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PowerFlex 523'Uin terminal girislerine ait bilgiler ve cesitli baglanti sekilleri asagida gosterildigi gibidir.
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PowerFlex 525'in terminal girislerine ait bilgiler ve cesitli baglanti sekilleri asagida gosterildigi gibidir.
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Analog Girisin Baglanti Semasi

Girig/Cikis

| Baglant Sekli

Potansiyometreile
Hiz Referansi Girisi
10k ik pot. Onerilir
(Enaz 2W)

P47 [Speed Referencel] = 5 “0-10V Input”

Hiz Referansi Girisi

0-10V ya ca 4-20 mA

12 2
HR T [
(\m E FT P
L]
= e
(]
(]
e
Bipolar Unipolar (Voltage) Unipolar (Current)
P047 [Speed Referencel] |P047 [Speed Referencel] P047 [Speed Referencel]
=5 “0-10V Input” and =5"0-10V Input” =6 “4-20mA Input”
1093 [10V Bipolar Enbl]
=1"Bi-Polar In”

Common —L 14
et 15

—e
ceoo200QQ
220000000

Analog Giris,
PTC Baglantisi

PTC'yi ve Harici Direnci agagida gosterildigi gibi 12, 13, 14 nolu terminale
baglayimiz.

R2/R3 réle cikisini 5 ve 11 nolu terminallere baglayiniz.

t065[Digln TermBlk 05] =12 “Aux Fault”

t081[Relay Out2 Sel] = 10 "Above Anlgv”

t082[Relay Out2 Level] = “% Voltage Trip”

ReTC hot)

V- - X100
T8 Rerc (non) + Re

Pulse Train Girisi Baglanti Semasi

| Girig/Cikas

Baglant: Sekli

Pulse Train Input
PowerFlex 523

065 [Digin TermBlk 05]
=52

PowerFlex 525

067 [Digin TermBIk 07]
=52

Po4a7z, PO49 wve PO51
[Speed Reference 1..3]
parametrelerini kullanimz.

5 we 7 terminal nolu
terminallerin jumperim
Pulse In’ e tasiyiniz.

Pulse girisini segmek igin,

PowerFlex 523 owerflex 525
(3]
o
© 3 Pulseln X Pubeln
® g 2
-~ e =] H
Common ——— H B (ommen %
(] ]
Pulse In —— ) 05 s Digtal Pulsein = igital
1 H B i = Input
- L]

Analog Cikisin Baglanti Semasi

Analog Cikis

t088 [Analog Out Sel]
analog cikisin, tipi ve
strdcinin hangi

1088 [Analog Out Sel] = 0...23
1088 [Analog Out Sel] ile belirlenen analog cikisin tipi, Analog Cikis Secim
Jumperile ayni olmahdir.

calisma kosuluna bagh
olacagl bu parametre
ile belirlenir.

0-10W, Min. 1k ohmyik

0-20mA/4-20mA,
Max. 5250hm yik

Common 3yt
1y

1
PR N

Q0000009
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NOT: Analog ¢ikis sadece PowerFlex 525te vardir.

Opto Cikisinin Baglanti Semasi

Opto Cikagi (1 & 2)

1069 [Opto Outl Sel], 17
nolu terminaldeki
Optol’in calismasi bu
parametre ile belirlenir.

1072 [Opto Out2 Sel], 18
nolu terminaldeki
Opto2'nin calismas: bu
parametre ile belirlenir.

Optolan réle gibi endiktif
bir yikle kullanacaksaniz
yike paralel bir diyot

Opto Cikisi 1

17

19

020000000

f=2av Commeon

baglayiniz.

Each Opto-Output is rated 30V DC 50 mA (Non-inductive).

NOT: Opto ¢ikisi sadece PowerFlex 525'te vardir.

2 ve 3 Telli (2-3 Wire) Startin Baglanti Semasi

2 Telli SRC Kontrol

bahili Beslemeli [SRC)

Harici Beslemeli [SRC]

Tek Yanli
PO46 [Start Sourcel]=2
ve t062 [Digin TermBlk
02]= 48 olmahdir.
saraconin ¢alismaya
baslamasr we dewvam
etmesi icin giris kalic
olmalidir.
PO45[5top Mode]
parametresiile durus
maodu belirlenmelidir.

