar kullanilabilir. Sinyal kablosu ve harici EMC filtresinin AC
gl¢ kaynagi kablosu arasindaki minimum araligin 300 mm oldugundan emin olun. Bu durum gergeklestirilemiyorsa kablolar ekranlanmahdir.

Sekil 4-39 Opsiyonel harici fren direnci ekranlama gereklilikleri

Opsiyonel harici
fren direnci

Opsiyonel harici

fren direnci
Mahfaza Mahfaza
i)
BR | |[+DC
VEYA [
he—
(=]
&-==4

4.17.6 Fren devresi icin ekranlama gereklilikleri

Kontrol kablolari mahfazadan disari gikiyorsa, kablolar ekranlanmali ve ekran Sekil 4-40 Topraklama braketi kullanarak sinyal kablo ekranlarini
topraklama'da gosterildigi gibi topraklama braketleri kullanilarak surtctiye kelepgelenmelidir. Ekranin/ekranlarin tutucu ile dogrudan temas edebilmesi
icin, kablonun dis yaltim kilifini sokiin (asagidaki Sekil 4-40°daki ok isaretine bakin). Ekrana/ekranlara terminallere miimkin oldugunca yaklasana
dek dokunmayin. Alternatif olarak, kablo ferrit halkadan gegirilebilir.

Sekil 4-40 Topraklama braketi kullanarak sinyal kablo ekranlarini topraklama
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4.17.7 Motor kablosundaki kesintiler
Motor kablosunun kesintisi olmayan tek bir uzunluktaki ekranl veya zirhl kablo olmasi idealdir. Asagidaki 6rneklerde gosterildigi gibi bazi durumlarda
kablolarin kesilmesi gerekli olabilir:

»  Motor kablosunu suriici mahfazasindaki terminal bloguna baglama
* Motordaki is tamamlandigi zaman guvenlik i¢in motor yalitici / ayirici anahtarini takma

Bu durumlarda asagidaki talimatlar takip edilmelidir.

Mahfazadaki terminal blogu
Motor kablo ekranlari, terminal bloda en yakin olacak pozisyonda yalitimsiz metal kablo kelepgeleri kullanilarak arka plakaya baglanmalidir.
Glg iletkenlerinin uzunlugunu asgaride tutun ve tim hassas ekipmanlarin ve devrelerin terminal bloktan en az 0,3 m uzakta oldugundan emin olun.

Sekil 4-41 Motor kablosunu mahfazadaki terminal bloguna baglama

Arka plaka

Mahfaza

Motora giden

Motor yalitici / ayirici anahtari kullanma

Motor kablo ekranlari, disuk enduktansh ¢ok kisa iletken ile baglanmalidir. Diz metal baglanti barasi tavsiye edilir; klasik kablo uygun degildir.
Ekranlar yalitimsiz metal kablo kelepceleri kullanilarak dogrudan eslesme barasina baglanmalidir. Agida ¢ikan gug iletkenlerinin uzunlugunu asgari
uzunlukta tutun ve tim hassas ekipmanlarin ve devrelerin en az 0,3 m uzaklikta oldugundan emin olun.

Sekil 4-42 Motor kablosunu yaliticilara / ayirici anahtara baglama

Surtictiden
gelen

Baglanti barasi

(gerekli ise)

4.17.8 Kontrol devrelerinin gerilim darbesi bagisikligi

Kontrol devrelerinin giris/cikis portlari 6zel 6nlem gerektirmeyen makinelerde ve kiguk sistemlerde genel kullanim igin tasarlanmistir. Bu devreler,
EN 61000-6-2:2005 (1 kV gerilim) gerekliliklerini kargilamakta olup OV baglantisi topraklanmamistir. Yiksek enerji gerilim darbesinin olustugu
uygulamalarda, arizanin veya hasarin 6nlenmesi igin bazi 6zel 6nlemler gerekebilir. Gerilim darbesi, nominal topraklama noktalarinda yiiksek gegici
gerilimlere izin veren topraklama diizenlemeleri ile baglantili olarak meydana gelen yildirim veya ciddi gui¢ kagaklari sonucu olusabilir. Dijital portta
ciddi gerilim darbesi meydana gelirse, portun koruyucu trip durumu baslatilabilir (1/0 Asiri YUk trip durumu). Béyle bir durum meydana geldikten sonra
devam eden isletimlerde, Otomatik Sifirama Deneme Sayisi (H46) parametresi 0’dan blyik olarak ayarlandiginda otomatik olarak sifirlanabilir.

Sekil 4-43 Dijital tek kutuplu girisler ve gikiglar igin gerilim darbesi 6nleme

Tesisten gelen sinyal Siruclye gelen sinyal

30 V zener diyot
or., 2xBZW50-15

oV oV
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Sekil 4-44 Analog iki kutuplu girigler ve gikiglar igin gerilim darbesi 6nleme

Tesisten gelen sinyal Sdricuye gelen sinyal

2 x 15V zener diyot
or., 2xBZW50-15

oV oV

Gerilim darbesi baskilama cihazlari raya montajli moddller olarak mevcuttur; 6r. Phoenix Contact trlnleri olan:

Tek kutuplu TT-UKK5-D/24 DC
iki kutuplu TT-UKK5-D/24 AC

Diyot kapasitanslari sinyali ters yonde etkilediginden bu cihazlar kodlayici sinyalleri veya hizh dijital veri aglari igin uygun degildir. Cogu kodlayici
motor gévdesinde sinyal devresinin galvanik yalitimi oldugundan bu durumda bir 6nleme gerek yoktur. Veri adlari icin, ilgili ag icin belirtiimis olan
tavsiyeleri takip edin.

418 Givenli Moment Kapama (STO)

E300 Asansér siricusiniin tek kanal Giivenli Moment Kapama (STO) 6zelligi vardir

4.18.1 Tek kanal Giivenli Moment Kapama (STO)

Glvenli Moment Kapama fonksiyonu, striictiniin motorda ¢gok yuksek butinllik seviyesine sahip bir moment tretmesini énler. Makinenin glvenlik
sistemine eklemeye uygundur. Ayrica, klasik suricu etkinlestirme girisi olarak da kullanima uygundur.

Glvenlik fonksiyonu, STO girisi kontrol terminali 6zelliklerinde belirtildidi gibi dusuk lojik durumunda oldugunda etkinlesir. Fonksiyon, asagida
belirtildigi sekilde EN 61800-5-2 ve IEC 61800-5-2 standartlarina uygun olarak tanimlanir. (Bu standartlarda, suriict tarafindan sunulan giivenlikle
ilgili fonksiyonlar PDS (SR) olarak anilir):

'Motorda devire (veya lineer motorda harekete) neden olan gii¢ motora uygulanmaz. PDS (SR), moment Urreten enerjiyi (veya lineer motorda kuvveti)
motora géndermez'.

Bu guvenlik fonksiyonu, IEC 60204-1 standardi durdurma kategorisi 0'a gore bir kontrolsiiz durdurma iglemine iligkindir.

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu, asenkron motorlu evirici sliriciiye 6zgu, evirici devrenin devamli diizgun aktif davranisi olmaksizin moment
Uretilemez 6zelligini kullanir. Evirici gui¢ devresinde meydana gelen tim arizalar moment Uretiminde kayba neden olur.

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu arizalara karsi emniyetlidir; Glvenli Moment Kapama girisinin baglantisi kesildiginde, suruclideki bilegenlerin bir
kombinasyonu basarisiz olsa dahi surtici motoru ¢alistirmaz. Cogdu bilesen arizalari galismayan surtctiden kaynaklanir. Guvenli Moment Kapama
fonksiyonu, striicinin yazihmindan bagimsizdir. Bu 6zellik, motorun ¢alisimini engellemek Gizere asadida siralanan standartlarin gerekliliklerini
karsilar.

Makine Uygulamalari

Guvenlik bileseni olarak kullanilan Giivenli Moment fonksiyonu bagimsiz Yetkili Kurum T4V Rheinland tarafindan degerlendirilmistir:

istenmeyen motor galigimini engelleme: Giivenlik fonksiyonu “Giivenli Moment Kapama” Kategori 4’e kadar olan uygulamalarda kullanilabilir.

EN ISO 13849-1 standardina gére PL e, EN 61800-5-2/ EN 62061/ IEC 61508 standardina gore SIL 3 ve EN 81-1 ve EN 81-2 standardina gore
kaldirag uygulamalari.

Tip incelemesi sertifika Yayin tarihi Model Deger Siniflandirma
numarasi
Kategori 4
01.205/5270.01/14 2014-11-11 E300
Performans Seviyesi (PL) e
Bu sertifika, TV Rheinland’in http://www.tuv.com adresindeki internet —
sayfasindan indirilebilir. MTTFp > 2500 yil YUKSEK
TUV Rheinland tarafindan dogrulanan Giivenlik Parametreleri: DCort 2% 99 YUKSEK
IEC 61508-1 - 07 / EN 61800-5-2 /EN 62061 standardina gére Gorev sliresi 20 yil
Deger SIL 3 tolerans yuzdesi Not — . . L . .
24 \'ta olgulen tip 1 dijital girisler icin lojik seviyeleri IEC 61131-2:2007

Dogrulama testi 20 yil standardi gerekliliklerini karsilar. SIL3 ve PL e elde etmek igin disuk lojik

tekrar araligi maksimum seviyesi 5 V ve 0,5 mA'dir.

Yuksek yogunluklu veya devamli isletim modu Kaldirag (Asansor) Uygulamalari

PFH (1/s) ‘ 4,21 x 10 1/s ‘ <% 1 Kaldirag (asansér) uygulamalarinda giivenlik bileseni olarak kullanilan

Dusiik yogunluklu isletim modu (EN61800-5-2 standardina gére Guvgnll Moment Kapam? fonk3|'y.on'u pag|m3|z Yetkili Kurum TGV

olmayan) Rheinland tarafindan degerlendirilmistir:

Guvenli Moment Kapama (STO) fonksiyonu olan Unidrive E300
6 0
PFDort | 368x10 | <%1 “Uygulama kosullari"nda belirtildigi gibi uygulanirsa, EN81-20, EN81-50

EN ISO 13849-1 standardina gére ve EN60664-1 standartlarinin giivenlik gereksinimlerini karsilarken
95/16/EC sayili Yonetmeligin gereksinimleri ile uyumlu hale gelir.
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Célfl\g,; ?Iglriik Uriin bilgileri 'l\(/luert?l;]rﬁ W Baglarken MK:L?QLC'A
Uygunluk Sertifikasi Yayin tarihi Model
numarasi
44 799 13196202 2015-04-08 E300

Guvenli Moment Kapama (STO) fonksiyonu, uygulanmadigi takdirde
glvenlik uygulamalari igin gerekecek olan 6zel giivenlik kontaktorleri
dahil olmak lzere elektro mekanik kontaktérlere olan ihtiyaci ortadan
kaldirmak icin de kullanilabilir.

UL Onay!i

Glvenli Moment Kapama fonksiyonu bagimsiz olarak Underwriters
Laboratories (UL) tarafindan degerlendirilmistir. Cevirimici sertifika
(sari kart) referansi: FSPC.E171230.

UL tarafindan dogrulanan Giivenlik Parametreleri:

IEC 61508-1 - 7 standardina gore

Deger

Gvenlik Degeri SIL 3

SFF > % 99

421x10"M 1/s

PFH (1/s)
(<% 1 SIL 3 toleransi)
HFT 1
Beta Faktori % 2
CCF Belirtiimemis

EN ISO 13849-1 standardina goére

Deger
Kategori 4
Performans Seviyesi (PL) e
MTTFp 2574 yIl
Ariza teshis kapsami YUKSEK
CCF 65

Guvenli Moment Kapama, 1 ms'den uzun bir yanit slresi olacak sekilde
tasarlanmistir; bu sebeple darbe genisligi 1 ms'yi gegcmeyen,

sonuglari dinamik test sonuclarina bagli olan guivenlik kontrolérleri ile
uyumludur.

Sirlcu Guvenli Moment Kapama fonksiyonu araciliiyla devre digi
birakildiginda, evirici devresindeki iki gli¢ cihazi igin olasi ariza modu
yanlig caligir (pek beklenmese bile).

Bu ariza herhangi bir AC motorunda sabit bir déniis momenti tretemez.
Kafes rotorlu geleneksel bir asenkron motorsa hic moment Gretmez.
Rotorun sabit miknatislari ve/veya belirginligi varsa gegici bir hizalama
momenti meydana gelebilir. Motor, sabit miknatisli bir motor igin kisa
sureyle elektriksel olarak 180°'ye, belirgin kutuplu bir asenkron motor
veya relliktans motoru icin ise 90°'ye kadar dénmeye ¢alisabilir. Bu olasi
ariza moduna makine tasariminda yer verilmelidir.

Guvenlikle ilgili kontrol sistemlerinin tasarimi sadece gerekli
egitimi almis, yeterli deneyime sahip personel tarafindan
gerceklestiriimelidir.

Guvenli Moment Kapama fonksiyonu, eksiksiz bir glivenlik
sistemine dogru bir sekilde dahil edildiginde makineye
glvenlik saglar. Sistem, emniyetsiz bir islemin rezidiel
riskinin uygulama igin kabul edilebilir bir seviyede oldugunu
teyit etmek igin bir risk degerlendirmesine tabi tutulmalidir.

A

UYARI

Gilvenli Moment Kapama fonksiyonu siriiciniin caligsmasini
engeller, bu frenlemenin engellenmesini de igerir.
Sirtclinun ayni galigma sirasinda hem frenleme hem de
Guvenli Moment Kapama islemi yapmasi gerekiyorsa (6r. acil
durdurma igin) surticiniin frenlemeden sonra uygun bir stre
boyunca devre disi birakilmasini saglamak igin bir glivenlik
zamanlama rélesi veya benzer bir cihaz kullaniimasi gerekir.
Sdrucudeki frenleme fonksiyonu arizalara kargi givenli
olmayan bir elektronik devreyle saglanir. Frenleme bir
glvenlik gereksinimi ise bagimsiz arizalara karsi guvenli
frenleme mekanizmasiyla desteklenmelidir.

A\

Gilvenli Moment Kapama elektrik yalitimini saglamaz.
Sirtclinun gig kaynadi baglantisi, gu¢ baglantilarina erigim
saglanmadan 6nce, onaylanmis bir elektrik ayirma / yalitma
cihaziyla kesilmelidir.

A

UYARI

Guvenli Moment Kapama ile motorun galisimina izin veren tek bir hata
bulunmaz. Bu sebeple gl¢ baglantisinin kesilmesi igin ikinci bir kanalin
bulunmasina veya hata tespit devresine ihtiyag yoktur.

Glvenli Moment Kapama girisinden bir kisa devre, 5 V’tan az DC gug¢
kaynagina gittiginde sirticiiniin etkinlestirilebilecegdi unutulmamalidir.
Bu durum EN ISO 13849-2 kapsaminda korumali bir kablonun
kullaniimasi ile ortadan kaldirilabilir. Kablolar asagidaki ydntemlerden
biri ile korunabilir:

» Kabilolari, ayrilmis bir kablo kanalina veya diger mahfazalara
koyarak.

veya

+ Kablolara, pozitif-lojik topraklama kontrol devresinde topraklamali
ekran saglayarak. Elektrik hatasindan meydana gelebilecek bir
zarari 6nlemek Uzere koruma ekrani konulmustur. EMC 6zel
onlemlerini gerektirmeyen uygun bir yontemle topraklanmis olabilir.

Guvenli Moment Kapama fonksiyonunun dusuk guvenli
(devre dist) modu igin 5 V maksimum izin verilen gerilim
degerinin uygulandigina dikkat edilmesi gerekir. 0 V'luk
baglantidaki gerilim dismeleri herhangi bir yikleme
durumunda bu degeri asmamasi igin surlict baglantilari
ayarlanmalidir. Glivenli Moment Kapama devresinin,
surucudeki terminal 30'a baglanmasi gereken 6zel 0 V'luk
iletken ile birlikte temin edilmesi 6nemle tavsiye edilir.

A

UYARI

Giivenli Moment Kapama fonksiyonunu devre digi birakma

Sirucilerde Guvenli Moment Kapama fonksiyonunu devre digl
birakacak bir 6zellik bulunmaz; 6r. bakim amagli durumlarda.
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Yanlig igletim

Sdrict parametrelerinin yanhs ayarlanmasi Uriinde hasara veya guivenlik tehlikelerinin olusmasi riskine sebep olabilir.

Siiriicli parametrelerinin ayarlanmasi esnasinda azami dikkat gosterilmelidir. Uriinde hasar veya olasi giivenlik tehlikesi risklerini ortadan
kaldirmak igin kullanici ayarlama islemlerine baglamadan 6nce bu kilavuzdaki parametre erisimi, gezinme ve parametre isletimi

konularini bildiginden emin olmalidir.

E300 Asansér siriicisinin harici monte edilebilir tus takimi (Yerel Harici Tug Takimi) vardir. Her tus takiminda ayni LCD metin ekrani mevcuttur.

Sekil 5-1 Tus takimi diigmeleri

1

1.

e

0
46 4.
il

o

Tus takimi, gezinmeyi ve dlizenlemeyi destekleyen asagida detaylari verilen birkag diigmeden
olusur.

Cikis diigmesi - Parametre diizenleme veya goruntileme modundan ¢ikis yapmak igin
kullanilir. Parametre dizenleme modunda parametre degerleri dizenleniyor ve ¢ikis
diigmesine basiliyorsa, parametre degeri diizenleme moduna giriste sahip oldugu degere
getirilir.

Geriye alma islemini baslat (Yedek) diigmesi - Kullaniimiyor.

ileriye alma iglemini baslat diigmesi - Kullaniimiyor.

Gezinme tuslari (x4) - Men( ve parametre yapisi arasinda gezinmek ve parametre degerlerini
duzenlemek icin kullanilir.

Sifirla diigmesi - Siriiclyi sifirlamak igin kullanilir.

Gir / Mod dugmesi - Parametre diizenleme ve géruntileme modu arasinda gegis yapmak igin
kullantlir.

5.1  Tus takimi kurulum menusii

Tus takimi kurulum menusiine girmek igin, durum modundaki gikis E digmesini basili tutun. Tus takimi kurulum menusiinden gikilirken tim tus

takimi parametreleri kalici bellegine kaydedilir. Kurulum menisiinden gikmak igin, cikis (=g veya ya da digmesine basin.

Tablo 5-1 Tus takimi kurulum parametreleri

Parametre Aralik Tip

i Okunabilir

Keypad.00 | Dil Yazilabilir
- Lo Okunabilir

Keypad.01 Birimleri goster Kapal (0), Agik (1) Yazilabilir
N Okunabilir

_ 0

Keypad.02 | Arka isik seviyesi 0-% 100 Yazilabilir
Keypad.03 Tus takimi tarihi (RTC Tus Takimi) 01.01.10 ila 31.12.99 arasi Salt Okunur
Keypad.04 | Tus takimi saati (RTC Tus Takimi) 00:00:00 - 23:59:59 Salt Okunur
. o s Okunabilir

Keypad.05 Numaralandiriimis metin degerlerini géster Kapali (0), Agik (1) Yazilabilir
Keypad.06 | Yazilim srimu 00.00.00.00 - 99.99.99.99 Salt Okunur
Keypad.07 | Dil Strimu 00.00.00.00 - 99.99.99.99 Salt Okunur

NOT

iletisim kanallarindan herhangi biri (izerinden tus takimina erigsim miimkiin degildir.
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5.2 Tus takimi ekrani

Tus takimi maksimum 4 satir veri gorintileyebilir. Gezinme esnasinda 4 satirin timi gorintilenebilir.
Sdrlcu agildiginda alt satir A¢ilis Sirasinda Gésterilen Parametre (H39) ile tanimlanan “agilis parametresini” géruntuler.

Sekil 5-2 Tus takimi ekrani

Satir 1

2 Meni Ikon
Satir Parametre

Satir 3 Parametre I
Satir 4 Deger bir.

S -
D \a A
&8

+  Ust 3 satirda menii ve mevcut gériintiilenen parametre veya siiriicii durumu gésterilir.

»  Ekranin alt satin segcili parametre degerini veya belirli trip tiriini gosterir.

«  Ust satirdaki son iki karakter 6zel ifadeleri gésterebilir. Bu ifadelerin birden fazlas! etkinse, ifadelerin agsagidaki Tablo 5-2'de gésterildigi gibi
onceligi olur.

Tablo 5-2 Tus takimi 6zel ifade simge onceligi

- . . Satir Satirdaki
Etkin iglem simgesi Aciklama 1 = ist sncelik
1 Alarm etkin 1 2
n Gergek zamanl saat pili zayif 1 3
n NV Medya Karti'na erigim 1 1
veya
E a Sdricu glivenligi etkin ve kilitli veya agik 1 4

5.21 Tusg takimi ekran modlari
Sekil 5-3 Mod érnekleri, sayfa 125'te gosterildigi ve asagida anlatildidi gibi isletim esnasinda dért ekran modu gorilebilir.

1. Parametre goriintiilleme modu
Meni ve parametre goriintileme modu, okunabilir yazilabilir (RW) veya salt okunur (RO).

2. Durum modu
Sdrlclde bir sorun yoksa ve parametreler diizenlenmiyor veya goériintilenmiyorsa, ekranin en Ust satiri agagidakilerden birisini goruntuler:

* Engelle, Hazir veya Galistir.

3. Trip durumu modu
Suruci trip durumundayken ekranin Ust satiri strtictiniin trip durumunda oldugunu belirtir ve ekranin alt satiri ise trip kodunu gérintuler.

4. Alarm durumu modu
Bir ‘alarm’ durumu sirasinda, ekranin ust satiri Engelle, Hazir veya Calistir sirici durumlarindan biri (surtici parametre géruntileme veya
diizenleme modunda degilken) ve alarm durumu arasinda yanip soner.

Sekil 5-3 Mod ornekleri

o 2] 3) o

il

Menu name B02 Trip
Parameter
name

NN
—Drive Overloa
an

Value Units : Over Volts.1 1000 mm/sl:

- o - .
mef D\ Dp ﬁf m\gDp
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5.3 Ekran mesajlari

Asagidaki tablolarda suriici tarafindan goérintilenebilecek gesitli olasi animsatici ifadeler ve anlamlari gésterilmigtir.

5.3.1 Alarm gostergeleri
Alarm, ekranda verilen bir géstergedir. Alarm dizisi, Ust satirda son karakterde alarm simgesini gostererek Ust satirdaki strtici durumu dizisiyle
donlsumlu olarak goruntilenir. Bir parametre diizenlenirken alarm dizileri goriintiilenmez ancak kullanici alarm simgesini gérmeye devam eder.

Tablo 5-3 Alarm gostergeleri
Alarm dizisi Aciklama

Fren direnci asir yukli. D16 Parametresi Fren Direnci Termal Akiimilator(, strlctnin trip durumuna gegecegi degerin
% 75'ine ulast.
Motor Koruma Akiimiilatérii (J26) parametresi, surlicinln trip durumuna gegecegi degerin % 75'ine ulasti ve strtctdeki
yik > % 100.
Drive Overload Suruclde agir 1Isinma. Surtcudeki Siiriicti Termal Trip Seviyesi Yiizdesi (J79) % 90'dan fazla.

Autotune Otomatik ayarlama islemi baslatildi ve otomatik ayarlama gerceklestiriliyor.

Brake Resistor

Motor Overload

5.3.2 Durum gostergeleri

Tablo 5-4 Durum gostergeleri

Ust satir dizisi Aciklama Siricu cikigi
Inhibit Surllj.cu engellemyorﬂve calistinlamiyor. Givenli Moment Kapama (STO), Sirlcu etkin sinyali terminal Devre digi
T31'i kontrol etmek Uzere uygulanmiyor.
Deceleration Sirici galigma sinyalinin devre disi birakilmasinin ardindan motor sifir hiza / frekansa yavaslatiliyor. Etkinlestirildi
dc injection Sirict, dc enjeksiyon frenlemesi uyguluyor. Etkinlestirildi
Sdrici trip durumuna gegti ve artik motoru kontrol etmiyor.
. e Devre disi
Trip kodu alt ekranda goérintulenir.
Under Voltage Sdricd, disuk gerilim veya yiksek gerilim modunda algak gerilim durumundadir. Devre disi
Phasing Sdrlcu bir ‘etkinlestirme sirasinda faz testi’ yapiyor. Etkinlestirildi

Tablo 5-5 Opsiyon modiilii ve NV Medya Karti durum gostergeleri

Birinci satir dizisi ikinci satir dizisi Durum

Booting Parameters Parametreler yikleniyor

Sdrict parametreleri bir NV Medya Karti'ndan yiikleniyor.

Booting on Program Kullanici programi yukleniyor

Kullanici programi bir NV Medya Karti'ndan bir opsiyon moduiliine yikleniyor.

Writing To NV Card Veriler NV Medya Karti'na yaziliyor

Siiriicii Otomatik veya On Yiikleme modunda oldugundan, siiriicii parametrelerinin kopyasinin dogrulugundan emin olmak igin veriler bir NV Medya
Karti'na yaziliyor.

Waiting For Power System Gug kati bekleniyor

Baslatma sonrasinda yanit vermek igin gui¢ katinda islemciyi bekliyor.

Wa For Options Opsiyon modiilu bekleniyor

Baslatma sonrasinda yanit vermek igin opsiyon modullerini bekliyor.

Uploading Fro Options Parametre veri tabani yukleniyor

Bir opsiyon modulu degistirildiginden veya bir uygulama moduli parametre yapisinda degisiklik istediginden, gl¢-parametre veri tabani
guncelleniyor.
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5.4 Givenlik ve parametre erigimi

Kullanicr Giivenlik Durumu (H02) parametre erisim seviyesi 'Tim Menller'i gdstermek lizere ayarlanmigsa, gezinme tuslari sadece mendler ve
parametreler arasinda hareket etmek icin kullanilabilir. Guvenlik ve parametre erisim seviyesi, kullanicinin yalnizca Kullanici MenUsu A'ya ya da
Kullanici Meniisli A'ya ek olarak tim mentlere erisime sahip olup olmadigini belirler. Glvenlik parametresi ayrica kullanicinin salt okunur (RO)
veya okunabilir yazilabilir (RW) erisime sahip olup olmadigini belirler. E300 Asansér suricusu, Tablo 5-6'da gosterildigi Gzere, kullanici tarafindan
ayarlanabilen Kullanici Givenlik Durumu (H02) parametresi sayesinde bir dizi farkli glivenlik seviyesi saglar.

Tablo 5-6 Giivenlik ve parametre erigimi

Kullanici Giivenlik Durumu (H02) Aciklama

Tum yazilabilir parametreler diizenlenmek Uizere kullanilabilir ancak sadece Kullanici Menusi A'da
parametreler gérunir

Kullanici Mensu A (0)

Tudm mentiler (1) Tdm parametreler gérundr ve tum parametreler diizenlenmek Uzere kullanilabilir
Salt Okunur Kullanici Menisi A (2) | Erisim sadece Kullanici Menisu A parametreleri ile sinirlidir. Tim parametreler salt okunurdur
Salt Okunur (3) Tdm parametreler salt okunurdur ancak tim menuler ve parametreler géranur
Sadece durum (4) Tus takimi durum modunda kalir ve higbir parametre gérintilenemez veya duzenlenemez
Erisim yok (5) Tus takimi durum modunda kalir ve higbir parametre gérintilenemez veya duzenlenemez

Sdiricu icin varsayilan glivenlik ve parametre erisim seviyeleri sunlardir:

« Parametre erisim seviyesi = Kullanici Menusu A.
» Guvenlik = Agik 6r. tim menuler goriintiilenmiyor halde Kullanici MenUlsu A'ya okunabilir / yazilabilir erigim.

Tablo 5-7'de gosterildigi Uzere, gerek glivenlik gerekse parametre erigim seviyesi birbirinden bagimsiz ¢aligabilir.

Tablo 5-7 Giivenlik, parametre erigim seviyesi

Giivenlik durumu Parametre erigsim seviyesi Giivenlik KuIIanJELlI;IInt::usu A Tim Meniiler durumu
o Acik Okunabilir Yazilabilir Gorlinmez
0 Kullanici Menlsu A —
Kapali Salt Okunur Goriinmez
. . Acik Okunabilir Yazilabilir Okunabilir Yazilabilir
1 TUdm Mendller
Kapali Salt Okunur Salt Okunur
2 Salt Okunur Kullanici Agik Salt Okunur Gorinmez
Menisi A Kapali Salt Okunur Gorinmez
Acik Salt Okunur Salt Okunur
3 Salt Okunur ¢
Kapali Salt Okunur Salt Okunur
Acik Goriinmez Goriinmez
4 Yalnizca durum — —
Kapali Gorlinmez Goriinmez
. Acik Gorliinmez Goriinmez
5 Erisim yok — —
Kapali Gorliinmez Goriinmez

5.5 Givenlik ve parametre erigimini degistirme

Guvenlik seviyesi, Kullanici Glivenlik Durumu (H02) parametresi ayarlanarak belirlenir. Glvenlik seviyesi, bir givenlik kodu ayarlanmis olsa bile,
tus takimi kullanilarak degistirilebilir. Givenlik kodu ayarlandiginda herhangi bir meniide herhangi bir parametreye yazma erisimini engeller.

5.5.1 Giivenlik kodunu ayarlama

Kullanicr Giivenlik Kodu (H01) parametresinde 1 ila 2147483647 arasinda bir glivenlik kodu girin ve digmesine basin; guvenlik kodu artik bu
degere ayarlanmistir.

5.5.2 Parametre erigim seviyesini ayarlama
Guvenlik fonksiyonunu etkinlestirmek igin, Kullanici Giivenlik Durumu (H02) parametresinde parametre erisim seviyesi istenen seviyeye

ayarlanmalidir. Surtict sifirlandiginda, guvenlik kodu etkinlestirilir ve stirlict Kullanici Menusi A'ya déner ve |i'| simgesi, tug takimi ekraninin sag
kosesinde gorintilenir. Kullanici Giivenlik Kodu (H01) parametresi dederi, glivenlik kodunu saklamak igin 0'a déner.

5.5.3 Giivenlik kodu kilidini agma
Duzenlenmesi gereken bir parametreyi segin ve digmesine basin, ekranda ‘Gulvenlik Kodu’ gértintiilenir. Guvenlik kodunu ayarlamak igin ok

tuslarini kullanin ve digmesine basin. Dogru giivenlik kodu girildiginde tus takimi ekrani diizenleme modunda segilen parametreye geri doner.
Dogru olmayan bir glivenlik kodu girilirse, ‘“Yanls glivenlik kodu’ mesaji goriintiilenir, ardindan ekran parametre goériintileme moduna geri doner.

5.5.4 Giivenligi devre disi birakma

Guvenligi devre disi birakmak parametre degerlerinin dikkatle disiiniimeden degistiriimesine neden olabilir; hasar veya giivenlik
tehlikesine neden olabilecek yanlis veya istenmeyen parametre ayarlamalarini énlemek igin bir giivenlik kodunun etkin oldugundan emin

olun.

Onceden ayarlanmis giivenlik kodunun kilidini yukarida agiklandigi sekilde agin. Kullanici Giivenlik Kodu (H01) parametresini 0'a ayarlayin ve
digmesine basin. Glvenlik fonksiyonu artik devre disidir ve surtclye her enerji verilisinde parametrelere okunabilir/yazilabilir erisime olanak
tanimak icin kilidinin yeniden aciimasi gerekmeyecektir.
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5.6 Tus takimi meniisii ve parametreler arasi gezinme

Sirlcu parametre yapisi, menu ve parametrelerden olusur ve bunlar, Kullanici Giivenlik Durumu (H02) parametresindeki varsayilan givenlik,
parametre erigim seviyesi nedeniyle Kullanici Menlsu A'yi goéruntiler.

Tus takimi, asagida tarif edildigi gibi hem menl hem de sirlct igindeki parametre listesini goriintiiler. TiUm mendiler alfabetik olarak A, B, C'den
AC'ye kadar yapilandirilir; kurulu ilave opsiyon modulleri de buna dahildir. Her menUdeki tim parametreler 00, 01, 02, 03'ten menuye gore degisiklik
gOsteren menildeki en bliylik parametreye kadar numaralandirilir.

Sol ve sag gezinme tuslari “Tim Mendler” arasinda gezinmek igin kullanilabilir, yukari ve asag| gezinme tuslari ise menudeki
“Tum Parametreler" arasinda gezinmek icin kullanilir.

Kullanici Glivenlik Durumu (H02) parametresindeki givenlik ve parametre erisimi “Tum Mendller’ olacak sekilde ayarlanmalidir.

Sekil 5-4 Parametreler arasi gezinme

APP. Menu 3 Z00 i i Motor BOO
Parameter mmO0O Parameter mmO00

No Action No Action

Gezinme tuslari, Kullanici Giivenlik Durumu (H02) parametresi “Tim Meniler” olacak sekilde etkinlestiriimisse mendller arasinda gezinmeye olanak
saglar. Bkz. kisim 5.5 Giivenlik ve parametre erisimini dedistirme, sayfa 127. Meniiler ve parametreler iki ydnde de ilerler. Ornegin son parametre

(en buyik sayi) goruntileniyorsa, tusuna bir kez daha basilmasi, ekranin kaymasina ve ilk parametre olarak mmO0O gésterilmesine neden

olur. Benzer olarak son menii (en blyik harf) gériintiileniyorsa, tusuna bir kez daha basilmasi, ekranin kaymasina ve ilk meninin

(Kullanici Menusu A) gosterilmesine neden olur.

Sekil 5-5 Menii parametre yapisi

Meniiler arasi gezinme
C Kodl
Kullanici Mentisii A— B Motor (Enkoder) ——————————— ACDCP —
— > .-
00 Parametre 00 Parametre 00 Parametre 00 Parametre
01 Parametre 01 Suricl kontrol m 01 Kodlayici (Enkoder) tipi 01 Parametre
02 Parametre 02 Motor nominal 02 Kodlayici (Enkoder) otomatik kontrol 02 Parametre
03 Parametre 03 Motor nominal 03 Devir basina kodlayici (enkoder) satiri 03 Parametre
04 04 .. 04 .. 04
05 05 ... 05 05 ...
06 06 .. 06 06 .. Parametreler
____________________ arasi gezinme
XX XXX XX XXX XX XXX XX XXX
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5.7 Tus takimi menisii ve parametre kisayollari

‘Parametre modundaki’ tus takimi kisayollari, kullanicinin gezinme tuslarini kullanarak meniler ve parametreler arasinda hizli bir sekilde hareket
etmesine izin verir. Duzenleme modundaki parametre degerine asagida aciklandigi gibi gezinme tuslarini kullanarak daha hizli erigebilirsiniz.

¢ Menii kisayolu

Sol ve sag gezinme tuslarina ayni anda basilmasi, tug takimi ekraninin gériintilenmekte olan meniden Kullanici Menusi A'ya gegmesine

neden olur. Ornegin, menii G Profili gériintiileniyorken yukaridaki tuglara ayni anda basiimasi ekranin dogrudan Kullanici Meniisii A'ya gecmesine
neden olur.

* Parametre kisayolu
Yukari ve asagl gezinme tuslarina ayni anda basilmasi, tus takimi ekraninin gériintilenmekte olan mentdeki ilk 00 parametresine

gegmesine neden olur. Ornegin, Menii B Motor ve parametre 05 Motor Kutup Sayisi gériintiileniyorken, yukaridaki tuglara ayni anda basiimasi
ekranin Menl B Motor ve parametre 00'a gegmesine neden olur.

¢ Parametre diizenleme

Deger yanip sénerken parametre diizenleme modunda yukari ve asagi tuslarina birlikte basilirsa, diizenlenmekte olan parametrenin
degeri 0'a veya verilen parametre igin segilebilen minimum degere ayarlanir.

Parametre dizenleme modunda deger yanip sénerken sol ve sag 3 tuslara ayni anda basilirsa, parametre degerindeki en 6nemsiz deger
(en sagdaki) dizenleme igin segilir.
NOT

Kullanicr Givenlik Durumu (H02) parametresi 'Tum Mendiler'i gdsterecek sekilde ayarlandiysa gezinme digmeleri yalnizca mentiler arasinda hareket
etmek igin kullanilabilir.

5.8 Parametreleri kaydetme

Kullanici Meniisi A'da bir parametre degistirildiginde, parametre diizenleme modundan parametre gorintiileme moduna geri ddnmek igin,
Gir dugmesine basildiginda yeni deger kaydedilir.

Parametreler ileri mentlerde degistirildiyse, degisiklik otomatik olarak kaydedilmez. Bir kaydetme islemi yurttilmelidir.

Prosediir

1. PrmmO00 parametresinde ‘Parametreleri Kaydet™ 6gesini segin
2. Asagidakilerden birini yapin:

s Kirmizi sifirama diigmesine basin

+ Dijital girisi sifirlamaya gegis yapin

5.9 Varsayilan parametre degerlerini geri ylikleme

Varsayilan parametre degerlerini bu yontemle geri ylklemek, varsayilan degerleri striiciiniin bellegine kaydeder. Kullanici Giivenlik Durumu (H02)
ve Kullanici Glivenlik Kodu (H01) parametreleri bu islemden etkilenmez.

Prosedur

1. Surtcunin etkinlestiriimediginden emin olun, 6r. terminal 31'deki Glivenli Moment Kapama (STO), Suricu etkin fonksiyonu agik veya kapahdir (0)
2. Prmm00 parametresinde ‘50 HZ'lik Varsayilanlari Sifirla’ veya ‘60 Hz'lik Varsayilanlar Sifirla’ segimi yapin (alternatif olarak Pr mmO00

parametresine 1233 (50 Hz ayarlari) ya da 1244 (60 Hz ayarlari) de@erini girin)
3. Asagidakilerden birini yapin:

. Kirmizi sifilama diigmesine basin
« Dijital girisi sifirlamaya gegis yapin

5.10 Sadece hedef parametreleri goriintileme

Pr mmO00 parametresinde ‘Hedefler’ 6gesi segildiginde (alternatif olarak Pr mmO00 parametresine 12001 degerini girin), kullanicinin gorebilecegi
parametreler sadece hedef parametreleri olur. Bu islev, etkin hale gelmek igin bir striici sifirlamasi gerektirmez. Bu islevi devre digI birakmak igin,
Pr mmO00 parametresine geri déniin ve ‘Eylem yok’ 6gesini secin (alternatif olarak 0 deg@erini girin).

Bu islevin, etkin erisim seviyesinden etkilenebilecegine dikkat edin, bkz. kisim 5.4 Glivenlik ve parametre erisimi, sayfa 127.

5.11  Varsayilan olmayan parametreleri goruntileme

Tus takiminin varsayilan degerlerinden degistirilen tim parametreleri gériintileme segenegi vardir. Pr mm00 parametresinde ‘Varsayilan olmayanlari
gOster’ 6gesi segildiginde (veya alternatif olarak, Pr mm0O parametresine 12000 degeri girilerek), kullanicinin gérebilecegi parametreler sadece
varsayilan olmayan bir degder iceren parametreler olur. Bu islev, etkin hale gelmek igin bir siirlict sifirlamasi gerektirmez. Bu iglevi devre digi birakmak
icin, Pr mmO00 parametresine geri doniin ve ‘Eylem yok’ 6gesini segin (alternatif olarak Pr mmO0O0 parametresine 0 degeri girin).

NOT
Bu islev, segilen parametre erisim seviyesinden etkilenebilir, bkz. kisim 5.4 Glivenlik ve parametre erigimi, sayfa 127.

Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu 129
Yayin No: 1



PARAMETRE Modu

9
Spd

Mo nniit o r
Actual

Giivenlik e Mekanik Elektrik Kullanic ileri . o Rl
Bilgileri Uriin bilgileri kuralum Kurdlumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Parametreler Ariza Teshis | Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler
Sekil 5-6 Goriintiileme modlari- RFC-A/S ornegi
DURUM Modu
icindékiii b 't
X
Parametre moduna girmek igin
digmesine basin veya
Z A
) aman Asimi
Cikis dbugme5| Cikis diigmesi
@& basin & basin

Parametre modu, gezinme ve
diizenleme modu

Zaman Asimi
Mentler ve parametreler
arasinda gezinmek igin

Parametre Men[]

Mo tor
N u m be
BlGlilEE

A20

Yeni parametre degerini
yok say

O f Moot

m

6|1 P ol [e

Zaman Asimi
DUZENLEME Modu

1 Ka

Dizenleme moduna girmek
igin dugmesine basin

RO parametreleri R/W parametreleri
Parametre degeri yanip séner

/\
tuslarini kullanarak degeri degistirin

cikis diigmesine basin

Sadece PARAMETRELERIN

Durdur/Sifirla diigmesine basin
Parameter

giris diigmesine basin
JAY digmesine basin

Men iginde 00
parametresine
gitmek igin
ydedildigi Kullanici

Meniisii A

I

Yeni parametre
degerini sakla
giris

digmesine basin
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5.12 Meniiler, Parametreler

5.12.1 Menii, parametre yapisi
E300 Asansoér sirlicisu, Tablo 5-8 Tiim menii agiklamalari'de anlatildigi Gzere Menii A'dan Menii AC'ye kadar olan gesitli menilerden olusur.
Her meni, Asanso6r uygulamasina 6zgi parametre gruplarindan olusur. Mendler siriiciiniin, motorun ve geri beslemenin basit kurulumunu
desteklemek, sistemin mekanik diizenlemesini yapilandirmak kontrol araytziinu kurmak, ardindan sistemi otomatik ayarlamak ve son ayarlamalari
yaparak sistemi ilk kez ¢alistirmak igin siral bir dizende yapilandiriimistir.

Tablo 5-8 Tiim menii agiklamalari

Menii

Aciklama

Kullanici Menusu

Motor

Kodlayici (Enkoder)

Fren

Mekanik

G/C Donanimi

Profil

Yapilandirma

Ayarlama

izleme

Lojik

Ariza teshis

iletisim

Saklama

Yedek Glig

Yuva 1 kurulumu*

Yuva 2 kurulumu*

Yuva 3 kurulumu*

Uygulama Mendusu 1

Uygulama Mendisu 2

Uygulama Mendusu 3

Yuva 1 Uygulamasi*

Yuva 2 Uygulamasi*

Yuva 3 Uygulamasi*

Veri Kaydedici

Kullanici Meniisu A kurulumu

*

gN-<><§<c—|m;uo-uozzn—><r_—Io-nrnoom>

DCP

* Yalnizca opsiyon mododilleri takildiginda goruntulenir

Kullanici Menusu A, ilgili uygulamada suriictiniin ayarlanmasi igin parametrelere hizli erigsim saglayan siklikla kullanilan gesitli parametreleri bir araya
getirmek icin kullanilir. Kullanici MenUsu A'da gériintilenen parametreler, Z Menisu (Kullanici MenUlsu A kurulumu) Gizerinden yapilandirilir.
Parametreler yapilandirildiginda, hem Kullanici MenUsi A'da hem de tim menu parametreleri listesinde yer alirlar. Kullanici Menusu A'nin varsayilan
yapilandirmasi, standart Asansor uygulamalari igin hizl ardisik kurulum ve siirliciiniin ayarlanabilmesi igin sirali bir dizende ayarlanmis belirli
parametreler kullanilarak olusturulmustur. Kullanici Menusi A, kullanici tarafindan segilen maksimum 80 parametreden olusabilir.
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Sekil 5-7 Kullanici Meniisii A kurulumu

Menii = B Motor

06

07 éTahmini motor hizi

Kullanici Meniisii A

Menii = C Kodlayici (Enkoder)

03 i
04 :Tahmini motor hizi

05 :Kodlayici (Enkoder) devir 4 02
:basina diisen hat sayisi 03 :Kodlayici (Enkoder) devir

06 : : -

07 :Fren kontrol ¢ikisi 04 ‘bagina diisen hat sayisi

Menii =D Fren

02

03

04

05 :Fren uygulama gecikmesi

5.13  Sdurucuyu caligtirma

Sdricd ilk gahstirldiginda, asagidaki isletim modlari segilebilir. Varsayilan igletim modu RFC-S'tir.

Tablo 5-9 Siiriicii igletim modu

Parametre Aciklama
Acik gevrim
Sdriicii kontrol modu (B01) RFC-A (Kapali gevrim vektor)
RFC-S (Kapali gevrim Servo)

NOT
Etkin parametre ayarlarinin bilinmedigi bir strlGciyu programlarken, striicliyu programlamadan 6nce tavsiye edilen varsayilan ayar asagidaki gibidir
(a) Surtciinln devre disi oldugundan emin olun (b) Pr mm00= 50 HZz'lik Varsayilanlari Sifirla olarak ya da Pr mmO00 = 1233 (c) Sirlcuyu sifirla olarak
ayarlayin.

5.14  Sirucuyu programlama
E300 Asansor stirtictisti agagidakilerden herhangi biri kullanilarak programlanabilir:

»  SUlricli parametrelerini manuel olarak programlayan bir tus takimi
* Bir surlci parametre setini indiren bir NV Medya Kart
*  Siriict parametrelerini manuel olarak programlayan ya da bir parametre setini indiren Elevator Connect PC araci.

& Parametre degerlerini dikkatle dugiinmeden degistirme hasar ve glvenlik tehlikesine neden olabilir. Kullanici, 6lum veya ciddi
] yaralanmalara neden olabilecek herhangi bir hasar ve guivenlik tehlikesinden kaginmak igin bu kilavuzu okumalidir.

UYARI

getiriimesine ve daha sonra da SMARTCARD, SD karttaki yapilandirmaya degisime neden olabilir. Harici cihazlarin kontrol digi
galismalarini ve sisteme hasar verebilecek riskleri engellemek igin, bu islem siresince var olan SI-IO moduilu ile surtclideki tim kontrol
terminallerinin ¢ikariimis oldugundan emin olun.

C Kurulum sirasinda SMARTCARD, SD kartindan suruicliye bir parametre seti okunurken, éncelikle kontrol G/C'nin varsayilan duruma

UYARI

5.15 Tus takiminin kullanimi

RFC-S modunda suricuyu ¢ahstirmak icin varsayilan yapilandirmada tus takimini kullanarak siriiclyld manuel olarak programlama Kullanici
Menusi A kullanilarak gergeklestirilebilir; bkz. Tablo 6-2 Kullanici Mendisii A Agik gevrim, RFC-A ve RFC-S parametreleri, sayfa 140.
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5.16 NV Medya Karti'ni ¢galistirma

Srtulmelidir.

NV Medya Karti'ni takarken ve ¢ikartirken, bir glivenlik tehlikesine ve elektrik garpmasina neden olabilecek elektrik yukli gu¢
terminallerine dikkat edin. Olim veya ciddi yaralanma tehlikesinden kaginmak igin tiim giivenlik kapaklari takilmali ve gii¢ terminalleri

NV Medya Karti, parametre yedeklemesi ve klonlamanin yani sira mevcut bir parametre dosyasini kullanarak sirlicli parametrelerinin basit bir
sekilde yapilandiriimasini saglar. NV Medya Karti bir SMARTCARD veya SD kart takili bir SD kart Adaptori olabilir. NV Medya Karti'nda bulunan

yerler veri blogu 001 ila 499 arasinda degisebilir.
Sekil 5-8 NV Medya Karti'nin Takilmasi

1. NV Medya Karti'nin takilmasi
2. Takilan NV Medya Karti

Sekil 5-9 NV Medya Karti'ni galigstirma, siirlicliyli programlama

Sdrlcu, tim
parametreleri Medya
Karti'ndan okur

SMTANT

Bir parametre kaydi
gergeklestirildiginde
slirict medya kartina
otomatik olarak
kaydeder

ST
Data Bovnge. s
-

Otomatik

Parametre NO1 = Otomatik + @

Cihaz ac¢ildiginda
sriicinin medya
kartindan 6n yikleme
islemi gergeklesir ve bir
parametre kaydi
gerceklestirildiginde
surucl Medya Karti'na
otomatik olarak kaydeder

Parametre NO1 = On Yiikleme +

SHAATAT
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Tablo 5-10 NV Medya Karti parga numaralari

NV medya karti Pargca Numarasi
SD kart AdaptoérQ (hafiza karti dahil degildir) 3130-1212-03
8 kB SMARTCARD 2214-4246-03
64 kB SMARTCARD 2214-1006-03

Tablo 5-11 SMARTCARD ve SD kart kodlari

Kod Islem SMARTCARD SD kart
2001 Tum sirlict parametrelerini (SI opsiyonlari dahil) parametre dosyasi 001'e aktarir ve veri blogunu v v
calistirilabilir olarak ayarlar.
4yyy Tum sirlict parametrelerini (S| opsiyonlari dahil) parametre dosyasi yyy'ye aktarir. v v
Byyy Sirlict parametrelerini parametre dosyasi yyy'den yiikler. 4 4
7yyy | Parametre dosyasi yyy'yi siler. v 4
8yyy Sirict parametrelerini parametre dosyasi yyy ile karsilastirir. v v
9555 | Uyari bastirma isaretini siler. v v
9666 Uyari bastirma isaretini ayarlar. v v
9777 Salt okunur isaretini siler. v v
9888 Salt okunur isaretini ayarlar. v v
9999 NV Medya Karti'ni siler ve bicimlendirir. v
15yyy | Bir programi yuva 1'deki bir opsiyon moddulinden opsiyon modull uygulama dosyasina aktarir. v
16yyy | 15yyy gibidir, ancak yuva 2'ye aittir. v
17yyy | 15yyy gibidir, ancak yuva 3'e aittir. 4
18yyy | Bir programi yuva 1'deki bir opsiyon moduliinden opsiyon moduli uygulama dosyasina yukler. v
19yyy | 18yyy gibidir, ancak yuva 2'ye aittir. v
20yyy | 18yyy gibidir, ancak yuva 3'e aittir. v
21yyy | 15yyy gibidir, ancak yuva 4'e aittir. v
22yyy | 18yyy gibidir, ancak yuva 4'e aittir. v
Sdrict adi dahil olmak tzere tiim suricu verileri yedeklenir (varsayilan ayarlardaki, uygulama
programlarindaki ve gesitli opsiyon modiilii verilerindeki parametre farklliklari); NV Medya Karti'ndaki
40yyy | </MCDF/driveyyy/> klasoriine kayit yapilir; bu klasér mevcut degilse olusturulur. Stricl adi v
kaydedildiginden, bir kopyadan ziyade bir yedektir. Komut, tiim siirlicii ve opsiyon modulu verisi
kaydedildiginde silinir.
Tum verileri yikler (varsayilan ayarlardaki, uygulama programlarindaki ve gesitli opsiyon modulu
60yyy | verilerindeki parametre farkliliklari); veriler NV Medya Karti'ndaki </fs/MCDF/driveyyy/> klasériinden 4
yuklenir. Tim sirtict ve opsiyon modulu verileri yiklendikten sonra komut kodu silinir.

yyy, 001 - 999 arasi blok numarasini belirtir.
NOT

NV Medya Karti salt okunur isareti, 9888 ayarli ise sadece 6yyy ya da 9777 kodlari etkindir.

5.16.1 NV Medya Karti trip durumlari

Suruci trip durumuna gegeceginden, NV Medya Karti veri aktarimi sirasinda ¢ikariimamalidir. Bu meydana geldigi takdirde, aktarim yeniden
denenmelidir veya bir NV Medya Karti'ndan surlcuye aktarim yapiliyor ise varsayilan parametreler yuklenmelidir.

NV Medya Karti'ndan bir veri okuma, yazma veya silme denemesinden sonra komutla ilgili bir sorun meydana geldiginde bir trip baslatilir.
NV Medya Karti trip durumlari hakkinda daha fazla bilgi almak igin ariza teshis kismina bakin.

5.16.2 Veri blogu baslik bilgileri
Bir NV Medya Karti'nda saklanan her veri blogu asagidaki parametrelerde agiklandidi lizere baslik bilgilerine sahiptir:

*  Medya karti dosya numarasi (N03)

*  Medya karti dosya tipi (N04)

*  Medya karti dosya sliriimii (NO5)

*  Medya karti dosya saglama toplami (N06)

Her kullanilan veri bloguna iligkin baslik bilgisi, Medya karti dosya numarasi (N03) parametresinde ayarlanan veri blogu sayisi arttirilarak ya da
azaltilarak Medya karti dosya tipi (N04) ve Medya karti dosya saglama toplami (N06) parametreleri arasinda goruntilenebilir. Kartta herhangi bir veri
bulunmuyorsa, Medya karti dosya numarasi (N03) parametresi sadece 0 degerine sahip olur.
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5.17 NV Medya Karti veri aktarma

Veri aktarma, bilgileri silme ve koruma, Pr mmO00 parametresine bir kod girilerek ve ardindan surici Tablo 5-11 SMARTCARD ve SD kart kodlari
kisminda gdsterilen sekilde sifirlanarak gergeklestirilir.

Tim kart asagida ayrintilar verilen salt okunur isaret ayarlanarak yazma veya silmeden korunabilir: Tablo 5-11 SMARTCARD ve SD kart kodlari.

5.17.1 NV Medya Karti'ndan Okuma

*  6yyy - NV Medya Karti'ndan okuma yapar

Veriler suricuye aktarildiginda, Pr mmO00 parametresinde 6yyy degeri kullanilarak surtici RAM'ine ve EEPROM'una aktarilir. Guicl kapattiktan sonra
verileri korumak igin parametre kaydetme islemi gerekli degildir. Kaynak ve hedef sirtciler arasina kurulan opsiyon moddilleri farkliysa opsiyon
moduli kategorilerinin farkli oldugu opsiyon moduili yuvalarina ait meniler NV Medya Karti'ndan giincellenmez ve varsayilan deg@erlerini icerir.
Opsiyon modulu kaynaga kurulduysa ve hedef suruculer farkliysa ya da farkli yuvalardaysa suriicu ‘Kart Opsiyonu’ trip durumuna geger.

Veriler surlciye farkli gerilim veya akim degeriyle aktariliyorsa ‘Kart Giig Degeri’ trip durumu meydana gelir. Hedef sirlcinin gerilim degeri kaynak
suricunin degerinden farkli ve dosya bir parametre dosyasi oldugunda, asagidaki suriicu gu¢ degerine bagl parametreler (RA kodlama bit grubu)
hedef siricliye NV Medya Karti'ndan aktarilmaz. Ancak, sirici glic degerine bagh parametreler yalnizca akim degeri farkliysa aktarilir. Stirlict giig
degerine bagli parametreler hedef siirlcliye aktariimazsa varsayilan degerlerini icerir.

Parametre numarasi Aciklama
B15 Simetrik AKim Limiti
B02 Nominal Akim
B03 Nominal Gerilim
B04 Nominal Gug Faktori
B35 Stator Direnci
B13 Maksimum Anahtarlama Frekansi
B34 Gegici Endlktans
B36 Statoér Enduktansi
D18 Enjeksiyon Frenleme Seviyesi
018 Besleme Kaybini Algilama Seviyesi
o1 Standart DigsUk Gerilim Esigi
014 Yetersiz Dusuk Gerilim Esigi

*  Parametre Klonlama (N01) = Oku (1) - NV Medya Karti'ndan okuma yapar

Parametre Klonlama (N01) modlarini Oku (1) olarak ayarlama ve suricuyu sifilama, parametrelerin NV Medya Karti'ndan suruict parametrelerine ve
strtici EEPROM'una aktarilmasini saglar; 6r. bu, Pr mmO00 parametresine 6001 degerinin giriimesiyle esdegerdir. Parametreler sorunsuz olarak
kopyalandiktan sonra, bu parametre otomatik olarak Yok (0) olarak sifirlanir. Bu islem tamamlandiktan sonra parametreler siiriici EEPROM'una
kaydedilir.

5.17.2 Siruci parametre degisikliklerini otomatik kaydetme

e Parametre Klonlama (N01) = Otomatik (3)

Bu ayar siricinun, surticideki Kullanici Menlsu A parametrelerinde yapilan her tiirli degisikligi NV Medya Karti'na otomatik olarak kaydetmesini
saglar. NV Medya Karti veri blogu halihazirda bilgi igeriyorsa otomatik olarak Gzerine yazilir.

Parametre Klonlama (NO1) parametresini Otomatik (3) olarak ayarlamak ve slriiclyu sifirlamak, tim parametre setinin suriiciden NV Medya Karti'na
kaydedilmesini saglar. Tum parametre seti kaydedildikten sonra yalnizca degistirilen Kullanici Menusu A parametre ayari gincellenir.
Sistem agilirken, Parametre Klonlama (N01) parametresi Otomatik (3) olarak ayarliysa, strlici tim parametre setini NV Medya Karti'na kaydeder.

Gelismis parametre degisiklikleri yalnizca Pr mmO00 parametresi ‘Parametreleri Kaydet’ veya 1000'e ayarlanip surticu sifirlandiginda NV Medya
Karti'na kaydedilir.

NV Medya Karti, Parametre Klonlama (N01) parametresi 3 olarak ayarlandiginda ¢ikarilabilir; Parametre Klonlama (N0O1) parametresi daha sonra
otomatik olarak Yok (0) olarak ayarlanir.

Yeni bir NV Medya Karti takildiginda Parametre Klonlama (N0O1) parametresi kullanici tarafindan yeniden Otomatik (3) olarak ayarlanarak surict
sifirlanmalidir; boylece otomatik mod hala gerekliyse tim parametre grubu yeniden yeni NV Medya Karti'na yazilabilir.

Parametre Klonlama (N01) parametresi Otomatik (3) olarak ayarlandiginda, Parametre Klonlama (NO1) parametresi surici EEPROM'una kaydedilir,
NV Medya Karti'na kaydedilmez.

5.17.3 Siiriciiniin her ¢alistinimasinda NV Medya Karti'ndan 6n yiikleme yapma

«  Parametre Klonlama (N01) = On Yiikleme (4) - Siiriicii her calistirldiginda NV Medya Karti'ndan én yiikleme yapar

Parametre Klonlama (N01) parametresi On Yiikleme (4) olarak ayarlanmigsa siiriicii Otomatik mod ile ayni sekilde galisir, ancak siiriicii
calistinldiginda eger asagidaki durumlar varsa parametreler otomatik olarak suriiciiye aktarilr:

»  Siriclye bir NV Medya Karti takili

* NV Medya Karti'nda parametre veri blogu 1 bulunuyor

* Medya Karti Dosya Tipi (N04) parametresinde tanimlandidi gibi blok 1'deki veri tip 1 - 4 arahigindadir
+ NV Medya Karti'nda Parametre Klonlama (N01) parametresi On Yiikleme (4) olarak ayarlanmis

Siiriictide bu iglem sirasinda 'On Yiikleme Parametreleri' ifadesi gériintiilenir. Siiriicii modu NV Medya Karti'ndakinden farkliysa siiriicii ‘Kart Siriicii
Modu’ trip durumuna geger ve veri aktariimaz.

‘On Yiikleme’ modu kopyalanan NV Medya Karti'nda saklaniyorsa bu kopyalanan NV Medya Karti'ni ana cihaz haline getirir. Bu bazi siiriiciilerin son
derece hizli ve verimli sekilde yeniden programlanmasina olanak tanir.
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NV Medya Karti okundugunda ‘On Yiikleme’ modu NV Medya Karti'na kaydedilir, Parametre Klonlama (N01) parametresi siiriicliye aktariimaz.

e Prmm00 = 2001

Pr mmO00 parametresini 2001 olarak ayarlayip bir stirlicti sifirlama islemi baslatarak 6n yikleme yapilabilen bir parametre veri blogu olugturmak
mumkuindur. Bu veri blogu bir islemde olusturulur ve bagka parametre degisiklikleri yapildiginda glincellenmez. Pr mm00 parametresi 2001 olarak
ayarlandiginda, 6nceden varsa karttaki veri blogu 1'in Gzerine yazilir.

5.17.4 NV Medya Karti'ndaki veriler ile siiriicii parametrelerini karsilagtirma

* 8yyy - NV Medya Karti'ndaki veriler ile stricl parametrelerini karsilastirir

Pr mmO00 parametresi 8yyy olarak ayarladiginda, NV Medya Karti dosyasi strucudeki verilerle karsilastirilir. Kargilagtirma sorunsuz olarak yapilirsa
Pr mmO00 parametresi yalnizca 0 olarak ayarlanir. Kargilastirma isleminde sorun yasanirsa ‘Kart Karsilastir’ trip durumuna gegilir.

5.17.5 NV Medya Karti'ndan verileri silme
+  T7yyy /9999 - NV Medya Karti'ndan verileri siler
Veriler NV Medya Karti'ndan bir seferde tek blok ya da bir seferde tiim bloklar seklinde silinebilir.

*  Prmm00 parametresi 7yyy olarak ayarlandiginda veri blogu yyy silinir.
*  Prmm00 parametresi 9999 olarak ayarlandiginda SMARTCARD'daki tim veri bloklari silinir. Not: SD karttaki tim veri bloklarinin silinmesi
mumkin degildir. Bu iglem bir PC ve uygun adaptor kullanilarak yapilimalidir.

5.17.6 NV Medya Karti uyari bastirma isareti

* 9666 / 9555 - Bu ayar, NV Medya Karti uyari bastirma isaretini ayarlar ve siler

Kaynak ve hedef surtictye takilan opsiyon modulu birbirinden farkliysa veya farkl yuvalardaysa siriici ‘Kart Opsiyonu’ trip durumuna geger.
Veriler bir sirlclye farkli gerilim veya akim degeriyle aktariliyorsa ‘Kart Gug Degeri’ trip durumuna gegilir. Uyari bastirma isareti ayarlanarak bu tir
trip durumlarini bastirmak mimkiindur. Bastirma isareti opsiyon moduliine ayarlanmigsa, giic degerine bagli parametreler aktariimaz.

*  Prmm00 parametresi 9666 olarak ayarlandiginda uyari bastirma isareti ayarlanir.

*  Prmm00 parametresi 9555 olarak ayarlandiginda uyari bastirma isareti silinir.

5.17.7 NV Medya Karti salt okunur isareti

+ 9888/9777 - Bu ayarlar, NV Medya Karti salt okunur isaretini ayarlar ve temizler

NV Medya Karti, salt okunur isareti ayarlanarak yazma veya silmeden korunabilir. Salt okunur isareti ayarlandiginda bir veri blogunu yazma veya
silme girisiminde bulunulursa ‘Kart Salt Okunur’ trip durumuna gegilir. Salt okunur isareti ayarlandiginda, sadece 6yyy veya 9777 kodlari etkindir.
*  Prmm00 parametresi 9888 olarak ayarlandiginda salt okunur isareti ayarlanir.

*  Prmm00 parametresi 9777 olarak ayarlandiginda salt okunur isareti silinir.

5.18 Elevator Connect PC araci

Elevator Connect PC aracinda desteklenen tespit protokoli 6zelligi, bir PC'ye takili olan Asansor siriicilerini otomatik olarak tespit eder.

Elevator Connect PC aracinin E300 Asansér surucisinde calistirilabilmesi icin bir iletisim kablosuna ihtiyag duyulur. Ayrintilar igin bkz. kisim 5.20.1
485 Seri iletisimi, sayfa 137

519 isletim modunu degistirme

isletim modunu degistirme, motor parametreleri dahil olmak iizere, tiim parametreleri varsayilan degerlerine geri déndurir. Kullanici Giivenlik
Durumu (H02) ve Kullanici Giivenlik Kodu (H01) parametreleri bu islemden etkilenmez.

Prosediir
Asagidaki proseduri, sadece farkl bir isletim modu gerektiginde kullanin:

1. Surucunin etkinlestiriimediginden emin olun, 6r. terminal 31'deki Guvenli Moment Kapama (STO), Sirtci etkin fonksiyonu kapalidir (0)
2. Prmmo00 parametresine agagdidaki degerlerden uygun olani girin:

1253 (50 Hz AC)

1254 (60 Hz AC)
3. Siirticii Kontrol Modu (B01) parametresi ayarini asagidaki gibi degistirin:

Siiriicti kontrol modu (B01) Isletim modu
Agcik cevrim (1) Agcik ¢cevrim modu

RFC-A (2) RFC-A modu

RFC-S (3) RFC-S modu

4. Asagidakilerden birini yapin:

«  Kirmizi sifirlama digmesine basin.

» Dijital girisi sifirlamaya gegis yapin.

NOT

Pr mmO00 parametresi 1253 veya 1254 olarak ayarlandiinda Siiriicii Kontrol Modu (B01) parametresi degistiriimisse fabrika varsayilan ayarlari
yuklenir.
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5.20 lletisim

E300 Asansoér siriicisu 2 kablolu EIA-485 iletisim araylizi sunar. Bu, sirici kurulumunun, galismasinin ve takibinin gerekirse bir bilgisayar veya
kontrol6r tarafindan yapilmasini saglar.

5.20.1 485 Seri iletigimi

EIA-485 opsiyonu kolay zincirleme baglanti sadlayan iki paralel RJ45 konnektor sunar. Suriicii sadece MODBUS RTU protokollinii destekler.

Sdrlcu seri iletisim portu bir RJ45 tip soket olup gl kati ve diger kontrol terminallerinden yahtiimistir (baglanti ve yalitim hakkinda daha fazla bilgi
icin, bkz. kisim 4.5 Haberlesme baglantilari, sayfa 88).

lletisim portu, 2 (inite yiiki, iletisim agina uygular.

USBJ/EIA-232 - EIA-485 Arasi ileti§im

Bilgisayar gibi harici bir USB/EIA-232 donanim araytizl, sirictinin 2 kablolu EIA-485 arayiizi ile dogrudan kullanilamaz. Bu sebeple uygun bir
konvertor gerekir.

Asagida gosterildigi gibi uygun USB - EIA-485 ve EIA-232 - EIA-485 yalitilmis donustirucileri kullanilabilir:

+ CT USB lletisim kablosu (CT Parga No. 4500-0096)

+  CT EIA-232 iletisim kablosu (CT Parga No. 4500-0087)

NOT

CT EIA-232 lletisim kablosu kullanilirken kullanilabilen veri iletisim hizi 19,2 k baud ile sinirlanir.

Yukaridaki konvertorlerden birini veya diger uygun bir konvertdri suricd ile birlikte kullanirken, higbir sonlandirma direncinin aga baglanmasi tavsiye

edilmez. Kullanilan tipe bagh olarak, CT olmayan konvertor igindeki sonlandirma direncinin gikariimasi / baglantisinin kesilmesi gerekebilir.
Sonlandirma direncinin baglantisinin nasil kesilecegi hususundaki bilgiler konvertor ile birlikte verilen kullanici bilgilerinde yer alir.

Seri iletisim ayarlama parametreleri
Sistem gerekliliklerine uygun olarak asagidaki parametrelerin ayarlanmasi gerekir.

Seri Adres (M01)
Bu parametre, seri adresi tanimlar ve 1 ila 247 arasindaki adreslere izin verilir.
Parametreler degistirildiginde seri iletisim ayarlari derhal degistiriimez. Daha fazla bilgi igin asagidaki agiklamalara bakin.

Seri Mod (M02)
Bu parametre, striicideki EIA-485 iletisim portu tarafindan kullanilan veri bigimini tanimlar.

Deger Metin
0 (Varsayilan) 82 NP
1 81 NP
2 81EP
3 810P
4 82NPM
5 81NPM
6 81EPM
7 810PM
8 72NP
9 71NP
10 71EP
11 710P
12 72NPM
13 71NPM
14 71EPM
15 710PM

Seri Mod (M02) parametresindeki bit degerleri asagdidaki gibi veri bigimini tanimlar:

Bit 3 2 1ve0
Bitis biti ve Eslik
Veri bit sayisi Kayit modu 0 = 2 bitig biti, eslik yok
Bigim 0 = 8 bit 0 = Standart 1 =1 bitis biti, eslik yok
1=7 bit 1 = Degistirilmis 2 =1 bitis biti, cift eslik
3 = 1 bitis biti, tek eslik

MODBUS RTU igin 8 veri biti gerektiginden ana uriinde Bit 3 her zaman 0'dir.
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Bit 2, standart veya degistiriimis kayit modunu seger. Her mod igin men( ve parametre numaralari asagidaki tabloda belirtildigi gibi turetilir.
Standart mod, varsayilan ayardir ve bir menu iginde en fazla 99 parametreye erisilmesini saglar. Degistirilmis mod, 255'e kadar olan kayit
numaralarinin adreslenmesi igin sunulur.

Kayit modu Kayit adresi

(M x 100) + pp -1
M, etkin menu numarasidir (A=0,B=1,C =2vb.) <162 ve pp <99

Standart

(M x 100) + ppp -1

Degigtirilmis M, etkin menl numarasidir (A=0,B =1, C =2 vb.) <63 ve ppp < 255

Bu parametre surucu tug takimi veya iletisim araylzu yardimiyla degistirilebilir. Parametreler degistirildiginde seri iletisim ayarlari derhal degistiriimez.
Daha fazla bilgi igin asagidaki agiklamalara bakin.

Veri lletisim Hizi (M03)

Bu parametre, seri iletisim arayuzi tarafindan kullanilan veri iletisim hizini tanimlar.

Deger Metin
0 300
1 600
2 1200
3 2400
4 4800
5 9600
6 (Varsayilan) 19200
7 38400
8 57600
9 76800
10 115200

Parametreler degistirildiginde seri iletisim ayarlari derhal degistiriimez. Daha fazla bilgi igin asagidaki agiklamalara bakin.
Minimum lletisim iletim Gecikmesi (M04)

Ana cihazdan (master) gelen bir mesajin sonuyla ana cihazin suriictiniin (bagimli) yanitini almaya hazir oldugu zaman arasinda sonlu bir gecikme
olur. Ana cihazdan mesaj alindiktan sonra, ana cihazin iletim modundan alim moduna ge¢gmesi igin 1 ms'lik bir streye izin vererek siriici en az 1 ms
siireyle yanit vermez. Gerekli oldugu takdirde bu gecikme Minimum lletisim lletim Gecikmesi (M04) parametresi ayarlanarak uzatilabilir.

Deger Eylem
0 Vericiler agilir ve baslangi¢ gecikmesinden hemen sonra veri iletimi baglar (= 1 ms)
1 Baslangi¢ gecikmesinden sonra vericiler agilir (2 1 ms) ve 1 ms sonra veri iletimi baslar

Minimum lletigim lletim Gecikmesi (M04) parametresi tarafindan belirlenen gecikme siiresi sonrasinda vericiler

2 ya da daha fazla R
acilir ve 1 ms sonra veri iletimi baslar

Sdrlcu kendi vericilerini alim moduna ge¢gmeden 6nce veri ilettikien 1 ms sonrasina kadar aktif tutar; ana cihaz bu sire zarfinda herhangi bir veri
g6éndermemelidir.

Parametrelerin degistiriimesi, seri iletisim ayarlarini hemen degistirmez. Daha fazla bilgi almak icin asagidaki agiklamaya bakin.

Sessiz Dénem (MO05)

Sessiz dénem, alinan bir veri mesajinin sonunu algilamak igin gereken bekleme suresini tanimlar. Sessiz Dénem (M05) = 0 ise segcilen veri iletim
hizindaki sessiz ddnem minimum 3,5 karakterdir. Bu, MODBUS RTU igin gegerli standart sessiz donemdir. Sessiz D6nem (M05) parametresi sifirdan
farkli bir degere sahipse bu deger milisaniye cinsinden minimum sessiz dénemi tanimlar.

Parametreler degistirildiginde seri iletisim ayarlari derhal degistiriimez. Daha fazla bilgi i¢in asagidaki agiklamalara bakin.

NOT

Seri Adres (M01), Seri Mod (M02), Seri Veri lletisim Hizi (M03), Minimum lletisim lletim Gecikmesi (M04) veya Sessiz Dénem (M05)
parametreleri degistirildiginde, degisikliklerin seri iletisim sisteminde ani bir etkisi yoktur. Yeni degerler, bir sonraki sistem agiligindan sonra veya
Seri lletisimi Sifirla (M06) parametresi bire ayarlanirsa kullanilir. Seri lletisimi Sifirla (M06) parametresi, iletisim sistemi giincellendikten sonra
otomatik olarak sifira ayarlanir.

Bu yapilan herhangi bir degisikligi kaydetmez ve ayri bir parametre kaydi gerekir.
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6 Kullanici Menuisu A

6.1 Kata yavas erisim islemi hakkinda temel parametre agiklamalari

E300 Asansér suriicusu igin varsayilan konfiglirasyon, konum geri besleme fonksiyonuyla RFC-S isletim modunda eszamanli bir PM senkron motoru
kullanan dislisiz bir Asansor uygulamasi igindir. Asagidaki tabloda, Kullanici Menusi A parametreleri igin varsayilan parametre ayarlari ayrintili olarak
verilmektedir.

Tablo 6-1 Parametre tablosu kodlama agiklamalari

Kodlama Anlami
RW Okunabilir/Yazilabilir: Kullanici tarafindan yazilabilir
RO Salt okunur: Sadece kullanici tarafindan okunabilir
Bit 1 bit parametre. Ekranda Agik (1) ya da Kapali (0)
Num Sayi: Tek kutuplu veya iki kutuplu olabilir
Txt Metin: Parametreler sayilar yerine metin dizilerini kullanir
Bin ikili parametre
IP IP Adres parametresi
Mac Mac Adres parametresi
Date Tarih parametresi
Time Saat parametresi
Chr Karakter parametresi
Fl Filtrelenmis: Hizla degisen degerlere sahip parametreler kolay gérinim saglanmasi igin tus takiminda filtrelenerek gosterilirler
DE Hedef: Bu parametre, giris veya lojik fonksiyonunun hedefini seger

Gug bagimli: Bu parametrenin fakl gerilim ve akim degeri olan surlculerde farkli degerleri ve araliklari vardir. Hedef surtcinin
RA degeri kaynak slriiciniin degerinden farkliysa ve dosya bir parametre dosyasi ise bu nitelige sahip parametreler hedef slriicliye
kalici bellek medyasi ile transfer edilir. Ancak, akim degeri farkli ve dosya varsayilan dosya tipinden farkliysa degerler transfer edilir

ND Varsayilan deger yok: Varsayilanlar ylklendiginde bu parametre degistiriimez

NC Kopyalanmamis: Kopyalama sirasinda kalici medyaya veya kalici medyadan transfer edilmemis

PT Korumali: Hedef olarak kullanilamaz

us Kullanici kaydi: Kullanici bir parametre kaydetmek isterse parametre surticideki EEPROM'a kaydedilir

Enerji kesildiginde kaydedilmis: Disuk gerilim (UV) trip durumu meydana geldiginde parametre otomatik olarak surtcutdeki

PS EEPROM'a kaydedilir

& Listelenen parametreler yalnizca referans amaglidir ve parametre veya ayarlama hakkinda ayrintili bilgi icermez. Parametre degerlerini
dikkatle dustinmeden degistirme bir glivenlik tehlikesine neden olabilir. Kullanici, Grline yonelik herhangi bir hasar veya kullanicilara
yonelik bir givenlik tehlikesi olugsturma riskinden kaginmak icin bu kilavuzu okumaldir.
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Tablo 6-2 Kullanici Meniisii A Agik cevrim, RFC-A ve RFC-S parametreleri

Parametre Aralik($) Varsayilan(=) Tip
oL | RFC-A | RFCS oL RFC-A | RFC-S

A00 |Parametre {A00} 0 - 65535 RW | Num | ND | NC | PT

Kullanic! Giivenlik Kullanici Meniusi A (‘(l)),_lTiJm Mendiler (1),
A01 Durumu {H02} Salt Okunur Kullanici Mendsi A(?), Salt Okunur (3), RW | Txt | ND PT

Yalnizca Durum (4), Erisim Yok (5)

A02 |Siiriicii Kontrol Modu ~ {B01} Acik gevrim (1), RFC-A (2), RFC-S (3) o fr‘i‘?r:‘ (1) | RFC-A(@) | RFC-S(3) |[RW | Txt | ND | NC | PT
A03 |Parametre Klonlama ~ {N01} é‘igfgt'”?(k;)’(ga '?ﬁg;;me ((24))' Yok (0) RW | Txt NC US
A04 |Toplam Gikis Akimi {J22} +VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR A RO | Num | ND | NC | PT | FI
AO05 YUk Yizdesi {J23} + VM_USER_CURRENT % RO | Num [ ND | NC | PT | FI

Profil Hizi {J39} 0 - 10000 mm/s RO | Num [ ND | NC | PT
Aoe Gergek Hiz {J40} 0 - 10000 mm/s RO | Num [ ND | NC | PT
A07 |Cikis Gucl {J59} + VM_POWER kW RO [ Num | ND | NC | PT | FI
A08 |Cikis Frekansi {J60} +VM_SPEED_FREQ_REF Hz RO | Num |ND [NC | PT | FI
A09 |Cikis Gerilimi {J61} +VM_AC_VOLTAGE V RO [ Num | ND | NC | PT | FI

Analog Galistirma izni (0), Analog 2 Yénli (1),

A10 |Kontrol Giris Modu {(H11} Oncelikli 1 Ynli (2), Ikili 1 Yonid (3), Oncelikli 1 Yénli (2) RW | Txt us

Oncelikli 2 Yanlii (4), ikili 2 Yénli (5),
Kontrol Kelimesi (6), DCP3 (7), DCP4 (8)

A11 |Giris Yonu Evirme {H12} Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us

AB (0), FD (1), FR (2),
AB Servo (3), FD Servo (4),
e FR Servo (5), SC (6),
f;;ﬁgge'ﬁgﬁlz,ym' {co1} SC Hiperface (7), EnDat (8), AB(0) | "B (33‘)3”"’ RW | Txt us
SC EnDat (9), SSI (10),
SC 8SI (11), SC Servo (12),
SC SC (15)

A12

Siriicu Kodlayici
A13 |(Enkoder) Otomatik {C02} Devre Digi (0) veya Etkin (1) Etkin (1) RW | Txt us
Yapilandirma Ayari

Devir Basina Dlsen
Siricu Kodlayici

A14 | & ioder) Doniis {co3} 1-100.000 ppr 1024 ppr | 4096 ppr | RW | Num us
Darbesi
Sirlict Kodlayici

A5 (Enkoder) Gerilim Ayari {co4} 5V(0),8V(1),15V(2) 5V (0) RW | Txt us
Konum Geri Besleme N N

A16 Faz Agisi {c13) 0,0-359,9 0,0 RW | Num | ND us

Kayma Kompanzasyonu
Etkinlestirme

Kapali (0) veya

{B10} Acik (1)

Agik (1) RW | Bit us

Siricu Kodlayici
(Enkoder) Geri Besleme {C12} Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
A17 |Geri Cevirme

Disuk Frekans Gerilim

Yiikseltme {B12} 0,0-% 25,0 % 3,0 RW | Num us

Maksimum Agir Yuk Calisma Degeri

A18 |Motor Nominal Akimi {B02} + VM_RATED_CURRENTA (J05)

RW | Num RA us

200 V siriici: 230 V
50 Hz - 400 V suriict: 400 V
A19 |Motor Nominal Gerilimi  {B03} +VM_AC_VOLTAGE_SET V 60 Hz - 400 V surlicl: 460 V RW | Num RA us
575 V siriici: 575 V
690 V siiriici: 690 V

A20 |Motor Kutup Sayisi {B05} Otomatik (0) - 480 Kutup (240) Otomatik (0) Kutlg 3) RW | Txt us
. 50 Hz: 50,0
A21 |Motor Nominal Frekansi {B06} 0,0-550,0 Hz 60 Hz- 60.0 RW | Num us
50 Hz:
1500,0
. dev./dk., | 3000,00 3000,00
A22 |Motor Nominal Hizi {B07} 0 - 33000 dev./dk. 60 Hz: dev./dk. dev./dk. RW | Num us
1800,0
dev./dk.
140 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu

Yayin No: 1



Guvenlik | 1y in pigiteri | Mekanik Elektrik Baslarken “'n‘:r"'l‘l’:lﬂ Devreye Alma lleri Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

Bilgileri kurulum kurulumu Parametreler
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A | RFCS oL RFC-A | RFC-S
Ur S (0), Ur (1),
Agik Cevrim Kontrol Sabit (2),
Modu {B09} 1) Otomatik (3), Url (4) RW | Txt US
Url (4)
A23 Devre Disi (0),
RFC: Etkinlestirildiginde Kisa (1), Devre
- {B09} Bir Kez Kisa (2), RW | Txt us
Yapilan Islem Uzun (3) Disi (0)
Bir Kez Uzun (4)
A24 |Simetrik Akim Limiti {B16} + VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT % % 165,0 | % 175,0 RW | Num RA us
Maksimum Anahtarlama 2 kHz (0), 3 kHz (1), 4 kHz (2), 6 kHz (3),
A25 |Erekans {B13} 8 kHz (4), 12 kHz (5), 16 kHz (6) 8 kHz (4) RW | Txt RA us
Yok (0), Yok (0), Statik (1),
) Dénerek (2),
Motor Otomatik Yok (0), Statik (1), | £yiemsizlik 1 (3)
A26 {B11} Statik (1), Dénerek (2), 2 ' Yok (0) RW | Txt NC us
Ayarlama . L Eylemsizlik 2 (4),
Doénerek (2) |Eylemsizlik 1 (3), T
Eylemsizlik 2 (4) amamen
Durarak (5)
Motor Faz Sirasini .
A27 Tersine Cevirme {B26} Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
A2g |Nominal Asansor €01} | 0-1000 mm/s 0 - 10000 1000 mm/s RW | Num us
Hizi mm/s
A29 |Makara Capi {E02} 1-32.767 mm 400 mm | 480 mm | RW | Num us
A30 |Kabin aski orani {E03} 1:1(1), 2:1 (2), 3:1(3), 4:1 (4) 1:1(1) RW | Txt us
A31 |Disli Orani Numeratori  {E04} 1-32767 31 | 1 RW | Num us
A32 8'5" Orani {E05) 1-32767 1 RW | Num us
enominatoru
Nominal Asansoér Hizi 39,48
A33 dev/dk. {EQ7} 1,00 - 4000,00 dev./dk. 1480,14 dev./dk. dev./dk. RW | Num us
M?l?;n'\gi(j;g:si {E08} 54,8 Hz RO | Num us
A34 Motor Maks: m -214748364,8 - 214748364,7 16446 438
otor Maksimum Hiz , ,
Kelepgesi {E08} dev/dk. | devidk. |RO|Num us
A35 |Sarsim 1 Ayari {G13} 1- 65535 mm/s® x10 50 mm/s® x10 RW | Num us
A36 |Sarsim 2 Ayari {G14} 1 - 65535 mm/s® x10 100 mm/s® x10 RW | Num us
A37 |Sarsim 3 Ayari {G15} 1 - 65535 mm/s® x10 100 mm/s® x10 RW | Num us
A38 |Sarsim 4 Ayari {G16} 1 - 65535 mm/s® x10 50 mm/s® x10 RW | Num us
A3g |12vas Erisim Durdurma. (g 4g) 1 - 65535 mm/s® x10 100 mm/s? x10 RW | Num us
A40 [Hizlanma Orani {G11} 0 - 10000 mm/s? 800 mm/s? RW | Num us
A41 |Yavaslama Orani {G12} 0 - 10000 mm/s? 500 mm/s? RW | Num us
Yavasg Erigim Durdurma R 2 2
A42 Yavaglama Orani {G17} 0 - 10000 mm/s 1000 mm/s RW | Num us
A43 |V1 Hiz Referansi {G01} 0 - Nominal Asansér Hizi (A28) 50 mm/s RW | Num us
Ad44 |V2 Hiz Referansi {G02} 0 - Nominal Asansér Hizi (A28) 400 mm/s RW | Num us
A45 |V3 Hiz Referansi {G03} 0 - Nominal Asansér Hizi (A28) 600 mm/s RW | Num us
A46 V4 Hiz Referansi {G04} 0 - Nominal Asansér Hizi (A28) 10 mm/s RW | Num us
A47 |Fren Kontrol Birakma 4, 0- 10000 ms 500 ms RW | Num us
Gecikmesi
Aag |Tren kontroluygulama g, 0 - 10000 ms 500 ms RW | Num us
gecikmesi
A49 E:if:g'g Hiz Cevrimi P 194 0,0000 - 200,0000 s/rad 1,0000 s/rad RW | Num us
Aso |Bastangi iz Ceviimil gy 0,00 - 655,35 s/rad 20,00 s?/rad RW | Num us
azancl
A51 E?$'a’.‘9"?Ak'm Cevrimi 05y 0,0 - 25,0 ms 2,0ms RW | Num us
iltresi
A52 X;Za r?e"”m' PKazanci 46 0,0000 - 200,0000 s/rad 0,5000 s/rad RW | Num us
A53 X;Zaﬁ evimi I Kazanet o7, 0,00 - 655,35 s?/rad 10,00 s?/rad RW | Num us
A54 :)g?? Cevrimi Filtresi 49y 0,0-25,0 ms 20ms RW | Num us
Baslangic Kilidi .
A55 Etkinlestirme {122} Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
Asg |BaslangicKilidiP -~ 5, 0 - 10000 mm/s 40 mmis RW | Num us
Kazanci Hiz Kelepgesi
A57 Eas'ang"? Kilidi P {120} 0,000 - 1000,000 20,000 RW | Num us
azancl
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Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL RFC-A | RFCs oL RFC-A | RFC-S
Asg |Sasiatma Optimize Edici (g4g 0 - 10000 ms 500 ms RW | Num us
Baslatma Optimize Edici +VM_EX00_RUN_JERK_ 3
AS59 Sarsimi {Gary 1 mm/s3 x 10 10 mm/s® x 10 RW | Num us
Ao |pasiatma Optimize Edicl 646 0 - 10000 mms 50 mm/s 10 mmis RW | Num us
Baglatma Optimize Edici .
A61 Devreye Alma {G45} Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
Menu Z'yi Kullanan
AB2- |\, lanici Menisii A
A80 .
Parametreleri Ayari
Okunabilir / . . . S . . . -
RW Yazilabilir RO | Salt okunur Num | Numara parametresi Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Bin Ikili parametre Fl Filtre edilmis
ND Varsayilan bir NC | Kopyalanmami PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh US | Kullanici kaydi PS Gilg kapatildiginda DE | Hedef
deger yok Py $ P 9 9 4 kaydetme
IP | IP adresi Mac | Mac adresi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
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Bilgileri kurulum kurulumu Meniisii A Parametreler
Sekil 6-1 Kullanici Meniisii 0 lojik semasi
V4 H .
Refe;ny Analog Girig 1 Analog Girig 1
Hedefi
F35 Fa1 N R G50
?| veya
? Analog Hiz
v " Referansi Filtre Analog
V2 Hiz Analog Giris 2 Analog Giris 2 Sire Sabiti
Referansi Hedefi |
|
a1 ——
’ F36 F48 | A10 Kontrol giris modu
: 0 Analog + Caligtirma izni
" - 1 Analog + Iki yonli
|
¥:f;’ist5ru Analog Girig 3 ﬁgz‘;ﬁ;’ Girig 3 " 2 Dijital 6ncelikli + Tek ysnlii
] 3 Dijital ikili + Tek yonlu
» (S} F37 F55 \ 4 Dijital Sncelikli + iki ysnla
I 5 Dijital ikili + Iki yonlt
1 6 Kontrol kelimesi + iki yonlu
I 7 DCP3
Giris / gikis Girisloikis 1 8 DCP4
+24 V durumu kaynagi/ I
Cikis hedef |
I
< I
I
I
Dijital G/G 1 1
Hiz Esigi 1 Diital G/G 1 Durumu pyyien) /¢ 1 Kaynak/Hedef |
Evirme I
= !
|
. 1
ren Dijital G/C 2 |
Kontrol Dijital G/G 2 Durumu Dijtal 102  Kaynak/Hedef | Dijital
Cikist Evirme |
Pl I Dijital hizlar
: Dijital referans GO01 V1 Yavas erisim hizi
Dijital G/C 3 | segim biti (varsayilan)
V3 Hiz Dijital G/C 3 Durumu  Dijital G/G 3 Kaynak/Hedef G32Bit0 G02 V2 hiz referansi
Referansi Evirme v G33 bit 1 GO03 V3 hiz referansi
» Q2 G34 bit 2 k| GO4 V4 hiz referansi
G35 bit 3 GO5 V5 hiz referansi
Basl H .
sz;;ggm;: G36 bit 4 G06 V6 hiz referansi
Hizh Dijital Giris 4 Durumu Dijital G/C Aijital Girig 4 Hedef | ggg E':g GO07 V7 hiz referansi
Devre Evirme ! ! G08 V8 hiz referansi
| e
| G639 1z referansi
. | CCW yéniinde
Dijital Giris 5 Durumu i G/c mijtal Giris 5 Hedef 1
Yon Evirme I G40
> : CW yéniinde
I
V1 Hiz Dijital Girig 6 Durumu  Dijital G/G @ijital Girig 6 Hedef !
Referansi Evirme !
» O] !
Sorica : Kontrol Kelimesi
urlcu Réle Cikis Durumu «
Sorunsuz Gikg Rele Gikig I
Kaynagi |
I
I
- 1
STO, Striici STO Girig 1 Durumu |
Etkin Guvenli Moment |
«|Q[ 131 F10 » Kapama (STO), |
Strtici etkin |
RS 485/422 N -
lletisim Kontrol b A10=6 G51
Kontrol Girig .
Modu Kontrol Kelimesi
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Bilgileri kurulum kurulumu Meniisii A Parametreler
Analog
Profil Giretimi
Analog referans modunda
Asansor kontroléri J60
tarafindan uygulanir.
Analog hiz referansi Cikis frekansi
Motor kontrolii
Simetrik Akim
Limiti
RFC-A
> Motor Parametreleri
Uyarlama Kontroli
Segilen N
refera{\s _ Dijital Profil hizi Hliag;vsrllml Baslangig Akim
arametresi imi Filtresi
P Hiz gevrimi kazanglar Gevrimi Filtresi
A49 Baslangig hiz gevrimi P kazanci -
Jo9 J39 J31 AA50 Baslangig hiz gevrimi | kazanci J32 L_iA54 émg;ﬁz\/zw'
A52 Hiz gevrimi P kazanci ayari Y
A53 Hiz gevrimi | kazanci ayari
Hiz i
v Surticii kodlayici 9;:}’("';"'
enkoder) hiz geri X
Profil Giretimi E)es\eme) 9 a2 Mol\:l;tﬁzzarasmetrelerl
A40 Hizlanma orani D Sayis! -
A41 Yavaslama orani B04 Motor Nominal Gg Faktéri
A35 Sarsim 1 Ayari A12 Kodlayici (enkoder) tipi RFC-A, RFC-S A19 Motor Nominal Gerilimi
A36 Sarsim 2 Ayar A13 Kodlayici (Enkoder) otomatik yapilandirma A22 Motor Nom!nal Hiz
A37 Sarsim 3 Ayari A14 Kodlayici (Enkoder) LPR A18 Motor Nominal Akimi
A38 Sarsim 4 Ayari A15 Kodlayici (Enkoder) gli¢ kaynagi A21 Motor Nom!nal Frekans: "
A42 Yavas erisim durdurma yavaslama A17 Kodlayici (Enkoder) geri besleme evirme gzg_:}"ftor Nominal Termal Stre
A39 Yavas erisim durdurma sarsimi abit
, AN
H
€09 Siriicli !
Kodlayici (Enkoder)
Geri Besleme Filtresi
OL> Motor gerilim kontrolii I:I
Siiriicii
Agik Cevrim
Kontrol Modu
Dustik Frekans
Hesaplanmis  Gerilim — +
Nominal ~ Yiikseltme
Motor Hizi 7"'(
,_I |
I
Giig kati
Maksimum Anahtarlama - *
Frekansi
Cikis Frekansi
Fren Toplam Cikis
Kontrol Dijital 10 2 Moment Akimi /() ;)
Fren Kontrolii Cikisi Durumu Xll;eten A04
Fren Birakma 'm
Gecikmesi B
Fren Uygulama .
Gecikmesi =
= 15 yollu alt D Miknatislama
o konnektori Akimi
B ——0 peon
. NS NN NN NN NN NN NN NN EEEEEEEEEEEEE H
- (opsiyonel)
. ——
. 0
FEEEEEEE NN EEE NN NN EE NN EEEEE NN EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEnEd
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6.2 Parametre agiklamalari

Pr mmO00 parametresi tim meniilerde mevcuttur ve yaygin olarak kullanilan islevler saglanir; metin dizileri olarak segilebilir veya asagidaki tabloda
gosterilen uygun sayisal degerler secilerek kullanilabilir. Ornegin, Pr mm00 parametresine 4003 degerinin girilmesi siiriicii parametrelerini parametre
dosyasi 003'e aktarir.

Tablo 6-3 Pr mmO00 parametresinde ortak kullanilan fonksiyonlar

PrmmO00 | Esit deger Pr mmO0O Dizisi Eylem
0 0 Actio
1000 1 Duistik gerilim ve diisiik gerilim esigi etkin degilken parametreleri kaydeder
6001 2 NV Medya Karti dosya 001'den suriici parametrelerini veya kullanici program dosyasini yikler
4001 3 Sirlcu parametrelerini parametre dosyasi 001'e aktarir
6002 4 NV Medya Karti dosya 002'den siirlicti parametrelerini veya kullanici program dosyasini yiikler
4002 5 Siriici parametrelerini parametre dosyasi 002'ye aktarir
6003 6 NV Medya Karti dosya 003'ten suriicl parametrelerini veya kullanici program dosyasini yikler
4003 7 Sirlcu parametrelerini parametre dosyasi 003'e aktarir
12000 8 [Show non-default] Varsayilanlardan farkli olan parametreleri gosterir
12001 9 Ayarli parametreleri gosterir
1233 10 Parametreleri standart (50 Hz) varsayilanlarina gore yikler
1244 1" Parametreleri ABD igin gegerli olan (60 Hz) varsayilanlara gore yiikler
1070 12 Tim opsiyon modillerini sifirlar

Tablo 6-4 Pr mmO00 parametresindeki fonksiyonlar

PrmmO00 Eylem
1000 Diisiik gerilim etkin degilken ve Yetersiz Diistik Gerilim Esigi Se¢imi modu etkin degilken (Kapali (0) parametreleri kaydeder
1001 Tum kosullar altinda parametreleri kaydeder
1070 Tudm opsiyon moddllerini sifirlar
1233 Standart (50 HZz'lik) varsayilanlar yukler
1234 Opsiyon modilt mendileri (6r. P, Q ve R mendileri) hari¢ tim menllere standart (50 Hz'lik) varsayilanlari ylkler
1244 ABD icin gecerli (60 HZz'lik) varsayilanlar yikler
1245 Opsiyon modlt mendileri (6r. P, Q ve R mendileri) hari¢ tim menilere ABD igin gecerli (60 Hz'lik) varsayilanlari yukler
1253 Sirtci modunu degistirir ve standart (50 Hz'lik) varsayilanlari yukler
1254 Sirict modunu degistirir ve ABD igin gecerli (60 HZ'lik) varsayilanlari yukler
1255 Sdrict modunu degistirir ve P, Q ve R mendileri hari¢ standart (50 Hz'lik) varsayilanlari yikler

1256 Sdrict modunu degistirir ve P, Q ve R mendileri hari¢ ABD igin gegerli (60 HZz'lik) varsayilanlari yikler

1299 Trip durumunu {Kayith HF} sifirlar

2001 Mevcut suricl parametrelerini esas alan NV Medya Karti'nda bir 6n yikleme dosyasi olusturur
4yyy NV Medya Karti: StrlGct parametrelerini parametre dosyasi xxx'e aktarir
Byyy NV Medya Karti: Strlici parametrelerini parametre dosyasi xxx'den yukler

7yyy NV Medya Karti: Dosya xxx'i siler

8yyy NV Medya Karti: Surtcutdeki verileri dosya xxx ile karsilastirir

9555 NV Medya Karti: Uyari bastirma isaretini siler

9666 NV Medya Karti: Uyari bastirma isaretini ayarlar

9777 NV Medya Karti: Salt okunur isaretini siler

9888 NV Medya Karti: Salt okunur igaretini ayarlar

9999 NV Medya Karti: NV Medya Karti'ni siler ve bigimlendirir

12000 Yalnizca varsayilan degerinden farkl olan parametreleri gosterir. Bu islem surlci sifirlamasi gerektirmez

12001 Yalnizca hedefleri ayarlamak icin kullanilan parametreleri gosterir (6r. DE format biti 1'dir). Bu islem surici sifirlamasi gerektirmez
15xxx Yuva 1'e takili olan bir opsiyon modultuindeki kullanici programini NV Medya Karti dosyasi xxx'e aktarir
16xxx Yuva 2'ye takili olan bir opsiyon moduiliindeki kullanici programini NV Medya Karti dosyasi xxx'e aktarir
17xxx Yuva 3'e takili olan bir opsiyon modultuindeki kullanici programini NV Medya Karti dosyasi xxx'e aktarir
18xxx NV Medya Karti'nda yer alan dosya xxx'teki kullanici programini yuva 1'e takili olan opsiyon modultine aktarir
19xxx NV Medya Karti'nda yer alan dosya xxx'teki kullanici programini yuva 2'ye takili olan opsiyon moduline aktarir
20xxx NV Medya Karti'nda yer alan dosya xxx'teki kullanici programini yuva 3'e takili olan opsiyon modultine aktarir
21xxx Yuva 4'e takili olan bir opsiyon moduluindeki kullanici programini NV Medya Karti dosyasi xxx'e aktarir
22xxx NV Medya Karti'nda yer alan dosya xxx'teki kullanici programini yuva 4'e takili olan opsiyon moduliine aktarir
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6.3 Tum parametre agiklamalari

A00 {A00} Sifir Parametresi
RW Num | | ND | NC | PT | |
¢ 0-65.535 =

AO00 (Sifir Parametresi A00)

Kullanici Giivenlik Durumu
RW Txt | | | ND | PT | |
oL Kullanici Menist A (0),
Tum Mendiler (1),
RFC-A Salt Okunur Kullanici
£ Menisu A (2), =
Salt Okunur (3),
Sadece Durum (4),
Erisim Yok (5)

RFC-S

A01 (Kullanict Glivenlik Durumu H02)

Bu parametre, slriicl tug takimi araciligiyla erisimi kontrol eder. Kullanici giivenligi ayarlandiginda bile tus takimi bu parametreyi ayarlamak igin
kullanilabilir.

