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Hiz kontrol cihazi enerjilendirildiginde, glic komponentleri ve bazi kontrol komponentleri sebekeye
baglanir. Bunlara dokunmak son derece tehlikelidir. Hiz kontrol cihazinin kapag: kapali tutulmalidir.

Genel bir kural olarak makinenin veya baglantilarin elektriksel veya mekanik kisimlarina herhangi bir
mildahalede bulunmadan &nce, hiz kontrol cihazinin gii¢ kaynaklari kapali tutulmaldir.

Altivar'in enerjisi kesildikten sonra ve ekrani tamamen kapandiktan sonra, ekipmanlar izerinde
calismadan dnce 10 dakika bekleyiniz. Bu stire, kapasitdrlerin desarj olmasi igin gereken siredir.

Start komutunu veya hiz referansini engelleyerek, ¢alisma sirasinda motor durdurulabilir. Bu
durumda yolverici hala eneriili kalir. Eger personel giivenligi, ani tekrar kalkislarin énlenmesini
gerektiriyorsa, bu elektronik kilitleme sistemi yetersiz kalir: gii¢ devresine bir kesici yerlestiriniz.

Hiz kontrol cihazi, bir hata durumunda, hiz kontrol cihazini kapatabilen ve bunun sonucu olarak
motoru durdurabilen giivenlik cihazlariyla donatiimigtir. Motorun kendisi mekanik blokaj ile
durdurulabilir. Son olarak, gerilim degisimleri, dzellikle sebeke hat arizalari kapanmalara neden
olabilir.

Eger hatanin nedeni kalkarsa, tekrar kalkis riski vardir - ki bu durum; o&zellikle, givenlik
diizenlemelerine uymasi zorunlu olan bazi makineleri veya sistemleri tehlikeye sokar.

Bu durumda, kullanici, eger motor programlanmamig bir durug gergeklestiriyorsa, yolvericinin giic
kaynagini kesmek igin bir disiik hiz detektéri kullanarak, tekrar kalkis olasiligina karsi gereken
6nlemleri almak zorundadir.

Yolverici hem uluslararasi hem de ulusal standartlara uygun olarak monte edilmeli ve kurulmalidir.
Cihazi uyumlu hale getirmek, Avrupa Toplulugu igindeki EMC direktiflerine uymasi gereken sistem
integratériiniin sorumlulugundadir.

Bu belgede bulunan ézellikler, EMC direktiflerinin zorunlu ihtiyaglanyla uyumlu olmak igin
uygulanmalidir.

Altivar 11 bir komponent olarak degerlendirilmelidir: Avrupa direktifleriyle (makine direktifleri ve
elektromanyetik uyumluluk direktifleri) tam uyumlu kullanimi saglayan ne hazir bir cihaz ne de bir
makinedir.

Bu belgede bulunan &zellikler, EMC direktiflerinin zorunlu ihtiyaglariyla uyumlu olmak igin
uygulanmalidir.

Bu doékiimanda tanitilan driinler veya ekipman, gerek teknik agidan gerekse de calisma sekilleri
agisindan, her zaman degistirilebilir veya modifiye edilebilir. Bu Griin veya malzemelerle ilgili
tanimlamalar hicbir sekilde taahhdit niteligi tagimaz.
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Hiz kontrol cihazinin kurulum adimlari
1 - Hiz kontrol cihazini monte edin

2 - Asagidakileri, hiz kontrol cihazina baglayin:
« Glg kaynagt:
- hiz kontrol cihazinin gerilim araliginda oldugundan ve
- gerilimsiz oldugundan emin olunmalidir.
« Motor sargilarinin hat gerilimine uygun oldugundan emin olunmalidir
« Lojik girigler tizerinden kumanda
» Lojik veya analog girisler Gzerinden hiz referansi

3 - Hiz kontrol cihazini enerijilendirin ancak run (galig) komutu vermeyin

4 - Asagidakileri konfiglire edin:

« Eserisiicin 50 Hz veya U serisi i¢in 60 Hz deg@erlerinden farkliysa, motorun anma frekansi (bFr) (sadece, hiz
kontrol cihazi ilk agildiginda gérindr).

* ACC (Hizlanma) ve dEC (Yavaslama) parametreleri.

« LSP (referans sifirken dislk hiz) ve HSP (referans maksimumken yiksek hiz) parametreleri.

* ItH parametresi (Motor termik korumasi).

+ Onceden ayarlanmis hizlar SP2-SP3-SP4.

« 0-5Vdisinda ise hiz referansi (0-10 V veya 0-20 mA veya 4-20 mA).

5 - Asagidakileri, drC meniisiinde konfigiire edin:
Hiz kontrol cihazi fabrika ayarlarinin uygun olmamasi durumunda motor parametreleri ayarlanabilir.

