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TANITIM

DKG-255, motor devrini, yik degisimine hizli ve
hassas tepki vererek ayarlayan mikroislemci
kontrollU bir dijital governdr kontrol cihazidir.

DKG-255 dogrusal kumandali lineer elektrikli
aktlator ve manyetik devir sensoériine baglanir.
Cihazin, devir hizi sinyalini alternatér geriliminden
okuyabilen farkli bir modeli daha mevcuttur. Bu
model manyetik pikap cihazina ihtiyaci ortadan
kaldirir.

Cihaz ¢ok ¢esitli motorlari sabit hiz (izokron) veya
droop (yukte disen hiz) modunda kontrol edebilir.

DKG-255 rolanti ve nominal hizlari ayarlamak igin
programlanabilir parametreler sunar. Rélanti devir
modu harici anahtarla segilir.

Otomatik PID devir diizenleme fonksiyonu dinamik
performansi kontrol eder ve stabil calisma sagdlar.

Cihaz PID ayarlarini otomatik olarak yapabilir. Bu
6zellik programlama strecini kolaylastirir ve dinamik
tepki kalitesini arttirir.

Harici devir trimpotu motor devrinin uzaktan
kumandasina olanak verir.

Yedek devir ayar girisi (AUX), senkronize galistirma
ve yuk paylasimi uygulamalari igin gerilim kontrolli
devir ayarlamaya imkan saglar.

Eger cihaza yeterli bir devir hizi sinyali saglanmazsa,
hiz sinyali izleme devresi bu durumu belirleyip
hasarin 6niine gegmek amaciyla akttator cikisini
kapatir.

Cihaz 10 A’ya kadar akttatér akimi Gretme gliciine
sahiptir. Ancak ¢ikis akimi sinirlama devresi cihazi
cikisinda kisa devre ve agiri yiklemeye karsi korur.

Ters aku baglantisi ve anlik yiksek gerilim korumasi
bulunmaktadir.

DKG-255
DIJITAL
GOVERNOR
KONTROL CiHAZI

OZELLIKLER

* Otomatik PID ayar fonksiyonu

* Mikroiglemci kontrollii

* 12 ve 24V galisma

* Cesitli motorlara kumanda edebilme
* Normalde kapali aktiiator ¢ikisi

* Hizli ve hassas tepki

* Baglangi¢ yakit miktari ayari

* Hiz rampasi ayari

e Ayarli nominal ve rélanti devirleri
* Sabit devirli ve droop g¢alisabilme
* Kazancg ve stabilite ayarlan

* Harici hiz ayari imkani

e Senkronizasyon / yiik paylasim girisi
* Anahtarlamali ¢cikis devresi

* 10 Amper stirekli akim ¢ikisi

* Hiz sensoérii hata korumasi

* Ters akii baglantisi korumasi

* Cikis kisa devre korumasi

* Dayanikli tasarim

e Lak kapli elektronik devre

* Kiiglik boyutlar (130x110x27mm)
* Diigiik maliyet
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TELiF HAKKI BiLDIRIMi

Bu dokimanin herhangi bir bdlimundn ya da igeriginin izinsiz kullaniimasi yasaktir.

BU BELGE HAKKINDA

Bu dokiiman, DKG-255 cihazinin basarili bir sekilde kurulumu igin gerekli olan minimum kosullari ve
adimlari agiklamaktadir.

Dokimanda verilen talimatlari dikkatli bir sekilde takip ediniz. Verilen bilgiler, kurulumda meydana
gelebilecek sorunlarin éniine gegilmesi igin 6nemlidir.

Batun teknik bildirimler icin lutfen Datakom ile irtibata geciniz.:

teknikdestek@datakom.com.tr

ISTEK VE ONERILER

Eger dokiman icin ek bir bilgi talep edilirse, agagidaki e-mail adresini kullanarak Uretici ile dogrudan
temasa geginiz:

teknikdestek@datakom.com.tr
Sorulariniza tam ve dogru cevap alabilmek icin litfen asagidaki bilgileri saglayiniz:

- Cihaz model adi (cihazin arkasinda gorebilirsiniz),

- Cihaz seri numarasi (cihazin arkasinda gorebilirsiniz),
- Yazilim versiyonu (cihaz ekranindan gorebilirsiniz),

- Olgiilen gerilim degeri ve besleme gerilimi,

- istek ve dnerilerinizi net ve detayli olarak belirtiniz.



DKG-255 Kullanim Kilavuzu V-1.0

REVIZYON TARIHI

REVIZYON TARIH YAZAN ACIKLAMA

01 10.04.2019 MH Birinci basim, yazilim versiyon 1.0

TERMINOLOJI

DIKKAT: Potansiyel 6liim ya da yaralanma riski.
UYARI: Potansiyel ariza ya da maddi hasar riski.

