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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS

DokUmantasyon

Bashk: BU 0200

Siparis No.: 6072023

Seri: SK 200E

Cihaz serisi:  SK 200E, SK 210E, SK 220E, SK 230E,
SK 205E, SK 215E, SK 225E, SK 235E

Cihaz tipleri: SK 2xxE-250-112-0 ... SK 2xxE-750-112-O 0,25 - 0,75 kW, 1~ 100-120 V, Cikis: 230 V
SK 2xxE-250-123-A ... SK 2xxE-111-123-A 0,25 - 1,1 kW, 1~ 200-240 V
SK 2xxE-250-323-A ... SK 2xxE-112-323-A 0,25 —11,0 kW, 3~ 200-240 V Y

SK 2xxE-550-340-A ... SK 2xxE-222-340-A 0,55 — 22,0 kw, 3~ 380-500 V ?

1) Boyut 4 (5,5 — 11,0 kW) sadece SK 2x0E segeneklerinde mevcuttur
2) Boyut 4 (11,0 — 22,0 kW) sadece SK 2x0E segeneklerinde mevcuttur

Surim listesi

Baslik, Siparis numarasi Cihazin Notlar
Tarih yazilim
sirima
BU 0200, 6072023 / 1009 V11R1 ik baski
Mart 2009

Diger revizyonlar:
Mart, Aralik 2010, Mayis 2011, Ekim 2011, Haziran 2014
Yukarida belirtilen baskilardaki degisiklik icerigine ait bir genel bakisi ilgili dokiimanda bulabilirsiniz

BU 0200, 6072023 /2115 V20R1 Digeﬂerinin yani sira

Mayis 2015 « Genel diizeltmeler

* Dokimandaki yapisal uyarlamalar ("Opsiyonlar ve
Aksesuarlar" bélimi iptal edildi, icerik yeniden
atandi)

* Yeni parametreler: P240 — 247, P330 — 334

» Parametre uyarlamasi: P003, 100, 105, 108, 109,
110, 200, 219, 220, 300, 312, 313, 315, 316, 327,
401, 418, 420, 436, 480, 481, 502, 504, 535, 538,
550, 709, 740, 741, 745

» Hata mesajlari E006, E007, E022 — 024, 1000.6,
1000.7

e PMSM'nin galistirilmasi mamkuandur

» PLC kullanilabilir

* Yeni gosterim Teslimat kapsami / Aksesuarlara
genel bakig)

» UL/cUL'de revizyon, "Grup olarak emniyet almanin”
kullanmaya baglanmasi dahil

» HTL - Enkoder, sifir yolunu degerlendirmek
mumkindar
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Surum listesi

Baslik,
Tarih

Siparis numarasi

Cihazin
yazilim
surimu

Notlar

BU 0200,
Mart 2016

6072023 /1216

V21RO

Digerlerinin yani sira

Genel dizeltmeler

Dokiimandaki yapisal adaptasyonlar

Aksesuarlar i¢in kullanilan gesitli agiklamalar
kaldirildi (diger dokiimanlara referans > Teknik
veriler)

Parametre uyarlamasi: P513, 504, 520, 550, 560,
703

1000.8, 1000.9 hata mesaijlari eklendi

"UL/cUL" boéliminde revizyon, digerlerinin yani sira
CSA icin: Gerilim sinirlama filtresi artik gerekli degil
(SK CIF) = modiilii, dokiimandan ¢ikartildi
EMU'nun iyilestiriimesi igin halka niive montaj
agiklamasi (Ferrit) Boyut 4'te eklendi

AS arabirimi, cihaz strimleri ...-AXB ve ...-AUX
eklendi.

AT/AB uygunluk beyanlari glincellendi

BU 0200,
Aralik 2017

6072023 /5117

V21RS3

Digerlerinin yani sira

.

.

Genel dizeltmeler

Guvenlik uyarilari uyarlandi

Uyari ve tehlike uyarilari revize edildi

ATEX, dis kurulum ve frenleme direnglerinde
uyarlamalar

Motor montaji ve duvar montaj kitleri igin adaptor
kitleri artik IP55 ve IP66 modellerine ayriliyor
Parametre uyarlamasi: P106, 107, 206, 208, 211,
212, 220, 330, 331, 400, 434, 546, 558, 709

BU 0200,
Temmuz
2018

6072023 /3118

V21R4

Digerlerinin yani sira

Genel dizeltmeler

Glvenlik uyarilar uyarlandi

Duvar montaj kitlerinde uyarlamalar

ATEX, dis kurulum ve frenleme direnclerinde
uyarlamalar

EAC EX eklendi

AS arabirimlerinde uyarlamalar

Parametre uyarlamasi: P331, 332, 333, 555, 556,
557

Nominal ve gercek degerlerin normlanmasinda
dizeltme

100 Hz karakteristik egri motor verileri genigletildi

BU 0200,
Aralik 2020

6072023 / 4920

V22R1

Digerlerinin yani sira

.

Genel dizeltmeler

Yeni P336, P780 parametreleri

Parametre uyarlamasi: P212, 245, 301, 504, 558,
556, 557

E7.1 hata mesaiji

Tablo 1: BU0200 siriim listesi
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS

Telif hakki notu

Dokiman, burada agiklanan cihazin bileseni olarak uygun formda her kullanicinin erisimine
hazir tutulmalidir.

Dokimanda her tirli dizenleme veya degisiklik ve baska turli degerlendirmeler yapmak
yasaktir.

Yayimci

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG
Getriebebau-Nord-StralRe 1 « 22941 Bargteheide, Germany e http://www.nord.com/
Telefon +49 (0) 45 32 / 289-0 e Faks +49 (0) 45 32/ 289-2253

Member of the NORD DRIVESYSTEMS Group
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
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TESIMAL ..ttt ettt sttt
Teslimat kapsami
Guvenlik, kurulum ve uygulama bilgileri
Uyari ve tehlike notlari ..............ccco
1.5.1  Uriiniin Gzerindeki uyari ve tehlike notlari
1.5.2 Dokimandaki uyari ve tehlike NOtlari............ooo i
NOIMIAT V& ONAYIAT ... eeii i ettt e e e ettt e e e e e st e e e e e e e e s sstbaeeeaeeessastaeseeaeeesaannrnes
1.6.1 UL VE CSA ONAYI ciiiiiiiiiie ettt ettt e e s ettt et e e e e e et e e e e e e e eastbtb e et aeeseasnsaeetaaeeaansnnees
Tip @anahtart / TErMINOIOJi ......ocoiiiiiiiii e
171 Urlin etiKeti ..c.oceeeeeeeceeeeeeeeeeeeeeee e
1.7.2  Frekans invertoru tip anahtari - Temel cihaz .......
1.7.3  Frekans invertoru tip anahtari - Baglanti Gnitesi ......
1.7.4  Opsiyonel modillerin tip KOdu............ccoccvvvvereeeninnns
1.7.5 Teknoloji Unitesi igin baglanti Unitesi tip anahtari
1.7.6  Baglanti genigletmelerinin tip kodu
Gug-boyut atamasi.........ccccceeiiiiii

Koruma thrd IP55, IPB6 MO .........oiciiiiiiiiiieiiet e

Y T Y g} = VIRV A= (U T U] [V 4 o PO EUPT P

MONLA] SK 2XXE .....eeeiiiiieiiiiiiiiee e
2.1.1 Izolasyon plakasinin montaji — Boyut 4 ...............
2.1.2  Motor montaji igin gereken iSIEMIET...........cuuvviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiee e
2.1.2.1 Motor boyutuna uyarlama
2.1.2.2 Motora monte edilmis SK 2xxE boyutlari 43
D G T B TV A V2= o o ¢ To ] o | = ] PP PPPPPPPUPPPIRE 44
2.1.3.1 Fansiz duvar montaj kiti 44
2.1.3.2 Fanli duvar montaj kiti 46
2.1.3.3 Duvar montaj kiti ile frekans invertériiniin montaj konumlari 48

Opsiyonel ModUIErN MONTAJI........uuiiiiieei e e e e e st e e e e e s satbaeeaaeeaaas
2.2.1 Cihazdaki opsiyon yuvalari
2.2.2  Dahili misteri arabirimi SK CU4-...'in montaji (montaj)
2.2.3  Harici SK TU4-... teknoloji tnitelerinin montaji (takma)..........cc.eeeiiiiiiiii e

Frenleme (BW) - (Boyut 1'den itiDaren)...........cccuuuiiiiie ittt e e e e e e e e s snnenes
2.3.1  Dabhili frenleme direnci SK BRI4-
2.3.2  Harici DIP salteri direnci SK BRE4-... /| SK BRW4-... | SK BREWA4-... ....ccccoooovviiiiiieneee, 56
2.3.3  Frenleme direngleri atamasi..........uuviiiiiiiiiiiiiii e

Elektrik baglantisi...........cccccooiiiiiniins
2.4.1 Kablolama yonetmelikleri...............
2.4.2  Gug Unitesinin elektrik baglantisi
2.4.2.1 Sebeke baglantisi (L1, L2(/N), L3, PE) 62
2.4.2.2 motor kablosu 64
2.4.2.3 Frenleme direnci (+B, -B) — (Boyut 1'den itibaren) 64
2.4.2.4 Elektromekanik fren 65
2.4.3  Kontrol Gnitesinin elektrik baglantiSl ..........c...ueiiiiii e 66
2.4.4 Besleme blogu SK xU4-24V-... - Baglanti regi..........ccoccvviiiiiiiieiiee e 73

Artimh enkoder igin kullanilan renk ve kontak dGzeni(HTL) .......ccvvvvieiiiiiiiiiiiee e 75

Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda isletim .............cccooe e, 76
2.6.1 Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda calistirma - ATEX B6lgesi 22 3D.........cccccvveeveeeeenn. 77
2.6.1.1 Kategori 3D'ye uymak amaciyla cihazin modifiye edilmesi 77
2.6.1.2 ATEX bolgesi 22, Kategori 3D igin kullanilan opsiyonlar 78
2.6.1.3 Maksimum cikis gerilimi ve tork azaltma 80
2.6.1.4 Devreye almayla ilgili notlar 80
2.6.1.5 AB uygunluk beyani — ATEX 82
2.6.2 Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda isletim - EAC EX ....cccvvvvvvvvieiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeveveeeeeaes 83
2.6.2.1 Cihazin modifiye edilmesi 83
2.6.2.2 Ayrintili bilgiler 84
2.6.2.3 EAC Ex- sertifikasi 84

Yol | Q= =g To F= I U T 01 0 o PRSP 85
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DRIVESYSTEMS icindekiler
3 Gosterge, kullanim Ve OPSIYONIAr.............oooo e a e e e e
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5
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4.1 Lo 1€ T= 1= o = 1o PO RPPTRNE
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4.3.3.1 Geg¢me EEPROM'un ("Bellek moduli") degistiriimesi 111
4.3.3.2 Kopyalama fonksiyonu 112
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PAFBMEBIIEIET ..ttt et e e e bbbt e e e ab et e e et bt e e eabe e e e nnb e e e e e br e e e nnne
5.1  Parametrelere genel DaKIS ..........ueiiiiiiiii e
5.2 Parametre agiKlamas! .........coooviiiiiiiii
5.2.1  CaliSMa gOSIEIGESI. . .uuiiiiiiiiiiiiiie ettt
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L S T = 1o 1= PSRRI
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BU 0200 tr-4920 7



.ﬁi‘oﬂp

NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
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1 Genel

SK 2xxE serisi, kendini ispatlamis NORD Platformu'nu temel alir. Cihazlar, kompakt tasarimlari
sayesinde optimum kontrol karakteristiklerine sahiptir ve standart olarak parametrelenir.

Cihazlar, ¢ok yonli ayarlama olanaklari iceren sensodrsiiz bir akim vektori kontroliine sahiptir. Her
zaman optimize edilmis bir gerilim/frekans orani saglayan uygun motor modelleriyle baglantili olarak,
invertér modu igin uygun tim AC akim asenkron motorlari veya sirekli uyarilan senkron motorlar
tahrik edilebilir. Bu, tahrik igin su anlama gelir: Sabit devirde maksimum yol alma ve asin yik
momentleri saglanir.

Glg arahgi 0.25 kW ile 22.0 kW arasinda degisir.
Cihaz serisi, modiiler moduller sayesinde bireysel misteri ihtiyaclarina uyarlanabilir.

Bu el kitabi, striim listesinde belirtilen cihaz yazilimini temel alir (bkz. P707). Kullanilan frekans
invertéri bagka bir yazilim surimine sahipse, bu durum farkliliklara neden olabilir. Gerekiyorsa
glncel el kitabi internetten (http://www.nord.com/) indirilmelidir.

Opsiyonel fonksiyonlar ve Bus sistemleri icin ek aciklamalar mevcuttur (http://www.nord.com/).

(i) gilgi

Aksesuarlar

El kitabinda belirtilen aksesuarlar da degisikliklere tabi olabilir. Bununla ilgili guncel bilgiler,
www.nord.com adresindeki Dokumentation — Handblicher — Elektronische Antriebstechnik —
Techn. Info / Datenblatt (Dokiimantasyon — El kitaplari — Elektronik tahrik teknigi — Teknik Bilgi /
Bilgi formu) kategorisinde yer alan ayri bilgi formlarinda bir araya getirilmigtir. Bu el kitabinin
cikarildigi tarihte mevcut olan bilgi formlari, ilgili bélimlerde adlariyla kaydedilmistir (TI ...).

Cihaz serisi igin tipik 6zellik, dogrudan bir motorun Uzerine montajdir. Cihazlari motorun yakinina, orn.
duvara veya bir makine sasisine monta etmek icin alternatif olarak opsiyonel aksesuarlar da
mevculttur.

Tdm parametrelere erismek igin, dahili RS232 arabirimi (RJ12 baglantisi Gzerinden erigsim saglanir)
kullanilabilir. Bu sirada parametrelere erisim, érnedin opsiyonel bir SimpleBox veya ParameterBox
Uzerinden gergeklesir.

isletmeci tarafindan degistirilen parametre ayarlari, cihazin entegre, kalici bellegine kaydedilir.
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Firmware yazilmi sirimii 1.4 R1'e kadar verileri yedekleme islemi, gecme EEPROM'da
gerceklestiriliyordu. Bu durumda EEPROM'un isletim sirasinda siirekli takili kalmasi gerekir.

En basit konfiglirasyonda (SK 2xOE Boyut 4, SK 2x5E), takih EEPROM olmadan da tim &énemli
parametreleri iki potansiyometre ve sekiz DIP salteri araciligiyla ayarlama olanadi mevcuttur. Calisma
durumlarinda ariza teshisi yapmak i¢in LED'ler mevcuttur. Bir kontrol moduli kullanimi da zorunlu
degildir.

G] Bilgi Parametre yapisinin uyarlanmasi

Frekans invertériinin siurim V1.1 R1l'den V1.2 RO'a yazilim gegisi yapilirken minferit parametrelerin yapisi
degismistir (EJ Alt bolim 5 "Parametreler"). 6rn.: (P417), V 1.1 R2 sirimine kadar basit bir parametreydi, V1.2
RO suriiminden itibaren iki diziye bolindu ((P417) [-01] ve [-02]).

Eski bir yazilim strimine sahip bir frekans invertériindeki bir EEPROM, yazilim sirimd V1.2 veya daha yeni
olan bir frekans invertoriine takildiginda, kaydedilmis veriler yeni formata otomatik olarak uyarlanir. Yeni
parametreler varsayilan ayarda kaydedilir. Béylece dogru bir galisma garanti edilir.

Fakat komple veri kaybina neden olabilecegi icin, yazilm siirimii V1.2 veya daha yeni olan bir
EEPROM'un, (bellek modiilii) yazillm siiriimii daha diisiik olan bir frekans invertoriine takilmasina izin
verilmez.

(il Bilgi DIP salterinde fonksiyon degisikligi

Frekans invertérinde surim V1.4 R1l'den V1.4 R2'ye olacak sekilde bir yazilim gegcisi yapilirken S1-6 DIP
salterinin fonksiyonel atamasi deg@ismistir (£ Alt boltim 4.3.2.2 "DIP salteri (S1)"). U/F fonksiyonu (ISD kontrol
ile U/F karakteristik egrisi arasinda gecig), "COPY" fonksiyonuyla (harici EEPROM'dan (bellek modiilti) dahili
EEPROM'a veri aligveriginin tetiklenmesi) degistiriimistir.
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1.1 Genel bakis

Bu el kitabinda, SK 200E urun ailesinin (NORDAC FLEX) birbirine ¢ok benzeyen iki temel modeli
acgiklanmaktadir.

Buradan itibaren, SK 2xxE ile bu aileye ait tum cihazlarla ilgili bilgiler kast edilmektedir.

Bilgiler sadece SK 205E / SK 215E / SK 225E / SK 235E modelleriyle ilgiliyse, bu durum SK 2x5E
gosterimi araciligiyla anlagilabilir.

Bilgiler sadece SK 200E, SK 210E, SK 220E, SK 230E modelleriyle ilgiliyse, bu durum, SK 2x0E
gOsterimiyle anlasilabilir.

Temel ozellikler

* Sensorsliz akim vektdr -kontrolii sayesinde yiksek yol alma momenti ve hassas motor devir
kontroli

» Dogrudan motorun uzerine veya motorun yakinina monte edilebilir.

« lzin verilen gevre sicakhidi: -25°C ila 50°C (teknik verilere dikkat edin)

* A sinifi / Kategori C2 veya C3 (115 V'luk cihazlarda gecerli degildir) limitleri icin entegre EMU
sebeke filtresi

« Stator direncinin otomatik olarak dl¢tilmesi ve tam motor verilerinin belirlenmesi mumkundir

» Programlanabilir DC frenlemesi

* 4 geyrek modu icin yerlesik fren kiyicisi (opsiyonel frenleme direncleri (dahili / harici)

» Ayr sicaklik sensori girisi (TF+/TF-)

» Bir artimli enkoderin dijital girisler Gzerinden degerlendiriimesi mimkuindur

* Modiler ek modulleri baglamak icin NORD sistem busu

* Online olarak degistirilebilen doért ayri parametre seti

* Minimum konfigtrasyon i¢in 8 adet DIP salteri

» Ariza teshisi LED’leri (SK 2x5E, DG’lerin / DC’lerin sinyal durumlari dahil)

* RJ12 soketi Uizerinden RS232/RS485 arabirimi

» EEPROM geg¢meli veri bellegi

¢ Entegre konumlama kontrolti "POSICON" (L BU 0210)

« NORD sistem busu izerinden CANopen mutlak enkoder degerlendirmesi

e AC akim asenkron motorlari (ASM) ve KaliciMiknatisli Senkron Motorlar (PMSM)

« Entegre PLC (X BU 0550)

Munferit modellerin (SK 200E / SK 205E / ... SK 235E) arasindaki farklar asagidaki tabloda bir araya
getirilmistir ve bu el kitabi boyunca agiklanmaktadir.
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Boyut 1 ... 3 ek dzellikleri

Ozellik 200E | 205E | 210E | 215E | 220E | 225E | 230E | 235E

Entegre 24V besleme blogu X X X X
Opsiyonel olarak sunulan 24V besleme blogu X X X
Dijital girislerin (DIN) sayisi 4 4 3
Dijital ¢cikiglarin (DO) sayisi 1 1 1
Analog giriglerin (AIN) sayisi
Minimum konfigUrasyon icin ek olarak 2 potansiyometre X X X X
Frenin elektromekanik olarak devreye sokulmasi X X X X
Guvenli darbe blogu (STO/SS1) (IEd BU0230) X X X X
AS arabirimi (41 / 40) X X X X
Tablo 2: Boyut 1 ... ek 6zellikleri 3
Boyut 4 ek 6zellikleri

Ozellik 200E | 210E | 220E | 230E
Entegre 24V besleme blogu X X X X
Dijital girislerin (DIN) sayisi 4 3 4 3
Dijital ¢ikislarin (DO) sayisi 2 2 2 2
Analog giriglerin (AIN) sayisi 2 2 1 1
Minimum konfigirasyon i¢in ek olarak 2 X X X X
potansiyometre
Frenin elektromekanik olarak devreye sokulmasi X X X X
Guvenli darbe blogu (STO/SS1) (IEd BU0230) X
AS arabirimi (41 / 40) X X

Tablo 3: Boyut 4 ek 6zellikleri

14
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Opsiyonel moddller

Opsiyonel modiiller, cihazin fonksiyonel olarak genisletiimesini saglar.

Bunlar, hem SK CU4-... misteri arabiriminin montaj segenekleri olarak, hem de SK TU4-... teknoloji
Unitesinin montaj secenekleri olarak mevcuttur. Montaj ve montaj segenekleri, mekanik farklarin
yaninda kismen fonksiyon kapsaminda da farklar icermektedir.

Sekil 1: Dahili SK CU4-... iceren cihaz Sekil 2: Dahili SK TU4-... iceren cihaz

Montaj segenekleri

Harici teknoloji tnitesi (Technology Unit, SK TU4-...), disaridan cihaza takilir ve bu sayede liniteye
konforlu bir sekilde erisilebilir.

Bir teknoloji Unitesi prensip olarak uygun bir SK TI4-TU-.... baglanti tnitesi gerektirir.

Besleme ve sinyal kablolarinin baglantisi, baglanti Unitesinin vidali klemensleri Uzerinden
gerceklestirilir. Modele bagli olarak, gegmeli baglantilar (6rn. M12 veya RJ45) igin ek baglantilar
mevcut olabilir.

Opsiyonel duvar montaj kiti SK TIE4-WMK-TU da cihaz tarafindan ayrilan teknoloji Gnitelerinin monte
edilmesine izin verir.

Montaj segenekleri

Dahili miisteri arabirimi (Customer Unit, SK CU4-...) cihaza takilir. Besleme ve sinyal kablolarinin
baglantisi, vidali klemensler izerinden gergeklestirilir.
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS

"SK CU4 — modiillerinin" altindaki bir 6zel konum, cihaza entegre edilmeyen, fakat cihaza takilan
potansiyometre adaptorii SK CU4-PQOT, tarafindan algilanir.

"Akilli" opsiyonel moduller ile cihaz arasindaki iletisim, sistem busu Uzerinden gergeklestirilir. Akill
opsiyonel modiiller, érnegin Fieldbus moddullerinde oldugu gibi kendi islemci veya iletisim teknolojisine
sahip olan modullerdir.

Frekans invertori, kendi sistem busu Uzerinden asagidaki opsiyonlari yonetebilir:

1 x ParameterBox SK PAR-3H ve (RJ12 soket tizerinden)

1 x Fieldbus opsiyonu (6rn. Profibus DP), dahili veya harici ve
2 x G/C genigletmesi (SK xU4-IOE-...), dahili ve / veya harici
1 x CANopen Mutlak enkoder

Bir sistem busuna, uygun opsiyonlarla birlikte 4 adede kadar frekans invertori baglanabilir.

1.2 Teslimat

Cihaz elinize ulastiktan/cihazi ambalajindan ¢ikardiktan hemen sonra, cihazda deformasyon veya
gevsek pargalar gibi herhangi bir nakliye hasari olup olmadigini kontrol edin.

Herhangi bir hasar mevcutsa derhal nakliyeciyle irtibata gecin ve dikkatlice bir mevcut durum belirleme
islemi yapiimasini saglayin.

Onemli! Bu, ambalajin hasar gérmedigi durumlarda da gegerlidir.
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1.3 Teslimat kapsami

DIKKAT

Cihazdaki arizalar

izin verilmeyen aksesuarlarin ve opsiyonlarin kullanimi (6rn. baska cihaz serilerine ait segeneklerin
kullanimi da (SK CSX 0)) birbirine bagli bilesenlerde ariza olusmasina neden olabilir.

e Sadece bu cihazla birlikte kullaniimasi agikga 6ngoriimis ve bu el kitabinda belirtiimis olan
aksesuarlari ve opsiyonlari kullanin.

Standart model: * IP55 modelindeki (opsiyonel IP66 ) cihaz
e Kullanim kilavuzu, NORD CON (PC parametreleme yazilimi) dahil PDF
dosyasi olarak CD-ROM'da mevcuttur

Teslim edilebilen aksesuarlar:

Adi Ornek Aciklama

Cihazin devreye alinmasi, parametrelenmesi ve
kontrolii igin,

Tip SK PAR-3H, SK CSX-3H

(E Alt bolim 3.1.1 "Kullanim ve
parametrelendirme kutulari, Yazilim")

Cihaza gegici baglanti igin
kullanilan parametrelendirme
kutulan, Handheld

Kullanim kutulari, Handheld Cihazin kontrolii igin,
' Tip SK POT- ...

(E Alt bolim 3.1.1 "Kullanim ve
parametrelendirme kutulari, Yazilim")

Kullanim ve parametreleme opsiyonlari

NORD CON Cihazin devreye alinmasi, parametrelenmesi ve
MS Windows ® tabanli yazilim kontrold igin,

Bkz. www.nord.com

NORD CON

(Ucretsiz olarak indirilebilir)

Asagidakiler icin cihaza takilan musteri arabirimi:
CANopen, DeviceNet, EtherCAT, Ethernet/IP,
Powerlink, Profibus DP, Profinet 10,

Tip SK CU4- ...

(& Alt bolim 3.2.1 "Dahili musteri arabirimleri
SK CU4-... (modiillerin montaiji)")

Dahili bus arabirimleri

Asagidakiler icin cihaza takmak Ulzere veya
duvar montajina (duvar montaj kiti gereklidir)
alternatif olarak teknoloji Unitesi: CANopen,
DeviceNet, EtherCAT, Ethernet/IP, Powerlink,
Profibus DP, Profinet 10,

Tip SK TU4- ...

(E Alt bolum 3.2.2 "Harici teknoloji Uniteleri
SK TU4-... (modiillerin montaji)")

Harici bus arabirimleri

Bus arabirimi
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Dahili frenleme direncleri

Jeneratér modundaki enerjiyi 1stya dénustirerek
tahrik sisteminden bosaltmak igin cihaza takilan
frenleme direnci. Jeneratér modundaki eneriji,
frenleme islemlerinde veya yuklerin asagi dogru
hareketinde olusur,

Tip SK BRI4- ...

(E Alt bolim 2.3.1 "Dabhili frenleme direnci SK
BRI4-...")

Harici frenleme direncleri

Frenleme direncleri

Bkz.

Dahili frenleme direncleri,
fakat cihaza takmak igin
Tip SK BRE4- ...

(E Alt bolim 2.3.2 "Harici DIP salteri direnci SK
BRE4-... /| SK BRW4-... | SK BREW4-...")

Dahili Gir./Cik. genigletmesi

Analog ve dijital giris ve ¢ikislarin genigletiimesi
icin cihaza takilan musteri arabirimi.

Tip SK CU4-ICE...

(& Alt bolim 3.2.1 "Dahili musteri arabirimleri
SK CU4-... (modiillerin montaiji)")

Dahili nominal deger
donustiiriiclisui

Cift kutuplu analog sinyalleri tek kutuplu analog
sinyallere veya réledeki dijital sinyallere
donulstirmek igin cihaza takilan muigteri arabirimi
Tip SK CU4-REL- ...

(E Alt boluim 3.2.1 "Dahili migteri arabirimleri
SK CU4-... (modiillerin montaiji)")

Harici Gir./Cik. genisletmesi

Gir./Cik. genigletmeleri

Analog ve dijital giris ve cikislari genisletmek igin
cihaza takmak (izere veya duvar montajina
(duvar montaj kiti gereklidir) alternatif olarak
teknoloji Unitesi.

Tip SK TU4-IOE- ...

(E Alt bolum 3.2.2 "Harici teknoloji Uniteleri

SK TU4-... (modiuillerin montaiji)")

Dahili besleme modiilleri

SK 2x5E: Diglik kontrol gerilimi (24 V DC)
olusturmak igin cihaza takilan besleme blogu.
Tip SK CU4-24V- ...

(E Alt bolum 3.2.1 "Dahili migteri arabirimleri
SK CU4-... (modiillerin montaiji)")

Harici besleme modiilleri

Besleme modulleri

SK 2x5E: Dusuk kontrol gerilimi (24 V DC)
olusturmak igin cihaza takmak Gzere veya duvar
montajina (duvar montaj kiti gereklidir) alternatif
olarak teknoloji Unitesi.

Tip SK TU4-24V- ...

(& Alt bolim 3.2.2 "Harici teknoloji tniteleri

SK TU4-... (modiillerin montaiji)")
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Cihaz icin duvar montaj Kiti

Cihazi motordan ayri sekilde (6rn. bir duvara)
monte etmek icin set,

Tip SK TIE4-WMK-...

(E Alt bolim 2.1.3 "Duvar montaji")

SK TU4-... modiiller i¢in duvar
montaj Kiti

Duvara montaj

Bir teknoloji Gnitesini, SK TU4-..., cihazdan ayri
sekilde (6rn. bir duvara) monte etmek igin set,
Tip SK TIE4-WMK-TU

(& Alt bolim 3.2.2 "Harici teknoloji tniteleri
SK TU4-... (modiillerin montaji)")

Salter / Potansiyometre linitesi
(L—-OFF-R/0-10V)

Cihazi salter ve potansiyometre araciligiyla
kolayca kontrol etmek icin cihaza takilan misteri
arabirimi

Tip SK CU4-POT

(3 Alt boliim 3.2.1 "Dahili migteri arabirimleri
SK CU4-... (moddllerin montaiji)")

ATEX potansiyometre
(0-10V)

Cihazi kolayca kontrol etmek igin cihaza takilan
ATEX'e uygun potansiyometre

Tip SK ATX-POT

(E Alt bolim 3.2.1 "Dahili migteri arabirimleri
SK CU4-... (modiillerin montaji)")

Potansiyometre
(0-10V)

Cihazi kolayca kontrol etmek igin cihaza takilan
potansiyometre

Tip SK TIE4-POT

(& Alt bolim 3.2.1 "Dahili musteri arabirimleri
SK CU4-... (modiillerin montaiji)")

Salter
(L-OFF-R)

Cihazi kolayca kontrol etmek i¢in cihaza takilan
salter

Tip SK TIE4-SWT

(& Alt bolim 3.2.2 "Harici teknoloji Uniteleri
SK TU4-... (modiillerin montaji)")

Bakim salteri

0-1

Salter ve potansiyometre

Cihazi AC gerilim beslemesinden guvenli bir
sekilde ayirmak igin cihaza takmak tzere veya
alternatif olarak duvar montaji i¢in (duvar montaj
kiti gereklidir) teknoloji Gnitesi.

Tip SK TU4-MSW- ...

(& Alt bolim 3.2.2 "Harici teknoloji tniteleri

SK TU4-... (modiillerin montaiji)")

Nominal deger ayarlayicisi
(L-0-R/0-% 100)

24 V dusik kontrol gerilimi olugturmak igin
besleme blogu dahil olmak izere cihazi
digmeler ve potansiyometreler araciligiyla
kolayca kontrol etmek icin cihaza takmak tzere
veya alternatif olarak duvara montaj i¢in (duvar
montaj kiti gereklidir) teknoloji tnitesi.

Tip SK TU4-POT- ...

(3 Alt boltim 3.2.2 "Harici teknoloji tniteleri
SK TU4-... (modiillerin montaji)")
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Gecmeli baglanti

Gii¢ baglantisi

(glc girisi, gug girisi, motor gikisi
icin)

Besleme hatlari (6rn. sebeke besleme hatti) igin
¢ozulebilir bir baglanti olusturmak amaciyla
cihaza takilan gegcmeli gli¢ baglantisi

Tip SK TIE4-...

(& Alt bolim 3.2.3.1 "Gug baglantisi igin
kullanilan gegmeli baglantilar")

Kontrol hatti baglantisi

Kontrol hatlari icin ¢ézulebilir bir baglanti
olusturmak amaciyla cihaza takilan sistem
gecgmeli baglantisi (M12)

Tip SK TIE4-...

(E Alt boluim 3.2.3.2 "Kontrol baglantisi igin
kullanilan gegmeli baglanti™)

Adaptor kablosu

Cesitli adaptdr kablolari
(Link)

Montaj adaptoéri

Cihazin farkli boyutlardaki motorlara montaji igin
kullanilan gesitli adaptor kitleri
(E Alt bolim 2.1.2.1 "Motor boyutuna

©
= uyarlama")
=
<
Parametreleme adaptori Frekans invertoriniin bellek modiiliin (harici
(EEPROM memory module 'EEPRO.I\/.I).verl yedekleme ve param?t_r_eleme
islemleri icin kullanilir, frekans invertdriinden
adapter) 9
bagimsizdir
Tip SK EPG-3H
(Link)
Dahili elektronik fren redresorii ,""imijij_i:iiir Bir elektromekanik freni dogrudan devreye
o i == sokmak igin cihaza takilan msteri arabirimi
> 1 | Tip SK CU4-MBR- ...
= —

(E Alt bolim 3.2.1 "Dahili migteri arabirimleri
SK CU4-... (modiillerin montaiji)")
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NORDCON e S Cihazin devreye alinmasi, parametrelenmesi ve
MS Windows ® tabanl yazilim . kontrold igin,
. Bkz. www.nord.com
=] " | NORDCON
__ | ePlan makrolari 2pi4n | Elektrik devre semalari hazirlamak igin kullanilan
= : makrolar
o =7
2 1‘a§ ﬂl Bkz. www.nord.com
S =¥ | ePlan
'?‘3 Cihaz ana verileri e sy NORD Fieldbus segenekleri i¢in cihaz ana
f_OU J2zeag verileri/cihaz tanimlama dosyalari
i EthroriP > Fieldbus Files NORD (NORD Fieldbus
8 CANopen
Q
(S]
3
E
N
©
>

S7 standart bilesenleri;
PROFIBUS DP ve PROFINET IO
icin

NORD frekans invertorleri i¢in standart bilesenler
Bkz. www.nord.com
S7 Files NORD

PROFIBUS DP ve PROFINET IO
icin TIA-Portalina yonelik standart
bilesenler

NORD frekans invertorleri igin standart bilesenler
Talep lizerine sunulabilir.
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1.4 Guvenlik, kurulum ve uygulama bilgileri

Cihaz Uzerinde veya cihazla ¢calismaya baslamadan dnce asagidaki guivenlik uyarilarini gok dikkatli bir
sekilde okuyun. Cihazin el kitabindaki tim ayrintil bilgilere dikkat edin.

Bu bilgilere dikkat edilmemesi, agir veya olimcil yaralanmalara ve cihazda veya ¢evresinde hasarlara
neden olabilir.

Bu giivenlik uyarilari saklanmalidir!

1. Genel

Arizali cihazlari veya govdesi arizali veya hasarli ya da kapaklarn (6rn. kablo giriglerinin koér
baglantilari) eksik cihazlari kullanmayin. Aksi takdirde, elektrik carpmasi veya orn. glgli elektrolitik
kondansatorler gibi elektrikli bilesenlerin patlamasi nedeniyle agir veya oOlumcul yaralanmalarin
olusma tehlikesi ortaya cikar.

Gerekli kapaklarin izin verilmedidi halde ¢ikariimasi, uygun olmayan kullanim, yanls montaj veya
kullanim, agir yaralanmalara veya mal kaybina yol agabilir.

isletim esnasinda cihazlar, koruma tiirlerine gére gerilim tasiyan, bosta, gerektiginde hareketli ya da
donen pargalar ve sicak ylzeyler icerebilir.

Cihaz, tehlikeli gerilimle galstirihir. Cihaz devre disi durumdayken veya motor dénmuiyorken (6rn.
elektronik kilit, bloke edilmis tahrik veya ¢ikis klemenslerinde kisa devre nedeniyle) bile tim baglanti
klemenslerinde (digerlerinin yani sira sebeke girisi, motor baglantisi), besleme hatlarinda, kontak
seritlerinde ve baskili devre kartlarinda tehlikeli gerilim olabilir.

Cihaz bir sebeke ana salteriyle donatilmamistir; bu nedenle, sebeke gerilimine baglandidinda her
zaman gerilim altindadir. Bu nedenle, bagdli ve ¢alismayan bir motor da gerilim tasiyabilir.

Sebeke tarafinda gerilimsiz duruma getirilmis bir tahrikte de bagl bir motor dénebilir ve olasi bir
tehlikeli gerilim olusturabilir.

Bu tur tehlikeli gerilimlere temas edildiginde insanlarin adir veya 6limcul sekilde yaralanmasina neden
olabilecek bir elektrik carpmasi tehlikesi ortaya ¢ikar.

Cihaz ve mevcutsa mevcut gegmeli giic baglantilar gerilim altinda sékidlmemelidir! Buna uyulmamasi,
belirli bir yaralanma riskinin yani sira cihazin hasar gérmesine veya tahrip olmasina neden olan bir
elektrik arkinin olusmasina yol agabilir.

Durum -LED'i ve diger gosterge elemanlarinin sénmesi, cihazin sebekeden ayrildigini ve gerilimsiz
durumda oldugunu géstermez.

Sogutma govdesi ve diger tim metal pargalar i1sinarak 70°C'nin Gzerinde sicakliklara gikabilir.

Bu tir parcalara dokunmak, vicudun ilgili bélimlerinde lokal yaniklara neden olabilir (soguma
surelerine ve bitisik bilesenlerle arada birakilacak mesafeye uyun).

Cihaz Uzerindeki nakliye, montaj ve isletime almayla ilgili tim calismalar uzman teknik personel
tarafindan gergeklestirimelidir (IEC 364 veya CENELEC HD 384 veya DIN VDE 0100 ve IEC 664
veya DIN VDE 0110 ve ulusal kaza 6nleme talimatlarina riayet edin). Ozellikle yiiksek gerilim
sistemlerinde c¢alismayla ilgili genel ve bdélgesel montaj ve glvenlik kurallarina (6rn. VDE), ayrica
araclarin dogru sekilde kullaniimasi ve kigisel koruma tertibatlarinin kullanimiyla ilgili talimatlara da
uyulmalidir.

Cihaz Uzerindeki tim g¢alismalarda, yabanci cisimler, gevsek pargalar, nem veya tozlarin cihaza
girmemesine ve cihazda kalmamasina dikkat edilmelidir (kisa devre yangini ve korozyon tehlikesi).

Diger bilgiler dokimantasyondan alinabilir.
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2. Kalifiye uzman personel

Bu temel glvenlik uyarilari baglaminda uzman teknik personel ifadesiyle, Grinin kurulumu, montajl,
isletime alinmasi ve calistirimasi konularina vakif ve meslegiyle ilgili gerekli niteliklere sahip olan
kisiler kast edilmektedir.

Ayrica cihaz ve cihazla baglantili aksesuarlar sadece kalifiye elektrik teknisyenleri tarafindan kurulmal
ve devreye alinmalidir. Elektrik teknisyeni, mesleki egitimi ve deneyimi sayesinde agsagidaki konularda
yeterli bilgiye sahip kigilere denir:

« Akim devreleri ve cihazlarin agilmasi, kapatilmasi, gerilimsiz duruma getiriimesi, topraklanmasi ve
isaretlenmesi,

« Koruma tertibatlarinin, belirlenen guvenlik standartlarina uygun olarak dizgin bir sekilde bakiminin
yapilmasi ve kullaniimasi.

3. Amacina uygun kullanim — Genel

Frekans invertorleri, sincap kafesli AC asenkron motorlarinin ve Sabit Miknatish Senkron Motorlarin
(PMSM) calistirimasi amaciyla endustriyel ve ticari sistemler icin Uretilmis cihazlardir. Bu motorlarin
frekans invertorleriyle galistiriimaya uygun olmasi gerekir; cihazlara baska yukler baglanamaz.

Cihazlar, elektrik sistemlerine ya da makinelere monte edilmek Uzere Uretilen bilesenlerdir.

Teknik veriler ve baglanti kosullariyla ilgili bilgiler igin gigc etiketine ve ilgili dokimanlara bagvurulmali
ve bu bilgilere kesinlikle uyulmalidir.

Cihazlar, sadece agiklanmis ve agikga onaylanmis guivenlik fonksiyonlarini Gstlenebilir.

CE isaretli cihazlar 2014/35/EU sayil algak gerilim yénetmeliginin gerekliliklerine uygundur. Cihazlar
icin uygunluk beyaninda belirtilen uyumlu normlar uygulanmaktadir.

a. Tamamlama: Avrupa Birligi dahilinde amacina uygun kullanim

Makinelere monte edilirken cihazlarin devreye alinmasina (yani amacina uygun sekilde
kullanilmaya baslanmasina), makinenin 2006/42/EG sayilli AB ybnetmeligine (Makine
yonetmeligi) uygun oldugu belirlendiginde izin verilir; EN 60204 60204'-1'e uyulmalidir.

Devreye almaya (yani amacina uygun sekilde kullaniilmaya baslanmasina), sadece ilgili
2014/30/EU EMU ydnetmeligine uyulmasi durumunda izin verilir.

b. Tamamlama: Avrupa Birligi disinda amacina uygun kullanim

Cihazin montaji ve devreye alinmasi igin, cihazin calistirma yerinde isletmecinin yerel
dizenlemelerine uyulmalidir (ayrica bkz. "a) Tamamlama: Avrupa Birligi dahilinde amacina
uygun kullanim").

4. Kullanim émriiniin agamalari

Nakliye, depolama

Nakliye, depolama ve duzgln kullanimla ilgili el kitabindaki uyarilara dikkat edilmelidir.

izin verilen mekanik ve iklimsel gevre kosullarina (bkz. cihazin el kitabindaki teknik veriler) uyulmalidir.
Gerekiyorsa uygun, yeterli sekilde boyutlandiriimis tasima araglari (6rn. kaldirma araglari, halat
kilavuzlari) kullaniimaldir.

Kurulum ve montaj

Cihazin  kurulum ve sogutma islemleri ilgili dokiimanlardaki talimatlara uygun olarak
gerceklestiriimelidir. izin verilen mekanik ve iklimsel cevre kosullarina (bkz. cihazin el kitabindaki
teknik veriler) uyulmaldir.

Cihaz izin verilmeyen zorlanmalardan korunmalidir. Ozellikle higbir bilesen biikilmemeli ve/veya
yalitim mesafeleri degistiriimemelidir. Elektronik bilesenlere ve kontaklara temas edilmemelidir.
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Cihaz ve cihazin opsiyonel modulleri, uygun olmayan islemlerde kolayca hasar gérebilen elektrostatik
acidan risk altindaki bilesenler icerir. Elektrik bilesenlerinin mekanik olarak hasar gérmemesi ve tahrip
olmamasi gerekir.

Elektrik baglantisi
Cihaz ve motorun dogru baglanti gerilimine goére tasarlandigindan emin olun.

Kurulum, bakim ve periyodik bakim calismalarini sadece cihaz gerilimsiz duruma getirildikten sonra
yapin ve sebeke tarafinda kapatma isleminden sonra en az 5 dakikalik bekleme slresine uyun!
(Cihaz, sebeke tarafinda kapatma isleminden sonra, muhtemelen yiklenmis durumdaki
kondansatérler nedeniyle 5 dakikadan uzun bir slre tehlikeli gerilim tagiyabilir). Calismalara
baslamadan 6nce gegmeli gli¢ baglantilarinin veya baglanti klemenslerinin tim kontaklarinda élgim
yoluyla gerilimsizlik durumunun saglandigindan mutlaka emin olunmalidir.

Elektrik tesisatl, ilgili talimatlara uygun olarak gergeklestiriimelidir (6rn. kablo kesitleri, sigortalar, toprak
hatti baglantilari). Bunun disindaki bilgiler dokimantasyonda / el kitabinda mevcuttur.

Orn. ekranlama, topraklama, filtre diizeni ve kablolarin désenmesi gibi elektromanyetik uyumluluga
uygun tesisatla ilgili uyarilar, cihaza ait dokiimantasyonda ve teknik veriler TI 80-0011 bd&limiinde
mevcuttur. Bu talimatlara CE isaretli cihazlar kullanirken de uyulmalidir. Elektromanyetik uyumluluk
yasalari ile sart kogulan limitlere uymak, sistem ya da makine Ureticisinin sorumlulugundadir.

Yetersiz topraklama, hata durumunda cihaza dokunuldugunda muhtemelen olimcil sekilde
sonuglanan bir elektrik carpmasina neden olabilir.

Cihaz, sadece blyuk kacak akimlar (> 3,5 mA) icin yerel ydnetmeliklere uygun etkili topraklama
baglantilariyla ¢alistiriimaldir. Baglanti ve ¢alisma kosullariyla ilgili ayrintili bilgiler ic¢in Iitfen Teknik
Veriler TI 80-0019 bélimine bagvurun.

Cihazin gerilim beslemesi, cihazi dogrudan veya dolayli olarak devreye sokabilir. Elektriksel olarak
iletken pargalara temas, 6lumle sonuglanabilecek elektrik carpmasina neden olabilir.

Tam gu¢ baglantilarini (6rn. gerilim beslemesi) her zaman tim kutuplarda ayirin.

Ayarlama, hata arama ve devreye alma

Gerilim altindaki cihazlarla galisihirken yururllkteki ulusal kaza 6nleme talimatlarina (6rn. BGV A3,
onceki VBG 4) uyulmalidir.

Cihazin gerilim beslemesi, cihazi dogrudan veya dolayli olarak caligtirabilir veya elektriksel olarak
iletken parcalara temas edilmesi durumunda muhtemelen 6limcil sekilde sonuglanan bir elektrik
¢arpmasina neden olabilir.

Cihazlarin parametrelenmesi ve konfiglrasyonu, bu nedenle hicbir tehlike olusmayacak sekilde
secilmelidir.

Cihaz veya cihaza bagh bir motor, belirli ayarlama kosullarinda, sebeke tarafinda agma isleminden
sonra otomatik olarak galismaya baslayabilir. Bu nedenle, bu mille tahrik edilen bir makine (pres /
zincir / silindir / fan, vb.) beklenmeyen bir hareket islemini baslatabilir. Bunun sonucunda Uginci
sahislarda da gesitli yaralanma durumlari olusabilir.

Sebeke agma isleminden 6nce, herkesi uyararak ve tehlike bdlgesinden cikartarak tehlike boélgesini
emniyete alin!
Caligtirma

Cihazlarin takildigi sistemler, orn. teknik gcalisma malzemeleri, kaza Onleme talimatlari, vb. gibi
yarurlikteki ilgili glvenlik dizenlemelerine uygun olarak ilave denetim ve koruma tertibatlariyla
donatilmak zorundadir.

isletim sirasinda biitiin kapaklar kapali tutulmahdir.

Cihaz veya cihaza bagh bir motor, belirli ayarlama kosullarinda, sebeke tarafinda agma isleminden
sonra otomatik olarak galismaya baslayabilir. Bu nedenle, bu mille tahrik edilen bir makine (pres /
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zincir / silindir / fan, vb.) beklenmeyen bir hareket islemini baslatabilir. Bunun sonucunda Uginci
sahislarda da gesitli yaralanma durumlari olusabilir.

Sebeke agma isleminden 6nce, herkesi uyararak ve tehlike bdlgesinden cikartarak tehlike boélgesini
emniyete alin!

Cihaz, insanlarin duyabilecegi frekans aralidinda igletime bagh gurultilere neden olur. Bu guriltiler,
uzun vadede konsantrasyon uUzerindeki negatif etkilerle birlikte strese, huzursuzluga ve yorgunluk
belirtilerine yol agabilir. Ses agisindan frekans aralidi, darbe frekansinin uyarlanmasi yoluyla daha az
rahatsiz edici veya neredeyse artik duyulabilir olmayan araliga kaydirilabilir. Bu sirada cihazda
muhtemelen olusabilecek bir indirgenme (performansta diisme) durumuna dikkat edilmelidir.

Bakim, periyodik bakim ve devre disi birakma

Kurulum, bakim ve periyodik bakim ¢alismalarini sadece cihaz gerilimsiz duruma getirildikten sonra
yapin ve sebeke tarafinda kapatma isleminden sonra en az 5 dakikalik bekleme siiresine uyun!
(Cihaz, sebeke tarafinda kapatma isleminden sonra, muhtemelen yiklenmis durumdaki
kondansatorler nedeniyle 5 dakikadan uzun bir sire tehlikeli gerilim tasiyabilir). Calismalara
baslamadan 6nce gegmeli glc¢ baglantilarinin veya baglanti klemenslerinin tim kontaklarinda dlgim
yoluyla gerilimsizlik durumunun saglandigindan mutlaka emin olunmalidir.

Diger bilgiler icin cihazin el kitabina basvurabilirsiniz.

Tasfiye

Uriin ve Uriiniin parcalari ve aksesuarlar, evsel atik kapsaminda yer almaz. Uriin, kullanim émrii sona
erdiginde teknige ve endustriyel atiklarla ilgili yerel dizenlemelere uygun sekilde tasfiye edilmelidir. Bu
uriinde Ozellikle, entegre yari iletken teknolojisi (baskili devre kartlari / elektronik kartlar ve cgesitli
elektronik bilesenler, hatta mevcutsa gugli elektrolitik kondansatérler) kullanilan bir cihazin s6z
konusu olduguna dikkat edilmelidir. Teknige uygun olmayan bir tasfiye durumunda, c¢evrenin
kirlenmesine ve dolayli veya dogrudan yaralanmalara (6rn. kimyasal yaniklar) yol agabilecek zehirli
gazlarin olusmasi tehlikesi ortaya gikar. Gulglu elektrolitik kondansatorlerde, yaralanma riskini iceren
patlama tehlikesi de olusabilir .

5. Patlama tehlikesi altindaki olan ortamlar (ATEX, EAC EXx)

Cihaz, patlama tehlikesi altindaki ortamlarda (ATEX, EAC Ex) calistiriimak veya montaj calismalari
icin onayli olmalidir ve cihazin el kitabindaki ilgili gerekliliklere ve uyarilara mutlaka uyulmalidir.

Bunlara uyulmamasi, patlayici bir atmosferin tutusmasina ve 6limcil yaralanmalara neden olabilir.

» Burada aciklanan cihazlarla (motorlar / motorlu redUktdrler, mevcutsa aksesuarlar ve tim baglant
teknigi bilesenleri) sadece, patlama tehlikesi altindaki ortamlarla bagdlantili her tiirlii montaj, servis,
devreye alma ve isletim faaliyetleri konusunda gerekli niteliklere sahip, yani egitimli ve yetkili kigiler
calisabilir.

« Patlayicl toz konsantrasyonlari, sicak ya da kivilcim olusturan nesnelerle tutusma durumunda
insanlarin agir veya o6limcul sekilde yaralanmasi ve ciddi maddi hasarlarin olusmasi sonucunu
doguracak patlamalara neden olabilir.

« Tahrik, "Isletme ve montaj kilavuzunun projelendirme kilavuzu B1091" B1091-1'deki
spesifikasyonlara uymalidir.

* Sadece cihaz i¢cin onaylanan ve patlama tehlikesi altindaki ortamlarda (ATEX Bodlgesi 22 3D,
EAC Ex) galistirmak igin izin verilmis orijinal parcalar kullaniimahdir.

e Onarim iglemleri sadece Getriecbebau NORD GmbH und Co. KG tarafindan
gerceklestiriimelidir.
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1.5 Uyari ve tehlike notlan

Belirli kosullarda cihazla baglantili olarak tehlikeli durumlar ortaya c¢ikabilir. Olasi bir tehlikeli durum
hakkinda sizi uyarmak i¢cin hem Urtiinin Gzerinde, hem de ilgili dokiimantasyondaki uygun noktalara
benzersiz uyari ve tehlike notlari eklenmigtir.

1.5.1 Uriiniin {izerindeki uyari ve tehlike notlari

Uriinde asagidaki uyari ve tehlike notlari kullaniimaktadir.

Sembol |Sembole ek Anlami

TEHLIKE A Tehlike Elektrik garpmasi

Cihaz, sebeke
gerilimi

| kesildikten sonra
5 dakikadan uzun | Cihaz Uzerindeki galismalara baglamadan 6nce, gerilim tagiyan tim

Cihaz, gugli kondansatorler igerir. Sebeke gerilimi kesildikten sonra 5
dakikadan uzun bir sure tehlikeli gerilim tasiyabilir.

bir stre gerilim kontaklarda gerilimsizlik durumunun saglandigindan uygun ol¢iim araglari ile
tasir emin olunmaldir.
_[j Tehlikelerin 6nlenmesi icin el kitabr mutlaka okunmalidir!
A KAZ Sicak yiizeyler

Sogutma gévdesi ve diger tim metal parcalar ve gecmeli baglantilarin

ylzeyleri 70°C lizerindeki sicaklik degerlerine kadar isinabilir.

« Vicudun temas eden bélgelerinde lokal yaniklar nedeniyle yaralanma
tehlikesi ortaya cikabilir

e Cihazin yanindaki nesneler 1si nedeniyle hasar goérebilir

Cihaz lzerinde galismadan 6nce yeterli bir soguma siresinin gegmenisini
bekleyin. Yizey sicakhgini uygun él¢im araclariyla kontrol edin. Bitisik
bilesenlerle arada yeterli mesafe birakin veya temas korumasi kullanin.

DIKKAT ESD

Cihaz, uygun olmayan kullanim durumunda hasar goérebilen, elektrostatik

acidan risk altinda olan bilesenler icerir.

Baskili devre kartlarina / elektronik kartlara ve bunlarin bilesenlerine higbir
sekilde temas etmeyin (aletler, vb. araciligiyla dolayli olarak veya dogrudan).

1) Metinler Ingilizce dilinde yazilmistir.

Tablo 4: Uriiniin iizerindeki uyari ve tehlike notlari
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1.5.2 Dokumandaki uyar ve tehlike notlari

Bu dokumandaki uyari ve tehlike notlari, bir bélumde agiklanan kullanim talimatlarinin tehlikelere yol
acgabilme olasihgl s6z konusuysa bu bolumin basinda yer alir.

Olusan riske ve bu riskin sonucunda olusacak yaralanmanin olasilijina ve derecesine uygun olarak
uyari ve tehlike notlari asagidaki sekilde siniflandiriimistir.

A TEHLIKE

A IKAZ

DIKKAT

tanimlar.

Olime veya cok agir yaralanmalara neden olan direkt bir tehlikeyi

Oliime veya agir yaralanmalara neden olan muhtemelen tehlikeli bir
durumu tanimlar.

Hafif veya az miktarda yaralanmalara neden olabilecek muhtemelen
tehlikeli bir durumu tanimlar.

Uriinde veya cevrede hasarlara neden olabilecek muhtemelen zararli bir
durumu tanimlar.

1.6 Normlar ve onaylar

Batin seriye ait tim cihazlar, asagida listelenen standartlara ve ydénetmeliklere uygundur.

Ruhsat Direktif Uygulanan Sertifikalar isaret
normlar
Alcak gerilim 2014/35/AB | EN 61800-5-1
CE EN 60529 C310700
EMU 2014/30/AB ’
(Avrupa Birligi) EN 61800-3 C310401 c €
RoHS 2011/65/AB | EN 50581
uL UL 61800-5-1 E171342
(ABD) e(O0)us
LISTED
CSA
C22.2 No.274-13 | E171342 S cont.n.
(Kanada) E171342
RCM F2018L00028 EN 61800-3 133520966
(Avustralya)
EA3C N RU [-
EAC TR CU 004/2011, IEC 61800-5-1 DE HB27 B.02727/
(Avrasya) TR CU 020/2011 IEC 61800-3 20

Tablo 5: Normlar ve onaylar
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Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda kullanim igin yapilandirilan ve onaylanan cihazlar (EJ Alt
bolim 2.6 "Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda igletim "), asadidaki yonetmeliklere veya normlara

uygundur.
Ruhsat Direktif Uygulanan Sertifikalar isaret
normlar
ATEX 2014/34/A8 | EN 600790
EN 60079-31
ATEX EN 61800-5-1
EMU 2014/30/AB C432710 c € @
(Avrupa normu) EN 60529
ROHS 2011/65/AB | o 018003
° EN 50581
EAC Ex IEC 60079-0 TCRU C-
TR CU 012/2011
(Avrasya) IEC 60079-31 DE.AA87.B.01109 [ H [ E X

Tablo 6: Patlama tehlikesi altindaki ortamlarla ilgili normlar ve onaylar
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1.6.1 UL ve CSA Onay!
File No. E171342

Bu el kitabinda agiklanan cihazlar icin ABD standartlarina gére UL tarafindan onaylanan koruma
tertibatlari, asagida biiyiik 6lgiide orijinal ifadeleriyle listelenmistir. Ilgili sigortalar veya devre kesicilerin
atamalarini, bu el kitabindaki "Elektriksel veriler" bashgi altinda bulabilirsiniz.

TUm cihazlar bir motor asiri yik korumasina sahiptir.
(EQ Alt boltim 7.2 "Elektriksel veriler")

[i] Bilgi

Grup olarak emniyet alma

Cihazlar, ortak bir sigorta Uzerinden grup olarak emniyete alinabilir (ayrintilar agsagida verilmistir). Bu
sirada, toplam akim degerlerine uyulmasina ve dogru kablolarin ve kablo kesitlerinin kullaniimasina
dikkat edin. Bu, cihazin/ cihazlarin motora yakin sekilde monte edilmesi halinde motor kablolari igin
de gecerlidir.

Rapor uyarinca UL / CSA kosullar

(il Information

"Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit protection. Branch circuit protection
must be provided in accordance with manufacturer instructions, the National Electric Code and any additional
local codes."

“Use 80°C Copper Conductors Only." (size 1 — 3)

“Use 60/75°C copper field wiring conductors.” (size 4)

~These products are intended for use in a pollution degree 2 environment*
“The device has to be mounted according to the manufacturer instructions.”

“For NFPA79 applications only”
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Information

Internal Break Resistors (PTCs)

Alternate - internal brake resistors, optional for drives marked for USL only (not for Canada), Unlisted Component
NMTRS3, manufactured by Getriebebau:

Usage Cat. No.
1 FS1-112, BRK-100R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC100.61.41 100R 100W
FS2-112,
FS1-123,
FS2-123
2 FS1-323, BRK-200R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC100.61.41 200R 100W
FS2-323
3 FS1-340 BRK-400R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC100.61.41 400R 100W
4 FS3-323 BRM-100R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC200.70.51 100R 200W
5 FS2-340, BRM-200R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC200.70.51 200R 200W
FS3-340
6 -551-323 1x BRQ-47R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 47R 300W
7 -751-323 1x BRQ-47R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 47R 300W
8 -112-323 2x BRQ-47R0-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 47R 300W
9 -112-340 1x BRQ-100R-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 100R 300W
10 -152-340 1x BRQ-100R-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 100R 300W
11 -182-340 2x BRQ-100R-10-L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 100R 300W
12 -222-340 2x BRQ-100R-10-L L or- M alternate PLR or PLRC300.70.61 100R 300W
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Size valid description
1-3 For 240 V for 1 “Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 65 000 rms Symmetrical

phase models or
500V for 3
phase models
only:

Amperes, Volt maximum”,

“When Protected by Circuit Breaker (inverse time trip type) in accordance with UL 489, rated
Amperes, and Volts”, as listed in Y.

For 120 V, “Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
240V, 400 V, Amperes, Volts Maximum” and minimum one of the two following alternatives.
500 V models
only: When used together with Accessory SK TU4-MSW:
“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 rms Symmetrical
Amperes, Volts Maximum” and minimum one of the two following alternatives.
1. “When Protected by Fuses manufactured by Bussmann, type ", as listed inY.
2. “When Protected by class RK5 Fuses or faster or when Protected by High-Interrupting
Capacity, Current Limiting Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses, rated Amperes, and
Volts”, as listed in Y.
Motor group | “Suitable for motor group installation on a circuit capable of delivering not more than 100 000
installation rms symmetrical amperes, 500 V max” “When Protected by class RK5 Fuses or faster, rated

(Group fusing):

30_Amperes”

“Suitable for motor group installation on a circuit capable of delivering not more than 100 000
rms symmetrical amperes, 500 V max” “When Protected by High-Interrupting Capacity, Current
Limiting Class CC, G, J, L, R, T, etc. Fuses rated 30 Amperes”

“Suitable for motor group installation on a circuit capable of delivering not more than 10 000
rms symmetrical amperes, 500 V max” “When Protected by Circuit Breaker (inverse time trip
type) in accordance with UL 489, rated 30 Amperes and 500 Volts min”

differing data | If device is used for Canadian market and bears the cUL Listing mark: “For Canada SCCR is
CSA: limited to 5 000 rms Symmetrical Amperes.”.
Marking not required for UL only marked devices.
4 Models “Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
-551-323-A; Amperes, 240 Volts Maximum When Protected By High-Interrupting Capacity, Current Limiting
-751-323-A: Type Fuses such as Class CC, G, J, L, R, T, etc., rated 300V/60A."

-112-323-A only:

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 rms Symmetrical
Amperes, 240 Volts Maximum When Protected By A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 10 000 rms Symmetrical Amperes, 300 Volts Maximum."

Models
-112-340-A;
-152-340-A,
-182-340-A;
-222-340-A only:

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 100 000 rms Symmetrical
Amperes, 500 Volts Maximum When Protected By High-Interrupting Capacity, Current Limiting
Type Fuses such as Class CC, G, J, L, R, T, etc., rated 600A/60A."

“Suitable For Use On A Circuit Capable Of Delivering Not More Than 10 000 rms Symmetrical
Amperes, 500 Volts Maximum When Protected By A Circuit Breaker Having An Interrupting
Rating Not Less Than 10 000 rms Symmetrical Amperes, 600 Volts Maximum."

1

m7.2
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1.7 Tip anahtari / Terminoloji

Minferit modiller ve cihazlar icin benzersiz tip anahtarlari tanimlanmistir ve bu tip anahtarlarinda
ayrintili olarak cihaz tipi, cihazin elektriksel verileri, koruma derecesi, sabitleme segenekleri ve 6zel
modelleriyle ilgili bilgiler tanimlanmistir. Asagidaki farkl gruplar s6z konusudur:

1 Frekans invertoru 5 Opsiyon moduli
2 Baglanti Unitesi 6 Baglanti tnitesi
3 Motor 7 Duvar montaj kiti
4 Reduktor

1.7.1 Urin etiketi

Uriin etiketinden, cihazla ilgili tim bilgiler ve bunun yani sira cihaz tanimlamasinda kullanilan bilgiler
de edinilebilir.

Typ: SK 215E-550-123-A
Part-No: 275223105
21L301529862

Aciklamalar

Tip: Tip / Tanim

Parca No: | Malzeme numarasi

ID: Cihazin kimlik numarasi
FW: Firmware strimi (x.x Rx)
HW: Donanim strimi (xxx)

Sekil 3: Uriin etiketi
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1.7.2 Frekans invertoru tip anahtari - Temel cihaz
SK 205E-370-323-A () ()
L Ozel model

IP koruma derecesi: Standart = IP55, C = "kaplamali" = IP66

Parazit énleme filtresi: O = yok, A = Sinif A1(C2)

Sebeke gerilimi: x12 = 115V, x23 =230 V, x40 = 400 V

Sebeke fazi sayisi: 1xx = 1 fazli, 3xx = 3 fazli

Glg degderinin virgllden énceki haneleri: 0 = 0.xx, 1 = 0x.x0, 2 = 0xx.0

Nominal cihaz guci: 250 = 0.25 kW, 370 = 0.37 kW, ... 222 = 22.0 kW

Cihaz serisi:  SK 200E, SK 205E, SK 210E, SK 215E
SK 220E, SK 225E, SK 230E, SK 235E

(...) Opsiyonlar, sadece ihtiya¢ duyuldugunda belirtilir.

1.7.3 Frekans invertorii tip anahtar - Baglanti tinitesi
Boyut1-3

SK T14-1-205-1 (C-EX)

| ATEX

IP koruma derecesi: Standart = IP55, C = "kaplamali" = IP66

Sebeke baglantisi: 1 = 1~ 115/230 V*, 3 = 3~ 230/400 V*

Uygun cihaz tipi: 200 = SK 200E, 205 = SK 205E,
210 = SK 210E, 215 = SK 215E,
220 = SK 220E, 225 = SK 225E,
230 = SK 230E, 235 = SK 235E

Boyut: 1 = Boyut 1, 2 = Boyut 2, 3 = Boyut 3

Cihaz serisi: SK Tl4 = Baglanti Gnitesi SK T14

*) Gerilim yuksekligi, kullanilan frekans invertdriine baglidir, ayrica
bkz. Teknik veriler.
(...) Opsiyonlar, sadece ihtiya¢ duyuldugunda kullanilir
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Boyut 4
SK TI4-4-200-340 (-C)

‘ IP koruma derecesi: Standart = IP55, C = "kaplamali" = IP66

Sebeke baglantisi: 230 = 3~ 230 V, 340 = 3~ 400 V

Uygun cihaz tipi: 200 = SK 200E, 210 = SK 210E,
220 = SK 220E, 230 = SK 230E

Boyut: 4 = Boyut 4

Cihaz serisi: SK Tl4 = Baglanti Gnitesi SK T4

(...) Opsiyonlar, sadece ihtiya¢ duyuldugunda kullanilir

1.7.4 Opsiyonel modullerin tip kodu

Bus modiilleri veya G/C arttiriimasi igin

SK TU4-CAO (-C-M12)

| M12 sistem soketi: sadece TU4, klemenslere alternatif

IP koruma derecesi: Standart = IP55, C = "kaplamal” = IP66

Opsiyon tipi: CAO = CANopen, PBR = Profibus,
ECT = EtherCAT®, DEV = DeviceNet,
IOE = G/C genigletmesi, ...

Grup: CU = Musteri arabirimi, TU = Teknoloji tnitesi

(...) Opsiyonlar, sadece ihtiya¢ duyuldugunda kullanilir

Besleme blogu modiilleri veya "PotiBox" potansiyometre modiilleri igin

SKTU4-24V-123-B (-C)

‘ IP koruma derecesi: Standart = IP55, C = "kaplamali” = IP66

Parazit 6nleme filtresi: B = Sinif B (C1)

Sebeke baglantisi: 123 = 1~ 230V, 140 = 1~ 400V

Opsiyon tipi: 24V = 24V besleme blogu, POT =
Potansiyometre/salter modulu

Opsiyon serisi: TU4 = Harici teknoloji Gnitesi (montaj),
CU4 = Dahili mugteri arabirimi (montaj)

(...) Opsiyonlar, sadece ihtiya¢ duyuldugunda kullanilir
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1.7.5 Teknoloji linitesi i¢in baglanti Unitesi tip anahtari

SK TI4-TU-BUS (-C)

IP koruma derecesi: Standart= IP55, C = "kaplamali" IP66

Uygun NET = Sebeke opsiyon moduli (6rn TU4-24V-
cihaz tipi: o)
BUS = Bus opsiyon moduli (6rn. CANopen:
TU4-CAO

Grup: TU = Teknoloji Unitesi

Cihaz serisi: SK T4 = Baglanti Ginitesi SK TI4

(...) Opsiyonlar, sadece ihtiya¢ duyuldugunda kullanilir

1.7.6 Baglanti genisletmelerinin tip kodu
SK TIE4-WMK-1 (;C- o)

| Diger bilgiler (tipe baglidir)

Ayrintilar (tipe C = IP66, EX = ATEX, PBR = PROFIBUS —
baghdir): Sinyal kablosu, ...

Tip (secim): WMK-1 = Duvar montaj kiti (Model 1), M12 =
Sinyal kablolarinin baglantisi icin M12 gegmeli baglanti, HAN
= GUlg baglantisi igin Harting sistem gegmeli baglantisi
Baglanti genigletmesi
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1.8 Gic¢-boyut atamasi

Sebeke / Gii¢ atamasi SK 2xxE
Boyut

1~110-120V Y 1~200-240V 2 3~200-240V 3~ 380-500V
Boyut 1 0,25 ... 0,37 kW 0,25 ... 0,55 kW 0,37 ... 1,1 kW 0,55 ... 2,2 kW
Boyut 2 0,55 ... 0,75 kW 0,75... 1,1 kW 15..2,2kwW 3,0...4,0 kW
Boyut 3 - - 3,0...4,0 kW 55..75kwW
Boyut 43 - - 55..11,0 kW 11,0 ... 22,0 kW

1) Sadece SK 2x5E modeli olarak teslim edilebilir
2) SK 2x0E modeli olarak sadece Boyut 1'de teslim edilebilir
3) Sadece SK 2x0E modeli olarak teslim edilebilir

1.9 Korumatiri IP55, IP66 modeli

SK 2xxE, IP55 (standart) Veya IP66 (opsiyon) modelinde teslim edilebilir. Ek moduiller, IP55 (standart)
veya IP66 (opsiyon) koruma sinirflarinda mevcuttur.

Standarttan farkl bir koruma sinifi (IP66), siparis asamasinda belirtiimelidir!

Belirtilen koruma siniflarinda, fonksiyon kapsaminda kisitlamalar veya farklar s6z konusu degildir.
Koruma siniflarini birbirlerinden ayirmak igin tip tanimi uygun sekilde genisletilir.

orn. SK 2xxE-221-340-A-C

Kablo kilavuzu

[{) Bilgi

Tdm modellerde, kablolarin ve kablo rakorlarinin en azindan cihazin koruma derecesine ve montaj
y6netmeliklerine uygun olmasina ve dikkatli bir sekilde birbirlerine uyarlanmalarina mutlaka dikkat edilmelidir.
Kablolar; su, cihazdan uzaklastirilacak sekilde gegirilmelidir (gerekirse dugiimler olusturun). istenen koruma
derecesinin sirekli olarak saglanmasi ancak bu sekilde garanti edilir.

IP55 modeli:

IP55 modeli prensip olarak Standart segenektir. Bu modelde her iki kurulum tipi de motora monte
edilmis (motorun Uzerine yerlestirilir) veya motora yakin (duvar tutucusunun Uzerine yerlestirilir)
kullanilabilir. Ayrica bu model igin tim baglanti Gniteleri, teknoloji Gniteleri ve musgsteri arabirimleri
kullanilabilir.

IP66 modeli:

IP66 modeli, IP55 modelinin degistiriimis bir opsiyonudur. Bu modelde de her iki kurulum tipi de
(motora entegre edilmis, motora yakin) kullanilabilir. IP66 modelinde kullanilabilen moduller (baglanti
Uniteleri, teknoloji tniteleri ve musteri arabirimleri), IP55 modelinin ilgili moddlleriyle ayni fonksiyonlara
sahiptir.
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(il Bilgi IP66 6zel 6nlemleri

IP66 modeli modullerinin tip kodunda ek olarak bir "-C" bulunur ve asagidaki 6zel dnlemlerle degistirilir:
« Emprenye edilmis baskili devre kartlari,
e Gdvde icin toz kaplama RAL 9006 (beyaz aliiminyum),
e Degistirilen kor baglantilar (UV'ye dayanikh),
« Diyaframl valf, sicaklik degisiminde basing dengelemesi igin,
* Vakum kontroli.
— Vakum kontroli igin bog bir M12 vidali baglantiya ihtiyag duyulur. Kontrol yapildiktan sonra burada
diyaframh valf kullanilir. Daha sonra bu vidal baglanti, kablo girisi igin artik kullaniimaz.

Frekans invertoriiniin daha sonra monte edilmesini gerektiren, yani tahrik Gnitesinin (invertdér, 6nceden
motora monte edilmistir) komple NORD firmasindan satin alinmadigi durumlar igin, diyaframh valf,
frekans invertérinin aksesuar kit ile birlikte teslim edilir. Bu durumda valfin montaj islemi, sistem
kurulum gorevlisi tarafindan teknije uygun olarak yerinde gerceklestiriimelidir (Not: valf, birikmig
nemle (6rn. yogusma nedeniyle olusan sabit nem) temasi dnlemek i¢cin mimkin oldugunca ylksek bir
yere takilmalidir).

(il Bilgi "SK 2xxE-...-C" cihazlar, Boyut 4

4 boyutundaki frekans invertorleri, Gretim haftasi 38 / 2012'ye kadar (ID No.: 38M...) "kaplamali" model "C" olarak
da teslim edilebiliyordu, fakat buna ragmen, entegre fan nedeniyle sadece IP55 gerekililiklerini kargiliyor. 1D No.:
39M....'den itibaren bu cihazlar da IP66'ya uygundur.

"SK 2xXE-...-C" tipindeki 5,5 kW ve 7,5 kW (230 V) cihazlar ile 11 kW ve 15 kW (400 V) cihazlar ID No.:
28M...'den itibaren IP66'ya uygundur.

E] Bilgi

Diyaframh valf

Diyaframli valf (frekans invertérinin baglanti Unitesine ait IP66 modelinin aksesuar Kkiti), frekans
invertoriniin icindeki ve bulundugu ortamdaki basing farklarinin dengelenmesini saglar ve ayni
zamanda nem girmesini dnler. invertére ait baglanti tGnitesinin bir M12 vidal baglanti ile montajinda,
diyaframli valfin birikmis nemle temas etmemesine dikkat edilmelidir.
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2 Montaj ve kurulum

2.1 Montaj SK 2xxE

Cihazlar, guglerine uygun sekilde farkli boyutlarda teslim edilir. Cihazlar, bir motorun klemens
kutusuna veya motorun yakin gevresine monte edilebilir.

Motora takilan model Duvara takilan model

Cihaz, komple bir tahrik (rediiktér + motor + SK 2xxE) teslimatinda her zaman komple monte edilmis
ve kontrol edilmis durumdadir.

(il Bilgi IP6x cihaz modeli

IP6x uyumlu bir cihazin montaji, ilgili 6zel dnlemlerin uygulanmasi gerektidi icin sadece NORD sirketinde
gerceklestiriimelidir. Yerinde eklenen IP6x bilesenlerinde bu koruma derecesi saglanamaz.

SK 2xxE'nin motora veya duvar montaj kitine baglanmasi islemi, uygun boyuttaki SK TI4-... bagdlanti
Unitesi aracihgiyla gergeklestirilir. Baglanti Gnitesi, mevcut bir motorun Uzerine daha sonra monte
etmek veya motora monte edilmis bagka bir frekans invertérinin degistiriimesi igin ayri olarak da
siparis edilebilir.

"Baglanti linitesi SK Tl4" asagidaki bilesenlere sahiptir:

« Dokim gévde, conta (yapistiriimis durumdadir) ve izolasyon plakasi

e Gil¢ klemensi, pebeke baglantisina gore

» Kontrol klemensi blogu, SK 2xxE modeline uygun

« Civata aksesuarlari, motora ve klemens uglarina montaj igin

» Hazir kablolar, motor ve PTC termistdr baglantisi igin

» Sadece boyut 4: Donanim surimu "EAA" (frekans invertori) veya "EA"dan (baglanti Unitesi)
itibaren sabitleme malzemesiyle birlikte halka ntve (ferrit)
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(il Bilgi Giic kisma

Cihazlar, asirn 1sinmadan korunmak igin yeterli miktarda havalandirmaya ihtiyag duyar. Bu saglanamazsa,
frekans invertériiniin giict azalir (Indirgeme). Havalandirma Gzerine montaj turd (motor montaji, duvar montaji)
etkilidir veya motor montajinda sunlar etkilidir: Motor faninin hava akimi (strekli diisik devir degerleri = yetersiz
sogutma).

Yetersiz sogutma, S1 modunda 6rnegin,1 - 2 kademe gli¢ azalmasina neden olabilir ve bu sadece nominal olarak
daha blylk bir cihaz kullanilarak karsilanabilir.

Gug azalmasi ve olasi ortam sicakliklari ile ilgili bilgiler ve diger ayrintilar (E2 Alt bolum 7.2 "Elektriksel veriler").
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2.1.1 lizolasyon plakasinin montaji — Boyut 4

Frekans invertori donanim sirimd EAA'dan itibaren (uygun
baglanti Unitesi donanim sirimi EA) izolasyon plakasinin
(motor klemenslerinin kapagi) Uzerine bir halka niive monte
edilmelidir. Halka nive ve gerekli sabitleme malzemeleri,
baglanti Unitesinin teslimat kapsamina dahildir.

Halka niive, EMU gerekliliklerine uyulmasini saglamak igin gereklidir.

Montaj akisi

1. | Halka nuveyi kablo baglari ile soldaki
sekle uygun sekilde sabitleyin
(izolasyon plakasinin hizasina dikkat
edin).

2. | Klemens uglarini sékin (b).

3. | Kablo setini (motor kablosu) baglayin
ve izolasyon plakasina sabitlenen
halka niivenin iginden gegirin.

4. | Motor kablosunu, ilgili klemens
blogundaki U — V — W uglarina
baglayin.

5. |+ lzolasyon plakasini monte edin
(bkz. Adim 2'deki sekil — (a)).

* Klemens seritlerini monte edin
(bkz. Adim 2'deki sekil — (b)).
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2.1.2 Motor montaji i¢in gereken iglemler

1.

Gerekiyorsa, geriye sadece klemens kutusu delik yerleri ve motor klemens blogu kalacak sekilde orijinal
klemens kutusunu NORD motorundan c¢ikartin.

Motor terminaline, dogru motor devresi igin kullanilan koéprileri yerlestirin ve motor ile PTC termistor
baglantisi icin kullanilan hazir kablolar motorun uygun baglanti noktalarinin tizerine yerlestirin.

Baglanti Unitesini, NORD motorunun klemens kutusu delik yerlerinin Uzerine, mevcut civatalari ve contayi
ve birlikte teslim edilen disli pullari / kontak pullarini kullanarak monte edin. Bu sirada gévde, yuvarlanmis
taraf, motorun A yatak kanadini gosterecek sekilde hizalanmalidir. "Adaptor kiti" araciligiyla mekanik
uyarlama iglemini (3 2.1.2.1 "Motor boyutuna uyarlama") yapin. Bagka Ureticilerin motorlarinda monte
edilebilirlik durumu genel olarak kontrol edilmelidir.

Sekil 4: Baglanti linitesi BG 1 ... 3 Sekil 5: Baglanti uinitesi BG 4

izolasyon plakasini motor terminalinin tizerinde sabitleyin.

— Boyut 4: Halka niiveyi izolasyon plakasina sabitleyin (E2 Alt bblim 2.1.1 "izolasyon plakasinin
montaji — Boyut 4").

Gug klemensi blogu 2 adet M4x8 civata ve uzerlerine plastik pullar takarak vidalayin (BG 4: 3 adet bashkh

somun M4).

Elektrik baglantilarini yapin. Baglanti hattinin kablo girisi igin, kablo kesitine uygun vidali baglantilar

kullaniimalidir.

Frekans invertérini baglanti Unitesinin Uzerine yerlegtirin. Bu iglem

sirasinda BG 1 - 3 boyutlarinda PE pimlerinin dogru temas etmesine

Ozellikle dikkat edin. Bunlar, frekans invertorinin ve baglanti Gnitesinin

2 kosesinde gapraz olarak yer alir.

Cihaz igin 6ngérilen koruma derecesinin saglanmasi icgin, frekans

invertdriini baglanti Unitesine sabitleyen tim sabitleme civatalarinin

caprazlama sekilde, adim adim ve alttaki tabloda belirtilen tork

degerleriyle sikilmasina dikkat edilmelidir.

Kullanilan rakorlar en azindan cihazin koruma derecesine uygun

olmalidir.

Boyut SK 2xxE Civata boyutu Sikma torku
BG 1 M5 x 45 2,0 Nm £ % 20
BG 2 M5 x 45 2,0 Nm + % 20
BG 3 M5 x 45 2,0 Nm + % 20
BG 4 M6 x 20 2,5Nm + % 20
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2121

Motor boyutuna uyarlama

Munferit motor boyutlari arasinda klemens kutusu sabitlemeleri birbirinden kismen farklidir. Bu
nedenle, cihazin kurulumu i¢in adaptér kullanmak gerekebilir.

TUm Unite agisindan cihazda maksimum IPxx koruma derecesini saglamak igin, tahrik Unitesinin tim
elemanlari (6rn. motor) en azindan ayni koruma derecesine uygun olmalidir.

[i] Bilgi

Baska lireticilerin motorlar

Bagka Ureticilere ait motorlarin uyarlanabilirligi her is igin kontrol edilmelidir!

Bir tahrikin cihaz igin donustiriimesiyle ilgili notlari BU0320'de bulabilirsiniz

@

Adaptor plakasi
Conta
Motor, Boyut 71

A WN P

Baglanti Unitesi SK Tl4

Sekil 6: Motor boyutunun uyarlanmasiyla ilgili 6rnek

NORD motorlarinin Montaj Montaj Montaj Montaj
boyutu SK 2xxE BG 1 SK 2xxE BG 2 SK 2xxXE BG 3 SK 2xxE BG 4
BG63-71 Adaptor kiti | ile Adaptor kiti | ile mUiimkiin degil mUiimkiin degil
BG 80— 112 Direkt montaj Direkt montaj Adaptor Kiti Il ile miimkiin degil
BG 132 mdmkdin degil mdmkdin degil Direkt montaj Adaptor kiti lll ile
BG 160-180 miimkiin degil miimkiin degil miimkiin degil Direkt montaj
Adaptor kitine genel bakis
Adaptor kiti Adi Bilesenler Malz. No.
Adaptor kit | IP55 SK Tl4-12-Adaptor kiti_63-7l Adaptor plakasi, klemens seridi 275119050
IP66 SK TI4-12-Adaptor kiti_63-71-C gergeve contasi ve civatalar 275274324
Adaptor kit I IP55 SK Tl4-3-Adaptor k?ti_80-112 Adaptor plakasi, klemens seridi 275274321
IP66 SK TI4-3-Adaptor kiti_80-112-C gergeve contasi ve civatalar 275274325
Adaptor kit I IP55 SK Tl4-4-Adaptor k?ti_132 Adaptor plakasi, klemens seridi 275274320
IP66 SK TI4-4-Adaptor kiti_132-C gergeve contasi ve civatalar 275274326

42

BU 0200 tr-4920



https://www.nord.com/cms/tr/documentation/manuals/manuals_archive/details_77504/detail_21403.jsp

Col

DRIVESYSTEMS 2 Montaj ve kurulum
2.1.2.2 Motora monte edilmis SK 2xxE boyutlari
Boyut Govde boyutlari SK 2xxE / Motor SK 2xxE'nin motor
) hari¢ agirhgi
FI Motor g g1l n (o] p yaklasik [kg]

BG71Y 145 201 214

BG 1 BG 80 165 195 236 236 156 3.0
BG90S/L 183 200 251/276
BG 100 201 209 306
BG 80 165 202 236
BG90S/L 183 207 251/276

BG 2 266 176 4,1
BG 100 201 218 306
BG 112 228 228 326
BG 100 201 251 306

BG 3 |BG 112 228 261 330 326 218 6,9
BG 132S /M 266 262 373/411
BG 132 266 313 411

BG4 |BG 160 320 318 480 492 305 17,0
BG 180 358 335 614

tim olciler [mm] cinsindendir

1) ek adaptdr ve conta dahil (18 mm) [275119050]

BU 0200 tr-4920
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2.1.3 Duvar montaiji

Cihaz, motor montajina alternatif olarak opsiyonel bir duvar montaj kitinin yardimiyla motora yakin
sekilde de kurulabilir.