6 - Hiz kontrol cihazini ¢aligtirin

Fabrika ayarlar

Altivar 11, birgok ortak isletme kosullarina gére fabrikada ayarlanmistir:
« Lojik girigler:
- LN, LI2 (2 yonli ¢alisma): 2-telli kumanda, LI1 = ileri, LI2 = geri.
- LI3, LI4: 4 6nceden ayarlanmis hiz (hiz 1 = hiz referansi veya LSP, hiz2 =10 hz, hiz3 =25 Hz, hiz4 =
50 Hz),
+ Analog girig Al1: hiz referansi (0 + 5 V).
« R1 rdlesi: hata durumunda (veya hiz kontrol cihazi kapaliyken) kontak agilir.
+ Analog/lojik ¢cikis DO: motor frekansinin analog ¢ikis olarak gériintisd.
Fabrika ayarlarinin uygun olmamasi durumunda fonksiyonlari ve I/0O atamalarini modifiye etmek icin FUn
mendisi kulanilabilir.

Boyutlar

ATV 11H a b c G H 9]
mm mm mm mm mm mm

Iy UO5ee E, U serileri 72 142 <125 60+1 131x1 2x5
U09ee U serileri

[4]
H \\J U09ee E serisi 72 142 <138 60+1 120x1 2x5
T T| U12ee E serisi
G
a

U18Me E serisi
U18Me U serisi 72 147 138 60+1 131+1 2x5

|= " U18FT U serisi 117 142 156 106+1 131x1 4x5
‘ U29ee E, U serileri
; U41ee E, U serileri

ATV 11P a b c G H (%]
mm mm mm mm mm mm

tim gu¢ degerleri 72 142 101 601 131#1 2x5
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Montaj ve sicaklik kogullari

Cihazi + 10° iginde dikey olarak monte edin.

+
= 50 mm Isi kaynagi elemanlarin yakinina monte etmeyin.
\ / Sogutma amach havanin, cihazin alt ve st kisimlari arasinda serbestge dolasmasina
=d =d yetecek bosluk birakilmalidir.
Unite 6nlinde bos alan: minimum 10 mm.
':;0 mn:\ IP20 koruma yeterliyse, hiz kontrol cihazinin Gstiinde bulunan koruyucu kapagin asagida
_ gbsterilen sekilde kaldiriimasi onerilir.
+-10°C ... 40°C: » d = 50 mm: dzel higbir dnleme gerek yok.
« d = 0 (yanyana montaj) asagida gosterildigi sekilde hiz kontrol cihazinin tizerindeki
koruyucu kapag kaldirin. (bu durumda koruma sinifi IP 20 olur).
*40°C ... 50°C: + d = 50 mm: asagida gosterildigi sekilde hiz kontrol cihazinin tzerindeki koruyucu
kapagi kaldirin. (bu durumda koruma sinifi IP 20 olur)
+50°C ... 60°C: +d = 50 mm: asagida gosterildigi sekilde hiz kontrol cihazinin Gzerindeki koruyucu

kapag kaldirin. (bu durumda koruma sinifi IP 20 olur) ve 50 °C lzerinde her bir °C igin
hiz kontrol cihazinin anma akimini %2.2 disirin.

Hiz kontrol cihazlarinin makinalara monte edilmesi

ATV 11Peeeeee hiz kontrol cihazlari, asagidaki kosullar gézéniinde bulundurularak gelik veya alliminyum
makine gévdelerine (veya igine) monte edilebilir:

Maksimum ortam sicakhigi: 40 °C.

+ 10° iginde dikey montaj.

Hiz kontrol cihazi, kalinligi en az 10 mm olan ve celik olmasi halinde 0.12 m? ve aliiminyum olmasi halinde 0.09
m?2 sogutma alanina (S) sahip, aclk havada maruz kalan bir sasinin (gévde) ortasina monte edilmelidir.

Hiz kontrol cihazinin montaj alani (en az 142 x 72), yiizey diizginligd maksimum 100 um ve diizgiinstzIGgu
maksimum 3.2 um olan gévdeye monte edilir.

Capaklari almak igin dis gekilmis delikleri frezede isleyin.

Hiz kontrol cihazinin montaj ylzeyini termik kontak gres yagiyla (veya dengiyle) kaplayin.