Each digital input draws6mA.

Dahili Beslemeli (SNK)

2 Telli SNK Kontrol
Tek Yonli

2 Telli SRC Kontrol

Dzhili Beslemeli (SRC)

Harici Beslemeli [SRC)

lleri-geri Yonlia

PO46 [Start Source 1] =2
ve 062 [Digin TermBlk
02]=50 olmahdir.

Soracinin ¢alismaya
baslamasi we dewvam
etmesi icin giris kalic)
olmalidir.

PO45[5top Maode]
parametresiile durus
maodu belirlenmelidir.

il

[

i
222

+I40 (omimon (|6
Each digital input draws 6 mA.

2 Telli SNK Kontrol
ileri-geri Yonlii

Dzhili Beslemeli [SMK)

DL
Ao

3 Telli SRC Kontrol
Tek Yanli
PO45 [Start Source 1] = 2
t062 [Digln TermBlk 02
we t063 [Digln TermBlk 03] = 51
almzhdir.

Anlik bir girig surucunun start

Dizhil

Hazrici Beslemeli [SRC)

Each digital input draws 6 mA
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Dhili Beslemeli (SME]

3 Telli SNK Kontrol
Tek Yonli

3 Telli SRC Kontrol
ileri-geri Yonlii

| Harici Beslemeli [SRC)

PO4E [Start Source 1] =2 I © o
1062 [Digln TermBIk02] =43 1 @
ve t063 [Digln TermBlk 03] = 51 C)J L

sirdcndn start

nolu terminale

ifl
DR
£

znmazlidir, SUridcd
rdurug yapar. 03
sltarsyon girisidir.

4V (ommon
Each digital input draws 6 mA.

pshili Beslemeli [SHEK)

3 Telli SNK Kontrol
ileri-geri Yénlii

1. b (BASIC DISPLAY) GRUBU PARAMETRELERI

Bu grupta bulunan parametreler, sadece okunabilen parametrelerdir. En dnemlileri sunlardir:

(b001) Output Freq =Motorun cikis frekansini gosterir.

(b002) Commanded Freq =Start gelmesi halinde, strliciiniin motora kag hertz uygulayacagini gosterir.
(b003) Output Current =Siriciniin ¢ikis akimini gosterir.

(b004) Output Voltage =Siriclinin ¢ikis gerilimini gosterir.

2. d (ADVANCED DISPLAY) GRUBU PARAMETRELERI

(d360) Analog In 0-10V=Terminale bagl olan Analog In yiizde olarak gerilim degerini gosterir.
(d361) Analog In 4-20mA=Terminale bagh olan Analog In ylzde olarak akim degerini gosterir.

(d306) Analog In 2=Terminale bagl olan Analog In 2'nin gerilimini gosterir.

3. P (BASIC PROGRAM) GRUBU PARAMETRELERI

Bu dosyada bulunan parametreler, motorun tanitildigi ve motor kontrol yonteminin belirlendigi
parametrelerdir. Asagida bazilarina kisaca deginilmistir.

(P031) Motor NP Volts = Motor etiketindeki anma galisma gerilimi bu alana kaydedilir.
(P032) Motor NP Herz = Motor etiketindeki anma calisma frekansi bu alana kaydedilir.
(P033) Motor OL Current = Motor etiketindeki anma akim degeri bu alana kaydedilir.

(P034) Motor NP FLA = Motor etiketindeki anma akim degeri bu alana kaydedilir.
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(P035) Motor NP Poles =Motorun kutup sayisi bu alana kaydedilir.
(P036) Motor NP RPM = Motor etiketindeki dakikadaki anma devir sayisi (rpm) bu alana kaydedilir.

(P037) Motor NP Power = Motor etiketindeki giic kW olarak bu alana kaydedilir. Sadece PF 525’te bu
parametre vardir.