2.1.3.1 Fansiz duvar montaj kiti

Duvar montaj kiti SK TIE4-WMK-... (...1-K, ...2-K, ...3)

Duvar montaj kitleri, IP55 ve IP66 uygulamalari i¢in ayni sekilde kullanilabilir ve esas olarak asagidaki
malzemelerden olusur:

* SKTIE4-WMK-1-K: Plastik

e SKTIE4-WMK-2-K: Plastik
e SKTIE4-WMK-3: Paslanmaz celik

Fi Cihaz tipi Govde boyutlari Montaj Glguleri toplam
boyutu agirhk
g2 n p di d2 el e2 %] yaklagik [kg]
Boyut1 |SK T“:El‘l'w'\:K'zl?'usm .| 1305 | 236 | 156 3.1
B 2 |sK Tlézer\j\jm(:{ 1-K 20 180 % 64 >
oyut -WMR-L- 1375 | 266 | 176 4,2
Malzeme No. 275 274 004
Boyut3 | SK TIE4-WMK-2-K 154,5 | 330 | 218 | 2355|2105 | 105 | 74 | 55 7,0
Malzeme No. 275 274 015
Boyut4 | SK TIE4-WMK-3 168 | 470 | 305 | 205 | 255 | 150 | 100 | 85 19
Malzeme No. 275 274 003

tum olgller [mm] cinsindendir

(G gilgi
indirgenme

SK TIE4-WMK-1-K ve SK TIE4-WMK-2-K duvar montaj kitlerinin kullaniimasi nedeniyle frekans
invertori arttk optimum sekilde havalandirilamaz. Bu nedenle, O&zellikle 3-fazli frekans
invertdrlerindeki maksimum sudrekli gi¢, motor montajinda genelde oldugu sekilde ciddi 6l¢ide
dusebilir. Konuyla ilgili ayrintilari teknik veriler béluminde (bkz. Bolum 7.2 "Elektriksel veriler", Sayfa
241)bulabilirsiniz.

SK 2x0E'nin 4 boyutunda, burada gi¢ dusimd olmamasi icin standart olarak bir fan blogu entegre
edilmistir.
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Sekil 8: SK TIE4-WMK-1-K (veya -2-K) Sekil 9: SK TIE4-WMK-3

Duvar montaj kiti SK TIE4-WMK-... (...1-EX, ...2-EX)

Bu duvar montaj kitleri, patlama tehlikesi altindaki ortamlarda kullanim igin 6ngoérilmustir (EJ Alt
bdlim2.6 "Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda isletim ). Bu Urtnler paslanmaz ¢elikten yapilir ve
IP55 ile IP66 uygulamalari igin ayni sekilde kullanilabilir.

[i] Bilgi indirgenme

Duvar montaj kitlerinin kullanilmasi nedeniyle frekans invertéri artik optimum sekilde havalandirlamaz. Bu
nedenle, 6zellikle 3 fazh frekans invertdrlerindeki maksimum surekli giig, motor montajinda genelde oldugu
sekilde ciddi olglide diisebilir. Konuyla ilgili ayrintilari teknik veriler boliminde (E3 Alt bolim 7.2 "Elektriksel
veriler") bulabilirsiniz.

Fi Cihaz tipi Govde boyutlari Montaj dlguleri top. Agirlik
boyutu yaklasik [kg]
g2 n p d1 d2 el e2 1%}
ol > TII?A4|-WM'|<\J-1-2E;(175 053 1305 236 156 3.5
BG2 |SK TIE: i/i/n;Koi EX 205 180 % o4 55
i - 1375 | 266 | 176 46
Malz. No. 275 175 053
BG3 | SKTIEA-WMK-2-EX 1545 | 330 | 218 | 2355 | 2105 | 105 74 55 7,5

Malz. No. 275 175 054

tum 6lcller [mm] cinsindendir
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1 Adaptor plakasi

Sekil 10: Duvar montaj kitiyle birlikte SK 2xxE Sekil 11: SK TIE4-WMK-... (...1-EX / 2-EX)

2.1.3.2 Fanli duvar montaj kiti

SK TIE4-WMK-L duvar montaj Kiti-...

Duvar montaj kiti SK TIE4-WMK-L-..., frekans invertdrinin motora yakin bir yere kurulmasina olanak
saglar. Varyanta bagh olarak, frekans invertérinde bu kitle IP55 veya IP66 koruma derecesi
saglanabilir.

» Bu kit sadece BG 1 ile 3 arasindaki boyutlar icin mevcuttur.
* Bukit, SK 22xE ve SK 23xE cihaz varyantlariyla (AS arabirimli cihazlar) birlestirilemez.

Montaj sirasinda, fanin, invertérdeki sogutma kanatgiklarinin altinda bulunmasina dikkat edilmelidir.
Fan baglanti kablosu, kablo girisi icinden frekans invertoriinin baglanti Unitesine iletiimeli (bkz.
asagidaki grafik) ve klemens seridinin +24 V DC (kirmizi kablo) veya GND (siyah kablo) uglarina
baglanmalidir.

Fanin gii¢ tiketimi: yaklasik 1,3 W

(i) gilgi

indirgenme

SK TIE4-WMK-L-1 (veya -2) duvar montaj kitinin kullaniimasi nedeniyle frekans invertori strekli
olarak havalandirilir. Bdylece, 3-fazli bir frekans invertériinin izin verilen surekli gli¢ degerleri, motora
monte edilmis uygun frekans invertdrinun sdrekli gu¢ degerlerine uyar. 1-fazl frekans invertdrlerinde
performans 6zellikleri, duvar montaji icin gegerlidir. Konuyla ilgili ayrintilari teknik veriler béliminde
(bkz. Bolum 7.2 "Elektriksel veriler", Sayfa 241)bulabilirsiniz.
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. . . toplam
Fi Cihaz tipi Govde boyutlari Montaj 6lculeri agirik
boyutu yaklasik
g2 n p dl | d2 | d3 | el | e2 (%) [kg]
Boyut 1 | SK TIE4-WMK-L-1
IP55 Malzeme No. 275274005
: 150,5 | 236 156 3,3
SK TIE4-WMK-L-1-C
IP66 | Malzeme No. 275274016
: 257 (187 | 61 | 130 | 100 | 5,5
Boyut 2 | SK TIE4-WMK-L-1
IP55 Malzeme No. 275274005
' 157,5 | 266 | 176 4.4
SK TIE4-WMK-L-1-C
IP66 | Malzeme No. 275274016
Boyut 3 | SK TIE4-WMK-L-2
: 1745 | 330 218 | 303|212 | 81 | 150|120 | 5,5 7,3
IPS5 | Malzeme No. 275274006

tum &lciler [mm] cinsindendir

1 Fan baglanti kablosu girisi

Sekil 12: Duvar montaj kitiyle birlikte SK 2xxE Sekil 13: SK TIE4-WMK-L ...
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2.1.3.3 Duvar montaj kiti ile frekans invertoriiniin montaj konumlar

Frekans invertérinuin motor tzeri takilmasina, asagidaki montaj konumlarinda izin verilir.

| —

00O

000

[ 1]

00O

OO0

0 1 2 3

Sekil 14: Duvar montaj kiti ile frekans invertériiniin montaj konumlan

0 1 2 3

Frekans invertori diisey diisey yatay yatay

Montaj

koonnuiu Sogutma kanatgciklarinin ( / fan) konumu altta Ustte yanda yanda
Duvar montaj Kiti disey disey disey yatay
SK TIE4-WMK-1-K J J J
SK TIE4-WMK-2-K

Tip SK TIE4-WMK-1-EX J J J

Duvar SK TIE4-WMK-2-EX

montaj kiti | SK TIE4-WMK-3 N - N \
SK TIE4-WMK-L-1 J J
SK TIE4-WMK-L-2

\ = izin verilir / -

= izin verilmez.
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2.2 Opsiyonel modillerin montaji

Moduillerin yerlestiriimesi ve cikartiimasi sadece gerilimsiz durumda gergeklestiriimelidir. Yuvalar
sadece 6ngorilen modaller i¢in kullanilabilir.

2.2.1 Cihazdaki opsiyon yuvalari

Opsiyonel moddller igin kullanilan montaj yerleri dogrudan frekans invertériiniin Uzerinde degil,
invertérun baglanti Gnitesinde bulunur.

©
E

7 . (aL) N
| = 1\ \ / y \ / \
O) Y 2 -. B | 3AL | 3BL |
O |2 -. o /N
o f— 0 | G e =
S s 0 - . -
. 60 7D @C
1@ 2® — s
: i
) @ P 3R : AR | II
A = (3BR) [ 3AR) I
| o /5 . |I ‘ AR) ,
E : [o] ® '| Coa
24 =i % | @R 7R (eR /
l @ \\:‘ B I;HJ m— /5’7 || ¥ —— - 7

@ * ~3R ' @ ]
3BR 3AR 9R [4R 4ul | oL 3ALI 3BL
(& 7R 6R) (o 7 @)

Ustten gorinim

Soldan gériinim, BG 1ila 3
Sagdan gérinum, BG 1ila 3
Sagdan gorinum, BG 4

a b WODN P

Soldan gériinim, BG 4

Sekil 15: Baglanti linitesindeki opsiyon yuvalari

Yukaridaki ¢gizimlerde, opsiyonel modiiller i¢in kullanilan ¢esitli montaj yerleri gosterilmistir. 1. opsiyon
yuvasli, dahili bir bus modulinin veya dahili bir besleme modulinin (SK 2x0E degil) montaji igin
kullanilir. 2. opsiyon yuvasina dahili bir frenleme direnci monte edilebilir. Harici bus modulleri,
24V DC besleme modiilleri (SK 2x0E degil) veya potansiyometre moddlleri, 3L veya 3R opsiyon
yuvasina takilabilir. Bu, harici frenleme direngleri igin de gegerlidir. 4. ve 5. opsiyon yuvalari, M12
soketlerin veya figlerin montaji icin kullanilir. 6., 7. ve 8. yuvalarda, boyut 1 ila 3 arasinda, burada da
M12 soketleri ve figlerinin monte edilebilmesi i¢in ek olarak M12'den M16'ya genisletme islemlerinin
gerceklestiriimesi gerekir. 4 boyutundaki cihazlarda 6 - 8. opsiyon yuvalari da M16 mevcuttur. Bir
opsiyon yuvasina tabii ki her zaman sadece bir opsiyon takilabilir. M12 soketleri ve figleri icin tercih
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edilen montaj yeri 4L veya 4R olmaldir. 4 boyutunun sebeke baglantisi i¢cin ek bir M32 deligi (9.
opsiyon yuvasi) 6ngdrilmastar.

Opsiyon Konum Anlami Boyut Boyut Not
yuvasi BG1-3 BG 4
1 Dahili SK CU4-... musteri arabirimleri igin
montaj yeri
2 Dabhili Dabhili frenleme direnci SK BRI4-...
montaj yeri
3* yanda Asagidaki bilesenlerin montaj yeri
» Harici frenleme direnci
SK BRE4-...
« Harici teknoloji moddlleri
SK TU4-...
¢ Kullanim segenekleri
«  Gegmeli glic baglantisi
3 A/B* yanda Kablo rakoru M25 M25 3. yuva doluysa veya
SK TU4-... monte
edildiyse kullanilamaz.
4* yanda Kablo rakoru M16 M16 SK TU4-... monte
5* edildiyse mevcut degildir.
6* yanda Kablo rakoru M12 M16 3. yuva SK BRE4
7 * tarafindan doldurulduysa
8 * veya SK TU4-... monte
edildiyse mevcut degildir.
9* yanda Kablo rakoru - M32 Tercihen sebeke kablolari

icin kullanin

* R ve L (sag ve sol yanda)
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2.2.2 Dabhili musteri arabirimi SK CU4-..."lin montaji (montaj)

Ei] Bilgi Miisteri arabiriminin montaj yeri

SK CU4-... musteri arabiriminin cihazdan ayrilan bir montaji dngérilmemistir. Sadece cihazin iginde bu is igin
ongoriilen bir pozisyonda (1. opsiyon yuvasi) monte edilmelidir. Cihaz basina sadece bir musteri arabirimi monte
edilebilir

Hazir kablolar, misteri arabiriminde mevcuttur.

Baglanti, tabloya uygun olarak gerceklegtirilir. i]]‘
= —

-

Benzer sekil
Dahili mlsteri arabirimi aksesuar kiti

Kablo setlerinin atanmasi (miisteri arabiriminin aksesuar Kkiti)

Duzenleme Klemens tanimi Kablo rengi
= Gerilim beslemesi (24V DC) 44 24V kahverengi
e (cihaz ile misteri arabirimi arasinda) 40 GND/OV mavi
Lo
= 77 SYSH (+ siyah
2 8 Sistem BUS ) y
r & 78 SYSL(9) ari

Gerilim beslemesi (24V DC) 44 24V kahverengi
(cihaz ile mugteri arabirimi arasinda) 40 GND/0OV mavi
£ | Gerilim beslemesi (sebeke (AC)) ur | u1 kahverengi
% >§' (besleme sebekesi ile misteri arabirimi arasinda) L2 L2 siyah
o 9
M0 o Frekans gikisl G1 DOUT BUS (FOUT) siyah

Bus modulleri, galismalari igin 24V besleme gerilimine ihtiyag -

duyar.

Mugteri arabirimlerinin montaji, SK 2xxE'ye ait SK Tl4-... 4 o

baglanti dnitesinin icinde, kontrol klemensinin altinda q((({f?(((?(ﬁ"(f( flee
; =
X -1

gerceklestirilir. a\d )

Sabitleme icin, frekans invertérinin kontrol klemensi ve iki
disli pim (musteri arabirimi ek paketi) kullanilir.

Cihaz basina sadece bir musgteri arabirimi kullanilabilir!
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2.2.3 Harici SK TU4-... teknoloji Unitelerinin montaji (takma)

SK TU4-...(-C) teknoloji Uniteleri, bir SK TI4-TU-...(-C) baglanti Unitesine ihtiyag duyar. Bu uUniteler,
bagimsiz fonksiyonel bir Uniteyi ancak bu sekilde olusturur. Bunlar, cihaza entegre sekilde veya
opsiyonel duvar montaj kiti SK TIE4-WMK-TU ile cihazdan bagimsiz olarak da monte edilebilir.
Guvenli bir isletim saglamak icin teknoloji Unitesi ile cihaz arasindaki kablo uzunluklarinin 20 m'den
fazla olmamasina dikkat edilmelidir.

(] Bilgi Montajla ilgili ayrintili bilgiler
Ayrintili bir agiklamayi, ilgili baglanti Gnitesinin dokiimanlarinda bulabilirsiniz.
Baglanti uinitesi Dokuman
SK TI4-TU-BUS T1 275280000
SK TI4-TU-BUS-C T1 275280500
SK TI4-TU-NET T1 275280100
SK TI4-TU-NET-C T1 275280600
SK TI4-TU-MSW T1 275280200
SK TI4-TU-MSW-C T1 275280700
SK TI4-TU-SAFE T1 275280300
SK TI4-TU-SAFE-C T1 275280800
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2.3 Frenleme (BW) - (Boyut 1'den itibaren)

Bir AC motorunun dinamik frenleme igslemi sirasinda (frekansi azaltma), gerekirse elektrik enerjisinin
frekans invertoriine geri beslemesi saglanir. Cihazin asiri gerilimde kapanmasin énlemek igin Boyut
1'den itibaren dahili veya harici bir frenleme direnci kullanilabilir. Bu durumda entegre fren kiyici
(elektronik anahtar), ara devre geriliminin (sebeke gerilimine bagl olarak anahtarlama esigi yaklasik
420 V/720 Voc) frenleme direncine uygun sekilde dalgalanmasini saglar. Frenleme direnci, son olarak
fazlalik enerjiyi 1siya donusturr.

A DiKKAT

Sicak ylizeyler
Frenleme direnci ve diger tim metal pargalar isinarak 70°C'nin Uzerinde sicakliklara gikabilir.

¢ Vicudun temas eden bolgelerinde lokal yaniklar nedeniyle yaralanma tehlikesi ortaya gikabilir
» Bitisik nesneler 1s1 nedeniyle hasar gorebilir

Urlin Uzerinde calismadan énce yeterli bir soguma siresinin dolmasini bekleyin. Yiizey sicakh@ini
uygun 6lgiim araglariyla kontrol edin. Bitisik bilesenlerle arada yeterli mesafe birakin.

(il Bilgi Frenleme direnci verilerinin parametrelenmesi

Frenleme direncinin asiri yliklenmeye karsi korunmasi igin P555, P556 ve P557 parametrelerinde, kullanilan
frenleme direncinin elektriksel karakteristik degerleri programlanmalidir. Bu iglem, bir dahili frenleme direnci
(SK BRI4-...) kullanilirken S1:8 DIP salterinin (L Alt bolum 2.3.1) atanmasiyla araciligiyla gergeklestirilir

2.3.1 Dahili frenleme direnci SK BRI4-...

Dahili frenleme direnci, sadece disuk, kisa sureli frenleme
agsamalari bekleniyorsa kullanilabilir. Uriin, Boyut 4'Un
minferit glic kademelerinde 2 frenleme direncinden olusan
bir set igerir. Bu direncler paralel baglanmalidir ve bu sayede
malzeme tanimindaki  elektriksel verilere  ulasirlar.
2. frenleme direncinin montaj yeri, 1.frenleme direncinin
karsisinda yer alir.

Sekil benzerdir
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SK BRI4'Un performansi sinirlanmisgtir (ayrica bkz. asagidaki not alani) ve asagidaki sekilde
hesaplanabilir.

2
P =P, (1 + f(30/tfrenleme)> , ancak P < Pmaks ifadesi gegerlidir

(P=Frenleme guci (W), Pn= Direng surekli frenleme gicii (W), Pmaks. Tepe frenleme giicu, tren= Frenleme
isleminin siresi (sn))
Uzun sireli ortalamada, izin verilen surekli frenleme giic Pn agilmamalidir.

(il Bilgi En Ust akimin sinirlanmasi - DIP salteri (S1)

Dahili fren direngleri kullanilirken DIP salteri (S1), DIP-No. 8 (bkz. B6lum 4.3.2.2 "DIP salteri (S1)")"on" (AgIk)
olarak ayarlanmalidir. Bu, fren direncinin korunmasi amaciyla en Ust glic sinirlamasini etkinlestirmek igin

onemlidir.

Elektriksel veriler

Adi Malz. No. Direncg maks. strekli giig / | Enerji tuketimi Y Baglanti
(IP54) sinirlama 2 (Pmaks) hatti veya
(Pn) klemensleri
SK BRI4-1-100-100 275272005 100 Q 100 W/ % 25 1,0 kWs Silikon bukulu
kabl
SK BRI4-1-200-100 275272008 200 Q 100 W /% 25 1,0 kWs Zi A?NG 20
SK BRI4-1-400-100 275272012 400 Q 100 W /% 25 1,0 kWs yaklasik 60 mm
SK BRI4-2-100-200 275272105 100 Q 200 W/ % 25 2,0 kWs E"L“IO” bukulu
ablo
SK BRI4-2-200-200 275272108 200 Q 200 W / % 25 2,0 kWs 2XAWG 18
yaklasik 60 mm
SK BRI4-3-047-300 275272201 47 QQ 300 W /% 25 3,0 kWs Silikon bukdlt
kablo
SK BRI4-3-100-300 275272205 100 Q 300 W / % 25 3,0 kWs 2x AWG 16
yaklagik 1770 mm
230 600 W/ % 25 6,0 kWs .
SK BRI4-3-023-600 275272800 3 0 Silikon biikilii
(2x47 Q) (2 x 300 W) (2 x 3 kWs) Kkablo
50 Q 600 W / % 25 6.0 kWs 2x 2x AWG 16
SK BRI4-3-050-600 275272801 9 0 yaklasik 170 mm
(2 x 100 Q) (2 x 300 W) (2 x 3 kWs)
NOT: 1) maksimum bir kerede 10 sn iginde ?
DIP §alteri (81) 2) Baglanti Unitesinin agir derecede i1sinmasini 6nlemek igin sirekli glic, BW nominal
DIP-No. 8 = ’ K guclinin 1/4'G ile sinirlanir.
-No.¢=on (agl ) Bu, enerji tiiketim miktari Gzerinde de sinirlayici bir etkiye sahiptir.
3) Paralel baglanmasi gereken 2 adet direngten olusan set
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2.3.2 Harici DIP salteri direnci SK BRE4-... /| SK BRW4-... /| SK BREW4-...

Harici frenleme direnci, érn. JOG tahriklerinde veya kaldirma
duzeneklerinde oldugu gibi geri besleme enerjisi igin
ongorulmustir. Gerekiyorsa burada, tam ihtiyag duyulan
frenleme direnci projelendirilmelidir (bkz. yandaki sekil).

Duvar montaj kiti SK TIE4-WMK... ile kombinasyon seklinde
bir SK BRE4-... montaji mimkin degildir. Bu durumda,
alternatif olarak, yine frekans invertérinin dzerine monte
edilebilen SK BREWA4-... tipindeki frenleme direncleri
kullanilabilir.

Ayrica cihazin yakininda bir duvara montaj icin SK BRW4-... tipindeki frenleme direncleri de kullanima
sunulmustur.

Elektriksel veriler

Tanim Y Direng maks. surekli glig Enerji tuketimi 2
(IP67) (Pn) (Pmaks)
SK BRx4-1-100-100 100 @ 100 W 2,2 kWs
SK BRx4-1-200-100 200 Q2 100 W 2,2 kWs
SK BRx4-1-400-100 400 Q 100 W 2,2 kWs
SK BRx4-2-100-200 100 Q 200w 4,4 KWs
SK BRx4-2-200-200 200 Q 200 W 4,4 KWs
SK BRx4-3-050-450 50 Q 450 W 3,0 kWs
SK BRx4-3-100-450 100 @ 450 W 3,0 kWs
1) SK BRx4-: Modeller: SK BRE4-, SK BRW4-, SK BREW4-
2) maksimum bir kerede 120 sn i¢inde

Motora monte edilmis frekans invertorleri igin harici frenleme direngleri

SK BRE4- tip serisi, motora monte edilmis bir frekans invertériine direkt montaj icin 6ngorilmustir.

Frenleme direngleri hakkindaki ayrintili bilgileri ilgili Grine 6zel dokiimanda bulabilirsiniz.

Adi Malzeme numarasi Dokiiman
SK BRE4-1-100-100 275273005 T1 275273005
SK BRE4-1-200-100 275273008 T1 275273008
SK BRE4-1-400-100 275273012 T1275273012
SK BRE4-2-100-200 275273105 T1275273105
SK BRE4-2-200-200 275273108 T1275273108
SK BRE4-3-050-450 275273201 T1275273201
SK BRE4-3-100-450 275273205 T1 275273205
SK BRE4-3-050-450 275273201 T1275273201
SK BRE4-3-100-450 275273205 T1 275273205
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2 Montaj ve kurulum

Duvara monte edilmis frekans invertorleri icin harici frenleme direngleri

SK BRW4- tip serisi, duvara monte edilmis bir frekans invertdrinin yakininda duvar montaji igin

ongorulmustr.

SK BREWA4- tip serisi, duvara monte edilmis bir frekans invertoriine direkt montaj igin 6ngérilmustir.

Elektriksel veriler, SK BRE4- tip serisinin verileriyle aynidir. Ayrintili bilgileri, ilgili trine 6zel

dokiimanda bulabilirsiniz.

Adi Malzeme numarasi Dokiiman
SK BRW4-1-100-100 275273305 T1 275273305
SK BRW4-1-200-100 275273308 T1 275273308
SK BRW4-1-400-100 275273312 T1275273312
SK BRW4-2-100-200 275273405 T1 275273405
SK BRW4-2-200-200 275273408 T1 275273408
SK BRW4-2-400-200 275273412 T1275273412
SK BRW4-3-100-450 275273505 T1 275273505
SK BREW4-1-100-100 275273605 T1 275273605
SK BREW4-1-200-100 275273608 T1 275273608
SK BREW4-1-400-100 275273612 T1275273612
SK BREW4-2-100-200 275273705 T1 275273705
SK BREW4-2-200-200 275273708 T1 275273708
SK BREW4-2-400-200 275273712 T1275273712
SK BRW4-1-100-100 275273305 T1 275273305
SK BRW4-1-200-100 275273308 T1 275273308
SK BRW4-1-400-100 275273312 T1275273312
SK BRW4-2-100-200 275273405 T1 275273405
SK BRW4-2-200-200 275273408 T1 275273408
SK BRW4-2-400-200 275273412 T1275273412
SK BRW4-3-100-450 275273505 T1 275273505
SK BREW4-1-100-100 275273605 T1 275273605
SK BREW4-1-200-100 275273608 T1 275273608
SK BREW4-1-400-100 275273612 T1275273612
SK BREW4-2-100-200 275273705 T1 275273705
SK BREW4-2-200-200 275273708 T1 275273708
SK BREW4-2-400-200 275273712 T1275273712

(i Bilgi

Frenleme direnci

Talep Uzerine, harici frenleme direngleri igin bagka modeller veya montaj secenekleri sunulabilir.
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2.3.3 Frenleme direngleri atamasi

NORD tarafindan sunulan frenleme direncgleri dogrudan munferit cihazlara uygun hale getirilmistir.
Ancak harici frenleme direnglerinin kullaniminda normalde 2 veya 3 alternatif arasindan sec¢im yapma
olanagi s6z konusudur.

Cihaz

SK 2xXE-...

dahili frenleme
direnci

tercih edilir

harici frenleme direnci 9

alternatif

alternatif

250-112-0

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

370-112-O

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

550-112-0

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

750-112-O

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

250-123-A

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

370-123-A

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

550-123-A

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

750-123-A

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

111-123-A

SK BRI4-1-100-100

SK BRx4-1-100-100

SK BRx4-2-100-200

250-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

370-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

550-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

750-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

111-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

151-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

221-323-A

SK BRI4-1-200-100

SK BRx4-1-200-100

SK BRx4-2-200-200

SK BRx4-2-100-200

301-323-A

SK BRI4-2-100-200

SK BRx4-2-100-200

401-323-A

SK BRI4-2-100-200

SK BRx4-2-100-200

551-323-A

SK BRI4-3-047-300

SK BRx4-3-050-450

751-323-A

SK BRI4-3-047-300

SK BRx4-3-050-450

112-323-A

SK BRI4-3-023-600

SK BRx4-3-050-450

550-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

750-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

111-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

151-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

221-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

301-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

401-340-A

SK BRI4-1-400-100

SK BRx4-1-400-100

SK BRx4-2-200-200

551-340-A

SK BRI4-2-200-200

SK BRx4-2-200-200

751-340-A

SK BRI4-2-200-200

SK BRx4-2-200-200

112-340-A

SK BRI4-3-100-300

SK BRx4-3-100-450

152-340-A

SK BRI4-3-100-300

SK BRx4-3-100-450

182-340-A

SK BRI4-3-050-600

SK BRx4-3-100-450

222-340-A

SK BRI4-3-050-600

SK BRx4-3-100-450

1) SK BRx4-: Modeller: SK BRE4-, SK BRW4-, SK BREW4-

Tablo 7: Frenleme direncglerinin frekans invertoriine atanmasi
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2.4 Elektrik baglantisi

A uyar

Elektrik carpmasi

Cihaz kullanim digindayken bile sebeke girisinde ve motor baglanti klemenslerinde tehlikeli seviyede
gerilim olabilir.

e Calismalara baslanmadan 6nce, ilgili tim bilesenlerdeki (cihazin gerilim kaynagi, baglanti hatlari,
klemens baglantilari) gerilimsizlik durumu uygun 6lgiim araglar kullanilarak kontrol yoluyla tespit
edilmelidir.

+ lzole edilmis aletler (6rn. tornavida) kullanin.

+ CIHAZLAR TOPRAKLANMIS OLMALIDIR.

G] Bilgi

Sicaklik sensorii ve PTC termistor (TF)

PTC termistorler, diger sinyal kablolari gibi motor kablolarindan ayri olarak désenmelidir. Aksi
takdirde, motor sargisindan hatta karisan parazit sinyalleri cihazin arizalanmasina neden olur.

Cihaz ve motorun dogru baglanti gerilimine goére tasarlandigindan emin olun.

Elektrik baglantilarina ulagsmak i¢in SK 2xxE'nin SK Tl4-... baglanti Gnitesinden ¢ikartiimasi gerekir
(Ed) Alt bolim 2.1.2 "Motor montaji igin gereken iglemler").

Gug ve kontrol baglantilari igin birer klemens baglantisi 6n géralmuastir.

PE bagdlantilar (cihazlarin topraklamasi) zemindeki baglanti Unitesinin d6kim gdvdesinin i¢ kisminda
bulunur. BG 4'te, bunun icin gu¢ klemens blogunda bir kontak mevcuttur.

Cihazin modeline bagh olarak klemens seritlerinin atamasi farklidir. Dogru atama bilgilerini, ilgili
klemensin Uzerindeki etikette veya cihazin i¢ kismindaki basili klemens genel bakis planinda
bulabilirsiniz.

Klemens baglantilar

(1) | sebeke kablosu
motor kablosu

Frenleme direnci hatlari
(2) | Kontrol hatlari

Elektromekanik fren " X
Motorun PTC termistorii (TF) n gl
() | PE !
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2.4.1 Kablolama ydnetmelikleri

Cihazlar, endustriyel ortamda calistiriimak tzere gelistiriimistir. Bu ortamda elektromanyetik parazitler
cihazi etkileyebilir. Genelde, dogru yapilan bir montaj, sistemin arizasiz ve tehlikesiz bir sekilde
calismasini saglar. EMU yoOnetmeliklerinde belirtilen limitlere uymak igin asagidaki notlara dikkat
edilmelidir.

1. Ortak bir topraklama noktasina veya bir topraklama barasina bagli tim cihazlarin, biyuk kesitli kisa
topraklama hatlari Uzerinden iyi bir sekilde topraklanmis oldugundan emin olun. Elektronik tahrik
teknigine bagl her kontrol Unitesinin (6rn. bir otomasyon cihazi) buyuk kesitli kisa bir hat Gzerinden
cihazin kendisiyle ayni topraklama noktasina baglanmasi 6zellikle 6nemlidir. Yuksek frekanslarda
daha dusuk bir empedansa sahip olduklari i¢in yassi iletkenler (6rn. metal kelepgeler) tercih edilir.

2. Cihaz uzerinden kontrol edilen motorun PE kablosu, ilgili cihazin topraklama terminaline
olabildigince direkt olarak baglanmalidir. Merkezi bir topraklama barasinin mevcut olmasi ve butin
toprak hatlarinin bu barayla birlestiriimesi genelde sorunsuz bir isletim imkani saglar.

3. Kontrol devreleri icin mimkinse ekranlanmis kablolar kullaniimaldir. Bu sirada, kablo ucundaki
ekran kismi dikkatli bir sekilde kapatiimali ve ekransiz kablo damarlarinin olabildigince kisa
olmasina dikkat edilmelidir.

Analog-nominal deger kablolarinin ekrani, cihazda sadece tek tarafli olarak topraklanmalidir.

4. Kontrol hatlari, ayrn kablo kanallari, vb. kullanilarak gli¢ hatlarindan olabildigince uzaga

doésenmelidir. Capraz hatlarda imkanlar dahilinde 90°'lik bir agi olusturulmahdir.

5. Panodaki kontaktorlerin, AC kontaktorleri kullaniliyorsa RC devresi veya DC kontaktorleri
kullaniliyorsa "bosta galisma" diyotlari araciligiyla parazitlerden korundugundan emin olun; bunun
icin parazit giderme bilesenlerinin kontaktér bobinlerine baglanmasi gerekir. Asiri gerilim
sinirlamasi i¢in kullanilan varistorler de ayni sekilde etkilidir.

6. Yuk baglantilar (gerekiyorsa motor kablolari) i¢in ekranlanmig veya zirhli kablolarin kullaniimasi
gerekir. Ekran / zirh bileseni her iki ugta da topraklanmalidir. Topraklama, imkanlar dahilinde
dogrudan cihazin PE'sinde yapilmalidir.

Ayrica EMU'ya uygun kablolama yapmaya da mutlaka dikkat edilmelidir.

Cihazlarin montajinda guivenlik diizenlemelerine aykiri bir iglem kesinlikle yapilmamalidir!

DIKKAT

Yiiksek gerilim nedeniyle hasarlar olugabilir

Cihazin spesifikasyonuna uygun olmayan elektriksel zorlanmalar cihazin hasar gérmesine neden
olabilir.

e Cihazin Gizerinde kendi basiniza yiksek gerilim testi yapmayin.
¢ Yuksek gerilim izolasyon testinden énce, test edilecek kablolari cihazdan ayirin.

(il Bilgi Sebeke geriliminin diiz gecisle baglanmasi

Sebeke geriliminin diz gegisle baglanmasi sirasinda, baglanti klemensleri, soketler ve besleme hatlarinin izin
verilen akim yUki dederine uyulmalidir. Buna uyulmamasi, akim tasiyan modiller ve bu modillerin yakin
cevresinde 6rnegin termik hasarlara neden olabilir.

Cihaz bu el kitabindaki onerilere uygun sekilde kurulursa, EMU drin normuna EN 61800-3 uygun
olarak EMU yoénetmelidinin tim gerekliliklerini kargilar.
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2.4.2 Gug unitesinin elektrik baglantisi

DIKKAT

Ortamin EMU paragziti

Bu cihaz, meskun mahallerde ek parazit giderme 6nlemleri alinmasini gerektirebilen yiksek frekansli
girisimlere yol agabilir (EJ Alt bélim 8.3 "Elektromanyetik uyumluluk EMU").

» Belirtilen parazit dnleme derecesine uymak igin ekranl motor kablolari kullanin.

Cihaz baglantisinda asagdidaki hususlara dikkat edilmelidir:

1. Sebeke beslemesinin dogru gerilim degerini verdiginden ve ihtiya¢ duyulan akima uygun sekilde
tasarlandigindan emin olun (EJ Alt b6lim 7 "Teknik veriler")

2. Gerilim kaynagiyla cihazin arasina, belirtlen nominal akim araligina sahip uygun elektrik

sigortalarinin baglandigindan emin olun.

Sebeke kablosu baglantisi: L1-L2/N-L3 ve PE klemenslerinde (cihaza bagh olarak)

4. Motor baglantisi U-V-W klemenslerinde

w

Cihazin duvar montaji igin 4 damarli motor kablosu kullaniimalidir. U-V-W'ya ek olarak ayrica PE
baglanmalidir. Bu durumda, mevcutsa kablo ekrani, buylk ytzeyli olarak kablo girisinin metal vidali
baglantisinin Gzerine yerlestiriimelidir.

PE'ye baglanti icin halka seklindeki kablo pabuglarinin kullaniimasi énerilir.

[i] Bilgi Baglanti kablosu

Baglanti i¢in sadece 80°C sicaklik sinifinda bakir kablolar veya esdegerleri kullaniimalidir. Daha ylksek sicaklik
siniflarina izin verilir.

Kablo Pabucu kullanildidinda, baglanabilen maksimum kablo kesiti azaltilabilir.

Cihaz Kablo @ [mm?] AWG Sikma torku
Boyut sert esnek [Nm] [Ib-ing]
1..3 05...6 05...6 20-10 12..15 10,62 ... 13,27
4 0,5...16 0,5...16 20-6 12..15 10,62 ... 13,27
Elektromekanik fren
1..3 02..25 02..25 24-14 0,5...0,6 4,42 ...5,31
4 0,2..4 02..25 24-12 0,5...0,6 4,42 ...531

Tablo 8: Baglanti verileri
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2.4.2.1 Sebeke baglantisi (L1, L2(/N), L3, PE)

Cihazda sebeke giris tarafinda 6zel koruma bilesenlerine/sigortalara ihtiyag yoktur. Klasik sebeke
sigortalarinin (bkz. Teknik veriler) ve bir ana salter veya kontaktorin kullaniimasi tavsiye edilir.

Cihaz verileri izin verilen sebeke verileri
Tip Gerilim Gug 1~115V 1~230V 3~230V 3 ~400V
SK...112-0 115 VAC 0,25 ... 0,75 kW X
SK...123-A 230 VAC 0,25 ... 1,1 kW X
SK...323-A 230 VAC >0,25 kW X
SK...340-A 400 VAC > 0,37 kW X
Baglantilar L/N=L1/L2 | LIN=L1/L2 L1/L2/L3 L1/L2/L3

Sebekeden ayirma veya sebekeye baglama islemi her zaman butin kutuplarda ve senkronize sekilde
gerceklestiriimelidir (L1/L2/L3 veya L1/N).

Cihaz, teslimatta TN veya TT sebekelerinde calisacak sekilde yapilandiriimis durumdadir. Sebeke
filtresi normal verime ve olusan kagak akima sahiptir. Yildiz noktasinda topraklanmis bir sebeke
kullanilmali, 1 fazli cihazlarda nétr iletkeniyle birlikte kullaniimalidir!

IT sebekelerine uyarlama — (Boyut 1'den itibaren)

A uyar

Sebeke hatasinda beklenmeyen hareket

Bir sebeke hatasinda (toprak arizasi), kapal bir frekans invertéri kendiliginden acilabilir. Bu durum,
parametrelemeye bagli olarak tahrikin otomatik olarak yol almasina ve bunun sonucunda yaralanma
tehlikesine neden olabilir.

« Sistemi beklenmeyen hareketlere kargi emniyete alin (bloke etme, mekanik tahriki ayirma, disme
emniyeti kullanma,...).

DIKKAT IT sebekesinde galistirma

Bir IT sebekesinde sebeke hatasi (toprak arizasi) olusursa, bagl bir frekans invertdériiniin ara devresi, frekans
invertéri kapatiimis olsa bile ylklenebilir. Bu, asiri ylklenme nedeniyle ara devre kondansatérlerinin tahrip
olmasina neden olur.
e Fazlalik enerjiyi bosaltmak icin frenleme direnci baglayin.
* Frekans invertortnin kontrol Unitesinin gerektiginde calismaya hazir olmasini saglayin:
— Entegre besleme bloguna sahip bir cihaz (SK 2x0E) kullanilirken, dahili kontrolér ve dolayisiyla tim
denetim fonksiyonlari otomatik olarak agilir.
— Entegre besleme blogu olmayan bir cihaz (SK 2x5E) kullanilirken, sebeke gerilimi acilmadan 6nce cihazin
24V beslemesi agilmalidir. Cihazin 24 V beslemesi ancak cihaz sebeke geriliminden ayrildiktan sonra
kapatiimahdir.
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IT sebekesinde calistirma icin Jumper'in (Cy=0OFF) yeri degistirilerek basit uyarlama iglemleri
gerceklestiriimelidir, ancak bu iglemler parazit dnleme 6zelliginin kétilesmesine de neden olur.

Bir izolasyon monitériinde caligstirma durumunda cihazin izolasyon direncine dikkat edilmelidir (L3 Alt
bolim 7 "Teknik veriler")

CY=0N CY=0FF

-l

(1) = Boyut 1 - 3'te kullanilan Jumper (2) = Boyut 4'te kullanilan Jumper

Sekil 16: Sebeke uyarlamasi i¢in kullanilan Jumper
HRG aglarina uyarlama — (Boyut 1'den itibaren)

Cihaz, yuksek direncli topraklanmis yildiz noktasina (High Resistance Grounding) sahip besleme
sebekelerinde de calistirilabilir (ABD Amerika bdélgesi igin tipik durum). Bunun igin, bir IT- sebekesinde
calistirma icin de gecgerli olan (bkz. Gst kisim) ayni kosullar ve uyarlamalar dikkate alinmalidir.

Farkh besleme sebekeleri veya sebeke formlarinda kullanim

Cihaz sadece, bu bélimde (E2 Alt bélim 2.4.2.1 "Sebeke baglantisi (L1, L2(/N), L3, PE)") acikca
belirtilen besleme sebekelerine bagdlanabilir ve bu besleme sebekelerinde galistirilabilir. Bundan farkh
sebeke formlarinda calistirmak mimkin olabilir, fakat 6nceden uretici tarafindan kontrol edilmeli
ve agikga onaylanmalidir.
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2.4.2.2 motor kablosu

Standart bir kablo tipi (EMU'ya dikkat edin) s6z konusuysa motor kablosunun toplam uzunlugu 25 m
olmalidir. Eger ekranlanmig bir motor kablosu kullaniliyorsa veya kablo iyi topraklanmig bir metal
kanalin igine déseniyorsa, toplam uzunlugun 5 m'yi asmamasi gerekir (kablo ekranini ¢ift tarafli olarak
PE (zerine baglayin).

DIKKAT

Cikigta anahtarlama

Bir motor kablosunun yiik altinda anahtarlanmasi, cihazin izin verilmeyen 6lclide fazla zorlanmasina
neden olur. Gli¢ Unitesindeki bilesenler hasar gorebilir ve uzun vadeli ya da dogrudan da tahrip
olabilir.

« Motor kablosunu ancak frekans invertéri dalgalanmaya son verdikten sonra baglayin. Yani cihaz
"Acilmaya hazir" veya "Calistirma blokaji" durumunda olmalidir.

[i] Bilgi

Senkron motorlar veya gok motorlu ¢calisma

Eger bir cihaza senkron makineler veya birden fazla motor paralel olarak baglanacaksa, frekans
invertortiiniin dogrusal gerilime / frekans karakteristik egrisine gére ayarlanmasi gerekir (= P211 =0
ve P212 = 0).

Cok motorlu calismada toplam motor kablosu uzunlugu her bir motor kablosu uzunlugunun
toplanmasiyla elde edilir.

2.4.2.3 Frenleme direnci (+B, -B) — (Boyut 1'den itibaren)

+B/ -B klemensleri, uygun bir frenleme direncinin baglanmasi igin 6ngoérilmustir. Baglanti igin
olabildigince kisa ve ekranlanmis bir kablo segilmelidir.

A DiKKAT

Sicak yiizeyler
Frenleme direnci ve diger tim metal pargalar isinarak 70°C'nin tzerinde sicakliklara ¢ikabilir.

¢ Vicudun temas eden bolgelerinde lokal yaniklar nedeniyle yaralanma tehlikesi ortaya cikabilir
< Bitisik nesneler 1sI nedeniyle hasar gorebilir

Urlin Gzerinde calismadan &nce yeterli bir soguma siresinin dolmasini bekleyin. Yiizey sicakh@ini
uygun 6lgiim araglariyla kontrol edin. Bitisik bilesenlerle arada yeterli mesafe birakin.
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2.4.2.4 Elektromekanik fren
Sadece SK 2x5E Boyut 1 - 3 ve SK 2x0E Boyut 4 icin gecerlidir:

Elektromekanik bir freni devreye sokmak i¢in cihaz tarafindan 79/ 80 klemenslerinde (MB+ / MB-) bir
cikis gerilimi olusturulur. Bu, cihazin mevcut besleme gerilimine baglidir. Atama asagidaki sekilde
gerceklestirilir:

Sebeke gerilimi / AC gerilimi (AC) Fren bobini gerilimi (DC)
115V ~/230V ~ 105V =
400V ~ 180V =
460V ~/480V ~ 205V =
500V ~ 225V =

Baglanti klemensleri, SK 2x5E'de kontrol klemens blogunda, fakat SK 2x0E, Boyut 4'te bu kontrol
klemens blogundan biraz uzak bir konumda bulunur.

Cihazin sebeke gerilimi temel alinarak tasarim yapilirken dogru fren veya fren bobini gerilimi atamasi
dikkate alinmalidir.

G] Bilgi

P107/ P114 parametreleri

Bir elektromekanik fren, cihazin bu is icin 6ngdrilen klemenslerine baglanirken P107 ve P114
parametreleri (fren tepki siresi / devreye alinma slresi) uyarlanmaldir. Fren devreye sokma
Unitesinde hasarlar olusmasini 6nlemek icin P107 parametresinde # 0 seklinde bir deger ayarlayin.
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2.4.3 Kontrol unitesinin elektrik baglantisi

Baglanti verileri:

Klemens blogu Boyut 1 -4 Boyut 4
tipik 79/80 klemensleri

Kablo @ * [mm?] 0,2..25 0,2..4

AWG - Standardizasyonu 24-14 24-12

sitkma torku [Nm] 0,5...0,6 0,5...0,6
[Ib-ing] 4,42 ...531 4,42 ...531

Dz tornavida [mm] 3,5 3,5

* pabuclu esnek kablo (plastik bilezikli veya plastik bileziksiz) veya sert kablo

SK 2x0E SK 2x5E

Cihaz, kendi 24V DC gerilimini badimsiz
olarak olusturur ve bu gerilimi klemens 43'te
(6rnegin harici sensorlerin  baglantisi igin)
kullanima sunar.

Ancak 4 boyutundaki cihazlar harici bir kontrol

Cihaz, harici bir 24 V DC kontrol gerilimi ile
beslenmelidir. Alternatif olarak, opsiyonel

olarak sunulan SK CU4-... veya SK TU4-...
tipindeki bir 24V DC besleme blogu
kullanilabilir.

gerilimi kaynagi araciligiyla da beslenebilir
(klemens 44 ile baglanti yapilir). Bu sirada,
dahili ve harici besleme blogu arasindaki gecis
otomatik olarak gerceklestirilir.

AS arabirimi kullanilan cihazlarda (SK 225E
ve SK 235E), kontrol gerilimi beslemesi sari
AS arabirimi hatti Uzerinden
gerceklestiriimelidir. Ancak bu durumda
frekans invertorl; besleme blogunda veya
AS-1 bus'unda hasar olusmasini 6énlemek igin

ek olarak
beslenmemelidir.

klemens

44 Uzerinden

(] Bilgi

Kontrol gerilimi asirn yuklenmesi

Kontrol nitesinde izin veriimeyecek derecede yiiksek akimlar nedeniyle olusan asiri yiklenme kontrol Unitesini
tahrip edebilir. izin verilmeyecek derecede yiiksek akimlar, gercekte gekilen toplam akimin izin verilen toplam
akimi gegmesi veya baska cihazlar igin kullanilan 24 V DC kontrol geriliminin frekans invertériinden iletiimesi
durumunda ortaya gikar. iletme durumunun énlenmesi igin érnegin ciftli kablo pabucu kullanilmalidir.

Kontrol Unitesi, entegre besleme bloguna sahip cihazlarda (SK 2x0E) cihazin 24 V DC besleme klemenslerinin
baska bir gerilim kaynagina baglanmasi durumunda da asir yuklenebilir ve tahrip olabilir. Bu nedenle, 6zellikle
kontrol baglantisi igin kullanilan ge¢meli baglantilarin montajinda, mevcutsa 24 V DC besleme igin kullanilan
mevcut damarlarin cihaza baglanmamasina, bunun yeribe uygun sekilde izole edilmesine dikkat edilmelidir

(6rnegin sistem bus'u baglantisi igin kullanilan ge¢gmeli baglanti SK TIE4-M12-SYSS).

(il Bilgi

Toplam akim degerleri

24 V DC, gerekiyorsa birden fazla klemens tarafindan alinabilir. Buna érnegin dijital ¢ikiglar veya RJ45 (izerinden

baglanan bir kumanda moddilleri de dahildir.

Alinan akimlarin toplami asagidaki limitleri agsmamalidir:

Cihaz tipi BG1lila3 BG 4
SK 2x0E 200 mA 500 mA
SK 2x5E 200 mA -

AS arabirimine sahip cihazlar, AS arabirimi kullanilirken 60 mA 60 mA
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(il Bilgi Dijital girislerin tepki siiresi
Dijital bir sinyale goésterilen tepkinin slresi yaklasik 4 — 5 msn'dir ve asagidakilerden olusur:

Tarama suresi 1 msn

Sinyal tutarlihgi kontrolu 3 msn

Dahili isleme < 1msn

Dijital giris DIN2 ve DIN3 i¢in, 250 Hz ile 205 kHz arasindaki sinyal darbelerini dogrudan islemciye aktaran ve
bdylece bir enkoderin degerlendiriimesine olanak saglayan birer paralel kanal mevcuttur.

E] Bilgi

Kablo kilavuzu

Tam kontrol hatlar (PTC termistérler de dahil), parazitlerin cihaza girmesini dnlemek icin sebeke ve
motor kablolarindan ayri sekilde désenmelidir.

Hatlar paralel sekilde désenirken 60 V'un Uzerinde gerilim tagsiyan hatlarla arada birakilmasi gereken
20 cm'lik minimum mesafeye uyulmalidir. Gerilim tasiyan hatlarin ekranlanmasi veya kablo
kanallarinin icinde metalden yapilan topraklanmis separatérlerin kullanimi yoluyla minimum mesafe
azalir.

Alternatif: Kontrol hatlarinin ekranlanmis oldugu bir hibrit kablo kullanimi.
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Kontrol klemensleriyle ilgili ayrintilar

Etiket, fonksiyon

SH: Fonksiyon: Guvenli durma DOUT:
ASI+/-: entegre AS arabirimi 24V SH:
24 V: 24 V DC kontrol gerilimi 0V SH:
10 VREF: AINicin 10 V DC referans gerilimi AIN +/-
AGND: Analog sinyallerin referans potansiyeli SYS H/L:
GND: Dijital sinyallerin referans potansiyeli MB+/-:
DIN: dijital girig TF+/-:

Genigleme kademesine bagli olarak baglantilar

dijital cikis

Giris, guvenli durma’

Referans potansiyel, guvenli durma'’
Analog giris

Sistem bus

Elektromekanik frenin devreye sokulmasi
Motorun PTC termistér baglantisi (PTC)

Fonksiyonel glvenlik (gtvenli durma) ile ilgili ayrintilari BU0230 sayili ek el kitabinda bulabilirsiniz. -

www.nord.com -

Boyut1...3
SK 200E | SK 210E | SK 220E | SK 230E Cihaz tipi SK 205E | SK 215E | SK 225E | SK 235E
SH ASI SH+ASI Etiket SH ASI SH+ASI
1
| Pin |
24V (gikis) 43 1 11 aa 24 V (giris)*
AINL+ | ASI+ 14/84 1 2 | aq/s4 24V (girig)* | ASI+
AIN2+ 16 | 3 1 40 GND
AGND | ASI- 12/85 1 4 | 40/85 GND | ASI-
DIN1 20 1 5 121 DIN1
DIN2 22 1 6 | 22 DIN2
DIN3 23 YV 7 1 28 DIN3
DIN4 24V SH DIN4 24vsH | 24891 8 T 24/80 DIN4 24V SH DIN4 24V SH
GND 0V SH GND ovsH |4o8 ] 9 | 40/88 GND 0V SH GND oV SH
DOUT1 T DOUT1
GND 4 111l 4 GND
SYS H HER N SYSH
SYSL 78 | 13 1 78 SYSL
10V REF TR
DOUT2 8 1 15 17 MB+
GND 40 1|16 | 80 MB-
TF+ 38 |17 1 38 TF+
TF- 39 [ 18! 30 TF-

* AS arabirimi kullanilirken Klemens 44, bir ¢ikis gerilimi (26,5 V DC ... 31,6 V DC, maks. 60 mA) sunar. Bu durumda higbir

gerilim kaynagi bu klemense baglanmamalidir!
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Boyut 4
SK 200E | SK210E | SK 220E | SK 230E
Clhazupi (SH) (ASI) (SH+ASI)
Pin : Etiket
1] 43 24V (gikis)
2 | 43 24V (cikis)
3 : 40 GND
4 1 40 GND
5 : -84 / ASI+
6 | -/85 / ASI-
7 : 11 10V REF
8 | 14 AINL+
9 : 16 AIN2+
10 ! 12 AGND
1 | 44 24V (giris)
12 | 44 24V (giris)
13 : 40 GND
14 | 40 GND
15 : 21 DIN1
16 | 22 DIN2
17 : 23 DIN3
18 | 24/89 DIN4 24V SH DIN4 24V SH
19 | 40/88 GND 0V SH GND 0V SH
20 | 40 GND
21 : 1 DOUT1
22 | 40 GND
23 : 3 DOUT2
24 | 40 GND
25 : 77 SYSH
26 | 78 SYSL
27 : 38 TF+
28 | 39 TF-
Ayri, ayriimis klemens blogu (2 kutuplu):
| 79 MB+
: 80 MB-
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Fonksiyonlarin anlami Aciklama / teknik veriler
Klemens Parametre
No. | Adi Anlami No. Fabrika ayari fonksiyonu
Dijital cikiglar Cihazin galigma durumlarinin belirtiimesi
24V DC Maksimum yik 20 mA
Enduktif yuklerde: Tek yonlu diyot
aracihgiyla koruma saglayin!
1 DOUT1 Dijital ¢ikis 1 P434[-01] | Ariza
3 DOUT2 Dijital ¢ikis 2 P434[-02] | Ariza
Notlar:

Boyut 4: Maksimum yiik 50 mA,

SK 2x5E: Gerilim miktari, girig geriliminin miktarina baglidir (18 — 30 V DC)

Analog girigler

Cihazin, harici bir kontrolor, potansiyometre, vb. araciligiyla devreye sokulmasi

Céziiniirliik 12Bit
U=0...10 V, Ri=30 kQ
I=0/4 ... 20 MA

Analog sinyallerin kalibrasyonu, P402 ve P403 izerinden
gerceklestirilir.
+ 10 V Referans gerilimi: 5 mA, kisa devreye dayanikli degil

Yiik direnci (250 Q) DIP salteri AIN1/2

tizerinden 11

Analog giristeki izin verilen maksimum 40

gerilim: 30 V DC

10 kQ
14

11 10V REF + 10 V Referans gerilimi - -
14 AIN1+ Analog giris 1 P400 [-01] Nominal frekans
16 AIN2+ Analog giris 2 P400 [-02] Fonksiyon yok
40 GND Referans potansiyel GND - -

DIKKAT: SK 200E ve SK 210E: Klemens 40 yerine Klemens 12 kullaniimalidir (AGND/0V)

Dijital girigler Cihazin harici bir kontrolér, salter, vb. araciligiyla devreye sokulmasi, HTL
baglantisi — Enkoder (sadece DIN2 ve DIN3)
EN 61131-2 uyarinca, Tip 1 Girig kapasitesi
low: 0-5 V (~ 9,5 kQ) 10 nF (DINZ, DIN 4)
high: 15-30 V (~ 2,5 - 3,5 kQ) 1,2 nF (DIN 2, DIN 3)
Tarama siiresi: 1 msn Sinir frekans (sadece DIN 2 ve DIN 3)
Tepki siiresi: 4 - 5 msn Min.: 250 Hz, Maks.: 205 kHz
21 DIN1 Dijital giris 1 P420 [-01] | ACIK sad
22 DIN2 Dijital giris 2 P420 [-02] | ACIK sol
23 DIN3 Dijital giris 3 P420 [-03] | Sabit frekans 1 (= P465[-01])
24 DIN4 Dijital giris 4 P420 [-04] | Sabit frekans 2 (= P465[-02])

PTC termistor girisi

Motor sicakhginin PTC araciligiyla denetimi

Cihazin motora yakin montaji igin
ekranlanmis bir kablo kullaniimalidir.

Girig her zaman aktiftir. Cihazi ¢alismaya hazir duruma
getirebilmek igin bir sicaklik senséri baglanmali veya her iki
kontak da koprilenmelidir.

38 TF+ PTC termistor girisi - -
39 TF- PTC termistor girisi - -
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Kontrol gerilimi kaynagi

Cihazdan, érnegin aksesuarlarin beslemesi igin verilen kontrol gerilimi

24V DC * % 25, kisa devreye dayanikli

Maksimum yiik 200 mA V)

43 VO / 24V

Cikis gerilimi

40 GND/ 0V

Referans potansiyel GND

1) Bkz. "Toplam akim degerleri" bilgisi (EJ Alt bolim 2.4.3 "Kontrol Unitesinin elektrik baglantisi”)

Not: Boyut 4: Maksimum yiik 500 mA

Kontrol gerilimi

Cihazin besleme gerilimi

baglantisi 24V DC * % 25 (Boyut 1 — 3) Boyut 4: Bagli kontrol gerilimi yetersizse Klemens 44 ile dahili
24 V DC + % 25 (Boyut 4) besleme blogu arasinda otomatik gegis gergeklestirilir.
200 mA ... 800 mA, giris ve gikislarin AS arabirimi kullanilirken: Buraya higbir gerilim kaynagini
ylkune veya opsiyonlarin kullanimina baglamayin! Cikis gerilimi: 26,5V — 31,6 V, < 60 mA
baghdir

44 24V Girig gerilimi - -

40 GND/ 0V

Referans potansiyel GND

Sistem bus Diger cihazlarla (6rn. akilli opsiyonel modiiller veya frekans invertort) iletisim
saglamak icin NORD'a 6zel bus sistemi
Bir sistem busu tizerinde dért adede - Adres =32/34/36/38
kadar frekans invertori (SK 2xxE, SK
1x0E) caligtirilabilir.
77 SYSH Sistem bus+ P509/510 Kontrol klemensleri / Otomatik
78 SYSL Sistem bus P514/515 250kBaud / Adres 32de:

Cikis direnci sistem

Bus sisteminin fiziksel uglarinda sonlandirma

busu

isletime almadan 6nce, gikis direnglerinin dogru ayarlanmig olup olmadigi kontrol edilmelidir. (bir

S2

"ON" (KAPALI) fabrika ayari

(Fabrika ayarinin farkli olmasi
durumunda yukaridaki agiklamaya
bakin)

Frenin devreye Elektromekanik bir frenin baglanmasi ve devreye sokulmasi. Cihaz, bu amacla bir
sokulmasi cikig gerilimi Uretir. Bu, sebeke gerilimine baglidir. Dogru fren bobini geriliminin
atanmasi, sec¢im sirasinda mutlaka dikkate alinmalidir.
Baglanti degerleri: izin verilen anahtarlama gevrim siiresi:
(E3 Alt b6lum 2.4.2.4 "Elektromekanik 150 Nm'ye kadar: < 1/sn
fren") 250 Nm'ye kadar: < 0,5/sn
Akim: < 500 mA
79 MB+ Frenin devreye sokulmasi P107/114 0/0
80 MB- Frenin devreye sokulmasi
NOTLAR:

SK 2x0E, Boyut 4: < 600 mA
Fonksiyon, P434=1 ile aynidir
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AS arabirimi Cihazin basit Fieldbus dizlemi araciligiyla kontroli: Aktér-sensor arabirimi
26,56-31,6V Sadece sari AS arabirimi hatti kullanilabilir, siyah hat
SK 220E ve SK 230E: < 25 mA Uzerinden besleme yapmak mimkiin degildir.
SK 225E ve SK 235E: < 290 mA, bunun DIP salteri S1:4 ve 5 lizerinden konfigiirasyon
maksimum 60 mA'i harici aktuatorleri
beslemek igindir

84 ASI+ ASI+ P480 ... -

85 ASI- ASI- P483 -

Fonksiyonel givenlik
"Gulvenli durma"

Ariza glvenlikli giris

Ayrintilar: BU0230, "Teknik veriler"

Girig her zaman aktiftir. Cihazi ¢alismaya hazir duruma
getirebilmek igin, bu giris gerekli gerilimle beslenmelidir.

89 | VI/24V SH

24V girig

88 | VI/oV SH

Referans potansiyel

iletisim arabirimi

Cihazinin farkli iletisim araglarina baglanmasi

24VDCx %20

RS 485 (Bir ParameterBox'un baglanmasi igin)

9600 ... 38400 Baud

Cikis direnci (1 kQ) sabit

RS 232 (Bir PC'ye (NORD CON) baglamak igin)

9600 ... 38400 Baud

1 RS485 A+

Veri kablosu RS485

RS485 B-

Veri kablosu RS485

3 GND

Bus sinyallerinin referans
potansiyeli

4 RS232 TXD

Veri kablosu RS232

5 RS232 RXD

Veri kablosu RS232

6 +24V

Cikis gerilimi

P502...
P513 [-02]

1-2-3-4-5-6

Baglanti kablosu
(Aksesuar / opsiyonel)

Cihazin, NORDCON yaziliminin yukli oldugu bir MS-Windows® PC'ye baglanmasi

Uzunluk: yaklasik 3,0 m + yaklasik 0,5 m
Malzeme numarasi: 275274604

PC'deki bir USB portuna baglamak igin
uygundur ve bdylece bir SUB-D9
baglantisina alternatif olusturur.
Ayrintilar: EAT1 275274604
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2.4.4 Besleme blogu SK xU4-24V-... - Baglanti 6rnegi

1/3~115/230/400V + PE

____________

L1-L2/N-L3 L1-L2/N
115/230/400V 115/230/400V
Frekans invertort 24V besleme blogu
SK 205E-.../SK 215E-... SK TU4-24V-... (+ SK TI4-TU-NET)*
veya
SK CU4-24V-...
24v= .
44 Kontrol klemensi blogu
) 44* 40 44* ... 11 14 12 Bl
GND

2 40 I —

o) I— ok

2 ' R

o 21 i

g 22 -

%) 23 0-100%

S 24

c e -3 i

(®] o 1 1

X | ! : 1 |
| e | : ]
! o 1 M '
i - Salter, ' Potansiyometre:
____________ 1 10kOhmi

Kontrol klemensi blogu
44* 40 44* ... 11 14 12 Bl

nominal analog deger: 0(2) - 10V

Kontrol klemensi blogu

44* 40 44* ... 11 14 12 B1
e gyt g g gy g gy
nominal analog deger 0 (4) - 20mA i E_A_G_Np_
! !
+5000
]
_ | 0(4)-20mA !
* SK TU4-24V-... 'de: Klemens tanimi 44 yerine klemens tanimi 43 : - h
(g
Sekil 17: Besleme blogu SK xU4-24V-... ile ilgili baglanti 6rnegi
Ayar (S1): DIP3 = off, DIP4 = on, DIP5 = off (B6lim 4.3.2.2)
(DIP salteri)
(sadece 0-10 V veya 0—20 mA sinyalleri igin kullanilabilir!)
veya
Onerilen parametre ayari, P400 [07] =1 P420 [02] = 2
S1: DIP1-8 = off P420[01] =1 P420 [03] = 26 (0-10 V / 0-20 mA sinyallerinde)

27 (2-10 V / 4-20 mA sinyallerinde)
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SK 2x0E cihaz modellerine, harici bir 24 V DC gerilim beslemesine gerek kalmayacak sekilde bir
besleme blogu entegre edilmistir. Bu nedenle Boyut 1 — 3'te harici bir gerilim kaynaginin baglanmasi
(6rn. besleme blogu SK xU4-24V-...gibi) éngdrtilmemistir. Bunun icin bir baglanti klemensi mevcut
degildir. Boyut 4, uygun baglanti klemenslerine sahiptir ve harici bir gerilim kaynaginin baglanmasina
izin verir (L Alt bélim 0 "Kontrol klemensleriyle ilgili ayrintilar ").

SK 2x5E'nin kendine ait bir analog girisi yoktur. Buna ragmen bu cihaz modeliyle bir analog sinyali
(6rn. bir potansiyometreden gelen sinyali) dederlendirebilmek igin, besleme blogunun yardimiyla
analog sinyal bir darbe sinyaline dénustirulebilir ve cihazin uygun bir dijital fonksiyonu araciligiyla

kullanilabilir hale getirilebilir.

Nominal akim  degerlerinin  (0(4) - 20 mA)
islenmesi icin aksesuar kitinde, klemens 12 ile
14'Gn arasina baglanmasi gereken 500 Q'luk bir
diren¢ mevcuttur. Frekans invertoriindeki ilgili
girigin kalibrasyonu, parametre (P420)
aracihgiyla gerceklestirilir.

Nominal deger

Parametre [dizi]

Ayar

0..20mA

P420 [-02] veya [-03] | {26}

4 ...20 mA

P420 [-02] veya [-03] | {27}
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2.5 Artimhi enkoder igin kullanilan renk ve kontak dizeni(HTL)

Fonksiyon A:;nr:;fl:::g:?gkl SK 2xxE'deki diizen

24V besleme kahverengi / yesil 43 (/144) 24V (VO)
OV besleme beyaz / yesil 40 0V (GND)
Yol A kahverengi 22 DIN2
Yol A ters (A /) yesil -

Yol B gri 23 | DIN3
Yol B ters (B /) pembe -

Yol 0 kirmizi 21 \ DIN1
Yol 0 ters siyah -

Kablo ekrani Frekans invertoru gévdesine buyik ylzeyli olarak baglayin

1) | Kablo renkleri, enkoder tipine bagdlidir ve farkhlik gdsterebilir. Litfen enkoderin bilgi formuna dikkat edin!

Enkoderin akim cekisine (genelde 150 mA'e kadardir) ve kontrol gerilimi kaynaginin izin verilen yik
degerine dikkat edin.

Bir HTL enkoderinin sinyallerini sadece dijital giris DIN 2 ve DIN 3 igleyebilir. Enkoderin kullanimi igin,
gereklilige (devir geri beslemesi / servo modu veya konumlama) baglh olarak parametre (P300)
ve/veya (P600) etkinlestiriimelidir.

[i] Bilgi DIN 2 ve DIN 3'te cift atama

Dijital giris DIN 2 ve DIN 3, 2 farkli fonksiyon icin kullanilir:
1. parametrelenebilen dijital fonksiyonlar (6rn. "Soldan devreye sok") i¢in,
2. Bir artimh enkoderin degerlendirilmesi igin.

Her iki fonksiyon da bir "VEYA" baglantisi Gzerinden baglanmistir.

Bir artimli enkoderin degerlendiriimesi fonksiyonu her zaman etkindir. Yani bir artimli enkoder baglanmig
durumdaysa, dijital fonksiyonlarin kapatiimis oldugundan emin olunmalidir (Parametre (P420 [-02] ve [-03]) veya
DIP salteri (B6IUm 4.3.2.2)araciligiyla).

[i] Bilgi Dénme yoni

Artimli enkoderin "sayma yénii", motorun dénme yénilyle ayni olmalidir. iki yén ayni degilse, enkoder yollarinin
baglantilari (Yol A ve Yol B) birbiriyle degistiriimelidir. Alternatif olarak Parametre P301'de enkoderin ¢ézindrligu
(darbe sayisi) negatif on isaretle ayarlanabilir.

(il Bilgi Enkoder sinyalindeki parazitler

ihtiyag duyulmayan damarlar (6rn. yol A ters / B ters) mutlaka izole edilmelidir.

Aksi takdirde bu tir damarlarin birbiriyle veya kablo ekraniyla temas etmesi durumunda, enkoder sinyalinin
parazitlenmesine veya enkoderin hasar gérmesine neden olabilecek kisa devreler olugabilir.

Enkoderde bir sifir yolu mevcutsa, bu yol, cihazin 1 numarali dijital girisine baglanmalidir. Sifir yolu,
Parametre P420 [-01], Fonksiyon "43"e ayarlandiysa frekans invertorl tarafindan okunur.
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2.6 Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda igletim

Elektrik nedeniyle patlama tehlikesi

Elektrik nedeniyle kivilcim olusumu, patlayici bir atmosferin tutusmasina neden olabilir.

« Cihazi patlama tehlikesi bulunan atmosferlerde agmayin ve higbir kapagi (6rn. ariza teshis
delikleri) gikartmayin.

» Cihazin Gzerindeki tim calismalar sadece sistemde elektrik geriliminin olmadigi
durumda yapilmahdir.

« Kapatma sonrasindaki bekleme suresine (= 30 dak) uyun.

e Calismalara baglanmadan 6nce, ilgili tim bilesenlerdeki (cihazin gerilim kaynagi, baglanti
hatlar, klemens baglantilar) gerilimsizlik durumu uygun 6lgim araglari kullanilarak kontrol
yoluyla tespit edilmelidir.

Yuksek sicakliklar nedeniyle patlama tehlikesi

Yuksek sicakliklar patlayici bir atmosferin tutusmasina neden olabilir.
Cihazin ve motorun iginde, gévdenin izin verilen maksimum yuzey sicakligindan daha ylksek
sicakliklar olusabilir. Toz birikintileri, cihazin sogutulmasini kisitlar.

« Izin verilmeyen derecede toz birikintileri olusmasini 6nlemek igin cihazi diizenli olarak
temizleyin.
» Patlama tehlikesi bulunan ortamlarda cihazi agmayin ve motoru sékmeyin.

Elektrostatik yuklenme nedeniyle patlama tehlikesi

Elektrostatik yiklenmeler, kivilcim olusumuyla birlikte ani desarj durumlarina neden olabilir.
Kivileimlar, patlayici bir atmosferi tutusturabilir.

Govde kapag plastiktendir. Ornegin bu gévde kapagi, fandan kaynaklanan bir partikil akigl
araciligiyla elektrostatik olarak yiklenebilir.

e Cihazinin galistirma yerinde hava hareketleri ve akimlar 6nlenmelidir.

Cihaz uygun bir modifikasyonla, patlama tehlikesi altindaki belirli bélgelerde kullanilabilir.

Cihaz bir motora ve bir rediktére bagliysa, motorun ve rediktériin patlama bdlgesi isaretlerine de
dikkat edilmelidir. Aksi takdirde tahrigin ¢alistirilmasina izin verilmez.

(il Bilgi SK 2xxE, Boyut 4

4 boyutundaki cihazlarin (SK 2x0E-551-323 ... -112-323 ve SK 2x0E-112-340 ... -222-340) patlama tehlikesi
altindaki ortamlarda calistinimasina izin verilmez.
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2.6.1 Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda galistirma - ATEX Bolgesi 22 3D

Asagida, cihazin patlama tehlikesi altindaki ortamlarda (ATEX) calistinimasi igin dikkat edilmesi

gereken tum kosullar bir araya getirilmigtir.

2.6.1.1 Kategori 3D'ye uymak amaciyla cihazin modifiye edilmesi

ATEX Bolgesi 22'de calistirmak icin sadece bunun i¢in modifiye edilmis bir cihaza izin verilir. Bu
uyarlama iglemi sadece NORD sirketinde gerceklestirilir. Cihazi ATEX Bélgesi 22'de kullanabilmek
icin, digerlerinin yani sira ariza teshisi kapaklari, eloksalli yagd kontrol camlariyla degistirilir.

[i] Bilgi

(1) Uretim yih
( 2) Cihazin igareti (ATEX)

IP55: @ I 3D Ex tc [1IB T125 °C Dc X

IP66: @ 13D Extc IlIC T125 °C Dc X

Atama:

"Govde" araciligiyla koruma
Yontem "A" Bolge "22" Kategori 3D
Koruma turt IP55 / IP66 (cihaza bagh olarak)

iletken tozlar igin IP66 gerekir

Maksimum ylzey sicakligi 125°C
Cevre sicakhigi -20°C ila +40°C

Mekanik asiri zorlanma nedeniyle olasi hasarlar

SK 2xxE serisi cihazlar ve onaylanan opsiyonlar, mekanik yiklenmenin, disik 4J bir darbe enerjisine
karsilik gelen sadece bir derecesine uygun olarak tasarlanmistir.

Daha yuksek yuklenme durumlari cihazin Gzerinde veya i¢cinde hasarlara neden olur.

Uyarlama g¢alismalari i¢in gereken bilesenler, frekans invertdriiniin uygun sekilde modifiye edilmis bir

baglanti Unitesinde (SK Tl4-...-EX) mevcuttur.
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2.6.1.2 ATEX bolgesi 22, Kategori 3D icin kullanilan opsiyonlar

ATEX uyumlu bir cihaz elde etmek icin, opsiyonel modillerde de bu modiillerin patlama tehlikesi
altindaki bélgelerdeki izin durumuna dikkat edilmelidir. Asagidaki listede bulunmayan opsiyonel
modduller, agik bir ifadeyle bir ATEX Bdlgesi 22 3D'de kullanilamaz. Bu kural, bu tir bir ortamda
kullaniimasina izin verilmeyen ge¢cmeli baglantilari ve salterler icin de gegerlidir.

Kullanim ve parametrelendirme kutularinin da ATEX - Bolgesi 22 3D'de calistinimasina izin
verilmez Bu nedenle bu UrlUnler sadece devreye alma veya bakim amaciyla ve patlama tehlikesi
iceren toz atmosferinin mevcut olmadigindan emin olunmasi durumunda kullaniimalidir.

Adi

Malzeme numarasi

Kullanimina izin veriliyor

Frenleme direncleri

SK BRI4-1-100-100 275272005 Evet
SK BRI4-1-200-100 275272008 Evet
SK BRI4-1-400-100 275272012 Evet
SK BRI4-2-100-200 275272105 Evet
SK BRI4-2-200-200 275272108 Evet
Bus arabirimleri

SK CU4-CAO(-C) 275271001 / (275271501) Evet
SK CU4-DEV(-C) 275271002 / (275271502) Evet
SK CU4-ECT(-C) 275271017 / (275271517) Evet
SK CU4-EIP(-C) 275271019/ (275271519) Evet
SK CU4-PBR(-C) 275271000 / (275271500) Evet
SK CU4-PNT(-C) 275271015/ (275271515) Evet
SK CU4-POL(-C) 275271018/ (275271518) Evet
G/C - genigletmeleri

SK CU4-I0E(-C) 275271006 / (275271506) Evet
SK CU4-I0E2(-C) 275271007 / (275271507) Evet
SK CU4-REL(-C) 275271011/ (275271511) Evet
Besleme modulleri

SK CU4-24V-123-B(-C) 275271108 / (275271608) Evet
SK CU4-24V-140-B(-C) 275271109 / (275271609) Evet
Potansiyometre

SK ATX-POT 275142000 Evet
Diger

SK CU4-FUSE(-C) 275271122/ (275271622) Evet
SK CU4-MBR(-C) 275271010/ (275271510) Evet
Duvar montaj kitleri

SK TIE4-WMK-1-EX 275175053 Evet
SK TIE4-WMK-2-EX 275175054 Evet
Adaptor Kitleri

SK TI4-12-Adaptor kiti_63_71-EX | 275175038 Evet
SK TI4-3-Adaptor kiti_80_112-EX | 275175039 Evet
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SK ATX-POT

3D kategorisindeki bir frekans invertorl, cihazda bir nominal deder ayari (6rn. devir) ile kullanilabilen
ATEX uyumlu bir 10 kQ potansiyometre (SK ATX-POT) ile donatilabilir. Potansiyometre, bir M20-M25
genigletmesi ile M25 rakor baglantilarindan birine yerlestirilir. Segilen nominal deger, bir tornavidayla
ayarlanabilir. Bu bilesenler, sdkulebilir kilit bagligr sayesinde ATEX gerekliliklerini kargilar. Kesintisiz
calisma sadece kilit baghgi kapali durumdayken gercgeklestirilebilir.

1  Birtornavida ile nominal deger ayari

Damar rengi Adi Klemens Klemens Klemens
SK ATX-POT SK CU4-24V SK CU4-IOE SK 2x0E
Kirmizi +10 V referans [11] [11] [11]
Siyah AGND / OV [12] [12] [12] / [40]
Yesil Analog giris [14] [14]/]16] [14]/]16]
(il Bilgi Dahili frenleme direnci "SK BRI4-..."

"SK BRI4-x-xxx-xxx" tipinde bir dahili frenleme direnci kullanilirsa, her durumda bu bilesen igin gli¢ sinirlamasi
etkinlestirilmelidir (£ Alt bolim 2.3.1 "Dahili frenleme direnci SK BRI4-..."). Sadece ilgili invertor tipine atanmis

direngler kullaniimahdir.
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2.6.1.3 Maksimum c¢ikis gerilimi ve tork azaltma

Erigilebilen maksimum ¢ikis gerilimi, ayarlanacak darbe frekansina bagli oldugu igin, B1091-1
dokimaninda belirtilen tork, 6 kHZz'lik nominal darbe frekansinin Uzerindeki degerlerde kismen
azaltiimahdir.

Faarbe > 6 kHz i¢in su denklem gecerlidir: Tazaltma[%] = % 1 * (Fdarbe — 6 kHZz)

Bu nedenle maksimum tork, 6 kHz'in Uzerindeki degerlerde kHz basina % 1 azaltimalidir. Tork
sinirlamasi, kopma frekansina ulasildiginda dikkate alinmalidir. Ayni durum, modilasyon derecesi
(P218) icin de gecerlidir. % 100'l0k fabrika ayarinda, alan zayiflatma araliginda % S'lik tork azaltmasi
dikkate alinmaldir:

P218 > % 100 icin su denklem gecerlidir: Tazaltma[%] = % 1 * (105 — P218)

% 105'lik bir degerden itibaren azaltmaya gerek kalmaz. Ancak % 105'in Gzerindeki degerlerde,
projelendirme kilavuzuna gdre tork arttirma saglanmaz. % 100'Un Uzerindeki modulasyon dereceleri,
kosullara bagh olarak yiksek harmonikler nedeniyle salinmalara ve motorun duzensiz ¢alismasina
neden olabilir.

(il Bilgi Giic kisma

6 kHz'in Uzerindeki (400 V cihazlar) veya 8 kHz degerindeki (230 V) darbe frekanslarinda, tahrigin tasariminda
gli¢c kisma durumu dikkate alinmahdir.

Parametre (P218) < % 105 olarak ayarlandiginda, alan zayiflatma araliginda modulasyon derecesi i¢in azaltma
durumuna dikkat edilmelidir.

2.6.1.4 Devreye almayla ilgili notlar

Bdlge 22 icin hat girigleri en azindan Koruma turl IP55 igin yeterli olmalidir. Kullaniimayan delikler,
ATEX Bolgesi 22 3D'ye uygun kor baglantilarla (genelde IP66) kapatiimalidir.

Motorlar, cihaz araciligiyla asiri 1sinmaya karsi korunur. Bu, motor PTC termistorlerinin (TF) cihaz
tarafinda degerlendiriimesi araciligiyla gerceklesir. PTC termistor, bu fonksiyonunun saglanmasi igin
bu is icin 6ngdrilen girise (klemens 38/39) baglanmalidir.

Ayrica (P200) motor listesindeki bir NORD motorun kullaniimasina dikkat edilmelidir. NORD sirketine
ait bir 4 kutuplu standart motor veya bagka bir Ureticiye ait bir motor kullaniimiyorsa, ((P201) ile
(P208)) arasindaki motor parametrelerinin verileri, motor Uriin etiketindeki verilere goére kalibre
edilmelidir. Motorun stator direnci (bkz. P208), invertér araciligiyla ve ¢evre sicakliginda élgiilmelidir.
Bunun i¢in Parametre P220, "1" degerine ayarlanmalidir. Ayrica frekans invertéri, motor maksimum
3000 d/dak'lik bir devirle galistirilabilecek sekilde parametrelenmelidir. Bununla birlikte, dort kutuplu bir
motor i¢in "maksimum frekans"in 100 Hz'ten kii¢lk bir degere ayarlanmasi gerekir ((P105) < 100). Bu
sirada reduktoérin izin verilen maksimum tahrik ¢ikis devrine dikkat edilmelidir. Ayrica "I*t-Motor"
denetimi (Parametre (P535) / (P533)) agilmal ve darbe frekansi 4 kHz ile 6 kHz arasinda bir degere
ayarlanmalidir.
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m

Gerekli parametre ayarlarina genel bakis:

Parametre Ayar degeri Fabrika ayari Aciklama
Bu bilgilerde, 4 kutuplu bir motor temel
P105 <100 Hz [50] alinmaktadir. Prensip olarak bu deger, ancak
Maksimum frekans - 3000 d/dak'hk bir motor devrini agsmayacak
blylklikte olmalidir.
P200 uygun motor 0] 4 kutuplu bir NORD motor kullanilirsa, burada
Motor listesi glcini secin onceden ayarlanan motor verileri gagrilabilir.
P201 — P208 Oriin etiketine 4 kutuplu bir NORD motor kullaniimazsa,
e N . [xxx] burada, motor verileri Urtin etiketine uygun
Motor verileri gore veriler olarak girilmelidir
P21“8 _ >% 100 [100] Mumkun olan maksimum ¢ikis gerilimini
Modiilasyon derecesi belirler
Motorun stator direncini 6lger. Olgiim
P220 1 0] tamamlandiktan sonra parametre otomatik
Parametre tanimi olarak "0" degerine getirilir. Belirlenen deger
P208 parametresine kaydedilir
PS04 6 kHz'in Gizerindeki daha biiyik darbe
Darbe frek 4 kHz ... 6 kHz [6] frekansi degerlerinde maksimum torkun
arbe frekanst azaltiimasi gerekir.
P533 I?t denetiminde 100'den kugik degerlerde
<0
Faktér 12-Motor % 100 [100] tork azaltma durumu dikkate alinabilir.
Motorun 1%t denetimi agilmalidir. Ayarlanacak
Motor ve

P535

12t motor

havalandirmaya
uygun sekilde

[0]

degerler, havalandirma tiriine ve kullanilan
motora gore belirlenir, bunun icin bkz.
B1091-1
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DRIVESYSTEMS

2.6.1.5 AB uygunluk beyani — ATEX

NoRr?

