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ONSOz

Shenzhen Hpmont Technology Co Ltd. tarafindan Uretilen HD5L asansor stirticistni
satin aldiginiz icin tesekkiir ederiz.

Bu Kullanici Kilavuzu HD5Lasansor siirtictisiinin nasil kullanildigini, kurulumunu,
kablo tesisatini, parametre ayarlarini, sorun gidermeyi ve glinliik bakim vb
konularinda kullanimi aciklamaktadir.Uriini kullanmadan énce liitfen bu Kullanim
Kilavuzunu dikkatli bir sekilde okuyunuz. Ayni zamanda, glivenlik énlemlerinitam
anladiginizdan emin olana kadar, litfen bu Griind kullanmayiniz.

Not:

e BuKilavuzu gelecek icin muhafaza ediniz.

o Uriin giincelleme veya 6zellik degisikligi vekilavuzunkullanim kolayligini ve
dogrulugunuarttirmakamaciyla, bu kullanim kilavuzunicerigi
degistirilebilmektedir.

e Eder zarar, kayipveya diger nedenler ile bu Kullanim Kilavuzuna ihtiya¢ duyarsaniz
firmamizin bolgesel distribltériinebasvurunuz.

e Bu Urini ilk kez deneyecek olan kullanici bu kilavuzu dikkatle okumaldir.

e Eger kullanim sirasinda hala bazi sorunlar yasiyorsaniz, firmamiz TeknikServis
Merkeziile temasageciniz.
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Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd. Béliim 1 Giivenlik Bilgileri ve Onlemler

B6liim 1 Giivenlik Bilgileri ve Onlemler

1.1 Glivenlik Tanimi

Tehlike

Danger: Giivenlik tehlikesinden kaginmak icin gerekli bilgileri icerir.

JAN

Uyari

Warning: Uriin veya diger ekipmanlarin zarar gérme riskini dnleme icin gerekli bilgileri icerir.

Not

Not: Uriiniin dogru calismasini saglamak icin yardimai bilgileri icerir.

1.2 Motor ve Yiik Hakkinda

Standard frekans kontrollii calisma ile karsilastirildiginda
HD5L surticiler gerilimtipi strlcilerdir ve gikislart belli harmonik dalgalara sahip PWM dalgadir.
Bu nedenle, motorun sicakligi, glirliltiisi ve titresimistandart frekans calismasinda oldugundan
birazdaha ytiksek olacaktir.

Motor asin yiik koruma esigi
Uyarlanabilir motor sectiginizde, stirlicii motor termal korumasini etkin bir sekilde uygulayabilir.
Aksi takdirde motorungiivenli ve saglambir sekilde calismasi icin, motor koruma ayarlarini
ve diger koruma énlemlerini ayarlamasi gerekir.

Mekanik aksam yaglama
Uzun sure duistik hizda operasyonda, siiriicti performansininsahanin ihtiyacini karsiladigindan
emin olmak icin disli kutusu ve dislili motor vb mekanik aksamlar icin periyodik yaglama bakimi
saglanmalidir.

Start and stop HD5L
User should use the control terminal to start and stop HD5L. It is strictly forbidden to use contactor or
other switches on the input side of HD5L to start and stop directly, or it will damage the device.

Motor yalitiminin kontrolii

ik kullanimda ya da uzun beklemeden sonra kullanimda, siiriicliye zarar gelmemesi icin motor
yalitiminin kontrol edilmesi gerekir.

Not:
Test etmek icin bir 500V Mega-Ohm-Metre kullanin ve yalitim rezistansinin 5Mohm degerindendaha yiiksek

olmasina dikkat edin.

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu —1—



Béliim 1 Giivenlik Bilgileri ve Onlemler Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.

Requirement for leakage current protector RCD
Since the device generates high leakage current which goes through the protective grounding
conductor, please install B type leakage current protector RCD on one side of the power supply.
For the selection of RCD, users need to consider the possible problems of ground leakage current in
both transient status and steady status at start and during running. It is recommended to choose
either special RCD that can suppress the higher harmonics, or general RCD that has more aftercurrent.
Warning for ground mass leakage current
The device generates mass leakage current, so users need to confirm the reliable grounding before
connect to the power supply. The grounding should comply with the local relative IEC standard.

1.3 Kurulum Sinirlamalan

Cikis tarafinda kondansator veya varistor olmamalidir
Sirticti ¢ctkist PWM dalga oldugundan, siirticti hatasi takilmasi veya bilesen hasarini nlemek amaciyla
cikis terminallerine; guic faktorini arttirmak icin kapasitor baglamak veya yildirnmdan korunmak igin
varistor baglamak kesinlikle yasaktir.

Inverter gikisina bagh kontaktor ve devre kesiciler

Eger sigorta veya kontaktoriin Inverter ve motor arasina baglanmasi gerekiyorsa, Inverteriin zarar
goérmesini engellemek amaciyla; bu devre kesicileri veya kontaktori calistirdiginizda Inverterden cikis
olmadigindan emin olun.

Nomimal Gerilim
Inverteriin belirtilen ¢alisma gerilim araliginin disinda kullanilmasi yasaktir. Gerekirse, gerilimi
degistirmek icin uygun voltaj regiilasyon cihazini kullaniniz.

Capacitor energy storage
When the AC power supply is cut off, capacitor of HD5L sustains deadly power for a while. So to
disassemble HD5L that is powered, please cut off the AC power supply for more than 10 minutes,

confirm the internal charge indicator is off and the voltage between (+) and (-) of the main circuit
terminals is below 36V.

Generally, the internal circuit enables the capacitor to discharge. However, the discharging may fail in
some exceptions. In these cases, users need to consult Homont or our regional distributor.

Trifaze girsin tek faz girise cevrilmesi
Trifaze girisli Inverteriin, tek fazli giris olarak degistiriimemesi gerekir.

Eger tek fazli gui¢ kaynadi kullanmaniz gerekiyorsa, giris faz-kaybi korumasi fonksiyonunu devre disi

birakmaniz gerekir. Bara gerilimi ile akim dalgalanmasi artacaktir; bu sadece elektrolitik kondansator
omrunu etkilemekle kalmayip, ayni zamanda Inverterlin performansini etkiler. Bu durumda Inverter

gerilim orani azaltiimalidir ve Inverter % 60 deger araliginda calistiriimalidir.

Yildirim Dalgalanma Korumasi

Inverterlin dahili tasarimi yildirim dalgalanmasi agiri akim koruma devresine sahiptir veyildirm
diismesine karsibelirli bir dahili koruma kapasitesine sahiptir.

—2— HD5LSriict Kullanim Kilavuzu



Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd. Béliim 1 Giivenlik Bilgileri ve Onlemler

Rakim ve Deger Kaybi
1.000 metreyi asan irtifada, sogutucu verimliligi azalacagindan, inverteriin degerleri dustrtiimelidir.
The rated value of output current derates by 1% for each 100m increase of the altitude. l.e for the
altitude of 3000m, derated rate is 20% for rated current of HD5L. Sekil 1-1 inverteriin irtifaya karsi
nominal akim egrisidir.
inverter Nominal Akimi
100%-|— —
70%-|— — lx

irtifa
|
Ll

T T
1000m 4000m
Sekil 1-1 Nominal Akim/irtifa Egrisi
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Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd. Béliim 2 Uriin Bilgileri

B6liim 2 Uriin Bilgileri
2.1 Model
HD5L-4T5P5-PG2-X

Uriin Modeli J

Gerilim Degerleri
200-240VAC=2
380-460VAC =4

Giris fazlari
Single-phase input =S
Three-phase input =T

Motor giicii

Enkoder Arayiiz Karti —
HD-PG2-OC-FD = PG2
HD-PG5-SINCOS-FD = PG5
HD-PG6-UVW-FD = PG6
HD-PG11-SC-FD = PG9

0Ozel 6zellik ——

2.2 Etiket

Uriin Modeli —MODEL: HD5L-4T5P5G c €
Adaptif motor —POWER: 5.5W ﬁ
Giris Degerleri — INPUT: 3PH 380-460V 15A 50/60Hz
Cikis Degerleri —OUTPUT:  8.5kVA 0-460V 13A 0-100Hz E

Yazilim Ver. — Version: 1.00

—_—

SeriNo. — “I
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Béliim 2 Uriin Bilgileri Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.

2.3 Ozellikler

Elektriksel

Tek-faz:200 - 240V,50/60Hz
Giris gerilimi Tri-faz:380 - 460V,50/60Hz
Dalgalanma + 10, dengesizlik orani < 3%

Girig frekansi 50/60Hz + 5%

Cikis gerilimi 0 - giris gerilimi

Cikis frekansi 0-100.00Hz

Performans

Kontrol Modu V/f; Agik-cevrim vektor (SVC); Kapali-gevrim vektor (VC)
2 dk sure ile ¢cikis nominal akiminin % 150'si

Max. Akim
10 sn stire ile ¢ikis nominal akiminin %180'i

Calistirma kumanda kontrol Panelkontrol;hariciterminalkontrol; seri haberlesme portu tizerinden sunucu

modu bilgisayar haberlesmesi ile kontrol

Hiz ayar modu Dijital ayar,analog ayar,seri haberlesme ayari

Dijital ayar: 0.01Hz

Hiz ayari ¢oztnirlagi
Analog ayar: 0.1% x max-frekans

Hiz kontrol hassasiyeti SVC: £ 0.5% VC: +0.05%

Hiz kontrol arahgi SVC: 1:100 VC: 1:1000

Tork kontrol tepkisi SVC: < 200ms VC: < 50ms

Baslangig torku SVC: 180% nominal tork / 0.5Hz VC: 200% nominal tork / OHz

Karakteristik

Parametre Download ve Upload

fonksiyonu Parametre download ve upload u yapmak icin

. . Programlanabilir giris aray(izt: 34 fonksiyona kadar
Programlanabilirl/Oarayiiz . o X
Programlanabilir gikis araytizii: 19 fonksiyona kadar

Haberlesme Protokol Dahili MODBUS haberlesme protokolu

Koruma

Olasi gtivenlik sorunlarini ortadan kaldirmak icin,gtic acikken cevresel aygitlar

Auto-Denetim L . AN
icin glivenlik denetimi saglanir,

Asirn Hiz Korumasi Guvenli calismadan emin olmak igin, asansér asir hiz korumasi saglanir

Olasi glivenlik sorunlarini ortadan kaldirmak icin, hiz sapmasi algilama korumasi

Hiz sapma korumasi N
saglanir

Yukari/Asagi Mecburi Yavaslama
s2d ? Tirmanmaya ve diismeye karsi

Fonk
1/OFaz kaybi korumasi 1/Ofaz kaybi otomatik algilama ve alarm fonksiyonu
Motor Sicaklik algilamasi Gercek zamanl motor sicaklik algilamasi

Gug cikisi topraklama hatasi

Koruma Glc cikisi topraklama hatasi koruma etkin

Gg cikist kisa devre korumasi Gl cikist kisa devre korumasi etkin

—6— HD5LSriict Kullanim Kilavuzu




Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.

Béliim 2 Uriin Bilgileri

1/0 Ozelligi

Analog Gii¢ kaynagi

+10V, max. akim 100mA
-10V, max. akum 10mA

Dijital Gu¢ kaynadi

+24V, max. akim 200mA

Al (anakart): gerilim0 - 10V
Al2, A3 (anakart): -10V - +10V/0 - 20mA (gerilim/akim secilebilir)

Programlanabilir role cikisi

Analog Giris
Al4 (I/Oaraytiz karti): -10V - +10V/0 - 20mA (gerilim/akim secilebilirdiferansiyel giris
desteklenir)

Analog Cikis AO1,A02: 0 - 10V/0 - 20mA (gerilim/akim secilebilir)

Dijital Giris DI1 - DI6 (ana kart); DI7 - DI12 (1/O arayiz karti)

Dijital Cikis DO1,002
R1A/R1B/R1C (anakart)

R2A/R2B/R2C; R3A/R3B/R3C; R4A/R4B/R4C (I/Oaraytiz kartr)
Kontak degeri 250VAC/3A or 30VDC/1A

Haberlesme

Seri haberlesme

RS-485arayliz

Panel

LCD ekran

Fonksiyon parametre ayari, durum ayarlarini ve hata kodunu kontrol et vb

Parametre Kopyalama

Hizli parametre kopyalama igin

Cevre

Calisma sicakhgi

-10 - +40°C, hava sicaklik dalgalanmasi 0.5 °C/min den az
Inverteriin ¢ikis akiminin deger kaybi orani 40C’tistl her bir derece santigrat icin % 2
olacaktir. Maksimum izin verilen sicaklik 50 C

Depolama Sicakhgi

-40ila +70C

Kapali alanda; dogrudan giines 1511, toz, asindirici, yanici gazlar, yag buhari, su buhari,

Kullanim yeri damlama veya tuz vb etkenlerden koruyunuz

Rakim 1.000 metreden daha az. Aksi takdirde deger kaybi ile kullanim sézkonusudur
Nem 95%RH den dustk,yogusmasiz

Osilasyon 5‘9m/52(0‘6g) den diisuk

Protection Class IP20

Pollution level

Level 2 (Dry, non canducting dust pollution)

Secenekler

Frekans coklayici ikisi ile OC enkoder arayiiz karti [HD-PG2-OC-FD]

Frekans coklayici ¢ikisi ile SINCOS enkoder araytiz karti [HD-PG5-SINCOS-FD]
Enkoder Arayliz Karti Frekans ¢oklayici cikisi ile ‘Line Drive’ enkoder arayuiz karti [HD-PG6-UVW-FD]

Frekans coklayici ikist ile Seri haberlesme enkoder arayiiz karti [HD-PG11-SC-FD]
(Endat destegi)

Panel hakkinda

Montaj plakasi [HD-KMB]
1m/2m/3m/6m uzatma kablosu [HD-CAB-1M/2M/3M/6M]

Glig Birimi

Rejenarif Birim [HDRU]

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu —7—




Béliim 2 Uriin Bilgileri

Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.

2.4 Degerler

Refer to section 3.4 Boyutlar ve Baglanti Olgiileri (on page 12) for size information.

MotorGiicti NominalKapasite Nominal Giris Nominal Cikis
Model Size
(kw) (kVA) Akimi (A) Akimi (A)
Single-phase / Three-phase power supply: 200 - 240V, 50/60Hz
HD5L-2D2P2 22 38 24.1/120 10 F3
HD5L-2D3P7 37 59 40/19M 17 F3
HD5L-2D5P5 55 8.5 60/28M 25 F3
HD5L-2D7P5 7.5 1 75/350 32 F4
HD5L-2D011 1 16 100/47 M 45 F5
Three-phase power supply: 200 - 240V, 50/60Hz
HD5L-2T015 15 21 62 55 F5
HD5L-2T018 185 24 77 70 F5
HD5L-2T022 22 30 92 80 F6
HD5L-2T030 30 39 113 110 F6
Three-phase power supply: 380 - 460V, 50/60Hz
HD5L-4T2P2 22 34 73 5.1 F3
HD5L-4T3P7 37 59 11.9 9.0 F3
HD5L-4T5P5 55 8.5 15 13 F3
HD5L-4T7P5 7.5 1 19 17 F3
HD5L-4T011 11 16 28 25 F3
HD5L-4T015 15 21 35 32 F4
HD5L-4T018 185 24 39 37 F4
HD5L-4T022 22 30 47 45 F5
HD5L-4T030 30 39 62 60 F5
HD5L-4T037 37 49 77 75 F6
HD5L-4T045 45 59 92 90 F6

(1): Value before / is for single-phase model, value after / is for three-phase model.

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu
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2.5 Parts of Controller

Béliim 2 Uriin Bilgileri

Fan kapagdi g Montaj Deligi
Orta Muhafaza
Ekran //
\
™ D — Alt Muhafaza
\ = /

| — Sertifikasyon

Alt Kapak—_ |

Ust Kapak—_|
e
XL
A
=~

Etiket
/

Kontrol Terminali Baglanti Deligi .
Size F3-F4 SizeF5-F6

5 R O

_ B | @ @

Gli¢ Terminali Baglanti Deligi

LO— = 0L
®
1/0 interfa L = J
Boliim 4.5 E‘ o 0 ®
L] 2=y
Ib.,_m i = Anakart
E Al Bolim 4.4
R e
EnKod Kerfa ) i g LT
Optional, Blim 4.6 \ Cp fmr
" o o |
i
[[5
Supply and motor terminal © & @
Refer to section 4.3 UL ¢ d
lL1|L2|L3| |u|v|w|
POWER P1|(+) | e |BR wotorR | "5
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Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd. Bolim 3 Mekanik Kurulum

Bolim 3 Mekanik Kurulum

3.1 Kurulum Onlemleri

Tehlike

* Surticti bitmemis ise kurmayin.

* Surtictinlin yanici ve patlayict maddelerden uzakta olduguna emin olunuz.

* Do not do wiring operation until power supply is cut off for more than 10 minutes, the internal charge indicator of
HD5L is off and the voltage between (+) and (-) of the main circuit terminals is below 36V.

AN

Uyari

* Panel ve kapak ile birlikte alt muhafazay: da tasimak gereklidir.

* Do not let wires, screws or residues fall into HD5L when installing.

3.2 Kurulum Sahasi Gerekleri

Kurulum sahasinin asagidaki gereksinimleri karsiladigindan emin olunuz:

* Dogrudan giines 1siginda, nem, su damlacigiolan yerlerde kurulum yapmayin;

* Yanic, patlayici, asindirici gaz ve sivi bulunan yerlerde kurulum yapmayin;

* Yagli toz, elyaf ve metal tozu mevcut yerlerde kurulum yapmayin;

* Glglu bir destek yardimi ile atese dayanikli materyal tizerinde dikey olarak montaj yapilir;

* Ortam sicakhdini - 10 ila + 40°Carasinda korumak amaciyla, Inverter icin yeterli sogutma alani
bulundugundan emin olun;

» Titresimin 5.9m / s2(0.6 g) degerinden daha az oldugu yerlerde kurulum yapin;

 Install at where the humidity is less than 95%RH and non-condensing location;

* Protection level of HD5L is IP20 and pollution level is 2 (Dry, non-conducting dust pollution).

Not:

1. Inverter ¢alisma sicakhgi 40T sicakligi asiyorsa deder kaybi (nominal degerlerin altinda kullanim )
kullanimini gerektirir. Invertertin ¢ikis akiminin deger kaybi orani, her bir derece santigraticin % 2
olacaktir. Maksimum izin verilen sicaklik 50 Cdir.

2. Ortam sicakligini -10 ila +40 Carasinda tutun. Eger iyi bir havalandirmasiolan veya sogutma cihazlarina
sahip bir yerde kurulum yaparsaniz, bu durum Inverter ¢alismasi performansini artirabilir.

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu —11—
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3.3 Kurulum Yonii ve Alan Gereksinimi

Sogutma isleminin verimli olmasi icin Inverteri dik olarak

kurunuz ve her zaman normal isi dagilimina olanak vermek

icin asagidaki alan genisligini saglamaya calisin.

Montaj alani ve bosluk icin gerekli sartlar asagida
gosterilmistir Sekil 3-1, the unit is mm.

3.4 Boyutlar ve Baglanti Olciileri

The dimensions and weight of HD5L are as shown in Sekil Tablo 3-1. For the corresponding model of

the mounting size, please refer to section 2.4 Degerler, on page 8.

w

».

W1

—

D

Sekil 3-1 inverter Montaji

40d |
| 4-2d

H1

7
—

I

[R50

i

A

—
=
=
I—]
=
I—]
I—]
=
=
=
I—_—

=

(Y-

=

H2

U |

Size F3-F4

»
»

4-¢d
| 4-@c

A 4

H2

nJ

Size F5-F6
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Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd. Bolim 3 Mekanik Kurulum

Tablo 3-1 HD5LBoyutlar

. Boyutlar (mm) Baglanti Olgiileri (mm) Agirhk
size w H D w1 H1 H2 d (kg)
F3 200 299 210 146 286 280 5 5.8
F4 235 353 222 167 337 330 7 8.2
F5 290 469 240 235 445 430 8 204
F6 380 598 290 260 576 550 10 48

3.5 Keypad Kurulum Ve Demontaji

Sekil 3-2'deki yone gore bir “tiklama" sesi duyana kadar keypadi itiniz. Keypadi diger yonlerden monte

etmeyin, aksi takdirde yetersiz temas meydana gelecektir.
A _ ~ 3
: .
| L
‘i
i |] D
’lii
I e
¥ — T

Sekil 3-2 Keypad montaji
Sekil 3-3 iki adimi gerektirir.
ik olarak, 1 yéniine dogrukeypadin kancasina bastirin. ikinci olarak, 2 yéniine gére keypadi cikartin.

i
(.

2
x

Sekil 3-3 Keypad demontaji
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Boliim 3 Mekanik Kurulum Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.
3.6 Plastik Kapak Demontaji

Inverterln Ust kapadi ve alt kapadi ¢ikanlabilir. Demontaj asamasiSekil 3-4'degdsterildigi gibidir

Plastik kapagin ¢ikariimasi:

1. Her iki tarafta bulunan kancalari birlikte
iterek ¢ikartin, Alt kapadi da (a) seklindeki gibi
cikartin

2. Ust kapagin vidalarini, (b) seklinde
gorildugu gibi cikartin.

3. Her iki tarafta bulunan kancalari birlikte
iterek gikartin, Ust kapagi da (c) seklindeki gibi
cikartin.

Sekil 3-4 Plastik kapagin demontaji

—14— HD5LSriict Kullanim Kilavuzu



Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.

Bolim 4 Elektrik Tesisati

4.1 Kablolama Onlemleri

Tehlike

Sadece kalifiye elektrik mithendisi kablolama isini gergeklestirebilir.

To facilitate the input side over-current protection and outage maintenance, connect HD5L with power supply via
the MCCB or fuse.

Do not dismantle HD5L or do wiring operation until the power is cut-off for more than 10 minutes, the internal
charge indicator of HD5L is off and the voltage between (+) and (-) of the main circuit terminals is below 36V.
Acil stop veya emniyet devresini baglamadan dnce kablolar dikkatlice kontrol edin.

Inverteriin toprak terminali PE guivenilir bir topraklamaya sahip olmalidir. Inverterden yere kagak akim olmasi
nedeniyle iki ayri topraklama teli kullaniimasi gerekir.

Topraklama kagak akimi koruma cihazlarini (ELCB / RCD) kullanirken B Tipi modunun kullaniimasi gerekir.
Elektrik akimi oldugunda Invertertin kablo terminallerine dokunmayin. Ana devre terminallerinin muhafazaya
baglanmasi veya kisa devre yapilmasina izin verilmez.

AN

Uyari

Inverter lizerinde dielektrik mukavemeti testi yapmayin.

For HD5L with more than 2 year’s storage, please use regulator to power it slowly.

Frenleme direnci veya frenleme unitesinin kablolama baglantisini kablolama sekline gore yapin.
Terminallerin sikica sabitlenmis oldugundan emin olun.

AC besleme kablosunu Inverteriin U/V/Wgikis terminallerine baglamayin.

Cikis devresine faz-degistirme kapasitorlerini baglamayin.

Be sure HD5L has ceased output before switching motor or change-over switches.

Inverter DC bara terminalleri kisa devre yapilmamalidir.

4.2 Ana Devre Cevresel Aygitlarin Secimi

4.2.1 Wiring specifications of input and output
The AC supply to HD5L must be installed with suiTablo protection against overload and short-circuits,

i.e.

MCCB (molded case circuit breaker) or equivalent device.

The recommended specification of MCCB, contactor & cables are shown as Tablo 4-2.

The size of ground wire should accord with the requirement in 4.3.5.4 of [IEC61800-5-1, as shown in
Tablo 4-1.

Tablo 4-1 Sectional area of ground protective conductor

Sectional area S of phase conductor (power supply

cable) while installing (mm?)

$S<25 25<5<16 16<S<35 S>35

Min. sectional area Sp of relative protective conductor

(ground cable) (mm?)

2.5 S 16 S/2

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu
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Tablo 4-2 HD5L I/0 wiring specification

MCCB Kontaktor Giig Kablolari | MotorKablolari | Ground cable
Model Size

(A) (A) (mm?) (mm?) (mm?)
Single-phase / Three-phase power supply: 200 - 240V, 50/60Hz
HD5L-2D2P2 32 20 6/250 25 6/250 F3
HD5L-2D3P7 63 32 10/4M 4 10/40 F3
HD5L-2D5P5 32 20 25/60 6 16/6" F3
HD5L-2D7P5 100/40™M 63/320 25/100 10 16/100 F3
HD5L-2D011 125/63™M 100/40 25/16M 16 16 F4
Three-phase power supply: 380 - 460V, 50/60Hz
HD5L-2T015 125 100 25 25 16 F5
HD5L-2T018 160 100 25 25 16 F5
HD5L-2T022 200 125 35 25 16 F6
HD5L-2T030 200 125 50 50 25 F6
Three-phase power supply: 380 - 460V, 50/60Hz
HD5L-4T2P2 16 10 1.5 0.75 25 F3
HD5L-4T3P7 25 16 25 25 25 F3
HD5L-4T5P5 32 25 4 4 25 F3
HD5L-4T7P5 40 32 6 4 25 F3
HD5L-4T011 63 40 10 6 25 F3
HD5L-4T015 63 40 16 10 25 F4
HD5L-4T018 100 63 16 16 25 F4
HD5L-4T022 100 63 25 16 16 F5
HD5L-4T030 125 100 25 25 16 F5
HD5L-4T037 160 100 25 25 16 F6
HD5L-4T045 200 125 35 35 16 F6

(1): Value before / is for single-phase model, value after/ is for three-phase model.

4.2.2 Power terminal lug

Select the lug of power terminal according to the size of terminal, screw size and max. outer diameter
of lug. Refer to Tablo 4-3.

Take the round terminal as an example.

Tablo 4-3 Selection of power terminal lug

Size F3/F4 F5 F6
Screw size M5 M6 M8
Tightening torque (N. M) | 2.5-3.0 4.0-5.0 9.0-10.0
Max. outer diameter of

12 15.5 24
lug d (mm)

—16—
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Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd. Boliim 4 Elektrik Tesisati
4.3 Main Circuit

Tehlike

* Gug kablolarinin giplak kisimlarinin yalitim bantlari ile bagli olmasi gerekir.

/N

Uyari

* AC besleme gerilimini invertertin nominal giris gerilimi ile ayni oldugundan emin olun.

4.3.1 Supply and Motor Terminal

) (
SEEEEEEEEEE

v
L1 ]2 |3 . ulv]w pE
POWER

MOTOR

Sekil 4-1 Size F3-F6

Tablo 4-4 HD5LGUu¢ Terminali Fonksiyon Tanimlari

Terminal Fonksiyon

L1,L2,L3 Tri-faze AC glic girisi terminali

[VAYAL Cikis terminalleri tri-faze AC motora baglanir

P1, (+) DCreaktor baglanti terminali

(+), () DCglig girisi terminalleri; rejeneratif tinite DCgiris teminalleri
(+), BR Frenleme direnci baglanti terminalleri

PE Topraklama terminali

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu —17—
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4.3.2 Supply and Motor Connection
Deneme calistirmasi esnasinda, UP komutu etkinlestirildigi zamanasansoriin yukari ¢iktigindan emin
olun. Eger asansor asad inerse, F00.08 (calistirma yonu) ters deger olacak sekilde ayarlayin.

The supply and motor connection are shown as Tablo 4-4.

For selection of contactor, MCCB, power cable, motor cable and ground cable, refer to section 4.2
Peripheral Accessories Selection (on page 16).

Refer to section 10.2 Braking Resistor (on page 96) for braking resistors.
L1|L2|L3|P1|(+)] () |BR|U |V |W]|PE

SIOID[D[D|D[O|D|O|D [

Frenleme Top_rak

DC " Direnci
reaktor
—/= -/ MCCB
Kontaktor

Sebeke
Sekil 4-2 Supply and motor connection

4.4 Control Board and 1/0 Board

Tehlike

The control circuit is basically isolated with the power circuit. Do not touch HD5L after it is powered.

Uyari

If the control circuit is connected to external devices with live touchable port, it should increase an additional
isolating barrier to ensure that voltage classification of external devices not be changed.

Eger kontrol devresinin iletisim terminalini bilgisayara baglarsaniz, gtivenlik gereksinimini saglayanRS485 / 232
izole donustirticlyli segmeniz gerekir.

Only connect the relay terminal to AC 220V voltage signal. Other control terminals are strictly forbiden for this
connection.

—18— HD5LSriict Kullanim Kilavuzu
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Boliim 4 Elektrik Tesisati

4.4.1 Ana Kart Terminali

L @0
T 0

Anakart

ig og

o DOORODOOOOOOT O

@@@(X@@?)@@@@@

Terminali

| +10] A1 | A2 A3 | i1 | DI2 | DI3 | DI4 | DI5 | DI6 [cOM[COM R1A|

|cND|GND|AO1|A02| -10 | P24 | SEL |[coM|cME|DO1|DO2| R1B| R1C|

Sekil 4-3 4.4.1 Ana Kart Terminali
Tablo 4-5 4.4.1 Ana Kart Terminali Tanimlan

Terminali Tanimi
+10, GND +10V giic kaynag Analog giris kullanimi +10V referans kaynagi olarak,maksimum ¢ikis akimi
100mA
Analog giris kullanimi -10V referans kaynagi olarak,maksimum ¢ikis akimi
-10,GND -10V gli¢ kaynagdi 10mA
Analog kisim,COM'dan izole
Al Giris Gerilimi: 0 - 10V (girisempedansi: 34kQ)
. Al2, AI3 Giris Gerilimi: -10V - 10V (giris empedansi: 34kQ);
Al1, Al2, Al3 Analog Giris - -,
Al2, AI3 Giris Akimi: 0 - 20mA (giris empedansi: 500Q)
* Al2, A3 Girig Gerilimi /Akimisecilebilir;
AO1, AO2 Analog Cikis Cikis Gerilimi/Akimi Sinyali: 0 - 10V/0 - 20mA;
GND Analog toprak Programlanabilir Cikis
Programlanabilir bipolar opsiyonel giris sinyali
DI1-Dl6 Dijital Girig Girisi Gerilimi: 0 - 30VDC
DI1 - DI5 giris empedansi: 4.7kQ); DI6 giris empedansi: 1.6kQ
. | Dijital giris kullanimi +24V(kaynak olarak), maksimum ¢ikis akimi 200mA
P24, COM Dijital gli¢ kaynag .
COM is isolated to CME
SEL Dijital giris ortak SEL and P24 are connected by default (fabrika ayarlar).
terminal  Disconnect SEL and P24 when use external power to drive DI1 - DI6
DO1, CME DijitalCikis Programlanabilir optik baglant, agik kolektor ikis
Cikis gerilimi: 0 - 30VDC, max-cikis akimi 50mA
CME is isolated to COM, shortly connected to COM by default
D02, COM DijitalCikis ) S
* Disconnect CME and COM when they are isolating output
. Programlanabilir ¢ikis,kontak degeri: 250VAC/3A veya 30VDC/1A
R1A/R1B/R1C | Role gikisi
* R1B,R1C: normalde kapali; R1A,R1C: normalde agik

Not:

Limit the current within 3A if the relay terminal is to connect to AC 220V voltage signal.

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu
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Boliim 4 Elektrik Tesisati Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.

4.4.2 1/0 arayiiz kart Terminali

1/0 arayiiz kart

Terminali \Terminali
[A144] D17 | DI8 | DI9 [D110]DI1|DI12]

R2A|R3A| R3B| R4A
[eND] Ala-] P24] seL[coMcomMcoM | R2B[R2c] R3C[R4B[ R4C]

Sekil 4-4 4.4.21/0 arayiiz kart Terminali
Tablo 4-6 4.4.2 1/0 arayiiz kart Terminali Tanimlari

Terminali Tanimi

Analog Dif el Girig gerilimi/akimi segilebilir
Ald+, Ald- G::Ziog HEransyel | Giris gerilimi: -10V - 10V (girisempedanst: 34kQ);
Giris akimi: 0 - 20mA (girisimpedansi: 500Q)

GND Analog toprak Analog kisim,COM'dan izole
Programlanabilir bipolar opsiyonel giris sinyali
DI7 - DI12 Dijital giris rogramiana polaropslyone! girts siny
Giris gerilimi: 0 - 30VDC (giris empedansi: 4.7kQ)
P24,COM Dijital gii¢ kaynagi Dijital girig+24Vkullanir,maksimum ¢ikis akimi 200mA
SEL Dijital giris ortak SEL and P24 are connected by default (fabrika ayarlari).
terminali « Disconnected SEL and P24 when use external power to drive DI7 - DI12
R2A/R2B/R2C - L
. Programlanabilir gikis,kontak degeri: 250VAC/3A or 30VDC/1A
R3A/R3B/R3C Role gikisi RBRC Ide kapall: RA RC d K
RAA/RAB/RAC ,RC: normalde kapali; RA,RC: normalde agi
Not:

Limit the current within 3A if the relay terminal is to connect to AC 220V voltage signal.

