e-Front runners

e L j F 1

FRENIC-Lift Hizli Devreye Alma Kilavuzu

Dislisiz ve Reduikt6rlii Makinalar Igin
Asansor Surucusu

Tarih _ Versiyon
04/09/06_13

0
F E{? Front runners




;] (NYERTERE Elevator Inverter [FIRENIC-Lift

Icindekiler

0. DONANIM OZELLIiKLERI

Y T = 0.1 1= 1 4
0] g1 o IR =T 9 11 =T 1= o RN 5

1. STANDART OZELLIiKLER

BO0V SEFISI...vuruererressssesesssssssesesessssesssesesasssssesesesssassesesesasssassesesesasassesesesas s e sesesesas s ns s sssesesesasanansns 12

00T = = PO 13
2. TEMEL BAGLANTI SEMASI ......couiusumsmsssssssssssssssssssssssssssssssssassssssassssssasssssssssssssassnsssassssssnsassssns 14
3. KOLAY BASLANGIC YONTEMI (DISLISIZ MOTOR) ..covursmssmssmssnsssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssans 17
4. KUTUP TANIMA (DISLISIZ MOTOR) YONTEMI .....ccccsusmsessmssssnssmssssnssssusssssssnssssssssssssssasssssnsnns 18
5. KOLAY BASLANGIC YONTEMI (REDUKTORLU MOTOR) ..ucvsmssmssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssnss 20
6. OTOMATIK TUNING (REDUKTORLU MOTOR) YONTEMI .....comvurscsmsmssssmssssssmssssssssssssssssnsssssennss 21
7. DENGESIZ YUK KOMPANZASYONU (UNBL) (Sifir Hiz KONtrolii) ..couesersesssrsessessassassassassassansanss 23
8. HIZ DONGUSU PI KAZANGLARLI ......cosmsemsmsssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssnssssssssssssnnass 25
9. FREN KONTROL SINYALI (BRKS)....cctseressrsesessssessssssesessssesessssssessssssesssssssssssssesssssssssssssenssasaes 27
10. MANYETIK KONTAKTOR (M.K.) KONTROL SINYALT (SW52-2)....cccccusmsersmssssssssssssnsassessssnsans 29
11. COK ADIMLI HIZ TABLOSU ....coeuerursrsesessssessssssssessssssessssssessssssesssssssssssssesssssssssssssssesssassesssnsss 30
12. HIZLANMA / YAVASLAMA SURELERT TABLOSU......cccoertsnmsmsmsnsssssssssssssssssssssssssssssnsassssnsassnsns 30
13. S-EGRIST TABLOSU .....cceurucirmrseesnssssessssssesssssssssssssessssssssessssssssssassessssssessssssssssassesssnsasnssnsaens 31
14. UYGULAMA ORNEKLERI......cotusmsessmssssssssssssnssssssssssssssssssssssnsssssssssssssssssssssssssnssnssssssassnssnsassnnas 32
15. FONKSIYON KODLARLI .......coueursesesnssssessssssessssssssssssssssssssssessssssesssssssssssssesssssssnssassesssnsassssnsanss 34
16. OPSIYONLAR ...cootisnsssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssss s sassnssssassssssssssnssssnssssnsss 44
17. ALARM KODLARI LISTEST VE OLASI NEDENLER.......cccotsumseerassesessssssessssssessssssesssnssssesnsassenns 45

1
@ e-Front runners



U] (NYVERTERES Elevator Inverter [FIRENIC-L It

Fuji Electric’in FRENIC-Lift serisi stiriictisiini aldiginiz igin tesekkiir ederiz.

FRENIC-Lift serisi surlcller asansdr uygulamalar igin acik ve kapali gevrim olarak
rediktdrli motorlarda ve kapali gevrim olarak dislisiz motorlarda kullaniimak Gzere
dizayn edilmistir.

FRENIC-Lift serisi strlcllerin bazi 6zellikleri agagida verilmistir:

- Klglk boyutlar

- Batarya igletimi

- Kapali gevrimde asiri yik kapasitesi 10 saniye boyunca %200

- DCP3 veya CAN Open haberlesme protokolleri standart

- Dahili Modbus RTU protokolli standart

- Dahili PG geri besleme devresi standart (12 veya 15 V / Open Collector)
- Geligtirilmis tus takimi

- Her glicteki strlicl icin dahili frenleme Unitesi

Bu kilavuz FRENIC-Lift serisi siirliciilerin nasil ayarlanacagi hakkinda temel bilgiler igerir.
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Elevator Inverter SRENIC-L it

ANA TERMINALLER
Sembol Isim Fonksiyonlar

L1/R, L2/S, L3/T | Eneriji girisleri 3-faz enerji kablosunu baglayiniz.

uv,w Siricu gikiglar 3-faz motor kablosunu badlayiniz.

RO, TO Kontrol devresi igin Kontrol devresinin enerjisini yedeklemek igin AC enerji

yardimal glic girigleri girislerini badlayiniz.

P1, TO DC reaktor baglantisi | Giig katsayisini iyilestirmek icin DC reaktér (DCR)
baglayiniz.

P(+), N(-) DC bara uglar Opsiyonel rejeneratif donistiricl veya esdederini
badlayiniz.

P(+), DB Frenleme direnci Frenleme direnci baglayiniz.

badlantisi

@G x 2

Slricl ve motor igin
topraklama terminali

Siriicliniin kasasi ve motor igin topraklama
terminalleri.Terminallerden birini topraklayiniz, digerine
motorun topraklama ucunu baglayiniz. Suriiclide ayni
ozelliklere sahip iki terminal vardir.

Baglanti sekli

1)
2
(3
Q)
)
(6)
)

Topraklama terminalleri (&8G)
Siiriicti gikis terminalleri (U, V, W ve @B)

DC reakt6r baglanti terminalleri (P1 ve P(+))*

DC bara terminalleri (P(+) ve N(-))*

Sebeke giris terminalleri (L1/R, L2/S ve L3/T)

Kontrol devresi igin yardimci glic girig terminalleri (RO ve T0)*
Frenleme direnci baglanti terminalleri (P(+) ve DB)

* Thtiyaca gére baglanir

Kompakt salter

(MCCB) veya
asirt akim
korumasina
sahip toprak
kagak akim
devre kesicisi
(ELCB)

Manyetik
Kontaktor

o) ¥191S
J T

Sebeke

&

L3 T

® | @

] Pl

2]

Pir)

&
[

LA

UYARI: P(+) terminaline
2 kablodan fazla
baglamayiniz.

Rejeneratif
Doénustirici
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] NYERTERS Elevator Inverter [FIRENIC-Lift

KONTROL TERMINALLERI]

Sembol isim Fonksiyon
[12] Gerilim (1) Referans hiz (frekans) terminal [12]’ye gerilim girisiyle verilir.

- %100’tn belirlenmesi: Maksimum hiz (FO3)
2) Referans tork bias terminal [12]'ye gerilim girisiyle verilir.
- 0..£10VDC/O0..+%100
- %100 tork bias'in belirlenmesi: Motorun nominal gikis torku
3) Referans tork akimi terminal [12]’ye gerilim girigiyle verilir.
- 0..x10VDC/O0..+%100
- %100 tork akimi'nin belirlenmesi: Siriiciiniin nominal agir akimi

[C1] Akim 1) Referans hiz (frekans) terminal [C1]’ e akim girisiyle verilir.
girisi - 4..20mADC/0 ... %100
- %100'Un belirlenmesi: Maksimum hiz (FO3)

) Referans tork bias terminal [C1]" e akim girigiyle verilir.
- 4..20mADC/0... %100
- %100 tork bias'in belirlenmesi: Motorun nominal gikis torku

3) Referans tork akimi terminal [C1]’ e akim girisiyle verilir.
- 4..20mADC/0... %100
- %100 tork akimi'nin belirlenmesi: Suriictinin nominal asiri akimi
*  Girig direnci: 250 Q
*  izin verilen giris akimi + 30 mA DC. Girig akimi + 20 mA DCi asarsa, siiriicii bu degeri
+20 mA DC'de sabit tutacaktir.

[v2] Gerilim 1) Referans hiz (frekans) terminal [12]’ye gerilim girigiyle verilir.
girisi - 0..£10VDC/0.. %100
- %100'Un belirlenmesi: Maksimum hiz (FO3)
2) Referans tork bias terminal [12]'ye gerilim girisiyle verilir.
- 0..x10VDC/O0.. £%100
- %100 tork bias'in belirlenmesi: Motorun nominal gikis torku
3) Referans tork akimi terminal [12]'ye gerilim girigiyle verilir.
- 0..£10VDC/O0.. £%100
- %100 tork akimi’'nin belirlenmesi: Siirliciniin nominal agir akimi
“4) Bu terminal, motoru agir sicakliktan korumak igin kullanilan PTC termist6r baglamak igin de
kullanilabilir. PTC termistor baglayacaksaniz, PCB'deki SW4 anahtarini PTC konumuna

E’ getiriniz. .
B Yandaki gekil SW4 anahtari PTC konumuna . <Kontrol Devresi>
getirildiginde olusan i¢ devre semasini ‘flo vbC
g’ gosterir. SW4 anahtari hakkinda ayrintili Direng [ ] (Isletim seviyesi)
- bilgi igin Bélim 2.3.8 “Anahtarlarin pozis- 27 kQ H27
c yonlari”na bakiniz. Bu durumda H26 O 4 JKarsilastirnci—s
< fonksiyon kodunun degeri degistirilmelidir. J[VZ]
*  Girig direnci 22 Q Direng
*  Izin verilen girig gerilimi 15 V DC. 122k
Girig gerilimi + 15 V DCyi agarsa, [11]
surlicti bu dederi +15 V DC'de e +
sabit tutacaktir.
[11] Analog Analog giris ve gikis terminalleri [12], [C1] ve [V2] igin iki ortak terminal.
(iki ortak ug Bu terminaller [CM] ve [CMY] uglarindan elektriksel olarak izole edilmistir.
terminal)

- Duslik seviyeli analog sinyaller geldidi stirece bu terminaller gevredeki harici glrtiltilerden etkilenir. Kablo
Not baglantilarini mimkiin oldugu kadar kisa tutunuz (20 m iginde) ve ekranli kablo kullaniniz. Prensipte ekranli
kablonun ekrani topraklanir fakat disaridaki giirtltii fazla ise [11] terminaline baglamak etkili olabilir. Ekranl
kablonun bir ucunu asagidaki sekilde gosterildigi gibi topraklamak ekranlama etkisini artirabilir.

- Kontrol devresinde role kullanilacaksa, diisiik seviye sinyalleri igin ikiz kontakl réle kullaniniz. Rlenin
kontaklarini [11] terminaline baglamayiniz.

- Sturiicti, analog gikis veren bir cihaza baglandidinda, stirlicti tarafindan uretilen elektriksel guriltii nedeniyle
hata meydana gelebilir. Bdyle bir hadise meydana gelirse, duruma gore, analog sinyal cihazina ferrit gekirdek
baglayiniz ve/veya sekilde gorildugu gibi, yiiksek frekansli komponentler igin iyi bir kesme karakteristigine
sahip kondansatér baglayiniz.

- [C1] terminaline +7.5 V DC veya daha yliksek gerilim uygulamayiniz. Aksi takdirde siiriiciiniin kontrol devresi
zarar gorecektir.

Harici Cihaz Ekranl Kaklo =Kontrol Devresi= Harici Cihaz Wondan=zatar =Kontrol Devresi=
Analog Cikig Analog Ciki 0022 u F
[13] 8 Glkig S0V
> 2]
(1) =/ R

Ferrit Cekirdek
LAyn faz kablolarn ya
dodrudan QeCirniz ya da
halkarin etrafinds

2-3 tur dondariniz.)
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Sembol isim Fonksiyon
[X1] Dijital (1) EO1 .. E08, E98 ve E99 fonksiyon kodlarinin ayarlanmasiyla [X1] ... [X8],
giris 1 [FWD], [REV] ve [EN] terminallerine “serbest durus”, “harici alarm”, vb... farkli
sinyaller atanabilir. Ayrintili bilgi igin Bélim 5, Kisim 5.2 “Fonksiyon Kodlarina
[X2] Dijital Genel Bakis”a bakiniz.
giris 2 (2) SW1 anahtan kullanilarak giris lojigi (Sink: NPN / Source: PNP) ayarlanabilir.
[X3] Dijital (3) [X1] ... [X8], [FWD], [REV],[EN] terminalleri ile [CM] terminali arasindaki
giris 3 ON/OFF konumu igin lojik deger (1/0) dedistirilebilir. Eger normal lojik
[X4] Dijital sisteminde [X1] ile [CM] arasindaki ON konumu 1 ise negatif lojik sisteminde
giris 4 OFF konumu 1'dir. Bunun tersi de gegerlidir.
[X5] Dijital (4) Ters lojik sinyalleri [FWD] ve [REV] gibi bazi sinyaller igin uygulanamaz.
giris 5 (Dijital girig devresinin &zellikleri)
[X6] Dijital -
giris 6 <Kontrol Devresi> Oge Min Max.
[X7] Dijital fsletim N o |0V 2v
giris 7 gerilimi OFF
[X8] Dijital (SINK) Konumu 22V 27V
giris 8 isletim %\lnumu nv | 27v
[FWD] fleri gerilimi OFF
5 calistir (SOURCE) | oo | 0V 2V
o komutu B | sane Acik konumunda
= [REV] Geri ) isletim akimi (Girig 2.5mA 5mA
5 list =t gerilimi 0 V)
] galistir Kapali konumunda izin R 0.5 mA
] komutu verilen kacak akim '
=
Q ) ) I —
EN Aktif Bu sinyal kesilirse siric, islemi durdurmak icin gikisindaki enerjiyi keser.
<Kontrol Devresi>
Ll R it
I__Oj:j T=d |r
SINK i H Fotokuplor
BT e k]
SOURCEEO i i
e l
(EN] 27k 7t
()
[PLC] PLC PLC gikis giig kaynagini baglayiniz.
(iki sinyal (Nominal gerilim: + 24 V DC: 1zin verilen aralik +22 ... +27 V DC)
terminal) | kaynadi
[CM] Dijital Dijital girig sinyal terminalleri igin ortak ug.
(iki ortak ug Bu terminaller [11] ve [CMY] terminallerinden elektriksel olarak izole edilmistir.
terminal)

E e-Front runners




INVERTERS Elevator Inverter [FIRENIC-Lift

Sembol isim Fonksiyon
[Y1] Transistér | (1) E20 ... E23 fonksiyonlarinin ayarlanmasiyla “siiriici galisiyor”, “agiri yik erken
cikist 1 uyari” gibi birgok sinyal [Y1] terminaline atanabilir. Ayrintili bilgi igin Bolim 5,

Kisim 5.2 “Fonksiyon Kodlarina Genel Bakis"a bakiniz.

(2)  [Y1] ... [Y4] terminalleri ile [CMY] terminali arasindaki ON/OFF konumu igin lojik
deder (1/0) dedistirilebilir. EGer normal lojik sisteminde [Y1] ... [Y4] ile [CMY]
arasindaki ON konumu 1 ise negatif lojik sisteminde OFF konumu 1’dir. Bunun

[Y2] Transistor . -
alkis 2 tersi de gegerlidir.
Transistor gikis devresinin dzellikleri
i <Kontrol Devresi> Oge Max.
[Y3] Transistor |j Fotokuplor Alam ON 3v
glkist 3 Isletim Gerilimi konumu
OFF 27V
:‘—g_ konumu
3 Acik konumunda
— maksimum yik akimi 30 mA
[Y4] Transistér _ Kapall durumunda kagak 0.1 mA
ckist 4 akim '

Not - Harici enerji girislerinin polaritesini kontrol ediniz.