Hiz kontrol cihazini 2 adet

M5  vidasiyla (ayrica == : .
tedarik edilmelidir) |I 2 gglztlrg:g

% delik

o9

a®

cﬂ’”

o EE

gpﬂ ISR

X 5|9
\10mm i g N

(

' d

' o Minimum

0 islenmis

alan

‘ 60 mm
=72 mm
Hiz kontrol cihazinin dogru bigimde monte edildigini teyit etmek amaciyla tHd parametresini (SUP

menisi) kontrol ederek, hiz kontrol cihazinin termik durumunu dogrulayin.
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Gii¢ klemensileri

Altivar ATV 11e Maksimum baglanti kapasitesi Nm cinsi stkkma momenti
AWG mm?
UO5eee, UOSeee, U18Mee AWG 14 1.5 0.75
U18F1e, U29eee, U41000 AWG 10 4 1
L Glg kaynagi L Gug kaynagi
9 ®ee®° ®® ® @0
\
) L]
[ o000 D® |
[ClOISIOL0) D9 | )
Motora
L~ Frenleme Motora L+ Frenleme
modiliine modiline

Kumanda klemenslerinin diizeni, spesifikasyonlari ve fonksiyonlari

- Maksimum baglanti kapasitesi:
1.5mm2 - AWG 16
- Maksimum sikma momenti:

@ Not used

Q| Re
D |RA
Q@ |ov
Q| Al
D |+sv
Q| po
Q| ut
Q|ue2
Q|us
D |L4
D | +15v

0.5 Nm.
Klemens | Fonksiyonu Elektriksel karakteristikleri
RC Hata réle kontagi Minimum anahtarlama kapasitesi: 24 V -— i¢in 10 mA
RA (hata varken veya hiz|Maksimum anahtarlama kapasitesi:
kontrol  cihazi  baglantisi |+ enduktif ylkte: 250 V~. ve 30 V —igin 2 Acos ¢ = 0.4 - L/R =7 ms)
kesikken agilir). « direngli yikte: 250 VA~ ve 30V ——icin5 A (cos ¢ = 1- L/R =0)
oV I/0 ortak oV
Al Gerilim veya akim analog | Analog giris 0 + 5V veya 0 + 10 V: empedans 40 k2, 30 V maks.
girisi Analog giris 0 - 20mA veya 4 - 20mA: empedans 250 Q (ek direng
yoktur)
+5V 2.2 to 10 kQ referans « hassasiyet: - 0 + %5
potansiyometre igin gli¢ * maks. mevcut akim: 10 mA
kaynagi
DO Analog veya lojik olarak 2 kHz’de PWM acik kolektdr analog ¢ikis:

konfigiire edilebilen ¢ikis « gerilim 30 V maks., empedans 1 kQ, 10 mA maks.
Acik kolektor lojik ¢ikis:
« gerilim 30 V maks., empedans 100 kQ, 50 mA maks.

LI Programlanabilir lojik girisler | « + 15 VGig¢ kaynagdi (maks. 30 V), Empedans 5 kQ

LI2 *<5Visedurum0, > 11 Vise durum 1

LI3

Ll4

+15V | Lojik giris gli¢ kaynagi + 15V + %15 kisa devrelere ve asiri yiklere kargl korumal.

Kullanici igin mevcut maksimum akim 100 mA.
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Fabrika ayarlarina uygun baglanti semasi

+ Gug klemensleri Ust kisimda, motor klemensleri alt kisimda yeralir
* Gli¢ klemenslerinden énce kumanda klemenslerini baglayiniz

Monofaze gui¢ kaynagi 100...120 V

= v vyl
ATViieeeeFie fl%lﬁ ”””

ATV1ieeeeM2e

ATV11eeeeM3e

< m | potansiyometre
o o |

__ — —J
Trifaze motor Frenleme modiilli ve
200...230 V direng, opsiyonel

(1) Hata rélesi kontaklari, hiz kontrol cihazi durumunun uzaktan gésterilmesi igin.

(2) Dahili + 15 V. Harici bir gii¢ kaynag! kullaniliyorsa (+ 24 V maks.), gu¢ kaynaginin 0 V’'unu 0 V klemensine
baglayin ve hiz kontrol cihazindaki + 15 V klemensini kullanmayin.

(8) Galvanometre veya disik seviye rélesi.

‘r + ' |

! I Referans
|

|

I

Not: Hiz kontrol cihazinin yakinindaki veya ayni devreye baglanmis tim endiktif devrelere (réleler, kontaktorler,
solenoid valfler, v.b.) girisim bastirici monte edin.

ilgili komponentlerin segimi:
Bkz. Altivar 11 katalogu.
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Ekran ve tuslarin fonksiyonlari

+ Bir meni veya
parametreden ¢ikmak igin
veya bellekteki 6nceki
degere geri ddnmek
lzere gosterilen degeri
durdurmak igin kullanihr.

+ 3adet"7
segmentli" ekran

+ Birmeni veyaparametreye
girmek veya gosterilen
parametre veya degeri

+ Onceki menii veya kaydetmek icin kullanilir.

parametreye geridénmek

veya gobsterilen degeri
artirmak icin kullanihir.

+ Bir sonraki meni veya
parametreye gegmek veya
gosterilen de@eri azaltmak

icin kullanilir.
A @ veya @ tuslarina basarak, yapilan segim kaydedilmez.
Secimi kaydetmek igin: @
Ornek:
Parametre Deger veya atama
‘ Bir deger kaydedildiginde,

ekran yanip séner.