(P039) Torque Perf Mode = Motor kontrol ydontemi bu parametre ile belirlenir.
0 : V/Hz Kontrol
1 : Sensorsiiz Vektor Kontrol
2 : Ekonomize Sensorsiiz Vektor Kontrol
3 : Vektor Kontrol (Sadece PF 525'te vardir)

(P040) Autotune = Paremetre P039 = “1”, “2” veya “3” yapildiginda siriciiniin Sensorsiiz Vektor
Kontrol ya da Vektor Kontrol yontemi ile motoru diizgiin bir sekilde strebilmesi icin PO40 parametresi
ile Autotuning islemi gergeklestirilmelidir.

0 : Ready
1: Static Tune
2 : Rotate Tune

Ready (0) : Static Tune ve Rotate Tune islemleri tamamlandiktan sonra PO40 (Autotune) parametresi
otomatik olarak “0” olur.

Static Tune (1) : Static Tune secenegi secilip, static tune islemin baslamasi igin suricliye start
verilmelidir. islem tamamlandiktan sonra [IR Voltage Drop] parametresi ayarlanmis olur. Bu islem
esnasinda motor dénmez, motordan cizirtili bir ses duyulur.

Rotate Tune (2) : Rotate Tune secgenegi segilip, rotate tune isleminin baslamasi icin start komutunun
verilmesi gerekir. islem tamamlandiktan sonra [Flux Current Ref] parametresi ayarlanmis olur. Her iki
secenekte de en iyi sonucun alinabilmesi icin, yiikiin motordan ayrilmis olmasi gerekmektedir. islem
esnasinda motor doner.

(P041) Accel Time 1 =Kalkis rampa siresi bu alana kaydedilir.
(P042) Decel Time 2 = Durus rampa slresi bu alana kaydedilir.
(P043) Minimum Freq = Motorun galisacagl en dusik frekans degeri bu alana kaydedilir.
(P044) Maximum Freq =Motorun galisacagi en yiiksek frekans degeri bu alana kaydedilir.
(P045) Stop Mode = Motorun nasil durus yapacagi bu paremetre ile belirlenir.
0 : Rampali Durus
1 : Serbest Durus
2 : DC Frenli Durus
(P046-P048-P050) Start Source 1-2-3 = Sirlcuye startin hangi sekilde verilecegini belirleyen
parametrelerdir. PO46 parametresi siiriiciintin fabrika ayarinda start kaynagi olarak belirlenmistir.

1:Tus Takimi
2 : Terminal Blok Dijital Giris
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3 : Haberlesme Portu RS485
4 : Haberlesme Kartlari (E2P, D, P)
5 : Ethernet/IP (Sadece PF 525’te vardir)

(PO47-P049-P051) Speed Reference 1-2-3 = Siirliciniin hiz referans kaynagl bu parametreler ile
belirlenir. PO47 parametresi siriiciiniin fabrika ayarinda hiz referans kaynagi olarak belirlenmistir.
: SUrlicl Uzerindeki potansiyometre

: Tus Takimi Frekansi (A426 parametresindeki frekans degeri ile galisir.)

: Haberlesme Portu RS485

: Haberlesme Kartlari (E2P, D, P)

: 0-10V Girisi

1 4-20mA Girisi

: Preset Frekans

10 : Pulse Girisi

11: PID1 Cikisl

12 : PID2 Cikisi (Sadece PF 525’te vardir)

15 : Ethernet/IP (Sadece PF 525’te vardir)

N o oW N

(PO53) Reset to Default = Tim parametreleri fabrika ayarlarina getirir. Bu islemi gerceklestirmek icin
PO53 parametresi “2” yapilip enter tusuna basilmahdir.

4. T (TERMINAL BLOCK) GRUBU PARAMETRELERI

Bu grupta bulunan parametreler, dijital girislerin, analog giris ve ciki slarin, rolelerin ve opto cikislarin
ayarlarinin yapildi g1 parametrelerdir. Asagida en dnemlilerine kisaca deginilmistir.