Giivenlik seviyesi Aciklama
L Tum yazilabilir parametreler dlizenlenmek Uzere kullanilabilir ancak sadece Kullanici Menlsu A'da

0 (Kullanici Menisu A) .
parametreler goérandr.

1 (Tim Menliler) Tum yazilabilen parametreler goriinir ve diizenlenebilir.

2 (Salt Okunur Kullanici Menusi A) | Tum parametreler salt okunurdur. Erisim sadece Kullanici Meniisi A parametreleri ile sinirhdir.

3 (Salt Okunur) Tum parametreler salt okunurdur ancak tim menuler ve parametreler gérinur.

4 (Yalnizca Durum) Tus takimi durum modunda kalir ve higbir parametre goériintilenemez veya duzenlenemez.
Tus takimi durum modunda kalir ve higbir parametre goérintilenemez veya duzenlenemez.

5 (Erisim Yok) Suriucl veya herhangi bir opsiyon moduliindeki iletisim/veriyolu arayiizi Gizerinden surlicli parametrelerine
erisim saglanamaz.

UPE{=Lk bl Siiriicii Kontrol Modu
RW Txt | | ND | NC | PT | us |
oL Agik gevrim (1) = Acik gevrim (1)
RFC-A | {{ |RFC-A (2) = RFC-A (2)
RFC-S RFC-S (3) = RFC-S (3)

AO02 (Siiriicii Kontrol Modu B01)

Bu parametre surucu isletim modunu tanimlar. Bu parametre degistiriimeden 6nce, Pr mmO00 parametresi '1253’ olarak (Avrupa i¢in gegerli varsayilan
deger) veya ‘1254’ olarak (ABD igin varsayilan deger) ayarlanmalidir. Stirlici bu parametredeki herhangi bir degisikligi uygulamak tzere
sifirlandiginda, tim parametrelerin varsayilan ayarlari segilen ve bellege kaydedilen siirlcu isletim moduna goére yaplilir.

Siruci moduna yonelik parametre ayarlari sunlardir:

Ayar isletim modu
1 Acik gevrim
2 RFC-A
3 RFC-S

Parametre Klonlama

RW Txt | | | NC | | us |
oL Yok (0), Oku (1),
Program (2),
RFC-A| ¢ Otomatik (3), = Yok (0)
RFC-S On Yiikleme (4)

A03 (Parametre Klonlama Modlari NO1) parametresi, asadida aciklandidi lizere bir NV Medya Karti'na ya da NV Medya Karti'ndan veri aktarimini
baglatmak igin kullanilabilir. Bu parametreye sadece bir Otomatik (3) veya On Yiikleme (4) degeri kaydedilebilir.

1: Oku

A03 (N01) = Oku (1) olarak ayarlanirsa bir siiriicii sifirlama islemi baslatildiginda parametre verilerini siriicliye aktarir. islem tamamlandiginda bu
parametre otomatik olarak sifira ayarlanir.
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2: Program

A03 (NO1) = Program (2) olarak ayarlanirsa bir strlcu sifirlamasi baglatildiginda parametre verilerini stirliciiden dosya tanimlama numarasi 1 olan
bir parametre dosyasina aktarir (mevcut herhangi bir dosyanin {izerine yazilir). islem tamamlandiginda bu parametre otomatik olarak sifira ayarlanir.
3: Otomatik

A03 (NO1) = (3) olarak ayarlanirsa bir suricu sifirlamasi baslatildiginda parametre verilerini strticiiden dosya tanimlama numarasi 1 olan bir
parametre dosyasina aktarir (mevcut herhangi bir dosyanin iizerine yazilir). islem tamamlandiginda bu parametre 3 olarak kalir.

NV Medya Karti, bu parametre 3 olarak ayarli halde ¢ikarilirsa parametre klonlama ayari Yok (0) olarak ayarlanir; bu durum, kulllaniciyr A03 (NO1)
parametresini, eger halen gerekli ise yeniden Otomatik (3) olarak degistirmeye zorlar. Kullanici, A03 (N01) = Otomatik (3) olarak ayarlamali ve tim
parametre setini yeni bir NV Medya Karti'na yazmak igin bir surtici sifirlama islemi baglatmalidir.

Kullanici Meniisi A'daki bir parametre tus takimi yardimiyla degistirildiginde ve A03 (N01) = Otomatik (3) olarak ayarlandiginda parametre,

hem kalici surticiye hem de NV Medya Karti'ndaki tanimlama numarasi 1 olan parametre dosyasina kaydedilir. Yalnizca degistirilen parametrenin
yeni degeri her sefer kaydedilir; tim diger surticti parametrelerinin dederi kaydedilmez. A03 (N01) parametresi bir NV Medya Karti gikarildiginda
otomatik olarak silinmezse tanimlama numarasi 1 olan bir parametre dosyasi igeren yeni bir kart takilir. Degistirilen parametre, yeni karttaki mevcut
dosyaya yazilir ve bu dosyadaki diger parametreler surticideki ile ayni olmayabilir.

A03 (NO1) = Otomatik (3) olarak ayarlanirsa ve suriici parametreleri kalici bellege kaydedilirse NV Medya Karti'ndaki dosya giincellenir,

bdylece dosya siriicli parametrelerinin bir kopyasi haline gelir. Stiriiciiye glg verilirken A03 (N01) = Otomatik (3) olarak ayarlanirsa surici tim
parametre grubunu NV Medya Karti'na kaydeder. Bu, suriictnin guict kapal durumdayken bir NV Medya Karti takilirsa suriicu tekrar galistirildiginda
yeni NV Medya Karti'nin dogru verilere sahip olmasini saglar.

4: On Yiikleme

A03 (N01) = On Yiikleme (4) olarak ayarlanirsa siiriicii A03 (N01) = Otomatik (3) ayar! ile ayni sekilde galisir ve NV Medya Karti'na otomatik olarak
parametrelerinin bir kopyasini yaratir. AO3 (N01) parametresi i¢cin NC (klonlanamaz) ayari 1'dir ve bu nedenle NV Medya Karti'ndaki parametre
dosyasinda normal sekilde depolanan bir dedere sahip degildir. Ancak A03 (NO1) parametresi de@eri, parametre dosyasi basliginda tutulur.
Siiriiciiye glic verilirken tanimlama numarasi 1 olan bir parametre dosyasi igeren NV Medya Karti siiriiciiye takili halde A03 (NO1) = On Yiikleme (4)
olarak ayarlanirsa tanimlama numarasi 1 olan parametre dosyasindan parametreler surtcuye aktarilir ve kalici bellege kaydedilir. Veri aktarimi
tamamlandiktan sonra A03 (N01) parametresi Yok (0) olarak ayarlanir.

Pr mmO00 = 2001 olarak ayarlanarak bir siirlici sifilama islemi baslatarak on yukleme yapilabilen bir parametre dosyasi olugturmak mimkindur.
Bu dosya bir islemde olusturulur ve baska parametre degisiklikleri yapildiginda glincellenmez.

Siruci agildiginda, 6n yukleme modu icin ayarh bir NV Medya Karti'ndan parametreleri yiilklemeden 6nce hangi opsiyon moduillerinin takildigini
tespit eder. Surlcuye son glg verildikten sonra yeni bir opsiyon moduli takilmigsa surlict Yuva 1 Farkl trip durumuna geger ve parametreler

NV Medya Karti'ndan aktarilir. Parametre dosyasi yeni kurulan opsiyon modulinin parametrelerini iceriyorsa bunlar da sirlclye aktarilir ve Yuva 1
Farkli trip durumu sifirlanir. Eger parametre dosyasi, yeni kurulan opsiyon moduliniin parametrelerini igermiyorsa strtict Yuva 1 Farkl trip
durumunu sifilamaz. Aktarim islemi tamamlandiginda surtici parametreleri kalici bellege kaydedilir ve Yuva 1 Farkli trip durumu, siirlicu sifilama
islemi baslatilarak veya siriiciyl kapatip yeniden agarak sifirlanabilir.

Toplam Gikis Akimi
RO | Num | | ND [ NC | PT ] Fl |
oL =
+VM_DRIVE_CURRENT _ [
RFC-A 1§ UNIPOLAR A d
RFC-S =

A04 (Toplam Cikis Akimi J22)
Toplam ¢ikis akimi, 6lglilmus anlik strlci ¢ikis akimidir; sabit durum kosullarinda Amper cinsinden rms faz akimini temsil eder.

Yiik Yiizdesi
RO Num | | ND |NC|PT| Fl |
oL =
RFC-A | { | + VM_USER_CURRENT % g
RFC-S E3

AO05 (Yiik Yiizdesi J23)

Yiik yiizdesi, Moment Ureten Akim (J24) parametresini, motor igin akim ireten nominal momentin yiizdesi olarak gériintiiler.
Pozitif degerler motorlu, negatif degerler ise rejeneratif galismayi belirtir.
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A06 {J39} Profil Hizi (OL)
{J40} Gergek Hiz (RFC)

RO | Num | | ND [ NC | PT | |
oL =
RFC-A | { 0 - 10000 mm/s E
RFC-S o |

A06 (Profil Hizi J39)
(Gergek Hiz J40)

Acik gevrim modu Profil hizi
Bu parametre, profil uretici ¢ikis hizi mm/s cinsinden belirtir. Profil Gretici ¢ikis hizi, G-Profili parametrelerinde belirtilen profile baglidir.
RFC-A ve RFC-S modu Gergek hizi

Bu parametre, motorun gergek hizini mm/s cinsinden belirtir. Kapali gevrim igletimde gergek hiz kodlayicinin (enkoderin) geri beslemesine,
mm/s cinsinden motor nominal hizina ve dev./dk. degerine bagldir.

Cikis Gici
RO |Num | | ND | NC [ PT | FT |
oL =
RFC-A | +VM_POWERKW ||
RFC-S E

AO07 (Cikis Glicli J59)

Cikis glicu, strtctinin AC terminalleri Uzerinden akan giictur. Gug, ¢ikis gerilimi ve akim vektorlerinin garpimi olarak tiretilir ve bu nedenle motor
parametreleri hatali ve motor modeli referans gergevesini RFC-A modunda bir motorun aki ekseni ile hizalamamis olsa bile dogrudur. Agik gevrim,
RFC-A ve RFC-S modlart igin pozitif bir gli¢ de@eri striiciden motora akan glcu belirtir.

A08 {J60} Cikis Frekansi
RW | Num ! ! ND | NC | PT | FI |
+ VM_SPEED_FREQ _
ot REF Hz =
RFC-A (8| L\ speep_Freq. |2
RFC-S REF Hz =

AO08 (Cikis Frekansi J60)

Agik cevrim modundaki Cikis frekansi,rampa sonrasi referansi ve motor kayma kompanzasyonu frekansi toplamidir. Kapali gevrim isletimde ¢ikis
frekansi dogrudan kontrol edilmez ve ¢ikis frekansi, motora uygulanan frekansin bir 6lgimudur.

A09 {J61} Cikis Gerilimi

RO [Num | | ND [ NC | PT ] Fl |
oL =
RFC-A|{| +VM_AC_VOLTAGEV ||
RFC-S =

A09 (Cikis Gerilimi J61)
Cikis gerilimi, striicinin AC c¢ikis terminallerindeki (UVW) hattan hata rms faz gerilimidir.
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Kontrol Giris Modu
RW Txt | | | | | us |

oL Analog Calistirma Izni (0),

Analog 2 Yonlu (1),

RFC-A Oncelikli 1 Yonlii (2),

ikili 1 Y&nlii (3),

¢ Oncelikli 2 Yénlii (4), = Oncelikli 1 Yénlii (2)

ikili 2 Yonlii (5),

Kontrol Kelimesi (6)
DCP3 (7)
DCP4 (8)

RFC-S

A10 (Kontrol Giris Modu H11)
Bu parametre, kullanicinin giris kontrol modunu yapilandirmasina izin verir. Agagidaki ayarlar mevcuttur:

Analog Galistirma izni (0): Galigtirma iznine sahip analog hiz referansi

Profili baglatmak i¢in ¢calistirma izni ve Giris Y6ni 1 CCW (G39) = Agik (1) olarak ayarlanir. Analog referans iki yonludur; ér. hareket yonu,

-ve referanslarinin Saat Yéniiniin Tersine (CCW) ve +ve referanslarin Saat Yéniinde (CW) oldugu analog referansin isaretinden alinir.

Girig Yénii 2 CW (G40) parametresinin bu modda bir etkisi yoktur.

* Siralama, etkinlestirme alindiginda baslatilabilir. Etkinlestirme igleminin, ¢ikis motor kontaktérleri Gizerindeki bir yardimci kontak Gizerinden
yapildigi varsayilir. Etkinlestirme siralamayi baslattiginda motor kontaktort kontrol gikisi kullaniimaz.

»  Bir calistirma izni girisi yapildiginda siralama baslatilabilir. Calistirma izni (yon) sinyali verildiginde motor kontaktori kontroli Acik (1)
olarak ayarlidir. Etkinlestirme isleminin, ¢ikis motor kontaktorleri izerindeki bir yardimci kontak tzerinden yapildigi varsayihr.

» Biranalog hiz referansi modu segildiginde Analog Giris 1 Hedefi (F41) parametresi, Analog Hiz Referansi (G49) parametresini zorlar.
T5 T6 Analog Giris 1 (F35) parametresi, hiz referans girisi olarak kullaniimalidir.

Analog 2 Yonlii (1): Cift yon girigli analog hiz referansi.

Analog referans, analog hiz referansi girisinden okunur. Giris Yénii 1 CCW (G39) = Kapali (0) ve Giris Yénii 2 CW (G40) = Agik (1) olarak ayarlanirsa

saat yonu segilir; Girig Yoni 1 CCW (G39) = Acik (1) ve Giris Yéni 2 CW (G40) = Kapali (0) olarak ayarlanirsa saat yonunin tersi segilir.

Giris Yonii 1 CCW (G39) ve Giris Yonii 2 CW (G40) = Acik (1) veya Kapali (0) olarak ayarlanirsa higbir yon segilmez.

+ Siralama, etkinlestirme alindiginda baslatilabilir. Etkinlestirme isleminin, gikis motor kontaktorleri Gzerindeki bir yardimci kontak Gzerinden
yapildigi varsayilir. Etkinlestirme siralamayi baslattiginda motor kontaktéri kontrolu kullaniimaz.

» Siralama, yon girisi Giris Yénii 1 CCW (G39) veya Giris Yénii 2 CW (G40) = Acgik (1) olarak ayarlandiginda baglatilabilir. Yon sinyali verildiginde
Motor kontaktérii kontrol ¢ikigi (B29) parametresi Agik (1) olarak ayarlanir. Etkinlestirme isleminin, ¢gikis motor kontaktorleri Gzerindeki bir
yardimci kontak tzerinden yapildigi varsayilir.

Oncelikli 1 Yonlii (2): Tek yon girisi ve dncelikli hiz segimi
Ornegin V2'nin V3'ten daha yiiksek oldugu durumlarda éncelikli hiz secimi. Giris Yénii 1 CCW (G39) = Kapali (0) olarak ayarlanirsa saat yonii segilir;
Giris Yonii 1 CCW (G39) = Acik (1) olarak ayarlanirsa saat yoniinin tersi segilir.

ikili 1 Yonli (3): Tek yon girisi ve ikili hiz segimi
Ikili hiz segimi ve Giris Yénii 1 CCW (G39) = Kapali (0) olarak ayarlanirsa saat yonu segilir; Giris Yéni 1 CCW (G39) = Acik (1) olarak ayarlanirsa
saat yonlnin tersi segilir.

Oncelikli 2 Yonlii (4): Oncelikli hiz segimli gift yon girisi

Ornegin V2'nin V3'ten daha yiiksek oldugu durumlarda éncelikli hiz segimi igin Giris Y6nii 1 CCW (G39) = Kapali (0) ve Girig Yénii 2 CW (G40) =
Acik (1) olarak ayarlanirsa saat yonu segilir; Giris Yéni 1 CCW (G39) = Acik (1) ve Girig Yénii 2 CW (G40) = Kapali (0) olarak ayarlanirsa saat
yonunun tersi segilir. Giris Yénii 1 CCW (G39) ve Giris Yénii 2 CW (G40) = Acik (1) veya Kapali (0) olarak ayarlanirsa higbir yon secilmez.

ikili 2 Yonlii (5): Gift yon girisi ve ikili hiz segimi

Girig Yénii 1 CCW (G39) = Kapali (0) ve Giris Yonii 2 CW (G40) = Agik (1) olarak ayarlanirsa saat yonu segilir; Giris Yon( 1 CCW (G39) = Acik (1)
ve Giris Yéni 2 CW (G40) = Kapali (0) olarak ayarlanirsa saat yonunun tersi segilir. Giris Yéni 1 CCW (G39) ve Girig Yénii 2 CW (G40) = Acik (1)
veya Kapali (0) olarak ayarlanirsa higbir yon secilmez. Seyahat esnasinda yonuin degistiriimesi, asansoriin mevcut hareketi durdurmasina ve
durmasina neden olur.

Kontrol Kelimesi (6): Cift yon segimi ve kontrol kelimesi kullanilarak 6ncelikli 10 bit segimi

Kontrol giris modu = 6 olarak ayarlanirsa kontrol kelimesi etkinlesir. Kontrol kelimesi, Referans segimi biti 0 - Referans secimi biti 6 ve yon bit girigleri,
Girig Yénu 1 CCW (G39) Giris Yonu 2 (CW) gibi referans segimi bitlerinin davranisini gogaltir ve genisletir. Kontrol kelimesi kullanan Asansoér
kontrolériinun hala hiz ve yon giriglerini gtincellestirdigini dogrulamak igin bir denetim birimi verilir. Kullanici, her < 500 ms'de denetim biriminin
Asansori durdurmasini dnlemek ve Trip 77 (Kontrol Kelimesi Denetim Birimi) trip durumunu engellemek (izere denetim birimi bit degerine 1
girmelidir.

Kontrol Giris Modu (H11) = Kontrol Kelimesi (6) olarak ayarlandiginda sisteme gii¢ verildiginde veya sisteme gui¢ verildikten sonra ilk kez
calistiniirken Kontrol Giris Modu (H11) parametresi Kontrol Kelimesi (6) olarak ayarlandiginda 10 s'lik bir gecikme Trip 77 (Kontrol Kelimesi
Denetim Birimi) trip durumuna gegmeden 6nce uygulanir. Bu gecikme, gug verildikten sonra asansér kontroldri suresinin baglatiimasina ve kontrol
kelimesindeki denetim birimi bitine yazma isleminin baglamasina izin verir. Bu baglangi¢ suresinden sonra gecikme yeniden 1 s'lik durumuna geri
doner.
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Asagidaki tabloda, kontrol kelimesindeki bitler ve iglevleri agiklanmistir:

Bit Agiklama Oncelik
0 V1 le.Referansml secer (varsayllan ayar yavas erisim hizidir). Daha ylksek bir 6ncelik hizi segilirse bu hiz segimini 10 (en diisiik)
gecersiz kilar.
1 V2 Hiz Referansini seger. Daha yiksek bir 6ncelik hizi segilirse bu hiz segimini gegersiz kilar. 9
2 V3 Hiz Referansini seger. Daha yUksek bir 6ncelik hizi segilirse bu hiz segimini gegersiz kilar. 8
3 V4 Hiz Referansini seger. Daha yuksek bir dncelik hizi segilirse bu hiz segimini gegersiz kilar. 7
4 V5 Hiz Referansini seger. Daha yiksek bir 6ncelik hizi segilirse bu hiz segimini gegersiz kilar. 6
5 V6 Hiz Referansini seger. Daha yUksek bir dncelik hizi segilirse bu hiz secimini gegersiz kilar. 5
6 V7 Hiz Referansini seger. Daha yuksek bir dncelik hizi segilirse bu hiz segimini gegersiz kilar. 4
7 V8 Hiz Referansini seger. Daha yiksek bir 6ncelik hizi segilirse bu hiz segimini gegersiz kilar. 3
8 V9 Hiz Referansini seger. Daha ylksek bir dncelik hizi segilirse bu hiz secimini gegersiz kilar. 2
9 V10 Hiz Referansini seger. Daha yuksek bir 6ncelik hizi segilirse bu hiz segimini gegersiz kilar. 1 (en yUksek)
10 | Girig yoni 1 CCW. Belirtiimemis
11 Girig yonu 2 CW. Belirtiimemisg
Denetim birimi biti. Bu parametre, en azindan her 500 ms'de 1 degerine ayarlanmalidir. Bu ayarin yapilmamasi Trip 77
12 (Kontrol Kelimesi Denetim Birimi) trip durumuna neden olur. Hareket halinde ise asansor kontrollt bir durug Belirtiimemisg
gerceklestirir ve sonra trip durumuna geger.
13 Rezerve. Belirtiimemisg
14 Rezerve. Belirtimemis
15 Rezerve. Belirtiimemis
Giris Yonii Evirme
RwW Bit | | | | | us |
oL
RFC-A | {3 | Kapal (0) veya Agik (1) = Kapali (0)
RFC-S

A11 (Giris Y6ni Evirme H12)

Bu parametre Kapali (0) olarak ayarlandiginda giris yonu islemi tersine gevrilemez. Tek yonli giris islemi igin, Giris Yénii 1 (CCW G39) = Kapali (0)
olarak ayarlanirsa saat yonii segilir; Giris Yénii 1 (CCW G39) = Acik (1) olarak ayarlanirsa saat yoniiniin tersi segilir. ki yonlii giris islemi igin,

Giris Yénii 1 (CCW G39) = Acik (1) olarak ayarlanirsa saat yonunun tersi segilir; Giris Yénii 2 CW (G40) = Acik (1) olarak ayarlanirsa saat yonu
segilir.

Bu parametre Agik (1) olarak ayarlandiginda giris yonu islemi tersine gevrilir. Tek yonla giris islemi icin, Giris Yéni 1 CCW (G39) = Kapali (0)

olarak ayarlanirsa saat yéniiniin tersi segilir, Giris Yénii 1 CCW (G39) = Acik (1) olarak ayarlanirsa saat yonii segilir. ki yonlii giris islemi igin,

Giris Yénii 1 (CCWG39) = Acik (1) olarak ayarlanirsa saat yonu segilir; Giris Yoénii 2 (CWG40) = Acik (1) olarak ayarlanirsa saat yonuinun tersi segilir.
A10 (Kontrol Giris Modu H09) parametresi, tek veya iki yonli giris modu ayarini yapar.

Siiriicu Kodlayici (Enkoder) Tipi
RW Txt | | | | | us |

oL

RFC-A AB (0), FD (1), FR (2), AB (0)
AB Servo (3), FD Servo (4),
(3 FR Servo (5), SC (6), =
SC Hiperface (7), EnDat (8),
SC EnDat (9), SSI (10),
SC SSI (11), SC Servo (12),
SC SC (15)

RFC-S AB Servo (3)

A12 (Siiriicti Kodlayici (Enkoder) Tipi C01)

Enkoder tipi, strtcu konum geri besleme arayuziine bagli konum geri besleme cihazi temel alinarak ayarlanmalidir.
Tablo 6-5, desteklenen geri besleme cihaz! tiplerini géstermektedir.
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Tablo 6-5 Desteklenen geri besleme cihazi tipleri
(e:l?:cliae)r/;?ipi Sinyaller Konum geri besleme cihazi tipi iletisim

0: AB Dort kanalli Artimh Yok

1: FD Frekans ve yon Artimli Yok

2:FR ileri ve geri Artimli Yok

3: AB Servo Dért kanalli + komutasyon Artimli + Mutlak komutasyon Yok

4: FD Servo Frekans ve yon + komutasyon Artimli + Mutlak komutasyon Yok

5: FR Servo ileri ve geri + komutasyon Artimli + Mutlak komutasyon Yok

6: SC SINCOS Artimli SINCOS Yok

7: SC Hiperface SINCOS + Hiperface iletigsim SINCOS artimh + Mutlak iletigim Hiperface

8: EnDat EnDat iletisim Mutlak iletigim EnDat 2.1, EnDat 2.2
9: SC EnDat SINCOS + EnDat iletisim SINCOS artimh + Mutlak iletisim EnDat 2.1

10: SSI SSl iletisim Mutlak iletisim SSI

11: SC SSI SINCOS + SSl iletisim SINCOS artimli + Mutlak iletisim SSI

12: SC Servo SINCOS + komutasyon Artimli + Mutlak komutasyon Yok

15: SC SC SINCOS + her devirde tek SINCOS SINCOS + mutlak tek SINCOS Yok

Konum Geri Besleme Cihazi Tipi:

Artimh Konum geri besleme cihazlari sadece artimli geri besleme saglar, mutlak konum geri beslemesi saglamaz. Agilis sirasindaki konum sifirdir
ve o noktadan itibaren konum degisimini toplar. Bu cihazlar, RFC-A modunda motor kontroli igin uygundur. RFC-S modunda, siriicliye her gl
verilisinde fazl bir otomatik ayarlama gerekir.

Komutasyon sinyalli Artimh + Mutlak Komutasyon Konum geri besleme cihazlari, RFC-S modunda motor kontrolu igin mutlakkonum geri besleme
saglar. Komutasyon sinyalleri RFC-A modunda kullaniimaz.

Komutasyon sinyalleri, konum geri besleme baslatildiktan sonra ve siruclye gig verildikten sonra motor konumunu belirlemek igin RFC-S modunda
kullanilir. Bir déner motor icin her kutup ciftine yonelik komutasyon sinyallerinin bir stresi olmalidir (6r., 6 kutuplu bir motor icin devir bagina 3
haberlesme sinyali stiresi). Konum geri besleme baslatildiktan ve sirlcuye gug verildikten sonra komutasyon sinyal stresinin maksimum 1/3'1'1' kadar
bir hareket igin olasi maksimum motor momentinin olasi maksimum momentin 0,866's ile sinirlandirildigina dikkat edilmelidir.

Sadece mutlak komutasyon sinyalleri Komutasyon sinyallerine sahip konumlandirma cihazlarinin sadece RFC-S modunda motor kontroli igin
mutlak konum geri besleme saglamasi amaglanmistir, ancak RFC-A modunda motor kontroli igin konum geri besleme saglamak igin de kullanilabilir.
Konum sadece komutasyon sinyallerinden turetilir. Geri beslemeyi kolaylastirmak icin bir faz kilitli gevrim kullanilir, ancak bu bir gecikmeye neden
olur ve dusuk hizda konum ve hiz geri beslemesinde belirgin bir dalgalanma vardir. Bu yéntem motor kontrolu igin kullaniliyorsa, dustk hizli ¢evrim
kazanclari kullaniimali ve hiz geri besleme filtresi maksimum degere ayarlanmalidir.

Artimhi SINCOS Artimli bir SINCOS kodlayici (enkoder), bir AB artimli kodlayici (enkoder) ile ayni sekilde kullanilabilir, ancak pozisyon ¢ozinurligu
enterpolasyon ile arttirilir. Bu cihazlar, RFC-A modunda motor kontrolu igin uygundur. RFC-S modu icin de kullanilabilirler, ancak konum geri
besleme her baslatildiginda ve suricuye her gug verilisinde agamali bir otomatik ayarlama gereklidir.

Artimh SINCOS + Mutlak komutasyon Mutlak konum, konum geri besleme baslatildiktan sonra iletisim araylzu Uzerinden ve daha sonra SINCOS
sinyallerindeki artimli degisim izlenerek elde edilir. Konum ¢dziiniirliginii artirmak igin enterpolasyon kullanilir. iletisim arayiizii ayrica, siiriicii ile
kodlayici (enkoder) arasindaki verilerin iki yonli aktarimi igin de kullanilabilir (SSI iletisimleri harig).

Bu cihazlar RFC-A ve RFC-S modunda motor kontroli igin kullanilabilir.

Mutlak komutasyon Mutlak konum, kodlayici (enkoder) iletisim arayiizii vasitasiyla her zaman elde edilir. lletisim arayiizii, sirici ile kodlayici
(enkoder) arasindaki verilerin iki yonli aktarimi igin de kullanilabilir (SSI modu harig). Bu cihazlar RFC-A veya RFC-S modunda motor kontrolu igin
kullanilabilir.

SINCOS + mutlak tek SINCOS Bu cihaz tipi (yeni uygulamalar igin dneriimez) RFC-S modunda motor kontrolii igin mutlak konum geri besleme
saglamaya yoneliktir. Bu cihazlardan biri RFC-A modu icin kullaniliyorsa ek sinus sinyalleri ve Z1 isaret sinyali motor kontrol konum geri beslemeyi
etkilemez.

iletigim:
Hiperface Hiperface, yalnizca artimli sinlis dalgalari ile kullanilan bir asenkron cift yonli iletisim protokoliddr. Sinlis dalgalarindan turetilen konumu

kontrol etmek veya suricu ile kodlayici (enkoder) arasinda iki yonlu veri aktarimi yapmak igin kullanilabilir. Hata kontrolu icin bir saglama toplami
saglanmigtir.

EnDat 2.1 EnDat 2.1, artimli sinus dalgalari ile kullaniimak tzere tasarlanmig, es zamanli ¢ift yonlu iletisim protokoliddr. Sinis dalgalarindan
tiretilen konumu kontrol etmek veya suruci ile kodlayici (enkoder) arasinda iki yonli veri aktarimi yapmak igin kullanilabilir. Sadece mutlak iletisim
geri besleme araylzu olarak da kullanilabilir, ancak konum geri besleme ¢6zunurltgu sinirh olabilir. Bu sekilde kullaniliyorsa veri aktarimi igin
kodlayici (enkoder) ile iletisimle ayni zamanda iletisim cihazlari yoluyla konum geri beslemeyi kullanmak mimkun degildir. Hata kontrolu igin bir CRC
saglanmigtir.
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EnDat 2.2 ve BiSS C Modu EnDat 2.2 ve BiSS, tek basina kullaniimak lzere tasarlanmis es zamanli gift yonli iletisim protokolleridir. Veri aktarimi
icin kodlayici (enkoder) ile iletisim kurulurken ayni zamanda konum geri besleme elde etmek mimkundur. Hata kontroli igin bir CRC saglanmistir.

Siiriicii Kodlayici (Enkoder) Otomatik
Yapilandirma Ayari
RW Txt | | | | | | US|
oL
RFC-A|{}
Devre Digi (0) Etkin (1) |= Etkin (1)
RFC-S

A13 (Sdiriicti Kodlayici (Enkoder) Otomatik Yapilandirma Ayari C02)

Otomatik yapilandirma ayari devre disi birakiimamigsa, konum geri besleme islemi baslatilirken veya sisteme gui¢ verilirken A13 (Siiriicii Kodlayici
(Enkoder) Otomatik Yapilandirma Ayari C02) = Etkin (1) olarak ayarlanir. SC.Hiperface. Enkoder tipini belirlemek igin SC.EnDat, EnDat,
BiSS kodlayicilari (enkoderleri) sorgulanir ve parametreler daha sonra kodlayicidan gelen bilgiler dogrultusunda asagidaki gibi ayarlanir:

Doniig

Sdriicii Kodlayici (Enkoder) Déniig Turu Bitleri(CO7)

Devir Bagina Diisen Stirticli Kodlayici (Enkoder) Dénlis Darbesi (C03)
Siiriicti Kodlayici (Enkoder) lletisim Bitleri (C08)

Bu parametreler ayarlandiktan sonra, surtictiniin kodlayici (enkoder) ile dogru sekilde galismasi mimkin olmalidir. Otomatik yapilandirma,
konum arayiizi baslatma isleminin bir pargasi olarak veya segildigi takdirde surliclye glg verildiginde gergeklesir ve otomatik yapilandirma islemi
basarisiz olursa (6r., iletisim kurulamazsa) baslatma islemi tamamlanmaz ve bir Kodlayici 7 trip durumu meydana gelir. SC Hiperface ve BiSS
kodlayicilar (enkoderler) igin otomatik yapilandirma islemi gerceklestirmek igin siiriicii kodlayici model numarasini tanimlamalidir. iletisim kurulur,
ancak suricu kodlayicinin (enkoderin) modelini tanimlayamazsa Kodlayici 12 trip durumuna gegilir. Otomatik yapilandirma devre digi birakiimigsa
A13 (Siriicii Kodlayici (Enkoder) Otomatik Yapilandirma Ayari C02) = Devre Disi (0) olarak ayarlidir; yukarida agiklanan islemlerin higbiri yerine
getirilemez. Diger tim konum geri besleme cihazi tipleri icin otomatik yapilandirma parametresinin higbir etkisi yoktur.

Devir Basina Diisen Siiriicii Kodlayici (Enkoder)
Doniis Darbesi
RW Num | | | | | | us |
oL
RFC-A | { 1024 ppr
1-100.000 ppr =
RFC-S 4096 ppr

A14 (Devir Basina Diisen Siiriicii Kodlayici (Enkoder) Déniis Darbesi C03)
Bu parametre, yalnizca konum geri besleme arayiizii bir doner geri besleme cihazi ile kullaniliyorsa herhangi bir etkiye sahiptir.
Kodlayici (enkoder) tipi: AB, AB Servo

» Devir basina diisen donis darbeleri, konum geri besleme araytiziine bagli kodlayicinin (enkoderin) devir basina diisen dénis darbelerinin
sayisina ayarlanmalidir.

Kodlayici (enkoder) tipi: FD, FR, FD Servo, FR Servo

» Devir basina diisen donus darbeleri, konum geri besleme arayiiziine bagli kodlayicinin (enkoderin) devir basina diisen doniis darbeleri sayisinin
yarisina ayarlanmalidir.

Kodlayici (enkoder) tipi: SC, SC Servo, SC Hiperface, SC EnDat, SC SSI, SC SC

» Devir bagina diisen donis darbeleri, konum geri besleme arayiiziine bagl kodlayicinin (enkoderin) devir basina disen siniis dalgalarinin
sayisina ayarlanmalidir.

Kodlayici (enkoder) tipi: Diger cihaz tipi
* A14 (Devir Basina Diisen Siiriicii Kodlayici (Enkoder) Déntis Darbesi C03) parametresinin bir etkisi yoktur.

Siiriicii Kodlayici (Enkoder) Gerilim Ayari
RW Txt | | | | | | us |
oL
RFC-A|{§
5V0)8V(1)15V(2) |= 5V (0)
RFC-S

A15 (Sdriicii Kodlayici (Enkoder) Gerilim Ayari C04)
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Kodlayci (enkoder) gii¢ kaynagi gerilimiparametresi, konum geri besleme cihazina gelen glg geriliminin seviyesini ayarlar. Konum geri besleme
cihazina yonelik maksimum gerilimin yanlislikla asiimamasini saglamak icin, seviye ayarlanirken cihazin surticlyle baglantisinin kesilmesi gerekir.

Deger Metin
0 5V
8V
2 15V

Konum Geri Besleme Faz Agisi

RW  [Num| 1] ND | | ] US|
oL

RFC-A | { =

RFC-S 0,0 - 359,9° 0,0°

A16 (Konum Geri Besleme Faz Agisi C13)

RFC-S modu konum geri besleme faz agisi. Siriiciiniin motoru dogru sekilde kontrol edebilmesi igin rotor akisi ile kodlayici (enkoder) geri besleme
konumu arasindaki faz agisi dogru bir sekilde ayarlanmalidir. Faz agisi biliniyorsa kullanici tarafindan bu parametre manuel olarak ayarlanabilir.
Alternatif olarak suriicu bir faz testi yaparak faz agisini otomatik olarak élgebilir (bkz. A26 Motor Otomatik Ayarlama B11). Faz testi tamamlandiginda
yeni konum geri besleme faz agisi degeri otomatik olarak bu parametreye kaydedilir. Faz testinden sonra, konum geri besleme faz agisi degeri
gerekirse degistirilebilir ve derhal etkin olur. Konum geri besleme faz agisi fabrika ayari olarak 0,0 degerine sahiptir, ancak kullanici tarafindan
varsayilanlar yuklendiginde etkilenmez.

A16 {B10} Kayma Kompanzasyonu Etkinlestirme

RW Bit | | | | | us |
oL Kapali (0) Agik (1) Acik (1)
RFC-A | { =
RFC-S

A16 (Kayma Kompanzasyonu Etkinlestirme B10)

Acik gevrim modu kayma kompanzasyonu etkinlestirme. A21 (Motor Nominal Frekansi B06) ve A19 (Motor Nominal Gerilimi B03) parametreleri,
motora uygulanan frekans-gerilim 6zelligini tanimlar. A21 (Motor Nominal Frekansi B06), A22 (Motor Nominal Hizi BO7) ve A20 (Motor Kutup
Sayisi B05) parametreleri, kayma kompanzasyonu igin motorun nominal kayma degerini hesaplamak igin kullanilir.

Nominal kayma (Hz) = Motor Nominal Frekansi - (Motor kutup ¢ifti x Motor nominal hizi / 60)

Kayma kompanzasyonu gerekiyorsa A22 (Motor Nominal Hizi BO7) parametresi, bilgi plakasi degerinin dogru olmasi kosuluyla, sicak motor igin
dogru kompanzasyonu vermesi gereken motor bilgi plakasinda verilen degere ayarlanmalidir. Kayma kompanzasyonu motorun hiz aralidi boyunca
kullanilabilir, 6r., yik ile motor hizinin bir degisimini diizeltmek / en aza indirgemek igin temel hizinin altinda ve aki zayiflatma bélgesinde kullanilabilir.
Kayma kompanzasyonu asagidaki durumlarda devre disidir:

1. A22 (Motor Nominal Hizi BO7) = 0

2. A22 (Motor NNominal Hizi BO7) = A21 (Motor Nominal Frekansi B06) x 60 / Kutup cifti, 6r., es zamanh hiz.

3. A16 (Kayma Kompanzasyonu Etkinlestirme B10) = Kapali (0).

Siiriicu Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Geri
Cevirme
RW Bit | | | | | | us |
oL
RFC-A
¢ Kapali (0) Agik (1) = Kapali (0)
RFC-S

A17 (Sdriicli Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Geri Cevirme C12)

RFC-A ve RFC-S modu: Siiriicii Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Geri Gevirme. Kodlayici (enkoder) geri besleme evirme parametresi =
Acik (1) olarak ayarlanirsa motorun kodlayici (enkoder) geri besleme konumu surticinin iginde déndurdlir; siiriiciye veya kodlayiciya (enkodere)
hatali kablolama baglantilarinin yapildigi yerde kodlayici (enkoder) geri besleme yoniinu tersine gevirmek igin kullanilabilir.
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Diistik Frekans Gerilim Yiikseltme
RW Num | | | | | us |
oL
& 0,0 - % 25,0 = % 3,0
RFC-A
RFC-S

(Dugiik Frekans Gerilim Yiikseltme B12)

Acik ¢cevrim modu: Diisiik Frekans Gerilim Yukseltme. Bu disuk frekans gerilim ylkseltme parametresinin varsayilan degeri, asagida anlatildigi
gibi kullanilan siriiciiniin gévde boyuna baghdir:

Govde boyu 6'ya kadar olan sirtciler igin % 3,0
Govde boyu 7 olan suricdler igin % 2,0

Daha fazla bilgi almak igin, A23 (Ac¢ik Cevrim Kontrol Modu B09) bdlimine bakin.

A18 {B02} Motor Nominal Akimi
RW | Num ] RA ] ] US|
ot Maksimum Agir Yk
RFC-A| $VM_RATED_ = ag:|||m:1: Degeri
CURRENT A ¥ 9
(JO5)
RFC-S

A18 (Motor Nominal Akimi B02)
Motor nominal akimi igin motor bilgi plakasi degerini girin.

N ER{:1/<} 3 Motor Nominal Gerilimi

RW Num | | RA | | | us |
oL 200 V sulrucu: 230 V
50 Hz varsayilan 400 V
RFC-A siiriici: 400 V

¢ TYM_AC VOLTAGE
SETV

= 60 Hz varsayilan 400 V
surticu: 460 V

575V sliriict: 575 V

690 V surlcl: 690 V

RFC-S

A19 (Motor Nominal Gerilimi B03)
Motor nominal gerilimi igin motor bilgi plakasi degerini girin.

).V R(=1i1-y S Motor Kutup Sayisi
oL . .
Otomatik (0) - Otomatik (0)
RFC-A| 8 480 Kutup (240)
RFC-S = 16 Kutup (8)

A20 (Motor Kutup Sayisi B05)

Motor kutup sayisi nimerik degeri, motor kutup cifti sayisina ayarlanmalidir (6r., motor kutup sayisi / 2). Motor kutup sayisi ile ilgili metin dizisi,
motor kutuplari sayisini (6r., parametre degeri x 2) g0sterir.

Acik cevrim Bu parametre, motor hizinin hesaplanmasinda ve dogru kayma kompanzasyonunun uygulanmasinda kullanilir. Otomatik (0)
ayari segcildiginde motor kutup sayisi, motor nominal frekansi ve motor nominal hizindan otomatik olarak hesaplanir. Kutup sayisi = 120 x nominal
frekans / en yakin gift sayiya yuvarlanan dakikadaki devir sayisi.

RFC-A Bu parametre, vektor kontrol algoritmalarinin beklendigi gibi calismasi igin dogru ayarlanmalidir. Otomatik (0) ayari segildiginde motor kutup
sayisi, motor nominal frekansi ve motor nominal hizindan (rpm) otomatik olarak hesaplanir. Kutup sayisi = 120 x nominal frekans / en yakin gift
saylya yuvarlanan dakikadaki devir sayisi.

RFC-S Bu parametre, vektor kontrol algoritmalarinin beklendigi gibi galismasi igin dogru ayarlanmalidir. RFC-S modunda Otomatik (0) ayari segilirse
kutup sayisi = 3 kutup cifti (6) olarak ayarlanir ve higbir hesaplama yapilmaz.
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VAR {1 Motor Nominal Frekansi
RW Num | | | | | us |
oL 50 Hz varsayilan: 50,0 Hz
0,0 - 550,0 Hz ey
RFC-A|{ = | 60 Hz varsayilan: 60,0 Hz
RFC-S

A21 (Motor Nominal Frekansi B06)
Motor nominal frekansi i¢in motor bilgi plakasi deg@erini girin.

A22 {B07} Motor Nominal Hizi
RW Num | | ND | | | US|

50 Hz varsayilan:
1500 dev./dk.
60 Hz varsayilan:
1800 dev./dk.
¢ = 50 Hz varsayilan:

1450 dev./dk.
RFC-A 0,00 - 33000,00 60 Hz varsayilan:

dev./dk. 1750 dev./dk.
RFC-S 3000,00 dev./dk.

oL 0 - 33000 dev./dk.

A22 (Motor Nominal Hizi BO7)

Open-loop Bu, motorun nominal gerilimde, nominal yUk kosullari altinda (= senkron hiz - kayma hizi) taban frekansiyla beslendiginde motorun
doénecegdi hizdir. Bu parametreye dogru deger girildiginde, surticiiniin bu hiz dusiistini telafi etmek igin ylUk fonksiyonu olarak ¢ikis frekansini
yukseltmesi saglanir. Kayma kompanzasyonu gerekliyse bu parametre sicak motor i¢in dogru devri (rpm) verecek motor bilgi plakasindaki degere
ayarlanmalidir. Bilgi plakasi dederi dogru olmayabileceginden surlici devreye alindiginda bazen bu ayari yapmak gerekli olabilir. Motor nominal hizi
0 rpm olarak veya senkron hiz dederine ayarlanirsa ya da Kayma Kompanzasyonu Etkinlestirme (B10) = Kapali (0) olarak ayarlanirsa kayma
kompanzasyonu devre disi kalir.

RFC-A Nominal ylk devri (rpm), motor nominal frekansiyla birlikte vektor kontrol algoritmasi tarafindan kullanilan motor tam yik kaydirmasinin
belirlenmesinde kullanilir. Bu parametrenin yanlis ayarlanmasi asagidakilere yol agabilir:

*  Motor galigsma etkinligini azalir

* Motordan alinabilecek maksimum moment azalir

*  Maksimum hiza ulasamama

*  Asiri akim trip durumlari meydana gelir

*  Gegici durum performansi azalir

*  Moment kontrol modundaki mutlak moment kontroll hatali olur

Bilgi plakasi dederi normal olarak sicak motor degerini gosterir; ancak, siriici dogru olmayan bir bilgi plaka degeri ile galistirilirsa bazi ayarlamalar
gerekebilir. Nominal tam yiik devri (rpm), surlict tarafindan optimize edilebilir (bkz., Motor Parametreleri Uyarlama Kontrolii (B25)).

RFC-S Motor nominal hizi motor kontrol algoritmalari tarafindan kullaniimaz, ancak motor termal koruma sistemi tarafindan kullanilir. Motor nominal
hizi daima rpm cinsinden belirtilir. Bilgi plakasindaki deger normalde sicak motor igin gecgerli olan degerdir. Bu parametre 0'a ayarlandiginda motor
termal korumasi devre disi birakilir. Motor termal koruma sistemi hakkinda daha fazla bilgi almak igin, Termal Koruma Modu (B19)

parametresine bakin.

A23 {B09} Acik Cevrim: Acik Gevrim Kontrol Modu
{B09} RFC-S: Etkinlestirildiginde Yapilan islem

L | | [Us]
UrS (0), Ur (1), Sabit
oL (2), Ur Otomatik (3), Url (4)
Url (4)
RFC-A 8 =
Devre Disi (0), Kisa (1),
RFC-S Bir Kez Kisa (2), Devre Dist (0)

Uzun (3),
Bir Kez Uzun (4)

A23 (Acik Cevrim Kontrol Modu B09)
(RFC-S Etkinlegtirildiginde Yapilan Islem B09)
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Acik ¢evrim kontrol modu
Deger Metin
0 urS
1 Ur
2 Sabit
3 Ur Otomatik
4 Url

Acik gevrim kontrol modu siiriicii gikis modunu tanimlar. Siriiciiniin maksimum gikis geriliminin DC bara geriliminin (J65) / V2 degerinin hemen
altindaki bir seviye ile sinirli oldugu unutulmamalidir. Bu nedenle siriici kendi dogrultucu giris kademesi Uzerinden beslenirse, ¢ikis gerilimi besleme
geriliminin hemen altindaki bir seviyeyle sinirl olur. Stiriict gerilim modunda calisiyorsa gikis gerilimi, hangisinin disik olmasina bagli olarak A19
(Motor Nominal Gerilimi B03) degeriyle ya da maksimum olasi ¢ikis gerilimiyle sinirlidir. (Kismi Kare Dalga Etkinlestirme B45) = Acik (1)

olarak ayarlanirsa maksimum olasi ¢ikis gerilimi artirilabilir.

0: Ur S (Her agilista dlgllen direng kompanzasyonu, stator direnci) Direng kompanzasyonu, statdr aki yonlendirmeli sensérsiiz motor kontroliintin bir
seklidir. Surlci ¢ikis geriliminin 0 V'tan A19 degerine (Motor Nominal Gerilimi B03), (Cikis Frekansi J60) 0 Hz'den A21 dederine (Motor Nominal
Frekansi B06) yukseltildigi dogrusal bir frekans gerilim karakteristigi kullanihr.

Cikis frekansi motor nominal frekansinin tzerinde oldugunda ¢ikis gerilimi A19 (Motor Nominal Gerilimi B03) degeri ile sinirlidir. Vektor tabanl stator
direnci kompanzasyonu A21 Motor Nominal Frekansi (B06) / 4 de@erinin altinda uygulanir ve sonra (A21 Motor Nominal Frekansi B06) /

4 degerinden (A21 Motor Nominal Frekansi B06) / 2 dederine degisir. Stator direnci (B34) parametresi degerinin dogru olmasi kosuluyla bu yéntem,
kararli durumda motorda aki seviyesini dogru sekilde kontrol eder. Stator direnci suriicl her ¢alistirildiginda olgildr.

Bu test, yalnizca sifira dogru azalan aki degerinin oldugu statik motor ile gergeklestirilir. Aki degeri azalmadan 6nce 6lgimin yapilmasini saglamak
icin, evirici devre disi birakildiktan sonra bir saniyelik bir stire vardir; bu slre zarfinda suriict yeniden galistirilirsa test gergeklestiriimez. B34 Stator
direnci her test sonrasinda otomatik olarak kalici bellege kaydedilmez.

1: Ur (Stator direnci 6lgimu yapilmayan direng kompanzasyonu) Direng kompanzasyonu Ur S modunda oldugu gibi kullanilir, ancak statdr direnci
Olglilmez.

2: Sabit (Lineer 6zellikli sabit yikseltme) Asagdida gosterildidi gibi sabit frekansh gerilim karakteristigi kullanilir; burada 0 Hz'deki gerilim A17
(Distik Frekans Gerilim Yiikseltme B12) parametresi ile tanimlanir.

; Cikis gerilimi 6zelligi
Motor nominal
gerilimi (Fd)
A

B03

B03/2

Gerilim
yukseltme T
B12 » Cikis
B06 /2 BO6 frekansi

3: Ur Otomatik (ilk agilista dlciilen direng kompanzasyonu, statér direnci) Direng kompanzasyonu Ur S modunda oldugdu gibi kullanilir, ancak statér
direnci yalnizca suricu ilk defa devreye alindiginda bir kez él¢ilir. Test basariyla tamamlandiktan sonra mod Ur moduna geger ve stator direnci
kalici bellege kaydedilir. AO3 (Parametre Klonlama N01) parametresi Otomatik (3) veya On Yiikleme (4) olarak ayarlanirsa, statér direnci siiriiciide
kurulu olan NV Medya Karti'na yazilir. Test basarili olamazsa mod Ur moduna geger ve stator direnci glincellenmez.

4: Ur | (Acilista dlgulen direng kompanzasyonu, stator direnci). Direng kompanzasyonu Ur S modunda oldugu gibi kullanilir, ancak stator direnci
yalnizca her agilistan sonra sirtcu ilk defa devreye alindiginda olculur.

RFC-S Etkinlestirildiginde Yapilan islem

Parametre degeri Metin
0 Devre Disi
1 Kisa
2 Bir Kez Kisa
3 Uzun
4 Bir Kez Uzun

A23 (Etkinlestirildiginde Yapilan Islem B09) parametresi, etkinlestirildiginde siriiciiniin faz agisi testini gergeklestirmesi igin kullanilabilir. Bu test,
RFC-S modunda motor kontrol geri besleme igin mutlak olmayan bir kodlayici (enkoder) kullanildiginda kullanilabilir. Faz testi, Konum Geri Besleme
(C13) parametresi faz agisini 6lger ve glinceller, bdylece mutlak olmayan konum geri besleme ile motoru galistirmak icin dogru ofset uygulanir.
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Test, sistem calistirildiktan sonra ve konum geri besleme her baglatildiginda yapilacak sekilde secilebilir.

Her etkinlestirildiginde testi yapmak gerekli degildir, ancak asagida Tablo 6-6'da gosterildigi gibi segilebilir. Motorun 6nemli bir vuruntu momenti varsa
ve test sirasinda kilitli degilse, uzun bir testin segilmesi 6nerilir, aksi takdirde kisa bir test kullanilabilir. Motor endiiktanslari (Gegici Endiiktans B33
(Ld)) ve (Yiiksiiz B37 (Lq)) parametrelerinin test yapilmadan 6nce kontrol edilecegi ve fark yeterli olmadigi takdirde strticiinin trip durumuna
gegecegi unutulmamahdir. Bu nedenle, motor endiiktanslari bir otomatik ayarla dlglilmediyse veya varsayilan sifir degerlerinden degistiriimediyse
surucu etkinlestirildiginde surlcu trip durumuna gecer.

Tablo 6-6 Etkinlestirildiginde Yapilan iglem

Etkinlestirildig
inde Yapilan Aciklama
islem

Devre Disi (0) | Etkinlestirildiginde faz testi yapiimaz

Kisa (1) Her etkinlestirildiginde yaklasik 0,4 saniyelik bir faz testi gergeklestirilir, cikis motor kontaktérleri bu test igin kapatiimaldir
Bir Kez ik galistirildiktan sonra siiriicii ik kez etkinlestirildiginde ve konum geri besleme segildikten sonra siiriicii etkinlestirildiginde
Kisa (2), yaklasik 0,4 saniyelik bir faz testi gergeklestirilir, cikis motor kontaktorleri bu test icin kapatiimalidir
Uzun (3), Her etkinlestirildiginde yaklasik 1,3 saniyelik bir faz testi gergeklestirilir, gikis motor kontaktérleri bu test igin kapatiimalidir
Bir Kez ik galistinildiktan sonra siiriicii ik kez etkinlestirildiginde ve konum geri besleme segildikten sonra siiriicii etkinlestirildiginde
Uzun (4) yaklasik 1,3 saniyelik bir faz testi gergeklestirilir, cikis motor kontaktorleri bu test igin kapatiimalidir

A24 {B16} Simetrik akim limiti

RW Num | | | | | us |
oL % 165,0

+VM_MOTOR1_

RFC-A 1§ CURRENT_LIMIT % = % 175.0
RFC-S

A24 (Simetrik Akim Limiti B16)

Simetrik akim limiti, degisen ylk seviyeleri ile motor sabit hizda durma noktasindan uzada dogru hizlanirken ve durma noktasina dogru yavaglarken
akimi kontrol eder. Maksimum olasi simetrik akim limiti (+ VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT %), varsayilan parametrelerin yikli oldugu stricu
boylar arasinda degisiklik gosterir.

Simetrik Akim Limiti (B16) parametresinin diislik bir degere veya sifira ayarlanmasi, fren serbest birakmada kontrolsiiz hareketlere neden
olabilir. Kontrolsiiz hareketi ve sisteme zarar verme riskini dnlemek igin Simetrik Akim Limiti (B16) parametresinin en kot yik durumunda
hem motor nominal akimi hem de asiri yuk gereksinimi dikkate alinarak uygun bir degere ayarlandigindan emin olun.

Maksimum Anahtarlama Frekansi

RW Txt | | RA | | | US|
oL 2 kHz (0), 3 kHz (1),
RFC-A|§ ; kk:zz(gz)?ﬁezkk:zz(?s)j, = 8kHz (4)
RFC-S 16 kHz (6)
A25 (Maksimum Anahtarlama Frekansi B13)
Deger Metin (kHz)

0 2

1 3

2 4

3 6

4 8

5 12

6 16

Bu parametre PWM anahtarlama frekansini tanimlar. Gig kati cok sicak olursa surticli otomatik olarak anahtarlama frekansini dugurebilir
(bu parametreyi degistirmeden). Siricinin ¢ikis akimi ve anahtarlama frekansi kullanilarak sogutucu sicakhigini ve anlik bir sicaklik diglisiinu esas
alan IGBT baglanti sicakhiginin termal bir modeli kullanilir. Tim gii¢ degerlerinde tim anahtarlama frekanslari araligi kullanilamaz.

Tahmini IGBT baglanti sicakhigi J77 parametresinde gosterilir. Sicaklik 145 °C'yi agarsa mevcut ayarlara baglh olarak eger miimkiinse anahtarlama
frekansi azaltilir. Anahtarlama frekansinin azaltilmasi sirtici kayiplarini ve tahmini IGBT baglanti noktasi sicakligini disurdr. YUk durumu devam
ederse tahmini IGBT baglanti sicakligi yeniden 145 °C'nin Uzerine ¢ikmaya devam edebilir ve surlcu anahtarlama frekansini daha fazla azaltamazsa
surtictide ‘OHt Evirici’ trip durumu meydana gelir.
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Her saniye, slrlcu anahtarlama frekansini yeniden A25 (Maksimum Anahtarlama Frekansi B13) parametresinde ayarli seviyeye getirmeye calisir.

Tahmini IGBT baglanti sicakligina bagli strlici anahtarlama frekansinin kontrollii Maksimum Anahtarlama Frekansi (B13), Minimum Anahtarlama
Frekansi (B14) ve Anahtarlama Frekansi Adim Boyu (B15) parametreleri kullanilarak ayarlanabilir.

A26 {B11} Motor Otomatik Ayarlama
RW Txt | | | NC | | us |
Yok (0), Statik (1),

oL Donerek (2)
Yok (0), Statik (1),
RFC-A Doénerek (2),

Eylemsizlik 1 (3),
¢ Eylemsizlik 2 (4) = Yok (0)
Yok (0), Statik(1),
Doénerek (2),
RFC-S Eylemsizlik 1 (3),
Eylemsizlik 2 (4),
Tamamen Durarak (5)

A26 (Motor Otomatik Ayarlama B11)

Otomatik Ayarlama Acik Gevrim Modu Acik gevrim modunda statik ve donerek test olmak Uzere iki otomatik ayarlama bulunur. Motorun gu¢
faktoriinin olgtilen degerinin slricu tarafindan kullanilabilmesi igin miimkiin oldugunca dénerek otomatik ayar kullaniimalidir.

Deger Otomatik Ayarlama
0 Otomatik ayarlama istenmiyor
1 Statik otomatik ayarlama
2 Doénerek otomatik ayarlama

*  Motor yUkll ve yuki motor milinden ayirmak miumkiin olmadigi zaman statik otomatik ayarlama islemi uygulanabilir. Statik test Statér Direnci
(B34), Gegici Endiiktans (B33), Maksimum Olii Stire Kompanzasyonu (B46), Maksimum Olii Siire Kompanzasyonundaki Akim (B47)
parametre degerlerini 6lger; bunlarin timu vektor kontrol modlarinda iyi performans icin gereklidir. Statik otomatik ayarlama, motorun gu¢
faktorini 6lgmez, bu nedenle motor bilgi plakasi Gzerindeki deder, Motor Nominal Gli¢ Faktorii (B04) parametresine girilmelidir.

Otomatik ayarlamay gercgeklestirmek igin parametreye 1 (Statik) degeri girilir, takiben Surtci etkinlestirme ve ¢alisma sinyali ayarlanir.

+ Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yiikii bosalmissa ve asanso¢r askida olmadiginda kullaniimalidir. Dénerek otomatik ayarlama
oncelikle yukarida agiklandidi gibi statik bir otomatik ayarlama yapar, sonrasinda motorun segili rampalarla A21 Motor Nominal Frekansi (B06) x
2/3 degerine ylkseltilerek frekansin istenilen seviyede 4 saniye sabitlendigi donerek test islemi gerceklestirilir. Statér Endiiktansi (B35) olglir ve
bu deger diger motor parametreleriyle birlikte Motor Nominal Gii¢ Faktorii (B04) parametresi degerinin hesaplanmasi igin birlikte kullanilir.
Otomatik ayarlamay gerceklestirmek igin parametreye 2 (Dénerek) degeri girilir, takiben Suriici etkinlestirme ve ¢alisma sinyali ayarlanir.

Doénerek otomatik ayarlama gerceklestirilirken, otomatik ayarlama talimatlarinin tamamen okunmasindan ve isletimin nasil olacagi
konusunda tam bir bilgiye sahip olunmasindan yetkili kisi sorumludur. Ayrica, motor frenini kontrol kaybi riski olmadan ¢ikarmak (kaldirmak)
icin guivenli olmasini saglayin. Bu islem sirasinda motorda herhangi bir yiik olmadigindan (veya kontrolsiiz galismayi énlemek igin sistemin

dengede oldugundan) ve donerek otomatik ayarlama yapilirken aracin asansor safti icerisinde hareket etmesi igin yeterli mesafe
bulundugundan emin olun.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben strlici engelleme durumuna girer. Suriicu yeniden etkinlestirilip galistirlmadan énce siriicinin devre digi

birakilmasi gerekir. Stricu etkinlestirme = Kapali (0) olarak ayarlanip kontrol terminali 31'den Siiriici etkinlestirme sinyali devre digi birakilarak
surtict devre digi birakilabilir.

Otomatik Ayarlama RFC-A modu Statik test, donerek test ve motor ve yiik eylemsizligini 6lgme testi olmak lizere RFC-A modunda {i¢ otomatik
ayarlama testi bulunur. Statik otomatik ayarlama, iyi performans saglayacaktir, oysa dénerek otomatik ayarlama islemi daha iyi bir performans sunar,
¢Unku motor parametrelerinin stricunun gerekli kildigi fiili degerlerini olger.

Deger Otomatik Ayarlama
0 Otomatik ayarlama istenmiyor
1 Statik otomatik ayarlama
2 Doénerek otomatik ayarlama
3 Eylemsizlik otomatik ayarlama

NOT

lyi bir performans saglayan dénerek otomatik ayarlamanin yapilmasi énerilir. Bu yapilmadan énce motor yiikii bosaltiimali ve asansér askida
olmamalidir.

*  Motor yuklu ve yuki motor milinden ayirmak mimkun olmadigi zaman statik otomatik ayarlama islemi uygulanabilir. Statik otomatik ayarlama
motorun Statér Direnci (B34) ve Gegici Endiiktans (B33), Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu (B46), Maksimum Olii Siire
Kompanzasyonundaki Akim (B47) parametre degerlerini 6lger. Stator direnci ve gegici endlktans, daha sonra akim gevrim kazanglarini
hesaplamak igin kullanilir ve testin sonunda akim ¢evrim kazanglari glincellenir.
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Statik otomatik ayarlama, motorun gli¢ faktériini 6lgmez, bu nedenle motor bilgi plakasi lzerindeki deger, Motor Nominal Gli¢ Faktérii (B04)
parametresine girilmelidir. Statik otomatik ayarlamayi gergeklestirmek icin parametreye 1 (Statik) degeri girilir, takiben Siricu etkinlestirme ve
galisma sinyali ayarlanir.

« Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yuki bosalmissa ve asansoér askida olmadiginda kullaniimalidir. Dénerek otomatik ayarlama
oncelikle statik bir otomatik ayarlama yapar, sonrasinda motorun segili rampalarla A21 Motor Nominal Frekansi (B06) x 2/3 degerine yukseltilerek
frekansin istenilen seviyede 40 saniye sabitlendigi donerek test islemi gergeklestirilir. Donerek otomatik ayarlama yapilirken, Statér Endliktansi
(B35) parametresi ve motor doyma noktalari surlci tarafindan degistirilir. Gug faktért sadece kullaniciyi bilgilendirme amagli degistirilir, ancak bu
noktadan sonra stator endiiktansi vektor kontrol algoritmasi yerine kullanildidi igin g faktord artik kullanilmaz. Otomatik ayarlamayi
gercgeklestirmek igin parametreye 2 (Donerek) dederi girilir, takiben Sirlicu etkinlestirme ve galisma sinyali ayarlanir.

konusunda tam bir bilgiye sahip olunmasindan yetkili kisi sorumludur. Ayrica, motor frenini kontrol kaybi riski olmadan ¢ikarmak (kaldirmak)
icin guivenli olmasini saglayin. Bu islem sirasinda motorda herhangi bir ylik olmadigindan (veya kontrolsiiz galismayi 6nlemek igin sistemin

dengede oldugundan) ve donerek otomatik ayarlama yapilirken aracin asansor safti icerisinde hareket etmesi igin yeterli mesafe
bulundugundan emin olun.

j Doénerek otomatik ayarlama gergeklestirilirken, otomatik ayarlama talimatlarinin tamamen okunmasindan ve igletimin nasil olacagi

* Eylemsizlik otomatik ayarlama, motorun ve yukin mekanik 6zelliklerini, mevcut hiz referansi tarafindan tanimlanan hizda motoru déndurerek ve
bir seri hiz testi sinyalleri enjekte ederek Olger. Bu test, tiim temel kontrol parametrelerinin dogru sekilde ayarlandiktan ve varsayilan degerler gibi
hiz kontrol6rli parametrelerinin klasik degerlere ayarlandiktan sonra kullaniimaldir. Bu sayede motor istikrarli bir sekilde ¢alisacaktir.

Test, bir moment ileri besleme suresinin Uretiimesinde kullanilabilen motor ve yuk eylemsizligini dlger. Mekanik Yiik Testi Seviyesi (B49)
parametresi varsayilan degeri olan sifirda birakilir; enjeksiyon sinyalinin tepe seviyesi, maksimum 500 dev./dk.'ya bagdh olan maksimum hiz
referansinin % 1'i olur. Farkl bir test seviyesine ihtiyag duyulursa Mekanik Yiik Testi Seviyesi (B49) parametresi seviyeyi maksimum hiz
referansinin ylzdesi olarak tanimlamak i¢gin sifir olmayan bir degere ayarlanmalidir; deger yine maksimum 500 dev./dk.'ya baglidir. Motor hizini
tanimlayan kullanici tanimli hiz referansi, test seviyesinden yiiksek bir seviyeye ayarlanmalidir ancak bu seviye aki zayiflatmayi aktif hale
getirecek kadar yuUksek bir seviyede olmamalidir. Bazi durumlarda, motor serbest sekilde hareket edecek sekilde, testi sifir hizda gergeklestirmek
mumkindir ancak test sinyalini varsayilan dederden yukseltmek gerekebilir. Motora statik bir yik uygulandiginda ve mekanik sénimleme
mevcut oldugunda test dogru sonuglar verir. Sensorsiiz modda veya hiz kontrolorii kararli bir isletim icin ayarlanamadigi durumlarda bu test
kullaniilmamalidir. Motor o an segili olan rampalarla segilen hiz referansina kadar hizlandiriimis halde dénerek bir test gergeklestirilir ve bu hiz
test suresince korunur. Olusan motor ve yuk eylemsizligi Eylemsizlik Kompanzasyonu Toplam Eylemsizlik (E15) parametresine kaydedilir.
Otomatik ayarlamayi gercgeklestirmek igin parametreye 3 (Eylemsizlik) degeri girilir, takiben Sirtict etkinlestirme ve galisma sinyali ayarlanir.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben sirtcu engelleme durumuna girer. Surticl yeniden etkinlestirilip galistirlmadan énce surucinin devre disi
birakilmasi gerekir. Surticu etkinlestirme = Kapali (0) olarak ayarlanip kontrol terminali 31'den Suricu etkinlestirme sinyali devre digi birakilarak
surtict devre digi birakilabilir.

Otomatik Ayarlama RFC-S modu Statik test, donerek test ve motor ve ylk eylemsizligini 6lgme testi olmak Gzere RFC-S modunda ¢ otomatik
ayarlama testi bulunur. Statik otomatik ayarlama, iyi performans saglayacaktir, oysa dénerek otomatik ayarlama islemi daha iyi bir performans sunar,
¢Unkl motor parametrelerinin, strictinin gerekli kildigi fiili degerlerini olger.

Deger Otomatik Ayarlama
0 Otomatik ayarlama istenmiyor
1 Statik otomatik ayarlama
2 Donerek otomatik ayarlama
3 Eylemsizlik otomatik ayarlama

*  Motor yilik altinda ve yuki motor saftindan ayirmak mimkiin olmadigi zaman statik otomatik ayarlama uygulanabilir. Bu test temel kontrol igin
gerekli tim parametreleri 6lgmek igin kullanilabilir. Statik otomatik ayarlama sirasinda, motorun aki eksenini bulmak igin bir test yapilir. Ancak bu
test donerek otomatik ayarlamaya kiyasla A16 (Konum Geri Besleme Faz Agisi C13) parametresi icin bdyle hassas bir deger hesaplayamayabilir.
Statik otomatik ayarlama motorun Statér Direnci (B34), Gegici Endiiktans (B33), Maksimum Olii Stire Kompanzasyonu (B46), Maksimum Ol
Stire Kompanzasyonundaki Akim (B47) ve Ylikstliz Lq (B37) parametre degerlerini 6lger. Stator direnci ve gegici endlktans, akim gevrim
kazanclarini ayarlamak icin kullanilir. Sensérsiiz modu segilmediyse konum geri besleme faz acisi, segilen konum geri besleme cihazi igin
ayarlanir. Statik otomatik ayarlamayi gerceklestirmek igin parametreye 1 (Statik) degeri girilir, takiben Sirici etkinlestirme ve galisma sinyali
ayarlanir.

+ Donerek otomatik ayarlama islemi, sadece motor yuki bosalmigsa ve asansor askida olmadiginda kullaniimalidir. Bu test temel kontrol igin
gerekli tim parametreleri 6lgmek igin kullanilabilir. Donerek otomatik ayarlama sirasinda, A18 (Motor Nominal Akimi B02) parametresi uygulanir
ve motor gereken yonde 2 elektriksel tur (6r. 2 mekanik tura kadar) gevrilir. Sensoérsiiz modu segilmediyse A16 (Konum Geri Besleme Faz
Acisi C13) parametresi segilen konum geri besleme cihazi igin ayarlanir. Statér Direnci (B34), Gegici Endtiktans (B33), Maksimum Olii Siire
Kompanzasyonu (B46), Maksimum Olii Siire Kompanzasyonundaki Akim (B4T) ve Yiiksiiz Lq (B37) parametre degerlerini dlgmek icin bir statik
test gergeklestirilir. Stator direnci ve gegici endiiktans, akim gevrim kazanclarini ayarlamak igin kullanilir. Bu, test sirasinda yalnizca bir kez yapihr
ve bu nedenle kullanici gerekirse akim kontrol6ri kazanglarinda baska ayarlar yapabilir. Otomatik ayarlamayi gergeklestirmek igin parametreye 2
(Doénerek) degeri girilir, takiben Suriicl etkinlestirme ve galisma sinyali ayarlanir.

konusunda tam bir bilgiye sahip olunmasindan yetkili kisi sorumludur. Ayrica, motor frenini kontrol kaybi riski olmadan ¢ikarmak (kaldirmak)
icin glvenli olmasini saglayin. Bu islem sirasinda motorda herhangi bir yiik olmadigindan (veya kontrolsiiz ¢galismayi 6nlemek igin sistemin

dengede oldugundan) ve donerek otomatik ayarlama yapilirken aracin asansor safti icerisinde hareket etmesi igin yeterli mesafe
bulundugundan emin olun.

j Doénerek otomatik ayarlama gerceklestirilirken, otomatik ayarlama talimatlarinin tamamen okunmasindan ve igletimin nasil olacagi
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+ Eylemsizlik otomatik ayarlama, motorun ve ylkin mekanik 6zelliklerini, mevcut hiz referansi tarafindan tanimlanan hizda motoru déndirerek ve
bir seri hiz testi sinyalleri enjekte ederek Olger. Bu test, tim temel kontrol parametrelerinin dogru sekilde ayarlandiktan ve varsayilan degerler gibi
hiz kontrol6éru parametrelerinin klasik degerlere ayarlandiktan sonra kullaniimalidir. Bu sayede motor istikrarli bir sekilde galisacaktir.

Test, bir moment ileri besleme suresinin uretiimesinde kullanilabilen motor ve yuk eylemsizligini 6lcer. Mekanik Yiik Testi Seviyesi (B49)
parametresi varsayilan degeri olan sifirda birakilir; enjeksiyon sinyalinin tepe seviyesi, maksimum 500 dev./dk.'ya bagdl olan maksimum hiz
referansinin % 1'i olur. Farkli bir test seviyesine ihtiya¢ duyulursa Mekanik Yiik Testi Seviyesi (B49) parametresi seviyeyi maksimum hiz
referansinin ylizdesi olarak tanimlamak igin sifir olmayan bir degere ayarlanmalidir; deger yine maksimum 500 dev./dk.'ya baglidir. Motor hizini
tanimlayan kullanici tanimli hiz referansi, test seviyesinden yiksek bir seviyeye ayarlanmalidir ancak bu seviye aki zayiflatmay aktif hale
getirecek kadar yuksek bir seviyede olmamalidir. Bazi durumlarda, motor serbest sekilde hareket edecek sekilde, testi sifir hizda gergeklestirmek
mumkindir ancak test sinyalini varsayilan degerden yiikseltmek gerekebilir. Motora statik bir yik uygulandiginda ve mekanik séniimleme
mevcut oldugunda test dogru sonuglar verir. Sensdrsiiz modda veya hiz kontrol6ri kararli bir isletim igin ayarlanamadigi durumlarda bu test
kullanilmamalidir. Motor o an segili olan rampalarla segilen hiz referansina kadar hizlandiriimis halde donerek bir test gerceklestirilir ve bu hiz
test siiresince korunur. Olusan motor ve yik eylemsizligi Eylemsizlik Kompanzasyonu Toplam Eylemsizlik (E15) parametresine kaydedilir.
Otomatik ayarlamay gerceklestirmek igin parametreye 3 (Eylemsizlik) degeri girilir, takiben Surtict etkinlestirme ve galisma sinyali ayarlanir.

Otomatik ayarlama testinin bitimini takiben striici engelleme durumuna girer. Strlict yeniden etkinlestirilip calistirlimadan énce devre disi
birakiimalidir. Surtict etkinlestirme = Kapali (0) olarak ayarlanip kontrol terminali 31'den Sirlicu etkinlestirme sinyali devre disi birakilarak surtict
devre disi birakilabilir.

A27 {B26} Motor Faz Sirasini Tersine Cevirme
RW Bit | | | | | us |

oL
RFC-A || Kapali (0)Agk(1) |= Kapali (0)

RFC-S

A27 (Motor Faz Sirasini Tersine Cevirme B26)

Motor faz sirasini tersine gevirme = Kapali (0) olarak ayarlanirsagikis frekansi pozitif ise motor ¢ikis faz sirasi U V W seklinde olur; ¢ikis frekansi
negatif ise motor ¢ikis faz sirast W V U seklinde olur. Motor faz sirasini tersine gevirme = Agik (1) olarak ayarlanirsa motor ¢ikis fazi sirasi tersine
cevrilir bdylece pozitif ¢ikis frekanslari igin faz sirasit W V U, negatif ¢ikis frekanslari igin faz sirasi U V W seklinde olur.

A28 {E01} Nominal Asansor Hizi mm/s
RW Num | | | | | us |

oL 0 - 1000 mm/s

RFC-A|{} = 1000 mm/s
0 - 1000 mm/s

RFC-S

A28 (Nominal Asansér Hizi mm/s E01)
Bu parametre, asansor lineer saft hizini (s6zlesmede belirtilen hiz) mm /s cinsinden ayarlar. Bu parametre, hareket profili 6lgeklemesini,
profil icin mm cinsinden hesaplanan mesafelerin asansoér kabininin mm cinsinden konumlanmasina neden olacak sekilde ayarlamak icin kullanilir.

Makara Gapi
RW Num | | | | | us |
oL

400 mm

RFC-A | {§ 1-32767 mm =

RFC-S 480 mm

A29 (Makara Capi E02)

Bu parametre, makara ¢gapini mm cinsinden tanimlar ve nominal asansér hizinin dev./dk. cinsinden hesaplanmasinda kullanilir. Daha fazla bilgi
almak igin, A33 (Nominal Asansér Hizi dev./dk. EQT) parametresi agiklamalarina bakin.

Kabin aski orani
RW Txt | | | | | us |
oL

1:1 (1) 2:1 (2
3:1(3) 4:1 (4)

0

RFC-A | {
RFC-S

1:1 (1)

A30 (Kabin Aski Orani E03)
Bu parametre, kabin aski oranini tanimlar ve nominal asansoér hizinin dev./dk. cinsinden hesaplanmasinda kullanilir. Daha fazla bilgi almak igin,
A33 (Nominal Asansér Hizi dev./dk EOT) parametresi agiklamalarina bakin.
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Disli Orani Numeratorii
RW Num | | | | | us |
oL
31
RFC-A|{ 1-32767 =
RFC-S 1

A31 (Digli Orani Numeratérii E04)

Bu parametre, digli asansor sistemleri igin digli kutusu orani numeratér parametresini tanimlar ve nominal asansér hizinin dev./dk. cinsinden
hesaplanmasinda kullanilir. Daha fazla bilgi almak igin, A33 (Nominal Asansér Hizi dev./dk. EQT) parametresi agiklamalarina bakin. 7:3 digli kutusu
orani digli orani numeratéri parametresine 7 olarak girilir. Diglisiz sabit miknatisli motor uygulamalari igin 1:1 varsayilan digli kutusu orani kullanilir.

Disli Orani Denominatori
RW Num | | | | | us |
oL
RFC-A|{} 1-32767 = 1
RFC-S

A32 (Digli Orani Denominatérii E05)

Bu parametre, disli kutusu orani denominatér parametresini tanimlar ve nominal asansor hizinin dev./dk. cinsinden hesaplanmasinda kullanilir.
Daha fazla bilgi almak igin, A33 Nominal Asansér Hizi dev./dk. (EO7) parametresi agiklamalarina bakin.

7:3 digli kutusu orani digli orani denominatéri parametresine 3 olarak girilir. Diglisiz sabit miknatish motor uygulamalari i¢in 1:1 varsayilan disli kutusu
orani kullanihr.

Nominal Asansor Hizi dev./dk.

RW Num | | | | | us |
oL
1480,14 dev./dk.
RFC-A | {} | 1,00 - 4000,00 dev./dk. |=
RFC-S 39,48 dev./dk.

A33 (Nominal Asansér Hizi EQ7)

Bu parametre, hesaplanan nominal asansér motor hizini dev./dk. cinsinden géruntiler. Alternatif olarak bu parametre, nominal asansér hizini
dev./dk. cinsinden manuel olarak ayarlamak icin kullanilabilir. Bu nominal asansér hizi dev./dk. parametresi, hareket profili 6lgeklemesini,
profil icin mm cinsinden hesaplanan mesafelerin, asansér kabininin élgeklenmis mm cinsinden dogru konumlanmasina neden olacak sekilde
ayarlamak icin kullanilir.

Nominal asansor hiz devri asagidaki hesaplamayla turetilir:

A=BxDxEx60)/(PixCxF)

Bu formiilde:

A = A33 (Nominal Asansér Hizi dev./dk. EQT)

B = A28 (Nominal Asansér Hizi mm/s E01)

C = A29 (Makara Capi E02)

D = A30 (Kabin Aski Orani E03)

E = A31 (Disli Orani Numeratérii E04)

F = A32 (Disli Orani Denominatérii E05)

A34 (Maksimum Motor Hizi E08) > A33 (Asansdr Hizi dev./dk. EQ7) olarak ayarlanmalidir.

Acik Cevrim: Motor Maksimum Frekans

A34 {E08} Kelepgesi

{E08} RFC-A/S: Motor Maksimum Hiz Kelepgesi

RO ] | | US|
oL 54,8 Hz
2147483648 -
RFC-A | 147483047 = 1644,6 dev./dk.
RFC-S 43,8 dev./dk.

A34 (Motor Maksimum Frekans Kelepgesi E08)
(Motor Maksimum Hiz Kelepgesi E08)

Maksimum motor hizi parametresi, kullaniciya motor igin maksimum frekans (Agik ¢evrim) veya hiz (RFC-A, RFC-S) tanimlamasini saglar.
Acik gevrim ve RFC-A modu i¢in 50 HZz'lik Avrupa varsayilan ayarlari ve 60 Hz'lik ABD varsayilan ayarlari igin yapilandirilmis varsayilan ayarlar
vardir. Kontrol kaybi nedeniyle motorun maksimum hizinin asilabilecegi galisma sirasinda surtici Asiri Hiz trip durumuna geger.
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A35 {G13} Sarsim 1 Ayari
A36 {G14} Sarsim 2 Ayari
A37 {G15} Sarsim 3 Ayari
A38 {G16} Sarsim 4 Ayari
A39 {G18} Yavasg Erisim Durdurma Sarsimi

L ND | | [US]
oL 50 mm/s3x10
RFCA 100 mm/s3x10

@ 1-65535 mm/s3x10 = 100 mm/s3x10
RFC-S 50 mm/s®x10
100 mm/s3x10

A35 (Sarsim 1 Ayari G13)
A36 (Sarsim 2 Ayar1 G14)
A37 (Sarsim 3 Ayari G15)
A38 (Sarsim 4 Ayari G16)
A39 (Yavas Erisim Durdurma Sarsimi G18)

Sarsim 1 Ayari parametresi, hizlanma sarsim oraninin baslangig¢ degerini tanimlar ve mm/s® x 10 cinsinden ayarlanir

Sarsim 2 Ayari parametresi, hizlanma sarsim oraninin bitis degerini tanimlar ve mm/s® x 10 cinsinden ayarlanir

Sarsim 3 Ayari parametresi, yavaglama sarsim oraninin baslangi¢ degerini tanimlar ve mm/s® x 10 cinsinden ayarlanir

Sarsim 4 Ayari parametresi, yavaslama sarsim oraninin bitis degerini tanimlar ve mm/s® x 10 cinsinden ayarlanir

Yavas Erisim Durdurma Sarsimi parametresi, Yavas erisim hizindan durma haline gegiste son konumlandirma sarsim degerini tanimlar ve mm/s® x

10 cinsinden ayarlanir

Sarsim parametrelerinden herhangi biri 0 mm/s® olarak ayarlanirsa profilin bu kismi lineer olur; 6r., sarsim orani = hizlanma veya yavaslama orani.

A40 {G11} Hizlanma Orani
A41 {G12} Yavaglama Orani

ALl [ ] US|
oL
RFC-A | { 0 - 10000 mm/s? = 288 222

RFC-S

AA40 (Hizlanma Orani G11)
A41 (Yavaslama Orani G12)

Bu parametreler, mm/s? cinsinden ayarlanan hizlanma ve yavaglama oranlardir. Hizlanma orani, sabit ivmeye ulasilirsa baslangi¢ optimizasyonu
sirasinda da kullanilir.

Hizlanma orani lineer rampa hizini tanimlar ve frekans / hiz sifirdan uzaklastiginda uygulanir. Agik déngi modunda sifira ayarlanmis bir rampa
hizinin segilmesi, rampa sistemini, rampa sonrasi referansi hizlanma veya yavaslamada herhangi bir gecikme olmaksizin rampa 6ncesi referansi

izlemesi igin devre disi birakir. Bu, ayni zamanda standart rampa DC baglanti gerilim kontroloriini ve frekans tabanli akim limitlerini devre disi
birakir.

Yavas Erisim Durdurma Yavaslama Orani
RW Num | | | | | US|
oL
RFC-A | {3 0 - 10000 mm/s? = 1000 mm/s?
RFC-S

A42 (Yavas Erisim Durdurma Yavaslama Orani G17)

Bu parametre, Yavas erisim hizindan durma haline gegiste son konumlandirma yavaslama oranini tanimlar ve mm/s? cinsinden ayarlanir Bu

yavaslama orani, son konumlandirma seyir konforunu ve kata yavas erisim islemini iyilestirmek icin ana yavaslama oranindan daha ylksek bir
degere ayarlanabilir.
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A43 {G01} V1 Hiz Referansi
Ad4 {G02} V2 Hiz Referansi
A45 {G03} V3 Hiz Referansi
A46 {G04} V4 Hiz Referansi

L | | JUS]|
oL 50 mm/s
0 - Nominal Asansér Hizi 400 mm/s
RFC-A| 3 (A28) = 600 mm/s
RFC-S 10 mm/s

A43 (V1 Yavas Erisim Hizi G01)
Ad44 (V2 Hiz Referansi G02)
AA45 (V3 Hiz Referansi G03)
A46 (V4 Hiz Referansi G04)

V1 isletim hizi, isletim hizini kata yavas erisim iglemi esnasinda ayarlayan yavas erisim hizi olarak tanimlanmistir ve kata yavas erisim iglemi

mm/s cinsinden ayarlanir. Kata yavas erisim iglemi icin V1, varsayilan olarak yavas erisim hizi olacak sekilde ayarlanir. Diger hiz referanslari yavas
erisim hizi olacak sekilde Yavas Erisim Hizi Ayari (G52) parametresi Uzerinden ayarlanabilir. V2, V3, V4 ve Uzeri isletim hizlari kullanici tarafindan
tanimlanmak lzere agiktir ve mm/s cinsinden ayarlanirlar. Kullanilan adlandirma stratejisi, sisteme ve gereken isletim hizlarina uygun olacak sekilde
degistirilebilir; 6rnegin V2 Diistik hiz, V3 Sézlesmede belirtilen hiz veya V4 Yiiksek hiz gibi.

A47 {D04} Fren Kontrol Birakma Gecikmesi

A48 {D05) Fren kontrol uygulama gecikmesi

RW Num | | | | | us |
oL
RFC-A | {} 0- 10000 ms = 500 ms
RFC-S

AA47 (Fren Kontrol Birakma Gecikmesi D04)
A48 (Fren Kontrol Uygulama Gecikmesi D05)

Fren birakma gecikmesi parametresi, frenin motorda tamamen serbest birakilmasi / agilmasi igin gereken suireyi ms cinsinden ayarlar.
Bu parametre, frenin herhangi bir baslangi¢ optimizasyonunu devre digi birakmadan ve hareket profilini baglatmadan 6nce ne zaman tamamen
serbest birakilacagi / agik olacagi ayarlanirken kullanilir. Bu sure, fren temas izleme igin de dikkate alinir. Acik gevrim isletimi igin, fren birakma

gecikmesi, fren birakma islemi sirasinda yeterli momentin olusabilmesi igin asenkron motorun kaymasina izin vermelidir (Fren birakma gecikmesi ~
Motor ¢ikis frekansi > Motor kaymasi).

Fren uygulama parametresi, frenin motorda tamamen uygulanmasi / kapatiimasi icin gereken siireyi ms cinsinden ayarlar. Bu parametre,
durdurulma esnasinda frenin tamamen uygulandidi / kapatildigi zamani belirlemek igin kullanilir ve 6r., motor momenti azalmadan ve suricu devre
disi birakilmadan 6nce kontrol sirasi tamamlanabilir. Bu sire, fren temas izleme igin de dikkate alinir.

A49 {101} Baslangi¢ Hiz Cevrimi P Kazanci
A50 {102} Baslangi¢ Hiz Cevrimi | Kazanci

RW

oL

RFC-A | §| 0,0000 - 200,0000 s/rad |= P - 1,0000 s/rad
RFC-S 0,00 - 655,35 s/rad I-0,10 s?/rad

A49 (Baslangi¢c Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari 101)
A50 (Baslangi¢ Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari 102)

Baslangi¢ Hiz Cevrimi P Kazanci parametresi, hiz cevrimi orantili kazanci ayarlar; Baslangi¢ Hiz Cevrimi | Kazanci parametresi ise profil calistirma
sirasinda hiz devresi integral kazancini ayarlar. Bu kazanglar geri donlsu gidermek ve sifir hizdan hizlanmaya diizgiin gegis saglamak igin optimize
edilebilir. Baglangi¢ P Kazanci ve | Kazanci parametreleri, baslatma esnasinda sifir hizda etkindir ve Degisken Kazanglar Modu parametresi (119) = 1
(Baslat, Calistir) olarak ayarlandiginda P Kazanci Ayari ve | Kazanci Ayari degerine gegis igin degisken kazanglar gegis hizi esigine gecer.

Hizlanma igin varsayilan gegis siresi (Degisken Kazanglar Modu parametresi (119) = 1 (Baslat, Calistir) olarak ayarlandiginda etkinlesir) 1000 ms'dir;

bu sure istenildigi takdirde Degisken Kazanglar Hizlanma Gegig Siiresi (117) parametresi yardimiyla ayarlanabilir. Gegis suresi Baglat kazanglarindan
Calistir kazanglarina gegiste kullanilir.
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A51 {105} Baslangi¢c Akim Cevrimi Filtresi

0,0-25,0ms

RFC-S

A51 (Baslangi¢ Akim Cevrimi Filtresi 105)

Baslangi¢c Akim Cevrimi Filtresi, son akim referansina uygulanabilen birinci dereceden bir filtrenin zaman sabitini tanimlar. Filtre, konum geri besleme
kuantumlama sonucunda olusan akustik gurtltiyu ve titresimi azaltmak veya konum geri beslemede uyari sesi vermek igin saglanir. Filtre hiz kontrol
gevriminde bir bosluk olusturur ve bdylece filtre zaman sabiti artirildik¢a kararlihidi korumak igin hiz kontroldri kazanglarinin azaltiimasi gerekebilir.

A52 {106}
A53 {107}

Hiz Gevrimi P Kazanci Ayari
Hiz Gevrimi | Kazanci Ayari

$| 0,0000 - 200,0000 s/rad |=
0,00 - 655,35 s%/rad

P -0,5000 s/rad
I - 10.00 s%/rad

RFC-S

A52 (Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari 106)
A53 (Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari 107)

Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari parametresi, hiz gevrimi orantili kazanci ayarlar; Hiz Cevrimi | Kazanci parametresi ise hareket sirasinda hiz devresi
integral kazancini ayarlar. P Kazanci ve | Kazanci parametreleri, varsayilan ayar olarak gesitli Baslat ve Calistir kazanglarina yonelik hizianma
esnasinda degisken kazang gegis hizi esidine ulastiginda etkinlegir.

Hizlanma igin varsayilan gegis siresi (Degisken Kazanglar Modu parametresi (119) = 1 (Baslat, Calistir) olarak ayarlandiginda etkinlesir) 1000 ms'dir;
bu sure istenildigi takdirde Degisken Kazanclar Hizlanma Gegig Stiresi (117) parametresi yardimiyla ayarlanabilir. Gegis sureleri Baglat
kazanclarindan Calistir kazanglarina gegiste kullanilr.

A54 {110} Akim Cevrimi Filtresi Ayari

0,0-25,0ms
RFC-S

A54 (Akim Cevrimi Filtresi Ayari 110)

Akim Cevrimi Filtresi Ayari parametresi, son akim referansina uygulanabilen birinci dereceden bir filtrenin zaman sabitini tanimlar. Filtre, konum geri
besleme kuantumlama sonucunda olusan akustik gurdltiyi ve titresimi azaltmak veya konum geri beslemede uyari sesi vermek igin saglanir.

Filtre hiz kontrol gevriminde bir bosluk olusturur ve bdylece filtre zaman sabiti artirildikga kararliligi korumak igin hiz kontrolérii kazanglarinin
azaltiimasi gerekebilir.

A55 {122}
RW

Baslangig Kilidi Etkinlestirme

oL

RFC-A | {} =
Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0)
RFC-S

A55 (Baslangi¢ Kilidi Etkinlestirme 122)

Bu parametre, Kapali (0) olarak ayarlandiginda, Baslangig kilidi etkinlestirme kontroli devre digi birakilir ve bazi yapilandirmalarda, 6r., disik
Baslangi¢ hiz gevrimi kazanglariyla sonuglanan dusik ¢ézUnurlikli konum geri besleme cihazlarinda bazilarinin geri alinmasiyla karsilasilabilir.
Parametre Acik (1) olarak ayarlandiginda Baslangig kilidi etkinlestirme kontrolii etkinlesir. Konum gevrimi, fren serbest birakma islemi sirasinda
motorun konumunu korumak igin kullanilir. Onceki seyir tamamlanmissa fren uygulandiktan sonra, ancak siriicii devre disi birakiimadan énce
motorun konumu kaydedilir ve bir sonraki seyirde mekanik frenden motora diizgiin bir ylik gegisini saglamak igin ayar noktasi konumu olarak
kullanilir. Bu 6zellik, distk ¢ozinirlikli bir konum geri besleme cihazi kullanildiginda sinirli Baslangig hiz gevrimi kazanglariyla sonuglanan geri

déndirme dengesizliginin ve akustik gurdltunin Ustesinden gelmek icin yararli olabilir. Agik ¢cevrim modunda Baslangi¢ kilidi etkinlestirme kontrolu
kullaniimaz.
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A56 {121} Baslangig Kilidi P Kazanci Hiz Kelepgesi

0-10000 mm/s

RFC-S

A56 (Baslangi¢ Kilidi P Kazanci Hiz Kelepgesi 121)

Bu parametre ile Baslangi¢ Kilidi P Kazanci Hiz Kelepgesi tanimlanir; 6r., i.e. fren birakma islemi esnasinda motorun konumunu korumak igin motor
konumunu dizeltmede kullanilan maksimum hizdir. Bu parametre, A55 (Baslangi¢ Kilidi Etkinlestirme 122) = Agik (1) olarak ayarlandiginda kullanilir.

A57 {120} Baslangig Kilidi P Kazanci

0,000 - 1000,000
RFC-S

A57 (Baslangi¢ Kilidi P Kazanci (120)

Bu parametre, fren birakma esnasinda motorun konumunu korumak igin kullanilan Baslangi¢ Kilidi P Kazanci de@erini ayarlar. Bu parametre,

A55 (Baslangig Kilidi Etkinlestirme 122) = Agik (1) olarak ayarlandidinda etkinlesir.

Baslatma esnasinda herhangi bir dengesizlik veya akustik gurultiyl énlemek igin Baslangi¢ Kilidi P Kazanci, Baslangi¢ hiz cevrimi kazanglari
dogrultusunda optimize edilmelidir. ik baglatma optimizasyonu, yalnizca Baglangig hiz gevrimi kazanglari ile gergeklestirilmelidir; geriye alma durumu
veya akustik gurilti ve dengesizlik ortaya gikarsa, Baslangig hiz ¢gevrimi kazanglarinin biraz diisiriiimesi ve Baslangig Kilidi konum kontroli etkin
hale getiriimesi gerekebilir.

A58 {G48} Baslatma Optimize Edici Suresi
RW Num | | | | | us |
oL
RFC-A | {} =
0 - 10000 ms 500 ms
RFC-S

A58 (Baslatma Optimize Edici Siiresi G48)

Baslatma optimizasyonu, baslatma optimize edici hareket profilini tanimlamak igin siire, hiz ve sarsim degerlerini kullanir. Baglatma optimizasyonu
esnasindaki maksimum hizlanma, Hizlanma orani ile tanimlanir.

Bu 6zellik, motorlu disli kutusu bulunan asansorlerde veya makaralar yerine kilavuz rayli pedler ile kurulan sistemlerde veya kilavuz raylardaki
kusurlarin baslangi¢ performansinin digsmesine neden oldugu gelistirme uygulamalarinda baslangi¢ asindirma durumunu agmaya yardimci olabilir.
Baslatma optimize edici parametresi, fren birakma iglemi esnasinda hiz referansini korumak ve digli kutusundaki agindirmayi engellemek igin Agik
¢evrim modunda kullanilabilir. Baglatma optimizasyonu kullanan agik ¢evrim modundaki fren serbest birakma / agma islemi, baslatma optimize edici
hizina ulasilincaya kadar gerceklestirimez.