1 vyanip sbénme
@ (kayit)

5
(Sonraki parametre)

Hatasiz ve yolvermesiz, normal ekran gorintisi:
- rdY: Hiz kontrol cihazi hazir
- 43.0: SUP mendlsiinde segilen parametrenin géruntilenmesi (varsayilan segim: frekans referansi).
- dcb: DC enjeksiyonlu frenleme devam ediyor
- nSt: Serbest durus
Hata meydana geldiginde, ekran bu durumu yanip sénerek gosterir.
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1. seviye ayar parametreleri

Hiz kontrol cihazinin durumunu gosterir

1. seviye
ayar
parametreleri

Menu: Motor kontroll

Meni: Uygulama fonksiyonlari Mendiler

Menii: izleme

E Beyaz kutulardaki parametreler, sadece hiz kontrol cihazi durdugunda ve kilitli iken degistirilebilir.

l:| Gri kutulardaki parametreler, hiz kontrol cihazi caligirken veya durdugunda degistirilebilir.

Kod Aciklama Ayar araligi Fabrika ayari
bk F - |Motor frekansi 50 Hz 50 (E serisi)
veya veya
60 Hz 60 (U serisi)
Bu parametre, sadece hiz kontrol cihazina ilk enerji verildiginde gérinar.
FUn mendisiinde her zaman modifiye edilebilir.
AL L [Hizlanma rampa siresi ‘0.1 s..999s ‘3
Aralik: 0 Hz - motor anma frekansi FrS (parametre, drC menusiindedir) arasi
4 E L |Yavaslama rampa siiresi ‘0.1 5..999s ‘3
Aralik: motor anma frekansi FrS (parametre, drC menistindedir7 - 0 Hz arasi
L 5F |Duslk hiz ‘OHz...HSP \o
Motor frekansi - 0 arasi.
HSP |Yuksek hiz [LSP ... 200 Hz = bFr
Motor frekansi , maksimum referans arasi.
Bu ayarin, motor ve uygulamaya uygun oldugunu kontrol edin.
I E H |Motor termik akimi 0..15In(1) Hiz kontrol cihazi
degerine gore
ofor fermik korumasinda Kullanilan akim. [fH degerini, motor plakasinda belirfilen anma akiming
ayarlayin.
Q Hiz kontrol cihazi enerjisi kesildiginde, motor termik durum bellegi sifirlanir.
5 P2 |Onceden ayarli 2. hiz (2) 0.0 ... 200 Hz 10
5 F 3 |Onceden ayarli 3. hiz (2) 0.0 ... 200 Hz 25
5 F 4 |Onceden ayarl 4. hiz (2) 0.0 ... 200 Hz 50
A It |Analog girisin konfiglirasyonu 5U, 10U, 0A, 4A 5U

-5 Uz gerilim O - 5 volt (dahili gli¢c kaynagt)
- 10 U:gerilim 0 - 10 volt (harici glic kaynagr)
- OA:akim0-20 mA

-4 A:akim 4 - 20 mA

(1) In = hiz kontrol cihazi anma akimi
(2) Onceden ayarli hizlar sadece karsilik gelen fonksiyonun fabrika ayarlarinda kalmis olmasi veya FUn
menisinde tekrar konfiglire edilmis olmasi durumunda gérindr.
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drC motor kontrol menisu

®®
Hl Uns L%' Deéerl Nominal anma gerilimi
S) S
@®

€
4@| ros| ™| Deger | Motor anma kosiniis ¢
®

E Beyaz kutulardaki parametreler, sadece hiz kontrol cihazi durdugunda ve kilitli iken degistirilebilir.

l:| Gri kutulardaki parametreler, hiz kontrol cihazi ¢alisirken veya durdugunda degistirilebilir.

Hiz kontrol cihazinin performansi, motor gli¢ plakasindaki de@erler girilerek optimum hale getirilebilir.

Gug plakasinda belirtilen motor anma kosinus ¢ degeri | 0.50 - 1.00

Kod Aciklama Ayar araligi Fabrika ayar
U~ s |Gug plakasinda belirtiien mo or anma gerilimi 100 ... 500 V Gug degerine gore
F - 5 |Guc plakasinda belirtilen motor anma frekansi 40 ... 200 Hz bFr'ye gore
50/60 Hz
5 E A |Frekans gevrim kazanci Durdugunda % 0...100 |20
Calisirken %1...100
Cok yuksek bir deger tepki slresini uzatir.
Cok dusUk bir deger asiri hiz veya dengesizlige neden olur.
F L L |Frekans ¢evrim kazanci Durdugunda % 0...100 (20
Calisirken %1...100
Cok ylksek bir deger asiri hiz veya dengesizlige neden olur.
Cok dustk bir deger tepki siiresini uzatir.
U F ~ |IR kompanzasyonu %1...200 50
Cok dustk hizda momenti optimize etmek veya 6zel
durumlara uyarlamak igin kullanilir (6rnek: paralel bagli
motorlar igin, daha dusik Ufr).
n [ - |Gug plakasinda belirtilen motor anma akimi 0.25...1.51In (1) G degerine gore
L L | [Akim sinirlama 0.5...1.5In (1) 1.51In
~ 5L [Motor anma kaymasi 0..10.0Hz Gug degerine gore
Hesaplamada kullanilacak formiil: nSL = parametre FrS x (1 - Nn/Ns)
Nn = gli¢ plakasinda belirtilen motor anma hizi
Ns = motor senkron hizi
5L F |Kayma kompanzasyonu |0...%150 (nSL) |100
Motor anma kaymasi nSL ile ayarlanan deger ¢evresinde kayma kompanzasyonunu ayarlamak veya
6zel durumlar uyarlamak igin kullanilir (6rnek: paralel motorlar igin, daha dusik SLP).
£aos