4.4.3 Seri haberlesme Terminali

/I/\2/ Portpin PortSinyal
f A Anakart """" 13 +5V
Dg gg 1 8 2 485+
, RJ45 4,56 GND
o 000000EoEeRd O . s
’@@@@@@@@@@@@@ 8 bos
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4.4.4 Jumper

CN7 CN8

CN9 o o
CN5 CNi// 1/0 arayiiz kart
Anakart CN3 CN2
| /

llcceacad Boaad
boccced esed

° cooooonoDoOd O
clelolslslelelelelelelols

Sekil 4-5 Jumper pozisyonu
Tablo 4-7 Jumper Tanimlari

Jumper Tanimi
Control - Al2 gerilim veya akimi segebilir.
board * pin1 ve pin2 kisa devre oldugunda, Al2 kanali gerilimi sinyalini génderir (fabrika ayari).
CN5 w * pin2 ve pin3 kisa devre oldugunda, Al2 kanali akim sinaylini gonderir.
Control - Al3 gerilim veya akimi segebilir.
board * pin1 ve pin2 kisa devre oldugunda, AI3 kanali gerilimi sinyalini gonderir (fabrika ayari).
CN6 w * pin2 ve pin3 kisa devre oldugunda, Al3 kanali akim sinaylini génderir.
- AO1 gerilim veya akimi secebilir.
Control
board * pin1 ve pin2 kisa devre oldugunda, AO1 kanali gerilimi sinyalini génderir (fabrika
ayari).
CN7
w * pin2 ve pin3 kisa devre oldugunda, AO1 kanali akim sinaylini gonderir.
- AO2 gerilim veya akimi segebilir.
Control ) ) . T, )
board * pin1 ve pin2 kisa devre oldugunda, AO2 kanali gerilimi sinyalini gonderir (fabrika
ayari).
CN8
w * pin2 ve pin3 kisa devre oldugunda, AO2 kanali akim sinaylini gonderir.
Control - Seri Haberlesme uygun resistansi segebilir.
board * pin 1 ve pin 2 kisa devre oldugunda, uygun resistansi seg.
CN9 w * pin 2 ve pin 3 kisa devre oldugunda, resistans yok (factory setting).
v 1 | Al4 gerilim veya akimi secebilir.
1/0 board * pin1 ve pin2 kisa devre oldugunda, Al4 kanali gerilimi sinyalini gonderir (fabrika ayari);
CN2 | * pin2 ve pin3 kisa devre oldugunda, Al4 kanali akim sinaylini gonderir.
3 | Not:Pin 2 &3 of CN3 must be short-connected.
1 Al4 termistor secebilir.
1/O board \') * pin 1 ve pin 2 kisa devre oldugunda, kullanici referansi analog girisi i¢in Al4 kanal
N3 (fabrika ayari);
R 3| pin 2 ve pin 3 kisa devre oldugunda, Al4 kanal harici olarak baglanmis termistor
yardimiyla motor asiri isinmasi algilama sinyali girisi icindir.
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4.4.5 Kontrol Terminalleri Kablolama
Kontrol sinyallerine paraziti &nlemek amaciyla, sinyal kablolarinin uzunlugu 50m’'den az olmalidir ve
gl¢ hatlarina en az 0,3 m mesafe birakilmaldir.

Analog giris ve cikis sinyalleri icin litfen korumali cift biikiimli kablolar kullanin.

Etkin degil -

DI

DI2 Suriict calistyor

DI3 Anakart

D4 Suriici sifir hizda
calistyor pozisyonundadir

DI5

Di6
oM

+10

Al1/AI2/A13 Surtict hatas

DI7 -DI12
oM

110
arayiiz kart
A4+

Role gikisi 3

Al4-

GND Role cikisi 4

}
}
}

Sekil 4-6 HD5L kablolama semasi
Dijital giris Kablolama
Kuru kontak baglanti semasi

Inverteriin dahili 24V gti¢ kaynad kullanilirsa (SEL ve P24 fabrikada kisa devreli olarak ayarlanmistir)
veya harici gli¢ kaynadi (SEL ve P24'lin kisa devre olmadigini dikkate aliniz), baglanti Sekil 4-7'de
gosterildigi gibidir.

+24V +24V

P24

SEL  kuru kontak
baglantisi

kuru kontak
baglantisi

|
|
|
|
|
! D
|
|
|
|
|
|

— Dahili glig ici aii
Akim > 12-30V - Harici giig
kaynag kullanarak &
] ynagi kuflanar Ak'm‘_> kaynagi kullanarak
K DI1...DI12 DI1...DI12
com comMm

Sekil 4-7 Kuru kontak baglantisi
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Kaynak (Drenaj) baglanti semasi
Harici glic kaynagi kullanilirsa, kaynak veya drenaj baglantisi Sekil 4-8'da gosterildigi gibidir. (SEL ve
P24’tin kisa devre olmadigini dikkate aliniz)

(Remove the connector between SEL and P24)

+24V
+24V

DC
12-30V SEL
COM
1
1 DI prena
- rena
Harici giic Harici glic

| o
| | kaynagr kullanarak kaynagi kullanarak

DI12

Harici Kumanda

Harici Kumanda

DI12

coMm
Sekil 4-8 Harici glig kullanarak kaynak veya drenaj giris baglantisi

Inverteriin dahili 24V gti¢ kaynag kullanilirsa, harici kumandadaki NPN veya PNP transistoriiniin ortak
verici ¢ikis baglantisi Sekil 4-9'de gosterildigi gibidir. (PNP: SEL ve P24'Uin kisa devreli olmadigini dikkate

aliniz)
l
1
1
1
1
1
1
1 1
1
; |
< NPN | o ! | | PNP
2 ! | Dahiligig -y ! Daili giig
g L | kaynadr kullanarak | g | kaynag kullanarak
& |2 '
2 DI12 ol E
£ | E DI12
com !

Sekil 4-9 24V Dahili Giig kaynagi kullanilirken NPN (kaynak) veya PNP (drenaj) sinyal girisi baglantisi
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Analog Giris baglanti semasi

The Al1 is voltage input and the range is 0 - 10V, as shown in Sekil 4-10.

Sinyal kablosu niive tizerine 2ya da
3tursarilir.

<50m

Ferrit ntive

Filter capacitor
0.022uF/50V

Potaniyometre

“dre

Sekil 4-10 Al1 baglantisi

Not:

1. To reduce the interference and attenuation of control signal, length of control cable should limit within 50
m, and the shield should be reliably grounded.

2. In serious interference occasions, the analogue input signal should add filter capacitor and ferrite core, as
shown in Sekil 4-10.

Al2/AlI3 are selected as voltage input and the range is -10 - +10V. When selecting internal +10V of
HDS5L, refer to Sekil 4-10; selecting +/-10V external supply, refer to Sekil 4-11.

Al2/AI3 are selected as current input and the range is 0 - 20mA, refer to Sekil 4-11.

Al3 should correctly set jumper CN2.
Harici gti¢ kaynagi

Sekil 4-11 AI2/AI3 baglantisi
Al4 kullanici referansi analog giris terminali olarak kullanildiginda, baglanti Sekil 4-12"de ki gibi ve Al4
+ analog girisi olarak gosterilir.

T A Analog giris
-10 -+10V/0 - 20mA

Sekil 4-12 Al4 baglantisi (Al4 = Al4 analog giris terminali)
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Al4 motor agiri isinma algilama sinyali giris terminali olarak kullanildiginda baglanti Sekil 4-13"daki gibi
gosterilir. Motor stator bobin dahili termitorii analog girisi erisimi icindir ve baglanti kablosunun dogru
olarak baglanmasi gerekir.

Jumper ayari
CN2 CN3

| I
| |
| uf 1|
v v
| n q
nﬂnl |

Sekil 4-13 Al4 baglantisi (Al4 = Asiri 1sinma snyali algilama giris)

Thermistor

Analog Cikis baglanti semasi
DO1 fonksiyonel ¢ikis terminali Invertertn dahili 24V glg kaynagini veya harici gti¢ kaynagini
kullanabilir. Baglantilar Sekil 4-14"de gésterilmistir

DO1 connection also applies to DO2.

Dahili gli¢ kaynagr kullanarak
Dahili gli¢ kaynagi kullanarak

Sekil 4-14 DO1 baglantisi
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4.5 Enkoder Karti

4.5.1 Enkoder Karti Giris

HD5L Inverter icin temin edilen 4 ¢esit enkoder karti vardir. Modelleri ile fonksiyonlari Tablo 4-8“de
gosterilmektedir.

Tablo 4-8 Enkoder Karti

Enkoder Karti Fonksiyon

HD-PG2-OC-FD
Frekans indirgeme (FD) cikisi ile OC
enkoder karti

« Diferansiyel ABZ sinyalleri ve pulse FD gikisini destekler;

Asenkron motor kapali-gevrim vektér kontrolii (VC) icin uygulanir

HD-PG5-SINCOS-FD
FD cikisi ile SINCOS enkoder karti

SINCOS sinyali ve pulse FD cikisini destekler;

Senkron motor kapali-gevrimvektor kontrolti(VC) igin uygulanir

Diferansiyel ABZ ve UVW sinyalini destekler
Pulse FD cikisini destekler;

HD-PG6-UVW-FD
FD cikist ile line surticti enkoder karti

Senkron motor kapali-gevrimvektor kontrolti(VC) icin uygulanir

HD-PG11-SC-FD Seri haberlesme sinyalini destekler

FD cikisi ile SC enkoder araytiz karti

Pulse FD cikisini destekler;

Senkron motor kapali-gevrimvektor kontrolii(VC) icin uygulanir

Enkoder Karti Baglanti Gereksinimleri:
1. Enkoder araytiiz karti kablolarini gii¢ kablolarindan ayirin ve paralel olmadiklarina emin olun.
2. Enkoder araytiz karti kablolarinin blendajli olmasi gerekir ve metal muhafazanin giivenli bir sekilde
topraklanmasi gerekir.

4.5.2 FD Tanimi
FD katsayisini degistirmek icin 6 haneli FD anahtarlarini degistirmek gerekir. Anahtar ACIK konumuna
getirildiginde, bu “1”"anlamina gelecektir, aksi takdirde bu;“0” anlamina gelir.
6 haneli ikilik sayiyr ondalik sayiya gevirir, ¢ikan sayinin 2 ile carpimi FD katsayisi olarak gosterilir; Sekil
4-15; Maksimum deger‘111111; bu da 63*2 FD'dir.

FD FD FD FD FD FD
ylksek bit diistik bit ylksek bit  distik bit ylksek bit distik bit
321 321 321 321 321 321

ON ON ON ON ON ON
000 000: 1 FD 000010: 2*2 FD 010 000: 16*2 FD

Sekil 4-15 Enkoder Karti FDTanimi
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4.5.3 HD-PG2-OC-FD

HD-PG2-OC-FD
€Tl gzl
FD FD
FD anahtan_ | [viiksek bitf|disiik bit
e) |/ NO  NO
terminali IPGPl A+ | B+ |PGP| OUTAI
000 |com - | B- [com] ouTs|

Sekil 4-16 HD-PG2-OC-FD
FD anahtari
FD anahtari bolim 4.5.2 FD Tanimi.

Terminal tanimlari

Tablo 4-9 Terminal tanimlari

Terminal Tanimi Terminal Tanimi
PGP +12V gii¢ cikisi OUTA FDg¢ikisAsinyal NPNtipOC ¢ikis
COM Gl¢ kaynagi bolgesi,GND'den izole | OUTB FDgikisBsinyali, NPNtipOC ¢ikis
A+/A- Enkoder A+ / A-sinyali com FDgikis sinyali bolg.,GND'den izole
B+/B- Enkoder B+ / B- sinyali
Baglantisi
+12V. HD-PG2-OC-FD
L +5V
ov Y COM
A+o—+—T oAt 3 A
Diferansiyel L /
cikis ' | ' | A- i/ {
enkoder A I | T | T "L GND
Ly Ly 0B 7 eqym  ———8
| + | + B- i _aralu'zievriﬁi |
- COM OUTA OUTB

O
COM OUTA OUTB
Invertor

Sekil 4-17 Diferansiyel ¢ikis enkoder baglantisi

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu

—27—



Boliim 4 Elektrik Tesisati Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.

R l 1y HD-PG2-OC-FD
VECO—TT—1 al +5V
v 1 bcom
, , v COM
Actkkolektor | | LAY A
cikis enkoder | /
o, T Y
T "= G\
By | o— — — — —
‘ | ‘ | B+ Aile ayni B
so-L—L | _arayizdewes |
- —é COM OUTA OUTB

+5V

[ I
T H A
itme ¢cekme | | | I - gz;, {
¢ikisi enkoder A- — -
| | | | = GND
I i Aile ayni ——-8
(] (] arayiiz devresi |
- COM OUTA OUTB

COM OUTA OUTB
Invertor

Sekil 4-19 itme cekme ¢ikis enkoder baglantisi
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4.5.4 HD-PG5-SINCOS-FD

D HD-PG5-SINCOS-FD
m
3 |yuksek|~
bit |— | FD anghtari
/
o |, 4
g | diisik |~
bit |~
O
outp FDaikis = L1
terminali = '
com (L1

Sekil 4-20 HD-PG5-SINCOS-FD
FD anahtan
FD anahtari bolim 4.5.2 FD Tanimi.

Terminal tanimlari

Connect the DB15 terminal to the DB15 socket of motor encoder signal cable.

Tablo 4-10 DB15 terminal ve FDgikis terminal tanimlan

Terminal tanimlari Terminal tanimlari

1/8 B-/B+ | Diferansiyel sinyal B-/ B+ 12/13 D+/D- Diferansiyel sinyal D+ / D-

3/4 R+/R- | Diferansiyel sinyal R+/R- 2/14/15 Gegersiz

5/6 A+/A- | Diferansiyel sinyal A+ / A-

7 GND Gug kaynagi bolgesi OUTA FDgikis sinyaliA,NPNtipOCgikis

9 PGVCC | +5Vgli¢ kaynagi OouTB FDgikis sinyaliB,NPNtipOCgikis
10/11 C+/C- | Diferansiyel sinyal C+/ C- COM FDgikis sinyali bolg.,.GND'den izole
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Baglantisi

= =a lvacctFé/ HD-PG5-SINCOS-FD
I I IGND 3

SINCOS
enkoder

Alile ayni B

y raytiz devresi
| _arayiiz deviesi

Aile ayni C
_arayiz ievrfi 1

Alile ayni D

} | _arayiizdevresi |
N e V=
-- é T COM OUTA OUTB

O
COM OUTA OUTB
Invertor
Sekil 4-21 SINCOSenkoder baglantilan
4.5.5 HD-PG6-UVW-FD

HD-PG6-UVW-FD
FD |m
g ylksek|~
bit |— | FD anhtari
/
D |, 4
g | diisiik |~
bit [~
O
ouTA FDcikis = L1
terminali = '
com (L1

Sekil 4-22 4.5.5 HD-PG6-UVW-FD
FD anahtan
FD anahtari bolim 4.5.2 FD Tanimi.
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Terminal tanimlar
Connect the DB15 terminal to the DB15 socket of motor encoder signal cable.

Tablo 4-11 DB15 terminal ve FD¢ikis terminal tanimlan

Terminal Description Terminal Description
1/2 A+/A- Diferansiyel sinyal A+ / A- 13 PGVCC +5Vgli¢ kaynagi
3/4 B-/B+ Diferansiyel sinyal B- / B+ 14 PGGND | Glig kaynagi bélgesi
5/6 Z+/Z- Diferansiyel sinyal Z+/ Z- 15 Gegersiz
7/8 U+/U- | Diferansiyel sinyal U+/ U- OUTA FDgikis sinyaliA,NPNtipOCgikis
9/10 V+/V- Diferansiyel sinyal V+ / V- ouTB FDgikis sinyaliB,NPNtipOCgikis
11/12 | W+/W- | Diferansiyel sinyal W+ / W- com FDgikis sinyali bolg.,GND’den izole
Baglantisi
- = +5V
o lpcvcc T  HD-PG6-UVW-FD
= GND
L
T 1T A

Aile ayni B
arayliz devresi 1
Aile ayni 7
| _arayiiz devresi 1

UVW enkoder

Aile ayni U
arayiiz devresi
Aile ayni v

| _araylzdeviest _,

1 Aile ayni W
W- | _arayiz devresi .

O
COM OUTA OUTB
Invertor

Sekil 4-23 UVWenkoderbaglantisi
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4.5.6 HD-PG11-SC-FD

HD-PG11-SC-FD 0

‘ Terminal \A Terminal
| DI7| DIs | Pao|PBO| R2A| R2B| R2C|  [+5V| C+ | D+ | A+ B+ |
| p24| seL|com/com| r3A|R3B[R3c|  |GND| C- | D- | A- | B- |
Sekil 4-24 HD-PG11-SC-FD

Terminal tanimi

Tablo 4-12 FD cikish terminal sinyal tanimlari

Terminal tanimi
Programlanabilir gift ki | iyonel giris sinyali

D7-DB | Ditalgiis a0 S0UDC oty e AT

P24, COM +24Vgiic kaynag Kaynafk‘olarak +24V dijital giris kullanimi, maksimum ¢ikis akimi 200mA
COM is isolated from CME

SEL Dijital girig ortak Factory settings default SEL and P24 are connected.

terminali « Disconnect SEL and P24 when use external power to drive DI7 - DI12

PAO, PBO FDgikis FD cikis sinyali A/ B

R2A/R2B/R2C Role cikist Programlanabilir ¢ikis, kontak degeri: 250VAC/3A veya 30VDC/1A

R3A/R3B/R3C * RB,RC: normalde kapali; RA,RC: normalde agik

+5V, GND +5Vglic PG icin 5V gti¢ kaynadi

C+/C CLK CLK Diferansiyel sinyal C+/ C-

D+/D- Veri Data Diferansiyel sinyal D+ / D-

A+/A-/B+/B- | Sin/Cos Sinyali Diferansiyel sinyal A+ / A-/ B+ /B-

Not:

1. Limit the current within 3A if the relay terminal is to connect to AC 220V voltage signal.
2. HD-PG11-SC-FD and I/O board cannot be used at the same time.

FDtanimi
T HD-PG11-SC-FD,FD katsayisi F16.10. tarafindan ayarlanmustir.
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4.6 EMC KurulumGereksinimleri

4.6.1 Dogru EMC Kurulumu
GB/T12668.3, ulusal standartlarina gore; kontrolor elektromanyetik girisimi (EMI) ve anti-
elektromanyetik girisiminin iki gereksinimi karsilamasi gerekir. Uluslararasi standartlar IEC / 61800-3
(VVVF siirlict sistemi boliim 3: EMC 6zellikleri ve test yontemleri) ulusal standartlar GB /T12668.3 ile
aynidir.
HD5L Serisi Kontroldrleri IEC / 61800-3 gereklerine gére tasarlanmig ve tretilmistir. lyi bir
elektromanyetik uyumluluga (EMC) ulasmak amaciyla litfen kontroldri asagida belirtilen sekildekurun.

« Birsiirlicii sisteminde, kontroldr, kontrol ekipmanlari ve sensérler ayni kabinde kuruludur,
elektromanyetik gurtlttintin EMI filtresi ile ana baglanti noktalarinda bastiriimasi gerekir ve EMC
gereksinimlerini karsilamak icin giris reaktoriikabine monte edilmelidir.

+ Paraziti azaltmak icin en etkili ancak pahali bir tedbir, giiriilti kaynagini ve giriilti alicisini izole
etmektir ve bu da mekanik sistem tasarim asamasinda dikkate alinmalidir. Stirliciilii sistemde,

glrdlti kaynagd stirlicl, frenleme Unitesi veya kontaktor olabilir. Gurdltd alici; otomasyon
ekipmanlari, enkoder sensér vb olabilir.

Mekanik/sistem, elektriksel 6zelliklerine gére farkli EMCalanlarina ayrilmistir. Onerilen kurulum
pozisyonlari Sekil 4-25'de gosterilmistir.
Sebeke

AreaE
Power supply control cablnet
————————— - —1--- Area A: kumanda gli¢ kaynagina, kumanda

Area C ' cihazlarina ve sensor vs ait trafolari baglanir.

AC reaktor
Area C: giris reaktorid, kumanda, frenleme

T
|
1 |
| |
1 |
: | Uinitesi ve kontaktor gibi gurdlti kaynaklar
Control device (the | | EMIfiltre | baglanir.
hast PC, PLC etc) 1 I Area D: ¢ikis EMI filtresi ve kablo baglantilari.
X | |
I |
| |
L
|
|
|

Area B: sinyal ve kontrol kablolari arayiizleri.

E
8
>
O

<P
AreaB Area E: glig kaynag.
Striict

N
Area F: motor ve kablolari.

Sensor (temperature,
liquid level sensor) etc.

F_— = — — — = =

J
———————————————————— Earth isolated board

| Mechanical system

Manufacture machines
Sekil 4-25 Sistem kablolama semasi
» Tum alanlar elektromanyetik boslukta izole edilmelidir.
» Alanlar arasindaki minimum mesafe 20cm olmali ve baglantiyi kesmek icin topraklama gubuklari
kullanmalidir. Farkl alandan kablolar farkli tiiplere konulmalidir.
» EMilfiltreleri gerekirse farkli alanlar arasindaki araytizlere monte edilmelidir.
« Bara kablosu (6rnegin RS485) ve sinyal kablosu korumali olmalidir.
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4.6.2 Kablolama Gereksinimleri
In order to avoid interference intercoupling, it is recommended to separate the power supply cables,
motor cables and the control cables, and keep enough distance among them, especially when the
cables are laid in parallel and are long enough.
The signal cables should cross the power supply cables or motor cables, keep it perpendicular (90°) as
shown in Sekil 4-26.

Distribute the power supply cables, motor cables and control cables in different pipelines.

Glic Kablolari

HD5L >30cm
Motor Kablolari v

Kontrol kablolari 90° |_ —| 90° Kontrol kablolar
7'y 7'y

>20cm >50cm
Guic Kablolari v v Motor Kablolari

Sekil 4-26 Sistem kablolama
Blendajli / zirhli kablo: Yiiksek frekans diisiik empedans korumali kablo kullaniimalidir. Ornegin: bakir
ag, aliminyum ag veya demir ag.
Normalde, kumanda/kontrol kablolarinin blendajli/korumali kablolari kullanmasi gerekir ve koruyucu
metal agin, Sekil 4-27'de gosterildigi gibi kablo kelepgeleri ile strtictiniin metal kasasina bagl olmasi
gerekir.

PE [Tg] 8] PE
SIPRIN@R)D)

Enclosure Enclosure

Sekil 4-27 Blendajli kablonun baglanmasi
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4.6.3 Motor Kablolama

Kumanda ile motor arasindaki kablo ne kadar uzunsa, yiiksek frekans kacakakim orani o kadar fazla

olur, bu kumanda cihazinin ¢ikis akiminin artmasina dayol agmaktadir. Sonugta gevresel cihazlarda
50z edilen durumdan etkilenebilir.

Motor ve siirlici arasindaki kablo 100 metre’den daha uzun oldugunda,cikis reaktoriinikurmak ve
talimat geregince tasiyici frekansi ayarlamak tavsiye edilir.

Tablo 4-13 Kumanda ve motor arasindaki tasiyici frekans ve kablo uzunlugu

Kablo Boyu <30m 30-50m 50-100m >100m

Tastyici frekansi 15kHz'den az 10kHz'den az 5kHz'den az 2kHz'den az

The cross sectional area (CSA) of controller cables should refer to Tablo 4-2, on page 16.

The controller should be derated if motor cables are too long or their CSA is too large. The current
should be decreased by 5% when per level of CSA is increased. If the CSA increase, so do the current to
ground and capacitance.

4.6.4 Topraklama Baglantisi n
Toprak terminalleri PE diizgiin olarak topraga bagli olmalidir. Topraklama kablosu miimkiin oldugunca

kisa olmalidir (topraklama noktasi mimkiin oldugunca strtictiye yakin olmalidir) ve topraklama alani
mumkiin oldugunca genis olmalidir. Topraklama direnci 10Q'den az olmalidir.

Do not share the grounding wire with other devices (A). HD5L can share grounding pole with other
devices (C). It achieves the best effect if HD5L and other devices use dedicated grounding poles (B), as
shown in Sekil 4-28.

HD5L Other
PE PE
A. Topraklama teli paylasimi B. Ozel topraklama kutubu C. Topraklama kutubu paylasi

Sekil 4-28 edilen topraklama
Birden fazla stirlici kullanirkenSekil 4-29'da gosterildigi gibi, topraklamakablosunu dondiirmemeye
dikkat edin.

| HDsL | | HDsL | | HD5L | | HDsL |
S
X L

izin verilmeyen topraklama

Sekil 4-29 izin verilmeyen topraklama sekli
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4.6.5 EMI Filtre

EMI filtresi glicli EMI ireten ekipmanlarda veya harici EMI'ye hassas olan ekipmanlarda kullanilmalidir.
EMI filtresi, yliksek frekans akimi cok zor gecerken diisuk frekansh akim gecisinin oldugu, cift yonli

dusukbir gegis filtresi olmahdir.

EMI filtrenin iglevi
1. EMI filtresi yalnizca ekipmanin EMC standartlarinda iletim yayinimini ve iletim
hassasiyetinisaglamakicin degil ayni zamanda ekipman radyasyonunu énlemek icinde kullanilir.
2. Ekipman tarafindan uretilenEMI'nin gii¢ kablolarina girmesini ve gii¢ kablosu tarafindan retilen
EMI'nin ekipmana girmesini dnleyebilir.

EMI filtresi kullanilirken yapilan yaygin hatalar
1. EMI filtresi ve strlict arasinda ¢ok uzun gtic kablosu kullaniimasi
Kabin icindeki filtre giris guic kaynaginin yakininda yerlestirilmis olmalidir. Giig kablolarinin uzunlugu
mumkiin oldugunca kisa olmalidir.
2. EMI filtre giris ve ¢ikis kablolarinin ¢ok yakin olmasi
Filtrenin giris ve ¢ikis kablolari arasindaki mesafe birbirinden mimkiin oldugunca uzak olmalidir. Aksi
halde kablolar arasinda yuksek frekansh giiriiltu olabilir ve filtreyi bertaraf edebilir. Dolayisiyla bu
durumda filtre etkisiz olacaktir.
3. EMI filtresininkotu bir sekilde topraklamasi
EMI filtresi muhafazasi stirictiniin metal kasasina diizgiin bir sekilde topraklanmalidir. Daha iyi etkili bir
topraklama igin, filtre muhafazasi Gizerinde 6zel bir topraklama terminalinden yararlanabilir. Eger
kasaya filtre baglamak icin tek kablo kullaniyorsaniz, topraklama ytiksek frekansli parazite karsi ise
yaramaz. Frekans yuksekse, bu nedenle kablo empedansi da ylksek oldugundan, bertaraf etme etkisi
cok azdr.
Dogru kurulum: Filtre ekipman muhafazasina monte edilmelidir. iyi bir topraklamatemasi igin
filtrekasasi ve muhafaza arasindaki izolasyon boyasini temizlemediginizden emin olun.
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4.6.6 iletim, Radyasyon ve Radyo Frekans Parazitine Karsi Onlem

Suirlictiniin EMlIsi
Surticiinuin igletim teorisi bazi EMI durumlarinin kaginilmaz oldugu anlamina gelir. Stirticti genellikle
disindaki aletleri biraz etkileyen metal bir kabine kurulur. Kablolar ana EMI kaynagidir. Eger kablolari bu
kilavuza gore baglarsaniz, EMI etkin olarakdnlenebilir.
Eger stirlici ve diger kontrol ekipmanlari bir kabinde kuruluysa, alan kurali incelenmelidir. Farkli alanlar,
kablo diizeni ve koruyucu arasindaki izolasyona dikkat edin.

iletilen parazitin azaltilmasi
Cikis tarafinda yayilan paraziti 5nlemek igin girultu filtresi ekleyin. Ayrica, parazit tum ¢ikis kablolarinin
toprakli bir metal tuip ilebir araya getirilmesi sonucu azaltilabilir. Cikis kablolari ve sinyal kablolari
arasindaki mesafe 0,3 m lizerinde oldugunda yayilan parazit nemli oranda azaltilabilir.

RF Parazit Temizleme
I/ O kablolar ve siiriicii radyo frekans paraziti Uretir. Bir gtiriilti filtresi hem giris tarafi hem de ¢ikis
tarafinda yerlestirilebilir ve RF parazitini azaltmak i¢in demir parca ile onlaribir kalkan gibi parazitten
koruyabilir.Surtici ve motor arasindaki kablo mesafesi mimkiin oldugunca kisa olmalidir. Sekil 4-30'de
gosterildigi gibi.
MCCB Metal kasa Metal boru
_________________ al I_ _’

Sekil 4-30 RFparazit temizleme
4.6.7 Reaktorleri

ACgiris reaktori
AC giris reaktord kurulum amacr: giris gii faktortini artirmak icin; Ortak birlesim yiiksek gerilim noktasi
giris tarafinda harmonikleri 6nemli oranda azaltmakicin vefazdan-fazagtic kaynagi dengesizliginin
neden olabildigigiris akimi dengesizligini dnlemek icindir.Bir AC line reaktori giris redresorlerini
korumaya yardimci olacak ayrica dis hat ani gerilim yiikselmelerini azaltacaktir (6rnegin yildirm!).

DCreaktor

DC reaktor kurulumu giris glic faktorlni arttirabilir, stirticiiniin genel performansini ve termal
kararliigini gelistirebilir, ciddi dlgtidetlist harmoniklerin strticti Gzerindeki etkisini ortadan kaldirabilirve
onemli oranda sirlicliden gelen, iletilen ve 1slyan elektromanyetik yayilimlari azaltabilir.

ACgikisreaktorii

Genellikle, stirticti ve motor arasindaki kablo uzunlugu 100 m'denfazla oldugunda bu, kagak akim ve
slirlicti takilmasina neden olacaktir. Kullanici bir AC gikis reaktorii kurmayi distinmelidir.
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Bolum 5 Calistirma Talimatlari

Tehlike

Sadece surticli terminal kapagi monte edildigi zaman AC gii¢ kaynadina gegis yapabilirsiniz. Gtig acildiktan sonra
kapagi ¢ikartmayin.

Siriici baglamadan énce motorun ve mekanik cihazlarin kullanimda oldugundan emin olun.

Devre disi durumda otomatik yeniden baslatma fonksiyonu etkinse strlictiden uzak durun.

Eger ana kontrol PCBA degistirildiyse, calistrmadan 6nce Ayarlarinidogruolarak ayarlamaniz gerekir.

AN

Uyari

Suriicl calismasi sirasinda sinyali kontrol veya teftis etmeyin.

Rastgele striicli parametresi ayari degistirmeyin.

Lutfen tum kontrol ariza giderme ve test islemini iyice tamamlayin, tim ayarlamalar yapinve suriictiniin ¢calisma
komutu agma konumuna getirmeden 6nceliitfen tambir glivenlik degerlendirmesi yapin.

Yuksek sicaklik nedeniyle enerji tiikenmesi frenleme rezistoriine dokunmayin.

5.1 Fonksiyon Aciklamasi

Not:

1. Asagidaki boliimlerde, siirtictiniin kontrol, ¢alistirma ve durumu agiklamalari ile bir¢ok
kezkarsilasabilirsiniz.

2. Bu béliimdi liitfen dikkatlice okuyunuz. Bu dogru sekilde anlama ve fonksiyon kullaniminiza yardimci
olacaktir.

5.1.1 Calisma Modu
Calisma modu sirtctnin calistirma komutlarini (baslatma veya durdurma komutu) nasilaldigini
tanimlar. Fonksiyon parametresi F00.05 yoluyla secilebilen dort calisma modu vardir.

Calisma Modu Tanimi

Panel kontrolii Calisma RUN ve STOP tuslariile kontol edilir. Calisma hizi F00.07'den degistirilir.
Terminal analog Calistirma komutu terminalin UP ve DN hareketi ile kontrol edilir; vecalisma hizi Al1 - Al4
kontrolu analog giris terminalleri tarafindan ayarlanir.

Calistirma komutu terminalin UP ve DN hareketi ile kontrol edilir; ve calisma hizi MS1 - MS3

Terminal hiz kontroll
coklu-asamali hiz terminali kombinasyonu tarafindan ayarlanir.

Haberlesme hizi

Kontrold Calistirma komutu ve calistirmacoklu-asamali hizlarbilgisayar iletisimiyoluyla ayarlanir.

5.1.2 Kontrol Modu
HDS5L serisi striicller, sirastyla V / f kontroli, SVC kontrolii ve VC kontroli olarak ti¢ kontrol moduna
sahiptir. (Daha fazla detay icin F00.01'e bakiniz)
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5.1.3 Siiriicii Durumu

5.

'y

Siirlicii Durumu

Tanimi

Durma durumu

Surtcu devresi agildiginda ve cihaz baslatildiktan sonra, eger hicbir calistirma komut girisi
veya durdurma komutu yok ise, siirliciiniin U/V/W'sinden bir ¢ikis olmayacaktir ve LCD
panelirenksiz gériinimde olacak; ekranin solunda DUR ( ) uyarisi verilecektir

Calisma durumu

Surtict ¢alistirma komutunu aldiktan sonra U/V/W terminallerinden cikis baslatacaktir ve
LCD panel, renksiz ekran goriiniimiinde sol altta CALISMA ( ) uyarisini verecektir.

Motorauto-tuning

Fonksiyon parametresi F07.06 / F10.10 = 1 ya da 2 olarak ayarladiktansonra siiriicii calisma
komutu alacak daha sonra motor auto tuning durumuna girecektir.Egerauto tuning islemi
tamamlanirsa, siriicidurma konumunda olacaktir.

Hata alarm durumu

Surilicide hata var.

Diistik gerilim durumu

Surtict gerilimi dstktar.

4 Siiriicii Calisma

Modu

Calisma Modu

Tanimi

Auto-tuning calistirma

F07.06 / F10.10 = 1 ya da 2 ayari ve auto tuninge giris icin RUN tusuna basin.

MScalism

Calistirma hizt MS1-MS3 kombinasyonu ya da haberlesme tarafindan ayarlanir. Bu mod
F00.05, 2 ya da 4 olarak ayarlandiginda erisilebilir.

Revizyonda calisma

Revizyon sinyali gecerli oldugunda, hiz F05.08 (Revizyon calistirma hizi) tarafindan
belirlenecektir. Bu mod F00.05, 1, 2 ya da 4 olarak ayarlandiginda erisilebilir.

Akulu calisma

Acil sinyali gegerli oldugunda, hiz F05.09 (kurtarma hizi) tarafindan belirlenecektir. Bu mod
F00.05, 1, 2 ya da 4 olarak ayarlandiginda, erisilebilir.

Normalgalisma

Panel(F00.05 = 0) veya terminal analog (F00.05 = 1) tarafindan kontrol edilir.

5.2 Calistirma Talimatlari

5.2.1 Keypad

Standart HD5L serisi stiriicller Tablo 5-1'de gdsterilen LCD panel ilekurulur.

Tablo 5-1 Tus fonksiyon tanimlan

Tus Tanimi
PRG Programlamaya giris/sikis
JOG | bos
RUN Panel kontrol modunda, surticliyii calistirmak iin basilir
a. In the keypad control, press this key to stop HD5L
sTop b. In the detection fault, press this key to reset at fault

F00.06 ile belirli fonksiyonlar

SHF

PRG @Nﬂ
<Y Dor

Parametre degerini arttirir

Parametre degerini zaltir

a. Select display parameter and shift bit
b. Stop in loop/Display the parameter during running

a. Enter lower menu

'R AR NES

b. Confirm saving the data
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5.2.2 Ekran Durumu

Not:

LCDrenksiz gostergelerizsiyah iizerine beyaz gésterir [0, FoB: , 0.3 5 A n/s gibi.
1. Eger parametre veya ayar dederi siyah lizeri beyaz gériiniimiinde ise degerin dedistirilebilecegi anlamina

geli.