Baslatma Optimize Edici Sarsimi
RW Num | | | | | us |

oL

RFC-A | § | +vM_EX00_RUN_JERK_|=

3
RFC-S 1 mm/s® x10 10 mm/s® x10

A59 (Baslatma Optimize Edici Sarsimi G4T)

Bu parametre, baslatma optimize edici sarsimi degerini mm/s® cinsinden ayarlar. Bu 6zellik, motorlu disli kutusu bulunan asansérlerde veya
makaralar yerine kilavuz rayli pedler ile kurulan sistemlerde veya kilavuz raylardaki kusurlarin baglangi¢ performansinin diismesine neden oldugu
gelistirme uygulamalarinda baslangi¢ asindirma durumunu agsmaya yardimci olabilir.

A60 {G46} Baslatma Optimize Edici Hizi
RW Num | | | | | us |
oL 50 mm/s
RFC-A | {} 0 - 10000 mm/s =
10 mm/s
RFC-S

A60 (Baslatma Optimize Edici Hizi G46)

166 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
Yayin No: 1



Giivenlik Pl Mekanik Elektrik Kullanici ileri . - P
Bilgileri Uriin bilgileri kuralum Kuralumu Baslarken Devreye Alma Parametreler Ariza Teshis | Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Bu parametre, baslatma optimize edici hizi degerini mm/s2 cinsinden ayarlar. Bu 6zellik, motorlu digli kutusu bulunan asansoérlerde veya makaralar
yerine kilavuz rayli pedler ile kurulan sistemlerde veya kilavuz raylardaki kusurlarin baslangi¢ performansinin digsmesine neden oldugu gelistirme
uygulamalarinda baslangi¢ asindirma durumunu asmaya yardimci olabilir. Baglatma optimizasyonu kullanan agik ¢evrim modundaki fren serbest
birakma / agma islemi, baslatma optimize edici hizina ulasilincaya kadar gergeklestiriimez; baslatma optimize edici igin hiz seviyesini ayarlarken
nominal kaymaya dikkat edilmelidir. Baglatma optimize edici hizi, baglangigta fren birakma gecikmesi icin de kullanilir.

Baslatma Optimize Edici Devreye Alma
RW Bit | | | | | US|
oL
RFC-A | {} =
Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0)
RFC-S

A61 (Baslatma Optimize Edici Devreye Alma G45)
Bu parametre, Kapali (0) olarak ayarlandiginda baglatma optimize edici devre digi kalir.
Bu parametre, Agik (1) olarak ayarlandijinda baglatma optimize edici etkinlesir.

Bu 6zellik, motorlu disli kutusu bulunan asansoérlerde veya makaralar yerine kilavuz rayli pedler ile kurulan sistemlerde veya kilavuz raylardaki
kusurlarin baslangi¢ performansinin digsmesine neden oldugu gelistirme uygulamalarinda baslangi¢ asindirma durumunu agmaya yardimci olabilir.
Baslatma optimizasyonu kullanan agik gevrim modundaki fren serbest birakma / agma islemi, baslatma optimize edici hizina ulasilincaya kadar
gerceklestiriimez; baslatma optimize edici igin hiz seviyesini ayarlarken nominal kaymaya dikkat edilmelidir. Baglatma optimize edici hizi,
baslangigta fren birakma gecikmesi igin de kullanilhr.

A

Hiz

A60 (Baslatma Optimize __
Edici Hizi G46)

A59 (Baslatma Optimize
Edici Sarsimi G47)

Saat

| 1 A58 (Baslatma Optimize Edici L |

Siresi G48)
A74 - A8O Kullanici Meniisii A igin Kullanici Tanimh
Parametreler
oL
RFC-A | {} =
RFC-S

A62 - A80 (Kullanici Mendiisti A igin Kullanici Tanimli Parametreler)

A62 - A80 arasi parametreler Kullanici MenUsu A parametreleri olup 6zel bir uygulama igin gerekli olan parametrelere hizli erigim icin kullanici
tarafindan ayarlanabilen parametrelerdir. Menu Z ayari, gerekli olan tim parametrelerin A29 - A80 parametrelerine gelismis menU tzerinden
erisilmesine imkan saglar.

Ornek:

Menii Z ayari Kullanici Meniisii A
Parametre Z01 Parametre A01
Deger girin: Ayarlanmigtir:

201 = Kullanici Glivenlik Durumu (H02) AO01 = Kullanici Giivenlik Durumu (H02)
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Devreye Alma

Sdricu, glvenlik tehlikesini engellemek Uzere sistemlerin isletimi ve glvenlik gereksinimleri konusunda bilgili yetkili kisiler tarafindan
kurulmahdir. Oliim riski, ciddi yaralanma veya Uriine hasar gelmesi tehlikelerinden kaginmak icin bu kilavuzda agiklandigi gibi dogru
UYARI kurulum gergeklestiriimelidir.

Motorun beklenmeyen bir sekilde calismaya baslamasindan dodabilecek herhangi bir hasar veya guvenlik tehlikesi olusmamasina dikkat
edin. Urinlin hasar gérmesi riskinden ve giivenlik tehlikelerinden kaginmak igin siriictiniin sistem glivenlik gerekliliklerine uygun olarak
DIK galistigindan emin olun.

Maksimum hizin giivenlik tehlikesi ile sonuglanarak makine guivenligini etkiledigi durumlarda, Grtin hasar riskini veya bir gtivenlik

e tehlikesini engellemek icin ilave bagimsiz asiri hiz korumasi kullaniimahdir.

AC besleme baglantisi, elektrik carpmasi tehlikesini engellemek Gzere suriicuden herhangi bir kapak sékiilmeden énce devre disi
birakilmalidir. Devre digi birakma iglemi, herhangi bir calismaya baslanmadan 6nce 6lUm riski veya ciddi yaralanma tehlikesini ortadan
UYARI kaldirmak i¢in onaylanmig bir yalitim cihazi kullanilarak gergeklestiriimelidir.

>

Asagidaki bélimlerde Asansor sirtclisunu ¢alisir hale getirmek igin kurulum, programlama ve otomatik ayarlama hakkinda bilgiler verilmisgtir.
Parametre ayarlari, basitlestiriimis Kullanici Menlisu A veya kullanilabilir standart surtict menuleri Menl B - Menu Z aracilidiyla yapilabilir.
71 Isletim modu

Sdricd ilk agildiginda, parametreleri programlamadan 6nce dogru isletim modu segilmelidir. Varsayilan isletim modu RFC-S’dir. Alternatif isletim
modunun secimi asagidaki sekilde yapilabilir (a) Srictinin devre digi oldugundan emin olun (b) Pr mmO00 = 1253 olarak ayarlayin (c) Sdiriicii Kontrol
Modu (B01) parametresinde isletim modunu segin (d) Sifilama diigmesine basin.

Tablo 7-1 lgletim modlan
Siiriicii Kontrol Modu (B01)

Acik cevrim Asenkron motor igin agik ¢gevrim kontroli
RFC-A Konum geri beslemeli asenkron motor icin kapali cevrim vektor
RFC-S. Konum geri beslemeli (sabit miknatisli) PM senkron motor igin kapali gevrim Servo vektor

Bir surlcu ayarlanirken mevcut parametreler bilinmiyorsa, strticlyl baslatmadan énce sirticl varsayilan degerinin uygulanmasi tavsiye edilir.
Varsayilan deger asagidaki gibi ayarlanabilir:

+  Surtclnln devre disi oldugundan emin olun

*  Prmm00 = ‘50 HZ'lik Varsayilanlari Sifirla’ veya ‘60 HZz'lik Varsayilanlari Sifirla’ segimi yapin
Alternatif olarak, 1233 (50 HZz'lik ayarlar) veya 1244 (60 Hz'lik ayarlar) girin

+  Suriclyu sifirlayin

7.2 Kontrol modu

Kontrol giris modu, A10 parametresi ayarlanarak Kaldirag (Asansor) kontrolériine uyacak sekilde asagidaki sekilde segilebilir.

+ A10 (H11) =Analog Calistirma Izni (0)
+ A10(H11) =Analog 2 Yonlu 1)
«  A10 (H11) =Oncelikli 1 Yonli 2)
«  A10 (H11) =kili 1 Yénli (3)
+  A10 (H11) = Oncelikli 2 Yénlii (4)
«  A10 (H11) =kili 2 Yénli (5)
* A10 (H11) = Kontrol Kelimesi, Modbus (6)
« A10(H11) =DCP3 (7)
« A10(H11) =DCP4 (8)

isletim modunu kaydetme
Pr mm.000 = Parametreleri kaydet + Sifirlama Digmesi
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Sdaricliniin motoru yiksek seviyede kontrol edebilmesi igin motor bilgi plakasi verileri ve RFC-A, RFC-S konum geri besleme bilgilerinin asagidaki
suriicu parametrelerinde ayarlanmasi ve bir otomatik ayarlama isleminin gerceklestiriimesi gereklidir. E300 Asansér surucusu igin varsayilan igletim
modu, PM (sabit miknatisli) senkron motorlarini kullanan dislisiz Asansor uygulamalarina yonelik olan RFC-S modudur.

Motor parametre ayarlari motorun korumasini etkiledigi igin yanhs ayarlandiginda motorda ve motora bagh olan kodlayicida (enkoderde)
hasara sebebiyet verebilir. Motorun termal korumasini etkiledigi icin Motor Nominal Akimi igin girilen degerin dogru olmasi énemlidir.
Sdiricudeki varsayilan degerlere glivenilmemelidir.

Simetrik Akim Limiti (B16) parametresinin diislik bir degere veya sifira ayarlanmasi, fren serbest birakmada kontrolsiiz hareketlere neden
olabilir. Kontrolsiiz hareketi ve sisteme zarar verme riskini dnlemek igin Simetrik Akim Limiti (B16) parametresinin en kot yik durumunda
hem motor nominal akimi hem de asiri yuk gereksinimi dikkate alinarak uygun bir degere ayarlandigindan emin olun.

Tablo 7-2 Motor parametreleri

Parametre Mod

Aciklama

Motor Nominal Akimi (B02)
Motor Nominal Gerilimi (B03)

Agik cevrim, RFC-A,RFC-S

Motor bilgi plakasi verileri

Motor Nominal Gii¢ Faktérii (B04) Agik cevrim

Donerek otomatik ayarlama ile turetilir

Motor Kutup Sayisi (B05)

Motor Nominal Frekansi (B06)

Motor Nominal Hizi (BO7)

Simetrik Akim Limiti (B16)

Acik gevrim, RFC-A,RFC-S

Eger bilinmiyorsa acik gevrim ve RFC-A modu otomatigi
seger

Motor bilgi plakasi verileri

Acik gcevrim igin RFC-A kontrolii A16
(Kayma Kompanzasyonu Etkinlestirme B10)
parametresine gére dogru kayma hizini belirler

Motoru koruyan maksimum igletim modu limiti

Tablo 7-3 Kodlayici (enkoder) parametreleri

Devir Bagina Diisen Stirticli Kodlayici (Enkoder)
Déniis Darbesi (C03)

Sdriicii Kodlayici (Enkoder) Gerilim Ayari (C04)

Parametre Mod Aciklama
Stirticti Kodlayici (Enkoder) Tipi (C01) Kodlayici bilgi plakasi
Strdcti Kodlayici (Enkoder) Otomatik Yapilandirma Sedece iletisim arayuzline sahip kodlayici ile kullanilir
Ayari (C02)
RFC-A, RFC-S

Kodlayici bilgi plakasi verisi / otomatik yapilandirma

Kodlayici bilgi plakasi verileri

& Suriclye baglanan kodlayici gli¢ kaynagdi geriliminin ¢ok yiksek olarak ayarlanmasi geri besleme cihazina hasar verebilir.
Sadece surucliye baglanan uygun kodlayicilarin gii¢ kaynagi gerilimini ylkseltin.

Kodlayici artimi yanlis yonde gerceklesirse, Siirticii Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Geri Cevirme (C12) parametresi devir yonunin
degistiriimesinde kullanilabilir. Otomatik ayarlama islemi sonrasinda isletim esnasinda motor akustik girultist varsa bkz. kisim 10.3 Motor akustik

guriiltiist, sayfa 304.
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7.4 Otomatik Ayarlama

Otomatik ayarlama islemi gergeklestiriimeden 6nce, motor bilgi plakasi verileri ile konum geri besleme cihazli RFC-A, RFC-S modlu igletim igin
konum geri besleme parametreleri ayarlanmalidir. Burada agiklanacag tzere statik otomatik ayarlama ve dénerek otomatik ayarlama olmak Gzere iki
otomatik ayarlama mevcuttur.

Acik gevrim veya RFC-A, RFC-S isletim modlarinda hem statik hem de donerek otomatik ayarlama kullanilabilir. Statik otomatik ayarlama, iyi kontrol
saglamak igin motor parametrelerini dlger; donerek otomatik ayarlama ise daha ylksek bir kontrol seviyesi saglamak igin motor parametrelerini lger.
Sadece donerek otomatik ayarlama sirticliye bagh konum geri besleme cihazini kontrol eder. Gerekli otomatik ayarlamayi segmek Uizere kullanilan
A26 (Motor Otomatik Ayarlama B11) parametresine bakin. Yok (0) Statik (1) Dénerek (2).

7.41 Statik Otomatik Ayarlama

A26 (Motor Otomatik Ayarlama B11). Asagida otomatik ayarlama isleminin nasil gerceklestirilecegi ve testin basarili bir sekilde tamamlanmasinin
ardindan normal igletime nasil geri donulebileceg@i agiklanmaktadir:

NOT

Statik otomatik ayarlama motora gug¢ verildiginde gikis motor kontaktorleri kapaliyken gergeklestirilir. Otomatik ayarlama testi siiresince motor frenleri
tamamen kapali kalir. Statik otomatik ayarlama esnasinda ¢ikis motor kontaktérleri Gizerindeki kontrol manuel olarak yapilmaldir.

1. Statik otomatik ayarlama testi, striict Sdiriicii Saglikli (L05) = Kapali (0) olarak trip durumuna gecerse veya surucu Sdrticti Aktif (L06) = Agik (1)
olarak aktif haldeyken baslatilamaz. Siricu, kontrol terminali 31°den siriicl etkin sinyali ¢ikartilarak devre disi birakilabilir.

2. Statik otomatik ayarlama testi, A26 (Motor Otomatik Ayarlama B11) parametresi Statik otomatik ayarlama (1) veya or Tamamen Durarak (5)
olarak ayarlanip baslatilir. Tamamen Durarak segenegi sadece RFC-S modu igin gegcerlidir.

3. Gikis motor kontaktorleri kapali olmalidir. Bu sira kontrol terminali 31°deki siriict etkin sinyali icin de gecerlidir.

4. Bir surtcu gahstirma sinyali uygulanmahdir.

5. Statik otomatik ayarlama baslayacaktir.

6. Otomatik ayarlama sirasi bagaril bir sekilde tamamlanirsa, sirtict etkinlestirme parametresi aktif degil (Engelle) olarak ve A26 (Motor Otomatik
Ayarlama B11) parametresi ise sifir olarak ayarlanir.

7. Cikis motor kontaktorleri agilir.

8. Sdruc, 6ncelikle strict etkinliginin kaldirilip yeniden uygulanmasi ile otomatik ayarlamanin tamamlanmasini miteakip etkin hale gecebilir.

9. Otomatik ayarlama islemi esnasinda bir trip meydana gelirse, strlcu trip durumuna girer ve A26 (Motor Otomatik Ayarlama B11)
parametresi sifira ayarlanir. Yukarida belirtildigi gibi, trip durumu sifirlandiktan sonra suricu yeniden baslatiimadan 6nce suricu etkinligi
kaldiriimali ve sonra yeniden uygulanmalidir. Siiriicii parametrelerinin 6lgiilecegi otomatik ayarlama tamamlanmamis ise ve ayarlarda
halen orijinal degerler varsa dikkatli olunmalidir.

Asagida otomatik ayarlama testinin strtici parametreleri Uzerindeki etkileri aciklanmigtir:

1. Testin dogru sonuglari verebilmesi icin Durarak otomatik ayarlama sirasinda motorun duragan durumda olmasi gerekir.

2. Motor ve geri besleme (konum geri besleme faz agisi) ile ilgili parametreler otomatik ayarlama testinin basariyla tamamlanmasindan sonra
glncellenir.

3. Otomatik ayarlama testi basariyla tamamlanmazsa parametreler sirliciiniin etkin hale gegcirilmesiyle yanlis isletime sebep olacak orijinal
degerlerini tutarlar.

4. Otomatik ayarlamanin her asamasi tamamlandiginda sonuglar ilgili parametrelere yazilir ve bu parametreler siriiciiniin kalici bellegine kaydedilir.

5. Parametre Klonlama (N01) Otomatik (3) veya On Yiikleme (4) olarak ayarlanmigsa parametreler siiriicii icerisinde kurulu NV Medya Karti'na da
yazilir.

NOT

Otomatik ayarlama esnasinda meydana gelen herhangi bir siirlicti trip durumu ariza teshis bilgisi igin ariza teshis kismina bakin.

3
o
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STATIK OTOMATIK
AYARLAMAYI BASLAT

Motor ve kodlayici (enkoder) (RFC-A, RFC-S) parametreleri

Motor ve kodlayici (enkoder) bilgileri strtici parametrelerinde [«
ayarlanmalidir

Motor freni kontrolii
Fren kontroli devre disi birakilmali, otomatik
ayarlama suresince motor frenleri kapali tutulmali

Ekran Hayir

v

Engelleme

Statik otomatik ayarlamayi se¢
Motor Otomatik Ayarlama (B11) = 1 (Otomatik ayarlama
testi 5)
Kontrol parametreleri igin durarak test

Cikis motor kontaktorii kontrolii
Cikis motor kontaktérleri otomatik
ayarlama boyunca kapali olmalidir

Sdricunun devre disi birakildigindan
ve tim trip durumlarinin sifirlandigindan

(trip durumlari hakkinda bilgi almak igin ariza
teshis boélimiine bakin) emin olun.

— & —

Otomatik ayarlama iginkontrol girisleri

Cikis motor kontaktérleri tizerinden Guvenli Moment Kapama (STO),

Sirdcu etkin
Hizli devre digi birakma girisi (kullaniimigsa) parametresi segildi
Calistir (yon girisi) parametresi segildi
Sifir hiz parametresi segildi

Otomatik Hayir

Takimi RTC’ye basin

Sirtct durumu igin KI-Elv Tus

A4

ayarlama
aktif

Siiriicii ekrani, Calistir ve
Otomatik Ayarlama
arasinda degisir

Srtcu trip durumu yok

Otomatik ayarlama icin uygun siralama
oldugundan emin olun

Motor kontaktérleri kapali
Motor freni kapali kalir
Kontrol girigleri aktif yapiimis
Trip durumu hakkinda bilgi almak igin ariza
teshis bélimuine bakin

Evet

OTOMATIK AYARLAMA
TAMAMLANDI

Siiriciiyli normal isletime dondir
Guvenli Moment Kapama (STO), Surtci etkin
parametresini kaldir
Hizli devre disI birakma girisi (kullaniimissa)
parametresini kaldir
Calistir (yon girisi) parametresini kaldir
Hiz segimi parametresini kaldir

Otomatik ayarlama siresince meydana

gelebilecek trip durumlari igin ariza
teshis bolimiine bakin

Otomatik ayarlama tamamlandi ve
parametreler giincellendi
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Acik cevrim, Statik otomatik ayarlama: Temel kontrol parametreleri .
Bu test, motoru hareket ettirmeden temel kontrol parametrelerini élger. Tablo 7-4'te agiklandigi gibi Stator direnci, Gegici Endiiktans, Maksimum OIU
Siire Kompanzasyonu ve Maksimum Olii Siire Kompanzasyonundaki Akim parametreleri degerlerini lcmek iizere durarak bir test gerceklestirilir.
Asagidaki Tablo 7-4, temel Agik ¢cevrim motor kontrol( igin gerekli parametreleri gdstermekte olup parametrelerden hangilerinin motor bilgi
plakasindan kullanici tarafindan ayarlanabilecegini ve hangisinin statik otomatik ayarlama ile dlgilebilecegini belirtmektedir.

Tablo 7-4 Acik gevrim statik otomatik ayarlama parametreleri

Parametre Kullanim amaci Aciklama
A21 (Motor Nominal Frekansi 506)
A18 (Motor Nominal Akimi B02)
A22 (Motor Nominal Hizi BO7) Kayma kompanzasyonu

Temel kontrol

Motor bilgi plakasi

A19 (Motor Nominal Gerilimi B03) Temel kontrol
Motor Nominal Gii¢ Faktérii (B04) Kullaniimiyor
A20 (Motor Kutup Sayisi B05) Temel kontrol
Statér Direnci (B34) Temel kontrol Ur S (0) Ur (1), Ur Otomatik (3), l\/l__anuel giris yaparak Statik veya
Ur | (4) modlari dénerek otomatik ayarlama
Gegcici Endliktans (B33) Daha iyi performans saglama
MakSI.mum (?Iu Sdre Kompanzasyonu (B4§) Statik veya dénerek otomatik ayarlama
Maksimum Olii Siire Kompanzasyonundaki Temel kontrol
Akim (B47)

RFC-A, Statik otomatik ayarlama: Temel kontrol parametreleri

Bu test, motoru hareket ettirmeden temel kontrol parametrelerini 6lger. Tablo 7-5 RFC-A statik otomatik ayarlama parametreleri'de agiklandigi gibi
Statér direnci, Gegici Endiiktans, Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu ve Maksimum Oli Stire Kompanzasyonundaki Akim parametreleri degerlerini
6lgmek Uzere durarak bir test gergeklestirilir. Stator Direnci ve Gegici Enduktans, RFC-A modunda Akim kontrol6ri P ve Akim kontrol6ru

| kazanglarini ayarlamada kullanilir. Bu, test esnasinda sadece bir defa gergeklestirilir ve kullanici bir otomatik ayarlama ve bunu takip eden
isletimden sonra motor akustik giriltisiniin mevcut oldugu durumlarda eger gerekliyse akim kontrol gevrim kazang ayarlamalarini manuel olarak
gerceklestirebilir. Asagidaki Tablo 7-5, temel RFC-A motor kontroli igin gerekli parametreleri géstermekte olup parametrelerden hangilerinin motor
bilgi plakasindan kullanici tarafindan ayarlanabilecegini ve hangisinin statik otomatik ayarlama ile 6lgulebilecegdini belirtmektedir.

Tablo 7-5 RFC-A statik otomatik ayarlama parametreleri

Parametre Kullanim amaci Aciklama

A21 (Motor Nominal Frekansi 506)
A18 (Motor Nominal Akimi B02)
(

Temel kontrol

A22 (Motor Nominal Hizi BOT) Kayma kompanzasyonu o
, — Motor bilgi plakasi
A19 (Motor Nominal Gerilimi B03) Temel kontrol
Motor Nominal Gii¢ Faktérii (B04) Kullaniimiyor
A20 (Motor Kutup Sayisi B05) Temel kontrol
Statér Direnci (B34) Temel kontrol I\/I"anuel s yaparak Statik veya
dénerek otomatik ayarlama
Gegici Endiiktans (B33) Daha iyi performans saglama

Maksimum Olii Stire Kompanzasyonu (B46)
Maksimum Olii Siire Kompanzasyonundaki Akim (B4T7)
Baslangic Akim Cevrimi P Kazanci (103) Statik veya dénerek otomatik
Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108) Temel kontrol ayarlama

Durdurma Akim Cevrimi P Kazanci (113)
Baslangic Akim Cevrimi | Kazanci (104)
Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)
Durdurma Akim Cevrimi | Kazanci (114)

RFC-S Statik otomatik ayarlama: Temel kontrol parametreleri

Bu test, motoru hareket ettirmeden temel kontrol parametrelerini dlger. Bu test, temel kontrol igin gerekli tim parametreleri dlgmek icin kullanilabilir.

Ancak donerek otomatik ayarlama testi ile daha ylksek performans gerceklestirilebilir.

1. Durarak otomatik ayarlama testi, motorun aki eksenini konumlandirmak igin gerceklestirilir.

2. Konum geri besleme faz agisi, surticilerin ana arayiiziine bagli olan konum geri besleme arayiiziinden gelen konuma gére ayarlanir.

3. Durarak test, Gegici Endiiktans Ld (B33) ve Yliksiiz Lq (B37)parametreleri degerlerini dlgmek icin gerceklestirilir.

4. Durarak test, Statér direnci, Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu ve Maksimum Olii Siire Kompanzasyonundaki Akim parametreleri degerlerini
Olgmek igin gergeklestirilir.

5. Statdr direnci ve Gegici Endiiktans Ld (B33) Akim kontrolori P ve Akim kontrol6ru | Kazanci parametreleri degerlerini ayarlamak igin kullanilir.
Bu, test esnasinda sadece bir defa gergeklestirilir ve 6rnegin bir otomatik ayarlama ve isletimi takip eden motor akustik girultisiinden dolayi eger
gerekliyse kullanici akim kontroli gevrim kazang ayarlamalarini manuel olarak gergeklestirebilir.

Durarak test yiziinden konum geri besleme yoniinin kontroliniin mimkiin olmadigi unutulmamalidir. E§er motor gli¢ baglantilar faz sirasi dogru

degilse, or., suricu ileri yone dogru ¢alismak Uzere faz sirasi U-V-W uygularken konum geri besleme geriye dogru sayiyor ise motor elektriksel olarak

90 derecelik bir sigrama yapacak ve motor akim limitleri tarafindan belirlenen akim ile galismayi durduracaktir.
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Bu durum, surlct motoru faz sirasinin A27 (Motor Faz Sirasini Tersine Cevirme B26) parametresi ile degistirilip otomatik ayarlama testinin
yenilenmesi ile dizeltilebilir. Bu motorun konum geri besleme devri tarafindan tanimlanan yénde dogru olarak dénmesini saglar.

Konum geri besleme ydnu dogru ise motor kontrol altinda istenen ydnde doner ancak konum geri besleme yonu yanhs ise motor kontrol altinda yanhs
yonde doner. Asagidaki Tablo 7-6, temel RFC-S motor kontrolii igin gerekli parametreleri gostermekte olup parametrelerden hangilerinin motor bilgi
plakasindan kullanici tarafindan ayarlanabilecegini ve hangisinin statik otomatik ayarlama ile dlgUlebilecegini belirtir.

Tablo 7-6 RFC-S statik otomatik ayarlama parametreleri

Parametre Kullanim amaci Aciklama

A18 (Motor Nominal Akimi §02) Temel kontrol
A22 (Motor Nominal Hizi BOT) Kayma kompanzasyonu .

- —— Motor bilgi plakasi
A19 (Motor Nominal Gerilimi B03) Temel kontrol
A20 (Motor Kutup Sayisi B05) Temel kontrol
A16 (Konum Geri Besleme Faz Agisi C13) Konum geri besleme igeren temel kontrol Statik veya donerek otomatik ayarlama
Statér Direnci (B34) Temel kontrol Manuel giris yaparak Statik veya donerek

otomatik ayarlama

Gegcici Endliktans Ld (B33) Daha iyi performans saglama Statik veya dénerek otomatik ayarlama

Maksimum Olii Stire Kompanzasyonu (B46)

Maksimum Olii Siire Kompanzasyonundaki Akim (B47)

Gegcici Endliktans Ld (B33)

Baslangi¢c Akim Cevrimi P Kazanci (103)
Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108) Temel kontrol Statik veya donerek otomatik ayarlama

Durdurma Akim Cevrimi P Kazanci (113)

Baslangi¢c Akim Cevrimi | Kazanci (104)
Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)
Durdurma Akim Cevrimi | Kazanci (114)

7.4.2 Donerek Otomatik Ayarlama

A26 Motor Otomatik Ayarlama (B11) = Donerek Otomatik Ayarlama (2). Asagidaki kisimda otomatik ayarlamanin ve basaril bir testin
tamamlanmasindan sonra normal isletimin nasil yeniden baslatilacadi agiklanmaktadir. Otomatik ayarlama motor ylkstizken gergeklestiriimelidir, or.,
motorun serbestge donmesi icin makaralardan halatlarin kaldiriimasi. Alternatif olarak, Asansor kabini karsi bir agirlik ile denge konumunda
getirilerek dénerek otomatik ayarlama esnasinda kabinin hareketlerine yeterli alan verilebilir. Donerek otomatik ayarlama esnasinda motor déner.
Eger halatlar bagliysa kabin asagidaki sekilde hareket eder.

*  Aclk cevrim ve RFC-A: Motor, segcili rampalarla 2/3 nominal frekans degerine hizlanir ve bu seviyede segilen yonde 40 saniye boyunca sabitlenir.
* RFC-S: Motor secilmis olan yonde 2 elektriksel tur doéner, or., 2 mekanik tur kadar.

Donerek otomatik ayarlama, referans dikkate alinmadan segilen yénde motoru donddrir. Siiriict, otomatik ayarlama siiresince Guvenli
Moment Kapama (STO), Siirlicu etkin veya calistirma sinyali devre disi birakilarak durdurulabilir. Otomatik ayarlama islemini takiben
Glvenli Moment Kapama (STO), Surlcu etkin fonksiyonu devre disi birakilmali ve suriici motoru galistirmadan dnce yeniden
etkinlestiriimelidir.

Doénerek otomatik ayarlama gergeklestirilirken, otomatik ayarlama talimatlarinin tamamen okunmasindan ve igletimin nasil olacagi
konusunda tam bir bilgiye sahip olunmasindan yetkili kisi sorumludur. Ayrica, motor frenini kontrol kaybi riski olmadan ¢ikarmak (kaldirmak)
icin guivenli olmasini saglayin. Bu islem sirasinda motorda herhangi bir yiik olmadigindan (veya kontrolsiiz galismayi 6nlemek igin sistemin
UYARI dengede oldugundan) ve donerek otomatik ayarlama yapilirken aracin asansor safti igerisinde hareket etmesi icin yeterli mesafe
bulundugundan emin olun.

>

Motordaki RFC-A ve RFC-S konum geri besleme fonksiyonu da dénerek otomatik ayarlama esnasinda kontrol edilmelidir.

Donerek otomatik ayarlama, tim test siresince ¢ikis motor kontaktorleri kapali ve motor frenleri tamamen acik durumdayken gergeklestirilir.

1. Dénerek otomatik ayarlama testisiiriicli Stiriicti SAGLIKLI (L05) = Kapali 0) olarak trip durumuna gegerse veya siiriici Stirticii Aktif (L0O6) =
Acik (1) olarak aktif haldeyken baslatilamaz. Suricu, kontrol terminali 31°den siriici etkin sinyali gikartilarak devre digi birakilabilir.

2. Dodnerek otomatik ayarlama testi A26 (Motor Otomatik Ayarlama B11) parametresi ayarinin Dénerek (2) ayarlama segenegine ayarlanmasi ile
baslatilir.

3. Cikis motor kontaktorleri kapal olmalidir. Bu sira kontrol terminali 31°deki strlcu etkin sinyali igin de gegerlidir.

4. Motor frenleri manuel olarak givenlik gereklilikleri konusunda bilgili yetkili kisiler tarafindan agilmahdir.

5. Bir slrict galistirma sinyali uygulanmalidir.

6. Donerek otomatik ayarlama baslayacaktir:

Agik ¢cevrim, RFC-A motor 2/3 nominal frekans degerine hizlanir ve bu seviyede segilen yénde 40 saniye boyunca sabitlenir
RFC-S motor secilmis olan yonde 2 elektriksel tur doner (6r. 2 mekanik tur kadar).
Asansor kabini igin yeterli bosluk payi oldugundan emin olun. Eger yoksa halat kopmasi olacagindan kabin durma noktalarina
carpar.
7. Otomatik ayarlama sirasi basaril bir sekilde tamamlanirsa suriicu etkinlestirme parametresi aktif degil (Engelle) olarak ve A26 (Motor Otomatik
Ayarlama B11) parametresi ise sifir olarak ayarlanir.

8. Motor freni uygulanabilir.

9. Surucu etkinlestirme ayarini yeniden aktif olarak ayarlamak igin 6ncelikle ¢ikis motor kontaktorleri agiimali ve surucu etkinlestirme devre disi
birakilmalidir.
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10. Otomatik ayarlama iglemi esnasinda bir trip durumu meydana gelirse surlci trip durumuna geger ve A26 Motor Otomatik Ayarlama B11)
parametresi sifira ayarlanir. Bu noktada motor freni uygulanir ve gikis motor kontaktérleri agihr.

11. Yukarida belirtildigi gibi, trip durumu sifirlandiktan sonra surlict yeniden baslatiimadan 6nce siricu etkinligi kaldirilmali ve sonra yeniden
uygulanmalidir. Siiriicii parametrelerinin 6lgiilecegi otomatik ayarlama tamamlanmamis ise ve ayarlarda halen orijinal degerler varsa
dikkatli olunmalidir.

Asagida otomatik ayarlama testinin siirlici parametreleri Gzerindeki etkileri agiklanmigtir:

1. Testin dogru sonuglari verebilmesi icin Durarak otomatik ayarlama sirasinda motorun duragan durumda olmasi gerekir.

2. Motor ve geri besleme konum geri besleme faz agisi ile ilgili parametreler otomatik ayarlama testinin basariyla tamamlanmasindan sonra
glncellenir.

3. Otomatik ayarlama testi basariyla tamamlanmazsa parametreler siriiciiniin etkin hale gecirilmesiyle yanlhs isletime sebep olacak orijinal
degerlerini tutarlar.

4. Otomatik ayarlamanin her asamasi tamamlandiginda sonuglar ilgili parametrelere yazilir ve bu parametreler strictinin kalici bellegine kaydedilir.

5. Parametre Klonlama (N01) Otomatik (3) veya On Yiikleme (4) olarak ayarlanmigsa parametreler siiriicii igerisinde kurulu NV Medya Karti'na da
yazilr.

NOT

Otomatik ayarlama esnasinda meydana gelen herhangi bir siirlict trip durumu ariza teshis bilgisi igin ariza teshis kismina bakin.

Sekil 7-2 Donerek otomatik ayarlama akis semasi

DONEREK OTOMATIK
AYARLAMAYI BASLAT
Dénerek otomatik ayarlama igin asansor kabini

‘ askida olmamalidir veya alternatif olarak sistem
yuksuz ve dengede olmalidir

Motor ve kodlayici (enkoder) (RFC-A, RFC-S) parametreleri
Motor ve kodlayici (enkoder) bilgileri stirticti parametrelerinde
ayarlanmaldir

A

Surtctnin devre digi birakildigindan ve tim
trip durumlarinin sifirlandigindan

(trip durumlari hakkinda bilgi almak igin ariza
teshis bélimiine bakin) emin olun.

Ekran
Engelleme

A

Evet

Donerek otomatik ayarlamayi se¢ . .
Motor Otomatik Ayarlama (B11) = 2 (Otomatik ayarlama testi 2) Strticti durumu icin KI-Elv Tug
Kontrol parametreleri igin donerek test Takimi RTC'ye basin

Cikis motor kontaktérii kontrolii
Cikis motor kontaktorleri otomatik ayarlama
boyunca kapali olmalidir

Otomatik ayarlama iginkontrol girisleri
Cikis motor kontaktérleri tizerinden Guvenli Moment Kapama (STO), Suriict etkin
Hizl devre digi birakma girisi (kullaniimigsa) parametresi segildi
Calistir (yon girisi) parametresi segildi
Sifir hiz parametresi segildi

Motor freni kontrolii
Motor freni kontroll, otomatik ayarlama stiresince
frenler agilarak manuel olarak aktif hale gegirilir

Otomatik ayarlama igin uygun siralama
oldugundan emin olun
Motor kontaktorleri kapall
Kontrol girisleri aktif
Motor freni agik
Trip durumu hakkinda bilgi almak igin ariza
teshis bolimune bakin

Otomatik
ayarlama

Motor, secili rampalarla 2/3
nominal frekans degerine Strdcd ek st
yiikseltili ve bu segilen yonde 40 | RFC-A ”’g‘:;‘:at?:%a@rf‘a st ve RFC-S
saniye boyunca (RFC-A), 4 saniye [V _ arasinda degisir
boyunca da (Agik gevrim) segilen Agik gevrim gis

yonde sabitlenir

N Motor segilmis olan yénde 2 elektriksel tur
déner (6r., 2 mekanik tur kadar)

Otomatik ayarlama siresince meydana gelebilecek
trip durumlari igin ariza teshis bélumune bakin.
Suriict trip durumu esnasinda frenler uygulanmis
ve motor kontaktérleri agik olmalidir

OTOMATIK AYARLAMA Otomatik ayarlama tamamlandi ve
TAMAMLANDI parametreler giincellendi

Sdrici trip durumu yok

Siiriiciiyii normal igletime déndiir

Motor freni uygula

Guvenli Moment Kapama (STO), Striicti etkin
parametresini kaldir

Hizli devre disi birakma girisi (kullaniimigsa)
parametresini kaldir

Calistir (yon girisi) parametresini kaldir
Hiz secimi parametresini kaldir
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Acik ¢cevrim Doénerek otomatik ayarlama: Temel kontrol ve daha iyi performans
Donerek otomatik ayarlama isleminin 1. safhasi, kisim 7.4.1 Statik Otomatik Ayarlama kisminda acgiklandidi Uzere Agik gevrim Statik otomatik

ayarlamada gerceklestirilir.

Doénerek otomatik ayarlamanin 2. safhasi, motorun segili rampalarla A21 Motor Nominal Frekansi (B06) x 2/3 degerine kadar yikseltilerek,

frekansin istenilen seviyede 4 saniyeligine sabitlendigi degerde gergeklestirilir. Statér Direnci (B35) olgllir ve bu deder diger motor parametreleriyle
bilikte Motor Nominal Gii¢ Faktérii (B04) hesaplamalarinda kullanilir.
Tablo 7-7, Agik gevrim motor kontroll igin gerekli parametreleri listelemekte olup parametrelerden hangilerinin kullanici tarafindan ayarlanacagini
hangilerinin otomatik ayarlama ile dlgulebilecegini belirtir.

Tablo 7-7 Acik gevrim donerek otomatik ayarlama parametreleri

Parametre

Kullanim amaci

Aciklama

A21 (Motor Nominal Frekansi EOB)

Temel kontrol

(
A18 (Motor Nominal Akimi B02)
A22 (Motor Nominal Hizi BOT)

Kayma kompanzasyonu

A19 (Motor Nominal Gerilimi B03)

Temel kontrol

Motor bilgi plakasi

Motor Nominal Gii¢ Faktérii (B04)

Kullaniimiyor

A20 (Motor Kutup Sayisi B05)

Temel kontrol

Statér Direnci (B34)

Temel kontrol Ur S (0) Ur (1), Ur Otomatik (3),
Ur | (4) modlari

Manuel giris yaparak Statik veya
donerek otomatik ayarlama

Gegici Endliktans (B33)

Daha iyi performans saglama

Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu (B46)

Maksimum Olii Stire Kompanzasyonundaki
Akim (BA4T)

Temel kontrol

Statik veya donerek otomatik ayarlama

RFC- A Donerek otomatik ayarlama: Temel kontrol ve daha iyi performans
Bu test, motoru dondirerek daha iyi performans saglamak igin parametreleri dlger.

Doénerek otomatik ayarlamanin 1. safhasi, RFC-A modundaki Statik otomatik ayarlamayi gerceklestirir, bkz. kisim 7.4.1 Statik Otomatik Ayarlama,

sayfa 170.

Donerek otomatik ayarlamanin 2. safhasi, motorun secili rampalarla A21 (Motor Nominal Frekansi: B06) x 2/3 degerine yukseltilerek,

frekansin istenilen seviyede 40 saniyeligine sabitlendigi dederde gerceklestirilir. Statér Direnci (B35) 6lgilir ve bu deger motor parametreleriyle
birlikte Motor nominal gli¢ faktdri degerini hesaplamak igin kullanilhr.
Bu test igin motor yiikii bosaltiimalidir. Tablo 7-8, RFC-A motor kontroll igin gerekli parametreleri géstermekte olup parametrelerden hangilerinin
kullanici tarafindan ayarlanabilecegini ve hangilerinin otomatik ayarlama ile élgllebilecegini belirtir.

Tablo 7-8 RFC-A donerek otomatik ayarlama parametreleri

Parametre

Kullanim amaci

Testte Olgiilen

A21 (Motor Nominal Frekansi B06)

Temel kontrol

Motor bilgi plakasi

(
A18 (Motor Nominal Akimi B02)
A22 (Motor Nominal Hizi BO7)

Kayma kompanzasyonu

A19 (Motor Nominal Gerilimi B03)

Temel kontrol

Motor Nominal Gii¢ Faktérii (B04)

Kullaniimiyor

Doénerek otomatik ayarlama

A20 (Motor Kutup Sayisi B05)

Temel kontrol

Motor bilgi plakasi

Statér Direnci (B34)

Ur S (0) Ur (1), Ur Otomatik (3), Ur | (4) modlari

Statik veya dénerek otomatik ayarlama

Statér Direnci (B34)

Daha iyi performans saglama

Gegici Endliktans (B33)

Donerek otomatik ayarlama

Maksimum Olii Siire Kompanzasyonu (B46)

Maksimum Olii Stire Kompanzasyonundaki
Akim (B47)

Baslangi¢c Akim Cevrimi P Kazanci (103)
Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108)
Durdurma Akim Cevrimi P Kazanci (113)

Temel kontrol

Basglangic Akim Cevrimi | Kazanci (104)
Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)
Durdurma Akim Cevrimi | Kazanci (114)

Statik veya dénerek otomatik ayarlama

Statik veya dénerek otomatik ayarlama
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RFC-S Doénerek otomatik ayarlama: Temel kontrol ve daha iyi performans

Bu test, motoru dondirerek daha iyi performans saglamak igin parametreleri dlger. Bu test, vuruntu momenti etkilerini iptal ederek temel kontrol ve
daha iyi performans saglamaya yonelik tim parametrelerin 6lglilmesinde kullanilabilir. Bu test igin motor yiiki bosaltiimahdir.
Bu test, A16 (Konum Geri Besleme Faz Agisi C13) igin statik otomatik ayarlamadan muhtemelen daha dogru bir deger verir.

Donerek otomatik ayarlamanin 1. Safhasi, RFC-S modunda statik ayarlamayi gergeklestirir, bkz. kisim 7.4.1 Statik Otomatik Ayarlama.

2. safha, motorun aki eksenini konumlandirmak igin gergeklestirilen Dénerek otomatik ayarlama islemidir ve buradan konum geri besleme faz acisi,
motor surucisiine bagli olan konum geri besleme cihazindan gelen konuma gére ayarlanir. Bu, motorun secilmis olan yonde 2 elektriksel tur
déndurulmesi ile gergeklestirilir, 6r. 2 mekanik tura kadar.

NOT

Eger sensdrstiz mod secilmigse bir statik otomatik ayarlama gerceklestirilir.

Tablo 7-9 RFC-S donerek otomatik ayarlama parametresi

Parametre Kullanim amaci Aciklama
A21 (Motor Nominal Frekansi 506)
A18 (Motor Nominal Akimi B02)
A22 (Motor Nominal Hizi BOT) Kayma kompanzasyonu

Temel kontrol

Motor bilgi plakasi

A19 (Motor Nominal Gerilimi B03) Temel kontrol

Motor Nominal Gii¢ Faktérii (B04) Kullaniimiyor

A20 (Motor Kutup Sayisi B05) Temel kontrol

Statér Direnci (B34) Ur S (0) Ur (1), Ur Otomatik (3), Ur | (4) Manue! giris yaparak Statik veya dénerek
modlari otomatik ayarlama

Gegici Endiiktans Ld (B33) Daha iyi performans saglama Statik veya donerek otomatik ayarlama

Manuel giris yaparak Statik veya dénerek

A16 (Konum Geri Besleme Faz Agisi C13) otomatik ayarlama

Basglangic Akim Cevrimi P Kazanci (103)
Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108)
Durdurma Akim Cevrimi P Kazanci (113)
Baslangi¢c Akim Cevrimi | Kazanci (104)
Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)
Durdurma Akim Cevrimi | Kazanci (114)

Maksimum Olii Stire Kompanzasyonu (B46)

Temel kontrol

Statik veya donerek otomatik ayarlama

Maksimum Olii Stire Kompanzasyonundaki Akim (B4T)

7.5 Asansor mekanik bilgileri

Asansorin dogrusal hizini motorun dénus hizina dénistirmek icin Asansor sistemi mekanik dizenlemeleri strticide programlanmalidir.
Nominal Asansér Hizi dev./dk. (EQ7), parametresini ayarlamak icin mm/s cinsinden asansoér temas hizi, kabin aski orani, makara ¢api ve disli Kutusu
oraninin asagidaki parametrelere girilmesi gereklidir.

Nominal Asansér Hizi (E01) parametresindeki nominal asansor hizinin gergeklestiginden emin olunmasi igin Nominal Asansér Hizi dev./dk. (EQ7)
parametresindeki nominal asansor hizi motorun dogru olarak ayarlanmasi gereken son hizdir. Motor Maksimum Hiz Kelepgesi (E08) parametresi,
Nominal Asansér Hizi dev./dk. (EQ7) parametresinin % 111’lik limitini saglarken girilen Asansér mekanik veriye dayanilarak hesaplanir.

Tablo 7-10 Asansor mekanik paremetreleri

Fonksiyon Parametre Aciklama
A Nominal Asansér Hizi dev./dk. EO07 Son olarak hesaplanan motor igletim devri
B Nominal Asansoér Hizi EO01 mm/s cinsinden asansoriin sézlesmede belirtilen hizi
C Makara Capi E02 mm cinsinden makara ¢ap!i
D Kabin aski orani E03 Asansor kabin aski orani 1:1, 2:1, 3:1, 4:1
E Disli Kutusu Orani Numeratori E04 Disli Kutusu numeratori
F Disli Orani Denominatori EO05 Disli Kutusu denominatéri

Nominal Asansér Hizi dev./dk. (EQ7) parametresindeki nominal asansér hizi, girilen Asansér mekanik verilerine dayanilarak ve asagidaki formul
kullanilarak hesaplanir;

A=(BxDxEx60)/(mTxCxF)
ornek;

B - Nominal asansor hizi = 1600 mm/s
C - Makara g¢ap! = 240 mm

D - Kabin aski orani = 1: 1

E - Disli kutusu orani numeratoéra = 1

F - Disli kutusu orani denominatori = 1

A=(BxDxEx60)/(mTxCxF)
(1600 x 1 x 1 x 60) / (3,1416 x 240 x 1) = 127,323 dev./dk.
Nominal Asansér Hizi dev./dk. (EQ7) = 127,323

3
(=2]
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Sekil 7-3 Asansor mekanik bilgileri

B Nominal asansoér A Nominal asansoér
hizi mm/s hizi (motor) dev./dk.
Asansér Asansor
makarasi digli kutusu
CMakara
capi
E Disli orani Asansér
numeratori motoru
F Disli orani
Asansor denominatéri
kabin aski
orani
DKabin
aski orani

7.6  Kata yavas erisim profili
Kata yavas erigimli konumlandirma yapan sabit miknatisli senkron servo motor dislisiz Asansor sistemleri icin E300 Asansér surucusi varsayilan
isletim modu RFC-S modudur (kapali gevrim servo). Kata yavas erisimli konumlandirma yaygin olarak kullanilan igletim modudur.

Asagida gosterilen profilin tim kisimlarinda, asansérun suris konforunun optimize edilmesini saglayacak Baglatma optimizasyonu, Sarsimlar,
Hizlanma, Yavaglama ve Kata Yavas Erigim i¢in bagimsiz parametreler mevcuttur.

Kata yavas erisim igletimi icin isletim hizi asansor inis mesafesine gore belirlenir. E300 Asansér sirlicusi varsayilan olarak dijital dnceden ayarlanmis
hiz secimleri V1 Yavas Erisim Hiz Referansi (G01) ve V4 Hiz Referansi (G04) ayarlar detayl olarak asagida anlatiimaktadir.

Yavas erisim hizi, Yavas Erisim Hiz Segimi (G52) parametresinde V1 Yavas Erisim Hiz Referansi (G01) olarak ayarlanir ve geriye kalan hiz segimleri
V2, V3 ve V4 istenilen hiza ayarlanabilir; 6r., Nominal hiz, Yiksek hiz, Disuk hiz.

Profilin kontrolline ek olarak, Segilen Referans Parametresi(J09) ve profil ayarlarinda secilmis olarak gdsterilen hizlara dayanarak mm cinsinden
yavaglama mesafesi de hesaplanir. Hesaplanmis yavaslama mesafesi etkinlestirilmis hiz icin Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi (J43)
parametresinde goruntilenir.

Olgiilen yavaslama mesafesi her seyir sonrasinda Olgiilen Yavaslama Mesafesi (J44) parametresinde mm cinsinden gésterilir. Olgiilen Yavas erigim
hiz mesafesi de Olgiilen Yavas Erisim Mesafesi (J45) parametresinde gosterilir.

Asansor kontrol sistemindeki gergek zamanli istek, asansor kontrolériinin 5 - 20 ms’lik tipik déngu sireli Kata Yavas Erisim konumlandirma modu ile
dijital terminal kontroli Uzerinden galisirken ve E300 Asansér surticist 8 ms’lik bolgedeyken dustiktir; Kata Yavas Erisim modunda minimal
konumlandirma mesafesi agagidaki gibi hesaplanir:
Maksimum Yavas erisim hiz mesafesi =

Konumlandirma mesafesi [mm] 2 V \ominal [M/s] x 30 ms
Durdurma dogrulugu =

Dogruluk [mm] £V y,y55 erigim hizs [M/S] x 30 ms

Yavas erisim hizi igin gerekli stre =
Yavas erigim hizi siiresi [ms] = konumlandirma mesafesi [mm] / Vyayas erigim hizi [M/S]

Tablo 7-11 Asansor hizlari ve mesafeleri

Segilen hiz Hiz ayari Mesafe Olgiilen, hesaplanan mesafeler

V1 Hiz Referansi (yavas erisim hizi, G52) | G1 Hiz Referansi

J43 Hesaplanmig yavaslama

V2 Hiz Referansi G2 Hiz Referansi ] mesafesi
J42 Yavaglama mesafesi

V3 Hiz Referansi G3 Hiz Referansi J44 (:)Igijlen yavaglama mesafesi
J45 Olgllen yavas erisim mesafesi

V4 Hiz Referansi G4 Hiz Referansi

Sekil 7-4 Kata yavas erigim profili, Zamanlama semasi , sayfa 178'teki zamanlama semasi, detaylari agagida agiklanan Kata yavas erisim modundaki
isletim sirasini gostermektedir:

* Hem hizi hem de yoni segmesi igin asansor kontrolériinden siriicliye bir baslatma sirasi gonderilir.

«  Suricudeki hiz ve yon giriglerinin secimini takiben, asansor kontroléri ¢ikis motor kontaktorlerini kapatir. Cikis motor kontaktérlerinin kapatiimasi
ile Guvenli Moment Kapama (STO) Sdriici etkin fonksiyonu surlctye uygulanir ve eder Hizli devre disi birakma fonksiyonu kullaniimigsa bu da
uygulanir ve slrlcu ¢ikisi aktif hale gelir.

» Bir kere devreye alindiktan sonra simetrik strtici akim limiti arttirilir ve etkinlestirilmis ise Baslangig kilidi aktif hale gegerken moment de Uretilir.

»  Siriict motoru sifir hizda tutarken fren agiktir ve profil baglamigtir.

NOT

Sdricu trip durumunun meydana geldigi herhangi bir sistem hatasini takiben fren kontroli suriict tarafindan gergeklestirildiginde, fren otomatik olarak
kapanir ve suricu ¢ikisi devre disi kalir.
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Sekil 7-4 Kata yavas erigim profili, Zamanlama semasi

Fren kontrol uygulama gecikmesi (D05)

V2 Hiz Referansi (G02)

§ S V3 Hiz Referansi (G03) g
2 S V3 Hiz Referansi (G04) Q
® = Sarsim 2 Ayari (G14) Sarsim 3 Ayari (G15) D
A - & z g s 7
5 2 S =z S E
= o X o —~ €& o
s O —_ > [0} »w 3 °
S 5 @ ® o E X A
< ° £ (0] © o 5 =
S Eg = © £ S §
2 58 ¢ g E S 23
& To = ] Hizlanma Orani Yavaglama Orani > = = E
s E2 % & (G11) (G12) 3 s % 3
s S £ 3 g s & 2
2 S0 S = i £ € & &
S oT £ 1S Yavag Erigim Durdurma ~ § £ E
£ T © S 2 £ c
3 Z = g i Sarsim 4 Ayari (G16) Yavaglama Orani (G17) = g kg %
S £ S . o T & ©
(] T
) & T Sarsim 1 Ayari (G13) V1 Yavas Erisim Hizi Referansi (G01) w X I m
Yavas Erisim Durdurma Sarsimi (G18)
1P e K i | e
- Moment treten akim ~
7 ~
_— S -
Hizsegimi [[ [TT [ [][]]][]]]|Kontrol terminali 7 (V2), 26 (V3), 5 (V4)
I I
Yavas Erigim Hizi [[ [T T [ [ [ ][] ]] ][Kontrol terminali 29 [T
I I I 1 I
Yén Kontrol terminali 28 H \ \ \ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ H
I [ [ [ [
STO, Siiriicl etkin Kontrol terminali 31
Hizli devre disi birakma ‘ Kontrol terminali 26 ‘ ‘ ‘ ‘
I [ [ [ [ [
Surict aktif Siriict aktif, LO6
Baslangig kilidi Baslangig kilidi konum Kp, 120 ‘ ‘ ‘
I
Fren ¢ikigi | Kontrol terminali 25 ‘

7.7 Dogrudan kata erigim profili

Bazi uygulamalar igin, 6zellikle ylksek hizli asansorler ve uzun seyir asansoérlerinde, kata yavas erisim asansorleri ile baglantili mevcut gecikmelerin
Ustesinden gelmek icin genellikle dogrudan kata erisim konumlandirma kontrolG kullanilir.

Dogrudan kata erisim konumlandirma tek basina ve arttiriimis hizlarda isletildiginde bazi konum hatalarina sebep olabilir. Dogrudan kata erisimin tek
basina kullanildigi bu durumlarda asansor hizi 1 m/s'lik bélge ile sinirlandinimalidir. Daha ylksek seviyelerde konum dogrulugu ve 1 m/s’den daha
yuksek hizlarda isletim mumkindir ve isletim veya seyir esnasinda meydana gelecek hatalarin Ustesinden gelmek igin Kat senséri dizeltmesi veya
Dogrudan kata erisim durdurma kullanilir.

Hiz profilinin hizlanma orani ve tim sarsim oranlari, Dogrudan kata erisim isletim performansini optimize etmek igin bagimsiz bir sekilde ayarlanabilir.
iigili parametreler Sekil 7-5‘te gdsterilmistir.

Dogrudan kata erisim islemindeki yavaslama profili, segilen kat seviyesinin yavaslama mesafesine gore uygulanir. Asansor kontroloru dijital giris 4’e
bir durdurma sinyali géndererek veya hiz sinyallerini yavaslatarak surucliye yavaglamasi talimatini verir. Bu durum segilen kat seviyesi mesafesinde,
secilen hizdaki gerekli yavaglama orani ile gergeklestirilebilir yavaglama mesafesi ile eslestigi yerde meydana gelir. Surtici durdurma sinyalini
aldiginda derhal konum kontrolu altinda kat seviyesine dogru yavaslar. Yavas erisim hizi konumlandirma islemi gergeklestirimez ve gerekli degildir.

E300 Asansér sirlicusi, hiz ayarlarinin her birini dikkate alarak hiz referanslarinin her biri icin yavaslama mesafesini hesaplar.
Alternatif olarak kullanici her hiz igin bir mesafe belirleyebilir. iigili parametreler Tablo 7-12‘de gdsterilmistir. Gergek mesafe, Olgiilen Yavaslama
Mesafesi (J44) parametresinde gosterilir.

NOT

Yavaslama sinyali secilen kat seviyesine ¢ok yakin bir stirede verilmesi veya kullanici yavaslama mesafesinin secilen hiz igin ¢ok kisa olmasi,
kabinin ¢ok ge¢ durmasina ve dolayisiyla kat seviyesinin agiimasina sebep olabilir.
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Sekil 7-5 Dogrudan kata erigimli hiz profili
isletim hizlari (G01-G10)
A Sarsim 2 Ayari (G14) Sarsim 3 Ayari (G15)
Hizlanma Orani (G11)
Yavasglama Orani (G12)
Sarsim 1 Ayari (G13) Hesaplanmig Sarsim 4 Ayari (G16)
Yavaglama
Mesafesi (J43) —p
Hiz sinyalleri
Durdurma sinyali**
Seviye sensoérii |
o>

** Sadece durdurma sinyali bulunan dogrudan kata erisim

Tablo 7-12 Hesaplanan ve kullanici yavaglama mesafesi

Hiz

Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi

Kullanici Yavaglama Mesafesi

V1 Hiz Referansi ((-;01

V1 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi (J10)

V1 Yavaslama Mesafesi Ayar Noktasi (-519)

V2 Hiz Referansi (G02

V2 Hesaplanmis Yavaglama Mesafesi (J11)

V2 Yavaslama Mesafesi Ayar Noktasi (G20)

V3 Hiz Referansi (G03

V3 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi (J12)

V3 Yavaslama Mesafesi Ayar Noktasi (G21)

V4 Hiz Referansi (G04

V4 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi (J13)

V4 Yavaglama Mesafesi Ayar Noktasi (G22)

V5 Hesaplanmis Yavaglama Mesafesi (J14)

V6 Hiz Referansi (G06

V6 Hesaplanmis Yavaglama Mesafesi (J15)

V6 Yavaslama Mesafesi Ayar Noktasi (G24)

V7 Hiz Referansi (GO7

V7 Hesaplanmig Yavaslama Mesafesi (J16)

V7 Yavaslama Mesafesi Ayar Noktasi (G25)

V8 Hiz Referansi (G08

V8 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi (J17)

V8 Yavaslama Mesafesi Ayar Noktasi (G26)

)
)
)
)
V5 Hiz Referansi (G05)
)
)
)
)

V9 Hiz Referansi (G09

V9 Hesaplanmis Yavagslama Mesafesi (J18)

(
(
(
(
V5 Yavaglama Mesafesi Ayar Noktasi (G23)
(
(
(
(

V9 Yavaslama Mesafesi Ayar Noktas! (G27)

V10 Hiz Referansi (G10)

V10 Hesaplanmis Yavaglama Mesafesi (J19)

V10 Yavaslama Mesafesi Ayar Noktasi (G28)

Tablo 7-13 Dogrudan kata erisim parametreleri

Parametre

Aciklamalar

Asansér Kontrol Modu (H19)

Kata yavas erisim veya dogrudan kata erisim modunu seger.

Dogrudan Kata Erisim Sensér
Modu (H09)

Durdurma sinyali dijital giris 4 veya dogrudan kata erisimi baslatmak tGzere kullanilan hiz sinyalinin devre
disi birakilmasi segimleri arasinda tercihi belirler.

Dogrudan Kata Erisim Ug
Algilama (H10)

Durdurma sinyalinin pozitif veya negatif ucunun algilanip algilanmayacagini belirler.

Tablo 7-14 Dogrudan kata erisim sens6r modu

Dogrudan Kata

Erisim Sensér Aciklamalar
Modu (H09)
Hiz IP (0) Durdurma, hiz sinyalinin kaldiriimasiyla aktif hale gecger. Yavaglama mesafesi profil parametrelerinden hesaplanir ve V1

Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi (J10) > V10 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi (J19) parametresinde gosterilir.

Durdurma IP (1)

Durdurma, dijital giris 4 (kontrol terminali 27) Gzerinden durdurma sinyali ile yapilir. Yavagslama mesafesi profil
parametrelerinden hesaplanir ve V1 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi (J10) > V10 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi
(J19) parametresinde gésterilir. Ug algilama, ylkselen (0) veya dusen (1) ug algilama seceneklerine sahip Dogrudan Kata
Erisim Ug Algilama (H10) parametresi tarafindan segilir.

Hiz IP+Kullanici
Mesafesi (2)

Durdurma, hiz sinyalinin kaldiriimasiyla aktif hale geger. Kullanici, V1 Yavaslama Mesafesi Ayar Noktasi (G19) - V10
Yavaslama Mesafesi Ayar Noktasi (G28) parametrelerini dogrudan kullanarak yavaslama mesafesini belirleyebilir.
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Sekil 7-6 Dogrudan kata erigim igin durdurma sinyali
Dogrudan Dogrudan
Diii Kata Erisim Kata Erigim
ijital .
. Ug Algilama Sensor Modu
Giris 4 Dijital
Dijital Durumu Girig 4 Dijital Giris 4 I H10 I I HO09 I
Girig 4 Evirme Hedef ' '
Durdurma sinyali »[Q RPXe F15 |—] F21=A00 : H
E I . 1 Kata Yavasg
J- -I- E Erisim
Dijital i —>
fa H T Durdurma sinyali
Girig Y Dijital : Y
Dijital Durumu Girig Y Dijtal Girig Y~ Dogrudan |
Girig Y Evirme Hedefi Kata !
Herhangi bir Hiz sinyali @Txx |—| I— t Erisim 1
Hiz Kaybi E H
Sinyalleri H
H -
------------- . Asansor
kontrol modu

Dogrudan kata igletim, sensor etkin hale gegcirildiginde < 1 us olarak érneklenen sinyal gibi giris sinyalindeki degisime hizli yanitla sonuglanan normal
giris lojigi atlayan dijital giris 4 6zelligini kullanir. Dogrudan kata erisim yavaslama sinyali icin dijital giris 4 kullanildiginda, girisin baska higbir amacla
kullanilmamasi ve Dijital Giris 4 Hedef (F21) parametresinin ‘A00’ dederine ayarlanmis olmasi tavsiye edilir. Dogrudan Kata Erigim Ug Algilama (H10)
parametresi kullanilarak kat sensori diizeltmesi sinyalinin pozitif veya negatif ucu algilanir.

Sekil 7-7 Dogrudan kata erigim profili, zamanlama semasi

Fren kontrol uygulama gecikmesi (D05)
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[TTTTTTTTIITI[Kontrol terminali 7 (V2), 26 (V3), 5 (V4)
|
Yoén Kontrol terminali 28 H ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ H
[ I [ [ [ [
STO, Suriici etkin | Kontrol terminali 31
Hizli devre digi birakma ‘ ‘Kontrol terminali 26 ‘ ‘ ‘ ‘
L I I I I I [
Siriict aktif Surtcu aktif, LO6
Baslangig kilidi Basglangig kilidi konum Kp, 120 ‘ ‘ ‘
[
Fren ¢ikig! ‘ Kontrol terminali 25 ‘
»
Lt

7.8 Kata yavas erigsim / Dogrudan kata erisim - Baglangi¢ Profili

Kata yavas erisim / Dogrudan kata erisim modunda galisan rediktorli veya dislisiz Asansor uygulamalari igin, baslangig performansi asagidaki
prosedurler ile iyilestirilebilir.

Tablo 7-15 Kurulum Kontroliinii Baglatma

Ozellik Agiklamalar
Hiz kontrolu gevrim Kapali gevrim isletimi icin Baslangig Hiz Cevrimi P Kazanci (101) ve Baslangi¢c Hiz Cevrimi | Kazanci (102)
kazanglari kazanglar optimizasyon igin kullanilabilir.

Baslangic kilidi konum kontrolt Kapali gevrim isletimi icin mevcuttur ve baslangi¢ hiz ¢evrimi kazanclari igin de kullanilir.

Baslangic kilidi Bu kontrol genellikle ylksek baslangi¢ hiz ¢evirimi kazanglarinin mimkin olmadidi dislisiz uygulamalarda kullanilir.

Baslatma optimize edici, rediktorll veya dislisiz Asansorlerin hem Acik hem de Kapali ¢evrim igletimlerinde mevcuttur.

Baslatma optimize edici Baslatma optimize edici genellikle sistemdeki mekanik eksikliklerin Gstesinden gelmek igin kullanihr.
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7.8.1  Fren birakma kontroliindeki baslangig kilidi
Baslangig kilidi, Striciiniin etkinlestirilmesini takiben fren birakma 6ncesinde ve sonrasinda Asansor kabinini tutar. Profil bir kere baslatildiktan sonra
baslangig kilidi konum kontroli devre disi birakilir.

NOT

Baslangig kilidi konum kontrolli sadece Kapali gevrim igletimi icin mevcuttur ve varsayilan ayar olarak devre disi birakiimistir. Baslangig kilidi,
Sirucinin etkinlestirilmesini takiben baslangigtaki fren birakma éncesinde ve sonrasinda Asansor kabinini tutar.

Kapali gevrim igletimi

Baslangig kilidi baglangi¢ hiz gevrimi kazanglarindan bagimsizdir ve dusuk ¢ézUnurlikla hizi geri besleme cihazlari veya motordan gelen akustik
gurultd baglantili kararsizliktan dolayi baslangi¢ hiz gevrimi kazanglarinin mimkun olmadigi yerlerde gerekli olabilir.

Baslangig kilidi Kp kazanci maksimum degerleri aktif baslangi¢ hiz gevrimi kazanglari ayarlari ile sinirlandirihr. Normal isletim sirasinda,
degisken hizli gevrim kazanglari tek basina motoru fren birakma esnasinda tutmaya ve geri donlsu engellemeye yeterli olmalidir. Baslangig hiz
cevrimi kazanglari baslangig kilit konum kontroli devreye alinmadan énce optimize edilmelidir.

Tablo 7-16 Baslangig kilidi konum kontrol parametreleri

Parametre Aciklamalar

> 0 olarak yapilan ayarlama fren birakma esnasinda Asansor kabininin pozisyonda tutulmasina sebep olur.

Baslangig Kilidi P Kazanci (120) Maksimum saptanabilir konum hatasi oransal kazangtan tespit edilir.

Baslangi¢ Kilidi P Kazanci Hiz Hiz kelepgesi, baslangig kilidi icin dogrulama degisim oranini gosterir. Varsayilan deger gogu uygulama igin
Kelepgesi (121) uygundur.

Baslangic¢ Kilidi Etkinlestirme (122) Devre disi birakilan baglangig kilidi konumunu etkinlestirir.

Sekil 7-8 Baslangig kilidi

A

Baslangig Kilidi Hiz Kelepgesi (121)
Baslangig¢ Kilidi Etkinlestirme (122)
Baslangig Kilidi P Kazanci (120)

Hizlanma Orani (G11)

Baslangi¢ Hiz Cevrimi P Kazanci (101)
Baslangi¢ Hiz Cevrimi | Kazanci (102)
Baslangi¢

Kilidi Konumu Sarsim 1 Ayari (G13)

| Suriict etkin

Baslangi¢ Kilidi Konumu

\ Fren serbest birakma

| Hiz kontrolérii aktif

>

7.8.2 Baslatma optimize edici, diisiik hiz kontrolii

Baslatma optimize edici Asansor sistemindeki statik stirtinme veya mekanik konulardan kaynaklanan sorunlarin Ustesinden gelmek Uzere etkin hale
getirilebilir. Bu genellikle rediiktorli uygulamalar veya sonug olarak seyir konforunda diistise sebebiyet veren mekanik kusurlu uygulamalarda
devreye alinir.

Kapali gevrim igletimi

Kapali gevrim dislisiz uygulamalar igin baslangi¢ hiz gevrimi kazanglarinin dogru optimizasyonu gerekli kompanzasyonu ve seyir konforunu
saglayacagindan baslatma optimize ediciye normal olarak gerek yoktur.

Baslatma optimize edicide Sekil 7-9, sayfa 182‘da gdsterildigi gibi baslatma sirasi siiresince konforlu bir seyir igcin gereken ayarlamalarin yapildidi
sarsim, hiz ve zaman ayarlari vardir. Baglatma optimize ediciyi etkinlestirmek icin, Baslatma Optimize Edici Siiresi (G48) > 0 olmalidir.
Baslangi¢ optimize edici devreye alindidinda, Baslatma Optimize Edici Sarsimi (G47) ve Baglatma Optimize Edici Hizi (G46) parametreleri aktiflesir.

Baslatma optimize edici islem sirasi tamamlandiktan sonra Asansér Sarsim 1 Ayari (G13) parametresini kullanarak hizlanmaya gegis yapar.
Baslatma optimize edici sliresi esnasinda baslatma optimize edici hedeflenen hiza ulasamazsa, Sarsim 1 Ayari (G13) parametresiyle birlikte surekli
hizlanma profiline gecis yapar.

Acik cevrim igletimi

Agcik gevrim kontroliinde, baslatma esnasinda baglatma optimize edici her zaman aktiftir. Baglatma optimize edici hizi, fren serbest birakilmadan 6nce
kabini oldugu yerde tutmak igin minimum hizi ayarlamak igin kullanilir. Baglatma optimize edici sarsimi maksimum 0,5 s’de hizlanmay:
gerceklestirecek sekilde dahili olarak ayarlanmistir ve baslatma optimize edici siiresi 1000 ms + fren birakma gecikme siresi olarak ayarlanir.

Agcik cevrim kontroliindeki frenin sadece baglatma optimize edici hizina erisildiginde birakilmasi istenir.
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Tablo 7-17 Baslatma optimize edici parametreleri

Parametre Aciklamalar

Baslatma Optimize Edici
Devreye Alma (G45)

Baslatma Optimize Edici

Baslatma optimize edici fonksiyonunu etkinlestirir

mm/s cinsinden baslatma optimize edici hizi, varsayilan ayar = 10

Hizi (G46)

Baglatma Optimize Edici mm/s32 cinsinden baslatma optimize edici sarsimi, varsayilan ayar = 10. Segilen deger Sarsim 1 Ayari (G13)
Sarsimi (G47) parametresindeki baslangig sarsimi degerinden diisiik segilmelidir

Baslatma Optimize Edici ms cinsinden baslatma optimize edici suresi, varsayilan ayar = 0, baglatma optimize edici devre disI.

Stiresi (G48) Baslatma optimize ediciyi etkinlestirmek igin deger > 0 olmahdir

Sekil 7-9 Baglatma optimizasyonu

A

Baslatma Optimize Edici Devreye Alma (G45)
Baslatma Optimize Edici Hizi (G46)
Baslatma Optimize Edici Sarsimi (G4T)
Baslatma Optimize Edici Stiresi (G48)

Hizlanma Orani (G11)

Baslatma Optimize Edici

Baslangi¢ Hiz Gevrimi P Kazanci (101)
< Saat > Baslangi¢ Hiz Cevrimi | Kazanci (102)

Hiz

Sarsim Sarsim 1 Ayari (G13)

| Surticu etkin

| \ Baslatma Optimize Edici

\ Fren serbest birakma

7.8.3 Baslangi¢ profili ve kontrol ¢gevrim kazanglari

Asansor sisteminin baslangi¢ profili asagidaki profil parametreleri ve kontrol gevrim kazanglari kullanilarak ayarlanabilir. Kapali gevrim isletimi igin
hem hiz kontrol gevrimi hem de akim kontrol gevrimi kazanglari mevcuttur. Asagidaki parametreler aktiftir; baslangigtan itibaren Sarsim 1 Ayari (G13),
Hizlanma esnasinda ve hizlanmanin sonuna dogru ise Sarsim 2 Ayari (G14) aktiftir.

Tablo 7-18 Baslangig profili parametreleri

Parametre Aciklamalar
Sarsim 1 Ayar1 (G13) Baslangig sarsimi, sifir hizdan baslarken veya optimize edicinin etkinlestiriimesini miteakip aktiftir.
Hizlanma Orani (G11) Hizlanma orani.
Sarsim 2 Ayar1 (G14) Hizlanma sarsiminin sonu.
Ba§langlg Kilidi Kp Hiz Fren serbest birakma esnasinda geriye doniisi engelleyen Kp konum kontrol kazanci.
Kelepgesi (121)
Baslangi¢c Hiz Cevrimi Kp (101) Baslangic hiz kontroll cevrim kazanglari, seyir hiz kontroli gevrim kazanclarinda degisiklik yapilabildigi
Baslangi¢ Hiz Cevrimi Ki (102) baslangictan hiz esik seviyesine kadar gegen siirede aktiftir.

Baslangic Akim Cevrimi P
Kazanci (103)

Baslangi¢c Akim Cevrimi |
Kazanci (104)

Degisken Kazanglar Gegis Hizi
Esigi (116)

Baglangic Akim Cevrimi Filtresi (105) | Baslangig igin akim gevrim filtresi.
Siriicii Kodlayici (Enkoder) Geri
Besleme Filtresi (C09)

Baslangi¢ akim kontroli ¢evrim kazanglari = otomatik ayarlama degerleri.

Baslangictan seyir hizina kadar gegen gegis siresi ve akim kontrolu gevrim kazanglari.

Konum geri besleme.

Hiz kontrolu gevrim kazanclari konum geri besleme cihazinin konum ¢oézinirlugine, dusik ¢ézinulrlige, kodlayici (enkoder) geri beslemede
kablodan, ekrandan ve topraklama sonlandirmadan kaynakli endiiklenmis giriltiden dolayi sinirlandirilabilir. Stirticti Kodlayici (Enkoder)
Geri Besleme Filtresi (C09) parametresi bu sorunlari gidermede kullanilir ve daha yiiksek hiz kontrol gevrim kazanglarina imkan saglar.
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Sekil 7-10 Profil baglatma ve baglantili kazanglar
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7.8.4 Baslatma profili fren kontrolii

Asansorin motor fren kontrolt ya E300 Asansér suricusiinden ya da Asansoér kontrolérinden denetlenir. Varsayilan ayar olarak suricd,

kontrol terminali T25 lzerinde fren kontrol gikigl saglamak Uzere ayarlanir. Eger Asansor kontrolorli motor fren kontrollii gerceklestirirse, manyetik
motor ¢ikigini saglamak Uzere surict T25 Dijital G/C 02 Kaynak/Hedef (F19) parametresi kullanilarak ayarlanabilir. Motor tamamen manyetize
oldugunda suriici Asansor kontrolériindeki fren kontroliinde kullanilabilecek bir manyetik motor ¢ikisi saglar. Tablo 7-19 ve Tablo 7-20'de gesitli fren
kontrol parametreleri ve ayarlari agiklanmistir.

Tablo 7-19 Fren kontrol dijital ¢ikis parametreleri

Parametre Ayar

Sartcuden fren kontrol ¢ikisi igin Fren Kontrol Cikigi (503)

T25 Dijital G/C 02 Kaynak/Hedef (F19
lital G/¢ ayn edef ( ) Harici fren kontroll gikisi igin Manyetik Motor Géstergesi (D01)

T25 Dijital G/C 02 Durumu (F04) Dijital ¢ikisi durumu Agik (1) Kapali (0)

T25 Dijital G/C 02 Evirme (F13) T25 uzerinde dijital ¢ikisI evirme
Tablo 7-20 Fren kontrol parametreleri

Parametre Aciklama

Fren Kontrol Cikisi (503) Fren kontrol ¢ikisi durumu

Fren Kontrol Birakma Gecikmesi (D04) Fren birakma gecikmesi

Ust Akim Esigi (D06) Fren kontrol birakma yliksek akim esigi (A¢tk ¢evrim) ve RFC-A
Fren Birakma Frekansi (D08) Fren birakma frekansi (A¢ik ¢evrim) ve RFC-A

Sekil 7-11  Fren kontrolii - Kapali gevrim birakma

S —
] 3
£ a
s 5
s § g
£ S =
S 5 7 3
x o £ G}
s 2
; =
§ £ g8
3 SE < <
£ TWo = ©
S eS £ S
x €T @ Q
s 8- £ 3
£ g8 ¢ £
S o%
g 88 £ §
=~ ©X 3 X
g gz g N
S EE £ s
S =25 < £
I <x o w
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Motor kontaktéri |

STO, Surtcu etkin

Baslangig kilidi Baslangig Kilidi Kp (120)

T 1
Fren kontrolii I [ Fren Kontrol Gikigi (D03)

Fren kontroliiniin siirlici Uzerinden gergeklestirildigi bir anda meydana gelen siirtict trip durumu esnasinda fren ¢ikisi devre disi kalarak freni
kapanmaya zorlar ve sonraki isletimleri engeller. Eger fren kontroli Asansér kontroloriu tarafindan gergeklestiriliyorsa ve bir surtcu trip durumu
meydana gelirse, surtct saglikh ¢ikisi Kapali (0) konuma geger ve Asansor kontroldru sonraki igletimleri engellemek icin motor freni uygular.

E300 Asansdr sirlcusu icin isletim hizlarn V1, V2, V3 ve V4'tur. V1 varsayilan Yavas erisim hizi olarak ayarlidir; V2, V3 ve V4 kullanici tanimli
hizlardir. Segilmis isletim hizlar Segilen Referans Parametresi (J09) ayarinda gorilebilir.
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7.9 Seyir

Asansor sistemi seyir profili agsagidaki profil parametreleri ve kontrol gevrim kazanglari kullanilarak ayarlanabilir. Kapali gevrim isletimi icin hem hiz

kontrol gevrimi hem de akim kontrol gevri
Yavaslama lizerinden aktif hale geger. Ag

E300 Asansér slrlcustu igin isletim hizlar

mi kazanglari mevcuttur. Asagidaki parametreler Hizlanma, Sarsim 2 Ayari, Seyir, Sarsim 3 Ayari ve
Ik gevrim igletimi icin sadece mevcut kontrol gevrim kazanclari gegerlidir.

1 V1, V2, V3 ve V4'tlr. V1 varsayilan Yavas erisim hizi olarak ayarhdir; V2, V3 ve V4 kullanici tanimli

hizlardir. Segilmis isletim hizlar Segilen Referans Parametresi (J09) ayarinda gorilebilir.

7.9.1

Tablo 7-21 Seyir profili parametreleri

Seyir profili ve kontrol ¢gevrim kazanglari

Parametre

Aciklamalar

Sarsim 2 Ayar1 (G14)

Hizlanma sarsiminin sonu.

Sarsim 3 Ayari1 (G15)

Yavaglama sarsiminin baslangici.

Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari (106)
Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari(107)

Hiz gevrimi kazanclari ayari parametresi baslangi¢ hiz kontrolu ¢evrim kazanglar hiz esigi seviyesinin
sonundan duruncaya kadar aktiftir.

Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108)
Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)

Akim cevrimi kazanglari ayari = otomatik ayarlama degerleri.

Akim Cevrimi Filtresi Ayari (110)

Baslangig esiginden calistirmak ve varsayilan degerden durdurmak icin akim ¢evrimi filtresi.

Siriicii Kodlayici (Enkoder)
Geri Besleme Filtresi (C09)

Konum geri besleme.

Sekil 7-12  Seyir profili

Surict

Hiz Cevrimi Kp Ayari ‘

Hiz Cevrimi Ki Ayari ‘

Akim Cevrimi Kp Ayari ‘
Akim Gevrimi Ki Ayari |
Akim Cevrimi Filtresi Ayari ‘

Konum Geri Besleme Filtresi ‘

V2 Hiz Referansi (G02)
V3 Hiz Referansi (G03)
V4 Hiz Referansi (G04)

Sarsim 2 Ayari (G14) Sarsim 3 Ayari (G15)

Degisken Kazanglari Gegis
Hizi Esigi (116)

| Yavaglama Orani (G12)
G11 Hizlanma Orani (G11)

akif |

Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari (106)

Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari (107)

‘ Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)

‘ Akim Cevrimi Filtresi Ayari (110)

\
\
\
Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108) ‘
|
\
\

i Sdrticti Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Filtresi (C09)

7.10 Durdurma

Asansor sisteminin durdurma profili asag

idaki profil parametreleri ve akim kontrol gevrimi kazanglar kullanilarak ayarlanabilir. Kapali ¢evrim igletimi

icin ilave hiz kontroli gevrim kazanglari mevcuttur. Asagidaki parametreler Yavaslama baslangici, Sarsim 3 Ayari, Yavaslama, Sarsim 4 Ayari,
Kata yavas erigim ve Yavas erisim durdurma sarsimi ayarlarinda aktiftir.

Hiz ayari ve akim kontroli gevrim kazanglari varsayilan ayar olarak seyir boyunca ve duruncaya kadar aktiftir. Eger durdurma igin ayri kazanclar
gerekliyse Durdurma hizi ve akim kontrolli gevrim kazanglari Degisken Kazanglar Modu 119 ile etkinlestirilebilir.

7.10.1

Durdurma profili ve kontrol ¢evrim kazanglari

Tablo 7-22 Durdurma profili parametreleri

Parametre

Aciklamalar

Sarsim 3 Ayari (G15)

Yavaglama sarsiminin baslangici

Yavaglama Orani (G12)

Yavasglama orani

Sarsim 4 Ayari (G16)

Yavaglama sarsiminin sonu

Yavag Erigim Durdurma Yavaglama
Orani (G17)

Kata yavas erigim yavasglama orani

Yavas Erisim Durdurma Sarsimi (G18)

Kata yavas erisim durdurma sarsimi

Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari (106)
Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari(107)

Hiz kontroli ¢evrim kazanglari ayari seyir boyunca ve duruncaya kadar aktiftir

Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108)
Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari (109)

Hiz kontroll gevrim kazanglari ayari = otomatik ayarlama degerleri (motor akustik gurtltisu mevcut
oldugunda akim gevrim P kazanci % 40 azalir)

Akim Cevrimi Filtresi Ayari (110)

Baslangi¢ esiginden calistirmak ve varsayilan degerden durdurmak igin akim gevrimi filtresi
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V2 Hiz Referansi (G02)
V3 Hiz Referansi (G03)
V4 Hiz Referansi (G04)

Sarsim 3 Ayari (G15)

Yavas Erisim Durdurma Sarsimi (G18)
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Sekil 7-14 Dogrudan kata erigim profilini durdurma
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Orani (G12) g 5 3 ES
< S = S
Y S 2 5
§ g 5} <
g 5 & %
4 T s =

Suriici aktif |

Hiz Cevrimi Kp Ayari ‘

Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari (106)

Hiz Cevrimi Ki Ayari ‘

Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari (107)

Akim Cevrimi Kp Ayari ‘

Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108)

Akim Gevrimi Ki Ayari ‘

Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)

Akim Cevrimi Filtresi Ayari ‘

Akim Cevrimi Filtresi Ayari (110)

Konum Geri Besleme Filtresi ‘

[
Stirticii Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Filtresi (C09)

7.10.2 Fren kontrolii durdurma profili

Asansoriin motor fren kontroli ya E300 Asansér suricusiinden ya da Asansoér kontrolériinden denetlenir. Varsayilan ayar olarak siricd,

kontrol terminali T25 Gizerinde fren kontrol ¢ikisi saglamak lzere ayarlanir. E§er Asansor kontrolérii motor fren kontroll gergeklestirirse,

manyetik motor ¢ikisini saglamak Uzere suriict 725 Dijital G/C 02 Kaynak/Hedef (F19) parametresi kullanilarak ayarlanabilir. Motor tamamen
manyetize oldugunda suriici Asansor kontrolériindeki fren kontroliinde kullanilabilecek bir manyetik motor ¢ikisi saglar. Tablo 7-23 ve Tablo 7-24‘de

cesitli fren kontrol parametreleri ve ayarlari agiklanmistir.

Tablo 7-23 Fren kontrol dijital ¢cikis parametreleri

Parametre

Ayar

T25 Dijital G/C 02 Kaynak/Hedef (I-=19)

Siruciden fren kontrol ¢ikisi igin Fren Kontrol Cikigi (503)

725 Dijital G/C 02 Kaynak/Hedef (F19)

Harici fren kontrolu igin Manyetik Motor Géstergesi (D01)

725 Dijital G/C 02 Durumu (F04)

Dijital ¢ikisi durumu Agik (1) Kapalh (0)

725 Dijital G/C 2 Evirme (F13)

T25 Uzerinde dijital ¢ikisi evirme
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Parametreler

Ariza Teshis

Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Parametre

Aciklama

Fren Kontrol Cikisi (D03)

Fren kontrol ¢ikisi durumu

Fren Kontrol Uygulama Gecikmesi (D05)

Fren uygulama gecikmesi

Fren Uygulama Dislik Esik (DO7)

Fren kontrol uygulama dusik akim esigdi (A¢tk ¢gevrim) ve RFC-A

Fren Uygulama Frekansi (D09)

Fren uygulama frekansi (Ag¢ik ¢evrim) ve RFC-A

Fren kontroluiniin gergeklestirildigi bir anda meydana gelen suricu trip durumu esnasinda fren ¢ikisi devre disi kalarak freni kapanmaya zorlar ve
sonraki isletimleri engeller. Eger fren kontroli Asansor kontroloriu tarafindan gergeklestiriliyorsa ve bir siiriici trip durumu meydana gelirse,
suricu saglikh ¢ikisi Kapali (0) ayarina gecger ve Asansor kontroldrii sonraki igletimleri engellemek icin motor freni uygulamalidir.

Sekil 7-15 Fren kontrolii - Kapali gevrim uygulama

Yavas Erisim Hizi
Segcilmis yon

Motor kontaktorii
STO, Suricu etkin
Hiz Gevrimi Kp Ayari
Hiz Cevrimi Ki Ayari

Fren kontroli

Yavasg Erigim Durdurma Yavaglama Orani (G17)

Yavas Erisim Durdurma
Sarsimi (G18)

Fren kontrol uygulama gecikmesi (D05)

Motor enerji déntsi

Harici motor kontaktér kontrolii

Motor kontaktérii gecikmesi

Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari (106)

{

Hiz Cevrimi | Kazanci ayari (107)

Fren Kontrol Cikigi (D03)

7.10.3 Durdurma profili, motor kontaktoérii kontrolii
Seyir tamamlandiktan ve durma sirasi esnasinda motor freni uygulanir ve simetrik akim siniri asagiya dogru azalarak ¢ikis motor kontaktérleri agilir.
Cikis motor kontaktorlerinin agilmasi esnasinda surtict ¢ikisi, ark atlamalari sonucunda hem ¢ikis motor kontaktorleri hem de siriictide olusabilecek

olasi hasarlari bertaraf etmek igin devre digi olmalidir.

Motor Kontaktérii Olgiilmiis Gecikme Zamani (B32) < 50 ms oldugunda fren kontrolindeki Fren Kontrol Uygulama Gecikmesi (D05)

parametresi arttiriimalidir.

Tablo 7-25 Motor kontaktori kontrolii parametreleri

Parametre

Aciklama

Motor Kontaktérii Olglilmiis Gecikme
Zamani (B32)

Seyir sonu ve ¢ikis motor kontaktorlerinin tamamen kapanmasi arasinda ol¢lilen zaman ve
Givenli Moment Kapama (STO), Siiriict etkin parametre degeri > 50 ms’den buylk olmalidir

Fren Kontrol Uygulama Gecikmesi (D05) artar

Fren uygulama gecikmesi, Motor Kontaktérii Olgiilmiis Gecikme Zamani (B32) < 50 ms oldugunda
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7.1 Ek kontrol fonksiyonlari

Asansor slrlcuslinde varsayilan olarak devreye alinabilecek ya da E300 Asansor suriicuslinde yapilandirilabilir cok cesitli sayida yazilim 6zellikleri
vardir. Segildiginde, bazi ilave ézellikler kullanilacaklari siiriiciilerde kontrol girisleri/cikislari gerektirebilir. ilave kontrol girileri/cikislari miimkiin
olmadiginda, kurulum igin ek SI-1/O opsiyon modulu gerekir. Parametre Referans Kilavuzuna bakin.

Tablo 7-26 Ek kontrol fonksiyonlari

Asansor suriiciisu 6zelligi Ek bilgiler

isletim modu

Kata Yavas Erigsim Tum igletim modlari OL, RFC-A ve RFC-S igin varsayilan isletim modu

Dogrudan Kata Erisim Dogrudan kata erisim isletimi kapali gevrim RFC-A ve RFC-S modlari igin mevcuttur

Duslk gerilimli DC ¢calisma
Distuk gerilimli DC mod Harici Yedek pil kaynagi
UPS + ilave UPS koruma

Disuk gug fonksiyonu isletim esnasinda giic tiiketimi izerindeki otomatik kontrol

Kontrol arayiizii

Analog hiz referansi
Analog Calistirma zni (0), Analog 2 Yénlii (1)
Dijital hiz referanslari (Oncelikli - 7 hiz, ikili - 10 hiz)
Oncelikli 1 Y&nlii (2), Oncelikli 2 Yénli (4)
Kontrol giris modlari ikili 1 Y&nli (3), ikili 2 Y&nli (5)
Seri iletisim (Modbus RTU) Kontrol ve Durum kelimesi
Kontrol Kelimesi (6)
Siricl Kontrolli ve Konum (DCP) protokolu
DCP3 (7), DCP4 (8)

RFC-A, RFC-S otomatik ayarlama esnasinda konum geri besleme kontrolleri ... geri konum geri
Konum geri besleme besleme algilama, konum geri besleme kaybi, kabloda kopukluk algilama, konum geri besleme
iletisim hatasi algilama

Asansor siiriicusii yazilim ozelligi

Gug kaynagi kaybi Sdricllerin gu¢ kaynagi kaybini algilama

Otomatik Ayarlama Dénerek — Durarak ve Eylemsizlik otomatik ayarlama secenekleri

ENP SC.EnDat, SCHipferace, EnDat 2.1 ve 2.2 icin elektronik Bilgi Plakasi destegi
Motor faz doniisu Asansor suriicisl parametresi Gzerinden motor faz dénusii U,V,W secenegi
Akili motor Baslangi¢ sirasinda asenkron (indlksiyon) motorlar i¢in akili motor algilama
Motor faz kaybi Sirict devreye alindiginda motor fazi kaybi algilama

Konum geri besleme faz déntsl, Artiml kodlayicilar (enkoderler), Asansor siirlici parametreleri

Konum geri besleme faz donusiu .
Uzerinden ayarlama

Fren kontrol( Motor Fren kontroll + izleme

UCM igin onayl TUV Nord Motor fren temas izleme.
Maksimum 4 Motor fren destegi

TUV Nod onayh Givenli Moment Kapama (STO)
Ek TUV Nord onayli ¢ikis kontaktorl gerektirmeyen ¢ézumler igin kullanihr

UCM Fren Temas Izleme

Guvenli Moment Kapama (STO)

Cikis motor kontaktori kontrolu + izleme. Surtict Glvenli Moment Kapama (STO) kullanan gikis

Motor kontaktéri kontrolu P ) - e I
kontaktort gerektirmeyen ¢ézumler igin uygulama bilgisi mevcuttur

EN 81-20 ve EN 81-50 standartlarina uygunlugu TUV Nord tarafindan onayli tek veya gikis motor

Cikis kontaktorl gerektirmeyen ¢ozim kontaktor gerektirmeyen ¢6ziimu igin uygulama bilgisi mevcuttur

Yuk 8lgimu Yuk 6lcimu, yuk seviyesini ve geri besleme, kurtarma islemi yoninu goésterir

Asansor sistemine bagl olarak Asansor surtici kontrollini optimize eden eylemsizlik

Eylemsizlik kompanzasyonu kompanzasyonu

Yik hicresi Harici Asansor sistemi yuk hiicresi kompanzasyonunu desteklemek igin analog giris

Motora glic verme, kabin kapilari kontrol sirasi ve kontrolu Gzerinden Hizl kontrol sirasi yardimiyla

Hizli baslatma Asansor sistemini hizli baglatma

Kat mesafesinden bagimsiz olarak durdurma sinyali alindiginda surekli olarak durdurma mesafesi

Tepe egrisi saglar
Kisa kat inigi Kisa kat inisi 0,7 m’den daha kisa kat mesafesi igin kullanilir
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Guvenli distk hizda hizh bir azalmayi, bir hata sirasinda yavas erisim hizinin bir sonraki katta
devamini saglamak igin kullanilir

Hizli yavaglama

Kat sensorl diizeltmesi icin durdurma mesafesi diizeltme sinyalleri kat seviyesinden itibaren 50 -

Kat sensorii dizeltmesi 500 mm civarinda konumlandiriimistir

Hizli durdurma Hizli durdurma tipik olarak igletimin denetlenmesi ve bakim igleri i¢in kullanilr
Hizl devre digl birakma Cikis motoru kisa devre kontaktdrl, denetim kontrolu ile birlikte galistiriimak tzere kullanilir
Asansor kabinin birakilmasini engeller Asansor kabinini engelleyen Asansor birakma fonksiyonu, giivenlik tertibati takihidir

Terminal kontrol hata algilama Terminal kontrol hata algilama Hiz segimi, YOn girisleri, Glvenli Moment Kapama (STO) Hizli devre

disi birakma
Hiz hatasi Agik-gevrim ve RFC-A, RFC-S isletim modlari i¢in hiz hatasi algilama
Mesafe hatasi RFC-A, RFC-S isletim modlari icin mesafe hatasi algilama
Kullanim suresince kontrol Dahili izleme, surlcu kullanim siresini arttirmak igin kontrol optimizasyonu

Optimizasyon

Coklu profil sarsimlari, Sarsim 1 - Sarsim 4
Standart Hizlanma ve Yavaslama oranlari

Esnek, sabit, coklu kullanici tanimli yavaslama oranlari
Kata yavas erisim Durdurma Yavaslama orani ve Sarsim

Profil

Baslatma optimizasyonu Hizi, Agik-gevrim kontrolu igin strekli devreye alinan RFC-A ve RFC-S

Baslatma optimizasyonu icin Sarsim ve Sure segenegi

Coklu hiz ¢evirimi Kp, Ki kazanglari (Baslat, Calistir, Durdur)

Hiz gevrim kazanglar (RFC-A, RFC-S) Sadece Kp, Ki Baslat ve Galistir kazanclarini kullanan varsayilan ayarlar

Baslangig kilidi Geriye kaymadan yliksek performansi desteklemek igin baslangig kilidi konum kontrolt

Coklu akim cevirimi Kp, Ki kazanglari (Baslat, Calistir, Durdur)

Akim gevrimi kazanglart (OL, RFC-A, RFC-S) Sadece Kp, Ki Baslat ve Calistir kazanglarini kullanan varsayilan ayarlar

Coklu akim kontroll ¢evrim filtreleri (Baslat, Calistir, Durdur)

Kontrol gevrim filtreleri (RFC-A ve RFC-S) Varsayilan ayar sadece Baslat ve Calistir akim gevrim filtrelerini kullanir

Konum geri besleme endiiklenmis gurdlti, kurulum, EMC ve niceleme Ustesinden gelmek lzere

Konum geri besleme filtresi (RFC-A, RFC-S) | 01/ cevrim RFC-A ve RFC-S modiart iin konum geri besleme filtresi

712  Siriucu parametre setini yedekleme

E300 Asansér suriicu parametreleri agagidaki iki ydontemden biri kullanilarak yedeklenebilir. Hem Elevator Connect PC araci hem de NV Medya Karti,
suricu parametre setinin tamaminin kaydedilmesine izin verir. Parametre seti kaydedildikten sonra, istendiginde ayni suriicude yeniden
programlanabilir veya diger surictlere klonlanabilir.

713 NV Medya Karti
NV Medya Karti, striicti parametrelerini SMARTCARD veya SD kartli bir SD kart Adaptériinde yedeklemek tizere kullanilir.

terminallerine dikkat edin. Olim veya ciddi yaralanma tehlikesinden kaginmak igin tiim giivenlik kapaklari takilmali ve gii¢ terminalleri
orttlmelidir.

& NV Medya Karti'ni takarken ve ¢ikartirken, bir glivenlik tehlikesine ve elektrik garpmasina neden olabilecek elektrik yuklu glg

getirimesine ve daha sonra da SMARTCARD, SD karttaki yapilandirmaya degisime neden olabilir. Harici cihazlarin kontrol disi
calismalarini ve sisteme hasar verebilecek riskleri engellemek igin, bu islem siiresince var olan SI-I/O moduli ile surtictideki tim kontrol
terminallerinin gikariimig oldugundan emin olun.