- Kontrol rolesi baglayacaginiz zaman rélenin bobin uglarina darbe
sondirlict diyot baglayiniz.

w
.i - Enerjisini DC olarak transistor gikisindan alacak bir ekipman baglarsaniz
o [PLC] terminalini kullaniniz (+24 V DC: izin verilen gerilim araligi +22 ...
:'5 +27 V DC, maksimum 50 mA). Bu durumda [CM] ve [CMY]
b terminallerini kisa devre yapiniz.
2 [CMY] Transistdr | Transistor gikis terminalleri igin ortak ug.
© gikisiicin | By terminal [CM] ve [11] terminallerinde elektriksel olarak izole edilmistir.
= ortak ug
IIE ipucu m [Y1]... [Y4] terminallerine PLC (Programlanabilir Lojik Kontrol6r) Baglantisi

Asadidaki iki 6rnekte stirliciiniin transistor cikislari ile PLC baglantisinin nasil yapilacagi
gosterilmistir. Sol taraftaki 6rnekte PLC'nin giris devresi SINK konumunda iken siirlici gikisina
baglanti yapilmistir, sag taraftaki 6rnekte PLC'nin giris devresi SOURCE konumunda iken stirlicli
cikisina baglanti yapilmigtir.

<Kontrol Devresi> <PLC> <Kontrol Devresi> <PLC>

Fotokuplor Akim 1 .
HEE—— e |
il g| L

:|: z '

|J-| Fotokuplor Akim

SINK girig
L LT
[vd]

0] SOURCE giris
£ 8

6
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3

Sembol isim Fonksiyon
PAO A faz puls
cikisl
; PO ?n&mpau
PBO B fazi puls 1|
cikigi o o | I
PAPE “_Dl_&)_K e
+24 VDT
- M l:l:’
o o . a7 I
= . —
‘: Puls Encoder gikis devresi
5 Ozellikler
=]
o
[ =
w - -
»n Oge Ozellikler Uyarilar
3 Terminal gerilimi Max. +27 V DC PAQ veya PBO ile CM arasinda
o Olctilmiistiir
Terminal akimi Max. 50 mA PAQ ve PBO terminallerinin sink
konumunda akimi
Frekans cevabi Min. 25 kHz
Kablo uzunlugu 20 m’den kisa PAO/PBO terminalleri ile harici
ekipman baglantisinin kablo
uzunlugu
Not: Kablo uzunlugu, terminal gikis sinyallerinin dalga formunun bozulmasina neden
olabilir.
Devrede kiiglik bir direng varsa buradan biiyiik bir akim akar. Stabil bir isletim igin
izin verilen akim sinirlari iginde (50 mA) miimkiin oldugu kadar dustik degerli pull-
up direng seginiz.
[YS5A/C] |Genel (1) Genel amaglh réle kontadi gikigi [Y1] ... [Y4] transistor gikislarinda oldugu gibi
amaglh role programlanabilir.
gikis! Kontak degerleri: 250 V AC, 0.3 A, cos ®=0.3 ; 48V DC, 0.5 A
Zh (2) Bu terminalin gikisi “"ON aktif” (sinyal aktif oldugunda [Y5A] — [Y5C] arasi kisa
= devre) veya “OFF aktif” (sinyal aktif oldugunda [Y5A] — [Y5C] arasl agik devre)
ol olarak segilebilir.
’g [30A/B/C] | Alarm (1) Motoru korumak icin herhangi bir koruma fonksiyonu aktif oldugu zaman
= rélesi gikigl kontaklar pozisyon dedistirir.
S g)e:‘f;”g' Kontak degerleri: 250 V AC, 0.3 A, cos ®=0.3; 48V DC, 0.5 A
9 iglirn)a @ (2) Role kontadi gikisi [Y1] ... [Y4] transistor cikislarinda oldugu gibi programlanabilir
E ve sinyal gikigl icin kullanilabilir.

Bu terminalin gikisi “ON aktif” (sinyal aktif oldugunda [30A] — [30C] arasi kisa
devre) veya “OFF aktif” (sinyal aktif oldugunda [30B] — [30C] arasi acik devre)
olarak segilebilir.
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INVERTERS Elevator Inverter [FIRENIC-Lift

Sembol isim Fonksiyon

Tus Standart (1) Sirtictyl PC veya PLC ile birlikte kullanmak istiyorsaniz RS485 portunu
takimi RJ-45 kullaniniz. Siiriict, tus takimi igin gerekli enerjiyi tus takimi uzatma

igin soket kablosundan alir.

RJ'V45 (2) Sdrtictiyu PC veya PLC ile kontrol etmek igin tus takimini standart RJ-45
baglantisi soketten gikartin ve RS485 haberlesme kablosunu buraya baglayin. Sonlama

direncinin ayari igin B6lim 2.3.8’e bakiniz.

T +5 VDG
1 Veo 1 8
TXD S 2 GND
Ol INC
1<) 4 DX-
e '}T\/r B- | & DX+
DE/RE A+ Ol8NC L
J o7 GND
J-GND O 8 Vee RJ-45 soket
L SW3 RJ-45 soket icin 6nden gorinus
0 pin atamasi
£ RJ-45 soket ve pinlerin atanmasi*
ﬁ 1, 2, 7 ve 8 pinleri tus takiminin eneriji girigleri olarak atandig igin
E bu soketi kullanirken bu pinleri baska bir ekipmana baglamayiniz.
T | CAN+ CAN
haberles-
CAN - n,?e eres T+5 voe Terminal hlnk
baglantisi ]
giris THD \
terminal-
CANH
leri RXD __<1 O | CAN+
O [CAN-
GANL Lo |11
JGHD J; |
CAN haberlegmesi igin arabirim devresi
CAN haberlesmesinde topraklama terminali olarak 11 terminalini kullaniniz.
SHLD Haberles- | Bu terminali CAN haberlesme kablosunun ekranlama baglantisi igin kullaniniz. Bu
me terminal elektriksel olarak stirliciiniin i devresine bagh degildir.
kablosu-
nun ek-
ranlama
baglantisi
n - Kontrol devresinin kablo baglantilarini miimkiin oldugunca ana devre kablo baglantilarindan
Not uzaklastiriniz. Aksi taktirde meydana gelebilecek elektriksel giriiltl arizaya sebep olabilir.

- Sirictnin igindeki kontrol devresi kablolarini, stiriiciiniin ana devresindeki enerjili kisimlarina
(ana devre terminal blogu gibi) degmemesi igin sabitleyiniz.

8
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INVERTERS Elevator Inverter [FIRENIC-Lift

Sembol | isim Fonksiyon
PO Encoder | Bu terminali endoceri enerjilendirmek icin kullaniniz.
iGin- Cikis gerilimini 15 V DC veya 12 V DC olarak ayarlamak igin SW5 anahtarini
enerjl | kullaniniz.
terminali
Ozellikler
15V : 15V DC + %10, 120 mA
12V : 12V DC £ %10, 120 mA
PA Encoder
A girigi - l_+15 veya +12V DC
“| PO
PB Encoder onnr E#'E‘PB'
B girisi =l
E ™
2 \
S | Pz Encoder ofCM_,
S Z girisi —_—
) Kablo uzunlugu: 20m’den kisa
S
o Puls encoder girig devresi
Ozellikler
Oge Ozellikler
Encoder cgikis devresi Open. cg_llector Comple.r_nentary
_ transistor transistor
izm verilen girig darbe Maksimum 25 kHz Maksimum 100 kHz
rekansi
Kablo uzunlugu 20 metreden daha az
CM Encoder | Encoderin ortak (topraklama) terminali olarak encoder terminal blogunun
ortak Uzerinde yer alir.
terminali
- Kontrol devresinin kablo baglantilarint miimkiin oldugunca ana devre kablo baglantilarindan
Mot uzaklastiriniz. Aksi taktirde meydana gelebilecek elektriksel glrilti arizaya sebep olabilir.

- Sirictnin igindeki kontrol devresi kablolarini, stirliciiniin ana devresindeki enerjili kisimlarina
(ana devre terminal blogu gibi) degmemesi igin sabitleyiniz.

9
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Anahtar

Fonksiyon

(1) swi

Dijital giris terminallerini NPN veya PNP lojige ayarlamak igin kullanilir.
- [X1] ... [X8], [FWD], [REV] ve [EN] dijital giris terminallere NPN giris
yapmak icin SW1 anahtari SINK konumunda olmalidir.
- Bu terminallere PNP giris yapmak igin SW1 anahtari SOURCE konumunda
olmalidir.

(2) SW3

Siriciniin RS485 portundaki sonlama direncini devreye sokmak veya devreden
gikarmak igin kullanihr.
- Tus takimini siiriictiye baglamak icin SW3 anahtari OFF konumunda
(fabrika ayar) olmalidir.
- Siriicl RS485 haberlesme aginda bir sonlama cihazi olarak kullaniliyorsa
SW3 anahtari ON konumuna alinmalidir.

(3) SW4

V2 analog giris terminalini V2 veya PTC olarak ayarlamak igin kullanilir.
Bu anahtarin pozisyonunu degistirdiginizde H26 fonksiyon kodu da
degistirilmelidir.

SW4 anahtarinin
pozisyonu

H26 fonksiyon
kodunun ayan

Gerilim kaynakl
analog hiz komutu

V2

0

PTC termistor girisi

PTC

1 veya 2

(4) SW5

Encoder beslemesi icin cikan gerilim dederini 12 V DC veya 15 V DC olarak
ayarlamak igin kullanilir. (Fabrika ayar 12 V DC olarak verilmistir)

Degistirme drnegi
S

SINK SOURCE

SIMNK

i

e —w e | | 1L |

I
! SOURCE
I

Kontrol devresi terminal blogu

Anahtarlarin yerlegimi
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1. STANDART OZELLIKLER

Uc-faz 400V Serisi

Oge Ozellikler
Tip: FRN__LM1S-4 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30
Nominal motor giicii™ [kW] 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30
| _Nominal kapasite [kVA] 10.2 14 18 24 29 34 45
G ] g o Ug-faz, 380...460 V,
g Nominal gerilim™ [V] Ug-faz, 380 ... 480 V, 50/60 Hz 50/60 Hz
2 | Nominal akim™ [A] 13.5 | 18.5 | 24.5 | 32.0 | 39.0 | 45.0 | 60.0
o Agsiri yuk kapasitesi [A] 27.0 | 37.0 | 49.0 | 64.0 | 78.0 | 90.0 | 108
& | (Izin verilen siire) (10s) | (10s) | (10s) | (10s) | (10s) | (10s) | (5s)
Nominal frekans [Hz] 50, 60 Hz
Glig kaynag Ug-faz, 380 ... 480 V, 50/60 Hz
Faz, gerilim, frekans
g | Yardima kontrol gii¢ kaynagi Bir-faz, 200 ... 480 V, 50/60 Hz
& | Faz, gerilim, frekans
S . * Gerilim: +%10 ... -%15 (Gerilim dengesizligi %2 veya daha az™)
o 8
EJ = Gerilim/frekans dalgalanmasi Frekans: +%5 . -%5
g % Nominal akim’® [A] DCR'li 10.6 144 | 21.1 28.8 | 35,5 | 42.2 | 57.0
) = DCR'siz | 17.3 | 23.2 33 43.8 | 52.3 | 60.6 | 77.9
o Gerekli glic kaynadi
5 kapasitesi? [KVA] 7.4 10 15 20 25 30 40
g Glig kaynadi DC 48V veya daha fazla
% | Yardma | Faz, gerilim, Bir-faz, 200 ... 480 V, 50/60 Hz
g kontrol frekans
8 | 9us | Gerilim/frekans G o .0 o
% | kaynad | dalgalanmas Gerilim: +%10 ... -%15, Frekans: +%?5 ... -%5
Lo Frenleme siiresi [s] 30
@ &| Frenleme gevrimi (%ED) [%] 50
-~ | Minimum direng degeri® [Q] 64 | 48 | 24 [ 24 | 16 | 16 | 10 | | |
DC Reaktdr (DCR) Opsiyonel
Uygulanan giivenlik standartlari EN50178: 1997
Koruma sinifi (IEC60529) P20 | IP00
Sogutma ydntemi Fan sogutmali
Agirlik [ka] 56 | 57 [ 75 [ 111 [ 112 [ 117 [ 24 | | |

(*1) Ornek olarak Fuiji Electric’in 4-kutuplu standart motoru kullanilmistir.

(*2) Nominal kapasite, cikis geriliminin 440V oldugu durumda verilmistir.

(*3) Cikis gerilimi giig kaynadi gerilimini gegcemez.

(*4) Tetikleme frekansi 10kHz, ortam sicakligi 45°C ve calisma cevrimi %80 oldugu durumda
verilmigtir.

(*5) Gerilim dengesizligi [%] = (Max. gerilim [V] — Min. gerilim [V]) / 3-faz ortalama gerilimi [V] x 67
(IEC61800-3'e bakiniz). Dengesizlik orani %2 ... %3 arasinda ise opsiyonel AC reaktor (ACR) kullaniniz.
(*6) Gug kaynadi kapasitesinin 500 kVA (slirlicliniin kapasitesi 50 kVA'dan bliyik ise glic kaynadi
kapasitesi stirticti kapasitesinden 10 kat daha biiyik) ve %X = %5 oldugu durumda hesaplanmistir.
(*7) DC reaktor (DCR) baglanmis siiriicii icin hesaplanmistir.

(*8) Sebeke ve yardimci kontrol glig girisi igin izin verilebilecek dalgalanma seviyesi.

(*9) Kabul edilebilecek minimum hata dederi +%?5.

Not: 37 kW ... 55 kW arasi modeller gelistiriime asamasindadir.

F E{? Front runners
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Uc-faz 200V Serisi

Oge Ozellikler
Tip: FRN__LM1S-2__ 5.5 7.5 11 15 18.5 22
Nominal motor giicii™ [kW] 5.5 7.5 11 15 18.5 22
Nominal kapasite™ [kVA] 10.2 14 18 24 28 34
-=| Nominal gerilim™ [V] Uc-faz, 200 ... 240 V, 50/60 Hz
2 < [ Nominal akim™ [A] 27.0 [ 37.0 [ 49.0 | 63.0 [ 74.0 [ 90.0
G2l Agin yiik kapasitesi [A] 54,0 | 74.0 | 98.0 | 126.0 | 148.0 | 180.0
| (Izin verilen siire) (10s) | (10s) | (10s) | (10s) | (10s) | (5s)
Nominal frekans [Hz] 50, 60 Hz
S“G kaynagu (-faz, 200 ... 240 V, 50/60 Hz
az, gerilim, frekans
g | Yardima kontrol giig kaynag Bir-faz, 200 ... 240 V, 50/60 Hz
o | Faz, gerilim, frekans
S | Gerilim/frekans Gerilim: +%10 ... -%15 (Gerilim dengesizli§i %2 veya daha az™)
'E—, © | dalgalanmasi™® Frekans: +%o5 ... -%5
g g Nominal akim’® [A] DCR'li 21.1 | 28.8 | 42.2 57.6 71.0 84.4
3 = DCR'siz | 31.5 | 42.7 60.7 80.1 97.0 112
o Gerekli glig kaynadi
£ kapasitfsif’; [k\‘;A]g 74 | 10 | 15 20 25 30
E Glig kaynadi DC 24V veya daha fazla
% | Yardma | Faz, gerilim, Bir-faz, 200 ... 240 V, 50/60 Hz
g kontrol frek.a.ns
£ | Raynads S;g';?;f;f:;"s Gerilim: +%10 ... -%15, Frekans: +%5 ... -%5
Lo Frenleme siiresi [s] 30
@ &| Frenleme gevrimi (%ED) [%] 50
= =~ | Minimum direng degeri® [Q] 15 ] 10 [ 725 ] 6 | 4 | 35 ] | | |
DC Reaktdr (DCR) Opsiyonel
Uygulanan giivenlik standartlari EN50178: 1997
Koruma sinifi (IEC60529) IP20 |
Sogutma ydntemi Fan sogutmali
Agirlik [kq] 56 | 57 | 75 | 11.1 | 11.2 | 11.7 | | | |

(*1) Ornek olarak Fuji Electric’in 4-kutuplu standart motoru kullanilmistir.

