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Shihlin SA3 Serisi inverter Dahili Pozisyonlama

1.Bolim : Motor Tanitimi ve Auto Tuning islemi

2.Bolim : Encoder Parametreleri ve Encoder Baglantisi

3.Bolim : Home Secimi ve input Tanimlamalari

4.Bolim : Dahili Pozisyonlama Tur — Hiz Degerlerinin Girilmesi ve input
Tanimlamalari

Dokimani Hazirlanirken,

e SA3-043-3.7kW/5.5kW AC Motor suricusi

e PG301L Encoder Karti

e  600ppr Line Driver Encoder kullaniimistir.

e Testicin kullanilan indiiksiyon Motor bilgileri de asagidaki gibidir.

Motor Etiket Bilgisi Motor Etiket Degeri
Motor Gicl 2,2kw
Motor Kutup Sayisi 4 kutup
Motor Voltaji 380V
Motor Frekansi 50 Hz
Motor Akimi 54A
Motor Devri 1380 rpm
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1.BOLUM: Motor Tanitimi ve Auto Tuning islemi
A- Siiriicii Fabrika Ayarlarina Resetlenmesi ( 00-02: 3)

Auto Tuning islemin baslamadan 6nce siirlici mutlaka fabrika ayarlarina alinmalidir. 00-16 Parametresi 1 (PU
Keypad Modu) ayarlandiktan sonra 00-02 parametresi 3 (ALLC) ayarlanip Write tusuna basarak sirici fabrika
ayarina alinabilir. Stirlicliyl Fabrika ayarlarina aldiktan sonra siiriicii yeniden enerjilendirilmelidir.

B- Motor Bilgilerinin siiriicliye girilmesi:

Parametre Parametre Aciklamasi Ayarlanan Deger

1: PU (Tuning islemleri icin Tim
kontrollerin Keypad tizerinden

00-16 Galisma ve Frekans Komut kaynagi ayarlanabilmesi igin bu parametre 1
ayarlandi)
00-20 Kontrol Modu Segimi 0 (Hiz kontrol Modu)
Motor Kontrol Modu Segimi 0: Induction motor V/F control
00-21 (Stirtict VF+PG Modunda calisacak ise 6nce

VF modunda (0), (VF+PG Modunda calistirilacak ise)

Surtici maksimum galisma frekansi

01-00 (H2) 50.00
01-03 Motor Frekansi (Hz) 50.00
01-06 Hizlanma Zamani (saniye) 0.50
01-07 Yavaslama Zamani (saniye) 0.50
05-01 Motor Glicl (kW) 2.20
05-02 Motor Kutup Sayisi 4
05-03 Motor Voltaji (Volt) 380
05-04 Motor Frekansi (Hz.) 50
05-05 Motor Akimi (A) 5.40
05-06 Motor devri (rpm) 1380

1: Induction motor parameter auto-
tuning measuring the running motor
05-00 Auto Tuning Segimi 2: Induction motor parameter auto-
tuning measuring the stopped motor

e 05-00: 1 ayarlanip siriciye RUN komutu verildiginde ekrana ‘TUn’ yazisi gelecek ve motor Run komutu
yoninde donerek Tuning islemini baslatacaktir. Tuning islemi basarili bir sekilde sonuglanir ise ‘TEnd’
yazisi ekrana gelecek ve sirticii Tuning parametrelerini hesaplayacaktir. Bu ekrandan ¢ikmak icin STOP-
RESET butonuna basabilirsiniz.

e 05-00: 2 ayarlanip siriciye RUN komutu verildiginde ekrana ‘TUn’ yazisi gelecek ve motor hareket
etmeden Tuning islemini baslatacaktir. Tuning islemi basaril bir sekilde sonuglanir ise ‘TEnd’ yazisi
ekrana gelecek ve siiriicti Tuning parametrelerini hesaplayacaktir. Bu ekrandan ¢ikmak igcin STOP-RESET
butonuna basabilirsiniz.
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Siricl Auto Tuning islemi sonrasinda asagidaki parametre listesindeki gibi degerleri otomatik hesaplayacaktir.
Hesaplanan degerler motor karakteristigine gore degisiklik gosterebilmektedir.