C Kurulum sirasinda SMARTCARD, SD kartindan sirticliye bir parametre seti okunurken, éncelikle kontrol G/C'nin varsayilan duruma

UYARI
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Tablo 7-27 NV Medya Karti'nin galismasi, yedekleme

Tum sirici
parametrelerini medya
kartina programlar

NOT

TR
[ep———

Veri blogu 1'de
~ dnceden bulunan tim
verilerin Gzerine yazar

Parametre NO1 = Program +

Cihaz agildiginda
sUrdciiniin medya
kartindan 6n yikleme
islemi gergeklesir ve bir
parametre kaydi
gerceklestirildiginde
surict Medya Karti'na
otomatik olarak kaydeder

=
=z
i

Bir parametre kaydi
gerceklestirildiginde
sUrticl medya kartina
otomatik olarak
kaydeder

Parametre N01 = On Yiikleme +

Otomatik
Kayit

E!
N

Parametre NO1 = Otomatik +

7.13.1 NV Medya Karti'na bir parametre setini kaydetme

» 4yyy - NV Medya Karti'na varsayilan parametre farklarini kaydeder

Veri blogu yalnizca varsayilan ayarlarin son ylklendigi zamandan itibaren alinan parametre farklarini igerir. NC (Kopyalanmamis) olarak kodlanan bit
setlerini iceren parametreler haricindeki tim parametreler NV Medya Karti'na aktarilir.

* NO1 =Program (2) - NV Medya Karti'na parametre setini kaydeder

Parametre Klonlama Modlari (NO1) parametresinin Program (2) olarak ayarlanmasi ve siriictinlin sifilanmasi, parametreleri NV Medya Karti'na
kaydeder. Bu Pr mmO00 parametresine 4001 degeri girmekle esdegerdir. Veri blogu zaten mevcutsa otomatik olarak veri blogunun Uzerine yazilir.
islem tamamlandiginda bu parametre otomatik olarak Yok (0) olarak sifirlanir.

7.13.2 NV Medya Karti'ndan parametre setini okuma

¢ Parametre NO1 = Oku (1)

Parametre Klonlama Modlari (NO1) parametresi Oku (1) olarak ayarlanmasi ve suriictnin sifirlanmasi, parametreleri NV Medya Karti'ndan suriicu
parametre setine ve siiriici EEPROM’una aktarir. Or., bu Pr mm00 parametresine 6001 degerinin girilmesiyle esdegerdir. Parametreler sorunsuz
olarak kopyalandiktan sonra bu parametre otomatik olarak Yok (0) olarak sifirlanir. Bu islem tamamlandiktan sonra parametreler siriicu
EEPROM'una kaydedilir.

7.13.3 Parametreleri NV Medya Karti'na otomatik kaydetme

¢ Parametre NO1 = Otomatik (3)

Bu ayar otomatik olarak Kullanici Menusi A parametre setinde yapilan tim degisiklikleri NV Medya Kart'na kaydeder. Bu sebeple siriicideki en son
Kullanici Menlst A parametre seti her zaman NV Medya Karti’'nda yedeklenir.

Parametre Klonlama Modlari (NO1) Otomatik (3) olarak ayarlandiginda NV Medya Karti ¢ikartilirsa, Parametre Klonlama Modlari (N01) otomatik
olarak Yok (0) olarak ayarlanir.

Yeni bir NV Medya Karti takildiginda Parametre Klonlama Modlari (NO1) parametresi kullanici tarafindan Otomatik (3) olarak ayarlanarak sirtci
sifirlanmalidir, bdylece otomatik mod hala gerekliyse tim parametre grubu yeniden yeni NV Medya Karti'na yazilir.

Parametre Klonlama Modlari (NO1) parametresi Otomatik (3) olarak ayarlandiginda ve siriiclideki parametreler kaydedildiginde, NV Medya Karti da
guncellenir. Bu sebeple NV Medya Karti konfigiirasyonlarinin kaydedildigi suricllerin bir kopyasi haline donusr.

Sistem agilirken Parametre Klonlama Modlari (NO1) parametresi Otomatik (3) olarak ayarliysa, strlicli tim parametre setini NV Medya Kartr'na
kaydeder. Suriclide bu islem sirasinda 'Kart Yazma' ifadesi goruntulenir. Bu, kullanici gliclin kapatilmasi sirasinda yeni bir NV Medya Karti
yerlestirirse yeni NV Medya Karti'nin dogru verileri icermesini saglamak igin yapilir.

NOT
NV Medya Karti kullanirken ariza teghis bilgileri igin stirici Programlama bélimuindeki NV Medya Kart isletimine bakin.

NOT
Parametre Klonlama Modlari (NO1) parametresi Otomatik (3) olarak ayarlandiginda, Parametre Klonlama Modlari (NO1) parametresi sirlici
EEPROM'una kaydedilir, NV Medya Karti'na kaydedilmez.
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7.14 Elevator Connect PC araci

Elevator Connect PC aracinda desteklenen tespit protokoll 6zelligi bir PC'ye takili olan sirdclleri otomatik olarak tespit eder.

Elevator Connect PC araci ile E300 Asansér Siirticiisii Uzerinde bir igletim gergeklestirilebilmesi igin bir iletisim opsiyonu gereklidir.
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8 ileri Parametreler

Bu bdlim, fonksiyonlari blok diyagramlar ile gosterilmis, strliciideki tim parametrelere yonelik degerleri, aralik limitlerini vb. gésteren bir bagvuru
kaynagdir.

Buradaki ileri parametreler sadece referans amagli olarak verilmistir. Bu bélimdeki listelerde parametrelerin ayarlanmasina iligkin detayli
bilgiler bulunmaz. Yanlis ayarlama sistem guvenligini etkileyecegi gibi suriicliye veya harici ekipmana zarar verebilir. Bu parametrelerden
herhangi birini ayarlamaya baslamadan énce kisim 7 Devreye Alma, sayfa 168 ve kisim 10 Optimizasyon, sayfa 301'teki agiklamalara

bakin.

NOT
Parametrelerin detayli aciklamalari icin Parametre Referans Kilavuzu'na bakin.

Tablo 8-1 Menii agiklamalan

Menii Aciklama

Kullanici mentsi

Motor

Kodlayici (Enkoder)

Fren

Mekanik

Donanim GG

Profil

Yapilandirma

Ayarlama

izleme

Lojik

Ariza teshis

lletisim

Saklama

Yedek kaynak

Yuva 1 Kurulumu*

Yuva 2 Kurulumu*

Yuva 3 Kurulumu*

Uygulama Mendusu 1

Uygulama Mendsu 2

Uygulama Mentsu 3

Yuva 1 Uygulamasi*®

Yuva 2 Uygulamasi*

Yuva 3 Uygulamasi*

Veri Kaydedici

Kullanici Menlsu Ayarlama

*

gN-<><§<c—|cn700'uozz|—?<c——Io-nrnoow>

DCP

* Yalnizca opsiyon moddilleri takildiginda gosterilir.
isletim modu kisaltmalar:
Acik cevrim:
Asenkron motorlar igin sensoérsiiz kontrol
RFC-A
Asenkron motorlar igin Asenkron Rotor Akl Kontroll
Sensorsiiz RFC-S: Sabit miknatisli motorlar dahil senkron motorlar igin Senkron Rotor Aki Kontrol(
Varsayilan kisaltmalar:
Standart varsayilan deger (50 Hz'lik AC besleme frekansi)
ABD igin varsayilan deger (60 Hz'lik AC besleme frekansi)

Bazi durumlarda, parametrenin fonksiyonu veya araligi bir baska parametrenin ayarlanmasi sonucu etkilenebilir. Listelerdeki bilgiler bu sekilde
etkilenen parametrelerin varsayilan durumlari ile baglantilidir
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Tablo 8-2 Parametre tablosu kodlama aciklamalari

Kodlama Anlami
RW Okunabilir/Yazilabilir: Kullanici tarafindan yazilabilir.
RO Salt okunur: Sadece kullanici tarafindan okunabilir.
Bit 1 bit parametre. Ekran Uzerinde ‘On’ (Agik) veya "ot (Kapali).
Num Sayi: Tek kutuplu veya iki kutuplu olabilir.
Txt Metin: Parametreler sayilar yerine metin dizilerini kullanir.
Bin ikili parametre.
IP IP Adres parametresi.
Mac Mac Adres parametresi.
Tarih Tarih parametresi.
Saat Saat parametresi.
Chr Karakter parametresi.
FI Fi.!trele.r)mig: Hizla degisen degerlere sahip bazi parametreler kolay goérinim saglanmasi igin surucu tus takiminda filtrelenerek
gosterilirler.
DE Hedef: Bu parametre giris veya lojik fonksiyonunun hedefini seger.

Gl¢ bagimli: Bu parametrenin fakli gerilim ve akim degeri olan surtculerde farkli degerleri ve araliklari vardir. Hedef sirictinin
degeri kaynak slriiciniin degerinden farkliysa ve dosya bir parametre dosyasi ise, bu nitelige sahip parametreler hedef

RA surucuye kalici bellek medyasi ile transfer edilir. Ancak, akim degeri farkli ve dosya varsayilan dosya tipinden farkliysa degerler
transfer edilir.

ND Varsaylilan deger yok: Varsayilanlar yiklendiginde bu parametre degistiriimez.

NC Kopyalanmamis: Kopyalama sirasinda kalici medyaya veya kalici medyadan transfer edilmemis.

PT Korumali: Hedef olarak kullanilamaz.

us Kullanici kaydi: Kullanici bir parametre kaydetmek isterse parametre siricideki EEPROM'a kaydedilir.

PS Eneriji kesildiginde kaydedilmis: Disutk gerilim (UV) trip durumu meydana geldiginde parametre otomatik olarak siriiciideki

EEPROM'a kaydedilir.

Parametre araliklari ve minimum/maksimum degiskenler:

Sdrlculerdeki bazi parametrelerin asagidakilere bagh olarak, degisken minimum ve maksimum degerlerinin degisken araliklari bulunmaktadir:
» Diger parametrelerin ayarlar

«  Sdricu degeri

*  Sirtct modu

* Yukarida siralananlardan olusan herhangi bir kombinasyon

Asagidaki tablolarda minimum/maksimum degisken agiklamasi ve bunlarin maksimum aralii verilmistir.

VM_AC_VOLTAGE AC gerilimini gosteren parametrelere uygulanan aralik
Birim \Y
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0-930
VM_AC_VOLTAGE[MAX] degeri, suriicl gerilim degerine baghdir. Bkz. Tablo 8-3 Gerilim giicline bagimli degerler,
Aciklama sayfa 195.
VM_AC_VOLTAGE[MIN] = 0

VM_AC_VOLTAGE_SET AC gerilim ayarlama parametrelerine uygulanan aralik
Birim Vv
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0-690
VM_AC_VOLTAGE_SET[MAX] degeri, siiriicu gerilim degerine baghdir. Bkz. Tablo 8-3 Gerilim giiciine bagimli degerler,
Aciklama sayfa 195.
VM_AC_VOLTAGE_SET[MIN] =0

VM_DC_VOLTAGE DC gerilim referans parametrelerine uygulanan aralk
Birim Vv
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0-1190

VM_DC_VOLTAGE[MAX] degeri, suriict igin DC bara baglanti gerilimi geri besleme (asiri gerilim trip seviyesi)
tam Olgegidir. Bu seviye, suricu gerilim degerine baglidir.

VM_DC_VOLTAGE[MIN] =0

Bkz. Tablo 8-3 Gerilim giiciine bagimli degerler, sayfa 195.

Aciklama
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VM_DC_VOLTAGE_SET DC gerilim referans parametrelerine uygulanan aralik

Birim V
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0,0 - 1000,0

Aciklama

VM_DC VOLTAGE_SET[MAX] degeri, surtict gerilim degerine baghdir, Bkz. Tablo 8-3 Gerilim giictine bagimli
degerler, sayfa 195.
VM_DC_VOLTAGE_SET[MIN] =0

Birim

VM_DRIVE_CURRENT Akimi Amper (A) cinsiden gdsteren parametrelere uygulanan aralk

A

Aralik [MIN]

-99999,999 - 0,000

Aralik [MAKS]

0,000 - 99999,999

Aciklama

VM_DRIVE_CURRENT[MAX] degeri, surlcu igin (asir akim trip seviyesi) tam 6lgek degerine esittir ve Sdirticii Tam
Olgek Akim (J06) parametresi tarafindan belirlenir.

VM_DRIVE_CURRENT[MIN] = - VM_DRIVE_CURRENT[MAX]

Birim

VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR VM_DRIVE_CURRENT_VOLTAGE

A

Aralik [MIN]

0,000

Aralik [MAKS]

0,000 - 99999,999

VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR[MAX] = VM_DRIVE_CURRENT[MAX]

Aciklama
VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR[MIN] = 0,000
VM_LOW_UNDER_VOLTS Yetersiz disuk gerilim esigine uygulanan aralk
Birim V
Aralik [MIN] 24
Aralik [MAKS] 24 - 1150

Aciklama

Eger LV Besleme Modunu Etkinlestirme (012) = 0
VM_LOW_UNDER_VOLTS[MAX] = VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN]

Aksi takdirde

VM_LOW_UNDER_VOLTS[MAX] = VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN] / 1.1.

VM_LOW_UNDER_VOLTS[MIN] = 24.

VM_MIN_SWITCHI

NG_FREQUENCY Minimum anahtarlama frekansi parametresine uygulanan aralk

Birim Kullanici birimleri
Aralik [MIN] 0
Aralik [MAKS] 0-6

Aciklama

VM_MIN_SWITCHING_FREQUENCY[MAX] = Maksimum Anahtarlama Frekansi (B13)
VM_MIN_SWITCHING_FREQUENCYI[MIN] = 0.

VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT Akim limiti parametrelerine uygulanan aralik
Birim %
Aralik [MIN] 0,0
Aralik [MAKS] 0,0 - 1000,0

VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX] siriici akim degeri ve motor ayarlama parametrelerine baglidir.

Agtklama VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MIN] = 0,00
VM_POSITIVE_REF_CLAMP1 Pozitif frekans veya hiz referans kelepgesine uygulanan limitler
.. Acik cevrim: Hz
Birim RFC-A, RFC-S: dev./dk. veya mm/s
Aralik [MiN] Acik ¢gevrim: 0,0

RFC-A, RFC-S: 0,0

Aralik [MAKS]

Acik gevrim: 550,0
RFC-A, RFC-S: 0,0 - 33000,0

Aciklama

VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MAX] pozitif referans kelepge araligini tanimlar. Bu parametre daha sonra referanslari
sinirlar.

VM_POSITIVE_REF_CLAMP1[MAX] = Girilen mekanik sistem verilerine % 10 eklenerek hesaplanir.
VM_POSITIVE_REF_CLAMP[MIN] = 0,0
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NOT
Sirici cgikis frekansinin 550 Hz'yi gegmemesi igin ek limit uygulanir. Agik ¢evrim modu igin, 550 HZz'lik ek limit dogrudan uygulanir. RFC modunda hiz
referansina maksimum degisken deger ve 550 x 60 / Motor kutup cifti sayisi kadar bir deger uygulanir.

VM_POWER Gug ayarlama veya gosterme limitlerine uygulanan aralik

Birim kW
Aralik [MIN] -99999,999 - 0,000
Aralik [MAKS] 0,000 - 99999,999

VM_POWER[MAX], deger bagimhdir ve maksimum kontrollti akim ve butiinlik glg faktériinde, maksimum a.c ¢ikis
gerilimli siirtict ile alinabilecek maksimum glce izin vermesi igin segilir.

VM_POWER[MAX] = \3 x VM_AC_VOLTAGE[MAX] x VM_DRIVE_CURRENT[MAX] / 1000
VM_POWER[MIN] = -VM_POWER[MAX]

VM_RATED_CURRENT Nominal akim parametrelerine uygulanan aralik

Birim A

Aciklama

Aralik [MIN] 0,000
Aralik [MAKS] 0,000 - 99999,999
VM_RATED_CURRENT [MAX] parametresi surucli degerine baghdir.
Agiklama VM_RATED_CURRENT [MIN] = 0,000
VM_SPEED Hizi gbsteren parametrelere uygulanan aralik
Birim Acik cevrim, RFC-A, RFC-S: RFC-S: dev./dk. veya mm/s
Aralik [MIN] Acik ¢evrim, RFC-A, RFC-S: -33000,0 - 0,0
Aralik [MAKS] Acik cevrim, RFC-A, RFC-S: 0,0 - 33000,0
Bu minimum/maksimum degisken, hiz izleme parametrelerinin araligini belirtir. Bosluk payr agimina izin vermek lizere
aralik, hiz referans araliginin iki kati olarak ayarlanir.
Agiklama VM_SPEED[MIN] = 2 x VM_SPEED_FREQ_REF[MIN]
VM_SPEED[MAX] = 2 x VM_SPEED_FREQ_REF[MAX]
VM_SPEED_FREQ_REF Frekans veya hiz referans parametrelerine uygulanan aralik
Birim Acik cevrim: Hz
Aralik [MIN] Agik gevrim: -550,0 - 0,0
Aralik [MAKS] Agcik gevrim: 0,0 - 550,0
Bu minimum/maksimum degisken frekans ve hiz referans sistemi boyunca uygulanir. Boylece referanslar minimum-
maksimum kelepce araliginda degisebilir.
Aciklama

VM_SPEED_FREQ_REF[MAX] = Girilen mekanik sistem verilerine % 10 eklenerek hesaplanir.
VM_SPEED_FREQ_REF[MIN] = -VM_SPEED_FREQ_REF[MAX].

VM_STD_UNDER_VOLTS Standart distk gerilim esigine uygulanan aralik

Birim Vv

Aralik [MIN] 0-1150
Aralik [MAKS] 0-1150
VM_STD_UNDER_VOLTS[MAX] = VM_DC_VOLTAGE_SET /1.1
Aciklama VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN] parametresi, gerilim degerine baghdir. Bkz. Tablo 8-3 Gerilim gliciine bagimii

degerler, sayfa 195.

VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL Besleme kaybi esigine uygulanan aralik
Birim Vv
Aralik [MIN] 0-1150
Aralik [MAKS] 0-1150
VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MAX] = VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]
Aciklama VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL[MIN] parametresi, siiriici gerilim degerine baghdir. Bkz. Tablo 8-3 Gerilim gticiine

bagimli degerler, sayfa 195.
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Moment ve moment Ureten akim parametrelerine uygulanan aralik.
Birim %
Aralik [MIN] -1000,0-0,0
Aralik [MAKS] 0,0 - 1000,0
Aciklama VM_TORQUE_CURRENT[MAX] = VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT[MAX]
VM_TORQUE_CURRENT[MIN] = -VM_TORQUE_CURRENT[MAX]
VM_USER_CURRENT Moment referansi ve bir ondalik haneli yikleme parametresi ylizdesine uygulanan aralik
Birim %
Aralik [MIN] -1000,0-0,0
Aralik [MAKS] 0,0 - 1000,0
Aciklama VM_USER_CURRENT[MAX] = % 165 (Agik gevrim), % 175 (RFC-A / RFC-S)
VM_USER_CURRENT[MIN] = -VM_USER_CURRENT[MAX]
Tablo 8-3 Gerilim giiciine bagimh degerler
Gerilim seviyesi (V)
Min/maks degisken

200V 400 V 575V 690 V
VM_DC_VOLTAGE_SET(MAX] 400 800 955 1150
VM_DC_VOLTAGE(MAX] 415 830 990 1190
VM_AC_VOLTAGE_SET(MAX] 240 480 575 690
VM_AC_VOLTAGE[MAX] 325 650 780 930
VM_STD_UNDER_VOLTS[MIN] 175 330 435 435
VM_SUPPLY_LOSS_LEVEL{MIN] 205 410 540 540
Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu 195

Yayin No: 1



ileri .
Devreye Alma Ariza Teshis

Optimizasyon | CT MODBUS RTU

Giivenlik UOriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Kullanici
Bilgileri 9 kurulum kurulumu s Menusi A
8.1 Menu B: Motor

Teknik Bilgiler

Meni B Motor kullanicinin Asansér motor parametrelerini motor veri dokiimanindan veya motor bilgi plakasindan ayarlamasina imkan saglar.

Standart motor bilgi plakasi agiklamalarinin yani sira Meni B Motor, Asansér motor kontroll ayarlamalari igin ek 6zellikler sunar:

Motor bilgi plakasi agiklamalari
Motor isletimi PWM seviyesi, kullanim suresince kontrol
Tek bit parametre yardimiyla U,V,W motor ¢ikis fazlari dontist

Kismi kare dalga isletimi

Motor otomatik ayarlama segimi ve sonuglari
Sistem akim limiti ve motor termal korumasi
Sirlci ¢ikis motor kontaktéri kontroll ve izleme

Olii siire kompanzasyonu
Sensorsiiz isletim parametreleri

Aralk($) Varsayilan(=) .
Parametre - - Tip
Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
B01 | Siirlici Kontrol Modu Agik-gevrim (1), RFC-A (2), RFC-S (3) RW | Txt |ND |NC |PT
B02 | Motor Nominal Akimi +VM_RATED_CURRENTA Maksimum Agir Yik Calisma Degeri RW | Num RA us
) I 200V suriict: 230 V, 400 V sirici: 400 V
B03 | Motor Nominal Gerilimi +VM_AC_VOLTAGE_SET V 575 V siiriicii: 575 V. 690 V siiriicd: 690 V RW | Num RA us
B04 | Motor Nominal Gli¢ Faktorii 0,000 - 1,000 I 0,850 | RW | Num RA us
Agik-Cevrim: Motor Kutup Otomatik (0) - Otomatik (0)
Sayis! 240 Kutup Cift Kutuplar RW | Txt us
A Otomatik (0) - Otomatik (0)
B05 | RFC-A: Motor Kutup Sayisi 240 Kutup Cifti Kutuplar RW [ Txt us
. Otomatik (0) - 16 (8)
RFC-S: Motor Kutup Sayisi 240 Kutup Gift Kutuplu RW [ Txt us
B06 | Motor Nominal Frekansi 0,0 - 550,0 Hz 50 Hz: 50 Hz, 60 Hz: 60 Hz RW | Num us
50 Hz: 1500 50 Hz: 1450
) 0 - 33000 dev./dk. dev./dk. 3000,00
B07 | Motor Nominal Hizi dev./dk. 0,00 - 33000,00 dev./dk. 60 Hz: 1800 60 Hz: 1750 dev./dk. RW | Num us
dev./dk. dev./dk.
Ur S (0), Ur (1),
Acik-Cevrim: Agik Cevrim Sabit (2),
Kontrol Modu Ur Otomatik (3), uri ) RWH Txt us
Ur | (4),
B09
Devre Disi (0), Kisa (1),
RFC-S: Etkinlestirme Bir Kez Kisa (2), Devre
Sirasinda Faz Testi Uzun (3), Digi0) RV | ™ us
Bir Kez Uzun (4)
Kayma Kompanzasyonu Kapali (0) .
B10 Etkinlestirme veya Acik (1) Agik (1) RW | Bit us
Yok (0), Yok (0), Statik (1),
Yok (0), Statik (1), Dénerek (2),
B11 | Motor Otomatik Ayarlama Statik (1), Dénerek (2), Eylemsizlik 1 (3), Yok (0) RW | Num NC
Dénerek (2)  |Eylemsizlik 1(3), Eylemsizlik 2 (4),
Eylemsizlik 2 (4) Tamamen Durarak (5)
. - % 3 (Gévde Boyu 6)
B12 | S0k Frekans Gerilim % 0,0 - % 25,0 % 2 (Gévde Boyu 7 - 8) RW | Num uUs
% 1 (Goévde Boyu 9E - 11E)
B13 ';";ij;l‘l‘m Anahtartama 0-VM_SWITCHING_FREQUENCY kHz 8 kHz (4) RW | Txt RA USs
B14 ';"r';'(r;‘;‘: Anahtartama 0-VM_MIN_SWITCHING_FREQUENCY kHz 3KkHz (1) RW | Txt USs
B15 Anahtarlama Frekansi Adim 1-2 2 RW | Num us
Boyu
B16 |Simetrik Akim Limiti +VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT % % 165,0 | % 175,0 RW | Num RA us
% 10 (0), 20 (1), 30 (2),
Asiri Akim Trip Seviyesi 40 (3), 50 (4), 60 (5), o
B17 Yiizdesi 70 (6), 80 (7), 90 (8), % 100 (9) | RW | Txt us
100 (9)
B18 | Motor Aki Ylizdesi % 0,0 - % 150,0 RO | Num [ ND | NC | PT
B19 | Termal Koruma Modu 0 = Motor tripiduru!nlu.' 1. = lMc'>tlor L_imiti, 2 = Siiriicl limit, 0 - Motor trip durumu RW | Bin us
3 = Her ikisinin limiti, 4 = Devre digi
B20 | Motor Termal Siire Sabiti 1 1,0-3000,0 s 89,0s RW | Num us
Motor Koruma Akimiilatori o .
B21 Giic-Acma Degeri Gug Kapatma (0), Sifir (1), Gergek Zamanli (2) Gii¢ Kapatma (0) RW [ Txt us
B22 | Motor Termal Siire Sabiti 2 1,0-3000,0 s 89,0s RW | Num us
Motor Termal Sure Sabiti 2 o .9 o
B23 Olgekleme % 0 - % 100 % 0 RW | Num us
Kayip Yiizdesi Olarak Nominal o 0.9 o
B24 Demir Kayiplar % 0 - % 100 % 0 RW | Num us
B25 .M.otor Parametreleri . 0-2 0 RW | Num us
icinUyarlama Kontroli
Motor Faz Sirasini Tersine .
B26 Cevirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
B27 Hizh Devre Digi Birakma Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit [ND|NC |PT
Yiiksek Hiz Modunu Limit (-1), Devre
B28 | Eycinlestime Devre Dist (0), Etkin (1) Digi0) JRW | ™ us
196 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
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Aralik( Varsayilan(=> .
Parametre - (¢) - y (=) Tip
Acik-Cevrim| RFC-A | RFC-S Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S
Motor Kontaktérii izleme )
B29 Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
B30 |Motor Kontaktérii izZleme Girisi Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
B31 “G"I"’(tg Kontaktdrii Kontroli Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |ND|NC|PT
g3z | Motor Kontakidrii Olgiiimils 0-32767 ms 0ms RO | Num
Gecikme Zamani
Agik-Cevrim: Gegici 0,000 -
Endiiktans 500,000 mH 0,000 mH RW | Num RA us
B33 . - . 0,000 -
RFC-A: Gegici Endiiktans 500.000 mH 0,000 mH RW | Num RA us
RFC-S: Gegici Endlktans Ld 0,000 - 500,000 mH 0,000 mH § RW | Num RA us
B34 | Stator Direnci 0,000000 - 1000,000000 Q 0,000000 Q RW | Num RA us
B35 | Stator Endiiktansi 0,00 - 5000,00 mH 0,00 mH RW | Num RA us
RFC-A: Doyma Kirilma %0,0 - % 100,0 % 50 RW | Num us
Noktasi 1
B36 . Devre Disi (0),
E:n?rjﬁ Belirginlik Moment Disiik (1), Yiiksek (2), E')Dlel"(rg) RW | Txt us
Otomatik (3) $
RFC-A: Doyma Kirilma % 0,0 - % 100,0 %0,0 RW | Num us
B37 |Noktasi 2
RFC-S: Yuksliz Lq 0,000 - 500,000 mH 0,000 mH § RW | Num RA us
RFC-A: Doyma Kirilma %0,0 - % 100,0 % 75,0 RW | Num us
B33 Noktasi 3
RFC-S: Endiktans Olglimi % 0 - % 200 %100 |RW | Num us
Icin Iq Test Akimi
RFC-A: Doyma Kirilma % 0,0 - % 100,0 %0,0 RW | Num us
B39 Noktasi 4
RFC-S: Iq_ Test Akimindaki £00.0° 0,0° RW | Num RA us
Faz Ofseti
Bag |RFC-S: Tanimlanmig Iq Test 0,000 - 500,000 mH 0,000 mH | RW | Num RA us
Akimindaki Lq
B41 |RFC-S: Endiktans Olglimd %100 - % 0 %50 |RwW | Num us
Igin Id Test Akimi
B4z |RFC-S: Tanimlanmig Id Test 0,000 - 500,000 mH 0,000 mH | RW | Num RA us
Akimindaki Lq
B43 |RFC-S: Tahmini Lq 0,000 - 500,000 mH RO | Num [ ND | NC | PT | FI
B44 a:,itk Hiz Termal Koruma Kapali (0) veya Agik (1) Kapall (0) RW | Num us
Kismi Kare Dalga Kapali (0) .
B45 Etkinlestirme veya Aclk (1) Kapali (0) RW | Bit us
Bag |Maksimum Olii Sire 0,000 - 10,000 ps 0,000 us RO | Num NC | PT |Us
Kompanzasyonu
B4y |Maksimum Old Stre % 0,00 - % 100,00 % 0,00 RO | Num NC | PT |US
Kompanzasyonundaki Akim
Olii Siire Kompanzasyonunu .
B48 Devre Digi Birakma Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
B49 | Mekanik yUk testi seviyesi % 0 - % 100 % 0 RW | Num us
Nominal Hiz Optimizasyonu
B30 | \jinimum Frekansi % 0-% 100 % 10 RW | Num us
Nominal Hiz Optimizasyonu
B51 Maksimum Frekansi % 0-% 100 % 50 RW | Num us
Minimum Hareket Fazi Test Serbest (0),
B52 Modu Sinirl (1) Sinirli (1) FRW | Txt us
% 1(0), % 2 (1),
Minimum Hareket Fazi Test % 3 (2), % 6 (3), o
B53 | Ak % 12 (4), % 25 (5), %1(0) JRW | Txt us
% 50 (6), % 100 (7)
B54 D\"é’:;“”m Hareket Fazi Test 0,00 - 25,00° 000° JRW | Num us
Minimum Hareket Fazi Testi o
B55 Mekanik Yiik Fazi -180 - 179 -180 RW | Num us
B56 |Evrilmis Doyma Ozelligi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) § RW | Bit us
B57 | Nominal Moment Agisi 0-90° RO | Num |ND | NC | PT
Moment Dogrusallastirmayi .
B58 Devre Di! Birakma Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) § RW | Bit us
Bsg | 1000 dev/dk. bagina digen 0 - 10000 V 98V |RW | Num us
gerilim
B60 Eﬁﬁ?erﬁt'f Caligmadaki Akim +VM_MOTOR1_CURRENT_LIMIT % % 0,0 RW | Num RA us
B61 | Nominal Glg Limiti % 30,0 - % 100,0 % 100,0 RW | Num US
Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu 197
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RW | Okunabilir / Yazilabilir RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr | Karakter parametresi Bin | Ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Surim numarasi SMP ::::r’nr:tfgu’
Num | Numara parametresi DE | Hedef ND | Varsayilan bir deger yok RA | Deger bagimh NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
FI | Filtre edilmis US | Kullanici kaydi pg | Glc kapatildiginda
kaydetme
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Kayiplari

Motor Termal Siire Sabiti 1
Motor Termal Siire Sabiti 2

Termal Sire Sabiti 2 Olgeklendirme

Kayip Yiizdesi Olarak Nominal Demir

Acgiklama

Girig
terminalleri

Cikis
terminalleri

hd
cils
S|

CEPER:

P

Okunabilir-Yazilabil
ir (RW) parametre

Salt okunur (RO)
parametre

Tum parametreler varsayilan ayarl

arinda gosterilmektedir

Akumulator Gug Agma

Degeri

E] Analog Girig 3 Modu
Analog Giris 3 Termistor Tipi

Kodlayici (Enkoder) Girig Termistér Tipi

Kodlayici (Enkoder)
Girig Termistor

Analog Girig 3
Termistor Sicakligi
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Sekil 8-1 Menii B Agik gevrim lojik semasi
) L1 L2 L3
Acik Cevrim
Kontrol Modu
Otomatik Ayarlama
B1
v v DC Bara
Gerilimi
Dinamik V / F
Segimi _
Motor haritasi |
Dustik Frekans |
Nominal Gerilim YUkseltme
Frekans :
m Nominal Stator Direnci Gikis I
Akim Gerilimi S
Nominal Hiz Gegi__ci
Profil Hizi Enduktans
Nominal > »<{ J61 » Volt
ominal
* m Gerilim Y
J39 > Nominal G —
B04 ominal Gl
+ w Faktért _ _
Motor Kutup > 60 P Hertz
Kayma Sayisl Cikis Frekansi
Kompanzasyonu I
Etkinlestirme
Maksimum
=¥ Anahtarlama Frekansi
Minimum Anahtarlama
A Cikis Gucl V3xVxl * ifek:tns:
KW nahtarlama
(kW) < Frekansi Adimi
Simetrik Akim
Limiti
Kismi Kare Dalga
m Etkinlestirme
Motor Faz Sirasini
Kayma Tersine Cevirme
kompanzasyonu
Akim
Moment P,
Ureten Akim Blyuklgu
D D D
J23
Yuk Yuzdesi
Miknatislama
Akimi
Motor Kontaktérii Olgiilmiis Gecikme Motor Kontakt6ri
Kontrolll Cikisi
Motor Momenti Rampa Stresi B31 _
) _ | I | o iki Cikigli Motor
Fren Uygulama Gecikmesi Kontaktbrleri + Opsiyonel
P Kisaltma Kontaktori
Motor Kontaktorii izleme Etkinlestirme A
Motor Kontaktérii Izleme Girigi
Motor Koruma
Akumdalatora
Termal Koruma Modu
Diistik Hiz Termal Koruma Modu < II B21 Il J24

Motor Termistér
Girisi Segimi
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Sekil 8-2 Menii B RFC-A, RFC-S lojik gemasi

Cikis Frekansi
RFC Modu Konum Geri Besleme Aki Hesaplayici
Nominal
C14 | Konum Geri Besleme Modu Akim
Geri besleme (0) B03 | Nominal
Sensorsiiz (1) ﬁe?“m}( .
Gere Besleme Maks. Yok (2) - otor Kutup
Sensorsiiz Maks. Yok (3) m Sayisi
Nominal Hiz
Enduktans
Konum Geri Stator Direnci
; Besleme Aki agisi Ref_erans
Hiz Geri J51 > I > Stator > govde | I
Besleme Endiiktansi dondsumu
RFC-A
Nominal Guig
» Nominal
d B06 Frekans
RFC-S
Konum Geri
Besleme Faz Agisi
Otomatik Ayarlama X y
Motor otomatik ayarlama
Yok (0)
Statik (1)
Dénerek (2)
Eylemsizlik (3)
Eylemsizlik 2 (4)
Tamamen Durarak (5)
Akim Akl
Referanslari Buyukluga
>
Profi /\
Hizi J39 \J? >
Hiz Kontrolort Cikist
Hiz kontrolii gevrim kazanglari
Baslangig Hiz Cevrimi Kp
Baslangi¢ Hiz Cevrimi Ki
Hiz Gevrimi Kp Ayari
107 Hiz Cevrimi Ki Ayari
E] Hiz Gevrimi Kp Durdurma
112 | Hiz Cevrim Ki Durdurma
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DC Bara
Gerilim referansi Gerilimi

Aki Kontrolérii 4
RFC-A Modu Modiilator
Motor Parametreleri Maksimum
Uyarlama Kontroli Anahtarlama Frekansi
Dustik Frekans < - Minimum Anahtarlama »
Gerilim Yukseltme m Frekansi \Y/
>
RFC-S Modu - Anahtarlama >
Viksek Hiz Mod m Frekansi Adimi w
tksek Hiz Modu >
N . Motor Faz Sirasini >
Etkinlestirme Tersine Cevirme
A 4
Akim kontrolii
Simetrik Akim Nominal
Limiti Gerilim
Motor Momenti [ B03 J61 Q|k|_§_ .
Rampa Siresi L_—1 Gerilimi
Cikis Guct
Asiri yik algilama
Akim gevrim kazanglari
Gug Hesaplama (V x 1)
Akim talebi filtresi x
Moment referansi
b N Moment Akim
Ureten Akim Buyukligi
Akim geri
besleme / D O O
J24 122 Ve /c /( /C
YZB
Yuk Yizdesi
Miknatislama
Motor Kontaktérii Olgiilmis Gecikme Motor Kontaktorii Akimi
Kontroll Cikigi
Motor Momenti Rampa Stresi B31 _
L I e Iki Cikigh Motor
Fren Uygulama Gecikmesi Kontaktorleri + Opsiyonel
Kisaltma Kontaktori
Motor Kontaktérii izleme Etkinlestirme X
Motor Kontaktérii izleme Girigi

Motor Koruma
Akumdalatora

B21 J24

Akumdlatér Giig \/

Agma Degeri

Motor Termal Sure Sabiti 2 :

Termal Sire Sabiti 2 Olgeklendirme

Kayip Yiizdesi Olarak Nominal Demir
Kayiplari

Analog Giris 3 Modu

Analog Girig 3 Termistor Tipi
Kodlayici (Enkoder) Girig Termistor Tipi Mgtif’)i;i'rse;n;il;tior

Kodlayici (Enkoder) Analog Girig 3
Girig Termistor Sicakligi  Termistor Sicakhigi
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Giivenlik Oriin bilgileri Mekanik Elektrik
Bilgileri Uriin bilgileri kurulum kurulumu
8.2 Meni C: Kodlayici (Enkoder)

Menu C Kodlayici (Enkoder), kullanicinin Asansér motorlarinin konum geri besleme cihazlarini ayarlamasini saglar

Ayrica, Menu C Kodlayici (Enkoder), kullanicinin asagidakileri ayarlamasina imkan saglar:

Ana konum geri besleme cihaz ayari
Ana konum geri besleme durumu

* Ana konum geri besleme otomatik konfigiirasyonu
* Ana konum geri besleme hata tespiti

* RFC modu isletimi, Geri Besleme, Sensorsuz; » Simulasyonlu kodlayici (Enkoder) ¢ikisi, Donanim, Similasyonlu
Yazilim, Olgekleme
Aralk($) Varsayilan(=) .
Parametre Tip
RFC-A | RFC-S RFC-A RFC-S
AB (0), FD (1), FR (2), AB Servo (3),
FD Servo (4), FR Servo (5), SC (6),
CO01 | Siriicii Kodlayici (Enkoder) Tipi SC Hiperface (7), EnDat (8), SC EnDat (9), AB (0) SC EnDat (9) | RW | Txt us
SSI (10), SC SSI (11), SC Servo (12),
SC SC (15)
Siriicu Kodlayici (Enkoder) . )
Cco02 Otomatik Yapilandirma Ayari Devre Disi (0), Etkin (1) Etkin (1), RW | Txt us
Devir Bagina Disen Siricu Kodlayici B
co3 (Enkoder) Dénis Darbesi 1-100000 4096 2048 RW | Num us
Siricu Kodlayici (Enkoder)
Co4 | 2 im Avari 5V (0), 8V (1), 15V (2) 5V (0) RW | Txt us
co5 Siricu Kodlayici (Enkoder) 0-2 1 RW | Num us
Sonlandirma Ayari
o S 100k (0), 200k (1), 300k (2), 400k (3),
coe | Srtict Kodlayiet (Enkoder) Ver fletim 500k (4), 1M (5). 1.5M (6), 2M (7), 300k (2) Baud RW | Txt us
1Z1
4M (8) Baud
coy | Stricii Kodiayici (Enkoder) 0-16 16 RW | Num us
Donis Turu Bitleri
cog | Slrtcti Kodiayici (Enkoder) 0-48 0 RW | Num us
lletisim Bitleri
Siricu Kodlayici (Enkoder) Devre disi (0), 1 ms (1), 2 ms (2), 4 ms (3),
co9 Geri Besleme Filtresi 8 ms (4), 16 ms (5) Devre Disi (0) RW | Txt us
c10 Sdrlcu Kogilaylc_l (Enkoder) Ek Gig 00-250s 155 RW | Num us
Agma Gecikmesi
c1q | Strticii Kodlayici (Enkoder) 000000 - 111111 RO | Bin [ND |[NC |PT
Konum Geri Besleme Sinyalleri
Siriicu Kodlayici (Enkoder) .
C12 Geri Besleme Geri Cevirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
Konum Geri Besleme Faz Agisi — o .
c13 RFC-S 0-359,9 RW | Bit us
. ) Geri Besleme (0), Sensorsiiz (1),
RFC-A: RFC Geri Besleme Modu ) :
C14 RFC-S: Sensérsiiz Geri Besleme Modu Geri Bg;le_me NoMax (2), Geri Besleme (0) RW | Txt us
Sensorsiiz NoMax (3)
Enjeksiyon (0)
Belirgin Olmayan (1)
[P Akim (2) L
C15 | Sensorsiiz Distk Hiz Modu — RFC-S Akim Yok Testi (3) Enjeksiyon (0) | RW | Txt us
Akim Adimi (4)
Sadece Akim (5)
c16 fe;,fgséuz Mod Disiik Hiz Kayip Akim 0,0 - 1000,0 20,0 RW | Txt us
C17 | Sensérsiiz Mod Filtresi 4 (0), 8 (1), 16 (2), 32 (3), 64 (4) ms 4(0)ms RW | Txt us
C18 | Konum Geri Besleme Baslatma Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
c19 (K;?””m Geri Besleme Baslatma 0000000000 - 1111111111 0000000000 RO | Bin NC | PT
Ostergesi
Algilanan Suricli Kodlayici (Enkoder) Yok (0), Hiperface (1), EnDat2.1 (2),
€20 | b/ 5tokoli EnDat2.2 (3) RO | Txt | ND | NC | PT
c21 | Stricl Kodiayici (Enkoder) 0000000 - 1111111 0000001 RW | Bin us
Hata Algilama Seviyesi
Sirict Kodlayici (Enkoder) .
€22 | 0 lanan Hata Gostergesi Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |ND|NC|PT
c24 Siricu Kodlaylm (_Enkoder) 0-20 s 5us RW | Num us
Hesaplama Siresi
Siriict Kodlayici (Enkoder)
C25 Kurtarma Siiresi 5-100 us 30 us RW | Num us
Siricu Kodlayici (Enkoder)
C26 Hat Gecikmesi Siiresi 0-5000 ns RO | Num | ND | NC | PT | US
Siricu Kodlayici (Enkoder) Distk Hiz .
c27 Giincelleme Orani Aktif Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit |ND |NC |PT
cag | Kodiayici (Enkoder) AQO - BH31 A0O RW | Num PT |US
Simiilasyon Kaynagi
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Aralik($) Varsayilan(=) .
Parametre Tip
RFC-A | RFC-S RFC-A | RFC-S

cag | Kodlayiei (Enkoder) Yok (0), Tam (1), Isaret Darbesi Yok (2) RO | Txt [ND|NC|PT
Simulasyon Durumu

c3o | sodayiet (Enkoden) Simdlasyon Ornek 0,25 (0), 1 (1), 4 (2), 16 (3) ms 0,25 (0) ms RW | Txt us

C31 | Kodlayici (Enkoder) Simiilasyon Modu | Ponamm (0), Tur ngr(a;))arbe (1), Oran (2), Donanim (0) RW | Txt us

c32 | Kodlayioi (Enkoder) Simdlasyon 0-7 0 RW | Num US
Donanim Bélucusu
Kodlayici (Enkoder) Similasyon .

C33 Donanim isaretgi Kilidi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
Kodlayici (Enkoder) Similasyon Artimli .

C34 Mod Ayari Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us

c35 | Donds Basina Kodlayici (Enkoder) 1-16384 4096 RW | Num Us
Simulasyon Cikis Hatlan

c3e | Kodlayici (Enkoder) 1-65536 65536 RW | Num us
Simulasyon Numeratéru

cay | Kodlayici (Enkoder) 1-65536 65536 RW | Num us
Similasyon Denominatorii

c38 Kod_layICI (Enkoder) Similasyon Cikisi 1-65535 65535 RW | Num us
Geriye Alma-Siniri

c39 Kodla'y|0|l (Enkoder) SimUlasyon SSI 0-16 16 RW | Num us
Tur Bitleri

c40 _Koclllay|0|l (Eqkoder) SimUlasyon SSI 2.48 33 RW | Num us
lletisim Bitleri

[P ) Devre Disi (0), Etkinlestiriimis Veri x1 (1),

C42 | Kullanici lletisimi Etkinlestirme Etkinlestirilmis Veri x2 (2) Devre Disi (0) RW | Txt NC | PT

C43 | Kullanic lletigimi iletim Kaydi 0 - 65535 0 RW | Num NC | PT

C44 | Kullanici lletisimi Alma Kaydi 0 - 65535 0 RW [ Num NC | PT

C45 | Kodlayici (Enkoder) isaretgi Modu Standart (0), SC SC (1) Standart (0) RW | Txt us

C50 | Sensérsiiz Modu Akim Rampasi | 0,00-1,00s | 0,20 s RW | Num us

RW | Okunabilir / Yazilabilir | RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi

Chr | Karakter parametresi Bin | Ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Surim numarasi SMP | Yuva, meni, parametre

Num | Numara parametresi DE | Hedef ND | Varsayilan bir deger yok RA | Deger bagimli NC | Kopyalanamaz PT Korumali
. - G kapatildiginda

Fl Filtre edilmis US | Kullanici kaydi PS kaydetme

Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu 203

Yayin No: 1



Bilgileri kurulum kurulumu Menusi A

Glvenlik | vy pigiteri | Mekanik Elektrik Baglarken | <ulanict | peeve Alma Para::::reler Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

Sekil 8-3 Siiriicii Kodlayici (Enkoder) Arayiizii

Kodlayici
(Enkoder)
Girisi

A4

1503;]?1'!:“36':“!3 i C12 SZ\TirBr’:eSIeme cer Sonlandirma Ayari

m e Hata Algilama Seviyesi
Cco4 Besleme Gerilimi

7 Cco7 Dénts Turu Bitleri Ek Glig Agma Gecikmesi

A
II
=3
@

A4

oo |
ICOZI

) Otomatik
CO08 | iletisim Bitleri Ayarlama Etkin

iletisim iletim Hizi

C24 Hesaplama Sresi

Geri Besleme Modu

Kurtarma Siresi

Hat Gecikmesi Zamani . Devir Sayaci

Dustk Hiz Giincelleme

Orani Aktif J52 J53
C20 Kodlayici (Enkoder) Geri besleme o

Protokolii Algilandi Filtresi Hiz Geri
1z Geri

Geri Besleme Baslatma Besleme

Geri Besleme
Baslatma Gostergesi

lyi

Konum Konum

O

Konum Geri Besleme
Modu

.
Ol

Kodlayici (Enkoder) .
Cc22 Konum Geri
Algilama Hatas! Besleme Sinyalleri

A 4

c14 Sensorsiiz Geri .
Besleme Modu Konum Geri Besleme

""" » Dtk Hiz Modu [ c17 Faz Agisi

Dustk Hiz Akim Sensorsiiz Mod
Limiti Filtresi

v

Simile Edilmi
Kodlayici (Enkoder) Kodlayici (Enkod§er) KOdIayICI

Cc28 A f4
Simulasyon Kaynagi Cikis Durumu (Enkoder)
Ornek Sire Cikisi

Simulasyon Modu

Sensorsiiz
Modu

f
{

15 yollu alt D
Donanim Bélicisi konnektori

Donanim lsaretgi Kilidi > m

C34 | Artimh Modu Segimi

C35 Devir Basina Diisen Cikis Hatti

C36 Numerator Aciklama
v
K2 M cii Okunabilr-Yazilabil
4 X Girig unabilir-Yazilabilir
@ terminalleri (RW) parametre
rs
Cikig S parametre

X D
) X terminalleri

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir

C37 | Denominatsr

Simiile Edilmis Kodlayici
(Enkoder) Cikisi

Salt okunur (RO)
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Sekil 8-4 Kodlayici (Enkoder) Simiilasyon

Kodlayici (Enkoder)
Simulasyon Kaynagi

Herhangi bir H
degisken parametre :

Kodlayici (Enkoder)
Simtlasyon Ornek
Stresi

Kodlayici (Enkoder)
Simulasyon Artimli
Mod Ayari

Kodlayici (Enkoder)
Simulasyon Donanim
Bélucust

Kodlayici (Enkoder)
Simulasyon Donanim
Isaretci Kilidi

Kodlayici (Enkoder)
Simulasyon Mod

Donanim

Dénlis Basina Kodlayici
(Enkoder) Simulasyon
Cikig Hatlar

Devir basina diigsen hat sayisi

Oran

C35

Kodlayici (Enkoder)

Simtlasyon
Denominatort

Kodlayici (Enkoder)
Simulasyon SSI Tur Bitleri

Kodlayici (Enkoder)
Simulasyon Cikisi
Geriye Alma Sinirt

Similasyon Numeratérii » -
Kodlayici (Enkoder)

K?)Lé::;:él Kodlayici (Enkoder)
(Enkoder) Simtilasyon Durumu
Tini

Kodlayici (Enkoder)
Similasyon SSI lletisim Bitleri

C29 = Yok (0) Simtle Edilmemis Kodlayici (Enkoder) ¢ikisi yok
C29 = Tam (1) Isaret ¢ikisi dahil tam olarak simiile edilmis
kodlayici (enkoder) gikislari mevcut

C29 = igaret Darbesi (2) Yok Isaret gikisi olmayan simiile edilmis
kodlayici (enkoder) gikislari

Kodlayici (Enkoder)

Simtlasyon Cikis Modu
Kodlayici (Enkoder)

simiilasyon gikigi

Aciklama

X Girig Okunabilir-Yazilabilir
} I (RW) parametre

termmallen

Salt okunur (RO)
P X Cikis )
termlnallen parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gésterilmektedir
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Mekanik
kurulum

Elektrik
kurulumu

Kullanici
Meniisii A

Giivenlik
Bilgileri

ileri .
Devreye Alma Parametreler Ariza Teshis
8.3 Menu D: Fren

Men( D Fren, kullanicinin Asansor motorlarinin fren kontrol parametrelerini ayarlanmasini saglar

Uriin bilgileri Baslarken Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Standart motor fren kontrol parametrelerine ek olarak Menii D Fren ayrica kullaniciya fren direnci koruma ve Istenmeyen Arag Hareketi (UCM) igin

kullanilan motor fren temas izleme ayari yapmasini saglar.
*  Motor freni ayari ve limitleri *  Motor freni kontrolu
* Hata algilama fonksiyonuna sahip 4 motor freni igin motor fren temas izleme » Dusuk gerilim fren kontroli ayari

»  Fren direnci elektronik termal koruma (hem fren direncini hem de yangin ihtimaline
karsi fren devresini korumak icin harici fren direnci koruma tavsiye edilir)

Aralhk($) Varsayilan(=) .
Parametre _ . Tip
Acik-Gevrim | RFC-A RFC-S [ Agik-Cevrim | RFC-A | RFC-S
D01 | Manyetik Motor Gostergesi Kapali (0) veya Agik (1) RW | Bit us
D02 | Motor Momenti Rampa Sdiresi 0-32767 ms 100 ms RW | Num us
D03 | Fren Kontrol Cikisi Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
D04 | Fren Kontrol Birakma Gecikmesi 0- 10000 ms 500 ms RW | Num us
D05 | Fren kontrol uygulama gecikmesi 0- 10000 ms 500 ms RW | Num us
D06 | Fren Kontrolii: Ust Akim Esigi % 0 - % 200 | % 10 RW | Num us
D07 | Fren KontrolG: Alt Akim Esigi % 0 - % 200 % 10 RW | Num us
Agcik-Cevrim: Fren Kontrolu:
D08 Fren Birakma Frekans 0,0-20,0 Hz 1,0 Hz RW | Num us
Agcik-Cevrim: Fren Kontrolu: 0.0 -20,0 Hz 2.0 Hz RW | Num us
Fren Uygulama Frekansi
D09 RFC-A: Fren Kontrolu: 0-200 5 RW | Num us
Fren Uygulama Hizi
RFC-S: Fren Kontroli: 0-200 5 RW | Num us
Fren Uygulama Hizi
D10 | Referans Agik Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC |PT
_ Yok (0), 1 (1), 1ve2(2),1,2ve 3 (3),
D11 | Fren Temas Izleme Ayari 1,2,3ve4 (4),1+UCM (5), 1 ve 2+ UCM (6), Yok (0) RW | Txt us
1,2ve 3+ UCM (7),1,2,3ve 4+ UCM (8)
D12 | Fren Temas izleme Girisi 1 Kapali (0) veya Acik (1) RW | Bit us
D13 | Fren Temas izleme Girigi 2 Kapali (0) veya Agik (1) RW | Bit us
D14 | Fren Temas izleme Siiresi 1,0-10,0 3,0 RW | Num us
D15 | Fren Direnci Nominal Gucu 0,000 - 99999,999 kW 0,000 kW RW | Num us
D16 | Fren Direnci Termal Siire Sabiti 0,000 - 1500.000 s 0,000 s RW | Num us
D17 | Fren Direnci Termal Akiimulatora % 0,0 - % 100,0 RO | Num | ND | NC | PT
D18 | Fren Direnci Dayanimi 0,00 - 10000,00 Q 0,00 Q RW | Num us
200V suriicu: 390 V,
L 400 V suruci: 780 V
D19 | Frenleme IGBT Alt Esigi + VM_DC_VOLTAGE_SET V 575 V siriici: 930 V, RW | Num us
690 V siricl: 1120 V
200V surticu: 390 V,
. L 400 V suruci: 780 V
D20 | Frenleme IGBT Ust Esigi + VM_DC_VOLTAGE_SET V 575 V siriici: 930 V., RW | Num us
690 V sirici: 1120 V
D21 | Distik Gerilim Frenleme IGBT Esigi + VM_DC_VOLTAGE_SET V ov RW | Num us
D22 2;‘2;"" Gerilim Frenleme IGBT Esik Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit
D30 | Fren Temas Izleme Girisi 3 Kapali (0) veya Acik (1) RW | Bit | ND | NC
D31 | Fren Temas Izleme Girisi 4 Kapali (0) veya Agik (1) RW | Bit | ND [ NC
p32 | Dusik Moment Rampa Azalma 0- 32767 ms oms RW | Bit |ND|NC
Suresi
RW | Okunabilir / Yazilabilir | RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr | Karakter parametresi Bin | Ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Surim numarasi SMP | Yuva, meni, parametre
Num | Numara parametresi DE | Hedef ND | Varsayilan bir deger yok RA | Deger bagimli NC | Kopyalanamaz PT Korumali
FI | Filtre edilmis Us | Kullanici kayd PS faijy%';f‘rzzt"d'g'”da
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Guvenlik | 1y in pigiteri | Mekanik Elektrik Baglarken | ulanici | 5o eve Alma lleri Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler
Bilgileri kurulum kurulumu Menusi A Parametreler
Sekil 8-5 Menii D Agik gevrim lojik semasi
Toplam Gikis
Akimi
+ Simetrik Akim Limit
1 Stirtici Motor Momenti Rampa Siiresi
Aktif
Fren Birakma Fren Uygulama H
Yiksek Akim Duslk Akim A 4
Esigi Esigi Akim limiti
.
Fren Birakma
Rampa siiresi Gecikmesi
Motor Manyetize D04
Gostergesi
J=
==
Cikis
Frekansi Fren
— & —8) D03  Birakma
D _’—l—b—‘_/ —‘{_/ Cikist
i <]
>
T LAT 1 —
Fren Birakma mi :‘—r
Frekansi
D08 Cikis frekansi D05
A 4 Fren Uygulama
Gecikmesi
-
Fren Uygulama A
Frekansi
- m Baslatma Optimize Edici Hizi
Asansér Yazihm
Durumu = Sessiz
(Beklemede) (0)
Referans )
Acik Fren izleme hatasi JO3 =
o Beklemede (0) fren ¢gikisi =
Siruci Kapali (0)
2 Sorunsuz Srlci sorunsuz degil LO5
D10 (1) = Kapali (0) fren gikisi =
Kapali (0)
-
Fren Temas
izl A
zleme Ayari giis aikis
[ o1t | '
24 Vdc
T ) sifirla LAT
. Fren Temas Izleme
Fren Temasi Geri Girigi 1
Besleme 1 Dijital m Bekleme ve Agik, Kapall
girig 1 isletim sirasinda Fren Sifirlama girisi 1 ise, ¢ikis 0'dir.
. Fren Temas izleme | Temasi1-4 izleme > Sifirlama girisi 0 ve giris 1 ise, gikis
greT Temzas‘ Geri Girisi 2 siralamast. UCM trip 1'de kilitlenir.
esleme sifirlama varken veya
Dijital
Fren Temasi Geri Fren Tce;irgais;zleme
Besleme 3 il b
ijital
[ean ]
Fren Temasi Geri Fren Tgmaislllzleme
Besleme 4 p— b
ijital
Lo
Fren IGBT'si
DC Bara Dusuk Esigi
Gerilimi
- Fren Direnci Termal
Fren IGBT'si Akiimlatora
Yuksek Esigi
Asansér Sirici Fren
IGBT'si D17
Dustk Gerilim Fren IGBT'si
e Fren
Esik Segimi Direnci
M b1e | b1 |
'T‘ R D16 D18
- ) Fren Direnci Termal Fren Direnci
Diistik Gerilim Fren Siire Sabiti Dayanimi
IGBT'si Esigi
Aciklama
X e Okunabilir-Yazilabilir
terminalleri m (RW) parametre
X 4 Salt okunur (RO)
P X Cikis t
I terminalleri parametre
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosteriimektedir
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Bilgileri Urin bilgileri kuralum Kurdlumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Parametreler Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler
Sekil 8-6 Menii D Fren RFC-A, RFC-S lojik semasi
Motor Manyetize
Gostergesi
Aki
Yiizdesi Simetrik Akim Limiti
B18 h D02 | Motor Momenti Rampa Siresi
%90 ——————>—1—
- Fren Birakma
Toplam Cikis Akam limit Gecikmesi
Akimi
i [¢ D04
LAT J=1T _
r Rampa suresi i
== T
& - D03 Fren Birakma
Fren Uygulama Gikis!
Dustik Akim Esigi P
J SN
Referans ﬂ
Acik Suriicti Aktif P
D05
D10 > > .
EYA) Asansér Yazilim Fren Uygulama
Durumu = Sessiz Gecikmesi
(Beklemede) (0)
Hiz Geri Fren izleme hatasi JO3 =
Besleme R Beklemede (0) fren gikisi =
Surtcu Kapali (0)
- > Sorunsuz Siiriicti sorunsuz degil L05
= Kapali (0) fren gikisi =
o1 Kapali (0)
3
Fren Uygulama
Hizi giris cikis
[Coos }—p—— " T
Fren Temas LAT
Izleme Ayari sifirla
24 Vo [ on1 ]
Sifirlama girisi 1 ise, ¢ikis 0'dir.
Fren Temas! Geri Fren Tgm;s izleme E:f{;’lar_na girisi 0 ve giris 1 ise, ¢ikis 1'de
ilitlenir.
Besleme 1 - Bekleme ve Agik, Kapall
52';61‘ m isletim sirasinda Fren
Fren Temas Izleme | 1emas! ! -4 izleme P>
Fren Temasi Geri Girisi 22 siralamasi. UCM trip g
Besleme 2 Dital $ sifirlama varken veya
ijital
giris 2 m yokken
Fren Temasi Geri Fren TGemaisizlzleme
Besleme 3 Dital i
ijital
gngs [1.P30 ]
Fren Temasi Geri Fren Tgir:;aiSAIzleme
Besleme 4 il ki
ijital
ois 4
Fren IGBT'si
DC Bara Dusuk Esigi
Gerilimi
Fren Direnci Termal
Fren IGBT'si Aktmdlatéra
Yuksek Esigi
Asansér Suriicl Fren
IGBT’si D17
2 Du_§L’|k G_eri]im Fren IGBT'si Fren
Esik Segimi Direnci
M b1e | M1 |
T N D16 D18
I—I_ - Fren Direnci Termal Fren Direnci
Dusiik Gerilim Fren Stre Sabiti Dayanimi
IGBT'si Esigi
Aciklama
-
X Giris Okunabilir-Yazilabilir
termlnallen (RW) parametre
Salt okunur (RO)
q Cikis "
- I termlnallen ‘ parametre
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Optimizasyon

Giivenlik Oriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Kullanici
Bilgileri 9 kurulum kurulumu S Menusi A
8.4 Menu E: Mekanik

CT MODBUS RTU

Teknik Bilgiler

Menu E Mekanik, kullanicinin Asansor sistem kontroll igin kullanilan dlgeklemede mekanik verileri ayarlamasini saglar

Standart Asansor sistemi verilerine ek olarak Menu E Mekanik, kullanicinin ayrica harici yik hlcresi kompanzasyonu ve maksimum hiz, asiri hiz

algilamasini ayarlamasini saglar.
* Asansor sistemi mekanik bilgileri

Asansor sistemi maksimum hiz, asiri hiz algilama

» Baglatma esnasinda kullanilan harici Asansor sistemi yiik hiicresi * Eylemsizlik kompanzasyonu ayari
kompanzasyonu
Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
"E01 | Nominal Asansor Hiz! 0-1000 mm/s 0 - 10000 mm/s 1000 mm/s RW | Num us
E02 | Makara Capi 1-32767 mm 400 mm | 480 mm | RW | Num us
E03 | Kabin aski orani 111 (1), 2:1 (2), 3:1 (3), 411 (4) 1:1 (1) RW | Txt us
EO04 | Disli Kutusu Orani Numeratori 1-32767 31 | 1 RW | Num us
Eos | Disli Kutusu Orani 1- 32767 1 RW | Num us
Denominatori
EO07 | Nominal Asansér Hizi dev./dk. 1,00 - 4000,00 dev./dk. 1480,14 dev./dk. di?//iji RW | Num us
Agik-Cevrim: Motor maksimum 548 Hz RO | Num us
frekansi
E08 | RFC-A: Motor maksimum hizi -214748364,8 - 214748364,7 J:\?ﬁjg RO | Num us
i . 43,8
RFC-S: Motor maksimum hizi RO | Num us
dev./dk.
Acik-Cevrim: Asiri Hiz Esigi 0,0 - 550,0 Hz 0,0 Hz RW | Num PT | US
E09 | RFC-A: Asin Hiz Esigi 0 -40000 0 RW | Num us
RFC-S: Motor Asiri Hiz Esigi 0,0 - 550,0 0,0 RW | Num us
Yk Hucresi Kompanzasyonu .
E10 Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
E11 é?r'i‘;ucr%i Kompanzasyon + % 100,0 0 RW | Num us
E12 | YUk Hicresi Kompanzasyon 0- 32767 ms 100 ms RW | Num us
Filtresi Sure Sabiti
E13 | YUk hicresi kompanzasyon +VM_USER_CURRENT % % 0,0 RW | Num us
momenti
E14 | Eylemsizlik Kompanzasyon Yok (0), Moment (2) Yok (0) RW | Txt us
Modu Segimi
Eylemsizlik Kompanzasyonu _ 2 2
E15 Toplam Eylemsizlik 0,00000 - 1000,00000 kgm 0,00000 kgm RW | Num us
E16 | Moment / Amper 0,00 - 500,00 Nm/A r\}&?& RO | Num [ND | NC | PT
gq7 | Evlemsizlik Kompanzasyonu +% 1000,0 RO |Num [ND | NC | PT
Momenti
E18 Eylemsizlik kompanzasyonu -107374,824 - 1073741,823 RO | Num IND | NC | PT
hizlanma mm/s? x100
E1g | YUk Hucresi Kompanzasyon +9%100,0 % 0,0 RW | Num us
Ofseti
E20 | YUk Hucresi Kompanzasyon 0,000 - 32,767 1,000 RW | Num us
Olgekleme
E30 | Y6n Sayacini Degistirme -2147483648 - 2147483647 RO | Num |ND | NC [PT | PS
E31 | Yon Limitini Degistirme 0 - 65535 0 RW | Num us
E32 | Y6n Kontroliini Degistirme 0-255 0 RW | Num NC | PT
Okunabilir / . . L . . . )
RW Yazilabilir RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi | Saat | Saat parametresi
chr | Karakter Bin | Ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver |Siirim numarasi | SMp | Yuva mend,
parametresi parametre
Num Numara . DE | Hedef ND Va[sayllan bir RA | Deger bagimh NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
parametresi deger yok
FI | Filtre edilmis US | Kullanici kayd ps | GUckapatidiginda
kaydetme
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Bilgileri Urlin bilgileri kuralum Kurdlumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler
Sekil 8-7 Asansor Mekanigi
Nominal asansér hizi Nominal asansér hizi
(motor) dev./dk. (E07) mm/s (E01)
Asansor
digli kutusu
Asansér Asansor
motoru makarasi
Makara gapi
- (E02)
Disli orani
numeratori (E04)
Disli orani
denominatérti (E05) Asansor kabin
aski orani
Kabin aski
orani (E03)
Sekil 8-8 Yiik hiicresi ve Eylemsizlik kompanzasyonu
Yuk Hucresi
Kompanzasyon
Momenti
- ™ .
>
Yiik Hucresi ﬂ-(i
Kompanzasyonun L . . . H
::: Yik Hucresi Kompanzasyon Filtresi !
Giris Siire Sabiti H
E10 d
Yuk Hucresi
Son Hiz Kompanzasyonu Son Moment
Referansi Etkinlestirme Referansi
J50 > J27
Eylemsizlik
Kompanzasyonu
Momenti
Eylemsizlik Kompanzasyonu
Hizlanma - Moment
Hesaplama >
Eylemsizlik Kompanzasyonu i
Toplam Eylemsizlik i
Her Ampere Duisen Eylemsizlik i Agtklama
Kompanzasyonu '
Momenti - i } Giri§ Okunabilir-Yazilabilir
i terminalleri (RW) parametre
Eylemsizlik Kompanzasyon '
Modu Segimi I: H
E14 H Salt okunur (RO)
X Cikis
< I terminalleri ‘ parametre
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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8.5 Menu F: - G/C Donanimi

Optimizasyon

CT MODBUS RTU

Teknik Bilgiler

Menl F G/G Donanimi, kullanicinin Dijital GG, Analog GG ve Durum rélesi dahil Asansor sirlicisi GG yapilandirmasini gergeklestirmesini saglar.

Standart Asansor surtici GG yapilandirmasina ek olarak Meni F GG Donanimi, kullanicinin 24 V besleme ¢ikisi ve 24 V gig girisinin yani sira

motor termistdrd, I1si geri besleme cihazini izlemek icin ayar yapmasini saglar.

« Dijital G/C yapilandirmasi

* Analog G/C yapilandirmasi (Analog girigler Dijital girisler olarak
kullanilabilir)

* 24V besleme girisi, PCB kontroliine gelen glici koruyarak
yedekleme islemi igin kullanilir

100 mA’da 24 V nominal besleme gikisi

Hiz ayar filtresi

Analog girig 3’teki motor termistori, sicaklik geri besleme cihazi

* Ana konum geri besleme cihazi arayuziindeki motor termistori, sicaklik geri besleme cihazi

Aralk($) Varsayilan(=) .
Parametre _ . Tip

| Acgik-Cevrim | RFC-A | RFC-S |Agik-Cevrim| RFC-A | RFC-S
F01 | GC Durum Kelimesi 0000000000000000 - 1111111111111111 0000000000000000 RO | Bin PT
FO02 | Giris Lojik Polarite N;fzei‘tti'ff tgj‘i':(‘ ((%) Poxzitif Lojik (1) RW | Txt us
F03 | T24 Dijital G/C 01 Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
F04 | T25 Dijital G/C 02 Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO Bit | ND | NC | PT
F05 | T26 Dijital G/C 03 Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO Bit | ND | NC | PT
F06 | T27 Dijital Giris 04 Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
F07 | T28 Dijital Girig 05 Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
F08 | T29 Dijital Girig 06 Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
F09 | T41 T42 Role Cikis Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
F10 | T31 STO Girigs 01 Durumu Kapali (0) veya Agik (1) RO Bit | ND | NC | PT
F12 | T24 Dijital G/C 01 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Txt us
F13 | T25 Dijital G/C 02 Evirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Txt us
F14 | T26 Dijital G/G 03 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Txt us
F15 | T27 Dijital Giris 04 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Txt us
F16 | T28 Dijital Girig 05 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Txt us
F17 | T29 Dijital Giris 06 Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Txt us
F18 Li‘ég”'ta' GIC 01 Kaynak/ A0 - AN99 J48 RW | Num | DE PT | US
F1g | 125 Dital GG 02 Kaynald AQD - AN99 D03 RW | Num | DE PT | US
F2o | |20 Dital GG 03 Kaynald A - AN99 G34 RW | Num | DE PT | US
F21 | T27 Dijital Girig 04 Hedef A0O - AN99 B27 RW | Num | DE PT | US
F22 | T28 Dijital Girig 05 Hedef AO00 - AN99 G39 RW | Num | DE PT | US
F23 | T29 Dijital Girig 06 Hedef A0O - AN99 G32 RW | Num | DE PT | US
F24 | T24 Dijital G/C 01 Cikis Segimi Kapal (0) veya Acik (1) Acik (1) RW | Bit us
F25 | T25 Dijital G/C 02 Cikis Segimi Kapali (0) veya Agik (1) Acik (1) RW | Bit us
F26 | T26 Dijital G/C 03 Cikis Segimi Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
F27 | T41 T42 Role Cikis Kaynagi A0O - AN99 LO5 RW | Num PT | US
F28 | T41 T42 Role Cikis Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
F29 Ei f:gY Besleme Cikis AQO - AN99 AQO RW | Num PT | Us
F30 | T2 24V Besleme Girisi Hedefi AO00 - AN99 A00 RW | Num | DE PT | US
F31 Bifuzn:‘l\]/ Besleme Cikig! Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |[ND|NC|PT
F32 E\znzr nﬁ:\/ Besleme Cikis: Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme (1) RW | Txt Us
F33 | T2 24V Besleme Girisi Durumu Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND [ NC | PT
F34 | T2 24V Besleme Girisi Evirme Evirme Yok (0), Evirme (1) Evirme Yok (0) RW | Txt us
F35 | T5 T6 Analog Giris 1 + % 100,00 RO | Num | ND | NC | PT | FI
F36 | T7 Analog Girig 2 + % 100,00 RO | Num | ND | NC | PT | FI
F37 | T8 Analog Giris 3 + % 100,00 RO | Num | ND | NC | PT | FI

4-20 mA Duslk (-4), 20-4 mA Dusik (-3),
4-20 mA Tutma (-2), 20-4 mA Tutma (-1),
F38 | T5 T6 Analog Giris 1 Modu 0-20 mA (0), 20-0 mA (1), 4-20 mA Trip (2), Volt (6) RW | Txt us
20-4 mA Trip (3), 4-20 mA (4), 20-4 mA (5),
Volt (6)

F39 gfgzgg‘r’;z"’g Girig 1 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
F40 | T5 T6 Analog Giris 1 Evirme Kapal (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
F41 | Analog Giris 1 Hedefi A0O - AN99 G35 RW | Num | DE PT | US
F42 | T5 T6 Analog Giris 1 Ofset + % 100,00 % 0,00 RW | Num us
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Aralik Varsayilan(=
Parametre _ (8) . yilan(=) Tip
Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S
F43 | 1516 Analog Giris 1 Minimum + % 100,00 % -100,00 RW | Num us
Fa4 | |9 T6 Analog Giris 1 + % 100,00 % 100,00 RW | Num us
Maksimum
4-20 mA Dustlk (-4), 20-4 mA Distk (-3),
4-20 mA Tutma (-2), 20-4 mA Tutma (-1),
F45 | T7 Analog Giris 2 Modu 0-20 mA (0), 20-0 mA (1), 4-20 mA Trip (2), Volt (6) RW | Txt us
20-4 mA Trip (3), 4-20 mA (4), 20-4 mA (5),
Volt (6)
F46 | T7 Analog Giris 2 Olgekleme 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
F47 | T7 Analog Giris 2 Evirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
F48 | T7 Analog Giris 2 Hedefi A0O - AN99 G33 RW | Num | DE PT | US
F49 | T7 Analog Giris 2 Ofset + % 100,00 % 0,00 RW | Num us
F50 | T7 Analog Giris 2 Minimum + % 100,00 % -100,00 RW | Num us
F51 | T7 Analog Giris 2 Maksimum + % 100,00 % 100,00 RW | Num us
- Volt (6), Termistdr Kisa Devresi (7), s i
F52 | T8 Analog Giris 3 Modu Termistér (8), Termistdr Girisi (9) Termistor Girigi RW | Txt us
F53 | T8 Analog Girig 3 Olgekleme 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
F54 | T8 Analog Girig 3 Evirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
F55 | T8 Analog Giris 3 Hedefi A0O - AN99 A0O RW | Num | DE PT | US
F56 | T8 Analog Giris 3 Ofset + % 100,00 % 0,00 RW | Num us
F57 | T8 Analog Giris 3 Minimum + % 100,00 % -100,00 RW | Num us
F58 | T8 Analog Giris 3 Maksimum + % 100,00 % 100,00 RW | Num us
DIN44082 (0), KTY84 (1), PT100 (4W) (2),
- . PT1000 (4W) (3), PT2000 (4W) (4),
F59 %8 iA”a'Og Girig 3 Termistor 2,0 mA (4W) (5), PT100 (2W) (6), DIN44082 (0) RW | Txt Us
P PT1000 (2W) (7), PT2000 (2W) (8),
2,0 mA (2W) (9)
Feo | 18 Analog Girig 3 Termistor 0-5000 Q 3300 Q RW | Num us
Trip Esigi
F61 | L0 Analog Giris 3 Termistor 0-5000 Q 1800 Q RW | Num us
Sifirlama Esigi
Fe2 | |0 Analog Girig 3 Termistor 0-5000 Q RO | Num | ND | NC | PT
Geri Besleme
Fe3 | (o Analog Girig 3 Termistor -50 - 300 °C RO | Num | ND | NC | PT
Sicakhgi
F64 | T9 Analog Cikis 1 Kaynagi A00 - AN99 A00 RW | Num PT | US
F65 | T9 Analog Cikis 1 Olgekleme 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
F66 | T9 Analog Cikis 2 Kaynagi A0O - AN99 A0O RW | Num PT | US
F67 | Analog Cikis 2 Olgekleme 0,000 - 10,000 1,000 RW | Num us
F68 | Baslangig Hizi Secim Filtresi +200 ms 20 ms RW | Num us
Kodlayici (Enkoder) DIN44082 (0), KTY84 (1), 0.8 mA (2),
F69 Termistor Tipi Kodlayici (3) DIN44082 (0) RW 1 Txt us
Fro | Kodlayici (Enkoder) 0-5000 Q 3300 Q RW | Num uUs
Termistor Trip Esigi
F71 | Kodiayici (Enkoder) 0-5000 Q 1800 Q RW | Num Us
Termistor Sifirlama Esigi
Fr2 | Kodlayioi (Enkoder) 0-5000 O RO | Num | ND | NC | PT
Termistor Geri Besleme
F73 | Kodiayici (Enkoder) -50-300 °C RO | Num | ND | NC | PT
Termistor Sicakligi
P - Termistor Yok (0), T8 Analog IP 3 (1),
F74 | Motor Termistor Girisi Segimi Kodlayict (Enkoder) Tipi (2) T8 Analog IP 3 (1) RW | Num us
RW | Okunabilir / Yazilabilir | RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi | Saat | Saat parametresi
Chr | Karakter parametresi Bin | ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Surm numarasi SMP Yuva, mend,
parametre
Num | Numara parametresi DE | Hedef ND L/:g;y;l:; bir RA | Deger bagimh NC | Kopyalanamaz PT | Korumal
. - Gugkapatildiginda
Fl | Filtre edilmis US | Kullanici kaydi PS kaydetme
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T24 Dijital G/C 01
Kaynak/Hedef

T24 Dijital G/ 1
Evirme

Herhangi bir
bit parametre

_______>\'

herhangi bir

1
1
1
1
1
E Korunmayan
1
! bit parametre
1
1

Herhangi bir
bit parametre

??2.2?7?

=

T25 Dijital G/G 02
Evirme

T24 Dijital G/G 1 J24 Dijtal G/G
01 ¢iki imi
durumu cikis secimi
F24
H
1
1
T24 Dijital G/C 01 :
H
2o
o—
Giris Lojik
Polarite
T25 Dijital
G/G 02
Durumu Dijital G/C 02
Cikis Segimi
H
1
1
i
1
| ri—
Giris Lojik
Polarite
T26 Dijital
C 03
Durumu Dijital G/C 03
Cikis Segimi
H
)
1
1
1
H
| il —
Giris Lojik o
Polarite
Aciklama
h 4
X Okunabilir-Yazilabilir
1 X Girig
@ @ terminalleri (RW) parametre
rs
Salt okunur (RO)
X Cikis
¢ @ @ termlnallerl parametre
Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir

A

_______>\.

T25 dijital G/C 02
Kaynak/Hedef

1

1

1

1

1

H Korunmayan
H herhangi bir
' bit parametre
1
1

Herhangi bir
bit parametre

T26 Dijital G/C 03
Evirme

T26 dijital G/C 03
Kaynak/Hedef

Korunmayan
herhangi bir
bit parametre

?2?2.2?7?

Suricu

Sifilama

lleri

Calistirma

G34
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T2 24V Besleme
Girigi Durumu T2 24V besleme T2 24V Besleme
girisi evirme Girisi Hedefi
I i Korunmayan
H 1 herhangi bir
T224V Besleme/ | |  ======—-- 1 H bit parametre
Dijital Girig ! H
H i Atanmamis
(4 1
| h i - aw_]
o
T27 Dijital
Girig 4 Durumu  T27 Dijital T27 Dijital
Giris 4 Evirme giris 4 hedef
[ H Korunmayan
' ! herhangi bir
T27 Dijital Girigo04 | |~ TTTTTTTER H 1 bit parametre
! H Hizli Devre
H 1 Disi Birakma
> < 1 kY
Hizh Dijital Giris Lojik Polarite [ i
T28 Dijital
Girig 5 Durumu T28 Dijital T28 Dijital
Girig 5 Evirme girig 5 hedefi
IE' Korunmayan
herhangi bir
T28 Dijital Giris 05 \ H bit parametre s
[ 1 iris Yonu 1
— — : : cow
828 [§ > o] > o
Hizh Dijital Girig Lojik Polarite i ¢ i
T29 DijitalGirig
6 Durumu T29 Dijital T29 Dijital
Girig 6 Evirme giris 6 hedefi
[ F17 ] [ F23 ]
1
H H Korunmayan
H ! herhangi bir
T29 Dijital Girig 06 ' ! bit parametre
! H Referans segimi
Moz 1 . _ . ' bit 0 girisi
Girig Lojik Polarite
T22 24V T22 24V Besleme
Besleme Cikis! T22 24V Besleme Gikis Kaynag
Cikisl Evirme
F32 Korunmayan
T 1 herhangi bir
I H bit parametre
] 1
T22 24V Cikis ! H
1
1 <
| 22[S) '
| B /\ T31 STO Dijital Giris 1 Durumu
F10
» N4
Gvenlik fonksiyonlu L
Opsiyon Modiilii bu G/C giris ile birlikte
anahtarlari agabilir
Donanim
Strtcu Etkin
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T9 Analog Cikis 1
Kaynag

Herhangi bir
degisken
parametre

Analog Cikis 1

Atanmamis

T9 Analog Cikis 1
Olgekleme

T10 Analog Gikis 2
Kaynagi

Herhangi bir
degisken
parametre

Analog Cikis 2

T10 Analog Gikis 2
Olgekleme

Réle Cikis

Réle Evirme Kaynagi

Herhangi bir
bit parametre

Durum Rélesi Role Cikis

Durumu R
Striicti Sorunsuz

f-mmme- L5

ov

Giivenlik e Mekanik Elektrik Kullanici ileri . L P
Bilgileri Urlin bilgileri kuralum Kurdlumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler
Sekil 8-10 Menii F Analog giris ve cikig lojik semasi
T5 T6 Analog
Giris 1 Modu T5 T6 Analog T5 T6 Analog
g?riTﬂA'\?alog Giris 1 Ofset Giris 1 Hedefi
s 1 Maksimum Korunmayan
F41 herhangi bir
degisken
parametre Referans
Secimi Bit 3
B - Girig
¥ & e G35
' T5 T6 Analog T5 T6 Analog H
H Girig 1 Modu Giris 1 ??.2??
T5 T6 Analog -
Giris 1 Minimum m
T5 T6 Analog
Girig 1 Evirme
T7 Analog
T7 Analog Girig 2 T7 Analog -
Girig 2 Girig 2 Ofset T7 Analog Girls 2
s Hedefi
Maksimum m Korunmayan
F49 herhangi bir
Analog Girig 2 El 1 degisken
1 H parametre Referans
! + H Segimi Bit 1
_ + D — 1 Girig
’ AD [ S |_F46 |
: T7 Analog
! Girig 2
Olgekleme
T7 Analog
Girig 2
Minimum
T8 Analog
T8 Analog Girig 3 T8 Analog T8 Analog Giris 3
P Girig 3 Ofset Hedefi K
orunmayan
herhangi bir
Analog Giris 3 ! degisken
1 parametre Motor
H Termistor
1 Girigi
» F53 :k kY
] D I
: T8 Analog T8 Analog 1 ! K H At
Girig 3 Modu Girig 3 o H _m anmamis
F57 Olgekleme ! -
T8 Analog Girig 3 -
Minimum m

Agiklama

<

X Okunabili-Yazilabil
Girig unabilir-Yazilabilir
%) termlnallen (RW) parametre

rs
Salt okunur (RO)
Cikis parametre
termlnallen

AW
ﬁi
Sl 18]
l

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Sekil 8-11 Termistor izleme lojik semasi

F62

{Thermistor.001} Trip Algilama

T8 Analog Giris 3
Termistor Tipi

T8 Analog Giris 3

Motor Termistor

Termistér Trip Esigi

T8 Analog Giris 3
Termistor Trip
Sifirlama Esigi

Sicaklik Dénustiirmeye Direng

Kodlayici (Enkoder)
Termistor Geri
Besleme

T8 Analog
Giris 3 Sicaklik

Girigi Segimi
F74

0 g

{Thermistor.001} Trip Algilama

Kodlayici (Enkoder)

Termistor Tipi

Kodlayici (Enkoder)
Termistor Trip Esigi

Kodlayici (Enkoder)
Termistor Sifilama Esigi

Kodlayici (Enkoder)

Sicaklik Déntistiirmeye

Termistor Sicakligi

Direng

F73

Aciklama

Giris Okunabilir-Yazilabilir

hd
X
X
} I terminalleri (RW) parametre
X 8\ Salt okunur (RO)
Ll X Cikis \
terminalleri parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gdsterilmektedir

——El- ——» {Thermistor.001}
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8.6 Menu G: Profil
MenUl G Profil, kullanicinin Asansor sistemi profilini ek fonksiyonlarla ayarlamasini saglar
Aralik(g) Varsayilan(=) .
Parametre - - Tip
Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S
GO01 | V1 Hiz Referansi 0- VM_EXT)O_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 50 mm/s RW | Num us
G02 | V2 Hiz Referansi 0 - VM_EX00_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 400 mm/s RW | Num us
GO03 | V3 Hiz Referansi 0 - VM_EX00_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 600 mm/s RW | Num us
G04 | V4 Hiz Referansi 0 - VM_EX00_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 10 mm/s RW | Num us
GO05 | V5 Hiz Referansi 0 - VM_EX00_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 100 mm/s RW | Num us
G06 | V6 Hiz Referansi 0 - VM_EX00_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 100 mm/s RW | Num us
GO07 | V7 Hiz Referansi 0 - VM_EX00_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 100 mm/s RW | Num us
GO08 | V8 Hiz Referansi 0 - VM_EX00_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 100 mm/s RW | Num us
G09 | V9 Hiz Referansi 0 - VM_EX00_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 100 mm/s RW | Num us
G10 | V10 Hiz Referansi 0 - VM_EX00_NOMINAL_ELEVATOR_SPEED mm/s 100 mm/s RW | Num us
G11 | Hizlanma Orani 0 - 10000 mm/s? 800 mm/s? RW | Num us
G12 | Yavaslama Orani 0 - 10000 mm/s? 500 mm/s? RW | Num us
G13 | Sarsim 1 Ayari 1-65535 10 mm/s®x 10 50 mm/s® x 10 RW | Num us
G14 | Sarsim 2 Ayari 1-65535 10 mm/s®* x 10 100 mm/s® x 10 RW | Num us
G15 | Sarsim 3 Ayari 1-65535 10 mm/s®x 10 100 mm/s® x 10 RW | Num us
G16 | Sarsim 4 Ayari 1-65535 10 mm/s®x 10 50 mm/s® x 10 RW [ Num us
G17 | Yavas Erisim Durdurma 0 - 10000 mm/s? 1000 mm/s? RW | Num us
Yavaslama Orani
G18 ;2‘::35”5'”“ Durdurma 1-65535 10 mm/s® x 10 100 mm/s® x10 RW | Num us
G1g | V! Yavaslama Mesafesi 0 - 10000 mm 0mm RW | Num us
Ayar noktasi
Gzo | V2 Yavaslama Mesafesi 0 - 10000 mm 0mm RW | Num us
Ayar noktasi
V3 Yavaslama Mesafesi
G21 Ayar noktasi 0- 10000 mm 0 mm RW | Num us
G22 | V4 Yavaslama Mesafesi 0 - 10000 mm 0mm RW | Num uUs
Ayar noktasi
G23 XS Yavaglama Mesafesi 0 - 10000 mm 0mm RW | Num us
yar noktasi
G24 XG Yavaslama Mesafesi 0- 10000 mm 0mm RW | Num us
yar noktasi
G25 | V7 Yavaslama Mesafesi 0 - 10000 mm 0mm RW | Num us
Ayar noktasi
G26 | V8 Yavaslama Mesafesi 0 - 10000 mm 0 mm RW | Num us
Ayar noktasi
V9 Yavaslama Mesafesi
G27 Ayar noktasi 0- 10000 mm 0 mm RW | Num us
G2g | 0 vavaslama Mesafes! 0 - 10000 mm 0 mm RW | Num us
yar noktasi
G29 gg;?”rd”rma Yavaslama 0 - 10000 mm/s? 500 mm/s? RW | Num us
G30 | Kisa kat Inis Mesafesi 0 - 10000 mm 0 mm RW | Num us
G31 | Kat Sensord Duzeltmesi 0 - 10000 mm 0 mm RW | Num us
Hedef Mesafesi
G32 | Referans Secimi Bit 0 Girisi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G33 | Referans Secimi Bit 1 Girisi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G34 | Referans Secimi Bit 2 Girisi Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G35 | Referans Segimi Bit 3 Girisi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G36 | Referans Segimi Bit 4 Girisi Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G37 | Referans Segimi Bit 5 Girig Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G38 | Referans Secimi Bit 6 Girig Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G39 | Giris Yéni 1 CCW Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G40 | Giris Yoni 2 CW Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G41 | Tepe Egrisi Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
G42 | Tepe Egrisi Ayar Noktasi 0-32767 mm RO | Num | ND | NC
Mesafesi
Ga3 | Tepe Egrisi Olglimis 0- 32767 mm RO | Num | ND | NC
Mesafe
G44 | Tepe Egrisi Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RO | Bit
Baglatma Optimize Edici .
G45 Devreye Alma Kapal (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
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Aralik(g) Varsayilan(=) .
Parametre Tip
Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
Gag | osatma Optimize Edici 0 - 10000 mm/s 50 mm/s 10 mmis RW | Num uUs
G47 gzzm‘a Optimize Edici +VM_EX00_RUN_JERK_1 mm/s x10 1 mm/s® x10 RW | Num us
G48 2?5'3‘."‘3 Optimize Edici 0- 10000 ms 500 ms RW | Num us
uresi
G49 | Analog Hiz Referansi -32768 - 32767 0 RW | Num
Gso |Analog Hiz Referansi Filtre 0-500 ms 16 ms RW | Num uUs
Sire Sabiti
G51 | Kontrol Kelimesi 0000000000000000 - 1111111111111111 0000000000000000 RW | Bin
- V1 (1), V2 (2), V3 (3), V4 (4), V5 (5), V6 (6), V7 (7),
G52 | Yavas Erisim Hizi Ayari V8 (8). VA (9), V10 (10) V1 (1) RW | Txt PT | US
. o Yok (0), V1 (1), V2 (2), V3 (3), V4 (4), V5 (5), V6 (B),
G53 | Denetim Hizi Segicisi V7 (7). V8 (8), V9 (9), V10 (10) Yok (0) RW | Txt PT | US
Okunabilir / . . s . . . .
RW Yazilabilir RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr Karakder . Bin | Ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Surim numarasi SMP Yuva, mend,
parametresi parametre
Num | Numara DE | Hedef ND | Varsayilan bir RA | Deger bagimh NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
parametresi deger yok
FI | Filtre edilmis US | Kullanici kayd pg |CGlckapatiidiginda
kaydetme

Sekil 8-12 Kata Yavas Erisim igletimi (A¢ik ¢evrim)

A

F68 Baslangic hizi segim filtresi

G02 V2 Hiz referansi G10 V10 Hiz referansi

G14 Sarsim
2 ayari

G11 Hizlanma
orani

B31 Motor kontaktort kontroli

D02 Motor momenti rampa suresi

D04 Fren kontrol birakma gecikmesi
G45 Baslatma optimizasyonu

G13 Sarsim 1 ayari

G15 Sarsim

3 ayari

G12 Yav
orani

aslama

G16 Sarsim
4 ayari

G17Yavas erisim durdurma

yavaslama orani
D05 Fren kontrol uygulama gecikmesi

G18 Yavas erisim durdurma sarsimi
D02 Motor momenti rampa suresi
B31 Motor kontaktoru kontrolt

G01 V1 Yavas erisim hizi

J22 Toplam ¢ikis akimi

Miknatislama akimi, asenkron motor

D01 Miknatislanmis motor

Hiz segimi

Yavas Erisim Hizi
G39, G40 Yon girisi
F10 STO, Suriict etkin

e
S I N
e ]

B27 Hizl devre digi birakma

L06 Surtict aktif

D03 Fren kontrol gikig!

D06 Fren kontroli birakma ust

akim esigi

D07 Fren kontrolii uygulama [

dusuk akim esigi
D08 Fren kontrolli birakma

frekansi

D09 Fren kontrolii uygulama

frekansi
G46 Baslatma optimize edici

JO03 Asansor yazilim durumu

1 12 14
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Sekil 8-13 Kata Yavas Erisim igletimi, Analog kontrol (RFC)

A

Analog profil hiz referansi

Baslangig hizi segim filtresi

Motor kontaktérii kontrolli

Motor momenti rampa stresi
Fren kontrol birakma gecikmesi
Fren kontrol uygulama gecikmesi
Motor momenti rampa siiresi
Motor kontakt6rii kontrolti

Yavas erisim durdurm@

Analog hiz referansi Asansor kontrolor{i

Yon girigi
STO, Surtcu etkin ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ T ‘
Hizli devre disi birakma

Suriict aktif

Fren Kontroli

Fren Izleme
Motor Kontaktérii Kontrolii
Motor Kontaktérii Izleme

Baslangig Kilidi
Hiz gevrimi kazanglar

Hiz geri besleme filtresi

Akim gevrim kazanglari + filtreler

Kat Sensoérii Diizeltmesi

Analog referans > 0

J03 Asansor yazilim durumu
01-2 3 4 7- 8 12 13 14

Sekil 8-14 Kata Yavas Erisim igletimi (RFC)

A

G02 V2 Hiz referansi G10 V10 Hiz referansi

G14 Sarsim G15 Sarsim
2 ayari 3 ayari

G11 Hizlanma G12 Yavaslama
orani orani

G16 Sarsim
4 ayari

G17 Yavas erisim durdurma

yava'§lama orani

G45 Baslatma optimizasyonu
D05 Fren kontrol uygulama gecikmesi

G18 Yavas erisim durdurma sarsimi
D02 Motor momenti rampa stresi
B31 Motor kontaktort kontrolt

F68 Baslangi¢ hizi secim filtresi
B31 Motor kontaktéri kontrolt

D02 Motor momenti rampa suresi
D04 Fren kontrol birakma gecikmesi

004 Yk 6lgumu suresi

G13 Sarsim 1 ayari GO01 V1 Yavas erisim hizi

Miknatislama akimi, asenkron motor

J22 Toplam gikis akimi

D01 Miknatislanmis motor
Hiz segimi e
Yavas Erisim Hizi e e
G39, G40 Yon girisi

F10 STO, Siriici etkin

B27 Hizli devre digi birakma

L06 Siriict aktif

D03 Fren kontrol ¢ikis!

D09 Fren kontrolli uygulama hizi |

D07 Fren kontrolti uygulama 4‘—‘—‘—‘

dustik akim esigi ‘ ‘ ‘ ‘ ‘

HH|

J03 Asansoér yazilim durumu 01-23 45 6 7- 8 9-10 1 12 13 14 >
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Sekil 8-15 Dogrudan Kata Erigim isletimi (RFC)

A

B31 Motor kontaktérii kontrolt
D02 Motor momenti rampa suresi

F68 Baslangi¢ hizi segim filtresi

D04 Fren kontrol birakma gecikmesi

004 Yuk 6lguimu suresi

G45 Baslatma optimizasyonu

G13 Sarsim 1 ayari

G02 V2 Hiz referansi G10 V10 Hiz referansi

G14 Sarsim G15 Sarsim
2 ayari 3 ayari
G11 Hizlanma G12 Yavaglama

orani orani

G16 Sarsim
4 ayari

D05 Fren kontrol uygulama gecikmesi

D02 Motor momenti rampa suresi

B31 Motor kontaktéri kontroll

J22 Toplam gikis akimi

Miknatislama akimi, asenkron motor

D01 Miknatislanmis motor

Hiz segimi

G39, G40 Yon girisi

F10 STO, Suricu etkin

B27 Hizli devre digI birakma

L06 Suricl aktif

D03 Fren kontrol gikigi

D09 Fren kontrolli uygulama hizi |

D07 Fren kontrolli uygulama

dusik akim esigi

J03 Asansor yazilim durumu 01-2 3

9-10-

1

12

13

14
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Bilgileri kurulum kurulumu Menusi A

Glvenlik | vy pigiteri | Mekanik Elektrik Baglarken | <ulanict | peeve Alma Para::]e;reler Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

8.7 Meni H: Yapilandirma

Menu H Konfigiirasyon, kullanicinin istediginde ve gerektiginde Asansoér kontrol fonksiyonlarini Segmesini, Etkinlestirmesini ve Devre Disi
Birakmasini saglar.

» Kullanici guvenlik ayarlari ve erigim * Varsayilan surlcu
» Faz kaybi algilama »  Terminal kontrol modu
* Hiz izleme kullanici hizi esikleri *  Sogutucu fan kontroll, sogutucu fan isletim hizlari
*  Hizl durdurma, Hizli Yavaglamay: Etkinlestirme ve Devre Digi * Tarih, Saat ayar
Birakma «  Surtci Adi tanimlama
* Bekleme modu *  SUrtcu trip durumu otomatik sifirlama ayari

«  Trip algilama durumundaki eylem

Aralik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S Aglk-(}evrim| RFC-A | RFC-S
HO1 | Kullanict Guveniik Kodu 0 - 2147483647 RW [ Num | ND | NC | PT | US

Meni A (0), Tim Mendler (1), Salt-Okunur Meni A (2),

Salt-Okunur (3), Yalnizca Durum (4), Erisim Yok (5) RW| Txt | ND PT

HO02 | Kullanici Givenlik Durumu

Yok (0), Salt-Okunur (1), Yalnizca-Durum (2),

HO03 | Giivenlik Durumu Erisim Yok (3)

RO | Txt [ND|NC | PT |PS

HO04 | Varsayilan Sirici Yok (0), Standart (1), US (2) Yok (0) RW | Txt NC
Cikis Fazi Kayip Algilamayi .