2. Eger durumu siyah lizeri beyaz ise bu durumda oldugu anlamina gelir.

Parameter display status at stop / run

When HD5l is in stop / run status, the keypad will display stop or run status and its parameters, as

shown in Sekil 5-1.

Other parameters (F15.08 - F15.13) or (F15.02 - F15.07) can be displayed by pressing ).

DurmadaPara. &
Ayar hizi
= 1.500m/s

LO/RE ALM

Calismada para. &
Ayar hizi
= 1359m/s

LO/RE ALM

Sekil 5-1 Display status of stop (left) and run (right)

Fonksiyon parametre diizenleme

Durdurmada, calistirma veya ariza alarm durumunda, fonksiyon parametre diizenleme durumuna giris
icin basin PRG 'ye basin (parametre FO1.00 tanimi ve kullanici sifresini goriintiilemek icinbkz. b&lim

5.2.3) Sekil 5-2'de gosterildigi gibi.

g3 a
Hizlanma / Yavaslama
Ayarlar

LO/RE ALM

F03.13: a
= 035@nm/s?
Durma Ivmesi

LO/RE ALM

Sekil 5-2 Parametre diizenleme

Ariza alarm durumu

Eger Inverter bir hata sinyali algilarsa, panel ariza alarm durumuna geger ve LCD hata kodunu, ismi ve

renksiz ekrani gorintuler. , Sekil 5-3'de gosterildigi gibi.

Ariza ge¢misini kontrol etmek icin Grup F17’ye girebilirsiniz.

Lu: g
DCbara dusutk gerilimi

E0024:
Harici hata

Inverter STOP tusuna basilarak veya harici terminal ya da iletisim sifilama komutu

up | stop JROYANEY ALy s7op JRYANER ALV
[ up Jstop REOA A v UP | sTo RGN v

Sekil 5-3 Ariza alarm durumu

lUzerindensifirlama komutlari gonderilerek sifirlanabilir.
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5.2.3 Keypad Calistirma Ornekleri

Dort Diizeyli Menii Degistirme Fonksiyonu
HD5L surrticu paneliparametre ayar veya diger islemler icin dort seviye ment yapilandirmasini kullanir.

Yapilandirma modu 4-diizey menide gériintiilenebilir: mod ayari (birinci diizey) ~fonksiyon
parametre grubu ayari (ikinci diizey) —fonksiyon parametre ayari (liglincii diizey) —~parametre ayari
(dordiincii duizey). Sekil 5-4'de galisma siireci gosterilmektedir, tuslar hakkinda agiklamalar Tablo 5-2'de

aciklanmistir.
Durmada Para. @ PRG D: a F: a
Ayar hizi » Ekran Ayarlar »|  Genel Fonksiyon
= 1.500m/s ‘PRG Ayarlan
LO/RE ALM LO/RE ALM LO/RE ALM
Durusta Durum birinci diizey birinci diizey |1
FOB: g FO: a
+ Hizlanma / Yavaslama |« A Temel Parametreler [ «
q Ayarlari 7
PRG v PRG
LO/RE ALM
. ikinci diizey ikinci diizey
F03.Cu: FO03.(B:
@ A L& 8,
Kalkig ivmesi > Durus ivmesi
DR, v . »
LO/RE ALM LO/RE ALM
ticlincii diizey tictincii diizey
X
F03.13: g « Fo3fl3: a FO3[€3: a
= 035@nm/s e Durma Ivmesi e Durus ivmesi
Durma Ivmesi PRG: >
[SIOR 1.0/RE ALM § LO/RE ALM § LO/RE ALM

dordiincii diizey

ucilincu diizey

ticlincui diizey

Sekil 5-4 Dort duizey operasyon siireci
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Tablo 5-2 Switching four-level description of the key

do
durma durumuna

don.

n

Tus Birinci Dlizey ikinci Diizey Uglincii Diizey Dérdiincii Diizey
Hata,hata
gésterqesi}'\e dons; Birini diizey meniiye o ) ) Mevcut degeri kaydﬂetme
PRG | hatasilindi, calisma Ikinci seviye mentye don | liglincli seviye menuye

don

ikinci seviye meniiye | Ug

Uncili seviye meniye

Dérdinct seviye menuye

Mevcut degeri kaydet 3.

arttir

gir gir gir Seviye mentiye don
Fonksiyon grubu se¢. | Fonksiyon degistir. FoTkslyfun |§|nd? . Forj@‘yonun degerini

A N i T degisiklik yap. Birer birer degistir. Mevcut
D-F-Y'ye gore Birer birer ilerle

degerden 1 arttir

Fonksiyon icinde

Fonksiyonun degerini

Fonksiyon grubu se¢. | Fonksiyon degistir.
v y g ¢ ) y . 9 degisiklik yap. Birer birer | degistir. Mevcut
Y-F-D 'ye gore Birer birer ilerle N
azalt degerden 1 azalt
Birlere, onlara, ylizlere ve
» Gegersiz Gegersiz Birlere ve onlara gegis ' ra, yuz v

binlere gegis

Parametre ayari

Ornegin: Parametresi F00.07 degerini 1.500m/s'den 1.000m/s'edéniistirmek igin Sekil 5-5a bakiniz.

FOO.@G: a

F00.07:

y

Panel hiz ayar

LO/RE ALM

= 1.508m/s
Panel hiz ayar

§ LO/RE ALM

o F00.07:
». |

= 1.§oomss
Panel hiz ayari

LO/RE ALM

ticlincii diizey dordiincii diizey Degistir
FOO.(E: o F00.07: a
PRG Gahisma yoéni <+!|= 1.800m/s Vv
M Panel hiz ayar

A

I} LO/RE ALM

ticlincli diizey

LO/RE ALM

Ayar degerini degistir

FO: g

Temel Parametreler

F:

LO/RE ALM
ikinci diizey

Olasi nedenler sunlardir:

PRG |

Genel Fonksiyon
Ayarlar =

i LO/RE ALM
birinci diizey

o Durmada Para. &

PRG [Ayar hizi
Ll

Sekil 5-5 Parametre ayari
Dérdiincii seviye meni ayari durumunda, eger parametre renksiz degilse; bu parametrenin
degistirilemez oldugunu gosterir.

1.000m/s
¥ LO/RE ALM
Durusta Durum

* Parametresi degistirilemez, 6rnegin gercek algilanan parametreler veya kayith parametreler gibi
* Yalnizca Inverter durdugunda fonksiyon parametresini degistirebilir.

* Yalnizca dogru sifre girisioldugunda fonksiyon parametresi diizenlenebilir.

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu
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Durdurma halinde ekran Ayarlarini degistirme
HDS5L Inverteriiné adet durdurma parametresi (F15.08-F15.13) vardir. Ornegin, parametreyi varsayilan
deger olarak ayarlamak ve Sekil 5-6 goriinttiAyarlarinin calisma seklini agiklar.

Durmada Para. @ Durmada Para. @ Durmada Para. @
Ayar hizi M |DCbara geilimi »k Allgerilimi (harcama)
= 1500m/s "I= 537v "= 600V
LO/RE ALM LO/RE ALM LO/RE ALM

F15.08 =4 F15.09=14 F15.10=16
Durmada Para. = Durmada Para. @
M [Cikisterminaldurumu [, PP |Giris terminaldurumu |, PP
=0000 0000 =0000 0000 0000
LO/RE ALM Up LO/RE ALM

F15.12=27 F15.11=26
Sekil 5-6 Ekran Ayarlarini durdurma halinde degistirme
Kullanic sifresini ¢g6zmek

Kullanici FO1.00 degerini sifir olmayan bir degere ayarladiginda ve 5 dakika icinde panel tizerinde hicbir
basma islemi tespit etmediginde, kullanic sifresi gecerli olacaktir. Panel kilit tanimlanmasi & olacaktir

Kullanici sifresini agmak Sekil 5-7'de gosterilmistir ve burada kullanici sifresi olarak4’a almistir. Kilit

tanimlanmasi sifre kilidi basariyla aglldiginda & olacaktir.

FO1.08: 8 F01.00: F01.00: a8

Kullanici sifresi |44, |=0000[ A _|=0000g
Kullanicr sifresi Kullanici sifresi

LO/RE ALM LO/RE ALM LO/RE ALM

2]

N

Fo1.lk: g
Meni modu Basarili L,
il

LO/RE ALM

Sekil 5-7 Kullanici sifresini agma operasyonu

A
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Kullania sifresini degistirmek

Eger sifre yok ise, F01.00 degerini, Sekil 5-8'a gore dogrudan degistirin.

Eger sifre varsa,sifre kilidini Sekil 5-7'e gére agmak gerekir. Kilit basariyla goriintilendiginde
gelir, Sekil 5-8'a gore yenibir sifre ayarlayabilirsiniz; burda yeni sifre olarak “02004” degerini almis. Sifre

gecerli oldugunda, kilit tanimlama & olacaktir.

FOO.(%: 5]

Panel hiz ayari

F00.07:

g F00.07: a
M= 1.508ms P |- 1Booms
Panel hiz ayar

Panel hiz ayari

LO/RE ALM | UP | LO/RE ALM LO/RE ALM
ticlincii diizey dordiincii diizey Degistir
FOO.CE: d F00.07: a
PRG Galisma yoéni <+I|= 1.800m/s Vv
B Panel hiz ayar
LO/RE ALM LO/RE ALM
ticlincii diizey Ayar degerini degistir
N
FE: a F: 5] Durmada Para.
Temel Parametreler |PRG | Genel Fonksiyon |PRG |Ayar hizi
Ayarlan = 1.000m/s
LO/RE ALM LO/RE ALM LO/RE ALM
ikinci diizey birinci diizey Durugta Durum

Sekil 5-8 Kullanici sifresini degistirme operasyonu

Kullania sifresi silme

Eger sifre var ise, Sekil 5-7 uyarinca sifreyi czmelisiniz. Basarili olarak @ gériintiilediginde Sekil 5-9

talimatina gére kullanici sifresini silebilirsiniz.

FO1.08k a F01.08: a F01.00: a
Meni modu A Kullanici sifresi | €= [=00008
g g Kullanici sifresi
LO/RE ALM LO/RE ALM LO/RE ALM
FO1.0R: F g
Meni modu Sifre silindi M=
al l

LO/RE ALM

Sekil 5-9 Kullanicinin

LO/RE ALM

sifresini silme
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Giincelleme ve indirme Ayarlan
Giincelleme:

Fonksiyon parametresiF01.03 = 1 ayarlandiginda, KEYPAD ayarlari kaydeder. Glincelleme
tamamlandiginda, panel FO1.00 ekranina gegecektir.

indirme:

Fonksiyon parametresi F01.02 = 2 ayarlandiginda, KEYPAD'deki ayarlar siiriiclye yiiklenir. Yikleme
tamamlandiginda, panel F01.03 ekranina icin gegecektir.

Para. being uploadeg Para. being dnloadegh a
Upload progress: 050% Dnload progress: 030%) Dnload fail
| HENEN |__HEREEEN
LO/RE ALM

Sekil 5-10 Ekran giincelleme ve indirme Ayarlari

Not:

1. Parametreler indirilirken, “FAIL” (indirme-basarisiz) ekrana gelirse; bunun anlami panelin EEPROM
depolama ayarlari ve mevcut Invertertiin fonksiyon ayarlari eslesmiyor demektir.
Oncelikle, panel EEPROMicin dogru fonksiyon kodu ayar degerini yiiklemeniz gerekir, daha sonra indirme
yapabilirsiniz.

2. yarlarin ytikleme veya indirme islemlerinde, panel “E0022” (panel EEPROM hatasi) ekranina gegerse, 10
saniye sonra bir sonraki fonksiyon koduna atlayacaktir. Sorun giderme igin 8.1'de bakiniz.(Sayfa 93).

5.3 ilk Calistirma

Gui¢ diigmesi agmadan once dikkatli kontrol gerekir. Lutfen Invertert bu kilavuzda verilen yonergelere
gore kablolayin.

Kablolama ve ana sebeke voltajini kontrol ettikten sonra, devre kesiciyi agin boylece Inverter baslatma
konumunda olacaktir. Panel ekrani s6yle goruntilenir Sekil 5-11

Lu: Durmada Para. @
A\\\ _|DCbara dustik gerilimi |Ayar hizi
hpmonk ] 1= 1.500ms
Hpmont Technology Lo/RE NI LO/RE ALM

Sekil 5-11 Ekran baslatma paneli
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Boliim 6 Fonksiyonlar

Bu béliimde, kullanictya her grubun detayli fonksiyon tanimi saglanacaktir.
Ekran Ayarlar:

DOO: Sistem Durum Ayarlari (on pages 48 - 49)

D01: Surticti Durum Ayarlari (on pages 49 - 49)

D02: Analog Durum Ayarlari (on pages 50 - 51)

D03: Calisma Durumu Ayarlari (on pages 51 - 52)

D04: Enkoder Durum Ayarlari (on pages 52 - 53)
Genel Fonksiyon Ayarlari:

FOO: Temel Parametreler (on pages 53 - 55)

FO1: Ayar Koruma (on pages 55 - 56)

F02: Durus Kalkis Ayarlari (on pages 56 - 57)

FO03: Hizlanma / Yavaslama Ayarlari(on pages 57 - 58)

FO4: Analog Egri Ayarlar (on pages 58 - 59)

FO5: Hiz Ayarlari (on pages 59 - 61)

F06: Agirlik Dengeleme Ayarlari (on pages 61 - 62)

FO7: Asenkron Motor Ayarlari (on pages 62 - 65)

F08: Vektor Kontrol Hiz Dongi Ayarlari (on pages 65 - 66)
F09: Akim Déngui Ayarlari (on pages 66 - 67)

F10: Senkron Motor Ayarlari (on pages 67 - 68)
F11: Enkoder Ayarlari (on pages 68 - 69)

F12: Dijitall/O TerminalAyari (on pages 69 - 71)
F13: Analogl/O TerminalAyarlari (on pages 71 - 74)
F14: Seri Haberlesme Ayarlari (on pages 74 - 75)
F15: Ekran Kontrol Ayarlari (on pages 75 - 76)

F16: Ek Fonksiyon Ayarlari (on pages 76 - 77)

F17: Hata Koruma Ayarlari (on pages 77 - 79)

F18: PWMAyarlari (on pages 79 - 79)

F19: bos

F20: bos

Uretici Fonksiyon Ayarlari (sayfa 80)
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6.1 Grup D: Ekran Ayarlari

D Grubu durum ekrani parametreleri. Kullanicilar, D Grubu'nda fonksiyon kodunu kontrolederek durum
parametrelerini dogrudan kontrol edebilir.

6.1.1 D0OO: Sistem Durum Ayarlar

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
D00.00 | Siriicii Serisi [gercek deger]
HD5Lsirliclinin serisi.
D00.01 DSP yazilim versiyonu | [gercek deger]
DSP yazilim versiyonu.
D00.02 | DSP 6zel yazilim versiyonu | [gercek deger]
DSP 6zel yazilim versiyonu.
D00.03 | Panel Yazilim versiyonu | [gercek deger]
Panel yazilim versiyonu.
D00.04 | Asansor ¢alisma durumu | [gercek deger]
16-bit ikilik sistem asansor calistirma durum ekrani asagidaki gibidir:
Bit15: aki ile calisma Bit14: MS terminal 3 Bit13: MS terminal 2 Bit12: MS terminal 1
0: hayir 0: gegersiz 0: gegersiz 0: gegersiz
1:evet 1: gegerli 1: gegerli 1: gegerli
2:(1;3?;1‘3;2?;”1 2:(%::52:;;?:[“ Bit?: kontaktér' B B?t'S:-fren geri besleme
girisi girisi geribesleme girisi girisi
0: gecersiz 0: gecersiz 0: gegersiz 0: gegersiz
1: gegerli 1: gegerli 1: gegerli 1: gegerli
Bit7 - bit4: bos “0” anlamindadir
Bit3: analog ¢alisma Bit2: MS calisma Bit1: revizyonda calisma | BitO: strticti enable
0: hayir 0: hayir 0: hayir 0: etkin degil
1:evet 1:evet 1:evet 1: etkin
D00.05 | Siiriicii Nominal Akimi | [gercek deger]
StirGcl nominal akimini gésterir.
D00.06 | Siirticii Durumu | [gercek deger]
16-bit ikilik sistem stirtict ¢alistirma durum ekrani asagidaki gibidir:
Bit13: stop sinyali Bit12: kontaktor ¢ikisi
Bit15: bos Bit14: bos 0: stop sinyali yok 0: gegersiz
1: stop sinyali var 1: gecerli
Bit11: fren cikisi Bit10: calismaya hazir Bit9: ulasilmis hiz Bit8: auto-tuning
0: gegersiz 0: hazir degil 0: hayir 0: auto-tuning yok
1: gegerli 1:hazir 1: evet 1: auto-tuning var
Bit7: sifir hizda calisma | Bit6: sifir hiz sinyali Bit5&Bit4: hizlanma/yavaslama/sabit
0: sifir hizda degil 0: gegersiz 00: sabit 01: hizlanma
1:sifir hizda 1: gegerli 11: bos 10: yavaslama
Bit3: DN Bit2: UP Bit1: calisma/durma Bit0: stirlicti hatasi
0: hayir 0: hayir 0: dur 0: hata yok
1: evet 1: evet 1:cahs 1: Fault
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6.1.2 DO1: Siiriicii Durum Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

D01.00 | Kontrol modu [gercek deger]

Kontrol modunu gésterir.

D01.01 Ayar hizi (m/s) | [gercek deger]

Ayar hizini gosterir.

D01.02 | Ayar hizi (hizlanma / yavaglama sonrasi) (m/s) | [gercek deger]

Hizlanma / yavaslama S egrisince kontrol edilen hizi goriintiiler.

D01.03 | Geri besleme hizi (m/s) | [gercek deger]

Asansoriin gercek hizini gosterir.

D01.04 | Ayar frekansi | [gercek deger]

Ayar frekansini gosterir.

D01.05 | Ayar hizi (hizlanma / yavaglama sonrasi) | [gercek deger]

Frekansigérintiile (hizlanma / yavaslama sonrasi).

D01.06 | Cikis frekansi | [gercek deger]
Cikis frekansini gosterir.

D01.07 | Ayar devir sayisi | [gercek deger]
Devir sayisi ayarini gosterir.

D01.08 | Calisma devir sayisi | [gercek deger]
Calisma devir sayisini gosterir.

D01.09 Bos

D01.10 | Cikis gerilimi [gercek deger]
Cikis gerilimini gosterir.

DO1.11 Cikis akimi | [gercek deger]
Cikis akimini g0sterir.

D01.12 | Cikis torku | [gercek deger]

Nominal motor torku nisbi ylizdesine karsilik gelen cikis torkunugérintuler.

D01.13 | Cikis glicii | [gercek deger]

Nominal motor glicii nisbi ylizdesine karsilik gelen ¢ikis gtictinii gérintler.

D01.14 | DCbara gerilimi | [gercek deger]

DC bara gerilimini gosterir.

D01.15-D01.16 Bos |
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6.1.3 D02: Analog Durum Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

D02.00 | Allgerilimi [gercek deger]
Al1 giris voltaji ekrani.

D02.01 | Al1gerilimi (tiiketim sonrasi) | [gercek deger]
Kazang, sapma ve filtre tarafindan elde edilenA1 girisvoltajini gosterir.

D02.02 | Al2 gerilimi | [gercek deger]
Al2 giris voltaji ekrani.
Al2 akim girisini sectiginde, eslenik bagintilar: - 10.00V, 0mA’a karsilik gelir ve 10.00V 20mA‘a karsilik gelir.

D02.03 | AI2 gerilimi (tiiketim sonrasi) | [gercek deger]
Kazang, sapmave filtre tarafindan elde edilenA2 girisvoltajini gosterir.

D02.04 | Al3 gerilimi | [gercek deger]
Al3 giris voltaji ekrani.
Al3 akim girisini sectiginde, eslenik bagintilar: - 10.00V 0mA’a karsilik gelir ve 10.00V 20mA‘a karsilikgelir.

D02.05 | AI3 gerilimi (tiiketim sonrasi) | [gercek deger]
Kazang, sapma ve filtre tarafindan elde edilen A3 girisvoltajini gosterir.

D02.06 | Al4 gerilimi | [gercek deger]
Al4 giris voltaji ekrani.
Al4 giris akimini sectiginde, eslenik bagintilar: - 10.00V 0mA'ya karsilik gelir ve 10.00V 20mA'ya karsilik gelir.

D02.07 | Al4 gerilimi (tiiketim sonrasi) | [gercek deger]
Kazang, sapma ve filtre tarafindan elde edilen A4 girisvoltajini gosterir.

D02.08 | AO1 cikisi | [gercek deger]
AO1 cikis ekrani.
AO1 akim gikisini sectiginde, eslenigi: OV OmA'ya karsilik gelir ve 10.00V 20mA’yakarsilik gelir.

D02.09 | AO2 cikisi | [gercek deger]
AO2 cikis ekrani.
AO2 akim cikisini sectiginde, eslenik bagintilar: 0V, 0mA'ya karsilik gelir ve 10.00V 20mA‘ya karsilik geli.
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6.1.4 D03: Calisma Durumu Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

D03.00 | Sogutucu sicakhig [gercek deger]

Sogutucu sicakligini gosterir.

D03.01 | Girig terminali durumu [gercek deger]

Giris terminali durum ekrani. Bu fonksiyon parametresindeki her bit farkli fiziksel kaynaklara karsilik gelir,
asagidaki tabloya bakiniz.
* 0: Cok fonksiyonlu giris terminalleri ortak terminaller ile baglantili degildir.
« 1: Cok fonksiyonlu giris terminalleri ortak terminalleri ile baglantilidir.
Bit11 Bit10 Bit9 Bit8 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0
DI12 DI11 DI10 DI9 DI8 DI7 Dl6 DI5 DI4 DI3 DI2 DI

D03.02 | Cikis termianli durumu [gercek deger]

Cikis terminali durum ekrani. Bu fonksiyon parametrelerine ait her bit farkli fiziksel kaynaklara sahiptir;
asagidaki tabloya bakiniz.

« Pozitif mantik: 1 gegerli iken Ogegersiz.

 Negatif mantik: 1 gegersiz iken 0 gegerli.

Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0
RLY4 RLY3 RLY2 RLY1 D02 DO1
D03.03 | MODBUSdurumu [gercek deger]

MODBUS iletisim durumu ekran.
0: Normal.

1: Haberlesme zaman asimi.

2: Yanlis veri gercevesi bashg.
3:Yanlis veri gercevesikontrolu.
4: Yanlis veri gercevesi icerigi.

D03.04 | Gug agik toplam siiresi [gercek deger]

D03.05 | Toplam galisma siiresi [gercek deger]

D03.04 gii¢ acildiginda toplam siireyi gériintiler;3.05toplamcalismazamaninigériintiler. Birim saattir

D03.06 | Calismazamanlari | [gercek deger]

SurGctnun ¢alisma zamanlarini gosterir.

D03.07 | Mevcut hata | [gercek deger]

Mevcut hatayi gosterir.
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6.1.5 D04: Enkoder Durum Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

D04.00 | SINCOS enkoder C faz degeri [gercek deger]
SINCOS enkoder C fazi gergek AD &rnek degerini goriintiiler.

D04.01 | SINCOS enkoder D faz degeri | [gercek deger]
SINCOS enkoder D asamasinin gergek AD 6rnek degerini goriintiiler.

D04.02 | SINCOS enkoder A faz degeri | [gercek deger]
SINCOS enkoder A fazinin gergek AD 6rnek degerini goruntdler.

D04.03 | SINCOS enkoder B faz degeri | [gercek deger]
SINCOS enkoder B fazinin gergek AD 6rnek degerinigértintiler.

D04.04 | UVW enkoder UVW durumu | [gercek deger]
UVWenkoderUVW durumu goriintiileme.

D04.05 | Elektriksel agi [gercek deger]

D04.06 - D04.07 Bos

D04.08 | Enkoder Pulselan [gercek deger]
Enkoder pulse sayisini gosterir,enkoderin dogru baglandigini kontrol etmek igin kullanilabilir.
Motor déndiigiinde eger enkoder dogru baglanmis ise, D04.08 degeri ¢alistirma yontine gore artar ya da
azalr.

D04.09 - D04.11 Bos
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6.2 Grup F:Genel Fonksiyon Ayarlari

6.2.1 FOO: Temel Parametreler

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F00.00 Motor Tipi 0,1[0]
0: Asenkronmotor.
1: Senkronmotor.
F00.01 Kontrol modu 0-2[2]
0:V/ f kontrolui. Sabit gerilim / frekans orani kontrolt.
« Ozel durumlarda uygulanabilir. Bu modda enkodere ihtiyac yoktur ve kontrol etkisi vektdr kontroliine
gore yeterince fonksiyonel degildir.
« V/fkontrolini sectiginizde, etkin verimliligi saglamak igin litfen Grup FO7 V/f kontrol parametresini
diizgtin bir sekilde ayarlayin.
1: SVC kontrolui. Sensorsiiz vektor kontrolii. Sadece asenkron motor kontroli igin gegerlidir.
2: Kapali-cevrim vektor kontroli. Sensorli vektor kontrolu.
« Kapali-gevrim vektor yiiksek hassasiyete sahip hiz kontrolii igin gegerlidir. Asansor genel olarak bu
modu kullanacaktir.
Not:
1. V/ fve SVC kontrolii enkodersiz motor icin uygulanir; revizyon ¢alismast igin de gegici bir ¢alisma modudur.
2. SVC veya kapali cevrim vektor kontrol modu segildiginde, motor auto tuning yapmaniz gerekir.
Auto tuning islemi: Motor etiket bilgilerini dogru bir sekilde ayarlayin (F07.00-F07.04 / F10.00-F10.05), daha
sonra dogru parametreleri elde etmek icin motor auto tuning’i baslatin. Bu esnada miikemmel bir vektér
kontrolverimliligi elde etmek icinGrup FO8 vektor kontrol parametrelerini ayarlayin.
F00.02 | Asansér nominal hizi | 0.100 - 4.000 [1.500m/s]
Asansoriin nominal hizi.
* Parametrelerindeki hig bir hiz ayarlama degeri budegeri asmamalidir.
F00.03 Siiriicii max cikis frekansi I 5.00 - 100.00 [50.00Hz]
Inverter ¢cikarmasina izin verilen maksimum frekansi tanimlar.
* Makul parametre ayarlari icin motoretiket bilgileri ve gercek calisma kosullarina dikkat edilmelidir.
F00.04 Motor mekanik ayarlan I 10.0- 6000.0 [60.0]
Asansor hizi ve motor donme hizi arasindaki iliskiyi tanimlar.
* Motor mekanik parametreleri motor parametrelerine dayali olarak hesaplanir. Bunlar kontrol
hassasiyetini belirler ve dogru ayarlanmis olmalari gerekir.
Asansor hizi ve motor donme hizi iliskisi asagida gosterilmistir:
Asansor hizi (m/s) = Motor dénme hizi (rpm) < F00.04
60 1000
Motor mekanik parametreleri hesaplamak icin formul asagidaki gibidir:
XD
F00.04 = T Sargimodu
D: Motor Capi (mm);
i: Ondalik oran;
Sarma modu: Kuyu kablosununsariimasi, gercek asansor ayarina gére yapilir.
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Kod

Tanim Aralik [fabrika ayari]

F00.05

isletme modu 0-5[0]

0: Panel kontrolii.
* Panelin RUN veya STOP tusuna basarak kontroledilir. F00.07'den calisma hizini ayarlayin.
1: Terminal analog kontroli.
« Cahistirma komutu terminalinUP ve DN fonksiyonutarafindan kontrol edilir; ve calisma hizi analog giris
terminalleri ile ayarlanir
2. Terminal MS kontrolii.
« Calistirma komutu terminalin UP ve DN fonksiyonutarafindan kontrol edilir ve ¢alisma hizi MS1- MS3
cok-asamali hiz terminali kombinasyonutarafindanayarlanir.
3:Bos.
4: Seri Haberlesme kontrolii.
« Calistirma komutu ve calistirma ¢ok-asamali hizlar, bilgisayar haberlesmesi ile belirlenir.
5:Bos.

F00.06

M-keyfonksiyonu | 0,1[0]

0: Etkin degil.
1: UP / DN switch. Switch the UP / DN of motor with M key on the keypad.

F00.07

Panel hizayan I 0.000 - F00.02[1.500m/s]

F00.05 = 0, oldugunda calistirmada hedef hizi ayarlar.

F00.08

Calisma yonu | 0,1[0]

0: Calisma komutu ile ayni yonde.

1: Calisma komutu ile ters yonde.
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6.2.2 FO1: Ayar Koruma

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F01.00 Kullania sifresi 00000 - 65535 [00000]
XXXXX: Sifre koruma islevini etkinlestirmek sifre olarak sifir olmayan herhangi sayi ayarlanir.
« Sifre bir kez ayarlandiginda ve 5 dakika icinde panelde tusa basma islemi yapilmadigi algilandiktan
sonra, kullanici sifresi gegerli olacaktir.
* Eger parametreleri degistirmek istiyorsaniz dogru sifre girisi gereklidir. Aksi takdirde panel ile herhangi
bir parametre degistiremezsiniz, ancak sadece kontrol islemi yapabilirsiniz.
00000: Fabrika ayari ve genel kullanici sifresi.
* Eger kullanici sifreyi agarsa, bu kullanici sifresini silmek anlamina gelir.
* Kullanici sifresini agmak, degistirmek ve silmek i¢inBéllim 5.2.3'e bakin.
F01.01 Menii modu | 0,11[0]
0: Tam menii modu. Tum fonksiyon parametreleri bu mentide gorintulenebilir.
1: Kontrol meni modu. Sadece fabrika ayar parametrelerinin disindakilergériintilenebilir.
F01.02 Parametre baslatma I 0-31[0]
0: Calisma yok. Inverter normal parametre okuma / yazma durumundadir.
* Parametreyi degistirip degistirememeniz kullanici sifrenizin durumuna ve gercek calisma kosullarina
baglhdir.
1: Fabrika ayarlarina geri donin.
« FO1, F07.00-F07.14 Grubu, Grup F10, Grup F11, Grup F15.00, Grup F17.11, Grup F17.27, Grup F18 ve
Grup Y. haricindekiler.
* Islem basamaklari: F01.02 = 1, parametrelerin fabrika ayarlarina geri déndiigiinden emin olmak icin
<€ tusuna basin.
Panel "Varsayilan Ayarlari Yiikleme" mesajini gorintdiler.
Sonra panel fabrika ayarlarina geri yiklemeyi bitirdikten sonra parametreleri dur konumunda
goriuntuler.
2: Parametre indirme.
* Grup FO1,F17.11-F17.27 Grup F18 ve Grup Y haricindekiler.
* Motor parametreleri, enkoder parametreleri ve manyetik kutup agisi v.o KEYPAD'den siirlicliye
yuklenecektir.
Motor parametreleri, enkoder parametreleri ve manyetik kutup agisi v.b orijinal ayarlan kaydedin ya da
yensden auto tuning yapin.
3: Hata bilgisini sil. F17.11-F17.27 hata ge¢misi silinecektir.
F01.03 Panel EEPROM parametre baslatma 0,1[0]
0: Calisma yok. Inverter normal parametresi okuma / yazma durumundadir.
1: Parametre yiikleme. Stirliciideki ayarlari Panel EEPROM’a ( KEYPAD ) yiikleyin.
Not: Grup FO1, F17.11- F17.27, Grup F18 ve Y grubu glincellenmez.
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6.2.3 F02: Durus Kalkis Ayarlar

4 Hiz [—F02.08—!
F00.02 ;
Hedef Hiz

F02.03
Zaman
0 >
Cals komutu
Kontaktor cikisi
Siiriicii calisiyor
Fren
Sifir hizda ¢aligma ] L]
e—> > e <—><—|—><—>
F02.00 F02.01 F02.04 F02.05 F02.07
F02.02 F02.06
Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

F02.00 Baslatma gecikme siiresi 0.000 - 4.999 [0.000s]
Inverter calisma komutu aldiginda, F02.00 tarafindan ayarlanan gecikme suresi i¢in bekleyecek daha sonra
calismaya baslayacak.

* Panel tarafindan kontrol edildiginde (F00.05 = 0), F02.00 gegersiz.

F02.01 Fren agma gecikme siresi 0.000 - 4.999 [0.000s]
Bu Inverteriin sifir hizda calismasindan fren-agik komutugikisina kadar olanzaman araligini tanimlar.

* Bu fonksiyon baslangigta Inverteriin fren agilmadan 6ncebasinda etkisini hafifletmek amaciyla, calisma
durumuna girmek icin saglar.

F02.02 Baslangig sifir hizinda tutma siiresi 0.000 - 4.999 [0.500s]
F02.02 fren-agikkonumundan hiz ile ¢ikis konumuna getiren alikoyma siiresini tanimlar. Alikoyma stiresi
sirasinda motor daha rahat bir fonksiyon saglayan ¢ikis torkuna sahiptir.

» F06.00, 4 ayarlandiginda, F02.02 degerinin 0.5s asmasi gerekir (yiik dengeleme fonksiyonu kullanilmaz).

F02.03 Baslangi¢ Hizi | 0.000 - 0.400 [0.000m/s]
Bu Inverter baslangici icin gerekli ilk baslangi¢ hizini tanimlar.

* Baslangig hizi, dogru ayarlandiginda, baslangig sarsintisini en aza indirebilir.

F02.04 Baslangi¢ hizinda tutma siiresi | 0.000 - 4.999 [0.000s]
Baslangi¢ zamani Inverteriin baslangig hizinda ¢alistigi zamandir. (F02.03)

F02.05 Fren kapatma gecikme siiresi | 0.000 - 4.999 [0.000s]
Bu Inverteriin sifir hizda calismasindan fren-kapali komutu ¢ikisina kadar olan zaman araligini tanimlar.

F02.06 | Durma sifir hizinda tutma siiresi | 0.000 - 4.999 [0.000s]
Dururken, motor; sifir hizda calisir ve alikoyma suiresi boyunca daha rahat bir fonksiyon saglayan ¢ikis
torkuna sahiptir.

F02.07 Kontaktor kapatma gecikme siiresi | 0.000 - 4.999 [0.000s]
Bu calisma komutu iptal edildikten sonra calisan kontaktori geciktirmeyidurdurma zamanini tanimlar.

F02.08 Baslangig rampa siiresi | 0.000 - 2.000 [0.000s]
Rampa zamani asansorin sifirdan nominal hizi (F00.02) dogru hizlanarak hareket ettigi zamandir.

