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1.Giris

Operator invertére RUN komutu verdiginde, motor her zaman hareketsiz konumda olmayabilir.
Bilinmeyen bir hizda ve yonde donerek durus yapiyor olabilir. Genelde agir sart
uygulamalarinda, motor ylikteyken durus stireleri uzundur. Durus esnasinda tekrar RUN
verilmek istendiginde ‘Frekans Yakalama’ fonksiyonu akti edilmedikge siiriicii siiriicii motoru
her zaman sifir hizdan baslatmaya ¢alisacaktir.

Frekans yakalama siirticiiniin motor hizin1 bulmasini ve sifir hiz yerine RUN sinyalinin verildigi

anda bulunan hizdan frekans referansina yiikseltilmesini saglar.

NOT: Kapali ¢evrim kontrol yontemlerinde (CLV, V/F, W/PG, CLV/PM) frekans yakalama
otomatik olarak aktif olur.

NOT: Rampali duruglarda invertor frekans yakalama fonksiyonu aktif olmasa dahi motor hizim
bilir ve Run verildiginde bu frekansdan frekenas referansina gidebilir. Frekans yakalama

fonksiyonu motor hizinin bilinmedigi serbest durus, ariza gibi durumlarda fayda saglar.

2. Frekans Yakalama Yontemleri

Frekans Yakalama yontemleri sunlardir;
e Akim Algilama (Current Detection) (A1000)
e Hiz Tahmini (Speed Estimination) (Q2A — A1000)

e Akim Algilama 2 (Current Detection 2) (Q2A)

a- Akim Algilama Yéntemi (Current Detection):

Akim algilama yontemi ile Frekans Yakalama sadece motor ileri yonde donerken yapilabilir.
-Fanlar, tifleyiciler, santrifiijler vb. gibi yliksek atalet uygulamalarinda,

-Auto-Tuning yapilamayan uygulamalarda,

-Serbest doniiste motor hizi nispeten sabit kaldiginda,

-Tek siiriicii ile birden fazla motor calistirildig1 uygulamalarda. bu yontem kullanilir.

“At work for a better life, a better world for all...”



[Omron Teknik Destek] Q2A-A1000 invertérlerde Frekans Yakalama

Parametreler:

e B3-01: 1 parametresini ayarlayarak ya da H1-XX: 61/62 dijital girisini kullanarak
frekans yakalamay1 aktif edin.

e B3-24: 0 (Current Detection Method) yaparak akim algilama yontemini segin.

e U1-01 (Cikis Frekansi) ve U1-02 (Cikis Akimi) izleyebilirsiniz.

b- Hiz Tahmini Yontemi (Speed Estimination):

Hiz tahmini yontemi ile Frekans Yakalama motor yonii her iki yonde donerken de yapilabilir.
Bu yontemde siiriicli motor hizin1 ve yoniinii belirlemek i¢in motorun geri EMF ‘sini kullanir.
Olgiilen geri EMF %5’in altinda ise siiriicii motor sargilarina voltaj enjekte edecek ve motor
hizin1 belirlemek i¢in akim geri beslemesini 6lgecektir. Bu yontem Q2A invertdrlerde yoktur.
-Yiiksek hizin Kabul edilemez oldugu uygulamalarda,

-yi auto-tuning yapilan uygulamalarda,

-Degisken tork V/F modu kullanilan uygulamalarda kullanilir.

Parametreler:
e lyi bir Auto-Tuning (miimkiinse doner/rotational) yapmn veya E2-XX parametrelerine
uygun motor degerlerini girin.
e B3-01: 1 parametresini ayarlayarak ya da H1-XX: 61/62 dijital girisini kullanarak
frekans yakalamay aktif edin.
e B3-24: 1 (Speed Estimation Method) yaparak hiz algilama yontemini se¢in.
e Motor ters doniiyorsa, B3-14 = 1 parametresini ayarlayarak ¢ift yonlii frekans

yakalamay1 etkinlestirin.

Degisken tork V/f modelinin kullanildig1 uygulamalarda Hiz Tahmini yontemini kullanma

ipuclart :

e Yiiksek cikis akiminin siiresini azaltmak i¢in parametre L2-04'ii (Anhk Gii¢c Kaybi
Min Temel Blok Siiresi) azaltin.

e  Motor hizin1 daha hizli bulmak i¢in B3-03 (Hiz Arama Yavaslama Siiresi)
parametresini azaltin .

e  Cikis frekansinin motor hizina daha yakin olmasini saglamak i¢in B3-02 (Hiz Arama

Devre Dis1 Birakma Akimi) parametresini azaltin .
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Hiz arama sirasinda bir OL1 hatas1 olusursa, B3-17 parametresini (Hiz Arama

Yeniden Baglatma Akim Seviyesi) azaltin.

c- Akim Algilama 2 Yéntemi (Current Detection 2):

Akim algilama 2 yontemi ile Frekans Yakalama motor yoni her iki yonde donerken de

yapilabilir. Bu akim algilama yontemiyle arasidaki en biiyiik farktir. Motor frekansini

belirlemek i¢in varsa geri EMF’yi kullanir. Yoksa akim algilama yontemine benzer bir yontem

uygular. Aralarindaki bir baska fark ise bu yontemde ¢ikis akiminin sinirli olmasidir. Bu

yontem A1000 invertdrlerde yoktur.