|GUQ degerine goére

(1) In = hiz kontrol cihazi anma akimi.
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FUn uygulama fonksiyonlari menisii

0,90 ¢

S— 7 o o] Kontrol tipi
® 00 @

,&E@&: Konfigtirasyon hatirlatici
©)

l:| Beyaz kutulardaki parametreler, sadece hiz kontrol cihazi durdugunda ve Kkilitli iken degistirilebilir.

E Gri kutulardaki parametreler, hiz kontrol cihazi calisirken veya durdugunda degistirilebilir.

Fonksiyon Aciklama Fabrika ayarlari
kodu
ELCC Kontrol tipi
AL E | 2L = 2-telli kontrol 2C
3 [ = 3-telli kontrol
2-telli kontrol. Girisin agik veya kapali durumu, ¢alisma vey adurmayi
kontrol eder. U sy i
Baglanti 6rnegi: LT3 o5 ool
LI :ileri 7y
Lix: geri
3-telli kontrol (darbeli kontrol): yolverme komutu igin bir "ileri" veya "geri"
sinyal, durdurma komutu igin bir "durma"” sinyali yeterlidir.
fﬁ?lgg:' ornegr: [+16V LIt L|2”L|xj
LI2: ileri CL7EN E
LiIx: geri
tCC atamasini degistirmek igin 2 s sureyle "ENT" tusuna basin. Bu
yolla fabrika ayarlarina geri dénen fonksiyonlar sunlardir: rrS, tCt,
Atr, PS2 (LIA, LIb).
E L £ |2-telli kontrol tipi trn
(parametreye, sadece tCC = 2C olmasi durumunda erisilebilir):
L E L :run (galis) veya stop (dur) i¢in durum 0 veya 1 dikkate alinir.
E ~ n: glc kaynagindaki bir kesinti sonrasi otomatik yeniden kalkisin
6nlenmesi amaciyla, calismay! baslatmak icin bir ek durum degisikligi (gegis
veya ug) gerekir.
P F 0:LEL ile aynidir, ancak "ileri" girisi, her zaman icin "geri" girisine
gore onceliklidir.
rr5 Geri
~ [0 fonksiyon devre disi eger tCC = 2C: LI2
L 11 -L I4:gericaligsmakomutuna atanmis giris segimi eger tCC = 3C: LI3
F52 Onceden ayarh hizlar
LIA ve LIb = 0: ise hiz = Al1’deki referans
LIA=1veLlb=0ise hiz=SP2
LIA=0veLlb=1ise hiz=SP3
LIA=1vellb=1ise hiz=SP4
L 1A |LIA giriginin atanmasi
- m [: fonksiyon devre disi eger tCC = 2C: LI3
-L [ [..L I'4:LIAigin atanan giris se¢imi eger tCC = 3C: LI4
L /b |Llb giriginin atanmasi
- m [: fonksiyon devre disi eger tCC = 2C: LI4
-L [ [..L I4:Llbigin atanan giris se¢imi eger tCC = 3C: nO
SP2, sadece LIA atandiginda erisilebilir, SP3 ve SP4 ise LIA ve LIb
atandiginda erisilebilir.
5 F 2 |Onceden ayarl 2. hiz, 0.0 - 200 Hz aras atanabilir (1) 10
5 F 3 |Onceden ayarli 3. hiz, 0.0 - 200 Hz aras atanabilir (1) 25
5 P 4 |Onceden ayarli 4. hiz, 0.0 - 200 Hz arasi atanabilir (1) 50

(1) Onceden ayarli hizlara ayrica 1. seviye ayar parametrelerinden de erigilebilir.
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Fonksiyon

kodu

Aciklama

Fabrika ayar

FSF

Hata resetleme

- n [0: fonksiyon devre disi

-L I I..L I'4:bufonksiyon igin atanmis giris segimi

Resetleme, giristeki degisim ile gerceklesir (0 ucu 1’e yikselir).
Resetlemeye, sadece hatanin ortadan kalkmasi durumunda izin verilir.

nO

r P2

a3
m M

oy gy

Ikinci rampa

2. rampa kontrol giriginin atanmasi

- m [: fonksiyon devre disi

-L I I-L [I4:atanan girig segimi

AC2 ve dE2 sadece LI atandiginda erigilebilir.