HO06 Etkinlestirme Devre Disi (0), Fazlar (1), Cihazlar (2) Devre Disi (0) RW | Txt us
Cikis Fazi Kayip Algilamay!i 0,5s(0),1,0s(1),2,0s (2),

Ho7 Etkinlestirme 4,0s(3) 0.5s(0) RWH Txt us

Giris Fazi Kayip Algilama

HO08 Modunu Etkinlestirme Tam (0), Yalnizca Dalgalanma (1), Devre Disi (2) Tam (0) RW | Txt us
Dogrudan Kata Erigsim Sensor Hiz IP (0), Durdurma IP (1), Hiz IP (0)

H09 Modu Hiz IP+Kullanici Mesafesi (2) RW | Txt us

H10 ggﬁ’gﬁzn Kata Erigim Ug Yiikselen ilk (0), Diisen ilk (1) Yiikselen ilk (0) | RW | Txt us

Analog Calistirma izpi (0), Analog 2 Yonli (1),
Oncelikli 1 Y8nlu (2), ikili 1 Y6nlu (3), Oncelikli 2

H11 | Kontrol Giris modu Yénlii (4), Ikili 2 Yénlii (5), Kontrol Kelimesi (6), Oncelikli 1 Yénli (2) RW | Txt us
DCP3 (7), DCP4 (8)
H12 | Giris Yoni Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H13 | Hiz Esigi 1 0 - 10000 mm/s 300 mm/s RW | Num us
H14 | Hiz Esigi 2 0 - 10000 mm/s 300 mm/s RW | Num us
H15 | Maksimum Hiz Hata Esigi 0 - 10000 mm/s 100 mm/s RW | Num us
H16 | Maksimum Mesafe Hata Esigi 0 - 10000 mm 100 mm RW | Num us
H17 | Akim Kontrol6ri Modu Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H18 | Maksimum Fan Hizi +10 10 RW | Num us
H19 | Asansor kontrol modu Kata Yavas Erisim (0), Dogrudan Kata Erigim (1) Kata Yavas Erisim (0) RW | Txt us
H20 | Hizli Basglatma Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H21 | Hizli Baslatma izleme Mesafesi 0-10000 mm 200 mm RW | Num us
H22 | Kisa Kat Inisi Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H23 Efktirﬁggtsifr:;[)uze'tmes' Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H24 i;‘;rslensor“ Dizeltmesi Kaynak Ya\}/(:; Eﬁgfﬁrﬂg |(8)61 ) Kat Sensérii IP (0) |RW | Txt Us
Kat Sensoéri I1P2 (2)

H25 iglg‘fn”;br“ Duzeltmesi Ug Yiikselen ilk (0), Diisen ilk (1) Yiikselen ilk (0) | RW | Txt us
H26 | Hizli Baglatma Etkinlegtirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H27 | Hizli Yavaslamayi Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H28 | Donma Koruma Esigi -10-0°C 0°C RW | Num us
H29 | Normal YUk Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H30 | Konum Goériintileme Modu | izafi (0), Mutlak (1) | Mutlak (0) RW | Txt us
H31 ’éfﬁ?i‘;ﬂ.m‘é Durumu Trip Etkinlestirildi (0), Trip Devre Digi Birakildi (1) Trip Etkinlestirildi (0) RW | Txt

Ayar (0), Glg Verilmis (1), Galisiyor (2),
AkU. Gug Verilmis (3), Yerel Tus Takimi (4),

H32 | Tarih/Saat Segici Harici Tus Takimi (5), Yuva 1 (6), Yuva 2 (7), Gug Verilmis (1) RW | Txt us
Yuva 3 (8), Yuva 4 (9)

H33 | Tarih Formati Standart (0), US (1) Standart (0) RW | Txt us
H34 | Agilma gecikmesi 200 - 65535 ms 200 ms RW | Num us
H35 | Bekleme Modunu Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H36 | Bekleme Modu Maskesi 0000000 - 1111111 0011111 RW | Bin us
H37 | Enerii Olgeri Sifilama Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit
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Aralik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Agik-Gevrim RFC-A | RFC-S Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
Engellenmis Asansor Birakma .
H38 Etkinlestirme Girisi Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
H3g | Gl Verildiginde AOO - A8O AOB RW | Num PT | Us
Gorlntllenen-Parametre
H40 | Sirlict Adi Karakterleri 1-4 -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PT | US
H41 | Surlict Adi Karakterleri 5-8 -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PT | US
H42 | Surlict Adi Karakterleri 9-12 -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PT [ US
H43 | Sirlici Adi Karakterleri 13-16 -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PT [ US
Has | [P Algilama Durumundaki 00000 - 11111 00000 RW | Bin us
Eylem
Ha6 g;?/:*s‘f‘t'k Sifilama Deneme Yok (0), 1 (1), 2 (2), 3 (3), 4 (4), 5 (5), Sonsuz (6) Yok (0) RW | Txt us
H47 | Otomatik-Sifirlama Gecikmesi 1,0-600,0 s 10s RW | Num us
Hs0 | A Limitindeki Maksimum 0 - 10000 ms 2000 ms RW | Num us
H51 | Kat Senséru Diizeltme Maski Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
H52 | Hiz Esigi 3 0 - 10000 mm/s 500 mm/s RW | Num us
Okunabilir / . . s . - . .
RW Yazilabilir RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr | Karakter Bin | ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Siriim numarasi | SMp | Yuva, mend,
parametresi parametre
Numara Varsayilan bir - <
Num parametresi DE | Hedef ND deger yok RA | Deger bagimh NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
) Lo Glgkapatildiginda
FI | Filtre edilmig US | Kullanici kaydi PS kaydetme
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8.8

Menii I: Ayarlama

8.8.1 Acik gevrim
Menu | Ayarlama, kullanicinin Agik Cevrim modu isletiminde ve Kata Yavas Erisim isletiminde Asansor slrlcusinin akim kontrol gevrim
kazanglarini degistirmesini saglar.

Agik Gevrim modu isletimi ve Kata Yavas Erigim isletimi, Baslangi¢, Calistir ve Durdur igin istendiginde ve gerektiginde Degisken kazanglar
Modu (119) parametresinden etkinlestirilip devre digi birakilabilen birden fazla akim ¢evrim kazanglari mevcuttur.

Baslangi¢ akim gevrimi kazanglari: Baslangi¢ Akim Cevrimi P Kazanci (103), Baslangi¢ Akim Cevrimi | Kazanci (104)

Akim gevrimi kazanglari ayari: Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108), Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)

Akim ¢evrimi kazanglarini durdurma: Akim Cevrimi P Kazancini Durdurma (113), Akim Cevrimi | Kazancini Durdurma (114)

Akim kontrolu ¢evrim kazanglari gegis kontroll, hiz esidi ve gegis suresi: Degisken Kazanclar Gegis Hizi Egigi (116), Degisken Kazanglar
Hizlanma Gegis Stiresi (117) ve Dedisken Kazanglar Yavaglama Gegis Stiresi (118)

8.8.2 RFC

Meni | Ayarlama, kullanicinin ister Kata Yavas Erisim ister Kata Dogrudan Erisim olsun RFC-A ve RFC-S modlari isletiminde Asansor surlcisu
hizini ve akim kontrolli gevrim kazanglarini degistirmesini saglar. RFC-A ve RFC-S modlari igletimlerinde, Kata Yavas Erisim veya Kata Dogrudan
Erisim isletimlerinde, Baglat, Calistir ve Durdur igin istendiginde ve gerekli oldugunda etkinlestirilen ve devre digi birakilan birden fazla hiz ve akim
cevrimi kazanglari mevcuttur.

Baslangi¢ akim gevrimi kazanglari: Baslangi¢ Akim Cevrimi P Kazanci (103), Baslangi¢ Akim Cevrimi | Kazanci (104)

Baslangi¢ hiz gevrimi kazanglari: Baglangi¢ Hiz Cevrimi P Kazanci (101), Baslangi¢ Hiz Cevrimi | Kazanci (102)

Baslangic¢ akim gevrimi filtresi: Baslangi¢ Akim Cevrimi Filtresi (105)

Akim gevrimi kazanglari ayari: Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108), Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)

Hiz gevrimi kazanglari ayari: Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari (106), Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari (107)

Akim cevrimi filtresi ayari: Akim Cevrimi Filtresi Ayari (110)

Akim ¢evrimi kazanglarini durdurma: Akim Cevrimi P Kazancini Durdurma (113), Akim Cevrimi | Kazancini Durdurma (114)

Hiz gevrimi kazanglarini durdurma: Hiz Cevrimi P Kazancini Durdurma (111), Hiz Cevrimi | Kazancini Durdurma (112)

Akim gevrimi filtresini durdurma: Akim gevrimi filtresini durdurma (115)

Hiz gevrimi filtresi: Sdiriicii Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Filtresi (C09) veya Sensédrsiiz Modu Filtresi (C17)

Birden fazla kontrol kazanglari ve filtreleri gegis kontroll: Degisken Kazanclar Gegis Hizi Egigi (116) Degisken Kazanglar Hizlanma Gegis
Stiresi (117) Degisken Kazancglar Yavaslama Gegis Siiresi (118)

Baslangig kilidi konum kontrol6ru: Baslangi¢ Kilidi P Kazanci (120), Baslangi¢ Kilidi Hiz Kelepgesi (121) Baslangi¢ Kilidi Maksimum Konum
Degisimi (123)

Frekans, gentik filtre bant genisligi x 1: Centik Filtre Merkez Frekansi (124) Centik Filtre Bant Genisligi (125)
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Aralik Varsayilan(=
Parametre . (3) . yilan(=) Tip
Agik-Cevrim | RFC-A | RFC-S [Acik-Cevrim| RFC-A | RFC-S
101 | Baslangig Hiz Cevrimi Kp 0,0000 - 200,0000 s/rad 1,0000 s/rad RW | Num us
102 | Baslangig Hiz Cevrimi Ki 0,00 - 655,35 s?rad 20,0 sn?/rad RW | Num us
103 | Baslangigc Akim Cevrimi Kp 0 - 30000 20 150 RW | Num us
104 | Baslangig Akim Cevrimi Ki 0 - 30000 40 2000 RW | Num us
105 E?§'3W9'9Ak'm Covrimi 0,0 - 25,0 ms 2,0 ms RW | Num PT | US
iltresi ’
106 | Hiz Cevrimi Kp Ayari 0,0000 - 200,0000 s/rad 0,5000 s/rad RW | Num us
107 | Hiz Cevrimi Ki Ayari 0,00 - 655,35 s?rad 10,00 s?/rad RW | Num us
108 | Akim Cevrimi Kp Ayari 0 - 30000 20 150 RW | Num us
109 | Akim Cevrimi Ki Ayari 0 - 30000 40 2000 RW | Num us
110 | Akim Cevrimi Filtresi Ayari 0,0-25,0ms 2,0 ms RW | Num us
111 Hiz Cevrimi Kp Durdurma 0,0000 - 200,0000 s/rad 0,5000 s/rad RW | Num us
112 | Hiz Cevrimi Ki Durdurma 0,00 - 655,35 s?/rad 10,00 s?/rad RW | Num us
113 | Akim Cevrimi Kp Durdurma 0 - 30000 20 150 RW | Num us
114 | Akim Cevrimi Ki Durdurma 0 - 30000 40 2000 RW | Num us
115 | Akim gevrimi filtresini 0,0-25,0ms 2,0 ms RW | Num us
durdurma
1e | Dedisken Kazanglan Gecis 0 - 10000 mm/s 100 mm/s RW | Num us
Hizi Esigi
117 | Dedisken Kazanglar 0 - 65535 ms 1000 ms RW | Num us
Hizlanma Gegis Suresi
Degisken Kazanglar R
118 Yavaslama Gegis Siiresi 0 - 65535 ms 1000 ms RW | Num us
. Sadece Baslat (0), Baslat+Calistir (1),
119 | Degisken Kazanglar Modu Baslat+Calistir+Durdur (2) Baslat + Calistir (1) RW Txt us
120 | Baslangig Kilidi Kp 0,000 - 1.000,000 20,000 RW | Num us
121 | Bastangig Kilidi Kp Hiz 0,000 - 10000,000 mm/s 40 mm/s RW | Num uUs
Kelepcesi
122 | Baslangig Kilidi Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW Bit us
123 | Baslangic Kilidi Maksimum % 0,00 - % 2,55 % 0,00 RW | Num uUs
Konum Degigimi
124 | Centik Filtre Merkez Frekansi 50 - 1000 Hz 100 Hz RW | Num us
125 | Centik Filtre Bant Genisligi 0-500 Hz 0 Hz RW | Num us
OKkunabilir / . . o . ) . .
RW Yazilabilir RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr Karakter ) Bin | Ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Slrim numarasi SMP Yuva, mend,
parametresi parametre
Num Numara . DE | Hedef ND Va[say|lan bir RA | Deger bagimli NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
parametresi deger yok
FI | Filtre edilmis US | Kullanici kayd pg |Gl kapatildiginda
kaydetme
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Giivenlik UOriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken
Bilgileri 9 kurulum kurulumu s
8.9 Menu J: Izleme

Menii J izleme, kullanicinin Asansér siiriiciisiiniin tanimlanmasinin yani sira Asansér siriicli parametrelerinin izlenmesini saglar.

Asansor siiriicusii bilgileri

*  Asansor slrlicUsd tiirevi, Seri numarasi, Veri kodu ve Asansor
striictsl tanimlayici

*  Asansor slrlcusi Gerilim ve akim degeri

Asansor suriicusi igletimi

+  Asansoér siriiclsii isletim modu

« Kosullari etkinlestirme, Referans segimi

» Degisken kontrol gevrim kazanglarindan aktif Kp Ki kontrol gevrim
kazanci seviyesi

»  Eneriji dlger, Son seyir maksimum gug, gerilim ve akim

* Asansor siriiclisi GG tanimlayici, Konum geri besleme tanimlayici,
donanim yazilimi strimda

+ Isletim sicakliklari ve termal model korumasi

* Asansor surlclisu sonlu otomat Yazilimi, Kuresel uyari

*  Profil hizi, Akim referansi, Cikis gucu, gerilim, akim ve frekans igin
referans ve geri besleme mevcuttur

Kullanici tanimli profil hizi segimleri igin yavaglama mesafeleri

* Tarih ve Saat, Haftanin Ginleri

Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S | Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S

Jo1 Sdricl Tipi 0-255 RO [ Num [ ND [ NC | PT
Jo3 Asansor Yazilim Durumu 0-14 RO | Num | ND | NC | PT
Jo4 Donanim Yazilimi Strimu 0 - 99999999 RO | Num | ND | NC | PT
J05 | Maksimum Agir Yiik Calisma Degeri 0,000 - 99999,999 A RO [ Num | ND [ NC | PT
J06 | Suriict Tam Olgek Akim Kc 0,000 - 99999,999 A RO [ Num | ND [ NC | PT
J07 | Siriicti Nominal Gerilimi 200V (0), 400V (1), 575V (2), 690V (3) RO | Txt | ND | NC | PT
J08 | Aktif Siiriicti Kontrol Modu Agik-gevrim (1), RFC-A (2), RFC-S (3) RO | Txt | ND [ NC | PT | US
J09 Segilen Referans Parametresi 0-10 RO | Num | ND | NC | PT
J10 V1 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT
J1 V2 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT
J12 V3 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT
J13 V4 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT
J14 V5 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT
J15 | V6 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT
J16 | V7 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT
J17 V8 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT
J18 V9 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT
Jtg | /10 Hesaplanmis Yavaslama 0- 65535 RO | Num | ND [ NC | PT
J20 Son Akim Referansi + VM_TORQUE_CURRENT % RO [ Num | ND | NC | PT | FI
J21 Son Akim Limiti + VM_TORQUE_CURRENT % RO [ Num | ND [ NC | PT
J22 Toplam Cikis Akimi + VM_DRIVE_CURRENT_UNIPOLAR A RO | Num | ND [ NC [ PT | FI
J23 | Yik Yilzdesi + VM_USER_CURRENT % RO [Num | ND [ NC | PT | FI
J24 | Moment Ureten Akim + VM_DRIVE_CURRENT A RO [Num | ND | NC | PT | FI
J25 | Miknatislama Akimi + VM_DRIVE_CURRENT A RO [Num | ND [ NC | PT | FI
J26 | Motor Koruma Akiimulatori % 0,0 - % 100,0 RO [ Num | ND [ NC | PT | PS
J27 | Son Moment Referansi + VM_TORQUE_CURRENT % RO [ Num | ND [ NC | PT | FI
J28 Son Akim Filtre Zaman Sabiti 0,0-25,0ms 2,0ms RW | Num us

ng(a-ggvrim: Akim Kontrolori Kp 0 - 30000 20 RW | Num us
929 RFC-A: Son Akim Cevrimi Kp 0 - 30000 150 RW | Num us

RFC-S: Son Akim Cevrimi Kp 0-30000 150 RW | Num us
J30 Son Akim Cevrimi Ki 0 - 30000 40 2000 RW | Num us
J31 Hiz Hatasi + VM_SPEED RO [ Num | ND | NC | PT | FI
J32 Hiz Cevrimi Cikis! * \C’MﬁTR%E%f— RO | Num | ND | NC [ PT | FI
J33 Son Hiz Cevrimi Kp 0,0000 - 1,0000 s/rad RW | Num us

200,0000 s/rad
J34 Son Hiz Cevrimi Ki 0,00 - 655,35 s?rad 20,00 s?/rad RW | Num us
J35 Alan Zayiflama Miknatislama Akimi % 0 - % 100 RO | Num | ND | NC | PT
J36 | Asansér Konumu 2'124174 47;)’8634674 §1;n RO [ Num [ ND | NC | PT
J37 z‘:\f‘;" dplf‘”m@ Nominal Asansor Hizi 0 - 32767 dev./dk. RO | Num | ND | NC | PT
J38 Aktif Hiz Ayar Noktasi 0 - 10000 mm/s RO | Num | ND | NC | PT
J39 | Profil Hizi 0 - 10000 mm/s RO [ Num | ND [ NC | PT
226 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
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Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S | Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S

J40 | Gergek Hiz 0 - 10000 mm/s RO [ Num | ND [ NC | PT

Ja1 Referans Hizlanma 0 - 10000 mm/s? RO | Num | ND | NC | PT

J42 Yavaslama Mesafesi 0-32767 mm RO | Num | ND | NC | PT

J43 Hesaplanmis Yavaslama Mesafesi 0-10000 mm RO | Num | ND | NC | PT

J44 Olglilmiis Yavaslama Mesafesi 0-32767 mm RO | Num | ND | NC | PT

J45 Olgiilmis Yavas Erisim Mesafesi 0-32767 mm RO | Num | ND | NC | PT

J46 Aktif Kat Senséri Dizeltme Hizi 0 - 32767 mm/s RO | Num | ND [ NC | PT

Ja7 Kalan Kat Senséru Diizeltme Mesafesi -32768 - 32767 mm RO | Num | ND | NC | PT

J48 Hiz Esigi 1 Durum Cikisl Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND [ NC | PT

J49 Hiz Esigi 2 Durum Cikigi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND [ NC | PT

J50 Son Hiz Referansi + VM_SPEED RO | Num | ND | NC [ PT | FI
J51 Hiz Geri Besleme + VM_SPEED RO | Num | ND | NC [ PT | FI
J52 Suriict Kodlayici (Enkoder) Devirleri 0 - 65535 RO | Num | ND | NC [ PT | PS
J53 Siriict Kodlayici (Enkoder) Konumu 0 - 65535 RO | Num | ND | NC [ PT | PS
Js54 ﬁg:ﬁ%ﬂu’("d'ay'c' (Enkoder) Uygun 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT

J55 | Sensérsiiz Modu Konumu '22111771%%%‘:3' RO [ Num | ND | NC | PT

J56 Maksimum Mesafe Hatasi 0-10000 mm RO | Num | ND [ NC | PT

J57 Maksimum Hiz Hatasi 0 - 10000 mm/s RO | Num | ND | NC | PT

J58 Seyir Sayici -2147483648 - 2147483647 RW [ Num [ ND | NC | PT | PS
J59 [ Cikis Gl + VM_POWER kW RO [ Num | ND | NC | PT | FI
J60 | Cikis Frekansi IJ_;%/IQAQ__SISEEFEaE +2000,0 Hz RO [ Num | ND | NC | PT | FI
J61 Cikis Gerilimi + VM_AC_VOLTAGE V RO [ Num | ND [ NC | PT | FI
J62 | Son Seyir Maksimum Giicl 0,000 - 2147483,647 kW RO [ Num | ND | NC | PT

J63 Son Seyir Maksimum Motor Gerilimi 0-32767V RO | Num | ND | NC | PT

J64 | Son Seyir Maksimum Akim 0,000 - 2147483,647 A RO [ Num | ND | NC | PT

J65 | D.C. Bara Gerilimi +VM_DC_VOLTAGE V RO [ Num | ND | NC | PT | FI
J66 Dahili G Tanimlayici 0-255 RO [ Num | ND | NC | PT

J67 ﬁf:;ﬁi'?r;(n'fﬂl‘;j‘z) Geri Besleme 0- 255 RO | Num | ND | NC | PT

J68 Men( Erigim Durumu Meni 0 (0), Tim Mendiler (1) RO | Txt | ND | NC | PT | PS
J69 | Durumlari Etkinlestirme 000000000000 - 111111111111 RO | Bin | ND | NC | PT

J70 Siiriicli Eylem Isaretleri 00-11 00 RW | Bin NC

J71 izlenen Sicaklik 1 +250 °C RO | Num | ND | NC | PT

J72 izlenen Sicaklik 2 250 °C RO [ Num | ND | NC | PT

J73 izlenen Sicaklik 3 +250 °C RO [ Num | ND | NC | PT

J74 izlenen Sicaklik Ayari 1 0-1999 1001 RW | Num us
J75 izlenen Sicaklik Ayari 2 0- 1999 1002 RW | Num us
J76 izlenen Sicaklik Ayari 3 0- 1999 1 RW | Num us
J77 Evirici Sicakligi +250 °C RO [ Num | ND | NC | PT

J78 \?L(]:zg:sgilaml Termal Trip Seviyesi % 0 - % 100 RO | Num | ND | NC | PT

J79 Suriict Termal Trip Seviyesi Yiizdesi % 0 - % 100 RO | Num | ND | NC | PT

J80 | Tarih 00-00-00 - 31-12-99 RW | Tarih | ND | NC | PT

J81 Saat 00:00:00 - 23:59:59 RW | Saat | ND | NC | PT

Pazar (0), Pazartesi (1), Sali (2),
J82 Haftanin Ginleri Carsamba (3), Persembe (4), Cuma (5), RO | Txt | ND | NC | PT
Cumartesi (6)

Ja3 Tarih ve Saat Ofseti +24,00 Saat 0,00 Saat RW | Num us
J84 Enerji Olger: MWh +999,9 MWh RO [ Num | ND [ NC | PT | PS
J85 Enerji Olger: kWh +99,99 kWh RO [ Num | ND [ NC | PT | PS
J86 Enerji Maliyeti / kWh 0,0 - 600,0 0,0 RW | Num us
J87 Calistirma Maliyeti kWh +32000 RO | Num | ND | NC | PT

J8s Siriict Tarih Kodu 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT

J89 [ LS Seri Numarasi 000000000 - 999999999 RO [ Num | ND | NC | PT

J90 | MS Seri Numarasi 0 - 999999999 RO [ Num | ND | NC | PT

Jo1 Sirilici Tanimlayici Karakterleri 1160982576 - 2147483647 RO [ Num | ND | NC | PT

J92 ﬁg;‘;‘;“u::;y'g“lﬁy'c' G Degeri ve 00000000 - 99999999 RO |[Num | ND | NC [ PT

J93 ilave Tanimlayici Karakterler 1 -2147483648 - 2147483647 RO [ Num | ND | NC | PT

J94 ilave Tanimlayici Karakterler 2 -2147483648 - 2147483647 RO [ Num | ND | NC | PT
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Aralik($) Varsayilan(=) .
Parametre Tip
Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S | Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
J95 llave Tanimlayici Karakterler 3 -2147483648 - 2147483647 RO | Num [ ND [ NC | PT
J96 Sdrtcu Turevi 0-255 RO | Num | ND | NC | PT
o Kapali (0) .
Jo7 A3 Hiz Esigi Durum Cikisi veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
. . -2147483648 -
J98 Tahmini Yavaslama Mesafesi 2147483647 RO | Num | ND | NC | PT
. Kapali (0) .
J99 Hiz Esigi 3 Durum Cikisl veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT

RW 8:;?:;“';/ RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi

Chr Karakter . Bin | ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Strim numarasi SMP Yuva, meni,
parametresi parametre

Num | Numara DE | Hedef ND | Varsayilan bir RA | Deger bagimli NC | Kopyalanamaz PT |Korumali
parametresi deger yok

FI | Filtre edilmis US | Kullanici kayd ps | Gu¢ kapatildiginda
kaydetme
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Giivenlik Oriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Kullanici
Bilgileri 9 kurulum kurulumu S Menusi A
8.10 Menu K: Lojik

Optimizasyon

CT MODBUS RTU

Teknik Bilgiler

Menu K Lojik, Acik gevrim ve kapali gevrim RFC-A ve RFC-S igletimleri igin gesitli lojik fonksiyonuna sahip yerlesik Asansor suriciisine kullanici
lojik gereksinimlerini karsilamak tzere yerlesik destek saglar (6r., harici kontrolli Asansor surticusline baglama, Asansor suricusundeki dijital girigleri

toplama).
Arahk(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Acik-GCevrim | RFC-A | RFC-S | Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
K01 Loka Fonksiyon 1 Cikis Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit [ ND|NC|PT
K02 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 1 A0O - AN99 A00 RW | Num PT | US
K03 'é‘\’/jiirkm?“ksw"m Kaynak 1 Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
K04 | Lojik Fonksiyon 1 Kaynak 2 A0O - AN99 A00 RW | Num PT | US
K05 'é‘\’/jiir':n?“ksw"” 1 Kaynak 2 Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
K06 | Lojik Fonksiyon 1 Cikis Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
K07 | Lojik Fonksiyon 1 Gecikme +25,0s 0,0s RW | Num us
K08 | Lojik Fonksiyon 1 Hedef A00 - AN99 A00 RW | Num | DE PT | US
K09 | Lojik Fonksiyonu 2 Cikis Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND|NC|PT
K10 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 1 A0O - AN99 A0O RW | Num PT | US
K11 'éc\?i'r':n?“ks'ym 2 Kaynak 1 Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
K12 | Lojik Fonksiyon 2 Kaynak 2 AQ0O - AN99 A0O RW | Num PT | US
K13 'é%’i'r':n';"”ks'y°” 2 Kaynak 2 Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
K14 | Lojik Fonksiyon 2 Cikis Evirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
K15 | Lojik Fonksiyon 2 Gecikme +250s 00s RW | Num us
K16 | Lojik Fonksiyon 2 Hedef A0O - AN99 A0O RW | Num | DE PT | US
K17 | ikili Toplam Birler Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
K18 | Ikili Toplam Ikiler Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
K19 | ikili Toplam Dértler Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
K20 | ikili Toplam Cikisi 0-255 RO | Num | ND | NC | PT
K21 | ikili Toplam Hedef AO00 - AN99 A00 RW | Num | DE PT | US
K22 | Ikili Toplam Ofset 0-248 0 RW | Num us
K23 | Esik Dedektori 1 Cikis Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |ND|NC|PT
K24 | Esik Dedektorl 1 Kaynak A00 - AN99 A00 RW | Num PT | US
K25 | Esik Dedektori 1 Seviye % 0,00 - % 100,00 % 0,00 RW | Num us
K26 | Esik Dedektori 1 Gecikme % 0,00 - % 25,00 % 0,00 RW | Num us
K27 | Esik Dedektoru 1 Cikis Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
K28 | Esik Dedektori 1 Hedef AO0O - AN99 A00 RW | Num | DE PT | US
K29 | Degisken Segici 1 Cikis +% 100,00 RO | Num | ND | NC | PT
K30 | Degisken Segici 1 Kaynak 1 A00 - AN99 A0O RW | Num PT | US
K31 | Degisken Segici 1 Kaynak 2 A00 - AN99 A0O RW | Num PT | US
Giris 1 (0), Giris 2 (1), Topla (2), Cikar (3),
K32 | Degisken Segici 1 Modu Carp (4), Bdl (5), Zaman Sabiti (6), Rampa (7), Giris 1 (0) RW | Txt us
Modil (8), Glg (9), Kesitsel (10)
K33 | Degisken Segici 1 Hedef A0O - AN99 A00 RW | Num | DE PT | US
K34 Doiﬂﬁlffm”ese‘?'c' 1 Kaynak 1 +4,000 1,000 RW | Num us
K35 Dolegﬁ:‘:n:ese@i"i 1 Kaynak 2 +4,000 1,000 RW | Num uUs
K36 | Degisken Segici 1 Kontrol 0,00 - 100,00 0,00 RW | Num us
K37 | Degisken Segici 1 Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Acik (1) RW | Bit us
K38 | Esik Dedektori 2 Cikis Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit |ND|NC|PT
K39 | Esik Dedektori 2 Kaynak A0O - AN99 A0O RW | Num PT | US
K40 | Esik Dedektori 2 Seviye % 0,00 - % 100,00 % 0,00 RW | Num us
K41 | Esik Dedektori 2 Gecikme % 0,00 - % 25,00 % 0,00 RW | Num us
K42 | Esik Dedektoru 2 Cikis Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
K43 | Esik Dedektori 2 Hedef A0O - AN99 A00 RW | Num | DE PT | US
K44 | Degisken Segici 2 Cikis +% 100,00 RO | Num | ND | NC | PT
K45 | Degisken Segici 2 Kaynak 1 A00 - AN99 A0O RW | Num PT | US
K46 | Degisken Segici 2 Kaynak 2 A00 - AN99 A0O RW | Num PT | US
Girig 1 (0), Giris 2 (1), Topla (2), Cikar (3),
K47 | Degisken Segici 2 Modu Carp (4), Bol (5), Zaman Sabiti (6), Rampa (7), Giris 1 (0) RW | Txt us
Modil (8), Glig (9), Kesitsel (10)

K48 | Degisken Segici 2 Hedef A00 - AN99 A00 RW | Num | DE PT | US
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bit parametre

??.2?7?

GBLill\é?lglrlik Uriin bilgileri 'l\("frﬁ:r': kE'riﬁf:u Baslarken “';:r']'ﬁ;'& Devreye Alma Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler
Aralik($) Varsayilan(=) .
Parametre Tip
Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S Aglk-(}evrim| RFC-A | RFC-S
Kag | Dedisken Secici 2 Kaynak 1 +4,000 1,000 RW | Num US
Olgekleme
Kso | Dedisken Segici 2 Kaynak 2 +4,000 1,000 RW | Num us
Olgekleme
K51 | Degisken Segici 2 Kontrol 0,00 - 100,00 0,00 RW | Num us
K52 | Degisken Secici 2 Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Acik (1) RW | Bit us
OKunabilr / . . L . . . )
RwW Yazilabilir RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr Karakter . Bin | ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Strim numarasi SMP Yuva, mend,
parametresi parametre
Num | Numara DE | Hedef ND | Varsayilan bir RA | Deger bagimii NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
parametresi deger yok
FI | Filtre edilmis US | Kullanici kaydi pg | Gc kapatidiginda
kaydetme
Sekil 8-16 Menii K lojik semasi: Programlanabilir lojik
Lojik Fonksiyon 1
Kaynak 1 Evirme
Herhangi bir bit
parametre Ko3 Lojik
Fonksiyon 1 .
Lojik
Gikis Fonksiyon 1
Lojik Fonksiyon 1 Hedef
Cikis Evirme
i Korunmayan
! herhangi bir
i
1

1

1

Lojik Fonksiyon 1 i
Kaynak 1 !

1

S

i bir bi || Ko7 'I
Herhangi bir bit Lojik Fonksiyon 1 . - J H
parametre Kaynak 2 Evirme Lojik Fonksiyon 1

Gecikme

Lojik Fonksiyon 1
Kaynak 2

Lojik Fonksiyon 2
Kaynak 1 Evirme

Herhangi bir bit
parametre E Lojik

Fonksiyonu Loiji
jik
2 Cikis Fonksiyon 2
Hedef

Lojik Fonksiyon 2
Korunmayan

Cikis Evirme
herhangi bir

1
1
i
! bit parametre
i
1

1

1

Lojik Fonksiyon 2 '
Kaynak 1 '

1

A I K15 |
Herhangi bir bit  Lojik Fonksiyon 2 —1
parametre Kaynak 2 Evirme 3 Lojik For_1k3|yon 2

Gecikme
Aciklama

v
E } Giri§ Okunabilir-Yazilabilir

Lojik Fonksiyon 2 terminallen (RW) parametre

Kaynak 2
Salt okunur (RO)
[l X Cikig arametre
I termlnallerl P

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosteriimektedir
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Giivenlik
Bilgileri

Mekanik
kurulum

Elektrik

Uriin bilgileri Kuralumu

Baslarken

Kullanici

Meniisii A Devreye Alma

Sekil 8-17 Menii K lojik semasi: Ikili toplam

ileri
Parametreler

Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU

Teknik Bilgiler

_ ikili Toplam
Ikili Toplam Cikisi ikili Toplam
Ofset Hedef
[ret ]
1
ikili Toplam [
Birler (LS8) i herhangi b
: bit parametre
i
1 .
K18 > Z i
ikili Toplamikiler —| ??.???l
Gegersiz bir hedefe ayarlanmasi
halinde iglev devre disi kalir
- ’ Aciklama
ikili Toplam -
Dértler (MSB)
Wl Giri Okunabilir-Yazilabilir
N X Giris - unabilir-Yazilabili
@ terminalleri m (RW) parametre
V'S
X Salt okunur (RO)
0 X Cikis t
@ terminalleri parametre

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir

Sekil 8-18 Menii K lojik semasi: Esik dedektorleri

Esik
Dedektorii 1

Esik
Dedektori 1
Seviye

Herhangi bir
degisken parametre

??.2?7?

¥

?2?2.2??

Esik
Dedektori 1
Cikis
Esik
Dedektori 1

:

Esik
Dedektori 1
Hedef
Parametresi

Korunmayan
herhangi bir
bit parametre

??2.2??

?2?2.2??

degisken parametre

Dedektori 2

Esik Esik Dedektort 1 Esik Dedektori 1
Dedektori 1 Gecikme Cikig Evirme
Kaynak
Esik Esik
Dedektorii 2 Esik Dedektor 2
Dedektorii 2 Cikig Esik
Seviye Dedektort 2

Hedef  Korunmayan

Herhangi bir Esik herhangi bir

bit parametre

Tum parametreler varsayilan
ayarlarinda gosterilmektedir

Gecikme

?2?2.2?2?
RSN
o
22.222—
i
Esik Esik Dedektorii 2 Esik Dedektoru 2
Dedektori 2 Gecikme Cikis Evirme
Kaynak
Aciklama — —
4
Wl Giri Okunabilir-Yazilabili
X Giri - unabilir-Yazilabilir .
} @ tern?inallen m (RW) parametre seI\E/i§;/l;si
A
X Salt okunur (RO)
kl X Cikis t
@ terminalleri parametre
Esik cikisi

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Giivenlik e Mekanik Elektrik Kullanici ileri . L P
Bilgileri Urlin bilgileri kuralum Kurdlumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Sekil 8-19 Menii K lojik semasi: Degigken segiciler

Degisken Segici 1
Herhangi bir degisken

parametre Desiisken Secici 1 Degisken
egisken Secici Segici 1 Degisken
@Tr@ 1 Olgekleme Cikis g 1 Korunmavan
() Hedef  herhangi br
sl degigken
Y1 K33 gis
?22.2?? e parametre
H > ' Degisken Segici 1
Degisken Segici 1 i K32 | wodu
Kaynak 1 : +
Herhangi bir degisken i Degisken Segici 1
parametre —p Kontrol
Degisken Segici 1 bommmm e
i J Kaynak 2 Olgekleme
I K35
H S
|
i
Degisken Segici 1
K31 Kaynak 2
Degisken Segici 2
Herhangi bir degisken
parametre s Degisken
Degisken Segici 2 Segici 2 Degi
22.22? egdisken
IIIT\_Kaynak 1 Cikis Secici 2 Korunmayan
5: : Hedef herhangi bir
A m degisken
“ 1
?2?2.2?2? N S . parametre
! > Degisken Segici2 |
1 1
Degisken Secici 2 K47 _ | Modu '
Kaynak 1 0
Herhangi bir degigken K51 Eggtlfglen Segici 2 i
parametre » . > :
Degisken Segici 2 GCCE LR R L L e e CE T
222721 Kaynak 2 Olgekleme
. -m
"'. i Aciklama
22.227— 1 <
1
! - W Giri Okunabilir-Yazilabilir
| 3 X Girig m
Wegisken Segici 2 @ terminalleri (RW) parametre
Kaynak 2 -
X Ny Salt okunur (RO)
Pl X Cikis
terminalleri parametre
Tim parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Optimizasyon

ileri )
Devreye Alma Ariza Teghis

Giivenlik Oriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Kullanici
Bilgileri 9 kurulum kurulumu S Menusi A
8.11 Menu L: Ariza teshis

CT MODBUS RTU

Teknik Bilgiler

Meni L Ariza teshis, Asansor siriicisiinde gorintllenen, asagidaki kategorilerde gruplandirilabilecek Asansor suriclsi ve Asansor kontrol
donanimi igin ariza teshisi hakkinda cesitli bilgiler saglar:

Durum g0stergeleri
Uyari gostergeleri

Trip kayit gunltgi (Trip numarasi + Alt trip numarasi)

Trip kayit gunligi SIFIRLAMA segenegi

Harici Tus Takimi RTC pil durumu

» Alarm gostergeleri
»  Seyir kesinti kodu

»  Trip kayit giinligu tarih bilgisi (Zaman + Tarih)

»  Seri iletisim kontrolU igin durum kelimesi
»  Kullanici trip segenegi

Aralk($) Varsayilan(=) .
Parametre _ _ Tip
Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
Engelle (0), Hazir (1), Durdur (2), Tara (3), Calistir (4),
LO1 | Stirlicii Durumu I(Go‘;%rf]aéb)' (Tﬁfprg‘)’ajl'g;”g (()?,)’KdacpEITJaI:S)I,ng(g?)‘, RO | Txt |ND|NC|PT
Otomatik (13), Isi (14), Dislik Gerilim (15), Faz (16)

L02 | Siricl Uyarisi Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L03 | Seyir Kesinti Kodu 0-13 RO | Num | ND | NC | PT

L04 | Kiresel Uyari Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L05 | Sirlcu Sorunsuz Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC | PT

L06 | Siriict Aktif Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC | PT

L07 | Duraklama Gostergesi Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L08 | Sifir Hizda Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L13 | Nominal Yiike Ulasildi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L14 | Rejeneratif Calisma Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L15 | Ulasilan Akim Limiti Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC | PT

L16 | Frenleme IGBT'si Aktif Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L17 | Fren Direnci Alarmi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L19 | Dusuk Gerilim Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC | PT

L20 | Giris Faz Kaybi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L21 | Motor Asin Yiikleme Alarmi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L22 fd‘;’r“rﬁ:‘de Agin Isinma Kapall (0) veya Acik (1) RO | Bit |ND|NC|PT

L23 Pﬁfﬁ%;%ﬂ?;'f;%gﬁ§m Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC | PT

Yok (0), Fren Direnci (1), Motor Asiri YUk (2),
L24 | Aktif Alarm Opgty%”;i}il'fv'ggla; ﬁ%?gﬂg%@:%ﬁ; ég()% ). RO | Txt |ND|NC|PT
Opsiyon Yuvasi 4 (12)

L25 | Otomatik Ayarlama Aktif Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND |NC|PT

L26 | Motoru Durdurma Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |[NC | PT

L27 | Ters Y6n Komutu Verildi Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit | ND |NC | PT

L28 | Ters Yon Calisiyor Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND |NC | PT

L29 | Trip0 0-255 RO | Txt [ ND |NC|PT |PS
L30 | Trip 1 0-255 RO | Txt | ND |NC | PT | PS
L31 |Trip2 0-255 RO | Txt | ND |NC|PT | PS
L32 |Trip3 0-255 RO | Txt | ND |NC|PT | PS
L33 |Trip4 0-255 RO | Txt | ND |NC | PT | PS
L34 [Trip5 0-255 RO | Txt | ND |NC | PT | PS
L35 | Trip6 0-255 RO | Txt [ ND |NC|PT |PS
L36 | Trip7 0-255 RO | Txt [ ND |NC|PT |PS
L37 [Trip8 0-255 RO | Txt | ND |NC|PT | PS
L38 |Trip9 0-255 RO | Txt | ND |NC | PT | PS
L39 | Trip Kayit Gunluga Sifirlama Kapali (0) veya Agik (1) RW | Bit | ND | NC

L40 | Siricl Sifirlama Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit NC

L41 | Trip O Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L42 | Trip O Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND |NC | PT | PS
L43 | Trip 1 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L44 | Trip 1 Zamani 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND |NC | PT | PS
L45 | Trip 2 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L46 | Trip 2 Zamani 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND |NC | PT | PS
L47 | Trip 3 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L48 | Trip 3 Zamani 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND |NC | PT | PS
L49 | Trip 4 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L50 | Trip 4 Zamani 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND |NC | PT | PS
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%‘fl‘é?l'e"r'lk Uriin bilgileri 'l\("frﬁ:r': kE'riﬁ:':u Baslarken ,\'/f:r']'ﬁgﬂ Devreye Alma Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler
Parametre - Aralik({) Va-rsayllan(-i>) Tip
Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S
L51 | Trip 5 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L52 | Trip 5 Zamani 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
L53 | Trip 6 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L54 | Trip 6 Zamani 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
L55 | Trip 7 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L56 | Trip 7 Zamani 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
L57 | Trip 8 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L58 | Trip 8 Zamani 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
L59 | Trip 9 Tarihi 00-00-00 - 31-12-99 RO | Tarih | ND | NC | PT | PS
L60 | Trip 9 Saati 00:00:00 - 23:59:59 RO | Saat | ND | NC | PT | PS
L61 | Trip O Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num [ ND | NC | PT | PS
L62 | Trip 1 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
L63 | Trip 2 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
L64 | Trip 3 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT | PS
L65 | Trip 4 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT | PS
L66 | Trip 5 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT | PS
L67 | Trip 6 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num [ ND | NC | PT | PS
L68 | Trip 7 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
L69 | Trip 8 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC | PT | PS
L70 | Trip 9 Alt Trip Numarasi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC | PT | PS
L71 | Trip Sififama Kaynagi 0-1023 RO [ Num | ND | NC | PT | PS
L72 | Trip Suresi Tanimlayici -2147483648 - 2147483647 ms RO [ Num | ND | NC | PT
L73 | Dlas Sitic Hasar 0000 - 1111 RO | Bin [ND [NC|PT|PS
L74 | Durum Kelimesi 000000000000000 - 111111111111111 RO | Bin | ND | NC | PT
L75 | Yerel Tus Takimi Pili Zayif Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
L76 | Harici Tus Takimi Pili Zayif Kapal (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND |NC|PT
L77 \O/:r‘;?;ﬁ’a‘r::rk'e”m'§ 0 - 2000 RO | Txt |ND |[NC|PT
L78 | Glg Kati Tanimlayici 0-255 RO | Txt | ND |NC|PT
L79 | Kontrol Paneli Tanimlayici 0,000 - 65,535 RO | Txt | ND |NC|PT
L80 | Anahtarlama Frekansi 2(0),3(1),4(2),6(3),8(4),12(5), 16 (6) kHz RO | Txt | ND | NC | PT
L81 | Kullanici Trip Durumu 0-255 RW | Num [ ND | NC
Aktif Degil (0), Direng (1), pLs (2), LS (3), Aki (4),
L82 | Otomatik Ayarlama Durumu AkI Tekrari (5),Ld Lq YUk Yok (6), Lq (7), Ke (8), RO | Txt | ND |NC | PT
Eylemsizlik (9)

L83 | Yon Limitini Degistirme Aktif Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND |NC|PT
RW 8:;?:;”';/ RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr [f:rr:r‘:::trresi Bin | ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Striim numarasi SMP :;:’:rhg]tfgu’
Num g‘:;‘;ftresi DE | Hedef ND g:;f:y;f; bir RA | Deger bagimli NC | Kopyalanamaz PT |Korumali
FI | Filtre edilmig US | Kullanici kaydi PS Ea“y%‘;fnﬁz‘"d'g'”da

234 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu

Yayin No: 1




Giivenlik Pl Mekanik Elektrik Kullanici ileri . . P
Bilgileri Uriin bilgileri kuralum Kuralumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler
Sekil 8-20 Menii L Ariza teshis lojik semasi
Veri kaydetme Tetikleyici
Mod S09 Tetikleyici kaynagi S06 : i
Kol s10 | Tetikteyici S05 | Veri kaydedici iz 1 o1
Ornekleme stiresi S$13 Tetikleyici esigi S07 g . L
? Zaman araligi s15 Tetikleyici evirme 4 S08 Veri kaydedici iz 4 S04
Otomatik kaydetme modu S16 Tetikleyici gecikmesi  S14
Trip kayit gunlugt
Motoru durdurma
Trip 0 # L29
Trip 9 L38
) [ wrip ftresi - I’fp g 'S':a”;‘,i 'I::(:
| Tri aati
Trip | H42 Trip Algilama Durumundaki Eylem P #
Trip 9 Tarihi L58
Trip 9 Saati L59
Trip 0 Alt trip L29
Faz kaybi ¢
Igil ktif i i
Parametre sifirlama » &lgriama akt Trip 9 Alt trip L38
L40 Siricu sifirlama Stiriicii
sorunsuz
»
Trip otomatik ayarlama
H43 Otomatik sifilama deneme sayisi >— —»|VEYA »| Mandal y
H44 Otomatik sifilama gecikmesi
r——————-—-—-———- >
1
Tus takimi > : Asansor kontrol durumu
sifirlama B25 Motor faz kaybi algilama
: C22 Surucu kodlayici (enkoder) algilanan hata
Fren direnci I gdstergesi
alarmi J03 Asansor yazilim durumu
Fren direnci koruma | J55 Mesafe hatasi
D15 Fren direnci gig degeri 1 J56 Hiz hatas!
D16 Fren direnci termal stire sabiti —-—p J76 DC Bara termal trip seviyesi ylizdesi
D17 Fren drenci agiri yuk akimulatort J77 Surticti termal trip seviyesi ylizdesi
D18 Fren direnci dayanimi L03 Seyir kesinti kodu
L04 Kiresel uyari
D st ori N10 NV medya karti uyar bastirma isareti
urum gostergeleri P11 Veri kaydedici veri hazir degil
LO05 Striict Sorunsuz X A
P P12 Veri kaydedici veri kaydetme
L06 Siirticu aktif X e g Durum
L08 Sifir hiz P19 Veri kaydedici otomatik kayit durumu kelimesi
L10 Minimum hizda veya altinda galisiyor
L13 Nominal yike ulasildi
L14 Rejeneratif Calisma »{ LO01

L15 Akim limiti aktif

L16 Frenleme IGBT’si aktif
L17 Fren direnci alarmi
L18 Gii¢ kaybi

L28 Ters yon caligiyor

Durum géstergeleri
L19 Dusuk gerilim aktif

L22 Siricude asiri isinma
L02 Sricu uyarisi

L11 Yerel tus takimi pili zayif
L12 Harici tug takimi pili zayif
L25 Otomatik ayarlama aktif

L21 Motor asiri yukleme alarmi

A 7

Agiklama
v
X
} @ t((;elrrrlmnallen
r S
4 W8 Cikis parametre

@ terminalleri

Okunabilir-Yazilabilir
(RW) parametre

Salt okunur (RO)

Tum parametreler varsayilan ayarlarinda gosterilmektedir
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Giivenlik UOriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Kullanici
Bilgileri 9 kurulum kurulumu s Menusi A
8.12 Menu M: lletisim

ileri .
Devreye Alma Ariza Teshis

Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Menii M iletigim, kullanicinin Asansér siiriicii Yuvasi 4’e uygun olan seri iletisim arayiiziinde konfigiirasyon yapmasina imkan veren ayar
parametreleri saglar.

Asansor slrlcusU, gerekli oldugunda bilgisayar veya bir Asansor kontroléri tarafindan isletilen ve izlenen siriicti ayarini destekleyen Yuva 4 ile
uyumlu opsiyon modull araciligiyla 2 kablolu EIA-485 arayiizi sunar. EIA-485 kullanici aray(izl, kullanici secimli 255’e kadar parametre kayit
uzantisina imkan saglayan Modbus RTU bagimli olarak calisir.

Kurtarilamaz siirlicii hatalarinin, triplerin (Oncelikli 1 veya 2 trip) siiriiciide birgok fonksiyonu devre disi biraktigi unutulmamalidir. Bu hatalardan biri
veya bir trip aktif hale gegerse suriicu seri iletisimi calismayacaktir.

Aralik Varsayilan
Parametre Tip
Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S | Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
MO01 | Seri lletisim Adresi 1-247 1 RW | Num us
82NP(0),81NP(1),81EP(2),810P (3),
82NP M (4),8 1 NP M (5), 81EP M (6),
M02 | Seri Mod 810PM(7),72NP (8), 7 1 NP (9), 82 NP (0) RW | Txt us
7 1EP(10),7 1 0P (11), 72 NP M (12),
71NPM(13),7 1 EP M (14), 71 OP M (15)
_ 300 (0), 600 (1), 1200 (2), 2400 (3), 4800 (4),
MO03 | Seri Veri lletisim Hizi 9600 (5), 19200 (6), 38400 (7), 57600 (8), 19200 (6) RW | Txt us
76800 (9), 115200 (10)
Minimum lletigim iletim
Mo04 Gecikmesi 0-250 ms 2ms RW | Num us
MO05 | Sessiz Dénem 0-250ms O0ms RW | Num us
MO06 | Seri iletisimi Sifilama Kapali (0) veya Agik (1) RW | Bit | ND | NC
MO07 | Tus Takimi Portu Seri Adresi 1-16 1 RW | Num us
Okunabilir / . . o . . . )
RW Yazilabilir RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Karakter - . . - Yuva, men,
Chr parametresi Bin | Ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Strim numarasi SMP parametre
Num Numara . DE | Hedef ND Va[say|lan bir RA | Deger bagimh NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
parametresi deger yok
FI | Filtre edilmis US | Kullanici kaydi ps | GU¢ kapatildiginda
kaydetme
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ileri )
Devreye Alma Ariza Teghis

Giivenlik Oriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken Kullanici
Bilgileri 9 kurulum kurulumu S Menusi A
8.13  Menu N: Saklama

Optimizasyon

CT MODBUS RTU

Teknik Bilgiler

Menl N Saklama, kullaniciya hem SMARTCARD hem de SD kartlarini (FAT formath SD Kart) deskleyen Asansor surliclsiindeki medya karti
segenegi icin parametre saglar.

Asansor surucusindeki NV Medya Karti segenegi asagidaki hareketleri destekler:

* Okuma - Mevcut parametre verilerinin medya kartindan Asansor siriictisiine aktariimasini saglar.

* Programlama - Asansor surlicisunden dosya tanimlama numarasi 1 olan medya kartina parametre aktarimini saglar.

» Otomatik - Asansor siriciisiinden dosya tanimlama numarasi 1 olan NV Medya Karti'na parametre aktarimini saglar. Buna ek olarak Kullanici
MenUsi A’daki herhangi bir parametrenin tug takimi ile degistiriimesi sonucu parametre hem siirlicii belleginde hem de dosya tanimlama
numarasi 1 olan NV Medya Karti'ndaki parametre dosyasina kaydedilir.

» Yiikleme - Asansor suriclisinden dosya tanimlama numarasi 1 olan NV Medya Karti'na parametre aktarimini saglar. Buna ek olarak Kullanici
MenUsi A’daki herhangi bir parametrenin tug takimi ile degistiriimesi sonucu parametre hem siirlicii belleginde hem de dosya tanimlama
numarasi 1 olan NV Medya Karti'ndaki parametre dosyasina kaydedilir. Asansor surlcusu agildiginda Yukleme icin ayarlanan parametreleri
medya karttan yUklemeden énce hangi secenek modulinin uygun oldugunu belirler.

NV Medya Karti devreye alma, kurulum ve ayarlama sonrasinda tim surlci parametre setinin kaydedilmesinde, ¢oklu surtict sistemi kurulumunda
parametrelerin goklu siriiclilere kaydedilmesinde veya Asansor siirliclisiniin degisim ayarlarinda bir gesit saklama araci olarak kullanilabilir.

NV Medya Karti farkli degerleri ve parametre setlerine sahip ¢oklu siriculeri destekleyen 001 - 499 arasindaki veri bloklarinda yer alan Asansoér
parametre setlerinin kaydedilmesi igin kullanilabilir.

Aralk(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
Yok (0), Oku (1), Program (2),

NO01 | Parametre Klonlama Otomatik (3), On Yiikleme (4) Yok (0) RW | Txt NC us
NO2 Daha Once Yuklenen Medya 0-999 0 RO | Num Ne | PT

Karti Dosyasi
NO03 | Medya Karti Dosya Numarasi 0-999 0 RW | Num

Yok (0), Agik-Cevrim (1), RFC-A (2), RFC-S (3),
N04 | Medya Karti Dosya Turu Rejen (4), Kullanici Prog (5), RO | Txt |ND|NC | PT
Opsiyon Uygulamasi (6)

NO5 | Medya Karti Dosya Suriimu 0-9999 RO | Num [ ND | NC | PT
N06 %‘ij’;’; IKa”' Dosya Saglama -2147483648 - 2147483647 RO [ Num [ ND | NC | PT

Medya Karti Ozel Dosya
NO7 Olusturma 0-1 0 RW | Num NC
N08 | Medya Karti Tipi Yok (0), SMART Card (1), SD Kart (2) RO| Txt |ND|NC|PT
N09 | Medya Karti Salt-Okunur Isareti Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit |ND|NC | PT
N10 ggfg’f Karti Uyar Bastirma Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit |ND|NC|PT
N11 | Medya Karti Dosyast Gerekli 0- 9999 RW | Num [ND | NC | PT

Sirdma

Okunabilir / . . o . ) . .
RW Yazilabilir RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr Karakter . Bin | ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Striim numarasi SMP Yuva, mend,

parametresi parametre
Num | Numara DE | Hedef ND | Varsayilan bir RA | Deger bagimli NC | Kopyalanamaz PT |Korumali

parametresi deger yok
FI | Filtre edilmig US | Kullanici kaydi PS kG“‘? kapatildiginda

aydetme
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Bilgileri kurulum kurulumu Menusi A

8.14 Menu O: Yedek Gii¢

Menl O Yedekleme giicii AC ana gii¢ kaynaginin kaybi esnasinda kurtarma isletimi icin destek saglar.

Glvenlik | vy pigiteri | Mekanik Elektrik Baglarken | <ulanict | peeve Alma Para::]e;reler Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

Asansor slrlicusindeki yedekleme isleminde asagidaki 6zellikleri destekler.
« Ddusuk gerilim guc kaynagi isletimi
» Diusuk gerilim gli¢ kaynagi ayari sistem yapilandirmasina ve siriicl katina baghdir (dogrultucu diyot giris kati veya yari kontrollt
»  tristor giris katr)
» Gug kaynag! izleme
* Yari kontrollu tristér giris katina sahip slruciler igin yavas dogrultucu sarj segenegi
* Asiri yukleme tehlikesini bertaraf eden ve UPS igletim suresini uzatan UPS koruma
* En az yukle yoniinde kurtarma igin Baslat veya Baslat ve Seyir igin Asansor yuk degeri ve yon élgimu

Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre - - Tip
Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S | Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S
001 | Yik Olglimi Yon Cikisi Kapali (0) veya Acik (1) RO Bit ND | NC | PT
002 | Yiik Olgiimi Yén Evirme Kapali (0) veya Acik (1) | Kapali (0) RW | Bit us
003 | Yiik Olgiimi Degeri % 0 - % 3276,7 RO | Num | ND | NC | PT
004 | Yuk 6lgimu suresi +2000 ms | 0ms RW | Num us
005 | UPS Kontrol Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
o006 | UPS Maksimum Gii¢ Ayar 0,00 - 655,35 kW 175,00 kW RW | Num us
Noktasi
007 | DPS bosaltma akim: tam yuk % 0,0 - % 6553,5 % 175,0 RW | Num RA us
oog | /S bosaltma akimi ydkstiz % 0,0 - % 6553,5 % 175,0 RW | Num RA us
009 | Aktif Besleme Kapali (0) veya Aclik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
010 | Kullanici Gig Kaynagi Segimi Kapali (0) veya Aclik (1) Kapali (0) RW | Bit us

200V sdrtict: 175V
- - o 400V sirici: 330 V
011 | Standart Dislik Gerilim Esigi + VM_STD_UNDER_VOLTS V 575V siiriici: 435 V RW | Num RA us

690V siriicl: 435 V

LV Besleme Modunu

012 Etkinlestirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
013 \S(zﬁﬁ:z Disiik Gerilim Esigi Kapali (0) veya Atk (1) Kapali (0) RW | Bit Us
200V surticu: 175V
R . o 400V sdricu: 330 V
014 | Yetersiz Duglk Gerilim Esigi +VM_LOW_UNDER_VOLTS V 575V siiriioii: 435 V RW | Num RA us
690V sduriicu: 435V
Dustk Gerilim Kontaktori .
015 Cikis Kapatma Kapali (0) veya Acgik (1) RO | Bit | ND | NC | PT
Dusuk Gerilim Sistemi .
016 Kontaktérii Kapali Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit
Yavas Dogrultucu Sarj !
017 Degerini Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
RW ] Okunabilir / Yazilabilir | RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr | Karakter parametresi | Bin | Ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Strim numarasi SMP Yuva, mend,
parametre
Num | Numara parametresi | DE | Hedef ND X:;;y;ff bir RA | Deger bagimli NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
FI | Filtre edilmig US |Kullanici kaydi | ps | Gu¢ kapatildiginda
kaydetme
Sekil 8-21 Diisuik gerilimde DC igletimi devre digi, standart AC besleme
Aktif Besleme DC Bara Gerilimi Dustk Gerilim
. 1
Harici 24 Vdc besleme o o -
takili degil — 1] Standart Digik Gerilim Esigi
Standart AC o
Giig Kaynagi | PCB kontroliine gelen harici 24 Vdc | J V
[} besleme ] e " L
| L Surictnin 24 Vdc beslemesine ek harici [} Ln> Yetersiz Disuk Geriim Esigi
: 24 Vdc besleme : 014
Kullanici Giig Kaynagi Segimi Yetersiz Distk Gerilim
Esigi Segimi
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Meniisii A Devreye Alma Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Sekil 8-22 Diigiik gerilimde DC igletimi devrede

Kullanici Giig Kaynagi Segimi

DC Bara Gerilimi Dustik Gerilim
Aktif Besleme
o1
[} rﬂ Standart Diisiik Gerilim Esigi
Diisiik Gerilim o
DC Gii¢ Kaynag | gl
| Ln» 1 Yetersiz Dustik Gerilim Esigi

014

PCB kontroliine gelen harici 24 Vdc besleme (gévde boyu 3-11)
- Guig katina gelen harici 24 Vdc besleme (gévde boyu 7-11)
Sogutucu fanlarina gelen harici 24 Vdc besleme (gévde boyu 9-11)
Gerilim Siriictinin dahili 24 Vdc beslemesine ek harici 24 Vdc besleme
Esigi Segimi (govde boyu 3-11)

Sekil 8-23 Diigiik gerilim DC isletimine otomatik gecigli AC besleme

Aktif Besleme

=)

Standart AC
Gii¢ Kaynagi

i

Kullanici Gug
Kaynagi Segimi

DC Bara Gerilimi Dusik Gerilim

o11
0 Standart Duistik Gerilim Esigi —|

\

Ln Yetersiz Dustk Gerilim Esigi J

014

—————

Siiriicii gévde boyu 3-6 i¢in AC gii¢
Yetersiz Distik Gerilim kaynagi kontaktorii

r“* Devre Dist
Diisiik Gerilim DC

Gii¢ Kaynagi i
| PCB kontroliine gelen harici 24 Vdc besleme
| n (g6vde boyu 3-11)
| Giig katina gelen harici 24 Vdc besleme
1l (g6vde boyu 7-11)

Sogutucu fanlarina gelen harici 24 Vdc besleme
(govde boyu 9-11)

modu etkinlestirme ~ besleme (gévde boyu 3-11)

Diigiik gerilimli DC  Stirtictiniin dahili 24 Vdc beslemesine ek harici 24 Vdc |

Esigi Segimi  Siiriicii gévde boyu 7 veya lizeri i¢in
DC gii¢ kaynagi yumusak yol verme
: kontaktérii
|
+ AC / DC Kontaktérti kontrol ¢ikist
015
DC modu diistk Diistk Gerilim Sistemi
gerilim kontrolu + Kontaktért Gikist

kontaktér kontroli

A

AC / DC Kontaktérii kontrol geri besleme
Yetersiz Dustik Gerilim 016

Esigi Segimi Diisiik Gerilim Sistemi
Kontaktorii Kapali Durum Geri
‘ Besleme

Giivenli Moment Kapama, Siiriicii Etkin
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ileri .
Devreye Alma Ariza Teshis

Sekil 8-24 Menii O UPS Kontrol Etkin (005) = Acik (1) 6zelligi ile UPS Kontrol 6zellikleri

UPS Maksimum

Gug Ayar Noktasi J59 Ve
—=
Cikis Guct | Maksimum giig hizi
| gegersiz kilma
Ul;’S asir yik hiz 0 mmis Acik (1)4 Aktif Hiz Ayar
referansi Noktasi
Acik (1)
Hiz referansi mmls Kapali (0) | *
Kapal (0) )
007 Akim Tam }
Yiik Limiti ]
[}
[}
|
008 Akim ]
Yiiksliz Limiti
DC ﬁa(a J65 UPS hesaplanmig :
Gerilimi akim limiti | Simetrik
Acik (1) : Akim Limiti
asov J65 DC Bara Gerilimi ssov N
Acik (1
u !
Simetrik Akim i i Kapali (0)
Limiti Dahili kaydedilen

simetrik akim limiti

}
}
}
)
Kapali (Q) :
}
}
]
)

UPS Kontrol Etkinlestirme

UPS Koruyucu Kontrol
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%‘f@’;’r'lk Uriin bilgileri 'l\("frti;‘r:f kEIriﬁT:u Baslarken MK:ﬁ;'JCA Devreye Alma Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler
8.15 Meniiler P, Q ve R: Opsiyon modulii kurulumu
Sekil 8-25 Opsiyon modiilii yuvalarinin konumu ve ilgili menii numaralari
1. Co6zim Moduli Yuva 1 - Menu P
2. GO6zim Modulu Yuva 2 - Menu Q
3. Gozim Modulu Yuva 3 - Meni R
8.15.1 Tuim kategoriler igin gegerli parametreler

Parametre Aralik(¢) Varsayilan(=) Tip

mm.001 |Module ID 0 - 65535 RO [Num |[ND [ NC | PT
mm.002 | Yazilim Sirimi 00.00.00 - 99.99.99 RO |Num |ND | NC | PT
mm.003 | Donanim Surimi 0,00 - 99,99 RO |Num |[ND | NC | PT
mm.004 (LS Seri Numarasi RO [Num | ND | NC | PT
mm.005 |MS Seri Numarasi 0 - 99999999 RO [Num | ND | NC | PT

bakin.

Opsiyon modulu ID'si, ilgili yuvaya yerlestirilen modulin tipini gosterir. Modill ile ilgili daha fazla bilgi igin uygun opsiyon modiili kullanici kilavuzuna

Opsiyon modiilii ID

Modiil

Kategori

0 Kurulu modl yok

105 Sl-Encoder .
- Geri Besleme

106 Sl-Universal Encoder
209 SI-I/O Otomasyon (G/C Genislemesi)
310 MCi 210
31 MCi 200 Otomasyon (Uygulamalar)
304 Sl-Applications Plus
308 SI-DCP

Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
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%‘fl‘é?l'e"r'lk Uriin bilgileri 'l\("frﬁ:r': kE'riﬁ:':u Baslarken ,\'/f:r']'ﬁgﬂ Devreye Alma Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler
8.16  Menu S: Uygulama menusi 1
Arahik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL \ RFC-A/S oL \ RFC-A \ RFC-S
so1 | JygulamaMenust 1 Glig -32768 - 32767 0 RW | Num PS
Kapatma Tamsay! Kaydetme
S02 - | Uygulama Menis(i 1 Salt 32768 - 32767 RO | Num | ND | NC us
S10 Okunur Tamsay!
S$11 - | Uygulama Mendisi 1
S$30 | Okunabilir/Yazilabilir Tamsayi -32768 - 32767 0 RW | Num us
831 - | Uygulama Mendsu 1 .
S50 | Okunabilir/Yazilabilir bit Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
S51 - Uygulama Menisu 1 Glg
S54 Kapatma Uzun Tamsayi -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PS
Kaydetme
RwW 3:;?:;“:_” RO Slflljtnur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt mzelt: Bin | Ikili parametre Fl thilrriis
Varsayilan bir Kopyalan Kullanici Giig
ND ded NC PT | Korumali parametre RA | Deger bagimi us PS | kapatildiginda DE | Hedef
eger yok mamig kaydi K
aydetme
8.17 Menu T: Uygulama meniisii 2
Aralik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL \ RFC-A/S oL \ RFC-A \ RFC-S
To1 | Uygulama Mentst 2 Glig Kapatma -32768 - 32767 0 RW | Num PS
Tamsay! Kaydetme
T02 - | Uygulama Menusul 2 Salt Okunur -32768 - 32767 RO | Num | ND | NC Us
T10 | Tamsayi
T11- | Uygulama Menisu 2 Okunabilir/
T30 | Yazilabilir Tamsayi -32768 - 32767 0 RW | Num us
T31- | Uygulama Menusu 2 Okunabilir/ .
T50 | Yazilabilir bit Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
T51- | Uygulama Mendisii 2 Gli¢ Kapatma 2147483648 - 2147483647 0 RW | Num PS
T54 | Uzun Tamsayl Kaydetme
RW 8:;I?:§::irr/ RO gl?l.ljtnur Num [ Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt Z’:;t: Bin | ikili parametre Fl Zic:tilrriis
. Gig
ND Va[sayllan bir NC Kopyalan PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh us Kullanici PS | kapatildiginda DE | Hedef
deger yok mamis kaydi K
aydetme
8.18 Meni U: Uygulama menisu 3
Aralik(g) Varsayilan(=)
Parametre Tip
oL \ RFC-A/S oL | RFC-A | RFC-S
U01- | Uygulama Menusu 3 Okunabilir/
U20 | Yazilabilir Tamsay! -32768 - 32767 0 RW | Num
U21- | Uygulama Menusu 3 Okunabilir/
U40 | Yazilabilir Uzun Tamsay! -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num
RW 8:;|?:§::irr/ RO gl?l.ljtnur Num | Numara parametresi | Bit | Bit parametre Txt Z’:;t: Bin | ikili parametre Fl :;lltilrriis
Varsayilan bir Kopyalan Kullanici Giie
ND ded Y NC py PT | Korumali parametre RA | Deger bagimh us PS | kapatildiginda DE | Hedef
egder yok mamis kaydi K
aydetme
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8.19  Menu Y: Veri Kaydedici

Men( Y Veri Kaydedici, ilave bir kullanici tanimli tetikleyici kullanarak Asansor sirlicisindeki olaylari yakalamak tzere 4 kanalli Veri Kaydedici
saglar. Veri Kaydedici'nin 4 kanali Asansor surlcusu, yazihm kontrol parametreleri ve dengesiz isletimden yanlis kontrol giriglerine kadar olaylari
yakalayan GO parametreleri igin kullanici ayarli olabilir.

4 Veri Kaydedici kanal igin varsayilan ayar = 0,000'dir ve tamamen kullanici tanimhdir. Veri Kaydedici'de bulunan veri, kaynak parametrenin gergek
degeri oldugundan ve kaynak parametre arali§i ylizdesine dayandirilarak élgeklendirilen bir deger olmadigindan kaynak normal kaynak parametresi

gibi islemez.
Aralik($) Varsayilan(=) .
Parametre - - Tip
Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S [Agcik-Cevrim | RFC-A | RFC-S
Y02 | Veri Kaydedici Iz 1 Kaynak A00 - AC99 A00 RW | Num PT | US
Y03 | Veri Kaydedici Iz 2 Kaynak AQ00 - AC99 A00 RW | Num PT | US
Y04 | Veri Kaydedici Iz 3 Kaynak A00 - AC99 A0O RW | Num PT | US
Y05 | Veri Kaydedici iz 4 Kaynak A0O - AC99 A00 RW | Num PT | US
Y06 | Veri Kaydedici Tetikleyici Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit
Y07 | Veri Kaydedici Tetikleyici Kaynak A0O - AC99 AOO RW | Num PT | US
Y08 | Veri Kaydedici Tetikleyici Esigi -2147483648 - 2147483647 0 RW | Num us
Y09 | Veri Kaydedici Tetikleyici Evirme Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit us
Y10 | Veri Kaydedici Modu Tek (0), Normal (1), Otomatik (2) Tek (0) RW | Txt us
Y11 | Veri Kaydedici Kolu Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit NC
Y12 | Veri Kaydedici Veri Hazir Degil Kapali (0) veya Acik (1) RO | Bit | ND [NC | PT
Y13 | Veri Kaydedici Veri Kaydetme Kapali (0) veya Agik (1) RO | Bit |ND [ NC | PT
Y14 | Veri Kaydedici Ornek Zamani 1-200 1 RW | Num us
Y15 | Veri Kaydedici Tetikleyici Gecikmesi % 0 - % 100 % 0 RW | Num us
Y16 | Veri Kaydedici Zaman Araligi 0,00 - 200000,00 ms RO [ Num | ND | NC | PT
Y17 | Otomatik Kaydetme Modu Devre Digt (Soa).;.‘fé;‘”e Yaz (1), Devre Disi (0) RW | Txt us
Y18 Veri Kaydedici Otomatik Kaydetme 0-99 0 RO | Num PS
Dosya Numarasi
Veri Kaydedici Otomatik Kayit .
Y19 Sifirlama Kapali (0) veya Acik (1) Kapali (0) RW | Bit
Veri Kaydedici Otomatik Kayit Devre Disi (0), Aktif (1),
Y20 Durumu Durduruldu (2), Basarisiz (3) Devre Digt (0) RO | Txt PS
Rw | OKunabfr | RO | Salt Ok Bit | Bit t Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih tresi | Saat | Saat tresi
Yazilabilir al unur i it parametre X etin dizisi ari arih parametresi aa aat parametresi
Chr Karakter . Bin | ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Strlm numarasi SMP Yuva, mend,
parametresi parametre
Num | Numara DE | Hedef ND | Varsayilan bir RA | Deger bagimli NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
parametresi deger yok
FI | Filtre edilmis US | Kullanici kaydi ps |Gl kapatildiginda
kaydetme
Sekil 8-26 Menii Y Veri kaydedici lojik semasi
Veri Kaydedici Veri Kaydedici
kanal 1 Y10 Veri Kaydedici modu
Veri Kaydedici Y03 Y14 Veri Kaydedici 6rnek zamani
kanal 2 Y15 Veri Kaydedici tetikleyici gecikmesi Y12 Veri Kaydedici veri
Veri Kaydedici vos Y16 Veri Kaydedici zaman araligi hazir degil
kanal 3
Veri Kavdedici Y17 Veri Kaydedici otomatik kayit modu
eri Kaydedici " - .
kanal 4 Y18 Veri Kaydedici otomatik kayit dosya
numarasi Veri Kaydedici
Y19 Veri Kaydedici otomatik kayit sifirlama Y13 veri kaydetme
Veri Kaydedici i Y20 Veri Kaydedici otomatik kayit durumu
kolu
A
Veri Kaydedici
tetikleyici Y06
Veri Kaydedici 0
Tetikleyici kaynak Yo7 + VEY.
Veri Kaydedici -
tetikleyici esigi Yos !
1!
|
Veri Kaydedici
Y09 Tetikleyici evirme
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Bilgileri kurulum kurulumu Menusi A

8.20 Menu Z: Menu A Ayarlama

Menu Z Kuruluma, Devreye Almaya, Ayarlama ve Ariza Teshise hizli erigsime izin veren uygulamanin gecerli parametrelerini saklayarak kullanicinin
Menii A Ayarlama Ulzerinden 6zellestirme yapmasini saglar.

Glvenlik | vy pigiteri | Mekanik Elektrik Baglarken | <ulanict | peeve Alma Para::]e;reler Ariza Teshis | Optimizasyon| CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

En genel uygulamalarin kurulumunu kapsayan varsayilan Kullanici MenuUsu A agiklamalari asagida verilmistir.

Kullanici Meniisii A

parametreleri Aciklama Ardisik adim
AO01 - A03 Guvenlik, erisim ve klonlama Baslangig¢ erisimi ve klonlama
A04 - A09 Cikig, gerilim, akim, gui¢, hiz parametrelerini izleme Bir kere klonlandiktan sonra izleme
A10 - A1 Asansor kontrol arayizu Kaldirag kontrol6riine baglanti

Motor kodlayici (enkoder) kurulum parametreleri, SC.EnDat varsayilan ve

A12-AT7 otomatik konfigiirasyon, parametreleri gizli Agik cevrim - Kodlayici (Encoder) kurulumu

A18 - A27 Motor kurulum parametreleri, Agik Cevrim RFC-A veya RFC-S - Motor kurulumu

A28 - A34 Asansor mekanik sistem parametreleri, makara, aski orani, disli kutusu, hiz | - Mekanik kurulum

A35 - A46 Profil parametreleri ve hizlari - Profil

A47 - A48 Fren kontrol gecikmeleri - Fren kontrolu

A49 - A54 Hiz akim ¢evrimi kazanglari - Kontrol ¢evrim ayari

A55 - A61 Rediktorlu ve digsiz sistemler igin baglatma optimizasyonu - Baslangig kilidi, optimizasyon

Aralik($) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Acik-Gevrim | RFC-A | RFC-S [ Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S
~Z01 | Parametre AO1-Kurulumu A00 - AC99 HO02 RO | Num PT us
Z02 | Parametre A02-Kurulumu A0O - AC99 BO1 RW | Num PT us
Z03 | Parametre AO3-Kurulumu AQO - AC99 NO1 RW | Num PT us
204 | Parametre A04-Kurulumu A00 - AC99 J22 RW | Num PT us
Z05 | Parametre A05-Kurulumu A00 - AC99 J23 RW | Num PT us
Z06 | Parametre AO6-Kurulumu A0O - AC99 J39 J40 RW | Num PT | US
Z07 | Parametre AO7-Kurulumu A00 - AC99 J59 RW | Num PT | US
Z08 | Parametre AO8-Kurulumu A0O - AC99 J60 RW | Num PT us
Z09 | Parametre A0O9-Kurulumu AQO - AC99 J61 RW | Num PT us
Z10 | Parametre A10-Kurulumu A00 - AC99 H11 RW | Num PT us
Z11 | Parametre A11-Kurulumu A00 - AC99 H12 RW | Num PT us
Z12 | Parametre A12-Kurulumu A00 - AC99 A00 CO01 RW | Num PT | US
Z13 | Parametre A13-Kurulumu A00 - AC99 A00 Co02 RW | Num PT | US
Z14 | Parametre A14-Kurulumu A00 - AC99 A00 C03 RW | Num PT us
Z15 | Parametre A15-Kurulumu A00 - AC99 A00 Cco4 RW | Num PT us
Z16 | Parametre A16-Kurulumu A00 - AC99 B10 A00 C13 RW | Num PT us
Z17 | Parametre A17-Kurulumu A00 - AC99 B12 C12 RW | Num PT us
Z18 | Parametre A18-Kurulumu A0O - AC99 B02 RW | Num PT | US
Z19 | Parametre A19-Kurulumu A00 - AC99 B03 RW | Num PT | US
Z20 | Parametre A20-Kurulumu A0O - AC99 B05 RW | Num PT us
Z21 | Parametre A21-Kurulumu A00 - AC99 B06 | AO0 RW | Num PT us
Z22 | Parametre A22-Kurulumu A00 - AC99 B0O7 RW | Num PT us
Z23 | Parametre A23-Kurulumu A0O - AC99 B09 AOO | B09 RW | Num PT | US
Z24 | Parametre A24-Kurulumu A00 - AC99 B16 RW | Num PT us
Z25 | Parametre A25-Kurulumu A00 - AC99 B13 RW | Num PT | US
Z26 | Parametre A26-Kurulumu A00 - AC99 B11 RW | Num PT us
Z27 | Parametre A27-Kurulumu A00 - AC99 B26 RW | Num PT us
Z28 | Parametre A28-Kurulumu A00 - AC99 EO1 RW | Num PT us
Z29 | Parametre A29-Kurulumu A00 - AC99 E02 RW | Num PT us
Z30 | Parametre A30-Kurulumu A00 - AC99 EO3 RW | Num PT us
Z31 | Parametre A31-Kurulumu A00 - AC99 E04 A00 RW | Num PT | US
Z32 | Parametre A32-Kurulumu AQO - AC99 EO5 A00 RW | Num PT us
Z33 | Parametre A33-Kurulumu A0O - AC99 EO07 RW | Num PT us
Z34 | Parametre A34-Kurulumu A00 - AC99 E08 RW | Num PT us
Z35 | Parametre A35-Kurulumu A00 - AC99 G13 RW | Num PT us
Z36 | Parametre A36-Kurulumu A00 - AC99 G14 RW | Num PT us
Z37 | Parametre A37-Kurulumu A00 - AC99 G15 RW | Num PT | US
Z38 | Parametre A38-Kurulumu A0O - AC99 G16 RW | Num PT us
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Aralik({) Varsayilan(=)
Parametre Tip
Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S | Acik-Cevrim | RFC-A | RFC-S

~Z39 | Parametre A39-Kurulumu A00 - AC99 G18 RW | Num PT us
Z40 | Parametre A40-Kurulumu A00 - AC99 G11 RW | Num PT | US
Z41 | Parametre A41-Kurulumu A00 - AC99 G12 RW | Num PT us
Z42 | Parametre A42-Kurulumu A00 - AC99 G17 RW | Num PT us
Z43 | Parametre A43-Kurulumu A00 - AC99 GO01 RW | Num PT us
Z44 | Parametre A44-Kurulumu A00 - AC99 G02 RW | Num PT us
Z45 | Parametre A45-Kurulumu A00 - AC99 GO03 RW | Num PT | US
Z46 | Parametre A46-Kurulumu A00 - AC99 G04 RW | Num PT | US
Z47 | Parametre A47-Kurulumu A00 - AC99 D04 RW | Num PT us
Z48 | Parametre A48-Kurulumu A00 - AC99 D05 RW | Num PT us
Z49 | Parametre A49-Kurulumu A00 - AC99 A00 101 RW | Num PT us
Z50 | Parametre A50-Kurulumu A00 - AC99 A00 102 RW | Num PT us
Z51 | Parametre A51-Kurulumu A00 - AC99 105 RW | Num PT | US
252 | Parametre A52-Kurulumu A0O - AC99 A0O 106 RW | Num PT | US
Z53 | Parametre A53-Kurulumu A0O - AC99 A00 107 RW | Num PT us
254 | Parametre A54-Kurulumu A00 - AC99 110 RW | Num PT us
255 | Parametre A55-Kurulumu AQO - AC99 AOO 122 RW | Num PT | US
Z56 | Parametre A56-Kurulumu A00 - AC99 A00 121 RW | Num PT us
257 | Parametre A57-Kurulumu A00 - AC99 A0O 120 RW | Num PT | US
258 | Parametre A58-Kurulumu A00 - AC99 A0O G48 RW | Num PT | US
Z59 | Parametre A59-Kurulumu A0O - AC99 A00 G47 RW | Num PT us
260 | Parametre A60-Kurulumu AQ0O - AC99 G46 RW | Num PT | US
261 | Parametre A61-Kurulumu A00 - AC99 A00 G45 RW | Num PT us
262 | Parametre A62-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
263 | Parametre A63-Kurulumu A00 - AC99 A0O RW | Num PT | US
264 | Parametre A64-Kurulumu A00 - AC99 A0O RW | Num PT | US
Z65 | Parametre A65-Kurulumu A0O - AC99 A00 RW | Num PT us
266 | Parametre A66-Kurulumu AQO - AC99 A00 RW | Num PT | US
267 | Parametre A67-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
268 | Parametre A68-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
269 | Parametre A69-Kurulumu A00 - AC99 A0O RW | Num PT | US
Z70 | Parametre A70-Kurulumu A00 - AC99 A0O RW | Num PT | US
Z71 | Parametre A71-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
Z72 | Parametre A72-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
Z73 | Parametre A73-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
Z74 | Parametre A74-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
Z75 | Parametre A75-Kurulumu A00 - AC99 A0O RW | Num PT | US
Z76 | Parametre A76-Kurulumu A00 - AC99 A0O RW | Num PT | US
Z77 | Parametre A77-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
Z78 | Parametre A78-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
Z79 | Parametre A79-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
Z80 | Parametre A80-Kurulumu A00 - AC99 A00 RW | Num PT us
RW 8:;?:;1”;” RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr S:rr:::trresi Bin | ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Strlm numarasi SMP :;:’:&]g}fgu’
Num g‘:rrg;ftresi DE | Hedef ND X:gf:y;f; bir RA | Deger bagimli NC | Kopyalanamaz PT | Korumali

FI | Filtre edilmig US | Kullanici kaydi PS kGa“y%';fn’izt"d'g'”da
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8.21 Menu AC: DCP
Aralik($) Varsayilan(=) .
Parametre - - Tip
Agik-Gevrim | RFC-A | RFC-S |Agik-Gevrim| RFC-A | RFC-S
ACO01 | DCP Tus Takimi Dil Almanca (0), Ingmzce (1) Almanca (0) RW | Txt us
DCP Kablo Kopmasi Trip .
AC02 Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Acik (1) RW | Bit us
AC03 | DCP4 Kalan Mesafe Referansi -2147483648 - 2147483647 mm 0mm RW | Num
Aco4 |DCP4 Zaman Gecikmesi 0-100 ms 50 ms RW | Num us
Kompanzasyonu
DCP4 Enterpolasyon .
ACO05 Etkinlestirme Kapali (0) veya Agik (1) Kapali (0) RW | Bit us
AC06 | DCP4 Kalan Mesafe Siresi 0 - 10000 ms 0ms RW | Num us
ACO07 | DCP Konum Penceresi 0 - 3000 mm 5mm RW | Num us
AC08 | DCP Hiz Penceresi 0 - 3000 mm/s 5 mm/s RW | Num us
AC09 | DCP Pencere Siresi 0 - 5000 ms 500 ms RW | Num us
AC10 ,\Dﬂggafék'”""?'t'rme 16bit 15Bit Mesafe (0), 16Bit Mesafe (1) 15Bit Mesafe (0) RW | Txt us
AC17 | DCP 1C Mesaj Sayisi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC
AC18 | DCP Son 1C Mesaj Kimligi 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC
Ac1g | DCP Sanive Bagina Disen 0- 65535 RO [Num | ND | NC
Veri Mesajlarini Isleme
AC20 | DCP 17 Durdurma Mesafesi 0 - 65535 mm RO | Num | ND | NC
AC21 | DCP 17 Toplam Mesafe 0 - 65535 mm RO [Num | ND | NC
AC22 | DCP I7 Ayar Mesafesi 0 - 65535 mm RO [ Num | ND | NC
AC23 | DCP 19 Siiriicl Mesafesi -2147483648 - 2147483647 mm RO | Num | ND | NC us
AC24 | DCP 19 Kontrolér Mesafesi -2147483648 - 2147483647 mm RO [ Num | ND | NC us
AC25 | DCP4 Kalan Mesafe Kontrolu 0 - 65535 mm RO | Num | ND | NC
AC26 | DCP4 Kalan Mesafe Suruclsu 0 - 65535 mm RO | Num | ND | NC
AC27 | Profil Durdurma Mesafesi 0 - 65535 mm RO | Num | ND | NC
AC28 | DCP Hesaplanan Makara Capi 0 - 65535 mm RO [Num | ND | NC
AC29 | DCP Segilen Hiz Kelimesi 0 - 65535 RO | Num | ND | NC
AC30 | DCP Yazilim Aktif -2147483648 - 2147483647 RO [ Num | ND | NC us
AC31 | DCP Seyir Tipi DCP3 (3), DCP4 (4) RO | Txt | ND | NC
AC32 | DCP RX Bayt 1 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC
AC33 |DCPRXBayt2ve3 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC
AC34 |DCP RXBayt4ve5 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC
AC35 | DCP RX Bayt 6 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC
AC36 |DCP TX Bayt1 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC
AC37 |DCP TXBayt2ve3 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC
AC38 | DCP TX Bayt4ve5 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC
AC39 | DCP TX Bayt 6 0 - 65535 RO [ Num | ND | NC
AC40 | E300 Profil Cikis Hizi + VM_AMC_SPEED UU/ms RO [Num | ND | NC | PT | FI
AC41 | E300 Konum + VM_AMC_POSITION UU RO [Num | ND | NC | PT
Okunabilir / . . o . . . )
RW Yazilabilir RO | Salt Okunur Bit | Bit parametre Txt | Metin dizisi Tarih | Tarih parametresi Saat | Saat parametresi
Chr Karakter . Bin | Ikili parametre IP | IP adresi Mac | MAC adresi Ver | Strim numarasi SMP Yuva, mend,
parametresi parametre
Numara Varsayilan bir o N
Num parametresi DE | Hedef ND deger yok RA | Deger bagimh NC | Kopyalanamaz PT | Korumali
FI | Filtre edilmis US | Kullanici kaydi ps | Gu¢ kapatildiginda
kaydetme
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9 Arnza Teshis

E300 Asanso6r siriclisunin ¢ikisi, motorun daha fazla kontrol edilmesini engelleyecek bir trip durumunda devre disi kalir. Motor ¢aligirken bir trip
durumu olusursa motor frenleri uygulanarak bir durdurma gergeklestirilir. Fren kontroli, Asansérin kontrol disi isletimini engellemek Gzere
E300 Asansoér suruclsu, Asansor kontrolori veya Guvenlik zinciri tarafindan gerceklestirilir.

Surlcl LED gostergesi stiriictide bir trip durumu meydana gelirse 0,5 s siireli gérev gevrimi ile yanip séner.

& Kullanicilar suriict arizalandiginda onarmaya ¢alismamali veya bu bdlimde agiklanan ariza teshis 6zellikleri diginda farkh ariza teshis

yoéntemlerine bagvurmamalidir. Siiricl arizali ise, onarilmak Uzere tedarikgiye génderilmelidir.

9.1 Tus Takimi

Tus takimi ekrani Trip, Alarm ve Durum gostergeleri hakkinda bilgi saglar.

9.2 Durum LED Lambasi

E300 Asansoér surlculsiinin on tarafinda asagdida gosterildigi gibi bir durum LED lambasi mevcuttur ve suriicti durumunun gorsel ifadesi olarak harici
tus takimi Uzerinde yer almaktadir. Eger suriictde bir trip durumu meydana gelirse, LED gosterge 0,5 s sireli gérev gevrimi ile yanip soner.

1. Yanip sénmuyor: Normal durum
2. Yanip soénuyor:  Trip durumu

Sekil 9-1 Durum LED Lambasi

i

v
|
i

9.3 lletisim protokolleri

Suriclt Durum, Alarm ve Trip kodlari standart timlesik EIA-485 iletisim (Modbus RTU) kullanilarak E300 Asansor surictisiinden okunabilir.
Stirticii SORUNSUZ (L05) parametresi strici Durumunu gdsterir; Trip 0 (L29) ile Trip 9 (L38) arasindaki parametreler en son gergeklesen Trip
durumundan baglanarak okunabilir.

Ornek

1. Trip kod 2, seri iletisim Gzerinden Trip 0 (L29) parametresinden okunur.
2. Seri iletigim tablosundan trip kodu kontrol ediliyor; Trip 2, bir Asiri Gerilim trip durumudur.

lletigim - Tus takimi
- kodu No. Trip ekrani

¢— >

3. Asin Gerilim durumu igin bkz. Tablo 9-15 Seri iletisim referans tablosu, sayfa 300.
4. Ariza teghis béluminde anlatilan kontrolleri gergeklestirilir.

NOT
Donanim trip durumlarinin (HFO1 - HF20) trip numarasi yoktur, Donanim Ariza trip durumunun sadece tus takiminda gésterildigi unutulmamalidir.
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9.4  Tripler

Suricl durumu LED géstergesi, strlicu trip durumu siiresince yanip soner ve tus takimi trip kodunu gosterir.

Glvenlik | vy pigiteri | Mekanik Elektrik Baglarken | <ulanict | peeve Alma fleri FPPR ATl Optimizasyon | CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

Tus takimi kullanilirken bir trip durumu meydana geldiginde, ekranin Ust satirinda bir trip durumunun meydana geldigi belirtilir ve en alt satirda ise trip
dizisi goruntulenir. Baz trip durumlarinda meydana gelen trip hakkinda daha fazla bilgi vermek tizere alt trip numarasi bulunur. Bir trip durumunun alt
trip numarasi bulunuyorsa, trip dizisi ve alt trip numarasi icin tus takiminin ikinci satirinda yeterli alan varsa alt trip numarasi ile trip dizisi déntisimlu
olarak yanip s6ner. Bu durumda hem trip dizisi hem de alt trip bilgisi gériintiilenir ve birbirlerinden ondalik basamak ile ayrihr.

9.5 Trip durumunu, trip durumu kaynagini tanimlama

Baz! tripler sadece bir trip dizisi igerirken bazilarinda meydana gelen trip durumu hakkinda kullaniciya daha fazla bilgi veren alt trip numarasi igeren
trip dizisi bulunur. Trip, bir kontrol sistemi veya bir gu¢ sistemi tarafindan olusturulabilir.

Tablo 9-1 xxyzz alt trip numarasi ile iliskili trip durumlarikisminda listelenen trip durumlarina iligkin alt trip numarasi ‘xxyzz’ bigimindedir ve trip
durumunun kaynagini belirtmek Gzere kullanilir.

Tablo 9-1 xxyzz alt trip numarasi ile iligkili trip durumlari

Asiri Gerilim OHt dc bara

Ol ac Faz Kaybi

Ol Frenleme Giig Iletisimi

PSU Ol Darbe Giderici

OHt Evirici OHt Dogrultucu

OHt Gug Sicaklik Geri Besleme
OHt Kontrol Gug Verileri

xx basamaklari, kontrol sistemi tarafindan olusturulan bir trip durumu igin 00 olarak gdsterilir. Tek bir stiricide meydana gelen trip durumu gug sistemi
baglantili ise xx basamaklarinda yer alan sifirlar yerini 01 degerine birakir.

y basamagi bir gii¢ modiliine bagl bir dogrultucu modiili tarafindan uretilen bir trip durumu konumunu tanimlamak igin kullanilir (xx sifir olmayan bir
deger ise). Kontrol sistemi tarafindan olusturulan bir trip durumunda xx basamag: sifir oldugunda y basamagi her trip i¢gin ilgili durumun agiklandigi
kisimdir. igili bir durumu olmadigi takdirde, y basamaginin degeri sifir olur.

zz basamaklari, trip durumunun sebebini agiklar ve her trip agiklamasinda tanimlanir.

Sekil 9-2 Alt trip numarasi anahtari

A A
00 - Kontrol modiilii tarafindan olusturulur
1 ‘
- Gli¢ modiilii tarafindan olusturulur
20
0 - Kontrol modiilii trip durumu
xx=0
1
2 - Siiriicii termal modeli
3
xx>0
1 - Dogrultucu numarasi
2
00
01
- Trip sebebi
07

Ornek

Eger suruclde bir trip durumu meydana gelirse ve ‘OHt Control.2’ ifadesi ekranin en alt satirinda gértintiileniyorsa Trip gostergeleri tablosu
yardimiyla kontrol modiliindeki bir hata ile meydana gelen trip “Kontrol safhasi agiri isinma” ve “Kontrol panosu termistérii 2'de agiri sicaklik”
seklinde yorumlanabilir. Bagimsiz alt trip durumlari hakkinda daha fazla bilgi igin, Tablo 9-15 Seri iletisim referans tablosu, sayfa 300‘teki ariza teshis
sttununa bakin.
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Tablo 9-2 Alt trip tanimlama

Kaynak XX y 2z Aciklama
Kontrol sistemi 00 0 01 Kontrol panosu termistéru 1'de asin sicakhk
Kontrol sistemi 00 0 02 Kontrol panosu termistéru 2'de asin sicakhk
Kontrol sistemi 00 0 03 Kontrol panosu termistéra 3'te asiri sicaklik

9.6 Trip ge¢gmisini goruntiuleme
E300 Asansér suriicusu ariza teghis igin tim surucu trip durumlarini saklar.

9.6.1 Trip kayit glinlligli parametreleri

Trip kayit glinliigii

Parametre Trip 0 (L29) - Trip 9 (L38), meydana gelen son 10 trip durumunu saklarken Trip 0 (L29) en son, Trip 9 (L38) ise en eski yakalanan trip
durumudur. Yeni bir trip durumu meydana geldiginde ve yakalandiginda Trip 0 (L29) parametresine yazilir; diger tim trip kayitlari sirayla asagdi kayar,

en sondaki trip silinir.
Alt trip numaralan

Baazi tripler, trip durumunun olasi sebepleri hakkinda daha fazla bilgi veren alt trip numaralarina sahiptir. Bir trip durumu alt trip numarasina sahipse
degeri alt trip kayit glinligiinde tutulur; 6r., Trip O, alt trip numarasi (L61) - Trip 9, alt trip numarasi (L70). EGer trip durumunun bir alt trip numarasi

yoksa alt trip kayit giinliginde degeri sifir olarak kaydedilir.

Tablo 9-3 Trip ge¢misi parametreleri

Trip Alt trip Tarih Saat
L29 Trip O L61 Trip O, Alt Trip L41 Trip O Tarih L42 Trip 0 Saat
L30 Trip 1 L62 Trip 1, Alt Trip L43 Trip 1 Tarih L44 Trip 1 Saat
L31 Trip 2 L63 Trip 2, Alt Trip L45 Trip 2 Tarih L46 Trip 2 Saat
L32 Trip 3 L64 Trip 3, Alt Trip L47 Trip 3 Tarih L47 Trip 3 Saat
L33 Trip 4 L65 Trip 4, Alt Trip L49 Trip 4 Tarih L50 Trip 4 Saat
L34 Trip 5 L66 Trip 5, Alt Trip L51 Trip 5 Tarih L52 Trip 5 Saat
L35 Trip 6 L67 Trip 6, Alt Trip L53 Trip 6 Tarih L54 Trip 6 Saat
L36 Trip 7 L68 Trip 7, Alt Trip L55 Trip 7 Tarih L56 Trip 7 Saat
L37 Trip 8 L69 Trip 8, Alt Trip L57 Trip 8 Tarih L58 Trip 8 Saat
L38 Trip 9 L70 Trip 9, Alt Trip L59 Trip 9 Tarih L60 Trip 9 Saat

Tarih ve Saat

Trip durumlarinin her birinin gerceklestigi tarih ve saat, Trip 0'dan Trip 9'a kadar tim tripler igin tarih ve saat guinligine kaydedilir. Tarih ve saat bilgisi
formati agagidaki gibidir. Her trip durumu meydana geldiginde tarih Trip O Tarih (L41) ve Trip O Saat (L42) ile Trip 9 Tarih (L59) ve Trip 9 Saat (L60)
araliginda kaydedilir. Tarih ve saat Tarih (J80) ve Saat (J81) parametrelerinden alinir.

e Tarih: 31-12-99
e Saat: 23:59:59

Trip kayit glinltigi igin tarih ve saat, asadida ayrintilariyla verilen tablodan segilebilir

gin -ay - yil
saat : dakika : saniye

Tablo 9-4 Tarih ve Saat segici
Tarih / Saat Segici Tarih / Saat kaynak
0: Ayarlama Tarih ve saat parametreleri kullanici tarafindan yazilabilir.

1: Glg Sdrict agildigindan beri gegen siire.

2: Galisiyor Siricl uretildiginden beri gegen toplam sirlcu ¢alisma siresi.

3: Toplam Gilig Siric uretildiginden beri toplam gui¢ verilme stresi.

4: Yerel RTC tus Eger gergek zamanli saat (RTC) igeren bir tus takimi striiciiniin 6niinde yer aliyorsa bu saatteki tarih ve saat gorintulenir.
takimi Aksi halde tarih ve saat sifira ayarlidir.

Tarih, Saat Segici = 0 oldugunda tarih ve saat kullanici tarafindan yazilabilir, ve degerler tus takimindaki gercek zamanli saat (RTC) veya bu 6zelligi
destekleyen surticliye ylklenmis opsiyon moduliine yazilabilir. Tarih, Saat Segici herhangi bir degere cevrilebilir ve gergek zamanl saatler yeniden
normal olarak galisirlar.