GETRIEBEBAU NORD

Member of the NORD DRIVESYSTEMS Group DRIVESYSTEMS

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG

Getrishebau Nord 5tr. 1. 22941 ide, Germany - Fon +43(0} 289 -0, Fax +43( 2289 - 22530 com C432710_2219

EU Declaration of Conformity

In the meaning of the directive 2014/34/EU Annex X, 2014/30/EU Annex || and 2011/65/EU Annex Vi

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG as manufacturer in sole responsibility hereby declares, Page 1 of 1
that the variable speed drives from the product series

¢ SK 200E-xxx-123-B-.. , SK 200E-xxx-323-.-.. , 5K 200E-xxx-340-.-..
(xxx= 250, 370, 550, 750, 111, 151, 221, 301, 401, 551, 751}
also in these functional variants:
SK 205E-... , SK 210E-... , SK 215E-... , SK 220E-... , SK 225E-... , SK 230E-... , SK 235E-...

and the further options/accessories:
SK BRI4-..., SK ATX-POT, 5K TIE4-M12-M16, SK TIEA-WMK-1, SK TIEA-WMK-2, SK CU4-PBR,
SK CU4-CAO, SK CU4-DEV, SK CU4-PNT, SK CU4-ECT, SK CU4-POL, SK CU4-EIP, SK CU4-10E

with ATEX labeling @u 3D ExtcllIB T125°C Dc X (in IPS5) or

@ll 3D Ex tc lIICT125°CDc X (in IPG6)
comply with the following regulations:
ATEX Directive for products 2014/34/EU  0). L 96 of 29.3.2014, p. 309-356

EMC Directive 2014/30/EU  OJ. L 96 of 29.3.2014, p. 79-106

RoHS Directive 2011/65/EU  0J.L 174 of 1.7.2011, p. 88-11

Delegated Directive(EU) 2015/863 0J. L 137 of 4.6.2015, p. 10-12

Applied standards:

EN 60079-0:2012+A11:2013 EN 60079-31:2014 EN 61800-9-1:2017
EN 61800-5-1:2007+A1:2017 EN 61800-3:2004+A1:2012+AC:2014  EN 61800-9-2:2017

EN 60529:1991+A1:2000+A2:2013+AC:2016 EN 50581:2012

It is necessary to notice the data in the operating manual to meet the regulations of the EMC-Directive.
Specially take care about correct EMC installation and cabling, differences in the field of applications and if
necessary original accessories.

First marking was carried out in 2010.

Bargteheide, 28.05.2019
s
Al
/L'_'\u_—-\
U. Kiichenmeister pp F. Wiedemann
Managing Director Head of Inverter Division
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DRIVESYSTEMS 2 Montaj ve kurulum

2.6.2 Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda igletim - EAC Ex

Asagida, EAC Ex uyarinda cihazin patlama tehlikesi altindaki ortamlarda c¢alistirilmasi i¢in dikkat
edilmesi gereken tiim kosullar bir araya getirilmistir. Bu sirada, prensip olarak [EJd Alt bolim 2.6.1
"Patlama tehlikesi altindaki ortamlarda calistirma - ATEX Bdlgesi 22 3D " uyarinca tim kosullar
gecerlidir. Onay icin EAC Ex uyarinca baglantili farklihklar asagida agiklanmistir ve bunlara mutlaka
uyulmalidir.

2.6.2.1 Cihazin modifiye edilmesi
Alt boliim 2.6.1.1gecerlidir.
EAC Ex uyarinca cihazin isareti agagidaki gibi farklilik gosterir.

Cihazin isareti

( i i Cihazlarin duvar montajinda  agagidakiler
EH[ |E| [H[ H gecerlidir:
Ex tclllB T125°C Dc X ﬁ Extc IIC T125°C Dc X ﬁ °
HAHMO LICBD ; HAHVO LICBS ; IP55: Ex tc llIB T125 °C Dc X
TC RU C-DE.AABT.B.O1102 % TC RU C-DE.AAB7.B.01109 %
OTKpLIBATE, OTKMICYHE OT CETH OTKPLIBATE, OTHIGYME OT CETH IP66: Ex tc lIC T125 °C Dc X
. A vy
[ 3 Cihazlarin  motor montajinda  asagidakiler
[H[ EI HI[ IEl gecerlidir:
Extc B DcU ] ExtclliC DeU #
HAHWO UCBS g HAHWMO LICB3 g IPS5: EX tc ”IB DC U
TC RU C-DE.AABT.B.O1108 % TC RU C-DE.AABT.B.O1109 .;n
OTKPLIBATE, OTKAKNME OT CETH OTKpBIBATE, OTKMIOYUB OT CETH IP66: Ex tc lIC Dc U
"y
Atama:
» "Govde" araciligiyla koruma
* Yontem "A" Boélge "2" Kategori 3D
» Koruma tird IP55 / IP66 (cihaza bagli olarak)
iletken tozlar igin IP66 gerekir
e Maksimum yizey sicakligi 125°C
e Cevre sicakligi -20°C ila +40°C
(il Bilgi "U" isareti

"U" isareti, motor montaji icin 6ngdrilen cihazlar igin gecerlidir. Bu sekilde isaretlenen cihazlar, eksik olarak kabul
edilir ve ancak uygun bir motorla baglantili sekilde calistinlabilir. "U" isaretine sahip bir cihaz bir motora
takildiysa, motorun veya motorlu rediktériin Gzerinde bulunan isaret ve kisitlamalar tamamlayici olarak birlikte
gecerlidir.

(il Bilgi "X" isareti

"X" isareti, ortam sicakhdi igin izin verilen araligin -20°C ile +40°C arasinda oldugunu belirtir.
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2.6.2.2 Ayrintili bilgiler

Patlama korumasi ile ilgili ayrintih bilgileri agagidaki alt bolimlerde bulabilirsiniz.

Aciklama [ Alt boltim
"ATEX bdlgesi 22, Kategori 3D i¢in kullanilan opsiyonlar” 26.1.2
"Maksimum ¢ikis gerilimi ve tork azaltma" 2.6.1.3
"Devreye almayla ilgili notlar" 26.14

2.6.2.3 EAC Ex- sertifikasi
TC RU C-DE.AA87.B.01109
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DRIVESYSTEMS 2 Montaj ve kurulum

2.7 Acik alanda kurulum
Cihaz ve teknoloji Uniteleri (SK TU4-...) asagidaki kosullarda a¢ik alanda kurulabilir:

+ 1P66 modeli (UV'ye dayanikli kér baglantilarla birlikte, bkz. Ozel énlemler, Alt bélim 1.9 "Koruma
taru IP55, IP66 modeli"),

» eloksalli yag kontrol camlari (malzeme numarasi: 201114000), Adet: 3,

» Dogrudan hava kosullarina (yagmur/ giineg) kargi koruma saglamak igin cihazin Gzerini bir gatiyla
ortun,

« Kullanilan aksesuarlar da (6rn. gecmeli baglantilar) ayni sekilde en az IP66 sinifinda olmalidir.

G:] Bilgi

Eski tasarima sahip cihazlar

Daha eski tasarima sahip cihazlarin (Uretim yili 2010 ve daha eski) daha sonra agik alanda kurulmasi,
ek olarak gévde kapaginin UV'ye dayanikh bir modelle degistiriimesi gerekebilir. Bunun igin
Getriebebau NORD servisine basvurun.

BU 0200 tr-4920 85



Col

NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS

3 Gosterge, kullanim ve opsiyonlar

Ek opsiyonlar olmadan gergeklestirilen bir teslimat durumunda ariza teshis LED’leri digaridan gorulir.
Bu LED'ler giincel cihaz durumunu goésterir. En dnemli parametreleri uyarlamak icin 2 potansiyometre
(sadece SK 2x5E) ve 8 DIP salteri (S1) kullanima sunulmustur. Bu minimum konfiglrasyonda, harici
(takilabilir) EEPROM'a baska uyarlanmis parametre verileri kaydedilmez. Bunun tek istisnasi; ¢calisma
saatleri, arizalar ve ariza kosullariyla ilgili bilgilerdir. Bu veriler, Firmware V1.2'ye kadar sadece harici
EEPROM'a (bellek moduli) kaydedilebilir. Firmware 1.3'ten itibaren bu veriler frekans invertdériiniin
dahili EEPROM'una kaydedilir.

Bellek moduli (harici EEPROM), programlama adaptérii SK EPG-3H'nin yardimiyla, frekans
invertoériinden bagimsiz olarak 6nceden parametrelenebilir.

Sekil 18: SK 2xxE (BG 1), Ustten gérinim Sekil 19: SK 2xxE (BG 1), igten goriiniim
No. | Adi SK 2xOEBG1...3 SK 2x5E ve SK 2x0E BG 4
1 Sinyal gostergesi 1 RJ12 baglantisi RJ12 baglantisi

Sinyal gbstergesi 2 DIP salteri AIN Bildirim LED’leri

(Nominal akim degeri icin 250 Q)

3 Sinyal gostergesi 3 Bildirim LED’leri Potansiyometre (P1/ P2)
4 8x DIP sgalteri
5 gecme EEPROM

[i] Bilgi

Teshis kapaklarinin sikma torku

Seffaf teshis kapaklarinin (kontrol camlari) sikma torku, 2,5 Nm'dir.
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DRIVESYSTEMS

3 Gosterge, kullanim ve opsiyonlar

3.1 Kullanim ve parametreleme opsiyonlari

Dogrudan cihaza veya cihazin yakinina monte edilebilen ve dogrudan baglanabilen cesitli kullanim
kullanima sunulmustur.

Ayrica parametrelendirme kutulari, cihazin parametreleme fonksiyonuna erisme ve bu fonksiyonu
uyarlama olanagi sunar.

Adi

Malzeme numarasi

Dokiiman

Salter ve potansiyometre (montaj)

SK CU4-POT . 275271207 Alt bélim 3.2.4 "Potansiyometre
Salter/potansiyometre o
adaptéri, SK CU4-POT"
SK TIE4-POT Potansiyometre 0-10V 275274700 T1 275274700
SK TIE4-SWT Salter "L-OFF-R" 275274701 T1 275274701
Kullanim ve parametrelendirme kutulari (Handheld)
SK CSX-3H SimpleBox 275281013 BU0040
SK PAR-3H Parametre kutusu 275281014 BU0040

(ParameterBox)

BU 0200 tr-4920
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS

3.1.1 Kullanim ve parametrelendirme kutulari, Yazilim

Opsiyonel bir SimpleBox veya ParameterBox yardimiyla, parametreleri okumak veya uyarlamak igin
tim parametrelere rahatlikla bir sekilde erisilebilir. Degistirilen parametre verileri, kalicic EEPROM
bellege kaydedilir.

Ek olarak 5 adede kadar komple cihaz veri seti ParameterBox'a kaydedilebilir ve tekrar ¢agrilabilir.

SimpleBox veya ParameterBox ile cihaz arasindaki baglanti, RJ12-RJ12 kablosu araciligiyla saglanir.

Sekil 20: SimpleBox, handheld, SK CSX-3H Sekil 21: ParameterBox, handheld, SK PAR-3H
Modul Aciklama Veriler
e 4 basamakli 7 segmentli LED gésterge,

Cihazin devreye alinmasi, dokunmatik digmeler

SK CSX-3H . -

) parametrelenmesi, konfiglirasyonu ve * 1P20

(SimpleBox handheld) o 1

kontroli igin kullanilir 9, + RJ12-RJ12 kablosu

(cihaza baglamak igin kullanilir D)

e 4 satirl LCD gosterge, arka plan
aydinlatmali, dokunmatik digmeler

Cihazin ve opsiyonlarinin (SK xU4-...) + 5 adede kadar komple parametre veri setini
devreye alinmasi, parametrelenmesi, kaydeder
SK PAR-3H e .
konfigirasyonu ve kontroli igin kullanilir. [+ P20
(ParameterBox handheld) . -
Komple parametre veri setlerinin e RJ12-RJ12 kablosu
kaydedilmesi mumkinddir. (cihaza baglamak igin kullanihr)

e USB kablosu
(PC'ye baglamak igin kullanilir)

1) | Orn. bus arabirimleri gibi opsiyonel modiiller igin gegerli degildir

Baglanti

1. RJ12 soketinin ariza teshis camini gikartin.

2. Kumanda unitesi ile Frekans invertori arasinda
RJ12-RJ12 kablo baglantisi olusturun.

Bir bildirim cami veya kér baglanti agik ise, cihazin
igine kir veya nem girmemesine dikkat edin.

3. Devreye alma isleminden sonra dizenli ¢alistirma
icin  mutlak tum bildirim camlarinin ve koér
baglantilarin tekrar vidalanmasina ve sizdirmaz
durumda olmasinadikkat edin.
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DRIVESYSTEMS 3 Gosterge, kullanim ve opsiyonlar

[ﬂ Bilgi

Teshis kapaklarinin sikma torku

Seffaf teshis kapaklarinin (kontrol camlari) sikma torku, 2,5 Nm'dir.

3.1.2 Birden ¢ok cihazin bir parametreleme aracina baglanmasi

ParameterBox veya NORDCON yazilimi Uzerinden birden fazla frekans invertoriini adreslemek
prensip olarak mumkindir. Asagidaki ornekte, iletisim minferit cihazlarin (maks. 4) protokollerinin
ortak sistem bus' u (CAN) {zerinden tinellenmesi yoluyla parametreleme araciliiyla
gerceklestirimektedir. Bu sirada asagidaki hususlara dikkat edilmelidir:

1. Fiziksel bus yapisi:

Cihazlarin arasindaki CAN baglantisini (sistem bus'u) kurun

2. Parametreleme

Parametre Frekans invertériindeki ayar
No. Adi FU1 FU2 FU3 Fu4
P503 | Temel fonksiyon cikisi 2 (sistem bus'u aktif)
P512 | USS adresi 0 0 0 0
P513 | Mesaj devre disI kalma siresi 0,6 0,6 0,6 0,6
(sn)
P514 | CAN baud hizi 5 (250 kBaud)
P515 | CAN adresi 32 | 34 | 3 | 38 | | | |

3. Parametreleme aracini alisildik sekilde RS485 (zerinden (6rn. RJ12 (zerinden) ilkfrekans
invertérine baglayin.

Kosullar / kisitlamalar:

Prensip olarak, NORD sirketinin su anda mevcut olan tim frekans invertorleri ortak bir sistem bus'u
Uzerinden iletisim kurabilir. SK 5xxE serisi cihazlar baglanirken, bu konuda ilgili cihaz serisinin el
kitabinda agiklanan ¢ergeve kosullarina dikkat edilmelidir.
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS

3.2 Opsiyonel moduller

Cihaz, fonksiyonlari gelistiren modullerin veya gérintileme, kontrol ve parametreleme gostergelerinin
kullanimi araciligiyla ¢ok farkli gerekliliklere kolay bir sekilde uyarlanabilir.

Parametrelerin uyarlanmasi yoluyla kolay bir devreye alma iglemi igin alfanimerik gosterge ve
kullanim mododilleri kullanilabilir (EJ Alt bélim 3.1 "Kullanim ve parametreleme opsiyonlari "). Daha
karmasik gorevler icin, NORD CON parametreleme yazilimi kullanilarak bir PC sistemine baglanti
olanaklari sunulur.

3.2.1 Dahili miisteri arabirimleri SK CU4-... (modiillerin montaiji)

Dahili musteri arabirimleri, boyutu degistirmeden cihazlarin fonksiyon kapsamini genisletmeye olanak
saglar. Cihaz, uygun bir opsiyonun montaji i¢in tam olarak bir montaj yeri sunar. Baska opsiyonel
modiillere ihtiyag duyulursa, bunun igin harici teknoloji Gniteleri kullaniimahdir (CJ Alt bolim 3.2.2
"Harici teknoloji Uniteleri SK TU4-... (moddllerin montaji)").

LA U

Sekil 22: Dahili musteri arabirimleri SK CU4 ... (6rnek)

Bus arabirimleri harici bir 24 V besleme gerilimine ihtiya¢g duyar ve bununla birlikte, cihaz sebeke
gerilimiyle beslenmiyorken de kullanima hazirdir. Dolayisiyla bus arabiriminin parametrelenmesi ve
ariza teshisi islemleri de bir frekans invertoriinden bagimsiz sekilde gerceklestirilebilir.
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DRIVESYSTEMS 3 Gosterge, kullanim ve opsiyonlar
Adi *) Malzeme numarasi Dokiiman

Bus arabirimleri

SK CU4-CAO(-C) CANopen 275271001 / (275271501) T1 275271001 / (T1 275271501)
SK CU4-DEV(-C) DeviceNet 275271002 / (275271502) T1 275271002 / (T1 275271502)
SK CU4-ECT(-C) EtherCAT 275271017 / (275271517) T1275271017 / (T1 275271517)
SK CU4-EIP(-C) Ethernet IP 275271019/ (275271519) T1275271019 / (T1 275274519)
SK CU4-PBR(-C) PROFIBUS DP 275271000 / (275271500) T1 275271000 / (T1 275271500)
SK CU4-PNT(-C) PROFINET 10 275271015/ (275271515) T1 275271015/ (T1 275271515)
SK CU4-POL(-C) POWERLINK 275271018/ (275271518) T1275271018 / (T1 275271518)

G/C - genigletmeleri

SK CU4-I0E(-C)

275271006 / (275271506)

T1 275271006 / (T1 275271506)

SK CU4-I0E2(-C)

275271007 / (275271507)

T1 275271007 / (T1 275271507)

SK CU4-REL(-C)

275271011/ (275271511)

T1275271011 / (T1275271511)

Besleme modiuilleri

SK CU4-24V-123-B(-C)

275271108 / (275271608)

T1275271108 / (T1 275271608)

SK CU4-24V-140-B(-C)

275271109 / (275271609)

T1275271109 / (T1 275271609)

Diger

SK CU4-FUSE(-C)

Sigorta moduld

275271122 / (275271622)

T1275271122 / (T1 275271622)

SK CU4-MBR(-C)

El. fren redresori

275271010/ (275271510)

T1275271010/ (T1275271510)

* —C isaretine sahip tim moddiller, IP6x cihazlarinda kullanilabilmeleri icin verniklenmis devrelere sahiptir.
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3.2.2 Harici teknoloji Uniteleri SK TU4-... (modullerin montaiji)
Harici teknoloji Uniteleri, cihazlarin fonksiyon kapsamini modiler sekilde genisletmeye olanak saglar.

Modul tipine bagh olarak cesitli modeller (IP koruma derecelerine gore farkhlik gosterirler, gegme
baglantil veya degil) kullanima sunulmustur. Bu bilesenler, uygun baglanti Unitesi ile dogrudan cihaza
veya opsiyonel bir duvar montaj kiti ile cihazin yakinina da monte edilebilir.

Her SK TU4-... teknoloji unitesi, her zaman ilgili bir SK Tl4-TU-.... baglanti Unitesine ihtiyag
duyar

Sekil 23: Harici teknoloji tniteleri SK TU4-... (6rnek)

Bus modiillerinde veya G/C genigletmesinde, RJ12 soketi araciliiyla (saydam bir vidal baglantinin
(bildirim caminin) arkasinda) sistem bus'una ve dolayisiyla sistem bus'una bagh tim aktif cihazlara
(frekans invertorleri, diger SK xU4 modulleri) ParameterBox SK PAR-3H veya PC (NORD CON
yazilimi) araciligiyla erismek mimkinddr.

Bus modulleri 24 V'luk bir besleme gerilimine ihtiya¢ duyar. Besleme gerilimi mevcutsa, bus modiilleri,
frekans invertori ¢alismiyorken de hazir durumdadir.
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3 Gosterge, kullanim ve opsiyonlar

Tip IP55 | IP66 | M12 Adi Malzeme Dokiman
numarasi

CANopen X SK TU4-CAO 275281 101 11275281101
X SK TU4-CAO-C 275 281 151 11275281151

X X | SK TU4-CAO-M12 275 281 201 T1275281201

X X | SK TU4-CAO-M12-C 275 281 251 T1275281251

DeviceNet X SK TU4-DEV 275 281 102 11275281102
X SK TU4-DEV-C 275 281 152 T1275281152

X X | SK TU4-DEV-M12 275 281 202 T1275281202

X X | SK TU4-DEV-M12-C 275 281 252 T1275281252

EtherCAT X SK TU4-ECT 275 281 117 11275281117
X SK TU4-ECT-C 275 281 167 T1275281167

EtherNet/ IP X X | SK TU4-EIP 275281 119 T1275281119
X X | SK TU4-EIP-C 275 281 169 T1275281169

POWERLINK X SK TU4-POL 275281 118 11275281118
X SK TU4-POL-C 275 281 168 11275281168

PROFIBUS DP X SK TU4-PBR 275 281 100 T1275281100
X SK TU4-PBR-C 275 281 150 T1275281150

X X | SK TU4-PBR-M12 275 281 200 T1275281200

X X | SK TU4-PBR-M12-C 275 281 250 T1275281250

PROFINET 10 X SK TU4-PNT 275 281 115 11275281115
X SK TU4-PNT-C 275 281 165 T1275281165

X X | SK TU4-PNT-M12 275 281 122 T1275281122

X X | SK TU4-PNT-M12-C 275281172 T1275281172

G/C genisletmesi X SK TU4-IOE 275 281 106 T1275281106
X SK TU4-IOE-C 275 281 156 T1275281156

X X | SK TU4-IOE-M12 275 281 206 T1275281206

X X | SK TU4-IOE-M12-C 275 281 256 T1275281256

Gerekli aksesuarlar (her modiil, mutlaka ilgili bir baglant: linitesine ihtiya¢ duyar)
Baglanti Unitesi X SK TI4-TU-BUS 275 280 000 T1 275280000
X SK TI4-TU-BUS-C 275 280 500 T1 275280500
Opsiyonel aksesuarlar
Duvar montaj kiti | x | x| | SK TIE4-WMK-TU 275 274 002 TI 275274002

Tablo 9: Harici bus modiilleri ve G/C genisletmeleri SK TU4- ...
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Tip IP55 | IP66 Adi Malzeme Dokiman
numarasi
Besleme blogu 24 V / 1~ X SK TU4-24V-123-B 275 281 108 11275281108
230V
X | SKTU4-24V-123-B-C 275 281 158 T1275281158
Besleme blogu 24 V / 1~ X SK TU4-24V-140-B 275 281 109 T1275281109
400V
X | SK TU4-24V-140-B-C 275 281 159 T1275281159
PotentiometerBox 1~ 230V X SK TU4-POT-123-B 275281 110 T1275281110
X | SK TU4-POT-123-B-C 275 281 160 T1275281160
PotentiometerBox 1~ 400V X SK TU4-POT-140-B 275281111 T1275281111
X | SK TU4-POT-140-B-C 275281 161 T1275281161
Gerekli aksesuarlar (her modiil, mutlaka ilgili bir baglant: iinitesine ihtiya¢ duyar)
Baglanti tnitesi X SK TI4-TU-NET 275 280 100 T1 275280100
X | SKTI4-TU-NET-C 275 280 600 T1 275280600
Opsiyonel aksesuarlar
Duvar montaj kiti | X | X |SKTIE4A-WMK-TU 275 274 002 TI 275274002

Tablo 10: SK TU4-24V- ... /| SK TU4-POT- ... besleme bloguna sahip harici modiiller

Tip IP55 | IP66 Adi Malzeme Dokiman
numarasi
Bakim salteri X SK TU4-MSW 275281123 T1275281123
X | SK TU4-MSW-C 275281173 T1275281173
X SK TU4-MSW-RG 275281 125 T1275281125
X | SK TU4-MSW-RG-C 275281175 T1275281175

Gerekli aksesuarlar (her modiil, mutlaka ilgili bir baglant linitesine ihtiyag

duyar)

Baglanti tinitesi X SK TI4-TU-MSW 275 280 200 T1 275280200
X | SK TI4-TU-MSW-C 275 280 700 T1 275280700

Opsiyonel aksesuarlar
Duvar montaj kiti | X | X [SKTIE4-WMK-TU 275 274 002 T1 275274002

Tablo 11: Harici modiller — Bakim salteri SK TU4-MSW- ...
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DRIVESYSTEMS 3 Gosterge, kullanim ve opsiyonlar

3.2.3 Gecmeli baglanti

Glg ve kontrol baglantilari igin opsiyonel olarak sunulan gegmeli baglantilarin kullanimi, sadece tahrik
Unitesini servis durumunda neredeyse hig zaman kaybi olmadan degistirmeye olanak saglamakla
kalmaz, ayni zamanda cihaz baglantisinda kurulum hatalari olusma tehlikesini de minimuma indirir.
Asagida, en poptler gegmeli baglanti modelleri bir araya getirilmistir. Cihazdaki olasi montaj yerleri,
2.2.1 "Cihazdaki opsiyon yuvalari"bdliminde listelenmistir.

3.2.3.1 Gug baglantisi i¢in kullanilan ge¢gmeli baglantilar

Motor veya sebeke baglantisi igin ¢esitli gegmeli baglantilar mevcuttur.

Sekil 24: Gii¢ baglantisi icin kullanilan ge¢meli baglantilara sahip cihazlarla ilgili 6rnekler

Birbirleriyle de kombine edilebilen asagidaki 3 baglanti secenegdi (Ornek "-LE-MA") secime
sunulmustur:

Montaj segenegi | Anlami

...-LE Glg girisi
..-LA Glg cikisi
...-MA Motor ¢ikigl
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Gegmeli baglanti (segim)

Tip Veriler Adi Malzeme no. Dokiiman

Glg girisi 500V, 16 A | SK TIE4-HANQS8-K-LE-MX 275 135 030 T1 275135030
Glg girisi 500V, 16 A |SK TIE4-HAN1OE-M1B-LE 275 135 070 T1 275135070
Glg girisi 500V, 16 A |SK TIE4-HAN1OE-M2B-LE 275 135 000 T1 275135000
Gug girisi 690V,20 A |SK TIE4-QPD_3PE-K-LE 275274 125 T1275274125
Gug girisi 630V,16 A |SK TIE4-NQ16-K-LE 275274 133 T1275274133
Glg girisi + gl ¢ikisi 400V, 16 A | SK TIE4-2HANQ5-K-LE-LA 275274 110 T1275274110
Glg girisi + motor gikisi | 600 V, 16 A SK TIE4-2HANQ5-M-LE-MA-001 275 274 123 T1275274123
Gig cikisl 500V, 16 A | SK TIE4-HAN1OE-M2B-LA 275 135 010 T1 275135010
Gig cikisi 500V, 16 A | SK TIE4-HANQS8-K-LA-MX 275 135 040 T1 275135040
Motor ¢ikisi 500V, 16 A | SK TIE4-HAN1OE-M2B-MA 275 135 020 T1 275135020
Motor ¢ikisi 500V, 16 A | SK TIE4-HANQ8-K-MA-MX 275 135 050 T1 275135050
(il Bilgi Sebeke geriliminin diiz gecgisle baglanmasi

Sebeke geriliminin diz gegisle baglanmasi sirasinda, baglanti klemensleri, soketler ve besleme hatlarinin izin
verilen akim yuku degerine uyulmalidir. Buna uyulmamasi, akim tasiyan modiller ve bu modillerin yakin
cevresinde drnegdin termik hasarlara neden olabilir.
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3.2.3.2 Kontrol baglantisi igin kullanilan ge¢gmeli baglanti

Flansh fis veya flansh soket olarak gesitli M12 yuvarlak
gecmeli baglantilar mevcuttur. Gegmeli baglantilar,
cihazin bir M16 rakor baglantisina veya harici bir
teknoloji Unitesine takilmak Uzere dOngdrulmustar.
Gecmeli baglantinin  koruma turd (IP67) sadece
vidalanmis durumda gecerlidir. Gegmeli baglantilarin
renk kodlamasi (icte plastik gdvde ve koruma bagliklar)
kodlama pimlerinin / kama kanallarinin kullaniminda

oldugu gibi fonksiyonel gereklilikleri temel alir ve hatali ;_..;...-u‘““‘f -
kullanimi 6nlemesi amaclanmistir. | '
L]
Bir M12 veya M20 vidali baglantiya montaj igin uygun i . . ;]
kigulticuler / genigleticiler mevcuttur ¢
4 é
¢

(i Bilgi

Kontrol linitesinin asir yiuklenmesi SK 2x0E

Cihazin kontrol nitesi, cihazin 24 V DC besleme klemenslerinin bagka bir gerilim kaynagina baglanmasi
durumunda asiri yuklenebilir ve tahrip olabilir.

Bu nedenle, 6zellikle kontrol baglantisi icin kullanilan ge¢gmeli baglantilarin montajinda, mevcutsa 24 V DC
besleme ic¢in kullanilan mevcut damarlarin cihaza baglanmamasina, bunun yeribe uygun sekilde izole edilmesine
dikkat edilmelidir (6rnegin sistem bus'u baglantisi i¢in kullanilan gegmeli baglanti SK TIE4-M12-SYSS).

Gecgmeli baglanti (segim)

Tip Model Adi Malzeme numarasi Dokiiman

gerilim beslemesi soket SK TIE4-M12-POW 275 274 507 T1 275274507
Sensorler / aktiatorler Burg SK TIE4-M12-INI 275 274 503 T1 275274503
insiyatorler ve 24 V Fis SK TIE4-M12-INP 275 274 516 T1 275274516
AS arabirimi Fis SK TIE4-M12-ASI 275 274 502 T1 275274502
AS arabirimi — Aux Fis SK TIE4-M12-ASI-AUX 275 274 513 T1 275274513
PROFIBUS (IN + OUT) Fis + soket SK TIE4-M12-PBR 275 274 500 T1 275274500
Analog sinyal Burg SK TIE4-M12-ANA 275 274 508 T1 275274508
CANopen veya Fis SK TIE4-M12-CAO 275 274 501 T1 275274501
DeviceNet IN

CANopen veya Burg SK TIE4-M12-CAO-OUT 275 274 515 T1 275274515
DeviceNet OUT

Ethernet Burg SK TIE4-M12-ETH 275 274 514 T1 275274514
Sistem bus IN Fis SK TIE4-M12-SYSS 275 274 506 T1 275274506
Sistem bus OUT Burg SK TIE4-M12-SYSM 275 274 505 T1 275274505
HTL enkoderi Burg SK TIE4-M12-HTL 275 274 512 T1 275274512
Givenli durma Burg SK TIE4-M12-SH 275 274 509 T1 275274509
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3.2.4 Potansiyometre adaptori, SK CU4-POT
Malzeme No.: 275 271 207
Dijital sinyaller R ve L dogrudan frekans invertérinun 1 ve 2 giriglerine takilabilir.

Potansiyometre (0 - 10 V), frekans invertériiniin analog bir girisi (mevcutsa) veya bir G/C genigletmesi
Uzerinden degerlendirilebilir. Ayrica opsiyonel bir 24 V. modil (SK xU4-24V-...), analog nominal
degerleri orantili darbelere (frekans) donlstirmeye olanak saglar. Bu darbeler daha sonra tekrar
frekans invertdranun dijital girisi 2 veya 3 (P420 [02]/[03] = 26/27) Uzerinden bir nominal deger
formunda (P400 [-06]/[-07]) dederlendirilebilir.

— =)
- 8

NORD ...

’ y
s @)

Modul SK CU4-POT Baglanti: Klemens No. Fonksiyon
(Malzeme No.: 275 271 207)
SK 2x0E SK 2x5E
Pin Renk Fi Fi Besl?me
blogu

1 kahverengi | 24V besleme gerilimi 43 44 ) H
2 siyah Sagdan devreye sok (6rn. DIN1) 21 21 Bonoe';;mal\?tar
3 beyaz Soldan devreye sok (6rn. DIN2) 22 22
4 beyaz AIN1+'ya dokunma 14 14 )
5 kahverengi | Referans gerilimi 10V 11 11 Egtlf stometre
6 mavi Analog toprak AGND 12 12

1/3~230/400V + PE

L1-L2/N-L3
230/400V
(AGND  (bl)
frekans invertoru 14 0-10V  (ws)

11| 1ov= ©n

24v= (br) (br)

43

R (sw) o

211, RIO/L
22 Salter

Potansi-
yometre
0-10

Kontrol klemensi blogu
b K J

SK CU4-POT

Sekil 25: Baglanti semasi SK CU4-POT, 6rnek SK 2x0E
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1/3~ 115/230/400V + PE

L1-L2/N-L3 L1-L2/N
115/230/400V 115/230/400V
SK 2X5E-... 24\ besleme blogu
frekans invertori SK CU4-24V-...
24V= (br) - .
44 Kontrol klemensi blodu
GND (bl)
40 44 40 44 ... 11 14 12 Bl
,§7 l
o) AGND -
-g . R
s 21 L 0-10v
§ 22 0-100% 10v=
= 23—
£ 24 (br) (br) (ws)| |(bl)
Q (sw) .
(ws) -|—.
R/0/L Potansi-
1l
Salter y°g_‘f0'e
SK CU4-POT

Sekil 26: Baglanti semasi SK CU4-POT ve parametreleme, 6rnek SK 2x5E

DIP salteri ayari (S1:): DIP3 = off, DIP4 = on, DIP5 = off (bkz. Bélim 4.3.2.2 "DIP salteri
(S1)", Sayfa 107)

veya

Onerilen parametre ayari, P400 [07] =1 P420[02] =2

S1: DIP1-8 = off P420[01] =1 P420 [03]= 26
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4 Devreye alma

A uvari

Beklenmeyen hareket

Besleme geriliminin uygulanmasi, cihazi dogrudan veya dolayli olarak devreye sokabilir. Bunun
sonucunda, tahrik ve ona bagli makine beklenmeyen bir sekilde hareket edebilir ve adir veya olimcul
yaralanmalara ve / veya maddi hasarlara neden olabilir. Beklenmeyen hareketlerin olasi nedenlerine
ornekler:

— "Otomatik bir yol almanin" parametrelenmesi

— Hatali parametreleme iglemleri

— Cihazin, Ust seviyedeki bir kontrolor tarafindan bir devreye sokma sinyali araciligiyla (G/C veya
bus sinyalleri Gzerinden) devreye sokulmasi

— Yanlis motor verileri

— Bir enkoderin yanlis baglanmasi

— Mekanik bir durdurma freninin ¢ézilmesi

— Yercekimi gibi dis etkiler veya tahriki bagka sekilde etkileyen kinetik enerji

— IT sebekelerinde: Sebeke hatasi (toprak arizasi).

e Bunlarin sonucunda olusabilecek tehlikeleri 6nlemek igin, tahrik / tahrik aktarma organlari
beklenmeyen hareketlere karsi emniyete alinmalidir (mekanik olarak bloke etme ve / veya ayirma,
disme emniyetleri kullanma, vb.) Ayrica sistemin etki ve tehlike bdlgesinde hi¢ kimse
bulunmamalidir.

4.1 Fabrika ayarlar

Getriebebau NORD tarafindan teslimati yapilan tim frekans invertorleri, fabrika ayarlari yapilirken 4
kutuplu standart AC motorlariyla gerceklestirilen standart uygulamalara uygun olarak (ayni gi¢ ve
gerilim) 6nceden programlanir. Farkli gli¢ veya kutup sayisina sahip motorlar kullanilirken, motorun
urin etiketindeki veriler motor MenlU grubu > Motor verilerindeki P201...P207 parametrelerine
girilmelidir.

Tum motor verileri (IE1, IE4), P200 parametresi araciligiyla énceden ayarlanabilir. Bu fonksiyon
kullanildiktan sonra bu parametre tekrar 0 = degisiklik yok olarak sifirlanir! Veriler bir kereligine
otomatik olarak P201...P209 parametrelerine yuklenir ve burada motor Uriin etiketindeki verilerle tekrar
karsilagtirlabilir.
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P200 motor listesi:
0 = Degisiklik yok 8= 0.37kW 400V
1 = Motor yok 9= 0.50PS 460V
2= 0.25kw 230V 10 = 0.55kW 230V
3= 0.33PS 230V 11 = 0.75PS 230V
4= 0.25kW 400V 12 = 0.55kW 400V
5= 0.33PS 460V 13 = 0.75PS 460V
6= 0.37kW 230V 14 = 0.75kW 230V
1= 0.50PS 230V ...

ENG60034

P55 Rot.KL16  Th.CLF
60Hz  460VY
52A @
2,5 kW
:"»., P206 _ cosj 0,74
[£440 /dak] 1765 /dak

Tahrik Unitesinin sorunsuz bir sekilde ¢alismasi i¢in, motor verilerinin, Urln etiketine uygun olarak
olabildigince kesin sekilde ayarlanmasi gerekir. Ozellikle P220 parametresi araciliyiyla otomatik bir
stator direnci 6lcUmu yapilmasi tavsiye edilir.

IE2 / IE3 motorlarinin motor verileri, NORDCON vyazilimi ile hazirlanir. "Motor parametrelerini ice
aktar" fonksiyonunun yardimiyla (ayrica bkz. NORDCON vyaziliminin el kitabi BU 0000) istenen veri
seti segilebilir ve cihaza aktarilabilir.

[i] Bilgi DIN 2 ve DIN 3'te ¢ift atama

Dijital giris DIN 2 ve DIN 3, 2 farkli fonksiyon icin kullanilir:
1. parametrelenebilen dijital fonksiyonlar (6rn. "Soldan devreye sok") icin,
2. Bir artimh enkoderin degerlendirilmesi igin.

Her iki fonksiyon da bir "VEYA" baglantisi izerinden baglanmistir.

Bir artimli enkoderin degerlendiriimesi fonksiyonu her zaman etkindir. Yani bir artimh enkoder baglanmig
durumdaysa, dijital fonksiyonlarin kapatilmis oldugundan emin olunmalidir (Parametre (P420 [-02] ve [-03]) veya
DIP salteri (bkz. Bolim 4.3.2.2 "DIP salteri (S1)", Sayfa 107)araciligiyla).

[i] Bilgi DIP salterinin 6nceligi

Frekans invertoriindeki DIP salteri ayarlarinin (S1) parametre ayarlarina gére oncelikli oldugunda dikkat
edilmelidir.

Ayrica entegre potansiyometre P1 ve P2'nin ayarlari da dikkate alinmalidir.

4.2 Motor kontrol linitesi i¢in galisma modunun segimi

Frekans invertorl, her tirli enerji verimliligi sinifindaki (IE1'den IE4'e kadar) ait motorlari kontrol
edebilir. Kendi sirketimize ait motorlar, IE1 ile IE3 arasindaki enerji verimliligi siniflarinda asenkron
motorlar olarak, IE4 motorlarinda ise bunun tersine senkron motorlar olarak tasarlanmistir.

IE4 motorlarin igletiimesi kontrol teknigi agisindan pek cok 6zellik icermektedir. Bu nedenle, ideal
sonuglarin alinabilmesi igin frekans invertort 6zellikle NORD sirketinin Urettigi IE4 motorlarin kontroli
icin yapi olarak bir IPMSM (Interior Permanent Magnet Synchronous Motor) tipine uygun olarak
tasarlanmisgtir. Bu motorlarda sabit miknatislar rotorun igine gémuilmustir. Baska markalara ait
drtnlerin calistirimasi, gerektiginde NORD tarafindan kontrol edilmelidir. Ayrica bkz. Teknik veriler
T180-0010 "NORD frekans invertoriine sahip NORD IE4 motorlarinin projelendirme ve devreye alma
yonetmeligi".
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4.2.1 GCalisma modlarinin agiklamasi (P300)

Frekans invertoru, bir motorun kontroll igin ¢esitli calisma modlari sunar. Tim g¢alisma modlari hem
ASM'de (asenkron motor), hem de PMSM'de (sabit miknatisli senkron motor) kullanilabilir, ancak farkh
kisitlara uyulmasini gerektirirler. Prensip olarak, tium ydntemlerde "Alan odakli kontrol yontemi" sz
konusudur.

1. VFC agik gevrim modu (P300, Ayar "0")

Bu ¢alisma modunun temelini gerilim kontrollG, alan odakli bir kontrol yontemi (Voltage Flux Control
Mode (VFC)) olugturur. Hem ASM'de, hem de PMSM'de kullanilir. Asenkron motorlarin
calismasiyla baglantili olarak sik sik "ISD kontrol(" kavrami da kullanilir.

Kontrol, enkodersiz olarak ve sadece elektiriksel gercek degerlerin sabit parametreleri ve 6lglim
sonuglari temel alinarak gerceklestirilir. Prensip olarak, bu ¢alisma modunun kullanimi igin kontrol
parametrelerinin 6zel ayarlari gerekli degildir. Ancak muimkin oldugunca daha dogru motor
verilerinin parametrelenmesi, kaliteli bir galisma igin buyuk 6énem tasir.

ASM'nin calistinimasiyla ilgili énemli bir 6zellik, ek olarak kontrolin basit bir U/f karakteristik
egrisine gore gergeklestiriimesi olanagidir. Bu ¢alistirma sekli, mekanik olarak baglanmamis birden
¢ok motorun paralel olarak sadece bir frekans invertdrinde igletiimesinin veya motor verilerinin
sadece karsilastirilabilir sekilde yanlis olarak belirlenebilmesi durumunda anlamlidir.

Bir U/f karakteristik egrisine gore isletim sadece, hiz kalitesi ve dinamik 6zelliklere yonelik taleplerin
oldukga disik oldugu tahrik goérevleri igin uygundur (rampa sureleri =1 sn). Tasarim geregi
mekanik titresimlere ¢ok meyilli is makinelerinde de bir U/f karakteristik egrisine gére kontrol
avantajli olarak degerlendirilebilir. U/f karakteristik egrileri tipik olarak fanlarin, belirli pompa
tahriklerinin kontroliinde, hatta karistiricilarda da kullanilir. Parametre (P211) ve (P212) araciligiyla
(her birinde ayar "0") isletim, U/f karakteristik egrisine gore etkinlestirilir.

2. CFC kapali ¢gevrim modu (P300, Ayar "1")

"0" ayari "VFC agik ¢evrim modu" ile karsilastirildiginda, burada prensip olarak akim kontrolli bir
alan yonelimi (Current Flux Control) s6z konusudur. Simdiye kadar ASM'de fonksiyonel olarak
"Servo kontrol" bagliginda verilen tanimla ayni olan bu ¢alisma modu igin bir enkoderin kullaniimasi
mutlaka gereklidir. Bu sayede, motorun kesin devir davranisi belirlenir ve motor kontrol Gnitesi i¢in
kullanilan hesaplamaya dahil edilir. Rotor konumunun belirlenmesi de enkoder araciligiyla mimkin
kilinir; bu sirada bir PMSM'nin calistirimasi igin ek olarak rotor konumunun baslangi¢c degeri
belirlenmelidir. Bu, tahrikin daha hassas ve daha hizli bir sekilde kontrol edilmesine olanak saglar.
Bu calisma modu, hem ASM, hem de PMSM icin kontrolér davranisinda mimkin olan en iyi
sonuglari saglar ve kaldirma diizenedi uygulamalari veya mimkin olan en yuksek dinamik
davranisin talep edildigi uygulamalari igin ¢ok (rampa sureleri = 0,05 sn) uygundur. Bu calisma
modu, en buyuk avantaji, bir IE4 motorla kullanildiginda saglar (enerji verimliligi, dinamizm,
hassasiyet).

3. CFC acik gevrim modu (P300, Ayar "2")

CFC modu, acgik ¢evrim davranisinda da, yani enkodersiz modda kullanilabilir. Bu sirada, devir ve
konum kaydi, élcim ve ayar degerlerinden "Gdzlemci" araciligiyla belirlenir. Bu ¢alisma modu igin
de akim ve devir kontrolérinin hassas bir sekilde ayarlanmasi temel 6n kosuldur. Bu calisma
modu, 6zellikle VFC kontrollyle karsilastirildiginda dinamizme yo6nelik daha ylksek taleplerin s6z
konusu oldugu uygulamalar (rampa sureleri = 0,25 sn) ve 6rnedin baslangi¢ torkunun yuksek
oldugu pompa uygulamalari i¢in de uygundur.
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4.2.2 Kontroldr ayari i¢in kullanilan parametrelere genel bakis

Asagidaki tabloda, segilen galisma moduna bagl olarak 6nem tasiyan tim parametrelere ait bir genel
bakis sunulmaktadir. Burada, digerlerinin yani sira, ilgili parametre ayarinin istenen dogruluk derecesi
icin bir gosterge niteliginde "uygun" ve "6nemli" seklinde bir ayrim s6z konusudur. Bununla birlikte
prensip olarak, ayarlar ne kadar dogru yapilirsa, kontrolliin o kadar kesin sekilde yapilmasi ve tahrikin
calistirlmasi sirasinda dinamizm ve hassasiyet anlaminda o kadar yuksek degerler mimkin
olmaktadir. Munferit parametrelerin ayrintili bir agiklamasini 5 "Parametreler"bdlimiinde bulabilirsiniz.

"Gt =
"\/u =

Onemsiz parametre

Parametrenin uyarlanmasi uygundur

Parametreyi fabrika ayarinda birakin

Parametrenin uyarlanmasi énemlidir

Grup

Parametre

Calisma modu

VFC acik gevrim

CFC acik gevrim

CFC kapali gevrim

ASM

PMSM

ASM

PMSM

ASM

PMSM

Motor verileri

P201 ... P209

\/

\/

\/

\/

\/

P208

P210

75

\/

N
I
J

\/

%]

%]

P211, P212

2)

P215, P216

1)

pP217

\/

P220

\/

< | 2|

2| Q

P240

P241

P243

P244

P246

P245, 247

Kontrolor verileri

P300

P301

P310 ... P320

P312, P313, P315, P316

P330 ... P333

2| Q| Q| Q| 2| 2| 2|22 <22 =<]|:"

P334

%]

Q| < 2| 2| Q| <|Q| <<= =]"

22|22 =<2 Q|2a|<a|l2|<2=2]|=2|8

e
|

2)

U/f karakteristik edrisinde: Parametrenin hassas sekilde uyarlanmasi 6nemlidir

U/f karakteristik egrisinde: Tipik ayar "0"dir
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4.2.3 Motor kontrol uUnitesini devreye alma adimlari

Asagida, en 6nemli devreye alma adimlari ideal sirayla belirtilmistir. Dogru invertér / motor atamasinin
yapilmasi ve sebeke geriliminin dogru segilmesi énkosuldur. Ozellikle asenkron motorlardaki akim,
devir ve konum kontrolérinin optimizasyonuyla ilgili ayrintili bilgiler "Kontrolér optimizasyonu"
kilavuzunda (AG 0100) agiklanmistir. CFC kapali gevrim modunda PMSM'ye yonelik ayrintili devreye
alma ve optimizasyon bilgilerini "Tahrik optimizasyonu" kilavuzunda (AG 0101) bulabilirsiniz. Bunun
icin lttfen teknik destek bolimimuize basvurun.

1.

w

9.
10.

invertdr ve motor baglantisini alisilagelmis sekilde (A / Y'a dikkat edin!) gergeklestirin, mevcutsa
enkoderi baglatin

Sebeke beslemesini devreye sokun

Fabrika ayarini (P523) uygulayin

Motor listesinden (P200) ana motoru segin (ASM tipleri listenin basinda, PMSM ise sonunda tip
bilgisiyle isaretlenmis sekilde yer alir (6rn. ...80T...))

Motor verilerini (P201 ... P209) kontrol edin ve Urtun etiketi / motor bilgi formu ile esitleyin

Stator direnci dlgimunt (P220) yapin - P208, P241[-01] dlculir, P241[-02] hesaplanir. (Not: Bir
SPMSM kullanilirken P241[-01]'den alinan deger, P241[-02]'nin Gzerine yaziimahdir)

Enkoder: Ayarlari kontrol edin (P301, P735)

sadece PMSM'de:

a.
b. Manyetik direng agisini (P243) belirleyin / ayarlayin (NORD motorlarda gerekli degildir)
C.

d. VFC modunda sadece PMSM:

e.

EMK gerilimi (P240) - Motor urtin etiketi / motor bilgi formu
Pik akim (P244) - motor bilgi formu

(P245), (P247)'yi belirleyin
(P246)'y1 belirleyin

Calisma modunu segin (P300)

Akim kontrolériinii (P312 — P316) belirleyin / ayarlayin
11.Devir kontrolorind (P310, P311) belirleyin / ayarlayin
12.Sadece PMSM:

a.

Kontrol yontemini (P330) secin

b. Yol alma davranisiyla ilgili ayarlari yapin (P331 ... P333)
C.
d. Sirikleme hatasi denetiminin etkinlestiriimesi (P327 # 0)

Enkoderin 0 darbesiyle ilgili ayarlar (P334 ... P335)

(i) gilgi

NORD frekans invertorleri ile NORD |IE4 motorlarin devreye alinmasiyla ilgili ayrintili bilgileri Teknik
Bilgiler T180_0010 béliminde bulabilirsiniz.

104

BU 0200 tr-4920


https://www.nord.com/cms/tr/documentation/manuals/details_1139/detail_81728.jsp

{,i‘oﬂp

DRIVESYSTEMS 4 Devreye alma

4.3 Cihazin devreye alinmasi

Frekans invertory, gesitli sekillerde devreye alinabilir:

a) Basit uygulamalar (6rn. sevk uygulamalar) igin frekans invertoriine entegre edilen DIP salteri (S1)
(icte yer alir) ve disaridan erisilebilen potansiyometre (sadece SK 2x5E) araciligiyla.

Bu konfiglirasyonda, ge¢cme EEPROM'dan vazgecilebilir.

b) Kontrol ve parametrelendirme kutularini (SK CSX-3H veya SK PAR-3H) kullanarak parametre
uyarlama veya PC destekli NORD CON yazilimi aracilhigiyla.

Bu sirada, parametrelerdeki degisiklikler gegme EEPROM'a ("Bellek moduli") kaydedilir. Bir
EEPROM takilmadiysa, veriler, Firmware V1.3 siUriminden itibaren otomatik olarak dabhili
EEPROM'a kaydedilir.

V1.4 R2 Firmware suriminden itibaren veriler, genel olarak dahili EEPROM'a kaydedilir. Harici
EEPROM'a veriler paralel olarak kaydedilir.

Daha eski Firmware sirimlerinde, degisen parametre dederlerini kalici olarak kaydedebilmek igin
isletim esnasinda her zaman bir harici EEPROM (bellek modulu) takili olmalidir.

(il Bilgi Fiziksel Gir./Cik.'ler ve Gir./Cik. Bit'lerinin 6n ayari

Standart uygulamalarin devreye alinmasi igin frekans invertériiniin sinirli sayida giris ve ¢ikisi (fiziksel ve
Gir./Cik. bit'leri) fonksiyonlarla énceden tanimlanmistir. Gerekiyorsa bu ayarlar uyarlanmalidir (parametre (P420),
(P434), (P480), (P481)).

4.3.1 Baglanti

Temel calistinlabilirlik 6zelliginin saglanmasi igin cihaz motorun veya duvar montaj kitinin Uzerine
basariyla takildiktan sonra sebeke ve motor kablolari ilgili klemenslere baglanmalidir (EJ Alt
bolim 2.4.2 "Glg Unitesinin elektrik baglantisi™).

SK 2x5E: Ayrica cihazin mutlaka bir 24 V DC kontrol gerilimi ile beslenmesi gerekir.

[i] Bilgi Kontrol gerilimi SK 2x5E:

Gerekli 24 V kontrol gerilimi, entegre edilebilir bir (SK CU4-24V-...) veya harici bir (SK TU4-24V-...) sebeke
opsiyon moduli veya benzer bir 24V DC gerilim kaynagi (EJ Alt bélum 2.4.3 "Kontrol Unitesinin elektrik
baglantisi") aracilidiyla saglanabilir.
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4.3.2 Konfiglrasyon
isletim icin normalde miinferit parametrelerin uyarlanmasi gerekir.

Ancak konfigurasyon, sinirli kapsamda entegre 8 kutuplu DIP salterinin (S1) yardimiyla da
gerceklestirilebilir.

G] Bilgi DIP salteri aracihigiyla konfigiirasyon

DIP salteri ile konfigiirasyon ve (yazilim) parametreleme iglemlerini birlikte kullanmaktan kaginiimahdir.

4.3.2.1 Parametreleme

Parametrelerin  uyarlanmasi  icin  bir ParameterBox (SKCSX-3H / SKPAR) veya
NORD CON- yazilimini kullanmak gerekir.

Parametre grubu Parametre numaralan Fonksiyonlar Notlar
Temel parametre P102 ... P105 Rampa stureleri ve frekans
sinirlari
Motor verileri P201 ... P207, (P208) Motor Uriin etiketi bilgileri
P220, Fonksiyon 1 Stator direncinin dlgilmesi Deger, P208 parametresine
kaydedilir
alternatif Motor verileri listesi Bir listeden 4 kutuplu bir
P200 standart NORD motorunun
secilmesi
alternatif Motor tanimlama Bagh bir motorun komple
P220, Fonksiyon 2 Olgulmesi
Kosul: Motor, frekans
invertdrinden maks. 3 gl¢
kademesi daha kigik
Kontrol klemensleri | P400, P420 Analog girisler, dijital girisler
(il Bilgi Fabrika ayarlar

Yeniden devreye alma 6ncesinde, frekans invertériinin kendi fabrika ayarlarinda oldugundan emin olunmalidir
(P523).

Konfiglirasyon parametre diizleminde gergeklestirilirse, ayrica DIP -salteri (S1), "0" konumuna ("OFF") (KAPALI)
getirilmelidir.
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4.3.2.2 DIP salteri (S1)

Bu DIP salterleri kullanilarak, ek kumanda Uniteleri olmadan devreye alma islemini gergeklestirmek
mimkindir. Bu durumda, diger ayarlar frekans invertorinin Ust tarafindaki potansiyometreler
aracihgiyla yapilir (P1/ P2 sadece SK 2x5E).

steckbares

No.
sit  DIP salteri (S1)
8 INt Reren 0 Dahili frenleme direnci mevcut degil
t o7 Dahili frenleme | Dabhili frenleme direnci mevcut
23 direnci (&2 Alt bolim 2.3.1)
_g Motor verileri, 50 Hz, fmaks = 50 Hz
- 0 degerleri temel alindiginda kW cinsinden
&' 7 60Hz Y frekans invertérii nominal gliciine uygun
Q 26 50/60Hz modu Motor verileri, 60 Hz, fmaks = 60Hz
& | degerleri temel alindiginda hp cinsinden
_.g frekans invert6érii nominal giiciine uygun
8. COPY 2 0 Fonksiyon yok
% ‘235 E()Ep';zgma | EEPROM kopyalama fonksiyonu aktif, bir
fonksiyonu kerelik
DIP No
o 5 4
/4 Potansiyometre, 0 uygun sekilde P420 [1-4] ve P400 [1-2]
54,3 dijital girisler ve veya P480 [1-4] ve P481 [1-4]
?Skaf_ab'"m' O | Diger ayrintilar sonraki tabloda
onkstyonu | 0 mevcuttur.
I | (DIP3"BUS"a baglidir)
BUS 0 uygun sekilde P509 ve P510 [1] [2]
3 Kontrol kelimesi
2?2 venominal I Sistem busu (= P509=3 ve P510=3)
deger kaynagi
DIP No
2 1
ADR uygun sekide P515 ve 514 [32,
2/1  sistem busu 0 0 250kBaud]
2¥0  adresi/ Baud
hizi 0 | Adres 34, 250 kBaud
I

0 Adres 36, 250 kBaud
| Adres 38, 250 kBaud

EEPROM

1) degistirilen bir ayar, bir sonraki sebeke agma islemiyle uygulanir. P201-
P209 ve P105 parametrelerindeki mevcut ayarlarin tzerine yazilir!

2) Firmware stirimui 1.4 R1'e kadar DIP salteri U/F ile tanimlaniyordu. DIP
salteri aracihgiyla kontrol yontemleri (U/F / - ISD kontrolli) arasinda gegis
yapmak mimkin hale geldi.

[i] Bilgi

Fabrika ayari, teslimat durumu

Teslimat durumunda tim DIP salterleri "0" ("off") (kapali) konumundadir. Bu sirada, devreye sokma islemi dijital
kontrol sinyalleri (P420 [01]-[04]) ve frekans invertoriine entegre edilen potansiyometre P1 ve P2 (P400 [01]-[02])
(P1/ P2 sadece SK 2x5E) ile gergeklestirilir.

[i] Bilgi

Gir./Cik. Bit'leri fabrika ayari

Frekans invertoriniin Giris / Cikis Bit'leri araciligiyla devreye sokulmasi igin (6rn.: AS-i DIG In 1 - 4) ilgili (P480)
ve (P481) parametrelerinde tipik dederler dnceden ayarlanmistir (ayrintilar: 3 Alt bolim 5 "Parametreler”).

Buradaki ayarlar, hem AS-i bit'leri, hem de BUS G/C bit'leri lizerinden devreye sokma isleminde gegerlidir.
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DIP salteri S1: 5/4 ve 3 ile ilgili ayrintilar

SK 20xE, SK 21xE cihazlari (yerlesik AS arabirimi hari¢) icin gegerlidir

Analog fonksiyonlar (P400)

DIP Dijital fonksiyonlar (P420) listesine uygun olarak fonksiyonlar listesine uygun olarak
fonksiyonlar
5 4 3 Digl Dig 2 Dig 3 Dig 4** Poti 1*** Poti 2***
P420 [03]* P420 [04]* P400 [01]*
off off off 2420[0il* P420 [02]* {04} "Sabit {05} "Sabit —[—L{m} " P400 [02]*
{01} "Onay R" {02} "Onay L" frekans 1" frekans 2" nominal® {15} "Rampa”
=5Hz (P465[01]) =10Hz (P465[02])
off on off {01}"OnayR" {02} "Onay L" Elzcﬁ]in':al"*** {12} "Onayla" {05} "F maks" {04} "F min"
on off off {45}"3-on" {49} "3-off" {47} "Frekans +" {48} "Frekans -" {05} "F maks" {15} "Rampa"

{50} "F Arr Bit0 {51} "F Arr Bit1" {52} "F Arr Bit2" {53} "F Arr Bit3" " " " "
on on off =5Hz (P465[01]) =10Hz (P465[02]) =20Hz (P465[03]) =35Hz (P465[04]) {05} "F maks {15} "Rampa

Dijital girislerin fonksiyonlari devre disidir (sistem busu Gzerinden kontrol), fakat

parametrelerde (P420 [01 ... 04]) yapilan ayarlar, fonksiyon listesinde ..2 ile isaretlenmis

olan fonksiyonlarda (6rn.: {11}?>= "Hizli durma") ilgili parametrelenmis girisin
off off on etkinlestiriimesine neden olur {'2‘0410}%:01 P400 [02

P420 [03 P420 [04 nominal” {15} "Rampa”

P420 [01 P420 [02 {04} Sabit frekans {05} "Sabit

fonksiyon yok fonksiyon yok 1" frekans 2"

=5Hz (P465[01]) =10Hz (P465[02])

{14} "Uzaktan N w | " " . {01} "F R .
off on on Kumanda® Enkoder yolu A Enkoder yolu B" {01} "Onay R nominal® {05} "F maks

{14} "Uzaktan " " - " {66} "Freni {01} "F " "
on off on kumanda® {01} "Onay R {10} "Kilitleme' serbest birakma"  nominal” {05} "F maks

{14} "Uzaktan {51} "F Arr Bit1" {52} "F Arr Bit2" {53} "F Arr Bit3" " " " "
on on on manda" =10Hz (P465[02)) =20Hz (P465[03)) =35Hz (P465[04]) {05} "F maks™ {15} "Rampa
Aciklama: (alti cizili parantez icindeki degerler) = (ilgili parametre / fonksiyonun kaynagt), érn.: Parametre (P420[01])

{sUislu parantez icindeki degerler} = {Fonksiyon} 6érn.: {01} "Sagdan devreye sok"
* Varsaylilan ayar | ** sadece mevcutsa ("Givenli durma" fonksiyonu" olmayan cihaz) | *** sadece SK 2x5E'de
SK 22xE, SK 23xE cihazlan (yerlesik AS arabirimi ile) i¢in gecerlidir
DIP Dijital fonksiyonlar (P420) listesine uygun olarak Dijital ¢ikiglar (P434) listesine uygun

fonksiyonlar olarak fonksiyonlar
5 4 3 ASi ASi ASi ASi ASi ASi ASi ASi
In1 In2 In3 In4 Outl Out2 Out3 Out4

P480 [03]*

P480 [01]* P480 [02]* {04} "Sabit P480 [04]* P481 [01]* P481 [02]* G w | o "
off off off {01} "Onay R" {02} "Onay L" frekans 1" {12} "Onayla" {07} "Hata" {18} "Hazir" Diginl Digin2

=5Hz (P465[01])

{04} "Sabit {05} "Sabit {06} "Sabit {07} "Sabit ) ]
off on off frekans 1" frekans 2" frekans 3" frekans 4" {07} "Hata" {18} "Hazir"  "DigIn1" "DigIn2"

=5Hz (P465[01]) =10Hz (P465[02])  =20Hz (P465[03])  =35Hz (P465[04])
on off off {01}"OnayR" {02}"OnayL® (47}"Frekans  {A8}"Frekans oz wiaa (18} "Hazi  Digin1®  "Digin2”

{51}"FAr Bl {52}"FArrB2 {53}"FArrB3 {14} "Uzaktan A " P R [
on on off o) eiesioz) Sookz (Passioa)  —ashiz (Passioa)  kumanda® {07} "Hata" | {18} "Hazir" | "Digin1"  "Digin2

ASI Girig Bit'lerinin fonksiyonlari devre disidir (sistem busu tzerinden

kontrol), fakat parametrelerde (P480 [01 ... 04]) yapilan ayarlar,

fonksiyon listesinde ..2 ile isaretlenmis olan fonksiyonlarda (6rn.: {11}*=

"Hizl durma") ilgili parametrelenmis Bit'lerin etkinlestiriimesine neden

P481[01] P481[02] WOyl | "Rinlnot
olur
off off on {07} Hata" {18} "Hazir" Digin1 DigIn2
P480 [03
P480 [01] P480 [02] {04} "Sabit P480 [04
fonksiyon yok fonksiyon yok frekans 1" {12} "Onayla"
) =5Hz (P465[01]) )
14} "Uzakt {04} "Sabit {05} "Sabit {06} "Sabit ; ) . - - )
off on on f(un}]andzg‘ A frekans 1" frekans 2" frekans 3" {07} "Hata” {18} "Hazir"  "Digin1" "DigIn2
=5Hz (P465[01]) =10Hz (P465[02])  =20Hz (P465[03])
on off on {(4'Uzakan .00, g {47}"Frekans  {48}"Frekans .o .o (18)"Hazit  "Digin1®  "Digin2”
kumanda’ + -

{14} "Uzaktan {50} "F ArrBO {51} "F ArrB1 {52} "F Arr B2 S " O A [
on on on iumanda" SsHz (P46S(0L])  —1oHz (P465(02))  —20hz (Passos) 107 ‘Hata" {18} "Hazir"  "Digin1" "Digin2
Aciklama: Bkz. ustteki tablo
Notlar: Potansiyometre *** P1 ve P2'nin fonksiyonlari, AS arabirimi olmayan cihazlardaki fonksiyonlara karsilik gelir (bkz. Ustteki tablo).

DIP salteri 5 ve 4'in OFF (KAPALI) konumunda (varsayilan ayar) ek olarak dijital girisler de aktiftir. Bu durumda fonksiyonlar, AS
arabirimi olmayan cihazlardaki fonksiyonlara karsilik gelir (Ustteki tablo). Diger tim DIP salteri kombinasyonlarinda dijital girislerin
fonksiyonlari devre disi birakilmistir.

ASi OUT1 ve ASi OUT2, 1. ve 2. dijital giriglerin sinyal seviyesini (high / low) (ylksek / algak) diiz olarak baglar.
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4.3.2.3 DIP salteri analog girisi (sadece SK 2x0E)

SK 2xOE'de mevcut olan analog girigsler nominal akim ve gerilim
degerleri i¢in uygundur. Nominal akim degerlerinin (0-20 mA / 4-20 mA)
dogru islenmesi igin, ilgili DIP salterinin akim sinyallerine ("ON") (ACIK)
ayarlanmasi gerekir.

OFF =0..10V

Ayarlama (kablo kopmasi durumu ic¢in givenlik sinyali (2-10 V / 4-20
mA) parametre (P402) ve (P403) araciligiyla gergeklestirilir.

DIP salterine erigim

SK 2x0E Erigim Ayrinti
BG1..3 ... digaridan, orta ariza | K&
teshis deligi
KORP
DRIVESYSTEMS
BG 4 ... iceriden
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS

4.3.2.4 Potansiyometre P1 Ve P2 (SK 2x0E BG 4 ve SK 2x5E)

Nominal deger, entegre potansiyometre P1 ile sabit sekilde ayarlanabilir. Calismaya baslama ve fren
rampalarinin uyarlanmasi, Potansiyometre P2 araciliiyla gerceklestirilebilir.

Potansiyometre

Potansiyometre

P1 (kademesiz) P2 (kilitlemeli)
% 0 P102/103 P105 - - -
% 10 0,2 sn 10 Hz 1 P102/103 P104
% 20 0,3 sn 20 Hz 2 0,2 sn 2Hz
% 30 0,5sn 30 Hz 3 0,3 sn 5Hz
% 40 0,7 sn 40 Hz 4 0,5 sn 10 Hz
% 50 1,0 sn 50 Hz 5 0,7 sn 15 Hz
% 60 2,0sn 60 Hz 6 1,0 sn 20 Hz
% 70 3,0sn 70 Hz 7 2,0 sn 25 Hz
% 80 5,0 sn 80 Hz 8 3,0 sn 30 Hz
% 90 7,0 sn 90 Hz 9 5,0 sn 35 Hz
% 100 10,0 sn 100 Hz 10 7,0 sn 40 Hz

P1 ve P2'nin fonksiyonu, DIP 4/5'e baglidir, ayara gore anlami degisebilir.
P1, varsayilan olarak % 0-100 nominal degerini ve P2 de 0,2-7 sn rampa degerini ayarlar.
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4.3.3 Gecme EEPROM ("Bellek moduli™)

Frekans invertor, parametre verilerinin kaydedilmesi ve yonetilmesi icin dahili bir EEPROM ve buna
paralel olarak galistirilan bir gegme EEPROM ("Bellek modull") igerir. Veriler, cihaz tarafindan iki
depolama ortaminda paralel olarak yonetilir ve bu sayede, devreye alma islemlerinde veya servis
durumunda cihazdaki parametre ayarlarinin givenli ve hizli bir sekilde alinip verilmesi saglanir.

4.3.3.1 Geg¢me EEPROM'un ("Bellek modiilii") degistirilmesi

SK 2xxE'nin servis durumundaki énemli bir avantaj, hasarl frekans invertérinden yedek cihaza veri
transferinin kolayca gerceklestirilebilmesidir. Fakat gegme EEPROM Uzerinden veri aligverisi sirasinda
su hususlara dikkat edilmelidir:

» Veri transferi hedefe yonelik olarak etkinlestirilmelidir (Ed Alt bolim 4.3.3.2 "Kopyalama
fonksiyonu").

« Farkh nesillere ait cihazlar arasinda degisiklik yapma islemi nedeniyle olusabilecek olasi
kisittamalara dikkat edilmelidir.

Gegme EEPROM, cihazin alt tarafinda yer alir.

Arizali frekans invertord (2) baglanti Gnitesinden
(1) cikartilarak EEPROM'a erisim saglanir.
EEPROM'un Kkilidi, kisa taraflarin hafifce
birbirine dogru bastirilarak acilir ve ardindan
EEPROM cekilir.

Yeni cihaza tekrar yerlestiriimelidir. EEPROM'un
dogru oturmasi, EEPROM'un duyulacak sekilde
yerine oturtulmasiyla saglanir. EEPROM'u ters
sekilde yerlestirmek mumkun degildir.

=) "L“ (1) | Baglant Gnitesi
’ (2) | Frekans invertor, arizali

(3) | Frekans invertori, yedek cihaz

Sekil 27: Gegme EEPROM'un degistirilmesi

Donanim surimi "EAA" ve Uzeri olan cihazlar 1. nesil cihazlara (donanim sirimi "AAA") goére daha
glgli bir islemciye sahiptir. Bununla baglantilh olarak, érn. entegre PLC fonksiyonlari ve PMSM'nin
calistirilmasi gibi daha genis bir fonksiyon kapsami s6z konusudur .

Ge¢me EEPROM'un ("Bellek modili") kapasitesi, daha yiksek
miktarlardaki verileri yonetmek igin genisletiimigtir. Daha yUksek bellek
kapasitesine sahip EEPROM, gévdenin Gzerindeki ek, kabartma bir isaretle
(") digerlerinden ayrilir. Alternatif olarak, "V2" ifadesinin bulundudu bir
¢ikartma yapistiriimis da olabilir.
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Geriye doénuk uyumluluk:

Eski nesil frekans invertdrlerinin yeni nesil bir EEPROM'la galistiriimasina veya bunun tersine prensip
olarak izin verilir.

Dikkat!

Veri alisveriginden Once, iki frekans invertoriiniin Firmware strimlerinin (yazim sirimleri) yani sira
frekans invertori ile EEPROM'un donanim siriimlerini de kargilastirmak gerekir, ¢linki

— Donanim sirimi "EAA" olan frekans invertorleri birinci nesil bir EEPROM'daki (isaretsiz
EEPROM) verileri sadece okuyabilir. EEPROM'a frekans invertori aracihdiyla veri
kaydedilemez, dolayisiyla parametre degisiklikleri sadece cihazin kendisine kaydedilebilir ve
artik EEPROM'a kaydedilemez.

— Donanim sudrimi "AAA" olan frekans invertorleri, ikinci nesil bir EEPROM'daki (isaretli
EEPROM) verileri okuyabilir ve tanimlayabilir. Fakat sadece EEPROM'a kaydedilmis olan ve
frekans invertdérinin eski tasarim sUrimi nedeniyle isleyebilecegi veriler (uyumsuzluk)
kullanilir.

(il Bilgi Uyumsuzluk

Veri setleri, Firmware surimleri (yazilim surimleri) farkli olan ve yedek cihazin arizali cihaza gére daha eski bir
suriime sahip oldugu cihazlar arasinda aktarilirken minferit fonksiyonlarda her zaman uyumsuzluklar gérilebilir.
Bu nedenle, prensip olarak Firmware'in cihaz nesli icin mevcut olan daha giincel bir yazim surimiyle
glncellenmesini 6neriyoruz.

Veri transferinden sonra prensip olarak, yedek cihazin teslimat kapsaminda mevcut olan EEPROM'un
tekrar yedek cihaza takilmasi ve verilerin cihazdan EEPROM'a kopyalanmasi nerilir.

4.3.3.2 Kopyalama fonksiyonu

Kopyalama fonksiyonu, Parametre P550'de bulunur ve el kitabinda ayrintili sekilde aciklanmistir.
Ayrica, Parametre P550'den bagimsiz olarak sadece yeni bir DIP salterinin ayarlanmasiyla tetiklenen
bir kopyalama fonksiyonu da mevcuttur.

4.3.3.3 DIP salteri S1 — 6'nin "COPY" kopyalama fonksiyonu

DIP salteri S1-6'nin yeni fonksiyonu ("COPY") (KOPYALAMA) aracihdiyla, harici EEPROM'dan dahili
EEPROM'a hedefe yonelik olarak veri transferi daha da kolaylastiriimigtir.

Frekans invertodrt yeniden baglatilirken DIP galteri S1-6 tarafindan bir 0 = 1 kenari algilanirsa, gegme
EEPROM'dan dahili EEPROM'a otomatik olarak bir kopyalama iglemi tetiklenir.

Kopyalama islemi birkag saniye sirer. Kopyalama iglemi sirasinda durum LED'’i hizli bir sekilde
degdisimli olarak kirmizi - yesil yanar.

« Veriler kopyalanirken bir hata algilanirsa, islem iptal edilir ve bir hata mesaji (E008.2 "Harici
kopyalama hatasI") uretilir.

» Bir gegme EEPROM algilanmazsa (mevcut degil veya arizali), islem iptal edilir ve bir hata mesaji
(E008.2 "Harici kopyalama hatasi") dretilir.

» Veri transferinde érnegdin invertdériin sebeke veya kontrol geriliminin zamanindan dnce kapatiimasi
nedeniyle olusan bir kesinti, kopyalama isleminin iptal edilmesine neden olur. Hata mesaji
iiretilmez! iptal, sadece frekans invertdriiniin parametre ayarlarinin kontrol edilmesi yoluyla tespit
edilebilir.

Gerekiyorsa kopyalama iglemi tekrarlanmahdir.
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Kopyalama fonksiyonunun basglatiimasi

Kopyalama islemini tetiklemek igin "COPY" DIP salteri S1-6, { 0} konumundan (fabrika ayari) {1}
konumuna getirilmelidir. Frekans invertériiniin bir sonraki yeniden baslatma isleminde ("POWER ON"
(24 V)), burada, kopyalama islemini baglatan bir 0 - 1 sinyali algilanir.

1. "COPY" DIP salterini S1-6 { 1 } konumuna getirin,
2. Frekans invertorind agin ("POWER ON" (24 V)).
3. = Kopyalama iglemi baslatilir.

DIP galterinde 6nceden degisiklik yapilmadan kopyalama islemi yeniden baslatilamaz.

islemi yeniden tekrarlamak icin asagidaki adimlar uygulanmalidir:

1. "COPY" DIP salterini S1-6 { 0 } konumuna getirin,

2. Frekans invertorind agin ("POWER ON" (24 V)),

3. Frekans invertoérini kapatin ("POWER OFF" (24 V)),
4. "COPY" DIP galterini S1-6 { 1 } konumuna getirin,

5. Frekans invertoranu agin ("POWER ON" (24 V)).

6. = Kopyalama iglemi baslatilir.

(il Bilgi Parametre P550

"COPY" DIP sgalteri S1-6'nin fonksiyonu, Parametre fonksiyonu P550'yve ("EEPROM Kopyalama gorevi",
Ayar { 1 } "Ext. = Int. EEPROM") benzer. Bu fonksiyon da hala kullanilabilir.
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434 D

evreye almayla ilgili 6rnekler

Tim SK 2xxE cihazlar, prensip olarak teslimat durumunda c¢alstirilabilir. NORD marka, ayni gig¢
degerine sahip 4 kutuplu bir standart asenkron motorun standart motor verileri parametrelenmistir.
Motor PTC'si mevcut degilse PTC girisi koprilenmelidir. "Sebeke Acgik" ile otomatik yol almaya ihtiyag
duyuluyorsa, (P428) parametresi uygun sekilde uyarlanmalidir.

4.3.4.1 SK 2x0OE'nin minimum konfigurasyonu

Frekans invertorU, ihtiyag duyulan tim kontrol gerilimi degerlerini (24 V DC / 10 V DC) hazirlar.

1/3~230/400V + PE
1

L1-0L2/N-L3f v
23p/400V
Frekan U o l o
SK 2x@ . =i, :
> 11 ' ! Potansiyometre
% . I_:==:==:::=:i 10kOhm
B 43 i l
5 . ¢ ] |
& —— !
¥ 21 s----------d
S 2 Salter S1
c
e}
x .
38
39
Motor PTC'si

* SK 220E veSK 230E'de GND'yi (Klemens 40) kullanin

** SK 220E veSK 230E'de Analog Giris 2'yi (Klemens 16) kullanin ve P400[02]'yi {1} olarak parametreleyin

Fonksiyon

Ayar

Nominal deger

Harici 10 kQ potansiyometre

Kontrolor etkinlestirme Harici salter S1

114

BU 0200 tr-4920




{,i‘oﬂp

DRIVESYSTEMS 4 Devreye alma

4.3.4.2 SK 2x5E'nin minimum konfiglrasyonu
Opsiyonsuz minimum konfigirasyon

Frekans invertord, harici bir kontrol gerilimiyle beslenmelidir.

1/3~115/230/400V + PE
L1-12/N-L3} L ____ .
115/230/400V | i, :
1 1
! o 1
Frekan U i i
SKZXE ;:::::::::::-_; 24V=
44 | |
e el
R T 1
e} s Emmmm e
‘®
g .
e 21
g 22 Salter S1
°
g .
S 38
39
Motor PTC'si
Fonksiyon Ayar
Nominal deger Entegre potansiyometre P1
Frekans rampasi Entegre potansiyometre P2
Kontrolor etkinlestirme Harici salter S1

Opsiyonlarla minimum konfiglrasyon

Tamamen badimsiz (kontrol hatlarindan, vb. bagimsiz) bir isletim gerceklestirmek igin, bir salter ve bir
potansiyometreye (6rn. SK CU4-POT) ihtiya¢ duyulur. Bdylece, entegre bir besleme blogu
(SK CU4-...-24V) ile baglantili olarak bir SK 2x5E ile sadece sebeke besleme hatti ile bir ¢gozim elde
edilebilir ve ihtiyaca uygun bir devir ve dénme yoni kontroli saglanabilir (CJ Alt bdlum 3.2.4
"Potansiyometre adaptéri, SK CU4-POT").

[i] Bilgi Analog sinyalin doniistiiriilmesi

SK TU4-...-24V ve SK CU4-...-24V besleme modiilleri na bir 8-Bit A/D - donlgtlriiclisi entegre edilmistir. Bu
sayede, bir potansiyometreyi veya baska bir analog nominal deger kaynagini besleme bloguna baglamak
mimkindlr. Besleme blodu, analog nominal degeri uygun bir darbe sinyaline dénustlrebilir. Bu sinyal, frekans
invertérinun dijital bir girisine baglanabilir ve bu frekans invertéri tarafindan nominal deger olarak islenebilir.
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Test modu
4 boyutundaki SK 2xOE modeli ve SK 2x5E modeli frekans invertorleri, test amaciyla higbir yardimci
arag¢ olmadan devreye alinabilir.

Bunun igin, elektrik baglantisi yapildiktan sonra (bkz. Bolim 2.4 "Elektrik baglantisi")frekans
invertoriiniin DIP salterleri S1: 1ila5 "0" ("OFF") (KAPALI) konumuna getirilmeli (bkz. Bélim 4.3.2.2
"DIP salteri (S1)")ve dijital giris DIN1 (Klemens 21) sabit bir sekilde 24 V kontrol gerilimine
baglanmalidir.

Devreye sokma iglemi, invertére 6zgu nominal deger potansiyometresi (potansiyometre P1), % O
konumundan bagka bir konuma dogru gétirulerek gercgeklestirilir.

Nominal de@er, potansiyometrenin kademesiz bir sekilde ayarlanmaya devam edilmesiyle ihtiyaclara
uyarlanabilir.

Nominal deg@erin tekrar % 0'a ayarlanmasi, frekans invertdrinu "Agiimaya hazir" durumuna getirir.

Potansiyometre P2'nin yardimiyla rampa slrelerini tanimlanmig limitler iginde kademeli bir sekilde
uyarlamak da mimkdndur.

[i] Bilgi Test modu

Bu ayar segenegi, "sebekeyle otomatik yol alma" fonksiyonunu uygulamak i¢in uygun dedgildir.

Bu fonksiyonu kullanabilmek icin, her durumda, Parametrenin (P428) "Otomatik yol alma" "ACIK" fonksiyonuna
ayarlanmasi gerekir. Parametrelerin bir ParameterBox (SK xxx-3H) veya NORD CON yazilimi (Windows yUKkli
PC ve adaptér kablosu gerekir) ile uyarlanmasi miimkanduir.
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4.4 Sicaklik sensorleri

Frekans invertérinin akim vektori kontroll, bir sicaklik senséri kullanilarak daha da optimize
edilebilir. Motor sicakliginin sdrekli élglilmesi sayesinde, istenilen zamanda ve her yik degerinde
frekans invertériniin mumkdn olan en iyi kontrol kalitesine ve bununla baglantili olarak motorun
optimum devir hassasiyetine erigilir. Sicaklik Olgimi, frekans invertorinin (sebeke tarafinda)
aciimasindan hemen sonra basladigi igin, frekans invertorli, motorun frekans invertoriyle ilgili olarak
arada gergeklestirilen bir "Sebeke Kapali / Sebeke Agik" fonksiyonundan sonra ciddi 6lglide artmis bir
sicakliga sahip olmasi durumunda da kontrol islemini hemen optimum sekilde gerceklestirir.

[ﬂ Bilgi

Motor stator direncini belirlemek igin 15 ...
¢ikilmamalidir.

25°C seklinde tanimlanan sicaklik arah@inin disina

Ayni zamanda motordaki asir sicaklik da izlenir ve 155°C'de (PTC termistdrdeki anahtarlama esigi)
tahrik bileseninin, EO02 hata mesaji verilerek kapatilmasina neden olur.

E] Bilgi

Polariteye dikkat edin

Sicakhk sensdrleri, gecgis yoniunde calistiriimasi gereken kutuplanmis yari iletkenlerdir Bunun igin
anot, analog girigin "+" kontagina baglanmalidir. Katot, topraga baglanmalidir.

Bu kurallara uyulmamasi, hatali élgiimlere neden olabilir. Bu nedenle motor sargisi artik korunamaz.

Onaylanan sicaklik sensorleri

Onaylanan sicaklik sensorlerinin calisma sekli kendi aralarinda benzerdir. Fakat karakteristik egri
akiglarinda farklik gosterir. Frekans invertorleri Gzerindeki karakteristik egriler, su iki parametre
adapte edilerek dogru sekilde uyarlanir.

Sensor tipi On direng P402[xx]Y % 0 kalibrasyonu P403[xx]" % 100 kalibrasyonu
[kQ] (V] (V]
KTY84-130 2,7 1,54 2,64
PT100 2,7 0,36 0,49
PT1000 2,7 2,68 3,32
1) | Xx = Parametre dizisi, kullanilan analog girise baglidir

Tablo 12: Sicaklik sensdrleri, kalibrasyon

Bir sicaklik sensorl, asagidaki érneklere uygun sekilde baglanir.

% 0 kalibrasyonunun [P402] ve % 100 kalibrasyonunun [P403] ilgili degerleri dikkate alinarak, bu
ornekler yukarida belirtilen, onaylanmig tim sicaklik sensoérlerinde uygulanabilir.
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Baglanti 6rnekleri
SK CU4-IOE / SK TU4-I0OE-...

Bir KTY-84 sensdrundn ilgili opsiyona ait her iki analog girisine de baglanmasi mimkundur. Asagidaki
Orneklerde, ilgili opsiyon moduliiniin 2 numarali analog girisi kullaniimaktadir

SK CU4-I0E SK TU4-I0E

ADUT 10V A AlNZ+ Anz | GNDio - ;
Analog Gir./Cik. lar

17 11 16 15 12

-4 R2

10V A AlN2+ AlNZ- GND A PE

=27k
]
S|

KT 64-130

Ry

+4 R1
-4 R2

=27k
1
| I |

KT 84-130

R

+4 R1

(Klemens baglantilarina ait bir kesitin gdsterimi)

Parametre ayarlar (Analog giris 2)

KTY84-130'un gcalismasi igin su parametrelerin ayarlanmasi gerekir.