(T062, TO63, TO65, TO66, TO67, TO68 ) Digital In 1..6 Sel = Sirasiyla Digital Input 1, Digital Input 2,
Digital Input 3, Digital Input 4, Digital Input 5, Digital Input 6 girislerinin hangi goérevlerde
kullanilacagini belirleyen parametrelerdir. Asagida dijital girislerin gérev atamalari gosterilmistir.
NOT : TO67 ve TO68 parametreleri sadece PF 525’te vardir.
48 : “2-Wire FWD” (2 Telli ileri Yonlu Start)
49 : “3-Wire Start” (3 Telli Start)
50 : “2-Wire REV” (2 Telli Geri YonlU Start)
51 : “3-Wire Dir” (3 Telli Geri Yonli Start)
0 : “Not Used” (ilgili dijital girisin herhangi bir fonksiyonu olmaz)
1: “Speed Ref 2” (P049[Speed Reference2] parametresini surictiniin hiz referansi olarak
belirler)
2 : “Speed Ref 3” (P051[Speed Reference3] parametresini stirticlinlin hiz referansi olarak
belirler)

3 : “Start Src2” (P048 [Start Source 2] parametresini stirtictintin start kaynagi olarak belirler)
4 : “Start Src3” (PO50 [Start Source 3] parametresini sliriiciinin start kaynagi olarak belirler)

5:“Spd + Strt2” (P049 [Speed Reference2] ve P048 [Start Source 2] parametrelerini hiz
referansi ve start kaynagi olarak belirler)

6 : “Spd + Strt3” (P051 [Speed Reference3] ve PO50 [Start Source 3] parametrelerini hiz
referansi ve start kaynagi olarak belirler)

7 : “Preset Freq” (Tek hiz uyugulamalari igin. A410...A425 [Preset Freq x] parametrelerine
yazilan degerlerde siiriicl ¢ahsir)

NOT : PF 523’te “Preset Freq” secenegi 03, 05 ve 06 nolu terminallere atanabilir.
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PF 525’te “Preset Freq” se¢enegi 05...08 nolu terminallere atanabilir.

8: “Jog” (Suricu A432’deki Jog rampa degerine ve A431’deki Jog frekansina gore calisir)
9 : “Jog Forward” (Slricl A432’deki Jog rampa degerine ve A431’deki Jog frekansina gore
ileri ydnde calisir)
10: “Jog Reverse” (Surlici A432’deki Jog rampa degerine ve A431’deki Jog frekansina gore
Ters yonde calisir)
13 : “Clear Fault” (Mevcut hatayi kaldirir)
14 : “RampStop, CF” (P045 parametresinin degerine bakmaksizin stiriciye rampali durus
yaptirir)
15 : “CoastStop, CF” (P045 parametresinin degerine bakmaksizin siirticliye serbest durus
yaptirir)
16 : “DCInjStop, CF” (P045 parametresinin degerine bakmaksizin strtcliye DC Frenli durus
yaptirir)
27 : “Anlg Invert” (Analog giris 6lceklendirmesini tersler. t091 ile t092 ya da t095 ile t096
parametrelerini tersler.)
52 : “Pulse Train” (Pulse Train Girisi Se¢imi. 05 ya da 07 nolu terminalin jumperi Pulse In’e
tasinmalidir)

(t069-t072) Opto Out1-2 Sel = Opto ¢ikislarinin, strtctniin gesitli galisma kosullarina gére aktif ya da
pasif olmasi bu parametre ile belirlenir. Bu kosullar agagidaki sekilde gosterilmistir.

Options
0 “Ready/Fault”

11 “Above PF Ang”

= = 20 “LogicIn 1"
1 “At Frequency” 12 “AnigIn Loss A Lok
2 “MotorRunning” g_
3 “Reverse” 13 “ParamControl” 22 “Logic1&2"
4 “Motor Overld” 23 “logiclor2”
5 “Ramp Req” 14 “NonRec Fault” - J _ -
preg 24 “StpLogic Out’
6 “Above Freq” TR B Ee 25 “Timer Qut”
7 "Above Cur” rk Cntr " o
16 “Thermal OL" 2 [Du"t?f{}"t
27 “At Position”
17 “Amb OverTemp”
8 "Above DCVolt” 18 “Local Active” 28 “AtHome"
9 "Retries Exst” 19 “Comm Loss” 29 “Safe-Off"

10 "Above Anlg V™
NOT: Opto cikislari sadece PF 525’te vardir.