Parametre Parametre Aciklamasi Hesaplanan Deger
05-07 Motor excitation current (Amper) 2.32
05-08 IM motor stator resistance (mOhm) 3177
05-09 IM motor rotor resistance (mOhm) 1032
05-10 IM motor leakage inductance (mH) 19.6
05-11 IM motor mutual inductance (mH) 275.1

2.BOLUM: Encoder Baglanti Semasi ve Encoder Parametreleri

PG301L Line Driver Encoder Baglanti semasi
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Encoder tipinize gore sirlci Gzerinde Slot-2 ye bagli Encoder baglantinizi yapin ve baglantinizin dogrulugunu
kontrol edin. Baglanti ile ilgili adimi gectikten sonra 09-00~09-04 Araligindaki parametrelere Encoder verilerinizi
dogru ve eksiksiz bir sekilde girin. Hatali encoder baglantisi veya hatali parametre girisi VF+PG ya da FOC+PG
calisma esnasinda PG1, PG2... Gibi hatalar almaniza sebep olacaktir. (Asagidaki parametre ve Baglanti semasi
ornek 600 pulse lik Line Driver Encoder ve PG301L Encoder karti icin verilmistir.)

Not: Encoder baglanti semasinda besleme voltajina gére 5V ya da 12V klemensleri kullanilabilir. Encoder
bilgisinin gelip gelmedigi encoder karti Gzerindeki Led durumlarindan gozlenebilir. Motor mili manuel hareket
ettirildiginde Encoder karti (izerindeki A, B ve Z ledleri flas yapmasi gerekmektedir.

Not: Encoder bilgisinin Elektriksel giriltiiye karsi dayanimi icin Motor ve Siirlicli Topraklamasi ayni hat
Gzerinden saglam bir Toprak hattina baglanmalidir. Ayni zamanda Encoder kablosunun Shild kismi mutlaka
Encoder karti tizerinde bulunan Toprak vidasina baglanmali ve Encoder kablosuna ek yapilmamalidir.
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Parametre Parametre Agiklamasi Deger
09-00 Encoder tip segimi 0 (ABZ)
09-01 Encoder ¢ozlintrlugi 600 pals
09-02 Encoder yoni 1lveya?
09-04 Encoder ters yon algilama hizi 1.00 Hz
00-21 Motor Kontrol Modu Secimi 4: Induction motorPG vector
control

Not: Encoder verileri girildikten sonra 00-21: 4 (FOC+PG) moduna alinir ve slrilciye start verilir. Eger strtcl
start aldiktan sonra PG1,PG2... Gibi encoder hatasina dismiyor ise 09-02 de ayarlanan encoder yoni dogrudur.

Ancak sirici start aldiktan sonra PG1,PG2... Gibi encoder hatalari aliniyor ise encoder yon terstir. 09-02
parametresi ile encoder yonii degistirilip slirliclye start verilip ¢calisma yeniden test edilir. Encoder hatalarini
almaya devam ediyorsaniz; Encoder Baglantinizi, Encoder Parametrelerinizi, Encoderiniz ve Elektriksel guirilti
durumlarini kontrol ediniz.

3.BOLUM: Home Se¢imi ve input Tanimlamalari

00-20: 2 (Dahili Pozisyonlama modu aktif)
00-16: 2 (Harici Start)
12-04: 1 (Relative Pozisyon)

Not: Home git demeden 6nce mutlaka STF girisi devamli olarak veriliyor olmasi gerekir.

A- Home Tip Seg¢imi:

Parametre Deger Aciklama

Uu X Y Z

U: 0 ise Home modu kapali
1 ise Enerji geldiginde otomatik home modu aktif
2 ise SHOM tanimli dijital giris ile home start aktif

X: 0ise: Home tamamlandiktan sonra motor durur.
1 ise: Home tamamlandiktan sonra ileri yonde durur.

12-00 0000 Y: Oise: Home sensorini bulduktan sonra geri yonde Z fazini arar.

1 ise: Home sensoriinii gordiikten sonra ileri yonde Z fazini arar.
2 ise: Home noktasi home sensoriint buldugu yerdir.