1. P201-P207 motor verilerinin trln etiketine uygun olarak ayarlanmasi gerekir.
2. Motor stator direnci P208 20°C'de P220 = 1 ile belirlenir.
3. Analog giris 2 fonksiyonu, P400 [-04] = 30
(Motor sicakligi)
4. Analog giris 2 modu, P401 [-02] =1
(negatif sicakliklar da &lgulir)
(Firmware sirimi: V1.2'den itibaren)
5. Analog girig 2'nin ayari: P402 [-02] = 1,54 V ve P403 [-02] = 2,64 V
(Rv= 2,7 kQ'da)
6. Zaman sabitlerinin ayari: P161 [-02] = 400 ms (filtreleme zaman sabiti maksimum)
(P161) parametresi, bir modiil parametresidir. Frekans invertériinde degil, dogrudan G/C- modiiliinde ayarlanabilir. lletisim, érn. bir
ParameterBox'un modiiliin RS232 arabirimine dogrudan baglanmasi veya frekans invertdriine sistem busu izerinden baglanmasi
aracihgiyla gerceklestirilir. (Parametre (P1101) Nesne segimi — ... )
7. Motor sicaklik kontroll (g6sterge): P739 [-03]
118
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SK 2x0E

Bir KTY-84 sensoérinin, SK 2x0E'nin her iki analog girisine de baglanmasi mimkindir. Asagidaki
drnekte, frekans invertdriinin 2 numarali analog girisi kullaniimaktadir.

SK 2x0E

10V A AINZ+ - GND/OV

o4
v o
<«
G K :
. o ‘-L
e i
o o I~
i = j
= — —
1 4 X e
<
+

* Gerekirse Klemens 40 da

Parametre ayarlari (Analog giris 2)
KTY84-130'un ¢alismasi i¢in su parametrelerin ayarlanmasi gerekir.

1. P201-P207 motor verilerinin trln etiketine uygun olarak ayarlanmasi gerekir.
2. Motor stator direnci P208 20°C'de P220 = 1 ile belirlenir.

3. Analog giris 2 fonksiyonu, P400 [-02] = 30
(Motor sicaklidr)

4. Analog giris 2 modu, P401 [-06] =1
(negatif sicakliklar da &lgulir)
5. Analog girig 2'nin ayari: P402 [-06] = 1,54 V ve P403 [-06] = 2,64 V
(RV=2,7 kQ'da)
6. Zaman sabitlerinin ayari: P404 [-02] = 400 ms (filtreleme zaman sabiti maksimum)
7. Motor sicaklik kontroll (g6sterge): P739 [-03]

SK 2x5E
Bir KTY-84 sensoriiniin SK 2x5E'ye dogrudan baglanmasi mimkin degildir.

Bu fonksiyonu SK 2x5E'de de kullanabilmek icin, bir G/C - genisletme modilinin (SK xU4-I0E)
kullaniimasi gerekir.
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4.5 AS arabirimi (AS-i)

Bu bélim, sadece SK 22xE / SK 23xE tipindeki cihazlar icin gecerlidir.

4.5.1 Bus sistemi
Genel bilgiler

Aktor-Sensor-Interface (AS arabirimi), alt Fieldbus dizlemi igin kullanilan bir bus sistemidir. AS
arabirimi  Komple Spesifikasyonunda tanimlanmistr ve EN 50295, |EC62026'ya gbre
standartlagtiriimistir.

Aktarim prensibi, periyodik Polling 6zelligine sahip bir Single-Master Sistemi'dir. Komple Spesifikasyon
V2.1'den itibaren, 100 m'ye kadar uzunluktaki ekranlanmamis bir iki telli kablodaki istenen sebeke
yapisinda maks. S-7.0. cihaz profilini kullanan 31 Standart Slave veya S-7.A. cihaz profilini kullanan
62 geligsmis adresleme modundaki Slave galigtirilabilir.

Olas! Slave katilimcilarinin sayisinin iki katina ¢ikartilmasi islemi, 1-31 araliindaki adreslerin gift
atamasi ve "A Slave" veya "B-Slave" isareti araciliiyla gerceklestirilir. Gelismis adresleme modundaki
Slave'ler, ID kodu A araciligiyla isaretlenir ve bdylece Master icin benzersiz bir sekilde taninabilir.

Slave profilleri S-7.0 ve S-7.A. olan cihazlar, adres atamasina dikkat edilerek (bkz. 6érnek) bir AS-i agi
dahilinde Surim 2.1'den itibaren (Masterprofil M4) birlikte ¢alistinlabilir.

izin verilir izin verilmez
Standart Slave 1 (Adres 6) Standart Slave 1 (Adres 6)
A/B Slave 1 (Adres 7A) Standart Slave 2 (Adres 7)
A/B Slave 2 (Adres 7B) A/B Slave 1 (Adres 7B)
Standart Slave 2 (Adres 8) Standart Slave 3 (Adres 8)

Adresleme islemi, bagka yonetim fonksiyonlari da saglayan Master lzerinden veya ayri bir adresleme
cihazi Uzerinden gergeklestirilir.

Cihaza 6zel bilgiler

4 Bit referans verilerinin (her bir yéne) aktariimasi, Standart Slave'lerde etkin hata guvenlidi ile 5
msn'lik bir maksimum cevrim suresinde gergeklestirilir. Gelismis adresleme modundaki Slave'lerde,
yuksek katihmci sayisi nedeniyle gevrim suresi (maks. 10 msn), Slave'den Master'a gonderilen veriler
icin iki katina g¢ikar. Verilerin Slave'e gonderilmesi igin kullanilan genisletiimis adresleme islemleri,
¢evrim siresinin ek olarak iki katina ¢ikarak maks. 21 msn'ye yikselmesine neden olur.

AS arabirimi hatti (sar) verileri ve enerjiyi aktarir.

SK 2x5E-...-AUX ve ...-AXB 0zel cihazlarinda, bir yardimci gerilimi (24 V DC) baglamak igin baska
bir iki telli kablonun (siyah) baglantisi gerekir. Bu sirada, beslemenin bir koruma al¢ak gerilimi
(PELV - Protective Extra Low Voltage) Uzerinden gercgeklestiriimesi mutlaka gerekli degildir, fakat
onerilir.
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4.5.2 Ozellikler ve teknik veriler

Cihaz, dogrudan bir AS arabirimine entegre edilebilir ve kendi fabrika ayarinda, gecgerli AS-i temel
fonksiyonlari hemen kullanilabilecek sekilde parametrelenmistir. Sadece cihazin veya bus sisteminin
uygulamaya 6zel fonksiyonlari, adresleme ve besleme, BUS, sens6r ve aktiatdr hatlarinin diizgiin

sekilde baglanmasi igin ilgili uyarlama ¢alismalari yapilmalidir.

Ozellikleri

« Elektriksel olarak izole edilmis bus arabirimi

e Durum gostergesi (1 LED) (sadece SK 225E ve SK 235E)

« Konfiglirasyon, tercihe bagl olarak

— Entegre potansiyometreler ve DIP - galteri

— Veya parametreleme araciliiyla gerceklestirilebilir
* Entegre AS-i modulindn sari AS-i hatti Gzerinden 24 V DC beslemesi
* Frekans invertdrinin 24 V DC beslemesi

— Sari AS-i hatti Uzerinden (sadece SK 225E ve SK 235E, ancak 6zel strim SK 2x5E-...-AUX ve -AXB harig)
— Siyah hat veya baska bir 24 V DC kaynagi, 6rn. besleme blogu SK xU4-24V-... lizerinden (sadece &zel
strimler SK 2x5E-...-AUX ve -AXB)

e Cihazdaki baglanti

— Klemens lzerinden

— veya M12 flansl gegme baglanti Gizerinden

AS arabiriminin teknik verileri

Adi

Deger

SK 220E / SK 230E
SK 225E-...-AXB
SK 235E-...-AXB

SK 225E /
SK 235E

SK 225E-...-AUX
SK 235E-...-AUX

AS-i beslemesi, PWR baglantisi 24V DC, maks. 25 mA 26,5-31,6 VDC, 24V DC,
maks. 290 mAY maks. 25 mA
Slave profili S-7.A S-7.0
GIC kodu 7 7
ID kodu A 0
Harici ID kodu 1/ 2 7 F
1A-31Ave 1B - 31B 1-31

Adres

(Teslimat durumu: 0A)

(Teslimat durumu: 0)

Cevrim stresi

Slave - Master < 10 msn
Master = Slave < 21 msn

<5 msn

Referans verilerinin sayisi (BUS G/C)

4G/ 4C

4G/ 4C

1) Bunun maks. 60 mA'i gevre birimler (insiyatérler, bagli parametreleme araci, aktlatorler) icindir
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4.5.3 Bus yapisi ve topoloji

AS arabirimi agi herhangi bir formda (¢izgi, yildiz, halka ve adac¢ yapisi) kurulabilir ve PLC ile
Slave'lerin arasindaki arabirim olarak bir AS-arabirim Master'' araciligiyla yonetilir. Mevcut bir ag,
istenildigi zaman baska Slave'ler araciligiyla 31 standart Slave’lik veya gelismis adresleme modundaki
62 Slave'lik bir limite kadar tamamlanabilir. Slave’lerin adreslenmesi islemi, Master veya uygun bir
adresleme cihazi araciligiyla gergeklestirilir.

Bir AS-i Master'l, bagh AS-i Slave'leri ile bagimsiz olarak iletisim kurar ve veri aligverisi yapar. AS
arabirimi aginda normal besleme modiilleri kullanilamaz. Gerilim beslemesi icin AS-arabirim hatti
basina sadece bir 6zel AS arabirimi besleme blogu kullanilabilir. Bu AS-arabiriminin gerilim beslemesi,
dogrudan sari standart kabloya (AS-i(+) ve AS-i(-) hatti) baglanir ve gerilim distsini dasik tutmak
icin AS-i Master'ina mimkun oldugunca yakin bir sekilde konumlanmalidir.

Arizalarin 6nlenmesi igin, AS-arabirimi besleme blogunun PE baglantisi (mevcutsa) mutlaka
topraklanmalidir.

Sari AS arabirimi kablosunun kahverengi AS-i(+) ve mavi AS-i(-) damari topraklanmamalidir.

Kontrol /
Otomasyon cihazi

AS arabirimi
besleme blogu AS arabirimi
Master
AS arabirimi
sar1 hat
24 V yardimci besleme
. siyah hat
Yardimeci enerji
icin 24 V besleme I
blogu
AS-i AS- AUX
AS arabirimi AS arabirimi
Slave V) Slave 2
maks. akim
viikiine dikkat
Sensorler Aktlatorler Sensorler Aktlatorler
1) SK 22xE / SK 23xE
2) SK 225E-... / SK 235E-...-AUX veya -AXB 44/40 klemenslerinde 24 V DC yardimci enerji
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4.5.4 Devreye alma

4.5.4.1 Baglanti

AS arabirimi hattinin (sari) baglantisi, klemens seridindeki 84/85 numarali klemensler (zerinden
gerceklestirilir ve opsiyonel olarak uygun sekilde isaretlenmis bir M12 flangli gegcme baglantiya (sari)
da yonlendirilebilir.

Kontrol klemensleriyle ilgili ayrintilar (£ Alt bélim 0 "Kontrol klemensleriyle ilgili ayrintilar ")
Gecgmeli baglantilarla ilgili ayrintilar (£ Alt bolim 3.2.3 "Gegmeli baglanti”)

Sekil 28: AS-i baglanti klemensleri, solda boyut 1 — 3, sagda boyut 4

) AS- arabirimi baglantisi Kontrol gerilimi baglantisi
Tip Ozel suriim Boyut érn. bir PELV'nin AUX hatti
AS-i(+) AS-i(-) 24V DC GND
SK 220E, BG1-3 84 85 -1 -0
SK 230E BG4 84 85 44 0.2 4092
SK 225E, BG1-3 84 85 Baglantiya izin verilmiyor!
SK 235E |- AUX/-AXB BG1-3 84 85 44 40

1)  Frekans invertdrinun kontrol initesi, AS-i hattindan beslenmez. Bunun igin gerekli yardimci gerilim, cihazin kendisi tarafindan uretilir.

2)  Baglantt mimkiindir, fakat gerekli degildir.

Tablo 13: AS-arabirimi, sinyal ve besleme hatlarinin baglantisi

AS-arabirimi ("sar1 hat") kullaniimiyorsa, cihaz i¢in normal baglanti kosullari gecerlidir (£ Alt b6lim 0
"Kontrol klemensleriyle ilgili ayrintilar ).

(il Bi lgi 24 VV DC / AS-arabirimi(sk 225e/ Sk 235, -AUX, -AXB haric)

Sari AS arabirimi hatti kullanildiginda:

— 44/40 klemenslerinde besleme gerilimi (26,5 - 31,6 V DC), dijital giriglerin veya diger harici gevre
birimlerin (6rn. aktlatérler) kullanimi igin gikartilabilir. Bunun igin izin verilen toplam akim 60 mA ile
sinirlanmistir!

Cihazin "44" numarali klemensi kisa devreye dayanikli olacak sekilde tasarlanmigtir ve asiri yiklenme
durumunda bir termik glvenlik elemani tarafindan kapatilir. Ortam kosullarina bagh bir soguma siiresi
dolduktan sonra sigorta tekrar agilr.

— 44/40 numarah klemenslere gerilim kaynagi baglanmamalidir,

— Frekans invertdriniin beslemesi, sari AS-i hatti Gzerinden gerceklestirilir.
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Cevre birimlere (6rn. aktuatérler) ait bir 24 V beslemenin secenekleri

(SK 225E/ SK 235E i¢in gegerlidir, ~AUX, -AXB harig)

(il Bilgi Fanli duvar montaj kitinin kullanimi

Cihaz SK TIE4-WMK-L-... tipindeki bir duvar montaj kiti (EJ Alt bolim 2.1.3.2 "Fanli duvar montaj kiti") ile
calistinlacaksa asagidaki hususlara dikkat edilmelidir:

e Fanin, frekans invertort araciligiyla beslenmesine izin verilmez
« Fanin beslemesini sadece ayri bir 24 VV DC gerilim kaynagi araciligiyla saglayin (bkz. sonraki 6rnek:
~Secenek 2 — Opsiyonel bir SK xU4-24V-... besleme blogunun kullanimi").

Secenek 1 - 24 V'a (Klemens 44) baglama
e Bu sirada, maksimum yik (toplam akim) i¢cin 60 mA'lik limite uyulmalidir.

Baglanti 6rnegi:

[44|84]40]85[21[22]23]24]40] 1 |40]77|78] - |79]80]38|39]

ASI Master'i

~o |
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Secenek 2 — Opsiyonel bir SK xU4-24V-... besleme blogunun kullanimi

AS arabirimi kullanilirken 44 numaral klemensin izin verilen yik degeri 60 mA ile sinirlandidi igin,
daha yuksek akim ihtiyacinda, ek c¢evre birimlerin beslemesi i¢in bir besleme blodu (6rn.
SK CU4-24V-...) baglama olanagi s6z konusudur. Ancak higbir kosulda besleme blogunun
24 V'luk gerilimi frekans invertoriine baglanmamalidir (Asagidaki asagidaki baglanti érnegi).

Baglanti 6rnegi:

SK 225E/236E - (SK TI4...)

[44]e4]a0]e5]21]22]23]z24]40] 1 Jac]77]78] - [ro]so]ss]a0]

ASI Master'i
o

SK CU4-24V

[44[40aa]ao]11]14]12[B1fa0] 1] Lz] [PE]FE|

(™~ >SKTI4...)

®
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4.5.4.2 Gostergeler

AS arabiriminin durumu, c¢ok yoénli bir AS-i LED'i
araciligiyla belirtilir.

AS-i LED'i Anlami
KAPALI * Modulde AS arabirimi gerilimi yok
» Baglanti hatlari bagli degil veya birbiriyle karistiriimig
yesil ACIK ¢ Normal mod (AS arabirimi aktif)
kirmizi ACIK » Veri aligverisi yok
— Slave adresi = 0 (Slave henuiz fabrika ayarinda)
— Slave, LPS'de (projelendirilen Slave'lerin listesi) yok
— Slave yanlis Gir./Cik./ID degerine sahip
— Master, STOP modunda
— Sifirlama aktif
kirmizi / yesil e Cevre birim hatasi
degisimli olarak — Cihazdaki kontrol (nitesi baslatilamiyor
yanip sbnme (AS-i gerilimi cok dustk veya kontrol Unitesi arizal)
(2Hz) D

1) Saniye basina agma sikligi, 6rnek: 2 Hz = LED saniyede 2 x "Agik"

AS-i LED'i sadece SK 2x0E BG4 ve SK 2x5E tipi cihazlarda mevcuttur.

126
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45.4.3 Konfigirasyon

En Onemli fonksiyonlar (AS arabirimi Uzerinden sensér / aktuator sinyalleri ile "yerlesik
potansiyometre" P71 ve P2'nin fonksiyonlari (sadece SK 2x0E BG 4 ve SK 2x5E)) frekans invertoriinde
DIP salteri S1'in DIP4 ve DIP5 bilesenleri tizerinden ayarlanabilir (LJ Alt bolim 4.3.2.2 "DIP salteri
(S1)".

Bunun icin, alternatif olarak fonksiyonlar (P480) ve (P481) parametrelerinin [-01] ... [-04] dizileri
Gzerinden atanabilir (L Alt bolim 5 "Parametreler"). Ancak bu parametrelerde yapilan ayarlar, sadece
DIP salteri S1: (DIP4 ve DIP5) "0" ("OFF") (KAPALI) konumunda ise etkili olur.

Entegre potansiyometre P1 ve P2'nin fonksiyonlari (sadece SK 2xOE BG 4 ve SK 2x5E), (P400)
parametresinde uyarlanabilir.

[i] Bilgi DIP salteri

DIP salteri (S1: DIP4/5 = "0" ("off"))'in varsayilan ayarlarinda frekans invertérinin dijital girigleri aktiftir.

Fakat iki DIP salterinden biri "I" konumuna ("ON") (ACIK) getirildiginde dijital girisler iglevsiz hale getirilir. Fakat 1.
ve 2. dijital girigsin AS-i-Cikis Bit'li 2 ve 3'e yonelik ag gegidi fonksiyonu korunur.

[i] Bilgi 24 V beslemenin asin yiiklenmesi

AS- arabirimi kullanilirken SK 2x5E tipi cihazlar icin gegerlidir (6zel model SK 225E-...-AUX ve ...-AXB harig)

AS arabirimi kullanilirken, algak gerilimin dislk yUk rezervleri nedeniyle, frekans invertériiniin parametreleme
isleminin tercihen NORD CON yazilimi yardimiyla yapilmasi 6nerilir. Bir ParameterBox'un (SK PAR-3H /
SK CSX-3H) kullaniimasi, 6zellikle bu kutunun uzun sureli igletiminde frekans invertérinde hasarlara neden
olabilir.
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Bus G/C Bit'leri

A uyar

Otomatik yol alma nedeniyle beklenmeyen hareket

Hata durumunda (iletisimin kesilmesi veya bus hattinin ayrilmasi) cihaz artik devrede olmadidi igin
cihaz otomatik olarak kapanir.

iletisimin tekrar kurulmasi, otomatik olarak yol almaya ve dolayisiyla tahrikin beklenmeyen sekilde
hareket etmesine neden olabilir. Tehlike olusmasini dnlemek icin olasi bir otomatik yol alma
durumunu asagidaki gibi 6nlemek gerekir:

« Bir iletisim hatasi olusursa, Busmaster, kontrol Bit'lerini aktif olarak "Sifira" ayarlamak zorundadir.

Baslaticilar dogrudan frekans invertérinin dijital girigslerine baglanabilir. AktGatorlerin baglantisi,
cihazin mevcut dijital girigleri Gzerinden yapilabilir. Doért referans veri Bit'i icin asagidaki atamalar
ongorialmustur:

Durum
BUS-IN Fonksiyon (P480[-01...-04]) Durum
Bit1 | Bit O
Bit 0 Sagdan devreye sokma 0 0 | Motor kapatildi
Bit 1 Sol yénde devreye sokuldu 0 1 | Motorda sag dénme alani ayari
mevcut
Bit 2 Sabit frekans 2 (= P465 [-02]) 1 0 | Motorda sol donme alani ayari
mevcut

Bit 3 Arizayi onaylama ¥ 1 1 | Motor kapatildi
1) 0> 1kenar araciliyiyla onaylama.

Bus uzerinden kontrol yapilirken, onaylama islemi

devreye sokma girislerinden birinde bir isaret araciligiyla

otomatik olarak gergeklestirimez.

Durum
BUS-OUT | Fonksiyon (P481 [-01 ... -04]) Durum
Bit1 | Bit O

Bit 0 invertér hazir 0 0 | Anza aktif
Bit 1 Uyari 0 1 |Uyarn
Bit2 Dijital giris 1 durumu 1 0 | Calistirma blokaiji
Bit3 Y Dijital giris 2 durumu 1 1 | Caligsmaya hazir

1)  Bit 2 ve 3 dogrudan dijital giris 1 ve 2'ye baglanmistir.

G/C bit'lerinin konfiglrasyonu, sinirli bir gercevede DIP-salteri S1: 3, 4 ve 5 Uzerinden de
gergeklestirilebilir (B2 Alt bolim 4.3.2.2 "DIP salteri (S1)").

BUS iizerinden ve dijital girisler araciliyiyla devreye sokmak paralel olarak mimkiindiir. ilgili girisler,
neredeyse normal dijital girisler gibi ele alinir. Orn. maniiel mod ile otomatik mod arasinda gegis
yapilmasi gerekiyorsa, otomatik modda normal dijital girigler Gzerinden bir devreye sokma durumunun
olmadigindan emin olunmalidir. Bu, O6rnedin U¢ kademeli bir anahtarli salterle gercgeklestirilebilir.
Kademe 1: "Solda manuel" Kademe 2: "Otomatik” Kademe 3 "Sadda manuel".

iki "normal" dijital giristen biri (izerinden bir devreye sokma durumu sdz konusu ise, bus sistemi
Uzerinden kontrol bit'leri géz ardi edilir. "Arizayr onaylama" kontrol bit'i istisnai bir durumdur. Bu
fonksiyon, kontrol 6nceliginden bagdimsiz olarak her zaman paralel sekilde uygulanabilir. Bu nedenle
Busmaster, bir dijital giris Uzerinden devreye sokma islemi gerceklestirimezse sadece kontroll
Ustlenir. "Soldan devreye sok" ve "Sagdan devreye sok" fonksiyonu eszamanli olarak ayarlandiginda
devreye sokma islemi iptal edilir, motor, ¢ikis rampasi olmadan durur (gerilimi bloke etme).
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45.4.4 Adresleme

Cihaz! bir AS-i sebekesinde kullanmak i¢in cihaz benzersiz bir adrese sahip olmalidir. Fabrikada 0
adresi ayarlanmistir. Bu sayede, cihaz, bir AS-i Master'I tarafindan "yeni cihaz" olarak algilanabilir
(Master araciligiyla otomatik adres atamasi igin 6n kosul).

Izlenecek yéntem

e AS arabiriminin gerilim beslemesini sari AS arabirimi hatti zerinden saglayin
* AS arabirimi Master'ini adresleme suresi boyunca ayirin

» Adresi 0'dan farkh olacak sekilde ayarlayin

« Adreslerde ¢ift atama yapilmamahdir

Birgok farkli durumda adresleme islemi, AS-arabirimi Slave'leri icin piyasada mevcut olan bir
adresleme cihazi araciligiyla gerceklestirilir (6rnekler asagida verilmistir).

* Pepperl+Fuchs, VBP-HH1-V3.0-V1 (harici gerilim beslemesi i¢in ayri M12 baglanti)
* IFM, AC1154 (pille caligan adresleme cihazi)

(il Bilgi SK 2x5E ile ilgili 6zel kosullar

...-AUX ve —AXB 6zel modelleri igin gecgerli degildir
* Frekans invertoriinliin gerilim beslemesini de sari AS-arabirimi hatti izerinden saglayin (frekans invertoriine
ait kontrol seviyesinin akim ¢ekisine dikkat edin (290 mA))
» Bir adresleme cihazi kullanilirken
— Adresleme cihazinin dahili gerilim kaynagini kullanmayin
— Pille galigsan adresleme cihazlari, intiyag duyulan akimi saglamaz ve bu nedenle uygun degildir
— Harici gerilim beslemesi igin ayri 24 VV DC baglantisina sahip adresleme cihazlari kullanin (6rnek:
Pepperl+Fuchs, VBP-HH1-V3.0-V1)

Asagida, AS-i Slave'inin adresleme igleminin bir adresleme cihaziyla pratikte nasil
gerceklestirilebilecegiyle ilgili olanaklar listelenmigtir.
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Secenek 1

AS-i Bus'una baglamak ic¢in bir M12- figle

donatilmis bir adresleme cihazi ile uygun bir AS.i S AS
erisim yolu Uzerinden AS- arabirimi agina Master Power Slave
baglanilabilir. Buradaki on kosul,

AS- arabirimi  Master'inin  kapatilabilir

olmasidir.

Secenek 2

AS-i Bus'una baglanti i¢in bir M12- figle ve
harici bir gerilim beslemesine- baglanti igin
bir M12 figle donatilmis olan bir adresleme
cihazi ile adresleme cihazi dogrudan AS-i
hattina baglanabilir.
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Guncel durumda mevcut olan sertifikalari internetteki "www.nord.com" linkini kullanarak bulabilirsiniz
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DRIVESYSTEMS 5 Parametreler

5 Parametreler

A uyar

Beklenmeyen hareket

Besleme geriliminin uygulanmasi, cihazi dogrudan veya dolayli olarak devreye sokabilir. Bunun
sonucunda, tahrik ve ona bagli makine beklenmeyen bir sekilde hareket edebilir ve agir veya dlimcdl
yaralanmalara ve / veya maddi hasarlara neden olabilir. Beklenmeyen hareketlerin olasi nedenlerine
ornekler:

— "Otomatik bir yol almanin" parametrelenmesi

— Hatali parametreleme iglemleri

— Cihazin, Ust seviyedeki bir kontrolor tarafindan bir devreye sokma sinyali araciligiyla (G/C veya
bus sinyalleri Gzerinden) devreye sokulmasi

— Yanlis motor verileri

— Bir enkoderin yanlis baglanmasi

— Mekanik bir durdurma freninin ¢ézilmesi

— Yercgekimi gibi dis etkiler veya tahriki bagka sekilde etkileyen kinetik enerji

— IT sebekelerinde: Sebeke hatasi (toprak arizasi).

e Bunlarin sonucunda olusabilecek tehlikeleri 6nlemek igin, tahrik / tahrik aktarma organlari
beklenmeyen hareketlere karsi emniyete alinmalidir (mekanik olarak bloke etme ve / veya ayirma,
disme emniyetleri kullanma, vb.) Ayrica sistemin etki ve tehlike bdlgesinde hi¢c kimse
bulunmamalidir.

A uvari

Parametrelemenin degistiriimesi nedeniyle beklenmeyen hareket

Parametre degisiklikleri derhal etkili olur. Belirli kosullarda, tahrik dururken bile tehlikeli durumlar
olusabilir. Bunun sonucunda, 6rn. P428 "Otomatik yol alma" veya P420 "Dijital girigler" gibi
fonksiyonlar, "Freni serbest birak" ayari, tahriki harekete gecirebilir ve hareketli parcalar nedeniyle
insanlarin tehlikeye atilmasina neden olabilir.

Bu nedenle asagidaki hususlar gecerlidir:

* Parametre ayarlarinda sadece Frekans invertori devreye sokulmadidi zaman degisiklikler
yapilimahdir.

e Parametreleme calismalarinda istenmeyen tahrik hareketlerini (6rn. bir kaldirma dizeneginin
sarkmasi gibi) engelleyecek 6nlemler alinmalidir. Sistemin tehlike bdlgesine giriimemelidir.
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A uyar

Asin yuk nedeniyle beklenmeyen hareket

Tahrikin asir yliklenmesi nedeniyle motorun "devriime" ( = torkun aniden kaybolmasi) riski ortaya
cikar. Ornegin tahrikin yetersiz boyutlandiriimasi veya ani bir pik yikin ortaya c¢ikmasi, asiri
yuklenme durumuna neden olabilir. Ani pik ytkler, mekanik nedenlerden (6rn. sikismalar), veya fazla
dik olan ivmelenme rampalarindan da (P102, P103, P426) kaynaklanabilir.

Bir motorun "arizaya geg¢mesi”, uygulamanin tiriine bagh olarak beklenmeyen hareketlere (6rn.
kaldirma diizeneklerinde yuklerin diismesi) neden olabilir.

Bu riski azaltmak i¢in asagdidaki hususlara dikkat edilmelidir:

¢ Kaldirma dizeneg@i uygulamalari veya ciddi yuk degisimlerinin sikga yasandigi uygulamalar igin
(P219) parametresini mutlaka fabrika ayarinda (% 100) birakin.

« Tabhriki yetersiz sekilde boyutlandirmayin, yeterli asiri yiiklenme rezervleri 6ngorin.

e Gerekirse, disme emniyeti (6rn. kaldirma dizeneklerinde) veya benzer koruma Onlemlerinden
faydalanin.
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Asagida, cihaz igin kullanilan ilgili parametrelerin agiklamalarini bulabilirsiniz. Parametrelere erigim, bir
parametreleme aracinin (6rn. NORD CON-yazilimi veya kontrol ve parametrelendirme kutusunun
yardimiyla gergeklestirilir, ayrica bkz. (Ed Alt bolim 3.1.1 "Kullanim ve parametrelendirme kutulari,
Yazihm") ve bu sayede cihazin ilgili tahrik gérevine optimum sekilde uyarlanmasina olanak saglanir.
Cihazlarin farkh donanimlari aracihgiyla ilgili parametreler igin bagimhilik durumlari olusabilir.

Parametrelere erisim, ancak cihazin kontrol tnitesinin aktif olmasi durumunda mimkuindur.

Bu amagla igin SK 2x5E tipi cihazlar bir 24 V DC kontrol gerilimi ile beslenmelidir (EX Alt bolim 2.4.3
"Kontrol Unitesinin elektrik baglantisi™).

Bu amagla SK 2x0E tipi cihazlar, sebeke geriliminin uygulanmasi (EJ Alt bdlim 2.4.2.1 "Sebeke
baglantisi (L1, L2(/N), L3, PE)") sayesinde gerekli 24 V DC kontrol gerilimini olugturan bir besleme
bloguyla donatiimigtir.

Munferit fonksiyonlarin sinirh uyarlama iglemleri, ilgili cihazlarda DIP - salterleri aracihiyla
gerceklestirilebilir. Diger tim uyarlama iglemleri i¢in cihazin parametrelerine erisim sarttir. Burada,
donanim tarafindaki konfigiirasyonlarin (DIP - salteri) yazilim tarafindaki konfigiirasyonlara
(parametreleme) goére dncelikli olduguna dikkat edilmelidir.

Her frekans invertorl fabrikada ayni glgteki bir motor icin dnceden ayarlanir. Butiin parametreler
"online" olarak ayarlanabilir. isletme sirasinda dort adet degistirilebilir parametre seti mevcuttur.
Denetleyici parametresi PO03 araciligiyla, gértuntilenebilen parametrelerin kapsami etkilenebilir.

(il Bilgi Uyumsuzluk

Frekans invertériinin V1.2 RO surimune gegis sirasinda teknik nedenlerden dolaylr minferit parametreler
degistirilmistir.

(6rn.: (P417), V 1.1 R2 surumune kadar basit bir parametreydi, V1.2 RO surimunden itibaren iki diziye bolindi ((P417) [-01] ve
[-02]).

Eski bir yazilim siirimine sahip bir frekans invertériindeki bir EEPROM (Bellek modili ) yazilim strima V1.2
veya daha yeni olan bir frekans invertoriine takildiginda, kaydedilmis veriler yeni formata otomatik olarak
uyarlanir. Yeni parametreler varsayilan ayarda kaydedilir. Béylece dogru bir galisma garanti edilir.

Ancak yazihim siiriimii V1.2 veya daha yeni olan bir EEPROM'un, (bellek modiilii) yazilim siiriimii daha
diisiik olan bir frekans invertoriine takilmasina, bu durum komple veri kaybina neden olabilecegi igin izin
verilmez.

Teslimat durumunda, frekans invertérine harici bir EEPROM ("Bellek moduli") takiimistir.
Firmware siiriimii V1.4 R1'e kadar asagidakiler gegerlidir:

Tdm parametre degisiklikleri, gegme (harici) EEPROM'da yapilir. Gegme EEPROM cikartilirsa, Firmware 1.3
striminden itibaren veri yonetimi icin otomatik olarak dahili bir EEPROM etkinlestirilir. Boylece parametre
degisiklikleri dahili EEPROM'u etkiler.

Harici EEPROM, frekans invertérl tarafindan daha yiksek bir éncelikle ele alinir. Bu, harici bir EEPROM ("Bellek
moduli") takildiginda dahili EEPROM'a ait veri setinin gizlenecedi anlamina gelir.

Veri setleri, dahili ve harici EEPROM arasinda kopyalanabilir (P550).
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Firmware siiriimii V1.4 R2'den itibaren asagidakiler gegerlidir:

Tum parametre degisiklikleri dahili EEPROM'da yapilir. Harici bir EEPROM takildiysa, tim degisiklikler otomatik
olarak bu EEPROM'a da kaydedilir. Bdylece harici EEPROM, ek veri yedekleme igin kullanilir. Harici
EEPROM'daki verileri dahili EEPROM'a aktarmak icin (6rn. ayni tipteki farkli cihazlar arasinda veri aligverigi
yapilirken) P550 parametresi kullanilabilir. Kopyalama islemini DIP salteri araciligiyla tetiklemek de mimkinddr
(EJ Alt bolim 4.3.2.2 "DIP salteri (S1)").

Asagida, cihaz igin kullanilan ilgili parametreler acgiklanmistir. Orn. Fieldbus segenekleri veya
POSICON'un 6zel fonksiyonlariyla ilgili parametrelerin acgiklamalarini, ilgili ek el kitaplarinda
bulabilirsiniz.

Munferit parametreler fonksiyonel sekilde gruplarda bir araya getirilmistir. Parametre numarasindaki ilk
basamak, ait olunan menl grubu'nu goésterir:

Meni grubu No. Ana fonksiyon

Calisma gostergeleri | (PO--) Parametrelerin ve galisma degerlerinin gdsterimi

Temel parametreler (P1--) Temel cihaz ayarlari, 6rn. agma ve kapatma davranigi

Motor verileri (P2--) Motor icin kullanilan elektriksel ayarlar (motor akimi veya baslatma gerilimi
(yol alma gerilimi))

Kontrol parametreleri | (P3--) Akim ve devir kontrolérlerinin ayarlari ve enkoder (artimli enkoder) igin
kullanilan ayarlar ve entegre PLC ile ilgili ayarlar

Kontrol klemensleri (P4--) Girisler ve cikislar i¢in fonksiyonlarin atanmasi

Ek parametreler (P5--) Denetim fonksiyonlari ve diger parametreler dnceliklidir
Konumlama (P6--) Konumlama fonksiyonunun ayarlanmasi (ayrintilar [ BU0210)
Bilgiler (P7--) Calisma degerleri ve durum mesaijlarinin goériintiilenmesi

(i) gilgi

Fabrika ayan P523

P523 parametresinin yardimiyla istenildigi zaman tiim parametre setinin fabrika ayari yuklenebilir.
Ornegin, bu bir devreye alma islemi sirasinda, daha énce cihazin hangi parametrelerinin degistirildigi
ve bu sebeple tagrigin ¢calisma davranisinin nasil etkilenecegi bilinmiyorsa faydali olabilir.

Fabrika ayarlarinin (P523) geri yiklenmesi normalde tim parametreleri ilgilendirir. Bu, daha sonra
tum motor verilerinin kontrol edilmesi ve yeniden ayarlanmasi gerektigi anlamina gelir. Ancak P523
parametresi, fabrika ayarlari geri ytklenirken motor verilerini veya bus iletisimiyle ilgili parametreleri
g6z ardi etme olanagi da sunar.

islemlere baslamadan énce cihazin giincel ayarlarinin yedeklenmesi énerilir.
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5 Parametreler

5.1 Parametrelere genel bakis

Calisma gostergeleri

PO00
PO03

Calisma gostergesi
Denetleyici kodu

Temel parametreler

P100

P103
P106
P109

P112

P120

Parametre seti

Frenleme siresi
Rampa duzeltmeleri
DC Fren akimi

Tork akimi siniri

Opsiyon denetimi

Motor verileri

P200
P203
P206
P209
pP212
P215
P218

P240
P244

P247

Motor listesi

Nominal motor akimi
Motor cos fi

Bosta ¢alisma akimi
Kayma dengelemesi
Boost 6n kontrolu
Modulasyon derecesi

EMK gerilimi PMSM
Pik akim PMSM

Gegis frekansi VFC
PMSM

Kontrol parametreleri

P300
P311
P314
P317

P320

P326

P330

P333

P350

P355

P370

Servo Modu

Devir kontrolori |

Tork akim kontrol6r limiti
Alan akim kontroléru
limiti

Field weakening limit

Enkoder aktarimi

Baslangig¢ rotor konumu
algilama

Akis geri baglantisi
faktoru CFC ol

PLC fonksiyonlari

PLC tam sayili nominal
degeri
PLC durumu

PO0O1

P101

P104
P107
P110

P113

P201
P204
P207
P210
P213
P216
P219

P241
P245

P301
P312
P315
P318

P321

pP327

P331

P334

P351

P356

Gosterge segimi

Parametre setini
kopyalama

Minimum frekans
Fren tepki suresi

DC Freninin etkin oldugu
sure

Mutlak minimum frekansi

Nominal motor frekansi
Nominal motor gerilimi
Motor devresi

Statik Boost

ISD Isd kontroli

Boost 6n kontrol suresi

Otomatik Miknatislama
adaptasyonu

Endiktivite PMSM

Sarkag
sOnimleme.PMSM VFC

Enkoder ¢6zindrlugu
Tork akimi kontrolort P
Alan akim kontrolort P

Alan zayiflatma kontrol6ri
P

Devir kontrolori | devreye
alinma suresi

Devir kontrolori
slrtkleme hatasi

"Gegis frekansi CFC ol
Enkoder ofseti PMSM
PLC nominal deger

secimi
PLC uzun nominal degeri

P002

P102

P105
P108
P111

P114

P202
P205
P208
P211
P214
pP217
P220

P243
P246

P310
P313
P316
P319

P325

P328

P332

P336

P353

P360

Goriintiileme katsayisi

Calismaya baslama
suresi

Maksimum frekans
Kapatma modu
P faktori moment siniri

Frenin devreye alinma
suresi

Nominal motor devri
Nominal motor giici
Stator direnci

Dinamik Boost

Tork 6n kontrolu
Titresim sonimleme
Parametre tanimlamasi

Reluct. angle IPMSM
kitle ataleti

Devir kontrolori P
Tork akimi kontroloru |
Alan akim kontroloru |

Alan zayiflatma
kontroloru |

Enkoder fonksiyonu

Sirtkleme hatasi
gecikmesi

Histerez Gegis frekansi
CFC ol

Rotor konumu
tanimlama modu

PLC lizerinden Bus
durumu

PLC gdsterge degeri
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Kontrol klemensleri

P400

P403

P411

P414

P417
P420
P428
P436
P465

P480
P483

Fonksiyon Nominal
deger girigleri
Kalibrasyon: % 100

Maks. frekans Yardimci
nominal deger

Pl kontrol6ri | bileseni

Analog ¢ikis ofseti
Dijital girisler
Otomatik kalkis
Dijital ¢ikisg hizterezi
Sabit frekans, alan

Fonksiyon BusIO In Bits
Histerez BuslO Out Bits

Ek parametreler

Konumlama

P501
P504
P509
P512

P515
P518
P521
P525

P528
P534

P537
P541
P546

P552
P556
P559

P600
P603
P607
P610
P613
P625

P631

invertor adi

Darbe frekansi

Kontrol kelimesi kaynagi
USS adresi

CAN adresi

Maskeleme frekansi 2
lyi baslangi¢ ¢dziiniirliik
YUk denetimi maksimum
degeri

Yuk denetimi Gecikme

Moment tabanl kapatma
siniri

Darbe kapatma

Roleyi ayarla
Fonksiyon bus nominal
degeri

CAN Master ¢evrimi
Frenleme direnci

DC devam etme siresi

Konum kontrolii
Guncel konum farki
Aktarim orani
Nominal deger modu
Konum

Histerez cikigi

Surldkleme hatasi
Mutlak/artimli

P401

P404

P412

P415

P418
P426
P434
P460
P466

P481

P502
P505
P510
P513

P516
P519
P522
P526

P529
P535

P539
P542
P549

P553
P557
P560

P601
P604
P608
P611
P615
P626

P640

Analog giris modu
Analog giris filtresi

Proses kontrolérii nominal
degeri
Proses kontrolori limiti

Fonksiyon Analog ¢ikis
Hizli durma suresi
Dijital ¢ikis Fonksiyon
Watchdog siresi

Preses kontrol6éri min.
frekansi

Fonksiyon BuslO Out Bits

Temel fonksiyon degeri
Mutlak minimum frekans
Nominal deger kaynagi

Mesaj devre disi kalma
suresi

Maskeleme frekansi 1
Maskeleme araligi 2
lyi baslangic Ofset
Yik denetimi minimum
degeri

Mod yuk denetimi

12t motor

Cikis denetimi
Analog cikisi ayarla

Potansiyometre
kutusunun fonksiyonu

PLC nominal degeri
Frenleme direnci giici

Parametre Depolama
modu

Giincel konum
Mesafe dlgme sistemi
Azaltma orani

Konum kontrolérii P
Maksimum pozisyon

Karsilastirma konumu
Cikis
Konum birimi Degerler

P402

P410

P413

P416

P419
P427
P435
P464
P475

pP482

P503
P506
P511
P514

P517
P520
P523
P527

P533
P536

P540
P543
P550

P555
P558

P602
P605
P609
P612
P616
P630

Kalibrasyon: % 0

Min. frekans Yardimci
nominal deger

PI kontrol6rii P bileseni

Rampa siresi PI
nominal degeri

Norm. Analog ¢ikis
Hizli durma Ariza
Dijital ¢gikis Normlama
Sabit frekanslar modu

Acma/kapatma
gecikmesi

Norm. BuslO Out Bits

Temel fonksiyon gikigi
Otom. Ariza onaylama
USS Baud hizi
CAN baud hizi

Maskeleme araligi 1
lyi baslangic
Fabrika ayari

Yik denetimi Freq.

12t faktorl
Akim siniri

Doénme ydni modu
Bus gercek degeri
EEPROM Copy Order

P- Limit kiyicisi
Miknatislama siiresi

Gincel nominal konum
Mutlak enkoder

Ofset konum

Hedef pencere siniri
Minimum pozisyon
Konum sirikleme
hatasi

136

BU 0200 tr-4920



{,i‘oﬂp

DRIVESYSTEMS 5 Parametreler
Bilgiler

P700 Gincel galisma durumu P701 Son ariza P702 En son arizadaki
frekans

P703 En son arizadaki akim P704 En son arizadaki gerilim P705 En son arizadaki ara
devre gerilimi

P706 En son arizadaki P707 Yazilim strimi P708 Dijital giriglerin durumu

parametre seti

P709 Gerilim analog girisi P710 Gerilim analog ¢ikisi P711 Role durumu

P714 Calisma slresi P715 Devreye sokma siiresi P716 Gincel frekans

P717 Gincel devir P718 Guncel nominal frekans P719 Guncel akim

P720 Guncel tork akimi P721 Gincel alan akimi P722 Gincel gerilim

P723 Gerilim -d P724 Gerilim -q P725 Giincel cos fi

P726 Gorunen gug P727 Mekanik gug P728 Girig gerilimi

P729 Tork P730 Alan P731 Parametre seti

P732 U fazi akimi P733 V fazi akimi P734 W fazi akimi

P735 Enkoder devri P736 Ara devre gerilimi P737 Frenleme direnci yuki

P738 Motor yuki P739 Sogutucu sicakligi P740 Bus Girig proses verileri

P741 Bus Cikis proses verileri P742 Veritabani strimi P743 Invertor tipi

P744 Konfiglrasyon seviyesi

P747 Invertor gerilim aralig P748 CANopen durumu P749 DIP salteri durumu

P750 Istatistik Asiri akim P751 Istatistik Asiri gerilim P752 istatistik Sebeke hatasi

P753 Istatistik Asiri sicaklik P754 Istatistik Parametre kaybi P755 istatistik Sistem hatasi

P756 Istatistik Zaman asimi P757 Istatistik Miisteri hatasi P760 Giincel sebeke akimi

P780 Cihaz ID P799 Son arizalardaki ¢calisma

saati
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5.2 Parametre agiklamasi

Pxxx [-01

[

XXX
(XHHXKNFA)

L ®, ©.

0. 36@ [-01] = X7 N\XXX.
{1 }@ [-02] = xxxx,

1 Parametre numarasi
2 Dizi degerleri
3
4
5
6
parametresi
7 Parametrenin deger araligi
8 Parametrenin agiklamasi
9

Dizi parametre gostergesi

Parametrenin fabrika ayari (varsayilan degeri)

Parametre metni; (ist: ParameterBox'taki gdsterge, alt: Anlami

Ozellikler (6rnegin: sadece SK xxx cihaz tiplerinde kullanilabilir)

Denetleyici tipindeki (S) parametresi, > P003'teki ayara baghdir

Secilen parametre setine (P100'de segim) bagh olarak kendisine gesitli degerler atanabilen (P)

Bazi parametrelerde, ayarlari veya goriinimleri birden ¢ok seviyede ('dizi') gérintilemek mimkinddr.
Bu parametrelerden biri secildikten sonra, dizlem seviyesi goruntilenir ve daha sonra bunun da

segilmesi gerekir.

SimpleBox SK CSX-3H kullanilirken, dizi seviyesi _ - 0 1 araciligiyla gosterilir, ParameterBox SK
PAR-3H'da (sagdaki sekilde) ekranin sag Ust kisminda dizi seviyesi gostergesi gorintilenir (6rnek:

[o1).
Dizinin gorintulenmesi:

SimpleBox SK CSX-3H

| P420 [=m=) P_01 [ 1

Anlami:

Dijital giris 1,

Sagdan devreye sok
|

@ @ P_OD;ER 0]

ParameterBox SK PAR-3H

Anlami:
Dijital girig 2,
fonksiyon yok

1 Parametre numarasi
Dizi

1 Parametre numarasi
Dizi
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5.2.1 Caligsma gostergesi

Kullanilan kisaltmalar:

. Fi = Frekans invertorii
. YS = Yazihm surimu, P707'ye kaydedilmistir.
. D = Denetleyici parametreleri, P003'e bagl olarak gériinur ya da gérinmezler.
Parametre Ayar degeri / Aciklama/ Not Denetleyici Par_ametre
{Fabrika ayari} seti
PO00 Operatir]g display
(Calisma géstergesi)
0.01 ... 9999 7 segmentli parametrelendirme kutularinda (6rn. SimpleBox) P001 parametresinde segilen online
calisma degeri goruntilenir.
intiyaca bagli olarak, tahrik bileseninin calisma durumuna ait &nemli bilgiler okunabilir.
POO1 Di"splay selgction
(Gésterge segimi)
0..65 7 segmentli gostergeli bir parametreleme kutusunun galisma gdstergesinin segimi (6rn.: SimpleBox)
{0}
0= Actual frequency, mevcut durumda verilen ¢ikis frekansi
“Gergek frekans” [Hz]
1= Speed, “Devir” [d/dak] hesaplanan devir
2= Target frequency, Mevcut nominal degere karsilik gelen ¢ikis frekansi. Bunun giincel
“Nominal frekans” [Hz] cikis frekansiyla eslesmesi gerekmez
3= Current, “Akim” [A] glincel, dlgulen ¢ikis akimi
4= Actual torque current, tork olugturan ¢ikis akimi
“Moment akimi” [A]
5= Voltage, “Gerilim” [V AC] cihaz gikiginda verilen giincel AC gerilimi
6 = Link voltage, Fi'nin dahili dogru gerilimidir. Bu deger, diger pek gok faktériin
“Ara devre gerilimi” [V DC] disinda sebeke geriliminin seviyesine baghdir.
7= cos Phi, “cos fi”: glc faktériinin mevcut durumda hesaplanan degeri
8= Apparent power, hesaplanan giincel gériinen gl¢
“Gériinen gii¢” [KVA]
9= Effective power, hesaplanan giincel aktif glic
“Aktif gii¢” [kW]
10= Torque, “Tork” [%] hesaplanan giincel tork
11 = Field, “Alan” [%] Motordaki hesaplanan giincel alan
12 = Hours of operation, Cihazda sebeke geriliminin uygulandigi sure
“Caligsma saati” [h]
13 = Operating time Enable [h] "Devreye sokma galisma saati", cihazin devrede kaldigi stiredir.
14 = Analogueinput 1, Cihazin 1 numarali analog girisindeki glincel deger
“Analog giris 1” [%)]
15= Analogueinput 2, Cihazin 2 numarali analog girisindeki giincel deger
“Analog giris 2” [%)]
16 = .. 18 rezerve, POSICON
19 = Heat sink temperature, Sogutucunun giincel sicakligi
“Sogutucu sicakligi” [°C]
20 = Actual utilisation of motor,  bilinen motor verilerini (P201...P209) temel alan ortalama motor yuki
“Motor yiikii” [%]
21 = Brake resistor utilisation "Frenleme direnci ylikii", bilinen direng verilerini (P556...P557) temel
[%] alan ortalama frenleme direnci yuku.
22 = Interior temperature, “Ig Cihazin gincel ic mekan sicakhgi (SK 54xE / SK 2xxE)

mekan sicakligr’[°C]
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23 = Motor temperature, “Motor KTY-84 araciligiyla olgiltr

sicakhgr”
24= ... 29 rezerve
30 = Present Target MP-S [Hz] "Motor potansiyometre fonksiyonunun kaydedilen giincel nominal
degeri" : (P420...=71/72). Bu fonksiyon araciligiyla nominal deger
okunabilir veya 6nceden (tahrik bileseni galismiyorken) ayarlanabilir.
31= ...39 rezerve
40 = PLC control box value, PLC iletisimi icin kullanilan gorsellestirme modu
“PLC-Ctrlbox degeri”

41= ...59 rezerve, POSICON

60 = R Stator Ident 6lcuim (P220) yoluyla belirlenen stator direnci

61= R Rotor Ident dlciim ((P220) Fonksiyon 2) yoluyla belirlenen rotor direnci

62 = L stray Stator Ident: olcum ((P220) Fonksiyon 2) yoluyla belirlenen kagak endiktivitesi

63 = L Stator Ident Olciim ((P220) Fonksiyon 2) yoluyla belirlenen enduktivite

65 = rezerve
PO02 Di"s.plgy factor S

(Gériintileme katsayisi)
0.01...999.99 >Calisma degeri gostergesinin segimi< P001 parametresinde segilen c¢alisma degeri, P000
{1.00} pgr?emritﬁtrresinde Olgeklendirme faktorlyle carpilir ve >Calisma gostergesi< parametresinde
gos .

Boylece sisteme 6zel galisma degerleri (0rn. akig hacmi gibi) goérintilemek mimkin olur.

P003 Supervisor code

(Denetleyici kodu)
0...9999 0 = Denetleyici parametreleri ve P3xx/ P6xx gruplari gérinmez, diger tim bilesenler gérinur.
{1} 1= P3xx ve P6xx grubu diginda tim parametreler gortndr.

2 = P6xx grubu diginda tim parametreler gérindr
3 = Tum parametreler gorinur.
4= ..9999, sadece P001 ve PO03 parametresi gorindir.
[i] Bilgi NORDCON araciligiyla gériintiileme

Parametreleme islemi NORDCON- yazilimi araciliiyla yapilirsa, 4 ... 9999 ayarlari, 0 ayari
gibi davranir. 1 Ve 2 ayarlari, 3 ayari gibi davranir.
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5.2.2 Temel parametreler

Parametre L . Parametre
{Fabrika ayan} Ayar degeri / Aciklama/ Not Denetleyici seti
P100 Parameter set S
(Parametre seti)
0..3 Parametrelenecek parametre setinin secimi. 4 parametre seti kullanilabilir. 4 parametre setinde
{0} kendilerine farkli dederler atanabilen parametreler, "parametre setine bagh" olarak tanimlanir ve
asagidaki agiklamalarda, baslik satirinda bir "P" ile isaretlenmislerdir.
Calisma parametresi setinin segimi, uygun sekilde parametrelenmis dijital girisler veya BUS
kontrolU araciligiyla gergeklestirilir.
Klavye araciligiyla devreye sokmada (SimpleBox, ControlBox, PotentiometerBox veya
ParameterBox) calisma parametresi seti P100'deki ayarla eslesir.
P101 Copy parameter set S
(Parametre setini kopyalama)
0..4 OK / ENTER dugmesiyle islem onaylandiktan sonra P100 >Parametre seti< 6gesinde secilen
{0} parametre setinin kopyasi, burada secilen degere bagli parametre setine eklenir.
0 = Do not copy, “Koyapalamayin”
1 =Copy actual to P1, ”Giinceli P1’e kopyala”. Aktif parametre setini 1. parametre setine kopyalar
2 = Copy actual to P2, “Giinceli P2'ye kopyala”: Aktif parametre setini 2. parametre setine kopyalar
3 =Copy actual to P3, “Giinceli P3'e kopyala”: Aktif parametre setini 3. parametre setine kopyalar
4 = Copy actual to P4, “Giinceli P4'e kopyala”: Aktif parametre setini 4. parametre setine kopyalar
P102 Acceleration time =
(Calismaya baslama siiresi)
0...320.00 sn Calismaya baslama siresi, 0 Hz ile ayarlanan maksimum frekans (P105) arasindaki dogrusal
{2.00} frekans artigina karsilik gelen siiredir. % 100'den kugik bir glincel nominal deger ile ¢alsilirsa,

galismaya baglama siiresi ayarlanan nominal dedere uygun olarak dogrusal sekilde kisalir.
Calismaya baslama siiresi belirli sebeplerle uzatilabilir, érn. Fi asir yiikii, nominal deger
gecikmesi, dizeltme veya akim sinirina erigilmesi gibi.

NOT:

Mantikli degerlerin parametrelenmesine dikkat edilmelidir. Tahrikler icin P102 = 0 seklindeki bir
ayara izin verilmez!

Rampa egimiyle ilgili notlar:
Rotorun kiitle ataletini belirleyen énemli bilesenlerden biri de mimkin olan rampa egimidir.
Bu nedenle, ¢ok dik bir rampa, motorun "arizaya gegcmesine" de neden olabilir.

Cok dik rampalar (6rn.: 0 — 50 Hz < 0,1 sn'de) kullanmaktan genel olarak kaginiimaldir, aksi
takdirde frekans invertérii hasar gérebilir.
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P103 Braking tﬂlm.e =
(Frenleme siiresi)

0...320.00 sn Frenleme suresi, ayarlanan maksimum frekans (P105) ile 0 Hz arasindaki dogrusal frekans
{2.00} azalmasina karsilik gelen suredir. % 100'den kiguk bir giincel nominal deger ile calisilirsa,
frenleme suresi buna uygun sekilde kisalir.
Frenleme silresi kogullara bagli olarak uzatilabilir, 6rn. segilen >Kapatma modu< (P108) veya
>Rampa dizeltme< (P106) araciligiyla.
NOT:
Mantikh deg@erlerin parametrelenmesine dikkat edilmelidir. Tahrikl Uniteleri icin P103 = 0 seklinde
bir ayara izin verilmez!
Rampa egimiyle ilgili notlar: bkz. (P102) parametresi
P104 Minimum frequency P
(Minimum frekans)
0.0 ... 400.0 Hz Minimum frekans, devreye sokuldugunda ek bir nominal degerin olmamasi durumunda Fi
{0.0} tarafindan verilen frekanstir.
Bunlar, diger nominal degerlerle birlikte (6rn. analog nominal deger veya sabit frekanslar)
ayarlanan minimum frekansa eklenir.
Su durumlarda bu frekans degerinin altinda kalinir:
a. Tahrikin durma konumundan ivmelenirken.
b. Fi bloke oldugunda. Daha sonra frekans degeri, cihaz bloke olana kadar azalarak mutlak
minimum frekans degerine (P505) iner.
c. Flters yénde galistiginda. Dédnme alaninin tersine ddnmesi mutlak minimum frekansta
(P505) gergeklesir.
ivmelenme veya frenleme sirasinda "Frekansi koru" fonksiyonu (Fonksiyon Dijital giris = 9)
calistirildiginda strekli olarak bu frekans degerinin altinda kalinabilir.
P105 Maximum frequency P
(Maksimum frekans)
0,1...400.0 Hz Fi devreye sokuldugunda bir maksimum nominal deger mevcutsa (6rn. P403'e uygun analog
{50,0} nominal deder, uygun bir sabit frekans veya Simple/ ParameterBox araciliiyla saglanan bir

{50.0 } DIP7 = off

{60.0} DIP7 = on
(Bolim 4.3.2.2)

maksimum) Fi tarafindan verilen frekans degeridir.

Bu frekans, sadece kayma dengelemesi (P212), "Frekansi koru" fonksiyonu (Fonksiyon Dijital

Giris = 9) aracihgiyla ve daha diislik bir maksimum frekansa sahip baska bir parametre setine

gegcildiginde asilabilir.

Maksimum frekanslar belirli kisittamalara tabidir, 6rn.

« Alan zayiflatma araligindaki kisitlamalar,

* Mekanik olarak izin verilen devirlere dikkat edilmesi,

¢ PMSM: Maksimum frekansin, nominal frekansin biraz tizerinde yer alan bir degerle
sinirlandiriimasi. Bu deger, motor verileri ve giris gerilimi kullanilarak hesaplanir.
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P106 Ramp smoothing =
(Rampa diizeltmeleri)

0...% 100 Bu parametre, calismaya baslama ve frenleme rampasinin dizeltiimesini saglar. Bu durum,

{0} yumusak ve ayni zamanda dinamik devir degisiminin énemli oldugu uygulamalar i¢in gereklidir.

Her nominal deger degisiminde bir diizeltme islemi gerceklestirilir.
Ayarlanacak deger, daha 6nce ayarlanan galismaya baslama ve frenleme siresini temel alir,
ancak burada % 10'dan kugik degerlerin herhangi bir etkisi yoktur.
Duzeltme de dahil olmak Uizere tim calismaya baslama ve frenleme siresi i¢in su formuller elde
edilir:

P106 [%]
Lges HIZLANMA SURESI = tp102 T tp102 * ~100%

P106 [%]
Lges YAVASLAMA SURESI = tp103 T tp103 * ~100%

Cikis her seferinde P102'nin her seferinde P103'lin
0 - % 10 — 100'U
frekansi ‘ % 10 — 100'U () a
Nominal | - - — |
frekans
| |
| |
| |
\ \ —
—» P102 - —» P103 e Zaman
Not: Rampa dizeltmesi, asagidaki kosullarda kapatilir veya sireleri uzatimig

dogrusal bir rampayla degistirilir:

+ Ivmelenme degerleri (+/-) 1 Hz/sn degerinden daha kiiciik

» jvmelenme degerleri (+/-) 1 Hz/msn degerinden daha biiyiik
» Duzeltme degerleri % 10'dan daha kiguk
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P107 Brake reaction time =
(Fren tepki stiresi)

0..250sn Elektromanyetik frenler ¢alistirilirken fiziksel olarak bagiml bir gecikmeli tepki siresine sahiptir.

{0.00} Bu, kaldirma dizenegdi uygulamalarinda yiuk sarkmasina sebep olabilir; ¢lnkl fren, yuki ancak

gecikme sonrasinda Ustlenir.
Tepki siiresi, P107 parametresi ayarlanarak dikkate alinmalidir.

Frekans invertorli, ayarlanabilen tepki slresi dahilinde, daha 6nce ayarlanmis olan minimum
frekansi (P505) verir ve bdylece frene karsi galismayl ve durma sirasinda yik sarkmasini

engeller.

Eger P107 veya P114'te 0'dan buyuk bir slre de@eri ayarlanirsa, frekans invertdéri devreye
alindig1 anda miknatislama akiminin (alan akimi) degeri kontrol edilir. Yeterli miknatislama akimi
mevcut degilse, frekans invertéri miknatislama durumunda kalir ve motor freni devreye alinmaz.

Bdyle bir durumda kapatma isleminin gerceklestiriimesini ve bir ariza mesajinin (E016) verilmesini
saglamak i¢in, P539 parametresi 2 veya 3 olarak ayarlanmalidir.

Bununla ilgili olarak >Devreye alinma siiresi< P114 parametresini de inceleyin

(] Bilgi

Frenin devreye sokulmasi

Elektromekanik freni devreye sokmak icin (6zellikle kaldirma diizeneklerinde), eger mevcutsa,
frekans invertériindeki ilgili baglanti kullaniimahdir (bkz. Bolim 2.4.2.4 "Elektromekanik fren™).
Mutlak minimum frekans (P505) deg@eri olarak 2.0 Hz'in altina distlmemelidir.

[0 Bilgi

Aktif nominal deger gecikmesinde tork sinirlamasi
(P107 / P114)

Aktif bir nominal deder gecikmesi esnasinda tork, maksimum nominal tork degerinin % 160" ile
sinirlanir. Boylece, asagdidaki kosullarda invertdrde ¢ok ylksek akim degerlerine ulagiimasi ve
motorun devrilmesi dnlenir

* Fren devreye girerken Fren tepki siiresi (P107) gok blyik olacak sekilde ayarlandiysa

veya

» Fren serbest birakilirken mutlak minimum frekans (P505) i¢in ¢ok yiiksek degerler
ayarlandiysa.

Uygulama dnerisi:

Devir geri beslemesinin olmadidi frenli kaldirma dizenegi

P114 =0.02..04 sn *

P107 =0.02...0.4 sn *
P201...P208 = Motor verileri
P434 =1 (harici fren)
P505=2...4 Hz

glvenli galistirma igin
P112 = 401 (kapal)
P536 = 2.1 (kapali)

P537 =% 150

P539 = 2/3 (Isp denetimi)

yuk sarkmasina karsi
P214 =50...% 100 (6n kontrol)

* Ayar degerleri (P107/114) fren tipi ve
motor boyutuna baglidir. Kigik glg
degerlerinde (< 1.5kW) daha kiguk
degerler, biylk gi¢ degerlerinde
(>4.0kW) daha buylk  degerler
gegerlidir.

Cikis
frekansi

P505

ACIK sinyali KAPALI sinyali

Fren devreye alindi

Zaman

—={ P114 =

veya
P107, P114 =0 ise

*‘ P107 }*
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P108 Disconnection mode S =
(Kapatma modu)

0..13 Bu parametre, "bloke etme" isleminden sonra (kontrolér etkinlestirme - low) c¢ikis frekansinin

{1} nasil azaltilacagini belirler.

0 = Block voltage, “Gerilimi bloke etme”. Cikig sinyali aninda kapatilir. Frekans invertori artik
cikis frekansi vermez. Motor sadece mekanik surtiinme yoluyla frenlenir. Frekans
invertdrinin hemen agilmasi hata mesaji verilmesine yol acabilir.

1 = Ramp, “Rampa”. Glncel ¢ikis frekansi, kalan frenleme siiresi ile orantili olarak
(P103/P105'ten) azalir. Rampa tamamlandiktan sonra DC galismaya devam etme elemani
(— P559) baglanir.

2 = Ramp with delay, “Gecimekli rampa” 1 "Rampa"da oldugu gibi, jeneratdr olarak ¢calismada
fren rampasi uzar veya statik calismada ¢ikis frekansi yiikselir. Bu fonksiyon, belirli
kosullarda asiri gerilimde kapanmayi 6nleyebilir ya da frenleme direncindeki kayip glci
azaltir.

NOT: Bu fonksiyon, tanimlanmis bir frenlemenin gerektigi durumlarda (6rn.
kaldirma diizeneklerinde) programlanmamahdir.

3 = Immediate DC braking, “Ani DC frenleme”: Fi, derhal 6nceden segilen dogru akima (P109)
gecer. Bu dogru akim, kalan >DC fren siiresi< (P110) degerinin kalan kismi igin saglanir.
>DC fren siiresi< glincel ¢ikis frekansi ile maksimum frekans (P105) arasindaki orana bagl
olarak kisalir. Motorun durma suresi uygulamaya baghdir. Bu, yikin kitle atalet momentine,
surtinmeye ve ayarlanan dogru akima (P109) baglidir.

Bu tiir bir frenleme isleminde Fi'ye herhangi enerji geri doniisii olmaz, 1si kayiplari daha gok
motorun rotor kisminda olusur.

PMSM motorlan igin degildir!

4 = Const. brake distance, "Sabit durdurma mesafesi". Eger cihaz maksimum c¢ikis frekansiyla
(P105) suriilmiyorsa fren rampasi gecikmeli olarak ¢alismaya baslar. Bu da, farkli giincel
frekans deg@erlerinde hemen hemen ayni durdurma mesafesinin elde edilmesini saglar.

NOT: Bu fonksiyon konumlama fonksiyonu olarak kullanilamaz. Bu fonksiyon bir
rampa duzeltmesiyle (P106) birlestiriimemelidir.

5 = Combined braking, "Kombine frenleme": Glncel ara devre gerilimine bagli olarak temel
salinima bir yiksek frekansli gerilim verilir (sadece dogrusal karakteristik egrisinde, P211 =
0 ve P212 = 0). Frenleme suresi (P103) imkanlar dahilinde korunur. - Motorda ek i1sinma!

PMSM motorlan igin degildir!
6 = Quadratic ramp, “lkinci dereceden rampa”: Fren rampasi dogrusal bir yol izlemez, kare
seklinde azalir.
7 = Quad. ramp with delay, "Gecikmeli kare rampa": 2. ve 6. fonksiyonun kombinasyonu.
8 = Quad. comb. braking, "Kare kombine fren". 5. ve 6. fonksiyonun kombinasyonu.
PMSM motorlar i¢in kullaniimaz!
9 = Const. acceln. power, "Sabit ivmelenme giicii". Sadece alan zayiflama bélgesinde gegerlidir!

Tahrik bileseni, sabit elektriksel gligle ivmelenir veya fren yapar.. Rampalarin izledigi yol
yuke baglidir.

10 = Distance Calculator, “Mesafe hesaplayici”. Glncel frekans/hiz ile ayarlanan minimum
cikig frekansi (P104) arasindaki sabit mesafe.

11 = Const. acceln. power with delay, "Gecikmeli sabit ivmelenme giici": 2. ve 9. fonksiyonun
kombinasyonu

12 = Const. acceln. power mode 3, "ilave fren kiyici destekli, gecikmeli sabit ivmelenme giicii
modu": Fakat 11'de oldugu gibi ek fren kiyici destekli

13 = Disconnection delay, "Kapatma gecikmeli rampa". 1 "Rampa" gibi, fakat tahrik tinitesi, fren
devreye girmeden 6nce (P110) numarali parametrede ayarlanan sure kadar ayarlanan
mutlak minimum frekansta (P505) durur.

Ornek uygulama: Ving kontroliinde ek konumlama.
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P109 DC brake current S =
(DC fren akimi)
0...% 250 DC frenlemesi (P108 = 3) ve kombine fren (P108 = 5) fonksiyonlari igin kullanilan akim ayari.
{100} Dogru ayar degeri mekanik yliike ve istenen durdurma suresine baghdir. Yiksek bir ayar degeri
blyulk yikleri hizli bir sekilde durdurabilir.
% 100 ayari, >Nominal akim< P203 parametresinde kaydedilen bir akim degerine karsilik gelir.
NOT: Frekans invertériniin verebilecegi olasi dodru akim (0 Hz) sinirlanir. Bu deger igin
lutfen 8.4.3 "Cikis frekansi sebebiyle azaltilan asiri akim"bdlimuindeki tablonun 0 Hz
sutununa bakin. Temel ayarlarda bu limit % 110 civarindadir.
DC freni: PMSM motorlari igin kullaniimaz!
P110 Time D(?-brgke ovn ) S P
(DC Freninin etkin oldugu siire)
0.00 ... 60.00 sn Motorun, P108 parametresinde segilen "DC frenlemesi" fonksiyonunda (P108 = 3), P109
{2.00} parametresinde segilen akima maruz kalacagi sire.
>DC fren suresi< gincel ¢ikis frekansi ile maksimum frekans (P105) arasindaki orana bagli
olarak kisalir.
Sire, devreye sokma isleminin iptal edilmesi ile baglar ve yeni bir devreye sokma iglemiyle
kesilebilir.
DC freni: PMSM motorlan igin kullaniimaz!
P factor torque limit
P111 rord S =
(P faktorii moment siniri)
25 ... % 400 Dogrudan moment sinirindaki tahrik bileseninin davranigini etkiler. Cogu tahrik uygulamasi icin %
{100} 100'ltk temel ayar yeterlidir.
Cok buyuk degerlerde, tahrik bileseni moment sinirina ulagildiginda titresmeye meyillidir.
Cok kicik degerlerde ise programlanan moment siniri asilabilir.
P112 Torque current limit S p

(Moment akimi siniri)

25...% 400/ 401
{401}

Bu parametre ile moment olusturan akim igin bir limit ayarlanabilir. Bu, tahrik bileseninin mekanik
olarak asiri yuklenmesini 6nleyebilir. Ancak mekanik engellerde (engele dogdru hareket) koruma
saglamayabilir. Koruma tertibati olarak bir strtinmeli kavramanin yerini higbir sey tutamaz.

Moment akimi sinirt analog bir giris Gzerinden kademesiz olarak da ayarlanabilir. Bu durumda
maksimum nominal deger (bkz. % 100 kalibrasyon, P403[-01] . .[-06]), P112'deki ayar degerine
karsihk gelir.

%'lik moment akimi limitinin altina, daha kiiglik baska bir analog nominal degerden (P400[-01] ...
[-09] = 11 veya 12) de inilmelidir. Bunun tersine, Servo modunda ((P300) = "1") Firmware strimi
V 1.3'ten itibaren % 0 degerinde bir limit mimkuindur (daha eski Firmware strimleri: min. % 10)!
401 = KAPALI moment akimi sinirinin kapatiilmasi anlamina gelir! Bu, ayni zamanda frekans
invertorinin temel ayaridir.
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P113

Jog frequency S =
(JOG frekansi)

-400.0 ... 400.0 Hz
{0.0}

Fl'yi kontrol etmek icin SimpleBox veya ParameterBox kullanildiginda, JOG frekansi, basariyla
sonuglanan devreye sokma igleminden sonra elde edilen baslangi¢ degeridir.

Alternatif olarak, kontrol islemi kontrol klemensleriyle gergeklestirilirken mutlak minimum frekansi
dijital girislerden biri araciligiyla da etkinlestirilebilir.

Mutlak minimum frekansinin ayari dogrudan bu parametre lizerinden veya eger Fi klavye
kontroliyle devreye sokulduysa OK digmesine basilarak gerceklestirilebilir. Bu durumda guincel
cikis frekansi P113 parametresinde ayarlanir ve yeni bir baslatma isleminde kullanima sunulur.

NOT: Kontrol klemensleri Uzerinden gergeklestirilien nominal deger girisleri (6rn. mutlak
minimum frekansi, sabit frekanslar veya nominal analog deger) temelde dogru isaret
kullanilarak toplanir. Bu arada, ayarlanan maksimum frekans degeri (P105) asiimamali
ve minimum frekans degerinin (P104) altina distlmemelidir.

P114

Brake delay off S

(Frenin devreye alinma siiresi)

P

0...250sn
{0.00}

Elektromanyetik frenler devreye alinirken fiziksel olarak bagdimli bir gecikmeli tepki siresine
sahiptir. Bu, motorun hentiz fren etkin durumdayken hareket etmesine sebep olabilir ve bu
durumda frekans invertéri bir asiri akim mesaiji verilerek devreden ¢ikar.

Bu devreye alinma siiresi P114 parametresiyle dikkate alinabilir (fren kumandasi).

Frekans invertorl, ayarlanabilen devreye alinma siresi siiresi dahilinde, daha 6nce ayarlanmig
olan minimum frekansi (P505) verir ve bdylece frene karsi galismayi engeller.

Bununla ilgili olarak >Fren tepki stiresi< P107 parametresini de (ayarlama érnegi) inceleyin.

NOT: Eger frenin devreye alinma silresi "0" olarak ayarlandiysa, P107 parametresi frenin
devreye alinma ve tepki slresi olarak gegerli olur.

P120 [-01]

[-04]

Option monitoring S
(Opsiyon denetimi)

{1}

iletisimin sistem busu seviyesinde denetimi (ariza durumunda: Hata mesaiji 10.9)

Dizi seviyeleri:

[-01] = Bus unit (extension 1), “Bus TB [-03] = First IOE (extension 3), “1. IOE
(Genigletme 1)” (Genigletme 3)”
[-02] = Second IOE (extension 2), “2. IOE [-04] = Extension 4, “Genisletme 4”
(Genigletme 2)”
Ayar degerleri:
0= Monitoring off, “Denetim kapali”
1= Auto, “Otomatik”, iletisim iligkileri sadece mevcut bir iletisimin kesilmesi durumunda
denetlenir. Sebeke agma isleminden sonra, daha 6nce mevcut olan bir modul
bulunamazsa, bu durum bir hataya neden olmaz.

Ancak genisletmelerden biri cihazla bir iletisim iliskisine girerse denetim etkinlestirilir.

2= Monitoring active immediately "Denetim aninda aktif", cihaz, sebeke agma isleminden
hemen sonra ilgili moddille ilgili denetimi baglatir. Modul, sebeke agma isleminden sonra
bulunamazsa, cihaz, 5 saniye siireyle "Agllmaya hazir degil" durumunda kalir ve sonra bir
hatay: tetikler.

Not: Opsiyonel modiil araciliiyla algilanan ariza mesaijlari da (6rn. Fieldbus diizlemindeki arizalar)
tahrik elektroniginin kapatilmasina neden olmazsa, ek olarak (P513) parametresi, {-0,1} degerine
ayarlanmalidir.
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5.2.3 Motor verileri / karakteristik egrisi parametreleri

Parametre o . .

{Fabiika ayan] Ayar degeri / Agiklama/ Not Denetleyici Parametre seti

P200 Motor list P
(Motor listesi)

0..73 Bu parametre ile motor verilerinin fabrika ayarlari degistirilebilir. Fabrika ¢ikisinda, P201 ... P209

{0} arasindaki parametrelerde Fi nominal giiclii bir 4 kutuplu IE1-DS standart motor ayarlanmistir.

Kullanilabilen rakamlardan biri segilerek ve ENTER diigmesine basilarak tim motor parametreleri
(P201 ... P209) secilen standart glice ayarlanir. Motor verileri icin temel olarak 4 kutuplu standart bir
DS motordan faydalanilir. Listenin son boliiminde, NORD IE4 motorlara ait motor verilerini
bulabilirsiniz.

Not:
P200, giris onayindan sonra tekrar = 0 oldugu i¢in, ayarlanan motorun kontrol igslemi P205
parametresi Uzerinden gerceklestirilebilir.

[i] Bilgi

IE2/IE3 motorlar kullanilirken bir IE1 motor (P200) segcildikten sonra, P201 ... P209
parametrelerindeki motor verileri, motor urlin etiketindeki verilere uyarlanmaldir.

NOT: DIP salteri S1:7'ye (50/60Hz modu (Bolim 4.3.2.2)) gegis yapilirsa, ilgili nominal
motor verileri, frekans invertérii nominal giciine uygun olarak P200 listesinden
yeniden yuklenir.
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0= No change, “Degisiklik yok”

1= No motor, “Motor yok”: Bu ayarda frekans invertdrii akim ayari, kayma dengelemesi ve
on miknatislama siiresi olmadan galigir, yani motor uygulamalari igin énerilmez. Olasi
uygulamalar arasinda endiiksiyon firinlari veya bobinli ya da transformatérlii diger
uygulamalar sayilabilir. Burada su motor verileri ayarlanir: 50.0 Hz / 1500d/dak / 15.0 A/
400V /0.00 kW / cos ¢=0.90/ Yildiz / Rs 0.01 Q / Igos 6.5 A

2= 0.25kw 230V 32= 4.0kw 230V 62=  90.0 kW 400V 92= 1.00kW 115V
3= 0.33PS 230V 33=  5.0PS 230V 63=  120.0 PS 460V 93= 4.0 PS 230V
4= 0.25kW 400V 34= 4.0 kw 400V 64= 110.0 kW 400V 94=  4.0PS 460V
5= 0.33PS 460V 35=  5.0PS 460V 65=  150.0 PS 460V 95=  0.75kW 230V 80T1/4
6= 0.37kwW 230V 36= 5.5kw 230V 66=  132.0 kW 400V 96=  1.10kW 230V 90T1/4
7= 0.50PS 230V 37=  7.5PS 230V 67= 180.0 PS 460V 97= 1.10kW 230V 80T1/4
8= 0.37kW 400V 38=  5.5KkW 400V 68=  160.0 kW 400V 98=  1.10kW 400V 80T1/4
9= 0.50PS 460V 39=  7.5PS 460V 69=  220.0 PS 460V 99=  1.50kW 230V 90T3/4
10= 0.55kw 230V 40=  7.5kw 230V 70= 200.0 kW 400V 100=  1.50kW 230V 90T1/4
11=  0.75PS 230V 41= 10.0 PS 230V 71=  270.0 PS 460V 101=  1.50kW 400V 90T1/4
12= 0.55kw 400V 42= 7.5KkW 400V 72= 250.0 kW 400V 102 =  1.50kW 400V 80T1/4
13=  0.75PS 460V 43= 10.0 PS 460V 73= 340.0 PS 460V 103 = 2.20kW 230V 100T2/4
14= 0.75kW 230V 44= 11.0 kW 400V 74= 11.0 kW 230V 104=  2.20kW 230V 90T3/4
15= 1.0 PS 230V 45= 15.0 PS 460V 75=  15.0 PS 230V 105=  2.20kW 400V 90T3/4
16= 0.75kW 400V 46= 15.0 kW 400V 76 = 15.0 kW 230V 106 = 2.20kW 400V 90T1/4
17= 1.0 PS 460V 47= 20.0 PS 460V 77= 20.0 PS 230V 107 = 3.00kW 230V 100T5/4
18=  1.1kw 230V 48= 18.5 kW 400V 78 = 18.5 kW 230V 108=  3.00kW 230V 100T2/4
19= 1.5PS 230V 49= 250 PS 460V 79=  25.0 PS 230V 109=  3.00kW 400V 100T2/4
20= 1.1 kw 400V 50=  22.0 kW 400V 80=  22.0 kw 230V 110=  3.00kW 400V 90T3/4
21=  15PS 460V 51=  30.0 PS 460V 81= 30.0 PS 230V 111=  4.00kwW 230V 100T5/4
22= 15kw 230V 52=  30.0 kW 400V 82= 30.0 kw 230V 112=  4.00kW 400V 100T5/4
23=  2.0PS 230V 53 = 40.0 PS 460V 83=  40.0 PS 230V 113=  4.00kW 400V 100T2/4
24= 1.5KkW 400V 54= 37.0 kW 400V 84=  37.0 kw 230V 114=  5.50kW 400V 100T5/4
25= 2.0 PS 460V 55= 50.0 PS 460V 85= 50.0 PS 230V 115=
26= 2.2 kW 230V 56=  45.0 kW 400V 86=  0.12kW 115V 116 =
27=  3.0PS 230V 57=  60.0 PS 460V 87=  0.18kW 115V 117 =
28= 2.2 kW 400V 58= 55,0 kW 400V 88=  0.25kW 115V 118 =
29=  3.0PS 460V 59 =  75.0 PS 460V 89=  0.37kW 115V 119=
30= 3.0 kw 230V 60=  75.0 kW 400V 90=  0.55kW 115V 120 =
31= 3.0 kw 400V 61= 100.0 PS 460V 91=  0.75kW 115V 121 =
P201 Nominal.motor frequency S =
(Motor nominal frekansi)
10,0 ... 399.9 Hz Nominal motor frekansi, frekans invertériinin gikista nominal gerilim (P204) verdigi U/f kirllma
{ bkz. bilgi } noktasini belirler.

m Bilgi

Varsayilan ayar
Varsayilan ayar, Fi nominal giiciine ve P200'deki ayara baglidir.

P202 Nominal motor speed S =

(Motor nominal devri)

150 ... 24000 d/dak  Nominal motor devri, motor kaymasinin ve devir gdstergesinin (PO01 = 1) dogru sekilde
{ bkz. bilgi } hesaplanmasi ve kontrolu igin énemlidir.

m Bilgi

Varsayilan ayar
Varsayllan ayar, Fi nominal giiciine ve P200'deki ayara baghdir.
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P203 Nomlnallmotor current S P
(Motor nominal akimi)

0,1...1000.0 A . .. A C .
{ bkz. bilgi } Nominal motor akimi akim vektor kontrolU igin belirleyici bir parametredir.
m Bilgi
Varsayilan ayar
Varsayllan ayar, Fi nominal giiciine ve P200'deki ayara baghdir.
P204 Nomlnallmoto”r\'/oltage S P
(Motor nominal gerilimi)
100 ... 800V Nominal gerilim, sebeke gerilimini motor gerilimine adapte eder. Nominal frekansla baglantili olarak
{ bkz. bilgi } gerilim/frekans karakteristik egrisi olusturulur.
m Bilgi
Varsayilan ayar
Varsayllan ayar, Fi nominal giiciine ve P200'deki ayara baghdir.
P205 Nomlnallmo't'onr power P
(Motor nominal giicdi)

0,00 ... 250,00 kW

Nominal motor gici, P200 aracilidiyla ayarlanan motorun kontroli igin kullanilir.
{ bkz. bilgi } g glyla ay ¢

m Bilgi

Varsayilan ayar
Varsayilan ayar, Fi nominal giiciine ve P200'deki ayara baglidir.