2. hizlanma rampa stresi, 0.1 - 99.9 s arasi ayarlanabilir.
2. yavaslama rampa suresi, 0.1 - 99.9 s arasi ayarlanabilir.

nO

5.0
5.0

S5EF

Gug kaynagi kaybinda kontrollli durug

- rn 0 iz kontrol cihazinin kilittenmesi ve motorun serbest durus yapmasi
- F r P: gecerli rampaya gore durus (dEC veya dE2)

- F 5 £ :hizli durus, rampa suresi atalete ve hiz kontrol cihazinin frenleme
kapasitesine baglidir.

nO

Yavaglama rampasi adaptasyonu

-~ O: fonksiyon devre dis!

- 4 E 5: Bu fonksiyon, yik ataletinden ¢o disUk bir degere ayarlanmis
olmasi durumunda, yavaslama stiresini otomatik olarak artirmak ve bu
sayede hiz kontrol cihazinin bir asiri gerilim hatasi tretmesini 6nlemek
icin kullanilir.

YES

AdC

ALCE

EdL
5dC

Otomatik DC enjeksiyon

Calisma modu:

- m [: fonksiyon devre disi

- 4 E 5: ¢alismanin artik kontrol edilmedigi ve motor hizinin sifir oldugu
durumda, durma sirasinda otomatik DC enjeksiyonu, suresi tdC ile
ayarlanir. Bu akimin degeri, SAC ile ayarlanabilir.

- [ £: Galismanin artik kontrol edilmedigi ve motor hizinin sifir oldugu
durumda, durma sirasinda surekli DC enjeksiyonu. Bu akimin degeri, SdC
ile ayarlanabilir. 3-telli kontrolde enjeksiyon, sadece LI1, 1
konumundayken aktiftir.

tDC, sadece Act=YES ise erisilebilir ve SAC, sadece Act=YES veya CT
ise erisilebilir.

Durma sirasinda enjeksiyon siresi 0.1 - 30.0 s arasi ayarlanabilir.
Enjeksiyon akimi 0-1.2 In arasi ayarlanabilir (In=hiz kontrol cihazi anma akimi)

YES

0.5
0.7 In

S5FE

ALCE

5 1F 7

Anahtarlama frekansi

Frekans araligi

- L F r:SFrye gore 2 veya 4 kHz civarinda rastgele frekans
- L F:SFrye gore 2 veya 4 kHz sabit frekans

- HF:SFrye gore 8, 12 veya 16 kHz sabit frekans

Anahtarlama frekansi:

- £': 2kHz (eger ACt = LF veya LFrise)

- 4:4 kHz (eger ACt = LF veya LFrise)

- H: 8 kHz (eger ACt = HF ise)

- 1 &2: 12 kHz (eger ACt = HF ise)

- 1 5:16 kHz (eger ACt = HF ise)

SFr = 2 kHz iken, yiksek hizda frekans otomatik olarak 4 kHz olarak
degisir.

SFt = HF iken, hiz kontrol cihazinin termik durumu cok yiiksekse, segilen
frekans otomatik olarak diisuk frekansa geger. Termik durum izin
verdiginde, otomatik olarak SFr frekansina geri doner.

LF

4
(eger ACt=LF veya
LFr)