Z: Oise: ileri yonde ORGP (Home) sensériinii ara
1ise: Geri yonde ORGP (Home) sensoriinii ara
2 ise: Home ileri yonde Z fazina gore yapar
3 ise: Home geri yonde Z fazina gore yapar

Ornek: 12-00: 2001 girdigimizi diisiintirsek Siiriicii Home inputu ile geri ydénde ORGP (Home) Sensoriinii arar,
bulduktan sonra geri dénerek Z fazini gorir ve durur.



B- input Tanimlamalari:

MO girisinin Home Start olmasi icin 03-03: 61 yapilmalidir

M1 girisine ORGP (Home) sensori baglanacak ise 03-04: 62 yapiimalidir.
Home arama hizi parametre 12-01 e girilir. (Ornegin 12-01: 5.00)

Home Z fazi arama hizi parametre 12-02 ’e girilir. (Ornegin 12-02: 2.00)
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4.BOLUM: Dahili Pozisyonlama Tur — Hiz Degerlerinin Girilmesi ve input Tanimlamalari

A- Dahili Pozisyonlama Tur — Hiz Degerlerinin Girilmesi

00-20: 2 (Dahili Pozisyonlama modu aktif)

00-16: 2 (Harici Start)
12-04: 1 (Relative Pozisyon)

Not: Pozisyona git demeden 6nce mutlaka STF girisi devamli olarak veriliyor olmasi gerekir.

Parametre | Deger Agiklama
12-20 5 Pozisyon Tur Sayisi
12-21 0 Pozisyon Pals Adeti
12-22 10 Pozisyon Tur Sayisi
12-23 0 Pozisyon Pals Adeti
12-24 15 Pozisyon Tur Sayisi
12-25 0 Pozisyon Pals Adeti
12-34 20 Pozisyon Tur Sayisi
12-35 0 Pozisyon Pals Adeti

Not: Eger tam turun disinda bir pozisyonlama yapilacak ise Pals adetleri yerine deger girilmelidir. Ornegin
yukarida encoder degerimizin 600 pals oldugunu belirtmistik. Biz 1.5 tur déndirmek istesek 12-20: 1 ve 12-21:

300 girmemiz gerekecekti.

Not: Geri yonde bir pozisyona gitmesi istenir ise tur ve pals kisimlari negatif girilmelidir.

Parametre | Deger Aciklama
04-00 10 Hiz Degeri
04-01 20 Hiz Degeri
04-02 30 Hiz Degeri
04-07 40 Hiz Degeri
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B- input Tanimlamalari

M2 1. Pozisyon Anahtari olmasi icin 03-05: 4
M3 2. Pozisyon Anahtari olmasi icin 03-06: 3
M4 3. Pozisyon Anahtari olmasi igin 03-07: 2
M5 4. Pozisyon Anahtari olmasi igin 03-08: 32

C- Calisma Klemens Baglantisi
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D- Pozisyon Segimleri
Terminal state Target position
RESK: R | Tur +Pals Hiz
0 0 0 0 0
0 1 0 0 | Positiont | 12-20 | 12-21 4-00
0 0 1 0 | Position2 | 12-22 | 12-23 | 04-01
0 0 |0 1 Position3 | 12-24 | 12-25 | 04-02
0 0 1 1 Positiond | 12-26 | 12-27 | 04-03
0 1 0 1 Position5 | 12-28 | 12-29 | 04-04
0 1 1 0 | Position6 | 12-30 | 12-31 | 04-05
0 1 1 1 Position7 | 12-32 | 12-33 | 04-06
1 0 0 0 | Position8 | 12-34 | 12-35 | 04-07
1 0 0 1 Position8 | 12-36 | 12-37 | 04-08
1 0 1 0 | Position10 | 12-38 | 12-39 | 04-09
1 0 1 1 Position11 | 12-40 | 12-41 | 04-10
1 1 0 0 Position12 | 12-42 | 12-43 | pa4-11
1 1 0 1 Position13 | 12-44 | 1245 | pa-12
1 1 1 0 | Position14 | 12-46 | 12-47 | 04-13
1 1 1 1 Position15 | 12-48 | 12-49 | 04-14

E- Pozisyon Tamamlandi Cikisi

1. Role cikisticin 03-11: 21
2. Role gikisiicin 03-13: 21 yapilmalidir.
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