Motor cos phi S =
(Motor cos ¢)

P206

0,50 ... 0,95

{ bkz. bilgi } Motor-cos ¢ akim vektor kontroli igin belirleyici bir parametredir.

m Bilgi

Varsayilan ayar
Varsayllan ayar, Fi nominal giiciine ve P200'deki ayara baghdir.

[i] Bilgi PMSM
Bir PMSM kullanilirken parametre uygun degildir.

P207 Motor qrcwt | S =
(Motor baglanti sekli)

0..1 0 = Star, "Yildiz" 1 = Delta, "Uggen”
{ bkz. bilgi } Motor baglanti sekli, stator direnci 6lgimi (P220) ve dolayisiyla akim vektor kontrold igin
belirleyicidir.

m Bilgi

Varsayilan ayar
Varsayilan ayar, Fi nominal giiciine ve P200'deki ayara baglidir.
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P208 Stator resistance S =
(Stator direnci)
0,00 ... 300.00 Q Motor stator direnci = DS motorunda bir faz sargisinin direncidir!
{ bkz. bilgi } Frekans invertoriiniin akim ayarini dogrudan etkiler. Cok ylksek bir deder asir akima, gok kiiglik
bir deger ise motor torkunun diisik olmasina yol acgabilir.
Basit bir sekilde dlgmek icin P220 parametresi kullanilabilir. P208 parametresi maniiel ayarlama
veya otomatik 6lgiimiin sonucuyla ilgili bilgi olarak kullanilabilir.
Not:
Akim vektér kontrollinlin en iyi sekilde galismasi icin stator direncinin otomatik olarak frekans
invertérl tarafindan élgilmesi gerekir.
m Bilgi
Varsayilan ayar
Varsayilan ayar, Fi nominal giiciine ve P200'deki ayara baglidir.
P209 No load current S =
(Bosta calisma akimi)
0,0...1000.0 A Bu deger, her zaman "cos ¢" P206 ve parametresi ile "Nominal akim" P203 parametresinde
{ bkz. bilgi } degisiklikler olmasi durumunda otomatik olarak motor verileri kullanilarak hesaplanir.
Not: Eger deger dogrudan girilirse, bunun en son motor verisi olarak ayarlanmasi gerekir. Degerin
Uzerine yazilmamasi sadece boyle saglanir.
m Bilgi
Varsayilan ayar
Varsayilan ayar, Fi nominal giiciine ve P200'deki ayara baglidir.
P210 Static boost S =
(Statik Boost)
0...% 400 Statik Boost manyetik alan olusturan akimi etkiler. Bu, ilgili motorun bosta ¢alisma akimina karsilik
{100} gelir ve dolayisiyla ylkten bagimsizdir. Bosta ¢alisma akimi motor verileri araciligiyla hesaplanir.
Fabrikada yapilan % 100'lik ayar tipik uygulamalar igin yeterlidir.
P211 Dynamic Boost S =
(Dinamik Boost)
0...% 150 Dinamik Boost moment olusturan akimi etkiler ve dolayisiyla yike baglidir. Burada da fabrikada
{100} yapilan % 100'luk ayar tipik uygulamalar icin yeterlidir.
Cok yuksek bir deger frekans invertériinde asiri akim olusmasina yol agabilir. Bu durumda yuk
altinda c¢ikis gerilimi ¢ok keskin bir sekilde artar. Cok dusik bir deger ise torkun ¢ok dusuk
olmasina yol agar.
[i] Bilgi U/f karakteristik egrisi
Basta ylksek salinimli kiitleler igeren uygulamalar (6rn. fan tahrikleri) olmak tzere, belirli
uygulamalarda motorun bir U/f karakteristik egrisi yardimiyla kontrol edilmesi gerekli olabilir. Bu
amagla, P211 ve P212 parametreleri % 0'a ayarlanmalidir.
P212 Slip compensation S =
(Kayma dengelemesi)
0...% 150 Kayma dengelemesi, DC asenkron motorunun devrini yaklasik olarak sabit tutmak icin ¢ikis
{100} frekansini yike bagli olarak yukseltir.

Fabrikada yapilan % 100'lik ayar, DC asenkron motorlarin kullaniimasi ve motor verilerinin dogru
sekilde ayarlanmasi durumunda optimum seviyededir.
Eger bir frekans invertériyle birden fazla motor (farkh yiiklere veya giiglere sahip) kullanilacaksa,

P212 kayma dengelemesinin = % 0 olarak ayarlanmasi gerekir. Boylece negatif etkiler ortadan
kaldinlmis olur. PMSM motorlarda, parametre fabrika ayarinda birakiimalidir.
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[i] Bilgi U/f karakteristik egrisi

Basta ylksek salinimli kitleler iceren uygulamalar (6rn. fan tahrikleri) olmak tzere, belirli
uygulamalarda motorun bir U/f karakteristik egrisi yardimiyla kontrol edilmesi gerekli olabilir. Bu
amagla, P211 ve P212 parametreleri % 0'a ayarlanmalidir.

[i] Bilgi PMSM

Bir PMSM'nin devreye sokulmasi durumunda, test sinyali yénteminin gerilim siddeti bu
parametreyle belirlenir (P330). Gerekli gerilim siddeti ¢esitli faktdrlere baghdir (digerlerinin yani
sira ortam / motor sicakligi, motor boyutu, motor kablosu uzunlugu, frekans invertériinin
boyutu). Rotor konumu tanimlamasi gerekli degilse, bu parametre ile gerilim siddeti uyarlanabilir.

P213 ISD ctrl. loop gain S =
(ISD kontrolii kazanct)

25 ... % 400 Bu parametre, frekans invertori akim vektér kontroliine ait kontrol dinamiklerini (ISD kontrolii)

{100} etkiler. Yiiksek ayarlar kontrolori hizlandirir, diisiik ayarlar da yavaslatir.

Stabil olmayan bir ¢alismaya izin vermemek amaciyla, bu parametre uygulama tipine bagli olarak
uygun sekilde ayarlanabilir.

P214 Torque precontrol S p
(Tork én kontrolli)

-200 ... % 200 Bu fonksiyon, beklenen tork ihtiyaci icin belirli bir degerin akim kontrol6ériinde ayarlanmasini saglar.

{0} Bu fonksiyon, kaldirma diizeneklerinde yol almada daha iyi yuk aktarimi saglamak i¢in kullanilabilir.
NOT: Sag donme alani yonl kullanilirken torklar motor modunda pozitif isaretle, jenerator

modunda ise negatif isaretle girilir. Sol dénme alani yonu kullanilirken ise bunun tersi
gecerlidir.

P215 Boost precontrol S p
(Boost én kontrolli)

0...% 200 Sadece dogrusal karakteristik egrisi ile (P211 = % 0 ve P212 = % 0) uygulanabilir.

{0} Yiksek bir yol alma momenti gerektiren tahrik bilesenlerinde, bu parametreyle baglatma
asamasinda bir ek akimi devreye alma imkani saglanir. Uygulama siresi kisitlidir ve >Boost 6n
kontrol siiresi< P216 parametresinde segilebilir.

Boost 6n kontrol slresinde olasi tiim ayarlanmis akim ve moment akimi sinirlart (P112, P536,
P537) devreden cikarilir.

NOT:

ISD kontroli aktitken (P211 velveya P212 # % 0) P215 # % 0 parametrelemesi kontroliin
bozulmasina yol acgar.

P216 Time boost precontrol S =
(Boost 6n kontrol sliresi)

0.0...10.0sn Bu parametre 3 fonksiyon igin kullanilir:

{0.0}

Boost ©n kontrolii igin zaman siniri: Arttinlmis yol alma akiminin uygulama siresi.
Sadece dogrusal karakteristik egrisinde (P211 = % 0 ve P212 = % 0).

Darbe kapatmayi engellemek i¢in zaman siniri (P537): zor yol almaya olanak sagdlar.

(P401) parametresindeki hata nedeniyle kapatmayi engellemek icin zaman siniri, { 05} "Hata
nedeniyle kapatma 2 ile 0 - 10V" ayari
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P217 Oscillation damping S P
(Titresim séniimleme)
0...% 400 Titresim sonimleme ile bosta calisma rezonans titresimleri sénimlenebilir. 217 parametresi
{10} soénumleme kapasitesi i¢in bir dlgudur.
Titresim sonUmlemede, bir High-pass filtresi araciigiyla moment akimindaki titresim bileseni
filtrelenir. Bu deger P217 ile glglendirilir ve tersine gevrilerek ¢ikis frekansina gegilir.
Gegcilen degerin siniri ayni zamanda P217 ile orantilhdir. High-pass filtresinin zaman sabiti P213'e
baghdir. P213'ln yiiksek degerlerinde zaman sabiti daha digliktir.
P217 icin % 10 olarak ayarlanan bir degerde maksimum + 0,045 Hz kullanilir. P217 igin % 400
degeri ayarlandiginda bu deger + 1,8 Hz'e karsilik gelir.
Fonksiyon, "Servo modu, P300"de aktif degildir.
P218 Modulation depth S
(Modiilasyon derecesi)
50...% 110 Bu ayar degeri, sebeke gerilimine bagli olarak frekans invertoriiniin olasi maksimum ¢ikis gerilimini
{100} etkiler. Motorlar igin istendiginde, % 100'den kiguk degerler gerilimi sebeke geriliminden daha

disik degerlere indirir. % 100'den buyuk degerler motordaki ¢ikis gerilimini yikseltir ve bu da
akimda yukseltilmis harmoniklerin olusmasina sebep olur ve dolayisiyla bazi motorlarda
osilasyonlara yol acabilir.

Normal durumda burada % 100 ayarinin kullaniimasi gerekir.
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P219 Automatlc flux optimisation S
(Otomatik miknatislama adaptasyonu)

25 ... % 100/ 101
{100}

Bu parametreyle, miknatislamanin motor ylkine otomatik adaptasyonu ve bununla birlikte enerji
tiketiminin gercekte gerekli ihtiyaca dusurilmesi saglanabilir. Bu sirada, P219 parametresi
motordaki alan degerinin azaltilarak indirilebilecegi limitini belirler.

Standart olarak % 100 degeri ayarlanir ve bu ylzden herhangi bir azaltma iglemi mimkin degildir.
Minimum olarak % 25 degeri ayarlanabilir.

Alan, yaklasik 7,5 saniyelik bir zaman sabitiyle disurilir. YUk artirrminda alan, yaklasik 300 msn'lik
bir zaman sabitiyle tekrar olusturulur. Alan deg@erinin azaltilmasi, miknatislama ve moment akimi
yaklasik ayni degerde olacak ve bdylece motor "optimum verim"de galisacak sekilde gergeklestirilir.
Alan degerinin arttirilarak nominal degerin lGizerine gikarilmasi 6ngorilmemigtir.

Bu fonksiyon, istenen torkun yavasga degistigi uygulamalar (6rn. pompalar ve fan uygulamalari)
icin digtnulmastir. Gerilimi yiike adapte ettigi icin ayrica etki olarak kare bir karakteristik egrisinin
de yerine gecer.

Senkron makinelerin (IE4 motorlar) igletiminde parametre islevsizdir.

NOT: Hizh tork artisinin gerektigi kaldirma dizenekleri ya da uygulamalarinda kesinlikle
kullanilmamalidir; aksi takdirde, ani yuk degisikliklerinde asirn akim dolayisiyla
kapanmalar ve dolayisiyla motorun devrilmesi gibi sonuglarla karsilasilabilir, ¢linki
eksik alanin orantisiz moment akimi araciligiyla kompanze edilmesi gerekir.

101 = otomatik, P219=101 ayariyla otomatik bir miknatislama akimi kontrol6ru etkinlegtirilir.
Bu durumda ISD kontroll ikincil bir akis kontrolori ile g¢alisir ve bu kontrolér daha
biytk yiklerde kayma hesaplamasini iyilestirir. Ayar sureleri normal ISD kontroliine
gbre (P219 = 100) belirgin bir sekilde daha hizhdir.

P2xx Kontrol/karakteristik egrisi parametreleri
Cikis gerilimi ‘
P204 —|-——— -
P10 P215
! T—
P201 Cikis frekansi
NOT: ~—P216= —
"tipik" Zaman
Ayar, su bilesenler Akim vektor kontrolii (fabrika ayari) Dogrusal U/f karakteristik egrisi
Iein: P201 ila P209 = Motor verileri P201 ila P209 = Motor verileri
P210 = % 100 P210 = % 100 (Statik Boost)
P211 = % 100 P211=%0
P212 = % 100 P212=%0
P213 =% 100 P213 = anlamsiz
P214= %0 P214 = anlamsiz
P215 = anlamsiz P215 =% 0 (Boost 6n kontrol)
P216 = anlamsiz P216 = 0 sn (Dinamik Boost siresi)
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P220 Para.-identification =
(Parametre tanimlamasi)
0..2 22 KW guce kadar cihazlarda, bu parametre tzerinden motor verileri otomatik olarak cihazdan
{0} alinir. Birgok durumda, 6lglilen motor verileriyle daha iyi bir tahrik tutumuna olanak saglanir.
Tum parametrelerin tanimlanmasi biraz zaman alir, bu siire zarfinda sebeke gerilimini kesmeyin.
Tanimlamadan sonra uygun olmayan bir calisma davranisiyla kargilasilirsa, P200'de uygun bir
motor secin veya P201...P208 parametrelerini manuel olarak ayarlayin.
0 = No identification, "Tanimlama yok”
1 = Identification Rs, “Tanimlama Rs”:
Birden fazla 6lgiimle stator direnci (P208'deki gdsterge) belirlenir.
2 = Motor identification, “Motor tanimlamasi”:
Bu fonksiyon, sadece 22 KW motorlarda kullanilabilir.
ASM: tim motor parametreleri (P202, P203, P206, P208, P209) belirlenir.
PMSM: stator direnci (P208) ve enduktivite (P241) belirlenir.
Dikkat! Motor verilerini tanimlama islemini sadece motor sogukken (15 ... 25°C) yapin. Calismada motor
Isinmasi dikkate alinir.
Frekans invertériniin "¢alismaya hazir" durumda olmasi gerekir. BUS modunda, BUS hatasiz ve
calisir durumda olmak zorundadir.
Motor gucu, frekans invertériiniin nominal giiciinden en fazla bir glic kademesi kadar biiyiik veya 3
glic kademesi kadar kuguk olabilir.
Glvenilir bir tanimlama igin, 20 metrelik maksimum motor kablosu uzunluguna uyulmalidir.
Motor tanimlama islemine bagslamadan énce, motor verileri Uriin etiketine veya P200'e gére
ayarlanmalidir. En azindan nominal frekans (P201), nominal devir (P202), gerilim (P204), gii¢
(P205) ve motor baglanti sekli (P207) bilinmelidir.
Butun élguim islemi sliresince motor baglantisinin kesilmemesine dikkat edilmelidir.
Eger tanimlama iglemi basariyla tamamlanamiyorsa E019 hata mesaji olusturulur.
Parametrelerin tanimlanmasindan sonra P220 tekrar = 0 olur.
P240 EMF voltage PMSM S p
(EMK gerilimi PMSM)
0..800V EMK sabiti, motorun kargi enduiksiyon gerilimini tanimlar. Ayarlanacak miktar, motor bilgi
{0} formundan veya Urlin etiketinden 6grenilmelidir ve 1000 d/dak degerine dlgeklenir. Normal durumda

motorun nominal devri 1000 d/dak oldugu igin, bilgiler uygun sekilde dénusturilmelidir:
Ornek:

E (EMK sabiti, Urtin etiketi): 89V

Nn (motorun nominal devri): 2100 d/dak

P240'daki deger P240 = E * Nn/1000
P240 =89 V * 2100 d/dak / 1000 d/dak
P240 =187V

0 =ASM is used, "Asenkron makine kullaniliyor"; Kompanzasyon yok
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P241 [-01] Inductivity PMSM S p
[-02] (Endiiktivite PMSM)

0.1...200.0 mH

Bu parametreyle, PMSM icin tipik olan asimetrik manyetik direncler dengelenir. Stator

{tim 20.0 } enduktivitelerinde, frekans invertori ile lgilebilirler (P220).
[-01] = d axis (L), ”d ekseni (La)” [-02] = g axis (Lq), “q ekseni (Lq)”

P243 Reluct. angle IPMSM S p
(Manyetik direng agisi IPMSM)

0..30° Gémulu miknatislar igeren senkron makineler, senkron torkun yaninda ayrica bir manyetik direng

{0} torkuna sahiptir. Bunun nedeni, d ve q yoénindeki endulktivite arasindaki anisotrpinin (esitsizlik)
bulunmasidir. Bu iki tork bileseninin st Uste binmesi nedeniyle, 90°'lik bir yiuk agisindaki verim
maksimumu SPMSM'de oldugu gibi degil, bunun yerine daha bliyiik degerlerdedir. NORD motorlari
icin 10° olarak kabul edilebilen bu ek agi bu parametreyle dikkate alinabilir. A¢i ne kadar kiiglik
olursa, manyetik direng orani da o oranda azalir.
Motora 6zel manyetik diren¢ agisi asagidaki sekilde belirlenebilir:
« Tahriki, CFC modunda (P300 = 1) dengeli bir yikle ( > 0,5 Mn) ¢aligtirin
¢« Akim (P719) minimum degerine ulasana kadar manyetik direng agisini )P243) kademeli olarak

arttirin

P244 Peak Current PMSM S p
(Pik akim PMSM)

0.1...1000.0 A Bu parametre, bir senkron motorun pik akimini igerir. Deger, motor bilgi formundan égrenilmelidir.

{5.0}

P245 Osc damping PMSM VFC S =
(Salinim séniimleme PMSM VFC)

%5 ...250 PMSM motorlari, yetersiz 6z sénimleme nedeniyle VFC open Loop modunda titresim egilimi
gOsterir. "Salinim sénimleme" yardimiyla bu titregsimler elektrikli séniimleme yoluyla onlenir.

{25}

P246 Mass inertia PMSM S P
(Ktitle ataleti PMSM)

0.0 ... 1000.0 kg*cm?

Bu parametreye tahrik sisteminin kitle ataleti kaydedilebilir. Varsayilan ayar bir ¢ok uygulama

{5.0} durumu igin yeterlidir, fakat yuksek oranda dinamik sistemler icin ideal durumda gercek miktar
giriimelidir. Motorlarin degerleri teknik veriler bolimunden &grenilebilir. Harici salinimli kitlelerinin
(reduktér, makine) orani hesaplanmall veya deneme yoluyla belirlenmelidir.

P247 Switch freq. VFC PMSM S p
(Gegis frekansi VFC PMSM)

1...%100 Ozellikle diisiik frekanslard olmak (izere anlk yik .

{25} degisikliklerine asgari bir tork 6l¢iisiiniin hemen kullanima CFC {—I—“—
sunulmasi igin, VFC modunda, frekansa bagl olarak la  yfe Control

nominal degeri (miknatislama akimi) kontrol edilir (alan ’
gliglendirme modu). Ek alan akiminin miktari, parametre 1
(P210) ile belirlenir. Bu deger, (P247) ile belilenen  F2%3
frekansta ulagilan "sifir" degerine kadar dogrusal sekilde
azalir. % 100, (P201) parametresindeki motor nominal
frekansina karsilik gelir.

. E2H
F 2 L

|
P209 d_ref

P33 PIII+PIIZ w,,
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5.2.4 Kontrol parametreleri

Bir HTL artimh enkoderle birlikte, frekans invertoriiniin 2. ve 3. dijital girisleri Gzerinden kapali bir devir
kontrol devresi kurulabilir.

Alternatif olarak, artimli enkoder sinyali baska sekillerde de degerlendirilebilir. Bunun igin, P325
parametresinde istenen fonksiyon secilmelidir.

Bu parametreleri goriintr duruma getirmek icin denetleyici parametresi PO03 = 2/3 ayarlanmalidir.

Parametre L . - Parametre
(Fetrla sy Ayar degeri / Agiklama/ Not Cihaz Denetleyici seti
P300 Servo Mode =
(Servo modu)
0..2 Bu parametre ile motorun kontrol yontemi tanimlanir. Bu sirada belirli kenar kosullarina dikkat
{0} edilmelidir. "0" ayariyla karsilastirildiginda, "2" ayan biraz daha yiksek bir dinamizm ve kontrol
dogruluguna olanak saglar, fakat bununla birlikie parametreleme islemleri artar. Buna kargi "1"
ayarl, bir enkoder tarafindan devir geri beslemesiyle calisir ve bu sayede mumkiin olan en yuksek
devir kalitesine ve dinamizme olanak saglar.
0= Off (VFC open loop), “Kapali (VFC a¢ik ¢cevrim)” 1) Enkoder geri beslemesiz
devir kontrolu
1= On (CFC closed loop), “Ac¢ik (CFC kapali cevrim)” 2) Enkoder geri beslemeli devir
kontroli
2= Obs (CFC open loop), “Obs (CFC acik ¢gevrim)” Enkoder geri beslemesiz
devir kontrolu
NOT: Devreye alma uyarilari: (EJ Alt bolim 4.2 "Motor kontrol Unitesi igin ¢alisma modunun
secimi").
1)  Onceki "KAPALI" ayarina karsilik gelir
2)  Onceki "ACIK" ayarina karsilik gelir
m Bilgi IE4 motorun igletilmesi
(P330) ile, Ayar 1 = A¢ik (CFC kapali ¢evrim)
Bir 1E4 motor CFC closed-loop modunda igletilirse, siiriikleme hatasi denetimi
etkinlestirilmelidir (P327 # 0).
P301 Rotary encoder res.
(Enkoder ¢éziindirliigdi)
0..19 Bagl artimli enkoderin devri basina darbe sayisinin girilmesi.
{6} Enkoderin dénme yonii frekans invertoriiniin dénme yoniyle ayniysa (montaja ve kablolamaya

bagli olarak), bu parametre uygun negatif darbe sayisinin secilmesiyle (8...16 veya 19) hesaba
katilabilir.
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0 =500 darbe

1 =512 darbe

2 =1000 darbe
3 =1024 darbe
4 = 2000 darbe
5 = 2048 darbe
6 = 4096 darbe
7 = 5000 darbe

17 = 8192 darbe
18 = 1024 SLCAY

8 = -500 darbe

9 =-512 darbe

10 =-1000 darbe
11 =-1024 darbe
12 =-2000 darbe
13 =-2048 darbe
14 = -4096 darbe
15 = -5000 darbe
16 = -8192 darbe

19 =-1024 SLCAY

1) 18 ve 19 ayarlari, 1024 darbe / enkoder devirli Contelec tipindeki bir manyetik enkoderin
kullaniimasi icin 6zel olarak 6ngérilmustar.

NOT:

(P301), artimli enkoder zerinden konumlama kontroli igin 6nem tasir. Konumlama igin bir artimli
enkoder kullanildiginda (P604=1), darbe sayisinin ayari burada yapilir. (bkz. POSICON ek el

kitabr)

158

BU 0200 tr-4920



{gg‘gﬂp

DRIVESYSTEMS

5 Parametreler

P310 Speed controller P =
(Devir kontrolérii P)

0...% 3200 Enkoderin P bileseni (oransal ylkseltme).

{100} Nominal frekans ve gergek frekans arasindaki devir farkinin ¢arpildigi giglendirme faktéru. % 100
degeri, % 10'luk bir devir farkinin % 10'luk bir nominal deger olusturdugu anlamina gelir. Cok
yuksek degerler ¢ikis devrinin osilasyonuna yol agabilir.

P311 Speed controller | =

(Devir kontrolérii 1)

0...% 800/ msn
{20}

Enkoderin | bileseni (entegrasyon bileseni).

Kontroloriin entegrasyon bileseni kontrol sapmalarinin timiyle engellenmesini saglar. Bu deger,
msn basina nominal deger degisiminin ne kadar oldugunu gosterir. Cok kiigiik degerler
kontrolériin yavaslamasini saglar (tekrar ayarlama suresi ¢ok biiytk olur).

P312 Torque current controller P S =
(Moment akimi kontrol6rii P)

0...% 1000 Moment akimi igin kullanilan akim kontrolori. Akim kontrolorli parametresi ne kadar blylk

{400} ayarlanirsa nominal akim degeri o oranda dogru tutulur. P312 igin gok ylksek degerlerin
kullanilmasi genelde disuk devirlerde daha yuksek frekansl titresimlere, bunun tersine P313 igin
¢ok blylk degerlerin kullaniimasi de genelde tim devir araliginda daha algak frekansl
titresimlere yol agar.
P312 ve P313 parametresi "Sifir" dederine ayarlanirsa moment akimi kontrolori kapatilir. Bu
durumda sadece motor modeline ait 6n kontrol degeri kullanilir.

P313 Torque current controller | S =

(Moment akimi kontrol6rii 1)

0...% 800/ msn
{50}

Moment akimi kontrolériiniin | bileseni. (Ayrica Bkz. P312 >Moment akimi kontroléri P<)

P314 Torque current ?Q.n.trlqller limit S =

(Moment akimi kontrol6rii limiti)
oment akimi kontrolériine ait maksimum gerilim artisini belirler. Deder ne kadar yuksekse,

0..400V M t ak kontrolord it ksi ili rt belirler. Deg kad Uksek

{400} moment akimi kontrolériinin gdsterebilecegi maksimum etki de o kadar buyuk olur. P314 igin gok
blytk degerlerin kullaniimasi, alan zayiflatma bdlgelerine geciste 6zellikle kararsizliklara yol
acabilir (bkz. P320). Alan ve moment akimi kontroldriiniin dengelenmesi igin, P314 ve P317 igin
ayarlanan degerin her zaman yaklasik olarak ayni olmasi gerekir.

P315 Field current controller P S =
(Alan akim kontrolérii P)

0 ... % 1000 Alan akimi icin kullanilan akim kontrolorii. Akim kontrolérii parametresi ne kadar buylk

{400} ayarlanirsa nominal akim degeri o oranda dogru tutulur. P315 igin gok ylksek degerlerin

kullaniimasi genelde diigiik devirlerde daha yliksek frekansl titresimlere yol agar. Bunun tersine
P316 igin ¢ok bliylk degerlerin kullaniimasi da genelde tim devir araliginda daha algak frekansl
titresimlere yol acar. P315 ve P316 parametresi "Sifir" dederine ayarlanirsa alan akim kontrolori
kapatilir. Bu durumda sadece motor modeline ait 6n kontrol degeri kullanilir.
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P316

Field current controller | S p
(Alan akim kontrolérii 1)

0...% 800/ msn
{50}

Alan akim kontrol6rinin | bileseni. (Ayrica bkz. P315 >Alan akim kontrolori P<)

P317 Field current controller limit S =
(Alan akim kontrol6rii limiti)

0..400V Alan akim kontrolériine ait maksimum gerilim artisini belirler. Deder ne kadar ylksekse, alan

{400} akim kontrolériiniin gosterebilecedi maksimum etki de o kadar buiyik olur. P317 igin ¢ok biylk
degerlerin kullaniimasi, alan zayiflatma bdlgelerine gegiste 6zellikle kararsizliklara yol agabilir
(bkz. P320). Alan ve moment akimi kontroloriinin dengelenmesi igin, P314 ve P317 igin
ayarlanan degerin her zaman yaklasik olarak ayni olmasi gerekir.

P318 Field weakening controller P S P
(Alan zayiflatma kontrolérii P)

0...% 800 Senkron devir degeri asildiginda, alan zayiflatma kontrolorli araciligiyla nominal alan degeri

{150} azaltihr. Temel devir araliginda alan zayiflatma kontrolériiniin herhangi bir islevi yoktur, bu
yuzden alan zayiflatma kontrolériiniin sadece nominal motor devrinin Uzerinde devir degerleri
kullanilacagr zaman ayarlanmasi gerekir. P318 / P319 icin ¢ok yuksek degerlerin kullaniimasi
kontrolér osilasyonuna sebep olur. Cok kiigik degderlerde ve dinamik ivmelenme ve/veya gecikme
surelerinde alan yeterince zayiflatilamaz. Bu durumda, yiuk tarafina baglanan akim kontroléri
artik nominal akim degerini okuyamaz.

P319 Field weakening controller | S =

(Alan zayiflatma kontrol6rii 1)

0...% 800/ msn
{20}

Sadece alan zayiflatma araliginda etkili olur, bkz. P318 >Alan zayiflatma kontrol6éru P<

P320 Field weakening limit S =
(Alan zayiflatma limiti)

0..%110 Alan zayiflatma siniri,kontrolériin hangi devir/gerilim degerinden itibaren alani zayiflatmaya

{100} baslayacagini belirler. % 100 olarak ayarlanan bir degerde, kontrolér alani yaklasik olarak
senkron devir degerinde zayiflatmaya baglar.
P314 ve P317 icin standart degerlere gore cok blylk degerler ayarlandiginda, akim
kontrolériniin  kontrol aralidini kullanabilmesi igcin alan zayiflatma sinirinin uygun sekilde
azaltiimasi gerekir.

P321 Speedctr. | brake off S =
(Devir kontrolérii | devreye alinma siiresi)

0..4 Bir frenin devreye alinma siiresi esnasinda (P107/P114), devir kontroloriiniin | bileseni blyGtallr.

{0} Bu iglem, 6zellikle asili yiiklerde daha iyi bir yiik aktarimi saglar.

0 = P311 devir kontrolorti | x 1

1 = P311 devir kontroléri | x 2
2 = P311 devir kontrolérii | x 4

3 = P311 devir kontrolorii | x 8
4 = P311 devir kontrolori | x 16
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P325 Rotary encoder function S

(Enkoder fonksiyonu)

0..4 Bir artimli enkoder tarafindan verilen gercek devir degeri frekans invertériinde farkl fonksiyonlar
{0} icin kullanilabilir.

0 = Speed measurement servo mode, "Devir 6lciimii Servo modu”: Motorun gergek devir degeri
frekans invertérinun Servo Modu igin kullanilir. Bu fonksiyonda ISD kontroll kapatilamaz.

1 = PID actual frequency value, “PID frekans gercek dederi”. Bir sistemin gercek devir degeri
devir kontroli igin kullanilir. Bu fonksiyonla dogrusal karakteristik egrisine sahip bir motor da
kontrol edilebilir. Ayrica devir kontroli igin dogrudan motora takilmayan bir artiml enkoderi
kullanmak da mimkiindir. P413 — P416, kontrolii belirler.

2 = Frequency addition, “Frekans toplama”: Belirlenen devir dederi glincel nominal degerle
toplanir.

3 = Frequency subtraction, “Frekans ¢ikartma”: Belirlenen devir dederi glincel nominal
degerden cikartilir.

4 = Maximum frequency, “Maksimum frekans”. Olasi maksimum ¢ikis frekansi/devir degeri,
enkoderin devri tarafindan sinirlanir.

P326 Ratio encoder S
(Enkoder aktarimi)
0.01...100.0 Eger artimh enkoder dogrudan motor miline takilmamissa, motor devriyle enkoder devri
{1.00} arasindaki dogru aktarim oraninin ayarlanmasi gerekir.
—— Motor devri
" Enkoder devri

sadece P325 =1, 2, 3 veya 4 iken, dolayisiyla Servo modunda degil (motor devir kontrol(i)

P327 Speed slip error S =

(Devir kontrolérii siriikleme hatasi)

0 ... 3000 rpm izin verilen bir maksimum siiriikleme hatasi igin limit ayarlanabilir. Eger bu limite ulasilirsa,
{0} frekans invertori kapanir ve E013.1 hatasinin olustugunu belirtir. Sitriikleme hatasi denetimi,
servo modu hem aktifken, hem de devre disiyken galigir (P300).

0 = OFF, “KAPALYI”

Sadece P325 = 0 iken, dolayisiyla servo modunda (motor devir kontroli).

(ayrica bkz. [ P328)

P328 Speed slip delay S =

(Stiriikleme hatasi gecikmesi)

0.0...10.0sn (P327)'de tanimlanmig izin verilen siriikleme hatasinin asilmasi durumunda, E013.1 numarali
{0.0} hata mesaji burada ayarlanan sinirlar igcinde zamansal olarak engellenir

0.0 = OFF, “KAPALI”
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P330

Rotor starting position detection S
(Baslangi¢ rotor konumu algilama)

(Eski tanimi: "Regelverfahren PMSM")

0..
{0}

3

Bir PMSM'nin (Permanent Magnet Synchron Motor) baslangi¢ rotor konumunu (rotor konumunun
baslangi¢ degeri) belirleme yonteminin secilmesi.
Parametre, sadece "CFC closed-loop" kontrol yontemiyle (P300, Ayar "1") ilgilidir.

0=

Voltage controlled, “Gerilim kontrollii”. Makine ilk kez baslatilirken, makine rotorunun "Sifir"
rotor konumuna hizalanmasini saglayan bir gerilim gostergesi uygulanir. Bu tir bir baslangig
rotor konumu belirlemesi, "Sifir" frekansinda makineden gelen karsi moment yoksa
kullanilabilir (6rn. salinimh kitle tahrikleri). Bu kosul karsilanmissa, rotor konumunu
belirlemek igin bu yéntem c¢ok dogrudur (<1° elektriksel). Her zaman bir karsi moment
mevcut oldugu igin kaldirma diizeneklerinde bu yontem prensip olarak uygun degildir.

Enkodersiz calisma icin gecerli olan: P331 gegis frekansina kadar motor (nominal akimla
uygulanir) gerilim kontrolli sekilde c¢ahstiriir. Gegis frekansina ulasildiginda, rotor
konumunu belirlemek icin EMK yéntemine gegilir. Histerez (P332) dikkate alinarak frekans
(P331)'deki degerin altina inerse, frekans invertorli, EMK ydnteminden gerilim kontrolli
calismaya geger.

Test signal method, “Test sinyali yéntemi”. Baslangi¢ rotor konumu bir test sinyaliyle
belirlenir. Bu yéntem, hareketsiz konumda fren kapaliyken de calisir, fakat endiktivite ile d
ve g ekseni arasinda yeterli bir esitsizlige sahip bir PMSM gerektirir. Bu esitsizlik ne kadar
yluksekse, yontem o oranda daha dogru calisir. (P212) parametresi araciligiyla test
sinyalinin gerilim miktari degistirilebilir ve (P213) parametresi ile rotor konumu kontrolori
adapte edilebilir. Prensip olarak bu ydntem icin uygun olan motorlarda, test sinyali
yontemiyle elektriksel olarak 5° ... 10°'lik bir rotor konumu dogruluguna (motora ve esitsizlige
bagl olarak) ulasilir.

Reserved, “rezerve”

Value from CANopen encoder, "CANopen enkoderinin degeri": Bu yontemde, baslangi¢
rotor konumu, bir CANopen mutlak enkoderinin mutlak konumundan belirlenir. CANopen
mutlak enkoderinin tipi, (P604) parametresinde ayarlanir. Bu konum bilgisinin benzersiz
olmasi igin, bu rotor konumunun CANopen mutlak enkoderinin mutlak konumuyla hangi
oranda oldugu bilinmelidir (belirlenmelidir). Bu, ofset parametresi (P334) ile gergeklesir.
Motorlar, bir "Sifir" baslangi¢ rotor konumuyla teslim edilmeli veya baglangi¢ rotor konumu
motorun Uzerinde belirtiimelidir. Bu degerler mevcut degilse, ofset degeri, (P330)
parametresinin "0" ve "1" ayarlariyla de belirlenebilir. Bu amagla, tahrik bir kez "0" veya "1"
ayariyla baslatilir. llk baglatmadan sonra, belirlenen ofset degeri (P334) parametresinde yer
alir. Fakat bu deg@er gegicidir, yani sadece RAM'e kaydedilir. Degeri Eeprom'a aktarmak igin,
dederin ayar bir kez kisa sireli degistiriimeli ve ardindan tekrar belirlenen degere
ayarlanmalidir. Daha sonra, motor bosta calisirken bir hassas kalibrasyon da yapilabilir.
Tahrik, bu amagla kapali gevrim modunda (P300=1), alan zayiflatma noktasinin altinda
olmak sartiyla mimkin olan en yiksek devre cikartilir. Ofset, simdi, Ua gerilim bileseni
(P723) mimkin oldugunca sifira yaklasacak sekilde baslangi¢ noktasindan itibaren yavasca
degistirilir. Bu sirada, pozitif ile negatif ddnme y6ni arasinda bir denge aranmalidir. Genelde
tamamen "sifir" degerine ulasilmaz, c¢inki tahrik, yuksek devirlerde motorun fan ¢arki
nedeniyle ¢ok hafif ylklenmigtir. CANopen mutlak enkoderi motor ekseninde bulunmalidir.
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P331 Switch over freq. CFC ol S =
(Gegis frekansi CFC agik gevrim)
(Eski tanimi: "Switching Frequncy PMSM")
5.0 ... % 100.0 Bir PMSM'nin (Permanent Magnet Synchron Motor) enkodersiz ¢alismasinda kontrol yénteminin
{15.0} (P300)'e uygun olarak etkinlestirimeye baslayacag frekansin tanimi. % 100, (P201)
parametresindeki motor nominal frekansina karsilik gelir.
Parametre, sadece "CFC open-loop" kontrol yontemiyle (P300, Ayar "2") ilgilidir.
P332 Hyst. Switchover CFC ol S =
(Gecikme Gegis frekansi CFC agik gevrim)
(Eski tanimi: "Hyst. Umschalt. PMSM")
0.1...%25.0 Enkodersiz kontrol yénteminden (P330)'a gore belirlenen kontrol ydntemine (ve tersi yénde) gegcis
{5.0} sirasinda kontrolde salinim olugsmasini énlemek igin agma ve kapatma noktasi arasindaki fark.
P333 Flux feedback CFC ol S =
(Akis geri baglantisi CFC agik ¢evrim)
(Eski tanimi: "Flussruckk.fak. PMSM")
5...% 400 Parametre, CFC-agik gevrim modundaki konum goézlemcisi i¢in gereklidir. Deder ne kadar ylksek
{25} secilirse, rotor konumu gézlemcisinin akis hatasi o oranda disik olur. Fakat daha yiksek
degerler, konum gézlemcisinin alt sinir frekansini da sinirlar. Geri baglanti kazanci ne kadar
yuksek segilirse, sinir frekans da o oranda yuksek olur ve (P331) ve (P332)'deki degerler de o
oranda daha yuksek secilmelidir. Yani bu hedef gakismasi, iki optimizasyon hedefi i¢in ayni anda
¢6zllmek zorunda olmayabilir.
Varsayilan deger, NORD IE4 motorlari igin tipik olarak adapte edilmeye gerek kalmayacak sekilde
secilmistir.
P334 Encoder offset PMSM S

(Enkoder ofseti PMSM)

-0.500 ... 0.500 rev
{0.000}

PMSM'nin (Permanent Magnet Synchron Motoren) isletimi igin sifir yolunun degerlendiriimesi
gerekir. Sifir darbesi, rotor konumunun senkronizasyonu igin kullanilir. (P330) parametresi, "0"
veya "1" ayarina getirilmelidir.

(P334) parametresinin (sifir darbesi ile gergek "Sifir" rotor konumu arasindaki ofset) ayarlanacak
degeri, deneme yoluyla belirlenmeli veya motora eklenmelidir.

NORD tarafindan teslim edilen motorlar igin, genelde ayar degerinin belirtildigi bir ¢ikartma,
motora iligtirilmigtir.

Motorda ° cinsinden gerekli bilgiler belirtiimisse, bu bilgiler rev olarak dénusturdlmelidir (6rn. 90 °©
= 0,250 rev).

Not
— Sifir yolunun baglantisi, Dijital girig 1 Gzerinden gergeklesir.

— P420 [-01] parametresi, sifir yolunun darbelerini degerlendirmek igin 43 "0 yolu HTL
enkoderi DI1" fonksiyonuna ayarlanmalidir.
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P336 Mode Rotolagenident. S
(Rotor konumu tanimlama modu)

0..2
{6}

Bir PMSM'nin galistiriimasi igin rotorun konumu tam olarak bilinmelidir. Bu konum farkli

yontemlerle belirlenebilir.

0 = ilk devreye sokma PMSM'nin rotor konumu, tahrikin ilk kez devreye sokulmasiyla
tanimlanir.

1 = Besleme gerilimi PMSM'nin rotor konumu, besleme gerilimi ilk kez mevcutken
tanimlanir.

2 = Dijital giris/Bus Giris Bit'i PMSM'nin rotor konumunu tanimlama islemi, bir ikili Bit'in
harici olarak talep edilmesi araciligiyla (dijital giris (P420) veya
Bus Girig Bit'i (P480), "79", "Rotor konumu tanimlama" ayari)
baslatilir.

NOT:

Rotor konumu, prensip olarak sadece frekans invertori "agilmaya hazir" durumundaysa ve rotor

konumu bilinmiyorsa tanimlanir (bkz. P434, P481 Fonksiyon 28).

Parametrenin uygulanmasi, sadece test sinyali yontemi ayarlanmissa mantiklidir (P330).

P350

PLC functionality S
(PLC fonksiyonlari)

{0}

Entegre PLC'nin etkinlegtiriimesi

0 = Off, “Kapali™ PLC aktif degildir, frekans invertori, (P509) ve (P510) parametrelerine gére
devreye sokulur.

1= On, “Ac¢ik”: PLC aktiftir, frekans invertort, (P351)'e bagh olarak PLC Uzerinden devreye
sokulur. Ana nominal degerler, buna uygun sekilde (P553) parametresinde tanimlanmahdir.
Yardimci nominal degerler (P510[-02]), (P546) lizerinden tanimlanabilir.

P351

PLC Setpoint selection S

(PLC nominal deder segimi)

{0}

PLC fonksiyonlari (P350 = 1) aktifken kontrol kelimesi (STW) ve ana nominal deger (HSW)
kaynaginin secilmesi. "0" ve "1" ayarinda, ana nominal degerler (P553) Uizerinden, fakat yardimci
nominal degerler degismeden (P546) Uzerinden tanimlanir. Bu parametre sadece, frekans
invertorld "Agilmaya hazir" durumundaysa uygulanir.

0= STW & HSW = PLC: PLC, kontrol kelimesini (STW) ve ana nominal degeri (HSW)
gonderir, (P509) ve (P510[-01]) parametreleri islevsizdir.

1= STW =P509: PLC, ana nominal degeri (HSW) gonderir; kontrol kelimesi kaynagi (STW),
(P509) parametresindeki ayara karsilik gelir.

2= HSW = P510[1]: PLC, kontrol kelimesini (STW) génderir; ana nominal degerin (HSW)
kaynagi, (P510[-01]) parametresindeki ayara karsilik gelir.

3= STW & HSW = P509/510: Kontrol kelimesi (STW) ve ana nominal degerin (HSW) kaynagi,
(P509)/(P510[-01]) parametresindeki ayara karsilik gelir
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P353 Bus status via PLC S
(PLC lizerinden Bus durumu)
0..3 Bu parametre araciligiyla, kilavuz fonksiyon igin kontrol kelimesinin (STW) ve frekans
{0} invertdrinin durum kelimesinin PLC tarafindan nasil igslenecegine karar verilebilir.
0= Off, “Kapali”: Kilavuz fonksiyonun (P503#0) kontrol kelimesi (STW) ve durum kelimesi
(ZSW), PLC tarafindan degistiriimeden islenir.
1= STW for broadcast, “Broadcast icin STW”: Kilavuz deger fonksiyonunun (P503# 0)
kontrol kelimesi (STW), PLC tarafindan ayarlanir. Bu amacla, PLC'deki
"34_PLC_Busmaster_Control_word" proses degeri ile kontrol kelimesi uygun sekilde
yeniden tanimlanmalidir.
2= ZSW for bus, “Bus igin ZSW”: Frekans invertdrinin durum kelimesi (ZSW), PLC
tarafindan ayarlanir. Bu amagla, "28_PLC_status_word" proses degeri ile durum kelimesi
uygun sekilde yeniden tanimlanmalidir.
3= STW Broadcast&ZSWBus: bkz. Ayar 1 ve 2.
P355 [-01]

(10

PLC Integer Setpoint S

(PLC tam sayili nominal degeri)

0x0000 ... OXFFFF

Bu INT dizisi tzerinden PLC ile veri aligverisi yapilabilir. Bu veriler, PLC'deki uygun proses
degdiskenleri tarafindan kullanilabilir.

tima={0}
P356 [-01] PLC Long Setpoint S
[ 0 5] (PLC uzun nominal degeri)

0x0000 0000 ...
OXFFFF FFFF

Bu DINT dizisi tzerinden PLC ile veri aligverisi yapilabilir. Bu veriler, PLC'deki uygun proses
degdiskenleri tarafindan kullanilabilir.

ttma={0}
P360 [o1] PLC display value S
[-05] (PLC gosterge degeri)

-2 000 000,000 ...
2 000 000,000
timii = { 0,000 }

Parametre, sadece PLC tarihinin gérintilenmesi icin kullanilir. Uygun proses degiskenleri ile bu
parametreler PLC tarafindan tanimlanabilir. Degerler kaydedilmez!

P370 PLC Status S
(PLC durumu)

0 ... 63dez PLC'nin guincel durumunu gosterir.

Bit 0 = P350=1: P350 parametresi, "dahili PLC'yi etkinlestir" fonksiyonuna atanmistir
ParameterBox:
0x00 ... OX3F Bitl= PLC active, “PLC aktif”: Dahili PLC aktiftir.

Bit 2 = Stop active, “Durdurma aktif”. PLC programi, "Durdurma" konumunda.
SimpleBox / ControlBox: . . ) . .
0x00 ... Ox3F Bit 3= Debug active, “Hata ayiklama aktif”. PLC programinin hata kontrolii devam ediyor.

Bit 4 = PLC error, “PLC hatasr”: PLC'de bir hata var, fakat PLC kullanici hatalari 23.xx
L burada gosterilmez.
timi={0}

Bit 5= PLC halted, “PLC durduruldu”: PLC programi durduruldu (Single Step veya
Breakpoint).
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5.2.5 Kontrol klemensleri

Parametre L . Parametre
{Fabiika ayan] Ayar degeri / Agiklama/ Not Denetleyici seti
P400 [-01] . .
Fungtlon Set.pm'nt mputs SK 2x0E P
[-09] (Nominal deger girisleri fonksiyonu)
0..36 SK2xOEBG1...3 SK2x0E BG 4
{[01]=1} [-01] Analogue Input 1, “Analog giris 17, frekans invertdriine entegre edilmis 1. analog girisin
{[-02]=0} fonksiyonu
{[-03]=0} [-02] Analogue Input 2, “Analog giris 2”, frekans invertériine entegre edilmis 2. analog girisin
([-04]=0} fonksiyonu
05]=1} [-03] Ext. Analogue Input 1, “Harici analog giris 17, ilk G/C genigletmesine ait AIN1 (SK xU4-IOE)
{ - [-04] Ext. Analogue Input 2, “Harici analog giris 27, ilk G/C genisletmesine ait AIN2 (SK xU4-IOE)
{[-06]=0} [-05] Setpoint module, “Nominal deger mod(ilii”
{[-07]=1} [-06] Digital input 2, “Dijital giris 2", P420 [-02] =26 | [-06] Potentiometer 1, “Potansi-
{[-08]=0} veya 27 izerinden darbe sinyali yometre 17, frekans invertorine
{[-09]=0} degerlendirmesine ayarlanabilir.  Darbeler, entegre edilmis P1 potansiyome-
burada ayarlanan fonksiyona uygun sekilde tresinin fonksiyonu. Fonksiyonun
daha sonra frekans invertériinde analog bu parametre ayariyla yoénlendiri-
sinyal olarak degerlendirilebilir. lebilmesi icin 4/5 DIP salterleri

"off" olmalidir (B6lim 4.3.2.2)

[-07] Digital input 3, “Dijital giris 3”, P420 [-03] =26 | [-07] Potentiometer 2, “Potansi-
veya 27 lizerinden darbe sinyali yometre 2”, potansiyometre 1 gibi
degerlendirmesine ayarlanabilir.  Darbeler,
burada ayarlanan fonksiyona uygun sekilde
daha sonra frekans invertériinde analog
sinyal olarak degerlendirilebilir.

[-08] Ext. Al 12.I0E, "Harici analog giris 1 2nd IOE*, AIN1,; ikinci G/C genigletmesinin
(SK xU4-IOE) (= analog giris 3)

[-09] Ext. Al. 2 2.10E "Harici analog giris 2 2nd IOE*, AIN2; ikinci G/C genisletmesinin
(SK xU4-IOE) (= analog giris 4)

... Ayar degerleri agagidaki gibidir
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P400 [-01 - oL
[ ] Function Setpoint inputs SK 2X5E P
[-09] (Nominal deger girisleri fonksiyonu)

0..36 [-01] Potentiometer 1, “Potansiyometre 17, frekans invertérine entegre edilmis P1

([01]=1} potansiyometreginin fonksiyonu. F"ogksiyonun bu parametre ayariyla yonlendirilebilmesi igin
4/5 DIP salterleri "off" olmaldir (Bélim 4.3.2.2)

{roz] : 15} [-02] Potentiometer 2, “Potansiyometre 2”, potansiyometre 1 gibi

{[-03]=0} [-03] Ext. Analogue Input 1, “Harici analog giris 17, ilk G/C genisletmesine ait AIN1 (SK xU4-I0E)

{[-04]=0} [-04] Ext. Analogue Input 2, “Harici analog giris 2”, ilk G/C genigsletmesine ait AIN2 (SK xU4-I0E)

{[05]=1} [-05] Setpoint module, “Nominal deger modiilii”

{[-06]=0} [-06] Digital input 2, “Dijital giris 2”, P420 [-02] =26 veya 27 parametresi izerinden darbe sinyali

{[-07]1=1} degerlendirmesine ayarlanabilir. Darbeler, burada ayarlanan fonksiyona uygun sekilde

{[-08]=0} daha sonra frekans invertoriinde analog sinyal olarak degerlendirilebilir.

{[-09]=0} [-07] Diqital input 3,. “Dijital giris 3 P420 [-03] =26 veya 27 parametregi Uzerinden darpe sinyali
degerlendirmesine ayarlanabilir. Darbeler, burada ayarlanan fonksiyona uygun sekilde
daha sonra frekans invertoriinde analog sinyal olarak degerlendirilebilir.

[-08] Ext. Al 1 2.I0E, "Harici analog giris 1 2nd IOE*, AIN1; ikinci G/C genigletmesinin
(SK xU4-IOE) (= analog giris 3)
[-09] Ext. Al 2 2.I0E, "Harici analog giris 2 2nd IOE*, AIN2; ikinci G/C genigletmesinin

(SK xU4-IOE) (=analog giris 4)

SK 2x5E cihazlarinin temel donaniminda bir analog giris bulunmaz. Ancak ([-01]...[-05] ve [-08]...[-
09] numarali dizi) opsiyonlariyla veya 2. ya da 3. girig ([-06]...[-07] numaral dizi) kullanilarak

analog

fonksiyonlardan faydalanilabilir.

... Ayar degerleri agagidaki gibidir

Nominal degderlerin normlandiriimasi temelinde: (LJ Alt bolim 8.9 "Normlama nominal/gercek

degerl
0=

eri").

Off, “Kapali”, analog girisin fonksiyonu yok. Frekans invertori kontrol klemensleri tGizerinden
devreye sokulduktan sonra, muhtemelen ayarlanmig olan minimum frekansi (P104) verir.

Setpoint frequency, “Nominal frekans”, belirtilen analog aralk (P402/P403), ¢ikis
frekansini ayarlanmis minimum ve maksimum frekans arasinda (P104/P105) degistirir.

*%9

Frequency addition **, “Frekans toplama **”, verilen frekans dederi nominal degerle toplanir.

Frequency subtraction **, “Frekans ¢ikartma **”, verilen frekans degeri nominal
degerden cikarilir.

Minimum frequency, “Minimum frekans”, SK 2x5E'deki potansiyometrenin (P1 veya P2)
ya da SK 2x0E'deki analog girisin (AIN1 veya AIN2) tipik bir ayar degeridir.

SK 2x0E: alt limit: 1 Hz

Normlama: T_Min. frekansi= 50Hz*U[V]/10V (U=Gerilim potansiyometresi (P1 veya P2))
ya da U = Analog girigteki gerilim (AIN1 veya AIN2)

Maximum frequency, “Maksimum frekans”, SK 2x5E'deki potansiyometrenin (P1 veya
P2) ya da SK 2x0E'deki analog girisin (AIN1 veya AIN2) tipik bir ayar degeridir.

SK 2x0E: alt limit: 2 Hz

Normlama: T_Maks frekansi= 100Hz*U[V]/((U=Gerilim potansiyometresi (P1 veya P2))
ya da U = Analog girigteki gerilim (AIN1 veya AIN2)

Actual value process controller *, “Proses kontrolbérii gercek degeri **, proses
kontrolériint etkinlestirir, analog giris 1 gergek degerli enkodere (kompanzator, basing
Unitesi, akis metre, ...) baglanir. Mod, G/C genigletmesinin DIP salteri lizerinden veya
(P401)'de ayarlanir.

Setpoint process controller *, “Proses kontrolérii nominal dedgeri *”, Fonksiyon 6 gibidir,
ancak nominal deg@er (6rn. bir potansiyometrenin) dnceden belirtilir. Gergek degerin baska
bir giris Gzerinden belirtiimesi gerekir.

8 = Actual Pl frequency *, “Gergek PID frekansi *”, bir kontrol devresi olusturmak igin

gerekir. Analog giris (gergek deger) nominal degerle (6rn. sabit frekans) karsilastirilir.
Cikis frekansi, gergcek deger nominal degerle esitleninceye kadar olabildigince uygun
sekilde ayarlanir. (bkz. Kontrol degiskenleri P413...P415)
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9 = Actual freq. Pl limited *, "Gergek PID frekansi, sinirlamali”, 8 numarall "Gergek PI
frekansi" fonksiyonu gibidir, ancak gikis frekansi P104 parametresinde programlanan
minimum frekans degerinin altina disemez. (dénme yoni ters ¢evrilmez)

10 = Actual freq. PID monitored *, "Gergek PID frekansi, denetlemeli”, 8 numarall "Gergek Pl
frekansi" fonksiyonu gibidir, ancak minimum frekans P104 deg@erine ulasildiginda frekans
invertora ¢ikis frekansini kapatir

11 = Torque current limit, "Moment akimi siniri, sinirlamali”, (P112) parametresine baglidir;
bu deger, % 100 nominal degere karsilik gelir. Ayarlanan limite ulagiimasi, moment akimi
limitinde ¢ikis frekansinin diigirilmesine neden olur.

12 = Torque current limit switch-off, "Moment akimi siniri, kapatmali", (P112) parametresine
baglidir; bu deger, % 100 nominal degere karsilik gelir. Ayarlanan limite ulasilmasi, E12.4
hata koduyla kapatmaya neden olur.

13 = Current limit, "Akim sinir1, sinirlamali”, (P536) parametresine baglidir; bu deger, % 100
nominal degere karsilik gelir. Ayarlanan limite ulasiimasi, ¢ikis akimini sinirlamak igin
¢ikis geriliminin distriimesine neden olur.

14 = Current switch-off, "Akim siniri, kapatmali”, (P536) parametresine baghdir; bu deger, %
100 nominal degere karsilik gelir. Ayarlanan limite ulagiimasi, E12.4 hata koduyla
kapatmaya neden olur.

15 = Ramp time, “Rampa siiresi”, (sadece SK 2x0E BG IV ve SK 2x5E), frekans invertoru
kapagina entegre edilmis olan P1 veya P2 (P400 [01] oder [02]) potansiyometresinin
fonksiyonu igin tipik bir ayar degeridir (£ Alt bolim 4.3.2 "Konfiglirasyon").

SK 2x0E: alt limit: 50 msn
Normlama: T_Rampa siiresi= 10s*U[V]/10V (U=Gerilim potansiyometresi (P1 veya P2))

16 = Torque precontrol, “Tork 6n kontrolii”, beklenen tork ihtiyaci i¢in kontrol6re bir degerin
girilmesini saglayan bir fonksiyondur (parazit blyulkligu girisi). Bu fonksiyon, ayri yiik
saptama 6zelligine sahip kaldirma dizeneklerinde daha iyi yuk aktarimi saglamak icin
kullanilabilir.

17 = Multiplication, “Carpma”, nominal deger belirtilen analog degerle carpilir. % 100'e
ayarlanan analog deger, 1 degerindeki ¢carpim faktoriine karsilik gelir.

18 = Curve travel calculator, “Viraj hareketi hesaplayicisi”, Master, harici analog giris
(P400 [-03] veya P400 [-04]) ya da BUS (P546 [-01 .. -03]) aracihdiyla Slave'den glincel
hizi alir. Master, kendi hizindan Slave hizini ve kilavuz hizdan giincel nominal hizi
hesaplar; bu sayede, iki tahrikten higbiri virajda kilavuz hizdan daha hizli hareket etmez.

19 = Servo mode torque, “Servo modu torku”, servo modda ((P300)= "1"), bu fonksiyon
Uzerinden motor momenti ayarlanabilir / sinirlanabilir. V1.3 Firmware siriimiinden
itibaren, bu fonksiyon, distik kalitede devir geri beslemesiz olarak da kullanilabilir.

25 = Transfer Factor Gearing, "Aktarma faktérii Gearing”, bir nominal degerlerin degisen
sekilde aktarilmasi igin bir carpandir. Ornek: Master ile Slave arasindaki bir aktarimin
potansiyometre araciligiyla ayarlanmasi.

26 = ...rezerve, Posicon i¢gin, bkz. BU0210

30 = Motor temperature, “Motor sicaklidi”, motor sicakhginin KTY-84 — Sicaklik sensori ile
Olctlmesine olanak saglar (EJ Alt bolum 4.4 "Sicaklik sensoérleri™).

33 = Setpoint Torque Proc. cntrl., "Proses kontrolérii tork nominal degeri", Torkun bagli
tahriklere esit sekilde dagitiimasi igin (6rn.: S makarali tahrik). Bu fonksiyon, ISD
kontrolinln kullaniimasi durumunda da mumkunddir.

34 = d-correction F process, “Cap diizeltmesi F Proses” -
(Frekans PI / Proses kontroldril cap duzeltmesi).

35 = d-correction Torque, “Cap diizeltmesi tork” -
(Tork cap diizeltmesi).

36 = d-correction F+Torque , “Cap diizeltmesi F+Tork” -
(Frekans PI / proses kontrolorii ve tork cap dizeltmesi).

*) Pl ve proses kontrolori hakkindaki diger ayrintilar, 8.2 "Proses kontrolori"alt béluminde
bulabilirsiniz.

**) Bu degerlerin limitleri >minimum frekans yardimci nominal deg@erleri< (P410) parametresi ve
>maksimum frekans yardimci nominal degerleri< (P411) parametresi araciligiyla olusturulur; bu
sirada, (P104) ve (P105) gle tanimlanan limitler asilamaz / limitlerin altina inilemez.
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P401 oy Mode analogue in S

[-06] (Analog giris modu)
0..5 Bu parametrede, frekans invertériiniin %0 kalibrasyonunun (P402) altina inen bir analog sinyale
{tim 0} nasil tepki vermesi gerektigi belirlenir.

[-01]
[-02]
[-03]
[-04]
[-09]
[-06]

0=0

1=0

Ext. Analogue Input 1, “Harici analog giris 1”, AIN1; ilk G/C genisletmesinin
Ext. Analogue Input 2, “Harici Analog giris 2”, AIN2; ilk G/C genisletmesinin
Ext. Al 1 2.10E, "Harici analog giris 1 2nd IOE*, AIN1; ikinci G/C genisletmesinin
Ext. Al 2 2.I0E, "Harici analog giris 2 2nd IOE*, AIN2; ikinci G/C genisletmesinin
Analogue Input 1, “Analog giris 1”, Analog giris 1 (sadece SK 200E, SK 210E)
Analogue Input 2, “Analog giris 2”, Analog giris 2 (sadece SK 2x0E)

— 10V limited, “0 - 10V sinirlamali”. Programlanan % 0 kalibrasyonundan (P402) kii¢ik
bir analog nominal deger, programlanan minimum frekansin (P104) altina inilmesine ve ayni
zamanda dénme ydninun ters ¢evriimesine de neden olmaz.

—10V: Eger programlanan % 0 kalibrasyonundan (P402) kii¢cik bir nominal deger
mevcutsa, ddnme yoni degisimine sebep olabilir. Burada basit bir gerilim kaynagi ve bir
potansiyometre ile ddnme yonu tersine gevrilebilir.

Orn. _dénme yénii _degisimi_ile dahili_nominal deder: P402 = 5V, P104 = 0 Hz,
potansiyometre 0-10 V = Potansiyometrenin orta konumunda 5 V'ta dénme yonu degisimi.

Ters dénme sirasinda (Histerez = + P505) minimum frekans (P104) mutlak minimum
frekanstan (P505) klglkse, tahrik bileseni hareketsiz kalir. Frekans invertoéri tarafindan
kontrol edilen bir fren, histerez araligina girer.

Eger (P104) ile gosterilien minimum frekans (P505) No.'lu mutlak minimum frekanstan
blylkse, minimum frekans degerine ulasildiginda tahrik bileseni tersine doéner. Histerez
araliginda + P104 frekans invertdérine minimum frekansi (P104) gonderir, frekans
invertdrinun kontrol ettigi bir fren devreye girmez.

2=0

— 10V monitored, “0 - 10V

denetlemeli”: E§er minimum olarak f/Hz
ayarlanan nominal deger (P402) ‘
P403 ve P402'den elde edilen fark P105
degerinin % 10 oraninda altina (fmaks)
inerse, frekans invertori gikisi 5.'
kapanir. Nominal deger tekrar [P402
-(% 10 * (P403 - P402))] ifadesinden
blylk oldugunda cihaz tekrar bir
¢ikig sinyali verir. V 2.0 RO Firmware
surimune gegigle birlikte, sadece
P400'deki ilgili giris igin bir fonksiyon
secilmesi durumunda fonksiyon aktif
olacak sekilde frekans invertérinin
tutumu da degisir.

2.0V

2.0V-10%*8.0V="1

P402

P403 = 10.0V

OFF

un
¢ =8.0v ’

Orn. nominal deger 4-20 mA: P402: % 0 kalibrasyonu = 1 V; P403: % 100 = 5V; -%10
kalibrasyonu -0.4 V'a karsilik gelir; yani 1...5 V (4...20 mA) normal ¢alisma aralgi, 0.6...1V
= minimum nominal frekans degeri, 0.6 V'un altinda (2.4 mA) ¢ikis kapatilir.
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3 =- 10V — 10V: Eger programlanan % 0 kalibrasyonundan (P402) kii¢iik bir nominal deger

mevcutsa, ddnme yoni degisimine sebep olabilir. Burada basit bir gerilim kaynagi ve bir
potansiyometre ile dénme yonu tersine gevrilebilir.

Orn. _dénme yénii _degisimi_ile dahili_nominal deder: P402 = 5V, P104 = 0 Hz,
potansiyometre 0-10 V = Potansiyometrenin orta konumunda 5 V'ta dénme yonu degisimi.

Ters dénme sirasinda (Histerez = + P505) minimum frekans (P104) mutlak minimum
frekanstan (P505) kuglkse, tahrik bileseni hareketsiz kalir. Frekans invertoéri tarafindan
kontrol edilen bir fren, histerez araligina girer.

Eger (P104) ile gosterilien minimum frekans (P505) No.'lu mutlak minimum frekanstan
blylkse, minimum frekans degerine ulasildiginda tahrik bileseni tersine doéner. Histerez
araliginda

+ P104 frekans invertérine minimum frekansi (P104) génderir, frekans invertdrinin kontrol
ettigi bir fren devreye girmez.

NOT: -10V - 10V fonksiyonunda, ¢alisma seklinin bir gdsterimi sz konusudur ve fiziksel
olarak iki kutuplu bir sinyale referans s6z konusu degildir (bkz. Ustteki 6rnek).

4 =0 - 10V with Error 1, "0 — 10V, Hata kapatma 1 ile".

(P402)'de % 0 kalibrasyon degerinin altina inilmesi, 12.8 "Analog girisi min. degerinin altina
inildi" hata mesajini etkinlegtirir.

(P403)'te % 100 kalibrasyon degerinin asilmasi, hata mesaji 12.9 "Analog girisi maks. degeri
asildi" hata mesajini etkinlegtirir.

Analog deger (P402) ve (P403)'te tanimlanan limitlerinin diginda olsa da nominal deger % 0
- 100 ile sinirlanir.

Denetim fonksiyonu, ancak bir devreye sokma sinyalinin mevcut olmasi ve analog degerin
gecerli araliga (2(P402) veya <(P403)) ilk kez ulagsmasi durumunda etkinlegir (6rn. bir
pompa agildiktan sonra basing olusmasi).

Fonksiyon aktif olarak ayarlanmigsa, devreye sokma islemi érnek olarak bir Fieldbus
lizerinden gergeklesse ve analog giris hi¢ devreye sokulmasa da fonksiyon galisir.

5=0-10V with Error 2, "0— 10V; Hata kapatma 2 ile":

Bkz. ayar 4 ("0 - 10V hata nedeniyle kapatma 1 ile), ancak:

Bu ayarda denetim fonksiyonu, bir devreye sokma sinyalinin mevcut olmasi ve hata
denetiminin énlendigi bir stirenin gegmis olmasi durumunda etkin hale gelir. Bu 6nleme
suresi (P216) parametresinde ayarlanir.
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5 Parametreler

P402 [-01]

(06

Adjustment: 0% S
(Analog giris kalibrasyonu: % 0)

-50.00 ... 50.00 VV
{tim 0.00 }

(-01]
(-02]
(-03]

(-04]

(-05]
(-06]

Ext. Analogue Input 1, “Harici analog giris 17, ilk G/C genigletmesinin ait AIN1 (SK xU4-I0OE)
Ext. Analogue Input 2, “Harici Analog giris 2, ilk G/C genigletmesine ait AIN2 (SK xU4-I0OE)

Ext. Al 1 2.I0E, "Harici analog giris 1 2nd IOE®, AIN1,; ikinci G/C genisletmesinin
(SK xU4-IOE) (= analog giris 3)

Ext. Al 2 2.10E, "Harici analog giris 2 2nd IOE*, AIN2; ikinci G/C genigletmesinin
(SK xU4-IOE) (= analog giris 4)

Analogue Input 1, “Analog giris 1”, Analog giris 1 (sadece SK 200E, SK 210E)
Analogue Input 2, “Analog giris 2”, Analog giris 2 (sadece SK 2x0E)

Bu parametreyle, analog giris 1 veya 2'nin secilen fonksiyonuna ait minimum degere karsilik
gelmesi gereken gerilim ayarlanir. Fabrika ayarinda (nominal deger) bu deder P104 >Minimum
frekans< ile ayarlanan nominal degere karsilik gelir.

Notlar

SK 2x0E
SK2x0E'ye entegre analog girislerin analog sinyaller formunda kalibrasyonu igin asagidaki
degerler ayarlanmalidir:

0-10Vv
2-10V

— 0.00V
— 2.00V

0-20mA  — 0.00V (ic direnci DIP salteri Gzerinden devreye sokun!)
4-20mA  — 1.00V (i¢ direnci DIP salteri Gizerinden devreye sokun!)

DIP salteri: (bkz. Bolim 4.3.2.3 "DIP salteri analog girisi (sadece SK 2x0E)")

SK xU4-I0E

0(2)-10V veya 0(4)-20mA gibi tipik sinyallere normlama, G/C-genisletme modulindeki DIP
salterleri Gzerinden gergeklesir. (P402) ve (P403) parametreleri, bu nedenle bu durumlar igin
ayrica kalibre edilmemelidir.
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P403 oy Adjustment: 100% S
[O 6] (Analog giris kalibrasyonu: % 100)
-50.00 ... 50.00 V [-01] Ext. Analogue Input 1, “Harici analog girig 17, ilk G/C genigletmesinin ait AIN1 (SK xU4-I0OE)
{tlim 10.00 } [-02] Ext. Analogue Input 2, “Harici analog giris 27, ilk G/C genigletmesine ait AIN2 (SK xU4-IOE)
[-03] Ext. Al 1 2.I0E, "Harici analog giris 1 2nd IOE“, AIN1; ikinci G/C genisletmesinin
(SK xU4-IOE) (= analog giris 3)
[-04] Ext. Al 2 2.I0E, "Harici analog giris 2 2nd IOE*, AIN2; ikinci G/C genisletmesinin
(SK xU4-IOE) (= analog giris 4)
[-05] Analogue Input 1, “Analog giris 17, Analog giris 1 (sadece SK 200E, SK 210E)
[-06] Analogue Input 2, “Analog giris 2”, Analog giris 2 (sadece SK 2x0E)
Bu parametreyle, analog giris 1 veya 2'nin segilen fonksiyonuna ait maksimum degere kargilik
gelmesi gereken gerilim ayarlanir. Fabrika ayarinda (nominal deger) bu deger P105 >Maksimum
frekans< ile ayarlanan nominal degere karsilik gelir.
Notlar
SK 2x0E
SK2x0E'ye entegre analog girislerin analog sinyaller formunda kalibrasyonu igin asagidaki
degerler ayarlanmalidir:
0-10v — 10.00V
2-10v — 10.00V
0 - 20mA — 5.00V (i¢ direnci DIP salteri Gizerinden devreye sokun!)
4-20mA  — 5.00V (i¢ direnci DIP salteri Gizerinden devreye sokun!)
DIP salteri: (bkz. Bélim 4.3.2.3 "DIP salteri analog girisi (sadece SK 2x0E)")
SK xU4-I0E
0(2)-10V veya 0(4)-20mA gibi tipik sinyallere normlama, G/C-genisletme moduliindeki DIP
salterleri Gizerinden gergeklesir. (P402) ve (P403) parametreleri, bu nedenle bu durumlar igin
ayrica kalibre edilmemelidir.
P404 [-01] Analog.u.e.lnp.ut filter SK 2%0E S
[-02] (Analog giris filtresi)
10 ... 400 msn Analog sinyal icin ayarlanabilir dijital Low-Pass filtresi. Parazit tepe noktalari gizlenir, tepki suresi
{ttim 100 } uzatihr.

[-01] = Analogue Input 1, “Analog giris 1™ cihaza entegre analog giris 1
[-02] = Analogue Input 2, “Analog giris 2”: cihaza entegre analog giris 2

Opsiyonel, harici G/C genigletme yapi gruplarindaki analog girislerin filtre suresi, ilgili yapi
grubunun parametre setinde (P161) ayarlanir.
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P400 ... P403
P401 =0 - 0 - 10V sinirlamali P401 =1 > 0 - 10V sinirlamasiz
Cikis Cikis
frekansi frekansi
P105 - oo : - P105 -} :---
pozitif : pozitif :
P104 ~-t---- : : o P104 --f----- o —
6m. 00V 25V 50V 100v  Nominal om. 100v  Nominal
deger deger
gerilimi gerilimi
P402 P403 negatif P403
P410 |V|I.n'. freq. a-in 1/2 | o =
(Minimum frekans yardimci nominal degerleri)

-400.0 ... 400.0 Hz
{0.0}

Yardimci nominal degerler araciliiyla nominal degeri etkileyebilen minimum frekanstir.
Yardimci nominal de@erler, diger fonksiyonlar igin frekans invertdriine ilave olarak iletilen tim
frekanslardir:

Gergek PID frekansi Frekans toplama Frekans gikartma
BUS U(izerinden saglanan yardimci nominal degerler PI1 proses kontrolori
analog nominal degerin (izerindeki min. frekans (potansiyometre)

P411

Max. freq. a-in 1/2 =

(Maksimum frekans yardimci1 nominal degerleri)

-400.0 ... 400.0 Hz
{50.0}

Yardimci nominal degerler aracihidiyla nominal degeri etkileyebilen maksimum frekanstir.
Yardimci nominal de@erler, diger fonksiyonlar igin frekans invertdriine ilave olarak iletilen tim
frekanslardir:

Gergek PID frekansi Frekans toplama Frekans gikartma
BUS Ulizerinden saglanan yardimci nominal degerler PI1 proses kontrol6ri
analog nominal degerin lizerindeki maks. frekans (potansiyometre)
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P412 Nom. val. process ctr!. ' S p
(Proses kontrolérii nominal degeri)

-10.0...10.0V Proses kontrolériine ait nadiren degistiriimesi gereken bir nominal degerin belirtiimesi igin.

{5.0} Sadece P400 = 14 ... 16 (proses kontrolor() ile 8.2 "Proses kontrolori".

P413 P-compﬂo"nen't of .Pl-controller S =
(P! kontrolérii P bileseni)

0.0 ... % 400.0 Bu parametre sadece gercgek Pl kontrolor frekansi fonksiyonu segcildiginde etkili olur.

{10.0} P1 kontrolériiniin P bileseni, bir kontrol sapmasi durumunda kontrol farkini temel alarak frekans
sigramasini belirler.
Orn.: P413 = % 10 seklindeki bir ayarda ve % 50'lik bir kontrol sapmasinda giincel nominal
degere % 5 eklenir.

P414 I-component Pl-controller S P

(P! kontrolérii | bilegeni)

0.0 ... %3000.0 /sn
{10.0}

Bu parametre sadece gergek Pl kontrolor frekansi fonksiyonu segildiginde etkili olur.

Pl kontrolériinin | bileseni, bir kontrol sapmasi durumunda zamana bagh olarak frekans

degisimini belirler.

Not: NORD sirketinin diger serileriyle karsilastinldiginda, P414 parametresi, 100 faktort
oraninda daha kuiguktir (Nedeni: dusuk I-bilesenlerinde daha iyi ayarlama olanaklari).

P415 Process co"n"trf)ller limit S =
(Proses kontrolériinii devreye sokma siniri)
0...% 400.0 Bu parametre sadece Pl proses kontroléri fonksiyonu secildiginde etkili olur. Pl
{10.0} kontrolériinden sonraki kontrolor sinirflamasini (%) belirler (bkz. Bolim 8.2 "Proses kontrol6ri™).
P416 Ramp t.'.me. Pl setp0|r]t . S P
(Rampa stiresi Pl nominal degeri)
0.00 ... 99.99 sn Bu parametre sadece PI proses kontrol6rt fonksiyonu gercek degeri segildiginde etkili olur.
{2.00} Pl nominal degeri icin kullanilan rampa
P417 [-01
[-o1] Offset analogue output S p
[-02] (Analog ¢ikis ofseti)
-10.0...10.0V [-01] = First IOE, “llk IOE”, AOUT; ilk G/C genisletmesinin (SK xU4-IOE)
{tim 0.0} [-02] = Second IOE, “kinci IOE”, AOUT; ikinci G/G genigletmesinin (SK xU4-I0E)
... sadece SK CU4-  Analog sinyalin diger cihazlarda islenmesini kolaylastirmak amaciyla analog ¢ikis fonksiyonunda
IOE veya SK TU4- bir ofset ayarlanabilir.
IOE ile Eger analog ¢ikis dijital bir fonksiyonla programlandiysa, bu parametrede calistirma noktasi ile
kapatma noktasi (histerez) arasindaki fark ayarlanabilir.
P418 ro1] Function Analogue output S P
(Analog ¢ikis fonksiyonu)
[-02]
0..60 [-01] = Ik IOE * /O genigletmesine ait ilk AOUT (Tip SK xU4-10E) veya
{tim 0} * SK xU4-IOE2 tipinde bir I/O genisletmesine ait AOUT1
[-02] = Ikinci IOE * |/O genigletmesine ait ikinci AOUT (Tip SK xU4-10E)

* SKxU4-IOE2 tipinde bir I/O genisletmesine ait AOUT2
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... sadece Analog fonksiyonlar (maks. yik: 5 mA analog):

SK CU4-IOE veya Kontrol klemenslerinde analog bir (0 ... +10 Volt) gerilim alinabilir (maks. 5 mA). Farkl

SK TU4-IOE ile fonksiyonlar kullanilabilir; burada temel olarak sunlar gegerlidir:

« 0 Volt analog gerilim her zaman segilen degerin % 0'ina karsilik gelir.
« 10 Volt, her zaman normlama faktorti P419 ile ¢arpilan nominal motor dederine (aksi
belirtiimediyse) karsilik gelir, 6rn:

motor nominal degeri x P419

% 100

= 10 Volt =

Gergek degerlerin normlandiriimasi temelinde: (Ed Alt bélim 8.9 "Normlama nominal/gercek
degerleri").

0 = No function, "Fonksiyon yok", klemenslerde ¢ikis sinyali yok.

*N

1= Actual frequency *, "Gergek frekans
orantilidir. (% 100=(P201))

2 = Actual speed *, "Gergek devir *", mevcut nominal deder temel alinarak frekans invertéri
tarafindan hesaplanan senkron devirdir. Yiike bagli devir dalgalanmalan dikkate alinmaz.
Servo modu kullaniliyorsa, élgilen devir bu fonksiyon araciliiyla yayinlanir. (%
100=(P202))

3= Current *, "Akim *", ¢cikis akiminin frekans invertori tarafindan verilen efektif degeridir.
(% 100=(P203))

4 = Torque current *, "Tork akimi *", frekans invertori tarafindan hesaplanan motor yiik
momentini gosterir. (% 100 = (P112))

5= Voltage *, "Gerilim *", frekans invertori tarafindan verilen ¢ikis gerilimidir.
(% 100=(P204))

6 = Link voltage, "Ara devre gerilimi", frekans invertérindeki dogru gerilimdir. Bu gerilim,
nominal motor verilerini temel almaz. % 100 normlamada 10 V, 450 V DC'ye (230 V
sebeke) veya 850 V DC'ye (480 V sebekeye) karsilik gelir!

7 = Value from P542, "P542 degeri", analog ¢ikis P542 parametresiyle, frekans invertdriinin
guincel ¢aligma durumundan badimsiz olarak ayarlanabilir. Bu fonksiyon, érnegin Bus
tetiklemesinde (parametre komutu) kontrol Unitesinden etkinlestirilen frekans
invertdorinden analog bir deger alabilir.

, analog gerilim frekans invertora ¢ikig frekansiyla

*N

8 = Apparent power *, "Gériinen gli¢ *", motorun frekans invertéri tarafindan hesaplanan
giincel gériinen gliciidiir. (% 100=(P203)*(P204) veya = (P203)*(P204)*3)

9 = Effective power *, "Aktif gii¢c *", frekans invertorl tarafindan hesaplanan giincel aktif
gugtar.
(% 100=(P203)*(P204)*(P206) veya = (P203)*(P204)*(P206)*\3)

10 = Torque [%)] *, "Tork [%] *", frekans invertoru tarafindan hesaplanan guncel tork (% 100 =
Nominal motor momenti)

11 = Field [%] *, "Alan [%] *", frekans invertori tarafindan hesaplanan motordaki gtincel
alandir.

12 = Actual frequency = *, "Gergek frekans + *", analog gerilim frekans invertoriiniin ¢ikis
frekansiyla orantilidir; burada sifir noktasi 5 V'a kaydiriimistir. Dénis yoni saga
dogruyken 5 Vila 10 V arasindaki degerler ve donis yoni sola dogruyken 5 Vila 0 V
arasindaki degerler elde edilir.

13 = Actual speed = *, "Gergek devir £ *", mevcut nominal deger temel alinarak frekans
invertorl tarafindan hesaplanan senkron devirdir; burada sifir noktasi 5 V'a kaydiriimistir.
Dénme yonu saga dogruyken 5 V ila 10 V arasindaki degerler ve dénme yoni sola
dogruyken 5 Vila 0 V arasindaki de@erler elde edilir.

Servo modu kullaniliyorsa, 6lgllen devir bu fonksiyon araciligiyla yayinlanir.

14 = Torque [%] +*, "Tork [%] + *", frekans invertoru tarafindan hesaplanan gtincel torktur,
burada sifir noktasi 5 V'a kaydiriimistir. Motor momentlerinde 5 V ile 10 V arasinda
degerler ve jeneratér momentlerinde de 5 V ile 0 V arasinda degerler yayinlanir.

29 = rezerve, Posicon igin, bkz. BU0210

30 = Set freq. before ramp, "Frekans rampasindan énce nominal frekans", sebeke tarafindaki
kontrolérlerden (ISD, PID, ...) elde edilen frekansi gosterir. Bu, ¢alismaya baslama ya da
fren rampasi (P102, P103) Gzerinden adapte edildikten sonra, gug¢ kati i¢in nominal
frekanstir.
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31 = Output via Bus PZD, "Bus PZD iizerinden ¢ikis", analog gikis bir Bus sistemi lizerinden
kontrol edilir. Dogrudan proses verileri aktarilir (P546="32").

33 = Setpoint freq. Motor potentiometer, “Motor potansiyometresinin nominal frekansi"

60 = Value of PLC, "PLC'den gelen deger", analog ¢ikis, frekans invertoriiniin giincel ¢calisma
durumundan bagimsiz olarak ayarlanabilir entegre PLC tarafindan ayarlanir.

* Degerler, motor verilerini (P201 ...) temel alir veya motor verilerinden hesaplanir.