Tarih, Saat Segici 0 degerinden farkli bir degere degistirilirse mevcut oldugunda gergcek zamanli saat tzerindeki tarih ve saat otomatik olarak tarihve
saat olarak yUklenir ve bu degerler diizenleme igin ilk degerler olarak kullanilir. Eger birden fazla gercek zamanli saat (RTC) mevcutsa tus
takimindaki tarih ve saat kullanilir. E§er yoksa gergek zamanl saati olan en dusiik numarali yuvadaki tarih ve saat kullanilir.

Zaman bilgisi tripleri igin kullanilan Trih ve Saat, strlcu sifirlamasi baglatilana kadar Tarih, Saat Segici degistiriimis olsa dahi orijinal segilen saati
kullanir. Eger Tarih, Saat Segici degistiriimisse ve sifirlama baslatiimissa trip tarihleri ve saatleri sifir degerine ayarlanir.

Acilistan itibaren gegen siire (ms)

Bir trip durumu olustugunda suriiciiniin agilisindan itibaren gegen sire milisaniye cinsinden Trip Siiresi Belirleyicisi (L72) parametresine kaydedilir.

231

Sire - 1 deg@erine ulastiginda yukari yuvarlanir. Eger zaman 0 ise 1 olarak yazilir.
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9.7  Trip durumunda siirucu davranigi

Sdricude bir trip durumu meydana gelirse asadidaki salt okunur parametreler trip durumu giderilene kadar dondurulur. Bu, trip durumunun sebebinin
teshisine yardimci olur. E§er parametrenin dondurulmasi istenmiyorsa Trip Algilama Durumundaki Eylem (H45) parametresi ile devre disi birakilabilir.

Parametre Aciklama
J31 Hiz Hatasi
J32 Hiz Cevrimi Cikisi
J22 Toplam Cikig Akimi
J24 Moment Ureten Akim
J25 Miknatislama Akimi
J60 Cikis Frekansi
J61 Cikis Gerilimi
J59 Cikis Gicu
J65 DC bara gerilimi
F35 T5 T6 Analog Giris 1
F36 T7 Analog Giris 2
F37 T8 Analog Giris 3

9.8
9.8.1

Trip sifirlama

Trip kategorileri ve éncelikleri

Trip durumlari, trip sifirlamayi nasil etkileyecekleri géz 6niine alinarak detaylar asagida verildigi sekilde énceliklerine gore ayrilmis kategoriler
halinde gruplandirilir. Trip durumu daha énce suricude bir trip durumu meydana gelmemisse veya hali hazirda mevcut trip durumundan daha ylksek
oncelige sahip bir trip durumu olusursa gorlir; 6r., daha dusik 6ncelik numarasi). Bagka sekilde belirtimedigi surece, trip durumu baslatildiktan
sonra 1,0 s slreyle sifiranamaz.

Tablo 9-5 Trip kategorileri ve oncelikleri

tripler

Oncelik Kategori, Tripler Aciklamalar
Bunlar sifirlanamayan dahili hatalardir, tim slrlcu 6zellikleri calisamaz hale gelir.
1 Dahili hata, HF01 - HF20 Eger bir tug takimi takiliysa aktif Donanim Arizasi (HF) trip durumunu gorintiler. Bu tir tripler, trip kayit
glinligune kaydedilmez.
1 Kaydedilmis Donanim Arizas! | Bu trip durumu, sadece Pr mm00 parametresine 1299 degeri girilip sonrasinda sifirlama yapilarak
(HF) trip durumu kaldirilabilir.
Yeniden ayarlanamayan trip
2 durumlari, trip numarasi 218 - | Bu tripler sifirlanamaz.
247
3 Kalici bellek hatasi, EEPROM | Bu trip durumu, Pr mmO00 parametresine 1233 veya 1244 veya Varsayilan Yuk Degerleri parametresine
Hatasi sifir olamayan bir deger girilerek giderilebilir.
4 Dahili 24 V gu¢ kaynagi, PSU
24V
NV Medya Karti trip durumlart,
5 trip numaralari 174, 175 ve 177 | Sistem galistiriirken bu triplerin 6nceligdi 6'dir.
-188
5 E:;nuagfir;)g;jgn(eligigder) 1 Bu trip durumu Kodlayici (Enkoder) 2 - Kodlayici (Enkoder) 6 trip durumlarini gegersiz kilabilir.
Uzatiimis sifirlama sureli trip
6 durumlari, GG ac, GC Fren ve | Bu tripler, trip durumunun meydana gelmesini muteakip 10 s iginde sifirlanir.
GG dc
Faz kaybi ve DC Bara koruma, Sirlcl devre disi birakilimadidi suirece faz kaybi trip durumu olusmadan énce motoru durdurmaya
6 Faz Kaybi ve OHt dc bara gahsir.
Sirici OHt dc bara trip durumu olusmadan 6nce motoru durdurmaya calisir.
6 Standart tripler, Diger tim

Sdrlcu trip durumlari manuel olarak tus takimindaki iletisim protokolleri veya suriict otomatik ayarlama 6zellikleri kullanilarak sifirlanabilir.
Manuel suriict sifirlama asagida Sekil 9-3 Tus takimi siiriicii sifirama kisminda gosterildigi gibi KIRMIZI sifirlama digmesine basilarak
gerceklestirilir.
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Sekil 9-3 Tus takimi siiriicii sifirlama

m \/ @ urucu sifirlama

—

iletisim protokollerini kullanarak bir siiriicii trip durumunu sifirlamak igin Stiriicii Sifirlama (L40) parametresine 6nce Agik (1) daha sonra Kapali (0)
degeri girilmelidir. Buna ek olarak surtict igindeki trip kayit gtinliglinden trip durumunu silmek de miumkundir. Bu, Trip Kayit Giinltigii Sifirlama (L39)
parametresine Agik (1) yazilarak gergeklestirilir.

Sirici trip durumunu otomatik sifirlama

Normal olarak tus takimi veya bir iletisim protokolu kullanilarak sifirlanacak bir stirlict trip durumu igin E300 Asansér suricusunde bir otomatik
sifirlama islemi ayarlanabilir. Otomatik sifirlama 6zelligi, her biri arasinda bir slre olan bir dizi otomatik sifirlama denemesi gergeklestirmek lGzere
yapilandirilabilir.

»  Otomatik Sifilama Deneme Sayisi (H46) = 0 ise otomatik sifilama denemesi yapilmaz
*  Otomatik Sifilama Deneme Sayisi (H46) = 1 - 4 ise 1 - 4 arasinda otomatik sifirlama denemesi yapilir
»  Otomatik Sifilama Deneme Sayisi (H46) = 6 ise dahili otomatik sifirlama sayaci sifirda tutulur ve sinirsiz otomatik sifirlama denemesi yapilir

Sifirlanacak trip durumu bir dnceki trip durumu ile ayni oldugunda dahili otomatik sifirlama sayaci artar aksi halde dahili sayaci 0 olarak ayarlanir.
Dahili otomatik sifilama sayasi programlanmis oldugu degere ulastiginda, ayni dederdeki bir baska trip durumu bir baska otomatik sifilama
denemesine neden olmaz.

Otomatik Sifilama Gecikmesi (H47) parametresi, birbirini takip eden otomatik sifirlama denemesi arasindaki siireyi saniye cinsinden tanimlar.
Bazi trip durumlarinin sifirlanmasinin daha uzun strdiginu unutmayin.

NOT

Eger 5 dakika boyunca bir trip durumu olugsmazsa dahili otomatik sifirlama sayaci silinir.

NOT

Tablo 9-5 Trip kategorileri ve éncelikleri, sayfa 250'de acgiklandidi gibi dncelik seviyesi 1, 2 veya 3 olan trip durumlarindan sonra otomatik sifirlama
meydana gelmez.

NOT

Bir manuel sifirlama meydana geldiginde otomatik sifirlama sayaci sifir degerine ayarlanir.
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Tablo 9-6 Ariza Teshis
Motoru Durdurma
Trip Kayit giinligi
Trip0 L29
Trip 9 ¥ L38
— N Trip O Tarihi  L41
. Trip Filtresi ; .
> »| Trip 0 Saati L42
Trip Trip Algilama Durumundaki Eylem (H45) fip € aat
Trip 9 Tarihi © L59
Trip 9 Saati  L60
Trip 0 Alt Trip ¢ L61
Parametre Sifirlama N Trip 9 Alt Trip L70
Sdrdci Sifirlama (L40) Faz Kaybi Suirtici
> Sorunsuz
Trip Otomatik ayarlama —
Otomatik Sifilama Deneme Sayisi (H46) »— —»| VEYA p| Mandal % NG
Otomatik Sifirama Gecikmesi (H44)
Fr—————————=- »
I
1 I
Tus Takimi Sifirlama | > 1
I
Fren I
Direnci |
Fren Direnci Koruma armi 1 Durum Géstergeleri
Fren Direnci Nominal Giicii (D15) J

Kiiresel Uyari (L04)
Distik Gerilim (L19)

Seyir Kesinti Kodu (L03)

Motor Asiri Yiikleme Alarmi (L21)
Stiriictide Asiri Isinma Alarmi (L22)
Stirticti Uyarisi (L02)

Yerel Tus Takimi Pili Zayif (L75)
Harici Tug Takimi Pili Zayif (L76)
Otomatik Ayarlama Aktif (L25)

Durum Kelimesi

»{ L74
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9.9 Durum, Alarm, trip ifadeleri
E300 Asansér suriicisi Durum, Alarm ve Trip bilgilerini asagida aciklandidi sekilde gosterir.
9.9.1 Durum gdéstergeleri

Tablo 9-7 Durum gostergeleri

Ust satir Siiriicii gikis
dizisi Agtklama kati
Inhibit Siricl engetllenlyovr ve galigtirilamiyor. Glvenli Moment Kapama (STO), Surlcu etkin parametresi sinyali Devre digi

Kontrol terminal 31'e uygulanmiyor
Siricu etkinlestiriimis halde sirtici ¢calismaya hazirdir ancak galistir sinyali uygulanmadigi igin strtcu aktif
. Devre disi
degildir
Sdruci aktif ve galisiyor Etkinlestirildi
BT AREIE Glic besleme kaybi durumu tespit edildi Etkinlestirildi
DITALTEVT M Hiz secimi / yon / calistirma sinyalinin devre disi birakilmasindan sonra motor sifir hiza / frekansa yavaslatiliyor Etkinlestirildi
Siructide bir trip durumu olustu ve motor durdu. Trip kodu, ekranin en altinda gérintulenir Devre disi
\thiZL Siricd, disuk gerilim veya yliksek gerilim modunda algak gerilim durumundadir Devre disi

Tablo 9-8 Opsiyon modiilii, NV Medya Karti ve diger durum gostergeleri

Birinci satir dizisi ikinci satir dizisi Durum

Booting Parameters Parametreler yiikleniyor

Sdriict parametreleri bir NV Medya Karti'ndan yukleniyor

Booting Option Program Kullanici programi yiikleniyor

Kullanici programi bir NV Medya Karti'ndan X yuvasindaki opsiyon moddiliine yikleniyor

Writing To NV Card Veriler NV Medya Karti'na yaziliyor

Siiriicii Otomatik veya On Yiikleme modunda oldugundan, siiriicii parametrelerinin kopyasinin dogrulugundan emin olmak igin veriler bir NV Medya
Karti'na yaziliyor

Waiting For Power System Glg kati bekleniyor

Siricl, baglatma sonrasinda yanit vermek igin gu¢ katinda islemciyi bekliyor

Waiting For Options Opsiyon modulu bekleniyor

Siricl, baglatma sonrasinda yanit vermek igin opsiyon moduillerini bekliyor

Uploading From Options Parametre veri tabani yukleniyor

Bir opsiyon modiili degistirildiginden veya bir uygulama modiilii parametre yapisinda degisiklik istediginden, calistirma sirasinda suriict tarafindan
tutulan parametre veri tabanini glincellemek gerekli olabilir. Bu, siirlict ile opsiyon modiili arasinda veri transferini icerebilir.

9.9.2 Alarm gostergeleri

Alarm, herhangi bir modda, ekranin Ust satirinda dénusumll olarak alarm dizisi ile surticu durumu dizisini gériintileyen ve Ust satirin en son
karakterinde alarm simgesini goriintiileyen bir gostergedir. "Otomatik Ayarlama ve Limit Anahtari” disinda herhangi bir alarmi sonlandirmak igin bir
islem yapilmadigi takdirde, strlcu er ya da geg trip durumuna geger. Alarmlar bir parametre diizenlenirken goriintilenmez, ancak kullanici st satirda
alarm karakterini gérmeye devam eder.

Tablo 9-9 Alarm gostergeleri

Alarm dizisi Aciklama

Fren direnci asin yukli. Surictdeki Fren Direnci Termal Akiimdilatérii (W), sUrtictinun trip durumuna gecgecegi degerin
% 75,0’'ina ulagstl.

Suruclideki Motor Koruma Akiimdilatérii (J26), strticinin trip durumuna gegecegi degerin % 75,0'ina ulasti ve surucldeki yuk
% 100'den fazla.

DINCNOVE LELM Siirlictide asirt 1sinma. Sdirticli Termal Trip Seviyesi Yiizdesi (J79) % 90'dan fazla.
Autotune Otomatik ayarlama prosediirli baslatildi ve otomatik ayarlama gergeklestiriliyor.

Brake Resistor

Motor Overload
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9.10 Programlama hatasi gostergeleri

Asagidakiler strtici donanim yaziliminin programlanmasi sirasinda bir hata meydana geldiginde tus takiminda goériintiilenen hata mesajlaridir.

Tablo 9-10 Programlama hatasi gostergeleri

Hata Dizisi Sebep

Coziim

Tum opsiyon moddilleri tarafindan istenen yeterince strict

Error 1 bellegi bulunmuyor.

Suarlclyl kapatin ve mesaj kaybolana kadar opsiyon modiillerinin
bazilarini ¢ikarin.

Error 2 En az bir opsiyon moduliu sifirlama istegini kabul etmedi.

Sirtclyl yeniden baslatin.

Error 3 On yiikleme yiikleyicisi islemcinin flash bellegini silemedi.

Sdrlculyi yeniden baslatin ve yeniden deneyin. Sorun devam
ederse surlcuyu iade edin.

On ylikleme yiikleyicisi islemcinin flash bellegini

Sdrlculyu yeniden baslatin ve yeniden deneyin. Sorun devam

programlayamadi.

ederse sirlclyU iade edin.

Bir opsiyon moduilii dogru sekilde baslamadi.
moduli Calismaya Hazir isaretini ayarlamadi.

Error 5

Opsiyon Arizali opsiyon moduliini gikarin.

9.11  Trip gostergeleri

Tripler asagidaki kategorilere siniflandirilabilir. Bir trip durumunun meydana gelmesi igin surticiide bir trip olmamasi veya bir trip durumu mevcutsa

yeni trip durumunun mevcut olandan daha yiiksek 6ncelige (daha dislk trip numarasi) sahip olmasi gerektigi unutulmamalidir.

Tablo 9-11 Trip kategorileri

Oncelik Kategori, Tripler Aciklamalar
Bunlar sifirlanamayan dahili hatalardir, tim surtci 6zellikleri calisamaz hale
- ) gelir.
! Dahili hata, HFO1 - HF20 Eger bir tus takimi takiliysa aktif Donanim Arizasi (HF) trip durumunu
gorintuler. Bu tir tripler, trip kayit gunlugine kaydedilmez.
1 Kaydedilmis Donanim Arizasi (HF) trip durumu Bu trip durumu, sadece Pr mmO00 parametresine 1299 degeri girilip sonrasinda
sifirlama yapilarak kaldirilabilir.
Yeniden ayarlanamayan trip durumlari, .
2 trip numarasi 218 - 247 Bu tripler sifirlanamaz.
3 Kalici bellek hatasi, EEPROM Hatas! Bu }rlp dgrumu, Pr mmoo parametresine .1233vveyai1 '1 244 vgya .Var.s'ayllan Yk
Degerleri parametresine sifir olamayan bir deger girilerek giderilebilir.
4 Dahili 24 V glg kaynagi, PSU 24 V
NV Medya Karti trip durumlari, trip numaralari . L e
5 174, 175 ve 177 - 188 Sistem calistirilirken bu triplerin 6nceligi 6'dir.
5 Konum geri besleme gl¢ kaynagi, Kodlayici Bu trip durumu Kodlayici (Enkoder) 2 - Kodlayici (Enkoder) 6 trip durumlarini
(Enkoder) 1 gegersiz kilabilir.
6 Uzatilmis sifirlama stireli trip durumlari, GG ac, Bu tripler, trip durumunun meydana gelmesini muteakip 10 s iginde sifirlanir
GG Fren ve GG dc per. frp yeanag pimsie :
Siriict devre disi birakilmadigi strece faz kaybi trip durumu olusmadan 6nce
6 Faz kaybi ve DC Bara koruma, Faz Kaybi ve motoru durdurmava calisir
OHt dc bara ya calisir.
Sirtici OHt dc bara trip durumu olusmadan 6nce motoru durdurmaya galigir.
6 Standart tripler, Diger tum tripler

Asagidaki trip durumlari seyir sirasinda bastirilir; 6r., Asansér Yazilim Durumu (J03) > O:

*  Motor termistord, Trip 24 (Termistor).

» Fren izleme, Trip 72 (Fren kontrol 1 acik), Trip 73 (Fren kontrol 1 kapali), Trip 74 (Fren kontrol 2 acik) ve Trip 75 (Fren kontrol 2 kapal).
* Motor kontaktéru izleme, Trip 70 (Motor kontaktorii agik) ve Trip 71 (Motor kontaktori kapali).

» Sogutucu asiri 1Isinma, Trip 22 (OHt Giig), trip durumu bir sonraki seyir baslatildiginda meydana gelir.

* YOn sinyali izleme, Trip 76 (Yon degisimi).

* Kontrol kelimesi denetim birimi bit izlieme, Trip 77 (Kontrol denetim birimi).

* Donma koruma izleme, Trip 60 (Donma Koruma).

Eger seyir esnasinda gecikmeli bir trip durumu programlanmigsa (Asansér Yazilim Durumu (J03) > 0) Kiiresel Uyari (L04) = Agik (1)

olarak ayarliysa seyir tamamlandiktan sonra gecikmeli bir trip durumunun gergeklesecegini belirtir.

9.12 Dahili donanim tripleri

Dahili donanimla ilgili HFO1 - HF20 trip durumlarinin trip numarasi yoktur. Bu triplerden biri meydana gelirse ana surucu islemcisi onarilamayan bir
hata tespit eder.

Dabhili donanim trip durumlari esnasinda tiim siriici fonksiyonlari durdurulur ve tus takiminda trip mesaji goriinttilenir. Daimi bir trip meydana
gelmemisse, bu durum siriiciniin yeniden baslatiimasiyla sifirlanabilir.

Dahili donanim trip durumundan sonra yeniden baslatilan suriiciide donanim trip durumuna gecer ve suriicii Kaydedilmis Donanim Arizasi (HF)
trip durumu olusturur. Kaydedilmis Donanim Arizasi (HF) trip durumu, Pr mmO00 parametresine 1299 degeri girilerek giderilir.
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9.13  Tripler ve alt trip numaralari

Siricd, baslatilan son on trip durumunun giinlik kaydini tutar. Trip O - Trip 9 meydana gelen en yeni 10 trip durumunu kaydeder. Trip O en yeni ve
Trip 9 en ise eski trip durumudur.

Yeni bir trip durumu meydana geldiginde, Trip 0 parametresine yazilir, diger tim trip kayitlari sirayla asagi kayar, en sondaki trip silinir.

Bazi tripler, trip durumunun meydana gelmesi hakkinda daha fazla bilgi veren alt trip numaralarina sahiptir. Eger bir trip alt numaraya sahipse,
degeri alt trip kayit guinligine kaydedilir. Eger trip alt trip numarasina sahip degilse, alt trip kayit ginliginde degeri sifir olarak kaydedilir.

Trip 0 (L29) - Trip 9 (L38) arasindaki herhangi bir parametre iletisim protokolleri tarafindan okunursa, Tablo 9-15 Seri iletisim referans tablosu,
sayfa 300‘teki trip numarasi gegerli surlcu trip durumu olarak okunur.

9.14  Seyir kesinti kodu

isletim sirasindaki bir arizay teshis etmek igin seyir sirasi Asansér kontrol yazilimi tarafindan devamli olarak izlenir. Ariza esnasinda hatanin
meydana geldigi noktayi belirtmek Gzere bir seyir kesinti kodu olusturulur. Seyir kesinti kodu Seyir Kesinti Kodu (L03) parametresinde bulunur.

Tablo 9-12 Seyir kesinti kodlar

Seyir Kesinti Kodu (L03) Aciklama
0 Seyir kesintisi yok
1 Giris etkinlestirme beklenirken seyir kesintisi
9 Motor kontaktdér akim dalgalanmalarini engelleme esnasinda seyir
kesintisi
3 Moment yukseltiimesi moment / fren birakma esnasinda seyir kesintisi
4 Fren birakma gecikmesi esnasinda seyir kesintisi
5 Yik 6lgimi gecikmesi esnasinda seyir kesintisi
6 Baslatma optimizasyonu esnasinda seyir kesintisi
7 Hizlanma esnasinda seyir kesintisi
8 Normal seyir esnasinda seyir kesintisi
9 Yavaslama esnasinda seyir kesintisi
10 Yavas erisim esnasinda seyir kesintisi
11 Konumlandirma esnasinda seyir kesintisi
12 Fren uygulamasi gecikmesi esnasinda seyir kesintisi
13 Moment yavaslatma / fren birakma esnasinda seyir kesintisi
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9.15 Asansor Sonlu Otomat Yazilimi

Asansor kontrol yazilimi igindeki sonlu otomat, asansor sistemi igindeki E300 Asansér surlclsinin genel islem siralamasini igletim suresince
surdcundn bilinen tanimli durumda olacagi sekilde yapar. Taniml durumlara asagdida siralanan érnekler dahildir;

* Sessiz

« Kontrol siralama

»  Kontaktor kontrolii

*  Motor kontroli

*  Fren kontrolu

»  Profil kontroll

« Baglat, seyir, yavas erisimi yavaslat, durdur

Sonlu otomat ve onun kontrol durumlari, stirlicti yapilandirmasina bagl olarak terminal araylizii vasitasiyla siriicliye giden asansor kontrolor
sinyallerine dayanilarak siralanir. Isletim sirasinda aktif durum asagidaki tabloda gésterildigi gibi gériintilenir.

Tablo 9-13 Sonlu otomat ve kontrol durumu

Durum Aciklama

Beklemede (seyir istegi bekliyor):

Seyrin baslamasini bekliyor.

Baslangi¢c Hizi Segim Filtresi (F68), seyri baslatmak igin yapilacak herhangi bir hiz ve yén segimi 6ncesi aktif. Bu filtre, sistem tarafindan uyarilan
kontrol gurultisinun yanliglikla bir seyir baglatmasini 6nlemek Uzere aktiftir ve kullanici tarafindan ayarlanabilir.

Motor Kontaktérii [zleme Etkinlestirme (B29) ve Fren Temas Izleme Ayari (D11) > Yok (0) olarak ayarli ise Motor Kontaktérii zleme Girisi (B30)

ve Fren Temas Izleme Girigi 1 (D12), Fren Temas Izleme Girisi 2 (D13), Fren Temas Izleme Girisi 3 (D30) ve Fren Temas izleme Girigi 4 (D31)
parametrelerinin durumu kontrol edilir. izlenen girisler dogru olmadiginda tripler meydana gelebilir. Motor kontaktérleri agik olmalidir, ancak kapali
ise hatali durumu gésteren bir Motor Kontaktérii trip durumu olusur. Fren temaslari acik olmalidir, ancak kapali ve Fren Temas izleme Ayari (D11)
> Yok (0) olarak ayarli ise hatali durumu gésteren bir Fren Temas trip durumu olusur.

Fren Temas Izleme, Asansér kabini kapi bélgesindeyken Istenmeyen Arag Hareketini desteklemek (izere etkinlestirebilir. Etkinlestirildigi takdirde
Fren Temas Izleme bu siire zarfinda aktif kalir ve bir fren temas hatasi meydana gelirse siiriici Fren Temasi trip durumu yaratarak daha sonraki
isletimleri durdurur.

Cikis motor kontaktorleri Durum 0’da (Beklemede) acik olmalidir. E§er bunlar kapatilirsa yanlis ¢ikis motor kontaktor kontroli icin Motor
Kontaktérii trip durumu olusur.

Motor kontaktéri ¢ikigi ve motor fren kontrol gikiglar = Kapali (0) olarak ayarlanir.

Durum 0’a (Beklemede) gegmek igin:

Asagidaki kosullardan biri gergeklesmis olmalidir:

»  Siricii SORUNSUZ (L05) = Acik (1).

»  Bir hiz referansi secili olmalidir ve bir yon girisi alinmahdir (eger iki yonlu girigler kullaniimissa).

» Eger tek yonli giris kullaniimigsa hiz referansi segili oimalidir.

*  Guvenli Moment Kapali, Surtcu etkin ve Hizli devre disi birakma parametreleri (kullaniimissa) alinmissa (hiz ve yon gerekli degildir).
* Eger Hizl baslatma Hizli Baslatma Etkinlestirme (H20) = Agik (1) ise.

Durum 1’e (STO Beklenirken) gegmek igin:

*  Motor Kontaktérii Kontrol Cikisi (B31) parametresi kullanilarak ¢ikis motor kontaktorleri kapatilir.
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1 | Giivenli Moment Kapama (STO) beklenirken:

Giriglerin uygulanacagi Guvenli Moment Kapama, Suriicl etkin ve Hizli devre disi birakma parametreleri (kullaniimigsa) beklenir ve tim girisler
alinir.
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» Guvenli Moment Kapama, Siriicu etkin ve Hizli devre digi birakma parametrelerinin (kullaniimigsa) ya ¢ikis motor kontaktorleri yedek geri
besleme (24v sinyali) Uizerinden ya da bunun tamponlu bigimi Gizerinden yoénlendirildigi farz edilir.

*  “Cikis motor kontaktdrii gerekmeyen” sistemlerde Guvenli Moment Kapama, Surlcu etkin ve Hizli devre digi birakma parametreleri
(kullaniimissa) ¢ikis motor kontaktori gerekmeyen kontrol devresi giivenlik rélesinden turetilir.

Eger etkinlestirme 6 s icinde gergceklesmezse uygun olan Hizli Devre Disi Birakma Hatasi trip durumu veya STO Kontrol Hatasi trip durumu

olusur. Eger Hizli Devre Digi Birakma (B27) ve Guvenli Moment Kapama, Suricu etkin parametreleri degerleri zamaninda alinamazsa Hizli Devre

Dis1 Birakma trip durumu veya Guvenli Moment Kapama, Suriicl etkin parametresi dederi zamaninda alinmazsa STO Kontrol Hatasi trip durumu

olusur.

Eger Motor Kontaktérii izleme Etkinlestirme (B29) = Acik (1) ve Motor Kontaktérii izleme Girigi (B30) = Kapali (0) olarak ayarli ise 6 s sonra gikis
motor kontaktéri izleme parametresi etkinlestirilmis halde ¢ikis motor kontaktérlerinin agik oldugunu ancak kapatiimasi gerektigini gdsteren Motor
Kontaktorii trip durumu olusur.

Durum 2’ye (¢ikis motor kontaktorleri akim dalgalanmalarini engelleme) su durumlarda gegilir:

* Guvenli Moment Kapama, Siriici etkin ve Hizli devre disgi birakma (kullaniimigsa) girisleri alindiginda.
*  Asansor kontrolori surticisiunden gelen ¢ikis motor kontaktori kontroli igin akim dalgalanmalarini engelleme siiresi aktif oldugunda.

Durum 14’e (¢ikis motor kontaktorleri agik) su durumlarda gegilir:

» Eger hiz referansi kaldiriimigsa

» Eger yon sinyali kaldinlmigsa (iki yonlu giris modunda) ve Denetim hizi segilmemisse (Denetim Hizi Segici (G53))

» Eger yon sinyali degistiriimisse (tekli ve iki yonlu giris modunda) ve Denetim hizi segilmemisse (Denetim Hizi Segici (G53))

» Eger surlcu trip durumundaysa

»  Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapali ise
Denetim hizi segili oldugunda, Denetim Hizi Segici (G53) parametresi ile yapilandirildiginda, yon degisebilir veya iptal edilebilir;

seyrin baslangicinda manuel olarak Denetim seyir segimine girmek igin hiz, segili hiz yok parametresinden segili Denetim hizi parametresine
degistirilebilir.

Cikis motor kontaktorleri akim dalgalanmalarini engellemek igin 100 ms bekler ve sonra dahili olarak stiriict etkinlesir.

* Bu, sigrama da dahil olacak sekilde ¢ikis motor kontaktorleri kapatilirken siriclinun etkinlestiriimesini engeller. EGer slricu etkinlestirilirse GG
ac veya GC dc agsiri akim trip durumunun olusmasina sebep olabilir

Durum 3’e (Motor rampa momentinden Simetrik Akim Limiti B16'ya gecisg) su durumlarda gegilir:
*  Cikis motor kontaktori akim dalgalanmalarini engelleme gecikmesi bittiginde
Durum 3’e (Motor rampa momentinden Simetrik Akim Limiti B16) gecildiginde:

* Motor fren serbest birakma 6ncesinde ve sonrasinda baslangigc kompanzasyonu saglamak tzere kullanilacak harici yuk hiicresi kompanzasyon
moment ileri besleme degeri Yiik Hiicresi Kompanzasyonu Etkinlestirme (E10) = Agik (1) olarak ayarlayin

Durum 14’e (¢ikis motor kontaktorleri agik) su durumlarda gegilir:

» Eger hiz segimi kaldiriimigsa

* Eger yon sinyali kaldirlmigsa (iki yonlu giris modunda) ve Denetim hizi secilmemisse (Denetim Hizi Segici (G53))

» Eger yon sinyali degistiriimisse (tekli ve iki yonli giris modunda) ve Denetim hizi segilmemisse (Denetim Hizi Segici (G53))

* Eger surlcu trip durumundaysa

« Eger slrict Guvenli Moment Kapama, Surucu etkin veya Hizli devre disi birakma (kullaniimigsa) parametresi kaldirilarak devre disi
birakilmigsa

» Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapali ise

« Eger sistem Hizli Baglatma ve Hizli Baslatma Etkinlestirme (H20) = Kapali (0) parametresini kullanmaya basladiysa

Denetim hizi segili oldugunda, Denetim Hizi Segici (G53) ile yapilandirildiginda, yon degistirilebilir veya iptal edilebilir; seyrin baslangicinda manuel

olarak Denetim seyir segimine girmek igin hiz, segili hiz yok parametresinden segili Denetim hizi parametresine degistirilebilir.
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3 | Motor rampa momenti yiikseltme:
Rampa Momenti Ureten Akim (J24) parametresi tim sinirina kadar, Simetrik Akim Limit (B16) parametresi ile, ms cinsinden Motor Rampa Momenti
Siiresi (D02) parametresinden tanimlanir.

Bir otomatik ayarlamanin gerceklestiriimedigi géz 6nlne alinarak, rampa momenti tamamlandiginda fren kontrolorii devreye alinir. Fren Kontrol
Cikigi (D03) = Agik oldugunda Durum 4’e gegis olur (Mekanik frenler birakilir). Bu, motorun miknatislanmasini kontrol eder.

Eger Baslangig¢ Kilidi Etkinlestirme (122) = Agik (1), Baslangig kilidi konum gevrimini etkinlestirirse ve eger Baslangi¢ Kilidi Maksimum Konum
Degisimi (123) > 0 ise sifir hizi tutmak igin motora 6n moment uygular ve fren serbest birakma siiresince ve sonrasinda profili baslatir.

Durum 0’dan (Beklemede) ¢ikildiginda Motor Otomatik Ayarlama (B11) > Yok (0) olarak ayarli ise otomatik ayarlamayi gergeklestirmek igin
CW/CCW terminallerinde belirtilen yonlerde calistir komutunu uygular. Dénerek otomatik ayarlamanin gerceklestirildigi Motor Otomatik Ayarlama
(B11) = Donerek (2) ve Asansor surticisinin motor fren kontrollini yaptigi ortamda, motor frenlerini kaldirmak ve donerek otomatik ayarlamayi
saglamak lzere Fren Kontrol Cikisi (D03) = Agik (1) olarak ayarlanir.

Durum 4’e (Motor frenlerini serbest birakma) su durumlarda gegilir:

*  Moment Ureten akim limiti siiresi kullanici tanimli Simetrik Akim Limiti (B16) parametresi dederine yUkseltildiginde Fren Kontrol Cikisi (D03) =
Aglk (1) olarak ayarli ise
*  Motor tamamen miknatislandiginda Motor Miknatislanma Gdstergesi (D01)

Durum 12’ye (Motor frenlerini uygulama) su durumlarda gegilir:

» Eger bir otomatik ayarlama tamamlanmigsa

* YOn sinyali otomatik ayarlama sirasinda 6 s iginde veriimemisse

»  Fren kontrol6riiniin igsleminin tamamlanmasi 6 s’den fazla strdiyse

» Eger hiz segimi kaldiriimigsa

* Eger yon sinyali kaldirilmigsa (iki yonlu giris modunda) ve Denetim hizi secgilmemisse (Denetim Hizi Segici (G53))

» Eger yon sinyali degistiriimisse (tekli ve iki yonlu giris modunda) ve Denetim hizi segilmemisse (Denetim Hizi Segici (G53))

*  Motor tamamen miknatislandiginda Motor Miknatislanma Géstergesi (D01)

« Eger silrlcu trip durumundaysa

» Eger sirict Guvenli Moment Kapama, Siriicl etkin ve Hizli devre disi birakma (kullaniimissa) parametresi kaldirilarak devre disi birakiimissa
»  Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapali ise
« Eger sistem Hizl Baslatma ve Hizli Baslatma Etkinlestirme (H20) = Kapali (0) parametresini kullanmaya bagsladiysa

Denetim hizi segili oldugunda, Denetim Hizi Segici (G53) ile yapilandirildiginda, yon degistirilebilir veya iptal edilebilir; seyrin baglangicinda manuel
olarak Denetim seyir segimine girmek icin hiz, secili hiz yok parametresinden secili Denetim hizi parametresine degistirilebilir.
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4 | Motor frenlerini serbest birakma:
Fren Kontrol Birakma Gecikmesi (D04) ms’den sonra Fren Kontrol Cikisi (D03) = Agik oldugunda motor frenlerinin birakildigi disiiniimelidir.

Eger Fren Temas lzleme Ayari (D11) > 0 ise Durum 5’e (Asansér kabini yiik 6lgiimii) gikmak igin fren temas geri beslemesi alindiginda Fren Kontrol
Birakma Gecikmesi (D04) atlanir.

Eger Asansér Birakma Engelleme Etkinlestirme Girisi (H38) = Acik (1) olarak ayarli ise raylara kilitli asansor sistemi glivenlik diglisini serbest
birakmak igin asansor engel kaldirma islemi gerceklesir.

Eger Cikis Faz Kaybi Algilama Etkinlestirme (H06) = Acik (1) olarak ayarliysa 3 gikis motor fazinin tamaminin siriciye bagh oldugunu kontrol
etmek igin bu durumda bir test gergeklestirilir.

Durum 5’e (Asansor kabini yiik 6l¢iimii) su durumlarda gegilir:

»  Suriicl kapall gevrim modunda galigiyorsa VE motor fren serbest birakma suresi gegmisse VE Yiik Hiicresi Kompanzasyonu Etkinlestirme
(E10) = Acik (1) ise.

« Eger Fren Temas izleme Ayari (D11) > 0 ise fren temas geri besleme araciliiyla Fren Temas izleme Girigi 1 (D12), Fren Temas Izleme Girisi 2
(D13), Fren Temas Izleme Girisi 3 (D30) ve Fren Temas izleme Girisi 4 (D31) = Agik (1) olmalidir. Bu fren temas geri beslemenin kapall
oldugunu gésterir; r. motor frenleri serbest birakilr.

Durum 5’e (Asansor kabini yiik 6l¢limii) gegildiginde:

» Eger Baslangi¢ Kilidi Etkinlestirme (122) = Agik (1) ise surtculerin dahili hiz kontrol gevrimine sorunsuz bir sekilde gegmek icin Baslangig kilidi
konum gevrimini agamali olarak bitirir.

Durum 6’ya (Asansor profili baglatma) su durumlarda gegilir:

*  Motor fren birakma siiresi gectiginde VE Yiik Hiicresi Kompanzasyonu Etkinlestirme (E10) = Kapali (0) oldugunda.

+ Eger Fren Temas Izleme Ayari (D11) > 0 ise fren temas geri besleme araciligiyla Fren Temas lzleme Girisi 1 (D12), Fren Temas lzleme Girisi 2
(D13), Fren Temas izleme Girisi 3 (D30) ve Fren Temas izleme Girisi 4 (D31) parametre ayari Agik (1) olmalidir. Bu fren temas geri beslemenin
kapali oldugunu gosterir; 6r., motor frenleri serbest birakilir.

Durum 6’ya (Asansor profili baglatma) gegildiginde:

« Eger Baglangig¢ Kilidi Etkinlestirme (122) = Agik (1) ise surtculerin dahili hiz kontrol gevrimine sorunsuz bir sekilde gegmek icin Baslangig kilidi
konum ¢evrimini agsamali olarak bitirir.

Durum 8’e (Profil hizi sabit) su durumlarda gegilir:

+ Biranalog hiz referans modu segildiginde, Kontrol Giris modu (H11) = Analog Calistirma izni (0) veya Analog 2 Yénlii (1) ve motor freni serbest
birakma suresi gegmisse.

+  Bir analog hiz referans modu segildiginde, Kontrol Giris modu (H11) = Analog Calistirma Izni (0) veya Analog 2 Yénlii (1) ve e§er Fren Temas
Izleme Ayari (D11) > 0 ise motor fren temas geri besleme (izerinden Fren Temas Izleme Girisi 1 (D12), Fren Temas Izleme Girigi 2 (D13),
Fren Temas Izleme Girisi 3 (D30) ve Fren Temas Izleme Girisi 4 (D31) = Acik (1) olmalidir. Bu motor fren kontaktérlerinin kapali oldugunu
gosterir; or., motor frenleri serbest birakilir.

Durum 12’ye (Motor frenlerini uygulama) su durumlarda gegilir:

+  Bir analog hiz referans modu segildiginde, Kontrol Giris modu (H11) = Analog Calistirma izni (0) veya Analog 2 Yénlii (1) ve 1 s siiresince yén
sinyali veriimemisse.

+  Bir analog hiz referans modu segildiginde, Kontrol Giris modu (H11) = Analog Calistirma izni (0) veya Analog 2 Yénlii (1) ve 5 s siiresince yén
sinyali veriimemisse.

* Eger hiz segimi kaldiriimigsa.

» Eger yon sinyali kaldinlmigsa (iki yonlt giris modunda) ve Denetim hizi secilmemisse (Denetim Hizi Segici (G53)).

»  Eger yon sinyali degistiriimisse (tekli ve iki yonlu giris modunda) ve Denetim hizi segilmemisse (Denetim Hizi Segici (G53)).

« Eger slricu trip durumundaysa.

» Eger suricl Glvenli Moment Kapama, Suricu etkin ve Hizli devre disi birakma (kullaniimigsa) parametresi kaldirilarak devre disi birakilmigsa.

» Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapali ise.

» Eger sistem Hizli Baslatma ve Hizli Baslatma Etkinlestirme (H20) = Kapali (0) parametresini kullanmaya basladiysa.

Denetim hizi segili oldugunda, Denetim Hizi Segici (G53) ile yapilandirildiginda, yon degistirilebilir veya iptal edilebilir; seyrin baslangicinda manuel

olarak Denetim seyir segimine girmek igin hiz, segili hiz yok parametresinden segili Denetim hizi parametresine degistirilebilir.
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| Asansér kabini yiik slgiimii:
Eger Yiik élciim siiresi (004) > 0 ise Moment Ureten Akim (J24) biriktirilir ve ms cinsinden Yiik élgiim siiresi (004) beklenir, sonrasinda Yiik Olgiim
Degeri (003) ve Yiik Olgiim Yén Cikigi (001) giincellenir. Bu yazilim fonksiyonu yedekleme isleminde yiik yoniinii ve yiikiin biyiikligini belirler.

Asansor kabin yik 6lgiimi Durum 5 veya Durum 8'de gergeklestirilebilir (Profil hizi sabit); bu Yiik éi¢iim siiresi (004) parametresi tarafindan
belirlenir.

Eger Hizli Baslatma Etkinlestirme (H20) = Agik (1) ise bu durumda hiz ve yon sinyalleri saglanana kadar bekliyorsa veya 5 s gecgerse seyir iptal
edilir ve Durum 12’den ¢ikilir (motor frenleri uygulanir).

Eger sistem Guvenli Moment Kapama, Surlcu etkin ve Hizli Devre Digi Birakma (B27) (kullanildiginda) parametreleri uygulanarak baslatildiysa hiz
ve yon sinyalleri 4 s icinde uygulanmalidir. 4 s sonra Hiz / Yén Ayari trip durumu meydana gelir.

Durum 6’ya (Profili baglatma) su durumlarda gegilir:

. Ylik 6lgtim stiresi (O04) sona erdiginde.

Durum 6’ya (Profili baglatma) gecildiginde:

. Kurtarma yedekleme igletimi igin yon ve yiik 6lgimi akimulatora sifirlanir.
Durum 12’ye (Mekanik frenleri uygulama) su durumlarda gegilir:

. Eger hiz segimi kaldiriimigsa.

. Y6n sinyali kaldinimigsa (iki yonli giris modunda).

. Yon sinyali degistiriimisse (tek veya iki yonlu giris modunda).

. Eger surici trip durumundaysa.

. Eger surilici Guvenli Moment Kapama, Suriicl etkin ve Hizli devre disi birakma (kullaniimigsa) parametresi kaldirilarak devre disi
birakiimigsa.

. Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapal ise.

. Eger Hizli Baslatma Etkinlestirme (H20) = Agik (1) ise hiz ve yon sinyalleri 5 s icerisinde saglanamamistir.

. Eger sistem Hizli Baslatma ve Hizli Baslatma Etkinlestirme (H20) = Kapali (0) parametresini kullanmaya basladiysa.

Bu durumdan bir sonraki duruma gegis i¢in hiz ve yon sinyalleri saglanmalidir.
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6 | Profil baglatma:
* Baslatma Optimize Edici Devreye Alma (G45) = Acik (1) oldugunda baslatma optimizasyon hizini, sarsimi ve sireyi uygular.
*  Ana asansor profili hizlanma ve yavaslama oranlarini uygular.
* Baslangi¢ Kilidi Etkinlestirme (122) = Agik (1) ise yuk hiz kontrol ¢gevrimi devre digi kalir ve konum ¢evrim ¢ikisi 0 olarak ayarlanarak yukin hiz
kontrol ¢cevrimine dlizgun gegisi saglanir.
+  Kisa Kat Inigi Etkinlestirme (H22) = Agik (1) ise.

Analog referans modunda, profil ureteci etkinlestiriimisken analog hiz referansi uygulanir,

» Eger analog referansi = 0 olarak baslatilirsa Sarsimlari, Hizlanma ve Yavaglama oranlarini igeren profil Asansor kontrol6ri tarafindan
tanimlanir.

« Eger baslangi¢ analog referansi > 0 ise standart profil analog referans Sarsim 1 Ayari (G13), Yavaslama Orani (G11) Sarsim 2 Ayari (G14)
parametresine ulagsmak icin kullanilir.

* Analog referans hizina ulasildiginda, profil Ureteci kapatilir ve analog referans takip edilir. Daha fazla bilgi igin bkz. Analog Hiz Referansi (G49).

Durum 7’ye (Profil hizlanma) su durumlarda gegilir:

» Baslatma optimizasyonu siresi, Baslatma Optimize Edici Suresi (G48) sona erdiginde bu durumu ortadan kaldirmak igin dahili baslatma
optimize edici stre = 0 olarak ayarlanir.
Durum 7’ye (Profil hizlanma) gegildiginde:

*  Segcilmis olan hizi, Sarsim 1 Ayari (G13), Sarsim 2 Ayari (G14), Sarsim 3 Ayari (G15) ve Sarsim 4 Ayar1 (G16) uygulayin.

* Analog referans baslatma > 0 oldugunda, Asansor kontrolorl veya sirlcisu tarafindan tanimlanan profil kullanilarak analog referans uygulanir.
» Kat Sensori Dizeltme ve Dogrudan Kata Erisim tetikleyicileri sifirlanir.

Durum 8’e (Profil hizi sabit) su durumlarda gegilir:

*  Kontrol Giris Modu (H11) parametresinde analog referans modu segildiyse ve baslangicgta hedef analog hiz referansi > 0 olarak ayarlandiysa ve
Hizlanma Orani (G11), Sarsim 1 Ayari (G13) ve Sarsim 2 Ayar1 (G14) tarafindan tanimlanan ayarlara siiriicu profil Greteci kullanilarak
ulagildiysa.

Durum 8’e (Profil hizi sabit) gegildiginde:

»  Profil Ureteci devre disi birakilir ve Analog Hiz Referansi (G49) parametresindeki Asansor kontrolériindeki analog referansi dogrudan kullanilir.
Durum 9’a (Profil yavaslama) su durumlarda gegilir:

* Eger hiz se¢imi kaldiriimigsa.

* Yon sinyali kaldiriimissa (iki yonlu giris modunda).

* Yon sinyali degistiriimisse (tek veya iki yonlu giris modunda).

* Eger Hizli durdurma alindiysa.

« Eger Hizli yavaglama alindiysa.

« Eger Kisa Kat Inisi Etkinlestirme (H22) = Agik (1) ise ve Kisa Kat Inisi Mesafesi (G30) tarafindan tanimlanan hedef mesafe Yavas Erigim hizina
degisirse.

* Eger Kontrol Giris modu (H11) = DCP4 (8) ise ve DCP4 Kalan Mesafe Referansi (AC03) lizerinden Asansor kontrol6ri tarafindan belirlenen
mesafeye degisirse.

Durum 12’ye (Mekanik frenleri uygulama) su durumlarda gegilir:

» Eger slricu trip durumundaysa.

»  Eger suriici Glvenli Moment Kapama, Siriici etkin ve Hizli devre digi birakma (kullaniimigsa) parametresi kaldirilarak devre disi birakilmigsa.
» Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapal ise.
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7 | Profil hizlanma:
Sabit hiza ulasildiginda veya bir yavaslama / durdurma istenene kadar bu durumda kalir.

Onceden segilmis hizdan farkli yeni hedef hizlari kabul edilir ve bunlar yeni hedef hizlar olur (Asansér hizlarinin test edildigi devreye alma ile iligkili
olan hiz segiminin degistiriimesi).

Degisken Kazanglar Modu (119) parametre konfiglirasyonuna bagli olarak Baslangig hizi ve akim kontrol gevrim kazanglari bu durumda Hiz ayari ve
akim gevrim kazanclarina gecis yapabilir.

Durum 8’e (Profil hizi sabit) su durumlarda gegilir:

+  Sabit hiza ulasildiginda.

Durum 9’a (Profil yavaglama) su durumlarda gegilir:

* Eger hiz segimi kaldiriimigsa veya yon sinyali kaldiriimigsa (gift yonli giris modu), Durum 9’a (Profil yavaslama) gegilir. Yon sinyali iki yonla
modunda silindiginde profil durmak Gzere yavaslar. Béyle bir durum olustugunda Yavas erisim hizi Yavas Erisim Hiz Ayari tarafindan belirlenir.
Kata Yavas Erisim modundaki Yavas Erisim Hiz Secici (G52) uygulanmaz veya Dogrudan Kata Erisim icin mesafe kontroli olmaz.

» Eger Kata Yavas Erisim secildiyse, Asansér Kontrol Modu (H19) = Kata Yavas Erisim (0) olarak ayarli ise ve sadece Yavas erisim hizi
Yavas Erisim Hiz Ayari, Yavas Erisim Hiz Secici (G52) parametresi tarafindan tanimlanmigsa.

» Eger Kata Yavas Erisim veya Dogrudan Kata Erisim modlarinda Tepe Edrisi Etkinlestirme (G41) = Acik (1) ise ve sifir hiz referansi segildiyse
veya Dogrudan Kata Erisim Durdurma girisi tetiklendiyse Durum 9’da (Profil yavaslama) bir tepe egrisi mesafe tagimasi olusur.

» Eger hizli durdurma alindiysa.

« Eger Hizli yavaglama alindiysa.

Durum 9’a (Profil yavaslama) gegcildiginde:

*  Yavas Erisim Hiz Ayari, Yavas Erisim Hiz Segici (G52) tarafindan belirlenen Yavas Erisim hizi uygulanir, Eger Kata Yavas Erisim segilmis ise
Asansor Kontrol Modu (H19) = Kata Yavas Erigim (0) olarak ayarhdir.

» Dogrudan Kata Erigsim modunda konum kontrolu ve profili sifir hiza degistirin,Asansér Kontrol Modu (H19) = Dogrudan Kata Erisim (1),
VEYA Asansér Kontrol Modu (H19) = Kata Yavas Erisim (0) ve Tepe Egrisi Etkinlestirme (G41) = Agik (1) oldugunda konum kontrolii ve profili
Kata Yavas Erigim olarak degistirin.

Durum 12’ye (Mekanik frenleri uygulama) su durumlarda gegilir:

« Eger sirici trip durumundaysa.

« Eger suricu Guvenli Moment Kapama, Sirlcu etkin ve Hizli devre disi birakma (kullaniimigsa) parametresi kaldirilarak devre digi birakilmigsa

» Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapal ise.
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8 | Sabit profil hizi:

Hiz segimi degisinceye veya bir yavaslama / durdurma istenene kadar bu durumda kalir.
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Eger bir analog referans segildiyse Analog Hiz Referansi (G49) Uzerinden bir analog hiz referansi uygulayin, (Kontrol Giris modu (H11) <= Analog 2
Yonlii.

Y6n Kontroliinii Degistirme (E32) parametresi kullanilarak yén kontrol degisimi etkinlestiriimisse, bu durum suresince seyir yonu bir dnceki seyrin
ters yoniinde oldugunda Yon Sayacini Degistirme (E30) parametresi izin verilen maksimum yon degisiminden azaltilir.

Eger Yiik Olgiim siiresi (004) < 0 ise sabit hizdayken asansér kabini yiik élciimii devam eder.
Durum 7’ye (Profil hizlanma) su durumlarda gegilir:

« Eger yeni bir hedef hizi segilmisse ve bu hiz Yavas Erisim Hiz Ayari, Yavas Erigsim Hiz Segici (G52) parametresinden farkliysa (Asansér Kontrol
Modu (H19) = Kata Yavas Erisim (0)) veya sifir hizdaysa.

Durum 9’a (Profil yavaslama) su durumlarda gegilir:

» Eger Kata Yavas Erisim segcildiyse, Asansér Kontrol Modu (H19) = Kata Yavag Erisim (0) olarak ayarli ise ve sadece Yavas erisim hizi
Yavas Erisim Hiz Ayari, Yavas Erisim Hiz Segici (G52) parametresi tarafindan tanimlanmissa.

» Eger hiz segimi kaldiriimigsa veya yon sinyali kaldinimigsa (gift yonli giris modu), Durum 9’a (Profil yavaslama) gegilir. Yon sinyali iki yonlu
modunda silindiginde profil durmak lzere yavaslar. Boyle bir durum olustugunda; or., Yavas Erisim hizinin Yavas Erisim Hiz Ayari, Yavas Erisim
Hiz Secici (G52) tarafindan belirlendigi durumlarda, Kata Yavas Erisim uygulanmaz veya Dogrudan Kata Erisim icin mesafe kontroli olmaz.

» Eger Kata Yavas Erisim veya Dogrudan Kata Erisim modlarinda Tepe Egrisi Etkinlestirme (G41) = Agik (1) olarak ayarlanmigsa ve sifir hiz
referansi segcildiyse veya Dogrudan Kata Erisim Durdurma girisi tetiklendiyse, Durum 9’da (Profil yavaslama) bir tepe egrisi mesafe tagimasi
olusur.

« Eger Hizl durdurma alindiysa.

Durum 9’a (Profil yavaglama) gegcildiginde:

» Eger Kata Yavas Erisim secildiyse, Asansér Kontrol Modu (H19) = Kata Yavas Erisim (0) olarak ayarlidir ve Yavas erisim hizi Yavas Erisim Hiz
Ayari, Yavas Erisim Hiz Secici (G52) parametresi tarafindan belirlenir.

« Eger Kata Yavas Erisim segcildiyse, Asansér Kontrol Modu (H19) = Kata Yavas Erisim (0) olarak ayarliysa ve Analog Hiz Referansi (G49)
Uzerinden tanimlanan analog referans duslrilmis referans dederine veya 0 mm/s dederine ayarlanmissa bu yeni referans olur.

*  Asansdr Kontrol Modu (H19)= Dogrudan Kata Erigim (1) olarak ayarliysa Dogrudan Kata Erisim modunda konum kontrolii ve profili sifir hiza
degistirilir.

*  Hizl durdurma igin 0 mm/s'lik hiz referensi uygulanir.

Durum 12’ye (Motor frenlerini uygulama) su durumlarda gegilir:

« Biranalog hiz referansi segildiyse, (Kontrol Giris modu (H11) <= Analog 2 Y&n) ve yon girisi iki yonli modda kaldirildiysa veya c¢alistirma izni tek
yonli modda kaldirildiysa.

» Eger slricu trip durumundaysa.

« Eger suricu Guvenli Moment Kapama, Surlcu etkin ve Hizli devre disi birakma (kullaniimigsa) parametresi kaldirilarak devre digi birakilmigsa

» Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapal ise.

Durum 12’ye (Motor frenlerini uygulama) gecildiginde:

« Bir analog hiz referansi segildiyse (Kontrol Giris modu (H11) <= Analog 2 Yénli), dahili hiz referansi fren motorlari aksine hareketi engellemek
icin aniden 0 degerine geriler.

9 | Profil yavaglama:

Asagidaki eylemler bu durumda gergeklesir:

« Bir hiz veya ydn sinyalinin ¢ikartildiginda hiz tabanh bir durdurma gergeklesirse.

»  Bir Hizh durdurmada Hizli Durdurma Etkinlestirme (H26) = Acik (1) olarak ayarliysa ve bir hiz veya yon sinyali cikartiimigsa.

« Bir Hizli yavaslamada Hizli Yavaslama Etkinlestirme (H27) = Agik (1), Asansér Kontrol Modu (H19) = Kata Yavas Erisim (0) oldugunda ve bir
hiz veya yon sinyali Durum 7°de (Profil hizianma) kaldirildiginda.

» Kat Sensorit Dlzeltmesi Etkinlestirildiginde Kat Sensérii Diizeltmesi Etkinlestirme (H23) = Agik (1) olarak ayarlanmis ve tetiklenmisse.

Durum 7’ye (Profil hizlanma) su durumlarda gegilir:

»  Eger yeni bir hedef hizi segilmisse ve bu hiz Yavas Erisim Hiz Ayari, Yavas Erisim Hiz Secici (G52) parametresinden farkliysa (Asansér Kontrol
Modu (H19) = Kata Yavas Erisim (0)) veya sifir hizdaysa.

Durum 10’a (Kata Yavas Erigsim) su durumlarda gegilir:

» Eger Kata Yavas Erisim secildiyse, Asans6r Kontrol Modu (H19) = Kata Yavas Erisim (0) olarak ayarliysa ve Yavas Erisim Hiz Ayari,
Yavas Erisim Hiz Segici (G52) tarafindan belirlenen hiza eristiginde hiz segimi secili Yavas erisim hizi birakilarak silinir.

Durum 10’a (Kata Yavas Erisim) gecildiginde:

*  Yavas Erisim Durdurma Yavaslama Orani (G17) ve Yavas Erisim Durdurma Sarsimi (G18) uygulanir.

Durum 12’ye (Motor frenlerini uygulama) su durumlarda gegilir:

* Dogrudan Kata Erisim segildiyse, (Asansér Kontrol Modu (H19) = Dogrudan Kata Erisim (1) olarak ayarliysa ve konumlandirma profili
tamamlanmissa; or., sifir hiza ulasildiysa.

* Eger slricu trip durumundaysa.

« Eger surict Giuvenli Moment Kapama, Surlcu etkin ve Hizli devre disi birakma (kullaniimigsa) parametresi kaldirilarak devre disi birakilmigsa.

» Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapal ise.

» Eger Kat Sensorii Diizeltmesi Etkinlestirme (H23) = Agik (1) olarak ayarliysa ve Kat Sensori Diizeltmesi tetiklenmisse ve konumlandirma profili
tamamlanmigsa; or., sifir hiza ulasildiysa.

» Eger diger sebepler nedeniyle sifir hiza ulasildiysa.
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10 | Kata yavas erigim:
Bir durdurma sinyali alinana veya yeni hiz secimi verilene kadar Asansér Kontrol Modu (H19) = Kata Yavas Erisim (0) olarak ayarliysa bu durumda
profil Yavas Erisim Hiz Ayari, Yavas Erisim Hiz Secici (G52) tarafindan tanimlanmis Yavas Erisim hizinda galisir.
Asansér Kontrol Modu (H19) = Dogrudan Kata Erisim (1) olarak ayarliysa bu durum kullaniimaz.
Durum 7’ye (Profil hizlanma) su durumlarda gegilir:

*  Yeni bir hedef hizi secilmigse ve Yavas Erisim Hiz Ayari, Yavas Erisim Hiz Secici (G52) tarafindan tanimlanan Yavas Erisim hizindan veya sifir
hizdan farkliysa.

Durum 11’e (Kata Yavag Erigsim Durdurma) su durumlarda gegilir:

*  Yavas Erisim Hiz Ayari, Yavas Erisim Hiz Secici (G52) tarafindan belirlenen Yavas Erisim Hizi, Yavas Erisim Durdurma Yavaslama Orani (G17)
ve Yavas Erisim Durdurma Sarsimi (G18) parametrelerinin kullanimini durdurmak igin kaldirildiginda.

* Bagka bir hiz referansi secilmediginde.

» Eger Kat Sensérii Diizeltmesi Etkinlestirme (H23) = Acik (1) olarak ayarliysa ve Kat Senséri Dlzeltmesi tetiklenmisse VEYA Kat Sensorii
Diizeltmesi Kaynak Ayari (H24) = Yavas Erisim Spd IP (1) olarak ayarliysa.

Durum 12’ye (Motor frenlerini uygulama) su durumlarda gegilir:

« Eger slrici trip durumundaysa.
»  Eger sirict Guvenli Moment Kapama, Sirtict etkin ve Hizli devre disi birakma parametresi kaldirilarak devre digi birakilmigsa.
» Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapali ise.

1 ’ Kata yavas erigsim durdurma:
Kat Sensori Dizeltmesi gibi gelismis bir 6zelligin uygulanmadigi normal Kata Yavas Erisim durdurma kullanildiginda sifir hiz beklenir.

Eger Kat Sensorii Dizeltmesi kullanildiysa, durdurma anindaki dogru konumlandirma igin kat mesafesi olarak Yavas Erigim hizi durdurma profil
mesafesi kullanilir.

Durum 12’ye (Motor frenlerini uygulama) su durumlarda gegilir:

« Eger slricl trip durumundaysa.

« Eger surict Guvenli Moment Kapama, Siricu etkin ve Hizli devre disi birakma (kullaniimigsa) parametresi kaldirilarak devre disi birakilmigsa.

» Eger kontrol kelimesi etkinlestiriimisse (Kontrol Giris modu (H11) >= Kontrol Kelimesi (6)) kontrol kelimesi etkinlestirme bit13 = Kapal ise.

»  Eger Kat Sensérii Diizeltmesi Etkinlestirme (H23) = Agik (1) olarak ayarliysa ve Kat Senséru Diizeltmesi tetiklenmigse ve konumlandirma profili
tamamlanmissa; or., sifir hiz.

» Eger diger sebepler nedeniyle sifir hiza ulasildiysa.

12 | Motor frenlerini uygulama:
Fren Kontrol Cikigi (D03) = Kapali (0) olarak ayarlanmasiyla motor frenleri uygulanir ve motor frenlerinin tamamen uygulanmasi igin Fren Kontrol
Uygulama Gecikmesi (D05) beklenir.

Asansér Kontrolérii Fren Kontrol Cikisi (D03) lizerinden motor fren kontrolliniin gergeklestirildigi asansor sistemlerinde tamamlanan profilin,
ulasilan sifir hizin ve motor frenlerinin ne zaman uygulanacagina dair ek bir gostergesi olarak kullanilabilir.
Durum 13’e (Rampa motoru moment azaltma) su durumlarda gegilir:

» Eger Fren Temas Izleme Ayari (D11) > 0 olarak ayarliysa ve geri besleme Fren Temas [zleme Siiresi (D14) saniye cinsinden daha uzun
suruyorsa bir Fren Temas trip durumu olusur.

» Eger Guvenli Moment Kapama, Siiriict etkin ve Hizli devre disi birakma (eger kullaniimissa) devre disi birakilmigsa

*  VEYA sUricu bir trip durumundaysa.
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13 | Motor rampa momenti azaltma:
Baslangic Kilidi 6zelligi Baslangi¢ Kilidi Etkinlestirme (122) parametresi tarafindan kullanilan motor kodlayici (enkoder) konumu 6érnek alinir.
»  Bir dnceki durum < Durum 6 (Profili Baslatma) olarak ayarli ise kodlayici (enkoder) konumu érnek alinmaz.
Rampa Momenti Ureten Akim (J24) Motor Rampa Momenti Stiresi (D02) parametresi tarafindan ms cinsinden belirtilen siirede akim % 0 olarak
ayarlanir.
Durum 14’e (gikis motor kontaktorleri agik) su durumlarda gegilir:
* Moment lrreten akim limiti Motor Rampa Momenti Siiresi (D02) kullanilarak % O arttiriimigsa.

» Eger Guvenli Moment Kapama, Sirlcu etkin ve Hizli devre digi birakma (eger kullaniimigsa) devre digi birakilmigsa.
*  VEYA surucu bir trip durumundaysa.

Durum 14’e (Acik cikis motor kontaktorleri) ¢cikildiginda:
» Dahili olarak surtict devre disi birakilir.

14 ’ Agcik gikis motor kontaktorleri:
Durum O’a (Beklemede) su durumlarda gegilir:

*  Hizli Devre Digi Birakma Disable (B27) = Kapali (0) olarak ayarliysa VE.

»  Toplam Cikig Akimi (J22) nominal akimin % 25'ine esit veya kiguk olarak ayarliysaVE.

* T13 STO Girig 02 Durumu (F11) = Kapal (0) olarak ayarliysa VE.

* Mevcut hiz sinyali yoksa VE.

* Mevcut yon sinyali yoksa (iki yonlu sinyal modu) VE.

* VEYA surucu trip durumundaysa.

Eger motor termistorl surticliye bagliysa Motor Termistér Girisi Segimi (F74) ile etkinlestiriimisse, seyir sliresince motor termistori geri beslemesi
tarafindan bir motor asiri iIsinmasi tespit edildiginde, bu durumda sadece yolcularin seyir esnasinda asansérde kalmalarini engellemek igin bir
Termistor trip durumu veya Termistér Kisa Devresi trip durumu meydana gelir.

Bu durumda 4 s sonrasinda asagidaki hata algilamalar yapilir. Asagidaki liste 6nem sirasina géredir:

1. Eger Motor Kontaktérii [zleme Etkinlestirme (B29) = Agik (1) olarak ayarliysa ve Motor Kontaktér izleme Giris (B30) parametresinin 0 degerine
ayarlanmasi 4 s sureden fazla surlyorsa, bir Motor Kontaktérii trip durumu olusur.

2. Eger Hizh devre disi birakma terminali = Agik (1) olarak ayarliysa bir Hizli Devre Digi Birakma Hatasi trip durumu olusur.

3. Eger Guvenli Moment Kapama, Sirlicl etkin girisi = Agik (1) olarak ayarliysa bir STO Kontrol Hatasi trip durumu olusur.

4. Eger toplam akim, nominal akimindan % 25 buiyuk ise Durma Anindaki Akim trip durumu olusur.

5. Eger Hizli baslatma etkinlestirme = Agik (1) olarak ayarliysa bir Hizli Baglatma Etkinlestirme trip durumu olusur.

6. Eger hiz ve yonler secildiyse bir Hiz / Yon Ayari trip durumu olusur.
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9.16  Sorun giderme ve arizalari tanimlama

Raporlanan hata

Otomatik ayarlama
gerceklestirilemiyor,
motor donmiiyor

‘ Ana neden

Cikis motor kontaktorleri statik
veya donerek otomatik
ayarlama sirasinda
kapanmiyor.

\ Onerilen iglemler

Suarlcl veya Asansor kontroloriinde ¢ikis motor kontaktdri kontroltiniin nerede
yapildigini dogrulayin. Istenen otomatik ayarlamayi segin ve gikis motor
kontaktdrlerinin kapatildigindan emin olun.

*  Motor kontaktéru kontroll ve otomatik ayarlama segimi yapmak igin bkz. Menii B
Motor.

Dénerek otomatik ayarlama
esnasinda motor freni serbest
birakiimaz

Fren kontrolunln gerceklestirildidi yeri surucide veya Asansor kontrolériinde
dogrulayin. istenen otomatik ayarlamayi segin, gikis motor kontaktérlerini kapatin ve
motor frenini serbest birakin.

»  Fren kontroli igin bkz. Menii D Fren ve otomatik ayarlama segimi igin bkz. Menii B
Motor.

Motor verileri yanhs

Parametre B01 - B10 arasindaki motor bilgi plakasi bilgilerini ve parametre ayarlarini
dogrulayin. Motor tipine uygun dogru isletim modunun segili oldugundan emin olun,
Asenkron motor veya sabit miknatisli (PM) motor.

*  Motor parametreleri igin bkz. Menti B Motor.

Kodlayici (Enkoder) verileri
yanlig

Parametere C01 - C08 arasindaki kodlayici (enkoder) verilerini ve parametre ayarlarini
Kapali gevrim isletimi icin dogrulayin. Ek iletisim araylzi olan kodlayicilarin (enkoder)
or., SC.EnDat, C02 parametresinde otomatik konfigirasyon secenegdi mevcuttur.

+ Kodlayici (Enkoder) parametreleri icin bkz. Men(i C Kodlayici.

Sabit miknatisli (PM) motorlar ve RFC-S modunda isletim igin bir kodlayici (enkoder)
faz agi testi isletimden 6nce yapilmalidir.

»  Bkz. Motor Otomatik Ayarlama (B11).

Guvenli Moment Kapama
(STO), Sirtcu etkin aktif degil

Etkinlestirme sinyalinin surticl terminali 31’e bagli oldugundan emin olun.
Etkinlestirme genellikle ¢ikis motor kontaktorlerindeki yardimcei kontak Gizerinden
baglanir bu sebeple sirtclinun etkinlestiriimesi igin bunlarin galigiyor olmasi gereklidir.

*  Motor kontaktdr kontrolli ve suricu kontrol terminali 31 baglantilari icin bkz. Menii F
Donanim GC.

Donerek otomatik ayarlama
yapilamiyor

Asansor kabininin hareket etmesi igin Asansor saftinda yeterli alan olmadigindan veya
mevcut yik dengesiz bir sistem yarattigindan doénerek otomatik ayarlama
gerceklestirilemiyor.

» Bu durumda statik otomatik ayarlama gergeklestiriimelidir; bkz. Motor Otomatik
Ayarlama (B11).

Siiriicu etkinlestirme
ve motor igletimi
esnasinda motorda
akustik giirtiltu

Yanlis sirlicu anahtarlama
frekansi segili

Suricli minimum (B14) ve maksimum (B13) anahtarlama frekansi arasinda modiile
eder. SUrlici maksimum anahtarlama frekansindaki artis ¢ikista azalma ile
sonuglanabilir.

* B13 ve B14 parametrelerindeki suriicli anahtarlama frekansini ayarlayin.

Akim kontrol gevrimi

Otomatik ayarlamadan hesaplanan akim kontrol gevrimi motor igin yiksek olabilir ve
manuel olarak ayarlanabilir ya da akim kontrol gevrimi filtresi uygulanabilir.

Varsayilan olarak (1) Baslatma ve (2) Seyir-Durdurma igin ayri akim kontrol ayarlamasi
oldugunu unutmayin.

* Hem tam yikli hemde yuksiiz kosullar altinda akim kontrol gevrimini ayarlamak igin
bkz. Menii | Ayarlama.

Hiz kontrol gevrimi

Hiz kontroll gevrim kazanclarinin verilen sistemde yeniden ayarlanmasi gerekebilir.
Bekleme konumunda akustik giriiltii varsa integral hiz gevrim kazancini ayarlayin,
eger isletim esnasinda gurtlti azaliyorsa Oransal hiz gevrim kazancini disirin.
Varsayilan olarak (1) Baglatma ve (2) Seyir, Durdurma igin ayri hiz kontrol ¢evrim
kazanglari oldugunu unutmayin.

* Hem tam yUkli hemde yuksuz kosullar altinda hiz kontrol gevrimini ayarlamak icin
bkz. Menii | Ayarlama.

»  Konum geri besleme igin iyi EMC uygulamalarinin takip edildiginden emin olun,
indiklenmig gurultu elde edilebilecek bir kontrol cevrim kazanci seviyesini
sinirlayabilir.

Kablolama sorunu, konum geri
beslemede indiiklenmis
glralta

Kablolama diizeni, ekranlama ve sonlandirmadan dolayi konum geri beslemede
motordan sirlcuye indiklenmis bir giriltt varsa bu diizensiz bir isletim ve motorda
akustik gurdltd ile sonuclanir.

+ lyi EMC uygulamalarinin takip edildiginden emin olun, sorun devam ederse
Siiriicli Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Filtresi (C09) parametresi ile bir geri
besleme filtresi uygulanabilir.

Asansor sisteminde mekanik
sorunlar

Mevcut akustik guriltinin asansor sistemindeki mekanik bir arizadan mi yoksa motor
disli kutusu ve/veya baglantilardan mi kaynaklandigini tespit etmek igin isletim
esnasinda kontrol edin.
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Asansor yanhs isletim
hizi veya yonii

Asansor mekanik verileri dogru
olarak girilmemisg
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Raporlanan hata | Ana neden \ Onerilen iglemler
Raporlanan hata | Ana neden \ Onerilen iglemler

Sistemlerin nominal hizlardaki dogru isletimleri icin, asansor sistemi mekanik verilerinin
dogru olarak girilmesi gereklidir. Buna Nominal hiz (m/s) Makara ¢api, Kabin aski orani,
Disli orani ve Maksimum hiz dahildir.

*  Mekanik verileri girmek igin bkz. Menti E Mekanik.

Asansor isletim hizlari ayarli
degil

E300 Asansoér siriicisuniin varsayilan ayarlarinda G01 - G04 parametreleri arasinda
ayarlanabilecek V1 - V4 olmak (izere 4 hiz segenegi vardir. Istenen hizi secebilmek igin
suriicu kontroll terminallerine dogru kontrol baglantilarinin yapildigindan emin olun.

+ lIsletim hizlarini ayarlamak igin Menii G Profil ve kontrol giris konfigiirasyonu ve
izleme icin Menii F Donanim G boélumlerine bakin.

Yanlig yon giris
konfiglirasyonu segimi

Yanlis yonde isletim tespit edildiginde, Kontrol Giris Modu (H11) parametresinde dogru
yon giris kontroll tek veya iki yonli ayarlarin segili olup olmadiklarini kontrol edin.
Ayrica motor guicl ve kodlayici (enkoder) baglantilarinin dogru devirde oldugunu
kontrol edin.

»  Girig yon kontroll igin bkz. Menii F Donanim GC.

Dislisiz asansor sistemlerinde
otomatik ayarlama sabit
miknatisli (PM) motor RFC-S
modu i¢in tamamlanmamig

Sabit miknatisli (PM) motorlar ve RFC-S modunda isletim igin bir kodlayici (enkoder)
faz agl testi igsletimden 6nce yapilmalidir. Otomatik ayarlamanin yapilamamasi kontrol
kaybina ve frenin serbest birakilmasi yikiin yoniine bagli olarak motorun her iki yénde
hareketine sebep olur.

*  Bkz. Motor Otomatik Ayarlama (B11).

Motor giicli, enkoder
(kodlayici) kontrol baglantilari

Dogru devir igin hem motor gli¢ baglantilarini hem de kodlayici (enkoder) kontrol
baglantilarini kontrol edin.

*  Motor igin bkz. Motor Faz Sirasi Geri Cevirme(B26) veya Siirlicii Kodlayici
(Enkoder) Geri Besleme Geri Cevirme (C12).

Asansor sozlesmede
belirtilen hiza
ulagmiyor

Siricl akim limitinde galigiyor

Eger motor istenen hiza ulagsmiyorsa, siricunin Ulagilan Akim Limiti (L15)
parametresindeki akim limitinde ¢aligip ¢calismadigini kontrol edin.

*  Motor parametrelerinin ve simetrik akim limitinin dogru olarak ayarlandiklarini
kontrol etmek igin bkz. Menii B Motor.
Toplam Cikis Akimi (J22) parametresindeki motor ylkina kontrol edin.
Sistemi mekanik sorunlar, fren, glvenlik diglisi, yanlis denge agirliklari yéniinden
kontrol edin.

»  Suricl gévde boyunun dogrulugunu kontrol edin.

* Hizlanma ve/veya yavaslama sirasinda sorun devam ederse hizlanma ve
yavaglama oranlarini distirmek igin bkz. Men(i G Profil.

Motor nominal hizi “kayma”
yanhs, Acgik gevrim vektord,
RFC-A

Yanlis nominal hiz “*kayma” sonucu olusan ¢ikis momentindeki sinirlamalar yuzinden
motor istenen hiza ulagsamiyor.

Moment Ureten Akim (J24) Agik gevrim parametresinde maksimum momenti elde
etmek igin nominal hizi manuel olarak ayarlayin.

»  Motor Parametre Uyarlama Kontrolii (B25) RFC-A parametresini kullanarak
maksimum momente ulagmak i¢in nominal hizi ayarlayin.

Motor ¢ikis gerilimi sinirli

Eger motor AC gug¢ kaynagindan gelen yetersiz gerilim ylzinden s6zlesmede gegen
hiza ulagsamiyorsa motora gelen herhangi bir ek AC gii¢ kaynag giris sok bobini veya
suricu ¢ikis sok bobininden kaynaklanan gerilim dususleri dikkate alinmalidir.

*  Bkz. Cikis Gerilimi ve Son Seyir Maksimum Cikis Gerilimi (J63).

RFC-S modunda calisan sabit
miknatish (PM) motor aki
zayiflatma bdlgesine ulasti

Motor aki zayiflatma bdlgesine girecek sekilde imaksimum hizda calisiyor.

*  Yiiksek Hiz Modunu Etkinlestirme (B28) ve Motor Nominal Gerilimi (B03)
parametrelerinin motor igin maksimum nominal gerilim olarak ayarlandigindan emin
olun.

Hiz degisiminde asin
salinim

Hiz kontrol gevrimi

Hiz kontrol ¢cevrim oransal kazanci dismeye basgladidi i¢in hizda meydana gelen
degisiklikler yuziinden igletim sirasinda asiri salinim meydana gelir. Hem tam yukla
hemde yuksuz iken asiri salinimi en dislk seviyeye getirmek icin hiz kontrol gevrimi
oransal kazanci Baslatma, Seyir, Durdurma kisimlarinda arttiriimalidir.

* Basglatma, Seyir ve Durdurma esnasinda hiz ¢evrimi P kazancini ayarlamak igin
bkz. Menii | Ayarlama.

*  Konum geri besleme igin iyi EMC uygulamalarinin takip edildiginden emin olun,
induklenmig gurdltu elde edilebilecek bir kontrol gevrim kazanci seviyesini
sinirlayabilir.

Baglatma/Durdurma
esnasinda motordan /

gelen akustik gurilti

frendiizenlemelerinden

Rampa suresi akim limiti

Durdurma ve onu takip eden fren uygulamasindan sonra surtici devre disi
birakilimadan énce yuk mekanik fren Gizerine yavasga birakarak siriici akim limit siniri
asag cekilir. E§er bir rampa yoksa veya rampa suresi dogru degilse bazi motorlarda ve
mekanik frenlerde akustik guriltiler duyulabilir.

* Bkz. Motor Rampa Momenti Stiresi (D02).
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Fren serbest birakma
esnasinda titresim

Hiz kontrol gevrimi

Giivenlik UOriin bilgileri Mekanik Elektrik Baslarken

Bilgileri 9 kurulum kurulumu s
Raporlanan hata \ Ana neden \ Onerilen iglemler
Raporlanan hata \ Ana neden

\ Onerilen iglemler

Eger hiz gevrimi integral kazanci ¢ok ylksekse bu baslatma ve fren birakma esnasinda
titresim ile sonuclanir. Baslangig hiz gevrimi | kazancini diisirin. Dengeyi saglamak
Uizere oransal kazang da azaltilabilir ancak dusuk degerler fren birakma esnasinda
kayma ile sonuglanabilir.

* Hem tam ylkli hemde yukslz kosullar altinda baslangi¢ hiz gevrim kazancini
ayarlamak icin bkz. Menti | Ayarlama.

»  Konum geri besleme igin iyi EMC uygulamalarinin takip edildiginden emin olun,
indiklenmis giirlltu elde edilebilecek bir kontrol gevrim kazanci seviyesini
sinirlayabilir.

Baslangi¢ konumu kilidi

Eger Baslangig kilidi P kazanci fren birakma 6ncesinde ve suresince ¢ok yluksekse bu
baslatma esnasinda titresime sebep olur. Titresimin Ustesinden gelmek igin p kazancini
azaltin. Eger bunun ¢ok az etkisi olursa baslangi¢ hiz gevrimi i kazanci da azaltiimalidir.

* Hem tam yUkli hemde yukslz kosullar altinda baslatma icin baslangig kilidini
ayarlamak igin bkz. Menti | Ayarlama.

* Konum geri besleme igin iyi EMC uygulamalarinin takip edildiginden emin olun,
indiklenmis giirlltu elde edilebilecek bir kontrol gevrim kazanci seviyesini
sinirlayabilir.

Konum geri besleme Kapall
cevrim igletimi

Kapali gevrim isletimde konum geri besleme kontroli yapin. Konum geri besleme

kablolamasi uzerinde indiklenmis bir guriltiu varsa bu dengesiz kontrole neden olabilir.

+ Kablo yoni, ekranlama ve sonlandirmalar hususunda iyi EMC uygulamalarinin
takip edildiginden emin olun. indiklenmis giiriiltiiyi sinirlamak igin de
kullanilabilecegi icin bkz. Siirticti Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Filtresi (C09).

isletim sirasinda
titresim

Hiz kontrol gevrimi

Eger hiz gevrim |, P kazanglari yanlig ayarlanmigsa seyrin herhangi bir kisminda
titresim meydana gelebilir. Hiz gevrim kazanglari varsayilan ayarlar (1) Baslangig hiz
cevrim kazanglari ve (2) Seyir, Durdurma hiz gevrim kazanglari olarak 2 kisma ayrilir.

* Hem tam yUkli hemde yiiksiz kosullar altinda Baslatma, Seyir, Durdurma hiz
gevrim kazanglarini ayarlamak igin bkz. Menti | Ayarlama.

*  Konum geri besleme igin iyi EMC uygulamalarinin takip edildiginden emin olun,
indiklenmis giirlltu elde edilebilecek bir kontrol gevrim kazanci seviyesini
sinirlayabilir.

Konum geri besleme Kapall
cevrim igletimi

Kapali gevrim isletimde konum geri besleme kontroli yapin. Konum geri besleme
kablolamasi tzerinde indiklenmis bir guriltiu varsa bu dengesiz kontrole neden olabilir.

+ Kablo yoni, ekranlama ve sonlandirmalar hususunda iyi EMC uygulamalarinin
takip edildiginden emin olun. indiiklenmis giriiltiiyii sinirlamak igin de
kullanilabilecegi icin bkz. Siriicii Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Filtresi (C09).

Akim kontrol gevrimi

Otomatik ayarlamadan hesaplanan akim kontrol gevrimi motor igin yiksek olabilir ve
manuel olarak ayarlanabilir ya da titresim oldugunda akim kontrol gevrim filtresi
uygulanabilir. Varsayilan olarak (1) Baslatma ve (2) Seyir-Durdurma igin ayri akim
kontrol ayarlamasi oldugunu unutmayin.

* Hem tam yukli hemde yuksuz kosullar altinda akim kontrol ¢evrimini ayarlamak igin
bkz. Menii | Ayarlama.
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Raporlanan hata | Ana neden \ Onerilen iglemler

Fren serbest birakma baslatilirken geriye kayma meydana gelirse baslangi¢ hiz ¢evrimi
| kazanci arttirlmalidir. Asiri dederler motorda akustik giriltiye sebep olabilir ve bu
sebeple baslangicta etkinlestiriimek tzere konum kilidi gerektirebilir. Eger disuk
¢6zundrliklu bir kodlayici (enkoder) kullaniimigsa veya konum geri beslemede
indiklenmis giirliltu varsa akustik gurulti ve kararsizlik ylizinden maksimum hiz

Hiz kontrol cevrimi gevrim kazanci sinirlanabilir.

* Hem tam yUkli hemde yuksiz kosullar altinda baslangi¢ hiz gevrimi | kazancini
ayarlamak igin bkz. Menti | Ayarlama.

*  Konum geri besleme igin iyi EMC uygulamalarinin takip edildiginden emin olun,
indiklenmis guriltu elde edilebilecek bir kontrol gevrim kazanci seviyesini

sinirlayabilir.
Baslatma esnasinda Fren serbest birakma baslatilirken disiik ¢ézunurlikli kodlayici (enkoder) veya konum
geriye kayma geri beslemedeki indiklenmis gurultt ylizinden baslangig¢ hiz gevrimi | kazanci
sinirlandinlirsa baslangi¢ igin konum kilidi etkinlegtirilebilir.
Baslangig¢ konumu kilidi «  Bkz. Baslangig Kilidi P Kazanci (120). Baslangig hiz gevrimi |, P kazanglarinin,

baslangic kilidi icin daha ylksek P kazang ayari gercgeklestirebilmesi icin azaltiimasi
gerekebilir. Baslangig kilidi hem tam yUkli hem de yliksuiz kosullar igin
ayarlanmalidir.

Eger Asansor sisteminde ylk hiicresi varsa bu analog giris 2 kullanilarak suructye
baglanabilir ve geriye kaymanin Ustesinden gelmek igin baslangi¢ esnasinda bir

o ) moment ileri besleme saglar.
Yk hicresi kompanzasyonu . L . o
+ Kompanzasyon ayarlamak tzere yik hiicresi kompanzasyonu parametreleri icin

bkz. Menii E Mekanik. Eger ylk hlcresi kompanzasyon sinyali kararsiz / guriltalu
ise Yk Hiicresi Kompanzasyon Filtresi Siire Sabiti (E12) ile bir filtre uygulanabilir.
Raporlanan hata | Ana neden ‘ Onerilen iglemler

Sdrlcudeki motor verisinin dogru olarak ayarlandigindan emin olun ve simetrik akim

Motor verisi, simetrik akim limiti de sistem igin ayarlanmis olmalidir.

limiti
* Bkz. Menii B Motor ve Simetrik Akim Limiti (B16).
Sabit miknatisli (PM) motor ve RFC-S modundaki isletim igcin eger motor etkinlestirme
sirasinda akim limitine girerse dogru kodlayici (enkoder) faz agisinin tiiretilmesi icin bir
Otomatik Ayarlama otomatik ayarlamanin gergeklestirildiginden veya bilinen bir veri girisi oldugundan emin
olun.
*  Bkz. Motor Otomatik Ayarlama (B11).
Konum geri beslemesini kontrol edin. Eger basarisiz olduysa veya yanlis baglandiysa
e . . surict hem RFC-A hem de RFC-S modunda diizguin ¢alismaz.
Siiriici etkinlestirme
sonrasinda motorun Konum geri besleme * Bkz. Siriicii Kodlayici (Enkoder) Konumu (J53) ve slriicl kodlayici (enkoder)
akim limitine girmesi port baglantilarini kontrol edin.

» Kaodlayici (enkoder) geri beslemenin yanlis baglandigi yerdeki donusi degistirmek
icin bkz. Siirticti Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Cevirme (C12).

Motor, ¢ikis momentindeki limitler ytziinden istenen hiza ulasamiyor, yanhs nominal hiz

“kayma” sonucu olusan akim limiti igletimi.
Motor nominal hizi “kayma” . . . . .
yanlis (Acik cevrim vektdril *  Moment Ureten Akim (J24) (Agik ¢cevrim) parametresinde maksimum momenti elde

RFC-A) etmek i¢in nominal hizi manuel olarak ayarlayin.
*  Motor Parametre Uyarlama Kontrolii (B25) (RFC-A) parametresini kullanarak
maksimum momente ulasmak i¢in nominal hizi ayarlayin.

Siruci gikigindan motora gelen ¢ikis motor kontaktéri ve kullaniimis olabilecek

Motor, motor baglantt hatas kisaltma kontakéru baglantilarini kontrol edin.
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9.17  Trip kodlan

Asagidaki bolimde E300 Asansér suriicusu igin trip kodlari agiklanmistir

Tablo 9-14 Trip gostergeleri

Trip Aciklama / Tavsiye edilen iglem

Uygulama Meniisii Analog giris 1 akim kaybi

Degistirildi

Bir uygulama menusu 6zellestirme tablosu degistirildi. Alt trip hangi meniinin degistigini gosterir:
217 + Alttrip1= MenEJ S
« Alttrip2=Menu T
* Alttrip3=Menu U

Girig 1 Kaybi Analog giris 1 akim kaybi

Giris 1 Kaybi trip durumu, Analog giris 1'deki (T.5 T.6) akim modunda bir akim kaybinin tespit edildigini belirtir.
Akim 3 mA'nin altina distigi takdirde 4-20 mA ve 20-4 mA modlarinda giris kaybi tespit edilir.

Onerilen iglemler:

28 » Kontrol kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

+ Kontrol kablo baglantilarinda hasar olmadigindan emin olun.

* Analog Giris 1 Modu'nu (F38) kontrol edin.

« Akim sinyalinin mevcut ve 3 mA'dan biyiik oldugundan emin olun.

Giris 2 Kaybi Analog giris 2 akim kaybi

Girig 2 Kaybi trip durumu, Analog giris 2'deki (T.7) akim modunda bir akim kaybinin tespit edildigini belirtir.
Akim 3 mA'nin altina dustigu takdirde 4-20 mA ve 20-4 mA modlarinda giris kaybi tespit edilir.

Onerilen iglemler:

29 + Kontrol kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

+ Kontrol kablo baglantilarinda hasar olmadigindan emin olun.

* Analog Giris 2 Modu'nu (F45) kontrol edin.

+  Akim sinyalinin mevcut ve 3 mA'dan buyik oldugundan emin olun.

Analog gikislardan bir veya ikisinde sifir ofset kalibrasyonu basarisiz oldu. Bu sirlcu donaniminin basarisiz
oldugunu veya dustk empedans uzerinden gikisa gerilim uygulandigini gosterir.

Alt trip Sebep
29 1 Cikis 1 basarisiz
2 Cikis 2 basarisiz

Onerilen iglemler:
* Analog cikiglarla iligkili kablo baglantilarini kontrol edin.
* Analog cikiglara bagli tim kablo baglantilarini ¢ikarin ve kalibrasyon gergeklestirin.

Analog Girig Yoniu Yok Analog kontrol giris modunda galistirma sinyali alinmadi

Analog kontrol giris modunda gecen fren serbest birakma suresinin 1 saniyelik bélimunde bir yon sinyali veya
calistirma izni saglanamadi. Kontrol Giris Modu (H11) = Analog Calistirma izni (0) veya Analog 2 Yénlii (1).

Onerilen iglemler:

79 * Bir yon sinyalinin alindigindan emin olmak igin Giris Yoni 1 (G39) ve Giris Yonu 2 (G40) parametrelerini kontrol
edin.

+ Kontrol kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

+ Kontrol kablo baglantilarinda hasar olmadigindan emin olun.

Otomatik Ayarlama 1 Konum geri besleme degistirilimedi veya gerekli hiza ulagilamadi

Sdricu, donerek otomatik ayarlama sirasinda trip durumuna gegti. Trip durumunun sebebi ilgili alt trip
numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Donerek otomatik ayarlama sirasinda kullanildiginda konum geri besleme degismedi
2 Dénerek otomatik ayarlama veya mekanik yik élgimu sirasinda motor gereken hiza
" ulasamadi

Onerilen iglemler:

* Motorun serbestge donduginden emin olun; 6r., mekanik frenin serbest birakilmig olmasi.
« €01 Surtct Kodlayici (Enkoder) Tipinin dogru olarak ayarlandigindan emin olun.

»  Geri besleme cihazi kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

+ Motor ile kodlayici arasindaki mekanik baglantiyi kontrol edin.

N
~
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Otomatik Ayarlama 2

Konum geri besleme yonii dogru degil

12

Sdricl, donerek otomatik ayarlama sirasinda trip durumuna gegti. Trip durumunun sebebi ilgili alt trip
numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Donerek otomatik ayarlama sirasinda kullanildiginda konum geri besleme degismedi
2 Donerek otomatik ayarlama veya mekanik yiik 6lgiimu sirasinda motor gereken hiza
ulasamadi

Onerilen iglemler:

*  Motor kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

»  Geri besleme cihazi kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

+ €12 SiirGci Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Geri Cevirme parametresi ayarini kontrol edin.
+  Iki motor fazindan herhangi birini degistirin (U, V, W).

Otomatik Ayarlama 3

Olgiilen eylemsizlik parametreyi asti, komutasyon sinyalleri yanlis yonde degisti

13

Doénerek otomatik ayarlama veya mekanik yik 6lgiim testi sirasinda suructide trip durumu meydana geldi.
Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Mekanik ylk 6lgiml esnasinda 6lglilen eylemsizlik > parametre (E15)
2 Dénerek otomatik ayarlama sirasinda komutasyon sinyalleri yanlis ydnde degismis
3 Mekanik ylk testi motor eylemsizligini tanimlayamamis

Onerilen iglemler:

*  Motor kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

*  Geri besleme cihazi U, V ve W komutasyon sinyali kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.
» €12 Suricl Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Geri Cevirme parametresi ayarini kontrol edin.

Otomatik Ayarlama 4

Siiriici kodlayici (enkoder) U komutasyon sinyali hatasi

14

Komutasyon sinyalleri olan bir konum besleme cihazi kullaniliyor (6r., AB Servo, FD Servo, FR Servo, SC Servo)
ve U komutasyon sinyali donerek otomatik ayarlama sirasinda degismedi.

Onerilen iglemler:

»  Geri besleme cihazi U komutasyon sinyali kablolamasinin dogru oldugundan emin olun (Kodlayici T.7 ve T.8).

Otomatik Ayarlama 5

Sirici kodlayici (enkoder) V komutasyon sinyali hatasi

15

Komutasyon sinyalleri olan bir konum besleme cihazi kullaniliyor (6r., AB Servo, FD Servo, FR Servo, SC Servo)
ve V komutasyon sinyali donerek otomatik ayarlama sirasinda degismedi.

Onerilen iglemler:
»  Geri besleme cihazi V komutasyon sinyali kablolamasinin dogru oldugundan emin olun
(Kodlayici T.9 ve T.10).

Otomatik Ayarlama 6

Siriicii kodlayici (enkoder) W komutasyon sinyali hatasi

16

Komutasyon sinyalleri olan bir konum besleme cihazi kullaniliyor (¢r., AB Servo, FD Servo, FR Servo, SC Servo)
ve W komutasyon sinyali donerek otomatik ayarlama sirasinda degismedi.

Onerilen iglemler:
* Geri besleme cihazi W komutasyon sinyali kablolamasinin dogru oldugundan emin olun (Kodlayici T.11 ve T.12).

Otomatik Ayarlama 7

Motor kutup sayisi / konum geri besleme ¢oziiniirliigii yanhs ayarlandi

17

Konum geri beslemesi kullanilan durumlarda motor kutuplari veya konum geri besleme ¢ézunurligu yanlis
ayarlandiysa donerek otomatik ayarlama sirasinda bir Otomatik ayarlama 7 trip durumu baslatihr.

Onerilen iglemler:
* Geri besleme cihazi igin devir basina hat kontrolii yapin (C03).
+ Kutup sayisini kontrol edin (B05).

[ (TUELTEVELETGER GUITR I M Bir otomatik ayarlama baslatildiginda yon sinyali alinmadi

78

Otomatik ayarlama gergeklestiriimeye calisilirken yon sinyali verilmedi. Otomatik ayarlama gergeklestirimeye
gahisilirken bu trip durumuna engel olmak igin surtict etkinlestirmeyi muteakip 6 saniye iginde bir yon sinyali
verilmelidir (Otomatik ayarlama (B11) > 1).

Onerilen iglemler:

* Bir yon sinyalinin alindigindan emin olmak igin Giris Yoni 1 (G39) ve Giris Yonu 2 (G40) parametrelerini kontrol
edin.

+ Kontrol kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

+ Kontrol kablo baglantilarinda hasar olmadigindan emin olun.

+ Asansor kontrolériinden kontrol siralamasini kontrol edin.
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Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem
[0 (TN EVTI@VELETGERMIIGC VI Otomatik ayarlama testi tamamlanmadan 6nce durdu

Fren Kontrol Birakma Baslatma esnasinda motor fren serbest birakma kosullari karsilanmadi

Fren Temasi

Fren Direnci Cok Sicak

Kart Erigimi

Sdricunun bir otomatik ayarlama tamamlamasi engellendi, ¢linkii Glvenli Moment Kapama (STO), Surtcu etkin,
Hizli Devre Digi Birakma veya Calistir komutlari kaldirildi.

Onerilen iglemler:

+ T.31’deki Guvenli Moment Kapama (STO), Surtcu etkin sinyalinin (F10) aktif oldugundan emin olun.
+ Kullanildiginda Hizli durdurmanin aktif olugundan emin olun.

* Y6n komutunun aktif oldugundan emin olun (G39, G40).

Durum 3’den 4’e gegise izin vermek igin fren serbest birakma kontrol kosullari 6 saniye iginde karsilanmadi.

Onerilen iglemler:

* Motor Rampa Momenti Siiresi (D02) parametresindeki motor rampa momenti stiresini kontrol edin.

*  Motor haritasi ayarlarinin dogrulugunu kontrol edin.

*  Motor Miknatislanma Gostergesi (D01) parametresini kontrol edin.

*  Motor kontaktdr kontrolini denetleyin.

*  Motor elektrik baglantilarini kontrol edin.

*  Fren Kontrol: Ust Akim Esigi (D06) Fren Kontrolii: Diigiik Akim Egigi (DO7), Fren Kontrolii: Fren Serbest
Birakma Frekansi (D08) parametreleri tarafindan ayarlanan fren serbest birakma esigini kontrol edin.

+ Baslatma Optimize Edici Hizi (G46) parametresini kontrol edin. Agik Cevrim isletiminde bu parametre
> Fren Kontrolli: Fren Serbest Birakma Frekansi (D08) olmalidir.

Yanhs durumda motor fren temasi tespit edildi

Bu trip durumu fren temas hatasi oldugunu gosterir. Bu trip sadece Fren Temas Izleme Ayari (D11) > Yok (0)
olarak ayarliyken fren izlemenin etkinlestirildigi durumlarda meydana gelir.

Bu trip, Fren Temas izleme Siiresi (D14) saniyeleri icin Fren Temas izleme Ayari (D11) parametresi ile secilen
fren izleme giris sayisinin Fren Kontrol Cikisi (D03) sayisi ile esit olmadiginda tespit edilir.

Sirtci trip durumlarinin goérilebilecegi zamandan 6nce seyrin tamamlandigi durumlarda gérilen bir gecikmeli
trip durumudur. Seyir esnasinda bir hata tespit edilmigse Kuresel Uyari (L04) = Agik (1) parametresi seyir
sonunda gecikmis bir trip durumunu gosterir.