» F02.08 0 olarak ayarlandiginda, Asansor dogrudan baslangig hizi ile baslar.
F02.09 bos |
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6.2.4 F03: Hizlanma / Yavaglama Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayar]
F03.00 Kalkig ivmesi 0.020 - 9.999 [0.700m/s?]
F03.01 Hizlama baslangi¢ ivmesi 0.020 - 9.999 [0.350m/s°]
F03.02 Hizlanma bitis ivmesi 0.020 - 9.999 [0.600m/s’]
F03.03 Durus ivmesi 0.020 - 9.999 [0.700m/s?]
F03.04 Durus baslangic ivmesi 0.020 - 9.999 [0.600m/s°]
F03.05 Durus bitis ivmesi 0.020 - 9.999 [0.350m/s°]

F03.00 - F03.05 baslama/bitis esnasinda sok Hiz etkisini azaltan ve S egrisi Gizerinden asan sor hizini
ayarlayarak binis konfororunu arttirir
* Hizlanma sarsintisi: Hizlanma degisimi orani. Hedef
* Segrisi ayari icn sagdaki sekle bakin. hiz
« Parametre degerleri ylkseldigi zaman S egrisi F03.03
dik olur; F03.13
« Parametre degerleri dustugii zaman S egrisi
daha yatik olur. 0 Zamag
F03.06 | Revizyonda Kalkis ivmesi 0.020 - 9.999 [0.200m/s?]
Bu revizyon calistirmasi modunda asansor hizlanma derecesini tanimlar.
F03.07 Revizyonda Durug ivmesi 0.020 - 9.999 [1.000m/s?]
Bu revizyon calistirma modunda asansor yavaslama derecesini tanimlar.
F03.08 Kurtarmada Kalkis ivmesi 0.020 - 9.999 [1.000m/s?]
Akuli modda asansoériin hizlandirma derecesini tanimlar.
F03.09 Kurtarmada Durus ivmesi 0.020 - 9.999 [1.000m/s?]
Akiili modda asansor yavaglama derecesini tanimlar.
F03.10 Auto-tuning Kalkis ivmesi 0.020 - 9.999 [0.100m/s?]
Auto-tuning yavaslama siresini tanimlar.
F03.11 Auto-tuning Durus ivmesi 0.020 - 9.999 [0.100m/s?]
Auto-tuning yavaslama suresini tanimlar.
F03.12 | Acil Durus ivmesi 0.020 - 9.999 [1.000m/s?]
Acil stop yavaslama stiresini tanimlar.
F03.13 Durma ivmesi 0.020 - 9.999 [0.350m/s?]
Defines Dec change rate from non-zero speed to zero speed.
It can adjust the smooth stop of the elevator and ass riding comfort.
F03.14 Manyetik Alan Zayiflatma Optimizasyonu 0-2[0]
0: alan zayiflamasi optimizasyonu yok.
1: voltaja gore optimize edin.
2: akima gore optimize edin.
1 veya 2 olarak ayarlandiginda, akim giiriltlstinii azaltmak ve asenkron motor dinamik performansi
artirabilir.
F03.15 Manyetik Alan Zayiflatma KP 0 - 5000 [4000]
F03.16 Manyetik Alan Zayiflatma Kl 0-5000[1000]
F03.17 Manyetik Alan Zayiflatma Gerilim Limiti 4000 - 5000 [4126]
F03.15-F03.17 asenkron motor alan zayiflatma etkisini ayarlamak icin kullanilir bylece kullanicinin diizenli
olarak ayar yapmasina gerek kalmaz.
F03.18 bos
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Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F03.19 | SINCOS Enkoder CD Fazi Ogrenme 0,110]
0: Ogrenme var.
1: Ogrenme yok.
F03.20 bos

6.2.5 F04: Analog Egri Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

F04.00 Referans Egrisi 0000 - 1111 [0000]

Birimler: Al1 karakteristik egrisi segimi.

Ondaliklar: Al2 karakteristik egrisi segimi.

Yuzliik: Al3 karakteristik egrisi segimi.

Binlik: Al4 karakteristik egrisi secimi.

On binlik: Darbe giris karakteristik egrisi segimi.

Her bit ayari:

* O:Hat1.

e 1:Hat2.
F04.01 Egri 1 Min Referansi 0.0 - F04.03 [0.0%)]
F04.02 Egri 1 Min Referans Degeri 0.0 - 100.0 [0.0%)]
F04.03 Egri 1 Max Referansi F04.01 - 100.0 [100.0%)]
F04.04 Egri 1 Max Referans Degeri 0.0-100.0 [100.0%]
F04.05 Egri 2 Min Referansi 0.0 - F04.07 [0.0%)]
F04.06 Egri 2 Min Referans Degeri 0.0 - 100.0 [0.0%)]
F04.07 Egri 2 Max Referansi F04.05 - 100.0 [100.0%]
F04.08 Egri 2 Max Referans Degeri 0.0-100.0 [100.0%]

F04.01-F04.04;hat 1'i belirler. F04.05- F04.08 hat 2'yi belirler.
* Hem hat 1 hem de hat 2 bagimsiz olarak pozitif ve negatif karakteristikler gosterebilir;asagidaki sekilde

gosterildigi gibi.
Referans
karsihgi deger

F04.04
F04.08
F04.02
F04.06~ Al referans
T
F04.01 F04.03
F04.05 F04.07

Refera'ns .

F04.02 _kar§|l|g| deger

F04.06

F04.04

F04087 " T~~~ 7 A reierans

T O Lad

F04.01 F04.03
F04.05 F04.07
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6.2.6 FO5: Hiz Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayar]
F05.00 Coklu Hiz Girisi 0 0.000 - F00.02 [0.000m/s]
F05.01 Coklu Hiz Girisi 1 0.000 - F00.02 [0.000m/s]
F05.02 Coklu Hiz Girisi 2 0.000 - F00.02 [0.000m/s]
F05.03 Coklu Hiz Girisi 3 0.000 - F00.02 [0.000m/s]
F05.04 Coklu Hiz Girisi 4 0.000 - F00.02 [0.000m/s]
F05.05 Coklu Hiz Girisi 5 0.000 - F00.02 [0.000m/s]
F05.06 Coklu Hiz Girisi 6 0.000 - F00.02 [0.000m/s]
F05.07 Coklu Hiz Girisi 7 0.000 - F00.02 [0.000m/s]

F05.00-F05.07 MS calisma modunda kullanilan, MS calisma hizini tanimlar.
« F00.02 asanso6r nominal hizini tanimlar.
F05.08 Revizyon hizi | 0.000- 0.630[0.200m/s]
Revizyon modunda asansor ¢alisma hizini tanimlar.
F05.09 Kurtarma hizi | 0.000 - F00.02 [0.100m/s]
Kurtarma modunda asansor ¢alisma hizini tanimlar.
F05.10 Yukari Mecburi Yavaslama Algilama Degeri | 0.0 - 100.0 (F00.02) [97.0%]
Mecburi yavaslama swich i igin alginacak hiz degerini -
Kuyu tist boslugu
tanimlar.
En Ust kat
« Mecburi Yavaslatma eyleminden sonra galisma hizi Yukari mecburi:f
yavaslama algilama degerini agar ve F05.22'i Yavgi‘[?{?ﬁ Temas lamasi
yavaslatir (siriinme hizi) F03.12%e gore (anormal
yavaslama hizi). Kabin
* Asansoriin yukart tirmanmasini dnlemek icin bu
parametreyi dogru ayarlayiniz. ~ —
F05.11 Asagi Mecburi Yavaglama Algilama Degeri 0.0 - 100.0 (F00.02) [97.0%]
Asansor asagida iken, diisen asansér durumunu 6nlemek icin. Parametre F05.10'a basvurun.
F05.12 FDT1 0.0 - 100.0 (F00.02) [90.0%]
F05.13 FDT2 0.0 - 100.0 (F00.02) [90.0%]
F05.14 FDT1gecikme seviyesi 0.0-100.0 (F00.02) [1.0%)]
F05.15 FDT2gecikme seviyesi 0.0 - 100.0 (F00.02) [1.0%]
4 Asansor hizi
Calistirma hiz, sekildeki FL'de oldugu gibi, tek bir FL-
hizdan (F05.12 + F05.14) distk oldugu zaman, ON F05.12
(agik) gosterge sinyali, F05.12'den diistik olana kadar sen
cikis olacaktir.
 Refer to parameter F05.12 about F05.13. 4
« Refer to parameter F05.14 about F05.15.
FL=F05.12+F05.14
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Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

F05.16 FAR genisligi 0.0 - 20.0 [1.0%]
Asansor hizi

Pulse sinyali, Inverteriin ¢ikis frekansi FAR araligi Ayar hizi+F15.16
dahilindeyse, sagdaki sekilde gosterildigi gibi gikis Ayar hizi ¢ F05.16
olacakr. } Fos16

Ayar hizi-F15.16 |- A— — — — -

|
1 I Zaman
™
T T »
DO/ 1
Zaman
I
Lo
F05.17 Asin hiz ayarlar 80.0 - 120.0 (F00.02) [115.0%]
F05.18 Asiri Hiz Uyan Siiresi 0.0-2.0[0.2s]

Asansoriin gergek hizi F05.17 ayar degerini asarsa ve gereken stire F05.18 ayar degerini asarsa, Inverter
E0032 hata alarmi (motor asiri hizda) verir.

» F05.18' 0 olarak ayarlarsaniz, Inverter motor asirt hiz hatasini algilamaz.

F05.19 Hiz Sapma Degeri 0.0 - 30.0 (F00.02) [20.0%]
F05.20 Hiz Sapma Uyan Siiresi 0.0 -2.0[1.0s]

Ayar hizinin sapmasi (Acc/Dec’den sonra) ve motorun gergek calisma hizi F05.19 ayar degerini asarsa ve
gereken siire F05.20 ayar degerini asarsa, Inverter EO018 hata (asiri hiz sapmasi) alarmini verir.

« F05.19 veya F05.20'i O olarak ayarlarsaniz, Inverter, motorun asiri hiz sapmasi hatasi algilanmaz.
F05.21 bos
F05.22 Mecburi Yavaslama Hareket Hizi 0.000 - 0.400 [0.050m/s]

Mecburi yavaslamada ¢alisma hizini belirtir.
F05.23 - F05.25 bos
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6.2.7 F06: Agirlhik Dengeleme Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayar]
F06.00 Baslangig torku secimi 0-5[4]
Baslangig torku fonksiyonu, baslangigetkisini azaltmadan &nce yiik dengeleme torku uretebilir.
0: Baslangig fonksiyonu yok.
1: Analog ayari. Girig analog agirlik sinyaline gore ¢ikis dengeleme torku.
2: Dl ayari. Giris dijital agirlik sinyaline gore ¢ikis dengeleme torku.
3: Dijital baslangig torku. Asansérde hig yiik sensorii yoksa dijital baslangic tork modunu kullanabilirsiniz.
» Ondan sonra, freni agmadan 6nce asansoriin kompl tahrigini saglamak icin baslangig tork dijital ayar
parametresini ayarlayin, ve baslatma rahathigini iyilestirin.
» Dengeleme degeri = Baslangig tork orani - Baslangic tork dijital ayari
4: Agirlik denleme yok. Bitiin PG'ler icin uygundur.
5: Asenkron motor sifir-servo otomatik dengeleme.
Hiz tallfnatl 1: :
Hiz ; eribesleme ?
Analog
agiik sinyali g 00<
Dijital % § \—o = .
aguiksinyali |\wos Dsli?'ggllilk R % ?
(F06.08 - F06.11) 3 §
F06.07 (Baslangig torku dijital ayan) | E &
> F06.00=4 ) Karst
F06.00=5 Agirlik
Agirlik dengeleme yok —» é%léll]lzays(;g)q%l;
F06.01 Yukari Baslangig Tork Orani 0.0 - 100.0 [50.0%]
F06.02 Asagi Baslangi¢ Tork Orani 0.0 - 100.0 [50.0%)]
Baslangig tork orani = (Asansor karsi agirhigi — Kabin agirligi) / Nominal agirlik.
F06.03 Yukari Elekt. Baslangi¢ Tork Kazanci 0.000 - 9.000 [1.000]
F06.04 Yukari Fren Baslangig Tork Kazanci 0.000 - 9.000 [1.000]
F06.05 Asagi Elekt. Basglangig Tork Kazanci 0.000 - 9.000 [1.000]
F06.06 Asagi Fren Baslangi¢ Tork Kazanci 0.000 - 9.000 [1.000]
F06.07 Baslangi¢ Tork Dijital Ayari -100.0 - 100.0 [10.0%]
Agirlik sensori olmadigi durumda, baslangig tork degerini F06.07'nin degerini degistirmek suretiyle
ayarlayin.
F06.08 DI Yiik Sinyali 1 0.0 -100.0 [10.0%]
F06.09 DI Yiik Sinyali 2 0.0 - 100.0 [30.0%]
F06.10 DI Yiik Sinyali 3 0.0 - 100.0 [70.0%]
F06.11 DI Yiik Sinyali 4 0.0 - 100.0 [90.0%]
Dijital agirlik sinyal terminal girisi elde edildigi zaman, bunun degeri nominal yikiin ytzdesidir.
Ornegin: Dl tarti sinyali 1 elde edilirse, bu, mevcut yiikiin nominal yiikiin %F06.08 oldugunu ifade eder.
« Terminallerin sayilari ayni anda elde edilirse, maksimum terminal sayisi gegerli olan terminal sayisi olarak
dikkate alinacaktir.
F06.12 bos
F06.13 bos
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Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F06.14 | Yiiksiiz Akim Katsayisi 0-9999 [3000]
F06.15 Yiiksiiz Hiz Dongiisii KP 1-9999 [2000]
F06.16 Yiiksiiz Hiz Dongisii Kl 1-9999 [2000]

F06.14 - F06.16, agirlik dengeleme olmamasi durumunun etkisini ayarlamak icin kullanilir (F06.00 = 4).
« Sistemin tepkisi, F06.14 - F06.16 arttirilarak hizlandirilabilir, ancak F06.14 — F05.16'nin degeri haddinden
cok fazla olursa sistemde osilasyonu ve asiri salinim meydana gelebilir.
* Genel olarak bu, sistemin kusurlari giderilirken F06.14'tin ayarlanmasi suretiyle asansori diizgiin sekilde
calistirmaya baslar.
« ilk calistirma aninda kabinin kaymasini 8nlemek igin F06.14’tin degerini arttirin. Ik calistirma aninda
sarsintly1 onlemek icin F06.14'tin degerini azaltin.

F06.17 - F06.20 bos

6.2.8 FO7: Asenkron Motor Ayarlari

R1 LI R2 LI
P
1n 12
1-S
—< R2
t lo p s
Lm
(e}
R1=F07.07 (Stator Direnci) LI=F07.09 (Kagak Enduktansi)
R2=F07.08 (Rotor Direnci) Lm=F07.10 (MUsterek Enduktans)
l0=F07.11 (Tahrik Akimi) S=Kayma orani

Nominal tork akimi, tahrik akimi ve motorun nominal akimi arasindaki iligki asagidaki gibidir:
Nominal tork akimi = F07.05 x F07.02

Tahrik akimi F07.11 = /1 — F07.052 x F07.02

F07.01
Ortak Endiiktans F07.10 = — F07.09
243 x F07.03 X F07.11
Kod Tanim Aralik [fabrika ayar]
F07.00 Nominal Giig 0.2 - 400.0kW [Suriicii modeline gore]
F07.01 Nominal Gerilim 0V - Controller rated voltage [Suriici
modeline gore]
F07.02 Nominal Akimi 0.0 - 999.9A [Surlicii modeline gére]
F07.03 Nominal Frekans 1.00 - 100.00 [50.00Hz]
F07.04 Nominal Devir Sayisi 1-24000 [1440rpm]
F07.05 Nominal Giig Faktorii 0.001 - 1.000 [Siirlicii modeline gore]
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Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

F07.06 Auto-Tuning Ayarlari 0-2(0]
0: Hareket yok.
1: Motor statik auto tuning.

2: Motor hareketli auto tuning.

Motor auto tuning:

* Motor statik auto tuning isleminde, stator direnci (F07.07), rotor direnci (F07.08) ve kacak enduktansi

(F07.09) otomatik olarak 6lctilecek ve bu dlgtimlere karsilik gelen parametreler yine otomatik olarak

yazilacaktir.

Ortak enduktans (F07.10) ve tahrik akimi (F07.11) icin,

« Statik auto tuning'de F07.05 ve F07.02'ye gore otomatik olarak hesaplayacak ve sonucuF07.10 ve
F07.11'e gbre yazacaktir..;

* At rotary auto-tuning (F07.06 = 2), the motor will be at rotary status and the auto-measured value will
be written into F07.10 and F07.11.

Motor hareketli oldugu zaman, normal salinim ve hatta asiri salinim meydana gelebilir. Bu durumda, auto
tuning'i durdurmak icin  STOP tusuna basin ve muhtemel salinimi azaltmak icin F07.21'i (normal salinim
- bastirma modu) ve F07.22'yi (normal salinim - bastirima katsayisi) gerektigi sekilde ayarlayin

Not: Auto tuning sadece panel kontrol modunda (F00.05=0) etkindir.

Auto tuning prosediirleri:

1. Motor etiketine gére dogru motor bilgilerini girin (F07.00 - F07.04).

2. F07.05'in degeri 2 olarak ayarlandigi zaman uygun hizlanma hizini (F03.10) ve yavaslama hizini (F03.11)
ayarlayin ve giivenlik bakimindan motorun ytikle baglantisinin kesik oldugundan emin olun.

3. Once F07.06'nin degerini 1 veya 2'ye ayarlayin, daha sonra <= tusuna ve bununla birlikte auto tuning'i
baglatmakicin  RUN tusuna basin. LCD'de “Motor para. Auto-tuning”yazisi goriinecektir.

4. Auto tuning tamamlandigi zaman, panel “durmada ekran durumu” pozisyonuna dénecek ve F07.06
yeniden 0'a ayarlanacaktir.

F07.07 Stator Direnci 0.000 - 65.535Q [Siirlicii modeline gére]
F07.08 Rotor Direnci 0.000 - 65.535Q [Siiriicii modeline gore]
F07.09 Kagak Endiiktansi 0.0 - 6553.5mH [Siiriicii modeline gore]
F07.10 Musterek Enduktans 0.0 - 6553.5mH [Siriicii modeline gore]
F07.11 Tahrik Akimi 0.0 - 999.9A [Surlicii modeline gore]
F07.12 Motor Gévde Doyum Katsayisi 1 0.00-0.50[0.50]
F07.13 Motor Gévde Doyum Katsayisi 2 0.00-0.75[0.75]
F07.14 Motor Govde Doyum Katsayisi 3 0.00 - 1.20 [1.20]
F07.15 Tork Artisi 0.1 -30.0 [0.1%]
F07.16 Tork Artisi Sonu 0.1-50.0 (F07.03) [2.0%]
A Gerilin

Diisiik frekanstaki tork diisiisiinii kompanze etmek F07.01-|— = = = = = — - d

icin strtictigerilimi artirabilir boylece tork da artar. Arttirilmis |

deger |

|

F07.16, motor nominal frekansina (F07.03) goredir. |

Manuel tork _| :

artigi gerilimi ! !

7 |
y | | Frekans
»
0 T »

T
F07.16max  F07.03
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Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F07.17 Kayma Dengeleme Kazanci 0.0 - 300.0 [100.0%]
F07.18 Kayma Dengeleme Filtre Siiresi 0.1-10.0[0.1s]
F07.19 Kayma Dengeleme Limiti 0.0 - 250.0 [200.0%]
Motorun kaymasi, yiik torkuyla degisir, bu da motorun hizinin degismesine neden olur. Kaymanin
kompanze edilmesi suretiyle etkiyi azaltmak icin Inverter kendi ¢ikis frekansini motor yuktne gore otomatik
olarak ayarlayacaktir.
« Tahrik durumunda (gergek hizin ayar hizindan diisiik oldugu 4 Kayma
durumda) ve iiretim durumunda (gergek hizin ayar hizindan Fc)i(;z;tgi;fe:(ear{wrsai
yiiksek oldugu durumda) kompanzasyon kazanimi (F07.17)
yavas yavas arttirnlmalidir. .
« Otomatik kompanzasyon degeri motorun nominal kayma -100% Yul;
durumuna bagldir, sonug olarak motorun nominal 100%
frekansinin (F07.03) ve nominal devir dakika degerinin
(F07.04) dogru sekilde ayarlanmis oldugundan emin olun. Negatif kayma
dengelemesi
» Kayma kompanzasyonu araligi = F07.19 xnominal kayma.
* Nominal kayma = F07.03 - F07.04 x Np / 60.
* Np, motor kutup ciftlerinin sayisidir.
F07.20 AVR fonksiyonu 0-2[1]
0: Hareket yok.
1: Her zaman hareket halinde.
2: Hiz yavaglamasi surecinde hig hareket yok.
* Cikis gerilimi, AVR vasitasiyla sabiti muhafaza etmek icin diizenlenebilir. Boylece, normal olarak AVR
fonksiyonu 6zellikle giris gerilimi nominal gerilimden yiiksek oldugu zaman elde edilmelidir.
* Yavaslama siirecinde eger F07.20 = 0 veya F07.20 = 2 ise calisma akimi biraz daha yiiksek olacaktir; buna
karsin eger F07.20 = 1 ise motor hizi sabit bir sekilde yavaslayacak ve akim daha kiiciik olacaktir.
F07.21 | Osilasyon Séniimlemesi | 0,1 [0]
0: Salinim bastirilmasi, motorun tahrik akim komponentine baghdir.
1: Salinim bastirilmasi, motorun tork akim komponentine baglidir.
F07.22 | Osilasyon Soniimleme Katsayisi | 0-200[100]
Bu fonksiyon, cikis akimi strekli olarak istikrarli olmadigr zaman salinimi bastirmak icin kullanihr.
Bu fonksiyon, F07.22 ayarinin dogru sekilde ayarlanmasi suretiyle motorun ¢alismasinin diizenli sekilde
strdiirilmesine yardimci olur.
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6.2.9 F08: Vektor Kontrol Hiz Dongii Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F08.00 Diisiik Hiz ASR KP 1-9999 [500]
F08.01 Diisiik Hiz ASRKI 0-9999 [500]
F08.02 Yiiksek Hiz ASR KP 1-9999 [500]
F08.03 Yiiksek Hiz ASRKI 0-9999 [500]
F08.04 ASR Pl Anahtarlama Frekansi 1 0.00 - 50.00 [10.00Hz]
F08.05 ASR Pl Anahtarlama Frekansi 2 0.00 - 50.00 [15.00Hz]

F08.00 - F08.05 ve F08.07'nin parametreleri ASR'nin PID parametrelerini teyit eder. ASR'nin yapisi asagidaki
sekilde gosterilmistir.
Frekans komutu — Ayar
Frekans geri beslemesi_ Tork limiti
As the right Sekil: APl ayarlan
* Inverter 0-F08.04'liik bir araiginda galistigi zaman vektor F08.00/ |
kontroltintin parametreleri F08.00 ve F08.01'dir. F08.01 |
* Inverter F08.05'lik degerin tizerinde bir frekansta calistigi |
'z:?)r;g:’;/;rl.(tér kontrolinuin parametreleri F08.02 ve :ggg';’/ | :_ o
: | | Frekans
* Inverter F08.04 - F08.05lik bir aralikta frekansta calistigi - - »
zaman P, F08.00 ve F08.02 arasinda lineer enterpolasyon 0 F08.04 F08.05
(dogrusal ara kestirim), buna karsin | ise F08.01 ve
F08.03arasinda lineer enterpolasyondur.
* The system response can be expedited through increasing the ASR KP (F08.00, F08.02), but oscillation
may occur if the value of KP is too high.
« Sistemin tepkisi ASR KI (F08.01, F08.03) artiriimak suretiyle hizlandirilabilir, ancak KI'nin degeri ¢ok fazla
yiiksekse normal salinim ve yiiksek asiri salinim kolayca meydana gelebilir.
« Eger F08.01/F08.03 = 0 ise ve integral fonksiyon elde edilemezse hiz donglisi sadece orantisal bir
diizenleyici olarak calisir..
 Genel olarak, KP dncelikle sistemin titresim yapmamasi sartiyla maksimum degere ayarlanmali ve daha
sonra Kl, asiri salinim olmaksizin tepki stiresini kisaltmak icin ayarlanmalidir.
* Gerekirse, daha kisa dinamik tepki stiresinin dusuk frekans galismasi boyunca gerekli olmasi sartiyla, KP
ve Kl'yr artirin.
F08.06 | ASRintegral Limit | 0.0 - 200.0 (F07.02) [180.0%]
Vektor kontrol hiz donglst integralinin maksimum degerini sinirlandirmak icin kullanilir.
F08.07 ASR Diferansiyel Zamani | 0.000 - 1.000 [0.000s]
Vektor kontrolli hiz dongtisu diferansiyel stiresini tanimlar.
* Genel olarak, dinamik tepkiyi hizlandirmak hari¢ olmak tizere F08.07’yi ayarlamaya gerek oktur.
* F08.07 = 0 oldugu zaman hiz donguisu diferansiyel stiresi yoktur.
F08.08 ASR Cikis Filtre Zamani 0.000 - 1.000 [0.008s]
ASR duizenleyicisinin ikisini filtrelemek igin kullanilir.
» F08.08 = 0 oldugu zaman, hiz dong(sti filtresi calismaz.
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Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

F08.09 Yukari Elektriksel Tork Limiti 0.0 - 200.0 (F07.02) [180.0%]
F08.10 Asagi Elektriksel Tork Limiti

F08.11 Yukari Rejeneratif Tork Limiti

F08.12 Asagi Rejeneratif Tork Limiti

F08.09 - F08.12, motor nominal akiminin (F07.02) nispi

A Cikis torku
yuizdesidir. Positif
As the right Sekil: F08.12 F08.09 Motor Rfm
* Tork gikisi ne kadar biyiik olursa, akim ¢ikisi o kadar Down F08.11 Up"
biyiik olur. F08.10 .
« Eger tork haddinden fazla buytk olursa, asir akim -
. Negatif
kolayca meydana gelir.
« Eger tork haddinden fazla klguk olursa, calisma hizi
ve Acc/Dec hizi ayar degerinden sapabilir.
6.2.10 F09: Akim Dongii Ayarlari
Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F09.00 Akim Dongtisii KP 1-4000 [500]
F09.01 Akim Déngisii KI 1-4000 [500]

F09.00 ve F09.01, akim halkasi (ACR)'nin Pl dizenleyicisinin parametresidir.

» F09.00 veya F09.01'i artirmak, sistem dinamik tepkisinicikis torkuna baglayabilir; buna karsin, F09.00 veya
F09.01'i azaltmak, sistem stabilitesini olusturabilir.

+ Haddinden fazla blyik F09.00 veya F09.01, sistemin salinim egilimn arttirir; buna karsin,F09.00 veya
F09.01 ise sistem tork gikisini etkiler.

F09.02 Akim Dongisii Filtre Suresi 0.000 - 1.000 [0.000s]
F09.03 - F09.07 bos
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6.2.11 F10: Senkron Motor Ayarlari

Nominal Akim

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F10.00 Senkron Motor Tipi 0,1[0]
0:IPM.
1: SPM.
F10.01 0.2 - 400.0kW
Nominal Gii¢ e . .
[Stirtici modeline gore]
F10.02 . . 0 - Stirtictinominal gerilimi
Nominal Gerilim )
[Siiriici modeline gore]
F10.03 0.0-999.9A

[Stirlici modeline gore]

F10.04 Nominal Frekans

1.00 - 100.00 [19.20Hz]

F10.05 Anma Devir Sayisi

1-24000 [96rpm]

F10.06 Stator Direnci

0.000 - 9.999 [0.000Q]

F10.07 Dort Eksen Endiiktansi

0.0-999.9 [0.0mH]

F10.08 Direkt Eksen Endiitansi

0.0-999.9 [0.0mH]

F10.09 0 - Stirticinominal gerilimi
EMF

[380V]

F10.10 | Agisal Auto-Tuning 0-2]0]

0: Hareket yok.

1: Statik auto tuning.

2: Hareketli auto tuning.

« ileilgili olarak bolim 7.1.3%e bakiniz.

F10.11 Statik Auto-Tuning Gerilim Ayari

0.0-100.0 (F10.02) [100.0%]

Senkron motor statik auto tuning'de asiri akim alarmi verirse, ayar degeri daha kiigtk olmalidir.

F10.12 Baslangig Acisi

0.0-359.9[0.0° ]

F10.13 Z Pulse Baslangig Agisi

0.0-359.9[0.0° ]

F10.14 Sincos Enkoder C Genligi

0-9999 [2048]

F10.15 Sincos Enkoder C Sifir Orani

0-9999[2048]

F10.16 Sincos Enkoder D Genligi

0-9999[2048]

F10.17 Sincos Enkoder D Sifir Orani

0-9999 [2048]

F10.18 Sincos Enkoder CD Faz

0,11[0]

0: Cfazi D'nin 6niinde.
1: Dfazi C'nin 6niinde.

Not: Auto-tuning'de,F10.18manuel degisiklik yapmadan kuyu kopyalama olabilir.

F10.19 bos

F10.20 Senkron Motor Optimizasyonu

0-65535[0]

Bit0 - Bit1: bos

Bit2: Algilanan hiz icin optimizasyon
0: Optimizasyon yok.

1: Optimizasyon var.

Bit3 - Bit15: bos
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6.2.12 F11: Enkoder Ayarlari

Asansor uygulamasinda, motor icin enkoder gereklidir. Enkoder icin Bolim 4.5'ya bakiniz.

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F11.00 HD5LEnoder karti 1-4[4]
1: HD-PG2-OC-FD gecerlidir. Sadece asenkron motor icin.
2: HD-PG6-UVW-FD gecerlidir. Sadece senkron motor igin.
3: HD-PG5-SINCOS-FD gecerlidir. Sadece senkron motor igin.
4: HD-PG11-SC-FD gecerlidir. Sadece senkron motor icin. (Endat destegi)

F11.01 EnkoderP/R 1-9999 [2048]
F11.02 Enkoder y6n ayari 0,1[0]
Motor baglantisininkinin aynisi olup olmadigina bakilmaksizin enkoder baglanti sirasini tanimlar.

* Enkoderin AB iki fazinin baglantisini degistirmek icin bu parametreyi degistirebilirsiniz.
0: Ayni yon.
1:Ters yon.

F11.03 Enkoder Sinyali Filtre Katsayisi | 0x00 - 0x77 [0x11]
Birimler: Duslik hiz filtre katsayis.
Onlar: Yuksek hiz filtre katsayisi.

F11.04 | Seri Haberlesme Protokolii | 0-9[0]
0: Endat.
1: Doner transformatoér protokol.
2-9:bos.

F11.05 Enkoder Baglanti Yok Uyarisi 0.00 - 2.00 [1.00s]
F11.05, enkoder kablo baglanti arizasinin algilanmasi icin gereken sureyi belirler.
Siricd, enkoder kablo baglanti hatasini algilar ve P11.05'de yarlanmis sireyi algilar, stirlicii daha sonra
E0031 arizasi (PG baglanti kesilmesi) alarmini verir.
* F11.05, 0 degerine ayarlanmis oldugu zaman hicbir algilama yapilmayacaktir.
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6.2.13 F12: Dijitall/O TerminalAyari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

F12.00 | Giris Terminali Filtre Siiresi 0.000 - 1.000 [0.010s]

Defines filter time of digital input termianl and to set input terminal sensibility.

* The input terminals are susceptible to interference which will result in misoperation, so F12.00 can be

increased.But too long filter time will affect sensibility.

F12.01 DI1 Fonksiyonu 000-134[1]
F12.02 DI2 Fonksiyonu 000-134[2]
F12.03 DI3 Fonksiyonu 000 - 134 [3]
F12.04 | DI4 Fonksiyonu 000 - 134 [4]
F12.05 | DI5 Fonksiyonu 000-134[5]
F12.06 DI6 Fonksiyonu 000-134[6]
F12.07 DI7 Fonksiyonu 000 - 134 [0]
F12.08 | DI8 Fonksiyonu 000 - 134 [0]
F12.09 | DI9 Fonksiyonu 000-134[0]
F12.10 DI10 Fonksiyonu 000 - 134 [0]
F12.11 DI11 Fonksiyonu 000 - 134 [0]
F12.12 DI12 Fonksiyonu 000 - 134 [0]

Not: Yiizlii sayilar 0 olarak ayarlandigi zaman bu, normalde agik girisi ifade eder; buna karsin ytizlii sayilar 1
olarak ayarlandigi zaman ise bu, normalde kapal girisi ifade eder.
0: Etkin degil.
* Bu, terminalin fonksiyonunu devre disi birakir. Stirlici, bu terminal vasitasiyla sinyal girisini géz ardi
eder.
* Yanlis baglantidan veya hareketten kaginmak icin istenmeyen terminalin 0 olarak ayarlanmasi tavsiye
edilir.
1: Stirlictietkin (EN).
* Devrede oldugu zaman surticti calisir;
* Devre disi oldugu zaman stirlici calismaz ve otomatik durma pozisyonunda olacaktir.
« Terminal bu fonksiyonu segmedigi zaman, surrticti devre disidir.
2,3:UP/DN.

* Surtictiniin yukari ve asagdi hareketlerini kontrol etmek icin kontrol terminalini ayarlayabilirsiniz.

UP Terminal DN Terminal Selection
0 0 Stop

0 1 Down

1 0 Up

1 1 Stop
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4-6:MS1-MS3.
* Asagidaki tabloda gésterildigi gibi, terminallerin mantik kombinasyonu sayesinde 8-kademeli hizda
calisma egrisini elde edebilirsiniz.