DIKKAT: Cihazin galismasini anlayabilmek igin yararl ipuglari.
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GUVENLIK NOTU

Asagidaki talimatlara uyulmamasi ciddi yaralanmalar
ya da olumle sonug¢lanabilir.

® @@ ®EU U®U &

Elektriksel ekipmanin montaji, konusunda uzman kisgiler
tarafindan yapilmalidir. Talimatlara uyulmamasi durumunda
olusabilecek zarardan iiretici firma sorumlu degildir.

Tasima esnasinda olusabilecek hasarlara karsi cihazi kontrol
ediniz. Hasarli cihazi monte etmeyiniz.

Cihazin i¢ini agmayiniz. Cihaz iginde degisebilecek parca
yoktur.

Gug kaynag girisine sigorta takilmalidir. Sigortalari kullanicinin
kolayca ulasabilecegi sekilde ve cihaza mumkiin oldugunca
yakin monte ediniz.

Sigortalar hizli tip ve kapasitesi 16 Amper olmalidir.

Cihaz uzerinde ¢aligmadan 6nce mutlaka enerjiyi kesiniz.

Cihaz elektrik sistemine monte edildikten sonra terminallere
dokunmayiniz.

Cihazda mevcut olan elektriksel parametreler kullanim
kilavuzunda belirlenen limitler arasinda olmalidir. Limitleri agsan
zorlamalar cihazin ¢aligma omruinii azaltabilir, calisma
hassasiyetini bozabilir ya da cihaza zarar verebilir.

Cihazi solvent ya da benzeri kimyasal kullanarak temizlemeye
calismayiniz. Sadece yumusak, nemli bir bez kullaniniz.

Enerji vermeden 6nce baglantilarin dogru yapildigindan emin
olunuz.
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1. KURULUM TALIMATLARI

1.1 Kontrol Cihazinin Tanitimi

DKG-255, motor devir hizini, yik degisimine hizli ve dogru tepki vererek ayarlayan mikroiglemci kontrolll
bir dijital governor kontrol cihazidir.

DKG-255 dogrusal kumandali lineer elektrikli aktiatére ve manyetik hiz sensdrtine baglanir. Cok cesitli
motorlari sabit devir (izokron) ve droop modunda kontrol edebilir.

PID kontrol sistemi sayesinde her bir motora 6zel optimum tepki ayarlanir.

Cihaz 10 Amper’e kadar akttatér akimi dretebilir. Ancak, ¢ikis devresi kisa devre ve asiri yiklemeye
karsi korumalidir.

Ters akl baglantisi ve gegici gerilim korumasi mevcuttur.
Cihaz hem 12 hem de 24V calistirmaya uygundur.

1.2 Cihazin Monte Edilmesi

Cihaz kontrol panosunun igcine monte edilmek Uzere tasarlanmigtir. Dikey hava akimiyla i1s1 dagilimi
saglanmasi ic¢in dikey bir montaj pozisyonu tercih edilmelidir.

Asin sicaklik cihazin ¢calismasini etkileyebilir. Cihaz, asir sicakliga maruz kalacagi yerlere monte
edilmemelidir.
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1.3 Elektriksel Baglanti

AkU ve aktuatér baglantilarinda (A-B-C-D terminalleri) kesiti alani 1.5mm? veya daha fazla olan kablolar
kullaniimahdir. Kablonun uzunluguna goére kalinhdi arttiriimalidir.

( )
CIiHAZIN iCINDE SIGORTA YOKTUR. Akii arti ug (C terminali)
icin harici sigorta kullanilmalidir. Sigorta hizh tip olmali ve
cihaza mumkun oldugu kadar yakin takilmalidir. Sigortanin
kapasitesi 16 A olmahdir.

. J

E-F-G-H-J terminallerindeki sinyal baglantilarinin tamaminda burgulu veya blendajli kablo kullaniimalidir.
Blendaj yalnizca bir ugtan topraklanmalidir. Blendaj Gzerinden akim gegmesini 6nlemek amaciyla diger
u¢ bosta birakilmalidir.

Manyetik pikap ile volan dislisi arasindaki bogluk 0.50 mm’den (0.020”) az olmamalidir. Boslugu
ayarlamanin en kolay yolu manyetik pikabi digliye dokunana kadar ¢evirip daha sonra % tur geri
gelmektir.

Manyetik pikap ¢ikis gerilimi mars esnasinda en az 1.5 VAC RMS olmalidir.