Bir Fren Temas trip durumu olusturmak igin fren temas izleme giris sinyalleri kullanilir.

Fren Temas trip durumu olustugunda ve istenmeyen Arag Hareketi (UCM) igin Fren Temas izleme segildiginde
Fren Temas Izleme Ayari (D11) =1 + UCM - 1, 2, 3 ve 4 + UCM olur. Bu trip durumu, mm.000 parametresinin
1298 olarak ayarlanarak EN 81-20 ve EN 81-50 standartlari gereksinimlerine uygun hale getirilerek giderilir.

Onerilen iglemler:

*  Motor fren temas geri beslemesinin giris 1- 4 arasinda istenildigi gibi bagli oldugundan emin olun.

+  Motor fren izlemenin donanim yazilimi Fren Temas Izleme Ayari (D11) parametresinde dogru olarak
ayarlandigindan emin olun.

*  Motor frenlerinde motor fren temas isletimlerinin dogrulugunu kontrol edin.

+  Motor fren temaslari isletim siirelerini kontrol edin Fren Temas izleme Siiresi (D14).

Fren direnci asin yilk zaman asimi (Izt)

Fren Direnci Cok Sicak parametresi fren direnci asir yik durumunda zaman asimi oldugunu belirtir. Fren Direnci
Termal Akimulatori (D17) parametresindeki deder Fren Direnci Nominal Gucu (D15),

Fren Direnci Termal Siire Sabiti (D16) ve Fren Direnci Dayanimi (D18) parametre degerleri kullanilarak
hesaplanir. Fren Direnci Cok Sicak trip durumu Fren Direnci Termal Akiimulatért (D17) parametre degeri % 100’e
ulastiginda meydana gelir.

Onerilen iglemler:

+ Girilen degerlerin dogru oldugundan emin olun.

*  Harici bir termal koruma cihazi kullaniliyor ve fren direnci yazilimi asiri yik korumasi gerekmiyorsa,
fonksiyonu devre digi birakmak icin D15, D16 veya D18 = 0 alarak ayarlayin.

NV Medya Karti Yazma hatasi

Kart Erigim trip durumu, NV Medya Karti'na surticiiniin erisemedigini belirtir. Karta veri transferi gergeklestirilirken
trip durumu meydana gelirse yazdiriimakta olan dosya bozulabilir. Stricuye veri transferi gergeklestirilirken trip
durumu meydana gelirse veri transferi tamamlanamayabilir. Bir parametre dosyasi suriictye transfer edilir ve
transfer sirasinda bu trip durumu meydana gelirse kalici bellege parametreler kaydedilmez bdylece orijinal
parametreler sirticlyu kapatip tekrar agarak yeniden yuklenebilir.

Onerilen iglemler:
* NV Medya Karti'nin takilmig/dogru sekilde yerlestirilmis oldugundan emin olun.
* NV Medya Karti'ni degistirin.
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[

Kart On Yiikleme

Kullanici Meniisii A parametresi modif-ikasyonu NV Medya Karti'na yiiklenemiyor

177

Kart Mesgul

Kullanici Menisi A degisiklikleri, dlizenleme modundan gikilirken otomatik olarak kaydedilir. Kart On Yiikleme
trip durumu, diizenleme modundan ¢ikilirken tus takimi araciliyiyla User Menu A parametresine bir yazma islemi
baglatiimissa ve N01 = Otomatik veya On Yiikleme Moduna ayarlanirsa meydana gelir; yeni parametre degeri igin
gereken 6n yiikleme dosyasi NV Medya Karti'nda olusturulmamistir. Bu, NO1 parametresi Otomatik (3) veya On
Yukleme (4) moduna degistirildiinde meydana gelir ancak sonrasinda sirtcu sifilfanmaz.

Onerilen iglemler:

* NO1 parametresinin dogru sekilde ayarlanmis oldugundan emin olun ve NV Medya Karti (izerinde gerekli
dosyayi olusturmak igin strlciyu sifirlayin.

Parametreyi Kullanici Menlsu A parametresine yeniden yazdirmaya calisin.

Bir opsiyon modiilii tarafindan erisim saglanmakta oldugundan NV Medya Karti'na erisim saglanamiyor

178

Kart Mesgul trip durumu, NV Medya Karti'nda bulunan bir dosyaya erisim saglanmak istendigini ancak NV Medya
Karti'na hali hazirda bir Opsiyon Moduli tarafindan erisim saglanmakta oldugunu belirtir. Veri transferi
gerceklestirilemez.

Onerilen iglemler:
+  Opsiyon modilinin NV Medya Karti'na erisimini tamamlamasini bekleyin ve sonra gerekli islevi yeniden
deneyin.

Kart Verisi Mevcut

NV Medya Karti veri konumunda veriler mevcut

179

Kart Verisi Mevcut trip durumu, NV Medya Karti'nda iginde veri bulunan bir veri bloguna veri kaydi
gerceklestiriimeye caligildigini belirtir.

Onerilen iglemler:
»  Veri konumundaki verileri silin.
*  Verileri, alternatif bir veri konumuna yazdirin.

Kart Kiyaslama

NV Medya Karti dosyasi/verileri siiriiciidekilerden farkli

188

NV Medya Karti'ndaki bir dosya lizerinde kiyaslama islemi gergeklestiriimis; NV Medya Karti'ndaki parametreler
suriictidekilerden farkl ise Kart Kiyaslama trip durumu meydana gelir.

Onerilen iglemler:

+ Parametre mm.000 = O olarak ayarlayin ve trip durumunu sifirlayin.
+ Kiyaslama igin, NV Medya Karti'ndaki.

* dogru veri blogunun kullanildigindan emin olun.

Kart Siiriicii Modu

NV Medya Karti parametre seti gegerli siiriicii modu ile uyumlu degil

187

Kart Surtici Modu trip durumu, kiyaslama esnasinda NV Medya Karti veri blogundaki siiriicii modu,

gecerli suriici modundan farkli oldugu tespit edilirse meydana gelir. Bu trip durumu, veri blogundaki igletim modu
izin verilen isletim modlari araliginin disinda ise NV Medya Karti'ndan suruclye parametre transferi yapilmaya
galisildiginda da meydana gelir.

Onerilen iglemler:

»  Hedef siirlictiniin, parametre dosyasindaki suriici isletim modunu desteklediginden emin olun.

+ mm.000 parametresindeki degeri silin ve surtclyu sifirlayin.

*  Hedef suricu isletim modunun kaynak parametre dosyasi isletim moduyla ayni olmasini saglayin.

Kart Hatasi

NV Medya Karti veri yapisi hatasi

182

Kart Hatasi trip durumu, bir NV Medya Karti'na erisime ¢alisildigini ancak kartin veri yapisinda bir hata tespit
edildigini belirtir. Trip durumunun sifirlanmasi, yanlis veri yapisinin siriici tarafindan silinmesine ve dogrusunun
olusturulmasina neden olur. Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Mekanik yik 6lgimi esnasinda 6lgllen eylemsizlik > parametre (E15)
2 Donerek otomatik ayarlama sirasinda komutasyon sinyalleri yanlis yénde degismis
3 Mekanik yik testi motor eylemsizligini tanimlayamamis

Onerilen iglemler:

+  Butun veri blogunu silin (7xxx, 7001 = veri blogu 1 oldugu yerler) ve yeniden islemi gergeklestirmeyi deneyin.
+ Kartin dogru sekilde yerlestirildiginden emin olun.

* NV Medya Karti'ni degistirin.
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NV Medya Karti dolu

184

Kart Dolu trip durumu, NV Medya Karti'nda bir veri blogu olusturuimaya ¢alisildigini ancak kart tizerinde yeterli
alan olmadigini belirtir.

Onerilen iglemler:

+ Alan yaratmak icin bir veri blogu (7xxx, 7001 = veri blogu 1 oldugdu yerler) veya NV Medya Karti'nin timinu
silin.

»  Farkh bir NV Medya Karti kullanin.

Kartta Veri Yok

NV Medya Karti'nda veri yok

183

Kartta Veri Yok trip durumu, bir NV Medya Karti'nda bulunmayan bir dosya veya bloga erisim saglanmaya
calisildigini belirtir.

Onerilen iglemler:
*  Veri blogu sayisinin dogru olmasina dikkat edin.

Kart Opsiyonu

NV Medya Karti trip durumu; opsiyon modiilleri kaynak ve hedef siiriicii arasinda farklilik gosteriyor

180

Kart Opsiyonu trip durumu, parametre verilerinin veya varsayilan fark verilerinin bir NV Medya Karti'ndan
suriclye transfer edilmekte oldugunu ancak opsiyon modiilii kategorilerinin kaynak surliclyle hedef sirticller
arasinda farklilik gésterdigini belirtir. Bu trip durumu, veri transferini durdurmaz ancak farkl opsiyon
modullerindeki verilerin varsayilan degerlere ayarlanacagini, karttaki degerlere ayarlanmayacagi konusunda
uyari yapar. Bu trip durumu, veri blogu ile strlci arasinda bir kiyaslama yapildig takdirde de meydana gelir.

Onerilen iglemler:

* Dogru opsiyon moddllerinin kurulu oldugundan emin olun.

+  Opsiyon modiillerinin parametre grubunun saklandigi opsiyon modullyle ayni opsiyon moduliinde
oldugundan emin olun.

*  Kurulu opsiyon modiillerinden birine veya daha fazlasina ait parametrelerin varsayilan degerlerde olacagini
kabul etmek icin Sifilama digmesine basin.

*  Bu trip durumu, mm.000 parametresini 9666 olarak ayarlayarak ve surliclyu Sifirlayarak giderilebilir.

NV Medya Karti veri bloklari siiriicii tiirevi ile uyumlu degil

175

Kart Verimi trip durumu, Suruicu Turevi (J96) parametre degeri kaynak ve hedef siriculer arasinda farkli ise glc
verildiginde veya karta erisim saglandiginda meydana gelir. Bu trip durumu sifirlanabilir ve slrlcu ve kart
arasinda her iki yonde de veriler transfer edilebilir.

Onerilen iglemler:
» Farkh bir NV Medya Karti kullanin
*  Bu trip durumu, mm.000 parametresini 9666 olarak ayarlayarak ve sirtclyu Sifirlayarak giderilebilir

NV Medya Karti akim, gli¢ degerleri kaynak ve hedef siiriicii arasinda farkhlik gosteriyor

Kart Degeri

186

Kart Degeri trip durumu, parametre verilerinin bir NV Medya Karti'ndan surlcuye transfer edilmekte oldugunu
ancak kaynak ve hedef siriciler arasinda akim ve/veya gerilim degerlerinin farkli oldugunu belirtir. Bu trip
durumu, NV Medya Karti ve sirlcideki veri blogu arasinda bir kiyaslama (8yyy olarak ayarlanan mm.000
parametresi kullanilarak) yapildiginda da meydana gelir. Kart Degeri trip durumu, veri transferini durdurmaz
ancak RA'ya atfedilen degere 6zgii parametrelerin hedef suriclye transfer edilemeyecegine dair bir uyaridir.

Onerilen iglemler:
*  Trip durumunu ortadan kaldirmak igin suriiclyu sifirlayin.
+  Surlcu degerine bagimh parametrelerin dogru bir sekilde transfer edildiginden emin olun.

Salt Okunur Kart

NV Medya Karti, Salt Okunur bit setine sahip

181

Salt Okunur Kart trip durumu, salt okunur NV Medya Karti'ni degistirmeye yonelik bir tesebbiste bulunuldugunu
veya salt okunur bir veri blogu oldugunu belirtir. Salt okunur isareti ayarlanmissa NV Medya Karti salt okunurdur.

Onerilen iglemler:
+  Salt okunur isareti, mm.000 parametresini 9777 olarak ayarlayarak ve surliciyu Sifirlayarak giderilebilir.
Bu, NV Medya Karti'ndaki tim veri bloklari igin salt okunur isaretini kaldirir.

NV Medya Karti trip durumu; 5psiyon modiilii uygulama programi transferi gergeklestirilemedi

174

Kart Yuvasi trip durumu, opsiyon modulinin dogru yanit verememesinden dolayi bir module opsiyon moduli
uygulama programi transferi veya bir uygulama modilinden opsiyon transferi gergeklestirilemezse meydana
gelir. Bu durum olusursa opsiyon moduli yuva numarasini belirten alt trip ile birlikte bu trip durumu meydana gelir.

Onerilen iglemler:
+ Kaynak / hedef opsiyon modulunin dogru yuvaya takildigindan emin olun.

Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
Yayin No: 1



Giivenlik Pl Mekanik Elektrik Kullanici lleri . . P
Bilgileri Uriin bilgileri kuralum Kuralumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Parametreler LUFEREELIEE Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler
Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem

Kontrol Denetim Birimi

Kontrol kelimesi ile isletim esnasinda iletisim hatasi

77

Kontrol Giris modu (H11) = Kontrol Kelimesi (6) ve Kontrol kelimesi (G51).

1 s igin bit 12 (denetim biririmi biti) = 1 olarak ayarlanmamigstir. Asansor kontrol6ri ve asansoér surlcisu
arasindaki asansor kontrolori veya iletisim ara baglantisinin ¢alismayi durdurdugu disinulur.

Sistem calistirildiginda veya Kontrol Giris modu (H11) parametresi de@eri gli¢ verildikten sonra ilk defa Kontrol
Kelimesi (6) olarak ayarlanmigsa Kontrol Denetim Birimi trip durumuna gecilmeden énce 10 s gecikme uygulanir.
Bu baslangi¢ suresinden sonra gecikme yeniden 1 s'lik durumuna geri déner. Bu seyrin tamamlanmig oldugu
gecikmig bir trip durumudur ve sonra siriicl trip durumuna girer. Eger programlanmis trip durumu seyir
esnasindaysa Kuresel Uyari (L04) = Acik (1) parametresi seyir tamamlandiktan sonra gecikmis bir trip
durumunun gerceklesecegini gosterir.

Onerilen iglemler:

* Asansor kontrolériinden surlculye kadar olan donanim baglantilarini kontrol edin.

* 12 bit (denetim birimi biti) dahil asansor suriiclisiine gelen Modbus kontroliiniin uygun sekilde
ayarlandigindan emin olun.

*  Asansor kontroloriindeki iletisimleri kontrol edin.

Akim geri besleme ofset hatasi

225

Akim Ofseti trip durumu, akim ofsetinin azaltilmak igin ¢ok blyuk oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:
»  Surici devre disi birakildiginda, siriict ¢ikisinda (U,V,W) akim akis olasiliginin bulunmadigindan emin olun.
+ Donanim hatasi mevcut; striiciniin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Durdurmada Akim

Seyir sonunda ¢ikis motor kontaktorleri agilmadan 6nce siiriicii gikisinda akim akisi

67

Sdricu gikigindaki (U,V,W) akim durma sonunda digsmemistir. Toplam Cikis Akimi (J22) > Durum 14’de (seyir ve
kontaktdr kontrolli sonu) 4 saniyelik stire sonunda motor nominal akim degerinin % 25.

Onerilen iglemler:

* Seyrin tamamlandigindan emin olmak igin asansoér kontrolériinden asansor surucuslne gelen kontrol
sinyallerini denetleyin.

*  Motor frenlerinin istege gére uygulandigindan, motor freni isletiminin dogru oldugundan emin olun.

Veri Degistiriliyor

Siiriicii etkinken siriicii parametreleri degistirilmis

97

Bir kullanici tarafindan gergeklestirilen eylemdir; striict etkinken suriici parametrelerini degistiren parametre
transferi aktif.

Onerilen iglemler:
Asagidakilerden biri yapilirken striiciniin etkin olmadigindan emin olun:
» Varsayilan degerler yiklenirken.

*  Silriclt modu degistirilirken.
* NV Medya Karti'ndan veya konum geri besleme cihazindan veri transferi gergeklestirilirken.

DCP Baslatma

Asansor kontroloriinde DCP baslatma hatasi

130

Uzatilmis iletisim baslatiimadan 6nce asansor kontrolériinden bir DCP x0xx1001 komut kelimesi mesaiji
alinmistir.

Onerilen iglemler:
+ Sdurlclye gelen DCP baglantilarini ve asansoér kontrolorii DCP komutlarini kontrol edin.

DCP4 Mesafe

Asansor kontroloriinden DCP4 modunda kalan mesafe hatasi tespit edildi

131

DCP4 kontrol modu segilidir ve asansér kontrolériinden DCP4 Kalan Mesafe Siiresi (AC06) ms parametresi igin
gecerli bir kalan mesafe referansi alinamamistir.

Onerilen iglemler:
« Sirlcuye gelen DCP baglantilarini ve asansor kontroléri DCP komutlarini kontrol edin.

DCP Yo6n Degisimi

Seyir esnasinda yon yanlis degisti

132

DCP seyir devam etmektedir ve asansor kontrolériinden gelen bir hiz segim mesaji seyrin basinda kabul
edilen seyir ydonunu degistirmistir.

Onerilen iglemler:
* Asansor kontrolérii DCP komutlarini kontrol edin.

DCP CRC

Seyir esnasinda asansor kontrolériinden gelen kotii CRC tespit edildi

133

Bir DCP seyri devam etmektedir ve asansor kontrolériinden gelen son 10 mesajda koti CRC tespit edilmistir.

Onerilen iglemler:
» Siuriclye gelen DCP baglantilarini ve asansér kontroléri DCP komutlarini kontrol edin.
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—
Asansor kontroloriinden DCP iletim hatasi
Bir DCP seyri devam etmektedir ve siiriiciden asansor kontrolériine génderilen son 10 mesajda asansor
kontrolériiniin bir hata alacagi rapor edilmigtir; 6r., CRC.
134

Onerilen iglemler:
Suruclye gelen DCP baglantilarini ve asansoér kontrolérii DCP komutlarini kontrol edin.

DCP Kablo Kopmasi

Seyir esnasinda kablo kopmasi tespit edildi

135

Seyir devam etmektedir ve DCP Kablo Kopmasi Trip Durumu Etkinlestirme (AC02) = Acik (1) olarak ayarlanmig
ve arka arkaya 10 DCP mesaji 150 ms veya daha az siirede alinmamigtir.

Onerilen iglemler:
Siriclye gelen DCP baglantilarini kontrol edin.

DCP Kotii Siralama

Asansor kontroloriinden DCP kontrol hatasi

136

Tirev ID

Seyir devam etmektedir ve asansor kontrolorinin yanhs siralama komut kelimesi mesajlari alinmistir.

Onerilen iglemler:
Siriclye gelen DCP baglantilarini ve asansor kontrolérii DCP komutlarini kontrol edin.

Tirev tanimlama hatasi

247

Sdricuyu ozellestiren tiirev goruntisu, farkli bir tirev numarasina sahip goriinti igin degistirilmistir.

Onerilen iglemler:
Sdricunun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Tiirev Goriintisi

Turev gorintlsi hatasi

248

Turev Goruintisu trip durumu, tirev goruntusiinde bir hata tespit edildigini belirtir.

Onerilen iglem:
Sdricunun tedarikgisi ile irtibata gegin.

lki veya daha fazla sayida parametre, ayni hedef parametreye yaziyor

190

Hedef trip durumu, strlculdeki iki veya daha fazla fonksiyonun hedef gikis parametrelerinin (6r., Meni F GG
Donanim, Menu K Lojik) ayni parametreye yazdigini belirtir.

Onerilen iglemler:
mm.000 parametresini ‘Hedefler’ veya 12001 olarak ayarlayin ve parametre yazma uyusmazliklari igin tim
mendulerdeki gorulebilir tim parametreleri kontrol edin.

Yon Degisti

Asansor Kontroloriinden gelen yon sinyali seyir esnasinda degisti

Segcili olan yon seyir esnasinda hem sinyal hem de iki yonli giris modlari orijinal ayarindan degistirildi.

Bu durumda kontrolli durdurma meydana gelir ve trip durumu olusur. Bu gecikmis bir trip durumudur.

Seyir esnasinda gecikmis bir trip durumu programlanmis ise Kiiresel Uyari (L04) = Agik (1) olarak ayarlanan
parametre durdurma tamamlandiktan sonra bir trip durumunun olugsacagini gosterir.

Onerilen iglemler:

Asansor kontrolériinden asansor surlcusune gelen suriicu kontrol baglantilarini ve siralamalarini kontrol
edin.

isletim sirasinda asansér kontroldriinden asansér siiriiciisiine gelen siiriicii kontrol baglantilarini denetleyin
ve EMC baglantili sorunlari giderin.

Asansor kontrol6rl siriict kontroliiniin, Kontrol Giris Modu’nun (H11) dogru olarak ayarlandigindan emin
olun.

Nl
N
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Mesafe Hatasi Seyir esnasinda asirt mesafe hatasi

RFC-A ve RFC-S

Bu trip durumu, Maksimum Mesafe Hata Esigi (H16) parametresinde tanimlanmis seviyeden daha buyuk bir
mesafe hatasi oldugunu gosterir. Mesafe hatasi tespiti, kapali gevrim isletimi igin Profil Hizi (J39) ve Gergek Hiz
(J40) parametreleri arasindaki farkin integralidir.

Hesaplanan mesafe hatasi, Maksimum Mesafe Hata Esigi (H16) parametresindeki kullanici tanimli mesafe hata
esigi ile karsilastirihr ve onu astigi yerde trip durumu gerceklesir.

Mesafe hatasi Maksimum Mesafe Hatasi (J56) parametresinde mesafe hatasi tespit aktivasyonundan bagimsiz
olarak goruntilenir ve her seyrin baginda ayar = 0 olarak sifirlanir.

Onerilen iglemler:

Motor

*  Motor glg baglantilarini kontrol edin

*  Motor faz doniistinu kontrol edin

*  Motor fren kontrolini denetleyin

Konum geri besleme

+  Konum geri besleme mekanik kurulumu kontrol edin

*  Konum geri besleme faz dénusuna kontrol edin

*  Konum geri besleme kablo ayarlamalarini, indiklenmis gurilti riskini kontrol edin

* Konum geri besleme cihaz hatasi varsa geri besleme cihazinin degistirin

Siriici ayari

«  Akim limiti dahil motor bilgilerini ve parametre ayarlarini kontrol edin

*  Konum geri besleme cihazi parametre ayarini kontrol edin

«  Konum geri besleme cihazi faz ofsetini kontrol edin, statik otomatik ayarlamanin tamamlanmis oldugundan
emin olun

*  Motor kararsizliginin mevcut oldugu durumlarda hiz kontrol gevrim kazanci ayarlarini kontrol edin

+ Maksimum Mesafe Hata Esigi parametresi degerini arttirin

* Mesafe hatasi tespiti Maksimum Mesafe Hata Esigi (H16) = 0 olarak ayarlandiginda devre disi birakilabilir

Motor nominal akimi izin verilen HD degerini agiyor

Motor Nominal Akimi (B02) parametresindeki motor nominal akim ayari agir yik galisma degeri limitini asarsa HD
isletimi azaltiimis, sinirlandiriimis asin yuk kapasitesi (B16) ile sonuglanir ve asansor sirlicisi normal yik,
ND bélgesinde caligir.

Onerilen iglemler:
*  Motor nominal akimi < Agir yik ¢alisma degeri olmalidir
+ Daha buyuk bir stirict kullaniimahdir

Gii¢ kati tanimlama: Tanlnmayan siirtici boyu

Sdriict Boyu trip durumu kontrol PCB'sinin baglanacagi gli¢ devresinin suriici boyunu tanimadigini gosterir.

224 Onerilen iglemler:
»  Surindn en son donanim yazilimina programlandigindan emin olun
+ Donanim arizasi - Tedarikgiye bagvurun
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Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem
EEPROM Hatasi Varsayilan parametreler yiiklenmisg

Kodlayici (Enkoder) 1

Kodlayici (Enkoder) 2

EEPROM Hatasi trip durumu, varsayilan parametrelerin yiklenmis oldugunu belirtir. Trip durumunun gergek
sebebi alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Dahili parametre veri tabani stirim numarasinin en énemli rakami degismis
2 Dahili kalici bellege kaydedilen parametre verilerine uygulanan CRC'ler, gegerli bir

parametre setinin ylklenemeyecegini belirtir

Dahili kalici bellekten geri ylklenen surici modu, Uriln igin belirlenen izin verilebilir
araligin diginda veya tirev gorintiisi 6nceki siirici moduna izin vermiyor

Siruci tirev goérintlsu degismis

Gug kati donanimi degismis

Dahili I/0 (Girig/Cikig) donanimi degismis
Konum geri besleme araylizii donanimi degismis

o N ol g M| W

Kontrol paneli donanimi degismis
9 EEPROM'un parametre bulunmayan alaninda saglama toplami basarisiz

Sdricu, kalic bellekte kullanici tarafindan kaydedilen parametreler igin iki banka ve glg kapatildiginda
kaydedilen parametreler icin iki banka tutar. Son bankanin hangisi olduguna bakilmaksizin kaydedilen parametre
seti bozulmussa bir Kullanici Kaydi veya Glg¢ Kapatildiginda Kaydetme trip durumu Uretilir. Bu trip durumlarindan
herhangi biri meydana gelirse basarili sekilde kaydedilen en son parametre kullanilir. Kullanici tarafindan
istendiginde parametrelerin kaydedilmesi biraz zaman alir ve eger bu stre zarfinda sirictide gli¢ olmazsa kalici
bellekteki verinin bozulma olasihgi vardir.

Kullanici tarafindan kaydedilen parametre bankalarinin ikisi birden veya gug¢ kapatildiginda kaydedilen parametre
bankalarinin ikisi birden bozulmusa veya yukarida verilen tablodaki durumlardan bir tanesi olusmussa EEPROM
Hata.xxx trip durumu Uretilir. Bu trip durumu olugursa daha énce kaydedilen verinin kullaniimasi mimkun
olmayacak ve sirlcu varsayilan parametrelerle izin verilen en distk siricli modunda olacaktir. Bu trip durumu
sadece, parametre mm.000 10, 11, 1233 veya 1244 olarak ayarlanirsa veya Varsayilanlari Yikleme (H04)
parametresi sifir harici bir degere ayarlandigi takdirde sifirlanabilir.

Onerilen iglemler:

»  Suricilndn varsayilan ayarlarini yikleyin ve sifirlama islemi gerceklestirin

+ Suricu gug kaynagini gikarmadan 6nce kaydetme islemini gergeklestirmek igin yeterli stire birakin
*  Trip durumu devam ederse surlcuyu tedarikgisine geri génderin

Siiriicii konum geri besleme arayiizii giic kaynagi asiri yliki

Kodlayici 1 trip durumu, surtict kodlayici gii¢ kaynaginin agiri yuklendigini gosterir. 15 yollu D tipi konnektordeki
terminal 13 ve 14, maksimum akim olarak 15 V'de 200 mA veya 8 V’de 300 mA ve 5V sadlar.

Onerilen iglemler:

+ Kodlayici gi¢ kaynagi kablolarini kontrol edin

*  Akim tiketimini azaltmak igin sonlandirma direnclerini (C05 = 0) devre disi birakin

* Uzun kablolu 5 V kodlayicilar igin, 8 V (C04) secin ve kodlayicinin yakinina 5 V’lik bir gerilim regulatéru takin
+ Kodlayici 6zelliklerini, stiriict kodlayici gui¢ kaynagi akim kapasitesini kontrol edin

+ Kodlayiciyi degistirin

« Daha yuksek akim kapasitesine sahip harici bir gii¢ kaynagdi kullanin

Siiriicu kodlayici (Geri besleme) kablosu kopmasi

Kodlayici 2 trip durumu, sirticinun tzerindeki 15 yollu D tipi konnektorde bir kablo kopmasi algiladigini gosterir.
Trip durumunun gercek nedeni alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Sirlcu konum geri besleme araylzi 1 herhangi bir giriste
11 Surlcu konum geri besleme arayilizi 1 A kanalinda
12 Siricl konum geri besleme arayiizii 1 B kanalinda
13 Suricu konum geri besleme araylizii 1 Z kanalinda

Onerilen iglemler:

C01 parametresinde secilen konum geri bildirim cihazi tipinin strlctye badlanacak konum geri bildirim cihazi igin

dogru oldugundan emin olun.

+ Suricude kablo kopma uyarisi istenmiyorsa C21 = 0000000 olarak ayarlayin (Kodlayici 2 trip durumunu
devre disi birakin)

+ Kablo surekliligini kontrol edin

*  Geri besleme sinyalleri kablo sisteminin dogru oldugunu kontrol edin

» Kaodlayici gli¢ beslemesinin dogru sekilde ayarlandigindan emin olun (C01)

+ Kodlayiclyi yenisiyle degistirin
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Kodlayici (Enkoder) 3

|

Aciklama / Tavsiye edilen islem

Faz ofseti, calistirma sirasinda hata veriyor

191

Kodlayici (Enkoder) 4 Geri besleme cihazi iletisim arizasi

Kodlayici 3 trip durumu, striictinin ¢alisirken (RFC-S modu) yanlis bir UVW faz agisi veya SINCOS faz hatasi
tespit ettigini gosterir.

Onerilen iglemler:

+ Kodlayici ekran baglantilarini kontrol edin

+ Kodlayici kablosunun kesintisiz bir kablo oldugundan emin olun

+ Kaodlayici sinyalini osiloskopla parazite karsi kontrol edin
Kodlayici mekanik kurulumunu kontrol edin
Bir UVW servo kodlayici icin, UVW komutasyon sinyallerinin faz donusiiniin motorun faz donisuyle ayni
oldugundan emin olun
Bir SinCos kodlayici igcin motorun ve artimli SinCos baglantilarinin dogru ve motorun ileri dénlsu igin
kodlayicinin saat yoniinde dondigiinden emin olun (kodlayicinin miline bakarken)
Ofset 6lgiim testini tekrarlayin

192

Kodlayici 4 trip durumu, kodlayici iletisiminin zaman asimina ugradigini veya iletisim konumu mesaj aktarma
suresinin ¢ok uzun oldugunu goésterir. Bu trip durumu ayni zamanda surucd ile kodlayici arasindaki iletisim
kanalinda kablo kopmasindan da kaynaklanabilir.

Onerilen iglemler:

+ Kodlayici gii¢ kaynagi ayarinin (C04) dogru oldugundan emin olun
» Kodlayici otomatik ayarlamayi (C02) tamamlayin

+ Kodlayici kablolarini kontrol edin

*  Geri besleme cihazini degistirin

Kodlayici (Enkoder) 5

Sayisal Kontrol Toplaml veya CRC hatasi

193

Kodlayici 5 trip durumu, bir sayisal kontrol toplami veya CRC hatasi oldugunu ya da SSI kodlayicinin hazir
olmadigini gdsterir. Ayrica Kodlayici 5 trip durumu iletisimin yapildigi kodlayiciya giden bir kabloda kopukluk
oldugunu da gdsterebilir.

Onerilen iglemler:

+ Kodlayici kablo ekran baglantilarini kontrol edin

+ Kablonun tek kesintisiz kablo oldugundan emin olun. Her tirlii konnektor blogunu ¢ikarin veya kaginilimaz
oldugu takdirde konnektér bloguna giden tim ekran domuz kuyrugu tipi kablolarin uzunlugunu en aza indirin

+ Kodlayici sinyalini osiloskopla parazite karsi kontrol edin

+ lletisim ¢éziiniirliik ayarini (C08) kontrol edin

» Bir Hiperface, EnDat kodlayici kullaniliyorsa kodlayici otomatik ayarlamasi (C02 = Etkinlestiriimis)
gergeklestirin

+ Kodlayiciyi degistirin

Kodlayici (Enkoder) 6

Kodlayici bir hata verdi

194

Kodlayici 6 trip durumu, kodlayicinin bir hata verdidini veya SSI kodlayicisina giden gili¢ kaynaginin
arizalandigini gosterir. Ayrica Kodlayici 6 trip durumu, SSI kodlayicisina giden bir kabloda kopukluk oldugunu da
gOsterebilir.

Onerilen iglemler:
+ SSl kodlayicllar igin, kablolama ve kodlayici gu¢ kaynagi ayarini kontrol edin (C04)
» Kodlayiciyi degistirin / kodlayicinin tedarikgisiyle iletisime gegin

Kodlayici (Enkoder) 7

Konum geri besleme cihazi i¢in ayar parametreleri degisti

195

Kodlayici 7 trip durumu, konum geri besleme cihazi ayar parametrelerinin degistirildigini gésterir.

Onerilen iglemler:

*  Trip durumunu sifirlayin ve kaydetme islemi gergeklestirin

+ €07 ve CO08 parametrelerinin dogru sekilde ayarlandigindan emin olun veya kodlayici otomatik yapilandirma
islemi gergeklestirin (C02 = Etkinlegtirildi)

Kodlayici (Enkoder) 8

Konum geri besleme arayiiziinde zaman asimi

196

Kodlayici 8 trip durumu, Konum geri besleme arayizu iletisim suresinin 250 us’yi gectigini gosterir.

Onerilen iglemler:

+ Kodlayicinin dogru sekilde baglandigindan emin olun
+ Kodlayicinin uyumlu oldugundan emin olun

»  Veriiletisim hizini artirin

Kodlayici (Enkoder) 9

Konum geri besleme, geri besleme opsiyon modiilii oimayan bir opsiyon modiiliinden segilmis

197

Kodlayici 9 trip durumu, konum geri beslemenin gegersiz oldugunu belirtir

Onerilen iglemler:
*  Geri beslemenin dogru konum suricusiine veya opsiyon yuvasina bagh oldugundan emin olun
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Kodlayici (Enkoder) 12

|

Aciklama / Tavsiye edilen islem

Otomatik yapilandirma sirasinda kodlayici tanimlanamiyor

162

Kodlayici (Enkoder) 13 Otomatik yapilandirma sirasinda kodlayicidan okunan veriler aralik disinda

Kodlayici 12 trip durumu, suriicinin kodlayiciyla iletisim halinde oldugunu, ancak kodlayici tipinin taninmadigini
gOsterir.

Onerilen iglemler:
Kodlayici ayar parametrelerini manuel olarak girin
Kodlayicinin otomatik yapilandirmayi destekleyip desteklemedigine bakin

163

Kodlayici 13 trip durumu, otomatik yapilandirma sirasinda kodlayicidan okunan verilerin aralik disinda oldugunu
gosterir. Otomatik yapilandirma sonucunda kodlayicidan okunan verilerle higbir parametre degistiriimez.

Alt trip Sebep
1 Devir bagina disen doner hatlar hatasi
12 Dogrusal iletigsim egimi hatasi
13 Dogrusal hat egimi hatasi
14 Do6nds turu bitleri hatasi
15 lletisim bitleri hatasi
16 Hesaplama suresi ¢ok uzun
17 Olgiilen hat gecikmesi 5 saniyeden uzun

Onerilen iglemler:
Kodlayici ayar parametrelerini manuel olarak girin
Kodlayicinin otomatik yapilandirmayi destekleyip desteklemedigine bakin

Kodlayici (Enkoder)
Baslatiimadi

Kodlayici baglatma hatasi

84

Sdricunun kodlayici araylizi seyir 6ncesi baslatiimamis. Buna kodlayicinin eski / yavas iletisim arayiize sahip
olmasi neden olabilir. Geri beslemenin manuel olarak baslatilabilmesi igin Konum Geri Besleme Baglatma (C18)
parametresini calistirmak Uzere kodlayici iletisimine ek sure saglamak icin Surtict Kodlayici (Enkoder) Ek Gug
Agma Gecikmesi (C10) parametresi degeri arttirilabilir. Konum Geri Besleme Baslatma Gostergesi (C19)
baslatma durumunu gosterir.

Onerilen iglemler:

Kodlayicinin dogru sekilde baglandigindan emin olun

Kodlayicinin uyumlu oldugundan emin olun

Asansor kontrolorinin, kodlayici baglatiimadan 6nce siriiclyu etkinlestirmeye galismadigindan emin olun

ENP Kotii Baslhk

Kodlayici bilgi plakasi dosyasi kotii baghgi

120

ENP (Elektronik Bilgi Plakasi) fonksiyonu etkinlestirilmis ve EnDat kodlayicida bulunan bilgi plakasi bashgi
ya kayip ya da uyumlu degil.

Onerilen iglemler:
EnDat kodlayicida dogru Bilgi plakasi bulundugundan emin olun

ENP Siiriicii Modu

Kodlayici bilgi plakasi dosyasi siirticu tipi

121

Sirtict Kontol Modu Aktif (JO8) parametresinde gosterilen sirtici isletim modu ENP basliginda bulunan ile
uyusmuyor.

Onerilen iglemler:
EnDat kodlayicida dogru Bilgi plakasi bulundugundan emin olun
Sirticl igletim modunun dogru oldugundan emin olun

ENP Kodlayici (Enkoder)

Elektronik bilgi plakasi i¢in yanlis kodlayici

122

ENP Yazma

ENP (Elektronik Bilgi Plakasi) 6zelligi baslatiimis ve suriicliye badh olan bir EnDat kodlayici degil
or., Surtict Kodlayici (Enkoder) Tipi (C01) parametresi EnDat (8) olarak ayarlanmamis.

Onerilen iglemler:
Dogru kodlayicinin bagh oldugundan emin olun, Heidenhain EnDat tipi
Siruci kodlayici ayarlarinin dogru oldugundan emin olun

Elektronik bilgi plakasi yazma hatasi

123

ENP (Elektronik Bilgi Plakasi) 6zelligi baslatiimis ve islem sirasinda parametre degerlerini EnDat kodlayiciya
yazma basarisiz.

Onerilen iglemler:
EnDat kodlayicinin strlict baglantilarini kontrol edin
Kondlayicinin galistigindan emin olun.
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Elektronik bilgi plakasi okuma hatasi

124

Harici Trip

ENP (Elektronik Bilgi Plakasi) 6zelligi baglatiimis ve islem sirasinda parametre degerlerini EnDat kodlayicidan
okuma basarisiz.

Onerilen iglemler:
+ EnDat kodlayicinin surtict baglantilarini kontrol edin
+ Kondlayicinin galigtigindan emin olun

Bir Harici trip baglatildi

Bir Harici trip baglatildi.

Onerilen iglemler:

+ T.31’deki Guvenli Moment Kapama (STO), kontrol giris geriliminin +24 Vdc oldugundan emin olun

+ Dijital girig T.31 durum gostergesindeki T31 STO Giris 01 Durumu (F10) parametre degerini kontrol edin
« Kullanici Trip (L81) = 6 parametresinin seri iletisim tzerinde kullaniimadigindan emin olun

Hizl Devre Disi Birakma
Hatasi

Hizh devre disi birakma kontrol siralama hatasi

Hizli devre disi birakma giris siralamasi yanlis; or., Hizli devre disi birakma giris siralamasi fren uygulama
sonrasinda durma esnasinda veya baslatma sirasinda yanlis. Hizli devre disi birakma girisi baslatma esnasinda
Acik (1) ve 6 s olarak veya fren uygulamasini takiben 4 s iginde kaldirilmis = Kapal (0) olarak ayarlanmigsa aktif
duruma gegirilemez.

Onerilen iglemler:

* Hizh devre disi birakma girisi kontrol kablo ayarlamalarini (varsayilan T.27) kontrol edin

+ Kapali (0) veya Acik (1) ayari dogru siralamasi i¢in T27 Dijital Giris 04 Durumu (F06) parametresini kontrol
edin

* Hizh Devre Digi Birakma (B27) = A00 parametresinden kontrol giris mesafesini ayarlayarak Hizli devre disi
birakmayi devre digi birakin

Hizl baglatma Etkinlestirme

Hizli baglatma etkinlestirme siralama hatasi

Hizli baglatma etkinlestirme trip durumu, Hizli Baglatma Etkinlestirme (H20) = Acik (1) olarak ayarlanmis ise ve
seyir sonunda durum 14’te 4 s sonunda aktif halde kaldiginda meydana gelir.

Onerilen iglemler:

Bu trip durumunu engellemek igin motor kontaktérlerinin agik veya Guvenli Moment Kapama, Suriicu Etkin
parametresinin kaldiriimis oldugu seyrin son buldugu yerde, Hizli baglatma etkinlestirme girisi = Kapali (0)
olarak ayarlanmig olmalidir.

Hizli Baglatma Hatasi

Hizli baglatma izlenmis mesafe tagima hatasi

Hizli Baglatma Izleme Mesafesi (H21) parametresi tarafindan mm cinsinden tanimlanan Hizli baglatma izleme
mesafesine ulasildi / mesafesi asildi ve surlcude fren uygulamak ve ileri hareketi engellemek igin bir trip durumu
olustu.

Onerilen iglemler:
* Hizh baglatma slresince fren serbest birakma esnasinda kabin hareketini kontrol edin
+  Ornegin, kabin ylkind, halat kaymasini, halat gerilmesini kontrol edin

Donma Koruma Esigi (H28) parametresindeki donma koruma esigi asildi. Bu parametre sirticinin sifirin alti
sicakliklarda isletimini engellemeyi saglar.

Sdrictnin trip durumuna girecedi zamandan 6nce seyir tamamlandiginda gorilen bir gecikmeli trip durumudur.
Seyir esnasinda bir gecikmis trip durumu programlanmissa Kiresel Uyari (L04) = Agik (1) parametresi seyir
sonunda bir trip durumu programlandigini gosterir.

Onerilen iglemler:

+ Donma Koruma Esigi (H28) parametresindeki sicaklik ayarini kontrol edin

+ Izlenen Sicaklik 3 (J73) parametresindeki gegerli sicakligi kontrol edin

+ lgletime izin verilen sicakhgi desteklemek igin isitma, sogutma, havalandirma saglayin

Geri Besleme Tersine Gevrildi

Kodlayici (Enkoder) geri besleme tersine gevrildi

Kodlayici geri beslemesi, motor gii¢ baglantilar U, V, W ve dénls gz éniine alindiginda tersine gevrildi.

Onerilen iglemler:

*  Motor gug baglantilarini ve déniist kontrol edin

*  Motor donusl, Motor Faz Sirasini Tersine Cevirme (B26) parametresi ile tersine gevrilebilir

+ Kodlayici geri besleme surlcu baglantilarini kontrol edin

+ Kodlayici geri besleme, Strtict Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Geri Cevirme (C12)
parametresiyle dondurulebilir

» Herhangi bir ayari degistirirken A11 Giris YonU Evirme (H12) parametresi ayarina dikkat edin
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Veri igleme hatasi: CPU adres hatasi

HFO1 trip durumu, CPU adres hatasi meydana geldigini ve suriicideki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
gOsterir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strticlinun tedarikgisi ile irtibata gegin

HF02

Veri igleme hatasi: DMAC adres hatasi

HFO02 trip durumu, DMAC adres hatasi meydana geldigini ve slriicideki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
gOsterir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; surticliniin tedarikgisi ile irtibata gegin

HF03

Veri isleme hatasi: Yasal olmayan komut

HFO3 trip durumu, yasal olmayan bir komut olustugunu ve siirlctideki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
gosterir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; surtcliniin tedarikgisi ile irtibata gegin

HF04

Veri isleme hatasi: Yasal olmayan yuva komutu

HFO04 trip durumu, yasal olmayan bir komut olustugunu ve surictdeki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
gOsterir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strticlinun tedarikgisi ile irtibata gegin

HF05

Veri isleme hatasi: Tanimsiz 6zel durum

HFO5 trip durumu, sirtcideki PCB kontroliinlin basarisiz oldugunu belirten tanimsiz 6zel bir durumun meydana
geldigini gosterir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; suricliiniin tedarikgisi ile irtibata gegin

HF06

Veri igleme hatasi: Ayrilmis 6zel durum

HFO06 trip durumu, ayrilmis 6zel bir durumun meydana geldigini ve suriiciideki PCB kontroliiniin basarisiz
oldugunu gosterir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; suricliniin tedarikgisi ile irtibata gegin

HF07

Veri igleme hatasi: Denetim birimi arizasi

HFO7 trip durumu, denetim birimi arizasinin olustugunu ve surictdeki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
gOsterir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; striclinun tedarikgisi ile irtibata gegin

HF08

Veri isleme hatasi: CPU kesinti arizasi

HFO8 trip durumu, CPU kesinti arizasinin meydana geldigini ve siriclideki PCB kontrolliniin basarisiz oldugunu
gosterir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strtcinun tedarikgisi ile irtibata gegin

HF09

Veri igleme hatasi: §0§ bellek tagmasi

HFO09 trip durumu, bos bellek tasmasinin meydana geldigini ve suriiciideki PCB kontrollnuln basarisiz oldugunu
gosterir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; surtcliniin tedarikgisi ile irtibata gegin

HF10

RNRRRARR

Veri igleme hatasi: Parametre yonlendirme sistemi hatasi

HF10 trip durumu, bir Parametre yénlendirme sistemi hatasinin meydana geldigini ve siriicideki PCB
kontroliiniin basarisiz oldugunu gosterir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strticlinun tedarikgisi ile irtibata gegin
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Veri isleme hatasi: EEPROM'a erisim basarisiz

HF11 trip durumu, EEPROM’a erisimin basarisiz oldugunu ve siricudeki PCB kontroliniin basarisiz oldugunu
gOsterir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strtcinun tedarikgisi ile irtibata gegin

Veri isleme hatasi: Ana program yigin tagmasi

HF12 trip durumu, ana program yigin tagsmasinin meydana geldigini belirtir. Yigin, alt trip numarasi tarafindan
tanimlanabilir. Bu trip, surticideki PCB kontrolliniin basarisiz oldugunu belirtir.

Alt trip Sebep
1 Arka plan gorevleri
2 Zamanlanmis gorevler
3 Ana sistem kesintileri

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strticinun tedarikgisi ile irtibata gegin

HF13 Veri igleme hatasi: Donanimla uyumlu olmayan donanim yazilimi

HF13 trip durumu, siriici yaziliminin donanim ile uyumlu olmadigini, striicideki PCB kontroliiniin basarisiz
oldugunu gosterir.

Onerilen iglemler:
« E300 i¢gin srrtict yazihminin son suriim ile strlciyu yeniden programlayin
+ Donanim hatasi mevcut; stricinun tedarikgisi ile irtibata gegin

Veri igleme hatasi: CPU kayit bankasi hatasi

HF 14 trip durumu, bir CPU kayit bankasi hatasinin meydana geldigini ve suructdeki PCB kontroliinlin basarisiz
oldugunu gosterir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strtcinun tedarikgisi ile irtibata gegin

Veri isleme hatasi: CPU bolme hatasl

HF 15 trip durumu, bir CPU bdlme hatasinin meydana geldigini ve suriciideki PCB kontroliiniin basarisiz
oldugunu gosterir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; surtcliniin tedarikgisi ile irtibata gegin

Veri isleme hatasi: RTOS hatasi

HF16 trip durumu, bir RTOS hatasinin meydana geldigini ve surictideki PCB kontroliiniin basarisiz oldugunu
gOsterir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strticinun tedarikgisi ile irtibata gegin

HF17 Veri isleme hatasi: Kontrol panosuna saglanan saat sistem 6zelliklerine uymuyor

HF17 trip durumu, kontrol panosu lojik fonksiyonuna saglana saatin sistem 6zellikleri diginda ve suricudeki PCB
kontrolinin bagarisiz oldugunu gosterir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strticinun tedarikgisi ile irtibata gegin

Veri igleme hatasi: Dahili flash bellek arizall

HF18 trip durumu, opsiyon modulu parametre verileri yazilirken dahili flash bellegin arizali oldugunu belirtir.
Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
1 Flash blokta menu yazilirken programlama hatasi
2 Ayarlama menulerini igeren flash blogunun silinmesi basarisiz
3 Uygulama mentdilerini iceren flash blogunun silinmesi basarisiz

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; siriiclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Veri igleme hatasi: Donanim yazilimindaki CRC kontrolu basarisiz

BIFREREE

HF19 trip durumu, suricu yazilmindaki CRC kontroliinliin basarisiz oldugunu belirtir.

Onerilen iglemler:
«  Sdrlcuyu yeniden programlayin
+ Donanim hatasi mevcut; strtcinun tedarikgisi ile irtibata gegin
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Veri igleme hatasi: ASIC donanimla uyumlu degil
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HF20 trip durumu, ASIC surimunin surici donanim yazilimiyla uyumlu olmadigini gosterir.

Onerilen iglemler:
* Donanim hatasi mevcut; suricliniin tedarikgisi ile irtibata gegin

HF23 Evirici cikis frekansi limitine ulasildi

HF23 trip durumu, evirici gikis frekansi talebinin dahili limiti gegtigini gosterir.

Onerilen iglemler:
+ Eger bu trip olusursa lutfen suriicu tedarikgisine danigin

HF24 Donanim - Yazilim uyumlulugu

HF24 trip durumu, siriict donaniminin ve yaziliminin uyumlu olmadigini gosterir.

Onerilen iglemler:
» Eger bu trip olusursa lutfen suriicu tedarikgisine danigin

HF25 Donanim - Yazilim uyumlulugu

HF24 trip durumu, siriict donaniminin ve yaziliminin uyumlu olmadigini gosterir.

Onerilen iglemler:
» Eger bu trip olusursa lutfen suriicu tedarikgisine danigin
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82

Girig Limiti Zaman Asimi

Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem
Endiiktans dl¢iimi aralik disinda veya motor doymasi algilanmadi

Bu trip durumu, RFC-S modunda stiriiciinin motor endiiktansinin denenen isletim igin uygun olmadigini tespit
ettiginde olusur. Bu trip durumu, Ld ve Lq arasindaki oran veya farkin ¢ok kuigik olmasindan ya da motorun
doyma 6zelliginin dlglilememesinden meydana gelir. Eger endiiktans orani veya farki cok kiiclikse asagidaki
durumlardan biri dogrudur:

(Yiiksiiz Lq (B37)- Ld (B33))/ Ld (B33) < 0,1
(Yiiksiiz Lq (B37) - Ld (B33)) < (K / Tam Olgek Akim Kc (JO6))H

Bu formdlde:
Siiriicii Nominal Gerilim J07 K
200V 0,0073
400V 0,0146
575V 0,0174
690 V 0,0209

Eger motorun doyma 6zelligi lglilemiyorsa bunun sebebi motordaki aki degistiginde Ld’'nin 6lglilmis degeri
Olglilecek doymadan dolay uygun sekilde degisecek olmasidir. Nominal Akimin (B02) yarisi uygulandiginda
motorun her yéniindeki d ekseninde endiiktans diismeli, en azindan (K / (2 x Tam Olgek Akim Kc (J06)))
olarak degismelidir. Her alt trip icin 6zel sebepler asagidaki tabloda verilmigtir:

Alt trip Sebep
1 Sensorsiiz modda baslatildiginda endiktans orani veya farki gok kiguk.
2 Sensorsiiz modda baslatildiginda motorun doyma 6zellidi 6lgilemiyor.

RFC-S modunda durarak otomatik ayarlama yapilirken motor aki konumunun tespiti
icin bir deneme yapildiginda endiiktans orani veya farki gok kiigiik. RFC-S modunda
baslatilirken bir faz testi gercgeklestirildiginde endiktans orani veya endiktans farki cok
3 kiiglik oldugunda da bu trip durumu meydana gelir.

Konum Geri Besleme Faz Agisi (C13) parametresi degeri Olgulirken konum geri
besleme kullaniimigsa guvenilir olmayabilir. Ld (B33) ve Yikslz Lq (B37)
parametreleri 6lglilmUs degerleri d ve q eksenlerine sirasiyla karsi gelmeyebilir.

Motordaki aki yonu farkli akimlardaki endiiktans degisimi ile tespit edilir. Bu trip
durumu, geri beslemenin kullanildigi bir durarak otomatik ayarlama yapilmaya
galisildiginda veya RFC-S modu baglatilirken bir faz testi gerceklestiriimek
istendiginde baglatilr.

Alt trip 1 igin onerilen iglemler:

+ RFC Distik Hiz Modu (C15) parametresinin Belirgin Olmayan (1), Akim (2) veya Akim Yok testi (3)
olarak ayarlandigindan emin olun.

Alt trip 2 igin onerilen iglemler:

+ RFC Distik Hiz Modu (C15) parametresinin Belirgin Olmayan (1), Akim (2) veya Akim Yok testi (3)
olarak ayarlandigindan emin olun.

Alt trip 3 igin Onerilen iglemler:

*  Yok. Bu trip durumu uyari olarak gordldr.

Alt trip 4 icin onerilen islemler:

*  Durarak otomatik ayarlama mimkun degildir. Minimum Hareket veya donerek otomatik ayarlama
gerceklestirin.

+ Baslangicta faz testi mimkiin degildir. Komutasyon sinyalli veya mutlak konumlu bir konum geri besleme
cihazi kullanin.

Siiriicti agin siire igcin akim limitinde (Acik gcevrim modunda)

Agclk cevrim modunda surticti Akim Limitinde Maksimum Sire (H50) ms parametresi igin akim limitindedir.
Bu Mekanik arizaya, Asiri Asansor sistemi ylkine veya motor freni hatalarina sebep olabilir.

Onerilen iglemler:

+ Asansor kabininin serbestge hareket ettigini ve herhangi bir mekanik sorunun olmadigindan emin olun

» Baslatma esnasinda motor freninin birakildigindan ve isletim sirasinda yanlis uygulanmadigindan emin olun

» Asansor sisteminin dogru dengelendiginden (karsi agirlik dogrulugu) ve strictnin akim limitinin
zorlanmadigindan emin olun
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Motor Kontaktorii

Motor Asiri Sicak

DCP Modiilii Yok DCP kontrol modu secilmis ve DCP opsiyonu Yuva 3’te tanimlanmamisg

OHt Frenleme Frenleme IGBT 'sinde asiri Isinma

Dijital ¢cikis asin yuikli

G/C Asin YUKIU trip durumu, 24 V kullanici kaynagindan veya dijital ¢ikistan gekilen toplam akimin sinirt astigini
belirtir. Asagidaki kosullardan biri veya daha fazlasi meydana gelirse bir trip baslatilir:

Tarih Kodu < 1724

« Bir dijital ¢cikistaki maksimum ¢ikig akimi > 100 mA

*  Cikis 1 ve 2'deki toplam maksimum ¢ikis akimi > 100 mA

*  Cikis 3 ve +24 V cikisindaki toplam maksimum c¢ikis akimi > 100 mA

Veri Kodu > 1724

« Bir dijital gikistaki maksimum ¢ikis akimi > 200 mA

*  Cikis 1 ve 2'deki toplam maksimum ¢ikis akimi > 200 mA

*  Cikis 3 ve +24 V cikisindaki toplam maksimum c¢ikis akimi > 200 mA

Onerilen iglemler:

+ Sirlcl 24 V kullanici gii¢ kaynagindan gekilen dijital devre izerindeki toplam yiiki kontrol edin

+ Suricu ayarlarinin yani sira kontrol yapilandirmasinin dogrulugundan emin olun

* Kontrol ¢ikis kablosunun sonlandirmasinin dogru olarak yapildigindan ve hasar gérmediginden emin olun

Motor kontaktorii

Motor kontaktéri izleme etkinlestirme parametresi ile motor kontaktorlerinin ne zaman agik veya kapali olmasi
gerektigi tespit edilir. Geri besleme motor kontaktérleri Gzerinden suriiciye baglidir. Asansér Yazilim Durumu
(J03) = 1 olarak ayarlanmigsa Motor Kontaktor trip durumu yanlis isletim icin 6 saniye sonra ¢agrilabilir.

Bu seyrin tamamlanmis oldugu gecikmis bir trip durumudur ve sonra siricu trip durumuna girer. Seyir esnasinda
bir gecikmis trip durumu programlanmigsa Kiiresel Uyari (L04) = Acik (1) parametresi gecikmis bir trip durumunu
gosterir.

Onerilen iglemler:

*  Motor kontaktdriinden suruicl kontrol terminaline gelen kontrol kablo baglantilarini kontrol edin

+ Isletim siiresince motor geri beslemeden gelen sinyalin dogrulugundan emin olun (Varsayilan yapilandirma,
motor kontaktorleri agik, geri besleme = +24 V, motor kontaktorleri kapali geri besleme = 0 V)

+  Motor Kontaktérii izleme Etkinlestirme (B29) parametresini ayarlayarak motor kontaktorii izlemeyi devre digi
birakin

Gikis akimi asini yiik zaman asimi (12t)

Motor Asiri Sicak trip durumu, Nominal Akim (B02) ve Motor Termal Siire Sabiti (B20) parametresinden kaynakli
motor termal agiri yikinin mevcut oldugunu belirtir. J26 parametresi, motor sicakligini maksimum degerin
ylizdesi olarak gosterir. Siiriici, Motor Cok Sicak (J26) parametresi % 100’e ulastiginda trip durumuna girer.

Onerilen iglemler:

* Asindirma veya artan yik nedeniyle mekanik bir sorunun olmadigindan emin olun

*  Motor Uzerindeki yukin degismediginden emin olun

* RFC-S modunda otomatik ayarlama sirasinda gorilirse, B02'deki Motor Nominal Akim degerinin strlicinin
Agir Yiik galisma akim degerinden kuglk ya da esit oldugundan emin olun

»  Asenkron motor kaymasi igin Motor Nominal Hizi (B07) ayarini yapin

*  Geri besleme sinyalini gurultiiye karsi kontrol edin

*  Motor nominal akiminin sifir olmadigindan emin olun

*  Motor Termal Koruma Modu (B19) parametresindeki ayarin istendigi gibi oldugundan emin olun

DCP3 veya DCP4 kontrol, Kontrol Giris modu (H11) izerinden segildiginde
ve kontrol kelimesi kullanilarak bir seyir istenirse Kontrol Kelimesi (G51) ve bir DCP opsiyon modiilii Yuva 3'e
kurulu degilse veya seyrin istendigi noktada galismiyorsa bir trip durumu meydana gelir.

Onerilen iglemler:
+ DCP igletimi igin asansor sirliclisiindeki Yuva 3’e bir DCP opsiyonunun kurulu oldugundan emin olun
« Kontrol Girig modu ayarlarini kontrol edin ve bir baska mod gerekiyorsa ayarlari degistirin

OHt Frenleme asiri iIsinma trip durumu, termal model yazilimina bagli olarak frenleme IGBT'sinde asiri iIsinma
tespit edildigini belirtir.

Onerilen iglemler:
»  Fren direnci deg@erinin izin verilen minimum fren direnci degerinden blyiik veya esit oldugundan emin olun
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Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem
Kontrol safhasinda asiri iIsinma

OHt DC Bara DC bara asir1 iIsinma

OHt Evirici Termal modele bagli olarak eviricide asiri isinma

OHt Kontrol trip durumu, kontrol safhasinda asiri 1Isinma tespit edildigini belirtir. Alt trip ‘xx y zz’ numarasinda,
Termistér konumu ‘zz’ olarak tanimlanir

Kaynak XX y 2z Aciklama
Kontrol sistemi 00 0 01 Kontrol panosu termistori 1'de asiri sicaklik
Kontrol sistemi 00 0 02 Kontrol panosu termistori 2'de asiri sicaklik
Kontrol sistemi 00 0 03 G/C panosu termistoriinde asiri sicaklik

Onerilen iglemler:

* Mahfazanin / suriicu fanlarinin dogru sekilde galismaya devam edip etmedigini kontrol edin
* Mahfazanin havalandirma yollarini kontrol edin

* Mahfazanin kapi filtrelerini kontrol edin

« Havalandirmayi arttirin

*  Sirlict anahtarlama frekansini azaltin

*  Ortam sicakligini kontrol edin

OHt dc bara trip durumu, termal model yazilimina bagh olarak bir DC barada asiri iIsinma oldugunu belirtir.

Bu, ¢ikis akiminin ve DC bara dalgalanmasinin etkilerini igerir. Tahmini sicaklik, J78 parametresinde trip
seviyesinin ylizdesi olarak goriintilenir. Eger bu parametre % 100'e ulasirsa alt trip numarasi 200 olan bir OHt dc
bara trip durumunu baslatir.

Kaynak XX y zz Aciklama

DC bara termal modeli, trip durumunu alt trip

Kontrol sistemi 00 2 00 numarasi 0 ile birlikte belirtir

Onerilen iglemler:
» AC glg kaynagi gerilim dengesini ve seviyelerini kontrol edin
+ DC bara dalgalanma seviyesini kontrol edin
+  Gorev dongusunu kisaltin
*  Motor yukinu azaltin
*  Cikis akimi kararliligini kontrol edin. Kararsiz ise;
Bilgi plakasi ile birlikte motor haritasi ayarlarini (B06, B02, B07, B03, B04, B05) tim modlarda kontrol
edin
Kayma kompanzasyonunu devre disi birakin B10 = 0, Agik gevrim
Sabit yikseltme modu segimi yapin B09 = Sabit, Acik gevrim
Ylk baglantisini kesin ve donerek otomatik ayarlama yapin, RFC-A, RFC-S
Nominal hiz deg@erini otomatik olarak ayarlayin B25 = 1, RFC-A, RFC-S
Hiz gevrim kazanglarini disurin, RFC-A, RFC-S
Hiz geri besleme filtresi ekleyin C09, RFC-A, RFC-S
Akim talebi filtresi ekleyin, RFC-A, RFC-S
Kodlayici (enkoder) sinyallerini osiloskopla parazite karsi kontrol edin, RFC-A, RFC-S
Kodlayici (enkoder) mekanik baglantisini kontrol edin, RFC-A, RFC-S

Bu trip durumu, termal model yazilimina bagh olarak IGBT noktasinda asiri 1Isinma tespit edildigini belirtir. Bu alt
trip hangi modelin trip durumunu baslattigini xx y zz bigiminde asagidaki gibi gosterir:

Kaynak XX y zz Aciklama
Kontrol sistemi 00 1 00 Evirici termal modeli
Kontrol sistemi 00 0 02 Fren IGBT termal modeli

Alt trip 100 icin 6nerilen iglemler:
» Uzatilmis isletimin sifir hizda bir arizadan dolayr denenmediginden emin olun ve kontrol edin
*  Motor yUkiini kontrol edin, asiri ise azaltin

2 « Kargl denge agirligini kontrol edin

*  Maksimum sirlicii anahtarlama frekansini diisirin
* Hizlanma / yavaslama oranlarini arttirin
* Calistirma ve Yavas Erisim Durdurma Sarsimi parametre ayarlarini azaltin
»  Gorev dongusunu kisaltin
* DC bara dalgalanma seviyesini kontrol edin
* Her ug¢ fazin da mevcut ve dengeli oldugunu dogrulayin
Alt trip 300 icin onerilen iglemler:
*  Fren yukinu azaltin
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Bilgileri kurulum kurulumu Menusi A Parametreler

Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem
Giic kati asiri iIsinma

Glvenlik | vy pigiteri | Mekanik Elektrik Baglarken | <ulanict | peeve Alma fleri FPPR ATl Optimizasyon | CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

Bu trip durumu, gui¢ katinda asiri iIsinma tespit edildigini belirtir. Alt trip ‘xx y zz” numarasinda, asiri iIsinmayi
gosteren termistdr konumu ‘zz’ olarak tanimlanir.

Kaynak XX y 2z Aciklama
Gilig sistemi 01 0 27 Termistor konumu gli¢ tablosunda zz olarak
tanimlanir

Onerilen iglemler:

22 * Mahfazanin / siiriicti fanlarinin dogru sekilde galismaya devam edip etmedigini kontrol edin
» Sogutucu fanlarinin maksimum hizda galigmasini saglayin

* Mahfazanin havalandirmalarini ve kapi filtrelerini kontrol edin

* Havalandirmayi arttirin

» Suricu anahtarlama frekansini azaltin

»  Gorev dongusunu kisaltin

* Hizlanma / yavaslama oranlarini arttirin

*  Motor yikunu azaltin

» Daha blyik akim / gli¢ degerine sahip bir striici kullanin

Anlik siriict ¢ikis akimi VM_DRIVE_CURRENT[MAX] seviyesini asti. Trip durumu baslatildiktan sonra 10 saniye
boyunca sifirlanamaz.

Kaynak XX y 2z Aciklama

Kontrol sistemi 01 0 zz
Glg
moduli

Olgiilen AC akimi VM_DRIVE_CURRENT[MAX]

Glg sistemi 0 00 seviyesini astiginda anlik asiri akim trip durumu.

“ Anlik asin gikis akimi tespit edildi
3

Onerilen iglemler:

Otomatik ayarlama sirasinda gorilirse gerilim yukseltmesini azaltin

*  Cikis kablaji Uzerinde kisa devre kontroll yapin

»  Bir yalitim élger cihazi kullanarak motor yalitiminin bitiunlGgini kontrol edin
»  Geri besleme cihazi kablolarini kontrol edin

»  Geri besleme cihazi mekanik baglantilarini kontrol edin

*  Geri besleme sinyallerinin parazit icermedigini kontrol edin

* Hiz gevrim kazang ayari ve Baslangig kilidinin asiri olmadigindan emin olun
» Faz agisi otomatik ayarlama tamamlanmis mi kontrol edin, RFC-S

Ol Frenleme Frenleme IGBT 'sinde asiri akim algiland: Frenleme IGBT's| icin kisa devre korumasi etkinlestirildi

Ol Fren trip durumu, frenleme IGBT'sinde asiri akim tespit edildigini veya frenleme IGBT korumasinin
etkinlestirildigini belirtir. Trip durumu basglatildiktan sonra 10 saniye boyunca sifilanamaz.

Onerilen iglemler:

* Fren direnci kablolarini kontrol edin

*  Fren direng degderinin, minimum direng degerinden biyik veya bu degere esit oldugundan emin olun
*  Fren direnci yalitimini kontrol edin

IGBT gerilim izlemesi lizerinden giic modiilii agir akimi algilandi

Ol dc trip durumu, evirme kati icin kisa devre korumasinin etkinlestirildigini belirtir. Asagidaki tabloda trip
durumunun nerede tespit edildigi gdsterilmistir. Trip durumu baslatildiktan sonra 10 saniye boyunca sifirlanamaz.

Kaynak XX y 2z
Kontrol sistemi 00 0 00
109 Gug sistemi Gug modulu 0 00

Onerilen iglemler:

*  Motoru slriiciden ayirin ve bir yalitim 6lger yardimiyla motoru ve kablo yalitimini kontrol edin

+ Asansor sirlcusi etkinlestirildiginde herhangi bir gikis motor kontaktéri kisaltma kontaktérinin
uygulanmadigini kontrol edin ve emin olun

+  Siriclyu degistirin
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Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem
Ol Darbe Giderici Darbe gidericide asiri akim tespit edildi

Guvenlik | 1y in pigiteri | Mekanik Elektrik Baglarken | Kulanicl | 5oy reve Alma lleri PR Tl Optimizasyon | CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

Ol Darbe giderici trip durumu, dogrultucu darbe giderici devresinde asiri bir akim durumu algilandigini gésterir.
Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Kaynak XX y zz
Gilig sistemi 00 Giig modiili 00 Dogrultucu darbe gld.er|C|.a§.|r| akim trip
durumu tespit edildi

92 Onerilen iglemler:

+ Dahili EMC filtresinin takili oldugundan emin olun

+  Motor kablosu uzunlugunun segili anahtarlama frekansi igin belirlenen maksimum degeri asmadigindan emin
olun

+ Besleme gerilim dengesizligini kontrol edin

* Ayni hatta Bir DC sirtcinun de bagli olmasi gibi besleme bozukluklarini kontrol edin

*  Motoru ve motor kablosu yalitimini bir yalitim élger cihazi ile kontrol edin

+ Bir sebeke ¢ikis sok bobini veya sintisoidal filtre takin

(O] S\ L W [T [V TN oI\ YD IET I Siirlicti modu degisimi esnasinda C-)psiyon modiilii bildirim hatasi

Opsiyon Modiili Devre Disi trip durumu, belirtilen stire zarfinda striici modu degisimi esnasinda suricu ile olan
iletisimin durduruldugunu surlcuye opsiyon moduli tarafindan bildirilmedigini belirtir.

215 Onerilen trip:

*  Trip durumunu sifirlayin

+ Trip devam ederse opsiyon modulinu degistirin

Cikis Faz Kaybi Cikis faz kaybi tespit edildi

Cikis Faz Kaybi trip durumu, suriicl gikisinda motor faz kaybinin tespit edildigini belirtir. Motor Faz Sirasini
Tersine Cevirme B26 = Acik (1) ise motor fiziksel ¢ikis fazlar U,V,W tersine gevrilir ve boylece alt trip 3 fiziksel
cikis fazi V ve alt trip 2 ise fiziksel ¢ikis fazi W anlamina gelir.

Alt trip Sebep
1 Sdrlcu galismak icin etkinlestirildiginde U fazi bagl degil olarak algilanmistir
98 2 Sdrlcu galismak icin etkinlestirildiginde V fazi bagh degil olarak algilanmistir
3 Surlcu galismak igin etkinlestirildiginde W fazi bagh degil olarak algilanmistir
4 Sdrlcu galisirken cikis faz kaybi algilanmistir

Onerilen iglemler:
*  Motor ve slricl baglantilarini kontrol edin
*  Trip durumunu gidermek igin Cikis Faz Kaybi Algilama Etkinlestirme (HO6) = Devre disi (0) olarak ayarlayin

m Motor hizi, hiz agimi esigini gegti

Acik cevrim modunda Cikis Frekansi (J60), Motor Asiri Hiz Esidi (E09) parametresinde ayarlanan esigi her iki
yonde de asarsa Asiri hiz trip durumu meydana gelir. RFC-A, RFC-S modunda Siirlicti Kodlayici (Enkoder)
Hiz Geri Besleme (J51), Motor Asiri Hiz Esigi (E09) degerini her iki yonde de asarsa Asiri hiz trip durumu
meydana gelir. Eger Motor Asiri Hiz Esidi (E09) = 0.0 ise esik Motor Maksimum Hiz Kelepgesi (E08)
parametresinde ayarlanan degerin 1,2 katina esit olur.

Yukaridaki agiklama RFC-S modundaki standart bir Asiri Hiz trip durumu ile ilgilidir ve bir Agiri Hiz.1 trip durumu
Uretmek de mimkuindur. Yiksek Hiz Modunu Etkinlestirme (B28) = Etkin (1) olarak ayarlandiginda hizin aki
zayiflatmaya sahip RFC-S modunda giivenli seviyeyi asmasina izin verilirse bu trip durumu meydana gelir.

Onerilen iglemler:

*  Motorun sistemin bir diger parcasi tarafindan galistirlmadigina emin olun

*  Asiri salinimi distrmek icin (RFC-A, RFC-S) hiz gevrimi oransal kazanci ayarlayin

+ Istenilen momenti génderemeyen siiriicli ayarini ve akim limitindeki isletimi kontrol edin
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Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem
DC bara germmi, tepe seviyeyi veya maksimum siirekli seviyeyi 15 saniye siireyle asti

Faz Kaybi Besleme Faz Kaybi

Asiri Gerilim trip durumu, DC bara geriliminin VM_DC_VOLTAGE[MAX] seviyesini veya
VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX] seviyesini 15 saniye slreyle astigini belirtir. Bu trip esigi, asagida gosterildigi gibi
suriict gerilim degerine bagh olarak degisiklik gosterir.

Gerilim degeri VM_DC_VOLTAGE[MAX] VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX]
200 415 410
400 830 815
575 990 970
690 1190 1175

Alt trip tanimlama:

Kaynak XX y 2z

01: DC bara gerilim deg@erini astiginda meydana gelen anlik
trip durumu VM_DC_VOLTAGE[MAX].

02: DC bara gerilim degerinin

Kontrol sistemi 00 0 VM_DC_VOLTAGE_SET[MAX] degerinin tizerinde
oldugunu belirten zaman gecikmeli trip durumu.

Kontrol sistemi 00 0

Onerilen iglemler:

* Nominal AC gii¢ kaynagi seviyesini kontrol edin

* DC barasinin yikselmesine neden olabilecek AC gli¢ kaynagi bozukluklarini kontrol edin

» Harici fren direnci devresinin bagli oldugundan emin olun

* Harici fren direnci korumasi igletimini kontrol edin

* Asansor dengesinin dogrulugundan emin olun

»  Fren direnci degerini surtici modeli igin minimum degerin tzerinde kalmak kaydiyla azaltin
* Yavaslama oranini arttirin

»  Bir yalitim 6lger cihazi yardimiyla motor yalitimini kontrol edin

Faz Kaybi trip durumu, suriictde bir giris fazi kaybi veya fazla besleme dengesizligi tespit edildigini belirtir.

Faz kaybu, tristdr tabanli sarj sistemine sahip suricullerde (Gévde boyu 7 ve yukarisi) dogrudan beslemeden
tespit edilir. Eger bu yontem kullanilarak faz kaybi tespit edilirse striict derhal trip durumuna gecer ve alt trip
durumunun xx bolimi 01 olarak ayarlanir.

Her boyuttaki suriicu faz kaybi DC bara gerilimindeki dalgalanma izlenerek de tespit edilebilir. Suriicu, bit 2 degeri
Trip Algilama Durumundaki Eylem (H45) = 1 (trip durumunu durdurur ve kullanici strlciyu durdurana veya faz
kaybi yuziinden bir baska trip durumu meydana gelinceye kadar galisima imkan saglar) olarak ayarlanmadigi
surece trip durumu meydana gelmeden sirlcuyu durdurmaya gahisir. DC bara gerilimindeki dalgalanma izlenerek
bir faz kaybi tespit edildiginde alt trip xx bolimu sifirdir.

Sirtcinun DC beslemeden veya Giris Fazi Kayip Algilama Modu (H08) parametresindeki tek fazli UPS
beslemeden calistirildiginda giris faz kaybi algilama devre digi birakilabilir.

Kaynak XX y 2z

00: Kontrol sistemi geri beslemesine bagli olarak faz kaybi
tespit edildi. Surucu, bit 2 degeri Trip Algilama

Kontrol sistemi 00 0 Durumundaki Eylem (H45) = 1 olarak ayarlanmadidi stirece
trip durumu meydana gelmeden siirticliyl durdurmaya
calisir.

Gig sistemi 01 Dogrultucu | . b s itucu modilli tarafindan faz kaybi algiland.

numarasl

Onerilen iglemler:

* AC gug kaynagi gerilim dengesini ve tam yuk altinda seviyeyi kontrol edin

» Yalitlmig bir osiloskop yardimiyla DC bara dalgalanma seviyesini kontrol edin
*  Cikis akimi kararliligini kontrol edin

* YUkIG mekanik rezonansi kontrol edin

»  Gorev dongusunu kisaltin

*  Motor ylkunu azaltin
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Aciklama / Tavsiye edilen islem

Trip
Faz Olusturma Hatasi

Yanlhs faz acisi nedeniyle RFC-S modu faz olusturma hatasi

198

Faz Hatasi trip durumu, Konum Geri Besleme Faz Agisi (C13) parametresindeki faz agisinin yanlis oldugunu ve

suricunin motoru dogru olarak kontrol edemedigini belirtir.

Eger sensorsuz kontrol kullaniliyorsa bu 6nemli bir kararsizlik olustugunu ve motorun kontrolsiiz olarak

hizlandigini gosterir.

Onerilen iglemler:

+ Otomatik ayarlamaya devam edin VEYA Konum Geri Besleme Faz Acisi (C13) parametresindeki faz agisini
manuel olarak ayarlayin

+ Kodlayici kablolarini kontrol edin

+ Kodlayici mekanik baglantisini kontrol edin

* Kaodlayici sinyallerini osiloskopla parazite karsi kontrol edin

« Eger gug verilmesi agsamasinda trip durumu meydana gelirse konum geri besleme cihazinin Konum Geri
Besleme Baslatma Gostergesi (C19) parametresini baslatmak igin yeterli stiresi oldugundan emin olun

Gig lletisimi

lletisim kayboldu, gii¢, kontrol ve dogrultucu arasinda hatalar tespit edildi

G lletisimi trip durumu, siriiciniin gii¢ sistemi icerisindeki iletisim sorunlari oldugunu gésterir. Trip durumunun
sebebi ilgili alt trip numarasindan tanimlanabilir.

Kaynak XX y 2z
Tek gii¢ modulu 01 Dogrultucu | 00: Asiri iletisim hatalar
sistemi numaras! | dogrultucu moddlu tarafindan tespit edildi

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strticinun tedarikgisi ile irtibata gegin

Gl Verileri

Gii¢ sistemi yapilandirma verisi hatasi

220

Bu trip durumu sirtici kontrol sisteminden veya gug¢ sisteminden meydana gelir ve gl¢ sisteminde kaydedilen
yapilandirma verisindeki bir hatadan dolayi Uretilir. EGer trip durumunun kaynagi kontrol sistemiyse trip durumu
acilis esnasinda gug¢ sisteminden yiiklenen tablo ile baglantihdir.

Gug Verileri trip durumu, gli¢ sisteminde kaydedilen yapilandirma verisinde bir hata oldugunu belirtir.

Kaynak XX y zz
Kontrol sistemi 00 0 02: Kontrol panosuna yuklenecek veri tablosu yok.
Kontrol sistemi 00 0 &Be:vc(ijtgbs(;ztzgln\ézr;tjzllqzsghl)(/zi!t icin ayrilan kontrol panosundaki
Kontrol sistemi 00 0 04: Tabloda verilen tablo boyutu dogru degil.
Kontrol sistemi 00 0 05: CRC tablosu hatasi.

06: Tabloyu ureten jenerator yazilimi stirim numarasi ¢ok disik.
Kontrol sistemi 00 0 Or., daha yeni bir jeneratérden daha dnce var olmayan 6zelliklerin
eklenebilecegi bir tablo formu isteniyor.

07: Gug panosu veri tablosu gii¢ panosu donanim tanimlayicisiyla

Kontrol sistemi 00 0
uyusmuyor.
Giig sistemi 01 0 00: Dahili olarak glic modiilu tarafindan kullanilan gug verileri
tablosunda hata mevcut.
Giig sistemi 01 0 01: Sistem ggllstlrlldlgmda kontrol sistemine yuklenen gl verileri
tablosunda bir hata mevcut.
Giig sistemi 01 0 02: Dahili olarak giic modiilu tarafindan kullanilan gug verileri

tablosu, gii¢ modulinin donanim tanimi ile eslesmiyor.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; strtclinun tedarikgisi ile irtibata gegin

Gii¢ Kapatildiginda Kaydetme

Gug¢ kapatildiginda kaydetme hatasi

Gug Kapatildiginda Kaydetme trip durumu, kalici bellekte gli¢ kapatildiginda kaydedilen parametrelerde bir hata
tespit edildigini belirtir.

37 o
Onerilen iglemler:
« Bir sonraki agilis sirasinda surucude trip durumu meydana gelmesini engellemek icin mm.000 parametresini
1001 olarak ayarlayin
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Yuva4 Farkh

254

Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem
Dahili gii¢ besleme arizasi

5
9
33

PSU trip durumu, bir veya daha fazla dahili gli¢ besleme rayinin limitlerin diginda veya asiri yikla oldugunu
belirtir.

Kaynak XX y zz
Kontrol sistemi 00 0 00: Dahili gug beslemede asir yik
. . Gl¢ modulu Dogrultucu . I N -
Glg sistemi numarasi numarasi 00: Dogrultucu dahili glic kaynagi asiri yuklu

Onerilen iglemler:

»  Opsiyon modiillerini ¢ikarin ve Sifirlama islemi gerceklestirin

+ Kodlayici baglantisini gikarin ve Sifirlama iglemi gergeklestirin

« Tum kontrol baglantilarini ¢ikarin ve Sifirlama islemi gergeklestirin
» Suricide donanim hatasi; suriicliyu tedarikgiye geri génderin

24V dahili gli¢ kaynagi asin yiikli

Sdricunin toplam kullanici yuki ve opsiyon modiilleri, dahili + 24 V gl¢ kaynagi limitini asti. Kullanici yiki
surucu dijital ¢ikiglar ile ana kodlayici beslemesinden olusur.

Onerilen iglemler:

»  Kullanici ylikini azaltin ve siriictyi sifirlayin

» Kontrol baglantilarini surtciiden gikarin ve Sifirlama iglemi gerceklestirin

*  Opsiyon modillerini ¢ikarin ve Sifirlama islemi gergeklestirin

» Kodlayici baglantisini gikarin ve Sifirlama islemi gergeklestirin

+  Suricu Kontrol Terminali 2'de harici bir + 24 V gug kaynag saglayin

« Daimi trip durumu, surictide donanim hatasi; strticliyu tedarikgiye geri génderin

Olgiilen direng parametre araligini agsmis

Direng trip durumu, otomatik ayarlama testi sirasinda 6lgulen statér direncinin, Statér Direnci (B34)
parametresinde surucu igin izin verilen maksimum olasi degeri agmistir.

Maksimum statér direnci parametresi, kontrol algoritmalarinda kullanilabilecek maksimum degerden genellikle
yiiksektir. VFS'nin tam 8lgek DC bara gerilimi oldugu yerde eger deger (VFS / v2) / Tam Olgek Akim Kc (J06)
degerini gecerse bu trip durumu baslatilir.

Onerilen iglemler:

»  Stator direnci (B34) parametresine girilen degeri kontrol edin

*  Motorun statér direncinin izin verilen surlici modelinin araligina uygun oldugundan emin olun

*  Motor kablosu baglantilarini kontrol edin

*  Motor kablolari dahil suriici terminallerinde motor faz-faz direncini kontrol edin

*  Motor terminallerinde motor faz-faz direncini kontrol edin

« Bir yalitim élger cihazi kullanarak motor statér sargisinin bittinligina kontrol edin

+  Sabit yikseltme modunu (B09 = Sabit) segin ve bir osiloskop yardimiyla gikis akimi dalga formlarini
dogrulayin

*  Motoru degistirin

Yuva 4’e takili opsiyon modiilii gli¢ dongiileri arasinda degisti

Yuva 4’e takili opsiyon modull son kapatmadaki opsiyon modultinden farkliysa bu trip durumu uretilir. Alt trip
numarasi orijinal takilmig modulin tanimlama numarasini verir.

Opsiyon modiilu farkl trip durumlari igin 6ncelik sirasi $6yledir; Yuva1 Farkli en yiiksek, sonra Yuva2 Farkli,
sonra Yuva3 Farkli, sonra Yuva4 Farkli. Eger modul degismisse bir sonraki agiligta bu trip durumunu engellemek
igin surucu kullanici parametreleri kaydedilmelidir. Eger modul yerine menuler degistiyse bir sonraki agilista trip
durumu meydana gelmez. Alt trip numaralari trip durumu nedenine iliskin asagidaki gostergeleri Uretir.

Alt trip Sebep
1 Daha 6nce higbir modul takilmamis.
2 Ayni tanimlayiciya sahip bir opsiyon moduili takili ancak ayarlama menisu degistiriimis

ve bu nedenle varsayilan parametreler bu mend igin yiklenmis.

Ayni tanimlayiciya sahip bir opsiyon moddili takili ancak bu opsiyon yuvasi igin

3 uygulamalar menusu degistiriimis ve bu nedenle varsayilan parametreler bu menu igin
yuklenmis.
Ayni tanimlayiciya sahip bir opsiyon moddl takili ancak ayarlama ve uygulama
4 mentileri degistirilmis ve bu nedenle varsayilan parametreler bu mendiler igin
yuklenmis.
> 99 Daha 6nce uyumlu olan modul tanimlayicisini gosterir.

Onerilen iglemler:

*  Glcu kapatin, dogru opsiyon yuvalarina dogru opsiyon moduillerinin takili oldugundan emin olun ve giict
yeniden agin

*  Mevcut kurulu opsiyon moduliniin dogru oldugunu onaylayin, opsiyon modiilii parametrelerinin dogru
ayarlandigindan emin olun ve mm.000 parametresinde bir kullanici kaydi gerceklestirin
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Trip Aciklama / Tavsiye edilen islem
Yuva4 Hatas! Yuva 4’teki opsiyon modiiliinde hata

252

Yuva 4’teki opsiyon modiilii bir hata tespit etti. Opsiyon modulu hatanin sebebini verebilir ve alt trip numarasinda
gosterilir. Varsayilan olarak alt trip numarasi ekranda bir sayi olarak gdsterilir, ancak ejer mevcutsa opsiyon
modull sayilar yerine alt trip numara dizilerini de gosterebilir.

Onerilen iglemler:
* Trip durumu hakkinda daha fazla bilgi almak igin, Opsiyon Modiili Kullanici Kilavuzu'na bakin

Yuva4 Donanim Arizasi

Yuva 4’teki opsiyon modiiliinde donanim hatasi

250

Bu trip durumu, Yuva 4'teki opsiyon modiliinde bir hata olustugunu ve modilin ¢alismadigini gosterir. Trip
durumunun olasi sebepleri alt trip numarasi ile verilir.

Alt trip Sebep
1 Opsiyon moduil kategorisi tanimlanamiyor
2 Gerekli olan tim 6zellestirilebilir meni tablosu bilgileri temin edilmemis veya temin

edilen tum tablolar bozulmus

3 Bu modiile yonelik iletisim tampon belleklerini tahsis etmek icin yetersiz bellek mevcut

Siruci galistinlirken opsiyon modul dogru galistigini belirtmemis

Calistirildiktan sonra opsiyon modull kaldiriimig veya siriici islemcisine hala aktif

S oldugunu belirtmek Gzere durdurulmus

6 Suriclt modu degistirilirken surlicu parametrelerine erigimini sonlandirdigini opsiyon
modil belitmemis

7 Opsiyon modlili, siricl islemcisini sifirlamak igin bir istek alindigini bildirmemis

8 Sirici galistirma esnasinda opsiyon modilinden menu tablosunu dogru olarak
okuyamamis

9 Sirucl opsiyon modilden mend tablolar yikleyememis ve zaman asimina ugramis
(5s)

10 Men tablosu CRC gegersiz

Onerilen iglemler:

*  Opsiyon moduliinin dogru kuruldugundan emin olun
*  Opsiyon moduluna degistirin

»  Suriclyu degistirin

Yuva4 Takili Degil

Yuva 4’teki opsiyon modiilii artik takili degil

253

Yuva4 Denetim Birimi Denetim birimi servis hatasi

Sdrictde kurulu olan her opsiyon modiilii baslatma esnasinda tanimlanir ve kurulu opsiyon sirtict tarafindan
kalici bellege kaydedilir. Kapatilirken yuva 4’te kurulu bir opsiyon modiilii varsa ancak yeniden galistirimadan
6nce opsiyon modull kaldirilirsa bu trip durumu Uretilir. Alt trip numarasi kaldirilan opsiyon modulinin tanimlama
numarasini verir. Kurulu olmayan opsiyon moduli trip durumlari dncelik siralamasi gdyledir; Yuva1 Takil Degil en
yliksek, sonra Yuva2 Takili Degil, sonra Yuva3 Takili Degil, sonra Yuva4 Takili Degil.

Bir sonraki agiligta bu trip durumunu engellemek igin suriicu kullanici parametreleri kaydedilmelidir.

Onerilen iglemler:

»  Opsiyon modilinin Yuva 4’e dogru kuruldugundan emin olun

*  Opsiyon modulind yeniden kurun

+ Kaldinlan opsiyon moduliine artik gerek kalmadigindan emin olmak i¢cin mm.000 parametresinde bir
kaydetme fonksiyonu gergeklestirin

251

Bu trip durumu, Yuva 4’teki opsiyon modulinin, opsiyon moduli denetim birimi fonksiyonunu galistirdigini ancak
denetim biriminin servisinde hata meydana geldigini belirtir.

Onerilen iglemler:
»  Opsiyon moduliniu degistirin

Yuva Uygulama Meniisii

Coklu opsiyon modiilleri uygulama meniilerini degistirmeyi istiyor

Bu trip durumu, birden fazla opsiyon modiili yuvasinin S,T ve U uygulama mendlerini 6zellestirmek istedigini
belirtir. Alt trip numaralari hangi Modul Yuvasinin mentleri 6zellestirebilecegini gosterir.

216 Onerilen iglemler:
+ Uygulama moddillerinden yalnizca birinin uygulama menisit U,V ve W meniilerini 6zellestirecek sekilde
yapilandirildigindan emin olun
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| Trip

Yuva X’e takili opsiyon modiilii giic dongiileri arasinda degisti

204
209
214

Opsiyon modiili Yuva X’e takili opsiyon moduli son kapatmadaki opsiyon modulinden farkliysa bu trip durumu
Uretilir. Alt trip numarasi orijinal takili opsiyon modulinin tanimlama numarasini verir. Opsiyon modulu farkl trip
durumlari igin éncelik sirasi soyledir; Yuva1 Farkli en yiiksek, sonra Yuva2 Farkli, sonra Yuva3 Farkli,

sonra Yuva4 Farkli. EGer modul degismisse bir sonraki agilista bu trip durumunu engellemek igin suriict kullanici
parametreleri kaydedilmelidir. E§er moduil yerine menller degistiyse bir sonraki agilista trip durumu meydana
gelmez. Alt trip numaralari trip durumu nedenine iligkin asagidaki gostergeleri Uretir.

Alt trip Sebep

1 Daha 6nce higbir modul takilmamis.

2 Ayni tanimlayiciya sahip bir opsiyon moduilii takili ancak ayarlama menisu degistiriimis
ve bu nedenle varsayilan parametreler bu menu igin yiklenmis.
Ayni tanimlayiciya sahip bir opsiyon modiili takili ancak bu opsiyon yuvasi igin

3 uygulamalar menusu degistiriimis ve bu nedenle varsayilan parametreler bu menu igin
yuklenmis.
Ayni tanimlayiciya sahip bir opsiyon moddil takili ancak ayarlama ve uygulama

4 mendleri degistiriimis ve bu nedenle varsayilan parametreler bu menuler igin
yuklenmis.

>99 Daha 6nce uyumlu olan modul tanimlayicisini gdsterir.

Onerilen iglemler:

* Glcu kapatin, dogru opsiyon yuvalarina dogru opsiyon modullerinin takili oldugundan emin olun ve giicl
yeniden acin

Mevcut kurulu opsiyon moduiliiniin dogru oldugunu onaylayin, opsiyon modiilii parametrelerinin dogru
ayarlandigindan emin olun ve mm.000 parametresinde bir kullanici kaydi gerceklestirin

YuvaX Hatasi

Yuva X opsiyon modiilii hatasi

202
207
212

Yuva X'teki opsiyon modll bir hata tespit etti. Opsiyon moduill hatanin sebebini verebilir ve alt trip numarasinda
gobsterilir. Varsayilan olarak alt trip numarasi ekranda bir say olarak gdsterilir, ancak eger mevcutsa opsiyon
modull sayilar yerine alt trip numara dizilerini de gosterebilir.

Onerilen iglemler:

Trip durumu hakkinda daha fazla bilgi almak igin, Opsiyon Moduli Kullanici Kilavuzu'na bakin

YuvaX HF

Yuva X’teki opsiyon modiiliinde donanim hatasi

200
205
210

Bu trip durumu, Yuva X'teki opsiyon modultnde bir hata olustugunu ve moddlin ¢alismadigini gosterir.
Trip durumunun olasi sebepleri alt trip numarasi ile verilir.

Alt trip Sebep

1 Opsiyon modul kategorisi tanimlanamiyor

2 Gerekli olan tim 6zellestirilebilir meni tablosu bilgileri temin edilmemis veya temin
edilen tiim tablolar bozulmus

3 Bu modile yodnelik iletisim tampon belleklerini tahsis etmek icin yetersiz bellek mevcut

4 Sdrlcu galistirilirken opsiyon modul dogru ¢alistigini belitmemis

5 Calistirildiktan sonra opsiyon modull kaldiriimig veya surlcu islemcisine hala aktif
oldugunu belirtmek Gzere durdurulmus

6 Siricl modu degistirilirken sirlicti parametrelerine erigimini sonlandirdigini opsiyon
modil belitmemis

7 Opsiyon moduil, suricl islemcisini sifirlamak igin bir istek alindigini bildirmemis

8 Sirlcu galistirma esnasinda opsiyon modulinden meni tablosunu dogru olarak
okuyamamis

9 Sdrlcu opsiyon modilden menu tablolari yikleyememis ve zaman asimina
ugramis (5 s)

10 Meni tablosu CRC gegersiz

Onerilen iglemler:

Opsiyon moduiliiniin dogru kuruldugundan emin olun
Opsiyon modilini degistirin

Sdricuyd degistirin
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Trip
YuvaX Takil Degil

Yuva X’teki opsiyon modiili artik takili degil

203
208
213

Sirtclde kurulu olan her opsiyon modiili baslatma esnasinda tanimlanir ve kurulu opsiyon suricu tarafindan
kalici bellege kaydedilir. Kapatilirken Yuva X'te kurulu bir opsiyon moddli varsa ancak yeniden cgalistiriimadan
once opsiyon moduli kaldirilirsa bu trip durumu meydana gelir. Alt trip numarasi kaldirilan opsiyon modualinin
tanimlama numarasini verir. Kurulu olmayan opsiyon modiilu trip durumlari éncelik siralamasi

soyledir; Yuva1l Takili Degil en yuksek, sonra Yuva2 Takili Degil, sonra Yuva3 Takili Degil, sonra Yuva4 Takil
Degil.

Bir sonraki agiligta bu trip durumunu engellemek igin suriticu kullanici parametreleri kaydedilmelidir.

Onerilen iglemler:

*  Opsiyon modulundn Yuva 4’e dogru kuruldugundan emin olun.
Opsiyon modiiliini yeniden kurun.
Kaldirilan opsiyon moduliine artik gerek kalmadigindan emin olmak igin mm.000 parametresinde bir
kaydetme fonksiyonu gergeklestirin.

YuvaX denetim birimi Denetim birimi servis hatasi

201
206
211

Bu trip durumu, Yuva X'teki opsiyon modulinin, opsiyon moduli denetim birimi fonksiyonunu ¢ahlistirdigini ancak
denetim biriminin servisinde hata meydana geldigini belirtir.

Onerilen iglemler:
»  Opsiyon modulinu degistirin.

Yumusak Yol Verme

Yumusak yol verme role hatasi

226

Bu trip durumu, striicideki (Suriicti gévde boylari 3 - 6) yumusak yol verme rolesinin kapatilamadigini veya
yumusak yol verme izleme devresinin baslatilamadigini belirtir.

Onerilen iglemler:
+ Donanim hatasi mevcut; striiciiniin tedarikgisi ile irtibata gegin.

Hiz / Yon Secimi

Asansor siiriicusiine gelen kontrol siralama hiz ve yo6n sinyalleri

Bu trip durumu, hiz referansi veya yon secimi zamanlamasi ile ilgilidir:
Alt trip

Sebep

Motor Frenlerini Birakma Durum 4 sonunda bir hiz referansi veya segili yon yoktur.
»  Fren Kontrol Birakma Gecikmesi (D04) parametresinden sonra 3 saniyelik
gecikme bu trip durumunu aktif hale gegirir.

1 Yiik Olgiimii Siiresi (004) > 0 ms olarak ayarlandiginda Asansor Kabini Yiik Olglimi
Durum 5 sonunda hiz referansi veya segili yon yoktur.

* YUk dlcimi suresi (004) parametresinden sonra 3 s gecikme bu trip durumunu
aktif hale gegirir.

Kontaktoér Kontroll Durum 14’te 4 saniyelik bir siire sonrasinda seyrin sonunda yon ve

hiz hala segilidir. Trip durumunu sifirlamak igin hiz ve yon sinyallerini kaldirin.

+  Kontrol Giris modu (H11) = Analog Galistirma izni (0) olarak ayarlandiginda,

Girig Yénii 1 (G39) parametresini kullanan Calistirma Izni sinyali seyir sonunda
kaldiriimalidir.

+  Kontrol Giris modu (H11) = Analog 2 Yénlii (0) oldugunda, Oncelikli 2 Yénlii (4)
veya Ikili 2 Yonlii (5) yon sinyalleri (Giris Yénii 1 (G39) veya Giris Yénii 2 (G40))
VEYA hiz se¢imi (Referans Segimi Bit 0 Girisi (G32) - Referans Segimi Bit 6 Girisi
(G38)) seyir sonunda kaldiriimahdir.

+  Kontrol Girig modu (H11) = Oncelikli 1 Yénlii (2) veya Ikili 1 Yonli (3)
olarak ayarlandiginda hiz secimli (Referans Segimi Bit 0 Girisi (G32) -

Referans Secimi Bit 6 Girisi (G38)) seyir sonunda kaldiriimahdir.