MS3 Terminal MS2 Terminal MS1 Terminal Multi-speed setting

0 0 0 Multi-speed 0 (F05.00)
0 0 1 Multi-speed 1 (F05.01)
0 1 0 Multi-speed 2 (F05.02)
0 1 1 Multi-speed 3 (F05.03)
1 0 0 Multi-speed 4 (F05.04)
1 0 1 Multi-speed 5 (F05.05)
1 1 0 Multi-speed 6 (F05.06)
1 1 1 Multi-speed 7 (F05.07)

7: Revizyon girisi (INS).
* Eger devredeyse asansor revizyon calismasi yapacaktir.
* Businyal, UP/DN (No.2 veya No.3 fonksiyonu) komutuyla birlikte kullanildigi zaman, revizyon sirasinda
asansoriin asari yukari gidis gelislerini kontrol edebilir.
8: Akiilii giris (BAT).
* Eger devredeyse, asansor akiili calisma durumuna gelecektir.
9: Kontaktor geri besleme girisi (CSM).
10: Fren geri besleme girisi (BSM).
11 - 14: Agirlik sinyali girisi 1 - 4 (WD1 - WDA4).
« Switch sinyalleri, bu terminal araciligiyla girilebilir. Bu sinyallere bagl olarak, kontrolor tork oranini
ayarlar ve asansorli dengeli bir sekilde galistirmaya baslar.
* Agirlik cihazlarinin gergek sayisina gére WD1 - WD4 arasinda bir deger segin ve F6.08 - F6.11'in (DI
agirhk sinyali 1-4)'Gin ayarini bagh olarak switchlerin yiikiini ayarlayin.
* Eger bircok terminal devredeyse, maksimum sayida terminal devreye girecektir.
Ornegin: WD1 ve WD2 ayni anda devreye girdigi zaman, sadece WD2 gecerli olacaktr.
15: Motor asiri isinma girisi (OH).
16: Hata reset (yeniden ayarlama) girisi (RST).
* Siriclinin hata/ariza alarmi vermesi lizerine, bu terminali kullanarak Hatay reset edebilirsiniz.
* RST terminalinin fonksiyonu, panodaki STOP tusunun fonksiyonuyla aynidir.
17: Yukari mecburi yavaslama girisi (UPF).
18: Asagi mecburi yavaslama girisi (DNF).
19: Governor feedback input(OSG).
20 - 33: bos.
34: Harici hata (EXT).
* Harici ekipmanin hata/ariza sinyali bu terminal sayesinde giris olabilir, boylelikle stirlicti, ekipmani ve
tepkiyi gerektigi sekilde izleyebilir.Siirlicii EXT sinyali aldigi zaman, ekranda E0024 dis hataikazi
goriinecektir.

F12.13 | MS Girisleri Filtre Stiresi 0.000 - 2.000 [0.010s]
MS girislerinin siire hatalarini gidermek igin MS girisleri filtre stresini ayarlar.
* Bu parametreyi MS giris terminallerine gére degistirin.
F12.14 bos
F12.15 | DO1 Fonksiyonu 0-19[2]
F12.16 | DO2 Fonksiyonu 0-19(3]
F12.17 RLY1 Fonksiyonu 0-19[14]
F12.18 RLY2 Fonksiyonu 0-19[0]
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F12.19 RLY3 Fonksiyonu 0-19[0]
F12.20 | RLY4 Fonksiyonu 0-19[0]
0: Etkin degil.

1: Stirticti hazirdir.

* Eger stirticiide hicbir hata yoksa, ON (agik) sinyaligikis olacaktir.
2: SUrtict calisiyor.

* Eger siriicu calisiyor pozisyonundaysa, gosterge sinyali ¢ikis olacaktir.
3: Surtict sifir hizda cahisiyor pozisyonundadir.

* Eger stirlict gikis hizi sifirsa ama stirlicli calistyor pozisyonundaysa ON (acik) sinyali ¢ikis olacaktir.
4: Sifir hiz.

* Eger stirticli gikis hizi sifirsa ON (agik) sinyal, cikis olacaktir.

5: Kontraktor ¢ikis kontrold.
* Bu fonksiyon, ¢ikis kontraktoriinii agmak/kapamak igin kullanilir.
6: Fren cikis kontrolu.
* Bu fonksiyon, freni agmak/kapamak igin kullanilir.
7,8:FDT1, FDT2.
» F05.12 - F05.13 parametrelerine bakiniz.
9: Hiz vanis sinyali (FAR).
« Surtictinin cikis frekansi FAR araligi dahilinde oldugu zaman gésterge sinyali cikis olacaktir. Algilama
araligi, F05.16 (FAR araligi) sayesinde ayarlanir.
* Surticti durduktan sonra gosterge sinyali de cikis olacaktir.
10: Yukari sinyal cikisi.
* Asansor yukariya dogru calisiyor pozisyonunda oldugu zaman surticti ON (agik) sinyali tiretecektir.
11: Asagi sinyal gikisl.

* Asansor asaglya dogru calisiyor pozisyonunda oldugu zaman surticti ON (agik) sinyali tretecektir.
12: Dustkgerilim.
« Surtictidiistik gerilim pozisyonunda oldugu zaman ON (acik) sinyali ¢ikis olacaktir.
13: bos.
14: Stirlicl hatasi.
« Surtici hatasi oldugu zaman On (agik) sinyali ¢ikis olacaktir.
15: Asansori durdurma.
* Asansor durdugu zaman striict duracak ve bir 2saniyelik pulse Gretecektir. Srticti bu sinyale gore
calisma komutumu devreye sokamayacaktir.
16 - 19: bos.

F12.21 Cikis Terminali Mantik Girisi 00 - Ox3F [0]

Bu, bu fonksiyonun her bir bitinin (binary) farkli fiziksel kaynaklari temsil ettigini tanimlar.

* 0: Pozitif mantik. Coklu fonksiyon giris terminalleri ilgili ortak porta baglandigi zaman bu mantik devreye
girer. Aksi takdirde mantik devre disidir.

* 1:Negatif mantik. Coklu fonksiyon giris terminalleri ilgili ortak porta baglandigi zaman bu mantik devreye
girer. Aksi takdirde mantik devre disidir.

Tens Units
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0
- - RLY4 RLY3 RLY2 RLY1 D02 DO1

F12.22-F12.24 bos
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6.2.14 F13: Analogl/O TerminalAyarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F13.00 Al Fonksiyonu 0-2[0]
F13.01 Al2 Fonksiyonu 0-2[0]
F13.02 Al3 Fonksiyonu 0-2[0]
F13.03 Al4 Fonksiyonu 0-3[0]

0: Etkin degil.
1:Hiz ayari.
2: Agirlik sinyali.
3: Motor asiri 1sinma sinyali (sadece Al4 devrede).
« Connect the electronic thermistor embedded motor stator coils to Al4, refer to Sekil 4-13, on page 25.
« Termistor icin F17.01veF17.02 ye bakin.
* Al girig araligi: 0 - 10V. AI2 - Al4 giris araligi:-10 - +10V.
F13.04 Al1 Baslangi¢ Orani -100.0 - 100.0 [0.0%)]
F13.07 Al2 Baslangig Orani
F13.10 AlI3 Baslangi¢ Orani
F13.13 Al4 Baslangig Orani
F13.05 Al1 Kazanim -10.00 - 10.00 [1.00]
F13.08 Al2 Kazanim
F13.11 Al3 Kazanim
F13.14 Al4 Kazanim
F13.06 Al1 Filtre Zamani 0.01-10.00[0.055]
F13.09 A2 Filtre Zamani
F13.12 Al3 Filtre Zamani
F13.15 Al4 Filtre Zamani
Al - Al4 acik dongui frekans ayarlama kaynadi olarak secildigi zaman, hesaplamadan sonra analog giris ve
analog deger arasindaki iliski asagidaki sekilde gosterildigi gibidir:
gercal Deger | gins ikvesi [ “Ansissasorn || Andlogaegen
* The formula is: Hesaplama sonrasi Analog degeri = Kazanim x Analog gergek Deger + Baslangig Orani
* F13.06, F13.09, F13.12 and F13.15 define the filter time.
* The longer filter time is, the higher immunity level is, the response time is prolonged. The shorter filter
time is, the quicker response time is, the lower the immunity level is.
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Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F13.16 AO1 Fonksiyonu 0-9[0]
F13.17 AO2 Fonksiyonu 0-9[0]

0: Etkin degil.

1: Calisma hizi (0 - maksimum gikis hizi).

2: Ayar hizi (0 - maksimum cikis hizi).

3: Cikis akimi (0 - strticti nominal akiminin iki kat).

4: Cikis gerilimi (0 - striict nominal geriliminin 1.2 kat).

5: DC bara gerilimi (0 - stirlici nominal geriliminin 2.2 kati).

6: Al giris (0 - 10V).

7: Al2 girig (-10 - 10V/0 - 20mA).

8: Al3 giris (-10 - 10V/0 - 20mA).

9: Al4 giris (-10 - 10V/0 - 20mA).

Not:

1. Yukari pozisyonda, 1 no.lu ve 2 no.lu fonksiyonun yukari limiti, 10V'a tekabiil ederken, asadi limit 5V'a tekabil
eder;

2. Asagi pozisyonda 1 no.lu ve 2 no.lu fonksiyonun yukari limiti 0V'a tekabiil ederken, alt limit 5V'a tekabdil eder;
3. 3-5 no.lu fonksiyonlarin yukari limiti maksimum ¢ikis gerilimi 10V'a tekabdil eder;

4. 7 - 9 no.lu fonksiyonun negatif gerilim giris oldugu zaman AO, mutlak dederini iiretecektir.

F13.18 | AO1orani -100.0 - 100.0 [0.0%)]
F13.19 AO1 kazanci 0.0 - 200.0 [100.0%]
The proportional relation of output can be adjusted by output gain, as shown in the Sekil below.

* The formulais: AO1 gercek cikis = F13.19 x ayarlama yapilmadan 6nce degeri + F13.18

Ayarlama Ayarlama
sonrasi deger (V) sonrasi deger (V)
100% . 100% -
F13.18=50% : F13.19=200% :
7 . 19=, (4 7
\ , \ i \ L, \ i
4 13.18=0 4 13.19=100%
50% , ’ ?
4 4
d Ayarlama d Ayarlama
’ oncesi deger (V) ', oncesi deger (V)
. .
0 10 d 0 5 10 "
Analog gikis ve orani Analog ¢ikis ve kazanci
F13.20 AO2 orani -100.0 - 100.0 [0.0%]
F13.21 AO2 kazanci 0.0 - 200.0 [100.0%)]

F13.18andF13.19 parametrelerine bakiniz.
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6.2.15 F14: Seri Haberlesme Ayarlari

Haberlesme fonksiyonu icin EkB (sayfa Ek B) bakiniz.

Kod

Tanim Aralik [fabrika ayari]

F14.00

Veriformati 0-5]0]

0: 1-8-2 format, esitlik biti yok,RTU.
1: 1-8-1 format, cift esitlk biti,RTU.
2: 1-8-1 format, tek esitlik biti,RTU.
3:1-7-2 format, esitlik biti yok,ASCII.
4:1-7-1 format, ¢ift esitlik biti, ASCII.
5: 1-7-1 format, odd parity, ASCII.

F14.01

audorani segimi 0-5([3]

0: 1200bps.
1: 2400bps.
2: 4800bps.
3:9600bps.
4:19200bps.
5:38400bps.

F14.02

Yerel adres 0-247[2]

F14.02 = 0, it means broadcast address.

F14.03

Sunucu PC cevap zamani 0-1000 [Oms]

F14.04

Haberlesme Zaman Asimi Uyari Zamani 0.0 - 1000.0 [0.0s]

Haberlesme hatasindaki stire F14.04'in ayarlanma suresini asarsa bu, E0028 hata (SCl hatasi) olarak dikkate
alinacaktir.

* F14.05 0 = 0 oldugu zaman haberlesme zaman asimi algilanmayacaktir.

F14.05

Haberlesme Hatasi Uyari Zamani 0.0 - 1000.0 [0.0s]

Haberlesme hatasindaki stire F14.05'in ayarlanma suresini asarsa bu, E0029 hata (SCl hatasi) olarak dikkate
alinacaktir.

* F14.05 = 0 oldugu zaman haberlesme zaman asimi algilanmayacaktir.

F14.06 - F14.47 bos

—74—

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu



Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.

Boliim 6 Fonksiyonlar

6.2.16 F15: Ekran Kontrol Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

F15.00 Lisan secimi 0 -9 [0]

Ekran dilini tanimlar.

0: Cince.

1:Ingilizce.

2: Turkge.

3-9:bos.
F15.01 LCDpanelkontrasti 1-10[5]

Ekran kontrastini ayarlar.
F15.02 Calismada Display Para. Set 1 0-32([5]
F15.03 Calismada Display Para. Set 2 0-32[6]
F15.04 Calismada Display Para. Set 3 0-32[10]
F15.05 Calismada Display Para. Set 4 0-32[11]
F15.06 Calismada Display Para. Set 5 0-32[0]
F15.07 Calismada Display Para. Set 6 0-32[0]
F15.08 Durmada Display Para. Set 1 0-321[4]
F15.09 Durmada Display Para. Set 2 0-32[14]
F15.10 Durmada Display Para. Set 3 0-32[16]
F15.11 Durmada Display Para. Set 4 0-32[26]
F15.12 Durmada Display Para. Set 5 0-32[27]
F15.13 Durmada Display Para. Set 6 0-32[0]

Panelde ¢alisma pozisyonunu (F15.02 - F15.07) ve durdurma pozisyonunu (F15.06 — F15.013) tanimlayan

parametreler gorindr.

* Bu, panelde 44 tusuna basildigi zaman goriinen dontstim olabilir.

« icerigin her bir ekran parametresi, 32 duruma tekabiil edecek sekilde ayarlanabilir.
« Ornegin: F15.08, 0 olarak ayarlandigi zaman durdurma ekran parametresi baslangic giicii agildigi andaki

Rpm (devir/daika) degerini ayarlar.

0: Etkin degil.

1: Strtict nominal akimi

2: Surticti durumu. Refer to D00.06.

3:islem kanali.
4: Ayar hizi.

5: Ayar hizi (hizlanma / yavaslama sonrasi).

6: Cikis frekansi.

7: AyarRpm.

8: GercekRpm.

9: bos.

10: Cikis gerilimi.
11: Cikis akimi.

12: Cikis torku.

13: Cikis glicd.

14: DCbara geilimi.
15: Allgerilimi.

16: Allgerilimi(harcama

sonrasl).

17: Al2gerilimi.

18: Al2gerilimi(harcama sonrasi).

19: Al3gerilimi.

20: Al3gerillimi(harcama sonrast).

21: Al4gerilimi.

22: Al4gerilimi(harcama sonrast).

23: AOTgikisl.

24: AO2¢ikis.

25: Sogutucu sicakligr.
26: Giris terminaldurumu.
27: Cikisterminaldurumu.
28: MODBUSdurumu.

29: Toplam gti¢ acik stiresi(saat).
30: Toplam calisma suresi(saat).

31, 32: bos.
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6.2.17 F16: Ek Fonksiyon Ayarlari

Kod Tanim Aralik [fabrika ayar]

F16.00 Sifir Hiz Calisma Sinyali Gecikme Zamani 0.00 - 10.00 [0.30s]
Surtctnin sifir hizda galisma durumundan sifir hizda galisma sinyali gikisina kadar olan gecikme siiresini
tanimla.

F16.01 Sifir Hiz Sinyali Gecikme Zamani I 0.00 - 10.00 [0.30s]
Surtctnin sifir hizdurumundan sifir hiz sinyal ¢ikisina kadar olan gecikme stiresini tanimlar.

F16.02 Dur Komutundan Sonra Akim Kesme Zamani I 0-9999 [Oms]
Durdurma sirasinda motor akim grtiltiistini yok etmek icin frene basildigi zaman kesme calistirma sinyali,
akimi F16.02'nin tanimladigi suiresin bitmesinden sonra sifira dustrecektir.

F16.03 | Fan Kontrol Modu | 0-2[0]
Fan kontrol modunu tanimlar. Asiri 1sinma korunmasi varsa, fan her zaman galisacaktir.

0: Otomatik durdurma.
« SUriicu calistyor pozisyonundayken fan her zaman calisir. Strticti F16.04 tarafindan ayarlanan stire igin
durdurulduktan sonra eger asiri 1si korunmasi yoksa fan otomatik olarak duracaktir.
1: Acil durdurma.
« SUricu calistyor pozisyonundayken fan her zaman calisir, fakat stirlici durdugu zaman fan da durur.
2: Glg agik oldugu zaman calistirma.
« SUricu calistinldigi zaman fan stirekli olarak calisir.

F16.04 Fan Tutma Siiresi 0.0 - 600.0 [30.0s]

F16.05 Fren Gerilimi 380 - 750V [Siirlicii modeline gére]
380V gerilim sinifina dahil stirlicti igin frenleme gerilimaraligi 630 - 750V'dur.
220V gerilim sinifina dahil stirticti iin frenleme gerilimaraligi 380 - 450V'dur.

Not: Frenleme hareketi sadece sirticti ¢alistyor durumda oldugu zaman devreye girer.

F16.06 Kontaktor Hatasi Uyari Zamani 0.1-10.0 [2.0s]

F16.07 Multi-speed Revizyon Segimi 0-710]
Dijital giris terminalleri yeterli olmadigi zaman, MS1 - MS3'lin kombinasyonlari sayesinde revizyonda
calistirma yapilabilir.

* Revizyon terminali INS (7 no.lu fonksiyon) olarak dijital giris terminali ayari yapilmis oldugu zaman
revizyonda galistirma MS1 — MS3'lin kombinasyonu sayesinde yapilabilir.
¢ MS1-MS3'lin degeri F16.07'inin degerine esit oldugu zaman MS calistirma hizinda (F05.00 — F05.07)
MS revizyonda calistirmaya baslayin.
Not: MS ¢alistirma hizi (F05.00 - F05.07) 0.630 m/s'yi asarsa, 0.630m/s'de ¢alistirin.

F16.08 Sifir Hiz Esigi I 0.001-0.010[0.003m/s]
Mevcut calistirma hizi F16.08'i asmadigi zaman, sistem galistirma hizi 0 olarak dikkate alinacaktir.

Sifir hiz gecikme sinyalinden sonra sinir hiz sinyali ¢ikis olacaktir.

F16.09 | Motor Asiri Isinma Hatasi I 0,1[0]
0: Motorun asiri 1sindigi algilandigi zaman motor durduktan sonra E0020 (motor asiri 1sinmis) hatasini rapor
edilir.

1: Motorun asirt isindidi algilandigi zaman motor durduktan sonra E0020 (motor asiri isinmis) hatasini
derhal rapor edilir.

F16.10 HD-PG11-SC-FD indirgeme Katsayisi 1-2561[1]
HD-PG11-SC-FD'nin frekansinin indirgenme katsayisini ayarlamak igin.

F16.11 Senkron Motor AutoTuning ve Akim Limiti 20 -200 [120%)]

F16.12 Calisma Sinyal Cikis Zamani Gecikmesi 0.00 - 10.00 [0.00s]
Not: F16.12, Stiriicliniin freni agmasinin kontrol edilmesi amaciyla, siiriicii calismasi (¢oklu fonksiyon ¢ikisi 2'inci
fonksiyona ayarlanir) sinyallerini geciktirmek igin kullanilir the brake.
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Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F16.13 UPS ile Kurtarmada Otomatik Yon Secimi 0,1[0]
0: Etkin degil.

1: Etkin. UPS modunda, suirticii terminal tarafindan belirlenen yonde calismayacak ve asansor hafif ylkte
calisma yoniinii otomatik olarak tespit edecektir. UPS modunda, Siirlicli, otomatik olarak yukariya ve
asaglya hareket edecek ve tespit edilen hafif yiik yontinde calisacaktir.

F16.14 Minimum Calisma Akimi Limiti 0-100 (F07.11) [20%]
F16.15 Minimum Calisma Akimi Uyari Siiresi 0.0 - 5.0 [0.0s]

Asansorin galisma akimi F16.14'ti ve stire F16.05'i astigi zaman suriicti E0025 hata (calisma akimi
haddinden fazla kuguik) alarmini verir.

F16.16 Governor fault detection time 0.0-2.0[1.0s]
When the detection terminal of governor detects signal and exceed F16.16, HD5L alarms E0037 (overspeed
governor fault).

F16.17 Regiilator Hatasi Uyari Siiresi 0-150[100%]
F16.18 Starting frequency of DC braking current at stop 0.20 - 10.00 [0.50Hz]
F16.19 Brake release frequency 0.00 - 10.00 [0.00HZz]
F16.20 - F16.24 bos

6.2.18 F17: Hata Koruma Ayarlar

Motor agsiri Isinma hatasi (F17.00 - F17.02)

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F17.00 Motor Asir Isinmasinda Giris Gerilimi 0.00 - 10.00 [0.00V]
F17.01 Termistor Tipi 0-2]0]

0: Motorun asiri isinmasini algilamaz (NC).
1: Pozitif karakteristik (PTC).
* Al4 girisi F17.00'dan fazla oldugu zaman siirticii E0020 hatasi (asir 1ssnmis motor hatasi) alarmi
verecektir.
2: Negatif karakteristik (NTC).
* Al4 girisi F17.00'dan az oldugu zaman siiriicti E0020 hatasi (asiri issnmig motor hatasi) alarmi verecektir.
Not: Sadece I/O ara yiiz kartinin dogru sekilde ayarlanmis CN2 ve CN3'ti asirt isinmis motor algilamasi yapar.

F17.02 Motor Asiri Isinmasinda Esik Direnci 0-10.0[5.0kQ]

Giris ve ¢ikis faz kaybi hatasi (F17.03 - F17.06)

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F17.03 Diisiik Giris Voltaji Uyari Limit Orani 0-100 [30%]
F17.04 Diisiik Giris Voltaji Uyari Siiresi 0.0 - 5.0 [1.0s]

F17.03 degeri, strliciniin nominal voltajinin bir ylizdesidir.

Surlict 6nceden ayarlanmis algilama degerini (F17.03) tutmayan belirli giris voltajini algiladigi ve 6nceden

ayarlanmis algilama stiresini (F.17.06) astigi zaman stiriicti EO015 hata (giris eksikligi hatasi) alarmini

verecektir.

» F17.03 veya F17.04, 0 olarak veya akiilii calisma modunda ayarlandigi zaman suriict, giris fazi kaybi
hatasini algilamayacaktir.

F17.05 Diistik Cikis Akimi Uyari Limit Orani 0-100 [20%)]

F17.06 Diisiik Cikis Akimi Uyari Siiresi 0.0-20.0[3.0s]

F17.05 degeri, stirticiniin nominal geriliminin bir ytizdesidir.
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Surlict 6nceden ayarlanmis algilama degerini (F17.05) tutmayan belirli giris gerilimini algiladigi ve 6nceden
ayarlanmis algilama stiresini (F17.06)astigi zaman siiriicii E0016 hata (gikis eksikligi hatasi) alarmini
verecektir.

* F17.05 veya F17.06, 0 olarak ayarlandigi zaman stirlicd, giris fazi kaybi hatasini algilamayacaktir.

Motorhatasi (F17.07)
Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F17.07 Motor Asin Yitklenme Koruma Faktorii 20.0-110.0[100.0%]

TMotor asini yuik koruma faktord, stirticti ayni guig sinifina dahil bir motoru stirdigii zaman %100 olarak
ayarlanabilir.
Motor glicii standart olarak eslestirilmis gligten kiiglik oldugu zaman motoru korumak igin uygun bir motor
asin yuk koruma faktoriini (F17.07) ayarlamaniz gerekir. Faktor, asagidaki formulden turetilebilir:

Nominal Akim(F07.02/F10.03)

Asiri yiklenme koruma faktéri (F17.07) = Nominal cikis akimi X 100%

Hata otomatik reset fonksiyonu ve hata réle eylemi (F17.08 - F17.10)

Otom

atik reset fonksiyonu 6nceden ayarlanmis surelere (F17.08) ve araliklara (F17.09 ) gére

strliciinuin hatay reset edebilmesine olanak saglar

Asagdidaki hatalarda otomatik reset olmaz:

E0008: Gli¢ moduli hatasi E0021: Kumanda kartiIEEPROMhatasi
E0010: Frenleme birimi hatasi E0023: Parametre ayar hatasi
E0013: Softstartbasarisiz E0024: Harici hata
E0014: Akim algilama hatasi E0036: Kontaktor hatasi
Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F17.08 Hata Otomotik Reset Sayisi 0-100 [0]
F17.09 Hata Otomatik Reset Araligi 2.0 - 20.0 [5.0s/times]

F17.08=0 oldugu zaman, “otomatik reset”in devre disi oldugu anlasilir ve koruyucu cihaz hata durumunda
aktif olacaktir.

« 5 dakika icerisinde hicbir hata algilanmazsa, otomatik reset sayaci otomatik olarak temizlenecektir.
* Harici hatanin reset edilmesi durumunda otomatik reset sayaci temizlenecektir.

F17.10

Hata Rélesi islem Secimi 00-11[00]

Birimler:Otomatik reset sirasinda
* 0: Hata rolesi eylem yok.

* 1:Hata rolesi.

Onlar:DC bara diisiikken

* 0: Hata rolesi eylem yok.

* 1:Hata rolesi.

Not: Réle fonksiyonunun 14 no.lu fonksiyon olarak 6nceden ayarlanmasigerekir. (Siirticiihatasi)
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Hata ge¢misi (F17.11-F17.27)

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]

F17.11 No. 5 Hata Tipi [gercek deger]
F17.12 No. 5 Hatasi Ayar Frekansi

F17.13 No. 5 Hatasi Cikis Frekansi

F17.14 No. 5 Hatasi DC Bara Voltaji

F17.15 No. 5 Hatasi Cikis Gerilimi

F17.16 No. 5 Hatasi Cikis Akimi

F17.17 No.5 Hatasi Giris Terminali Durumu
F17.18 No.5 Hatasi Cikis Terminali Durumu
F17.19 No. 5 Hata Arahgi

F17.20 No. 4 Hata Tipi

F17.21 No. 4 Hata Arahg:

F17.22 No. 3 Hata Tipi

F17.23 No. 3 Hata Arahig:

F17.24 No.2 Hata Tipi

F17.25 No. 2 Hata Arahg:

F17.26 No. 1 Hata Tipi

F17.27 No. 1 Hata Arahg:

F17.12-F17.19 son hatada s ii r ii c i n ii n durum parametrelerini kaydeder.

F17.20 - F27 en son hatadan dnceki dort hatanin siiresine gore hata tiplerini ve araliklarini kaydeder.
Araligin birimi, 0.1 saattir.

6.2.19 F18: PWMAyarlar

Kod Tanim Aralik [fabrika ayari]
F18.00 Tastyici frekansi 1 - 16kHz [Siirlicii modeline gére]
F23.00 PWM cikis dalgasinin tasiyici frekansini tanimlar.
Controller power Setting Aralik Fabrika ayari
0.2-22kW 1-16kHz 8kHz
30 - 45kwW 1-12kHz 6kHz
55 - 90kw 1-6kHz 4kHz
110kW and above 1-4kHz 2kHz

* Taslyici frekansi, motorun calisma guriiltisiind etkileyecektir. Tastyici frekansi ne kadar buytik olursa
motorun ¢ikardigi guiriiltl o kadar distik olur.Tasiyici frekansini uygun sekilde ayarlayin.

* Deger fabrika ayarindan ytiksek oldugu zaman Stirtictitin deg@eri, beher 1 kHz fabrika yarina kiyasla
artinldigi zaman %5 oraninda dusurilmelidir.

F18.01 Tastyici Frek. Oto Ayar Etkin 0,1[0]

F18.02 PWM Asin Modiilasyon Etkin 0,1[1]

0: Etkin degil.

1: Etkin.

F18.03 PWM Modiilasyon Modu 0,1[0]

0:iki faz / i faz switch.

1: Ug faz.
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6.2.20 F19: bos

6.2.21 F20: bos

6.3 Group Y: Uretici Fonksiyon Ayarlari

GrupY, fabrikada hata tespit etmek icin gerekli imalatgi parametreleri grubudur.
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Boliim 7 Asansor Uygulama Kilavuzu

7.1 Temel Hata Ayiklama Prosediirleri

7.1.1 Sistem Analizi ve Kablolama
Kablolamadan dnce gergek sistem gereksinimlerinin analiz edilmesi gerekir.HD5L ile konfigire edilmis
temel sistem Sekil 7-1 de gosterilmistir.

MCCB Kontactor

3faz giris R
glickaynagin s — ¥
380V 50/60Hz L

Hiz geribeslemesi

Terminali Kabin

Cikis
Terminali

Asansor
Kumanda

girlik Sinyali geribeslemesil—rI
Karsi
agirhk

Sekil 7-1 Elevator system

7.1.2 Temel Ayarlari Ayarlama

1. F00.00 (motor tipi) ve F00.01 (kontrol modu)’nu motor tipine gore dogru sekilde ayarlayin.

2. Motorun ilgili parametrelerini ayarlayin. Asenkron motor icin Grup F07'yi ayarlayin. Senkron motor

icin Grup F10'u ayarlayin.

3. F00.02 (asansoriin nominal hizi) ve F00.04 (motorun mekanik parametreleri)'ni asansor gereklerine

ve motor parametrelerine gore ayarlayin.

4. Grup F11'in ilgili enkoder parametrelerini motora takilanenkodere gére ayarlayin.

5. Grup 12'nin dijital /O fonksiyon parametrelerini gercek kablolama degerlerine gore ayarlayin.

6. Parametreleri gercek calistirma moduna gére ayarlayin:

« Terminal MS calistirma modu: Grup FO5'in ilgili MS parametrelerini asansoriin gercek
gerekliliklerine ve siirlicliye gore ayarlayin. Grup FO3'lin Hizlanma/Yavaslama egri parametrelerini
asansor hizina gore ayarlayin.

* Terminal analog calistirma modu: Grup F04'lin analog egri parametrelerini ve Grup F13'in analog
1/0 terminal parametrelerini asansoriin gercek gerekliliklerine vesurtictiye gore ayarlayin. Grup
F03'lin Hizlanma/Yavaslama egri parametreleri ne kadar biyik ayarlanirsa; HD5L, asansér
kumandasinin hiz komutunu o kadar ¢cabuk yakalar.
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7.1.3 Motor Auto Tuning
Not:

Kabin hareketli auto tuning icin gerekir, statik auto tuning icin gerekmez.

Senkron motordaA/B/Z/U/V/Wenkoder ile hareketli auto tuning
1. F00.05'i 0 (panel kontroli) olarak ayarlamalisiniz.
2.F10.10'u 2 (hareketli auto tuning) olarak ayarlayin, ondan sonra parametre auto tuning icin panelin
RUN tusuna basin.
3. Auto tuning islemi. DCsiiriicti, motoru tek bir yone sabitler, ondan sonra motoru bir miiddet yavasca
calistirir ve nihai olarak durdurur. Auto tuning islemi bittigi zaman F10.12 (motor baslangig agisi) elde
edilecektir.

Not:
1. Asama 2 ve asama 3 sirasinda, fren kontraktériinii ve motor kontraktériindi birlikte elle agin.
2. Eger sistemde senkron motor radyal kontraktorti varsa, radyal kontraktériin kisa devre sinyali iptal

edilmelidir. Aksi takdirde asiri akim hatasina neden olacaktir.

Senkron motordaA/B/Z/U/V/Wenkoder ile statik auto tuning
1. F00.05'i 0 (panel kontrolii) olarak ayarlamaniz gerekir.
2.F10.00'i 1 (statik auto tuning)e ayarlayin, ondan sonra auto tuning yapmak icin panelin RUN
tusuna basin.
3. Auto tuning sirasinda, stirlicii bir seri pulsegerilimi Gretecek ve motor vizilti sesi ¢ikaracaktir. Vizilti
bittigi ve pano durma durumuna geldigi zaman D04.05'i kontrol edin ve kaydedin.

4. Restart step 2 and step 3, check and record D04.05. Then compare the twice obtained value of
D04.05.

If the comparison value is smaller than 5000, it means that the steps are successful. Otherwise check
the encoder connection and then restart step 2 - 4.

Note of step 4:

If the comparison value is too large, you could count it according to the following formula. And if the result
is smaller than 5000, it means that the above steps are also successful.

Formula: 65535 + smaller value - larger value < 5000

5. F00.05'i asansor kontrol moduna gore ayarlayin ve F06.00'1 0 (baslangig torku dengelemesi yok)
degeri olarak ayarlayin.

6. Motor yavas yavas calissin diye revizyonda calistirma komutu ve yéniinu ayarlayin, F10.12 (motor
baslangi¢ acisi) elde edilecek ve auto tuning bitirilecektir.

Diisiik hizda ¢alistirmanin kademe 6’sindaki asagidaki sartlara da dikkat etmemiz gerekir:

1. Ayarlama yénii ve gercek ¢alistirma yonii ayni degildir.
Onlem: F00.08 (calistirma y6nii)'niin ters dederini ayarlayin, ondan sonra auto tuning'i tekrar baslatin.

2. Asirnt akim veya enkoder ters cevirme (eski durumuna dénme) vb. gibi hatalar vardir. Enkoder ters cevirme
etkin olabilir.
Onlem: F11.02%i 1 (enkoder arayiiz kartinin ters yénii) olarak ayarlayin, ondan sonra auto tuning islemini
tekrar baslatin.
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Not:
1. Asama 2 ve 3 sirasinda, motor kontraktdriinin elle agilmasi gerekir.

2. Sistemde senkron motor radyal kontraktérii varsa radyal kontraktériin kisa devre sinyali iptal edilmelidir.
Aksi takdirde asiri akim hatasinin meydana gelmesine neden olacaktir.

3. Asama 6 tamamlanmadan 6nce sistem kapaliysa, auto tuning islemini tekrar baslatmalisiniz.

SINCOS enkoder ile senkron motor hareketli auto tuning
1. F00.05'i 0 (panelkontrolt) olarak ayarlamalisiniz.
2.F10.10' 2 (hareketliauto-tuning),ayarlayin ve  RUN. tusuna basin
3. Auto-tuning islemi:DC siirticti motoru bir yone kilitler ve yavasca baslar, motoru bir kez don-diiriir ve
durur. Auto-tuning bittiginde, F10.14 - F10.17 (enkoderparametrleri) ve F10.12 (motor baslangic agisi)
alinir.

Not:

Asama 2 ve 3 sirasinda motor ve fren kontaktérlerine manuel olarak basilir.

SINCOS enkoder ile senkron motor statik auto tuning
1. F00.05'i 0 (panelkontrolii) olarak ayarlamalisiniz.
2.F10.10'i1 segin (statikauto-tuning), auto tuning icin RUN Tusuna basin.

3. Auto tuning sirasinda, stirlicli bir seri gerilim pulse’i verir ve motor vizilti yapar. Vizilti bittiginde ve
panel durma durumuna geldiginde kontrol edin ve D04.05'i kaydedin.

4. Restart step 2 and step 3, check and record D04.05. Then compare the twice obtained value of
D04.05.

If the comparison value is smaller than 5000, it means that the steps are successful. Otherwise check
the encoder connection and then restart step 2 - 4.