( )

Motor asirn hiz korumasi igin yalnizca governor kontrol-
aktuator sistemine guvenilmemelidir. Motora mutlaka yakit
solenoidini kontrol eden ilave bir agir hiz koruma sistemi
monte edilmelidir.

. J
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2. BAGLANTI UCU AGIKLAMALARI

Term | Fonksiyon Teknik data Aciklama
A | Aktiaator (-) Cikis, 10A maksimum | Bu gikislar elektrikli akttiatore enerji saglar.
B | Aktiiator (+) Cikis gerilimi arttikca motora daha fazla

yakit génderilir. Cikista asiri yikleme /
kisa devre korumasi mevcuttur.

C |Aki(+) Girig, 12/24VDC Enerji bagdlantisi. Aktdator akimina uygun
D |AKki () kesitte kablo kullaniimalidir.
E | Manyetik pikap (-) Girig, 1.5 - 300VAC Manyetik pikap sensorinin gikiglarini bu

uclara baglayiniz. Giris gerilimi en az
1.5VAC olmalidir. En az 3 VAC-RMS'lik bir

F | Manyetik pikap (+) sinyal tavsiye edilmektedir.
Baglanti kablosu mutlaka burgulu ya da
blendajli olmalidir. 300VAC baglanabilir.

Hiz ayarni Giris Harici hiz ayar trimpotu bagdlanarak motor

devir hizi ayarlanabilir.

N IT®

Droop Giris Bu ucu aku eksiye baglamak cihazi
DROOP konumuna gegirir. DROOP
seviyesi DROOP program
parametresinden ayarlanabilir.

L Rolanti Girig Bu ucu aku eksiye baglamak cihazi rélanti
devir moduna gegirir. Rélanti devri IDLE
program parametresinden ayarlanabilir.

M | Harici hiz ayan Girig, 0-10vDC Harici hiz ayari gerilimi bu girise
baglanmalidir. Kablo burgulu ya da
blendajli olmalidir.

N |JCANL Bu 6zellik yakinda eklenecektir.

P |CANH
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3. TEKNIK OZELLIKLER

DC Gii¢ Kaynagi Limitleri: 10.0ila 36.0 V-DC

Akim tiiketimi: 100mA maks (aktiator bagh degilken)
Devir girig limitleri: 40 Hz ila 8000 Hz.

Hiz sinyali buyuklagi: 1.5 ila 300 VAC-RMS

Hiz sinyali giris empedansi: 2 M- ohm

Harici hiz ayarnii:

G ve J uglari arasinda 5 K-ohm trimpot
Harici hiz ayar limitleri: £ %6min @3000Hz
Aux (EK) girig(M terminali):

Giris gerilimi limitleri: O ila 20VDC

Giris empedansi: 150 k-ohm.

Ayar limitleri: £ %25 min @3000 Hz
Stabil caligma hiz hassasiyeti: + %0.2
Droop ayar limitleri: 1 ila %5 minimum
Aktuator ¢ikigi: 10 Amp sirekli maks
Calisma sicakhgi: -20°C (-4°F) ila 70 °C (158°F).
Depolama sicakhgi: -30°C (-22°F) to 80 °C (176°F).
Maksimum bagil nem: 95% yogusmasiz.
Boyutlar: 130 x 110 x 27 mm (ExBxD)
Agirhik: 350 g (yaklasik)
Montaj: herhangi bir pozisyon, dikey tercih edilir
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4. KONTROLLERIN ACIKLAMASI

4.1. ON PANEL FONKSiIYONLARI

CONTROLLER

- + +
ACTUATOR BATTERY  PICK-UP

Led ekran W

Durum Ledleri

LED RENK | FONKSIYON

Power yesil C-D terminalleri arasinda aku gerilimi saglandiginda Led yanar.

Pickup kirmizi E-F terminalleri arasinda hiz sinyali saglandiginda Led yanar.

Starting Fuel kirmizi Motor devir hizi “marsg devri” degerinden yuliksek ve aktuator ¢ikisi
“baslangi¢ yakiti” parametresine gore aktif oldugunda Led yanar.

Speed Ramp | kirmizi Motor devri “galigma devri” degerine ulastiginda ve motor hizi “devir
rampa orani” parametresinde tanimlandigi gibi artiyorsa Led yanar.

Running kirmizi Motor nominal devrine ulastiginda Led yanar.

Overspeed kirmizi Motor agiri hiz limitini gectiginde Led yanar.

Error kirmizi Bir hata durumu olustugunda Led yanar.