»  Kontrol Giris modu (H11) = Kontrol Kelimesi (6) olarak ayarlandiginda,
yon sinyalleri (Kontrol Kelimesi (G51) Bit 10 veya Bit 11) VEYA hiz segimi
(Kontrol Kelimesi (G51) Bit 0 - Bit 9) seyir sonunda kaldiriimalidir.

Onerilen iglemler:

» Asansor kontrolériinden ve asansor sirlictisi ayarindan (Kontrol modu segimi ve lojik kontrol girisi)
kontrol siralamasini denetleyin

* Asansor kontrolériinden asansor sirliclisiine gelen ve harici bilesenlere kadar uzanan kontrol kablolarini
denetleyin

«  Kontrol sistemi gurlltisinin gergek olmayan bir hizdan kaynaklanmadigindan ve yon sinyallerinin strtict
tarafindan alindigindan emin olun

Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
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Bilgileri Urlin bilgileri

Elektrik Kullanici lleri I - i
Kurdlumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Parametreler LUFEREELIEE Optimizasyon | CT MODBUS RTU Teknik Bilgiler

Aciklama / Tavsiye edilen islem

| Trip

Muteakip hiz agimi hatasi

62

Agik cevrim modu igin muteakip hiz agimi hatasi tespit edilmistir ve bir trip durumu olusturulmustur. Bu trip,
Sirtci Maksimum Hiz Hata Esigi (H15) parametresinde tanimlanan stirede akim limitine girip calistiginda olusur.
Maksimum Hiz Hata Esigi (H15), trip durumu olusturulmadan 6nce akim limiti iginde galigmasi igin izin verilen
sureyi tanimlar. Cok yliksek degerlerin secgilmesi Hiz hatasi trip durumunun devre disi birakilmasini saglar.

RFC-A ve RFC-S hiz hatasi, Profil Hizi (J39) ve Gergek Hiz (J40) arasindaki farktan hesaplanir. Hesaplanan hiz
daha sonra Maksimum Hiz Hata Esigi (H15) parametresindeki hiz hatasi ile kargilastirilir. Esik, 100 ms’den fazla
asllirsa bir trip durumu olusturulur.

Seyir esnasindaki hiz hatasi, Maksimum Hiz Hatasi (J57) parametresinde hiz hatasi algilama aktivasyonundan
bagimsiz olarak gorintulenir ve her baglangigta ayar 0 olarak sifirlanir.

Onerilen iglemler:
* Hiz hatasi trip durumu olasi sebepleri asagidakilerden biri olabilir:
Motor
Motor gl¢ baglantilarini ve faz dénustnu kontrol edin
Motor fren kontrolini denetleyin
Asansor guvenlik diglisini kontrol edin
Konum geri besleme
Konum geri besleme mekanik kurulumu kontrol edin
Konum geri besleme faz déniistini kontrol edin
Konum geri besleme kablo ayarlamalarini, indiiklenmis gurultu riskini kontrol edin
Konum geri besleme cihaz hatasi varsa geri besleme cihazinin degistirin
Siriicii ayari
Akim limiti dahil motor bilgilerini ve parametre ayarlarini kontrol edin
Konum geri besleme cihazi parametre ayarini kontrol edin
Konum geri besleme cihazi faz ofsetini kontrol edin, statik otomatik ayarlamanin tamamlanmis
oldugundan emin olun
Motor kararsizliginin mevcut oldugu durumlarda hiz kontrol ¢evrim kazanci ayarlarini kontrol edin
*  Maksimum Hiz Hata Esigi (H15) parametresini arttirin
* Hiz hatasi algilama Maksimum Hiz Hata Esigi (H15) = 0 olarak ayarlandiginda devre digi birakilabilir

Giivenli Moment Kapama
Kontrol Hatasi

Guvenli Moment Kapama (STO), Siirticii etkin kontrol siralama hatasi

66

LEVLEL TGN LLELTL W{F= LIl Donanim arizasini miiteakip kaydedilen siiriicii donanim arizasi trip durumu

Guvenli Moment Kapama (STO), Surlcu etkin parametresi giris siralamasi yanlig; 6r., motor kontaktor kontroltnu
muteakip seyir sonunda 4 saniye iginde Glvenli Moment Kapama (STO), Suricu etkin kaldiriimadi veya motor
kontaktdr kontroliini muteakip seyir baglatma esnasinda 6 saniye iginde uygulandi.

Onerilen iglemler:

+  Suricudeki Guvenli Moment Kapama (STO), Surlcu etkin parametresinin T31 terminaline kontrol
baglantilarinin dogru oldugundan emin olun

* T31 STO Girisi 1 Durumu (F10) Glvenli Moment Kapama (STO), Surlcu etkin girisi parametrelerini baslatma
/durdurma esnasinda dogru siralama igin kontrol edin

*  Cikis motor kontaktoérlerinin ve yedek kontaktorlerin isletimlerinin dogrulugundan emin olun

*  Cikis motor kontaktorlerinin agma /kapama gecikme suresini kontrol edin

+  Motor Kontaktérii Olglilmiis Gecikme Zamani (B32) parametresindeki motor kantaktér gecikmesini kontrol
edin

221

Eger HF01 - HF19 trip durumu olugursa, HF01 - HF 19 trip durumu sifirlanana kadar surlciye gug verildigi her
zaman Kaydedilmis Donanim Arizasi (HF) trip durumu olusur. Alt trip kodu orijinal Donanim Arizasi trip durumu
numarasidir. Kaydedilmis Donanim Arizasi (HF) trip durumu, sadece mm.000 parametresine 1299 yazilip stricu
yeniden sifirlandiktan sonra sifirlanir.

Onerilen iglemler:
*  mm.000 parametresini 1299 olarak ayarlayin ve trip durumunu gidermek i¢in Sifilama tusuna basin
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227

Trip
Alt dizi RAM Opsiyon modiiliinden fazla RAM istegi

Aciklama / Tavsiye edilen islem

Opsiyon moddilii izin verilenden daha fazla RAM parametresi istemistir. RAM dagitimi, alt trip numaralari sirasina
gore kontrol edilir; en buyuk alt trip numarasina sahip ariza gésterilir. Alt trip, (parametre buyukluga x 1000) +
(parametre tipi x 100) + alt dizi numarasi olarak hesaplanir. Bu trip durumu meydana gelirse, opsiyon modiilleri
tarafindan saglanan tim menu 6zellestirmelerinin kullanilamayacagini unutmayin. Asagidaki tablolar, alt trip
numarasi kisimlarina iliskin degerleri gostermektedir.

Parametre biiyukliigi

1 bit

8 bit

16 bit

32 bit

64 bit

Parametre tipi

Degisken

Kullanici kaydi

Gug kapatildiginda kaydedilen

Parametre tipi

Meniiler

O
1]
«Qc
[
=

Uygulama mendleri

—
cC

Opsiyon yuvasi 1 kurulum

Opsiyon yuvasi 1 uygulamalar

Opsiyon yuvasi 2 kurulum

Opsiyon yuvasi 2 uygulamalar

Opsiyon yuvasi 3 kurulum

Opsiyon yuvasi 3 uygulamalar

O 00| N| O O | =

Opsiyon yuvasi 4 kurulum

ZIX DS O<T»

-
o

Onerilen iglemler:

+  Opsiyon moduli kurulumunu ve gergeklestirilen islemi kontrol edin

Sicaklik Geri Besleme

Asansor suricusi dahili sicaklik geri besleme hatasi

218

Bu trip durumu, suriicu igerisindeki termistor hatasini belirtir (Or., agik devre veya kisa devre)

Kaynak XX y 2z
01: Kontrol paneli termistora 1
Kontrol paneli 01 00 02: Kontrol paneli termistora 2

03: G/C panosu termistori

Giic sistemi m(c?(LiJE?IU 0 Gug sistemi iletigimleri Gzerinden sifir sicaklik geri besleme

¢ Dogrudan ELV sicaklik geri besleme igin 21, 22 ve 23
numarasi
Glg sistemi 01 Dogrultucu Daima sifir
numarasi

Onerilen iglemler:

« Donanim hatasi mevcut; siiriiclinun tedarikgisi ile irtibata gegin.

Fren Direnci Asir Isinma Fren direncinde asiri isinma mevcut

10

Eger donanim tabanli fren direnci termal izlemesi sadlanirsa ve direng asiri isinirsa bu trip durumu baslatilir.
Eger fren direnci kullanilmiyorsa, bu trip durumu bit 3 de@eri kullanilarak Trip Algilama Durumundaki Eylem (H45)

parametresi ile devre digi birakilmahdir.

Onerilen iglemler:
» Fren direnci kablolarini kontrol edin

*  Fren direng degerinin, minimum direng degerinden buyuk veya bu degere esit oldugundan emin olun

* Fren direnci yalitimini kontrol edin

Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
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Aciklama / Tavsiye edilen islem

Trip
Termistor Kisa Devresi

Motor termistor kisa devresi

25

Bu trip durumu, konum geri besleme ara ylziinden Analog giris 3 veya Terminal 15’e baglanan sicaklik
sensoriinun diusik empedansi oldugunu gdsterir (6r., < 50 Q). Trip durumunun sebebi ilgili alt trip numarasindan
tanimlanabilir.

Alt trip Sebep
3 Analog giris 3’e bagdlanan termistor direnci < 50 Q.
4 Siricl konum geri besleme arayiiziine baglanan termistor direnci < 50 Q.

Onerilen iglemler:

+  Suricu kontrol terminalindeki termistor baglantisini, kodlayici baglantisini kontrol edin
+  Termistdr kablosunu, devamliligini ve hasar belirtilerini kontrol edin

*  Motoru / motor termistériinu yenisiyle degistirin

Termistor

Motor termistoriinde asiri isinma

Bu trip durumu, konum geri besleme ara yliziinden Analog girislerden birine veya Terminal 15’e bagdlanan sicaklik
sensoriinde asiri iIsinma oldugunu goésterir. Trip durumunun kaynagi Motor Termistor Girisi Segimi (F74)
parametresi kontrol edilerek tanimlanabilir. Eger Motor Termistor Girisi Segimi (F74) = T8 Analog IP 3 (1) ise T8
Analog Girig 3, trip durumunun kaynagdidir ve eger Motor Termistor Girisi Segimi (F74) = Kodlayici D Tipi (2)

ise surucu D tipi kodlayici girisi, trip durumunun kaynagidir.

Bu seyrin tamamlanacagi gecikmis bir trip durumudur ve sonra surucu trip durumuna girer. Eger gecikmis bir trip
durumu programlanmigsa Kiiresel Uyari (L04) = Agik (1) parametresi aktiftir ve siirlicii seyir tamamlandigi zaman
trip durumuna girer.

Alt trip Sebep
1 Trip durumu surtict konum geri besleme ara yuziine bagl termistor tarafindan
baslatiimig
2 Trip durumu, Analog giris 3'e bagli termistérden baslatiimis

Onerilen iglemler:

*  Motor termistdr kablo baglantilarini ve devamililigini kontrol edin
*  Motor i1sisini kontrol edin

*  Motor sogutmasini kontrol edin, ek basinglh sogutma saglayin

*  Motoru / motor termistériinu yenisiyle degistirin

24

Gii¢ katinda tanimlanmamis hata

110

Bu trip durumu, gug¢ sisteminde bir hata olusturdugunu gdésterir ancak trip durumunun nedeni gu¢ sistemi
tarafindan belirlenememistir. Trip nedeni bilinmemektedir.

Onerilen iglemler:

* Gergek olmayan trip durumlarina katki saglayan kuruluma iliskin EMC baglantili sorunlar olmadigindan emin
olun

+ Donanim hatasi mevcut; strtclinun tedarikgisi ile irtibata gegin

Kullanici 24V gii¢ kaynagi

Kontrol terminali 1 (0 V) ve 2'de (24 V) kullanici 24 V gii¢ kaynagi yok

PCB kontrolii 24 V yedek besleme igin Kullanici Gug Kaynagdi Ayari (010) = Agik (1) olarak ayarliysa ve surici
Kontrol Terminalleri 1 ve 2 (izerinde bir 24 V gl¢ kaynagi yoksa Kullanici 24 V glg kaynagd trip durumu baslatilr.

Onerilen iglemler:
+ Kullanici + 24 V gii¢ kaynadinin mevcut ve surtici Kontrol Terminalleri 1 (0 V) ve 2'ye (24 V)
bagli oldugundan emin olun
+ Kullanici + 24 V giug¢ kaynaginin suricudeki + 24 V kullanici girigi 6zelliklerini karsiladigindan emin olun
»  Gerekli degilse kullanici 24 V yedek beslemeyi devre disi birakin

Kullanici Kaydi

Kullanici Kaydi hatasi / islem tamamlanmamig

Bu trip durumu, kalici bellekte kullanici tarafindan kaydedilen parametrelerde bir hata tespit edildigini belirtir.
Ornegin, kullanici tarafindan verilen kayit komutundan sonra, kullanici parametreleri kaydedilirken siiriiciiye
gelen glcln kesilmesi.

Onerilen iglemler:

»  Surici tekrar galistirldiginda ayni trip durumunun meydana gelmesini 6nlemek izere mm.000
parametresinde bir kullanici kaydi gergeklestirin

+ Sirlclye gelen gucu kesmeden 6nce kayit islemini gergeklestirmek igin strlicinin yeterli streye sahip
oldugundan emin olun

298
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Trip
Denetim Birimi

550 Hz Limiti

Aciklama / Tavsiye edilen islem

Kontrol kelimesi denetim birimi verilmedi ve siire agimi

Bu trip durumu, kontrol kelimesi denetim biriminin etkinlestirildigini ancak siire agiminin oldugunu belirtir.

isletim esnasinda en azindan her 500 ms veya daha kisa siirede Denetim birimi biti = 1 olarak ayarlanmalidir.

Gug verildiginde ve Kontrol Kelimesi fonksiyonu etkinlestirildiginde bir Kontrol Denetim Birimi ¢agriimadan 6nce

10 saniyelik gecikme uygulanir. Seyir halindeyken bir hata olugursa, asansor sirticiisi kontrolli Durdurma

gerceklestirir ve trip durumuna geger.

Onerilen iglemler:

» Kontrol kelimesi denetim birimi bit 12 degerinin girildiginden emin olmak igin asansoér kontroldriindeki ayari
denetleyin

Siruci gikis frekansi izin verilen maksimum isletim frekansini asti

Mekanik menl EO1 - EQ5 parametrelerindeki surlciyu yapilandirmak igin kullanilan degerler ve motor harita
ayarlari, izin veriimeyen maksimum c¢ikis frekansinin > 550 Hz olmasina neden oldu.

83 Onerilen iglemler:
*  Cikis frekansini sinirlamak icin EO1 - E05 mekanik sistem verilerini dogru ayar degerleri ile ayarlayin
+ Asiri cikis frekansina engel olmak i¢in motor harita ayarlarinin dogru oldugundan emin olun
Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu 299
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2 Asiri Gerilim
Ol ac
Ol Frenleme
PSU
Harici Trip
Asin Hiz

Endiiktans

PSU 24
Fren Direnci Asir Isinma
Otomatik Ayarlama 1
Otomatik Ayarlama 2
Otomatik Ayarlama 3

Otomatik Ayarlama 4

Otomatik Ayarlama 5
Otomatik Ayarlama 6
Otomatik Ayarlama 7
Otomatik Ayarlama Durdu
Fren Direnci Gok Sicak
Motor Asiri Sicak
OHt Evirici
OHt Gii¢
OHt Kontrol
Termistor
Termistor Kisa Devresi
1/0 (Girig/Gikis) Asin Yuklii
OHt dc bara
Analog Giris Kaybi 1
Analog Girig Kaybi 2

Denetim Birimi

EEPROM Hatasi
Direng
Kullanici Kaydi

Gu¢ Kapatildiginda Kaydetme

Diisiik Yiik
Kullanici Trip Durumu 40-59
Donma koruma
Siriciu degeri
Hiz Hatasi

40 - 59

Mesafe Hatasi
Geri Besleme Tersine Cevrildi

Hatasi
Durdurmada Akim
Fren Kontrol Birakma
Hizl Baglatma Hatasi
Motor Kontaktorii
Fren Temasi
Yon degisimi
Kontrol Denetim Birimi

Hizli Devre Digi Birakma Hatasi
Giivenli Moment Kapama Kontrol

78 Otomatik Ayarlama Yonii Yok

~

Hiz / Yon Segimi
Girig Limiti Zaman Asimi
550 Hz Limiti

Kodlayici (Enkoder)
Baslatilmadi

DCP Modiilii Yok

(2]

86 - 89
Gilg lletigimi

Ol Darbe Giderici

Kullanici Programi Trip
Durumu

©
~

Veri Degis
Cikis Faz Kaybi
OHt Frenleme
Ol dc
Tanimlanmamig

-
w

ENP Yazma
ENP Okuma

DCP Baslatma
DCP4 Mesafe
DCP Yon Degisimi

131
132

133 DCP CRC

134
135
136

DCP lletim
DCP Kablo Kopmasi
DCP Kaotii Siralama

137 - 159

Kodlayici (Enkoder) 12
Kodlayici (Enkoder) 13
Kart Yuvasi
Kart Verimi
Kart On Yiikleme
Kart Mesgul
Kart Verisi Mevcut
Kart Opsiyonu

Salt Okunur Kart

Kart Hatasi
Kartta Veri Yok
Kart Dolu
Kart Erigimi

-
[]
w

Kart Degeri
Kart Siiriicii Modu
Kart Kiyaslama

9 Analog Girig Yonu Yok
Hizh baglatma Etkinlestirme

Kullanici Trip Durumu 86-89

Kullanici 24 V Gli¢ Kaynagi

Kullanici Trip Durumu 112-119
ENP Kodlayici (Enkoder)

Kullanici Trip Durumu 125-129

Kullanici Trip Durumu 137-159

Guvenlik R Mekanik Elektrik Kullanici lleri . L P
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Tablo 9-15 Seri iletigsim referans tablosu

Numara Trip Numara Trip Numara Trip

Kodlayici (Enkoder) 1
Kodlayici (Enkoder) 2
Kodlayici (Enkoder) 3
Kodlayici (Enkoder) 4
Kodlayici (Enkoder) 5
Kodlayici (Enkoder) 6

-
[1=]
w

Kodlayici (Enkoder) 7

Kodlayici (Enkoder) 8
Kodlayici (Enkoder) 9
Faz Olugturma Hatasi
Hedef
Yuva 1 Donanim Arizasi

-
~

Yuva 1 Denetim Birimi

Yuva1l Hatasi
Yuva1 Takili Degil
Yuva1 Farkh
Yuva2 Donanim Arizasi
Yuva2 Denetim Birimi

Yuva2 Hatasi
Yuva2 Takili Degil
Yuva2 Farkh
Yuva3 Donanim Arizasi
Yuva3 Denetim Birimi
Yuva3 Hatasi
Yuva3 Takili Degil
Yuva3 Farklh
Opsiyon Modiilii Devre Digi

Yuva Uygulama Meniisii

Uygulama Meniisii
Degistirildi

N
-
~

Sicaklik Geri Besleme
Cikis Kalibrasyonu
Giig Verileri

Kaydedilmis Donanim
Arizasi

Siiriicii Boyu
Akim Ofseti
Yumusak Yol Verme
Alt dizi RAM
Tiirev ID

N
N
~N

N
Y
N

Tiirev Goriintusu
Kullanici Programi
Yuva4 Donanim Arizasi

Yuva4 Denetim Birimi

Yuva4 Hatasi
Yuva4 Takili Degil
Yuva4 Farkh
Ginliikleri Sifirlama

N
[3,]
w
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Bilgileri
10 Optimizasyon
10.1  Optimizasyon

E300 Asansor Siiriictisii degisken hizlidir ve Baslat, Calistir, Durdur kazanglari igin akim kontroli ¢evrim kazanglari vardir. Varsayilan ayar olarak,
Baslat ve Calistir kazanglari igin surtict 2 set kontrol ¢gevrim kazanci kullanmak Uzere ayarlidir.

Acik Cevrim isletimi, hiz kontroli cevrim kazanglari olmayan degisken akim kontrolii gevrim kazanglarina sahiptir.

Varsayilan ayar olarak, baslangi¢ kilidi konum kontrolii gevrim kazanci devre disi birakilmistir. Baslangig kilidi konum kazancini ayarlamadan 6nce,
hiz ve akim kontroll gevrim kazanglari optimize edilmelidir. Frenin serbest birakilmasi sirasinda ve sonrasinda, makaranin geriye donls hareketi
varsa baslangig kilidi konum kontroli etkinlestirilebilir.

Varsayilan ayar olarak baglatma optimizasyonu devre disi birakilmistir. Cogu durumda, hiz ve akim kontrolli gevrim kazanglarinin dogru ayarlanmasi,
iyi bir performans saglar. Mekanik kusurlar olmasi durumunda, baslatma optimizasyonu 6zellidi etkinlestirilebilir.

Giivenlik Pl Mekanik Elektrik Kullanici lleri . . P
Uriin bilgileri kuralum Kuralumu Baslarken Meniisii A Devreye Alma Parametreler Ariza Teshis [oJinIFERYTIY CT MODBUS RTU | Teknik Bilgiler

Siruc, guvenlik tehlikesini engellemek tzere sistemlerin isletimi ve glivenlik gereksinimleri konusunda bilgili yetkili kisiler tarafindan
optimize edilmelidir. Cihaza hasar verebilecek giivenlik riskinden kaginmak icin Kurulum ve Devreye Alma bélimlerinde agiklandigr sekilde

dogru ayarlama yapiimalidir.
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10.2 Kontrol gevrim kazanci ayarlama
10.2.1  Akim kontrolii ¢gevrim kazanglari

Akim kontrolii gevrim kazanglan
P Kazanci parametreleri 103 (Baslat), 108 (Calistir), 113 (Durdur)
| Kazanci parametreleri 104 (Baslat), 109 (Galigtir), 114 (Durdur)

Akim kontrolii gevrim filtresi
Akim gevrimi filtresi, 105 (Baslat), 110 (Calistir), 115 (Durdur) parametreleri

Akim cevirimi oransal kazanglari (P) ve integral (I) kontrolu, ¢alistir durdur (fren kontrol() ve isletim esnasinda istenen akim (moment)
icerisindeki degisime karsilik akim ¢evriminin tepkisini kontrol eder. Varsayilan degerler cogu motor ile tatmin edici bir isletim saglar, ancak en iyi
performans igin optimum degerler elde etmek Uzere bir statik ya da donerek otomatik ayarlama kullanilarak otomatik ayarlama yapiimahdir.

Akim kontrol ¢evrimi oransal kazang parametresi 103 (Baslat), 108 (Calistir), performansin kontroliinde en énemli parametrelerdir.

Akim kontrolu ¢cevrim kazanglarinin otomatik ayarlama degerlerinden manuel ayari tavsiye edilmez;

» Statik veya donerek otomatik ayarlama sirasinda suriici motorun hem direncini hem de endiktansini dlger ve Statér Direnci (B35)
ve Gegici Endiiktans (B34) ayarlanir ve bu degerlerden akim g¢evrim kazanglari hesaplanir.

» Otomatik ayarlama tamamlandiktan ve akim ¢evrim kazanglari ayarlandiktan sonra, érnegin motor akustik gurdltustnin bir sorun olabilecegi
durumlarda bunlar manuel olarak ayarlanabilir.

Akim cevrimi filtresi, son akim referansina uygulanabilen birinci dereceden bir filtrenin zaman sabitini tanimlar. Filtre, konum geri besleme niceleme
sonucunda olusan akustik guriltiyu ve titresimi azaltmak igin saglanir. Filtre hiz kontrol gevriminde bir bosluk olusturur ve bdylece filtre zaman
sabiti artirildikga kararliligi korumak igin hiz kontroléru kazanglarinin azaltilmasi gerekebilir. Akim kontrolu gevrim filtresi Agik Cevrim modunda
bulunmaz.
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10.2.2 Hiz kontrolii gevrim kazanglari

Hiz kontrolii gevrim kazancglari
P Kazanci parametreleri 101 (Baslat), 106 (Calistir), 111 (Durdur)

| Kazanci parametreleri 102 (Baslat), 107 (Galigtir), 112 (Durdur)

Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Filtresi (C09)

Hiz kontroll ¢evrim kazanclari, hiz talebindeki degisiklikler icin hiz kontrolériiniin yanitini kontrol eder. Hiz kontroléri hem oransal (P) hem de
integral (1) kazang ileri besleme suresi icerir. Surlicide Baglatma parametresi igin bir, Seyir ve Durdurma parametresi igin bir olmak lzere Ug P ve |
kazanci bulunur.

Oransal kazang (P) Baslangi¢ Hiz Cevrimi P Kazanci (101) ve Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari (106) ve Hiz Cevrimi P Kazancini Durdurma (111)
Oransal kazancin bir de@eri varsa ve integral kazang sifira ayarlanmissa moment referansi olusturmak icin bir hiz hatasi olmalidir. Bununla beraber
motor yiki arttikga hiz referansi ve gercek hiz arasinda bir fark olusur. Bu, oransal kazang seviyesine dayanan diizenlemeyi etkiler; kazang ne
kadar yuksek olursa, belirtilen ylk altinda hiz hatasi o kadar az olur. Oransal kazang ¢ok yuksekse hiz geri besleme nicelemesi tarafindan uretilen
akustik gurulti kabul edilemez seviyeye gelir veya denge seviyesine ulasilir.

integral kazang (1), Baslangi¢ Hiz Cevrimi | Kazanci (102) ve Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari (107) ve Hiz Cevrimi | Kazancini Durdurma (112)

integral kazang hiz diizenlemesini 6nlemek igin saglanir. Hata belirli bir siire boyunca biriktirilir ve herhangi bir hiz hatasi olmaksizin gerekli moment
talebi Giretmek igin kullanilir. integral kazancin arttirlmasi dogru seviyeye ulasilmasinda hiz icin alinan siireyi azaltir ve motora yiik momenti
uygulayarak sistemin saglamligini arttirir. integral kazancin oldukga yiiksek bir degere arttirilmasi, gecici hal sonrasinda agiri salinim vererek
sistem sonumlemesini azaltabilir. Belirli bir integral kazang icin sonimleme oransal kazang arttirilarak gelistirilebilir.

*  Hiz gevrimi kazanglarinin ayarlanmasi, Analog ¢ikiglardan birine baglanmis bir osiloskop veya bir iletisim arayizi Gzerinden baglh PC
osiloskopu kullanilarak surtctiden gelen hiz geri beslemenin izlenmesini ya da bir ivmedlger kullanarak asansor kabinindeki titresim seviyesinin
izlenmesini igerir.

»  Surici, osiloskop veya ivmeodlger Uzerindeki yaniti izleyen ve azaltilmis surus kalitesini tanimlayan bir seyir Gzerinden ¢ahistirilir.

+ Ik olarak oransal kazang (P) parametresi ayarlanmalidir. Bu deger, hizin lizerine ¢iktigi veya titresimin asiri oldugu ve daha sonra gerekli siiriis
konfor seviyesini elde etmek icin azaltildig1 noktaya kadar arttiriimalidir.

» Daha sonra integral kazang (I) hizin kararsiz oldugu veya titresimin meydana geldigi noktaya kadar yikseltiimeli ve sonra yavasca
azaltiimalidir.

* Bundan sonra oransal kazanci biraz daha arttirmak mimekun olabilir ve sistemin yaniti gerekli siiris konforuna uygun olana kadar hem oransal
hem de integral kazanglar igin sireg tekrarlanmaldir.

*  Hiz gevrimi kazanglarinin ayarlanmasi sirasindaki seyir, hem Yiksiz hem de Tam Yiik durumunda gergeklestiriimelidir

Asagidaki sekil, bir osiloskopta gorilen P oransal ve | integral kazang ayarlamalarinin yani sira ideal yaniti géstermektedir.

Yetersiz oransal kazang

Hiz talebi ideal yanit

h Asin oransal kazang m
I

Asiri integral kazang

Dusiik ¢ozunirluklu geri besleme cihazlarinin nicelemesine neden oldugu bazi sistemler veya sistem kablolamasi ve sonlandirma nedeniyle
pozisyon geri besleme lzerinde endlklenen gurdltindn bulundugu durumlarda, maksimum hiz kontrol cevrimi kazang ayarlari kisitl olabilir.
Konum geri besleme kalitesini iyilestirmek icin, bazi durumlarda, daha yiksek hiz kontroli ¢evrim kazanglarinin elde edilmesini mimkin kilan bir
geri besleme filtresi, Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Filtresi (C09) parametresinde bulunur.
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10.3  Motor akustik gurultiisu

kisim 7.4 Otomatik Ayarlama , sayfa 170'da agiklanan surlctnin dogru motor verileri ve otomatik ayarlama ile kurulumunu takiben, surtict ayarlar
motor akustik guriltustund gidermek igin daha da optimize edilebilir. Akustik guriltiyle sonuglanan bu motor kararsizligi ayni zamanda sinirh hiz
kontrolU gevrim kazanglariyla sonuglanir.

Tablo 10-1 Motor parametreleri, akustik guriltii

Parametre Ayar

6 kHz'nin altindaki dusuk anahtarlama frekanslar ylksek motor akustik glriltisu ile sonuglanabilir.

12 kHz'nin Gzerindeki yliksek anahtarlama frekanslari striici akimi azaltimi ile sonuglanabilir.
Onerilen = 8 - 12 kHz'dir

Yuksek akim gevrimi P kazanci de@erleri (otomatik ayarlama degerinin % 150'sinden buyiik) motor akustik
guriltasu ile sonuglanabilir. Dusuk akim kontrol gevrimi kazang degerleri (otomatik ayarlama degerinin
% 50'sinden kiglik) salinimlara ve kétu suris kalitesine neden olur.

Onerilen = Otomatik ayarlama degerleri

Ekranlanmamis kablolarin veya zayif koruma ve topraklama sonlandirmalarinin sonucu olarak sistem
kaynakli seslerden dolayr motor akustik gurultisinu ve kararsizligi asmak igin kullanilir.

Onerilen = 1,0 - 4,0 ms

Ekranlanmamis kablolarin veya zayif koruma ve topraklama sonlandirmalarinin sonucu olarak sistem
kaynakli seslerden dolayr motor akustik gurultiisiini ve kararsiziigi agsmak igin kullanilir.
Onerilen=1-2ms

Maksimum Anahtarlama Frekansi
(B13)

Baslangic Akim Cevrimi P
Kazanci (103)
Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108)

Baslangic Akim Cevrimi Filtresi (105)
Akim Cevrimi Filtresi Ayari (110)

Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme
Filtresi (C09)

10.4 Kata Yavas Erisim - Baglatma optimizasyonu

Asansorin baslangig surus konforu, profil ayarlariyla veya surlcu kontroll ¢evrim kazanglarinin ayarlanmasi ile optimize edilebilir. Baslangig kilidi
konum kazanci, hiz ve akim kontroli gevrim kazanclarini igeren suriict kontrol gevrimi kazanglarinin ayarlanmasindan énce, baslatma profili
oncelikle ayarlanmali, optimize edilmelidir (Sarsim 1 Ayari ve Hizlanma orani).

10.4.1  Profil ayarlan

Baslatma profilinin optimizasyonu baslangi¢ S rampasi (Sarsim 1 Ayari) parametresinin ve hizlanma oraninin ayarlanmasiyla gergeklestirilir.

Tablo 10-2 Baslatma profili optimizasyon parametreleri

Parametre Ayar

Asansor, daha yavas daha kontrollii baslatmaya neden olan bir sarsim ile baslarsa, baslangi¢ S rampasi
arttirilabilir. Asansor yavasga harekete bagliyorsa ve salinim yapiyorsa baslangi¢c S rampasi degeri azaltiimalidir;
bu da baslangigta artan bir hizlanma ile sonuglanir.

Onerilen = uygulamaya 6zgii

Hizlanma orani, profilin iyi surts kalitesi ile nominal hizda belirli bir hiza ulagmasi igin ayarlanir. Bu, daha yiksek
Hizlanma Orani (G11) suris kalitesi elde etmek icin optimize edilebilir.

Onerilen = uygulamaya 6zgii

Sarsim 1 Ayarr (G13)
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10.4.2 Kontrol ¢evrimi kazanglari

Baslatma esnasinda optimizasyon icin fren kontroli sirasinda bir baslangig kilidi konum kontroll gevrim kazanci aktiftir. Ayrica baslatma sirasinda
hem baslangi¢ hizi ve akim kontroli gevrim kazanglari hem de baslangi¢ akim gevrimi filtresi vardir. Konum geri besleme filtresi seyrin tamami
boyunca etkindir ve gerekirse bu baglatma, hareket ve durdurma parametrelerine uyacak sekilde ayarlanmalidir.

Tablo 10-3 Baslangi¢ kontrol gcevrim kazanglari

Parametre Ayar
Motor Momenti Rampa Stiresi (502) Akustik gurultiyla gidermek icin mekanik frene karsi motordaki rampa moment suresini arttirin.
Baslangig kilidi konum kontrol ¢cevrimi P kazanci, asagidaki hiz ve akim ¢evrim kazang ayarlari
Baslangi¢ Kilidi P Kazanci Hiz kullanilirsa optimize edilebilir. Yiksek P kazanci degerleri, fren birakma sirasindaki herhangi bir konum
Kelepgesi (121) hatasini dizeltir. Asiri deg@erler sifir hiz ve akustik guriltiye neden olurken dengesizlik de yaratir.

Onerilen = 10 - 100

Baslangi¢ hiz gevrimi kazanglari, fren serbest birakma (I kazanci) sirasinda sifir hizda kalmak ve
baslangic P kazanci sirasinda diizgin kontrol saglamak igin optimize edilir. Her iki kazang, konum geri
Baslangi¢c Hiz Cevrimi P Kazanci(101) beslemede guriltinin bulundugu durumlarda kisitlanabilir, bu durumda kodlayici (enkoder) geri besleme
Baslangi¢ Hiz Cevrimi | Kazanci (102) veya akim ¢evrimi filtresi gerekebilir.

Onerilen P Kazanci = 800 - 2500

Onerilen | Kazanci = 1000 - 3000

Yiksek akim gevrimi P kazanci degerleri (otomatik ayarlama degerinin % 150'sinden biyik)
Baslangic Akim Cevrimi P Kazanci (103) | motor akustik gurultisi ile sonuglanabilir. Dislk akim kontrol gevrimi kazang degerleri

Baslangic Akim Cevrimi | Kazanci (104) | (otomatik ayarlama degerinin % 50'sinden kiigiik) salinimlara ve koti surls kalitesine neden olur.
Onerilen = Otomatik ayarlama degerleri

Ekranlanmamis kablolarin veya zayif koruma ve topraklama sonlandirmalarinin sonucu olarak sistem
Baslangic Akim Cevrimi Filtresi (105) kaynakli seslerden dolayr motor akustik gurdltustnu ve kararsizligi agsmak igin kullanilir.

Onerilen = 1,0 -4,0 ms

Ekranlanmamis kablolarin veya zayif koruma ve topraklama sonlandirmalarinin sonucu olarak sistem
kaynakl seslerden dolayr motor akustik guriltiisiini ve kararsiziigi asmak igin kullanilir.

Onerilen =1-2ms

Siriicii Kodlayici (Enkoder)
Geri Besleme Filtresi (C09)

10.4.3 Baslangig kilidi konum kontrolérii (RFC-A ve RFC-S)

Baslangi¢ Kilidi Konum Cevrimi

Baslangig kilidi konum kontrol6ri, baslatma esnasinda kompanzasyon uygulayarak, frenlemenin baslatiimasi sirasinda hareketi 6nleyerek geri
donlsl ve sarsim olusmasini onler.

Baslangig kilidi konum kontroliinden ve kaldirma kontroliinden en iyi performansi elde etmek igin ylksek ¢dzunurlikli bir konum geri besleme cihazi
onerilir (6r., SC.EnDat, SC.Hiperface, SC.SC).

Baslangig kilidi konum kontrol6ri ayarlari temel degerlerdir ve Baslangi¢ hiz ¢cevrimi kazanglarina, konum geri besleme cihazina ve kuruluma da
bagli olan optimum degere ulagmak icin bazi ayarlamalar gerektirir.

Geri donlis olmaksizin baslatma sirasinda en iyi performasi almak ve fren guriltisini azaltmak igin, 123 Baslangi¢ Kilidi Maksimum Konum Degisimi
parametresi or., % 0,25...0,50 olarak ayarlanabilir.

Parametre Aciklama Varsayilan ayar
A55 /122 Baslangi¢ Kilidi Etkinlestirme Kapali (0)
A56 /121 Baslangig Kilidi P Kazanci Hiz Kelepgesi 40,000 mm/s
A57 /120 Baslangi¢ Kilidi P Kazanci 20,000
123 Baslangi¢ Kilidi Maksimum Konum Degisimi % 0,00

Sdrlicunin Baglangig hizi gevrim kazanglarinin ayarlamasini takiben motor frenleri devreye girdiginde motor makarasinda sarsim ve hareket

meydana gelir

» Baslangic kilidi etkinlestirme A55 /122 = Agik (1) olarak ayarlayin

» A57 /120 Baslangi¢ Kilidi P Kazanci parametresini, A51 / 105 Baslangigc Akim Cevrimi Filtresi parametresinin mevcut motor akustik guriltisuni
gidermek igin arttirilarak ayarlanabilecegi, fren serbest birakma sirasinda kontrol guriltiisiiniin / dengesizliginin olustugu noktaya kadar hizl yanit
alabilmek igin arttirin

+ A50/102 Baslangi¢ Hiz Cevrimi Ki parametresini, fren serbest birakma sirasinda ve sonrasinda sifir hizi koruyarak daha siki kontrol
gercgeklestirmesi igin arttirin

Sarsim ve motor makara hareketi devam ediyorsa

+ Baslangig kilidi konum kontrolii igin A57 /120 Baslangi¢ Kilidi P Kazanci parametresini A56 / 121 Baslangi¢ Kilidi P Kazanci Hiz Kelepgesi
parametresi ile birlikte arttirin

» Daha yiksek kazang ayari ile titresimler olusmaya basladiginda A57 / 120 Baslangi¢ Kilidi P Kazanci parametresinin erisilen maksimum ayar
degerini her seferinde 1,00 azaltin
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10.5 Kata Yavas Erisim - Seyir optimizasyonu

Asansorin siiris konforu, profil ayarlariyla veya surtici kontroli gevrim kazanglarinin ayarlanmasi ile optimize edilebilir. Strtcllerin hizi ve akim
kontrol gevrimi kazanclarinin ayarlanmasindan énce, seyir (hareket) profili 6ncelikle ayarlanmali, optimize edilmelidir (Sarsim 2 Ayari, isletim hizi
V2 -V4).

10.5.1 Profil ayarlan
Seyirin optimize edilmesi, S rampasinin (Sarsim 2 Ayari) hizlanma degerinin son seviyesinin ve V2 ile V4 arasindaki igletim hizlarinin ayarlanmasiyla
gerceklestirilir.

Tablo 10-4 Seyir profili optimizasyon parametreleri

Parametre Ayar

Sabit hiza ulasildidinda hizlanma sonunda surus konforu sertse isletim hizina daha yumusak bir gecis saglayacak S
Sarsim 2 Ayari (G14) rampasi degeri arttirilir. Strils konforu hassas ise isletim hizina daha sert bir gecis sadlayacak S rampasi degeri
azaltilir. Onerilen = uygulamaya 6zgi

V2 Hiz Referansi (G02)
V3 Hiz Referansi (G03)
V4 Hiz Referansi (G04)

isletim hizlari, Asansér sisteminin sézlesmede belirtilen gerekli hiza ulasamadigi durumlarda ayarlanabilir.
Segcilmis isletim hizlari Segilen Referans Parametresi (J09) ayarinda gériilebilir. Onerilen = uygulamaya 6zgii

10.5.2 Kontrol ¢evrimi kazanglar
Seyir sirasinda hem hiz ayari hem de akim kontrolu ¢gevrim kazanglari bir akim gevrimi filtresi ile kullanilir. Konum geri besleme filtresi seyrin tamami
boyunca etkindir ve gerekirse bu baslatma, hareket ve durdurma parametrelerine uyacak sekilde ayarlanmalidir.

Tablo 10-5 Seyir optimizasyonu parametreleri

Parametre Ayar
Hiz cevrimi kazanglari ayari, seyir esnasinda hiz ve titresim gegisi sirasinda herhangi bir agsimi gidermek igin
Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari (106) optimize edilir. Asimi gidermek igin P kazanci arttirilmali ve hizlar arasindaki gegis yumusatiimak tzere
Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari (107) dasuaralmelidir. | kazanci, maksimum momenti saglamak igin sabit hizda arttirilabilir veya titresim ve akustik

guriiltilyi gidermek veya azaltmak igin azaltilabilir. Onerilen (P) = 500 - 1800 (1) = 1000 - 3000.

Yuksek akim gevrimi P kazanci de@erleri (otomatik ayarlama degerinin % 150'sinden biiylik) motor akustik
guriltasu ile sonuglanabilir. Dusuk akim kontrol gevrimi kazang degerleri (otomatik ayarlama degerinin
% 50'sinden kiiglik) salinimlara ve kéti siiriis kalitesine neden olur. Onerilen = Otomatik ayarlama degerleri.

Ekranlanmamis kablolarin veya zayif koruma ve topraklama sonlandirmalarinin sonucu olarak sistem

Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108)
Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109)

Akim Cevrimi Filtresi Ayari (110) kaynakl seslerden dolayr motor akustik gurultisuni ve kararsizligi agsmak igin kullanilir.
Onerilen = 1,0 - 4,0 ms.
Siriicii Kodlayici (Enkoder) Ekranlanmamig kablolarin veya zayif koruma ve topraklama sonlandirmalarinin sonucu olarak sistem
Geri Besleme Filtresi (C09) kaynakli seslerden dolayl motor akustik giiriiltiisiinii ve kararsizligi asmak igin kullanilir. Onerilen = 1 - 2 ms.

Hiz Gevrim Kazanci Ayarlama (RFC-A, RFC-S)

Baslat ve Calistir parametreleri igin hiz gevrim kazanglar ayri ayri ayarlanir. Ylksek surus kalitesi igin en uygun degerler Motor, Konum geri besleme
ve Asansor Mekanigine baglidir. Asagidaki degerler, konum geri besleme cihazi dogru monte edilmis olan Reduktorli Asenkron Motorlar igin temel
degerlerdir ve bu degerler 10... 20 kat arttirilabilir.

Parametre Aciklama Varsayilan ayar
A49 /101 Baslangi¢ Hiz Cevrimi Kp 1,0000 s/rad
A50 /102 Baslangi¢ Hiz Cevrimi Ki 20,00 s?/rad
A52 /106 Hiz Cevrimi Kp Ayari 0,5000 s/rad
A53 /107 Hiz Cevrimi Ki Ayari 10,00 s?/rad
Cco09 Kodlayici (Enkoder) Geri Besleme Filtresi Devre Disi (0)

Baslangi¢ ve hiz gevrimi kazanci ayarlarina ilave olarak Suriict kodlayici (enkoder) hiz geri besleme filtresi C09 parametresi de bulunur; bu ayar,
kurulumdan dolay! hiz geri beslemede guriltinin mevcut oldugu veya disik ¢dzunlrluklu bir hiz geri besleme cihazinin kullanildigi ve nicelemenin
oldugu sistemler icin gerekebilir. Bu etkiler gideriimedigi takdirde sinirli hiz gevrimi kazanci ayarlariyla sonuglanir.

Varsayilan hiz gevrimi kazanci degerleri kabul edilebilir isletim saglar ve iyilestirilmis performansa ulagsmasi igin hiz ¢cevrimi kazang ayarlarinin
ayarlanmasi gerekir. Hiz gevrimi kazanglarinin ayarlanmasi sirasinda Denetim hizinin kullaniimasi onerilir.

Parametre Aciklama
A49 /101 Baslangi¢ Hiz Cevrimi Kp
A50 /102 Baslangi¢ Hiz Cevrimi Ki
A52 /106 Hiz GCevrimi Kp Ayari
A53 /107 Hiz Gevrimi Ki Ayari
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Baslangi¢ hiz gevrimi kazanglan
Baslangi¢ Hiz Cevrimi Ki kazanci

» A50/102 Baslangi¢ Hiz Cevrimi Ki parametresi dederini (varsayilan deger 20,00), fren serbest birakildiginda hareketi ve geri dontisii engellemek
icin motor guriltult veya kararsiz hale gelene kadar her seferinde 1,00 azaltin

Motorda giiriilti olursa

» A51/105 Baslangig Akim Cevrimi Filtresi parametre degerini 2... 6 ms arasi bir dedere ayarlayin
Motorda karasizlik olursa

« A50/102 Baslangi¢ Hiz Cevrimi Ki parametresi degerini her seferinde 1,00 azaltin

Baslangi¢ Hiz Cevrimi Kp kazanci

« A49/101 Baslangi¢c Hiz Cevrimi Kp parametresi varsayilan degeri 1,000'dir; baslatma sirasinda bir gecikme veya titresim varsa parametre
degerini optimize edin

Profil baslatilirken gecikme varsa

* A49/101 Baslangi¢ Hiz Cevrimi Kp parametresi degerini her seferinde 0,500 artirin

Profil baslatilirken titresim varsa

* A49/101 Baslangi¢c Hiz Cevrimi Kp parametresi degerini her seferinde 0,100 azaltin

Hiz ¢evrimi kazanclar ayari
Hiz Cevrimi Kp kazanci ayari

* A52/106 Hiz Cevrimi Kp Ayari parametresi degerini (varsayilan deger 0,5000'dir) hizlanma sonunda agiri salinimi veya sabit hizda titregimi
gidermek igin motor guriltill veya kararsiz hale gelene kadar her seferinde 0,1000 artirin
Motorda gurultl olursa

* |A54 /110 Akim Cevrimi Filtresi Ayari parametre degerini 2... 6 ms arasi bir degere ayarlayin
Motorda karasizlik olursa

» A52/106 Hiz Cevrimi Kp Ayari parametresi degerini, degerin % 60'ini gegmeyecek sekilde her seferinde % 10 azaltin
Hiz Cevrimi Ki kazanci ayari

» A53 /107 Hiz Cevrimi Ki Ayari parametresi dederini (varsayilan deder 10,00'dir) A52 / 106 Hiz Cevrimi Kp Ayari parametresi degerinin 10 katina
ayarlayin

Akim filtreleri, kontrol giriltisinu, geri besleme gurdltisuni ve motor akustik gurdltist nedeniyle meydana gelen nicelemeyi gidermek igin

kullanilabilir.

Parametre Aciklama Varsayilan ayar

A51/105 Baslangic akim gevrimi filtresi 1,0 ms

A54/110 Akim gevrimi filtresi ayari 1,0 ms

Asansor sirticisi Hiz hatasi veya Mesafe hatasi trip durumu verirse

* H15 parametresindeki Hiz hatasi esik degerlerini ve H16 parametresindeki Mesafe hatasi esik degerinin dogru ayarlandigindan emin olun
* Motor baglantilarini kontrol edin

» Kaodlayici (Enkoder) baglantilarini kontrol edin

* Hiz gevrimi kazang ayarlarini kontrol edin
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10.6 Kata Yavas Erigsim - Durdurma optimizasyonu

Asansoriin durdurma konforu, profil ayarlariyla veya siriiciniin kontrol gevrim kazanglarinin ayarlanmasi ile optimize edilebilir. Durdurma profili,
suricu hizi ve akim kontroll gevrim kazanglari ayarlanmadan 6nce ayarlanmaldir (Sarsim 3 Ayari, Yavaslama Orani, Sarsim 4 Ayari, Yavas Erisim
Hizi*, Yavas Erisim Durdurma Yavaslama Orani ve Yavas Erisim Durdurma Sarsimi).

10.6.1 Profil ayarlan
Asansor durdurma profilinin optimizasyonu, durdurma S rampasi (Sarsim 3 Ayari), Yavaslama Orani, S rampasi yavaglama sonu, (Sarsim 4 Ayari),
Yavas Erisim Hiz1*, Yavas Erigsim Durdurma Yavaslama Orani ve Yavas Erisim Durdurma Sarsimi parametreleri ayarlanarak gergeklestirilebilir.

Tablo 10-6 Durdurma profili optimizasyon parametreleri

Parametre Ayar

Yavaslama baslarken surls konforu sertse daha yumusak bir gecis saglayacak S rampasi degeri arttirilir.
Sarsim 3 Ayari1 (G15) Surls konforu hassas ise yavaslamaya daha sert bir gegis sadlayacak S rampasi degeri azaltilr.
Onerilen = uygulamaya 6zgii

Yavaglama parametresi, iyi bir siirlis kalitesine sahip isletim hizindan durma durumuna gegisi saglamak ve
Yavas Erisim Hizi* parametresinde belirtilen gerekli streyi sinirlamak igin ayarlanir. Bu, daha yuksek sirug
kalitesi elde etmek igin optimize edilebilir.

Onerilen = uygulamaya 6zgii

Yavaglama Orani (G12)

Yavas Erisim Hizi'na* ulasildiginda yavaslama sonunda surls konforu sertse daha yumusak bir gecis
saglayacak S rampasi degeri artirilir. Stris konforu hassas ise Yavas Erisim Hizi'na* daha sert bir gegis
saglayacak S rampasi degeri azaltilir.

Onerilen = uygulamaya 6zgii

Sarsim 4 Ayari (G16)

Yavas Erisim Hizi (V1 Hiz Referansi
(G01) parametresinde varsayilan
ayar olarak herhangi bir hiz
secilebilir)

Kata erisim dogrulugunu gelistirmek igin azaltilabilir veya Yavag Erisim Hizi'nda* gerekli olan sireyi azaltmak
ve kata erisim saglamak icin yukseltilebilir.
Onerilen = uygulamaya 6zgii

Yavas Erisim Durdurma Yavaslama | Yavas Erisim Durudurma Yavaglama parametresi iyi bir durdurma konforu saglamak igin ayarlanir.
Orani (G17) Onerilen = uygulamaya 6zgii

Kata erisildiginde nihai durdurma sertse daha yumusak bir gegis saglayacak S rampasi degeri artirilir. Strls
konforu gok hassas ise durdurma durumuna daha sert bir gegis saglayacak S rampasi degeri azaltilir.
Onerilen = uygulamaya 6zgii

Yavas Erisim Durdurma Sarsimi
(G18)

Motor Momenti Rampa Stiresi (D02) | Akustik guriltiyl gidermek icin mekanik frene kargi motordaki rampa moment suresini azaltin.

* V1 Hiz Referansi (G01) parametresinde varsayilan ayar olarak herhangi bir hiz segilebilir.

10.6.2 Kontrol ¢evrimi kazanglari
Asansoriin yavaglamasi ve durmasi sirasinda hem hiz ayari hem de akim kontrolli gevrim kazanglari bir akim ¢evrimi filtresi ile kullanilir. Konum geri
besleme filtresi seyrin tamami boyunca etkindir ve gerekirse bu baglatma, hareket ve durdurma parametrelerine uyacak sekilde ayarlanmalidir.

Tablo 10-7 Durdurma optimizasyonu parametreleri

Parametre Ayar

Hiz gevrimi kazanglari ayari, seyir esnasinda hiz ve titresim gegisi sirasinda herhangi bir agimi gidermek icin
optimize edilir. Asimi gidermek icin P kazanci arttirilmall ve hizlar arasindaki gecis yumusatiimak uzere
dusurtlmelidir. | kazanci parametresi degeri, titresimi ve akustik giriltiyl gidermek, azaltmak igin
azaltilabilir.

Onerilen (P) = 500 - 1800 (1) = 1000 - 3000

Hiz Cevrimi P Kazanci Ayari (106)
Hiz Cevrimi | Kazanci Ayari (107)

Yiksek akim gevrimi P kazanci degerleri (otomatik ayarlama degerinin % 150'sinden buylk) motor akustik
Akim Cevrimi P Kazanci Ayari (108) | gUrdltusu ile sonuglanabilir. Duslk akim kontrol gevrimi kazang deg@erleri (otomatik ayarlama degerinin
Akim Cevrimi | Kazanci Ayari (109) | % 50'sinden kiiglk) salinimlara ve kétu siris kalitesine neden olur.

Onerilen = Otomatik ayarlama degerleri

Ekranlanmamis kablolarin veya zayif koruma ve topraklama sonlandirmalarinin sonucu olarak sistem
Akim Cevrimi Filtresi Ayari (110) kaynakl seslerden dolayi motor akustik gurultiisiini ve kararsizliyi agsmak icin kullanilir.
Onerilen =1,0 - 4,0 ms

Ekranlanmamisg kablolarin veya zayif koruma ve topraklama sonlandirmalarinin sonucu olarak sistem
kaynakli seslerden dolayr motor akustik gurultustini ve kararsizligr asmak igin kullanilir.
Onerilen=1-2ms

Siiriicii Kodlayici (Enkoder)
Geri Besleme Filtresi (C09)
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10.7  Fren kontrolliniin optimizasyonu

Fren kontroliiniin optimizasyonu, fren serbest birakma uygulama sirelerinin akim ve frekans esikleri ile birlikte ayarlanmasiyla gerceklestirilebilir.
Fren serbest birakma ve uygulama sireleri, motora gug¢ verilmesi icin gegen zamana ve fren mekanik diizenlemesine ve igletim surelerine bagh
olarak degisir.

Tablo 10-8 Fren kontrolii optimizasyon parametreleri

Parametre Ayar

Bu, seyire baslamadan 6nce frenin baglatma sirasinda tamamen agilmasi i¢cin gegen zamandir.
Onerilen = 400 - 500 ms

Fren Kontrolii: Ust Akim Esigi (D06) Agcik cevrim igletim igin fren serbest birakma yiksek akim esigi.
Fren Kontrolii: Fren Birakma Frekansi (D08) | Acik gevrim isletim icin fren serbest birakma frekansi.
Bu, siriciinin devre disi birakilmasindan énce durma sirasindaki frenin tamamen kapanmasi igin

Fren Kontrol Birakma Gecikmesi (D04)

Fren Kontrol Uygulama Gecikmesi (D05) qereken sureyi belirtir.

Onerilen = 400 - 500 ms
Fren Kontrolii: Alt Akim Esigi (DO7) Acik gevrim isletim icin fren uygulama disuk akim esigi.
Fren Uygulama Frekansi (D09) Acik gevrim igletim icin fren uygulama frekansi.

Fren Kontrolii Ayarlama

Fren kontrolli, motor freninin zamaninda acildigi, motorda erken veya ge¢ moment Uretilmemesi ve sarsim ve geri doniis olmadan motor frenlerinin
kaldiriimasi igin diizglin bir baglatmayi teminen fren kontroll optimize edilir. Strtctlerin ayarlanabilen fren kontroli gecikme stirelerini kullanarak fren
islemi optimize edilebilir. Strus kalitesini etkileyen herhangi bir sarsim olmadan duraklama durumundan seyir ve durma durumuna surekli ve hizl
gegcis yapma hedeflenir.

Parametre Aciklama Ayar
A47 /D04 Fren kontrol birakma gecikmesi 500 ms
A48 | D05 Fren kontrol uygulama gecikmesi 500 ms

Baslatma

* Fren Birakma Frekansi D08 parametresi degerini, maksimum momentin Uretilebildidi yerde motor nominal kayma degerinden buytk olarak
ayarlayin. D08 parametresi degerini, motor nominal kayma degerinden daha kiiclk ayarlamak fren serbest birakildiginda sinirl momente
neden olur

*  Fren Kontrol Birakma Gecikmesi A47 (D04) parametresini diizgln bir baglatma saglamasi igin optimize edin

* Manyetize Motor D01 = Acik (1)

+ Moment Ureten Akim J24 parametresi dederi asansér sistemi yiikiinii gidermek icin olusturulur

»  Fren kontrol birakma gecikmesinin asiri olmadigindan emin olun, frene karsi gerilim meydana geldiginde fren serbest birakilirken sarsima
neden olabilir

Baslatma Optimize Edici Hizi G46 parametresi degerinin Fren Birakma Frekansi Motor momenti rampa azalma suresi parametresi degerinden buyuk
olduguna emin olun.

Durdurma

» Fren Uygulama Frekansi D09 parametresi degerini, kabini katta durdurmak igin maksimum moment degerinin bulundugu yerdeki motor nominal
kayma degerinden buyuk olacak sekilde ayarlayin. D08 parametresi degerini, motor nominal kayma degerinden kiguk olacak sekilde ayarlamak
sinirl momente veya geri dénusge ya da kat seviyesini gegcmeye neden olur

* Fren Kontrol Uygulama Gecikmesi A48 (D05) parametresini diizgiin bir durdurma saglamasi igin optimize edin

« Alt Akim Esigi D07 parametresini motor freni uygulanmasi sirasinda yeterli momenti saglamasi igin ayarlayin

+  Fren kontrol uygulama gecikmesinin agiri olmadigindan emin olun, ciinkii bu, yetersiz Moment Ureten Akim J24 parametresinin sifir hiza
yaklasmasi nedeniyle kat seviyesine geri donuse veya kat seviyesini agiri asmaya neden olabilir

Motor freni mekanik giiriiltiisu

Yukaridaki fren kontrolli birakma ve uygulama gecikmelerine ek olarak, baglatma esnasinda (freni serbest birakmadan 6nce) moment olusturmak igin
gereken sureyi ve durma esnasinda (fren uygulandiktan sonra) serbest birakma momentini tanimlayan ek bir parametre bulunur. Moment rampalari,
motor ve mekanik frenler arasindaki yiik aktarimini, calisma sirasinda mekanik akustik gurultiyu énleyerek yonetir.

Parametre Aciklama Ayar
(D02 Motor momenti rampa siresi 100 ms
D03 Motor momenti rampa azalma suresi 100 ms
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Fren serbest birakma sirasinda geri doniisii giderme (RFC-A, RFC-S)

Motor frenleri agik oldugunda sarsim ve motor makarasinda hareket olursa

» A57 /120 Baslangig Kilidi P Kazanci parametresini, A51 / 105 Baslangic Akim Cevrimi Kazanci parametresinin motor giirliltisiini gidermek icin
arttinlarak ayarlanabilecegi, fren serbest birakma sirasinda kontrol gurultisunin / kararsizhgin olustugu noktaya kadar hizli yanit alabilmek igin

arttirin.

» A50/102 Baslangi¢ Hiz Cevrimi Ki parametresini, fren serbest birakma sirasinda ve sonrasinda sifir hizi koruyarak daha siki kontrol

gerceklestirmesi icin arttirin.

Sarsim ve motor makara hareketi devam ediyorsa

» Baslangig kilidi konum kontroli igin A57 /120 Baslangi¢ Kilidi P Kazanci parametresini A56 / 121 Baslangi¢ Kilidi P Kazanci Hiz Kelepgesi

parametresi ile birlikte arttirin.

+ Daha yuksek kazang ayari ile titresimler olusmaya basladiginda A57 / 120 Baslangi¢ Kilidi P Kazanci parametresinin akim ayar degerini her
seferinde 1,00 azaltin.

Parametre Aciklama Varsayilan ayar
A55 /122 Baslangi¢ Kilidi Etkinlestirme Kapali (0)
A56 /121 Baslangig Kilidi P Kazanci Hiz Kelepgesi 40,000 mm/s
A57 /120 Baslangig Kilidi P Kazanci 20,000
123 Baslangig Kilidi Maksimum Konum Degisimi 0,0

Fren Serbest Birakma ve Kontrollii Baglatma
Baslatma sirasinda ve fren serbest birakildiktan sonra sarsim meydana gelirse

+ Daha yumusak ve yavas bir baslatma profili saglamak igin A35 / G13 Sarsim 1 Ayari parametresi degerini azaltin.

Baslatma sirasinda ylksek diizeyde sirtinme varsa

* Baslatma Optimize Edici, A61 / G45 Baslatma Optimize Edici Devreye Alma parametresi ile etkilestirilebilir. Baglatma Optimize Edici aktif isletim
slresi, A58 | G48 Baslatma Optimize Edici Siiresi parametresi ile arttirilabilir, baslatma siresi cok uzarsa, A58 / G48 Optimize Edici Suresi

parametresi degerini azaltin.
* Motor frenlerine karsi profil baslatiliyorsa.

* Ad47/ D04 Fren Kontrol Birakma Gecikmesi siresini arttirin.
» Fren serbest birakildiktan sonra motor duraklama durumundaysa A47 / D04 Fren Kontrol Birakma Gecikmesi siresini azaltin.
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11 CT MODBUS RTU

Bu boélimde Control Techniques Urlinleri igin sunulan MODBUS RTU
protokoliiniin uyarlanma islemleri agiklanmistir. Bu protokoll uygulayan
tasinabilir yazilim sinifi da tanimlanmistir.

MODBUS RTU, yari ift yonli mesaj alis verisine sahip master (ana)
ve bagiml modlari olan bir sistemdir. Control Techniques (CT)
uygulamasi, kayitlari okumak ve yazmak igin ana fonksiyon kodlarini
destekler. MODBUS kayitlari ve CT parametreleri arasinda esleme
yapmak igin bir dizen tanimlanmistir. CT uygulamasi ayrica standart
16 bit kayit veri formatina 32 bitlik bir genisletme tanimlar.

Sekil 11-1  MODBUS RTU'nun yapisi

Parametre
Veri Tabani

UART

1.1 MODBUS RTU

Fiziksel katman

Anlami Aciklama

Cok baglantili islem igin

normal fiziksel katman 2 kablolu RS285 baglant

Sifira Donussuiz (NRZ) standart UART

Bit (veri) akisl asenkron semboller

Her sembol sunlardan olusur:

1 baslangig biti

8 veri biti (ilk dnce en az 6nemli olan bit
aktarilir)

2 bitis biti

Sembol

300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200,

Baud (veri iletigim) hizlari 38400, 57600, 76800, 115200

Cerceve, en az 3,5 karakterlik bir sessiz donem ile sonlandirilir
(6rnegin, 19200 baud'da minimum sessiz ddnem 2 ms'dir).

Dugumler, gergcevenin sonunu algilamak ve gergeve islemine baslamak
icin sonlandirma sessiz suresini kullanir. Bu nedenle, tim kareler,
sessiz slreden daha fazla veya bu sureye esit bir aralik birakilmadan
surekli bir akis halinde iletiimelidir. Hatali bir aralik yerlestirilirse alici
digumler erken gerceve islemi baslatabilir, bu durumda CRC basarisiz
olur ve gergeve bosa ¢ikar. Sessiz Dénem (M05) agiklamasi igin,

bkz. kisim 5.20.1 485 Seri iletisimi , sayfa 137.

MODBUS RTU, master (ana) ve bagimli modlari olan bir sistemdir.
Yayin istekleri haricindeki tim master (ana) cihaz istekleri, her bagimli
cihazdan yanit alinmasina neden olur. Bagiml cihaz,

belirtilen maksimum bagimli cihaz yanit slresi iginde yanit verir
(6rnegin, yaniti aktarmaya baslar) (bu stre, tim surdciler igin veri
dokumaninda belirtilmistir). Minimum bagimh cihaz yanit stresi de
belirtilir ancak 3,5 karaktere goére tanimlanan minimum sessiz dénemden
daha az olmaz.

Master (ana) cihaz istegi bir yayin istegi ise ana cihaz, maksimum
bagimli cihaz yanit siiresi sona erdikten sonra yeni bir istek iletebilir.

Master (ana) cihaz, iletim hatalarini yénetmek izere bir mesaj zaman
asimi siresi uygulamalidir. Bu zaman asimi slresi, yanit igin maksimum
bagimli cihaz yanit suresi + iletim suresi olarak ayarlanmalidir.

Sekil 11-3 MODBUS RTU zamanlama

Minimum sessiz

/ dénem

Master (ana) [
cihaz istegi

Minimum sessiz

/ doénem
Master (ana) * Govde
cihaz istegi :

““““““““ y
. Bagmh | Bagimlicihaz |
A’Zg:ergeve islemi § gyanm 3

algilama

Bagimli cihaz yanit ‘

stresi Yeni master (ana)

cihaz istegi burada
baslayabilir

Saat

v

11.2 Bagimh adres

Cergevenin ilk biti bagimli digim adresidir. Gegerli bagimh diagim
adresleri 1 ile 247 arasindaki ondalik sayilardir. Master (ana)

cihaz isteginde bu bayt, hedef bagimli digumu belirtir; bagimli yanitta
bu bayt, yaniti génderen bagimli adresi belirtir.

Kiiresel adresleme
Adres sifir, agdaki tim bagimli digimleri hedefler. Bagimh digimler,
yayin isteklerine yonelik yanit mesajlarini bastirir.

11.3 MODBUS kayitlan

MODBUS kayit adresi araligi, protokol seviyesinde 0'dan 65535'e kadar
olan dizinler tarafindan temsil edilen 16 bit'dir (65536 kayit).

PLC kayitlar

Modicon PLC'leri genellikle her biri 65536 kayit igeren 4 kayit ‘dosyas!’
tanimlar. Karakteristik olarak, kayitlara 0'dan 65535'e degil 1'den
65536'ya kadar atif yapilir. Bu nedenle kayit adresi, protokole gegmeden
Once ana cihazda azaltilir.

RTU ¢ercevelemesi
Cerceve, asagidaki temel bicime sahiptir:
Sekil 11-2 MODBUS RTU bigimi

BAGIMLI

ADRES 16 bit CRC

Fonksiyon kodu ve veri baytlar Sessiz aralik

MODBUS PDU

Dosya tiirii Aciklama
1 Salt okunur bitler
2 Okunabilir / yazilabilir bitler
3 Salt okunur 16 bit kayit
4 Okunabilir / yazilabilir 16 bit kayit

Kayit dosyasi tirt kodu MODBUS tarafindan iletiimez ve tim kayit
dosyalari tek bir kayit adres alanina eslenmek Ulizere dikkate alinabilir.
Sdrlculdeki tim parametreler kayit tutar.
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CT parametre esleme

Sdricl, mmpp semboll kullanilarak parametrelendirilir. ‘mm’ ve ‘pp’
indeksleri 0 ila 99 araligindadir. Parametreler standart adresleme
modunda MODBUS kayit alanina su sekilde eslenir:

Protokol kaydi = (M x 100) + pp - 1
Bu formiilde:
M, etkin meni numarasidir (A=0,B=1,C=2vb.).

Uygulama katmanindaki parametreleri dogru bir sekilde eslemek igin,
bagiml cihaz alinan kayit adresini artirir. Bunun sonucunda, A00 erisimi
gerceklestirilemez.

Veri turleri

MODBUS protokol 6zelligi, kayitlari 16 bitlik tam sayilar olarak tanimlar.
Her surucl parametresi dahili olarak tek 16 bitlik MODBUS kaydina
eslenir, tum MODBUS fonksiyon kodlari sadece 16 bitlik kayitlara erigim
saglayarak bir 32 bitlik parametreye erisim saglar, iki bitisik MODBUS
kayd! istekte belirtiimelidir ve 32 bitlik veri erisim diizeni kullaniimalidir.

32 bitlik veri erigimleri

Standart MODBUS kayitlari 16 bittir ve tek bir striicli parametresine
referans verir. 32 bitlik bir veri degerine erismek icin, 16 bitlik kayitlarin
bitisik bir dizisini aktarmak icin birden fazla okuma / yazma hizmetinin
kullaniimasi gerekir. 16 bitlik veya 32 bitlik erisim arasindaki segim,
kayit adresinin 14. biti kullanilarak belirtilir. Not: Kayit adresinin 15. biti,
gelecekteki kullanimlara tahsis edilmistir.

Bagimli cihaz yaniti

Bayt | Deger Aciklama
0 0x01 [ Bagimli hedef dugum adresi
1 0x03 | Fonksiyon kodu 0x03
2 0x04 | Veri uzunlugu (bayt) = 1 x 32 bitlik kayit = 4 bayt
3 AA40 verisi
4
5
6
7 CRC LSB
8 CRC MSB

[ bit1is | bt1a |

(=D

bit 14 Veri tird
0 16 bit
| 1 | 32bit |

bit 13- 0 |

=

Kayit adresi

32 bitlik veri tipi secilirse, etkin olarak baslangic kayit adresine 16384
(0x4000) eklenir.

Ornegin, standart adresleme modunda siiriicii parametresi E11 igin
baslangig kayit degeri 16384 + 120 = 16504'tiir (0x4078).

32 bitlik bir veri turt segilirse, surtcl art arda iki 16 bitlik MODBUS kayiti
('distk son haneli' olan) kullanir. Master (ana) cihaz ayrica,
istekte dogru '16 bitlik kayitlarin sayisini' ayarlamaldir.

Ornek: Diigiim 1'den FC03'( kullanarak A40'i 32 bitlik bir parametre
olarak okuma:

Master (ana) cihaz istegi

Gergek parametre tiirii segilenden farkh oldugunda okur
Bagimh cihaz, bir parametrenin 16 bitlik erisimin bir pargasi olarak
okunmasi durumunda, 32 bitlik bir parametrenin en degersiz kelimesini
gonderir.

Bagimh cihaz, 16 bitlik parametreye 32 bitlik bir parametre olarak
erisilirse, en degersiz kelimeyi isaretli genisletir. 32 bitlik erisim sirasinda
16 bitlik kayitlarin sayisi esit olmalidir.

Gergek parametre tiirii segilenden farkh oldugunda yazar
Bagimh cihaz, 32 bitlik deger 16 bitlik parametrenin normal araliyinda
oldugu siirece, 16 bitlik bir parametreye 32 bitlik bir deger yazmaya izin
verir.

Bagimlh cihaz, 32 bitlik bir parametreye 16 bit yazmaya izin verir.
Bagimh cihaz yazilan degeri isaretli genigletir, bu nedenle bu tur
yazmanin etkin araliy1 +32767 olur.

114 Veri kodlama

MODBUS RTU, adresler ve veri 6geleri igin ‘disik son haneli’ gdsterimi
kullanir (‘ylksek son haneli’ CRC disinda). Bu, tek bir bayttan daha
bilylik sayisal bir miktar iletildiinde EN DEGERLI baytin ilk 6nce
goénderilecegi anlamina gelir. Ornegin:

16 bit 0x1234 gonderimi 0x12 0 x34 seklinde olur
32 bit 0x12345678 génderimi 0 x12 0 x34 0 x56 0 x78 seklinde olur

Ondalik bir noktayi kodlayacak herhangi bir olanak yoktur, bu nedenle
degerler ham yazilmali ve okunmalidir (6rnegin, 2.000 degeri 2000
olarak yazilir veya okunur).

11.5 Fonksiyon kodlari

Fonksiyon kodu, mesaj verisinin baglamini ve bigimini belirler.
Fonksiyon kodunun 7. biti, bir istisnay! belirtmek Uzere bagdimli cihaz

Bayt | Deger Aciklama yanitinda kullanilir.
0 0x01 | Bagimli hedef digum adresi Asagidaki fonksiyon kodlari desteklenir:
; gxgg Fonksiyon kodu O);O03 Kod Aciklama
X Baslangi¢ kayiti A: m— -
3 0x00 | (16384 + (100 x 0) + 1 — 1) = 16384 = 0x4000 03 Okunabilir goklu 16 bit kayit
— 06 Yazilabilir tek kayit
4 0x00 | Okunacak 16 bitlik kayit sayisi 16 Vaziabir coklu 16 bit kavit
5 0x02 | A40, 1 x 32 bitlik kayit = 2 x 16 bitlik kayittir aziiabflir goxdu T bit kay! _
6 0xD1 |CRCLSB 23 Okunabilir ve yazilabilir goklu 16 bit kayit
7 0xCB |CRC MSB FCO03 Coklu kayit okuma
Bitisik bir dizi kayit okur. Suriicu kayit sayisina okunabilir bir Ust sinir
belirler (E300 Asansér siriicisinde 16'dir). Bu asilirsa, suriicl kod 2
istisnas! bildirir.
Normal yanit fonksiyon kodunu, okuma blogundaki veri bayt sayisini ve
ardindan kayit verisini (bir istisna olmadikga) igerir.
32 bitlik parametre adresleme kullanilirsa, her okunan parametre igin:
+ ki 16 bitlik kayit istekte kullanilmalidir
* Yanittaki kayit verisi 4 bitlik veri icerir
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Master (ana) cihaz istegi

Master (ana) cihaz istegi

Bayt Aciklama Bayt Aciklama
0 Bagimli hedef dugim adresi (1 - 247, 0 global) 0 Bagimli hedef digum adresi (1 - 247, 0 global)
1 Fonksiyon kodu 0x03 1 Fonksiyon kodu 0x06
2 Baslangi¢ kayiti adresi MSB 2 Baslangi¢ kayiti adresi MSB
3 Baslangi¢ kayiti adresi LSB 3 Baslangi¢ kayiti adresi LSB
4 MSB okumak i¢in 16 bitlik kayit sayisi 4 MSB kayit verisi
5 LSB okumak icin 16 bitlik kayit sayisi 5 LSB kayit verisi
6 CRC LSB 6 CRC LSB
7 CRC MSB 7 CRC MSB
Bagimli cihaz yaniti Bagimli cihaz yaniti
Bayt Aciklama Bayt Aciklama
0 Bagimli hedef dugim adresi 0 Bagimli hedef dugim adresi
1 Fonksiyon kodu 0x03 1 Fonksiyon kodu 0x06
2 Okuma blogundaki veri uzunlugu (bayt) 2 Baslangi¢ kayiti adresi MSB
3 0 MSB kayit verisi 3 Baslangi¢ kayiti adresi LSB
4 0 LSB kay1t verisi 4 MSB kayit verisi
3+bayt sayimi | CRC LSB 5 LSB kayit verisi
4+bayt sayimi | CRC MSB 6 CRC LSB
.. 7 CRC MSB
Ornek -
Ornek

J22 - J36 arasini 32 bitlik veri erigimi ile okuma
Master (ana) cihaz istegi

0x0000 degerini G02'ye yazma

Bagimli cihaz yaniti

Bayt | Deger Aciklama Master (ana) cihaz istegi
0 0x01_| Bagimli hedef dugum adresi Bayt | Deger Agiklama
1 0x03 | Fonksiyon kodu 0x03 0 0x01 Bagimli hedef diigiim adresi
2 0x40 | Baglangic kayiti J22 1 0x06 | Fonksiyon kodu 0x06
3 OXOA | (16384 + (100 x 0) + 11 — 1) = 16394 = 0x400A 2 0x00 | Baslangig kayiti G02
4 0x00 | Okunacak 16 bitlik kayit sayisi 3 0x13 [ (100x0) +20 1) = 19 = 0x0013
5 0x08 | 4 x 32 bitlik kayit = 8 x 16 bitlik kayittir 4 0x00 | MSB kayit verisi
6 0x71 |CRCLSB 5 0x00 |LSB kayit verisi
7 0xCE |CRC MSB 6 0x78 |CRCLSB
7 0x0F |CRC MSB

Bagimh cihaz yaniti

FCO06 Tek kayit yazma

Bir 16 bitlik degeri kayita yazar. Normal yanit, parametrenin
yazilmasindan sonra (bir istisna olmadikga) istegin tekrar edilmesidir.
Kayit adresi 32 bitlik bir parametreye yanit verebilir ancak sadece en
dusuk 16 bitlik deger yazilir.

Bayt Deger Aciklama
0 Ox01 | Bagimi hedef dugum adresi Bayt | Deger Agiklama
1 0x03 | Fonksiyon kodu 0x03 0 0x01 [ Bagimh hedef digim adresi
) ox10 | Veri uzuniugu (bayt) = 4 x 32 bitlik kayit = 1 0x06 | Fonksiyon kodu 0x06
16 bayttir 2 0x00 |Baslangi¢ kayiti MSB
3-6 J22 verisi 3 0x13 | Baslangic kayiti LSB
7-10 J24 verisi 4 0x00 | MSB kayit verisi
11-14 J31 verisi 5 0x00 |LSB kayit verisi
15-18 J36 verisi 6 0x78 |CRCLSB
19 CRC LSB 7 OxOF |CRC MSB
20 CRC MSB FC16 - Goklu kayit yazma

Bu fonksiyon kodu, bitigik bir dizi kayit yazilmasina izin verir. Suric,
yazilacak kayit sayisina bir tst sinir belirler (CSD100 icin bu sinir 16'dir)

ve bu sinir asildig takdirde siirlicti kod 2 istisna yaniti verir.

Parametreler yazildiktan sonra, normal yanit fonksiyon kodunu,
baslangi¢ kayiti adresini ve yazilmis 16 bitlik kayitlarin sayisini

(bir istisna olana kadar) icerir.
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Parametreler

32 bitlik parametre adresleme kullanilirsa, her yazilan parametre igin:

+ Iki 16 bitlik kayt istekte kullanilmalidir

+ Istekte doért bayt belirtimelidir

* Yanitta yazilan kayitlarin sayisi yazilmig parametrelerin sayisinin iki
kati olur

Master (ana) cihaz istegi

Bayt Aciklama
0 Bagimli hedef dugim adresi (1 - 247, 0 global)
1 Fonksiyon kodu 0x10
2 Baslangi¢ kayiti adresi MSB
3 Baslangi¢ kayiti adresi LSB
4 MSB yazmak igin 16 bitlik kayit sayisi
5 LSB yazmak igin 16 bitlik kayit sayisi
6 Yazmak igin gereken kayit verisi uzunlugu (bayt)
7 0 MSB kayit verisi
8 0 LSB kayt verisi
7+bayt sayimi | CRC LSB
8+bayt sayimi | CRC MSB

Bagimli cihaz yaniti

FC23 - Coklu kayit okumal/yazma

Bu fonksiyon kodu, bitisik bir seri kayit yazilmasina ve bagka bitisik bir
seri kayit okunmasina izin verir. Slriicl, yazilacak kayit sayisina bir tst
sinir belirler (CSD100 igin bu sinir 16'dir) ve bu sinir agildigi takdirde
suriict kod 2 istisna yaniti verir.

Normal yanit fonksiyon kodunu, okuma blogundaki veri bayt sayisini ve
ardindan kayit verisini (bir istisna olmadikga) icerir.

32 bitlik parametre adresleme kullanilirsa:

» Okunan veya yazilan her parametre igin, iki 16 bitlik kayit istekte
kullaniimalidir

* Her yazilan parametre icin istekte dort bayt belirtiimelidir

* Her okunan parametre igin istekte dort veri kullaniimalidir

FC23 isteginin etkili bir FCO3 (birden ¢ok okunan) istegi oldugunun,

ardindan FC16 (birden ¢ok yazilan) iste@inin takip ettigine dikkat

edilmelidir. ik yazma islemi yapilir ve FC16 igin herhangi bir hata

verilinceye kadar devam eder. Bir hata tespit edildiginde bazi

parametreler yazilmig olabilir, ancak kag tane parametrenin basariyla

yazildigi hakkinda herhangi bir gosterge yoktur. Okuma islemi,

yazma iglemi sirasinda bir hata algilansa bile daima gergeklestirilir.

FCO03'e 6zgu hatalarin herhangi biri meydana gelebilir ve istisna yaniti

FCO03 ile aynidir.

Master (ana) cihaz istegi

Bayt Aciklama
- m— - Bayt Aciklama
0 Bagiml hedef dugum adresi - — -
1 Fonksiyon kodu 0x10 0 Baglmll hedef dugum adresi (1 - 247, 0 global)
2 Baslangi¢ kayiti adresi MSB ! Fonksiyon kodu 0x17 _
3 Basiangi kayill adresi LSB 2 MSB okuyacak baslangi¢ kayiti adres'l
7 MSB yazan 16 billik ka1t sayisi 3 LSB okuyacakl b.a§lang'|? kayiti adresi
5 LSB yazan 16 biik kayit sayis! 4 MSB okumak igin 16 bitlik kayit sayisi
5 LSB okumak i¢in 16 bitlik kayit sayisi
6 CRCLSB 6 MSB yazacak baslangi¢ kayiti adresi
! CRCMSB 7 LSB yazacak baslangi¢ kayiti adresi
Ornek 8 MSB yazmak igin 16 bitlik kayit sayisi
32 bitlik veri erigimi ile 2000 degerini J22'ye ve 3000 degerini J24'e 9 LSB yazmak igin 16 bitlik kayit sayisi
yazma 10 Yazmak igin gereken kayit verisi uzunlugu (bayt)
Master (ana) cihaz istegi 1 0 MSB kayit verisi
Bayt Deger Aciklama 12 0 LSB kayit verisi
0 0x01 Bagimli hedef dugim adresi 11+bayt sayimi | CRC LSB
1 0x10 Fonksiyon kodu 0x10 12+bayt sayimi | CRC MSB
2 0x40 Baslangic kayiti J22 Bagimli cihaz yaniti
3 0x0A 16384 + (100 x 0) + 11 — 1) = 16394 = 0x400A Bayt Acikiama
4 0x00 16 b!tI!k MSB kayit sayisi 5 Bagmh heder dugam adres
5 0x04 16 bitlik LSB kayit sayisi _ _ 1 Fonksiyon kodu 0x10
6 oxos | Yazmak icin gereken kayit verisi uzuniugu 2 Okuma blogundaki kayit verisi uzuniugu (bayt)
(bayt 3 0 MSB kayit verisi
7-10 0x00 0x00 Kayit verisi 0 4 0 LSB kavyit verisi
0x07 0xDO yitverisi
0x00 0x00 3+bayt sayimi | CRC LSB
M-14 1 oxoB oxBs | Kav'tverisi 1 4+bayt sayimi | CRC MSB
15 0x97 CRC LSB Ornek
16 0x85 | CRC MSB 200 degerini 101'e yazma ve J33'ii 32 bitlik veri erisimi ile okuma
Bagimli cihaz yaniti
Bayt Deger Aciklama
0 0x01 Bagimli hedef digim adresi
1 0x10 Fonksiyon kodu 0x10
2 0x40 Baslangi¢ kayiti adresi MSB
3 O0x0A Baslangig kayiti adresi LSB
4 0x00 MSB yazan 16 bitlik kayit sayisi
5 0x04 LSB yazan 16 bitlik kayit sayisi
6 CRC LSB
7 CRC MSB
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Master (ana) cihaz istegi
Bayt Deger Aciklama
0 0x01 Bagimli hedef digum adresi
1 0x17 Fonksiyon kodu 0x17
2 0x40 Baslangig kayiti J33
3 0x38 16384 + (100 x 0) + 57 — 1) = 16440 = 0x4038
4 0x00 16 bitlik MSB kayit sayisi
5 0x02 16 bitlik LSB kayit sayisi
6 0x40 Baslangig kayiti 101
7 0x35 16384 + (100 x 0) + 54 — 1) = 16437 = 0x4035
0x00 MSB yazmak igin 16 bitlik kayit sayisi
0x02 LSB yazmak icin 16 bitlik kayit sayisi
0x04 ZLaaz;P)ak icin gereken kayit verisi uzunlugu
8-11 8:88 8;82 Kayit verisi 0
16 0x6B CRC LSB
17 0x61 CRC MSB
Bagimh cihaz yaniti
Bayt Deger Aciklama
0 0x01 Bagimli hedef dugim adresi
1 0x17 Fonksiyon kodu 0x10
2 0x04 Okuma blogundaki kayit verisi uzunlugu (bayt)
3-6 gigg 8igg Kayit verisi 0
7 CRC MSB
8 CRC MSB
11.6  istisnai Durumlar

Master (ana) cihaz isteginde bir hata tespit edildiginde bagimli cihaz
istisnai bir yanit verebilir. Bir mesaj bozulmus ve cerceve alinamamigsa

veya CRC basarisiz olmussa, bagimh cihaz bir istisna yanit vermez.

Bu durumda master (ana) cihaz zaman asimina ugrar. Coklu yazma
(FC16 veya FC23) iste@i bagimh cihaz maksimum tampon boyutunu
asarsa, bagimli cihaz mesaji siler. Bu durumda istisna yanit génderilmez
ve master (ana) cihaz agsimina ugrar.

istisna mesaj bigimi
Bagiml cihaz istisna mesaji agagdidaki bigcime sahiptir:

Bayt Aciklama

0 Bagimli kaynak diigum adresi

Bit7 seti olan orijinal fonksiyon kodu

! (6r. FC 0X03, 0X83 olarak déner)

istisna kodu

CRC LSB

Al WIN

CRC MSB

istisna kodlar
Asagidaki istisna kodlari desteklenir:

Bayt Aciklama
1 Desteklenmeyen istisna kodu
5 Kayit adresi aralik disinda veya okuma isteginde ¢ok fazla
kayit var
11.7 CRC

CRC, standart CRC-16 polinomu x16 + x15 + x2 + 1'i kullanan 16 bitlik
bir déngisel artiklik kontroludur. 16 bitlik CRC mesaja eklenir ve ilk
olarak LSB iletilir.

CRC, cerceve icindeki TUM baytlarda hesaplanir.
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12  Teknik Bilgiler
121 Motor gereklilikleri

Faz sayisi: 3

Maksimum gerilim:
200 V siirict: 240 V
400 V suricu: 480 V
575V siiriicli: 575V
690 V siirlict: 690 V

12.2  Sicaklik, nem ve sogutma yontemi

Ortam sicakligi isletim arahg:
-20°C-50°C.
Cikis akimi azalmasi 40 °C'den fazla ortam sicakliklarinda uygulanmalidir.

Sogutma ydntemi: Cebri konveksiyon
Maksimum nem: 40 °C'de % 95 yoJusmasiz

12.3 Saklama

-40 °C ile +50 °C arasinda uzun siireli saklama veya +70 °C'de kisa sureli saklama.
Saklama stresi 2 yildir.
Elektronik urinlerdeki elektrolitik kondansatorlerin saklama suresi vardir; bu stre sonunda duzeltiimeleri veya degistiriimeleri gerekir.
DC bara kondansatorlerinin 10 yil saklama suresi vardir.
Besleme kontroliindeki diiglik gerilim kondansatorlerinin 2 yil saklama siresi vardir ve bu sinirlayici bir faktordr.

Duislk gerilim kondansatorleri, devredeki konumu nedeniyle diizeltilemezler; bu nedenle siriicu gii¢ veriimeden 2 yil veya daha fazla siireyle
saklanmigsa kondansatorlerin degistiriimesi gerekebilir.

Bu ylizden, suricilere her 2 yillik saklama suresinden sonra en az 1 saat siireyle gug verilmesi tavsiye edilir.
Bu islemin sonucunda surici 2 yil daha saklanabilir.

12.4  Yukseklik

Yikseklik araligi: Asagidaki kosullara bagl olarak 0 - 3,000 m:
Deniz seviyesinden 1,000 m - 3,000 m ylkseklikte: 1,000 m tzerindeki her 100 m'de maksimum ¢ikis akimi belirtilen degerden % 1 duser.
Ornegin 3,000 m yiikseklikte, siriiciiniin ¢ikis akimi % 20 diser.

12.5 IP/ UL Degeri

Suruci IP20 kirlilik derecesi 2 (sadece kuru, yalitkan, kirlenme) (NEMA 1) olarak siniflandiriimigtir. Ancak, panel disina dogru montaj igin
sogutucunun arka kisminda IP65 (boy 3 - 8) veya IP55 (boy 9 - 11) (NEMA 12) koruma sinifina uygun hale getirmek igin siriciyul yapilandirmak
mumkinddr.

Bir Grlinin IP koruma sinifi, yabanci cisim ve sivi temasina ve girisine karsi Griinin korunma derecesini gosterir. IPXX olarak ifade edilir; buradaki iki
basamakl (XX) sayi, Tablo 12-1'de gdsterilen koruma derecesini belirtir.

Tablo 12-1 IP Koruma Siniflari dereceleri

ilk basamak ikinci basamak
Yabanci cisimlere ve tehlikeli pargalara erisime kargi korumali Sivi girisine karsi korumali
0  Korumasiz 0 Korumasiz
50 mm J ve daha blyik ¢aptaki (elin arkasi buyuklugindeki)
yabanci sert cisimlere karsi korumali
12,5 mm @ ve daha bulyuk gaptaki (parmak buyukligindeki)

1 1 Dikey dusen su damlalarina karsi korumali

Mahfaza 15°'ye kadar egildiginde dikey diisen su damlalarina

2 yabanci sert cisimlere karsi korumali 2 karsi korumali
3 2,5 mm @ ve daha buyuk captaki (alet gibi) yabanci sert cisimlere 3 Su pliskiitmelerine kars! korumal
karsi korumali
4 1,0 mm @ ve daha buyik captaki (tel gibi) yabanci sert cisimlere 4  Susigramasina karsi korumal
karg1 korumal
5  Toz girigine karsi korumal (tel gibi) 5 Fiskiran suya kargl korumali
6  Toz gecirmez (tel gibi) 6  Yodun figkiran suya karsi korumali
7 - 7  Suya gegici daldirma etkilerine karsi korumali
8 - 8  Suya surekli daldirma etkilerine karsi korumali
316 Kurulum ve Sistem Tasarimi Kilavuzu
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Tablo 12-2 UL mahfaza degerleri

UL degeri Aciklama

Tip 1 Mahfazalar, zellikle sinirh miktarda Kire karsi koruma saglamak igin sadece kapali ortamlarda kullanima ydnelik tasarlanmistir.

Mahfazalar, 6zellikle toz, kir ve damlayan korozif olmayan sivilara karsi koruma saglamak igin sadece kapali ortamlarda kullanima

Tip 12 yonelik tasarlanmigtir.

12.6  Korozif gazlar

Korozif gazlarin konsantrasyonu asagidaki standartlarda verilen seviyeleri agsmamalidir:
+  EN50178:1998 Tablo A2
+ |EC 60721-3-3 Sinif 3C2

Bu, endustriyel faaliyetlerin ve/veya yogun trafik bulunan tipik kentsel alanlarin seviyelerine karsilik gelir ancak kimyasal emisyon bulunan civardaki
endustriyel kaynaklarin seviyelerine karsilik gelmez.
12.7 RoOHS uyumlulugu

Siricl, RoHS uygunlugu igin 2002-95-EC sayili AB direktifi gerekliliklerini karsilar.

12.8  Titresim
Onerilen maksimum devamli titresim seviyesi 0,14 g r.m.s., genis bant 5 - 200 Hz.

NOT
Bu genis bant (rasgele) titresim sinirdir. Yapisal bir rezonansa rastlayan bu seviyedeki dar bant titresim erken arizaya neden olabilir.

Carpma Testi
Karsilikli ¢ dikey eksenin sirasiyla test edilmesidir.

Basvurulan standart: IEC 60068-2-29: Eb Testi:
Siddet: 18 g, 6 ms, yarim sinls
Carpma sayisi: 600 (her eksenin her yoniinde 100)

Rasgele Titresim Testi
Karslilikli G¢ dikey eksenin sirasiyla test edilmesidir.
Basvurulan standart: IEC 60068-2-64: Fh Testi:
Siddet: 5 - 20 Hz'ye kadar 1,0 m%sn.? (0,01 g%/Hz) ASD
20 - 200 Hz'ye kadar -3 dB/oktav
Sire: Karsilikli 3 dikey eksenin her biri igin 30 dakika.

Sinusoidal Titresim Testi
Karsilikli G¢ dikey eksenin sirasiyla test edilmesidir.

Basvurulan standart: IEC 60068-2-6: Fc Testi:
Frekans araligi: 5-500 Hz
Siddet: 5 - 9 Hz'ye kadar 3,5 mm tepe deplasmani

9 - 200 Hz'ye kadar 10 m/s? tepe ivmesi
200 - 500 Hz'ye kadar 15 m/s? tepe ivmesi

Tarama hizi: 1 oktav/dakika

Sire: Karsilikli 3 dikey eksenin her biri igin 15 dakika.
IEC 60068-2-6 ile ilgili EN 61800-5-1:2007, Bolim 5.2.6.4

Frekans araligi: 10 - 150 Hz

Genlik: 0,075 mm pk'de 10 -57 Hz
1gp'de 57 - 150 Hz
Tarama hizi: 1 oktav/dakika
Sire: Karsilikli ¢ dikey eksen her biri igin 10 tarama ¢evrimi

12.9  Giig uygulama sikhgi

Elektronik kontrol kullanilarak: sinirsiz

12.10 Baglatma siiresi
Bu, suricuye gug verildigi andan siriicinin motoru ¢alistirmaya hazir oldugu zamana kadar gegen sureyi belirtir:

Boy 3 - 6: 25s
Boy 7 - 11: 50s

12.11  Cikig frekansi / hiz arahgi
Tum igletim modlarinda (Agik Cevrim, RFC-A, RFC-S), maksimum ¢ikis frekansi 550 Hz ile sinirlandiriimigtir.
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1212 Dogruluk ve ¢ozunurluk

Hiz:

Mutlak frekans ve hiz dogrulugu, surtici mikroiglemcisi ile kullanilan kristal dogruluguna baglidir. Kristal dogrulugu 100 ppm'dir ve bu nedenle 6n
ayarli bir hiz kullanildiginda mutlak frekans/hiz dogrulugu referansin 100 ppm'sidir (% 0,01). Bir analog giris kullanildigi takdirde mutlak dogruluk,
analog girisin mutlak dogrulugu ile sinirli olur.

Asagidaki veriler sadece surlici igin gegerlidir; kontrol sinyallerinin kaynaginin performansini igermez.
Acik Cevrim ¢ozUnlrligu:

On ayarli frekans referansi: 0,1 Hz

Hassas frekans referansi: 0,001 Hz
Kapali Cevrim ¢ézinurligu

On ayarli hiz referansi: 0,1 dev./dk.

Hassas hiz referansi: 0,001 dev./dk.

Analog giris 1: 11 bit plus sign

Analog giris 2: 11 bit plus sign
Akim:
Akim geri besleme ¢ézundrligu 10 bit plus sign'dir.
Dogruluk: tipik 2 %

en kétu durumda % 5

1213  Akustik gurulti

Sogutucu fani, suricl tarafindan 1 m'de uretilen ses basinci seviyesinin cogunlugunu uretir. Boy 3 surlctideki sogutucu fani, degisken hizli bir fandir.
Siricil, sogutucunun sicakhgina ve siriiciiniin termal model sistemine bagl ¢alisan fanin hizini kontrol eder.

Tablo 12-3, maksimum ve minimum hizlarda galisan sodutucu fani igin sirlci tarafindan 1 m'de Uretilen ses basinci seviyesini gdstermektedir.

Tablo 12-3 Akustik girilti verileri

Boy Maks. hiz Min. hiz
dBA dBA
3 50,9 42,9
4 56,9 45,8
5 56,9 41,9
6 55,6 48,2
7 66,8 49,6
8 67,9 49,8
9
0 75 52,6
11 82,5 58
12.14  Genel boyutlar
H Yuzeye montajli braketleri iceren yikseklik
w Genislik
D Yuzeye montajli oldugunda panelin ileri projeksiyonu
F Panel disina dogru montajli oldugunda panelin ileri projeksiyonu
R Panel disina dogru montajli oldugunda panelin geri projeksiyonu
Tablo 12-4 Genel siiriicii boyutlari
Boy Boyut
H w D F R
3 382 mm 83 mm 200 mm 134 mm 67 mm
4 391 mm 124 mm 200 mm 134 mm 67 mm
5 391 mm 143 mm 200 mm 135 mm 67 mm
6 391 mm 210 mm 227 mm 131 mm 96 mm
7 557 mm 270 mm 280 mm 187 mm 92 mm
8 804 mm 310 mm 290 mm 190 mm 100 mm
9E ve 10 1069 mm 310 mm 290 mm 190 mm 99 mm
11 1242 mm 310 mm 313 mm 190 mm 123 mm
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1215  Agirhiklar

Tablo 12-5 Genel siirticui agirhklari

Boy Model kg b
s 034300078, 034300100 45 9,9
Tim diger modeller 4,0 8,8
4 Tim modeller 6,5 14,30
5 Tim modeller 7.4 16,30
6 Tidm modeller 14 30,90
7 Tim modeller 28 61,70
8 Tidm modeller 52 114,64
9A Tidm modeller 66,5 146,60
9E .
Tdm modeller 46 101,40
10E
11E Tidm modeller 63 138,90
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