(*2) Nominal kapasite, gikis geriliminin 220V oldugu durumda verilmistir.

(*3) Cikis gerilimi glic kaynadi gerilimini gecemez.

(*4) Tetikleme frekansi 10kHz, ortam sicakligi 45°C ve calisma ¢evrimi %80 oldugu durumda
verilmistir.

(*5) Gerilim dengesizligi [%] = (Max. gerilim [V] — Min. gerilim [V]) / 3-faz ortalama gerilimi [V] x 67
(IEC61800-3'e bakiniz). Dengesizlik orani %?2 ... %3 arasinda ise opsiyonel AC reaktér (ACR) kullaniniz.
(*6) Giic kaynadi kapasitesinin 500 kVA (suriicliniin kapasitesi 50 kVA'dan bliyiik ise glic kaynadi
kapasitesi stiriicti kapasitesinden 10 kat daha biiyiik) ve %X = %5 oldugu durumda hesaplanmistir.
(*7) DC reaktor (DCR) baglanmis siirticli icin hesaplanmistir.

(*8) Sebeke ve yardimci kontrol glic girisi icin izin verilebilecek dalgalanma seviyesi.

(*9) Kabul edilebilecek minimum hata degeri £%5.

Not: 30 kW ... 55 kW arasi modeller gelistiriime agsamasindadir.
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2. TEMEL BAGLANTI SEMASI

Harici frenleme
direnci (DB)
(Not 1) |
DC Reaktér (DCR) 2 (CM)
|

(Not 2)

Kompakt salter (MCCB)
veya kacak akim devre
kesicisi (ELCB)| o

devre

M.K. 1

Giig Kaynagi Y ==
3-faz -1 i) | I— L
380 ... 480 V et ‘H‘ e
50/60 Hz I At
Yardimei kontrol (Not 3) i
gu¢ kaynagi )
200 ... 480V
50/60 H X
z Topraklama terminali Gg lTopr.akIeizma
terminali
-10V...0.. +10 V[ (F—F===a 2_(PO) | _________ ;
igin gerilim girigi ~ (! --'f-f— RED] (PA) rl Hi
: )
Analog '.1.0V"'(.)'."+1.0.\./ + T ‘;‘l M (FB] } PG
girigler | igin gerilim girisi [(_3%5; (V4] sl [;;]I_ 1 I B Encoder
AmA . 20mA [ (+) == [€1] ‘ SleK | (NotG)l (Darbe Gretici)
igin akim girigi “ (=) s TR 5 i
-8
RS485 haberlesmesi LDX+'J SOURCE] |
(Modbus RTU)| |aiox—) a0A/. |AI o oik
308] | ' Alarm rolesi cikigi
mﬂ. | (herhangi bir hata igin)
. Fren Kontrol
| 110 VAC
i 0 VAC
Dijital |
girigler
g M.K. 1 Kontrol
| CM (0 VDC)
i PLC (24 VDC)

(Not 1) Opsiyonel olan DC REAKTOR'li (DCR) baglamadan &nce [P1] ve [P+] terminalleri arasindaki sontii kaldiriniz.

(Not 2) Surticu girisini asin akimdan korumak igin strtictintin girig tarafina (birincil devre) uygun boyutta kompakt salter (MCCB) veya toprak
kacak akim devre kesicisi (ELCB) (asir akim fonksiyonlu) baglayiniz. Onerilen dederlerden biiyiik degerde devre kesici kesinlikle
kullanmayiniz.

(Not 3) Sadece kontrol devresini aktif etmek istiyorsaniz yardimci kontrol glig girisini baglayiniz ve ana devre bagli dedilken siiriicti enerjilidir.
Stiriicli, bu terminallere baglanti yapmadan, sadece ana devreyi baglayarak galisabilir. Bu terminallere toprak kagak akim devre kesicisini
(ELCB) badglarken RO ve TO terminallerini ELCB'nin gikis tarafina baglayiniz. ELCB'nin girig tarafina baglarsaniz ELCB hasar gérebilir. Bunun
nedeni siirlictiniin girig terminallerinin (ic-faz, fakat RO ve TO terminallerinin bir-faz olmasidir. RO ve TO terminalleri ELCB'nin giris tarafina
baglanirsa, asagidaki sekilde oldugu gibi yalitim transformatorii veya asadida belirtilen pozisyonda elektromanyetik kontaktériin B-yardimci
kontadi baglanmalidir.

(Not 4) Kontrol sinyal kablolari igin burgulu veya ekranli kablo kullaniniz ve ekranl kabloyu mutlaka topraklayiniz. Giiriiltiiden dolayi
olusabilecek hatayi 6nlemek icin, kontrol kablolarini ana devre kablolarindan miimkiin oldugunca uzaklastiriniz (en az 10 cm) ve kesinlikle
ayni kablo kanaliyla tasimayiniz. Eger birbirinin (izerinden gegmesi gibi bir zorunluluk
varsa 90° agtyla birbirinin tizerinden gegiriniz. B p g
(Not 5) Kontrol devresindeki [11], (CM) ve (CMY) ortak terminalleri birbirinden
bagimsizdir ve izole edilmistir.

(Not 6) Kablo baglantisi igin ekranli kablo kullaniniz. Ekranl kablonun kilifini puls
encoder’inin 6zelliklerine ve ana kontrolor ile baglantisina gére baglayiniz. Yukandaki | - jg----- ‘ K

sekilde ekranli kablolunun kilifinin motorun topraklama kablosuyla baglandigini ve ‘ | S S J—
siriict tarafinin da agik devre oldugunu gérebilirsiniz. e L it T gl
Guriltiden dolay bir ariza meydana geliyorsa siiriicii tarafini CM'ye baglayarak bu —

ariza giderilebilir.

AC Reaktdr
Parazt fitresi

Kontaktcr |1l 3

Kaortaktar yardime kantadh
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Elevator Inverter SRENIC-L it

Kontrol terminalleri baglantisi

Kontrol girigleri ve cikislari hem NPN (sink) hem de PNP (source) lojikle
calisabilir. Kontrol kartindaki “SW1"” anahtari hangi lojigin kullanilacagini belirtir.

Fabrika ayari “"PNP (source)” konumundadir.
Giris ve cikislarin baglantilari icin asagidaki 6rnekleri inceleyiniz.

a) GIRISLER
Baglanti 6rnegi: “Source” lojikte giris

LM1S-Lift
LM1S-Lift
VDC VDC
+24V PLC
FWD
upP uP
+24V FWD
Hiz 1 X1 T T 7, S—
X1
ov. ™ ov.
CcM
Asansor J A ~
Kontrol Ksar}csolr
Sistemi + - ontrol
Sistemi
Glig Kaynagi 24V.
Baglanti 6rnegi: “Sink” lojikte giris
LM1S-Lift
PLC LM1S-Lift
Vcc Vee
oV
FWD
up UP
Hiz 1 oV X1 Hiz 1
ov. M ov.
Asansor Asansor
Kontrol ” Kontrol
Sistemi Sistemi
Glig Kaynagi 24Vv.
14
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b) CIKISLAR

Transistor cikis sinyallerinin lojigi baglantiya baghdir.

Transistoriin ortak ucunu (CMY) gii¢ kaynaginin “-" ucuna baglarsaniz NPN lojik,
Transistoriin ortak ucunu (CMY) gii¢ kaynaginin “+" ucuna baglarsaniz PNP lojik

olacaktir.

Asadidaki ornekleri inceleyiniz.

Baglanti 6rnegi: “"PNP” cikis

LML LT | LM1S-Lift
| pLC —
X1 Y1 |
FWD Y2
X2 cMY
™

+

Glg Kaynagi 24V.

Baglanti 6rnegi: “"NPN" cikis

LM1S-Lift

LM1S-Lift

PLe | | | |

X1 Y1

FWD Y2
X2 CMY
CM

+

Glic Kaynagi 24V.

Role baglantisi:

LM1S-Lift

Kuru kontak

Kuru kontak

15
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INVERTERE Elevator Inverter SRENIC-L it

EnDat2.1 encoder (6r: ECN1313, ECN413 veya esdeder) baglanmis dislisiz motor‘a Fuji Frenic
LIFT (opsiyonel encoder kartt OPC-LM1-PS kullanarak) bagladidinizda asadidaki islemleri
gerceklestiriniz.

NOT: Asadida verilen degerlerin sadece 6rnek niteliginde oldugunu ve uygulamaniza goére
degisiklik gosterebilecedini unutmayiniz.
Bu 6rnekte verilen kolay baslangic yontemi yiiksiz bir test motoru icin uygundur.

Siriclyd gic kaynagina baglayiniz, enerjiyi aginiz ve "1 DATA SET" menisiine geliniz.

Fonksiyon kodlarini ayarladiktan sonra, motoru calistirmadan kutup tanima yOntemi
gercgeklestiriimelidir. Kutup tanima gercgeklestirildiginde (bir sonraki sayfadaki kutup tamma
yontemine bakiniz), C05 fonksiyonuna girilmis hizi segmek ve motoru normal bir sekilde
sirmeye baglamak igin X1 dijital girisini aktif hale getiriniz ve RUN komutu (FWD veya REV
dijital girislerinin aktif hale getirilmesiyle) veriniz. Bu iglemleri yaparken siricliniin Uzaktan
Isletim modunda oldugundan emin olunuz.

FO3 parametresini ayarlamadan 6nce P01 parametresini ayarlamak gerektigini
unutmayiniz.

FONKSIYON KODLART DATA ACIKLAMA
FO3 : Maksimum hiz 60 dev/dk | Maksimum motor hizi
FO4 : Nominal hiz 60 dev/dk | Motorun nominal frekansi
FO5 : Nominal gerilim 380V Nominal motor gerilimi
FO7 : Hizlanma/Yavaslama siiresi 1 | 2 san. Hizlanma siiresi
FO8 : Hizlanma/Yavaslama siiresi 2 | 1,5 san. Yavaslama suresi
F23 : Kalkis hizi 0,0 dev/dk | Kalkis hizi
F24 : Kalkis hiz1 (siire) 1 san. Kalkis hizinda tutma suresi
F25 : Durus hizi 0,0 dev/dk | Durma frekansi
F42 : Kontrol yontemi 1 Dislisiz motor uygulamalari igin vektér kontrol
E20 : Y1 terminaline fonksiyon atamasi | 12 Y1 ¢ikis terminali — ana kontaktorler
E24 : Y5A/C terminaline fonksiyon atamasi | 57 Y5A/C cikis terminali — fren kontaktorleri
CO05 : Cok adimli hiz referansi 60 dev/dk | Maniiel hiz (orta)
PO1 : Motor kutup sayisi 20 kutup Motor kutup sayisi
P02 : Nominal motor giicii 4 kW Motor glici
P03 : Nominal motor akim 12 Amp Nominal motor akimi
PO6 : Yiiksiiz motor akin 0 Amp Motor uyarma akimi
P07 : Motor (%R1) degeri %5 Sabit deger
P08 : Motor (%X) degeri %10 Sabit deger
LO1.: Encoder (sistem) 4 EnDAt2.1 encoder (o ECN1313, ECNAL3 veya esdeder)
LO2 : Encoder (¢6ziiniirliik) 2048 p/tur | encoder puls sayisi
L36 : ASR (Yiiksek hizdaki P kazanai) | 2 Yiksek hiz stiresince hiz geribeslemesi P kazanci etkilidir.
L38 : ASR (Diisii hizdaki P kazanc1) |2 Disuik hiz suresince hiz geribeslemesi P kazanci etkilidir.
L86 : M.K. agma gecikmesi 1 san. Ana kontaktér agma gecikmesi

16
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4. KUTUP TANIMA

Kutup tanima fren kapal olarak ve yiikte iken gerceklestirilebilir. Kutup tanima statik olarak
yapilir, dolayisiyla sirticii bu islem sirasinda motoru hareket ettirmez.

- Encoder karti (OPC-LM1-PS) kullanarak kutup tanima
NOT: Kutup tanimayi gergeklestirmeden 6nce siiriiciiniin aktif halde oldugundan (dijital giris
EN=ON) emin olunuz. Menii 4 “I/O CHECK"ten EN=ON olup olmadigini kontrol ediniz.

0. Siirlicliye enerji vermeden &nce, slrliciniin motor baglantisinin ve encoder baglantisinin
dogru olarak yapildigindan emin olunuz.

1. Siirlictiyt enerjilendiriniz.

2. "4 I/O CHECK" menislni kontrol ediniz (yukari/asadi tuslarini kullanarak P1, Z1, P2, Z2
degerlerinin oldugu ekran gorilebilir). P2 satirinda "+0 p/s " dederi okunabilir ve rotor
hareket ettijinde bu deder degisir. "---- p/s " gériiniyorsa encoder kartinin (OPC-LM1-PS)
dogru olarak monte edildiginden emin olunuz (Or: encoder kontrol Kartinin sdrdicindn
kontrol kartina dogru olarak monte edilip edilmedigine bakiniz).

3. Bunlari yaptiktan sonra bazi fonksiyon kodlari ayarlanmalidir.

Fonksiyon kodlarini_asadidaki gibi ayarlayiniz (Her zaman P01’'i FO3'ii ayarlamadan
once ayarlayiniz):

P01, FO3, F42, L36, L38, F04, FO5, P02, P03, P06, P07, P08, LO1 ve LO2

PO1 : Motor kutup sayisi Motor verisi
FO3 : Maksimum hiz Motor verisf
F42 : Kontrol ydnetimi 1

L36 : ASR (Yilksek hizdaki P kazanci) 2

L38 : ASR (Dusulk hizdaki P kazanci) 2

F04 : Nominal hiz Motor verisi
FO5 : Nominal gerilim Motor verisi
P02 : Motor glicii (kW) Motor verisf
P03 : Nominal motor akimi Motor verisf
P06 : Yiiksliz motor akimi 0 Amp

P07 : Motor (%R1) dederi %5

P08 : Motor (%X) dederi %10

LO1 : Encoder (sistem) 4 (EnDat2.1 encoder)
L02 : Encoder puls sayisi (¢oziindrliik) Encoder verisi

4. Uzaktan isletim modundan yerel moda gegmek icin REM/LOC tusuna basiniz.

5. Ana cikis kontaktoériinii maniel olarak kapatiniz. LO3 fonksiyonunu 2'ye ayarlayiniz ve
FUNC/DATA tusuna basiniz (motorda bir ses duyabilirsiniz). Kutup tanima ayarinin sonucu
L04 fonksiyonuna kaydedilir. Litfen bu dederi bir kenara not aliniz. Eger "ER 77 hatasi
meydana gelirse motora giden iki fazin yerini degistiriniz (or: V ve W) ve 5’inci basamada
geri déniiniiz.

6. Bir dnceki basamadi iki kere daha uygulayiniz.

7. Miimkiinse motorun frenini aginiz ve motorun milini 90 derece dondiiriiniiz.

8. 5'inci ve 6'Inci basamaklari tekrarlayiniz. L04 fonksiyonuna ayni sonug kaydedilir. LO4'e
her kaydetmeden sonraki dederleri karsilastirarak aradaki farkin 20 dereceyi gegmediginden

emin olunuz.
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Kutup tanima islemi sona ermistir.

YEREL ISLETIM TESTI
Tus takimindaki yukari / asadi tuslarini kullanarak motor devrini ayarlayiniz, calistir komutu
veriniz ve motorun doniip dénmedidine bakiniz.

UZAKTAN ISLETIM TESTI

Tus takimindaki REM/LOC tusuna basarak yerel isletim modundan uzaktan isletim moduna
geginiz, CO5 fonksiyonuna bir hiz atayiniz ve galistir komutunu (FWD veya REV dijital
girisiyle) ve X1 dijital girigini aktif hale getiriniz.

Her iki yonde de motorun cektigi akim ayni olmalidir ("3 OPR MNTR" meniisii ile kontrol
edilebilir).