12

(eger ACt = HF)
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Fonksiyon Aciklama Fabrika ayarn
kodu
FLr Donen yiikii yakalama nO
Asagidaki olaylardan sonra run (galis) komutu verildiginde, yumusak
tekrar yolverme saglamak igin kullanihir:
- gu¢ kaynagi kaybi veya baglantinin kesilmesi
- hata resetleme veya otomatik tekrar yolverme
- serbest durus.
Hiz kontrol cihazi tarafindan verilen hiz, tekrar yolverme sirasinda
motorun tahmini hizindan devam eder, ardindan referans hiza dogru
rampay! izler.
Bu fonksiyon igin 2-telli kontrol (tCC=2C) ve tCt=LEL veya PFO gerekir.
n 0 fonksiyon devre disi
4 E 5: fonksiyon devrede
Fonksiyon her bir run komutunda devreye girer ve kicik bir zaman
gecikmesine (maks. 1 saniye) neden olur.
Surekli otomatik enjeksiyonlu frenleme konfiglire edilmisse (Ct), bu
fonksiyon devreye alinamaz.
40 Analog/lojik ¢ikis DO
AL E |Atama rFr
- n : atanmamigtir
- 0L r:analog ¢ikis = motordaki akim. Tam sinyal, hiz kontrol cihazi
anma akiminin %200’tne karsilik gelir.
- r F r:analog ¢ikis = motor frekansi. Tam sinyal, HSP’nin %100’tne
karsilik gelir.
- F E A:lojik ¢ikis = frekans esik degerine ulasildi. Motor frekansi
ayarlanabilir Ftd esik degerini astiginda kapanir (durum 1).
- 5~ A:lojik ¢cikis = .referans degerine ulasildi. Motor frekansi referans
degerine esit oldugunda kapanir (durum 1).
- [ E A:lojik gikis = akim esik degerine ulasildi. Motor akimi ayarlanabilir
Ctd esik degerini astiginda kapanir (durum 1).
Ftd sadece ACt = FtA ise erisilebilir; Ctd sadece ACt = CtA ise erisilebilir.
F £ d |Frekans esik degeri 0-200 Hz arasi ayarlanabilir. = bFr
[ E d |Akim esik degeri 0 - 1.5 In arasi ayarlanabilir (In=hiz kontrol cihazi anma|In
akimi).
AEr Otomatik tekrar yolverme nO
- n 0: fonksiyon devre disi
- 4 E 5: Hatanin ortadan kalkmasi ve diger ¢alisma kosullarinin tekrar
yolvermeye izin vermesi durumunda, hata tzerine kilitteme sonrasi otomatik
tekrar yolverme. Tekrar yolverme, giderek artan bekleme sireleriyle
birbirinden ayrilan bir dizi otomatik girisimle saglanir: 1s,5s, 10 s, sonra
izleyen slreler icin 1 dakika, 6 dakika sonunda tekrar yolverme
gerceklesmezse, prosedirden ¢ikilir ve hiz kontrol cihazi, baglantisi kesilip
tekrar baglanana kadar kilitli kalir.
Bu fonksiyona izin veren hatalar sunlardir: OHF, OLF, ObF, OSF, PHF.
Bu fonksiyon aktifse, hiz kontrol cihazi hata rélesi enerijili kalir. Hiz
referansi ve galisma yoénl korunmalidir.
Bu fonksiyona 2 telli kontrol (tCC = 2C) ve tCt = LEL veya PFO iken
erisilebilir.
Kazaen yolvermenin, ne ekipman Uzerinde ne de personel
& lUzerinde bir tehlike yaratmayacagindan emin olun.
bFr Motor frekansi 50 (E serisi)
(bFr 1. seviye ayar parametresi ile aynidir) veya
50 hz veya 60 Hz olarak ayarlanmistir, motor gii¢ plakasindan alinmistir. |60 (U serisi)
IFL Gug kaynagi faz kaybi hata konfiglirasyonu YES

Bu parametreye sadece 3-fazli hiz kontrol cihazlarinda erisilebilir.
- n 0: sebeke faz kaybi hatasinin énlenmesi
- 4E 5: sebeke faz kaybi hatasinin izlenmesi
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Fonksiyon Aciklama Fabrika ayarn

kodu

5C5 Konfiglrasyon yedeklemesi nO
- r [: fonksiyon devre disl
- 4 E 5:gegerli konfigirasyonu EEPROM bellegine kaydeder. Kayit islemi
gergeklestikten sonra SCS otomatik olarak nO’ya geger. Bu fonksiyon,
gecerli konfiglirasyona ek olarak bir bagka konfigiirasyonu yedekte tutmak
icin kullanilir. Hiz kontrol cihazlarinin gegerli konfiglirasyonlar ve yedek
konfiglrasyonlari, fabrika ¢ikisi olarak fabrika konfigiirasyonunda
baglatilir.

FLS Konfiglirasyon hatirlatici nO

- n 0: fonksiyon devre disi
- - E [ :gegerli konfiglrasyon, SCS tarafindan 6nceden kaydedilen yedek
konfiglirasyonla ayni olur. rEC sadece yedekleme yapilmissa gérindr.
- I'm 1 :gegerli konfigirasyon, fabrika konfiglirasyonuyla ayni olur. Bu
islem gerceklestirildikten sora, FCS otomatik olarak nO’ya geger.

rEC ve Inl parametrelerinin gegerli olmasi igin 2 s siireyle ENT

& tusuna basin.

SUP izleme menisi

©
©)

Hiz kontrol cihazi termik durumu
@®

oo o
FrH <—@| Frekans referansi
R C)

Hiz kontrol cihazi ¢alisirken, izleme parametrelerinden birine ait bir deger gosterilir. Gésterilen varsayilan deger

motor referansidir (FrH parametresi).

istenen yeni izleme parametresinin degeri gosterilitken, izleme parametresi degisikligini dogrulamak ve
kaydetmek igin (ENT) butonuna ikinci kez basin. Bu andan itibaren, hiz kontrol cihazi ¢alisirken (daha sonra

baglantisi kesilse dahi) bu parametreye ait deger gosterilecektir.
(ENT) butonuna ikinci kez basarak yeni segimin onaylanmamasi durumunda, hiz kontrol cihazi baglantisi

kesildikten

sonr dénceki parametreye geri doner.