(t070-t073) Opto Out1-2 Level =t069-t072 (Opto Outl-2 Sel) parametresi “6, 7, 8, 10, 11, 13, 16, 17,
18, 20, 26“ degerlerinden birine atanirsa. Surlcii A070-A073 parametresine kaydedilen degere
ulasinca opto cikislari konum degistirir. Asagidaki tabloda bu parametrelerin alabilecegi deger aralig
gosterilmistir.

Min/Max Deger Arahg Tablosu

6: |0..500 Hz 10:]0...100% 16:0.1..9999 5 20:10M1
7: 10..180% 1 jon 17:11...9999 counts | 26:|0...150%
8: 0..815V 13 10..800 18:)0...180° -

(t076-t081) Relay Out1-2 Sel = Role gikislarinin, stiriciintin gesitli galisma kosullarina gére aktif ya da
pasif olmasi bu parametre ile belirlenir. Bu kosullar agagidaki sekilde gosterilmistir.

Bu parametrelere atanabilecek secenekler yukarida gosterilen Opto Cikislarininkilerle aynidir.

NOT: t081 parametresi sadece PF 525’te vardir.
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(t077-t082) Relay Out1-2 Level =t076-t081 (Relay Outl-2 Sel) parametresi “6, 7, 8, 10, 11, 13, 16, 17,
18, 20, 26“ degerlerinden birine atanirsa. Slrlci AQ077-A082 parametresine kaydedilen degere
ulasinca role cikislari konum degistirir. Asagidaki tabloda bu parametrelerin alabilecegi deger araligi
gosterilmistir.

NOT: t082 parametresi sadece PF 525’te vardir.

Min/Max Deger Araligi Tablosu

6: [0..500Hz 10: | 0...100% 16:[0.1..9999s 20:10M
7. 10..180% 1 (0N 17:1..9999 counts | 26:| 0...150%
& 10..815v 13 10...800 18:0...180° -

(t088) Analog Out Sel =Analog ¢ikis degerinin kaynagi ve tipi(0-10V, 0-20mA, or 4-20mA) bu
parametre ile belirlenir. Analog ¢ikis siiriictinlin ¢ikis frekansina, akimina, gerilimine, glicline bagl
yapilabilir. Asagidaki tablo, analog cikis tablosudur.

NOT: t088 parametresi sadece PF 525’te vardir.

Secenskler Cikis Tipi Cikis Tipi 133'3[*_;;;5::;; Filtre PE'EI;HE

0 “Outfreq0-10° (Ql W=0H [Maximum Freq] Hone b001
1 “OutCorr 0-10° 0-10¢ V=04 200% Drive Rated Current Filter A |M1
1 “Outhol 0-10° 0-10¢ =0y 120% Drive Rated Qutput Volts None Im
3 “OutPowr 0-10° 0-10v W=0kW 200% Drive Rated Power Fiter A~ {b017
4 “Oufloeg 0-10° 0-10¢ V=04 200% Drive Rated Current Fiter A |d382
§ “TaData0-10" 0-10¥ 0V = 0000 63535 (Hex FFFF) None -

6 “Setpat0-10° 010y o=0% 100.0% Setpoint seing Noe (030
7 D0kt 0100 W= 100.0%0f ip alue fooe [bos
§ “Ouifreq0-20" 0-20mA OmA=0Hz [Maximum Freq] Hone |!!!1'1
9 “OutCumr 0-20° 0-20mA OmA=04 200% Drive Rated Current Filter A |m‘rj
10 “Outiipht 0-20" 0-20mA OmA=0V 120% Drive Rated Qutput Volts None |m
11 “OutPowr 0-20° 0-20mA OmA=0kW 200% Drive Rated Power Fiter A |BA1T
12 “OutToeg 0-20° 0-20mA OmA=0A 200% Drive Rated (urent Fiter A~ |d262
13 “Tstata 0-20° 0-20mA (mA = 0000 65535 (Hex FFFF) long -