Enerjiyi kesiniz, kirmizi led 151§1 soniinceye kadar bekleyiniz, tekrar enerji veriniz ve her
seyin normal olup olmadidini kontrol ediniz.

E e-Front runners
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Rediiktérlic motorlarda  Fuji  FRENIC-Lift slrlici ve 12 veya 15 VDC Open
Collector/Complementary encoder (opsiyonel encoder karti gereklidir) kullaniidiginda
uygulanacak fonksiyon kodlarn 6rnek olarak asadida verilmistir. 5 VDC Line Driver encoder
kullanilacagi zaman OPC-LM1-IL gereklidir.

NOT: Asadidaki dederler 6rnek olarak verilmistir ve uygulamaniza bagli olarak degisiklik
gosterebilir.
Bu 6rnekte motoru test etmek igin hizli baglatma yéntemi yararl olacaktir.

Siurdclinin  enerji  badlantilarinin  dogru olarak yapildigini  kontrol ediniz ve sirlclyd
enerjilendirdikten sonra "1 DATA SET" menisiinden asagidaki verileri giriniz.

Asadidaki fonksiyon kodlarini ayarladiktan sonra, motoru calistirmadan otomatik tuning islemi
gerceklestiriimelidir. Otomatik tuning gergeklestirildikten sonra (bir sonraki sayfadaki otomatik
tuning yéntemie bakiniz) C05 fonksiyonuna kaydedilmig hizi segmek igin X1'e dijital girigini aktif
hale getiriniz ve motoru sirmek icin CALISTIR komutu (FWD veya REV dijital girisini aktif ediniz)
veriniz. Bu islemi yaparken siiriicliniin uzaktan isletim modunda oldugundan emin olunuz.

FO3 fonksiyonunu ayarlamadan énce P01 fonksiyonunun ayarlamasi gerektigini
unutmayiniz.

FONKSIYON KODLART VERI ACIKLAMA
F03 : Maksimum hiz 1500 dev/dk | Maksimum motor hizi
FO4 : Nominal hiz 1500 dev/dk | Nominal motor hizi
FO5 : Nominal gerilim 380V Nominal motor gerilimi
FO7 : Hizlanma/Yavaslama siiresi 1 | 2 saniye Hizlanma siiresi
FO8 : Hizlanma/Yavaslama siiresi 2 | 1,5 saniye Yavaslama siiresi
F23 : Kalkis hizi 0,0 dev/dk Kalkis hizi
F24 : Kalkis hizi (siire) 1 saniye Kalkis hizinda durma siiresi (sire)
F25 : Durus hizi 0,0 dev/dk Durus hizi
E20 : Y1 terminaline fonksiyon 12 Y1 cikig terminali — ana kontaktérler
atamasi
E24 : YSA/C terminaline fonksiyon | o, Y5A/C gikig terminali — fren kontaktorleri
atamasi
CO05 : Cok adimh hiz referansi 750 dev/dk Mandiel hiz (orta)
P01 : Motor kutup sayisi 4 kutup Motor kutup sayisi
P02 : Nominal motor giicii 4 kW Nominal motor giicl
P03 : Nominal motor akim 12 Amper Nominal motor akimi
P06 : Yiiksiiz motor akimi 3 Amper Motor uyarma akimi (sayfa 21'e (*) bakiniz)
P12 : Motor (Nominal kayma) 2 Hz Nominal kayma frekansi (sayfa 21’e (*) bakiniz)
L02: Ii:gggﬁ;ﬁgt’)say's' 1024 puls/tur | Encoder puls sayisi
L36 : ASR (Yiiksek hizdaki P kazanci) | 2 Yiiksek hiz siiresince hiz geribeslemesi P kazanci etkilidir.
L38 : ASR (Diisiik hizdaki P kazanci) |2 Duisuk hiz stiresince hiz geribeslemesi P kazanc etkilidir.
L86 : M.K. agma gecikmesi 1 saniye Ana kontaktér agma (OFF) gecikmesi
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6. OTOMATIK TUNING YONETIMI (REDUKTORLU MOTOR icin

Iki farkli otomatik tuning yéntemi vardir: Mod 1 ve Mod 2. Mod 1'in secilmesiyle P07 (stator
direnci) ve P08 (kacak endiktans) otomatik olarak hesaplanarak kaydedilecektir. Mod 2
secilirse P07 ve P08 otomatik olarak hesaplanip kaydedilecedi gibi P06 (miknatislanma
akimi) ve P12 (nominal kayma) de hesaplanip kaydedilecektir.

NOT: Her iki otomatik tuning modunda da motor dénmeyecektir.

Otomatik Tuning Modu 1 (P04 = 1)
P07 ve P08 otomatik olarak hesaplanacaktir

Otomatik Tuning Modu 2 (P04 = 2)
P06, P07, P08 ve P12 otomatik olarak hesaplanacaktir.

- Otomatik tuning yontemi
NOT: Otomatik tuning yapmadan 6nce siirliciiniin aktif durumda oldugundan emin olunuz (EN
dijital girisi=ON). Menii 4 “I/O CHECK"ten EN=ON olup olmadigini kontrol ediniz.

1. Siirlicliye enerji vermeden 6nce, sirliciiniin motor baglantisinin ve encoder baglantisinin
dogru olarak yapildigindan emin olunuz.

2. Siriicliyl enerjilendiriniz.

3. "4 I/O CHECK" meniisiinii kontrol ediniz (yukari/asadi tuslarini kullanarak P1, Z1, P2, Z2
degerlerinin oldugu ekran gorilebilir). P2 satirinda "+0 p/s " dederi okunabilir ve rotor
hareket ettiginde bu deder dedisir. "---- p/s " goriiniiyorsa encoder kablo badglantilarini
kontrol ediniz.

4. Bunlan yaptiktan sonra bazi fonksiyon kodlari ayarlanmalidir.

Fonksiyon kodlarini_asadidaki gibi _ayarlayiniz (Her zaman P01'i FO3'ii_ayarlamadan

once ayarlayiniz):
P01, FO3, L36, L38, FO4, FO5, P02, P03, P06, P12 ve L02

P01 : Motor kutup sayisi Motor verisi
FO3 : Maksimum hiz Motor verisf
L36 : ASR (Yilksek hizdaki P kazanci) 2
L38 : ASR (Yiiksek hizdaki P kazanc) 2

FO4 : Nominal hiz Motor verisi

FO5 : Nominal gerilim Motor verisi

P02 : Nominal motor giicii Motor verisi

P03 : Nominal motor akimi Motor verisi

P06 : Yiiksliz motor akimi P04 = 2 (*) yapllirsa otomatik olarak ayarlanir
P07 : Motor (%R1) dederi Otomatik tuning verisi

P08 : Motor (%X) dederi Otomatik tuning verisi

P12 : Nominal kayma P04 = 2 (*) yapilirsa otomatik olarak ayarlanir

L02 : Encoder puls sayisi (¢oziindrliik) Encoder verisi

(*) Otomatik tuning yontemi olarak Mod 1 (P04=1) kullanilirsa P06 ve P12 degerleri
hesaplanamaz.

- Bu durumda P06 dederi nominal motor akiminin %25 ... %401 olarak

ayarlanmalidir.
- Bu durumda P12 degeri ise asadidaki sekilde hesaplanarak ayarlanmalidir.

P12 = Nominal frekans (Hz) x (Nominal kayma (dev/dk) / senkron hiz (dev(dk))
Nominal kayma = Senkron hiz (dev/dk) — Nominal hiz (dev/dk)
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5. Uzaktan igletim modundan yerel moda gecmek icin REM/LOC tusuna basiniz.

6. Ana cikis kontaktériini mantel olarak kapatiniz. P04 degerini 1 (Mod 1) veya 2 (Mod 2)
olarak ayarlayiniz ve FUNC/DATA tusuna basiniz (motor sargilarindan ses duyulabilir).
Tuning islemi birkac saniye siirecektir ve bunun sonucunda P07 ve P08 degerleri (Mod 2
segilmigse P06 ve P12 degerleri de) hesaplanmis ve kaydedilmis olacaktir.

Otomatik tuning islemi sona ermistir.
YEREL ISLETIM TESTI

Tus takimindaki yukari / asadi tuslarini kullanarak motor devrini ayarlayiniz, calistir komutu
veriniz ve motorun déniip donmedigine bakiniz.

UZAKTAN ISLETIM TESTI

Tus takimindaki REM/LOC tusuna basarak yerel isletim modundan uzaktan isletim moduna
geginiz, C05 fonksiyonuna bir hiz atayiniz ve galistir komutunu (FWD veya REV dijital
girisiyle) ve X1 dijital girisini aktif hale getiriniz.
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7. DENGESIZ YUK KOMPANZASYONU (UNBL) (Sifir Hiz Kontrolii

Bu fonksiyon, motoru fren birakir birakmaz sifir hizda tutmak icin kullanilir. Sistem, ters
donebilecedi icin yiik dengeli olsa bile ilk hareket veya “geri donis etkisi” olusabilir.
Or: Diglisiz makinalar veya yiiksek verimli redlktérlli makinalar.

Sifir hiz kontrollintin aktif veya pasif edilmesi L65 fonksiyon kodu ile yapilir.

NOT: Asadidaki dederler 6rnek olarak verilmistir ve uygulamaniza bagli olarak degisiklik
gosterebilir.

FONKSIYON KODLARI ACIKLAMA VERt
L65 : UNBL isletim Dengesiz yiik kompanzasyonu hesaplamasi aktif 1
L66 : UNBL Aktivasyon siiresi | Sifir hizdaki hiz dongiist kurulum siiresi 0,8 saniye
L68 : UNBL ASR P kazanci Hesaplama siiresi boyunca P kazanci kullanilir 2,5
L69 : UNBL ASR I siiresi Hesaplama siiresi boyunca I stiresi kullanilir 0,003 san.

- Sifir hiz kontrol ayarlama yontemi

1. L65 : UNBL Isletim (aktif/pasif) = 7
Dengesiz yiilk kompanzasyonu aktif edildikten sonra asadidaki islemle devam ediniz;

Sifir hiz kontrol ayari yapmadan 6nce F24 = 2 saniye (Kalkis hizi tutma siresi) olarak
ayarlayiniz. Sifir hiz kontrol dogru olarak ayarlandiktan sonra motoru daha erken hareket
ettirmek icin F24 daha diisiik dederlere ayarlanabilir.

2. L66 : UNBL Aktivasyon siiresi (Sifir hizdaki hiz dongiisii kurulum siiresi) = 0,8 san
L66 siiresi boyunca sifir hiz kontrol aktif olacaktir. Hiz déngisiindeki kurulum siiresi bittikten
sonra, L68 (sifir hizdaki P kazanci) ve L69 (sifir hizdaki I stiresi) pasif hale gelecektir ve L38
(disiik hizdaki P kazanci) ve L39 (disiik hizdaki I siresi) aktif olacaktir.

3. L68 : UNBL ASR P kazana (Sifir hizdaki P kazanci) =25
L68 parametresi, sadece aktivasyon siresi (L66) boyunca kullanilacak ASR P kazancini (sifir
hizdaki P kazanci) belirler.

4. L69 : UNBL ASR I siiresi (Sifir hizdaki I siiresi) = 0,003 saniye

L69 parametresi, sadece aktivasyon siresi (L66) boyunca kullanilacak ASR I siresini (sifir
hizdaki I stiresi) belirler.
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Sifir_hiz_kontrol dodgru olarak ayarlandiktan sonra motoru daha erken hareket
ettirmek icin F24 fonksiyonu daha diisiik degerlere ayarlanabilir.

ORNEK 1 ORNEK 2
Faliveya OFF Fwhiveya  CFF
REYV Oh REY ON
w1 OFF I on %1 OFFTT on
(ylksek hiz) (ylksek hiz)
Sifir hiz Dusik hiz Sifir hiz Dislk hiz
F23=0 devidk — " F23-0devick — —tl
- »
ASRP — ASRP —— -
Lin LGB m i LEE
AR AR
LEQ LEQ

NOT: F24 fonksiyon kodu (kalkis hizi tutma stiresi) L66 (sifir hiz kontrol aktivasyon stiresi)
fonksiyon koduna gore her zaman daha yliksek oncelikiidir.

ORNEK 1

F23 = 0 dev/dk --- Kalkis hizi
F24 = 1 saniye --- Kalkis hizinda tutma siiresi
L66 = 1,5 saniye --- Sifir hiz kontrol bu siire boyunca aktif olacaktir.

L66 aktivasyon siiresi 1,5 saniye olsa bile sifir hiz kontrol sadece 1 saniye aktif olacaktir (glinki
F24=1 san.).

ORNEK 2

F23 = 0 dev/dk --- Kalkis hizi
F24 = 1 saniye --- Kalkis hizinda tutma siiresi
L66 = 0,5 saniye --- Sifir hiz kontrol bu siire boyunca aktif olacaktir.

Bu durumda sifir hiz kontrol 0,5 saniye aktif olacaktir.

DIKKAT:

F24 siiresinin L66 siresinden her zaman daha uzun olmasi gerektigini unutmayiniz. Bu, Ssifir
hizda sistemin kurulumunun kesilmemesi anlamina gelir (aksi taktirde geri donlis etkisi tam
olarak dogru calismayacaktir).

L66 (sifir hizda kurulum sdresi) stiress bittiginde, L68 (sifir hizdaki P kazanci) ve L69 (sifir hizdaki
I siiresi) pasif olacaktir; L38 (dlistik hizdaki P _kazanci) ve L39 (diisiik hizdaki I sdresi) aktif
olacaktr.
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FRENIC-Lift, istenilen hiz dederine en iyi sekilde cevap verebilmek icin (kabin iginde iyi bir
konfor igin) iki farkli P kazancina ve iki farkli I siiresine sahiptir.

NOT: Asadidaki fonksiyon kodlari 6rnek olarak verilmistir ve uygulamaniza bagh olarak

degisiklik gosterebilir.

PI KAZANGC :
FONKSIYONU ACIKLAMA VERI
L36 Yiksek hizdaki P kazanci 2,0
L37 Yiksek hizdaki I stiresi 0,100 saniye
L38 Diistk hizdaki P kazanci 2,5
L39 Disiik hizdaki I siresi 0,050 saniye
L40 Dedisim hiz 1 200 dev/dk *
L41 Dedisim hizi 2 300 dev/dk *
* Nominal motor hizi 1500 dev/dk
P kazanclan ve I siireleri ile ilgili diyagram
Motor hizina gore kazanglar ve siireler aktif olacaktir.
FWwhveya  OFF oM
REY
551 CFF ON ]
Sifir . Yiksek hiz
hiz Duisuk hiz
L66 L40 L41
Hiz -
Lineer
. L38 | Leg L38 \<" degisim
ASR L39 L39 L36
L69 L37
|
1 2 3 4 5
P KAZANCI 1 SUREST
KADEME ACIKLAMA AKTIF AKTIF
1 Suriclyu galistirmadan énce L38 L39
2 Suricl galigtyorken. Sifir hiz kontrol aktivasyon siiresince (L66) L68 L69
3 Suricl galigiyorken. L66 siiresinin bitiminden L40 hizina kadar L38 L39
4 Siriici cahsiyorken. L40 ve L41 hizlan arasinda ngggr ngggr
degisim degisim
5 Sirtici calsiyorken. L41 hizindan sonra L36 L37
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- PI kazancglarini ayarlama yontemi

» L40 hizindan daha dusuk bir revizyon hizi seginiz.
» Asansori calistiriniz, hassasiyetine bakiniz ve kabine binerek test ediniz.

> Hiz cevabini gelistirmek igin L38 (distk hizdaki P kazanci) degerini artiriniz. Kabinde
titresim algilarsaniz L38 fonksiyon kodunun degerini diisiiriiniiz.

» Normalde L39 (disiik hizdaki I siiresi) dederini ayarlamaya gerek yoktur. L38'in ayarini
yeterli bulmazsaniz bunu arttirip azaltmayi deneyiniz.