Note of step 4:

If the comparison value is too large, you could count it according to the following formula. And if the result
is smaller than 5000, it means that the above steps are also successful.
Formula: 65535 + smaller value - larger value < 5000

5.F00.05'i asansoriin kontrol moduna gore ayarlayin, sonraF06.00'i0 (baslangig torku dengeleme)
olarak ayarlayin.

6. Revizyonda calisma komutunu ve yéniini segin, motor sifir hizda yavasca bir tur calisir. Calisma
komutu ve yonu iptal edildiginde auto-tuningislemi biter ve F10.14 - F10.17 (enkoder parametreleri) ve
F10.12 (motor baslangis agisi) kaydedilir.

Diisiik hizda ¢calistirmanin kademe 6’sindaki asagidaki sartlara da dikkat etmemiz gerekir:

1. Ayarlanan yén ile gercek ¢calisma yonii ayni degildir.
Onlem: F00.08de (calisma yénii) ters yénii secin ve auto tuning’i yeniden baslatin.

2. Asint akim veya enkoder ters cevirme (eski durumuna dénme) vb. gibi hatalar vardir. Enkoder ters cevirme
etkin olabilir.
Onlem: F11.02%i 1 (enkoder arayiiz kartinin ters yénii) olarak ayarlayin, ondan sonra auto tuning islemini
tekrar baslatin.
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7. Auto-tuning bittiginde, motorun normal calisip calismadigini kontrol etmek icin, revizyonda
cahstirmayi tekrar yapin ve yon sinyalini tekrar. E§er normal calismiyor ise enkoderin C ve D faz

baglantisini kontrol edin ve asama 2 - 7'yi yeniden yapin.

Not:

1. Asama 2 ve 3 sirasinda motor kontéktériiniin manuel olarak basiimasi gerekir.

2. Eger sistemde senkron motor radyal kontaktdrii varsa kisa devre sinyalinin kaldiriimasi gerekir. Aksi
takdirde asint akim hatasi olacaktir.

3. Eger asama 7 tamamlanmadan eneji kesilirse auto tuning’i bastan yapmaniz gerekir.

Senkron motora seri haberlesmeli enkoder ile hareketli auto tuning
1. F00.05'i 0 (panelkontrolt) olarak ayarlamalisiniz.
2.F10.10'i2 (hareketliauto-tuning) olarak ayarlayin ve . RUN tusuna basin.

3. Auto-tuning islemi:DC siirlicii motoru bir yone sabitler ve bir siire yavasca calistirir ve durdurur.
Auto-tuning bittiginde, F10.12 (motor baslangig agisi) elde edilir.

Not:

1. Asama 2 ve 3 sirasinda motor ve fren kontaktérlerine birlikte basiimasi gerekir.

2. Eger sistemde senkron motor radyal kontaktdrii varsa kisa devre sinyalinin kaldiriimasi gerekir. Aksi
takdirde asirt akim hatasi olacaktir.

Senkron motora seri haberlesmeli enkoder ile statik auto tuning
1. F00.05'i 0 (panelkontrolu) olarak ayarlamalisiniz.
2.F10.10'i 1 segin (statikauto-tuning), auto tuning icin RUN RUN tusuna basin.
3. Auto tuning sirasinda, stirlicti bir seri gerilim pulse’t verir ve motor vizilti yapar. Vizilti bittiginde ve
panel durma durumuna geldiginde kontrol edin ve D04.05'i kaydedin.
4. Restart step 2 and step 3, check and record D04.05. Then compare the twice obtained value of
D04.05.
If the comparison value is smaller than 5000, it means that the steps are successful. Otherwise check

the encoder connection and then restart step 2 - 4.

Note of step 4:
If the comparison value is too large, you could count it according to the following formula. And if the result
is smaller than 5000, it means that the above steps are also successful.

Formula: 65535 + smaller value - larger value < 5000
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5. F00.05'i asansoriin kontrol moduna gore ayarlayin, sonra F06.00'l 0 (baslangi¢ torku dengeleme)
olarak ayarlayin.

6. Revizyonda calisma komutunu ve yéniinii secin, motor sifir hizda yavasca bir tur calisir. Calisma

komutu ve yoni iptal edildiginde auto-tuning islemi biter ve F10.14 - F10.17 (enkoder parametreleri)
ve F10.12 (motor baslangis agisi) kaydedilir.

Diisiik hizda ¢alistirmanin kademe 6’sindaki asagidaki sartlara da dikkat etmemiz gerekir:

1. Ayarlanan yon ile gercek ¢alisma yonti ayni degildir.
Onlem: F00.08de (calisma y6nii) ters yénii secin ve auto tuning’i yeniden baslatin.

2. Asirt akim veya enkoder ters cevirme (eski durumuna dénme) vb. gibi hatalar vardir. Enkoder ters cevirme
etkin olabilir.
Onlem: F11.02i 1 (enkoder arayiiz kartinin ters yénii) olarak ayarlayin, ondan sonra auto tuning islemini
tekrar baslatin.

Not:
1. Asama 2 ve 3 sirasinda motor kontéktériiniin manuel olarak basilmasi gerekir.

2.Eger sistemde senkron motor radyal kontaktdrii varsa kisa devre sinyalinin kaldirilmasi gerekir. Aksi
takdirde asiri akim hatasi olacaktir.

3.Eger asama 7 tamamlanmadan eneji kesilirse auto tuning’i bastan yapmaniz gerekir.

Asenkron Motor Auto Tuning
1. F00.05'i 0 (panel kontroli) olarak ayarlamaniz gerekir.

2.F07.06'y1 1 (statik auto tuning) veya 2 (hareketli auto tuning) olarak ayarlayin, ondan sonra parametre
auto tuning yapmak icin panelin RUN tusuna basin. Motor, statik auto tuningde dénmez, ancak

hareketli auto tuningde doner.

Auto tuningde motor kontaktériine manuel basmak gerekir;hareketli auto tuningde fren kontaktériine de

manuel basmak gerekir.

7.1.4 RevizyondaCalistirma

Revizyonda calistirmadan 6nce
Asagidaki asamalardan emin olun:
1. Motor auto tuning isleminden sonra, motor ¢ikis U/V/W baglantilari ve enkoder baglantisi
degistirilmez.
2.F03.06 (revizyon hizlanmaivmesini)'ni ve F03.07 (revizyon yavaslama ivmesini)'ni ayarlayin.
Revizyonda calistirma
1. Gegek motor ¢alisma yoni komut yonu degilse, F00.08 (calisma yoni)'niin degerini
degistirebilirsiniz.
2. Motorun normal olarak ¢alisabildiginden iyice emin olun.

3. Motorun normal olarak ¢alisabildiginden emin olun; fren ve gti¢ devresinin sinyallerinin vb. normal
olarak hareket edebildiginden emin olun, ondan sonra motor hizl ¢alisacaktir.
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7.1.5 High Speed Running
1. Normal katta calistirma komutunu verin, bdylece asansér normal olarak calisabilir. Ondan sonra
baslatma & durdurma parametrelerinin Grup F0'sini ayarlayin, durdurma parametrelerini baslatin,
asansor calistirma ve durdurmada sarsilmasin diye ¢alistirma & durdurma freni ve motor calistirma
suresi sirasini ayarlayin.

* Asenkron motor icin calistirma & durdurmada sarsintidan kesinlikle kacinmak bakimindan Grup
F02'yi ayarlayin.

« Senkron motor icin calistirma esnasinda asansoriin fren yapmasini dnlemek bakimindan FO6'nin
ayarlanmasi da gerekir.

* Senkron motorda SINCOS enkoder varsa, agirliksiz ydntemi kullanilarak asansortin diizglin sekilde
cahistiriimasi saglanabilir (Grup F06). F02.02 (Calistirma sifir hizinin tutulma siiresi) en azindan 0.5s
olarak ayarlanir.

2. Asansorde calistirma sirasinda hafif sarsinti varsa, Grup FO8'i gerektigi sekilde ayarlayin..

3. Seviyelemeyi hassas sekilde ayarlamak icin terminal MS kontrolii (F00.05), seviyeleme islemini
duzgiin sekilde yapmak bakimindan, hizlanma/yavaslama egrisini (Grup F03) ayarlayabilir ve
seviyeleme islemini hassas bir sekilde yapmak icin F03.13 (durdurma ivmesi sarsintisi)'ni ayarlayin.

—86— HD5LSriict Kullanim Kilavuzu



Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd. B6liim 7 Asansor Uygulama Kilavuzu

7.2 TerminalMSCalisma Modu Uygulamasi

Sirlict, motorun 6nceden ayarlanmis calisma yonuini ve hedef hizi asansor kontrol mantigina gore
hesaplayabilir ve bunlari HD5L'egonderebilir; MS'un hedef hizini alir ve hiz egrisini S-egrisi parametre
ayarina gore hesaplar; motorun ¢alismasini kontrol eder.

Ornek: 1.750m/s'lik nominal hizli bir asansér, terminal MS kontroliinde (F00.05 = 2) bir siiriicii kullanir.

Fren ve kontraktor, surlict tarafindan kontrol edilir. Stirtict, sifir hizinda calistirmada HD5L cikis sinyalini

alir ve frenin kapanmasini kontrol eder.

Revizyonda calistirma, sirlctniin INS MS komutuyla kontrol edilir ve ¢alisma hizi, MS terminalinin hiz

kombinasyonu sayesinde elde edilir.

* SINCOS enkoderli senkron motor kullanilirsa HD5L, FD'li SINCOS enkoder arayiiz kartina ihtiyag
duyar. HD5L, hiz sinyali olarak enkoderden sine-cosine sinyali alir, bu arada HD5L, FD olmayan veya
2-126 tek zamanlipulse sinyalini tretir ve her hangi bir agirlik dengeleme cihazi olmaksizin surticliye
goénderir.

Baglanti Kontrolii

Suricietkin (EN)

UP

DN

MS1
Asansor MS2
Kumanda

MS3

Surlicl hatasi

Surlci calisiyor

Surucu sifir hizda
calisiyor pozisyonundadi

Enkoder
arayliz kart

Sin A+, sin A—
esinCrsnc ]
S Sin C+, sin C- S
O O

PA
PB

PG
ERN1387

OUTA
ouTB

Sekil 7-2 TerminalMScalisma baglantilan
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Parametre Ayarlar
Terminal MS genel fonksiyon kod ayarinin icerigi Tablo 7-1'de ve 6zel fonksiyon kod ayarinin icerigi
Tablo 7-2'de gosterilmistir
Tablo 7-1 Genel fonksiyon

Kod isim Tavsiye edilen dege Notlar

F00.00 Motor Tipi Gercek degere gore

F00.01 Kontrol Modu Gergek degere gore

F00.02 Asansor Nominal Hizi Gercek degere gore

F00.03 Surtcu Maks. Cikis Frekansi Gercek degere gore

F00.04 Motor Mekanik Ayarlar Ez:éek hesaplanmis deger

F07.00/F10.01 Nominal Giig Gercek degere gore

F07.01/F10.02 Nominal Gerilim Gercek degere gore

F07.02/F10.03 Nominal Akimi Gercek degere gore QA)/(;trzl',:rflaka bilgisi
F07.03 /F10.04 Nominal Frekans Gercek degere gore

F07.04/F10.05 Nominal Devir Sayisi Gercek degere gore

F08.00 Diistik Hiz ASR KP 500

F08.01 Dustk Hiz ASRKI 500 Calisma etkisine gére
F08.02 Yuksek Hiz ASR KP 500 ayarlayin.

F08.03 Yiiksek Hiz ASR KI 500 Genellikle fabrika ayari
F08.04 ASR Pl Anahtarlama Frekansi 1 10.00Hz kullanihr.

F08.05 ASR Pl Anahtarlama Frekansi 2 15.00Hz

F08.09 Yukari Elektriksel Tork Limiti 180.0% Calisma etkisine gére
F08.10 Asadi Elektriksel Tork Limiti 180.0% ayarlayin.

F08.11 Yukari Rejeneratif Tork Limiti 180.0% Genellikle fabrika ayari
F08.12 Asadi Rejeneratif Tork Limiti 180.0% kullaruhr.

F11.00 Enkoder Karti Gercek degere gore

F11.01 Enkoder P/R Gergek degere gore

F11.02 Enkoder Yon Ayari Gercek degere gore
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Tablo 7-2 Terminal MS run

Kod isim Tavsiye edilen dege Notlar

F00.05 isletme modu 2 TerminalMSkontrol

F02.02 Kalkista Sifir Hizda Tutma Suresi 0.5s Motor kontaktoriiniin ve frenin

F02.06 Durmada Sifir Hizda Tutma Siresi 055 ::rca)zcl)r:j::(?gLTuar:‘ucri;rg;rr:‘lmaSI

F03.00 Kalkis ivmesi 0.700m/s2

F03.01 Hizlanma Baslangig ivmesi 0.350m/s3

F03.02 Hizlanma Bitis ivmesi 0.600m/s3

F03.03 Durus ivmesi 0.700m/s2

F03.04 Durus Baslangig lvmesi 0.600m/s3 gzar:.sﬁr hizina ve calisma etkisine

F03.05 Durus Bitis Ivmesi 0.350m/s3

F03.06 Revizyonda Kalkis ivmesi 0.200m/s2

F03.07 Revizyonda Durus ivmesi 1.000m/s2

F03.13 Durma ivmesi 0.350 m/s3

F05.00 Coklu Hiz Girisi 0 0

F05.01 Coklu Hiz Girigi 1 Re-leveling speed

F05.02 Coklu Hiz Girisi 2 Creeping speed

F05.03 Coklu Hiz Girisi 3 Battery driven speed .

F05.04 Coklu Hiz Girisi 4 Inspection speed As deisgn

F05.05 Coklu Hiz Girisi 5 Normal low speed

F05.06 Coklu Hiz Girisi 6 Normal mid speed

F05.07 Coklu Hiz Girisi 7 Normal high speed

F06.00 Baslangig Torku Segimi 4 Agirlik dengeleme yok

F06.14 Yiikstiz Akim Katsayisi 3000 Calisma etkisine gore dizeltin;

F06.15 Yiiksiiz Hiz Déngiisi KP 2000 Motor titresim durumunda
— . olmadiginda li¢ parametre degerini

F06.16 Yiiksliz Hiz Dénguisii KI 2000 artinin.

F12.01 DI1 Fonksiyonu 1 Siriictienable(EN)

F12.02 DI2 Fonksiyonu 2 up

F12.03 DI3 Fonksiyonu 3 DN

F12.04 DI4 Fonksiyonu 4 MS1

F12.05 DI5 Fonksiyonu 5 MS2

F12.06 DI6 Fonksiyonu 6 MS3

F12.15 DO1 Fonksiyonu 2 Stiricu calistyor

F12.16 DO2 Fonksiyonu 3 Surucu sifir hizda galisiyor

F12.17 Role 1 Fonksiyon 14 Siiricl hatasi

F16.07 Multi-speed RevizyonSegimi 4 MS revizyon se¢imi
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7.3 TerminalAnalog Calisma Modu Uygulamasi

Siirlicti, motorun énceden ayarlanmig calisma ydniini ve ¢alisma hizini asansér kontrol mantigina gére
hesaplayabilir ve bunlari sirasiyla dijital ve analog sekilde HD5L'ye génderebilir. HD5L, calistirilacak
motoru kumanda kartinin komutuna ve hizina gére kontrol eder.

Ornek: 1.75 m/s'lik nominal hiz degerine sahip bir asansér, analog calisma modunda bir siiriict kullanir.
Fren ve motor kontraktor, stirlici tarafindan kontrol edilir. Stirlicti, yon sinyalini dijital formda
HD5L'yegonderir ve analog formda siirmek icin calistirma hizi Giretir.

Analog agirlik cihazini ve Al1'i analog hizi ayari olarak ve Al 2'yi ise analog agirlik olarak kullanin

Baglanti Kontrolii

Urlictietkin (EN)

UP

DN

Suriict hatasi

Asansor

Strlcl calisiyor

Kumanda

Surlcu sifir hizda

calisiyor pozisyonundadi

Hiz komutu

Enkoder
arayliz karti

Agirlik sinyali
p WLLLELD Lo

Enkoder geribesleme

sinyali

Sekil 7-3 Terminalanalog ¢alisma baglantisi

Parametre Ayarlari

Genel fonksiyon kodu icin Tablo 7-1e bakiniz.

Terminal analog 6zel fonksiyon kodu ayarlamasinin icerigi Tablo 7-3'de gosterilmistir

Tablo 7-3 Terminal analogue run parameter

Kod isim Tavsiye edilen dege Notlar

F00.05 isletme modu 1 Terminalanalog kontrol

F02.02 Kalkista Sifir Hizda Tutma Suresi 0.5s Motor kontaktoriiniin ve frenin
o motor ¢alistirma & durdurulmasi

F02.06 Durmada Sifir Hizda Tutma Stiresi 0.5s sirasindaki durumuna gére
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Kod isim Tavsiye edilen dege Notlar
F03.00 Kalkis ivmesi 0.700m/s2
F03.01 Hizlanma Baslangi¢ ivmesi 0.350m/s3
F03.02 Hizlanma Bitis ivmesi 0.600m/s3 Strtict kumandanin bizim hizh
- sekilde izleyemezse F03.00 - FO3'lin
F03.03 Durus lvmesi 0.700m/s2 degerlerini arttinn.
F03.04 Durus Baslangig ivmesi 0.600m/s3
F03.05 Durus Biti ivmesi 0.350m/s3
F04.00 Referans Egrisi 00000
F04.01 Egri 1 Min Referansi 0.0%
F04.02 Egri 1 Min Referans Degeri 0.0%
F04.03 Egri 1 Max Referansi 100.0%
F04.04 Egri 1 Max Referans Degeri 100.0% 22;:;?;?” karakteristiklerine gore
F04.05 Egri 2 Min Referansi 0.0%
F04.06 Egri 2 Min Referans Degeri 0.0%
F04.07 Egri 2 Max Referansi 100.0%
F04.08 Egri 2 Max Referans Degeri 100.0%
F06.00 Baslangi¢ Torku Secimi 1 Analog agirlik gerbeslemesi.
F06.01 Yukari Baslangi¢ Tork Orani 50.0%
F06.02 Asagi Baslangig Tork Orani 50.0%
F06.03 Yukari Elekt. Baslangi¢ Tork Kazanci 1.000 Gergek duruma gére ayarlayin ve
F06.04 Yukari Fren Baslangig Tork Kazanci 1.000 calisma etkisine gére diizeltin.
F06.05 Asagdi Elekt. Baslangig Tork Kazanci 1.000
F06.06 Asagdi Fren Baslangig Tork Kazanai 1.000
F12.01 DI1 Fonksiyonu 1 Siriictienable(EN)
F12.02 DI2 Fonksiyonu 2 up
F12.03 DI3 Fonksiyonu 3 DN
F12.15 DO1 Fonksiyonu 2 StirGcu calistyor
F12.16 DO2 Fonksiyonu 3 Surucu sifir hizda galisiyor
F12.17 Role 1 Fonksiyon 14 Stiiricl hatasi
F13.00 Al1 Fonksiyonu 1 Hiz ayari
F13.01 Al2 Fonksiyonu 2 Agirlik sinyali
F13.04 Al1 Baslangig Orani 0.0%
F13.05 Al1 Kazanim 1.00
F13.06 Al1 Filtre Zamani 0.05s
Gergek duruma gore ayarlayin
F13.07 Al2 Baslangig Orani 0.0%
F13.08 Al2 Kazanim 1.00
F13.09 Al2 Filtre Zamani 0.05s
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7.4 Kurtarmada Calistirma Uygulamasi

Asansor kullanildigi sirada eger enerji kesilirse, asansordeki insanlar kabin icinde kapali kalacaktir.
HD5L,bu problemi ¢cozmek igin akiili calistirma modunu saglar.

Temel Baglanti

KM Kontaktor

3faz giris gfx—
gui¢ kaynagi _/I
380V 50/60Hz ,

Km1
s [
|

UP

HD5L

DI2 KM: Sebeke ana kontaktorii

Asansor KM?1: Kurtarma kontaktorii

Kumanda
Akilu calisma komutu

Sekil 7-4 Kurtarmada calisma temel baglantisi

Calisma Sirasi
1. Sehir sebekesinden alinan elektrik kesildigi zaman, sebeke ana kontraktori acilir ve stirtictiakult
calisma komutu (BAT) tretir ve KM1'in kapanmasini kontrol eder.
2.ir miiddet gecikmeden sonra siriicd, ¢alistirma komutu (UP/DN) Uretir. HD5L komutu aldigi zaman
motor kontraktdri kapanacak ve fren agilacaktir. HD5L, F05.09'un hizina (Akuilii calistirma hizina)’na
ulasana kadar F03.08'in hizinda (Akuli hizlanma ivmesi)’'nda hizlanir.
3. Asansor seviyeleme alanin yakinlarida calistigi zaman, stirticti akuli calisma komutunu (BAT) keser ve
HD5L F03.09'un hizinda (Akuli yavaslama ivmesi)'nda yavaslama islemine baslar.
4. Surlicl, hiz sifira distlkten sonra fren kapatma sinyali Uretir. Bir miiddet gecikmeden sonra suriicd,
cahstirma komutunu (UP/DN) keser ve HD5L kontraktorii serbest birakir. Akili ¢alistirma islemi

tamamlanir.

Not:
1. Ak gerilimi, normal ¢alismayi saglamak icin 150VDC'den bliyiik olmalidir.

2. Akiilii galistirma modunda siiriici, giris fazi anzasi algilanmaz.
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B6liim 8 Sorun C6zme ve Bakim

Boliim 8 Sorun C6zme ve Bakim

8.1 Sorun C6zme

| Bir hata meydana gelirse panel ekraninda hata alarm durumu goérinecektir. Ayi zamanda hata rolesi

harekete gecer ve dolayisiyla surticti ¢ikisi durdurur ve motor durur.

Hata alarmi verildigi zaman hatayi ayrintili bir sekilde kaydedin ve Tablo 8-1'e gére uygun islemi yapin.
Teknik yardima ihtiyag duyarsaniz, tirlin distiributor firmasi ile temasa gegin.

Hatagiderildikten sonra, asagidaki yontemlerden her hangi birini uygulayarak strtctyu reset edin.

1. Paneli reset edin.

2. Terminali disardan reset edin (¢oklu fonksiyon terminalini 16 no.lu fonksiyon olarak ayarlayin).

3. Haberlesme hatasini reset edin.

4. Suirlicliy tamamen kapattiktan sonra siriiciide anahtarlama islemini yapin.

Tablo 8-1 Hata alarm tanimlari ve ¢éziimler

Hata alarm Muhtemel hata sebebi Cozim
* Glict k ve kapali ol
* Glig agma baslangicinda ve gii¢ tctin aglicve kapali oimasinin
normal durumudur
kapatiimasi sonunda Litfen airi imini ki |
i - T « Lutfen giris gli¢ gerilimini kontro
-Lu- DCbara dustik gerilimi Girig genllnkwl ;IOkI du5uk|tur edin
* Uygunsuz kablolama islemi, . . -
ygunsuz e I?, I . « Lutfen kablolama sistemini kontrol
donanim geriliminin dismesine . I L
edin ve stirlict kablolarini diizgtin
neden olur X . .
bir sekilde baglayin
* Suriicti ve motor arasinda uygun * Surticliyti ve motoru uygun sekilde
E0001 | Hizlanma asiri akim olmayan baglanti baglayin
* Uygun olmayan motor * Dogru motor parametrelerini
leri 1
E0002 | Yavaslama asir akim parametrelert ayarayin
* Kullanilan sirictinin * Daha yiiksek kapasiteli bir stiricti
kapasitesidtgtikdur segin
E0003 | Sabit hiz asin akim * Hizlanma/yavaglama siiresi ok * Dogru hizlanma ve yavaslama
kisadir. suresini segin
E0004 | Hizlanma asir gerilim * Glig girisini kontrol edi
Ll * Giris gerilimi ¢ok ylksektir YUG glm§|m "on ro .e " bi
E0005 | Yavaslama asiri gerilim + Yavaslama siiresi cok kisadir avva§ ama suresl i¢in uygun bir
U | kablo bagi deger ayarlayin
dygun olmayan ka 'I‘o aglantis, * Kablo baglantilarini kontrol edin ve
i ili onanimin asiri gerilime maruz
E0006 | Sabit huz agin gerilim g surticiinlin kablo baglantilarini
kalmasina neden olur X
uygun sekilde yapin
* Baglantiy kontrol edi kablol
* Fazcikislari arasinda veya 2d a: IZII('I(ZZ :a)“lea Ir;ve aplotan
uygu i |
£0008 | Giic birimi hat topraklamada kisa devre By?I ? k g‘ 4 " |
g birimi hatasi . t t
< * Cikis akimi ok ytiksektir e;gnan Ve mekanizmay! kontro
i
* Glig birimi hasarlidir
e birimi @ » Tamir icin tedarikciyle temasa gegin
* Cevre isisi cok ytiksektir * Daha yuksek kapasiteli bir strticti
o Sirictni iyi segin
E0009 | Sogutucu asir isinmast Surﬁct{nun dis havalandirmasi iyi G o
degildir * Havalandirmay: gelistirin
* Fanarizasi + Sogutucu fani degistirin
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Hata alarm Muhtemel hata sebebi Coziim
« Isialgilama devresinde hata var. « Teknik destek isteyin
E0010 | Frenleme birimi hatasi * Frenleme initesinde devre hatasi | * Teknik destek isteyin
* Gl devresi tamamen kesildiginde,
E0011 | CPUhatasi * CPU anormal gl acik konumunu kontrol edin.
« Teknik destek isteyin
* Motor baglantisini kontrol edin
E0012 | Motorauto-tuninghatasi | « Auto tuning zaman asimi * Dogru motor plaka bilgilerini girin
* Teknik destek arayin
* Kontraktor hatasi * Kontaktorii degistirin
E0013 | Softstartbasarisiz
* Kumanda devresi hatasi * Teknik destek isteyin
E0014 | Akim algilama hatasi * Akim algilama devresi hasarlidir « Tamir igin tedarikgiyle temasa gegin
o : Trlfa?e gln?l{surucu 6n, gue « Trifaze gug girisini kontrol edin
E0015 | Eksik girig girisinde,giris faz kaybi hatasi N -
. * Litfen teknik destek alin
meydana gelir
* Cikis faz baglantisi kesik veya ¢ikis o
faz * Siirticli ve motor arasinda ki
baglantiyr kontrol edin
E0016 | Eksik cikis « kaybi vardir J Y
o o « Lutfen motorun kalitesini kontrol
* Sirticlinlin trizaze yuklnde edin
yliksek dengesizlik
* Hizlanma siresi ok kisadir * Hizlanma zamanini ayarla
* V/f egrisinin uygunsuz ayari veya * V/f egrisinin veya tork artigini
tork degerinde artis olmasi asir ayarlarini diizeltin
E0017 | Suriicliye asin yiklenme d : ? 4
akima neden olur * Sebekegerilimi kontrol edin
* Ana giic gerilimi cok distiktir * Uygun gii¢ degerlerine sahip
* Motor yuiku ¢ok ytiksektir suriict kullanin
« Fren anizasi veya kontraktor arizasi | » Kontraktori degistirin
* PG pulse sayisi hatali * Uygun enkoder P/R'yi ayarlayin.
* F05.19 ve F05.20'nin uygunsuz * F05.19 ve F05.20'nin ayarlarini
E0018 | Agir hizsapmasi ayari diizeltin
* Yetersiz stirtict torku * Daha yliksek kapasiteli stirlici segin
* Hizdonglsi Pl parametre ayar * Hizdongist Pl parametresini dogru
dogru degildir sekilde ayarlayin
* V/f egrisinin uygun olmayan ayar | + V/f egrisinin ayarini yapin
« Sebeke gerilimi cok dusuktur * Glg girisini kontrol edin
E0019 | Motor agint yiiklenme * Motorun a§:|r| yiik koruma fakt'or%J * Motorun asir ylik koruma faktorina
uygun seklide ayarlanmis degildir dogru olarak ayarlayin
* Motor, bloke edilmis torkla calisir * Yuku ve mekanik iletim cihazlarini
veya ylik cok agirdir kontrol edin
* Yiki azaltin. Hizlanma/yavaglama
* Motorun asiri isinmasi P
. stresini artirn
: Motlor aS!r,' 'Stl terrﬁln;;l (dU:tal VeY¥a | . Motoru tamir edin veya degistirin
analog giris terminali) yanli
E0020 | Motor asiri isinmasi baglait? $ yanis « Asiri 151 denetleme giris sinyali
. dogruluk kontroli
* Motor parametrelerinin ayari
yanlistir * Motor parametrelerini plaka
bilgilerine gore ayarlayin
« Kontrol kartt EEPROM'un bellek
E0021 | Anakart EEPROM hatasi on roA art unbetle  Tamir icin tedarikciyle temasa gecin
devresi hatalidir
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Hata alarm Muhtemel hata sebebi Coziim
. , . « Paneli degistiri
£0022 | PanelEEPROMhatas! Panel EEPROM’'un bellek devresi aneli degistirin
hatalidir « Tamir igin tedarikgiyle temasa gegin
* Motor ve surticli gli¢ orani degeri | * Uygun gi¢ oranina sahip Grticti
cok farkhdir secin
E0023 | Parametre ayar hatasi
* Motor parametrelerinin uygunsuz | * Motor parametrelerinin dogru
sekilde ayarlanmis olmasi degerlerini ayarlayin
- * Harici ekipmanin hatali terminali o .
E0024 | Harici hata Ici ekip ' : inall * Harici ekipmani kontrol edin
calistyor
* F16.14 ve F16.15'in ayarlarini
dizeltin
* Siriicli ve motor arasindaki
. X .15’ baglantiyi kontrol edin
E0025 | Calisma akimi cok diistik F16:‘14‘ve F16.15'in ayarlari uygun ”g 1yl T i
degildir « Surtictiden cikis olup olmadigini
kontrol edin
* Cikis kontraktériiniin calismasinin
normal olup olmadigini arastirin
* Haberlesme kablosunda baglanti
Haberlesme zaman ; )
E0028 hatasi « Baglantiyr kontrol edin
asimi hatasi
* Baglh degil veya iyice bagh degil
« iletisim kablosunda baglanti « Lutfen baglantiyr kontrol edin
hatasi « lletisim formatini ve baud hizini
E0029 | Haberlesme hatasi  Bagli degil veya iyice bagli degil dogru sekilde ayarlayin
« iletisim ayar hatasi * Verileri, MODBUS protokoliine gére
« lletisim veri hatasi gonderin
o * PG kablo fazi ve motor fazi
E0030 | Enkoder yonii yanhs . * F11.02'nin ters degerini ayarlayin
uyumlu degildir
E0031 | Enkoder baglanti hatasi * Giris sinyalsiz enkoder * Enkoder baglantisini kontrol edin
L) kod |
* Enkoder darbe sayisi hatalidir ygun enkoder pulse sayisini
* Yetersiz stirlicti torku ayarlayin
E0032 | Motor asiri hizi e * Daha yliksek kapasiteli stirlici segin
» Hizdongusti Pl parametre ayari - sy
N - * Hizdongl Pl parametresini dogru
dogru degildir R
sekilde ayarlayin
ABZ enkoder Z sinyal * Baglanti problemi
E0033 Y N P « Baglantiyr kontrol edin
kaybi « Siddetli parazit
UVW enkoderin hatali . i
E0034 R . * UVW enkoder fan alani hatasi * UVW baglantisini kontrol edin
UVW sinyali
E0035 SINCOS enkoder hatali * Enkoder hatasi * Enkoderi kontrol edin
CD sinyali * Enkoder baglantisi kesik + Enkoder baglantisini kontrol edin
* Kontraktor hasari o
.  Kontraktoru degistirin
E0036 | Kontaktor hatasi * Geri besleme kontak baglantisi ) )
. « Baglantiyr kontrol edin
problemi
* Check external governor * Replace governor
E0037 | Governor fault
» Check feedback signal * Replace circuit
Not:

E0022hatasi siirtictiniin normal ¢alismasini etkilemez.
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8.2 Bakim

Cevre 1sisl, nem, toz, osilasyon (titresim), i¢ parca ve aksamlarin eskimesi, asinma ve yirtilma gibi bircok
faktor, potansiyel hatalarin artmasina neden olacaktir. Bu nedenle, surtictiniin gunliik bakiminin
yapilmasi gereklidir.

» Eger stricl cok uzakta bir yere tasinmigsa, stiriciiniin parca ve aksamlarini tam olup olmadigini ve
vidalarin iyice sikistirilmis olup olmadigini kontrol edin.

« Sdrdctnin icerisindeki tozlan periyodik olarak temizleyin ve vidalarin gevsek olup olmagini kontrol
edin.

Tehlike

Surtictnin bakimini sadece egitimli ve kalifiye profesyonel bir kisi yapabilir.

Bakim personeli, stirtictiniin bakimini ve stirictde i¢ 6l¢imleri yapmadan 6nce tizerindeki muicevherler de dahil
biylin metal esyalari ¢ikarmalidir.

Surtcu calistinldigi zaman veya calisiyor durumdaysa yuksek gerilim olusur.

Kontrol ve bakim islemleri, sadece surtictintin AC gticli kesildigi zaman yapilmalidir ve en az 10 dakika
beklenmelidir. Kasa bakimi, sadece struictiniin icindeki sarj indikatoriintin ve pano tizerindeki indikatorlerin kapal
oldugundan ve gti¢ terminalleri (+) ve (-) arasindaki gerilimin 36V'un altinda oldugundan emin olunduktan sonra

yapiimalidir.

Uyari

2 yildan fazla kullanilmadan bekletilen surticti icin, giris gerilimini tedricen artirmak icin voltaj regulatord kullanin.
« Surtictinlin icerisinde vida, plaka gibi metal parcalar birakmayin.

Tedarikginin talimatlari olmaksizin stiriicii icerisinde degisiklik yapmayin.

SurGcinun icerisinde statik elektrige duyarli olan IC komponentleri vardir. PCB tizerindeki parca ve aksamlara
dogrudan dokunulmasi yasaktir.

Giinliik Bakim
Sirlict belirlenen ortamda calistirilmalidir (béliim 3.2, sayfa 11'a bakiniz). Ayrica calistirma sirasinda
bazi beklenmedik kazalar meydana gelebilir.
Bu nedenle, suirlicli sartlarini Tablo 8-2'e gore devam ettirmeli, calisma verilerini kaydetmeli ve
problemleri derhal arastirmalisiniz.