P419 [-01] Standard Analogue output S =
[-02] (Analog ¢ikisi normlama)
-500 ... % 500 [-01] = First IOE, “ilk IOE”, AOUT; ik G/C genigletmesinin (SK xU4-I0E)
{tim 100} [-02] = Second IOE, “ikinci IOE”, AOUT; ikinci G/C genigletmesinin (SK xU4-10E)
... sadece SK CU4- By parametreyle analog ¢ikis istenen calisma araligina uyarlanabilir. Maksimum analog ¢ikis
IOE veya SK TU4- (20 V) ilgili se¢imin standartlastirma degerine karsilik gelir.
IOE ile Eger sabit bir calisma noktasinda bu parametre % 100'den % 200'e yikseltilirse, analog ¢ikis
gerilimi ikiye bolindr. Bu durumda 10 Volt'luk ¢ikis sinyali nominal deg@erin iki katina karsilik gelir.
Negatif dederlerde bu mantik tersine doner. Bu durumda % 0'lik bir gercek deger cikista 10 V ve
% -100'ltk bir nominal deger 0 V verir.
P420 ro1] Digital inputs
[-04] (Dijital girisler)
0..80 Modele bagl olarak, 4 adede kadar serbest programlanabilen dijital giris kullanima sunulmustur.
{[-01]=1} Fonksiyonlar, asagidaki tabloda gorulebilir.
{[-02]=2} [-01] Digital input 1, “Dijital giris 1” (DIN1), Enable right, “Sag yénde devreye sokuldu”
{[03]=4} (varsayilan), Kontrol klemensi 21
{[-04] =5} [-02] Digital input 2, “Dijital giris 2” (DIN2), Enable left, “Sol yénde devreye sokuldu”

(varsayilan), Kontrol klemensi 22

[-03] Digital input 3, “Dijital giris 3” (DIN3), Fixed frequency 1, “Sabit frekans 1” (varsayilan),
Kontrol klemensi 23

[-04] Digital input 4, “Dijital giris 4” (DIN4), Fixed frequency 2, “Sabit frekans 2” (varsayilan),
Kontrol klemensi 24
(SK 21xE ve SK 23xE'de DIN4 mevcut degildir: "Glvenli durma" kullaniliyorsa bu cihazlar
icin yapilan 6neri: DIN4'G, "10" "Gerilimi bloke etme" fonksiyonuna parametreleyin >
"Guvenli durma" tetiklemesinde E18.0 hata mesajinin engellenmesi)

Parametrelenen fonksiyonlarin ve invertdrde her zaman aktif olan enkoder degerlendirmesinin bir
VEYA baglantisi nedeniyle, bir enkoderin kullaniimasi durumunda DIN 2 ve DIN 3 dijital
giriglerinin islevsiz duruma getirilmesi mutlaka gereklidir (P420 [-02, -03]) parametresi).

G/C genisletmelerinin (SK xU4-I10E) ek dijital girigleri, "Bus 1/O In Bit (4...7)" - (P480 [-05] ... [-08])
parametresi Uzerinden ilk ve "Bus I/O In Bit (0...3)" - (P480 [-01] ... [-04]) parametresi Uizerinden
ikinci G/C genigletmesi igin yonetilir.

P420 dijital giriglerine ait kullanilabilen fonksiyonlarin listesi

Deger Fonksiyon Aciklama Sinyal
00 Fonksiyon yok Giris kapatildi.
01 Sagdan devreye sokma Frekans invertord, pozitif bir nominal deger mevcutken dénme high
alani ayari sag olan bir ¢ikis sinyali verir: 0 — 1 kenar (P428 =
0)
02 Sol yénde devreye sokuldu Frekans invertérd, pozitif bir nominal deger mevcutken dénme high

alani ayari sol olan bir ¢ikis sinyali verir: 0 — 1 kenar (P428
= O)
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Deger Fonksiyon Aciklama Sinyal
Eger tahrik bileseni sebeke gerilimi agildiginda otomatik olarak yol alirsa (P428 = 1), devreye sokma islemi
icin kalici bir High seviyenin saglanmasi gerekir (kontrol klemensi 21'i 24V ile besleyin).

Eger Sagdan devreye sokma ve Soldan devreye sokma fonksiyonlari ayni anda devreye sokulursa frekans
invertord kilitlenir.
Frekans invertoru arizalanirsa, fakat ariza nedeni artik mevcut degilse, hata mesaji 1 — 0 kenar ile onaylanir.

03 Dénme ydnunin ters cevriimesi  Sagdan veya soldan devreye sokma ile baglantili olarak donme high
alaninin tersine gevrilmesine sebep olur.

041 Sabit frekans 1 Glincel nominal degere P465'teki [01] frekans eklenir. high

051 Sabit frekans 2 Glincel nominal degere P465'teki [02] frekans eklenir. high

061 Sabit frekans 3 Glincel nominal degere P465'teki [03] frekans eklenir. high

071 Sabit frekans 4 Gilincel nominal degere P465'teki [04] frekans eklenir. high
Eger birden fazla sabit frekans ayni anda kontrol edilirse bunlar dogru isaret kullanilarak toplanir. Ayrica
nominal analog deger (P400) ve muhtemelen minimum frekans (P104) toplanir.

s -

08 Par. set deg@_lm'w . Aktif parametre setinin se¢imi 1...4 - ilk Bit. high
"Parametre seti degisimi 1"

09 Frekansi koruma Calismaya baslama ve frenleme asamasi sirasinda bir Low

seviye gincel ¢ikis frekansinin "korunmasina" sebep olur. Bir low
High seviye, rampanin tekrar galismasini saglar.

102 Gerilimi bloke etme Frekans invertori ¢ikis gerilimi kapatilir, motor serbestce durur.  low

1172 Hizli durma Frekans invertori, frekansi P426'daki programlanan hizli durma low
siresine uygun olarak azaltir.

122 Ariza onaylama Harici bir sinyalle ariza onaylama. Eger bu fonksiyon

. 0>1
programlanmazsa, bir ariza, Devreye sokma (P506) Low olarak
. kenar
ayarlanarak da onaylanabilir.

132 PTC termistor girisi Sadece bir sicaklik monitoriiniin (bimetal anahtarlama kontagi)
kullanilmasi durumunda. Kapatma gecikmesi =2 sn, uyari 1 sn high
sonra verilir

1424 Uzaktan kumanda Bus sistemi Gizerinden kontrol ydnteminde Low seviyede kontrol high
klemensleriyle kontrol moduna gegilir. g

15 Mutlak minimum frekansi * Frekans degeri kapali (P113), kumandadaki Simple veya
ParameterBox (izerinden direkt olarak YUKARI / ASAGI tuslari
ile de ayarlanabilir ve OK tusu ile (P113)'e kaydedilebilir. high
Cihaz JOG frekansi ile galigiyorsa, olasi aktif bir Bus devreye
sokma islemi devre disi birakilir.

16 Motor potansiyometresi Ayar degeri 09'da oldugu gibi, frekans degeri minimum frekans
P104'in altinda ve maksimum frekans P105'in Ustinde low
korunmaz.

5 PR

17 Par. Set deg|§.|m|v.2. ) Aktif parametre setinin se¢imi 1...4 - ikinci Bit. high
"Parametre seti degisimi 2"

182 Watchdog Girisin periyodik olarak (P460) bir High kenar gérmesi gerekir, 051

aksi halde Hata E012 ile kapatilir. Fonksiyon, 1. High kenar ile
kenar
baglar.

19 Nominal deger 1 agik/kapali SK 2xOE: Frekans invertdriindeki analog girig 1/2'nin agilmasi high

20 Nominal deger 2 agik/kapali ve kapatllma§| (high = AQIK) . . . )

SK 2x5E: llk G/C genisletmesindeki analog giris 1/2'nin
acllmasi ve kapatiimasi (high= ACIK). Low sinyali analog girisi high
% 0 olarak ayarlar; bu deger bir minimum frekans (P104) >
mutlak minimum frekans (P505) iken durmaya sebep olmaz.

21 ' 25 Posicon igin rezerve > BU0210

edilmistir -
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Deger Fonksiyon Aciklama Sinyal

26 Analog T % _8
fonksiyon < 2 = DIN 2 ve DIN 3 lzerinden, bir analog sinyalle orantili olan
Dig2+3 § o 5 8 darbeler bu ayarla degerlendirilebilir. Bu sinyalin fonksiyonu,
(,0-10V") 2 g W P400 [-06] veya [-07] parametresinde belirlenir.

27 oL < 0-10V, SK CU/TU4-24V-... masteri arabirimi (izerinden Darbel
Analog -0 (Q darbelere dénistirilebilir. Bu yapi grubunda, digerlerinin yani ~ar e1e(r3
fonksiyon 2-10V. 8 =@l gira bir analog giris ve bir darbe cikisi (ADC) kullanima e
Dig2+3 S > 0 16 kHz

> > sunulmustur.
0n - . .
X = 8 {28 } numarali ayarda, <5V'luk bir analog degerde bir dénme

28 Analog gS:DE{..  } numaral ayarda, 9 ded

. R L w® 8 8 yoni degisimi gergeklesir
fonksiyon 5-10V o g c c L " . - "
. N £ & g (bkz.Bolim 3.2.4 "Potansiyometre adaptori, SK CU4-POT")
D|g2+3 S E 535 35S
n o c v &

29 Nominal deger kutusunu Devreye sokma sinyali, Simple Setpoint Box (nominal deger
devreye sokma kutusu) SK SSX-3A tarafindan goénderilir; kutu, bu sirada 10-S high

modunda ¢alistirimahdir.-> BU0040

30 PID blokaiji PID kontroldrinun / proses kontroléri fonksiyonunun agilmasi high
veya kapatiimasi (high = ACIK) g

312 Saga dénmeyi engelleme >Sagdan/soldan devreye sokma< fonksiyonunu dijital bir giris |ow

322 Sola do - m veya Bus kontroll araciliiyla engeller. Motorun gergek dénme

ola donmey! engelleme yonine bagl degildir (6rn. olumsuzlanan nominal degerden 4,
sonra).

33 ... 41 rezerve

42 0 yolu HTL Sync2 DI1 Bir enkoderin sifir yolunun degerlendiriimesini etkinlestirir. high
Her devreye sokma isleminden sonra sifir darbesine
senkronizasyon.

43 0 yolu HTL-Geber DI1 Bir enkoderin sifir yolunun degerlendiriimesini etkinlegtirir. high
"Gu¢ ACIK" durumundan sonraki ilk devreye sokma igleminin
ardindan sifir darbesine senkronizasyon.

44 3 kablo yoni

3 Kk I I 0>1
ablo kontrolii Yén degistirme

(Normalde acik devre tusu) kenar

45 3-W-Ctrl. Start-Right Bu kontrol fonksiyonu, surekli mevcut olan bir seviyeye ihtiyag
- . " = " H H 091

"3 kablo kontrolii  Start-Right" duyulan "Sagdan/soldan devreye sok (01/02)" fonksiyonuna bir
. kenar

(normalde agik devre tusu) alternatif sunar.

46 3-W-Ctrl Start-Left Burada, fonksiyonu etkinlestirmek icin sadece bir kontrol
"3 kablo kontrolii Start-Left" darbesine ihtiya¢ duyulur. Boylece frekans invertériiniin 0>1
(Normalde acik devre tusu) kontrolli tamamen dugmelerle gergeklestirilebilir. kenar

49 3-W|.re-CtrI. Stop 150
"3-Wire-Control Stop" kenar
(Normalde kapali devre tusu)

47 Motorpot. Freq. + Sagdan/soldan  devreye sokma fonksiyonuyla  birlikte
,Motor potansiyometre fonksiyonu +" Kkullanildiginda ¢ikis frekansi kademesiz olarak degistirilebilir. high

Giincel bir degeri P113'e kaydetmek igin her iki girigin de 0.5s

48 Motorpot. Freq. - boyunca birlikte High potansiyelde olmasi gerekir. Ayni yén

»Motor potansiyometre fonksiyonu -"  segiminde (Sagdan/soldan devreye sokma) bu deger bir sonraki high
basglangic degeri olarak gecerli olur, aksi takdirde fuwin'de
baslanir.

50 Bit 0 Sabit frekans diizlemi high

51 Bit 1 Sabit frekans duizlemi Maksimum 15 sabit frekans olusturmak igin ikili olarak high

52 Bit 2 Sabit frekans diizlemi kodlanmis dijital girisler. (P465: [-01] ... [-15]) high

53 Bit 3 Sabit frekans diizlemi high

55 ... 64, Posicon igin rezerve edilmigtir> BU0210
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Deger Fonksiyon Aciklama Sinyal
652 Bremse man/auto liift Fren, frekans invertdru tarafindan otomatik olarak (otomatik fren
"Freni  maniiel /  otomatik kontrol) veya bu dijital giris ayarlanmigsa havalandirilir. high
havalandirma"”
66 2 Bremse man. Liften Fren sadece, dijital giris ayarlanmigsa havalandirilir. high
"Freni mantiel havalandirma" g
67 Dig.aus. man/auto set 1. dijital ¢ikisi maniel olarak veya (P434)'te ayarlanan
"Dijital gikisi maniel / otomatik fonksiyon tizerinden ayarlama high
ayarlama"
68 Digit.aus. man. Setzen 1. dijital ¢ikis1 maniel olarak ayarlama high
"Dijital ¢ikisi manuel ayarlama" g
69 Drehzahlmess. mit Ini. insiyatorle basit devir élgiimii (darbe lgiimil) Darbe
"Insiyatérie devir élgtimii”
70 Evakuierungsfahrt Dolayisiyla burada ¢ok dusik ara devre gerilimiyle galisma
"Tahliye islemini etkinlegtirme" imkani dogar (6rn. akillerden). Bu fonksiyonla, sarj rolesi
devreye sokulur ve mevcut denetleme fonksiyonlari devre digi high
birakilir. '9
DIKKAT! Asini yiike karsi denetleme yapilmaz! (Orn. Kaldirma
dizenegi)
713 Motorpot.F+ u.Save Bu "Motor potansiyometre fonksiyonunda", ayni anda
"Motor potansiyometre fonksiyonu kaydedilen bir nominal deger (miktar) dijital giris Gzerinden
Frekans + otomatik kaydetme ayarlanir. Kontrolori sagdan/soldan devreye sok fonksiyonuyla hiah
ézelligiyle birlikte” bu fonksiyon ilgili devreye sokma dénme yéniinde etkinlestirilir. 9
Bir yon degisimi durumunda frekans degeri korunur.
+/- fonksiyonlarinin ayni anda kullaniimasi, bu nominal frekans
723 Motorpot.F- u.Save degerinin sifiranmasina sebep olur.
"Motor potansiyometre fonksiyonu Nominal frekans degeri ayrica calisma degeri gostergesinde
Frekans - otomatik kaydetme (PO01=30 "Uncel nominal deger MP-S") veya P718'de
bzelligiyle birlikte" goruntulenebilir veya ayarlanabilir.
Ayarlanan bir minimum frekans (P104) hala etkin durumdadir. hjgh
Orn. analog veya sabit frekanslar gibi diger nominal degerler
toplanabilir veya gikarilabilir.
Nominal degeri ayari P102/103'ten alinan rampalarla
gerceklestirilir.
7372 Rechts sperr.+ Schnell.
"Saga dénmeyi engelleme + hizii Ayar 31 gibi, ancak "Hizli durma" fonksiyonuna baghdir. low
durma”
742 Links sperr.+ Schnell.
"Sola dénmeyi engelleme + hizhi Ayar 32 gibi, ancak "Hizli durma" fonksiyonuna baghdir. low
durma"
75 D.aus. 2 man/ auto set
"2. dijjital ¢ikisi mantiel / otomatik Fonksiyon 67 gibi, fakat dijital ¢ikig 2 igin (sadece SK 2x0E) high
ayarlama"
76 D.auﬂs. 2 man. SeEzen Fonksiyon 68 gibi, fakat dijital ¢ikis 2 icin (sadece SK 2x0E) high
"2. dijital ¢ikigi mantiel ayarlama”
77 78 .P03|con icin  rezerve > BU0210
edilmistir -
79 Rotorlageidentif. Bir PMSM'nin c¢alismasi igin, rotor konumunun tam olarak
bilinmesi temel O6nkosuldur. Asagidaki kosullar kargilanmissa
rotor konumu tanimlanir: 150
» Frekans invertori, "agilmaya hazir" durumunda. kenar
¢ Rotor konumu bilinmiyor (bkz. P434, P481, Fonksiyon "28"),
» P336'da "Fonksiyon "2" segcildi.
80 PLC - Stop Sinyal mevcut oldugu sirece entegre PLC'nin program high
ylrttmesi durdurulur.
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
Deger Fonksiyon Aciklama Sinyal
1 "Sag yonde devreye sokuldu" veya "Sol yonde devreye sokuldu™da bir dijital giris parametrelenmemisse ve SK 22xE'den

Uretilen cihazlarda AS-i ile ilgili tim BUS-In Bit'leri (P480) devre disi birakilmigsa ve S1 "3-5" DIP salterleri fabrika ayarindaysa,
bir sabit frekans veya JOG frekansinin devreye sokulmasi, frekans invertoriiniin devreye sokulmasina neden olur. Dénme
alani yénli nominal deg@erin isaretine baglidir.

2 BUS Uzerinden kontrolde de etkilidir (6rn. RS232, RS485, CANopen, AS-Interface, ...)

3 SK 2x5 cihazlarda, verilerin kalici sekilde kaydedilmesi igin, frekans invertorinin kontrol Ginitesi son motor potansiyometresi
degisikliginin ardindan en az 5 dakika daha beslenmelidir.

4 Fonksiyon, BUS 10 In Bit'leri Gizerinden secilemez

5 Calisma parametresi setinin  segimi, uygun sekilde
parametrelenmis dijital girisler veya BUS kontrolu araciligiyla Dijital giris Dijital giris
gerceklestirilir. Gegis islemi calisma sirasinda (online) Ve Fonksiyon [8] Fonksiyon [17]
gergeklestirilebilir Kodlama, yandaki érnege gére ikili sekilde [ o= parametre seti 1 LOW LOwW
gergeklesir. 1=  Parametre seti 2 HIGH Low
Klavye araciligiyla devreye sokmada (SimpleBox, ControlBoX, [ 5-  parametre seti 3 Low HIGH
PotentiometerBox veya ParameterBox) calisma parametresi 3= Paramelre seti 4 HIGH HIGH
seti P100'deki ayarla eslesir.
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5 Parametreler

P426 Quick stop time S =
(Hizli durma siiresi)
0...320.00 sn Dijital bir giris, Bus tetiklemesi, klavye araciigiyla veya hata durumunda otomatik olarak
{0.10} etkinlegtirilebilen hizli durma fonksiyonu igin frenleme siresinin ayarlanmasi.
Hizli durma stresi, ayarlanan maksimum frekans (P105) ile 0 Hz arasindaki dogrusal frekans
azalmasina karsilik gelen suredir. Eger % 100'den kicuk bir glincel nominal deger ile calisilirsa,
hizli durma suresi buna uygun sekilde kisalir.
P427 Emergency stop on error S
(Arizadaki hizli durma siiresi)
0..2 Bir hata durumunda otomatik hizli durma 6zelliginin etkinlestiriimesi
{0} 0 = Disabled, “Kapatildr’”: Bir hata durumunda otomatik hizli durma 6zelligi devreden ¢ikarilir
1= Rezerve
2 = Activated, “A¢ik”: Hata olusmasi durumunda otomatik hizli durma
Bir hizli durrma; E2.x, E7.0, E10.x, E12.8, E12.9 und E19.0 hatalari ile tetiklenebilir.
Automatic start
P428 S P
(Otomatik yol alma)
0..1 Standart ayarda (P428 = 0 2> Off, “Kapali”) frekans invertori devreye sokma islemi igin ilgili
{0} dijital giriste bir kenara ("low = high" seklindeki sinyal degisimi) ihtiya¢ duyar.

Acik = 1 ayarinda frekans invertdrii mevcut bir High seviyeye tepki gésterir. Bu fonksiyon sadece
frekans invertdrinin kontrolinin dijital girisler Uzerinde gergeklestirimesi durumunda
mimkindir. (bkz. P509=0/1)

Bazi durumlarda frekans invertériiniin dogrudan sebeke agma islemiyle yol almasi gerekir. Bunun
icin P428 =1 = On, “Acik” olarak ayarlanabilir. Eger devreye sokma sinyali kalici olarak agilirsa
veya bir tel kopri ile donatilirsa frekans invertorii dogrudan galisir.

NOT: (P506) = 6 ise (P428) "Acik" degil, Tehlike! (Bkz. Not (P506))

NOT: "Otomatik yol alma" fonksiyonu sadece, frekans invertdriintin bir dijital girisi (DIN 1, ...)
"Sag yonde devreye sokuldu" veya "Sol yonde devreye sokuldu" fonksiyonuna
parametrelenirse ve bu giris stirekli "high" olarak ayarlanirsa kullanilabilir. Teknoloji
yapi gruplarinin dijital girigleri (6rn.: SK CU4 - IOE), "Otomatik yol almanin" bu
fonksiyonunu desteklemez!

NOT: "Otomatik yol alma", sadece frekans invertori yerel kontrol (P509) Ayar { 0 } veya { 1})
olarak parametrelenmigse etkinlestirilebilir.
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P434 [-01] Digital output function
[-02] (Dijital ¢ikis Fonksiyon)
0..40 [-01] = Digital output 1, "Dijital ¢ikis 1", Frekans invertérinun 1. dijital ¢ikisi
{7} [-02] = Digital output 2, "Dijital ¢ikis 2", Frekans invertériunin 2. dijital ¢ikisi (sadece SK 2x0E)

3ila 5 ve 11 ayarlari % 10'luk bir histerezle galigir, yani 24V limitine ulastiginda ¢ikis gonderir
(Fonksiyon 11 géndermez) ve % 10 oraninda digsuk bir degerin altina inildiginde kapatir (Fonksiyon 11
tekrar agiktir).

P435'te negatif bir deger kullanildiginda bu davranis tersine gevrilebilir.

Cikis ...
limitte veya
fonksiyonda
(ayrica bkz. P435)

Ayar/Fonksiyon

0= No function, "Fonksiyon yok" low

1= External brake, "harici fren", harici bir 34V fren rélesinin kontroli Gglin (maks.
20 mA). Cikig, programlanan mutlak minimum frekansta devreye girer (P505).
Tipik frenler i¢in 0,2-0,3 saniyelik bir nominal deger gecikmesi (ayrica bkz.
P107/P114) programlanmis olmalidir.
SK 2x0E BG IV ve SK 2x5E: Bir tipik motor freni (105-180-205V), direkt olarak
79 MB+/80 MB- kontrol klemensleri Gzerinden baglanabilir (Bolim 2.4.2.4).

low

2= Inverter operating, "invertér calisiyor”, cikis, (U-V-W) gikisinda gerilim high
bildiriyor.

3= Current limit, "Akim sinin”, (P203)'teki nominal motor akiminin ayarini temel high
alir. Bu deger, normlama (P435) araciligiyla adapte edilebilir.

4= Torque current limit, "Tork akimi sinir1", P203 ve P206'daki motor verilerinin
ayarini temel alir. Motorda uygun bir tork yiikii oldugunu belirtir. Bu deger, high
normlama (P435) araciligiyla adapte edilebilir.

5= Frequency limit, "Frekans siniri", P201'deki nominal motor frekansinin high
ayarini temel alir. Bu deger, normlama (P435) araciligiyla adapte edilebilir.

6= Setpoint reached, "Nominal degere ulasildi", frekans invertérinin frekans
artisi ya da frekans azaltmasi islemini tamamladigini gésterir. Nominal high
frekans = Gercek frekans! 1Hz'lik bir farktan itibaren = Nominal degere
ulagilamadi - Sinyal low.

7= Error, "Hata", Genel ariza mesaji, hata etkin veya henliz onaylanmadi. 2

Ariza - low (¢alismaya hazir - high) low

8= Warning, "Uyan", genel uyari, daha sonra frekans invertriiniin kapatiimasina

sebep olabilecek bir limite ulasildi. low

9= Overcurrent warning, "Asiri akim uyarisi”. Frekans invertorii nominal

akiminin en az % 130'u, 30 saniye sureyle uygulandi. low

10=Overtemp. Warn, Motor, "Asiri sicaklik Motor uyarisi": Motor sicaklig
degerlendirilir. > Motor ¢ok sicak. Uyari hemen verilir, agiri 1Isinma dolayisiyla low
kapanma 2 saniye sonra gerceklesir.

11 = Torque curr. lim. active, "Tork akimi siniri/Akim siniri aktif Uyari": P112
veya P536'daki limite ulagildi. P435'teki negatif bir deger davranisi tersine low
cevirir. Histerez = % 10.

12 = value of P541, "P541'in dederi — harici kontrol", gikis, P541 (Bit 0)
parametresi ile frekans invertériiniin giincel galisma durumundan bagimsiz high
olarak kontrol edilebilir.

13 = Gen. Momentstromgr., ,Jeneratér tork akimi sinir1 aktif": Jenerator high
araliginda P112'deki limite ulasildi. Histerez = %10

16 = Reference value Ainl, "Karsilastirma degeri Ain1",
SK 2x0E:
Frekans invertériiniin AIN1 nominal degeri (P435[-01 veya -02]) high
parametresindeki degerle karsilastirilir.
SK 2x5E: 1. G/C genigletmesinin AIN1 nominal degeri (P435[-01])
parametresindeki degerle karsilastirilir
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5 Parametreler

17 = Reference value Ain2, "Karsilastirma dederi Ain2",
SK 2x0E:
Frekans invertdriniin AIN2 nominal degeri (P435[-01 veya -02]) high
parametresindeki degerle karsilastirilir.
SK 2x5E: 1. G/C genigletmesinin AIN1 nominal degeri (P435[-01])
parametresindeki degerle karsilastirilir
18 = Flready, "invertér hazir": Frekans invertorii galismaya hazir durumda. Cihaz high
devreye sokulduktan sonra bir ¢ikis sinyali verir.
19= ... 27 rezerve POSICON fonksiyonlari igin bkz. BU 0210
28 = Rotorlage PMSM ok hiah
PMSM'nin rotor konumu biliniyor. g
29 = Reserved, "rezerve”
30 = Digital-In 1 status, "Dijital giris 1 durumu” high
31 = Digital-In 2 status, "Dijital giris 1 durumu” high
32 = Digital-In 3 status, "Dijital giris 1 durumu” high
33 = Digital-In 4 status, "Dijital giris 1 durumu” high
38 = Value from Bus setpoint, "BUS nominal degerinden gelen deger" high
39 = STOinactive, "STO devre digi" high
40 = Output via PLC, "PLC lizerinden gikis" ¢ikig, entegre PLC tarafindan high
ayarlanir
[i] Bilgi »low* aktif ayarlari / fonksiyonlar
Frekans invertéri devrede degilse, yani sebeke veya kontrol gerilimi yoksa tim cikiglar
islevsizdir ("low". Bu, low* aktif olan ayarlar veya fonksiyonlarin (6rn. 7 2 Ariza ayari)
kullaniimasi durumunda asagidakilere dikkat edilmesi gerektigi anlamina gelir:
Cihazin c¢ikis sinyallerinin 6rn. bir PLC tarafindan degerlendiriimesi, érnek olarak frekans
invertdrinun temel calismaya hazir olma 6zelligine esitlenmelidir.
P435 [-01] Dig. out scaling
[-02] (Dijital ¢ikis Normlama)
-400 ... % 400 [-01] = Digital output 1, “Dijital ¢ikis 17, Frekans invertérinin 1. dijital ¢ikisi
100 -02] = Digital output 2, “Dijital ¢ikis 27, Frekans invertériniin 2. dijital ¢ikisi SK 2x0E
g p yial ¢ J

Cikig fonksiyonu limitinin uyarlanmasi. Negatif bir degerde ¢ikis fonksiyonunun sonucu
olumsuzlanir.

Su degerlerle baglantilidir:
Akim sinin (3) = x [%] - P203 >Nominal motor akimi<
Moment akimi siniri (4) = x [%] - P203 - P206 (hesaplanan nominal motor momenti)
Frekans siniri (5) = x [%] - P201 >Nominal motor frekansi<
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P436 [-01] Dig. out. hysteresis S
[-02] (Dijital ¢ikis Histerez)

1...%100 [-01] = Digital output 1, “Dijital ¢tkis 17, Frekans invertérinin 1. dijital ¢ikisi
{10} [-02] = Digital output 2, “Dijital ¢ikis 2”, Frekans invertdriniin 2. dijital ¢ikisi SK 2x0E

Cikis sinyalindeki titresimleri engellemek igin agma ve kapatma noktasi arasindaki fark.
P460 Time Watﬂchc.jog S

(Watchdog siiresi)

-250.0 ... 250.0 sn
{10.0}

0.1...250.0 = Beklenen Watchdog sinyallerinin arasindaki zaman araligi (P420 ... dijital
girislerinin  programlanabilir fonksiyonu). Eder bu zaman aralid bir darbe
kaydedilmeden tamamlanirsa, E012 hata mesajiyla birlikte bir kapatma durumu
gergeklesir.

0.0 = Customer error, “Miigteri hatasi”: Eger bir dijital giriste (Fonksiyon 18) bir High-Low kenari
veya bir Low sinyali kaydedilirse, frekans invertorii E012 hata mesaijiyla kapanir.

-250.0 ... -0.1 = Rotor running watchdog, “Rotor ¢alisma Watchdog”. Bu ayarda, rotor
calisma Watchdog aktiftir. Siire, ayarlanan degerin miktari tGzerinden tanimlanir.
Cihazin kapali durumunda bir Watchdog mesaji veriimez. Her devreye sokmadan
sonra, Watchdog devreye sokulmadan dnce bir darbe gelmelidir.

P464 Fixed frequencies mode S

(Sabit frekanslar modu)
0..1 Bu parametreyle, sabit frekans nominal degerlerinin hangi formda islenmesi gerektigi belirlenir.
{0} 0 = Addition to main setpoint, “HSW'ye ekleme”: Sabit frekanslar ve sabit frekans dizisi,

birbirlerine gore toplamali sekilde davranir. Yani, P104 ve P105'te atanan sinirlar dahilinde
kendi aralarinda veya bir analog nominal degere eklenirler.

1 = Main setpoint, “HSW olarak”: Sabit frekanslar ne kendi aralarinda ne de analog ana
nominal de@erlere eklenmez.
Ornek olarak mevcut bir analog nominal degere bir sabit frekans baglanirsa, analog nominal
deger artik dikkate alinmaz.
Analog girislerden birinde veya Bus nominal dederinde programlanan bir frekans toplamasi
veya c¢ikartma, bir motor potansiyometre fonksiyonunun nominal degerine eklemede oldugu
gibi hala gecerlidir ve mimkiindir (dijital girisler fonksiyonu: 71/72).
Birden ¢ok sabit frekans ayni anda segilirse, en yiksek degere sahip frekans kazanir (6rn.:
20>10 veya 20>-30).

Not: 2 dijital giris icin fonksiyonlar 71 veya 72'nin segilmis olmasi durumunda, en yiiksek
aktif sabit frekans motor potansiyometresi nominal degerine eklenir.
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P465

[-01]

[-15]

Fixed frequency field
(Sabit frekans / Frekans dizisi)

-400.0 ... 400.0 Hz

{[-01]=5.0}
{[-02]=10.0}
{[-03]=20.0}
{[-04]=35.0}
{[-05] =50.0 }
{[-06] = 70.0}
{[-07] = 100.0 }
{[-08]=0.0}
{[-09] =-5.0}
{[-10] =-10.0 }
{[-11]=-20.0}
{[-12]=-35.0}
{[-13] =-50.0 }
{[-14] =-70.0 }
{[-15] = -100.0 }

Dizlem seviyelerinde, dijital girigler icin tekrar 50...54 fonksiyonlariyla ikili formatta kodlanmig
olarak secilebilen maksimum 15 farkli sabit frekans ayarlanabilir.

[-01] = Sabit frekans 1 / dizisi 1
[-02] = Sabit frekans 2 / dizisi 2
[-03] = Sabit frekans 3 / dizisi 3
[-04] = Sabit frekans 4 / dizisi 4
[-05] = Sabit frekans dizisi 5
[-06] = Sabit frekans dizisi 6
[-07] = Sabit frekans dizisi 7
[-08] = Sabit frekans dizisi 8

[-09] = Sabit frekans dizisi 9

[-10] = Sabit frekans dizisi 10
[-11] = Sabit frekans dizisi 11
[-12] = Sabit frekans dizisi 12
[-13] = Sabit frekans dizisi 13
[-14] = Sabit frekans dizisi 14
[-15] = Sabit frekans dizisi 15

P466 Min. freq. process cont. S =
(Minimum frekans proses kontrolérii)
0.0 ... 400.0 Hz Kontrol orani, kompansatérin ayarlanmasini mimkin kilmak i¢in minimum frekans proses
{0.0} kontrolérinin yardimiyla "Sifir" temel degerinde de bir minimum oranda tutulabilir. Diger ayrintilar
icin bkz. P400 ve (B6lim 8.2).
P475 [-01] Delay on/off switch
... (Agma veya kapatma gecikmesi Dijital S
[-04] fonksiyon)

-30.000 ... 30.000 sn

{0.000}

Analog girislerin dijital girisleri ve dijital fonksiyonlari igin kullanilan ayarlanabilir agma veya
kapatma gecikmesi. Caligtirma filtresi veya basit akis kontroli igin kullanmak mimkuindur.

[-01] = Digital input 1, “Dijital giris 1”
[-02] = Digital input 2, “Dijital giris 2”
[-03] = Digital input 3, “Dijital giris 3”
[-04] = Digital input 4, “Dijital giris 4”

Pozitif degerler = calistirma geciktirmeli
Negatif degerler = kapatma gecikmeli
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P480 ML Function BuslO In Bits
[1 2] (Fonksiyon, Bus G/C Giris Bit'leri)

0..80 Bus G/C Giris Bit'leri dijital girisler gibi goralir. Ayni fonksiyonlara (P420) ayarlanabilirler.
{[-01] =01} Bu G/C Bit'leri, entegre AS-Interface bulunan cihazlarda bu araytzin kendisi (Bit O ... 3) veya G/C
{[-02]=02} genigletmeleri (SK xU4-IOE) ile baglantih olarak (Bit 4 ... 7 ve Bit 0 ... 3) bu genisletmeler

03] = 05 tarafindan kullanilabilir. Oncelik, AS-i cihazlarinda AS-i'dedir. Bu durumda, BUS G/C BiT'leri 1 ...
{[-03]=05} 4, 2. G/C genisletmesi tarafindan kullanilamaz.
{[-04] =12}

{[-05...-12] =00 }

[-01] = Bus / AS-i Dig In1 (Bus G/C Girig Bit'i 0 + AS-i 1 veya DI 1; ikinci SK xU4-I0E'nin (Digin 09))
[-02] = Bus / AS-i Dig In2 (Bus G/G Girig Bit'i 1 + AS-i 2 veya DI 2; ikinci SK xU4-I0E'nin (Digin 10))
[-03] = Bus / AS-i Dig In3 (Bus G/G Girig Bit'i 2 + AS-i 3 veya DI 3; ikinci SK xU4-IOE'nin (Digln 11))
[-04] = Bus / AS-i Dig In4 (Bus G/C Girig Bit'i 3 + AS-i 4 veya DI 4; ikinci SK xU4-IOE"in (Digln 12))
[-05] = Bus / IOE Dig In1 (Bus G/C Giris Bit'i 4 + DI 1; ilk SK xU4-IOE'nin (Digln 05))

[-06] = Bus / IOE Dig In2 (Bus G/C Giris Biti 5 + DI 2; ilk SK xU4-I0E'nin (Digln 06))

[-07] = Bus / IOE Dig In3 (Bus G/C Giris Biti 6 + DI 3; ilk SK xU4-I0E'nin (Digln 07))

[-08] = Bus / IOE Dig In4 (Bus G/C Giris Bit'i 7 + DI 4; ilk SK XU4-IOE'nin (Digln 08))

[-09] = Markor 1 D

[-10] = Markér 2 D

[-11] = Bit 8 BUS kontrol kelimesi

[-12] = Bit 9 BUS kontrol kelimesi

Bus Giris Bit'leri i¢in kullanilabilen fonksiyonlari, (P420) parametresindeki dijital girislerin

fonksiyonlari tablosunda bulabilirsiniz. {14} "Uzaktan kumanda" ve {29} "Nominal deger kutusunu
devreye sokma" fonksiyonlari miimkin degildir.

1) Markér fonksiyonu sadece kontrolérdeki kontrol klemensleri tizerinden mimkundur.

P481 ML Function BuslO Out Bits
[_16]' (Fonksiyon, Bus G/C Cikis Bit'leri)

0...40 Bus G/C Cikis Bit'lleri ¢ok fonksiyonlu réle cikislari gibi gorilir. Ayni fonksiyonlara (P434)
{[-01] = 18} ayarlanabilirler.
{[-02] =08} Bu G/C Bit'leri, entegre AS-Interface bulunan cihazlarda bu araytiziin kendisi (Bit O ... 3) veya G/C

03] = 30 genigletmeleri (SK xU4-10E) ile baglantili olarak (Bit 4 ... 5 ve Markér 1 ... 2) bu genigletmeler
{[-03]=30} tarafindan kullanilabilir.
{[-04]=31}

{[-05...-10] = 00 }

[-01] = Bus / AS-i Dig Outl (Bus G/C Cikis Biti 0 + AS-i 1)
[-02] = Bus / AS-i Dig Out2 (Bus G/C Cikis Bit'i 1 + AS-i 2)
[-03] = Bus / AS-i Dig Out3 (Bus G/C Cikis Bitii 2 + AS-i 3)
[-04] = Bus / AS-i Dig Out4 (Bus G/C Cikis Biti 3 + AS-i 4)
[-05] = Bus / IOE Dig Outl (Bus G/C Cikis Biti 4 + DO 1: ilk SK xU4-I0E'nin (DigOut 02))
[-06] = Bus / IOE Dig Out2 (Bus G/C Cikis Biti 5 + DO 2; ilk SK xU4-I0E'nin (DigOut 03))

[-07] = Bus /2nd IOE Dig Outl  (Markér 1V + DO 1; ikinci SK xU4-I0E'nin (DigOut 04))
[-08] =Bus / 2nd IOE Dig Out2  (Markor 29 + DO 2; ikinci SK xU4-I0E'nin (DigOut 05))
[-09] = Bit 10 BUS durum kelimesi
[-10] = Bit 13 BUS durum kelimesi

Bus Cikis Bit'leri igin kullanilabilen fonksiyonlari, (P434) dijital ¢ikislarinin fonksiyonlar tablosunda
bulabilirsiniz.

1) Markdor fonksiyonu sadece kontroldrdeki kontrol klemensleri tizerinden mimkundur.
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P480 ... P481

Markorlerin kullanilmasi

iki markoér yardimiyla, fonksiyonlarin basit mantiksal sonuglari tanimlanabilir.

Bu amagla, (P481) parametresinde "Markor 1" veya [-10] — "Markdr 2" adindaki [-09] numarali
dizilerde bir fonksiyonunun "tetikleyicileri" tanimlanir (6rn. bir motor PTC asiri Isinma uyarisi).
(P480) parametresindeki [-11] veya [-12] numarali dizilerde, "tetikleyici" aktifken frekans
invertdériniin uygulamasi gereken fonksiyon atanir. Yani P480 parametresi, frekans invertériiniin
tepkisini belirler.

Ornek:

Uygulamada, motor asiri sicaklk araligina girdiginde ("Motor PTC'si asiri sicaklik) frekans
invertdrl guncel devri hemen belirli bir devre (6rn. aktif bir sabit frekansla) distrmelidir. Bu islem,
bu érnekte gergek nominal degerin ayarlandigi "1. analog giris devre disi birakilarak"
gerceklestirilmelidir.

Bu sayede, bir ariza kapatmasi gergeklesmeden énce motordaki zorlanmanin azaltilabilmesi ve
sicakligin dengelenebilmesi ve tahrikin kendi devrini hedefe yonelik olarak taniml bir miktara
disurmesi saglanmalhdir.

Adim Aciklama Fonksiyon

1 Tetikleyiciyi belirleyin, P481 [-07] - Fonksiyon ,12"
1. markord, "Motor asiri Isinma uyarisi”
fonksiyonuna ayarlayin

2 Tepkiyi belirleyin, P480 [-09] = Fonksiyon ,19"
1. markéri, "Nominal deger 1 agik/kapal”
fonksiyonuna ayarlayin

(P481)'de secilen fonksiyonlara baglh olarak fonksiyonunun normlama (P482) adapte edilerek ters
cevrilmesi gerekir.
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P482 [l standard BuslO Out Bits S

- 10] (Normlama Bus G/C Cikis Bit'leri)
% -400 ... 400 Bus Cikig Bit'lerine ait limitlerin ayarlanmasi. Negatif bir dederde g¢ikis fonksiyonunun sonucu
{ tiim 100 } olumsuzlanir.

Bir limite ulasilmasi durumunda ve pozitif ayar degerlerinde, c¢ikis bir High sinyali, negatif ayar
degerlerinde ise bir Low sinyali gdnderir.

[-01] = Bus / AS-i Dig Outl (Bus G/C Gikis Bit'i 0 + AS-i 1)

[-02] = Bus / AS-i Dig Out2 (Bus G/C Cikis Bit'i 1 + AS-i 2)

[-03] = Bus / AS-i Dig Out3 (Bus G/C Gikis Bit'i 2 + AS-i 3)

[-04] = Bus / AS-i Dig Out4 (Bus G/C Cikis Bit'i 3 + AS-i 4)

[-05] = Bus / IOE Dig Outl (Bus G/C Cikis Bit'i 4 + DO 1; ilk SK xU4-I0E'nin (DigOut 02))
[-06] = Bus / IOE Dig Out2 (Bus G/C Gikis Bitii 5 + DO 2; ilk SK xU4-IOE'nin (DigOut 03))
[-07] =Bus / 2nd IOE Dig Outl  (Markér + DO 1; ikinci SK xU4-10E'nin (DigOut 04))

[-08] = Bus / 2nd IOE Dig Out2  (Markér + DO 2; ikinci SK xU4-10E'nin (DigOut 05))

[-09] = Bit 10 BUS durum kelimesi

[-10] = Bit 13 BUS durum kelimesi

P483 01 Hyst. BuslO Out Bits <
- 10] (Histerez Bus G/C Cikis Bit'leri)
% 1...100 Cikis sinyalindeki titresimleri dnlemek icin agma ve kapatma zamani arasindaki fark.
{tim 10} [-01] = Bus / AS-i Dig Outl (Bus G/C Cikis Bit'i 0 + AS-i 1)
[-02] = Bus / AS-i Dig Out2 (Bus G/C Cikis Bit'i 1 + AS-i 2)
[-03] = Bus / AS-i Dig Out3 (Bus G/C Gikis Bit'i 2 + AS-i 3)
[-04] = Bus / AS-i Dig Out4 (Bus G/C Gikis Bit'i 3 + AS-i 4)
[-05] = Bus / IOE Dig Out1 (Bus G/C Cikis Bit'i 4 + DO 1; ilk SK xU4-I0E'nin (DigOut 02))
[-06] = Bus / IOE Dig Out2 (Bus G/C Gikis Bitii 5 + DO 2; ilk SK xU4-IOE'nin (DigOut 03))

[-07] = Bus / 2nd IOE Dig Outl  (Markér + DO 1; ikinci SK xU4-10E'nin (DigOut 04))
[-08] = Bus / 2nd IOE Dig Out2  (Markér + DO 2; ikinci SK xU4-10E'nin (DigOut 05))
[-09] = Bit 10 BUS durum kelimesi
[-10] = Bit 13 BUS durum kelimesi

NOT: Bus sistemlerinin kullaniimasi hakkindaki ayrintilari, ilgili BUS ek el kitabinda bulabilirsiniz.
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5.2.6 Ek parametreler

Parametre o - Parametre
(Fetrla sy Ayar degeri / Aciklama/ Not Denetleyici seti
P501 FOU jnverter name

[-20] (Invertér adi)
A...Z (chan Cihaz igin bir tanimin (ad) serbest olarak girilmesi (maks. 20 karakter). Boylece frekans invertor(,

NORD CON -yazilimi ile dizenlemede veya bir sebeke dahilinde benzersiz bir sekilde

{0} tanimlanabilir.
P502 Ol value master function S P

03] (Temel fonksiyon degeri)
0..57 Bir BUs sistemine ¢ikis igin 3 adede kadar temel degerin secimi (bkz. P503). Bu temel degerler,
{tim 0} Slave'de (P546) lizerinden atanir. Frekanslarin tanimlanmasi: (EJ Alt bolim 8.10 "Nominal deger

ve gergek deg@er iglemenin tanimi (frekanslar)")

[-01] = Master value 1, “Temel [-02] = Master value 2, “Temel [-03] = Master value 3, “Temel

deger 1” deger 2” deger 3”
Temel degerler icin olasi ayar degerlerinin segimi:
0 = Off, “Kapali” 17 = Value analogue input 1, “1. analog giris
degeri”

SK2xO0E: 1. analog giris (P400[-01]),
SK2x5E: AIN1; ilk G/C genisletmesi
SK xU4-I0E'nin (P400 [-03]))

1 = Actual frequency, “Gergek frekans” 18 = Value analogue input 2, “2. analog giris
degeri”
SK2x0E: 2. analog giris (P400[-02]),
SK2x5E: AIN2, ilk G/C genisletmesi
SK xU4-I0E'nin (P400 [-04]))

2 = Actual speed, “Gercek devir”’ 19 = Setpoint freq. Master value, "Nominal
frekans temel degeri”

3 = Current, “Akim” 20 = Setpoint freq. after ramp master value,
"Rampa temel degerinden sonraki nominal
frekans"

4 = Torque current, “Moment akimi” 21 = Actual freq. without slip Master value
"Kayma temel degeri olmadan gercek
frekans"

5 = Digital 10 status, “Dijital G/C durumu” 22 = Speed encoder, “Enkoder devri”

6 = ... 7 rezerve, Posicon (BU0210) 23 = Master actual with slipsw v1.3ten itibaren)
"Kayma ile gercek frekans"

8 = Setpoint frequency, “Nominal frekans” 24 = Master value Actual freq. w. slip (swv1.3ten itiaren)
"Kayma ile gercek frekans temel degeri”

9 = Error number, “Hata numarasi” 53 = Actual value 1 PLC, “PLC gercek degeri 1”

10 = ... 11 rezerve, Posicon (BU0210) 54 = Actual value 2 PLC, “PLC gercek degeri 2”

12 = Bus IO Out Bits 0-7, “Bus G/C Cikis 55 = Actual value 3 PLC, “PLC gercek degeri 3”

Bit'leri 0-7”

13 = ... 16 rezerve, Posicon (BU0210) 56 = Actual value 4 PLC, “PLC gercek degeri 4”

57 = Actual value 5 PLC, “PLC gercek degeri 5”
NOT: Nominal ve gergek deder islemesi hakkindaki ayrintilar: (E4 Alt bolim 8.9 "Normlama nomin:

degerleri").
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P503 Master functlon output S

(Temel fonksiyon ¢ikigi)
0..3 Master - Slave uygulamalarinda, bu parametrede Master'in hangi Bus sistemine kontrol
{0} kelimesini ve Slave i¢in temel degerleri (P502) géndermesi gerektigi belirlenir. Buna kargin

Slave'deki (P509), (P510), (P546) parametreleri ile Slave'in hangi kaynaktan kontrol kelimesini ve
Master'in temel degerlerini aldigi ve bu degerlerin Slave tarafindan nasil islenmesi gerektigi
tanimlanir.

ParameterBox ve NORDCON sistem busundaki iletisim modlarinin belirlenmesi.

0 = Off, “Kapalr” 2 = System bus active, “Sistem busu aktif’
Kontrol kelimesi ve temel deger cikisi yok , Kontrol kelimesi ve temel deger ¢ikisi yok,
Eger sistem busuna tek bir BUS Sistem busuna bagh tiim frekans
opsiyonu dahi baglanmamissa (6rn. invertdrleri, hicbir BUS opsiyonu
SK xU4-I0OE), sadece dogrudan baglanmamis olsa dahi ParameterBox /
ParameterBox / NORDCON'a bagh NORDCON'da gériiliir. On kosul: tiim
olan cihaz goralar. frekans invertérleri bu moda

gecirilmelidir

1= CANopen (system bus), “CANopen 3 = CANopen + system bus active,
(sistem busu)” “CANopen + sistem busu aktif”
Kontrol kelimesi ve temel degerler Kontrol kelimesi ve temel de@erler
sistem busuna aktarilir sistem busuna aktarilir
Eger sistem busuna tek bir BUS Sistem busuna bagh tiim frekans
opsiyonu dahi baglanmamissa (6rn. invertdrleri, hicbir BUS opsiyonu
SK xU4-I0E) sadece dogrudan baglanmamis olsa dahi ParameterBox /
ParameterBox / NORDCON'a bagli NORDCON'da gérilir. On kosul: diger
olan cihaz goralar. tim frekans invertorleri "Sistem busu

aktif* moduna { 2 } gecirilmelidir.
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P504 Pulse frequency S

(Darbe frekansi)
3.0 ...16.1 kHz Bu parametreyle dahili darbe frekansi, gli¢ Gnitesini kontrol etmek amaciyla degistirilebilir. Daha
(6.0} ylksek bir ayar degeri motordaki guriltinin azalmasina, fakat daha gugli bir EMU emisyonuna

ve olasi motor momentinin azalmasina sebep olur.

NOT:

NOT:

NOT:

NOT:

NOT:

Cihaz icin belirtiimis mumkin olan en iyi parazit énleme derecesi, standart deger
kullanilarak ve kablo baglanti ydnetmelikleri dikkate alinarak saglanir.

Darbe frekansinin artmasi, olasi ¢ikis akiminin zamana bagh olarak (1%t karakteristik
egrisi) azalmasina sebep olur . Sicaklik uyari sinirina (C001) ulasilinca, darbe
frekans! kademeli olarak standart degere disirilir. invertér sicakligi yeterince
diserse, darbe frekansi baglangigtaki dedere yikseltilir.

Ayar 16.1: Bu ayarla, darbe frekansinin otomatik adaptasyonu etkinlestirilir. Frekans
invertorl, surekli olarak ve 6rn. sogutucu sicakhgi veya bir asiri akim uyarisi gibi
cesitli etki faktorlerini dikkate alarak mimkin olan en blylk darbe frekansini
belirler.

Frekans invertoriinde asirn ylik olugsmasi durumunda, bir asiri akim kapatmasini
Onlemek icin o anki asiri yik derecesine bagli olarak darbe frekansi azaltilir (ayrica
bkz. P537).

Bir sinls filtresinin kullaniimasi, her zaman sabit bir darbe frekansini gerektirir; aksi
taktirde "Modul hatasi" (E4.0) seklindeki hatali kapatma durumlari meydana gelir.

Asagidaki ayarlarla, bunun igin gerekli sabit darbe frekanslari segilir:
Ayar 16.2: 6 kHz
Ayar 16.3: 8 kHz

Dikkat: Bu ayarlarda, ¢ikista, devreye sokma igleminden 6énce mevcut olan kisa
devreler muhtemelen bir daha dogru sekilde algilanamaz.

Ayar 16.4. Otomatik yuk adaptasyonu
Darbe frekansi, otomatik olarak ve yiike bagli sekilde bir minimum deger (en yiksek
yuk rezervi) ile bir maksimum deger (en dusuk yik rezervi) arasinda ayarlanir.

ivmelenme agsamasinda ve yiiksek gii¢ ihtiyacinda (= nominal giig) minimum deger
ayarlanir. Sabit devirde ve nominal gliclin < % 80'i oranindaki bir gi¢ ihtiyacinda
yiksek darbe frekansi ayarlanir.
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P505 Abs. m!mmum frequency S P
(Mutlak minimum frekans)

0.0...10.0Hz Frekans invertorinin altina inemeyecegi frekans degerini godsterir. Nominal deder mutlak
(2.0} minimum frekansin altina inerse, frekans invertéri kapanir veya 0.0Hz'ye geger.
Mutlak minimum frekansta, fren kumandasi (P434) ve nominal deger gecikmesi (P107) uygulanir.
Eger ayar dederi "Sifir" olarak segilirse, fren rolesi ters donme sirasinda etkinlegsmez.
Devir geri beslemesiz kaldirma dizenegi kumandalarinda bu dederin en az 2Hz olarak
ayarlanmasi gerekir. 2Hz'ten itibaren frekans invertériinin akim ayari 6zelligi ¢alisir ve bagh
durumdaki motor yeterli tork olusturabilir.
NOT:
4,5 Hz'ten kiglk ¢ikis frekanslari akim sinirlamasina sebep olur (Bolim 8.4.3).
Automatic error
P506 acknowledgement S
(Otomatik ariza onaylama)
0..7 Manuel ariza onaylamanin yaninda otomatik bir ariza onaylama da segilebilir.
{0} 0= otomatik ariza onaylama yok.
1..5= Bir sebeke agma ¢evrimi dahilindeki izin verilen otomatik ariza onaylama islemlerinin
sayisl. Sebeke kapatilip tekrar agildiktan sonra yine bu sayinin tamami kullanilabilir.
6= Her zaman, Hata nedeni artik mevcut degilse, ariza mesaji her zaman otomatik olarak
onaylanir.
7= Onaylayarak devre disi birakma, onaylama islemi sadece OK / Enter dugmesiyle

veya sebekenin kapatiimasiyla mimkinduir. Devreye sokma igleminin iptal edilmesi
durumunda onaylama gerceklesmez!

NOT: Eger (P428) "Agik" olarak parametrelendiyse, (P506) parametresi "Otomatik ariza
onaylama" Ayar 6 ,her zaman“ olarak parametrelenemez, ¢iinki aksi takdirde, sirekli
yeniden devreye alma olasiligi sebebiyle aktif bir ariza (6rnegin toprak arizasi/kisa devre)
olasiligi nedeniyle cihaz/sistem agisindan bir tehlike durumu ortaya gikabilir.
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P509

Control word source S
(Kontrol kelimesi kaynagdi)

0..4
{0}

Frekans invertoriiniin kontrol edilecedi arabirimin segimi.

0 = Control terminals or keyb. cont., "Kontrol klemensleri veta klavye kontroli" **; SimpleBox
/eger P510=0 ise), ParameterBox ile veya BUS G/C Bit'leri Uzerinden.

1 = Only control terminals *, "adece kontrol klemensleri *' frekans invertorinin kontrolii
sadece dijital ve analog girigler veya BUS G/C Bit'leri Gzerinden mimkundur.

2 = USS * kontrol sinyalleri (devreye sokma, donme yon, ...) RS485 arabirimi Gizerinden,
nominal deger analog veya sabit frekanslar tizerinden aktarilir.

3 = System bus *, “Sistem busu *”, Master tarafindan bir bus arabirimi Gzerinden devreye
sokma

4 = System bus broadcast *, “Sistem busu Broadcast *”, Master / Slave modunde bir Master
tahrik tarafindan devreye sokma (6rn. senkronizasyon uygulamalarinda)

*) Klavye kontrolli (SimpleBox, ParameterBox) bloke oldu, parametreleme mimkun.

**)  Eger klavyeyle kontrolde iletisimde sorun ¢ikarsa (zaman asimi 0,5 saniye), frekans
invertori hata mesaji vermeden bloke olur.

NOT:

Opsiyonel Bus sistemleri hakkindaki bilgileri ilgili Bus ek el kitaplarinda bulabilirsiniz.
- www.nord.com -

Parametre ayarina ek olarak, S1:3 DIP salteri ile de Sistem busuna gegilebilir.

P510

[-01]
[-02]

Setpoints source S
(Nominal degerler kaynagdi)

0..4
{[-01]=0}
{[-02]=0}

Parametrelenecek nominal deger kaynaginin secimi.

[-01] = Main setpoint source “Ana nominal [-02] = Subsidiary setpoint source, “Ana

deger kaynagir” nominal deger kaynagi

Frekans invertoriniin kendisi araciligiyla nominal degeri aldigr arabirimin segimi.

0 = Auto, “Otomatik”. Nominal degerin 2 = USS, bkz. P509
kaynagi otomatik olarak P509

parametresinin ayarindan turetilir. 3= System bus, “Sistem busu”, bkz. P509

1= Only control terminals, “sadece 4 = System bus broadcast, “Sistem busu
kontrol klemensleri”, dijital ve analog Broadcast”, bkz. P509
girisler frekansi ve sabit frekanslari
kontrol eder

P511

USS baud rate S
(USS Baud hizi)

{3}

RS485 arabirimi lizerinden aktarim oraninin ayari (aktarim hizi). Bitlin bus katihmcilarinin ayni
Baud hizi ayarina sahip olmasi gerekir.

0= 4800 Baud 2= 19200 Baud
1= 9600 Baud 3= 38400 Baud
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P512 USS address
(USS adresi)
0...30 o . .
(0} USS iletisimi Gzerinden frekans invertori Bus adresinin ayari
P513 Telegram downtime S
(Mesaj devre disi kalma sliresi)
-0.1/0.0/ Frekans invertérinin direkt olarak CAN protokoli veya RS485 lizerinden devreye sokulmasi
0.1...100.0sn durumu igin, (P513) parametresi (izerinden iletisim hatti denetlenebilir. Gegerli bir mesaj
{0.0} alindiktan sonra, ayarlanan silre icinde bir sonrakinin gelmesi gerekir. Aksi takdirde frekans
invertora bir hata oldugunu bildirir ve E010 >Bus zaman asimi< hata mesajiyla kapanir.
Sistem busu iletisimi, invertdr tarafindan (P210) parametresi Uzerinden denetlenir. Bu nedenle,
(P513) parametresi genelde fabrika ayarinda {0.0} birakiimalidir. Opsiyon yapi grubu tarafinda
algilanan hatalarin (6rn. Fieldbus diizlemindeki iletisim hatalar) tahrikin kapatilmasina neden
olmamasi gerekirse, (P513) parametresi {-0,1} ayarina getiriimelidir.
0.0 = Off, “Kapali”. Denetim kapalidir.
-0.1 = No error, ‘hata yok™ Yapi grubunun bir hata algilamasi da frekans invertérinin
kapatilmasina neden olmaz.
0.1... = On, “Ac¢ik™ Denetim etkinlestiriimistir.

NOT: USS, CAN/CANopen ve CANopen Broadcast proses verisi kanallari, birbirlerinden
bagimsiz olarak denetlenir. Denetlenecek kanalin karari, P509 veya P510
parametrelerindeki ayarlarla verilir.

Bununla birlikte, frekans invertérii CAN Uzerinden bir Master ile iletisim kursa dahi
6rnegdin bir CAN Broadcast iletisimi iptalinin kaydedilmesi mumkudndar.
P514 CAN baud rate S
(CAN Baud hizi)
0..7 Sistem busu arabirimi Gzerinden aktarim oraninin ayari (aktarim hizi). Batin bus katiimcilarinin
{5} ayni Baud hizi ayarina sahip olmasi gerekir.

Not: Opsiyon yapi gruplari (SK xU4-...) sadece 250kBaud'luk bir aktarim oraniyla ¢aligir.
Bu nedenle frekans invertdriindeki fabrika ayari (250kBaud) korunmalidir.
0= 10 kBaud 3= 100 kBaud 6 = 500 kBaud
1= 20 kBaud 4 = 125 kBaud 7 = 1 MBaud * (sadece test amaciyla)
2= 50 kBaud 5= 250 kBaud

*) Guvenli bir galisma saglanamaz
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Po15 [0 CAN address s
[-03] (CAN adresi (sistem busu))
0 ... 2554ez Sistem busu adresinin ayari.

{ her 324ez }
veya { her 20nex}

[-01] = Slave address, “Slave adresi”, sistem busu i¢in alma adresi
[-02] = Broadcast slave address, “Broadcast Slave adresi”, sistem busu (Slave) icin alma adresi
[-03] = Master address, "Broadcast Master adresi”, sistem busu (Master) i¢cin génderme adresi

NOT: Dort adede kadar frekans invertériiniin sistem buzu (zerinden birbirine baglanmasi gerekirse,
adres su sekilde ayarlanmaldir: > FU1 = 32, FU2 = 34, FU3 = 36, FU4 = 38.
Sistem busu adresleri DIP salteri (izerinden ayarlanmalidir (Bélim 4.3.2.2).
P516 Skip frequency 1 S P
(Maskeleme frekansi 1)
0.0 ... 400.0 Hz Burada ayarlanan frekans degeri (P517) civarindaki ¢ikis frekansi maskelenir.
. u aralik, ayarlanan fren ve galismaya baslama rampasi ile iletilir, stirekli olarak gikisa verilemez.
0.0 B lik | fi I basl ile iletilir, stirekli olarak ¢ik il
Mutlak minimum frekansin altinda frekans degerleri ayarlanmamalidir.
0.0 = Maskeleme frekansi aktif
P517 Skip freq. area 1 S p
(Maskeleme araligi 1)
0.0 ...50.0 Hz >Maskeleme frekansi 1< P516 icin kullanilan maskeleme araligi. Bu frekans degeri maskeleme
(2.0} frekansina eklenir ve bu frekanstan g¢ikarilir.
Maskeleme araligi 1: P516 - P517 ... P516 + P517
P518 Skip frequency 2 S =
(Maskeleme frekansi 2)
0.0 ... 400.0 Hz Burada ayarlanan frekans degeri (P519) civarindaki ¢ikis frekansi maskelenir.
{0.0} Bu aralik, ayarlanan fren ve galismaya baslama rampasi ile iletilir, stirekli olarak ¢ikisa verilemez.
Mutlak minimum frekansin altinda frekans degerleri ayarlanmamalidir.
0.0 = Maskeleme frekansi aktif
P519 Skip freq. area 2 S P
(Maskeleme araligi 2)
0.0...50.0 Hz >Maskeleme frekansi 2< P518 icin kullanilan maskeleme araligi. Bu frekans degeri maskeleme
{2.0} frekansina eklenir ve bu frekanstan gikarilr.

Maskeleme araligi 2: P518 - P519 ... P518 + P519
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P520 F_Iylng start ' S p
(lyi baslangi¢ devresi)
0..4 Bu fonksiyon, frekans invertériini dénmekte olan motorlara (6rn. fan tahriklerinde) baglamak igin
{0} kullanilir. 100HZz'ten biyuk motor frekanslari sadece devir kontrolli modda (Servo modu P300 =
ACIK) yakalanir.
0 = Switched off, “Kapali”, iyi baglangig yok.
1 = Both directions, “Her iki yénde”, frekans invertdri her iki yonde belirli bir devir
degerini arar.
2 = Setpoint value direction, “Nominal deger y6niinde”, sadece mevcut nominal degderin
ybninde arama yapar.
3 = Both directions after failure, “Arizadan sonra her iki yénde”, { 1 } gibi, fakat sadece
sebeke arizasi ve arizadan sonra
4 = Setpoint direction after fail, “Arizadan sonra nominal deger yéniinde”, { 2 } gibi, fakat
sadece sebeke arizasi ve arizadan sonra
NOT: lyi baslangic fonksiyonu, fiziksel sebeplerden dolayi sadece nominal motor frekansinin
(P201) 1/10'unun Gzerinde, fakat 10Hz Ustlinde galisir.
Ornek 1 Ornek 2
(P201) 50Hz 200Hz
f=1/10*(P201) f=5Hz f=20Hz
Vergleich f vs. fmin 5Hz < 10Hz 20Hz > 10Hz
mit: fmin =10Hz . )
lyi baglangi¢ devresi lyi baglangi¢ devresi
Sonucfiyi baslangic= fiyi baslanaic=10Hz'ten fiyi baslanaic=20Hz'ten
itibaren calisir. itibaren calisir.
NOT: PMSM: lyi baslangic fonksiyonu otomatik olarak dénme yoniinii belirler. Cihaz,
bununla birlikte 2. fonksiyon ayarinda 1. fonksiyon ile ayni sekilde c¢alisir. 4.
fonksiyon ayarinda, cihaz 3. fonksiyon ile ayni sekilde calisir.

CFC-kapali gevrim modunda sadece, artimli enkoder temelinde rotor konumu
biliniyorsa iyi baslangi¢ devresi uygulanabilir. Bunun igin, cihazin bir "Sebeke Agik"
konumundan sonraki ilk galistirmada motor dncelikle ddonmemelidir.

P521 Fly. start resol. S =
(lyi baglangi¢ ¢6ziindirliigii)
0.02... 2.50 Hz Bu parametre ile, iyi baslangic arama islemindeki adim mesafesi degistirilebilir. Cok blyik
{0.05} degerler hassasiyeti etkiler ve frekans invertoriiniin bir asiri akim mesajiyla devreden gikmasina
sebep olur. Cok kii¢lk degerlerde de arama slresi ¢ok uzar.
P52 Fly. start offset S =)
(lyi baglangi¢ ofseti)
-10.0 ... 10.0 Hz Ornegin siirekli olarak motor araliginda kalmak ve bdylece jeneratér ve dolayisiyla fren kiyici
{0.0} araligina girmemek amaciyla, bulunan frekans degerine eklenebilen bir frekans degeridir.
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P523

Factory setting
(Fabrika ayari)

0..3
{0}

Uygun deger secilerek ve Enter diigmesine basilarak bu degerin onaylanmasiyla, segilen
parametre araligi fabrika ayarlarina getirilir. Ayarlama islemi gergeklestirildiginde parametrenin
degeri otomatik olarak tekrar O yapilir.

0= No change, "Degisiklik yok". Parametrelemeyi degistirmez.

1= Load factory settings, "Fabrika ayarini yiikleme": Frekans invertoriiniin tim
parametreleme segenekleri fabrika ayarlarina dondurdlir. Baslangigta parametrelenen
tuim veriler kaybolur.

2 = Factory settings without bus, "Bus hari¢ fabrika ayar1": Bus parametresi hari¢
frekans invertériinuin tim parametreleri fabrika ayarlarina doéndartlir.

3 = Factory settings without motor data, "Motor verileri hari¢ fabrika ayari": Motor
verileri parametreleri (P201 ... P209, P240 ... P246) haric frekans invertdriiniin tim
parametreleri fabrika ayarlarina dondurGlir.

V 2.2 RO Firmware sirumine kadar, ayrica PMSM ile ilgili parametreler (P240 - P246)
fabrika ayarlarina dondurultr. Glncel Firmware striminde bu iglem artik
gerceklesmez. Bu parametrelerin parametre ayarlari da artik degismeden kalir.

Not: Bir harici EEPROM ("Bellek moduli") takiimigsa, tim gorevler ("Fabrika ayari ...") da sadece
bu modiile etki eder. Bir "Bellek modili" mevcut degilse, ayarlanan komut ("Fabrika ayari ...")
dahili EEPROM Uzerinde uygulanir.

P525 [-01]

03]

Load control max S =
(Yiik denetimi maksimum degeri)

1...% 400/ 401
{ tiim 401 }

Maksimum 3 destek degerinin segimi:

[-01] = Auxiliary value 1, [-02] = Auxiliary value 2, [-03] = Auxiliary value 3,
“Destek degeri 1” “Destek degeri 2” “Destek degeri 3”

Yk torku maksimum degeri.

Yiik denetimi st limitinin ayarlanmasi. 3 adede kadar deger belirlenebilir. On isaretler dikkate
alinmaz, bunun yerine sadece miktarlar iglenir (motor / jeneratéor momenti, sajga dénme / soka
dénme). (P525) ... (P527) parametrelerinin [-01], [-02] ve [-03] numaral dizi elemanlari veya
bunlara yapilan girisler her zaman birbirine aittir.

401 = OFF, “KAPALI” fonksiyonun kapatiimasi igin kullanilir, fakat bir denetim gergeklesmez.
Bu, ayni zamanda frekans invertoriinin temel ayaridir.

P526 [-01]

[-03]

Load control min S p
(Ylik denetimi minimum dedgeri)

0...% 400
{tim 0}

Maksimum 3 destek degerinin segimi:

[-01] = Auxiliary value 1, [-02] = Auxiliary value 2, [-03] = Auxiliary value 3,
“Destek degeri 1” “Destek degeri 2” “Destek degeri 3”

YUk torku minimum degeri.

Yik denetimi alt limitinin ayarlanmasi. 3 adede kadar deger belirlenebilir. On igaretler dikkate
alinmaz, bunun yerine sadece miktarlar iglenir (motor / jeneratér momenti, saga dénme / soka
doénme). (P525) ... (P527) parametrelerinin [-01], [-02] ve [-03] numarali dizi elemanlari veya
bunlara yapilan girisler her zaman birbirine aittir.

0 = OFF, “KAPALYI” fonksiyonun kapatiimasi icin kullanilir, fakat bir denetim gerceklesmez.
Bu, ayni zamanda frekans invertériinin temel ayaridir.
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P527 -01
5 MOl | pad control freq. S =)
[-03] (Ylk denetimi frekansi)
0.0 ... 400.0 Hz Maksimum 3 destek degerinin segimi:
{tim 25.0} [-01] = Auxiliary value 1, [-02] = Auxiliary value 2, [-03] = Auxiliary value 3
“Destek degeri 1” “Destek degeri 2” “Destek degeri 3”
Frekans destek degerleri
Yk izleme igin denetleme araligi Gzerinden tanimlanan 3 adede kadar frekans noktasinin tanimi.
Frekans destek degerlerinin blyiklige goére siralanmis sekilde giriimesine gerek yoktur. On
isaretler dikkate alinmaz, bunun yerine sadece miktarlar islenir (motor / jeneratdér momenti, saga
donme / soka donme). (P525) ... (P527) parametrelerinin [-01], [-02] ve [-03] numarah dizi
elemanlari veya bunlara yapilan girisler her zaman birbirine aittir.
P528 Load control delay S P

(Yik denetimi gecikmesi)

0.10 ... 320.00 sn
{2.00}

(P528) parametresi kullanilarak, tanimli izleme araliginin ((P525) ... (P527)) ihlal edilmesi
durumunda engellenecek bir hata mesajinin ("E12.5") gecikme slresi tanimlanir. Slrenin yarisi
dolduktan sonra bir uyar ("C12.5") tetiklenir.

Segcilen denetleme moduna (P529) bagl olarak bir ariza genel olarak da engellenebilir.

P529 ModgLoadcanol S =
(Mod yiik denetimi)

0..3 (P529) parametresi kullanilarak, gecikme stresi (P528) dolduktan sonra frekans invertériniin

{0} taniml izleme araliginin ((P525 ... (P527)) ihlaline verecegi tepki belirlenir.

0= Fault and warning, “Ariza ve uyari’, izZleme araliginin ihlal edilmesi, (P528)'de tanimh
sure dolduktan sonra bir arizaya ("E12.5"), suirenin yarisi dolduktan sonra ise bir uyariya
("C12.5") neden olur.

1= Warning, “Uyarr’, Izleme araliginin ihlal edilmesi, (P528)'de tanimli siire dolduktan sonra
ise bir uyariya ("C12.5") neden olur.

2 = Error and warning, constant travel, "Sabit harekette ariza ve uyar”, ayar "0" gibi, fakat
ivmelenme agsamalarinda denetim devre disidir.

3 = Warning constant travel, "Sabit harekette sadece uyari”, ayar 1 gibi, fakat ivmelenme
asamalarinda denetim devre disidir
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P525 ... P529

Yiuk denetimi

YUk denetiminde, ¢ikis frekansina bagh olarak yik torkunun hareket edebilecegi bir aralik
belirtilebilir. izin verilen maksimum tork igin {ic destek degeri ve izin verilen minimum tork icin (ic
destek degeri bulunmaktadir. Ug destek degerine birer frekans atanmustir. Ik frekansin altinda ve
Uglincl frekansin Ustliinde bir denetim gergeklesmez. Bunun disinda, minimum ve maksimum
degerler icin denetim devre digi birakilabilir. Denetim, standart olarak devre disi birakilmistir.

lsqg A

P525 [-01]
P525 [-03]
P526 [-03]
P525 [-02]

P526 [-02]
P526 [-01]

Y

P527 [-01] P527 [-02] P527 [-03]

Bir hatanin tetiklenmeye baglayacagl sire, parametre ile ayarlanabilir (P528). izin verilen
araliktan ¢ikilirsa Ornek Grafik: sari veya yesil isaretli araligin ihlali), bir hata tetiklemesi (P529)
parametresi ile engellenmezse E12.5 numarali hata mesaji olusturulur.

Bir C12.5 uyarisi, ayarlanan hata tetikleme suresinin (P528) yarisindan sonra verilir. Higbir
arizanin olusturulmadigi bir mod secilse dahi bu kural gecerlidir. Bir maksimum deger veya
minimum degerin denetlenmesi gerekirse, diger limitin devre digi birakilmasi veya devre digi
birak durumda kalmasi gerekir. Karsilagtirma buyUkligu olarak tork akimi kullanilir ve
hesaplanan tork kullaniimaz. Bunun avantaji, "Alanin digindaki zayif bodlgedeki" denetimin
genelde servo modu olmadan daha dogru olmasidir. Fakat alan zayiflatma boélgesinde, dogal
olarak daha fazla fiziksel moment olugabilir.

TUm parametreler, parametre setine baglhdir. Motor ve jeneratdr torku arasinda bir ayrim
yapilmaz, bu nedenle torkun miktari dikkate alinir. Ayni sekilde, "Sola donme" ve "Saga dénme"
arasinda da bir ayrim yapilmaz. Yani denetim, frekansin 6n isaretinden bagimsizdir. Yuk
denetiminin (P529) dort modu bulunmaktadir.

Frekanslar, minimum ve maksimum degerler, ¢esitli dizi elemanlari dahilinde birbirine aittir. 0,1 ve
2 numarali elemanlarda, frekanslarin kiiglk, daha bulylk, en blylk sekilde siralanmasina gerek
yoktur; bu siralamayi invertdr otomatik olarak yapar.
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
2.
P533 Fact"or [“t-Motor S
(Faktér I2t-Motor)
50 ... % 150 P533 parametresiyle 1°t motor denetimi P535 igin kullanilan motor akimi agirliklandirilabilir. Daha
{100} buyuk faktérler kullanildiginda daha bulyulk akimlara izin verilir.
P534 Torque disconn. limit S =

(Moment tabanli kapatma siniri)

0...% 400/ 401

Bu parametre Gizerinden hem motor modundaki [-01], hem de jeneratdr modundaki kapatma

{ tim 401 } siniri [-02] ayarlanabilir.
Ayarlanan degerin % 80'ine ulagildiginda uyari durumu atanir, % 100'de ise hata mesaj verilerek
kapatma islemi gerceklestirilir.
Motor modundaki kapatma siniri asildiginda 12.1 numarali hata, jeneratér modundaki kapatma
siniri asildiginda ise 12.2 numarali hata durumu ortaya ¢ikar.
[01] = drive switch-off limit, “mofor modundaki ~ [02] = generator switch-off limit, jenerat6r
kapatma siniri” modundaki kapatma siniri”
401 = OFF, “KAPALI” bu fonksiyonun kapatiimasi anlamina gelir.
2.
P535 [“t-Motor
(I’t-Motor)
0..24 Motor sicakhdi; ¢ikis akimi, zaman ve ¢ikis frekansina (sogutma) bagli olarak hesaplanir. Sicaklik
{0} limitine ulasildiginda kapatma iglemi gerceklesir ve E002 hata mesaji (motorda asiri sicaklik)

verilir. Burada olasi pozitif ve negatif etkiye sahip ¢evre kosullari dikkate alinamaz.

I2t-Motor fonksiyonu farkli degerlerde olacak sekilde ayarlanabilir. Ug farkl tetikleme siiresiyle
(<5 sn, <10 sn ve <20 sn) 8 karakteristik egrisi ayarlanabilir. Tetikleme sireleri Sinif 5, 10 ve 20
temel alinarak belirlenmigtir ve yari iletken anahtarlama cihazlari i¢in uygundur. Standart
uygulama icin ayarlama 6nerisi olarak P535=5 gecerlidir.

Butin karakteristik egrileri 0 Hz ile nominal motor frekansinin (P201) yarisi arasinda yer alir.
Nominal motor frekansinin yarisinin lstiinde her zaman nominal akimin tamami kullanilabilir.
Coklu motor modunda denetim kapatiimaldir.

12t motoru kapali: Denetim devre disidir

Kapatma sinifi 5, Kapatma sinifi 10, Kapatma sinifi 20,

60 sn; (1,5 x In x P533) 120 sn; (1,5 x In x P533) 240 sn; (1,5 x In x P533)

0 Hz'te In P535 0 Hz'te In P535 0 Hz'te In P535

% 100 1 % 100 9 % 100 17

% 90 2 % 90 10 % 90 18

%80 3 %80 11 %80 19

% 70 4 % 70 12 % 70 20

% 60 5 % 60 13 % 60 21

% 50 6 % 50 14 % 50 22

% 40 7 % 40 15 % 40 23

% 30 8 % 30 16 % 30 24
NOT: 10 ve 20 numarali kapatma siniflari zor yol almali uygulamalar igin

ongorilmastir. Bu kapatma siniflarinin kullaniimasi durumunda, frekans
invertdrinun yeterli bir asirn yik uygunluguna sahip olmasi gerektigi dikkate

alinmalidir.
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P536

Current limit S
(Akim sinir)

0.1..20/21 s'ép(kat
nominal frekans
invertord akimi)

Frekans invertdori ¢ikis akimi ayarlanan degerle sinirlanir. Bu limite ulasildiginda frekans
invertorl giincel gikis frekansini azaltir.

P400 = 13/14'teki analog giris fonksiyonu ile bu limit degistirilebilir ve bir hata mesajina (E12.4)

{15} getirilebilir.
0.1 ... 2.0 = Multiplier, “Carpan”, frekans invertoriyle kullanildiginda limiti verir.
2.1 = KPALI bu limitin devreden c¢ikarilmasi anlamina gelir, frekans invertéric mimkin olan
maksimum akimini goénderir.
P537 Pulse disconnection S
(Darbe kapatma)

10 ... % 200 / 201
{150}

Bu fonksiyonla, ilgili yukte frekans invertériinin hizli bir sekilde kapanmasi Onlenir. Darbe
kapatma fonksiyonu etkin durumdayken ¢ikis akimi ayarlanan degerle sinirlanir. Bu sinirlama
sadece munferit ¢ikis kati transistorlerinin kisa sireli olarak kapatilmasiyla gergeklesir, bu arada
glincel gikis frekansi ayni sekilde kalir.

% 10...200 = Frekans invertorii nominal akimini baz alan limit

201 = Fonksiyon, sanal olarak kapalidir, frekans invertéri mimkin olan
maksimum akimini génderir. Fakat buna ragmen, akim sinirinda darbe
kapatmasi aktif olabilir.

NOT: P536'daki daha kiclk bir dederle burada ayarlanan degerin altina inilebilir.

Kiglk cikis frekanslarinda (< 4,5 Hz) veya ylksek darbe frekanslarinda (>
6 kHz veya 8 kHz, P504) gii¢ azaltma (bkz. Bolum 8.4 "Azaltlmis cikis
glcu")aracihgiyla darbe kapatma degerinin altina inilebilir.

NOT: Egder darbe kapatma 06zelligi devreden cikarildiysa (P537=201) ve P504
parametresinde yuksek bir darbe frekansi segildiyse, frekans invertort, gigc
sinirlarina ulagildiginda darbe frekansini otomatik olarak azaltir. invertdriin
yUku tekrar azaltildiginda darbe frekansi ylikselerek tekrar bastaki degere geri
doner.
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P539 Output monitoring S =
(Cikis denetimi)

0..3 Bu koruma fonksiyonuyla U-V-W klemenslerindeki ¢ikis akimi denetlenir ve anlaml bir degere

{0} sahip olup olmadigi kontrol edilir. Bir hata durumunda E016 ariza mesaij verilir.

0 = Disabled, “Kapatildi”; Denetleme yapilmaz.

1= Only motor phases, “Sadece motor fazlari”: Cikis akimi 6lgiliir ve simetrik olup
olmadigi kontrol edilir. Eger bir asimetri durumu s6éz konusu frekans invertéri kapanir ve
E016 ariza mesajini verir.

2 = Only magnetisation, “Sadece miknatislama”: Frekans invertoru acilirken miknatislama
akiminin (alan akimi) seviyesi kontrol edilir. Eger yeterli miknatislama akimi mevcut degilse
frekans invertdri E016 ariza mesajini vererek kapanir. Bu fazdaki motor freni
havalandiriimaz.

3 = Motor phase + Magnet, “Motor fazi + miknatislama”: Motor fazlari ve miknatislama
denetimi, 1 ve 2 gibi birlegtirilir.

NOT: Bu fonksiyon, kaldirma diizenegdi uygulamalari igin ek koruma fonksiyonu olarak
sunulur ve tek basina insanlar icin koruma 6nlemi olarak kullanilamaz.

P540 Mode phase sequence S =
(Dénme yénii modu)

0..7 Guvenlik nedenleriyle, bu parametre ile bir ddnme yonilnin ters gevrilmesi ve dolayisiyla cihazin

{0} hatali dénme yéniinde ¢alismasi engellenebilir.

Bu fonksiyon, konum kontroli aktifken galismaz (P600 # 0).

0=
1=

None, "Dénme ybnli sinirlamasi yok"

Dir key locked, “Yén degistirme tusu kilitli”, SimpleBox'un dénme yonini degistirme tusu
kilitli

Clockwise only*, “Sadece saga dénme™, sadece sag dénme alani yoninde galismak

muimkundidr. "Yanhs" dénme yéninln segilmesi, ¢ikista dénme alani R ile minimum
frekans P104'lUn yayinlanmasina sebep olur.

Anticlockwise only*, “Sadece sola dénme™, sadece sol ddnme alani ydéniinde ¢alismak
muimkundir. "Yanhs" dénme yénunln secilmesi, ¢ikista dénme alani L ile minimum
frekans P104'ln yayinlanmasina sebep olur.

Enable direction only, “Sadece devreye sokma yénii”, ddnme yonl sadece devreye
sokma sinyaline bagli olarak mimkuiindur, aksi takdirde OHz degeri alinir.

Clockwise only monitored, "Sadece saga dénme denetlenir" *, sadece sag dénme alani
yonl mimkundur. "Yanlig" dénme ydniunin secilmesi, frekans invertérinin
kapatiimasina (kontrolor blogu) neden olur. Gerektiginde yeterli derecede yuksek bir
nominal dederin kullaniimasina dikkat edilmelidir (>fmin).

Only anticlockwise monitored, "Sadece sola dénme denetimi" *, sadece sol ddnme
alani yoniinde galismak mimkindir. "Yanhs" dénme yoninin segilmesi, frekans
invertdrinin kapatilmasina (kontrol6r blogu) neden olur. Gerektiginde yeterli derecede
yiiksek bir nominal degerin kullaniimasina dikkat edilmelidir (>fmin).

Only enable monitored, "Sadece devreye sokma yénli denetimi”, ddnme ydnii sadece
devreye sokma sinyaline bagli olarak mimkiindur, aksi takdirde frekans invertdri kapanir.

*) klavye ve kontrol klemensini devreye sokma igin gecerlidir.
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P541

Set relay S
(Dijital ¢ikisi ayarla)

0000 ... FFF (onaltili) Bu fonksiyon kullanildiginda réleler ve dijital gikiglar frekans invertéri durumundan badimsiz

olarak kontrol edilebilir. Bunun igin ilgili ¢ikis 'harici kontrol" fonksiyonuna ayarlanmalidir.