» L41 hizindan daha yiiksek bir revizyon hizi seginiz.

» Daha iyi bir sonug almak igin L36 ve L37 (yliksek hizdaki P kazanc ve I siiresi)
fonksiyonlari icin de ayni islemleri yapiniz.

ASR
P ve | sabiti
A L38: P sabiti
L39: | sabiti "
o L36: P sabiti
(dUsuk hizda) L37: | sabiti
(yuksek hizda)

»Hiz

L40: Degisim L41: Degisim
hizi 1 hizi 2

Stirtictindin diistk hizdaki P kazancindan ve I sdresinden, yiksek hizdaki P kazanc ve I sdresine
gecmesi_icin _ddstindidiiniz _hizi_dedistirmek _icin _dedisim _hizi_fonksiyonlari L40 ve L[417

ayvarfayiniz

- L42 ASR ileri besleme kazanc (siire)

FRENIC-Lift “son hiz referansi — tespit edilen hiz” olarak hesaplanan kesin tork dederini eklemek
igin ileri besleme kontrolline sahiptir.

Hiz Referans hiz Hiz . Referans hiz
'y ) o A
il Algilanan hiz
Algilanan hiz
0 Siire 0 Stre
Moment gikisi Moment gikigi
A A
Moment Moment
[FWLN komutu
0 Siire 0 y Stire
FF kontrol pasif FF kontrol aktif
Pl geribesleme kontroli aktif Pl geribesleme kontrolil pasif
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9. FREN KONTROL SINYALI (BRKS

L80 fonksiyon kodu ile iki farkll fren modu segilebilir.

Y1 ... Y5A/C veya 30A/B terminallerine fren sinyali (BRKS) atamak igin E20 ... E24 veya E27
dijital gikis fonksiyon kodlari “57"ye ayarlanmalidir.

L8O
FONKSIYONU ON DURUMU OFF DURMU TUTMA
Calistir komutu geldiginde fren
sinyali gelir
1 VE
sirlicli cikisi L82 siiresince aktif L83 slresinden sonra
durumdadir. fren sinyali kesilir (L83
siresi durug hizi
algilandiginda baglar)
Yandaki
Calistir komutu geldiginde fren durumlardan
sinyali gelir VEYA farklidir.
VE
suriciinin gikis kesilir.
2 ¢ikis akimi >= yliksiiz motor
akimi (P06) x L81 (%)
VE
siirlict gikisi L82 siiresince aktif
durumdadir.

Fren isletim seviyesi (L81)

L80 = 2 oldugunda L81, P06 ile carpilarak gikis akimini belirler.

Mekanik fren acma siiresi (L82)

L82 siiresi, fren kontrol sinyali (BRKS) verilene kadar gegen siiredir.

Mekanik fren kapama siiresi (L83)

L83 siresi, fren kontrol sinyali (BRKS) kesilene kadar gegen stiredir.
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L80 = 1 iken

INVERTERE

Cikis hizi
Yiksek hiz

Sirdklenme hizi

Durus

suresi

hizi
F25: Durus hizi
¢

Sifir hiz—«

(FWD)
Geri yonde galisma
(REV)

L Sifir hiz
Ileri yonde galisma galigtir komutu

ON

Yiiksek hiz S)‘J:r[]klenme-'hm
calistir komutu galistir komutu ¢

Sifir

e Sifirhiz  Strici
alistir komutti(gs'”'rﬂgsigallstlr komutu ariza

— - Sire
hiz

Cok adimli hiz
secimi 1 (SS1)
Cok adimli hiz
segimi 2 (SS2)|
Cok adimli hiz
secimi 4 (SS4)—

Fren kontrol
denetimi (BRKE) |

L
Fren kontrol (BRKS) |

Birakma denetimi
L84: Fren kontrol
(Fren denetim siiresi)

82:!Mekanik fren agma suresi

Tutma denetimi
4: Fren kontrol
(Fren denetim stiresi)

Lg

L84: Fren
(Fren den

kontrol
etim siresi)

L 83: Mekanik fren kéama siresi

secimi 4 (SS4) B

Fren kontrol
denetimi (BRKE)

irakma genetimi
L:84: Frerg kontrol
( Fre:trln‘| deretim siiresi)

L8ij: Mekanik fren agma
Fren | Birakma Tutma '_sliresi
L80 = 2 iken
Cikis hizi
Hiz7
Durus hizi
Hiz 3 _ sliresi F25: Durus hizi
i
Hiz 0 ls + 3 Siire
Sifir hiz Yiiksek hiz  Siir(iklenme hizi  [Sifir hiz Cikisin Sifir iz Bardict
Gahistir komutu alistir komutu galfstir komutu calistif komutl.,(es“riesigallstw komutu|ariza
Yiiksiiz akim /w —
ey S I | R
(FWD)
Geri yonde galisma
(REV)
Cok adimli hiz
secimi 1 (SS1) —
Cok adimli hiz
segimi 2 (S52) —;
Cok adimli hiz

L82:

4e§<anik fren agma siiresi

L84:
(Fren

Tutmp denetimi
Fren kontrol

Li34: Fren koptrol

denetim siresi)
= (Fren denetim siiresi)

h kapama stiresi
=

Fren kontrol (BRKS) ) Tov
Fren L§21 Mekanik| fren agma
Birakma Tutma suresi
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Y1 ... Y5A/C veya 30A/B terminallerine M.K. kontrol sinyali atamak igin E20 ... E24 veya E27
dijital ¢ikis fonksiyon kodlari “12"ye ayarlanmalidir

- Manyetik Kontaktor (M.K.) kapama siiresi (L85)

L85 siiresi, M.K. kontrol sinyali (SW52-2) aktif oldugundan itibaren siriici akim vermeye
(stirici motoru kontrol etmeye) baslayana kadar gegecek olan gecikme siiresini belirler.

- Manyetik kontaktoér (M.K.) acma siiresi (L86)

L86 siiresi, suriici akim vermeyi bitirdikten (stirlicii motoru kontrol etmeyi biraktiktan) itibaren
M.K. kontrol sinyali (SW52-2) kesilinceye kadar gegecek olan gecikme stiresini belirler.

Hiz
4

H67: Durus hizi (tutma suresi)

F25: Durughizi ... . ...

= Slre

Calsirion N
M.K. kontrol 5 ; 5 .

sinyall . on £’
Siriictiden akim ' 5
cikisi (motor — |
kontroli)

L85: M.K. kapama L86: M.K. agma
suresi suresi
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11. COK ADIMLI HIZ TABLOSU

Fabrika ayarlarindaki cok adimli hiz tablosu.

Ornek:

EO01 = 0 --- X1 dijital girisi SS1 olarak atanmustir.
E02 = 1 --- X2 dijital girisi SS2 olarak atanmustir.
EO03 = 2 --- X3 dijital girisi SS4 olarak atanmistir.

X3-554| X2 -552| X1 - 551 ACIKLAMA HIZ K O’Y(’éij ZON Li1 /;;réf//i/gg’a’ v
OFF OFF OFF Sifir hiz 0 C04 L11 : 000
Mandel hiz (orta) 1 Co05 L12 : 001
Revizyon hizi 2 Co06 L13: 010
Surtklenme hizi 3 co7 L14 : 011
Maniiel hiz (distk) 4 Co8 L15: 100
Dislk hiz 5 C09 L16 : 101
Orta hiz 6 C10 L17: 110
Yiiksek hiz 7 C11 L18: 111

12. HIZLANMA / YAVASLAMA SURELERI TABLOSU

Asadidaki tablo, kullanilan hizlanma / yavaslama siirelerini gosterir. Bu siireler FO7, FO8 ve E10
... E17 fonksiyon kodlariyla belirlenir.

DEGISTIRILDIKTEN MANUEL SURUK: MANUEL
SONRA i = Usi 0
sTOP SIFﬁ HIZ HIZ RE‘:'IIZZION LENME HIZ D:?;’K OF:‘I;A Y”r'i(ISZEK
PEGiSTIRILMEDE o (OER%A) (DESOK) Co9) C10] Cc11]
DNCE
sToP -/FO8 Fo7 Fo7 Fo7 Fo7 Fo7 Fo7 Fo7 Fo7
SIFIR H1z E16 FO7/FO8 E10 FO7 FO7/F08 FO7 FO7 E10 E12
MANUEL HIZ
(ORTA) E16 E11 FO7/FO8 | FO07/F08 E11 FO7/FO8 | FO7/FO8 | FO7/FO8 | FO7/Fo8
REVIZ R HIZI E16 FO8 | FO7/F08 | F07/FO8 | FO7/F08 | FO7/FO8 | FO7/FO8 | FO7/FO8 | F07/F08
SURUKLENME
raz: E15 El4 | FO7/Fo8 | Fo7/Fo8 | Fo7/Fo8 | FO7/F08 | FO7/F08 | FO7/F08 | FO7/F08
CO7|
MANUEL HIZ
(DUSUK) E16 Fo8 FO7/FO8 | FO07/F08 Fo8 FO7/FO8 | FO7/FO8 | FO7/FO8 | FO7/Fo8
DUSUK Hiz
E16 Fo8 FO7/FO8 | FO07/F08 Fo8 FO7/FO8 | FO7/FO8 | FO7/FO8 | FO7/Fo8
R - E16 E11 FO7/FO8 | FO07/F08 E11 FO7/FO8 E11 FO7/FO8 | FO7/F08
Y”" H1z E16 E13 FO7/FO8 | FO07/F08 E13 FO7/FO8 E13 FO7/FO8 | FO7/F08
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13. S-EGRiSI TABLOSU

Asadidaki tablo, hizlanma
gosterir. Bu S-egrileri L19 .

Elevator Inverter SRENIC-L it

/ yavaslama sireleri boyunca kullanilan S-edrisi fonksiyonlarini
.. L28 fonksiyon kodlaryla belirlenir.

GISTIRILDIKTEN B - MANUEL
MANUEL REVIZYON SURUK- e ORTA i
SONRA sTOP SIF&HIZ HIZ (ORTA) HIZI LENME HIZI DSIEK DUSUK HIZ HIZ YUKSEK HIZ
N éﬁ C06 ( ) 10
PEGISTIRILMEDE|
DNCE
sTop - Fo7 FO7 - Fo7 Fo7 Fo7 FO7 Fo7
(H57/H58) | (H57/H58) (H57/H58) | (H57/H58) | (H57/H58) | (H57/H58) | (H57/HS8)
SIFIR HIZ E16 . E10 .- FO7/F08 Fo7 Fo7 E10 E12
, H59/H60 L19/L22 H57/H58 L19/L20 L19/L20 L19/L22 L19/L24
(H59/H60) (L19/L22) (H57/H58) | (L19/L20) [ (L19/L20) (L19/122) | (L19/L24)
MA("‘)‘;ET'A;"Z E16 E11 . - E11 FO7/F08 FO7/F08 F07/F08 FO7/F08
(H59/H60) | (L23/L28) (L23/L26) | (H59/H60) | (H59/HE0) | (H57/H58) | (H57/H58)
REVIngO'NHIZI /- /- /- /- /- /- /- /- /-
SURUKLENME E15 E14 F07/F08 - - F07/F08 FO7/FO8 | FO7/F08 FO7/F08
o (L27) (L28) (H57/H58) (H57/H58) | (H57/H58) | (H57/H58) | (H57/H58)
M?gg%g“ E16 Fo8 FO7/F08 - Fo8 iy FO7/F08 FO7/F08 FO7/F08
- (H59/H60) | (L21/L28) | (H57/H5S8) (L21/L26) (H57/H58) | (H57/H58) | (H57/H58)
DUSUK HIZ E16 Fo8 FO7/FO8 - Fo8 FO7/FO8 - FO7/FO8 FO7/FO8
(H59/H60) | (L21/L28) | (H57/H5S8) (L21/L26) | (H59/H60) (H57/H58) | (H57/H58)
ORTA HIZ E16 E11 FO7/FO08 .- E11 F07/FO8 E11 . F07/F08
0 (H59/H60) | (L23/L28) | (H59/H60) (L23/L26) | (H59/H60) | (L23/L26) (H57/H58)
YUKSEK HIZ E16 E13 FO7/FO08 - E13 FO7/FO8 E13 FO7/F08 -
(H59/H60) | (L25/L28) | (H59/H60) (L25/L26) | (H59/H60) | (L25/L26) | (H59/H60)
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14. UYGULAMA ORNEKLERI

] INVERTERSE Elevatc

1. CALISTIR KOMUTUNUN TUTULMASI: Asadida, kontrolor tarafindan siirekli olarak tutulan

cahstir komutuna iliskin bir uygulama 6rnegi verilmistir.

L28: S-egrisi

Hiz
. L24: S-egrisi ayari 6,
Yiksek Hiz 4 Y ¢ L25: S-egrisi ayar1 7
E13: Hizlanma /
E12: Hizlanma / Yavaslama siresi 6
Yavaslama siresi 5 o
Siriiklenme L2.§_:__§:egr|3| ayari 10
Hizi : FE S
P L26: S-egrisi ayari 8 ... " ayart 10
Sifir Hiz L19: S-egrisi ayari 1
E14: Higlanma/Yavaslama siiresi 7 Sare
(FWD)

(SST) |

(882)

(5S4) |

Sifir h:IZ
calistir komutu

calistir komutu

Yiksek hiz

! Suriklenme hizinda
calistir komutu

Sifir hiz
calistir komutu

-Fabrika ayarlarindaki cok adimh hiz tablosu:

X3-S54 | X2-SS2 | X1-SS1 Agiklama Fonksiyon Kodu | Binary karsiligi
Hiz 0 (C04) (Sifir hiz) L11 000
[O)\' Hiz 1 (C05) (Maniel hiz (orta)) L12 001
ON Hiz 2 (C06) (Revizyon hizi) L13 010
ON ON Hiz 3 (C07) (Suruklenme hizi) L14 011
Hiz 4 (C08) (Maniiel hiz (diisiik)) L15 100
ON Hiz 5 (C09) (Diisiik hiz) L16 101
ON Hiz 6 (C10) (Orta hiz) L17 110
ON ON Hiz 7 (C11) (Yiiksek hiz) L18 111

-Dedistirilmis cok adimli_hiz tablosu: L11 fonksiyon kodunun dederi L12 fonksiyon kodunun

degeriyle degistirilmistir.

Bu durumda, Hiz 0 (sifir hiz) X1-SS1 aktif oldugunda aktif olacaktir.

X3-554 | X2-5852 | X1-551 Agiklama Fonksiyon Kodu | Binary karsiligi

OFF OFF Hiz 0 (C04) (Sifir hiz) L11 001
OFF OFF Hiz 1 (C05) (Maniiel hiz (orta)) L12 000
ON Hiz 2 (C06) (Revizyon hizi) L13 010

ON ON Hiz 3 (C07) (Suruklenme hizi) L14 011

Hiz 4 (C08) (Maniiel hiz (diisiik)) L15 100

ON Hiz 5 (C09) (Diisiik hiz) L16 101

ON Hiz 6 (C10) (Orta hiz) L17 110

ON ON Hiz 7 (C11) (Yiiksek hiz) L18 111

DIKKAT:

geldidinde "Err6" hatasi meydana gelecektir.

Fc

L11 ... L18 fonksiyon kodlarini ayni degerlere ayarlamayiniz. Boyle bir durumda calistir komutu
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Elevator Inverter FRENIC-Lift

2. CALISTIR KOMUTUNUN KALDIRILMASI: Siriiklenme hizinda iken seviye miknatisinin
bulunmasiyla calistir komutunun kaldiriimasina iliskin bir 6rnek asagida verilmistir.