14 “Setpat 0-20° 0-20mA OmA=0% 100.0% Setpaintsetting None (1090
15 DO 0-2° 0-20mk OmA=08 100B%of tip alue Nooe bidS
16 “Ouifreq4-20° L0mA dmA=0H [Maximum Freq] None |m_|
17 “OutComr 4-20° +-20mA AmA=0A 2007% Drive Rated Current Filter A |tﬂH
18 “Outipit 4-20° 4-20mA AmA=0V 120% Drive Rated Quiput ¥olts Hone |m
19 “OutPowr 4-20° 4-20mA AmA=0kW 200% Drive Rated Power Fiter A |B01T
20 “OutTorg 4-20° 4-20mA dmA=0A 200% Drive Rated (urent Fiter A~ |d262
1 “Tethata &-20° 4-0mA 4mA=0000 65535 (Hex FFFF) Hone -

20 “Setpord-20° +HmA AmA=0% 100.05% Setpoint seting None |00
2 Dot -1 +20m AmA=0¥ 100.0%of ip value None  [b00s

(t089) Analog Out High =Analog Out Sel’deki maximum ¢ikis degerinin yiizde olarak degeridir. Ornegin
buraya 90 yazilirsa ve 4-20 mA kullaniliyorsa, analog ¢ikis olarak en fazla 18 mA alinir (20’nin %90'1) ve
skalalandirma buna gore yapilir.

NOT: t089 parametresi sadece PF 525’te vardir.

(t090) Analog Out Setpt = Dahili olarak degeri girilip, sabit bir analog ¢ikis isteniyorsa bu parametre ile
istenen islem gerceklestirilir. Analog c¢ikisin degeri ylizde olarak bu alana kaydedilir. TO88 parametresi
“6, 14 ya da 22” degerlerinden biri olarak secilmelidir.

NOT: t090 parametresi sadece PF 525’te vardir.

5. C (Communication) Grubu Parametreleri

Bu grupta bulunan parametreler haberlesme parametreleridir. Bu parametrelerde degisiklik
yapildiktan sonra, siirliciintin enerjisini bir kere kesip vermek gerekir.
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(C123) RS485 Data Rate =Seri haberlesme hizi bu parametre ile belirlenir. Fabrika degeri 3’tur.
0: 1200
1: 2400
2: 4800
3: 9600
4:19200
5:38400

(C124) RS485 Node Addr =Suriciinin nod adresi bu parametre ile belirlenir. Fabrika degeri 100°dur.

(C125) Comm Loss Action =Haberlesme hatasi oldugunda siricinin ne tepki verecegi bu parametre
ile belirlenir. Fabrika degeri 0'dir.

0: Fault (sirticti F81 hatasi verir ve motor serbest durusa geger.)

1: Coast to Stop (Hata vermez, motor serbest durusa geger.)

2: Stop (Sirict PO45’deki stop ayarina gére motoru durdurur.)

3: Continue Last (Surticti hata vermez ve motoru siirmeye devam eder.)

(C126) Comm Loss Time =Sirlciniin C125’te belirtilen islemi yapmak igin, haberlesmenin kag saniye
kopuk olmasi gerektigi bu parametre ile belirlenir. Fabrika degeri 5 saniyedir.

(C127) RS485 Format = Data uzunlugu, haberlesme protokoll, parity gibi ayarlarin yapildigi
parametredir.

0: RTU 8-N-1 (Fabrika degeri)

1: RTU 8-E-1

2:RTU 8-0-1

3: RTU 8-N-2

4: RTU 8-E-2

5: RTU 8-0-2

(C129..C132) EN IP Addr Cfg 1..4 =IP adresi atamalari bu parametrelerle yapilir. Asagidaki sekilde bir
ornegi gosterilmistir. Bu parametrelerin  kullanilabilmesi icin C128 parametresi “1” olarak
ayarlanmalidir.