-Fanlar, iifleyiciler, santrifiijler vb. gibi yiiksek atalet uygulamalarinda,

-Auto-Tuning yapilamayan uygulamalarda,

-Serbest doniiste motor hizi nispeten sabit kaldiginda,

-Tek siiriicii ile birden fazla motor calistirildig1 uygulamalarda. bu yontem kullanilir.

Parametreler:

B3-01: 1 parametresini ayarlayarak ya da H1-XX: 61/62 dijital girisini kullanarak
frekans yakalamay: aktif edin.

B3-24: 2 (Current Detection 2 Method) yaparak akim algilama yontemini segin.

U1-01 (Cikis Frekansi) ve U1-02 (Cikis Akimi) izleyebilirsiniz.

Motor ters doniiyorsa, B3-14 = 1 parametresini ayarlayarak ¢ift yonli frekans

yakalamay1 etkinlestirin.

Tiim Frekans Yakalama yontemleri igin ilgili diger parametreler :

Parametre b3-05 (Hiz Arama Gecikme Siiresi)
Parametre L2-03 (Anlik Gii¢ Kayb1 Minimum Temel Blok Siiresi)
Parametre L2-04 (Anlik Gii¢ Kayb1 Gerilimi Geri Alma Rampa Siiresi)
o Senkronizasyon siirecini yumusatmak i¢in artirin.
Parametre B3-10 (Hiz Arama Tespiti Telafi Kazanci)
o Bir OV hatasi olusursa artirin (hesaplanan ¢ikis frekansi gergek motor hizindan
diistikse, motor rejenerasyonda olacaktir).

o Bir OL2 hatasi1 olusursa azalir (tipik olarak yiiksek atalet yiiklerinde)
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3. PARAMETRELER

2A :

Parameter Groups Q2A

No. Parameter Working Value Info (Working Value) Default
b3-01 SpSrch@Start Selection 0 Disabled 0

b3-02 SpSrch Deactivation Current 100 % 100 %
b3-03 SpSrch Deceleration Time 2.0 sec 2.0 sec
b3-05 SpSrch Delay Time 0.2 sec 0.2 sec
b3-14 Speed Bi-Directional Search 0 Disabled 0

b3-19 Speed Retry Times 3 3

b3-24 SpSrch Method Selection 2 Current Det2 i

b3-56 Inv Rt Srch Time 0.2 sec 0.2 sec

A1000:

Status  Index Description Value Default Range Units Hex Address
- Speed Search Selection at Start 0: Disabled E“-
& B3-02 Speed Search Deactivation Current 100 100 0 to 200 % 0192

] B3-03 Speed Search Deceleration Time 2.0 2.0 0.1 to10.0 |[Sec 0193

"] B3-03 Speed Search Delay Time 0.2 0.2 0.0 to 100.0 |Sec 0195

] B3-06 Output Current 1 during Speed Search 0.5 0.5 0.0 to 2.0 0136

] B3-08 ACR Gain for Speed Search 0.00 — 0.00 0.00 to 6,00 0198

& B3-09 Current Control Integral Time during Speed Searc... 0.0 0.0 0.0 to 1000.0 |ms 0133

] B3-10 Speed Search Detection Compensation Gain 1.05 1.05 1,00 to 1.20 0194

"] B3-14 Bi-Directional Speed Search Selection 1: Enabled 1 Oto1 015E

& B3-17 Speed Search Restart Current Level 150 150 0 to 200 % 01FD

") B3-18 Speed Search Restart Detection Time 0.10 0.10 0.00 to 10D |Sec 01F1

& B3-19 Mumber of Speed Search Restarts 3 3 0 to 10 01F2

] B3-24 Speed Search Method Selection {: Current Detection Type ] Otol 01c0

"] B3-25 Speed Search Selection 0.5 0.5 0.0 to30.0  |Sec 01C8

& B3-27 Start Speed Search select 0: 0 Start 0 0tol 01ce

") B3-33 Speed Search select at start during UV 0 0 Otol 0B3F
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