Hiz
Yilksek Hiz ... L24: S-egrisi ayar 6 ! L25: S-egrisi ayari 7
S E13: Hizlanma /
/ Yavaslama suresi 6
" E12: Hizlanma /
Yavaslama suresi 5 L27: S-egrisi ayari 9
Suriklenme
Hiz1 e L26: S-egrisi ayari 8.  L27: S-egrisi
Durus Hizi {2 L19: S-egrisi ayari 1 - avan 9
e Ay A Sire
Sifir Hiz [
E15: Hizlanma/Yavaslama siiresi 8 H67: Durus hizi

(FWD)

(Silflr h|;zda tutma siresi)

(SS1)
(SS2)
(SS4)
Sifir hiz Yuksek hiz Suriklenme hizinda Durus hizi Cikigin

calistir komutu calistir komutu calistir komutu calistir komutu kesilmesi

Bu durumda calistir komutu kaldirilir ve motoru sifir hizda tutmak icin H67 fonksiyon kodu (sifir
hizda tutma siiresi) kullaniimalidir.
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] NYERTERS Elevator Inverter [FIRENIC-Lift

15. FONKSIYON KODLARI

NOT: Bu fonksiyon kodlari DCP3 Avrupa versiyonunda gorilebilir.
FRNxxxLM1S-xEA. Yazilim versiyonu (0801).

F KODLARI: TEMEL FONKSIYONLAF

Galisir- | Reduktoria | DS
. ken Motor igin Motor Tork
Kod Isim Veri Ayar Araligi Artis Birim I igin
Degistiril Uygun Kontrol
me Ayar Uygun
Ayar
F00 | Veri Koruma 0000w: Veri korumasi pasif - - E 00004 00001 E
(Fonksiyon kodlari degistirilebilir)
00014: Veri korumas aktif
Not: Bu ayar H99 = 0000+ yapildiginda gegerlidir.
(Sifre girisi) | 00014 ... FFFFy
Not: Bu ayar H99 = 0000+ ‘dan farkli bir deger yapildiginda
gegerlidir.
H99'daki veri sifrenizdir.
FO1 | Hiz Komutu 0:  Cok adimli hiz komutu (SS§7, S§2, 554) - - \ H 0 0 H
1:  Analog hiz komutu (ters gevrilemez)
2:  Analog hiz komutu (ters gevrilebilir)
FO3 | Maksimum 300.0 ... 3600 *1 Degisken | dev/ H 1500 60.00 E
Hiz dk
F04 | Nominal Hiz 300.0 ... 3600 *1 Degisken 3 H 1500 60.00 E
FO5 | Nominal Gerilim 160 ... 500 V 1 \ 380 380
FO7 | Hizlanma/ Yavaslama Siiresi 1 0.00 ... 99.9 Degisken s E 1.80 1.80 H
Not: 0.00'da Hizlanma / Yavaslama siiresi gegersizdir.
F08 | Hizlanma/ Yavaslama Siresi 2 Degisken s E 1.80 1.80 H
F10 | Motor igin Elektronik Termik Asir Yik
Korumasi
(Motor karakteristigini seginiz) 1:  Kendinden sogutma fanli genel amagh motorlar - - E 2 2 E
2:  Glglendirilmis sogutma fanlh yiiksek hizli motorlar veya
sUriictli motorlar
F11 (Asini yiik algilama | 0.00 (Pasif) Degisken A E Ek'e Ek'e E
seviyesi) bakiniz bakiniz
Sirtictiniin nominal akiminin (stirekli gekilmesine izin verilecek
akim) %1 ... %200°U
F12 (Termik zaman sabiti) | 0.5 ... 75.0 0.1 dk E 5.0 5.0 E
(22kw (22kwW
veya alti) veya alti)
10.0 10.0
(30kW (30kW
veya Ustl) veya
Gsti)
F23 | Kalkis Hizi 0.00 ... 150.0 Degisken 3 0.00 0.00
F24 (Tutma siresi) | 0.00 ... 10.00 0.01 s H 0.50 0.50
F25 | Durus Hizi 0.00 ... 150.0 1 Degisken 3 3.00 0.20
F26 | Motor Sesi
(Tetikleme frekansi) | 5... 16 1 kHz H 15 15 E
F30 | Atanmis * - - - 0 0 -
F42 | Kontrol Yontemi 0:  Rediiktorlii motor igin PG karti ile vektor kontrol - - 0 1 E
1:  Dislisiz motor i¢in PG karti ile vektor kontrol
F44 | Akim Sinirlama %100 ... %200 (Siricinin nominal akiminin yiizdesi) 1 % E 999 999 H
(Seviye) | 999: Sirlcunln otomatik olarak uygulayacagi maksimum
akim

*1  Veri ayar araligi degisir.
*3  Fonksiyon kodu C21'in ayarina gére birimler degisir.
*4  Ozel reticiler igin atanmistir. Bu fonksiyon koduna erisemezsiniz.

L kodlarindan sonraki eke bakiniz.

e-Front runners
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E KODLARI: TERMINAL FONKSIYONLARI

Galisir | ediktoria | Dislisiz
Kod isim Veri Ayar Araligi Artis Birim ken Motor igin Motor igin Tork
Degistiril Uygun Ayar | Uygun Ayar Kontrol
me
EO1 | Komut Atamasi: [X1] ... [X8] terminallerinin ilgili fonksiyonlarina atanabilecek veriler
[X1] | asagida verilmistir. - - H 0 0 -
E02 [X2] | Terminallere negatif lojik girisi yapmak igin parantez iginde gésterilen - - H 1 1 -
E03 [X3] 1000’li degerler ayarlanmaldir. - - H 2 2 -
E04 [X4] - - H 8 8 -
E05 [X5] - - H 60 60 -
E06 [X6] - - H 61 61 -
E07 [X7] - - H 62 62 -
E08 [X8] - - H 63 63 -
0 (1000): Gok adimli frekans 1 SSs1 H
1 (1001): Cok adimli frekans 2 S§2 H
2 (1002): Gok adiml frekans 4 SS4 H
7 (1007): Serbest durus aktif BX E
8 (1008): Alarm reset RST E
9 (1009): Harici hata alarmi aktif THR E
10 (1010):  Jog isletim aktif JOG H
24 (1024): RS485 ve CAN haberlesmesi aktif LE E
25 (1025): DI U-DI E
27 (1027): PG vektor kontrol aktif PG/Hz H
60 (1060): Tork bias segimi 1 781 E
61 (1061): Tork bias segimi 2 B2 E
62 (1062): Tork bias tutma H-TB E
63 (1063): Batarya isletimi aktif BATRY E
64 (1064): Suriklenmesiz isletimi baslat CRPLS H
65 (1065): Fren kontrol denetimi BRKE H
66 (1066): Zorlanmis yavaslama DRS E
67 (1067): Dengesiz ylik kompanzasyonunu baslat UNBL E
69 Manyetik kutup pozisyonu sifir ayarini PPT E
baslat
Not: 7HR ve DRS igin normal lojik (1009) ve (1066); negatif lojik “9"
ve "66"dr.
E10 | Hizlanma/Yavaslama Siiresi 3 0.00...99.9 Degisken s E 1.80 1.80 H
Bu deger 0.00 olarak ayarlandiginda Hizlanma/Yavaslama Stiresi
pasif hale gelir.
E11 | Hizlanma/Yavaslama Siiresi 4 Degisken s E 1.80 1.80 H
E12 | Hizlanma/Yavaslama Siiresi 5 Degisken s E 1.80 1.80 H
E13 | Hizlanma/Yavaslama Siiresi 6 Degisken s E 1.80 1.80 H
E14 | Hizlanma/Yavaslama Siiresi 7 Degisken s E 1.80 1.80 H
E15 | Hizlanma/Yavaslama Stresi 8 Degisken s E 1.80 1.80 H
E16 | Hizlanma/Yavaslama Siresi 9 Degisken s E 1.80 1.80 H
E17 | Hizlanma/Yavaslama Sresi 10 Degisken s E 1.80 1.80 H
E18 | Galistir Komutu/ - - H 2 2 -
Cok adimli hiz komutu (Mod) | 0: Yok E
atamasi 1 FWD, REV E
2: 881,852 554 H
3: FWD, REV| SS1, 852, 554 E
E19 | Timer (Stre) | 0.000 ... 0.100 0.001 s H 0.005 0.005 E
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E KODLARI: TERMINAL FONK NLARI (devami)

Galisir | ediktoria | Dislisiz
Kod isim Veri Ayar Araligi Artis Bir ken Motor igin Motor igin Tork
m Degistiri Uygun Ayar | Uygun Ayar Kontrol
Ime
E20 | Sinyal Atamasi: [Y1] ... [Y4], [Y5A/C] ve [30A/B/C] terminallerinin ilgili fonksiyonlarina
(Transistor sinyali) atanabilecek veriler asagida verilmistir.
Terminallere negatif lojik girisi yapmak igin parantez i¢inde gésterilen
[Y1] | 1000’li degerler ayarlanmalidir. - - H 12 12 -
E21 [Y2] - - H 78 78 -
E22 [Y3] - - H 2 2 -
E23 [Y4] - - H 57 57 -
E24 | (Role kontak sinyali)
[YSA/C] - - H 57 57 -
E27 [30A/B/C] - - H 99 99 -
0 (1000):  Suriict galisiyor RUN E
1 (1001): Hiza ulasim FAR H
2 (1002): Hiz tespiti FDT E
3 (1003): Disik gerilim algilama Ly E
(Suriicti duruyorken)
10 (1010):  Suricl hazir RDY E
12 (1012):  M.K. kontrol Sws2-2 E
25 (1025):  Sogutma fani galisiyor FAN E
26 (1026): Otomatik resetleme TRY E
27 (1027):  Universal Dijital Gikis U-DO E
28  (1028):  Asini sicaklik erken uyar OH E
30 (1030):  Omiir alarmi LIFE E
35 (1035):  Sdriicu gikisi aktif RUN2 E
37 (1037):  Akim tespiti D E
38 (1038):  Akim tespiti 2 D2 E
55 (1055):  Calistir komutu aktif A2 E
56 (1056): Motor asiri sicaklik tespiti (PTC) THM E
57  (1057):  Fren kontrol BRKS H
70  (1070):  Hiz mevcut DNZS E
71 (1071):  Hiz atamasi DSAG H
72 (1072): Hizaulasim 3 FAR3 H
73 (1073):  Hizlanma DACC H
74 (1074):  Yavaslama DDEC H
75 (1075):  Sifirhiz DZR H
76 (1076): PG hatasi PG-ABN H
78 (1078):  Kapi kontrol DOPEN H
99  (1099):  Alarm cikisi (herhangi bir alarm igin) ALM E
101 (1101):  EN algilama devresi hatasi DECF E
102 (1102):  EN terminali agik ENOFF E
104 (1104):  Dustlk gerilim algilama LVD E
106  (1105):  Elektriksel agi dongiisi FAC E
106 (1106):  Bazi ureticiler tarafindan kullanilir DTBW E
107 (1107):  Manyetik kutup pozisyonu sifirlama ayari DTUNE E
calisiyor
109 (1109):  Olmasi gereken dontis yoni RRD H
E30 | Hiza ulasim
(Histerezis) | 0.00 ... 3600 1 Degisken 3 E 15.00 0.60 H
E31 | Hiz Tespiti (FDT)
(Algilama | 0.00 ... 3600 " Degisken 3 E 1500 60.00 E
seviyesi)
E32 (Histerezis) | 0.00 ... 900.0 1 Degisken 3 E 15.00 0.60 E
E34 | Akim Tespiti 1
(Seviye 1) | 0.00: (Pasif) Degisken A E Ek'e Ek'e E
Siiricinin nominal akiminin %1 ... %2000 bakiniz bakiniz
E35 (Sure) | 0.01 ... 600.00 0.01 s E 10.00 10.00 E
E37 | Akim Tespiti 2
(Seviye 2) | 0.00: (Pasif) Degisken A E Ek'e Ek'e E
Siriicinin nominal akiminin %1 ... %2000 bakiniz bakiniz

*1  Veri ayar araligi degisir.
*3  Fonksiyon kodu C21’in ayarina gore birimler degisir.
L kodlarindan sonraki eke bakiniz.
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E KODLARI: TERMINAL FONK NLARI (devami)

Galisir | ediktoria | Dislisiz
Kod isim Veri Ayar Araligi Artis Bir ken Motor igin Motor igin Tork
m Degistiri Uygun Ayar | Uygun Ayar Kontrol
Ime
E43 | LED ekran - - E 0 0 -
(Oge segimi) 0: Hiz gostergesi (E48 ile segilir) E
3:  Cikis akimi E
4:  Cikis gerilimi E
8: Hesaplanan moment E
9:  Giris glict E
18: Referans moment E
19:  Tork bias denge ayari (sifirlama) (BTBB) E
20: Tork bias kazang ayari (BTBG) E
E45 | LCD ekran
(Gosterge modu) 0:  Calisma durumu, doniis yoni ve isletim bilgisi - - E 0 0 E
1:  Referans hiz (en son), ¢ikis akimi ve referans moment igin bar grafik
E46 (Dil segimi) 0: Cince - - E 1 1 E
1:  ingilizce
2: Japonca
E47 (Kontrast kontrolti) | 0 (Dustuk) ... 10 (Yiksek) 1 - E* 5 5 E
E48 | LED ekran - - E 0 0 -
(Hiz gostergesi 6geleri) 0: Referans hiz (en son) H
2:  Referans hiz (rampa 6ncesi) E
3:  Motor hizi E
5. Asansér hizi E
E61 | Analog giris: [12], [C1] ve [V2] terminallerinin ilgili fonksiyonlarina atanabilecek veriler
(Fonksiyon segimi) | asagida verilmistir.
[12] - - H 0 0 -
E62 [C1] - - H 0 0 -
E63 [v2] - - H 0 0 -
0: Yok E
1:  Hiz komutu (Polarite ile degismeyen isletim) H
2:  Hiz komutu H
(Polarite ile ters gevrilebilir isletim)
( [C1] igin gegerli degildir)
3:  Tork akim kontroli E
4:  Tork bias kontroll E
E98 | Komut atamasi: [FWD] ve [REV] terminallerinin ilgili fonksiyonlarina atanabilecek veriler
asagida verilmistir.
Terminallere negatif lojik girisi yapmak igin parantez iginde gosterilen 1000'li
degerler ayarlanmalidir.
[FWD] - - H 98 98 -
E99 [REV] - - H 99 99 -
0 (1000):  Cok adimli frekans 1 SS1 H
1 (1001):  Cok adimli frekans 2 8§52 H
2 (1002):  Gok adimli frekans 4 554 H
7 (1007):  Serbest durus aktif BX E
8 (1008):  Alarm reset RST E
9 (1009):  Harici hata alarmi aktif THR E
10  (1010):  Jog isletim aktif JOG H
24 (1024): RS485 ve CAN haberlesmesi aktif LE E
25 (1025):: DI [72,)] E
27 (1027): PG vektor kontrol aktif PG/Hz H
60 (1060): Tork bias segimi 1 181 E
61 (1061):  Tork bias segimi 2 782 E
62 (1062): Tork bias tutma H-TB E
63 (1063): Batarya isletimi aktif BATRY E
64 (1064).  SurUklenmesiz isletimi baslat CRPLS H
65 (1065):  Fren kontrol denetimi BRKE H
66 (1066):  Zorlanmis yavaslama DRS E
67 (1067):  Dengesiz yiik kompanzasyonunu baslat UNBL E
69 Manyetik kutup pozisyonu sifir ayarini PPT E
baslat
98 lleri yonde galis FWD E
99 Ters yonde galis REV
Not: 7HR ve DRS igin normal lojik (1009) ve (1066); negatif lojik “9" ve "66"dIr.
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C KODLARI: FREKANS

Rediktorli | D797
. Calisirken Motor igin Motor Tork
Kod Isim Veri Ayar Aralig Artis Birim L igin
Degistiriime Uygun Kontrol
Ayar Uygun
Ayar
CO03 (Hiz) | 0.00 ... 3600 " Degisken 3 E 50.00 2.00 H
C04 | Cok adimh hiz
Sifir hiz 0.00 ... 3600 " Degisken 3 E 0.00 0.00 H
Co05 Mandel hiz (Orta) E 0.00 0.00 H
C06 Revizyon hizi E 500.00 20.00 H
co7 Siiriiklenme hizi E 75.00 3.00 H
Co08 Mantel hiz (Distik) E 0.00 0.00 H
C09 Dustik hiz E 0.00 0.00 H
C10 Orta hiz E 0.00 0.00 H
Cc11 Yiiksek hiz E 1500 60.00 H
C20 | Jog isletim hizi 0.00 ... 3600 " Degisken El E 150.0 30.00 H
C21 | Hiz komutu birimi 0: Dev/dk - - E 0 0 E
1: midk
2: Hz
C31 | Terminal [12] igin analog giris
ayari
(Sifirlama) | -100.0 ... +100.0 0.1 % E* 0.0 0.0 E
C32 (Kazang) | 0.00 ... 200.00 0.01 % E* 100.00 100.00 E
C33 (Filtre zaman sabiti) | 0.000 ... 5.000 0.001 s E 0.050 0.050 E
C36 | Terminal [C1] igin analog giris
ayari
(Sifirlama) | -100.0 ... +100.0 0.1 % E* 0.0 0.0 E
C37 (Kazang) | 0.00 ... 200.00 0.01 % E* 100.00 100.00 E
C38 (Filtre zaman sabiti) | 0.000 ... 5.000 0.001 s E 0.050 0.050 E
C41 | Terminal [V2] igin analog giris
ayari
(Sifirlama) | -100.0 ... +100.0 0.1 % E* 0.0 0.0 E
C42 (Kazang) | 0.00 ... 200.00 0.01 % E* 100.00 100.00 E
C43 (Filtre zaman sabiti) | 0.000 ... 5.000 0.001 s E 0.050 0.050 E

*1  Veri ayar araligi degisir.
*3  Fonksiyon kodu C21’in ayarina gore birimler degisir.