NOT: C128, C129...C132 parametreleri sadece PF 525’te vardir.
192.168.1.62

[EMN IP Addr Cfg 1]
[EN IP Addr Cfg 2]
[EN IP Addr Cfg 3]
[EM IP Addr Cfg 4]

(C133..136) EN Subnet Cfg 1..4 = Subnet maskesi ayarlarinin yapildigi parametrelerdir. Asagidaki
sekilde bir 6rnegi gosterilmistir. Bu parametrelerin kullanilabilmesi icin C128 parametresi “1” olarak
ayarlanmahdir.

NOT: C133...C136 parametreleri sadece PF 525’te vardir.
255.255.255.0

[EN Subnet Cfg 11
[EN Subnet Cfg 2]
[EM Subnet Cfg 3]
[EN Subnet Cfg 4]

6. A (ADVANCED PROGRAM) GRUBU PARAMETRELERI

Bu gruptaki parametreler, ileri seviye parametrelerdir. En 6nemli olanlari ise sunlardir:

(A410..A417 - A418..A425) Preset Freq 0...7 - Preset Freq 8...15 = Tek hiz uygulamalarinda kullanilr.
Dijital girislerin durumlarina gére, motorun farkl frekanslarda ¢alismasini saglar. T062...TO68 [Digital In
Sel] parametreleri “7” (Preset Freq) yapilirsa bu parametrelere stirticiiniin ¢alisacagi tek hiz frekans
degerleri kaydedilir.

NOT: A418...A425 parametreleri sadece PF 525’te vardir.
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(A426) Keypad Freq = Dahili bir frekans degerinde stiriict ¢alistirilmak isteniyorsa bu parametreye
istenen frekans degeri kaydedilir.

(A431) Jog Frequency =Siriictyi Jog calistirma frekansi bu alana kaydedilir.
(A432) Jog Accel/Decel =Siiriiciiniin Jog modundaki rampa sureleri bu alana kaydedilir.

(A434) DC Brake Time = Motor frekansi 0’a indikten sonra, motora uygulanacak DC fren siresini
belirler.

(A435) DC Brake Level =DC fren akimini belirler.

(A541) Auto Rstrt Tries = Siricl bu parametreye girilen deger kadar, parametre A542'de belirtilen
zaman araliklariyla, resetlenebilir tiirdeki hatalari kaldirmaya ve siriicliyli restart etmeye galisir.

(A543) Start At PowerUp = Surticlye enerji geldiginde, stirliciiniin en son kaldigi yerden ¢alismaya
devam etmesini saglar. “1” ise bu 6zellik aktif olur. Bir tane dijital inputun “Run” ya da “Start” olarak
ayarlanmasi ve gerekli start baglantilarinin yapilmis olmasi gereklidir.

(A544) Reverse Disable = “0” ise, motor ters yone donebilir. “1” ise, motorun ters yéne donmesine
iptal edilir.

PowerFlex 523 ve 525'in bazi MODBUS Ozellikleri

PowerFlex 523 ve 525, MODBUS komutu olarak 03, 06 ve 16 numarali komutlari icermektedir. Ayrica
MODBUS’tan veri yazarken ve okurken, istenen parametrenin bir fazlasi adres olarak yazilmahdir. 03=Okuma,
06=Yazma, 16 ise ¢coklu yazma komutlaridir. MODBUS parametreleri, kilavuzun alt kisimlarinda mevcuttur.

X  Haberlesme Uzerinden sirlclye start-stop, jog gibi islemler yaptirilmak isteniyorsa, 8192 nolu adres
asagidaki tabloya gore hazirlanmalidir. (Adres 8192+1=8193 olarak ayarlanmalidir.)