{0000}
Bu fonksiyon manuel olarak veya bir Bus tetiklemesi ile baglantili olarak kullanilabilir.
Bit 0 = Dijital ¢ikis 1 Bit 6 = Bus/An/Dig Out Bit 5,
“Bus/Analog /Dijital Out Bit 5”
Bit 1 = Bus/AS-i Out Bit 0 Bit 7 = Bus dijital ¢ikis1 7
Bit 2 = Bus/AS-i Out Bit 1 Bit 8 = Bus dijital ¢ikisiI 8
Bit 3 = Bus/AS-i Out Bit 2 Bit 9 = Bit10 Bus durum kelimesi
Bit 4 = Bus/AS-i Out Bit 3 Bit 10 = Bit13 Bus durum kelimesi
Bit 5= Bus/An/Dig Out Bit 4, Bit 11 = Dijital ¢ikis 2
“Bus/Analog /Dijital Out Bit 4”
Bit 8-11 Bit 7-4 Bit 3-0
, § 0000 0000 0000 ikili
Min. deger
0 0 0 Onaltih
3 1111 1111 1111 ikili
Maks. deger
F F F Onaltih
Yapilan ayarlar EEPROM'a kaydedilmez. Frekans invertdrindeki bir "Gi. ACMA" isleminden
sonra parametre tekrar varsayilan ayardadir.
Deger, asagidakiler izerinden ayarlanir ...
BUS: Parametreye ilgili onaltili deger yazilir ve bdylece réle veya dijital cikislar
ayarlanir.
SimpleBox: SimpleBox kullanildiginda dogrudan onaltili kod girilir.
ParameterBox:  Her bir giris diiz metinle ayri bir sekilde ¢agrilabilir ve etkinlestirilebilir.
P542 [-01] Set analogue output S
[-02] (Analog ¢ikigi ayarla)
0.0..100V [-01] = First IOE, “ilk IOE”, AOUT, ilk G/C genigletmesinin (SK xU4 I0E)
{tum 0.0 } [-02] = Second IOE, “ikinci IOE”, AOUT, ikinci G/C genisletmesinin (SK xU4 I0E)
... sadece Bu fonksiyonla frekans invertériiniin analog ¢ikisi gliincel ¢alisma durumundan badimsiz olarak
SK CU4-IOE veya ayarlanabilir. Bunun icin ilgili analog ¢ikis 'harici kontrol" fonksiyonuna (P418 = 7) ayarlanmalidir.
SK TU4-ICE ile

Bu fonksiyon mantiel olarak veya bir Bus tetiklemesi ile baglantili olarak kullanilabilir. Burada
ayarlanan deger analog ¢ikisin onaylanmasindan sonra yayinlanir.

Yapilan ayarlar EEPROM'a kaydedilmez. Frekans invertoriindeki bir "Gi. ACMA" isleminden
sonra parametre tekrar varsayilan ayardadir.

BU 0200 tr-4920

203




{,i‘oﬂp
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P543 Loy Actual bus value 1 ...3 S =

[-03] (Bus gercek degeri 1 ... 3)
0..57 Bu parametrede, bus tetiklemesi igin dénen deger segilebilir.
{[-01]=1} NOT: Diger ayrintilar igin ilgili bus ek el kitabina veya (P418)'in agiklamasina bagvurabilirsiniz.
{[-02] =4} (%0 ... %100 arasindaki degerler, 0000Qonaiti ... 4000cnatn'e karsilik gelir)
([-03]=9} Gercek degerlerin  normlandiriimasi temelinde: (bkz. B6lim 8.9 “"Normlama

nominal/gergek degerleri").

[-01] = Actual bus value 1,
“Bus gercek degeri 1”

[-02] = Actual bus value 2, [-03] = Actual bus value 3,
“Bus gergek degeri 2”

“Bus gercek degeri 3”

(Frekanslarin tanimlanmasi (Bélim 8.10))

o= Off, “Kapali”

1 = Actual frequency, “Gercek frekans”

2 = Actual speed, “Gergek devir’

3 = Current, “Akim”

4 = Torque current (100% = P112),
“Moment akimi (% 100 = P112)”

5 = Digital 10* status, “Djjital G/C durumu™”

6= ... 7rezerve, Posicon (BU0210)

”

g8 = Setpoint frequency, “Nominal frekans

9 = Error number, “Hata numarasi”

10 = ... 11 rezerve, Posicon (BU0210)

12 = BuslO Out Bits 0-7

13 = ... 16 rezerve, Posicon (BU0210)

17 = Value analogue input 1, “Analog giris

1 degeri”
SK2x0E: Analog giris 1 (P400[-01]),
SK2x5E: AIN1; ilk G/C genisletmesinin
SK xU4-I0E (P400 [-03]))

18 = Value analogue input 2, “Analog giris
2 degeri”
SK2x0E: Analog giris 2 (P400[-02]),
SK2x5E: AIN2, ik G/C genisletmesi
SK xU4-I0E'nin (P400 [-04]))

Setpoint frequency master value (P503),
“Nominal frekans temel degeri (P503)”

Target frequency aft. mast. val. ramp,

"Rampa temel degerinden sonraki nominal
frekans"

Actual freq. without slip Master value,
"Kayma temel degeri olmadan gergek
frekans"

Speed encoder,

"Enkoderden gelen devir"

Actual frequency with slip (rom sw v1.3)
"Kayma ile gergek frekans"

Master value Actual freq. w. slip sw v1.3ten ibaren)
"Kayma ile gergek frekans temel degeri"

Actual value 1 PLC, “PLC gercek degeri 1”
Actual value 2 PLC, “PLC gercek degeri 2”
Actual value 3 PLC, “PLC gercek degeri 3”
Actual value 4 PLC, “PLC gercek degeri 4”

Actual value 5 PLC, “PLC gercek degeri 5”

* P543 = 5'teki dijital girislerin atamasi

Bit 0 = Digln 1 (Fi)

Bit 4 = PTC termistér girisi (Fi)
Bit 8 = Digin 5 (DI1, 1. SK...IOE)

Bit 12 = DigOut 1 (FU)

Bit 1 = Digln 2 (Fi)

Bit 5 = rezerve

Bit 9 = Digln 6 (DI2, 1. SK...IOE)
Bit 13 = mekanik fren (FI)

Bit 2 = Digln 3 (Fi)
Bit 6 = DigOut 3 (DO, 1. SK...IOE)
Bit 10 = Digln 7 (DI3, 1. SK...IOE)
Bit 14 = DigOut 2 (FU) (SK 2x0E)

Bit 3 = Digln 4 (Fi)

Bit 7 = DigOut 4 (DO2, 1. SK...IOE)
Bit 11 = DigIn 8 (DI4, 1. SK...IOE)
Bit 15 = rezerve
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DRIVESYSTEMS 5 Parametreler
P546 ML Function Bus setpoint S p
[0 3] (Bus nominal deger fonksiyonu)
0..36 Bu parametrede, bus tetiklemesinde elde edilen nominal degere bir fonksiyon atanir.
{[-01]=1} NOT: Diger ayrintilar igin ilgili bus ek el kitabina veya P400'lUn agiklamasina bagvurabilirsiniz.
{[-02]=0} (%0 ... %100 arasindaki degerler, 0000onattin ... 40000naiti,'e karsilik gelir)
031=0 Nominal degerlerin normlandiriimasi temelinde: (bkz. Bolim 8.9 "Normlama
{[-03]=0} nominal/gercek degerleri").
[-01] = Bus-setpoint value 1, [-02] = Bus-setpoint value 2, [-03] = Bus-setpoint value 3,
“Bus nominal degeri 1” “Bus nominal degeri 2” “Bus nominal degeri 3”
Ayarlanabilen olasi degerler:
o= Off, “Kapalr” 13 = Current limit, "Sinirlamali akim sinir"
1 = Setpoint frequency (16 bit), “Nominal 14 = Current Switch-off
frekans (16 Bit)” "Akim siniri, kapatmali"
2 = Frequency addition, “Frekans
toplama”
3 = Frequency subtraction, “Frekans 15 = Ramp time, “Rampa stiresi”, (P102/103)
¢clkartma”
4 = Minimum frequency, “minimum 16 = Lead torque, “Tork én kontrolii”, (P214)
frekans” Carpma
5 = Maximum frequency, “Maksimum 17 = Multiplication, “Carpma”
frekans”
6 = Process controller actual value, 18 = Curve travel calculator, “Viraj hareketi
“Proses kontrolériiniin gergek degeri’ hesaplayicisi”
7 = Process controller setpoint, “Proses 19 = Servo mode torque, “Servo mod torku”
kontrolérii nominal degeri”
g = Actual frequency PI, “Gergek Pl 20 BuslO InBits 0-7
frekansi”
9 = Actual freq. Pl limited, “Gergcek 21 ...25 rezerve, POSICON
frekans Pl sinirlamali”
10 = Actual freq. Pl monitored, “Gergcek 31 = Digital output IOE, “Dijital ¢ikig IOE”, 1.
frekans Pl denetlemeli” IOE'nin durumunu DOUT olarak ayarlar
11 = Torque current limit, "Moment akimi 32 = Analogue output IOE, “Analog ¢ikis IOE”,
sinir1, sinirlamall” 1. IOE'nin durumunu AOUT olarak ayarlar),
Kosul: P418 = Fonksiyon "31"
12 = Torque current switch-off, Deger, 0 ile 100 (Oonattii ile 64onartii)
"Moment akimi siniri, kapatmall” arasinda olmalidir. Aksi taktirde, analog
¢ikista minimum deger yayinlanir.
33 = Setpoint Torque processreg., "Nominal
degder tork proses kontrol6rii"
34 = d-correction F process, “Cap diizeltmesi F
Proses”
35 = d-correction Torque, “Cap diizeltmesi Tork”
36 = d-correction F+torque, “Cap diizeltmesi
F+Tork”
P549 PotentiometerBox function S
(Potansiyometre kutusunun fonksiyonu)
0..16 Bu parametre, giincel nominal degere (sabit frekans, analog, Bus) Simple/ParameterBox'un
{0} klavyesiyle bir diizeltme degderi atanmasina olanak saglar.

Ayar araligi, P410/411 yardimci nominal deger Gzerinden belirlenir.

0= Off, “Kapali”

2=

Frequency addition, “Frekans
toplama”
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1= Set point frequency, “Nominal 3= Frequency subtraction, “Frekans
frekans”, (P509)# 1'de USS (izerinden cikartma”

bir kontrol mimkuindir

P550 EEPROM copy order

(EEPROM kopyalama gérevi)
0..3 Frekans invertori, parametre verilerinin kaydedilmesi ve ydnetilmesi icin dahili bir EEPROM ve
{0} buna paralel olarak calistinlan bir gegme EEPROM ("Bellek moduli") igerir. Veriler, cihaz

tarafindan iki depolama ortaminda paralel olarak yonetilir ve bu sayede, devreye alma
islemlerinde veya servis durumunda cihazdaki parametre ayarlarinin giivenli ve hizli bir sekilde
alinip verilmesi edilmesini saglar.

Dahili EEPROM ve bellek modulinde kayitl veri setleri kendi aralarinda kopyalanabilir. Bu, cihaz

Uzerindeki mevcut bir PLC programi igin de gecerlidir.

0= No change, “Degisiklik yok” 2= Internal — External, “Dahili—
Harici”, Veri seti, dahili EEPROM'dan
bellek moduliine (harici EEPROM)

kopyalanir.
1= External — Internal, “Harici— 3= External < - > Internal, ”Harici < - >
Dahili”, Veri seti, bellek modilinden Dahili”, veri setleri iki EEPROM
(harici EEPROM) dahili EEPROM'a arasinda alinip verilir.
kopyalanir.
Not: Frekans invertort, yazilim sirimd 1.4 R2'den itibaren her zaman dahili EEPROM'da

kayitli veri setini kullanilr.

Daha eski slrimlerde, harici EEPROM'un (bellek moduli) veri seti kullaniliyordu.
Ancak bir bellek modili takilmamissa, dahili EEPROM'un parametrelemesi
kullaniliyordu.

P552 [-o1] CAN Master cycle S
[-02] (CAN Master gevrim siiresi)
0.0 / 0.1 ... 100.0 Bu parametrede, sistem busu ve CANopen endkoderinin gevrim siresi ayarlanir (bkz.
msn P503/514/515):
{tim 0.0} [01] = CAN Master function, “CAN Master fonksiyonu”, Sistem busu Master fonksiyonunun

cevrim siresi

[02] = CANopen Abs. encoder, "CANopen mutlak enkoder”, Sistem busu mutlak enkoderin
¢evrim siresi

0 = "Otomatik" ayarinda varsayilan deger (bkz. Tablo) kullanilir.
Ayarlanan Baud hizina bagl olarak gergek ¢evrim siresi i¢in farkl bir minimum deger elde edilir:

Baud hizi - - Varsayilan CAN Varsayilan CANopen
Minimum deger tz P Mutlak
10kBaud 10ms 50ms 20ms
20kBaud 10ms 25ms 20ms
50kBaud 5ms 10ms 10ms
100kBaud 2ms 5ms 5ms
125kBaud 2ms 5ms 5ms
250kBaud 1ms 5ms 2ms
500kBaud ims 5ms 2ms
1000kBaud 1ms 5ms 2ms
P553 Mol pLc setpoints S =
[-05] (PLC nominal degerleri)
0..36 Bu parametrede, PLC nominal degerlerine bir fonksiyon atanir. Ayarlar, sadece ana nominal
timi={0} degerler i¢in ve PLC devreye sokma etkinlestiriimisken ((P350) = "Acik" ve (P351) = "0" veya "1")

gecerlidir.
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[-01] = Bus setpoint value 1, "Bus

nominal degeri 1"

[-05] = Bus nominal degeri 5

Ayarlanabilen olasi degerler:

0=
1=

Off, "Kapal"

Setpoint frequency, "Nominal
frekans"

Frequency addition, "Frekans
toplama”

Frequency subtraction, "Frekans
¢clkartma"

Minimum  frequency, "Minimum
frekans"

Maximum frequency, "Maksimum
frekans"

Actual value process controller,

"Proses kontrolérii gergek degeri”
Process controller setpoint, "Proses
kontrolérii nominal degeri”

Actual frequency PIl, "Gergek PID
frekansi"

Actual freq. PI limited,
frekans Pl sinirlamali”
Actual freq. Pl monitored, "Gergek
frekans Pl denetlemeli”

Torque current limit, "Tork akimi sinir
(sinirlamali)”

Torque current limit switch-off, "Tork
akimi siniri kapatmall”

"Gergek

Current Limit, "Akim siniri
(sinirlamali)”

Current Limit switch-off, "Akim siniri
kapatmali”

Ramp time, “rampa sdresi"

Tork 6n kontroli

Multiplication, "Carpma"”
Curve travel calculator,
hesaplayicisi”

Servo mode torque, "Servo mod torku"

"Viraj hareketi

BuslO In Bits 0-7 "Bus Giris Bit'leri 0-7"

Setpoint position LowWord, "Nominal
pozisyon LowWord"

Setpoint position, "Nominal pozisyon"
HighWord

Setpoint position, "Nominal pozisyon"
Ink.LowWord

Setpoint position Ink.HighWord, "Nominal
pozisyon Ink.HighWord"

Transfer Factor Gearing, "Aktarma faktérii
Digli"

... 30 rezerve

Digital out IOE, "Dijital ¢ikis IOE"
Analog out IOE, "Analog ¢ikis IOE"

Setpoint  Torque process controller,
"Nominal deger tork proses kontrol6ri"
d-correction F process, "Cap diizeltmesi F
Proses”

d-correction Torque, "Cap dlizeltmesi Tork"

d-correction F+torque,
F+Tork"”

"Cap dlizeltmesi
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
P555 Chopper P |.I'mltatI0n S
(Fren kiyicinin gli¢ sinirlamasi)

5 ... %100
{100}

Bu parametre ile frenleme direnci icin manuel bir (tepe noktasi) gui¢ sinirlamasi programlanabilir.
Fren kiyicida galistirma siresi (modulasyon derecesi) en fazla belirtilen sinira kadar ylkselebilir.
Bu degere erisilmesi durumunda frekans invertéri ara devre geriliminin seviyesinden bagimsiz
olarak direncin akimini keser.

Sonugta frekans invertoriinde asiri gerilim kapanmasi durumu ortaya gikar.

Dogru yiizde degeri su sekilde hesaplanir: k[%] = —R*;Z'”“"BW
maks

R = Frenleme direncinin direnci
Pmaksew = Frenleme direncinin kisa sureli pik glicu
Umaks = Frekans invertérunin fren kiyici anahtarlama esigi
1~115/230V = 440V=
3~230V = 500 V=
3~400V = 1000 V=
i) Bilgi
«  Bir harici frenleme direncinin kullaniimasi: DIP-galteri S1:8: "0" ayari (kapali). Parametreyi,
kullanilan frenleme direncine uygun sekilde ayarlayin.
< Bir dahili frenleme direncinin kullanilmasi: DIP-salteri S1:8: "I" ayari (agik). Parametredeki

ayarlarin higbir etkisi yoktur.
(Boluim 2.3.2) (Bolum 2.3.1) (Boliim 4.3.2.2)

P556

Braking resistor S
(Frenleme direnci)

20 ... 400 Q
{120}

Direnci korumak amaciyla maksimum frenleme giictiniin hesaplamasi i¢in kullanilan frenleme
direnci degeri.

Asiri yuk (60 sn i¢in % 200) dahil olmak tGzer maksimum surekli giic degerine (P557)
ulasildiginda bir I2t-limit hatasi (E003.1) tetiklenir. Diger ayrintilar igin bkz. (P737).

i) Bilgi

«  Bir harici frenleme direncinin kullaniimasi: DIP-galteri S1:8: "0" ayari (kapali). Parametreyi,
kullanilan frenleme direncine uygun sekilde ayarlayin.

< Bir dahili frenleme direncinin kullanilmasi: DIP-salteri S1:8: "I" ayari (agik). Parametredeki
ayarlarin higbir etkisi yoktur.
(Bolim 2.3.2) (Bolum 2.3.1) (Boliim 4.3.2.2)

P557

Brake resistor type S
(Frenleme direnci gtic(i)

0.00 ... 20.00 kW
{0.00}

(P737)'deki guncel yik durumunu géstermek icin kullanilan direncin surekli glicii (nominal gug).
Degerin dogru hesaplanabilmesi igin (P556) ve (P557)'ye dogdru degerlerin giriimesi gerekir.

0.00 = Denetim devreden ¢ikarildi

i] Bilgi

e Bir harici frenleme direncinin kullaniimasi: DIP-galteri S1:8: "0" ayari (kapali). Parametreyi,
kullanilan frenleme direncine uygun sekilde ayarlayin.

< Bir dahili frenleme direncinin kullanilmasi: DIP-salteri S1:8: "I" ayari (agik). Parametredeki
ayarlarin higbir etkisi yoktur.
(Bolim 2.3.2) (Boliim 2.3.1) (Bolum 4.3.2.2)
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P558

Flux delay S =

(Miknatislama siiresi)

0/1/2...5000 msn
{1}

ISD kontrolii, sadece motorda bir manyetik alan olmasi durumunda dogru sekilde galisabilir. Bu
sebeple, stator sargisini uyarmak icin, motora galistirmadan dnce dogru akim uygulanir. Sire,
motorun boyutuna baglidir ve frekans invertériiniin fabrika ayarlari yapilirken otomatik olarak
ayarlanir.

Zaman agisindan kritik uygulamalarda miknatislama sliresi ayarlanabilir veya devreden
cikariimahdir.

0 = kapal
1 =otomatik hesaplama
2...5000 = [msn] cinsinden ayarlanan sire
NOT: Cok kuglk ayar degerleri kullanmak dinamigi ve yol alma torkunu zayiflatabilir.

P559

DC Run-on time S P

(DC ¢alismaya devam etme sliresi)

0.00 ... 30.00 sn
{050}

Bir durdurma sinyali ve fren rampasindan sonra motora kisa stureli bir dogru akim uygulanir, bu
akimin tahrik bilesenini tamamen durdurmasi gerekir. Akim verme suresi, kiitle ataletine bagh
olarak bu parametre lizerinden ayarlanabilir.

Akim seviyesi, 6nceki frenleme islemine (akim Akim vektor kontroli kontroll) veya statik Boost'a
(dogrusal karakteristik egrisi) baghdir.

Parameter Saving m
P560 arameter Saving mode S
(Parametre depolama modu)
0..2 0= Only in RAM, “Sadece RAM'de”, Parametre ayarlarindaki degisiklikler artik EEPROM'a
{1} kaydedilmez. Frekans invertdri sebekeden ayrilsa bile daha énce kaydedilen tim ayarlar
korunur.
1= RAM an EEPROM, “RAM ve EEPROM?”, Tim parametre degisiklikleri otomatik olarak
EEPROM'a kaydedilir ve frekans invertorii sebekeden ayrildiginda dahi korunur.
2= OFF, “KAPALI”, RAM'de ve EEPROM'da kaydetmek mumkun degildir (hicbir parametre

degisikligi yapiimaz)
NOT: Parametre degisiklikleri gerceklestirmek icin BUS iletisimi kullanihyorsa, EEPROM'a
maksimum yazma gevrimi sayisinin (100.000 x) asilmamasina dikkat edilmelidir.

PLC: Kayitli bir PLC programi, "0" veya "2" ayarlariyla da korunur. Fakat "0"
ayarinda, PLC programi yiklenemez veya galistirilamaz.
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5.2.7 Konumlama

P6xx parametre grubu, konumlama kontrolinin veya konum kontrolinin ayarlanmasi i¢in kullanihr.
Bu parametreleri gérinir duruma getirmek igin denetleyici parametresi P0O03 = 3 ayarlanmalidir.

Bu parametrelerin ayrintili bir agiklamasini BU0210 el kitabinda bulabilirsiniz.
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5.2.8 Bilgiler

Parametre Ayar degeri / Aciklama/ Not Denetleyici ::triametre

P700 [0l Actual operating status

[-03] (Giincel ¢alisma durumu)

0.0...254 Ariza, uyari veya bir calistirma blokajinin nedeni gibi frekans invertérinin gincel calisma
durumuyla ilgili giincel mesajlarin goruntilenmesi (bkz. Boélim 6 "Calisma durumuyla ilgili
mesajlar").

[-01] = Present fault, “Giincel ariza”, glincel aktif durumdaki (onaylanmamis) hatayi gdsterir (bkz.
Alt bélim "Ariza mesaijlari™).

[-02] = Present warning, “Giincel uyari”, giincel durumda mevcut olan bir uyari mesajini gosterir
(bkz. Alt bélum "Uyari mesajlan™).

[-03] = Reason for disabled starting, “Calistirma blokajinin nedeni”, aktif bir galistirma blokaiji
durumunun nedenini gésterir (bkz. Alt bélim "Caligtirma blokaji mesajlari , "hazir
degil™).

NOT

SimpleBox / ControlBox: SimpleBox veya ControlBox ile uyari mesajlarinin ve arizalarin hata

numaralari goriintalenir.

ParameterBox: ParameterBox ile mesajlar diiz metin formatinda gorintilenir. Ayrica olasi bir

galistirma blokajinin nedeni de gorintulenir.

Bus: Hata mesajlarinin Bus dizleminde gérintilenmesi, tam sayi formatindaki ondaliklar

aracihgiyla gergeklesir. Dogru formata uymak igin, gdsterilen deger "0'a bélinmelidir.

Ornek: Gosterge: 20 — Hata numarasi: 2.0

P701 (Ol | astfault1...5

[-05] (Son ariza 1...5)

0.0...254 Bu parametre en son 5 hatayi kaydeder (bkz. Bolim 0 "Ariza mesajlan").

Kaydedilen hata kodunun okunabilmesi icin SimpleBox / ControlBox ile ilgili bellek konumu 1...5

(dizi parametresi) secilmeli ve OK / ENTER tuguyla onaylanmalidir.

P702 -01

0 (o1 | ast frequency error S
- 05] (Son arizadaki frekans 1...5)

-400.0 ... 400.0 Hz

Bu parametre, hata aninda verilen ¢ikig frekansini kaydeder. En son hataya ait degerler
kaydedilir.

Kaydedilen degerin okunabilmesi icin SimpleBox / ControlBox ile ilgili bellek konumu 1...5 (dizi
parametresi) secilmeli ve OK / ENTER tusuyla onaylanmalidir.

BU 0200 tr-4920
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P703 MOl current last error S
[-05] (Son arizadaki akim 1...5)

0.0...9999 A Bu parametre, hata aninda verilen ¢ikis akimini kaydeder. En son hataya ait degerler kaydedilir.
Kaydedilen degerin okunabilmesi icin SimpleBox / ControlBox ile ilgili bellek konumu 1...5 (dizi
parametresi) secilmeli ve OK/ ENTER tusuyla onaylanmalidir.

P704 ML volt. last error S

[-05] (Son arizadaki gerilim 1...5)

0..600VAC Bu parametre, hata aninda verilen ¢ikis gerilimini kaydeder. En son hataya ait degerler kaydedilir.
Kaydedilen degerin okunabilmesi icin SimpleBox / ControlBox ile ilgili bellek konumu 1...5 (dizi
parametresi) segilmeli ve OK / ENTER tusuyla onaylanmalidir.

P705 FOL | ast link circuit error S

- 05] (Son arizadaki ara devre gerilimi 1...5)

0...1000V DC Bu parametre, hata aninda verilen ara devre gerilimini kaydeder. En son hataya ait degerler
kaydedilir.

Kaydedilen degerin okunabilmesi i¢in SimpleBox / ControlBox ile ilgili bellek konumu 1...5 (dizi
parametresi) secilmeli ve OK/ ENTER tusuyla onaylanmalidir.

P706 MOl p set last error S

- 05] (Son arizadaki parametre seti 1...5)

0..3 Bu parametre, hata aninda etkin durumda olan parametre seti kodunu kaydeder. En son 5 hataya

ait veriler kaydedilir.
Kaydedilen hata kodunun okunabilmesi icin SimpleBox / ControlBox ile ilgili bellek konumu 1...5
(dizi parametresi) secilmeli ve OK / ENTER tusuyla onaylanmalidir.
P707 [0 software-Version
[-03] (Yazilim strimdiy/revizyonu)

0.0 ...9999.9 Bu parametre frekans invertorindeki yazilim ve
revizyon numarasini goésterir. Bu, farkl frekans o
invertorlerinin -~ ayni  ayarlari  kullanmasi ... [-01] = Sirim numarasi (Vx.x)
gerektiginde anlamli olabilir. ... [-02] = Revizyon numarasi (Rx)

03 duzlemi donanim ve yazilimin 6zel surimleri | [-03] = Donanim/yazilim 6zel sirimii (0.0)

hakkinda bilgi verir. Burada kullanilan sifir
standart modeli tanimlar.
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P708

Status of digital input
(Dijital girisin durumuy)

00000 ... 111117 (ikili)

veya

0000 ... FFFF (onalti)

Dijital giriglerin durumunu ikili/onaltili olarak kodlanmis sekilde gdésterir. Bu gbsterge giris

sinyallerinin kontroli icin kullanilabilir.
Bit 0 = Dijital girig 1
Bit 1 = Dijital giris 2
Bit 2 = Dijital giris 3

Bit 3 = Dijital giris 4
Bit 4 = PTC termistor girisi
Bit 5 - 7 rezerve

ilk SK xU4-10E (opsiyonel)

Bit 8 = 1. G/C genisletmesi: Dijital girig 1
Bit 9 = 1. G/C genigletmesi: Dijital girig 2
Bit 10 = 1. G/C genigletmesi: Dijital giris 3
Bit 11 = 1. G/C genigletmesi: Dijital giris 4

ikinci SK xU4-10E (opsiyonel)

Bit 12 = 2. G/C genisletmesi: Dijital girig 1
Bit 13 = 2. G/C genigletmesi: Dijital girig 2
Bit 14 = 2. G/C genigletmesi: Dijital giris 3
Bit 15 = 2. G/C genisletmesi: Dijital giris 4

Bit 15-12 Bit 11-8
0000 0000
Minimum deger
0 0
Maksimum 1111 1111
deger = F

Bit 7-4

0000
0

1111
F

Bit 3-0
0000 ikili

0 Onaltih
1111 ikili

= Onaltili

SimpleBox: ikili Bit onaltili bir degere dénusturilir ve gosterilir.
ParameterBox: Bit'ler sagdan sola dogru artacak sekilde (ikili) gosterilir.

P709 [-01] Analog input voltage
[-09] (Analog giris gerilimi)
-100 ... %100 Olgiilen analog girig de@erini gésterir.

SK 2x0E SK 2x5E
[-01] = Analogue input 1, “Analog giris 17, [-01] = Potentiometer 1, “Potansiyometre 17,
frekans invertériine entegre edilmis 1. Frekans invertoriindeki
analog girisin degeri potansiyometre P1 (B&lim 4.3.2),
"Maksimum frekans", "Minimum
frekans" ve "Rampa suresi" ayarinda
[-02] = Analogue input 2, “Analog giris 27, [-02] = Potentiometer 2, “Potansiyometre 27,
frekans invertoriine entegre edilmis 2. potansiyometre 1 gibi
analog girisin fonksiyonu.
SK 2xxE
[-03] = Ext. analogue input 1, “Harici analog giris 1”, AIN 1; ilk G/C genisletmesinin SK xU4-
IOE
[-04] = Ext. analogue input 2, “Harici analog giris 2”, AIN2; ikinci G/C genisletmesinin SK xU4-
IOE
[-05] = Setpoint module, “Nominal deger modiilii”, SK SSX-3A, bkz. BU0O040
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SK 2xxE, BG1-3 SK 2x0E, BG 4
[-06] = Analogue function Dig. 2, “Analog [-06] = Potentiometer 1, “Potansiyometre 17,
fonksiyonu Dig. 27, 2. FI dijital girisinin Frekans invertoriindeki
analog fonksiyonu potansiyometre P1 (B&lim 4.3.2),
"Maksimum frekans", "Minimum
frekans" ve "Rampa suresi" ayarinda
[-07] = Analogue function Dig. 3, “Analog [-07] = Potentiometer 2, “Potansiyometre 27,
fonksiyonu Dig. 3”, 3. FI dijital girisinin potansiyometre 1 gibi
analog fonksiyonu
SK 2xxE
[-08] = Ext. Al 1 2.I0E, "Harici analog giris 1 2nd IOE*, AIN1; ikinci G/C genisletmesinin
(SK xU4-IOE) (= Analog girig 3)
[-09] = Ext. Al 2 2.I0E, "Harici analog giris 2 2nd IOE*, AIN2; ikinci G/C genigletmesinin

(SK xU4-IOE) (= Analog giris 4)

P710 [-01] Analogue output volt.
[-02] (Analog ¢ikis gerilimi)
0.0...100V Analog cikis ait verilen degeri gosterir.
[-01] = First IOE, “llk IOE”, AOUT; ilk G/C genisletmesinin (SK xU4-I0E)
[-02] = Second IOE, “kinci IOE”, AOUT; ikinci G/C genigletmesinin (SK xU4-I0E)
P711 State of relays

(Dijital ¢ikislarin durumu)

00000 ... 11111 (kili)

Frekans invertoriindeki dijital gikislarin glincel durumunu gosterir.

veya Bit O = Dijital ¢cikis 1 Bit 4 = Dijital ¢ikis 1, G/C genisletmesi 1
00 ... FF (onaltil) Bit 1 = Mekanik fren Bit 5 = Dijital ¢ikis 2, G/C genisletmesi 1
Bit 2 = Dijital ¢ikis 2 Bit 6 = Dijital ¢gikis 1, G/C genisletmesi 2
Bit 3 = rezerve Bit 7 = Dijital ¢cikis 2, G/C genigletmesi 2
Bit 7-4 Bit 3-0
- § 0000 0000 ikili
Minimum deger
0 0 Onaltih
, 3 1111 1111 ikili
Maksimum deger
F F Onaltih
SimpleBox: ikili Bit onaltili bir degere dénusturilir ve gosterilir.
ParameterBox: Bit'ler sagdan sola dogru artacak sekilde (ikili) gosterilir.
P714 Operatlr]g yme
(¢alisma stiresi)
0.10 ... saat Bu parametre, frekans invertoriinin sebeke gerilimine bagli ve ¢alismaya hazir durumda oldugu
sureyi gosterir.
P715 Running tlme" |
(Devreye sokma sliresi)
0.00 ... saat Bu parametre, frekans invertorinin devrede oldugdu ve ¢ikista akim verdigi streyi gosterir.
P716 Current frequency

(gtlincel frekans)

-400.0 ... 400.0 Hz

Guncel ¢ikis frekansini gosterir.
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P717 Current speed

(gtlincel devir)

-9999 ... 9999 d/dak  Frekans invertori tarafindan hesaplanan glincel motor devrini gosterir.

P718 [-oy Present actual setpoint

.. frequency
[-03]  (Giincel nominal frekans)

-400.0 ... 400.0 Hz Nominal deger tarafindan belirtilen frekansi gosterir (bkz. Bolim 8.1 "Nominal deger isleme").
[-01] = nominal deder kaynadindan gelen nominal frekans
[-02] = Fi durum motorunda islendikten sonra giincel nominal frekans
[-03]= Frekans rampasindan sonra giincel nominal frekans

P719 Ac"tual current
(Giincel akim)

0.0...9999 A Gincel ¢ikis akimini gbsterir.

P720 Act. torque current

(Moment akimi)

-999.9... 9999 A Guncel olarak hesaplanan ve moment olusturan ¢ikis akimini (aktif akim) gésterir. Hesaplama igin
P201...P209 arahgindaki motor verileri temel alinir.

- negatif degerler = jeneratdr olarak, - pozitif degerler = motor olarak

P721 Actual field current

(Gincel alan akimi)

-999.9...999.9 A Gilincel olarak hesaplanan ve alan akimini (reaktif akim) gdsterir. Hesaplama igin P201...P209
araligindaki motor verileri temel alinir.

p722 Cl{rrent \./'oltage
(Giincel gerilim)
0..500V Frekans invertori ¢ikisinda verilen giincel AC gerilimini gosterir.
P723 Voltage-d S
(Giincel gerilim bileseni Ud)
-500 ... 500 V Gincel alan gerilim bilesenini gsterir.
P724 Vqltage q S
(Giincel gerilim bileseni Uq)
-500 ... 500 V Glncel moment gerilim bilesenini gdsterir.
P725 CLfrrent Qos phi
(Gtincel cosj)
0.00 ... 1.00 Tahrik bilesenine ait glincel olarak hesaplanan cos ¢ degerini gdsterir.
P726 Apparen"t power
(Gériinen gtig)

0.00 ... 300.00 kVA  Giincel olarak hesaplanan goriinen glici gosterir. Hesaplama igin P201...P209 araligindaki motor
verileri temel alinir.
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P727

Mechanical power
(Mekanik glig)

--99.99 ... 99.99 kW

Motordaki glincel, hesaplanan aktif glici gésterir. Hesaplama igin P201...P209 araligindaki motor
verileri temel alinir.

Input voltage

P728 iy .
(Girig gerilimi)
0...1000V Frekans invertoriindeki glincel sebeke gerilimini gosterir. Bu deger, dolayli olarak ara devre
gerilimi kullanilarak belirlenir.
(i) Bilgi Statik degerin gériintiilenmesi
Ayri 24V beslemeye sahip cihazlarda, sebeke gerilimi mevcut degilse, statik bir deger
goruntilenir (6rn.: 1~ 230 V cihazlarda: P728 = 230 V). Bu deger, dahili olarak baslangi¢
ayarina getirme amaciyla kullanilir.
P729 Torque
(Tork)
-400 ... % 400 Gilncel olarak hesaplanan torku gosterir. Hesaplama igin P201...P209 araligindaki motor verileri
temel alinir.
P730 Field
(Alan)
0..% 100 Motordaki frekans invertorli tarafindan hesaplanan glincel alani gdsterir. Hesaplama igin
P201...P209 araligindaki motor verileri temel alinir.
pP731 Pa}rameter set |
(Giincel parametre seti)
0..3 Glincel galisma parametre setini gosterir.
0 = Parametre seti 1 2 = Parametre seti 3
1 = Parametre seti 2 3 = Parametre seti 4
pP732 Phase U current S
(U fazi akimi)
0.0...9999 A U fazinin gtincel akimini gosterir.
NOT:
Bu deger, 6lcim yéntemi sebebiyle simetrik ¢ikis akimlarinda da P719'daki degere gore sapma
gOsterebilir.
Ph V current
P733 ase v curre S
(V fazi akimi)
0.0...9999 A V fazinin giincel akimini gésterir.
NOT:
Bu deger, 6lgim ydntemi sebebiyle simetrik ¢ikis akimlarinda da P719'daki degere gbre sapma
gOsterebilir.
P734 Phase W current S
(W fazi akimi)
0.0...9999 A W fazinin glincel akimini gosterir.

NOT:
Bu deger, 6lcim yéntemi sebebiyle simetrik ¢ikis akimlarinda da P719'daki degere gore sapma
gOsterebilir.
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P735

Encoder speed S
(Enkoder devri)

-9999 ... 9999 d/dak

Artimli enkoder tarafindan verilen giincel devri gosterir. Bunun igin P301'in dogru sekilde
ayarlanmasi gerekir.

D.c. link voltage

P736 I
(Ara devre gerilimi)
0..1000V DC Gilincel ara devre gerilimini gosterir.
[i] Bilgi Tipik olmayan degerin gériintiilenmesi
Ayri 24 V beslemeye sahip cihazlarda, sebeke gerilimi mevcut degilse, kigulk, tipik olmayan bir
deger goruntilenir (6rn.: 1~ 230 V cihazlarda: P736 = 4 V). Bu deger, dahili 6lgim ve test
rutinlerinden elde edilir ve 6rnegdin 6lgiim hatalari, ofset ve sinyal girdltilerine, vb. baghdir.
pP737 Us"age rate brake.re"s."
(Giincel frenleme direnci ylik(i)
0 ... % 1000 Bu parametre, jeneratér modunda frenleme direncinin glincel yiki veya fren kiyicinin gincel
modiilasyon derecesi hakkinda bilgi verir.
P556 ve P557 parametreleri dogru ayarlandiginda P557, direng gucd ile iligkili olarak yik bileseni
gosterilir.
Eger sadece P556 dogru ayarlanirsa (P557=0), fren kiyicinin modulasyon derecesi gosterilir. 100
degeri, frenleme direncinin timuyle etkinlestirildigini gosterir. Bunun tersine 0 ise fren kiyicinin
gecerli durumda etkin olmadigi anlamina gelir.
P556 = 0 ve P557 = 0 olarak ayarlandijinda bu parametre yine frekans invertoriindeki fren
kiyicinin modulasyon derecesi hakkinda bilgi verir.
P738 [-01] Motor usage rate
[-02] (Glincel motor yilikii)
0...1000 Glincel motor yikinu goésterir. Hesaplama igin P203 motor verileri temel alinir. Glincel olarak
kaydedilen akim motor nominal akimiyla orantilanir.
[-01] = motorun I degerini temel alir (P203)
[-02] = I1°t denetimini temel alir, "I’t denetimini temel alir" (P535)
P739 MOl Heat sink temp.
[-03] (Giincel sogutucu sicakligi)
-40 ... 150°C [-01] = FI heat sink temperature, "Fi'nin sogutucu sicakligi"

[-02] = Internal temperature of the FI "Fi'nin i¢ mekan sicakhidi"
[-03] = Temp. Motor KTY, KTY uzerinden motor sicakligi
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P740 [-01]

PZD bus In S
[_1 9] (Bus Girig proses verileri)
0000 FFFF Bu parametre, bus [-01] = Control word, “Kontrol Kontrol kelimesi, kaynak
(onaltilr) sistemleri ) Uizerinden kelimesi” P509'dan.
ﬁ'e‘lt;:'fs? 93206' n';‘r’n“fr:g: [-02] = Setpoint 1 (P510/1, P546),

degerler hakkinda bilgi verir.
P509'da gosterge degerleri

icin  bir BUS sistemi
secilmelidir.

Normlama: (E Al
bélim 8.9 "Normlama

nominal/gergek degerleri")

“Nominal deger 1 (P510/1,
P546)”
[-03] = Setpoint 2 (P510/1, ...),
“Nominal deger 2 (P510/1,
[-04] = Setpoint 3 (P510/1, ...),

[-05] = res. status InBit P480,
“res. Durum InBit P480”

[-06] = Parameter data In 1,
“Parametre verileri Girig 1”
[-07] = Parameter data In 2,
“Parametre verileri Girig 2”
[-08] = Parameter data In 3,
“Parametre verileri Girig 3”
[-09] = Parameter data In 4,
“Parametre verileri Girig 4”
[-10] = Parameter data In 5,
“Parametre verileri Girig 5”

[-11] = Set point 1 (P510/2),
“Nominal deger 1 (P510/2)”

[-12] = Set point 2 (P510/2),
“Nominal deger 2 (P510/2)”

[-13] = Set point 3 (P510/2),
“Nominal deger 3 (P510/2)”

[-14] = Control word PLC,
“Kontrol kelimesi PLC”

[-15] = Setpoint 1 PLC, “Nominal
deger 1 PLC”

[-19] = Nominal deger 5 PLC

L)
“Nominal deger 3 (P510/1, ...)"

(P510 [-01]) ana nominal
degerinden alinan nominal
deger verileri.

Gosterilen deg@er, tim Bus Girig
Bit'i kaynaklarini bir "veya”
baglantisi ile tanimlar.

Parametre aktarimindaki veriler:
is emri kodu (AK), Parametre
numarasi (PNU), Endeks (IND),
Parametre degeri (PWE1/2)

-, P509=4 iken temel
fonksiyon degerinden
(Broadcast) alinan  nominal

deger verileri - (P502/P503)

PLC'den alinan kontrol kelimesi
+ nominal deger verileri
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Pral "4 pzD bus out S
[_ 19] (Bus Cikis proses verileri)
0000 FFFF Bu parametre, Bus [-01] = Status word, “Durum Durum kelimesi, kaynak
(onaltilr) sistemleri Uzerinden kelimesi” P509'dan.
aktarilan  glincel durum
kelimesi ve gercek degerler ["02] = Actual value 1 (P543),
hakkinda bilgi verir. Gergek deger 1 (P543)
: 1) Al [-03] = Actual value 2 (...), Gergek degerler
Normlama: i} (2 Alt “Gergek deger 2 (...)”
bolim 8.9 Normlama .g4] = Actual value 3 (...),
nominal/gergek degerleri") “Gergek deger 3 (...)”
_ . Gosterilen deger bitliin Bus
[-05] = res. status OutBit P481, o .
‘res. Durum OutBit P4g1>  &1KIS Biti kaynaklarini bir
veya" baglantisi ile tanimlar.
[-06] = Parameter data Out 1,
“Parametre verileri Cikis 17
[-07] = Parameter data Out 2,
“Parametre verileri Cikis 2”
[-08] = Parameter data Out 3, Parametre aktarimindaki
“Parametre verileri Cikis 3”  veriler.
[-09] = Parameter data Out 4,
“Parametre verileri Cikis 4”
[-10] = Parameter data Out 5,
“Parametre verileri Cikis 5”
[-11] = Actual value 1 master funct.,
“Gergek deger 1 Temel
fonksiyon.”
[-12] = Actual value 2 master funct., P502/P503

“Gergek deger 2 Temel
fonksiyon.”

temel fonksiyonunun gergek
degeri.

[-13] = Actual value 3 master funct.,
“Gergek deger 3 Temel
fonksiyon.”
[-14] = Status word PLC,
“Durum kelimesi PLC”
[-15] = Actual Valuev 1PLC, PLC'deki durum kelimesi +
“Gergek deger 1 PLC” gercek degerler
[-19] = Gergek deger 5 PLC
P742 Dat'a basg version S
(Veritabani stiriimi)
0...9999 Frekans invertorune ait dahili veritabani striminu gosterir.
P743 Inver"te'r 'type
(Invertér tipi)
0.00 ... 250.00 kW cinsinden invertdr giicinun gdsterilmesi, 6rn. "1.50" = 1.5 kW nominal giice sahip frekans

invertorad.
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P744 Conflguratlon Igvel
(Genigleme kademesi)

0000 ... FFFF (onalti)y Bu parametrede frekans invertériine entegre edilen cihazlar gdsterilir. Gésterim sekli onaltili kod
formatindadir (SimpleBox, Bus sistemi).

ParameterBox kullanildijinda géstergede diiz metin kullanilir.

Highbyte: Lowbyte:

0Oonatii - Standart G/C (SK 205E)

Olonat STO (SK 215E)
O0Oonaiti ~ Genigletme yok 02naitii AS-i (SK 225E)
Olonamn  Enkoder 03onatii STO ve AS-i(SK 235E)
020naiti Posicon O4onat - Standart G/C (SK 200E)
O03onaithi~ --- O50naitn STO (SK 210E)

O6onaitln~ AS-i (SK 220E)

07onatn STO ve AS-i(SK 230E)

P747 Inverter Volt. Range

(Invertér gerilim araligji)
0..2 Bu cihaz igin belirlenen sebeke gerilim araligini gosterir.

0=100...120V 1=200...240V 2 =380...480V
P748 CANopen statu;

(CANopen durumu (Sistem busu durumuy))

0000 ... FFFF (onaltili) ~ Sistem busu durumunu gosterir.

veya Bit O: 24V Bus besleme gerilimi
0 ... 65535 (onlu) Bit 1: CANbus "Bus Uyarisi" durumunda
Bit 2: CANbus "Bus Kapall" durumunda
Bit 3: Sistem busu — BusBG online (Fieldbus modiili, 6rn.: SK xU4-PBR)
Bit 4: Sistem busu — Ek BG1 online (G/C modulu, 6rn.: SK xU4-10E)
Bit 5: Sistem busu — Ek BG2 online (G/C moduli, 6rn.: SK xU4-10E)
Bit 6: CAN modulinin protokoli 0=CAN/1=CANopen
Bit 7: bos
Bit 8: "Bootup Mesaji" génderildi
Bit 9: CANopen NMT durumu
Bit 10: CANopen NMT durumu
CANopen NMT durumu | Bit 10 |Bit9
Durduruldu 0 0
On operasyonel 0 1
Operasyonel 1 0
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P749 Status qf DIP switches
(DIP galteri durumu)

0000 ... 01FF (onalt) Bu parametre, "S" Fli'sine ait DIP salterinin giincel konumunu gésterir (bkz. Bélim 4.3.2.2 "DIP

veya salteri (S1)").

0. 511 (only Bit 0: DIP salteri 1
Bit 1: DIP salteri 2
Bit 2: DIP salteri 3
Bit 3: DIP salteri 4
Bit 4: DIP galteri 5
Bit 5: DIP salteri 6
Bit 6: DIP salteri 7

] ) Bit 7: DIP galteri 8
Bit 6: SW 1.3%en p; g. EEPROM (bellek modilii) Bit 8 = 0: takili / Bit 8 = 1: takili degil

itibaren

P750 Stat. ove.rcgr.r“t.ant S
(Asiri akim istatistigi)

0...9999 P714 galisma suresi esnasindaki asiri akim mesajlarinin sayisi.

P751 Stat. oy.er'vol.ta_lvg_le S
(Asini gerilim istatistigi)

0...9999 P714 galisma suresi esnasindaki asiri gerilim mesajlarinin sayisi.

P752 Stat. Malns'falllu[.e S
(Sebeke hatasi istatistigi)

0...9999 P714 calisma suresi esnasindaki sebeke hatalarinin sayisi.

P753 Stat. overt'em.p'ev:.rature S
(Asiri sicaklik istatistigi)

0...9999 P714 galisma slresi esnasindaki asiri sicaklik hatalarinin sayisi.

P754 Stat. parame.ter 'Iows't S
(Parametre kaybi istatistigi)

0...9999 P714 galisma slresi esnasindaki parametre kayiplarinin sayisi.
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P755 St.at. system grrgr S
(Sistem hatasi istatistigi)
0...9999 P714 calisma suresi esnasindaki sistem hatalarinin sayisi.
P756 Stat. Tlme(')ut' S
(Zaman agimi istatistigi)
0...9999 P714 galisma sliresi esnasindaki zaman agimi hatalarinin sayisi.
P757 St?t. (.:usto'me.r €rror S
(Miisteri hatas! istatistigi)
0...9999 P714 galisma slresi esnasindaki misteri Watchdog hatalarinin sayisi.
P760 Acitual mains current S
(Giincel sebeke akimi)
0.0...999.9 A Glincel giris akimini gosterir.
P780 Ol Gerate ID
[-14] (Cihaz ID)
Cihazin seri numarasi (14 haneli) gostergesi.
0..9veA..Zcha — NORDCON iizerinden gosterge: cihazin baglantil seri numarasi olarak.
{0} — Bus uzerinden gdsterge: ASCII kodu (ondalik). Bu amagla, her dizi ayri olarak
okunmaldir.
P799 [-01]

Op.-time last error

- 05] (En son 1...5 arizadaki ¢alisma saati)

0.1..__ saat Bu parametre, en son hata anindaki ¢alisma saati sayaci durumunu (P714) gdsterir. 01...05
dizlemi en son 1...5 hataya karsilik gelir.
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6 Calisma durumuyla ilgili mesajlar

Cihaz ve teknoloji modilleri, normal c¢alisma durumundan sapma halinde uygun bir mesaj Uretir.
Burada, uyari ve ariza mesajlari seklinde iki farkli mesaj tipi s6z konusudur. Eger cihaz "galistirma
blokaji" durumundaysa bunun nedeni de goérintilenebilir.

Cihaz icin Uretilen mesajlar, (P700) parametresinin ilgili dizisinde goésterilir. Teknoloji Uniteleri igin
kullanilan mesaijlarin goéruntilenmesi konusu, s6z konusu moddullerin ilgili ek kilavuzlarinda veya bilgi
formlarinda agiklanmistir.

"hazir degil" ¢alistirma blokaji 2> (P700 [-03])

Cihaz "hazir degil" veya "galistirma blokaji" durumundaysa, neden, parametrenin Uclinci dizi
elemaninda goruntulenir (P700).

Gorintileme, sadece NORD CON yazilimi veya ParameterBox ile gergeklestirilebilir.
Uyari mesaijlari = (P700 [-02])

Uyari mesajlari, henlz cihazin kapatiimasina sebep olmayan tanimlanmis bir limite ulasildiginda
uretilir. Bu mesajlar, uyarinin nedeni artik goérintilenmeyinceye veya cihaz bir hata mesaji ile ariza
durumuna gegene kadar dizi -elemani [-02] aracilidiyla (P700) parametresinde goruntilenir.

Arniza mesajlan = (P700 [-01])

Arizalar, cihazin hasar gérmesini engellemek i¢in cihazin kapatilmasina sebep olur.

Bir ariza mesajini sifirlamak (onaylamak) igin su segenekler mevcuttur:

« Sebeke baglantisini kapatip tekrar acarak,

* Uygun sekilde programlanmis bir dijital girisle (P420),

* Cihazdaki "devreye sokma" &zelliginin kapatiimasiyla (onaylama igin bir dijital giris
programlanmadiysa),

* Bir bus onaylama iglemiyle

« (P506) otomatik olarak ariza onaylama fonksiyonu araciligiyla.
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6.1 Mesajlarin goruntilenmesi

LED gostergeleri

Cihaz durumu, entegre ve teslimat durumunda disaridan gorilebilen durum LED'leri araciligiyla
belirtilir. Burada, cihaz tipine bagl olarak iki renkli bir LED (DS = DeviceState) veya iki adet tek renkli
LED (DS DeviceState ve DE = DeviceError) s6z konusudur.

Anlami: Yesil, sebeke geriliminin hazir ve mevcut olma durumunu belirtir. igletim
esnasinda giderek hizlanan bir flag kodu araciliiyla cihaz ¢ikisindaki asiri
yukin derecesi goruntilenir.

Kirmizi; LED, hatanin sayisal koduna karsi gelen siklikta yanip sonerek
mevcut hatayi gdsterir. Bu flag kodu araciligiyla hata gruplari (6rn.: EO03 = 3
kez yanip sénme) géruntilenir.

SimpleBox gbstergesi

SimpleBox, bir arizayl numarasi ve 6nlne konan bir "E" harfi ile birlikte gosterir. Ayrica gincel ariza,
(P700) parametresinin [-01] dizi elemaninda gdruntllenir. En son ariza mesajlart (P701)
parametresine kaydedilir. Cihazin ariza anindaki durumuyla ilgili diger bilgileri (P702) ila (P706) /
(P799) parametrelerinde bulabilirsiniz.

Eger ariza nedeni artik mevcut degdilse, SimpleBox'taki ariza gostergesi yanip sdner ve hata, Enter
digmesiyle onaylanabilir..

Bunun tersine, uyari mesajlari ise, "C" ile baglayan bir ifadeyle ("Cxxx") goésterilir ve onaylanamaz.
ilgili neden ortadan kalktiginda veya cihaz "Ariza" durumuna gegtiginde kendiliklerinden kaybolurlar.
Parametreleme esnasinda bir uyari ortaya ¢iktiginda mesajin gérintilenmesi engellenir.

Glincel uyari mesaji [-P700] parametresinin (02) dizi elemaninda istenildigi zaman ayrintih olarak
goruntulenebilir.

Mevcut bir calistirma blokajinin nedeni, SimpleBox araciligiyla géruntilenemez.

ParameterBox'taki géruntu

ParameterBox'ta mesajlar diiz metin halinde goruntilenir.

6.2 Cihazdaki ariza teshisi LED'leri

Cihaz, ¢alisma durumuyla ilgili mesajlar Uretir. Bu mesajlar (uyarilar, arizalar, anahtarlama durumlari,
Olcim verileri) parametreleme araglari araciligiyla (Ed Alt bolim 3.1.1 "Kullanim ve parametrelendirme
kutulari, Yazilim") gérinttlenebilir (parametre grubu P7xx).

Mesajlar, sinirli kapsamda ariza teshis ve durum LED'leri araciligiyla da géruntulenir.
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6.2.1 SK 2x0E'deki (BG 1.

.. 3) ariza teshis LED’leri

oF

Sekil 29: Ariza teshis delikleri SK 2x0E (BG 1 ... 3)

Ariza teghis LED'leri

1 RJ1Z,
RS 232, RS 485

2  DIP salteri AIN1/2

3 Ariza teshis LED'leri

LED
Adi Renk Aciklama Sinyal durumu Anlami
BUS-S | yesil Sistem busu kapali Proses verileri iletisimi yok
Durum yanip sénme | 4 Hz "BUS uyarisi"
aclk Proses verileri iletigimi aktif
- En az 1 mesaj/ sn alig
-> SDO verileri - aktarim gorintilenmez
BUS-E | kirmizi Sistem busu kapali Hata yok
Hata yanip sénme | 4 Hz Denetim hatasi P120 veya P513
- E10.0/E10.9
yanip sénme | 1 Hz Harici bir sistem busu moduliinde hata
-> Harici BUS'ta (E10.2) zaman asimi bus
moddull
-> Sistem busu modiiliinde bir moddl hatasi
(E10.3) mevcut
aclk Sistem busu "BUS kapall" durumunda
DS ikili Fi durumu kapali Fi calismaya hazir degil,
kirmizi/yesil - sebeke ve kontrol gerilimi yok
yesil agik Fi onaylandi (invertér calisiyor)
yesil yanip 0,5Hz Fi acilmaya hazir, fakat onaylanmadi
sonuyor
4 Hz Fi calistirma blokajinda
kirmizi / yesil | 4 Hz Uyari
degisimli 1...25 Hz | Agik Fi'nin agin yiiklenme derecesi
kirmizi yanip Hata, yanip sénme sikhgi — hata numarasi
sonuyor
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6.2.2 SK 2x0E (BG 4) ve SK 2x5E'deki ariza teshis LED’leri

r SK 2x5E

BRAKE

Dinz DIN3

pouTz2
BUS-S

DINZ DiN3

CHOP

BRAKE

pouty (OO _Temp

BUS-E

DINT OO DiNg

SK 2x0E

DRIVESYSTEMS

Sekil 30: Anza teshis delikleri SK 2x0E BG 4 veya SK 2x5E

Durum LED’leri

1 RJ12,
RS 232, RS 485
2 Ariza teshisiigin
kullanilan LED’ler

3 P1/P2,LED-FU,
LED-ASI

LED Sinyal
Adi Renk Aciklama Durum Anlami
DS ikili Fi durumu kapali Fi calismaya hazir degil,
kirmizi/yesil - sebeke ve kontrol gerilimi yok
yesil agik Fi onaylandi (invertér calisiyor)
yesil 0,5Hz Fi acilmaya hazir, fakat onaylanmadi
yanip 4 Hz Fi calistirma blokajinda
soénuyor
kirmizi / yesil | 4 Hz Uyari
degisimli 1...25 Hz | Acik Fi'nin asini yiiklenme derecesi
olarak
yesil agik + Fi calismaya hazir degil,
kirmizi yanip -> Kontrol gerilimi mevcut, fakat sebeke
sonuyor gerilimi yok
kirmizi yanip Hata, yanip sénme sikhgi — hata numarasi
sonuyor
AS-i | ikili AS-i durumu Ayrintilar (B2 Alt bolim 4.5 "AS arabirimi
kirmizi/yesil (AS-i)")
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Ariza teghis LED'leri

LED Sinyal
Adi Renk Aciklama Durum Anlami
DOUT 1 | sari Dijital cikis 1 | agik High sinyali mevcut
DIN 1 sari Dijital giris 1 | acik High sinyali mevcut
DIN 2 sari Dijital giris 2 | agik High sinyali mevcut
DIN 3 sari Dijital giris 3 | acik High sinyali mevcut
DIN 4 sari Dijital giris 4 | acik High sinyali mevcut
TEMP sari Motor PTC acik Motorda asiri sicaklik mevcut
termistoru
CHOP sari Fren kiyicisi | acgik Fren kiyicisi aktif, Parlaklik = YUk derecesi (sadece
SK 2x5E)
BRAKE | sari mek. fren acik mek. Fren devreye alindi
DOUT 2 | sari Dijital ¢cikis 2 | acik High sinyali mevcut (sadece SK 2x0E)
BUS-S yesil Sistem busu | kapali Proses verileri iletisimi yok
Durum yanip sénme "BUS uyarisi"
(4 Hz)
Acik Proses verileri iletigimi aktif
- En az 1 mesaj/ sn alis
- SDO verileri - aktarim goriintiilenmez
BUS-E kirmizi | Sistem busu | kapali Hata yok
Hata yanip sénme Denetim hatasi P120 veya P513
(4 Hz) - E10.0/E10.9
yanip sénme Harici bir sistem busu modilinde hata
(1 Hz) - Harici BUS'ta (E10.2) zaman asimi bus modiilii
- Sistem busu modulinde modiil hatasi (E10.3) mevcut
acik Sistem busu "BUS kapali" durumunda
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6.3 Mesajlar

Ariza mesajlar

SimpleBox'taki /
ControlBox'taki
gosterge .
Arniza Nedeni
Grup gz]olo'dek' [- | Parametre kutusundaki metin e Cozim
P701'deki
ayrinti
EOO1 1.0 Overtemp. Inverter invertériin sicaklik denetimi
"invertér agiri sicaklig” Olciim sonuglar, izin verilen sicaklik araliginin diginda, yani
(invertdr sogutucusu) hata, izin verilen alt sicaklik sinirinin altina digdldigiande
. veya izin verilen Ust sicaklik siniri asildiginda tetiklenir.
11 Overtemp. Fl internal « Nedene bagl olarak: Gevre sicakligini azaltin veya
"Dahili FI agin sicakhigi” arttirin
(Invertdriin ig kismi) ¢ Cihaz fani / salt dolabi havalandirmasini kontrol edin
¢ Cihazi kilenme agisindan kontrol edin
E002 2.0 Overtemp. Motor PTC Motor sicaklik sensoril (PTC termistor) tetiklendi
"Motor PTC asiri sicakligt” * Motor yukinu azaltin
* Motor devrini arttirin
» Harici motor fanini kullanin
2.1 Overtemp. 2t Motor 1?t-Motor tetiklendi (motordaki hesaplanan asiri sicaklik)
"Motor asiri sicakhgr I?t" ¢ Motor ylkinu azaltin
¢ Motor devrini arttirin
Sadece I’t-Motor (P535)
programlanmigsa.
2.2 Overtemp. Vrake r.ext Sicaklik monitéri (6rn. frenleme direnci) devreye sokuldu

"Harici frenleme direncinde
asiri sicaklk”

Dijital giris (P420 [...])={13}
Uzerinden asiri sicaklik

« Dijital girig low
« Baglantiyi, sicaklik sensériini kontrol edin
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EO003 3.0 Overcurrent I12t-Lim. AC invertoru: 12t limiti tetiklendi, 6rn. 60 sn igin > 1,5 X In
“Asirt akim I?t limiti” (P504'e de dikkat edin)
« Fi cikisinda siirekli asir yiik
¢ duruma bagli olarak enkoder hatasi (¢6zinurlik,
ariza, baglantr)
3.1 Chopper overtemperature I?t | Fren kiyicisi: 1%t limiti tetiklendi, 60 sn siireyle 1,5 kati
“Fren kiyici asiri akimi” degerlere ulagildi (mevcutsa P554'e ve P555, P556, P557'e
de dikkat edin)
* Frenleme direncinde asiri yik olusmasindan kaginin
3.2 IGBT overcurrent indirgenme (glic azaltma)
Denetim % 125 e 50 msn siireyle % 125 asir akim
« Fren kiyici akimi ¢ok yiiksek
« Fan tahriklerinde: lyi baslangig devresini etkinlestirin
(P520)
3.3 IGBT overcurrent fast indirgenme (gli¢ azaltma)
Denetim % 125 e % 150 asirn akim
» Fren kiyici akimi gok yliksek
E004 4.0 Module overcurrent, Modilden hata sinyali geliyor (kisa streli)
“Modiil agir akimi” « Ficlkisinda kisa devre veya toprak arizasi
* Motor kablosu ¢ok uzun
» Harici ¢ikis bobini kullanin
* Frenleme direnci arizali veya Ohm degeri ¢cok diisuk
- P537'yi kapatmayin!
Hata olusmasi, kullanim émriiniin ¢ok ciddi sekilde
kisalmasina ve cihazin tahrip olmasina neden olabilir.
4.1 Overcurrent measurement P537 (darbe kapatma) degerine 50 msn iginde 3 kez ulagildi

"Asirt akim 6lgiimii”

(sadece P112 ve P536 kapaliyken mimkiindr)
« Flasin yiklendi

» Tahrik Unitesi zor hareket ediyor, dusiik
boyutlandiriimis,

» Rampalar (P102/P103) ¢ok dik— Rampa stresini
arttirin

* Motor verilerini kontrol edin (P201 ... P209)
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EO05 5.0 Overvoltage UZW Ara devre gerilimi ¢ok yuksek

¢ Frenleme suresini (P103) uzatin

* Gerekirse, Kapatma modunu (P108) gecikmeli olarak
ayarlayin (kaldirma diizeneginde degil)

e Hizli durma siresini uzatin (P426)

« Dalgali devir (6rnegin yiksek salinimh kitleler
nedeniyle) > gerekiyorsa U/f karakteristik egrisini
ayarlayin (P211, P212)

Fren kiyicili cihazlar:

* Geri besleme enerjisini bir frenleme direnci ile azaltin

« Bagh durumdaki frenleme direncinin galismasini
kontrol edin (kablo kopmasi)

« Bagh frenleme direncinin direng degeri ¢cok ylksek

5.1 Mains overvoltage "Sebeke Sebeke gerilimi ¢ok ylksek
agiri gerilimi” «  Bkz. teknik veriler (22 Alt bolim 7)
EO06 6.0 Charging error, "Sarj hatasi” | Ara devre gerilimi cok digik
¢ Sebeke gerilimi gok dustk
e Bkz. teknik veriler (£ Alt bolim 7)
6.1 Mains undervoltage Sebeke gerilimi ok disik
e Bkz. teknik veriler (£ Alt bolim 7)
EOO7 7.0 Mains Phase Failure, | Sebeke baglantisi tarafinda hata
"Sebekede faz hatasi” ¢ Bir sebeke fazi baglanmamis
¢ Sebeke asimetrik
7.1 Phase Failure UzwW Ara devre gerilimi ¢ok disik
« Bir sebeke fazi baglanmamig
¢ kisa sireli gok yiiksek yiik
7.1 hakkinda Kontrol dnitesinin harici 24 V DC beslemesi olan
cihazlar:
Sebeke gerilimi kapatilir, fakat kontrol Gnitesi 24 V DC ile
beslenmeye devam ederse de bu hata mesaji ortaya ¢ikar.
Sebeke gerilimi devreye sokulduktan sonra hata mesaiji
onaylanmalidir. Ancak daha sonra frekans invertérl devreye
sokulabilir.
EO08 8.0 Parameterverlust EEPROM verilerinde hata
(EEPROM maksimum degeri » Kaydedilen veri setinin yazihim siirimi Fi'nin yazilim
asildi) striimiine uymuyor.
NOT Hatali parametreler otomatik olarak yeniden
yUklenir (fabrika ayan).
* EMU parazitleri (ayrica, Bkz. E020)
8.1 Inverter type incorrect « EEPROM arizali
8.2 rezerve
8.3 EEPROM KSE Error Frekans invertoriiniin genisleme kademesi dogru sekilde
(Migteri arabirimi yanlis algilanmadi.
algilandi (KSE donanimi)) Firmware striimu 1.2 veya uzeri olan EEPROM, Firmware
surimu daha eski bir Fl'ye takilmis— Parametre kaybi!
8.4 Inter.nal EEP.B.(')I\/I"error (ayrica bkz. Bilgi, Bolim 5)
(Veritabani sirim yanlis) » $Sebeke gerilimini kapatin ve tekrar agin.
8.7 EEPR copy not the same
E009 rezerve
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EO10 10.0 Bus Time-Out Mesaj devre digi kalma suresi / Bus kapali 24V dahili
CANbus
« Veri transferi hatali. P513'U kontrol edin.
¢ Fiziksel bus baglantilarini kontrol edin.
* Bus protokoliniin program akisini kontrol edin.
¢ Bus-Master'l kontrol edin.
» Dahili CAN/CANopen Bus'un 24V beslemesini
kontrol edin.
» Nodeguarding hatasi (dahili CANopen)
* Bus Off hatasi (dahili CANbus)
10.2 Bus Time-Out Option Bus moduliinin mesaj devre disi kalma suresi
¢ Mesaj aktarma hatall.
» Fiziksel bus baglantilarini kontrol edin.
¢ Bus protokoliniin program akisini kontrol edin.
* Bus-Master'I kontrol edin.
¢ PLC, "STOPP" veya "ERROR" hata durumunda.
104 Init error option Bus modulu baslangi¢ ayarina getirme hatasi
¢ Bus modiliinin akim kaynagini kontrol edin.
« Bagh bir G/C genisletme moddlinin DIP salteri
konumu hatali
10.1 System error option Bus modulu sistem hatasi
103 | - Diger ayrintilari ilgili Bus ek kilavuzunda
-------------------- bulabilirsiniz.
__%9-_? _____________ G/C genisletmesi:
10.6 * Girig gerilimlerinin hatali 6lgim veya referans
"""""""""" gerilimi olusturmadaki hata nedeniyle ¢ikis
10.7 gerilimlerinin tanimsiz sekilde hazirlanmasi
¢ Analog cikista kisa devre
10.9 Module missing / P120 P120 parametresine girilen modul mevcut degil.

« Baglantilari kontrol edin

BU 0200 tr-4920
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EO11

11.0

Customer interface

Analog-Digital dénusturiict hatasi

Dahili musteri arabirimi (dahili veri busu) hatali veya radyo

parazitleri (EMU) nedeniyle hasar géormus.

« Kontrol baglantilarini kisa devre agisindan kontrol edin.

« EMU parazitlerini, kontrol ve gli¢ kablolarini ayri ayri
doseyerek minimuma indirin.

« Cihazlar ve ekranlari ¢ok diizglin bir sekilde topraklayin.

EO012

12.0

External watchdog

Watchdog fonksiyonu dijital bir giriste secildi ve darbe ilgili
dijital giriste P460 >Watchdog suresi< parametresinde
ayarlanan sureden daha uzun sire kaldi.

« Baglantilari kontrol edin
¢ P460 ayarini kontrol edin

12.1

Limit moto./Customer
"Motor kapatma sinir"

Motor kapatma siniri (P534 [-01]) tetiklendi.
¢ Motorun yukinu azaltin

* (P534 [01]) parametresini daha yuksek bir degere
ayarlayin

12.2

Limit gen.
"Jeneratér kapatma sinirt"

Jenerator kapatma siniri (P534 [-02] ) tetiklendi.
* Motorun yikinul azaltin

» (P534 [-02]) parametresini daha yiksek bir dedere
ayarlayin

12.3

Torque limit

Potansiyometre veya nominal deger kaynagdi sinirlamasi
kapatildi. P400 = 12

12.4

Current limit

Potansiyometre veya nominal deger kaynagdi sinirlamasi
kapatildi. P400 = 14

12.5

Load monitor

izin verilen yiik torku degerlerinin ((P525) ... (P529)) (P528)
parametresinde belirtilen slire boyunca asilmasi veya altina
disulmesi nedeniyle kapatma.

¢ YUki{ uyarlayin

e Limitleri degistirin (P525) ... (P527))
» Gecikme siresini arttirin (P528)

» Denetleme modunu degistirin (P529)

12.8

Analog-In.Minimum

(P402), "0-10V hata nedeniyle kapatma 1" veya. "...2"
seklindeki (P401) ayarinda % O esitleme degerinin altina
disutlmesi nedeniyle kapatma

12.9

Analog-In.Maximum

(P403), "0-10V hata nedeniyle kapatma 1" veya. "...2"
seklindeki (P401) ayarinda % 100 esitleme degerinin
asllmasi nedeniyle kapatma
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EO013 13.0 Encoder error Enkoderden sinyal gelmiyor
« Eger mevcutsa 5 V'luk senséri kontrol edin.
¢ Enkoderin besleme gerilimini kontrol edin
131 rl:])aetval;kontroloru strdkleme Sirtkleme hatasi sinirina ulasildi
"Devir siiriikleme hatas!" * P327'deki ayar degerini yukseltin
13.2 Disconnect. Control, Sirikleme hatasi kapatma denetimi tetiklendi, motor
‘kapatma denetimi” nominal deg@eri takip edemedi.
¢ P201-P209 motor verilerini kontrol edin! (akim
kontrolori icin énemli)
* Motor baglanti seklini kontrol edin
» Servo modunda P300 ve sonraki enkoder ayarlarini
kontrol edin
* P112'deki moment siniri igin kullanilan ayar degerini
yikseltin
» P536'daki akim siniri igin kullanilan ayar degerini
yikseltin
* Frenleme siresini P103 kontrol edin ve gerekirse
uzatin
135 rezerve POSICON igin hata mesaji=> bkz. ek kilavuz
13.6 rezerve POSICON igin hata mesaji=> bkz. ek kilavuz
EO014 | rezerve | POSICON igin hata mesaji-> bkz. ek kilavuz
EO015 | rezerve |
EO16 16.0 Motor Phase Failure, Bir motor fazi baglanmamis.
“Motor faz hatasi” + P539'u kontrol edin
¢ Motor baglantisini kontrol edin
16.1 Magnetisation current ihtiyag duyulan miknatislama akimina galistirma aninda
monitoring ulasilamadi.
"Miknatislama akimi denetimi" e P539'u kontrol edin
¢ Motor baglantisini kontrol edin
EO018 18.0 Reserved, "rezerve"” "Guvenli darbe blogu" icin kullanilan hata mesaji, bkz. ek
kilavuz
EO19 19.0 Parameter identification Bagl motor otomatik olarak taninamadi
"Parametre tanimi” ¢ Motor baglantisini kontrol edin
19.1 Star/Delta circuit incorrect « Onceden ayarlanan motor verilerini kontrol edin
" . (P201...P209)
'Motorun yildiz / liggen .
baglantisi yanlis" ¢ PMSM - CFC-kapali gevrim modu: Motorun rotor
konumu, artimli enkodere goére dogru degil. Rotor
konumunu belirleyin (ilk onay sadece motor dururken
bir "Sebeke Agik" sonrasinda) (P330)
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EO020 20.0 rezerve
E021 20.1 Watchdog
20.2 Stack Overflow
20.3 Stack Overflow
20.4 Undefined Opcode
20.5 Protected Instruct.
"Korunan Talimat”
20.6 Illegal Word Access
20.7 lllegal Inst. Access Program uygulamasinda sistem hatasi, EMU parazitleri
"Gecgersiz talimat erigimi sebebiyle tetiklend.
« Kablolama ydnetmeliklerine dikkat edin
208 I’:;ogram mem(v).ry erro: » Harici bir ek sebeke filtresi kullanin
(Egolglgaomeﬁ;lteé]S/I;lataSI ¢ Cihazi ¢ok diizgun bir sekilde topraklayin
20.9 Dual-Ported RAM
21.0 NMI error
(donanim tarafindan
kullaniimaz)
211 PLL error
21.2 ADU error "Asma"
21.3 PMI error "Erisim hatasiI"
21.4 Userstack Overflow
E022 rezerve PLC icin kullanilan hata mesaji > bkz. ek kilavuz BU 0550
EO023 rezerve PLC icin kullanilan hata mesaji > bkz. ek kilavuz BU 0550
EO024 rezerve PLC icin kullanilan hata mesaji > bkz. ek kilavuz BU 0550
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6 Galisma durumuyla ilgili mesajlar

Uyar1 mesajlari

SimpleBox'taki
ControlBox'taki gosterge yyari Nedeni
Grup P700'deki | Parametre kutusundaki metin *+ COzUm
ayrinti [-02]
C001 1.0 Overtemp. Umrichter invertdriin sicaklik denetimi
"invertér asir sicaklig” Uyari, izin verilen sicaklik sinirina ulasildi.
(Invertdr sogutucusu) * Cevre sicakligini azaltin
» Cihaz fani/ salt dolabi havalandirmasini kontrol edin
» Cihazi kirlenme agisindan kontrol edin
C002 2.0 Overtemp. Motor PTC Motor sicaklik sensoériinden uyari geliyor (tetikleme limitine
"Motor PTC asiri sicakligi" ulasildr)
¢ Motor ylkinu azaltin
e Motor devrini arttirin
» Harici motor fanini kullanin
2.1 Overtemp. 12t Motor Uyari: Motor 12t denetimi ((P535)'te belirtilen zaman
"Motor agiri sicakligi 12" diliminde nominal akimin 1,3 katina erigilmesi)
¢ Motor ylkinu azaltin
Sadece I°t-Motor (P535) «  Motor devrini arttirin
programlanmigsa.
2.2 Overtemp. Brake r.ext Uyari: Sicaklik monitérii (6rn. frenleme direnci) devreye
"Harici frenleme direncinde sokuldu
asiri sicaklik" « Dijital giris low
Dijital giris (P420 [...])={13}
Uzerinden asiri sicaklik
C003 3.0 Overcurrent 12t Limit, Uyari: AC invertor(: 12t limiti tetiklendi, 6rn. 60 sn igin > 1,3 x
“Asir akim I?t limiti” In (P504'e de dikkat edin)
» Ficikisinda siirekli asir yiik
3.1 Overcurrent chopper It Uyari: Fren kiyicisi igin kullanilan 12t limiti tetiklendi, 1,3 kati
“Fren kiyici agiri akimi” degerlere ulasildi (mevcutsa P554'e ve P555, P556, P557'e
de dikkat edin)
* Frenleme direncinde agiri yik olusmasindan kaginin
3.5 Torque current limit Uyari: Moment akimi sinirina ulagsildi
‘moment akimi sinir” » (P112) parametresini kontrol edin
3.6 Current Limit Uyari: Akim sinirina ulasildi
“akim siniri” » (P536) parametresini kontrol edin
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C004 4.1 Overcurrent measurement Uyari: Darbe kapatma aktif durumda
"Asiri akim élglimi” Darbe kapatmanin (P537) etkinlestiriimesi icin gereken
limite ulasildi (sadece P112 ile P536 kapatildiginda
muimkunddr)

+ Fiasin yiiklendi

e Tahrik Unitesi zor hareket ediyor, dusuk
boyutlandiriimis,

» Rampalar (P102/P103) ¢ok dik— Rampa stiresini
arttirin

* Motor verilerini kontrol edin (P201 ... P209)
* Kayma dengelemesini kapatin (P212)

Ccoo8 8.0 Parameter loss Uyari: Calisma saati veya Devreye sokma sliresi gibi
‘parametre kaybi” periyodik olarak kaydedilen mesajlardan biri basariyla
kaydedilemedi.

Kayit islemi basariyla gerceklestirilebilirse uyari kaybolur.

Cco012 12.1 Limit moto./Customer Uyari: Motor kapatma sinirinin % 80'i (P534 [-01]) asildI.
"Motor kapatma sinir" * Motorun yikinl azaltin
¢ (P534 [-01]) parametresini daha yliksek bir degere
ayarlayin
12.2 Limit gen. Uyari: Jeneratér kapatma sinirinin (P534 [-02]) % 80'ine
"Jeneratér kapatma sinir” ulagildi.