P KODLARI: MOTOR PARAMETRELER

Reduktorli Dislisiz
Kod isim Veri Ayar Araligi Atis | Birim | SVSTKEN | Motorigin | Motorigin | Tork
Degistiriime Uygun Uygun Kontrol
Ayar Ayar
P01 | Motor
(Motor kutup sayisi) | 2... 100 2 Kutup H 4 20 E
P02 (Nominal gtig) | 0.01 ... 55.00 0.01 kW H Ek'e Eke E
bakiniz bakiniz
P03 (Nominal akim) | 0.00 ... 500.0 Degisken A H Ek'e Ek'e E
bakiniz bakiniz
P04 (Otomatik tuning) | 0: Pasif - - H 0 0 E
1:  Aktif (Motor ddnmeden %R1 ve %X ayarini yapar.)
2:  Aktif (Motor ddnmeden %R1, %X, ylksliz motor akimi ve
nominal kayma ayarini yapar.)
P06 (Ylksiiz motor | 0.00 ... 500.0 Degisken A H Ek'e Ek'e E
akimi) bakiniz bakiniz
P07 (%R1) | 0.00 ... 50.00 0.01 % E Eke Eke E
bakiniz bakiniz
P08 (%X) | 0.00 ... 50.00 0.01 % E Ek'e Eke E
bakiniz bakiniz
P09 (Kayma kompanzasyonu | 0.0 ... 200.0 0.1 % E 100.0 100.0 E
sUriis kazanci)
P10 (Kayma kompanzasyonu | 0.0 ... 200.0 0.1 % E 100.0 100.0 E
fren kazanci)
P12 (Nominal kayma) | 0.00: Fuji'nin standart motoru igin nominal kayma 0.01 Hz E 0.00 0.00 E
0.01...15.00

L kodlarindan sonraki eke bakiniz.
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KODLARI: YUKSEK PERFORMANS FONKSI

Reduktorli Dislisiz
Kod isim Veri Ayar Araligi Ais | Birim | SSTRen | Motorigin | Motorigin | Tork
Degistirime Uygun Uygun | Kontrol
Ayar Ayar
HO3 | Fabrika ayarina donis 0: Pasif - - H 0 0 E
1:  Biitin fonksiyon kodlari fabrika ayarlarina déner.
2: Dislisiz motor igin olan fonksiyon kodlari fabrika ayarlarina
doner.
HO4 | Otomatik resetleme 0: Pasif 1 Kez E 0 0 E
(Resetleme sayisi) | 1...10
HO5 (Resetleme araligr) | 0.5 ... 20.0 0.1 s E 5.0 5.0 E
HO6 | Sogutma fani kontroli 0.0:  Sicakliga bagl olarak otomatik agma / kapama. 0.1 dk E 999 999 E
0.5 ... 10.0 dk.: Ayarlanilan siireye gére kapanir.
999:  Aktif (Her zaman agik)
H18 | Tork kontrol 0: Pasif (Hiz kontrol) - - H 0 0 E
1:  Aktif (Tork kontrol)
H26 | PTC termistor 0: Pasif - - E 0 0 E
(Mod) 1:  Aktif (PTC'nin sicakligi ayarlanan seviyeden yliksek ise
siriicti durur ve Oh4 hatasi verir.)
2:  Aktif (PTC’nin sicaklii ayarlanan seviyeden ylksek ise
slrlici 7MH alarm sinyali vererek galismaya devam eder.)
H27 (Seviye) | 0.00 ... 5.00 0.01 \ E 1.60 1.60 E
H30 | Haberlesme baglantisi isletimi Hiz komutu Calistir komutu Tork bias - - E 0 0 E
komutu
0: FO1 Terminal L54
1: RS485 Terminal L54
2: FO1 RS485 L54
3: RS485 RS485 L54
4: CAN Terminal L54
5: FO1 CAN L54
6: CAN CAN L54
7 FO1 Terminal RS485
8: RS485 Terminal RS485
9: FO1 RS485 RS485
10: RS485 RS485 RS485
11: FO1 Terminal CAN
12: CAN Terminal CAN
13: FO1 CAN CAN
14: CAN CAN CAN
H42 | DC bara kondansatérlerinin 0 ... 65535: DC bara kondansatérlerinin ne zaman degistirilecegini - - H - - E
kapasitesi tahmin edebilmek icin gdsterge.
H43 | Sogutma faninin toplam galisma 0 ... 65535: Sogutma faninin ne zaman degistirilecegini tahmin - - H - - E
siresi edebilmek igin sogutma faninin toplam ¢alisma stiresini gosterir.
H47 | DC bara kondansatérlerinin ilk 0 ... 65535: DC bara kondansatorlerinin ne zaman degistirilecegini - - H Fabrikada | Fabrikada E
kapasitesi tahmin edebilmek igin gosterge. ayarlanir ayarlanir
H48 | PCB'deki kondansatorlerin toplam | 0 ... 65535: PCB’deki kondansatorlerin ne zaman degistirilecegini - - H - - E
calisma slresi tahmin edebilmek igin gosterge.
H54 | Hizlanma siresi (Jog) 0.00 ... 99.9 Degisken s E 1.80 1.80 H
H55 | Yavaslama siiresi (Jog) 0.00 ... 99.9 Degisken s E 1.80 1.80 H
H56 | Zorlanmis yavaslama igin 0.00...99.9 Degisken s E 1.20 1.20 H
yavaslama siresi
H65 | Kalkis hizi(Yumusak kalkis suresi) | 0.0 ... 60.0 0.1 s H 0.0 0.0 H
H66 | Durus hizi 0:  Algilanan hizi kullan - - H 0 0 H
(Algilama yontemi) 1:  Referans hizi kullan (en son)
H67 (Tutma stiresi) | 0.00 ... 10.00 0.01 s H 0.50 0.50 H
H74 | Hiz anlasmasi (Histerezis) | 0.00 ... 3600 " Degdisken "3 E 10.00 0.40 H
H75 (Kapama gecikmesi) | 0.00 ... 1.00 0.01 s E 0.20 0.20 H
H94 | Motorun toplam calisma stiresi 0 ... 65535: Toplam verinin degisimi veya resetlenmesi - - H 0 0 E
H97 | Alarm bilgilerini temizleme H97= 1 yapildiginda alarm bilgileri temizlendikten sonra 0’a déner. - - E 0 0 E
H98 | Koruma / Revizyon fonksiyonlari 00000000¢ ... 01111111, (Tus takimindaki LCD ekranda decimal - - E 81 81 E
formatta gdsterilir. Her bit igin “0” pasif, “1” aktiftir.)
Bit 0: Tetikleme frekansini otomatik olarak dustir.
Bit 1: Giris faz kaybini algila
Bit 3: DC bara kondansatori icin émur kriteri segimi
Bit 4: DC bara kondansatdriiniin mur tahmini
Bit 6: Baslangigta kisa devre tespiti
H99 | Sifre korumasi 0000 ... FFFFy - - E 00004 0000+ E
00004: Sifre korumasi pasif
00014 ... FFFFy: Sifre korumasi aktif
*1  Veri ayar aralig degisir.

*3  Fonksiyon kodu C21'in ayarina gére birimler degisir.
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ODLARI: HABERLESME FONKSI

Rediktorla | 0%
R Calisirken Motor igin Motor Tork
Kod Isim Veri Ayar Araligi Artis Birim L igin
Degistiriime Uygun Kontrol
Ayar Uygun
Ayar
y01 | RS485 haberlesmesi
(Istasyon adresi) | 1...255 1 - H 1 1 E
y02 (Haberlesme hatasi isleme) | 0:  er8 hatasi vererek durus - - E 0 0 E
1:  y03 siiresi ile belirlenmis bir periyot galismadan sonra er8 hatasi
vererek durus.
2: y03 siiresi ile belirlenmis periyot siiresince yeniden deneme.
Yeniden deneme basarisiz olursa er8 hatasi vererek durus. Basarili
olursa galismaya devam eder.
3:  Galismaya devam
y03 (Hata isleme suresi) [ 0.0 ... 60.0 0.1 s E 2.0 2.0 E
y04 (Baud hizi) | 0: 2400 bps - - E 3 3 E
1: 4800 bps
2: 9600 bps
3: 19200 bps
4: 38400 bps
y05 (Veri uzunlugu) | 0: 8 bit - - E 0 0 E
1 7bit
y06 (Eslik denetimi) | 0: Yok (Durma biti 2) - - E 0 0 E
1:  Gift parite
2:  Tek parite
3: Yok (Durma biti1)
y07 (Durma bitleri) | 0: 2 bit - - E 0 0 E
1 1bit
yo8 (Yanit vermeme hatasi tespit | 0:  (Algilama yok) 1 s E 0 0 E
slresi) | 1...60
y09 (Cevap gecikme suresi) | 0.00 ... 1.00 0.01 s E 0.01 0.01 E
y10 (Protokol se¢imi) | 0:  Modbus RTU protokoli - - E 5 5 E
1:  SX protokolii (FRENIC yiikleyici protokoll)
2:  Ozel irreticiler igin atanmistir.
5: DCP3
y21 CAN Haberlesmesi
(Istasyon adresi) | 1... 127 1 - H 1 1 E
y24 (Baud hizi) | 0: 10 kbps - - H 3 3 E
1: 20 kbps
2: 50 kbps
3: 125 kbps
4: 250 kbps
y25 (Kullanici tanimhi I/O | 00004 ... FFFFy - - H 0000u 00001 E
parametre 1)
y26 (Kullanici tanimh 1/O - - H 00004 00001 E
parametre 2)
y27 (Kullanici tanimh 1/O - - H 00004 00001 E
parametre 3)
y28 (Kullanici tanimh 1/0 - - H 0000¢ 00004 E
parametre 4)
y29 (Kullanici tanimh 1/0 - - H 0000¢ 00004 E
parametre 5)
y30 (Kullanici tanimh 1/0 - - H 0000¢ 00004 E
parametre 6)
y31 (Kullanici tanimh 1/O - - H 00004 00001 E
parametre 7)
y32 (Kullanici tanimh 1/O - - H 00004 00001 E
parametre 8)
y33 (Isletim) | 0:  Pasif - - H 0 0 E
1:  Aktif
y41 | Atanmis * - - - H 0 0 H
y99 | Yikleyici baglanti fonksiyonu Kontrol komutu Calistir komutu - - E 0 0 E
(Mod) | 0: H30'a gore H30'a gore
1: Ykleyici ile H30’a gore
2: H30'a gére Yikleyici ile
3: Yiikleyici ile Yikleyici ile
Not: Kontrol komutlari; hiz komutunu, tork akim komutunu ve tork bias
komutunu igerir.

*4  Ozel reticiler igin atanmistir. Bu fonksiyon koduna erisemezsiniz.
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KODLARI: ASANSOR FONKSIYONLARI

[NAAE R ERE

Elevator Inverter SRENIC-L it

Redikioria | D5
. Cahisirken Motor igin Motor Tork
Kod Isim Veri Ayar Aralig Artis Birim . igin
Degistiriime Uygun Kontrol
Ayar Uygun
Ayar
LO1 | Puls Encoder (Segim) A/B fazi ABS sinyali - - H 0 4 E
0: 12115V Yok
- Complementary
- Open collector
5V Line driver
1: 12115V 4
- Complementary
- Open collector
5V Line driver
2: 5V Line driver 3-bit kod
3: 5V Line driver 4-bit gray kod
4:  Sinusoidal EnDat 2.1 (ECN1313'a
diferansiyel uyumlu)
gerilim (1'V p-p)
L02 (Coziintirlik) | 360 ... 60000 1 PR H 1024 2048 E
LO3 | Manyetik kutup pozisyon sifirlamasi
(Tuning) | 0: Pasif - - H 0 0 E
1: Aktif
2:  Aktif (kablo baglantilarini algilamadan)
3:  Aktif (kontrol ederek)
4:  Aktif (Dislisiz motor igin (SPM))
5:  Aktif (motor doner)
Not: Bu ayarlar F42 = 1 oldugunda gegerlidir.
1 ... 4 : Fren kapall oldugu zaman tavsiye edilir..
5: Fren biraktiginda ve yuk yok iken kullaniimasi
gereklidir.
Lo4 (Sifirlama agisi) | 0.00 ... 360.00 (LO3’e doniis dederi) 0.01 derece H 0.00 0.00 E
Not: Bu ayar F42 = 1 oldugunda aktif olur.
LO5 | Atanmis - - - E 1.5 15 E
L06 | Atanmis - - - E 0.80 0.80 E
LO08 | Béliinme frekansi orani 0: 17 - - H 0 0 E
1 12
2 14
3 1/8
4: 1116
5. 1/32
6: 1/64
L09 | Referans hiz igin filtre zaman sabiti (En son) 0.000 ... 0.100 0.001 S Y 0.000 0.000 H
L10 | Algilanan hiz igin filtre zaman sabiti 0.000 ... 0.100 0.001 S Y 0.005 0.005 E
L11 | Cok adiml hiz komutu kombinasyonu
Sifir hiz 00000000b ... 00000111b (0 ... 7) 1 - H 0 0 H
L12 Mantiel hiz (Orta) Not: Binary deger 00000000 ... 000001115 H 1 1 H
L13 Revizyon hizi arasinda ise ¢ift atanmistir ve stirlici er6 hatasi H 2 2 H
L14 Siiriiklenme hizi vererek durur. H 3 3 H
L15 Mantiel hiz (Dusk) H 4 4 H
L16 Dustk hiz H 5 5 H
L17 Orta hiz H 6 6 H
L18 Yiiksek hiz H 7 7 H
L19 | S-egrisi ayar 1 Maksimum hizin %0 ... %50’si 1 % E 20 20 H
L20 | S-egrisi ayan 2 E 20 20 H
L21 | S-egrisi ayan 3 E 20 20 H
L22 | S-egrisi ayan 4 E 20 20 H
L23 | S-egrisi ayan 5 E 20 20 H
L24 | S-egrisi ayar 6 E 20 20 H
L25 | S-egrisi ayan 7 E 20 20 H
L26 | S-egrisi ayan 8 E 20 20 H
L27 | S-egrisi ayan 9 E 20 20 H
L28 | S-egrisi ayar 10 E 20 20 H
L29 | Kisa kat isletimi (Tutma stiresi) | 0.00 ... 10.00 0.01 s H 0.00 0.00 H
L30 (izin verilen hiz) | 0.00 ... 3600 "1 Degisken 3 H 0.00 0.00 H
L31 | Asansor parametresi 0.01 ... 240.00 (Maksimum motor hizinda asansér 0.01 m/dk H 60.00 60.00 E
(Hiz) | hizi)
L34 (Surtklenmesiz isletimdeki hareket mesafesi) | 0.0 ... 6553.5 0.1 mm H 0.0 0.0 H
*1  Veri ayar araligi degisir.
*3  Fonksiyon kodu C21’in ayarina gore birimler degisir.
*4  Ozel treticiler igin atanmistir. Bu fonksiyon koduna erisemezsiniz.
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Elevator Inverter SRENIC-L it