Address (Decimal) Bit(s) Description
2000H (8192) 0 1="Stop, 0 = Not Stop
1 1=>5tart, 0 = Not Start
2 1=lJog, 0=No Jog
3 1= C(lear Faults, 0 = Not Clear Faults
54 00 = No Command

01 = Forward Command
10 = Reverse Command

11 =No Command

6 1 =Force Keypad Control, 0 = Mot Force Keypad Control
1=MOP Increment, 0 = Not Increment
9.8 00 = Ne Command

01 = Accel Rate 1 Enable

10 = Accel Rate 2 Enable

11 = Hold Accel Rate Selected

11,10 00 = No Command

01 = Decel Rate 1Enable

10 =Decel Rate 2 Enable

11 =Hold Decel Rate Selected

14,13,12 000 = No Command

001 = Freq. Source = P047 [Speed Referencel]
010 = Freq. Source = P049 [Speed Reference?]
011 = Freq. Source = P051 [Speed Reference3]
100 = A410 [Preset Freq 0]

101 = A411 [Preset Freq 1]

110 = A412 [Preset Freq 2]

111 = A413 [Preset Freq 3]

15 1=MOP Decrement, 0 = Not Decrement
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Haberlesme Uzerinden hiz referansi yazmak isteniyorsa, 8193+1=8194 nolu adrese istenen hizin 100
kat yazilmalidir. Ornegin hiz olarak 30 Hz yazmak isteniyorsa, 8194’e 3000 yaziimalidir.

Motorun o andaki frekansini gérmek istersek, 8451+1 nolu adres kullaniimalidir. Okunan deger, ¢ikis
frekansinin 100 katidir. Ornegin motor 45 Hz ile déniiyorsa, 8452 nolu adresin degeri 4500 olarak

gozukdr.

Motorun o andaki akimini gérmek istersek, 8452+1 nolu adres kullaniimahdir. Okunan deger, cikis
akiminin 100 katidir. Ornegin motor 5A akim cekiyorsa, 8453 nolu adresin degeri 500 olarak géziikiir.

Surictnin parametre degerlerini degistirmek istiyorsak, parametre degeri MODBUS adres degerine
esit olur. Ornegin; b001’in adresi 1+1, P41’in adresi 41+1’dir.

Surlicudeki hatalari okumak istersek, 8449+1=8450 nolu adres kullanilmaldir. Hata bilgileri asagidaki

tablo gibidir.
Address (Decimal) |Value (Decimal) |Description 63 Software Overcurrent
210TH (8449) 0 No Fault 64 Drive Overload

2 Auxilary Input 70 Power Unit Fai
3 Power Loss 71 DSI Network Loss
4 Undervoltage -
3 Overvoltage 12 Option Card Network Loss
; Motor Stalled 73 Embedded EtherNet/IP Adapter Network Loss
7 Motor Overload 80 AutoTune Fail
8 Heatsink Overtemperature 81 DSI Communication Loss
9 Control Module Overtemperature & Option Card Communication Loss
12 HW Overcurrent (300%) 83 Embedded EtherNet/IP Adapter Communication Loss
13 Ground Fault 9 Encoder Loss
15 Load Loss 94 Function Loss
21 Output Phase Loss 100 Parameter Checksum Error
% Analog Input Loss 101 Extemal Storage
B Auto Restart Tries 105 Control Module Connect Error
38 Phase U to Ground Short 106 Incompatible Control-Power Module
i Phase V to Ground Short 107 Unrecognized Control-Power Module
40 Phase W to Ground Short -
T Phase UV Short 109 Mismatched Control-Power Module
5 Phase UW Short 110 Keypad Membrane
3 Phase VW Short m Safety Hardware
18 Parameters Defaulted 14 Microprocessor Failure
50 Safety Open m 1/0 Board Fail

RS485 KABLOLAMA DIYAGRAMI

PowerFlex 525 PowerFlex 523 PowerFlex 525
Master Node 1 Node 2 Node “n”
TuRxD+ 4 TuRxD+ 4 TxRxD-+ 4 120 onm resistor FRONT
TR ~ W120 0hm resistor s TiRxD- s TxRxD- s N | /E%
Shild Shield Shield PIN‘T_*F‘,’IN s
s b
a
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