Tablo 8-2 Daily checking items

Kalem icerik Kriter
Calisma ortami Sicaklik ve nem -10 - +40°C, ve 40 - 50°C'de azalma
Less than 95%RH, non-condensing
Toz ve su damlamasi No conductive dust accumulating, no water dripping
Gaz Koku yok
Strlict Titrresim ve 1sitma Sabit tiresim ve sicaklik
Gurdltt Anormal ses yok
Motor Isinma Asiri 1sinma yok
Guralta Disii ve normal glirGlti
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Kalem igerik Kriter
alisma durum 1kis akimi Nominal degerler icinde
$ g C
parametreleri Gikis gerilimi Nominal degerler icinde

Periyodik Bakim
Musteri, gizli problemlerden kaginmak ve siriicliniin cok uzun bir siire iyi calistigindan emin olmak i¢in
gercek ortam ve gevreye gore siirlicliyii kisa zamanda veya her 3 ila 6 ayda bir kez kontrol etmelidir.

Genel Muayene:

« Kontrol terminallerin vidalarinin gevsek olup olmadigini kontrol edin. Eger vidalar gevsekse, vidalari
bir tornavidayla sikistirin.

* Ana devre terminallerinin uygun sekilde baglanip baglanmadigini ve ana elektrik sebekesine giden
kablolarin asiri isinip isinmadigini kontrol edin.

* Gug kablolarinin ve kontrol kablolarinin hasarli olup olmadigini kontrol edin; 6zellikle kablo
muhafazalarinda asinma ve yirtilma olup olmadigini kontrol edin.

» Kablo pabuglarinin ve mapalarinin etrafindaki izolasyon bantlarinin hasarli olup olmadigini ve
ozellikle kablo sonlandirmalari yakinlarinda asiri isinma belirtileri olup olmadigini kontrol edin.

* PCB'lerin usttindeki ve hava oluklarindaki tozlar bir elektrikli siptrgeyle temizleyin.

Not:

1. Sdirticiiniin dielektrik direng testi halihazirda fabrikada yapilmistir. Bu testi tekrar yapmayin. Aksi takdirde
sdrticti hasar gorebilir.

2. Motorda izolasyon testi yapilmasi gereklidir. Bu test, motorun giris terminalleri U/V/W Siiriictiden
sokdildiikten sonra yapilmalidir. Aksi takdirde, siirticii hasar gérecektir.

3. Uzun stire kullaniimadan bekletilen stiriictiler her 2 yilda bir kez elektrige baglanip ¢calistiriimalidir.
Siirtictiye AC elektrik verildigi zaman giris voltajini en az 5 saat siireyle nominal giris gerilimine tedricen
ylikseltmek icin bir voltaj regtilatérd kullanin.
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Arizali Parcalari Degistirme
Kolayca hasarlanan parca ve aksamlar; sogutma fani ve filtrelerin elektrolitik kapasitorleridir. Bu aksam
ve parcalarin dmri buyik 6lcliide bunlarin uygulama ortamina ve korunmalarina baghdir. Kullanicilar,
aksam ve parcalarin servis siiresine gore degistirilip degistirilmemesi gerektigine karar verebilir.

Sogutucu fan
Omrii: 60.000 saattir.
Hasarlarin muhtemel nedeni: Fan yatak ve rulmanlarinin asinmasi ve fan valflerinin eskimesi.

Kriterler: Stirlicti kapatildiktan sonra, fanlardaki ve diger parcalardaki catlak gibi anormal durumlarin
olup olmadigini kontrol edin. Striicl agildigi zaman surtictiiniin ¢calismasinin normal olup olmadigini
kontrol edin ve her hangi anormal osilasyon olup olmadigini kontrol edin.

Elektrolitik kapasitorler
Omrii: 50.000 saat

Hasarlarin muhtemel nedeni: Yiiksek cevre isisi, elektrolitin eskimesi ve yiiklerin hizli bir sekilde
degistirilmesinin sebep oldugu biytik pulse akimi.

Kriterler: Sik asir akim ve agiri gerilim arizalarinin striiciiniin yiikle ilk cahistirildigi sirada meydana gelip
gelmedigini kontrol edin. Sivi sizinti ve kagaklarinin var olup olmadigini kontrol edin. Emniyet valfinde
kagak olup olmadigini kontrol edin. Statik kapasitans ve izolasyon direncini 6l¢tin.

istenmeyen Siiriicii Geri Déniistimii
Strtict atildigi zaman, asagidaki faktorlere dikkat edin:
Kapasitorler eger yanarsa, patlayabilir.
On kapaklar gibi plastik parcalar yandigi zaman zehirli gazlar ortaya cikabilir.

Atma yéntemi: istenmeyen siiriiciileri sanayi atiklari olarak elden cikarin.
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Bolim 9 Aksesuarlar

9.1 Panel Montaji

Pano montaj techizati, montaj kaidesi ve uzatma kablosundan ibarettir.
Montaj Plakasi
Montaj plakasi bir aksesuardir.

Model:HD-KMB.Montaj plakasi bilgileri Sekil 9-1'de gosterilmistir. Birimler:mm.
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HD-KMB Olciileri Montaj delik Olciileri Montaj
Sekil 9-1 Montaj bilgileri
Uzatma Kablosu
Uzatma kablosu bir aksesuardir.
Cesitler:
* 1m uzatma kablosu:HD-CAB-1M 10
¢ 2m uzatma kablosu:HD-CAB-2M
¢ 3m uzatma kablosu:HD-CAB-3M
¢ 6m uzatma kablosu:HD-CAB-6M
9.2 Reaktorii Secimi
Tablo 9-1 Reaktori Segimi
AC giris reaktori AC cikis reaktori DC reaktor
Model Parametre Parametre Parametre
Model Model Model
(mH-A) (mH-A) (mH-A)
HD5L-4T037 HD-AIL-4T037 0.19-75 HD-AOL-4T037 | 0.08-80 HD-DCL-4T037 0.35-100
HD5L-4T045 HD-AIL-4T045 0.16-90 HD-AOL-4T045 | 0.06-100 HD-DCL-4T045 0.29-120
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9.3 Frenleme Direnci Se¢imi

Tablo 9-2 frenleme direnci segimi igin kullanilir
Frenleme direnci baglantisi icin Bolim 4.3.2'ye bakiniz

Tablo 9-2 Frenleme direnci segimi

Motor Tavsiye edilen deger (Q) Giig (kW)
Model
(kW) Min Max Tavsiye edilen | Senkron Motor | Asenkron Motor
HD5L-2D2P2 22 26 130 50 1 1
HD5L-2D3P7 37 26 50 30 1.6 1.2
HD5L-2D5P5 55 17 27 20 2.0 1.6
HD5L-2D7P5 75 1 20 15 3.2 20
HD5L-2D011 1 mn 20 15 4.0 3.2
HD5L-2T015 15 10 16 12 5.0 4.0
HD5L-2T018 18.5 10 16 12 6.4 5.0
HD5L-2T022 22 7 10 9 8.0 6.4
HD5L-2T030 30 7 10 9 10.0 8.0
HD5L-4T2P2 22 56 210 100 1 1
HD5L-4T3P7 37 56 144 80 1.6 1.2
HD5L-4T5P5 55 56 100 70 2 1.6
HD5L-4T7P5 7.5 56 72 64 3.2 2
HD5L-4T011 1 34 48 40 4 3.2
HD5L-4T015 15 34 41 36 5 4
HD5L-4T018 18.5 17 31 24 6.4 5
HD5L-4T022 22 17 27 20 8 6.4
HD5L-4T030 30 11 20 15 10 8
HD5L-4T037 37 10 16 12 12 10
HD5L-4T045 45 7 10 9 18 15
Not:

1. Please select braking resistor based on the above Tablo.
Bigger resistor can protect the braking system in fault condition, but oversized resistor may bring a
capacity decrease, lead to over voltage protection.

2. The braking resistor should be mounted in a ventilated metal housing to prevent inadevertent contact
during it works, for the temperature is high.

9.4 Rejenaratif Birim

Detaylar icin HDRURejenaratif Birim kullanma kilavuzuna bakiniz.

—100— HD5LSriict Kullanim Kilavuzu



Shenzhen Hpmont Technology Co., Ltd.

Ek A Parameters

Ek A Parameters

Attributes are changed:

"*": 1t denotes that the value of this parameter is the actual value which cannot be modified.

“X": It denotes that the setting of this parameter cannot be modified when the controller is in run

status.

"O": It denotes that the setting parameter can be modified when the controller is in run status.

Kod

Function

Setting Range

Default

| Unit |Attribute|Setting

DO0O: (on pages 48 - 49)

D00.00

Sirlci Serisi

HD5L

Actual

D00.01

DSP yazilim versiyonu

0.00-9.99

Actual

D00.02

DSP 6zel yazilim versiyonu

0.00-9.99

Actual

D00.03

Panel Yazilim versiyonu

0.00-9.99

Actual

D00.04

Asansor ¢alisma durumu

Display in 16-bit binary:
Bit0: slirlicti enable

Bit1: revizyonda calisma
Bit2: MS calisma

Bit3: analog calisma

Bit4 - Bit7: Bos

Bit8: fren geri besleme girisi
Bit9: kontaktor geribesleme
girisi

Bit10: yukari yon mecburi
yavaslama girisi

Bit11: asagi yonde mecburi
yavagslama girisi

Bit12: MS terminal 1

Bit13: MS terminal 2

Bit14: MS terminal 3

Bit15: aku ile calisma

Actual

D00.05

Surticti Nominal Akimi

0.1-999.9A

Actual

D00.06

Surticti Durumu

Display in 16-bit binary:
Bit0: stirlicti hatasi

Bit1: calisma/durma
Bit2: UP

Bit3: DN

Bit4&5: hizZlanma/yavaslama/
sabit

Bit6: sifir hiz sinyali

Bit7: sifir hizda calisma
Bit8: auto-tuning

Bit9: ulasiimis hiz

Bit10: calismaya hazir
Bit11: fren gikisi

Bit12: kontaktor ¢ikisi
Bit13: stop sinyali

Actual
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Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting
Bit14, Bit15: bos
DO1: (on pages 49 - 50)
D01.00 | Kontrol modu 0-5 Actual *
D01.01 | Ayar hizi (m/s) 0.000 - 9.999 Actual *
D01.02 ;/?/’;Z:ahr:; (sr:)il:;:](a n: o 0.000-9.999 Actual *
D01.03 | Geri besleme hizi (m/s) 0.000 -9.999 Actual *
D01.04 | Ayar frekansi (Hz) 0.01 - 100.00Hz Actual *
D01.05 C:j;:;;zrln(ahil:r:;zs / 0.01 - 100.00Hz Actual *
D01.06 | Cikis frekansi 0.01 - 100.00Hz Actual *
D01.07 | Ayar devir sayisi 0 - 24000rpm Actual *
D01.08 | Calisma devir sayisi 0 -24000rpm Actual *
D01.09 | Bos *
D01.10 | Cikis gerilimi 0-999V Actual *
D01.11 | Cikis akimi 0.1-999.9A Actual *
D01.12 | Cikis torku ?&?C;SSO'O% (motor rated Actual *
DO1.13 | Gikis giici zfv;::)mﬂ% (motor rated Actual *
D01.14 | DCbara gerilimi 0-999V Actual *
D01.15-D01.16 Bos
DO02: (on pages 50-51)
D02.00 | Al gerilimi 0.00 - 10.00V Actual *
D02.01 Al gerilimi (tliketim sonrasi) 0.00 - 10.00V Actual *
D02.02 | Al2 gerilimi 0.00 - 10.00V Actual *
D02.03 | Al2 gerilimi (tliketim sonrasi) 0.00 - 10.00V Actual *
D02.04 | Al3 gerilimi 0.00 - 10.00V Actual *
D02.05 | Al3 gerilimi (tiiketim sonrasi) 0.00 - 10.00V Actual *
D02.06 | Al4 gerilimi 0.00 - 10.00V Actual *
D02.07 | Al4 gerilimi (tiketim sonrasi) 0.00 - 10.00V Actual *
D02.08 | AOT1 cikisi 0.00 - 10.00V Actual *
D02.09 | AO2 cikisi 0.00 - 10.00V Actual *
DO03: (on pages 51-52)
D03.00 | Sogutucu sicakhigi 0.0-999.9C Actual *
Display in 16-bit binary:
Bit15 - Bit12: Bos
Bit11 - Bit0 correspond to DI12 -
D03.01 | Giris terminali durumu DI1 Actual *
0: Disconnects with common
terminals
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Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting
1: Connects with common
terminals
Display in 16-bit binary:
Bit15 - Bit6: Bos
D03.02 | Cikis termianli durumu Bit5 - Bit2 correspond to RLY4 - Actual *
RLY1
Bit1 - Bit0 correspond to DO2 -
DO1
0: Normal
1: Haberlesme zaman asimi
D03.03 | MODBUSdurumu 2: Yanlis veri cercevesi bashgi Actual *
3: Yanhs veri cercevesikontroli
4: Yanls veri cercevesi icerigi
D03.04 | G acik toplam stresi (Hour) | 0-65535 Actual *
D03.05 | Toplam calisma suresi (Hour) 0-65535 Actual *
D03.06 | Calisma zamanlar 0-65535 Actual *
D03.07 | Mevcut hata 0-100 Actual *
DO04: (on pages 52 - 53)
D04.00 | SINCOS enkoder C faz degeri 0-4095 Actual *
D04.01 | SINCOS enkoder D faz degeri | 0-4095 Actual *
D04.02 | SINCOS enkoder A faz degeri | 0-4095 Actual *
D04.03 | SINCOS enkoder B faz degeri 0-4095 Actual *
D04.04 | UVW enkoder UVW durumu 0-7 Actual *
D04.05 | Elektriksel agi 0-65535 Actual *
D04.06 - D04.7 Bos
D04.08 | Enkoder Pulselari 0-65535 Actual *
D04.09 - D04.11 Bos
F0O0: (on pages 53 - 55)
F00.00 | Motor Tipi 0: Asenkronmotor 0 ] "
1: Senkronmotor
0:V/f kontrolu
F00.01 | Kontrol modu 1: SVC kontrolu 2 1 X
2: Kapali-gevrim vektor kontroll
VvF00.02 | Asansor nominal hizi 0.100 - 4.000m/s 1.500m/s 0.001m/s X
F00.03 | Surlct max cikis frekansi 5.00 - 100.00Hz 50.00Hz 0.01Hz X
F00.04 | Motor mekanik ayarlari 10.0 - 6000.0 60.0 0.1 x
0: Panel kontrolu
1: Terminal analog kontrolu
F0005 | isletme modu 2.Terminal MS kontrolu 0 ] "
3:Bos
4: Seri Haberlesme kontrolii
5:Bos
F00.06 | M-keyfonksiyonu 0:Etkin degil' 0 1 @)
1: UP / DNswitch
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Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting
F00.07 | Panel hizayari 0.000m/s - F00.02 1.500m/s 0.001m/s (©]
0: Calisma komutu ile ayni
o yonde
F00.08 | Calisma yonu i 0 1 X
1: Calisma komutu ile ters
yonde
FO1: (on pages 55 - 56)
F01.00 | Kullanici sifresi 00000 - 65535 00000 1 @)
0:Tam menii modu.
F01.01 Menii modu 1 Kt?ntrol meni modu. Sa-d?ce 1 o
fabrika ayar parametrelerinin
disindakilergérintulenebilir
0: Calisma yok
1: Fabrika ayarlarina geri doniin
F01.02 | Parametre baslatma o 0 1 X
2: Parametre indirme
3: Hata bilgisini sil
Panel EEPROM 1 0: Calisma yok
F01.03 anel parametre Galisma y ) 0 1 o
baglatma 1: Parametre ylkleme
F02: (on pages 56 - 57)
F02.00 | Baslatma gecikme suresi 0.000 - 4.999s 0.000s 0.001s X
F02.01 Fren agma gecikme suresi 0.000 - 4.999s 0.000s 0.001s X
Baslangig sifir hizinda tutma
F02.02 L 0.000 - 4.999s 0.500s 0.001s X
stiresi
F02.03 | Baslangi¢ Hizi 0.000 - 0.400m/s 0.000m/s 0.001m/s X
F02.04 | Baslangi¢ hizinda tutma stiresi | 0.000 - 4.999s 0.000s 0.001s x
F02.05 | Fren kapatma gecikme stresi | 0.000 - 4.999s 0.000s 0.001s X
fir h
Fo206 | Durmasifirhizinda tutma 0.000 - 4.9995 0.000s 0.001s x
stiresi
Kontaktor kapatma gecikme
F02.07 . 0.000 - 4.999s 0.000s 0.001s X
stresi
0.000 - 2.000s
F02.08 | Baslangi¢ rampa suresi 0.000s 0.001s X
0.000: No ramp
F02.09 | Bos
FO03: (on pages 57 - 58)
F03.00 | Kalkig ivmesi 0.020 - 9.999m/s? 0.700m/s?> | 0.001Tm/s? | X
F03.01 | Hizlama bagslangig ivmesi 0.020 - 9.999m/s? 0.350m/s> | 0.001Tm/s® | x
F03.02 | Hizlanma bitis ivmesi 0.020 - 9.999m/s* 0.600m/s* | 0.001Tm/s® | x
F03.03 | Durusivmesi 0.020 - 9.999m/s? 0.700m/s? | 0.001Tm/s? | X
F03.04 | Durus baslangi¢ ivmesi 0.020 - 9.999m/s* 0.600m/s* | 0.001Tm/s® | x
F03.05 | Durus bitis ivmesi 0.020 - 9.999m/s* 0.350m/s> | 0.001Tm/s* | x
F03.06 | Revizyonda Kalkis ivmesi 0.020 - 9.999m/s? 0.200m/s*> | 0.001Tm/s? | x
F03.07 | Revizyonda Durus ivmesi 0.020 - 9.999m/s? 1.000m/s? | 0.001m/s? | x
F03.08 | Kurtarmada Kalkis ivmesi 0.020 - 9.999m/s? 1.000m/s*> | 0.001m/s? | x
F03.09 | Kurtarmada Durus ivmesi 0.020 - 9.999m/s? 1.000m/s?> | 0.001m/s? | x
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Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting
F03.10 | Auto-tuning Kalkis ivmesi 0.020 - 9.999m/s? 0.100m/s*> | 0.001Tm/s? | x
F03.11 | Auto-tuning Durus ivmesi 0.020 - 9.999m/s? 0.100m/s* | 0.001Tm/s* | x
F03.12 | Acil Durus ivmesi 0.020 - 9.999m/s? 1.000m/s*> | 0.001m/s? | x
F03.13 | Durma ivmesi 0.020 - 9.999m/s* 0.350m/s> | 0.001Tm/s* | x

0: alan zayiflamasi

i optimizasyonu yok

Fo3.14 g;;ﬁ::s?/f:uzaymatma 1:pvoltaja ;,ijre oyptimize edin 0 ! *

2: akima gore optimize edin
F03.15 | Manyetik Alan Zayiflatma KP 0-5000 4000 1 X
F03.16 | Manyetik Alan Zayiflatma KI 0-5000 1000 1 X
Fo3.17 | ManvetikAlan Zayflatma 4000 - 5000 4126 1 x

Gerilim Limiti

F03.18 | Bos
e il o [T
F03.20 Bos
F04: (on pages 58 - 59)

Birimler: Al1 karakteristik egrisi

segimi

Ondaliklar: A2 karakteristik

egrisi secimi

Yuzliik: Al3 karakteristik egrisi

secimi
F04.00 | Referans Egrisi Binlik: Al4 karakteristik egrisi 0000 ! x

secimi

On binlik: Darbe giris

karakteristik egrisi segimi

0:Hat 1

1:Hat 2
F04.01 | Egri 1 Min Referansi 0.0 - F04.03% 0.0% 0.1% @)
F04.02 | Egri 1 Min Referans Degeri 0.0-100.0% 0.0% 0.1% @)
F04.03 | EGri 1 Max Referansi F04.01 - 100.0% 100.0% 0.1% @)
F04.04 | Egri 1 Max Referans Degeri 0.0 - 100.0% 100.0% 0.1% (©]
F04.05 Egri 2 Min Referansi 0.0 - F04.07% 0.0% 0.1% @)
F04.06 | Egri 2 Min Referans Degeri 0.0-100.0% 0.0% 0.1% (©]
F04.07 Egri 2 Max Referansi F04.05 - 100.0% 100.0% 0.1% @)
F04.08 | Egri 2 Max Referans Degeri 0.0 - 100.0% 100.0% 0.1% ©]
FO05: (on pages 59 - 61)
F05.00 | Coklu Hiz Girisi 0 0.000 - F00.02m/s 0.000m/s | 0.001m/s | O
F05.01 | Coklu Hiz Girisi 1 0.000 - F00.02m/s 0.000m/s | 0.001m/s | O
F05.02 | Coklu Hiz Girisi 2 0.000 - F00.02m/s 0.000m/s | 0.001m/s | O
F05.03 | Coklu Hiz Girisi 3 0.000 - F00.02m/s 0.000m/s | 0.001m/s | O
F05.04 | Coklu Hiz Girisi 4 0.000 - F00.02m/s 0.000m/s 0.001m/s (@]
F05.05 | Coklu Hiz Girisi 5 0.000 - F00.02m/s 0.000m/s | 0.001m/s | O
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Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting
F05.06 Coklu Hiz Girisi 6 0.000 - F00.02m/s 0.000m/s 0.00Tm/s @)
F05.07 Coklu Hiz Girisi 7 0.000 - F00.02m/s 0.000m/s 0.001m/s @)
F05.08 | Revizyon hizi 0.000 - 0.630m/s 0.200m/s | 0.001m/s | O
F05.09 | Kurtarma hizi 0.000 - F00.02m/s 0.100m/s 0.001m/s (©]

Yukari Mecburi Yavas!
Fos.0 | | oan Mecourl Yavasiama 0.0- 100.0% (F00.02) 97.0% 0.1% o
Algilama Degeri
Asagi Mecburi Yavaslama
F05.11 L. 0.0 - 100.0% (F00.02) 97.0% 0.1% @)
Algilama Degeri
F05.12 FDT1 0.0 - 100.0% (F00.02) 90.0% 0.1% ©)
F05.13 | FDT2 0.0 - 100.0% (F00.02) 90.0% 0.1% (@]
F05.14 | FDT1gecikme seviyesi 0.0 - 100.0% (F00.02) 1.0% 0.1% (@]
F05.15 | FDT2gecikme seviyesi 0.0 - 100.0% (F00.02) 1.0% 0.1% (@]
F05.16 FAR genisligi 0.0 - 20.0% (F00.02) 1.0% 0.1% @)
F05.17 Asin hiz ayarlan 80.0 - 120.0% (F00.02) 115.0% 0.1% X
0.0-2.0s
F05.18 | Asiri Hiz Uyari Suresi . 0.2s 0.1s X
0.0: No over-speed detection
F05.19 | Hiz Sapma Degeri 0.0 - 30.0% (F00.02) 20.0% 0.1% X
o 0.0-2.0s
F05.20 | Hiz Sapma Uyari Siresi o . 1.0s 0.1s X
0.0: No speed deviation detection
F05.21 | Bos
Mecburi Yavaslama Hareket
F05.22 Hizi 0.000 - 0.400m/s 0.050m/s 0.001m/s ©]
F05.23 - F05.25 Bos
FO06: (on pages 61 - 62)
0: Baslangig fonksiyonu yok
1: Analogue ayari
2:Dlayarn
F06.00 | Baslangig torku secimi 3: Dijital baslangig torku 4 1 x
4: Agirlik denleme yok
5: Asenkron motor sifir-servo
otomatik dengeleme
F06.01 | Yukari Baslangi¢ Tork Orani 0.0 - 100.0% 50.0% 0.1% bS
F06.02 | AsadiBaslangi¢ Tork Orani 0.0 - 100.0% 50.0% 0.1% X
Yukari Elekt. Baslangig Tork
F06.03 0.000 - 9.000 1.000 0.001 X
Kazanci
Yukari Fren Baslangi¢ Tork
F06.04 0.000 - 9.000 1.000 0.001 X
Kazanc
Asagi Elekt. Baslangig Tork
Fo6.05 | %29 slangic 0.000-9.000 1.000 0.001 x
Kazanci
Asagi Fren Baslangig Tork
F06.06 0.000 - 9.000 1.000 0.001 X
Kazanci
F06.07 | Baslangig Tork Dijital Ayari -100.0 - 100.0% 10.0% 0.1% X
F06.08 | DIYiik Sinyali 1 0.0 - 100.0% 10.0% 0.1% X
F06.09 | DIYik Sinyali 2 0.0 - 100.0% 30.0% 0.1% X
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Ek A Parameters

Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting
F06.10 DI Yiik Sinyali 3 0.0-100.0% 70.0% 0.1% X
F06.11 DI Yiik Sinyali 4 0.0-100.0% 90.0% 0.1% X
F06.12 - F06.13 Bos
F06.14 | Yiiksiiz Akim Katsayisi 0-9999 3000 1 X
F06.15 | Yuksuiz Hiz Dongusu KP 1-9999 2000 1 ©)
F06.16 | Yikstiz Hiz DongusuKI 1-9999 2000 1 @)
F06.17 - F06.20 Bos
F07: (on pages 62 - 65)

F07.00 | Nominal Giig 0.2 - 400.0kW Siiriicii 0.1kw x
F07.01 | Nominal Gerilim 0V - rated voltage of HD5L modeline | 1V X
F07.02 | Nominal Akimi 0.0 - 999.9A gdre 0.1A x
F07.03 | Nominal Frekans 1.00 - 100.00Hz 50.00Hz 0.01Hz X
F07.04 | Nominal Devir Sayisi 1-24000rpm 1440rpm Trpm X
Strlct
F07.05 | Nominal Gtig Faktorii 0.001 - 1.000 modeline | 0.001 X
gore
0: Hareket yok
F07.06 | Auto-Tuning Ayarlari 1: Motor statik auto tuning 0 1 X
2: Motor hareketli auto tuning
F07.07 | Stator Direnci 0.000 - 65.355Q 0.001Q X
F07.08 | Rotor Direnci 0.000 - 65.535Q2 Siiriici 0.001Q X
F07.09 | Kacak Enduktansi 0.0-6553.5mH modeline | 0.TmH X
F07.10 | Miisterek Enduktans 0.0-6553.5mH gore 0.1mH x
F07.11 | Tahrik Akimi 0.0-999.9A 0.1A X
F07.12 Motor Gévde Doyum Katsayisi | 0.00 - 0.50 (Magnetic flux is set 0.50 0.01 «
1 as 50%)
Motor Gévde Doyum Katsayisi | 0.00 - 0.75 (Magnetic flux is set
F07.13 0.75 0.01 X
2 as 75%)
F07.14 Motor Gévde Doyum Katsayisi | 0.00 - 1.20 (Magnetic flux is set 120 0.01 «
3 as 120%)
F07.15 | Tork Artisi 0.1-30.0% 0.1% 0.1% @)
F07.16 | Tork Artisi Sonu 0.0 - 50.0% (F07.03) 2.0% 0.1% @)
F07.17 | Kayma Dengeleme Kazanci 0.0 - 300.0% 100.0% 0.1% ©]
F07.18 | Kayma Dengeleme Filtre Suresi | 0.1-10.0s 0.1s 0.1s @)
F07.19 | Kayma Dengeleme Limiti 0.0 - 250.0% 200.0% 0.1% X
0: Hareket yok
1:H hareket halind
F07.20 | AVR fonksiyonu ef zaman hareket haiinde 1 4 1 o
2: Hiz yavaslamasi suirecinde hig
hareket yok
0: Salinim bastirilmasi, motorun
F07.21 | Osilasyon Soniimlemesi tahrik akim komponentine 0 1 @)
baghdir
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Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting
1: Salinim bastiriimasi, motorun
tork akim komponentine
baghdir
roras | S S s - w [ o
FO08: (on pages 65 - 66)
F08.00 | Duistik Hiz ASR KP 1-9999 500 1 @)
F08.01 | Duisiik Hiz ASR Kl 0-9999 500 1 @)
F08.02 | Yuksek Hiz ASR KP 1-9999 500 1 @)
F08.03 | Yuksek Hiz ASRKI 0-9999 500 1 @)
F08.04 | ASR Pl Anahtarlama Frekansi 1 0.00 - 50.00Hz 10.00Hz 0.01Hz @)
F08.05 | ASR Pl Anahtarlama Frekansi2 | 0.00 - 50.00Hz 15.00Hz 0.01Hz (@]
F08.06 | ASR integral Limit 0.0 - 200.0% (F07.02) 180.0% 0.1% @)
F08.07 | ASR Diferansiyel Zamani 0.000- LOOO'S . . 0.000s 0.001s O
0.000: ASR without differential
F08.08 | ASR Cikis Filtre Zamani 0.000-1.000s ) . 0.008s 0.001s ©)
0.000: ASR output without filter
F08.09 | Yukari Elektriksel Tork Limiti 0.0 - 200.0% (F07.02) 180.0% 0.1% X
F08.10 | Asagi Elektriksel Tork Limiti 0.0 - 200.0% (F07.02) 180.0% 0.1% X
F08.11 | Yukari Rejeneratif Tork Limiti 0.0 - 200.0% (F07.02) 180.0% 0.1% X
F08.12 | Asagi Rejeneratif Tork Limiti 0.0 - 200.0% (F07.02) 180.0% 0.1% X
F09: (on pages 66 - 67)
F09.00 | Akim Déngisti KP 1-4000 500 1 @)
F09.01 Akim Déngusti Kl 1-4000 500 1 ©)
0.000 - 1.000s
F09.02 | Akim Dongiisti Filtre Stiresi 0.000: current-loop output 0.000s 0.001s O
without filter
F09.03 - F09.07 Bos
F10: (on pages 67 - 68)
F10.00 | Senkron Motor Tipi 0:1PM 0 1 x
1:SPM
F10.01 Nominal Gu¢ 0.2 - 400.0kW Siirticii 0.1kwW x
F10.02 | Nominal Gerilim 0V - Stirtctinominal gerilimi modeline | 1V X
F10.03 | Nominal Akim 0.0-999.9A gore 0.1A x
F10.04 | Nominal Frekans 1.00 - 100.00Hz 19.20Hz 0.01Hz X
F10.05 | Anma Devir Sayisi 1-24000rpm 96rpm 1rpm X
F10.06 Stator Direnci 0.000 - 9.999Q 0.000Q 0.001Q X
F10.07 | Dort Eksen Enduktansi 0.0 - 999.9mH 0.0mH 0.1mH X
F10.08 | Direkt Eksen Endiitansi 0.0-999.9mH 0.0mH 0.1mH X
F10.09 | EMF 0V - Stirlicinominal gerilimi 380V v x
0: Hareket yok
F10.10 | Agisal Auto-Tuning 1: Statik auto tuning 0 1 X
2: Hareketli auto tuning
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Ek A Parameters

Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting
Statik Auto-Tuning Gerilim
F10.11 0.0 - 100.0% (F10.02) 100.0% 0.1% X
Ayar
F10.12 | Baslangig Agisi 0.0 -359.9° 0.0° 0.1° X
F10.13 | Z Pulse Baslangig Agisi 0.0 -359.9° 0.0° 0.1° X
F10.14 | Sincos Enkoder C Genligi 0-9999 2048 1 X
F10.15 | Sincos Enkoder C Sifir Orani 0-9999 2048 1 X
F10.16 | Sincos Enkoder D Genligi 0-9999 2048 1 x
F10.17 | Sincos Enkoder D Sifir Orani 0-9999 2048 1 X
0: Cfazi D'nin 6niinde
F10.18 | Sincos Enkoder CD Faz o 0 1 X
1: Dfazi C'nin 6niinde
F10.19 | Bos
BitO - Bit1: Bos
Bit2: Algilanan hiz i¢in
Senkron Motor optimizasyon
F10.20 L L 0 1 X
Optimizasyonu 0: Optimizasyon yok
1: Optimizasyon var
Bit3 - Bit15: Bos
F11: (on pages 68 - 69)
1: HD-PG2-OC-FD gecerlidir
2: HD-PG6-UVW-FD gegerlidir
F11.00 | HD5LEnoder karti 3: HD-PG5-SINCOS-FD gecerlidir | 4 1 X
4: HD-PG11-FC-FD gegerlidir
(Endat destegi)
F11.01 EnkoderP/R 1-9999 2048 1 X
. 0: Ayni yon
F11.02 | Enkoder yon ayari . 0 1 X
1:Ters yon
0x00 - 0x77
Birimler: Dusuk hiz filtre
F11.03 | Enkoder Sinyali Filtre Katsayisi | = Hetichiz ox11 1 o
katsayisi
Onlar: Yiiksek hiz filtre katsayisi
0: Endat
1: Déner transformator
F11.04 | Seri Haberlesme Protokolu . 0 1 X
protokolu
2-9:Bos
0.00 - 2.00s
F11.05 | Enkoder Baglanti Yok Uyarisi 0.00: Do not detect the PG wire 1.00s 0.01s X
disconnection
F12: (on pages 69-71)

F12.00 | Giris Terminali Filtre Suresi 0.000 - 2.000s 0.010s 0.001s x
F12.01 | DI1 Fonksiyonu 0: Etkin degil 1 1 X
1: Strtictietkin (EN)

F12.02 | DI2 Fonksiyonu 2/3:UP/DN 2 1 bS
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Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting

4-6:MS1-MS3
F12.03 | DI3 Fonksiyonu . . 3 1 X
7: Revizyon girisi (INS)
8: Akilli giris (BAT

F12.04 | DI4 Fonksiyonu uld giris (BAT) 4 1 X
9: Kontaktor geri besleme girisi

(CSm)

F12.05 | DI5 Fonksiyonu X . 5 1 X
10: Fren geri besleme girisi

] (BSM)

F1206 | DI6 Fonksiyonu 11-14: Agirlik sinyali girisi 1-4 | © ! x

(WD1-WD4)

15: Motor agiri isinma girisi (OH)

F12.07 | DI7 Fonksiyonu

16: Hata reset (yeniden

F12.08 | DI8 Fonksiyonu ayarlama) girisi (RST)

17:Yukari mecburi yavaslama
F12.09 DI9 Fonksiyonu girisi (UPF) 0 1 X

18: Asagl mecburi yavaslama
F12.10 | DI10 Fonksiyonu girisi (DNF) 0 1 X

19: Governor feedback input
F12.11 DI11 Fonksiyonu (0SG) 0 1 X
20-33:Bos

34: Harici hata (EXT)