NLARI (devami)

Rediikté | Dislisiz
rlii Motor Motor
Kod isim Veri Ayar Araligi Artis Bif Galisirken icin icin Tork
m Degistirime Kontrol
Uygun Uygun
Ayar Ayar
L36 | ASR (Yuksek hizdaki P kazanci) | 0.01 ... 200.00 0.01 - E 10.00 2.50 H
L37 (Yuksek hizdaki | sabiti) [ 0.001 ... 1.000 0.001 s E 0.100 0.100 H
L38 (Duistik hizdaki P kazanci) | 0.01 ... 200.00 0.01 - E 10.00 2.50 H
L39 (Dustik hizdaki | sabiti) | 0.001 ... 1.000 0.001 s E 0.100 0.100 H
L40 (Degistirme hizi 1) | 0.00 ... 3600 ™ Degisken 3 E 150.0 6.00 H
L41 (Degistirme hizi 2) | 0.00 ... 3600 ™ Degisken 3 E 300.0 12.00 H
L42 (lleri besleme kazanci) | 0.000 ... 10.000 0.001 s E 0.000 0.000 H
L43 | Atanmis - - - E 10 10 E
L44 Atanmis " - - - E 0 0 E
L45 Atanmis " - - - E 10 10 E
L46 Atanmis " - - - E 0 0 E
L47 Atanmis " - - - E 10 10 E
L48 Atanmis " - - - E 0 0 E
L49 Titresim bastirma gézlemcisi | 0.00: Pasif 0.01 - E 0.00 0.00 E
(Kazang) | 0.01 ... 1.00
L50 (integral suresi) | 0.005 ... 1.000 0.001 s E 0.100 0.100 E
L51 (YUk eylemsizligi) | 0.01 ... 655.35 0.01 kgm 0.01 0.01
2
L52 Baslangi¢ kontrol modu 0: Hiz baslangi¢ modu aktif 1 - E 0 0 H
1: Tork baslangi¢ modu aktif
Not: Bu ayar H18 = 0 oldugunda etkindir.
L54 Tork Bias (Mod) | 0:  Analog - - H 0 0 E
1:  Dijital
2: Pl kontrol
L55 (Baslangig¢ siresi) | 0.00 ... 1.00 0.01 s E 0.20 0.20
L56 (Referans tork bitis stiresi) | 0.00: Pasif 0.01 s E 0.20 0.20 E
0.01 ... 20.00
L57 (Sinirlayici) | 0 ... 200 1 % E 100 100 E
L58 (P sabiti) | 0.01 ... 10.00 0.01 - E 1.00 1.00 E
L59 (integral suresi) | 0.00 ... 1.00 0.01 s E 1.00 1.00 E
L60 (Suris kazanci) | -1000.0 ... 1000.0 0.1 % E* 100.0 100.0 E
L61 (Frenleme kazanci) | -1000.0 ... 1000.0 0.1 % E* 100.0 100.0 E
L62 (Dijital 1) | -200 ... 200 1 % E 0 0 E
L63 (Dijital 2) | -200 ... 200 1 % E 0 0 E
L64 (Dijital 3) | -200 ... 200 1 % E 0 0 E
L65 Dengesiz yiik kompanzasyonu 0: Pasif - - H 0 0 E
(Isletim) 1. Aktif
L66 (Aktivasyon suresi) | 0.01 ... 2.00 0.01 s H 0.50 0.50 E
L67 (Tutma stiresi) | 0.01 ... 20.00 0.01 s H 0.50 0.50 E
L68 (ASR P sabiti) | 0.00 ... 200.00 0.01 - E 10.00 2.50 E
L69 (ASR | sabiti) | 0.001 ... 1.000 0.001 s E 0.010 0.010 E

*1

Veri ayar araligi degisir.

*3  Fonksiyon kodu C21'in ayarina gére birimler degisir.

*4  Ozel Ureticiler igin atanmistir. Bu fonksiyon koduna erisemezsiniz.
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L KODLARI: ASANSOR FONKSIYONLARI (devami)

Rediktorla | D%
. X . = Calisirken | Motor igin Motor Tork
Kod Isim Veri Ayar Aralig Artis Birim L icin
Degistiriime Uygun Kontrol
Ayar Uygun
Ayar
L80 Mekanik fren kontrol (Mod) | 1: Stre ile fren kontrol - - H 1 1 H
2:  Gikis akimi ile fren kontrol
L81 (isletim seviyesi) | 0 ... 200 1 % H 100 100 H
L82 (Agma siresi) [ 0.00 ... 10.00 0.01 s H 0.20 0.20 H
L83 (Kapama suresi) | 0.00 ... 100.00 0.01 s H 0.10 0.10 H
L84 (Fren kontrol stiresi) | 0.00 ... 10.00 0.01 s H 0.00 0.00 H
L85 | M.K. kontrol
(Kapama suresi) | 0.00 ... 10.00 0.01 s H 0.10 0.10 E
L86 (Agma suresi) | 0.00 ... 10.00 0.01 s H 0.10 0.10 E
L87 | Kapi kontrol
(Kap! agma baslangig hizi) | 0.00 ... 3600 ! Degisken 3 H 450.00 18.00
L88 (Kap1 agma bekleme siiresi) | 0.0 ... 10.0 0.1 s H 1.0 1.0
L89 (Kapinin agik kalma stiresi) | 0.1 ... 30.0 0.1 s H 5.0 5.0
L90 | PG hatasi tespiti
(Mod) | 0: GCalismaya devam - - H 1 1 H
1:  erehatasi vererek alarm modu 1'de durus
2:  Erehatasi vererek alarm modu 2'de durus
L91 (Algilama seviyesi) | 0 ... 50 1 % E 10 10 H
L92 (Algilama stiresi) | 0.0 ... 10.0 0.1 s E 1.0 1.0 H
L93 | Asini sicaklik erken uyari seviyesi 1...20 1 derece E 5 5 E
L95 | Atanmis 4 H 999 999 E
L96 | Atanmis * H 30 30 E
L97 | Atanmig H 20 20 E
L99 | Kontrol anahtar 00000000b ... 00000111b H 0 0 E
(Her bit igin “0” pasif, “1” aktiftir.)
Bit0: Kalkista akim dogrulama (dislisiz motor igin)
Bit1: Manyetik kutup sifilama agisini tekrar yaz (PPT ile
tuning)
*1  Veri ayar araligi degisir.
*3  Fonksiyon kodu C21'in ayarina gére birimler degisir.
*4  Ozel reticiler igin atanmistir. Bu fonksiyon koduna erisemezsiniz.
Ek
Tip P02 F11,E34,E37,P03 P06 PO7 P08
FRN5.5LM1S-4E_ 5,50[kW] 13,50[A] 8,40[A] 4,05[%] 11,72[%]
FRN7.5LM1S-4E_ 7,50[kW] 18,50[A] 9,80[A] 4,23[%] 13,01[%]
FRN11LM1S-4E_ 11,00[kW] 24,50[A] 13,90[A] 3,22[%] 12,27[%]
FRN15LM1S-4E_ 15,00[kW] 32,00[A] 17,90[A] 2,55[%] 11,47[%]
FRN18.5LM1S-4E_ 18,50[kW] 37,00[A] 16,20[A] 1,98[%] 11,97[%]
FRN22LM1S-4E_ 22,00[kW] 45,00[A] 19,00[A] 2,11[%)] 12,35[%)]
FRN30LM1S-4E_ 30,00[kW] 58,00[A] 21,40[A] 2,14[%] 14,62[%]
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16. OPSIYONLAR

KULLANILMASI GEREKEN FRENLEME DIRENCi DEGERLER]

Elevator Inverter SRENIC-L it

Nominal Frenleme direnci degeri Frenleme direnci giicii
Model siiriicii giicii Onerilen/Minimum Standart / Yiiksek
(kw) (Ohm) (Watt)
FRN5.5LM15-4 5.5 70 / 64 600 / 1500
FRN7.5LM1S-4 7.5 70 / 48 1000 / 1500
FRN11LM1S-4 11 25/ 24 1500 / 3000
FRN15LM1S-4 15 25 /24 1800 / 3000
FRN18.5LM1S-4 18.5 18 /16 2000 / 3500
FRN22LM1S-4 22 18/ 16 2500 / 4000
FRN30LM1S-4 30 18 /12 3500 / 6000
ENCODER OPSiYONLARI
Lo1 Uygulanabilir encoder 6zellikleri Gerekli opsiyon Uygulatnacak
A/B faz gikisi Kesin sinyal ozellikleri maotor
12/15V complementary R
o | 12/15V open collector Yok Yok Reduiktorlu
motor
5V line driver Yok OPC-LM1-IL
12/15V complementary L
1 12/15V open collector z Yok Diglisiz motor
2 5V line driver ?ém;;?dul v, W) OPC-LM1-PP Diglisiz motor
3 5V line driver 4-bit gray kod OPC-LM1-PP Dislisiz motor
Sinusoidal diferansiyel EnDat2.1 I M P
4 1 Vp-p (ECN1313e uyumiu) OPC-LM1-PS Diglisiz motor
UPS GUCLERI
Frenic-Lift UPS Glcl
5,5 kW 1,5 kVA
7,5 kW 2 kVA
11 kwW 3 kVA
15 kw 4 kVA
18,5 kW 5 kVA
22 kW 6 KVA
30 kW 8 KVA
37 kW 10 kVA
45 kW 12 kKVA
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Elevator Inverter mIRENIC-Lift

17. ALARM KODLARI LISTESI VE OLASI NEDENLER

Alarm Alarm Alarm acgiklamasi Olasi nedenler
kodu
Asiri akim korumasi 0oC Hizlanma, yavaslama veya |Dislk rampa sureleri.
sabit hizda anlik asir akim. | Fren acik degil.
OCn Cikista faz veya toprak
NOT: Cok kisa slirede arasinda kisa devre.
n = 1 (Hizlanma) yuksek akim pikinden Cikis ve motor baglanti
n = 2 (Yavasglama) kaynaklanir. terminallerini kontrol ediniz.
n = 3 (Sabit hizda) Guvenlik devresini kontrol
ediniz. Kapi kilitlerini
kontrol ediniz.
Asiri gerilim Oou Hizlanma, yavaglama veya | Frenleme direnci
sabit hizda DC barada asirn | baglanmamis veya hasarli.
OUn gerilim. Karsit agirhk dogru
secilmemis. Yavaslama
n = 1 (Hizlanma) suresi cok kisa. Baglanti
n = 2 (Yavasglama) terminallerini baglayiniz.
n = 3 (Sabit hizda) Girig gerilimini 6lclinuz.

Dustk gerilim LU DC barada gerilim diglsu | Giris gerilimi gok duguk.
Gli¢ kaynaginda hata.
Hizlanma siiresi gok kisa.
Asiri yik. Giris terminal-
lerinin dogru baglandigin-
dan emin olunuz.

Girig faz kaybi Lin Girig fazlarindan biri Ana devrede sigorta

striicliye bagh degil atmasi.
Giris terminalleri diizgiin bir
sekilde baglanmamis.
Asir sicaklik OH1 Suricinin sogutucusu gok | Stirtictinin fani hasarli.
sicak. Ortam sicakligi cok yiiksek.
Harici alarm OH2 Harici alarm (THR) 9 (THR) olarak programlan-
mis dijital giris aktif degil.

Asiri i¢ sicakhk OH3 Ortam sicakligi cok yiiksek |Ortam sicakligini diislri-
niz. Panonun havalandir-
masini kontrol ediniz.

Motor asir sicaklik (PTC) OH4 Motor sicakligi cok yiiksek. | Motor cok sicak.
PTC korumasi galismiyor. | Ortam sicaklidi ok yliksek.
H26 fonksiyon koduna
bakiniz.

Encoder hatasi PG Encoder hatasi Encoder kablosu kirilmig
veya encoder arizali. Motor
engellenmis veya fren
problemleri var.

Hiz anlagmasi hatasi ErE Hiz degiskenligi (titreme) |L90, L91 veya L92 hatali

ayarlanmis. Asin yik (freni
kontrol ediniz) Motor
parametreleri yanlis.
Encoder kablosunu ve
LO2'nin ¢dziindrlGgind
kontrol ediniz.
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Elevator Inverter FRENIC-Lift

Alarm

Alarm
kodu

Alarm aciklamasi

Olasi nedenler

Elektronik termik

OoL1

Asir yik motor 1 (Kullanici
tarafindan belirlenmis)

Sirdc, kullanicr tarafindan
belirlenen (F10 ... F12) asiri
yuk seviyesinin (i2t)
%100’Une ulasmis.
Motorun dogru
secildiginden emin olunuz.

Asir yuk korumasi

OoLu

Sdrlcu agin yuk

IGBT'lerde asiri sicaklik.
Havalandirmayi kontrol
ediniz. FO9 veya F26'y
kontrol ediniz (bir degerin
cok yuksek olmasi bu
hataya neden olabilir).
YUkl kontrol ediniz.

Hafiza hatasi

Erl

Hafiza hatasi

Veri kaybi veya hatall veri.

Tus takimi haberlesme
hatasi

Er2

Tus takiminin
haberlesmesinde hata

Sdrtcl galistyorken (yerel
moda) tus takiminin
baglantisi kesilmis. F02'ye
basiniz. Tus takiminin
haberlesme devresi hasarll.

CPU hatasi

Er3

CPU hatasi

CPU hasarli.

Opsiyon haberlesme hatasi

Er4

Opsiyon kartinin
haberlesmesinde hata

Opsiyon karti dogru
takilmamisg. Montaji ve
baglantilari kontrol ediniz.

Er5

Opsiyon kartinda hata

Opsiyon kartinin
kurulumunu kontrol ediniz
(anahtarlar ve jumperlar)

Isletim hatasi

Eré

Cok adimli hiz komutlari
yanlis ayarlanmis.
Fren durum sinyali (BRKE)

L11 ... L18 fonksiyonlarinin
dizenini kontrol ediniz.
L84 (BRKE stresi) ve fren
kontaklarinin durumunu
kontrol ediniz.

Tuning hatasi

Er7

Tuning islemi sirasinda
hata

Tuning islemi sirasinda
motor ve sirici arasindaki
baglanti kesilmis. Motor ve
suriici arasindaki ana
kontaktorleri kontrol ediniz.
Slrdcunin dijital giriglerini
ve encoder kablosunu
kontrol ediniz.

RS485 haberlesme hatasi

Er8

RS485 haberlesme hatasi

RS485 haberlesmesinde
hata. “y” menusiina kontrol
ediniz. Gurlltiden veya
kablo kirilmasindan olabilir.

Asiri hiz hatasi

0S

Motor hizi >= (F03 x 1.2)

PO1 ile LO2 arasindaki
iliskiyi kontrol ediniz. FO3'U
kontrol ediniz.

Encoder ve kontrol
kablolarini, topraklamayi ve
ekranlamayi (guralti
problemleri) kontrol ediniz.

F E{? Front runners
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