Droop kirmizi Droop girisi aktif oldugunda Led yanar. (K terminali)

Idle kirmizi Rolanti (Idle) girisi aktif oldugunda Led yanar. (L terminali)

-10 -
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4.2. TUS FONKSIYONLARI

TUS

FONKSIYON

Gostergeyi, ekranda goriinen degere ait parametrenin adina gevirir.
PROGRAM MODU: Segcilen dederi kaydeder ve sonraki parametreye gelir.

PROGRAM MODU: Ana parametre menustine doner.

Gostergeyi bir sonraki dl¢ilen parametreye cevirir.
Hata kodlarini gérintilemek icin alarm menuslne gider.
PROGRAM MODU:

e Sonraki parametreyi seg.
e Segilen parametrenin degerini arttir.

<« > AY

Gostergeyi bir dnceki dlglilen parametreye cevirir.
PROGRAM MODU:

e Onceki parametreyi seg.
e Segilen parametrenin degerini azalt.

<>

5 saniye boyunca basili tutuldugunda, PROGRAM moduna girer.

Y A

5 saniye boyunca basili tutuldugunda, alarmlari sifirlar.

-11 -
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4.3. LED GOSTERGE DUZENLEMESI

DKG-255 dizel motorlarda kullanilan bir kontrol ve koruma cihazidir. Olglilen deg@erleri ekranda gosterir.
Cihaz, montaj ve kullanimda kolaylik gézetilerek tasarlanmistir.

Olciilen parametreler asagidaki gibidir:

Motor devri
Frekans

Aku gerilimi
Minimum devir

Maksimum devir

Cihaz 4 rakamh 7 segmentli géstergeye sahiptir. Géstergede asagidaki degerler goruntilenebilir:
-Olgtimler
-Program parametreleri

-Yazilim versiyonu

Olglim ekranlari arasinda A tusuyla gegcis yapllir. } tusuna basarak, dlgilen degerin adina ulagilir.

Sonraki
Olgume git

Olglilen
parametre

Motor
devir hizi

-12 -
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gerilimi

Olgiilen
parametre

Sonraki
Olgume git

Olglilen
parametre

-13-
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Minimum
Motor devri

Maksimum
motor devri

X Sonraki
Olgume git

Olgiilen
parametre

Sonraki
Olgume git

Olglilen
parametre

-14 -
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5. KORUMA VE ALARMLAR

Cihaz calisma sirasinda surekli olarak anormal durumlari izler. Programlanabilir alarm limitleri, élglilen
her parametre igin mevcuttur.

Eger bir hata durumu olusursa, ilgili hata Led’i yanar ve alarm kodu ekranda g&sterilir.

ALARM KODU | ACIKLAMA

Errl Yiksek aku gerilimi. Akl gerilimi 30VDC’den yiiksek oldugu zaman alarm verir.

Err2 Dusik aki gerilimi. Akl gerilimi segilen degerin altinda oldugu zaman alarm verir.

Err3 Manyetik pikap hatasi. Motor devri 600 rpm’in altindayken MPU sinyali
kayboldugunda alarm verir.

Errd4 Manyetik pikap hatasi. Motor devri 600 rpm’in Gzerindeyken MPU sinyali
kayboldugunda alarm verir.

Err5 Aktuator ¢ikisinda kisa devre ya da asiri yikleme.

Err6 Asirl hiz.

Hata kodlarini goriuntiulemek igin Yukari tusuna basin.

Hatalari sifirlamak igin Asagi ve Yukari tuslarina ayni
anda 5 saniye boyunca basili tutun.

-15 -




DKG-255 Kullanim Kilavuzu V-1.0

6. PROGRAMLAMA

Program modu parametreleri ayarlamak igin kullanilir. Program moduna girmek igin, { } tuslarina 5
saniye boyunca basili tutun.

Program moduna girildiginde, gostergede “PGM” yazar.

Program modu cihazin ¢alismasini etkilemez. Bu sayede, programlar cihaz ¢aligirken degistirilebilir.

Program
parametrelerine

git

Segili
parametreye
gir

-16 -
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Program parametreleri arasinda gegis A tusuyla saglanir.
Segili parametreye girmek igin } tusuna basiniz.
Parametrenin degderi 1'*vae A tuglariyla azaltilip arttirilabilir.

Program parametresi degistirildiginde, } tusuna basarak hafizaya kaydediniz.

Eger { tusuna basilirsa, degeri kaydetmeden ana program mentistine doner.

Program parametreleri kalici bellekte tutuldugu icin guc kesintilerinden etkilenmez.

Program modundan ¢ikmak igin { } tuslarina basih tutunuz.