Yiizlii sayilar 0 olarak ayarlandigi
zaman bu, normalde agik girisi
ifade eder; buna karsin yiizlii
sayilar 1 olarak ayarlandigi
zaman ise bu, normalde kapali
girisi ifade eder

F12.13 | MS Girisleri Filtre Stresi 0.000 - 2.000s 0.010s 0.001s X
F12.14 | Bos

F12.12 | DI12 Fonksiyonu

0: Etkin degil
F12.15 | DO1 Fonksiyonu 1: Stirlict hazirdir 2 1 X

2: Surtict calisiyor

3: Stirlic sifir hizda calisiyor
F12.16 | DO2 Fonksiyonu pozisyonundadir 3 1 X

4: Sifir hiz
5: Kontraktor ¢ikis kontrolii

F12.17 | RLY1 Fonksiyonu 6: Fren cikis kontrolii

7:FDT1
8:FDT2

F12.18 RLY2 Fonksiyonu . . 0 1 X
9: Hiz vanis sinyali (FAR)

10: Yukari sinyal ikisi
F12.19 | RLY3 Fonksiyonu 11: Asagi sinyal cikisi
12: Dustkgerilim
13: Bos

14: Striict hatasi

F1220 | RLY4 Fonksiyonu 15: Asansorii durdurma

16-19: Bos
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Kod Function Setting Range Default Unit Attribute|Setting
Bit0,Bit1: DO1,DO2 output
terminal positive or negative
logic setting

Bit2 - Bit5: RLY1 - RLY4 relay
F12.21 | Gikis Terminali Mantik Girisi output positive or negative 00 1 O
logic setting

0: Pozitif mantik
1: Negatif mantik

F12.22-F12.24 Bos
F13: (on pages 71 - 74)

F13.00 | Al1 Fonksiyonu 0: Etkin degil 0 1 X
F13.01 | AI2 Fonksiyonu 1:Hizayar 0 1 x
F13.02 | A3 Fonksiyonu 2: Agirik sinyali 0 1 x

3: Motor agiri 1sinma sinyali
F13.03 | Al4 Fonksiyonu (sadece Al4 devrede) 0 1 X
F13.04 | Al Baslangi¢ Orani -100.0 - 100.0% 0.0% 0.1% @)
F13.05 Al1 Kazanim -10.00 - 10.00 1.00 0.01 @)
F13.06 | Al Filtre Zamani 0.07-10.00s 0.05s 0.01s O
F13.07 | Al2 Baslangi¢ Orani -100.0 - 100.0% 0.0% 0.1% @)
F13.08 | Al2 Kazanim -10.00 - 10.00 1.00 0.01 (@]
F13.09 | AI2 Filtre Zamani 0.01-10.00s 0.05s 0.01s (@]
F13.10 | AI3 Baslangig Orani -100.0 - 100.0% 0.0% 0.1% @)
F13.11 | A3 Kazanim -10.00 - 10.00 1.00 0.01 (@]
F13.12 | Al3 Filtre Zamani 0.01-10.00s 0.05s 0.01s @)
F13.13 | Al4 Baslangi¢ Orani -100.0 - 100.0% 0.0% 0.1% (©]
F13.14 | Al4 Kazanim -10.00 - 10.00 1.00 0.01 @)
F13.15 Al4 Filtre Zamani 0.01-10.00s 0.05s 0.01s @)

0: Etkin degil

1: Calisma hizi (0 - maksimum

cikis hizi)
F13.16 | AO1 Fonksiyonu 2: Ayar hizi (0 - maksimum gikis | 0 1 o

hizi)

3: Cikis akimi (0 - stirlicti
nominal akiminin iki kati)

4: Cikis gerilimi (0 - stirtcu
nominal geriliminin 1.2 kati)

5: DC bara gerilimi (0 - stirlict
F13.17 | AO2 Fonksiyonu nominal geriliminin 2.2 kati) 0 1 @)
6: Al giris (0-10V)

7-9:Al2 - Al4 giris (-10- 10V/0 -

20mA)
F13.18 | AO1 orani -100.0 - 100.0% 0.0% 0.1% ©]
F13.19 | AO1 kazanci 0.0 -200.0% 100.0% 0.1% O
F13.20 | AO2orani -100.0 - 100.0% 0.0% 0.1% O
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F13.21 AO2 kazanci 0.0 - 200.0% 100.0% 0.1% @)
F14: (on pages 74 - 75)

0: 1-8-2 format, esitlik biti
yok,RTU
1: 1-8-1 format, cift esitlk
biti,RTU
2:1-8-1 format, tek esitlik
. biti,RTU
F14.00 | Veriformati o 0 1 X
3:1-7-2 format, esitlik biti
yok,ASCII
4:1-7-1 format, cift esitlik
biti,ASCII
5:1-7-1 format, tek esitlik
biti,ASCII
0: 1200bps
1: 2400bps
. 2:4800bps
F14.01 audorani segimi 3 1 X
3:9600bps
4:19200bps
5:38400bps
F14.02 Yerel adres 0-247 2 1 X
F14.03 | Sunucu PC cevap zamani 0-1000ms Ooms Tms X
Haberlesme Zaman Asimi 0.0-1000.0s
F14.04 0.0s 0.1s X
Uyari Zamani 0.0: Not detect at timeout
Haberlesme Hatasi Uyar 0.0-1000.0s
F14.05 0.0s 0.1s X
Zamanli 0.0: Not detect at error
F14.06 - F14.47 Bos
F15: (on pages 75 - 76)
0: Cince
1: English
F15.00 | Lisan secimi N 9 0 1 O
2:Tirkge
3-9:Bos
F15.01 LCDpanelkontrasti 1-10 5 1 ©)
F15.02 | Calismada Display Para.Set 1 | O Etkin degil 5 1 @)
1: Strtict nominal akimi
2: Surtici durumu
F15.03 | Calismada Display Para. Set 2 3:islem kanali 6 1 ©)
4: Ayar hizi
F15.04 | Calismada Display Para.Set3 | > Ayar hizi(hizlanma/yavaslama | 44 1 0]
sonrasl)
6: Cikis frekansi
F15.05 | Calismada Display Para. Set 4 7: AyarRpm 1 1 @)
8: GercekRpm
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9: Bos
F15.06 | Calismada Display Para.Set5 | 10: Cikis gerilimi 0 1 (@)
11: Cikig akimi
12: Cikis torku
F15.07 | Calismada Display Para. Set6 | 13: Cikis glicti 0 1 O
14: DCbara geilimi
15: Al1gerilimi
F15.08 | Durmada Display Para. Set 1 16: Allgerilimi(harcama sonrasi) | 4 1 (©]
17: Al2gerilimi
18: Al2gerilimi(harcama sonrasi)
F15.09 | Durmada Display Para. Set 2 19: Al3gerilimi 14 1 o
20: Al3gerillimi(harcama
sonrasl)
F15.10 | Durmada Display Para. Set 3 21: Algerilimi 16 1 @)
22: Al4gerilimi(harcama sonrasi)
23: AO1¢ikisi
24: AO2¢ik
F15.11 | Durmada Display Para. Set 4 O2gikist 26 1 @)
25: Sogutucu sicakhgi
26: Giris terminaldurumu
X 27: Cikisterminaldurumu
F15.12 | Durmada Display Para. Set 5 27 1 @)
28: MODBUSdurumu
29: Toplam gui¢ acik stiresi(saat)
30: Toplam ¢alisma siiresi(saat)
F15.13 | Durmada Display Para. Set 6 plam cals 0 1 @)
31,32:Bos
F16: (on pages 76 - 77)
Sifir Hiz Calisma Sinyali
F16.00 . 0.00 - 10.00s 0.30s 0.01s X
Gecikme Zamani
fir Hiz Sinyali ik
Fieor | SirHizSinyali Gecikme 0.00-10.00s 0.30s 001s x
Zamanli
Dur Komutundan Sonra Akim
F16.02 0-9999ms Oms ms x
Kesme Zamani
0: Otomatik durdurma
1: Acil durd
F16.03 | Fan Kontrol Modu clf durdurma 0 1 O
2: Gug agik oldugu zaman
cahstirma
F16.04 Fan Tutma Siiresi 0.0 - 600.0s 30.0s 0.1s @)
o 220V: 380 - 450V Slirtict
F16.05 | Fren Gerilimi modeline | 1V X
380V:630- 750V "
gore
F16.06 | Kontaktor Hatasi Uyari Zamani | 0.1-10.0s 2.0s 0.1s X
F16.07 | Multi-speed Revizyon Se¢imi 0-7 0 1 X
F16.08 | Sifir Hiz Esigi 0.001-0.010m/s 0.003m/s 0.001m/s (@]
0: Report E0020 after motor
F16.09 Motor Asiri Isinma Hatasi stop 0 1 O
1: Report E0020 at once
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HD-PG11-SC-FD indirgeme

F16.10 1-256 1 1 X
Katsayisi

F16.11 Senkro'n l\'/l'otor AutoTuning ve 20- 200% 120% 1% «
Akim Limiti

alisma Sinyal Cikis Zaman

Fleaz | Salismasinyal Cikis ' | 0.00-1.00s 0.00s 001s x

Gecikmesi
i i 0: Etkin degil

F16.13 Uf’S ile Kurtarmada Otomatik in degi 0 1 «
Yon Secimi 1: Etkin
Minimum Calisma Akim

Flg14 | Minimum Galisma Akimi 0-100% (F07.11) 20% 1% x
Limiti
Minimum Calisma Akimi Uyari

F16.15 L 0.0-5.0s 0.0s 0.1s X
Siresi

F16.16 | Regtilator Hatasi Uyari Suresi 0.0-2.0s 1.0s 0.1s X

F16.17 | DC braking current at stop 0-150% 100% 1% X
Starting frequency of DC

F16.18 0.20 - 10.00Hz 0.50Hz 0.01Hz X
braking current at stop

F16.19 | Brake release frequency 0.00 - 10.00Hz 0.00Hz 0.01Hz bS

F16.20 - F16.24 Bos

F17: (on pages 77 - 79)
Motor Asiri Isinmasinda Giri

F17.00 smisnmasindaains | 600 10.00v 0.00V 001V x

Gerilimi

0: Motorun asiri isinmasini
F17.01 | Termistor Tioi algilamaz (NC) 0 .

. t X
ermistor tip! 1: Pozitif karakteristik (PTC)

2: Negatif karakteristik (NTC)

Motor Asiri Isinmasinda Esik

F17.02 . . 0.0 - 10.0kQ 5.0kQ 1.0kQ X
Direnci
F17.03 Dusuk Girig Voltaji Uyari Limit | 0- 100% (rated voltage of 30% 1% «
Orani controller)
F17.04 | Dusuk Giris Voltaji Uyari Siresi | 0.0 - 5.0s 1.0s 1.0s X
Dustik Cikis Akimi Uyari Limit | 0- 100% (rated current of
F17.05 20% 1% X
Orani controller)
F17.06 | Dustik Cikis Akimi Uyari Stiresi | 0.0 - 20.0s 3.0s 1.0s X
Motor Asiri Yiklenme Koruma
F17.07 . 20.0-110.0% 100.0% 1.0% X
Faktoru
. 0-100
F17.08 | Hata Otomotik Reset Sayisi . 0 1 X
0: No auto reset function
F17.09 | Hata Otomatik Reset Araligi 2.0-20.0s/time 5.0s/time 0.1s/time X
Birimler:Otomatik reset
sirasinda
0: Hata rolesi eylem yok
F17.10 | Hata Rélesi islem Secimi 1: Hata rélesi 00 1 @)

Onlar:DC bara dustikken
0: Hata rolesi eylem yok
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1: Hata rolesi

F17.11

No. 5 Hata Tipi

Lu: DCbara diisiik gerilimi
E0001: Hizlanma asiri akim
E0002: Yavaslama asirt akim
E0003: Sabit hiz asir akim
E0004: Hizlanma asiri gerilim
E0005: Yavaslama asiri gerilim
E0006: Sabit hiz asiri gerilim
E0008: Giig birimi hatasi
E0009: Sogutucu asirt isinmasi
E0010: Frenleme birimi hatasi
E0011: CPUhatasi

E0012: Motorauto-tuninghatasi
E0013: Softstartbasarisiz
E0014: Akim algilama hatasi
E0015: Eksik giris

E0016: Eksik ¢ikis

E0017: Stirtictye asin yuklenme
E0018: Asirt hiz sapmasi
E0019: Motor asir yiklenme
E0020: Motor agiri 1sinmasi
E0021: Anakart EEPROM hatasi
E0022: PanelEEPROMhatasi

E0023: Parametre ayar hatasi
E0024: Harici hata

E0025: Calisma akimi ¢ok duisiik
E0028: Haberlesme zaman asimi
hatasi

E0029: Haberlesme hatasi
E0030: Enkoder yonii yanls
E0031: Enkoder baglanti hatasi
E0032: Motor asiri hizi

E0033: ABZ enkoder Z sinyal
kaybi

E0034: UVW enkoderin hatali
UVW sinyali

E0035: SINCOS enkoder hatali
CD sinyali

E0036: Kontaktor hatasi

E0037: Governor fault

E0008, E0010, E0013,

E0014, E0021, E0022,

E0024, E0036 can't auto reset

F17.12

No. 5 Hatasi Ayar Frekansi

0.00 - 100.00Hz

0.00Hz

0.01Hz

F17.13

No. 5 Hatasi Cikis Frekansi

0.00 - 100.00Hz

0.00Hz

0.01Hz

F17.14

No. 5 Hatasi DC Bara Voltaji

0-999V

ov

I\

F17.15

No. 5 Hatasi Cikis Gerilimi

0-999V

ov

I\
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F17.16 | No.5 Hatasi Cikis Akimi 0.0-999.9A 0.0A 0.1A *
No.5 Hatasi Giris Terminali
F17.17 0.5 Hatasi Giris Terminali 0-0x1FE 0 1 N
Durumu
No.5 H kis Terminali
F17.18 0.5 Hatasi Cikis Terminali 0-0x3F 0 1 M
Durumu
F17.19 No. 5 Hata Aralig 0.0 -6553.5 hour 0.0h 0.1h *
F17.20 | No.4 HataTipi 0-36 0 1 *
F17.21 No. 4 Hata Aralig 0.0 - 6553.5 hour 0.0h 0.1h *
F17.22 | No.3 HataTipi 0-36 0 1 *
F17.23 | No.3 Hata Araligi 0.0 - 6553.5 hour 0.0h 0.1h *
F17.24 | No.2 Hata Tipi 0-36 0 1 *
F17.25 | No.2 Hata Araligi 0.0 - 6553.5 hour 0.0h 0.1h *
F17.26 No. 1 Hata Tipi 0-36 0 1 *
F17.27 | No. 1 Hata Araligi 0.0 -6553.5 hour 0.0h 0.1h *
F18: (on pages 79 -80)
Strlct
F18.00 | Tastyici frekansi 1-16kHz modeline | 1kHz X
gore
. 0: Etkin degil
F18.01 | Tasiyici Frek. Oto Ayar Etkin . 0 1 X
1: Etkin
0: Etkin degil
F18.02 | PWM Asin Modiilasyon Etkin 1 1 X
1: Etkin
. 0:iki faz / (i faz switch
F18.03 | PWM Modiilasyon Modu N 0 1 X
1: Ug faz
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Ek B Haberlesme Protokolii

1. Introduction
HDS5L serisi strtictler, standart MODBUS iletisim protokoltintin kullanildidi bir adet RS485 iletisim
araylzi ile teslim edilir.
Ana bilgisayari (bilgisayar ve PLC gibi iletisim cihazlari da dahil olmak tzere) kullanarak, strtclyt
kullanan operatér, striicliniin fonksiyon kodunu okumak-yazmak, durum parametrelerini okumak ve
kontrol komutunu vs. yazmak icin stirlictiyl calistirabilir. Strticd, iletisim yapiyorken slave modundadir..

Arayiizler
The SCl terminal is shown in following Tablo.
Type Name Terminal description
Portpin Portsinyali
1,3 +5V
2 485+
SCl terminal
4,56 GND
7 485-
8 bos
The transmitting mode is shown in following Tablo.
Port Asyn, half-duplex
Format 1-8-2 (1 start bit, 8 data bits, 2 stop bits), no parity, RTU
Baut rate 9600bps
Relative setting Refe to F14: F14: Seri Haberlesme Ayarlari, on page 74
NetworkModu
————— -~
PC master : PLC master | PC master PLC master
|
—_——— ==
| .
|
35232/RS485 I RS485 3523‘2/RS485 RS485
switching modulg | switching modulg
|
1
| HD5L | | HD5L |— —| HD5L | | HD50 | | HD50 |

Tek master ¢oklu slave Tek master tek slave n
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ProtokolFormati

MODBUS protokoli,asagida gosterilen ilgilicerceve formatiyla RTU modunu ve ASCIl modunu ayni
anda destekler:

RTU modu
| Modbus data frame |
ld 'y
I 7l
Frame head (at least Slave Function Dat Checki Frame head (at least
3.5 character spacing) address Kodu ata ecKing 3.5 character spacing)
ASCIl modu
| Modbus data frame |
dl- »
I‘ VI
Frame head Slave Function . Frame tail
(0x3A) address Kodu Rets Arzdsing (0x0D, 0x0A)

MODBUS, “Big Endian” kodlama modunu, géndermede daha disiik btye'tan 6nce daha yiiksek byte'l

benimser.

RTU modu

* The idle time of frame head and frame tail passing bus should be not less than 3.5 bytes.

« Slave address=0, it means broadcast address.

« Data checking relies on CRC-16. The whole information need be checked. The concrete CRC
checking is referred to the page 123.

Ornegin: 1 no.lu adresin slave i¢ kaydi F00.08=1m/s degerini okumak icin:

Komut Adres Parametre Kayit Adresi Karakter No Kontrol Toplami

cercevesi 0x01 0x03 0x00 0x08 0x00 I 0x01 0x35 I 0xCB

Cevap Adres Parametre Cevap Biti Kayit icerigi Kotrol Toplami

cercevesi 0x01 0x03 0x02 0x5 I 0xDC O0xBA I 0x8D
ASClimode

* cerceve bashginin degeri“0x3A"dir; buna karsin ¢erceve kuyrugunun varsayilan degeri
“0x0D"0x0A"dIr ve cerceve kuyrugu kullanicilar tarafindan ayarlanabilir.

* butun veri byte'lan, cerceve bashgi ve cerceve kuyrugu, géndermede daha dustik 4’byte’dan 6nce
daha yiiksek olan 4-byte hari¢ olmak tizere ACIl moduyla gonderilir.

« veri, 7- byte olacak ve "A"-“F’; ASCll kodunun buyiik harflerini benimseyecektir.

 Veri, slave adresini ve veriyi kapsayan LRC kontroliinii benimser. Saglama toplami, kontrole dahil
edilen verinin karakteri ve tagima bitinin tamlama kodudur.

Ornegin: Slave 1'in F00.07'nin i¢ kaydina 4000 (0xOFAO) yakin.

LRC kontrolii = (0x01+0x41+0x07+0x0F+0xA0)=0x07'nin tamlama kodunu

Cergeve . LRC Cerceve
Adres Kod Kayir Adresi Yazili Igerik
Bashgi Kontrol Kuyrugu
Character : 0 1 4 1 o|0|0]|7 0 F A 0 0 8 CR | LF
ASCII 3A 30 | 31 34 | 31 |30(30(30 37|30 |46 |41 |30 | 30 (38 | 0D | OA
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2. Siiriicii iletim Degerlerini Olcekleme

¢iklamalarin parametreleri hari¢ olmak lzere, diger biitiin fonksiyon kodlari, el kitabinin minimum

birimine génderme yapmak suretiyle belirlenen fonksiyon kodunun 6lgekleme iligkisini tanimlayabilir.

Aciklamalar:

F06.07, F13.04, F13.05, F13.07, F13.08, F13.10, F13.11, F13.18 ve F13.20'nin iletisim verisi 0-2000, veri -1000 -

+1000% tekablil eder.

3. Protokol Fonksiyonu

Desteklenen Fonksiyon

MODBUS protokolii asagidaki islemleri destekler:

Desteklenen Fonksiyon Kodu Tanimlar
Surticti fonksiyon parametrelerini ve ¢alisma durumlarini 0x03
X
okumak igin
Tek fonksiyon parametresini yada kontrol parametresini tekrar
i y P 4 P 0x41 gli¢ kapaliyken kaydedilmis
yazmak i¢in
Fonksiyon parametrelerinin sayisini yada kontrol parametresini
yon p L nin sayisint y P resint 0x43 gl¢ kapaliyken kaydedilmemis
tekrar yazmak igin

Siiriicii fonksiyon parametrelerini ve ¢alisma durumlarini okumak icin

Function code 0x03, command frame and response frame are in below Tablo (Take RTU as an example).

Komut Baslangig kayit
Adres kodu Kayit sayisi CRC/LRC kontrol
cergevesi adresi
Veri N
eri uzunlugu 1 1 ) 5 I
(byte)
Aralik 0-247 0x03 0x0000 - OxFFFF 0x0001 - 0x0004
Tepki cercevesi | Adres kodu Okuma bit no. Okuma igerigi CRC/LRC kontrol

Veri uzunlugu

byte) 1 1 1

2* kayit nosuf 21

Aralik 1-247 0x03 2* kayit nosu

HD5LSriict Kullanim Kilavuzu
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Tek fonksiyon parametresini yada kontrol parametresini tekrar yazmak igin

Function code 0x41 (save at power off); command frame and response frame are in below Tablo (Take
RTU as an example).

Komut cercevesi | Adres kodu Kayit adresi Okuma icerigi CRC/LRCkontrol
Veri ~
eri uzunlugu 1 1 3 ) 0
(byte)
Aralik 0-247 0x41 0x0000 - OXFFFF | 0x0000 - OXFFFF
Tepki cercevesi | Adres kodu Kayit adresi Okuma igerigi CRC/LRCkontrol
Veri uzunlugu 1 1 5 ) 0
(byte)
Aralik 1-247 0x41 0x0000 - OxFFFF | 0x0000 - OXFFFF

Fonksiyon parametrelerinin sayisini yada kontrol parametresini tekrar yazmak i¢in
Function code 0x43 (do not save at power off); command frame and response frame are in below Tablo
(Take RTU as an example).

Kayit
Komut Baslangig Okuma CRC/LRC
Adres kodu Kayit sayisi | iceriginin
cergevesi kayit adresi icerigi kontrol
byte nosu
Veri lug 2% sl
erl uzunlugu 1 1 P 2 1 Islem Py
(byte) kayit sayisi
0x0000 - 0x0000 - 2*islem
Aralik 0-247 0x43
OxXFFFF 0x0004 kayit sayisu
Baslangic kayit | islem kayit sayisi | CRC/LRC kontrol
Tepki cercevesi | Adres kodu
adresi
Veri uzunlugu 1 1 2 2 21
(byte)
Aralik 1-247 0x43 0x0000 - OXFFFF | 0x0000 - 0x0004

Bu komut, stirekli veri biriminin icerigini, striiciniin fonksiyon parametresini ve kontrol parametresi vs.
olarak haritalanan baslatma kayit adresinden yararlanarak tekrar yazar. Surtict, birgok kayit parametre
sinistrekli olarak kurtardigi zaman duistik adresten kaydin yiiksek adresine kadar veri kurtarmaya
baslayacaktir. Kurtarma islemi, eger tam manasiyla basarili olarak sonu¢lanmazsa ilk hata adresinden
doénecektir.
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Fault and exception code

| Eger islem komutu basarisiz olursa, cevap hata kodudur. The fault code is + 0x80. Below is the

instruction for the exception codes.

IstisnaKod Tanimlar

0x1 Kuraldisi fonksiyon parametresi.

0x2 Kuraldisi kayit adresi.

0x3 Veri hatasl. Veri Gist/alt limiti asti.

Ox4 Slaveislem basarisiz ( gegersiz veri sebebi ile olan hata dahil ).

0x16 Desteklenmeyen islem (6zellikleri, fabrika ayarlarini, durum parametrelerini ve kontrol
parametreleri igin tst/alt limitleri).

0x17 Komut cercevesi kayit sayisi hatali.

0x18 Yanlis bilgi gergevesi, yanlis bilgi uzunlugu ve yanlis kontrol dahil.

0x20 Parametre degistirilemez.

0x21 Parametreler stirlicii calisma durumundayken degistirilemez.

0x22 Parametreler sifre korumali.

E.g.: When F00.00 of slave 2 reads 13 function parameters continuously, if the register content is 0x0D,

it means exceeds the limit. The fault code is 0x83 (0x03 + 0x80), and exception code is 0x03.

For instance, continuously read 13 function codes from F00.00 then the return frame will be as follows:

Komut Adres Kodu Kayit adresi Okuma icerigi Kontrol Toplam
cergevesi 0x02 0x03 0x00 0x00 0x00 0x0D 0x84 | 0x3C
Cevap Adres Hata Kodu istisna Kod Kontrol Toplam

cergevesi 0x02 0x83 0x03 0Xf1 | 0x31

4. Adres Haritalama

Sirtctiniin fonksiyon parametrelerinin, kontrol parametrelerinin ve durum parametrelerinin hepsi

MODBUS'un yaz-oku kaydi olarak haritalanir.

Function code address mapping

Bunlarin grup numaralari ise, kayit adresinin daha yiiksek byte’lari olarak haritalanir, bu nedenle iliski

asagidaki tabloda gosterilmistir.

Gruplar arasi endeksler, daha diisiik byte'lar olarak haritalanir. Fonksiyon parametreleri FOO - F20

konusunda daha ayrintili bilgi icin kullanma talimati el kitabina bakin.

Kayit adresinin yiiksek | Grup Kayit adresinin yiiksek | Grup Kayit adresinin yiiksek | Grup
byte'lari numarasi (| byte'lari numarasi (| byte'lari numarasi
0x00 F0O 0x07 Fo7 0x0e F14

0x01 FO1 0x08 FO8 0ox0f F15

0x02 F02 0x09 F09 0x10 F16

0x03 FO3 0x0a F10 0x11 F17

0x04 Fo4 0x0b F11 0x12 F18

0x05 FO5 0x0c F12 0x13 F19

0x06 F06 0x0d F13 0x14 F20
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For instance: The register address of function parameter F03.02 is 0x0302, and that of function
parameter D01.01 is 0x3308.
Control parameter (0x33) address mapping

The status parameters (0x33) are mapped as higher bytes of the register address, and the intergroup
indexes are as following:

adresi fonksiyon adresi fonksiyon

0x3300 Siriicu Serisi 0x331a Al2 gerilimi

0x3301 DSP yazilim versiyonu 0x331b Al2 gerilimi (tiiketim sonrasi)

0x3302 DSP 6zel yazilim versiyonu 0x331c Al3 gerilimi

0x3303 Panel Yazilim versiyonu 0x331d Al3 gerilimi (tiiketim sonrasi)

0x3304 Asansor calisma durumu 0x331e Al4 gerilimi

0x3305 Strticti Nominal Akimi 0x331f Al4 gerilimi (tliketim sonrasi)

0x3306 Surtict Durumu 0x3320 AO1 cikist

0x3307 Kontrol modu 0x3321 AO2 cikist

0x3308 Ayar hizi 0x3322 Sogutucu sicakhig

0x3309 S Ayar hizi (hizlanma / yavaglama 0x3323 Giris terminali durumu
sonrasl)

0x330a Geri besleme hizi 0x3324 Cikis termianli durumu

0x330b Ayar frekansi 0x3325 MODBUSdurumu

0x330c Ayar hizi (hizlanma / yavaslama sonrasi) 0x3326 Glg acik toplam stiresi (Hour)

0x330d Cikis frekansi 0x3327 Toplam calisma stiresi (Hour)

0x330e Ayar devir sayisi 0x3328 Calisma zamanlar

0x330f Calisma devir sayisi 0x3329 Mevcut hata

0x3311 Cikis gerilimi 0x332a SINCOS enkoder C faz degeri

0x3312 Cikis akimi 0x332b SINCOS enkoder D faz degeri

0x3313 Cikis torku 0x332c SINCOS enkoder A faz degeri

0x3314 Cikis glict 0x332d SINCOS enkoder B faz degeri

0x3315 DCbara gerilimi 0x332e UVW enkoder UVW durumu

0x3318 Al gerilimi 0x332f Elektriksel agi

0x3319 Al gerilimi (tiiketim sonrasi) 0x3332 Enkoder Pulselar

5. Ozel talimatlar
1. ASCll modunda veri cercevesi icin, eger cerceve uzunlugu cift sayiyla ifade ediliyorsa, ¢erceveden vaz
gecilir.
2. Grup FO7, Grup F10 ve Grup F14 (SCl haberlesme parametreleri), okunabilen, ancak ana bilgisayar
tarafindan degistirilemeyen stirlicii parametreleridir.
3. Eger ¢oklu fonksiyon giris terminallerin ayarlari ayni ise; bu, fonksiyon bozukluguna neden olabilir.
Bu nedenle kullanici, MOBBUS ile ¢coklu fonksiyon terminal fonksiyonunu degistirecegi zaman bu
durumdan kaginmalidir.
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6. CRCkontrol

Code of online calculating CRC is shown below:
unsigned int crc_check(unsigned char *data,unsigned char length)
{

inti;

unsigned crc_result=0xffff;

while(length--)

{

crc_resultA=*data++;

for(i=0;i<8;i++)

{

if(crc_result&0x01)

crc_result=(crc_result>>1)A0xa001;

else

crc_result=crc_result>>1;

}

}

return (crc_result=((crc_result&O0xff)<<8)|(crc_result>>8));

}

7. Uygulama

Aciklamalar: Haberlesme sayesinde surtictiyl kontrol etmeden énce biitiin donanim ekipmanlarinin
iyice baglandigini dogrulayin. Ayrica, iletisim veri formatini, baud hizini ve haberlesme adresini

onceden ayarlayin. Asagidaki 6rneklerde haberlesme adresi“2"dir.

1.2 no.lu adresin M-tusu fonksiyonunu okumak igin (F00.06'nin komut cercevesini okumak icin)

Adres Kod Kayit adresi

Okuma So6zciik Nosu

Kontrol toplam

0x02 0x03 0x00 0x06 0x00 | 0x01

0x64 | 0x38

Uygun cevap cercevesi(F00.06=1):

Adres Kod Cevap biti Kayit icerigi

Kontrol toplam

0x02 0x03 0x02 0x00 | 0x01

0X3D | 0x84

2. Adres 2'nin DCbara gerilimini okumak igin(durum parametresiD01.14'i okumak igin)

Adres Kod Kayit adresi

Okuma So6zciik Nosu

Kontrol toplam

0x02 0x03 0x33 0x15 0x00 I 0x01

0X9A | oxbo

Uygun cevap cercevesi ( DCbara gerilimi537V)

Adres Kod Cevap biti Kayit icerigi Kontrol toplam
0x02 0x03 0x02 0x02 | 0x19 0x3C | OxEE
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3. Adres 2'nin panel dijital ayarini yazmak i¢in(F00.07yi1.200m/s ayarlayin)

Adres Kod Kayit adresi Okuma Sozciik Nosu Kontrol toplam
0x02 0x41 0x00 [ ox07 0x04 | oxBo Ox8F [ ox43
Uygun cevap cercevesi:
Adres Kod Kayit adresi Okuma So6zciik Nosu Kontrol toplam
0x02 ox41 0x00 | ox07 0x04 | oxB0 Ox8F | oxa3
4. Adres 2 - stirlicli MS 2, yukari yonde ¢alisma.
Kayitbyt Kontrol
Adres | Kod Kayit adresi Kayit numarasi Kayt icerigi
eNo. toplam
0x02 0x43 0x32 0x00 0x00 | 0x02 0x04 0x00 | 0x1D | 0x00 | 0x02 | 0x53 | 0x3
Uygun cevap cercevesi:
Adres Kod Kayit adresi islem kayit no Kontrol toplam
0x02 0x43 0x32 I 0x00 0x00 | 0x02 0xCB | 0x4F
5. Adres 2 - slirlicii MS2, asagi yonde calisma.
Kayitbyt Kontrol
Adres | Kod Kayit adresi Kayit numarasi Kayit icerigi
eNo. toplam
002 |o0x43 |ox32 [ox00 [ox00 [ox02 [ox04 ox00 |ox1F [ox00 [ox02 [oxF2 [oxc3
Uygun cevap cercevesi:
Adres Kod Kayit adresi Kayit icerigi Kontrol toplam
0x02 0x43 0x32 | ox00 0x00 | 0x02 0xCB | oxar
6. Adres 2 - Acil durma komutu.
Adres Kod Kayit adresi Kayit icerigi Kontrol toplam
0x02 0x41 0x32 | 0x00 0x00 | 0x0B 0x72 | 0x89
Uygun cevap cercevesi:
Adres Kod Kayit adresi Kayit icerigi Kontrol toplam
0x02 0x41 0x32 I 0x00 0x00 I 0x0B 0x72 I 0x89

Gergek calisma durumunda, 6nce MS'yi sifir hiz olarak ayarlayin ve siirliciintin sifir hizda galismasini
bekleyin, ondan sonra acil durdurma komutu génderin.

7. Adres 2 - Revizyon yukari ¢calisma komutu

Adres Kod Kayit adresi Kayit icerigi Kontrol toplam

0x02 0x41 0x32 | ox00 0x10 | oxop OXFF | oxa8

Uygun cevap gergevesi:

Adres Kod Kayit adresi Kayit icerigi Kontrol toplam

0x02 0x41 0x32 | ox00 0x10 | 0xoD OXFF | ox4B
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8. Adres 2 - Surrlicti hata reset

Adres Kod Kayit adresi Kayit icerigi Kontrol toplam

0x02 0x41 0x32 | ox00 0x00 [ ox40 0x32 | oxee
Uygun cevap cercevesi:

Adres Kod Kayit adresi Kayit icerigi Kontrol toplam

0x02 oxa1 032 | ox00 0x00 | oxd0 0x32 | oxBE
9. Adres 2 - Akiili yukari yénde calisma

Adres Kod Kayit adresi Kayit icerigi Kontrol toplam

0x02 0x41 0x32 | 0x00 0x20 | 0x0D OxEB | 0x4B
Uygun cevap cercevesi:

Adres Kod Kayit adresi Kayit icerigi Kontrol toplam

0x02 0x41 0x32 | 0x00 0x20 I 0x0D OxEB I 0x4B
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