¢ Motorun ylkinu azaltin
» (P534 [-02]) parametresini daha yiksek bir dedere

ayarlayin
12.3 Torque limit Uyari: Potansiyometre veya nominal deger kaynagi
sinirlamasinin % 80'ine ulasildi. P400 = 12
12.4 Current Limit Uyari: Potansiyometre veya nominal deder kaynagi
“akim sinirr” sinirlamasinin % 80'ine ulasildi. P400 = 14
125 Load monitor izin verilen yiik torku degerlerinin ((P525) ... (P529)) (P528)

parametresinde belirtilen degerin yarisi kadar bir stre
boyunca asilmasi veya altina dusllmesi nedeniyle uyari.

e YUki uyarlayin
e Limitleri degistirin ((P525) ... (P527))
e Gecikme suresini arttirin (P528)
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Calistirma blokaji mesajlari , "hazir degil”

SimpleBox'taki /

ControlBox'taki gﬁsterge Neden Nedeni
Grup P700'deki | Parametre kutusundaki metin e Co6zUm
ayrinti [-03]
1000 01 Volt. blocked by 10 "Gerilimi bloke etme" fonksiyonu ile parametrelenen giris
“G/C'dan gerilimi engelleme” (P420 / P480) dlisiik konumunda
e Girisi "high" (ylksek) olarak ayarlayin
» Sinyal kablosunu kontrol edin (kablo kopmasi)
0.2 Quickstop by 10, "Hizh durma" fonksiyonu ile parametrelenen giris (P420 /
“IO'dan hizli durma” P480) diisik konumunda
« Girisi "high" (ylksek) olarak ayarlayin
» Sinyal kablosunu kontrol edin (kablo kopmasi)
0.3 Block voltage from bus e Bus modu (P509): Bit 1 kontrol kelimesi "low" (dlsuk)
“Gerilimi Bus'tan engelleme” olarak ayarlandi
0.4 Bus fast stop ¢ Bus modu (P509): Bit 2 kontrol kelimesi "low" (dlsuk)
“Bus'tan hizli durma” olarak ayarlandi
0.5 Enable at start Devreye sokma sinyali (kontrol kelimesi, Dig 10 veya Bus
“Baslatma sirasinda onaylama” | 10) baslatma asamasinda (Sebeke "ACIK" veya kontrol
gerilimi "ACIK" hale geldikten sonra) mevcuttu. Veya elektrik
fazi eksik.
¢ Devreye sokma sinyalini baglatma iglemi
tamamlandiktan sonra verin (yani cihaz hazir olunca)
* "Otomatik yol alma"yi (P428) etkinlestirme
0.6-0.7 rezerve PLC igin kullanilan bilgi mesaji = bkz. ek kilavuz
0.8 Right direction blocked AC invertdrinin:
0.9 Left direction blocked P540 veya '.'.Sag yonde devreye sokma" (P420 = 31, 73)
veya "Sol ydnde devreye sokma" (P420 = 32, 74)
aracihigiyla kapatilarak ¢alistirma blokaiji
Frekans invertéru, "Agilmaya hazir" durumuna geger.
1006V 6.0 Charging error, Sarj rélesi etkinlestiriimedi, ¢lnki
“Sarj hatasi” « Sebeke gerilimi /ara devre gerilimi gok diisiik
* Sebeke gerilimi kesildi
» Tahliye iglemi aktif (P420) / (P480))
1011 11.0 Analog Stop, Frekans invertoriindeki / bagh bir G/C genigletmesindeki bir
“Analog durdurma” analog giris kablo kopmasi algilanacak (2-10V sinyali veya
4-20mA sinyali) sekilde yapilandirildiysa, analog sinyal 1 V
veya 2 mA degerinin altina dustigtnde frekans invertord,
"Acilmaya hazir" durumuna geger.
Bu, ilgili analog giris "0" fonksiyonuna ("Fonksiyon yok")
gOre parametrelendirildiginde de gerceklesir.
« Baglantiyi kontrol edin
10141 14.4 rezerve POSICON igin kullanilan bilgi mesaji = bkz. ek kilavuz
10181 18.0 rezerve "Guvenli durma" fonksiyonu igin kullanilan bilgi mesaji >
bkz. ek kilavuz
1)  Calisma durumunun (mesajin) ParameterBox'taki veya NORD CON-yaziliminin sanal kumanda Unitesindeki isareti: " Not ready"
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6.4 Calisma arnizalanyla ilgili sikga sorulan sorular

Ariza

Olasi nedeni

Cozum

Cihaz baslamiyor (tiim
LED'ler kapali)

Sebeke gerilimi yok veya yanhg
SK 2x5E: 24 V DC kontrol gerilimi yok

Baglantilari, besleme hatlarini
kontrol edin

Salterleri / sigortalari kontrol
edin

Cihaz, devreye sokma
islemine cevap vermiyor

Kontrol elemanlari bagh degil

Kontrol kelimesi kaynagdi dogru
ayarlanmamig

Sag ve sol devreye sokma sinyali paralel
Devreye sokma sinyali, cihaz ¢calismaya
hazir duruma gelmeden énce mevcut
(cihaz bir kenar 0 = 1 bekliyor)

Devreye sokma iglemini
yeniden ayarlayin
Gerekiyorsa P428'i degistirin:
"0" = Cihaz, devreye sokma
islemi igin bir kenar 0> 1
bekliyor / "1" = Cihaz,
"Seviye"ye cevap veriyor >
Gefahr: Tahrik kendi bagina
calismaya baglayabilir!
Kontrol baglantilarini kontrol
edin

P509'u kontrol edin

Onay mevcut olmasina
ragmen motor calismaya
baslamiyor

Motor kablosu bagli degil
Fren serbest birakilamiyor
Nominal deger belirtiimedi
Nominal deger kaynagdi dogru
ayarlanmadi

Baglantilari, besleme hatlarini
kontrol edin

Kontrol elemanlarini kontrol
edin

P510'u kontrol edin

Cihaz, yik arttiginda
(mekanik yukin / devrin
artmasi) hata mesaiji
verilmeden kapaniyor

Bir sebeke fazi eksik

Baglantilari, besleme hatlarini
kontrol edin

Salterleri / sigortalari kontrol
edin

Motor yanhs yénde déniyor

Motor kablosu: U-V-W birbiriyle
karistiriimis

Motor kablosu: 2 fazi degistirin
alternatif:

— Motor faz sirasini (P583)
kontrol edin

— Sag/sol yonde devreye
sokma fonksiyonlarini
degistirin (P420)

— Bit 11/12 kontrol kelimesini
degistirin (bus devreye
sokma igleminde)

Motor, istenen devre
ulasamiyor

Maksimum frekans ¢ok disuk
parametrelenmis

P105'i kontrol edin

238

BU 0200 tr-4920



.ﬁi‘oﬂp

DRIVESYSTEMS

6 Galisma durumuyla ilgili mesajlar

Motor devri, nominal deger
girisine uymuyor

Analog giris fonksiyonu "Frekans
toplama" olarak ayarlanmis ve baska bir
nominal deger mevcut

P400'u kontrol edin

Entegre potansiyometre (P1)
ayarini kontrol edin (sadece
SK 2x5E)

P420, aktif sabit frekanslari
kontrol edin

Bus nominal degerlerini kontrol
edin

P104 / P105 "Min. / Maks
frekans" degerini kontrol edin
P113 "JOG frekansini" kontrol
edin

Motor yiiksek gurilti
olusturarak ve disuk, kontrol
edilemeyen ya da ¢ok zor
kontrol edilebilen bir devirle
calisiyor, "KAPALI" sinyali
gecikmeli uygulaniyor,
muhtemelen hata mesaji 3.0
veriliyor

Enkoderin A ve B yolu birbiriyle
degistirildi (devir geri beslemesi igin)
Enkoder ¢6zindrligu dogru
ayarlanmamis

Enkoderin gerilim beslemesi yok
Enkoder arizali

Enkoderin baglantilarini

kontrol edin

P300, P301'i kontrol edin
P735 araciligiyla kontrol
Enkoderi kontrol edin

Fi ile opsiyonel modiillerin
arasinda iletisim hatasi
(zaman zaman)

Sistem busunun ¢ikis direngleri dogru
ayarlanmamis

Baglantilarin temasi kot

Sistem bus hattinda arizalar mevcut
Maksimum sistem busu uzunlugu asildi

Sadece 1. ve sonuncu
katilimci: Cikis direnci igin DIP
salterini ayarlayin

Baglantilar kontrol edin
Sistem busu tzerindeki tim
Fi'lerin GND'sini baglayin
Déseme yonetmeliklerine
dikkat edin (sinyal hatlari ile
kontrol hatlarinin ve sebeke
hatlari ile motor hatlarinin ayr
doésenmesi)

Kablo uzunluklarini (sistem
busu) kontrol edin

Tablo 14: Calisma arizalanyla ilgili sik¢a sorulan sorular
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7 Teknik veriler

7.1 Frekans invertoruyle ilgili genel bilgiler

Fonksiyon

Teknik 6zellik

Cikis frekansi
Darbe frekansi

Tipik asin yik kapasitesi
Verim
Izolasyon direnci

Calisma sicakligi / gevre sicakhgi

Depolama ve nakliye sicakhgi
Uzun sureli depolama
Koruma ttrt

Maks. kurulum ytiksekligi, deniz
seviyesi Ustlinde

Ortam kosullari

Cevre koruma

Sunlara kargi koruyucu onlemler:

Motor sicaklik denetimi
Kontrol ve kumanda

iki sebeke calistirma gevrimi
arasindaki bekleme stiresi
Arabirimler

Galvanizli ayirma
Baglanti klemensleri, elektrik baglantisi

0,0 ... 400,0 Hz

3,0 ... 16,0 kHz, Fabrika ayari = 6 kHz

Gug¢ azaltma > 8 kHz, 115/ 230 V'luk cihazda, > 6 kHz, 400 V'luk cihazda
% 150, 60 sn icin, % 200, 3,5 sn i¢in

> % 95, boyuta bagh olarak

>5MQ

-25°C ... +40°C, miunferit cihaz tipleri ve ¢alisma modlariyla ilgili ayrintili bilgiler
(digerlerinin yani sira UL- degerleri) igin, bkz. (Bolim 7.2)

ATEX: -20...+40°C (B6lim 2.6)

-25°C ... +60/70°C

(Bélum 9.1)

IP55, opsiyonel IP66 (Bolim 1.9)

NEMAL, daha yiksek NEMA kademeleri talep izerine

1000 m'ye kadar gug¢ azaltma yok

1000...2000 m: % 1 /100 m gl¢ azaltma, asiri gerilim kat. 3

2000...4000 m: % 1 /100 m gli¢c azaltma, asiri gerilim kat. 2, sebeke girisinde

harici asiri gerilim korumasi gereklidir
Tasima (IEC 60721-3-2): mekanik: 2M2

Caligma (IEC 60721-3-3): mekanik: 3M7, 3M6 (Boyut 4)
iklimsel: 3K3 (IP55)
(Bélim 8.7), Bkz. P219

3K4 (IP66)
Enerji tasarruf fonksiyonu
EMU (Boluim 8.3)
RoHS (BOlum 1.6)
Frekans invertoriinin asiri sicakligi

Asiri gerilim ve disuk gerilim

I’t-Motor, PTC / bimetal salter
Sensorsiiz akim vektor kontroll (ISD), dogrusal U/f karakteristik egrisi, VFC agik
¢cevrim, CFC open-loop, CFC closed-loop

Kisa devre, toprak arizasi
asir yuk, bosta galisma

Normal ¢alisma ¢evriminde tim cihazlar icin 60 saniye

Standart RS485 (USS) (sadece parametrelendirme kutularr)
RS232 (tek Slave)
Sistem bus

Opsiyon Yerlesik AS-i (Bolum 4.5)

Cesitli bus modiilleri (Bolim 1.2)
Kontrol klemensleri
Giig lnitesi
Kontrol (initesi

(Bolim 2.4.2)
(Bolim 2.4.3)
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DRIVESYSTEMS 7 Teknik veriler

7.2 Elektriksel veriler

Asagidaki tablolarda, frekans invertdrinin elektriksel verileri listelenmistir. Calisma modlariyla ilgili
olarak 6lgiim serilerini temel alan bilgiler oryantasyon amaghdir ve pratikte farklilik gdsterebilir. Olgiim
serileri, sirket binyesinde Uretilen 4 kutuplu standart motorlarla nominal devir degerinde
kaydedilmistir.

Belirlenen limitler Gzerinde 6zellikle asagidaki faktorler etkilidir:

Duvara montaj

e Montaj konumu
« Bitisik cihazlarin olusturdugu etki
* Ek hava akimlari

ve ek olarak

Motora montaj

« Kullanilan motor tipi

« Kullanilan motor boyutu

« Kendiliginden havalandirmali motorlarda devir
« Harici fanlarin kullanimi.

[i] Bilgi Tek fazl igletim

Tek fazl isletimde (115 V / 230 V) sebeke empedansinin hat basina en az 100 yH olmasi gerekir. Eger bu
saglanamiyorsa, sebeke tarafina bir sok bobini baglanmalidir.

Buna dikkat edilmemesi durumunda, parcaladaki izin verilmeyen akim yikleri nedeniyle cihazin zarar gérme
tehlikesi bulunmaktadir.

[i] Bilgi Akim veya giig bilgileri

Calisma modlarinda belirtilen gii¢ degerleri sadece kabaca verilmis degerlerdir.

Dogru frekans invertdri-motor cifti segilirken akim degerleri glvenilir bilgiler olarak kabul edilir!

Asagidaki tablolar, digerlerinin yani sira UL ile baglantili bilgileri icermektedir (bkz. Bolim 1.6.1 "UL ve
CSA Onay1").
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
7.2.1 Elektriksel veriler 1~ 115V
Cihaz tipi SK 2x5E...| -250-112- -370-112- -550-112- -750-112-
Boyut 1 1 2 2
(4 kutuplu standart motor) 240V 13 hp ¥% hp ¥ hp 1 hp
Sebeke gerilimi 115V 1AC100...120V,+% 10,47 ... 63 Hz
. d/dak V) 89A 11.0A 13.1A 20.1 A
Giris akimi
FLA? 89A 10.8 A 13.1A 20.1 A
Cikig gerilimi 230V 3 ACO0 ... 2 kati sebeke gerilimi
d/dak V) 1.7A 22A 3.0A 40A
Cikis akimi ® FLA motor montaji 2 1.7A 1.7A 30A 3.0A
FLA duvar montaji 2 1.7A 2.1A 30A 40A
min. frenleme direnci Aksesuar 750 75 Q 75 Q 75 Q
Motor montaji (havalandirmali)
maksimum surekli glic / maksimum sirekli akim
S1-50°C |0.25kW /1.6 A [0.25kW /1.6 A |0.37kW/2.6A |0.37kW/2.6A
S1-40°C | 0.25 kW /1.7A |0.25kW/1.8A [0.55kW/3.0A |0.55kw/3.0A
$1-30°C |0.25 kW /1.7 A |0.37kW/2.0A |0.55kW/3.0A |0.55kW/3.4A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 47°C 23°C 40°C 11°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 35°C 50°C 25°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 My) 50°C 30°C 45°C 20°C
Duvar montaji (havalandirmali / havalandirmasiz)
maksimum strekli gli¢ / maksimum surekli akim
S1-50°C | 0.25 kW /1.6 A |0.25kW /1.6 A |0.55kW/3.0A |0.55kwW/3.0A
S1-40°C | 0.25 kW /1.7A |0.37kW/2.0A |0.55kW/3.0A |0.55kw/3.3A
S1-30°C | 0.25 kW /1.7A |0.37kW/2.1A [055kW/3.0A |0.55kW /3.6 A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 48°C 36°C 50°C 16°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 40°C 50°C 30°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 M) 50°C 40°C 50°C 25°C
Sigortalar (AC) genel (6nerilen)
gecikmeli] 16 A 16A | 16A | 25A
Isc ¥ [A] Sigortalar (AC) UL onayh
o| O] ©
o| O ©
o| O] ©
o| 0| o
=l ©l g
Sinif (class)
3@ RK5 | X 30A 30A 30A 30A
’g CC,JR,T,G L |® X 30A 30A 30A 30A
N Bussmann FRS- | () X R-30 R-30 R-30 R-30
o (z115V) X 25A 25A 25A 25A
(@)

1) indirgenme egrisine dikkat edin (E3 Alt boliim 8.4.4 "Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan gikis akimi").
2) FLA — Full Load Current, UL/CSA'ya gore, yukarida belirtilen tim sebeke gerilim araligi (100 V — 120 V) icin maksimum akim

3) FLA (S1-40 °C), FLA motor montaji: fanli bir motoru te|
4) Sebekedeki izin verilen maksimum kisa devre akimi

mel alir

5) Bir SK TU4-MSW(-...) moddlindn kullanimi, sebekedeki izin verilen kisa devre akimini 10 kA ile sinirlar

6) UL 489'a gore "inverse time trip type"
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7 Teknik veriler

7.2.2 Elektriksel veriler 1~ 230 V

Cihaz tipi SK 2xxE...| -250-123- -370-123- -550-123- -750-123- -111-123-
Boyut 1 1 1 29 29
Nominal motor giici 230V] 0.25kw 0.37 kW 0.55 kW 0.75 kW 1.10 kw
(4 kutuplu standart motor) 240 V g hp Y% hp ¥ hp 1hp 1% hp
Sebeke gerilimi 230V 1AC200...240V,+% 10,47 ... 63 Hz
. d/dak V) 39A 5.8A 7.3A 10.2 A 14.7 A
Giris akimi
FLA? 39A 5.8A 7.3A 10.1 A 146 A
Cikis gerilimi 230V 3 ACO ... Sebeke gerilimi
d/dak V) 1.7A 22A 3.0A 40A 55A
Cikig akimi®-4 FLA motor montaji 2 1.7A 22A 26 A 39A 54A
FLA duvar montaji 2 1.7A 22 A 29A 39A 4.4 AP
min. frenleme direnci Aksesuar 75 Q 75 Q 75 Q 75 Q 75 Q
Motor montaji (havalandirmali)
maksimum surekli gli¢ / maksimum surekli akim
S1-50°C | 0.25kW / 1.6A | 0.25kW /1.8A |0.37kW/2.5A |0.55kW/3.4A |0.75kW /4.3A
S1-40°C | 0.25kW /1.7A | 0.37kW/2.0A |0.55kW/2.8A |0.55kW/3.7A |0.75kW /4.8A
S1-30°C | 0.25kW /1.7A | 0.37kW /2.2A |0.55kW/2.9A |0.75kW/4.0A |1.10kW/5.4A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 49°C 33°C 36°C 35°C 29°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 45°C 45°C 45°C 40°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 M) 50°C 40°C 40°C 40°C 35°C
Duvar montaji (havalandirmal / havalandirmasiz) 4
maksimum surekli glic / maksimum sirekli akim
S1-50°C | 0.25kW / 1.5A | 0.37kW /2.2A |0.37kW/2.7A |0.75kW /4.0A |0.75kW /4.3A
$1-40°C | 0.25kW / 1.7A | 0.37kW /2.2A | 0.55kW /2.9A | 0.75kW /4.0A | 0.75kW / 4.8A
S1-30°C | 0.25kW /1.7A | 0.37kW /2.2A |0.55kW/2.9A |0.75kW/4.0A |1.10kW/5.3A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 44°C 50°C 42°C 50°C 27°C
S3% 70 ED 10 dak 50°C 50°C 45°C 50°C 40°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 My) 45°C 50°C 45°C 50°C 35°C
Sigortalar (AC) genel (dnerilen)
gecikmeli] 10A 10A | 16A | 16A 16 A
Isc ¥ [A] Sigortalar (AC) UL onayli
o| O ©
o| O ©
o| O] ©
o| 1 o
| © 8
Sinif (class)
G;U RK5 | X 10A 10A 10A 30A 30A
g CC,JR,T,G L | X 10A 10A 10A 30A 30A
n Bussmann FRS- | () X R-10 R-10 R-10 R-30 R-30
En (z230V) X 10A 10A 10A 25A 25A
(@)

1) Indirgenme egrisine dikkat edin (L2 Alt bolim 8.4.4 "Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan ¢ikis akimi").
2) FLA — Full Load Current, UL/CSA'ya gore, yukarida belirtilen tim sebeke gerilim araligi (200 V — 240 V) icin maksimum akim
3) FLA (S1-40 °C), FLA motor montaiji: fanh bir motoru temel alir
4) SK 21xE ve SK 23xE cihazlar: Givenli fonksiyonlar kullanildiginda (fonksiyonel giivenlik: STO und SS1) BU 0230 uyarinca izin verilen sicaklik

aral@yla ilgili kisittamalara dikkat edilmelidir.
5) Sebekedeki izin verilen maksimum kisa devre akimi

6) Bir SK TU4-MSW(-...) modulundn kullanimi, sebekedeki izin verilen kisa devre akimini 10 kA ile sinirlar

7) UL 489'a gore "inverse time trip type"
a) Boyut 2: sadece SK 2x5E
b) Uygun bir fan kullanildiginda 5.4 A
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
7.2.3 Elektriksel veriler 3~ 230 V
Cihaz tipi SK 2xxE...| -250-323- -370-323- -550-323- -750-323- -111-323-
Boyut 1 1 1 1 1
Nominal motor giici 230 V| 0.25kw 0.37 kW 0.55 kw 0.75 kW 1.10 kW
(4 kutuplu standart motor) 240V 3 hp Y% hp Y hp 1hp 1% hp
Sebeke gerilimi 230V 3AC200...240V,+% 10,47 ... 63 Hz
. d/dak V) 14A 19A 26 A 35A 51A
Giris akimi
FLA? 14A 19A 26 A 35A 51A
Cikig gerilimi 230V 3 ACO ... Sebeke gerilimi
d/dak V) 1.7A 22A 3.0A 40A 55A
Cikis akimi 34 FLA motor montaji 2 1.7A 22 A 29A 22 2 45642\)
. 2) . .
FLA duvar montaji 1.7A 22A 29A (5140 °C) (5140 °C)
min. frenleme direnci Aksesuar 100 Q 100 O 100 © 100 Q 100 Q
Motor montaji (havalandirmali) veya SK TIE4-WMK-L-1 ile duvar montaji (havalandirmali) 4
maksimum surekli glic / maksimum sirekli akim
s1-50°C Jo.25kw /1.7 J0.37kw/22A [055kw/3.0A [0.75kW/4.0A | 1.1kw/55A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 My) 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
Duvar montaji (havalandirmasiz) %
maksimum surekli gli¢ / maksimum surekli akim
S1-50°C | 0.25kW / 1.7A | 0.37kW/2.2A |0.55kW/2.8A |0.55kW /2.8A |0.55kW /3.4A
$1-40°C | 0.25kW / 1.7A | 0.37kW /2.2A | 0.55kW /3.0A |0.55kW /3.5A | 0.75kW / 4.2A
S1-30°C | 0.25kW /1.7A | 0.37kW/2.2A | 0.55kW/3.0A |0.75kW/4.0A |0.75kW /4.8A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 50°C 50°C 48°C 32°C 20°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 50°C 50°C 40°C 30°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 M) 50°C 50°C 50°C 35°C 25°C
Sigortalar (AC) genel (dnerilen)
gecikmeli] 10A 10A | 10A | 10A | 16A
Isc ® [A] Sigortalar (AC) UL onayl
o| O] ©
o| O ©
o| O] ©
o| 0| o
=l ©l g
Sinif (class)
% RK5 () X 5A 5A 10A 10A 10A
’g) CC,JR,T,G L | 5A 5A 10A 10A 10A
2 Bussmann FRS- | () X R-5 R-5 R-10 R-10 R-10
5 (2230 V) X 5A 5A 10 A 10 A 10 A
(@)

1) Indirgenme egrisine dikkat edin (L2 Alt bolim 8.4.4 "Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan ¢ikis akimi").

2) FLA — Full Load Current, UL/CSA'ya gore, yukarida belirtilen tim sebeke gerilim araligi (200 V — 240 V) icin maksimum akim

3) FLA (S1-45 °C), FLA motor montaji: fanli bir motoru te|

mel alir

4) SK 21xE ve SK 23xE cihazlar: Givenli fonksiyonlar kullanildiginda (fonksiyonel giivenlik: STO und SS1) BU 0230 uyarinca izin verilen sicaklik

araligyla ilgili kisittamalara dikkat edilmelidir.
5) Sebekedeki izin verilen maksimum kisa devre akimi

6) Bir SK TU4-MSW(-...) moddlindn kullanimi, sebekedeki izin verilen kisa devre akimini 10 kA ile sinirlar

7) UL 489'a gore "inverse time trip type"
a) Uygun bir fan kullanildiginda 5.4 A
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Cihaz tipi SK 2xxE...| -151-323- -221-323- -301-323- -401-323-
Boyut 2 2 3 3
Nominal motor gtici 230V 1.5 kW 2.2 kW 3.0 kW 4.0 kW
(4 kutuplu standart motor) 240 V 2 hp 3hp 4 hp 5hp
Sebeke gerilimi 230V 3AC200...240V,+10 %, 47 ... 63 Hz
y d/dak V) 6.6 A 9.1A 11.8 A 151 A
Giris akimi
FLA? 6.6 A 9.1A 11.7A 149 A
Cikis gerilimi 230V 3 ACO ... Sebeke gerilimi
d/dak V) 70A 95A 125A 16.0 A
Cikis akimi 34 FLA motor montaji 2 6.9 A 88 A 12.3A 15.7 A
FLA duvar montair 2 55A3 55AD 8.0A9 80A9
! (S1-40 °C) (S1-40 °C) (S1-40 °C) (S1-40 °C)
min. frenleme direnci Aksesuar 62 Q 62 Q 330 33Q

Motor montaji (havalandirmali) veya SK TIE4-WMK-L-1 (veya -2) ile duvar montaji (havalandirmali)

maksimum surekli glic / maksimum sirekli akim

$1-50°C | 1.5kW / 7.0A 1.5kW/9.2A  |3.0kW/12.5A |3.0kW /14.5A
S1-40°C | 1.5kW / 7.0A | 2.2kW/9.5A | 3.0kW /12.5A |4.0kW /16.0A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 50°C 49°C 50°C 46°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 50°C 50°C 47°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 My) 50°C 50°C 50°C 47°C
Duvar montaji (havalandirmasiz) %
maksimum strekli gli¢ / maksimum surekli akim
S1-50°C | 0.55kW / 3.8A | 0.75kW/4.7A | 1.1kW/6.8A | 1.1kW/6.8A
S1-40°C | 0.75kW / 4.8A | 1.10kW /5.8A | 1.5kW/8.7A 1.5kW / 8.7A
S1-30°C | 1.10kW /5.7A | 1.50kW /6.7A | 2.2kW /10.4A | 2.2kW / 10.4A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 15°C 6°C 18°C -4°C
S3 % 70 ED 10 dak 25°C 20°C 30°C 0°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 My) 20°C 10°C 25°C 0°C
Sigortalar (AC) genel (6nerilen)
gecikmeli| 16 A 20A | 20A | 25A
Isc ¥ [A] Sigortalar (AC) UL onayli
o O ©
o O ©
o| Oof ©
ol o
=l ©l g
Sinif (class)
3;5 RK5 |(®) 10A 30A 30A 30A
5 CC,J,R, T,G,L |® X 10A 30A 30A 30A
(o))
" Bussmann FRS- | () R-10 R-30 R-30 R-30
=
o (z230V) X 10A 25A 25A 25A
(@)

1) Indirgenme egrisine dikkat edin (E2 Alt bolim 8.4.4 "Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan gikis akimi").
2) FLA — Full Load Current, UL/CSA'ya gore, yukarida belirtilen tim sebeke gerilim araligi (200 V — 240 V) icin maksimum akim
3) FLA (S1-45 °C), FLA motor montaiji: fanl bir motoru temel alir

4) SK 21xE ve SK 23xE cihazlar: Guvenli fonksiyonlar kullanildiginda (fonksiyonel glvenlik: STO und SS1) BU 0230 uyarinca izin verilen sicaklik

araligiyla ilgili kisittamalara dikkat edilmelidir.
5) Sebekedeki izin verilen maksimum kisa devre akimi
6) Bir SK TU4-MSW(-...) modilunin kullanimi, sebekedeki izin verilen kisa devre akimini 10 kA ile sinirlar

7) UL 489'a gore "inverse time trip type"
a) Uygun bir fan kullanildiginda 6.9 A
b) Uygun bir fan kullanildiginda 8.8 A

c¢) Uygun bir fan kullanildiginda 12.3 A
d) Uygun bir fan kullanildiginda 15.7 A
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby DRIVESYSTEMS
Cihaz tipi SK 2xxE...| -551-323- -751-323- -112-323-
Boyut 4 4 4
Nominal motor gucu 230V 5.5 kW 7.5 kW 11.0 kW
(4 kutuplu standart motor) 240 V 7 % hp 10 hp 15 hp
Sebeke gerilimi 230V 3AC200...240V,+10%, 47 ... 63 Hz
» d/dak V) 235A 295A 405 A
Girig akimi
FLA? 225A 285 A 395A
Cikis gerilimi 230V 3 ACO ... Sebeke gerilimi
d/dak V) 23.0A 29.0A 40.0 A
Cikig akimi ®-4 FLA motor montaji 2 22.0A 28.0A 39.0A
FLA duvar montaji 2 22.0A 28.0A 39.0A
min. frenleme direnci Aksesuar 30Q 20Q 150

Motor montaji (fan sogutma 5), cihaza entegre) 4

maksimum strekli gli¢ / maksimum surekli akim

S1-40°C I 5.5kW / 23.0A | 7.5kW /29.0A | 11.0kW /40.0A

Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi

S1 40°C 40°C 40°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 50°C 44°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 M) 47°C 50°C 44°C

Duvar montaji (fan sogutma 5), cihaza entegre) 4

maksimum surekli glic / maksimum sirekli akim

S1-40°C I 5.5kW / 23.0A | 7.5kW / 29.0A 11.0kw / 40.0A

Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi

s1 45°C 45°C 45°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 50°C 47°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 My) 50°C 50°C 47°C
Sigortalar (AC) genel (6nerilen)
gecikmeli] 35 A 50A | 50A | |
Isc © [A] Sigortalar (AC) UL onayh
o| O] ©
o| O ©
o| O] ©
o| 0| o
=l ©l g
Sinif (class)
o]
5| CC,J,RT,G,L(300V) X 60 A 60 A 60 A
E (300V) | x 60 A 60 A 60 A
(@)

1) indirgenme egrisine dikkat edin (E2 Alt boliim 8.4.4 "Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan gikis akimi”).

2) FLA — Full Load Current, UL/CSA'ya gore, yukarida belirtilen tim sebeke gerilim araligi (200 V — 240 V) icin maksimum akim

3) FLA (S1-40 °C)

4) SK 21xE ve SK 23xE cihazlar: Guvenli fonksiyonlar kullanildiginda (fonksiyonel glvenlik: STO und SS1) BU 0230 uyarinca izin verilen sicaklik
araligiyla ilgili kisittamalara dikkat edilmelidir.

5) Fan sogutma, sicaklik kontrolli: ON= 55°C, OFF= 50°C,
50°C limitinin altina inilmesi ve onayin iptal edilmesi durumunda galismaya devam etme siiresi: 2 dakika,

6) Sebekedeki izin verilen maksimum kisa devre akimi

7) UL 489'a gore "inverse time trip type"

246 BU 0200 tr-4920



https://www.nord.com/cms/tr/documentation/manuals/details_1139/detail_49282.jsp

NoRP

DRIVESYSTEMS 7 Teknik veriler

7.2.4 Elektriksel veriler 3~ 400 V

Cihaz tipi SK 2xxE...| -550-340- -750-340- -111-340- -151-340- -221-340-
Boyut 1 1 1 1 1
Nominal motor gucu 400V 0.55 kW 0.75 kW 1.1 kW 1.5 kW 2.2 kW
(4 kutuplu standart motor) 480 V ¥ hp 1hp 1% hp 2hp 3hp
Sebeke gerilimi 400 V 3AC380...500V,-%20/+% 10,47 ... 63 Hz
. d/dak V) 16A 22 A 29A 3.7A 52A
Giris akimi
FLA? 14A 20A 2.7 A 34A 4.7 A
Cikis gerilimi 400 V 3 ACO ... Sebeke gerilimi
d/dak V) 1.7A 2.3A 31A 4.0A 55A
Cikis akimi 34 FLA motor montaji 2 15A 2.1A 2.8A 36A 4.9 A)
36A 4.0 A2
. 2)
FLA duvar montaji 15A 21A 28A (5140 °C) (51-40°C)
min. frenleme direnci Aksesuar 200 O 200 Q 200 Q 200 Q 200 Q

Motor montaji (havalandirmali) veya SK TIE4-WMK-L-1 ile duvar montaji (havalandirmali) 4

maksimum surekli gli¢ / maksimum surekli akim

s150°C Josskw /174 [0.75kw/2.3A |1.1kwW/3.1A  [15kW/4.0A |2.2kw/5.5A

Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi

S1 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 M) 50°C 50°C 50°C 50°C 50°C

Duvar montaji (havalandirmasiz) ¥

maksimum surekli gli¢c / maksimum surekli akim

S1-50°C | 0.55kW /1.7A | 0.75kW/2.3A | 0.75kW /2.8A | 0.75kW/2.8A |0.75kW/2.8A
S1-40°C | 0.55kW/1.7A [ 0.75kW/2.3A | 1.1kW/3.1A 1.1kw /3.3A 1.1kw /3.3A
S1-30°C | 0.55kW /1.7A | 0.75kW/2.3A | 1.1kW/3.1A 1.5kW / 3.9A 1.5kW / 3.9A

Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi

s1 50°C 50°C 45°C 29°C 1°C
S3 % 70 ED 10 dak 50°C 50°C 50°C 40°C 15°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 M) 50°C 50°C 50°C 35°C 5°C
Sigortalar (AC) genel (6nerilen)
gecikmeli] 10A 10A | 10A | 10A | 10A
Isc ® [A] Sigortalar (AC) UL onayh
o| O] ©
o| O ©
o| O] ©
o| 0| o
=l ©|l 9
Sinif (class)
% RKS5 | () X 5A 5A 10 A 10 A 10 A
§) CC,J, R T,G L | X 5A 5A 10 A 10A 10A
n Bussmann FRS- | () X R-5 R-5 R-10 R-10 R-10
5 (= 230/400 V) X 5A 5A 10 A 10 A 10 A
(@)

1) Indirgenme egrisine dikkat edin (E2 Alt bolim 8.4.4 "Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan gikis akimi").

2) FLA — Full Load Current, UL/CSA'ya gore, yukarida belirtilen tim sebeke gerilim araligi (380 V — 500 V) icin maksimum akim

3) FLA (S1-45 °C), FLA motor montaji: fanli bir motoru temel alir

4) SK 21xE ve SK 23xE cihazlar: Givenli fonksiyonlar kullanildiginda (fonksiyonel giivenlik: STO und SS1) BU 0230 uyarinca izin verilen sicaklik
aral@yla ilgili kisittamalara dikkat edilmelidir.

5) Sebekedeki izin verilen maksimum kisa devre akimi

6) Bir SK TU4-MSW(-...) modulundn kullanimi, sebekedeki izin verilen kisa devre akimini 10 kA ile sinirlar

7) UL 489'a gore "inverse time trip type"

a) Uygun bir fan kullanildiginda 4.9 A
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Cihaz tipi SK 2xxE...| -301-340- -401-340- -551-340- -751-340-
Boyut 2 2 3 3
Nominal motor gucu 400V 3.0 kKW 4.0 kKW 5.5 kW 7.5 KW
(4 kutuplu standart motor) 480 V 4 hp 5 hp 7Y% hp 10 hp
Sebeke gerilimi 400 V 3AC380...500V,-%20/+% 10,47 ... 63 Hz
. d/dak V) 7.0A 89A 11.7A 15.0A
Giris akimi
FLA? 6.3A 8.0A 10.3A 131 A
Cikig gerilimi 400 V 3 ACO ... Sebeke gerilimi
d/dak V) 75A 95A 125A 16.0 A
Cikis akimi 34 FLA motor montaji 2 6.7 A 85A 11.0A 140A
FLA duvar montair 2 5.5 9A 55AP 8.0A9 80A9
! (S1-40 °C) (S1-40 °C) (S1-40 °C) (S1-40 °C)
min. frenleme direnci Aksesuar 110 Q 110 Q 68 Q 68 Q
Motor montaji (havalandirmali) veya SK TIE4-WMK-L-1 (veya -2) ile duvar montaji (havalandirmali) 4
maksimum surekli glic / maksimum surekli akim:
S1-50°C | 2.2kw /5.5A | 3.0kW/8.0A  |4.0kw/11.8A |5.5kw/13.8A
S1-40°C | 3.0kw /7.5A | 4.0kW/9.5A | 55kW /12.5A |7.5kW/16.0A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 43°C 41°C 48°C 43°C
S3 % 70 ED 10 dak 45°C 45°C 50°C 45°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 My) 45°C 41°C 50°C 45°C
Duvar montaji (havalandirmasiz) %
maksimum surekli gli¢ / maksimum sirekli akim:
S1-50°C | 1.1kw / 3.1A 1.5kW/4.0A |15kW/5.3A |2.2kW/6.3A
S1-40°C | 1.5kW / 4.0A 1.5kW/4.9A  |22kW/6.9A | 3.0kW/7.9A
S1-30°C | 1.5kW /4.8A | 2.2kW/5.7A  |3.0kW/8.4A | 4.0kW/9.4A
Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi
s1 -3°C -20°C 1°C -18°C
S3 % 70 ED 10 dak 0°C -5°C 15°C -5°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 M) 0°C -15°C 5°C -10°C
Sigortalar (AC) genel (dnerilen)
gecikmeli] 16 A 16A | 20A | 25A |
Isc ® [A] Sigortalar (AC) UL onayh
o| O] ©
o| O ©
o| O] ©
o| 0| o
=l ©|l 9
Sinif (class)
G;U RK5 () X 10A 30A 30A 30 A
‘§) CC,J,R, T,G, L || |x 10 A 30A 30 A 30A
[ Bussmann FRS- | (x) X R-10 R-30 R-30 R-30
E (=230/400V) X 10A 25A 25A 25A
(@)

1) Indirgenme egrisine dikkat edin (E2 Alt bolim 8.4.4 "Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan ¢ikis akimi").

2) FLA — Full Load Current, UL/CSA'ya gore, yukarida belirtilen tim sebeke gerilim araligi (380 V — 500 V) icin maksimum akim

3) FLA (S1-45 °C), FLA motor montaiji: fanl bir motoru temel alir
4) SK 21xE ve SK 23xE cihazlar: Givenli fonksiyonlar kullanildiginda (fonksiyonel glvenlik: STO und SS1) BU 0230 uyarinca izin verilen sicaklik
araligiyla ilgili kisittamalara dikkat edilmelidir.

5) Sebekedeki izin verilen maksimum kisa devre akimi
6) Bir SK TU4-MSW(-...) moddlundn kullanimi, sebekedeki izin verilen kisa devre akimini 10 kA ile sinirlar
7) UL 489'a gore "inverse time trip type"
a) Uygun bir fan kullanildiginda 6.7 A
b) Uygun bir fan kullanildiginda 8.5 A

¢) Uygun bir fan kullanildiginda 11.0 A
d) Uygun bir fan kullanildiginda 14.0 A
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Cihaz tipi SK 2xxE...| -112-340- -152-340- -182-340- -222-340-
Boyut 4 4 4 4
Nominal motor gucu 400V 11.0 kW 15.0 kW 18.5 kW 22.0 kKW
(4 kutuplu standart motor) 480 V 15 hp 20 hp 25 hp 30 hp
Sebeke gerilimi 400 V 3AC380...500V,-%20/+% 10,47 ... 63 Hz
. d/dak V) 236 A 32.0A 405 A 46.5 A
Giris akimi
FLA? 205A 28.0 A 355A 425A
Cikig gerilimi 400 V 3 ACO ... Sebeke gerilimi
d/dak V) 23.0A 32.0A 40.0 A 46.0 A
Cikis akimi -4 FLA motor montaji 2 20.0 A 28.0A 35.0A 42.0A
FLA duvar montaji 2 20.0 A 28.0 A 35.0A 42.0 A
min. frenleme direnci Aksesuar 47 Q 33Q 27 Q 24 Q

Motor montaji (fan sogutma 5), cihaza entegre) %

maksimum surekli giic / maksimum sirekli akim

S1-40°C I 11.0kw / 23.0A | 15.0kw / 32.0A | 18.5kW / 40.0A | 22.0kW / 46.0A

Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi

S1
S3 % 70 ED 10 dak

S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 M)

40°C
50°C
50°C

40°C
49°C
49°C

40°C
41°C
41°C

40°C
41°C
41°C

Duvar montaji (fan sogutma 5), cihaza entegre) %

maksimum strekli gli¢ / maksimum surekli akim

S1-40°C I 11.0kW / 23.0A | 15.0kW /32.0A | 18.5kW /40.0A | 22.0kW /46.0A

Nominal ¢ikis akiminda izin verilen maksimum ortam sicakligi

s1 45°C 45°C 41°C 40°C
$3 % 70 ED 10 dak 50°C 50°C 43°C 42°C
S6 % 70 ED 10 dak (% 100 / % 20 My) 50°C 50°C 43°C 41°C
Sigortalar (AC) genel (dnerilen)
gecikmeli] 35 A 50A | 50A | 63A
Isc © [A] Sigortalar (AC) UL onayli
o| O ©
o| O ©
o| O] ©
o| nl o
| © 8
Sinif (class)
©
é CC,J,R, T, G, L (600 V) X 60 A 60 A 60 A 60 A
%)
% (600V) | x 60 A 60 A 60 A 60 A

1) Indirgenme egrisine dikkat edin (L2 Alt bolim 8.4.4 "Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan ¢ikis akimi").
2) FLA — Full Load Current, UL/CSA'ya gore, yukarida belirtilen tim sebeke gerilim araligi (380 V — 500 V) icin maksimum akim

3) FLA (S1-40 °C)

4) SK 21xE ve SK 23xE cihazlar: Guvenli fonksiyonlar kullanildiginda (fonksiyonel glvenlik: STO und SS1) BU 0230 uyarinca izin verilen sicaklik
araligiyla ilgili kisittamalara dikkat edilmelidir.

5) Fan sogutma, sicaklik kontrolli: ON= 55°C, OFF= 50°C,

50°C limitinin altina inilmesi ve onayin iptal edilmesi durumunda galismaya devam etme siiresi: 2 dakika,
6) Sebekedeki izin verilen maksimum kisa devre akimi

7) UL 489'a gore "inverse time trip type"

BU 0200 tr-4920
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NORDAC FLEX (SK 200E ... SK 235E) — Frekans invertorleri el kitaby

8 EKk bilgiler

8.1 Nominal deger igsleme
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Sekil 31: Nominal deger isleme
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8.2 Proses kontroloru

Proses kontrolori, kontrolor ¢ikisinin sinirlanabildigi bir Pl kontrolérudir. Ek olarak, ¢ikis ana nominal
degerin bir ylizdesi olarak standartlastirilir. Bu sayede, ylk tarafina bagl mevcut bir tahrik bilesenini
ana nominal degerle kontrol etme ve Pl kontroldriyle tekrar ayarlama imkani dogar.

Rampa siresi Pl nominal degeri P416
Ana

nominal
deger =
Analog girig 1 min. sinirlama

(P400[-01]=2)
veya
Analog giris 2

P466

Nominal
deger P faktoru P413 Calismaya baglama
| faktort P414 suresi P102

P412 = 0.0-10.0V

. =@ |-
A
Gergek =
maks. sinirlama

deger Pl kontrol6rii — Nominal deger
Analog giris 1 P415 On kontro' rampasi
(P400[-01]=6) Analog girig

veya
Analog girig 2 (P400[..] = 16)

Sekil 32: Proses kontrolérii akis diyagrami
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8.2.1 Proses kontrolorii uygulama o6rnegi

SM (izerinden kontrolli tahrik Sarkagli merdane = SM (dansgi merdane)

Pilot makine

—

/

ov

T~

—

7 <3+— | Orta=5V
/ nominal
Potansiyo- konum
metre 10V
aracihgiyla SM
gercek pozisyonu 0-10V
Frekans invertéru
Pilot makin%niq nominal AIN 1 fa
degeri
Sagdan devreye sokma DIN 1 Nominal degerin %
degeri olarak P415
_ kontroldr siniri
SM gergek pozisyonu AIN 2 maki Pll.Ot Kontrolér siniri
nenin P415
nominal
P412 parametresi araciligiyla degeri
SM gergek pozisyonu t>
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8.2.2 Proses kontrolorii parametre ayarlar

(Ornek: SK 2x0E Nominal frekans: 50 Hz, ayar sinirlari: +/- % 25)

P105 (Maksimum frekans) [Hz] : 2 Nominal frekans [Hz]+ (Nomma’ frekans [HZ]XPMS[%])

100%

0
Ornek: >50Hz +M =62,5Hz

100%

P400 [-01] ( Analog giris 1 fonksiyonu) :"2" (Frekans toplama)
P411 (Nominal frekans) [Hz] : Analog giris 1'de 10V'taki nominal frekans

Ornek: 50 Hz

P412 (proses kontroléri nominal degeri) : SM Orta konumu / fabrika ayari 5V (gerekiyorsa uyarlayin)

P413 (P kontrolor) [%0] : Fabrika ayari %10 (gerekiyorsa uyarlayin)
P414 (I kontroldru) [%/msn] : % 100/sn onerilir
P415 (Sinirlama +/-) [%] : Kontrolér sinirlamasi (Bkz. Ust kisim)
Not: P415 parametresi, Pl kontrolérinden sonraki kontrolor

sinirlamasi olarak kullanilir.

Ornek: nominal degerin %25'i

P416 (rampa suresi Pl nominal degeri) [sn] : Fabrika ayari 2s (gerekiyorsa kontroldr davranigina goére
ayarlayin)

P420 [-01] ( Dijital giris 1 fonksiyonu)  :"1" Saddan devreye sok
P400 [-02] ( Analog giris 2 fonksiyonu) :"6" Pl proses kontroléri gergek degeri
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8.3 Elektromanyetik uyumluluk EMU

Cihaz bu el kitabindaki 6nerilere uygun sekilde kurulursa, EMU drin normuna EN 61800-3 uygun
olarak EMU yoénetmeliginin tim gerekliliklerini kargilar.

8.3.1 Genel dizenlemeler

Kendine 6zgli, bagimsiz bir fonksiyona sahip olan ve son kullanicilar igin munferit cihazlar olarak
piyasaya sunulan tim elektrikli cihazlar, Temmuz 2007'den itibaren 2004/108/EG sayili yonetmelige
(eski EEC/89/336 sayili ydnetmelik) uymalidir. Ureticilerin bu ydénetmelige uyduklarini gdstermeleri igin
su sekilde Ug farkli ydntem mevcuttur:

1. AB uygunluk beyani

Burada, cihazin elektriksel ortamiyla ilgili gegerli Avrupa, normlarindaki istemlerin yerine getirildigini
belirten bir beyan s6z konusudur. Sadece Avrupa Birligi'nin resmi gazetesinde yayimlanan
standartlar Uretici beyaninda zikredilebilir.

2. Teknik dokiimantasyon

Cihazin EMU davranigini tanimlayan bir teknik belge hazirlanabilir. Bu belge, Avrupa'daki ilgili
Yonetim Merkezi tarafindan atanan bir Yetkili Makam' tarafindan onaylanmak zorundadir. Boylece
heniiz hazirlik agamasinda olan standartlar kullanilabilir.

3. AB tip kontrol sertifikasi

Cihazlar ancak bagska cihazlara (6rn. bir motora) baglandiklarinda kendilerine ait bir fonksiyona
sahiptir. Temel birimler ayrica EMU ydnetmeligine uyuldugunu gosteren CE isaretini de tasiyamazlar.
Bu nedenle, asagida bu Urinlerin EMU davranisiyla ilgili daha kesin ayrintilar verilmistir; burada, s6z
konusu Urdinlerin bu belgede belirtilen yonetmeliklere ve talimatlara uygun olarak monte edildikleri
kabul edilmektedir.

Uretici, cihazlarinin gii¢ tahrik bilesenlerinde EMU davranisi agisindan ilgili ortamda EMU
yonetmeliginin gereklilikleri igin yeterli oldugunu kendisi dogrulayabilir. llgili limitler, parazitlere
dayanma ozelligi ve parazit yayini ile ilgili EN 61000-6-2 ve EN 61000-6-4 sayili temel standartlara
uygundur.

254 BU 0200 tr-4920



.ﬁi‘oﬂp

DRIVESYSTEMS 8 Ek bilgiler

8.3.2 EMU’'nun degerlendirilmesi

Elektromanyetik uyumlulugun degerlendirilmesi igin 2 norma dikkat edilmelidir.

1.

EN 55011 (Ortam normu)

Bu normda limitler, Grindn calistinlacagi ve temel olarak alinan ortama bagh olarak tanimlanir. 2
farkh ortam s6z konusudur ve 1. ortam, endistriyel olmayan ve kendi yuksek veya orta gerilim
dagitim transformatérleri bulunmayan yerlesim alanlari ve is alanlarini tanimlar. 2. ortam ise
digerinin tersine, kamuya acik algcak gerilim sebekesine bagll olmayip kendi ylUksek veya orta
gerilim dagitim transformatorlerine sahip olan enduistri bdlgelerini tanimlar. Bu sirada, limitler
Sinif A1, A2 ve B seklinde ayrilir.

EN 61800-3 (Uriin normu)

Bu normda limitler, GrGndn kullanim alanina bagh olarak tanimlanir. Bu sirada, limitler Kategori C1,
C2, C3 ve C4 seklinde ayrilirken, Sinif C4 prensip olarak sadece ylksek gerilimli (= 1000 V AC)
veya yuksek akimli (= 400 A) tahrik sistemleri icin gegerlidir. Ancak C4 sinifi, munferit cihaz igin,
cihazin karmasik sistemlere bagli olmasi durumunda gegerlidir.

Her iki norm icin de ayni limitler gegerlidir. Fakat normlar, tGriin normundaki bir genisletiimis uygulama
ile birbirinden ayrilir. iki normdan hangisinin temel alinacagina isletmeci karar verir ve bir ariza
giderme durumunda tipik olarak ortam normu temel alinir.

iki norm arasindaki temel iliski asagida agiklanmistir:

EN 61800-3'e gore kategori C1 Cc2 C3
EN 55011'e gore limit sinifi B Al A2
isletime izin verilen yerler
1. Ortam (meskun mahaller) X XD -
2. Ortam (endistriyel ortam) X XD X1
EN 61800-3'e gore gerekli not - 2) 3)
Dagitim kanal Genel olarak temin | Kisitl sekilde temin edilebilir
edilebilir

EMU - Uzmanlik bilgisi Gereklilik yok Kurulum ve devreye alma islemleri EMU

konusunda uzman kisi tarafindan yapilir
1) Cihazin, gegme cihaz olarak veya hareketli tertibatlarda kullanimina izin verilmez
2)  "Tahrik sistemi, bir meskun mahalde, parazit giderme 6nlemleri alinmasini gerekli kilabilecek ylksek frekansli girisimlere neden olabilir."
3)  "Tahrik sistemi, meskun mahalleri besleyen kamuya agik bir algak gerilim sebekesinde kullanim icin 6ngérilmemistir."

Tablo 15: EMU — EN 61800-3 ile EN 55011'in karsilastiriimasi
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8.3.3 Cihazin EMU'su

DIKKAT

Ortamin EMU paraziti

Bu cihaz, meskun mahallerde ek parazit giderme dnlemleri alinmasini gerektirebilen ylksek frekansh
girisimlere yol agabilir (EJ Alt bélim 8.3.2 "EMU'nun degerlendirilmesi").

« Belirtilen parazit dnleme derecesine uymak igin ekranli motor kablolari kullanin.

Cihaz sadece ticari uygulamalar icin Ongorilmuistir. Bu nedenle, harmoniklerin yayiniyla ilgili
EN 61000-3-2 sayili normun gerekliliklerine tabi degildir.

Limit siniflari ancak asagidaki durumlarda saglanir:
« Kablolama EMU'ya uygun sekilde yapildiysa
« Ekranlanmig motor kablolarinin uzunlugu izin verilen limitleri agsmiyorsa

« Standart darbe frekansi (P504) kullaniliyorsa

Motor kablosunun ekrani, duvar montajinda, motor klemens kutusunda ve invertér govdesinde gift
tarafli olarak yerlestiriimelidir.

Cihaz tipi Jumper pozisyonu Kabloyla baglantili emisyon
ekranlanmig maks. motor (Bélum 2.4.2.1) 150 kHz — 30 MHz

kablosu Sinif C2 Sinif C1
Cihaz motora monte edilmig Jumper takiimig (CY=0ON) + -
Cihaz duvara monte edilmis Jumper takiimig (CY=0ON) 5m -
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ler

EMU EN 61800-3 uyarinca
test ve ol¢ciim yontemi olarak kullanilan normlara genel bakis:

Parazit yayini
Kabloyla baglantili emisyon Cc2
o S EN 55011
(guralta gerilimi) -
Yayilan emisyon Cc2
EN 55011

(parazit alani guicti) -

Parazitlere dayanma ézelligi EN 61000-6-1, EN 61000-6-2

ESD, statik elektrigin bosaltiimasi EN 61000-4-2 6 kV (CD), 8 kV (AD)
EMF, yiiksek frekansli elektromanyetik EN 61000-4-3 10 V/m; 80 — 1000 MHz
alanlar 3 V/m; 1400 — 2700 MHz
Kontrol kablolarinda patlama EN 61000-4-4 1kVv

Sebeke ve motor kablolarinda patlama |[EN 61000-4-4 2 kv

Gerilim darbesi (Faz-Faz/-Toprak) EN 61000-4-5 1kv/2kVv

Viksek frekansh alanlar sebebiyle gy 61600 4.6 10V, 0,15 — 80 MHz
kablolarla iletilen parazit buyutkltagu

G"erll!lm qalgalanmalarl ve gerilim EN 61000-2-1 +% 10, - % 15: % 90
dususleri

Gerilim asimetrileri ve frekans EN 61000-2-4 % 3: % 2

degisimleri

Tablo 16: EN 61800-3 Uriin normuna gére genel bakig

T — .
200-240 V 1 Fl
330-480 V . .
2 Frenleme direnci
(opsiyon)
3 EMU vidali
baglantiya
T 4 Fonksiyon topragi
= PE  Koruyucu toprak

Sekil 33: Kablolama 6nerisi
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8.3.4 AB uygunluk beyani

GETRIEBEBAU NORD

Member of the NORD DRIVESYSTEMS Group DRIVESYSTEMS

NORQ

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG

Nord-Str. 122941 hei y - Fon +49(0)4532 289 - 0. Fax +49{0)4532 289 - 2253 _info@nord.com

C310700_2219

EU Declaration of Conformity

In the meaning of the directive 2014/35/EU Annex IV, 2014/30/EU Annex Il and 2011/65/EU Annex Vi

Getriebebau NORD GmbH & Co. KG as manufacturer in sole responsibility hereby declares,
that the variable speed drives from the product series

SK 200E-xxx-123-B-.. , SK 200E-xxx-323-.-.. , SK 200E-xxx-340-.-..

{»x= 250, 370, 550, 750, 111, 151, 221, 301, 401, 551, 751, 112, 152, 182, 222)

also in these functional variants:

SK 205E-..., SK 210E-..., SK 215E-..., SK 220E-..., SK 225E-..., SK 230E-..., SK 235E-...
and the further options/accessories:

SK CU4-... , SK TU4-..., SK TI4-..., SK TIE4-... , SK BRI4-... , SK BRE4-...,

SK PAR-3., SK CSX-3., 5K SSX-3A, SK POT1-., SK EPG-3H, SK TIE5-BT-STICK

comply with the following regulations:
Low Voltage Directive 2014/35/EU 0J. L 96 of 29.3.2014, p. 357-374
EMC Directive 2014/30/EU  0OJ. L 96 of 29.3.2014, p. 79-106

RoHS Directive 2011/65/EU 0QJ.L 174 of 1.7.2011, p. 88-11
Delegated Directive(EU) 2015/863 0J. L 137 of 4.6.2015, p. 10-12

Applied standards:

EN 61800-5-1:2007+A1:2017 EN 61800-3:2004+A1:2012+AC:2014  EN 61800-9-1:2017
EN 60529:1991+A1:20004A2:2013+AC:2016 EN 50581:2012

It is necessary to notice the data in the operating manual to meet the regulations of the EMC-Directive.
Specially take care about correct EMC installation and cabling, differences in the field of applications and if

necessary original accessories.

First marking was carried out in 2009.

Bargteheide, 28.05.2019

L

U. Kiichenmeister pp F. Wiedemann

Managing Director Head of Inverter Division

EN 61800-9-2:2017

Vi (. P y{éw
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8.4 Azaltilmis ¢ikis gucu

Frekans invertorleri belirli agir yiik durumlari igin tasarlanmistir. Orn. asiri akimin 1,5 kati 60 saniye
sureyle kullanilabilir. Bu, asir akimin 2 kati igin yaklasik 3,5 saniyedir. Su durumlarda asin yik
kapasitesinin ve bu kapasitenin siresinin azaltiimasi distuntlmelidir:

e 4,5 Hz'ten kiiguk ¢ikis frekanslari ve sabit gerilimler (sabit ibre)
* Nominal darbe frekansindan (P504) buytk darbe frekanslari

e 400 V'tan buyuk yukseltilmis sebeke gerilimleri

e Yikselmis sogutma govdesi sicakhgi

Asagidaki karakteristik egrileri araciligiyla ilgili akim/gui¢ sinirlamasi degerleri okunabilir.

8.4.1 Darbe frekansi sebebiyle artan i1s1 kayiplari

Bu sekilde, frekans invertériinde yliksek is1 kayiplari olusmasini engellemek amaciyla, ¢ikis akiminin
230V ve 400 V'luk cihazlar igin darbe frekansina bagdli olarak nasil azaltilmasi gerektigi
gOsterilmektedir.

400 V'luk cihazlarda azaltma islemi 6 kHz'lik bir darbe frekansinda baglar. 230 V'luk cihazlarda ise bu,
8 kHZ'lik bir darbe frekansindan itibaren baslar.

Diyagramda, kesintisiz galisma sirasinda olasi akim tagima kapasitesi gdsterilmistir.

/1
Mgz T T T T T T

11— ]

0.9~

“““ 0.8
K 230v (f puls>

0.7

0.6 [~

0.4

Darbe frekansi [kHZz]

Sekil 34: Darbe frekansi sebebiyle olugan isi kayiplari
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8.4.2 Zaman sebebiyle azaltilan asirn akim

Bir asiri yukin siresine bagli olarak olasi asiri yuk kapasitesi degisir. Bu tablolarda bazi degerler
verilmistir. Bu limitlerden birine ulasildijinda, frekans invertériiniin kendini yenilemesi igin yeterli
sureye (dusuk yikte veya ylkstzken) ihtiyaci vardir.

Kisa periyotlarla tekrar tekrar asiri yuk araliginda calisilirsa tablolarda belirtilen limitler azalir.

230V'luk cihazlar: Darbe frekansi (P504) ve zaman dolayisiyla azalan agsiri yuk kapasitesi (yaklasik)

Darbe frekansi | £@man [sn]
[kHz] > 600 60 30 20 10 35
3.8 % 110 % 150 % 170 % 180 % 180 % 200
10 % 103 % 140 % 155 % 165 % 165 % 180
12 % 96 % 130 % 145 % 155 % 155 % 160
14 % 90 % 120 % 135 % 145 % 145 % 150
16 % 82 % 110 % 125 % 135 % 135 % 140
400V'luk cihazlar: Darbe frekansi (P504) ve zaman dolayisiyla azalan asiri yik kapasitesi (yaklasik)
Darbe frekansi | £@man [sn]
Al > 600 60 30 20 10 35
3...6 % 110 % 150 % 170 % 180 % 180 % 200
8 % 100 % 135 % 150 % 160 % 160 % 165
10 % 90 % 120 % 135 % 145 % 145 % 150
12 % 78 % 105 % 120 % 125 % 125 % 130
14 % 67 % 92 % 104 % 110 % 110 % 115
16 % 57 % 77 % 87 % 92 % 92 % 100

Tablo 17: Zamana bagh olarak asiri akim
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8.4.3 Cikis frekansi sebebiyle azaltilan asirn akim

Dusuk c¢ikis frekanslarinda (< 4,5 Hz) gli¢ Unitesini korumak igin, ylksek akim sebebiyle IGBT'lerde
(yalitilmis kapili bipolar transistor) olugan sicakligin belirlendigi bir izleme sistemi kullaniimaktadir.
Akim degerinin sekilde gdsterilen limitin Uzerine ¢ikmamasi i¢in degisken limitli bir darbe kapatma
(P537) fonksiyonundan faydalaniimaktadir. Cihaz 6 kHZz'lik darbe frekansinda ¢alismiyor durumdayken
akim, nominal akimin 1.1 katinin tzerine ¢gikmaz.

0.5

o

N

10

12

14

16 18

20

Cikis frekansi [Hz]

Darbe kapatma durumuyla ilgili olarak farkli darbe frekanslari i¢in gecerli olan Ust limitler asagidaki
... 201), darbe frekansina bagh olarak,

tablolarda verilmistir. P537'de ayarlanabilen deger (10
tablolarda belirtilen de@erle sinirlanir. Limitin altindaki degerler istenildigi sekilde ayarlanabilir.

230 V'luk cihazlar: Darbe frekansi (P504) ve ¢ikis frekansi dolayisiyla azalan asiri yik kapasitesi (yaklasik)

Cikis frekansi [Hz]
Darbe frekansi [kHz]
4,5 3,0 2,0 15 1,0 0,5
3..8 % 200 % 170 % 150 % 140 % 130 % 120 % 110
10 % 180 % 153 % 135 % 126 % 117 % 108 % 100
12 % 160 % 136 % 120 % 112 % 104 % 96 % 95
14 % 150 % 127 % 112 % 105 % 97 % 90 % 90
16 % 140 % 119 % 105 % 98 % 91 % 84 % 85

400 V'luk cihazlar: Darbe frekansi (P504) ve ¢ikis frekansi dolayisiyla azalan asir yuk kapasitesi (yaklasik)

Cikis frekansi [Hz]
Darbe frekansi [kHz]
4,5 3,0 2,0 15 1,0 0,5
3..6 % 200 % 170 % 150 % 140 % 130 % 120 % 110
8 % 165 % 140 % 123 % 115 % 107 % 99 % 90
10 % 150 % 127 % 112 % 105 % 97 % 90 % 82
12 % 130 % 110 % 97 % 91 % 84 % 78 % 71
14 % 115 % 97 % 86 % 80 % 74 % 69 % 63
16 % 100 % 85 % 75 % 70 % 65 % 60 % 55
Tablo 18: Darbe frekansi ve ¢ikis frekansina bagh olarak asiri akim
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8.4.4 Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan ¢ikis akimi

Cihazlar, nominal ¢ikis akimlari temel alinarak termik karakteristiklerle tasarlanmistir. Buna uygun
olarak, dusuk sebeke gerilimlerinde, verilen glicu sabit tutmak i¢in buyik akimlar alinmaz. 400 V'un
Uzerindeki sebeke gerilimlerinde, artan anahtarlama kayiplarini dengelemek amaciyla, izin verilen
surekli ¢ikis akimi sebeke gerilimiyle ters orantili olarak azaltilir.

I/ In 12

1.1

1

08 |

0.7

086

0.5

0.4 | l L | L | L |

340 360 380 400 420 440 460 480 500

Sebeke gerilimi [V]

Sekil 35: Sebeke gerilimi sebebiyle azaltilan ¢ikis akimi

8.4.5 Sogutma govdesi sicakligl sebebiyle azaltilan ¢ikis akimi

Sogutma goévdesi sicakhidi, ¢ikis akimi azalmasiyla birlikte hesaplanir, béylece 6zellikle daha yiksek
darbe frekanslari igin disuk sogutma gdévdesi sicakliklarinda daha yiksek bir yiikleme kapasitesine
izin verilebilir. YUksek sogutma gdvdesi sicakliklarinda azaltma isleminin siddeti uygun sekilde arttirilir.
Boylece gevre sicakhdi ve havalandirma kosullari cihaz icin daha optimum bir sekilde kullanilabilir.

262 BU 0200 tr-4920



.ﬁi‘oﬂp

DRIVESYSTEMS 8 Ek bilgiler

8.4.6 Devir sebebiyle azaltilan ¢ikig akimi

1 — 3 boyutlu cihazlar, olusan atik isi ancak frekans invertérii motor monte edildiginde ek olarak bir
hava akimi araciligiyla sodutuldugu takdirde gévde Uzerinden yeterli miktarda bosaltilabilecek sekilde
tasarlanmistir. Bu hava akimi kendiliginden havalandirmali bir motor (motor miline monte edilmis fan
carkinin Uzerinde) araciligiyla olusturuluyorsa, hava akiminin siddeti motor devrine baglidir. Bu, motor
devri azaldiginda hava akiminin da zayiflayacagi anlamina gelir. Frekans invertériine ve mevcut devir
degerine bagh olarak, olasi ¢ikis glcundeki (S1 modu) kosullara bagh ilgili kisitlamalar dikkate
alinmalidir.

Bu kisitlamalar, asagidaki grafiklerin yardimiyla belirlenebilir. Fakat belirlenen sonucun, 6ézel frekans
invertdéri / motor kombinasyonu gibi gesitli etki faktérleri birlikte dikkate alinamayacagi icin sadece
kabaca bir tahmin icin kullanilabilecegi dikkate alinmahdir. Ayrintili bilgileri G4014 katalogundan
edinebilirsiniz.

Asagidaki grafiklerde yer alan "k" katsayisi, ilgili frekans invertdrinin nominal verileriyle ¢arpilmalidir
ve bu sayede S1 modundaki olasi surekli akim ve olasi slrekli gii¢ degderi bulunur.

Ornek:

SK 200E-401-340A, Inominat = 8,9 A, f_out: 20 Hz - k=0,7

| = lnominat Xk 2> 1 =8,9 Ax 0,7 =6,2 A, S1 modunda

09 1

03 -+

0,7 <

i

0.6

05 +

04 -

03 4 | |
0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50§ out/Hz

1= (2) boyutundaki cihazlar disinda 1 ile 3 boyutlarindaki tim cihaz boyutlari

2= SK 2xxE-111-323-A, SK 2xxE-221-323-A, SK 2xxE-401-323-A,
SK 2xxE-221-340-A, SK 2xxE-401-340-A, SK 2xxXE-751-340-A

Sekil 36: Motor montaji (kendiliginden havalandirmali) i¢in kullanilan indirgenme katsayisi "k"
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8.5 Devre kesicileriyle calisma

SK 2xxE frekans invertériinde (115V'luk cihazlar harig), sebeke filtresi aktifken kismen 40 mA'den
biylk kacak akimlarin ortaya c¢ikasi beklenebilir. Yani imkanlar dahilinde bir devre kesiciden
vazgecilmelidir.

Frekans invertorinin bir devre kesici Uzerinde calistirlmasi gerekiyorsa, topraga dogru kagak
akimlar, Jumper aracihidiyla 10 — 20 mA'e dusdirilebilir. Ancak Fi, "IT sebekesinde calistirma" énlemi
nedeniyle belirtilen parazit dnleme derecesini kaybeder.

Sadece her tirli akima kargi hassas devre kesiciler (Tip B veya B+) kullaniimalidir.
(bkz. Bolum 2.4.2.1 "Sebeke baglantisi (L1, L2(/N), L3, PE)")
(& Ayrica bkz. Dokiiman T1 800 _000000003)
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8.6 Sistem busu

Cihaz ve ilgili bilesenlerin ¢ogu, sistem busu Uzerinden kendi aralarinda iletisim kurar. Bu bus
sisteminde, CANopen protokoliine sahip bir CAN bus sz konusudur. Sistem busuna, bilesenleriyle
(Fieldbus modult, mutlak enkoder, G/C modilleri, vb.) birlikte maksimum dort frekans invertori
baglanabilir. Bilesenlerin sistem busuna baglanmasi i¢in kullanicinin BUS'a 6zel bilgi sahibi olmasi
gerekmez.

Sadece bus sisteminin fiziksel kurulumunun duzgun bir sekilde yapilmasina ve gerekiyorsa
katilimcilarin dogru sekilde adreslenmesine dikkat edilmelidir.

O 1
q

Y Y

0

No. | Tip Klemens | Anlami

1 Sebeke baglantisi 77 Sistem busu + (CAN_H)

2 Sistem bus hatti (CAN_H, CAN_L, GND) 78 Sistem busu - (CAN_L)

3 Frekans invertéri 40 GND (referans potansiyel)

4 Secenekler Klemens numaralari farklilik gosterebilir (cihaza bagh
«  Bus modiilleri olarak)
* GIC genisletmeleri
* CANopen enkoderi

(il Bilgi iletisim arizalari

iletisim arizalari tehlikesini minimuma indirmek igin, sistem busu (izerinden baglanan tim GND'lere ait GND
potansiyelleri (Klemens 40) birbirlerine baglanmalidir. Ayrica bus kablosunun ekrani ¢ift tarafli olarak PE
Uzerine yerlestiriimelidir.

il Bilgi Sistem busu lizerinde iletigim

Sistem busu lizerinde, ancak bir genisletme moduli bu sistem busuna baglandiysa veya bir Master / Slave
sisteminde Master P503=3 ve Slave P503=2 seklinde parametrelendiyse iletisim saglanir. Bu, 6zellikle sistem
busu Gzerinden birden ¢ok frekans invertdriiniin paralel olarak NORD CON parametreleme yazilimi aracilhidiyla
okunmasi gerekiyorsa 6nemlidir.
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Fiziksel yapi
Standart: CAN
Kablo, spesifikasyon 2x2, ¢ift bikimlu, ekranlanmisg, bukdlld kablo damarlari, kablo kesiti 20,25 mm?2
(AWG23), karakteristik empedans yaklasik 120 Q
Bus uzunlugu maks. 20 m toplam uzama,
2 katilimci arasinda maks. 20 m,
Yapi tercihen cizgi yapisi
Saplama kablolar mumkin (maks. 6 m)
Cikis direngleri Bir sistem busunun iki ucunda 120 Q, 250 mW
(Fi'de veya SK xU4-..."te DIP salteri iizerinden)
Baud hizi 250 kBaud - 6nceden ayarlanmig
CAN_H ve CAN_L sinyallerinin baglantisi, bir ¢ift bukimld ——
damar c¢ifti Gzerinden yapilmalidir. GND potansiyellerin “\
baglantisi ikinci damar ¢ifti Gzerinden gergeklestirilir. _
Adresleme

Sistem busuna birden ¢ok frekans invertort bagliysa, bu cihazlara benzersiz adresler atanmalidir. Bu
islem, tercihen cihazdaki S1DIP salteri(bkz. Bolum 4.3.2.2 "DIP salteri (S1)") araciligiyla
gerceklestirilir.

Fieldbus modiillerinde adres atamak gerekmez; modul, tim frekans invertorlerini otomatik olarak tanir.
Munferit invertorlere erigim, Fieldbus Master'| (PLC) Uzerinden saglanir. Bunun munferit olarak nasil
gerceklestigi, ilgili bus kilavuzlarinda veya minferit modiillerin bilgi formlarinda ayrintili bir sekilde
agiklanmistir.

G/C genigletmeleri, ilgili frekans invertérine atanmalidir. Bu, G/C modulindeki bir DIP salteri
araciligiyla gergeklestirilir. "Broadcast" modu, G/C genisletmelerindeki 6zel bir durumdur. Bu modda,
tim invertérlere G/C genigletmesinin verileri (analog degerler, girigler, vb.) ayni anda gonderilir. Daha
sonra, alinan degerlerin hangilerinin kullanilacagina, her muinferit frekans invertériinde parametreleme
yoluyla karar verilir. Ayarlarla ilgili ayrintili bilgileri, ilgili modullerin bilgi formlarinda bulabilirsiniz.

Ei] Bilgi Adresleme

Her adresin sadece bir kez atandigina dikkat edilmelidir. Adreslerin ¢ift atanmasi, CAN tabanl bir agda, verilerin
yanlis yorumlanmasina ve dolayisiyla sistemde tanimsiz aktivitelere neden olabilir.

Harici cihazlarin baglanmasi

Bu Bus sistemine baska cihazlarin baglanmasi prensip olarak mimkindir. Bu cihazlarin CANopen
protokoliiniin ve 250 kBaud degerindeki Baud hizini desteklemesi gerekir. Ek CANopen Master' igin 1
ile 4 arasindaki adres araligi (Dugum ID'si) rezerve edilmistir. Diger tim katilimcilara 50 ile 79
arasindaki adresler atanmalidir.
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Frekans invertorinl adresleme 6rnegi
Frekans invertori DIP salteri S1 lizerinden adresleme | Elde edilen diigiim ID'si Node ID AG
DIP 2 DIP 1 Frekans invertori

Fi1 OFF OFF 32 33

Fi2 OFF ON 34 35

Fi3 ON OFF 36 37

Fi4 ON ON 38 39

(il Bilgi

CANopen mutlak enkoderi

CANopen mutlak enkoderlerinin kullanildigi uygulamalarda, enkoderler ilgili Fi'ye digim ID'si araciligiyla
atanmalidir. Orn. sistem busunda bir enkoder ve dort frekans invertéri mevcutsa ve enkoderin FI3 ile birlikte
calismasi gerekiyorsa, enkoderde digim ID'si 37'nin ayarlanmasi gerekir, bkz. Ustteki tablo Digiim ID'si AG.
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8.7 Enerji verimliligi

A uvari

Asin yiik nedeniyle beklenmeyen hareket

Tahrikin asir yliklenmesi nedeniyle motorun "devriime" ( = torkun aniden kaybolmasi) riski ortaya
cikar. Ornegin tahrikin yetersiz boyutlandiriimasi veya ani bir pik yikin ortaya c¢ikmasi, asiri
yiklenme durumuna neden olabilir. Ani pik ylkler, mekanik nedenlerden (6rn. sikismalar), veya fazla
dik olan ivmelenme rampalarindan da (P102, P103, P426) kaynaklanabilir.

Bir motorun "arizaya geg¢mesi”, uygulamanin tiriine baglh olarak beklenmeyen hareketlere (6rn.
kaldirma diizeneklerinde yuklerin diismesi) neden olabilir.

Bu riski azaltmak i¢in asagidaki hususlara dikkat edilmelidir:

» Kaldirma dizenegi uygulamalari veya ciddi yuk degisimlerinin sik¢a yagsandigi uygulamalar igin
(P219) parametresini mutlaka fabrika ayarinda (% 100) birakin.

» Tahriki yetersiz sekilde boyutlandirmayin, yeterli agiri ylklenme rezervleri dngérun.

e Gerekirse, disme emniyeti (6rn. kaldirma dizeneklerinde) veya benzer koruma Onlemlerinden
faydalanin.

NORD frekans invertorleri, diisiik enerji ihtiyaclari ve dolayisiyla yiiksek verimleriyle dikkat ceker.
Ayrica frekans invertorleri, belirli uygulamalar (6zellikle kismi yik modundaki uygulamalar) igin
"Otomatik miknatislama adaptasyonu" (Parametre (P219)) yardimiyla, tim tahrikin enerji verimliligini
iyilestirme olanagi sunar.

Miknatislama akimi (veya motor momenti), anlik tahrik ihtiyaci igin gerekli olan miktara ulasilana kadar
gerekli tork degerine bagli olarak frekans invertori araciligiyla, azaltilir. Bylece, buna eslik eden ve
akim ihtiyacinin kismen ciddi dlgide azaltilmasi ve cos @'nin motorun nominal degerine gelecek
sekilde optimize edilmesi, kismi ylk modunda da enerji ve sebeke teknigi acisindan optimum
kosullarda katkida bulunur.

Bu sirada, fabrika ayarindan farklihk gosteren bir parametreleme durumuna (fabrika ayari = % 100),
sadece hizli degistirilebilen tork ihtiyaglari olmayan uygulamalar igin izin verilir. (Ayrintilar igin, bkz
Parametre (P219).)

T T “

U Is U
Is
Is
Isq Iso U
Isq
> > > > > >
Isp Isp Isp
Miknatislama adaptasyonu yok Miknatislama adaptasyonu ile
Motor tam yik altinda Motor kismi yuk altinda

Is= Motor akimi vektorl (hat akimi)
Isp = Miknatislama akimi vektori (miknatislama akimi)
Isq = Yik akimi vektord (yik akimr)

Sekil 37: Otomatik miknatislama adaptasyonu sayesinde enerji verimliligi
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8.8 Motor verileri — Karakteristik egriler

Asagida, kendileri araciligiyla motorlarin calistinlabilecedi olasi karakteristik egriler agiklanmistir.
Motorun Uriin etiketi bilgileri 50 Hz veya 87 Hz karakteristik egriyle isletim igin belirleyicidir (EJ Alt
bolum 4.1 "Fabrika ayarlar™). 100 HZz'lik bir karakteristik egriyle isletim igin 6zel olarak hesaplanmig
motor verileri gerekir (£2 Alt bolim 8.8.3 "100 Hz karakteristik egri (sadece 400 V'luk cihazlar)").

8.8.1 50 Hz karakteristik egrisi
(= Ayar arahgi 1:10)

Kullanilan motor, 50 Hz isletimi icin, kendi  —— m/Mv 50 Hz karakteristik egrisi (4 kutuplu motor)
6lclim noktasina kadar 50 Hz'te nominal tork =~~~ P/P

degeriyle calistinlabilir. 50 Hz'in (zerinde 1?2

isletim mdmkundir, ancak gkikan tork degeri 1 3 RS

dogrusal olarak azalmaz (bkz. diyagram). g i \ \\\
Motor, 50 Hz'in  Gzerindeki bir frekans pal \\ I8l
artisinda, gerilimin sebeke gerilimi degerinin /' N

Uzerine ¢ikarilamamasi nedeniyle Olgim o4 o N~
noktasinin Uzerinde kendi alan zayiflatma %217

araligina gelir. 0 #Z

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 Frekans
[Hz]
Devir

0 1445 2890 [d/dak]

Sekil 38: 50 Hz karakteristik egrisi

115V / 230V - Frekans invertori

115 V'luk cihazlarda cihazin iginde giris gerilimi degerinde gerilim iki katina ¢ikar, bdylece cihazda
gerekli maksimum ¢ikis gerilimi olan 230 V degerine ulasilir.

Asagidaki verilerde, motorun 230/400 V'luk bir sargisi temel alinmaktadir. Bunlar, IE1 ve IE2 motorlari
icin gecerlidir. Burada, motorlar belirli Gretim toleranslarina tabi olduklari i¢in bu bilgilerin kigik
miktarda sapma gosterebilecegine dikkat edilmelidir. Bagli motorun direncinin frekans invertoru
araciligiyla dlgturdlmesi énerilir (P208 / P220).

Motor Frekans Mn ** | Frekans invertoruniin parametreleme verileri

(IE1) invertoru [Nm] = - n Un P

SK ... SK 2XXE-... Hz | [didak] | [A] V] kwy | €os@ | YA | Rl
71S/4 250-x23-A* 1,73 50 1365 1,3 230 0,25 0,79 A 39,9

71L/4 370-x23-A* 2,56 50 1380 1,89 230 0,37 0,71 A 22,85
80S/4 550-x23-A* 3,82 50 1385 2,62 230 0,55 0,75 A 15,79
80L/4 750-x23-A* 5,21 50 1395 3,52 230 0,75 0,75 A 10,49
90S/4 111-x23-A 7,53 50 1410 4,78 230 1,1 0,76 A 6,41

90L/4 151-323-A 10,3 50 1390 6,11 230 1,5 0,78 A 3,99

100L/4 221-323-A 14,6 50 1415 8,65 230 2,2 0,78 A 2,78

100LA/4 301-323-A 20,2 50 1415 11,76 230 3,0 0,78 A 1,71

112M/4 401-323-A 26,4 50 1430 14,2 230 4,0 0,83 A 1,11

132S/4 551-323-A 36,5 50 1450 20,0 230 55 0,8 A 0,72

132M/4 751-323-A 49,6 50 1450 26,8 230 7,5 0,79 A 0,46

132MA/4 112-323-A 60,6 50 1455 32,6 230 9,2 0,829 A 0,39

* SK 2xxE serisinin 115 V'luk modeli kullanildiginda ayni veriler gegerlidir.
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** 6lglim noktasinda

Motor .Freka?s" My ** Frekans invertorinun parametreleme verileri

(IE2) invertoru - = - n Un P

SK ... SK 2XXE-... Hz] | [d/dak] Al v KW] cos ¢ Y/A | Rst[Q]
80SH/4 550-x23-A* 3,73 50 1415 2,39 230 0,55 0,7 A 9,34
80LH/4 750-x23-A* 5,06 50 1410 3,12 230 0,75 0,75 A 6,30
90SH/4 111-x23-A 7,32 50 1430 4,26 230 11 0,8 A 4,96
90LH/4 151-323-A 10,1 50 1420 5,85 230 15 0,79 A 3,27
100LH/4 221-323-A 14,5 50 1445 8,25 230 2,2 0,79 A 1,73
100AH/4 301-323-A 20,3 50 1420 11,1 230 3,0 0,77 A 1,48
112MH/4 | 401-323-A 26,6 50 1440 14,1 230 4,0 0,83 A 1,00
132SH/4 551-323-A 36,6 50 1455 18,8 230 55 0,83 A 0,60
132MH/4 | 751-323-A 49,1 50 1455 26,2 230 7,5 0,8 A 0,42
160MH/4 | 112-323-A 71,7 50 1465 35,5 230 11,0 0,85 A 0,26

* SK 2xxE serisinin 115 V'luk modeli kullanildiginda ayni veriler gegerlidir.
** 6lgiim noktasinda

b) 400V frekans invertori

Asagidaki verilerde, 2,2 kW'lik bir giice kadar motorun 230/400 V'luk bir sargisi temel alinmaktadir.
3kW'tan itibaren 400/690 V'luk sargilar temel alinir.

Bunlar, IE1 ve IE2 motorlari igin gecgerlidir. Burada, motorlar belirli Gretim toleranslarina tabi olduklari
icin bu bilgilerin kliglk miktarda sapma goésterebilecegine dikkat edilmelidir. Bagli motorun direncinin
frekans invertori araciligiyla olgtiiriimesi énerilir (P208 / P220).

Motor !:rekans My * Frekans invertérinin parametreleme verileri
(IE1) invertori - = - n Un P
SK ... SK 2XXE-... Hzl | [d/dak] | [A] V] kwy | 5@ | YA | RslQ]
80S/4 550-340-A 3,82 50 1385 1,51 400 0,55 0,75 Y 15,79
80L/4 750-340-A 5,21 50 1395 2,03 400 0,75 0,75 Y 10,49
90S/4 111-340-A 7,53 50 1410 2,76 400 1,1 0,76 Y 6,41
90L/4 151-340-A 10,3 50 1390 3,53 400 15 0,78 Y 3,99
100L/4 221-340-A 14,6 50 1415 5,0 400 2,2 0,78 Y 2,78
100LA/4 301-340-A 20,2 50 1415 6,8 400 3,0 0,78 A 5,12
112M/4 401-340-A 26,4 50 1430 8,24 400 4,0 0,83 A 3,47
132S/4 551-340-A 36,5 50 1450 11,6 400 55 0,8 A 2,14
132M/4 751-340-A 49,6 50 1450 15,5 400 7,5 0,79 A 1,42
160M/4 112-340-A 72,2 50 1455 20,9 400 11,0 0,85 A 1,08
160L/4 152-340-A 98,1 50 1460 28,2 400 15,0 0,85 A 0,66
180MX/4 182-340-A 122 50 1460 35,4 400 18,5 0,83 A 0,46
180LX/4 222-340-A 145 50 1460 42,6 400 22,0 0,82 A 0,35
* 8lgim noktasinda
Motor _Freka?s" M * Frekans invertorinun parametreleme verileri
(IE2) invertoru = - n Un P
SK ... SK 2xxE-... |INMI coso | YA | Rs[Q)]
[Hz] [d/dak] [A] V] [kw]
80SH/4 550-340-A 3,82 50 1415 1,38 400 0,55 0,7 Y 9,34
80LH/4 750-340-A 5,21 50 1410 1,8 400 0,75 0,75 Y 6,30
90SH/4 111-340-A 7,53 50 1430 2,46 400 1,1 0,8 Y 4,96
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Motor .Freka?s" My * Frekans invertorinun parametreleme verileri

(IE2) invertoru = - n Un P

SK ... SK 2xxE-... |[NMI coso | YA | Rs[q)]
[Hz] [d/dak] [A] V] [kwW]

90LH/4 151-340-A 10,3 50 1420 3,38 400 15 0,79 Y 3,27

100LH/4 221-340-A 14,6 50 1445 4,76 400 2,2 0,79 Y 1,73

100AH/4 301-340-A 20,2 50 1420 6,4 400 3,0 0,77 A 4,39

112MH/4 | 401-340-A 26,4 50 1440 8,12 400 4,0 0,83 A 2,96

132SH/4 551-340-A 36,5 50 1455 10,82 400 55 0,83 A 1,84

132MH/4 | 751-340-A 49,6 50 1455 15,08 400 7,5 0,8 A 1,29

160MH/4 | 112-340-A 72,2 50 1465 20,5 400 11,0 0,85 A 0,78

160LH/4 152-340-A 98,1 50 1465 27,5 400 15,0 0,87 A 0,53

180MH/4 | 182-340-A 122 50 1475 34,9 400 18,5 0,84 A 0,36

180LH/4 222-340-A 145 50 1475 40,8 400 22,0 0,86 A 0,31

* 6lgiim noktasinda
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8.8.2 87 Hz karakteristik egri (sadece 400V'luk cihazlar)
(= Ayar arahgi1 01:17)

87 Hz karakteristik egrisi, motorun sabit — M/Mn n .
. . . - . 87 Hz karakteristik egrisi (4 kutuplu motor)
nominal tork degeriyle birlikte devir ayar =TT P/Py
araliginin  genigletiimesini  saglar. Bunun ;.
gerceklestirimesi i¢cin  asagidaki hususlar L L4
saglanmalidir: Ny 17 N
« 230/400V igin kullanlan bir motor J 1 )
sargisinda Gg¢gen motor baglanti sekli oo J-t7
e 3~400 V'luk bir galisma gerilimine sahip % -
frekans invertori 02 4o~
¢ Frekans invertérinin ¢ikis akimi, kullanilan o ;r'i;ans
motorun t¢gen akimindan buyuk olmahdir o 1445 bg00  DEVIl

. . v e e [d/dak]
(referans deger - frekans invertéri glicu =

motor giiciiniin V3 kat
9 ) Sekil 39: 87 Hz karakteristik egrisi

Bu konfigirasyonda, kullanilan motor, 230V /50 Hz'te bir nominal c¢alisma noktasina ve
400 V / 87 Hz'te genisletiimis bir calisma noktasina sahiptir. Boylelikle tahrikin giicli