Asagidaki parametrelere, hiz kontrol cihazi durdugunda veya calisirken erisilebilir.

Kod Parametre Birim
FrH Frekans referans gostergesi (fabrika konfiglirasyonu) Hz
rFr Motora uygulanan ¢ikis frekansi géstergesi Hz
LLr Motor akimi gdstergesi A
UL m Hat gerilimi géstergesi \
EHr Motor termik durumunun géstergesi: %100, motorun anma termik durumuna karsilik gelir. | %
%118'in Uzerinde, hiz kontrol cihazi bir OLF hatasi gdsterir (motor asiri ylkte)
%100’un altinda resetlenebilir.
EHd Hiz kontrol cihazi termik durumu: %100, hiz kontrol cihazinin anma termik durumuna %
karsilik gelir.
%118’in tizerinde, hiz kontrol cihazi bir OHF hatasi gésterir (hiz kontrol cihazi asiri 1sinir).
%80’in altinda resetlenebilir.
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Hatalar - Olasi sebepleri - Diizeltme yéntemleri

Yolverici yolvermiyor, hata gésterilmiyor

» Run (¢alis) komutu giriglerinin, segilen kontrol moduna gore aktiflestirildigini kontrol edin.

« Hiz kontrol cihazi enerjilendirildiginde veya manuel hata resetlemesi sirasinda veya bir stop komutundan
sonra motor, ancak "ileri" ve "geri" komutlari resetlendikten sonra gii¢ ile beslenebilir. Resetlenmemeleri
durumunda, hiz kontrol cihaz géstergesinde "rdY" veya "nSt" gésterilir ancak yolveriimez.

Gosterilen hatalar

Resetlemeden 6nce hata nedeni ortadan kaldiriimalidir.
SOF, OHF, OLF, OSF, ObF, ve PHF hatalari, bu fonksiyonun konfigire edilmis olmasi durumunda, bir lojik giris
tzerinden resetlenebilir. OHF, OLF, OSF, ObF ve PHF hatalari, bu fonksiyonun konfigiire edilmis olmasi
durumunda, otomatik tekrar yolverme fonksiyonu ile resetlenebilir. Hiz kontrol cihazi enerjisini kesip, tekrar
enerjilendirerek bitln hatalari resetlemek mimkindur.

Hata Dizeltme yéntemleri
ocF « Rampa cok kisa, ayarlari kontrol edin.
asirt akim + Atalet veya yik ¢ok yiksek, motor / hiz kontrol cihazi / ylk boyutlarini kontrol edin.
< Mekanik kilitteme, mekanizmanin durumunu kontrol edin.
S5CF » Hiz kontrol cihazini motora baglayan kablolari ve motor yahtimini kontrol edin.
motor kisa devre
ImnF « Ortam kosullarini (elektromanyetik uyumluluk) kontrol edin.
dahili hata + Hiz kontrol cihazini degistirin.
CFF « Fabrika ayarlarina geri déniin veya gecerli ise yedek konfiglirasyonu g¢agirin. FUn
konfiglirasyon menisinde FCS parametresini kontrol edin.
hatasi
SO0F « Dengesizlik, motor, kazanim ve denge parametrelerini kontrol edin.
asir hiz » Hiz kontrol cihazi yuki ¢ok yiiksek, bir fren direnci ve moddili ekleyin ve motor/hiz
kotrol cihazi / yik boyutlarini kontrol edin.
OHF » Motor yiikiind, hiz kontrol cihazi havalandirmasini ve ortam kosullarini kontrol edin.
hiz kontrol cihazi Tekrar yolvermeden énce hiz kontrol cihazinin sogumasini bekleyin.
asiri yuk
oLF » Motor termik koruma ayarlarini ve motor ylkiinu kontrol edin. Tekrar yolvermeden
motor asir yik once hiz kontrol cihazinin sogumasini bekleyin.
OsF » Hat gerilimini kontrol edin.
asiri gerilim
ObF « Cok sert frenleme veya yik tahriki. Yavaslama siresini artirin. Gerekirse bir frenleme
yavaglama modulu ve bir frenleme direnci monte edin. Uygulamayla uyumlu ise brA fonksiyonunu
sirasinda agiri etkinlestirin.
gerilim
FHF Bu koruma sadece yukll hiz kontrol cihazlari igin gegerlidir.

gu¢ kaynagi faz « Glg¢ kaynagi baglantisini ve sigortalari kontrol edin.

hatasi » Resetleyin.

» Gug kaynag / hiz kontrol cihazi uyumlulugunu kontrol edin.

» Dengesiz ylk durumu varsa, IPL=nO (FUn menisi) olarak ayarlayarak, hatayi devre

disi birakin.
UsF » Check the voltage and the voltage parameter.
dusuk gerilim
LrF + Hiz kontrol cihazini degistirin.

sarj devresi
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