Parametre 4 Parametre
degerini azalt , degerini arttir

Ana menlye Hafizaya
don kaydet

-17 -
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7. PROGRAM PARAMETRE LISTESI

Parametre Tanimi Birim | Min | Maks Fib”ka Aciklama
yari
P_01 Nominal Devir mpm | 1000 | 2000 | 1500 |BY Parametre motorun nominal (hedef)
hizini belirler.
P_02 Rélanti Devri mm | 500 | 1500 | ooo |BY Parametre rolant girisi aktifken
motorun rélanti hizini tanimlar.
Motorun devri agiri hiz uyari
P_03 Asiri Hiz Uyari % 105 200 110 z_am_an_l_ay_l_C|S| (P_05) suresince bu
Limiti limitin Ustline g¢ikarsa asiri hiz alarmi
verilir.
P_04 Asiri Hiz Alarm % 110 200 120 Motorun devri bu |II"1"1ItIn Ustlne cikarsa
Limiti asiri hiz alarmi verilir.
Motor devri bu slre boyunca P_03
P_05 Agini Hiz Uyar sn 1 10 5 degerinin Ustlne ¢ikarsa asiri hiz alarmi
Zamanlayicisi verilir
Mars esnasinda motor devri bu degerin
P_06 Mars Devri rpm 0 300 10 Ustiine ¢iktiginda, cihaz aktiator
cikisini (P_09) aktiflestirir.
P_07 Calisma Devri mpm | 300 | 1000 | 40p |Buparametre PID kontrolli hiz
rampasina baslama limitini belirler.
P_08 Volan Dislisi Dis ) 5 500 100 B.u parametre m.otorun volan dislisinin
Sayisi disli sayisini belirler.
P_09 Bg§langlg Devri % 5 100 45 Bu Parﬂametre mars esnas[ndakl
Yakit Miktari aktuator cikis miktarini belirler.
Bu parametre motor ateslendigi andaki
P_10 Calisma Devri akttator cikis miktarini belirler. P_09
. % 0 100 50 L3 .
Yakit Miktari parametresinin ylzdesi olarak
hesaplanir.
P_11 Hiz Rampa Devri Rpm / 10 9999 200 Buvpa.ra.metre kademeli h|; arttirma
sn degerini rpm/sn olarak belirler.
P_12 Diisik Akii Gerilimi | Vvdc | 2 30 g |Bu parametre diigik aki gerilimi alarm
limitini belirler.
Bu parametre cihazin nominal motor
devrini yakalama hizini belirler.
Parametre arttirildiginda ¢alisma daha
P_13 Global Kazang - 1 9000 20 hizli fakat kararsiz olur. Azaltildiginda
calisma daha yavas fakat kararli olur.
Kararli olan en hizli ¢alistirmayi
saglayan ayar optimum ayardir.
P 14 P Kazang - 0 9999 100 | Proportional kazang ayari.
P 15| Kazang - 0 9999 50 Integral kazang ayari.
P 16 D Kazang - 0 9999 40 Derivative kazang ayari.
P_17 Aux (EK) Giris ) 0 1 0 0: Aux (EK) giris aktif degil
Etkinlestirme 1: Aux (EK) giris aktif
P_1§3 Aux (EK) Girig rpm 10 300 300 Bu parar_netre aux _(el_<) giris aktiflestigi
Devir esnadaki hiz degisimini belirler.
P_19 Droop Kazang %/A| 0.1 10 4 Bu parametre droop miktarini belirler.
Bu parametre harici trimpot ile hiz
. . . kontroliinG aktiflestirir.
P_20 Trim Etkinlegtirme | - 0 1 O 10: Harici hiz kontrolii aktif degil
1: Harici hiz kontroli aktif
Bu parametre ¢alisma devrinin ylizdesi
P_21 Trim Kazang % 5 20 10 olarak harici trimpot ile motor hizini
ayarlar.

-18 -
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7. PROGRAM PARAMETRE LISTESI (devam)

Parametre Tanimi

Birim

Min

Maks

Fabrika
Ayari

Aciklama

P_22 PID Otomatik
Kurulum

Bu parametre PID otomatik kurulumunu
aktiflestirir.

0: PID Otomatik kurulum aktif degil
1: PID Otomatik kurulum aktif

P_23 Aktlator
Maksimum Deger

%

30

100

100

Bu parametre akttator ¢ikisinin
maksimum degerini belirler.

P_24 Aktuatdr Minimum
Deger

%

50

Bu parametre akttator ¢ikisinin
minimum degerini belirler.

P_25 Kurulumu Kaydet

15

Bu parametre cihazin gincel
kurulumunu kaydetmek icin kullanilir.
Kullanici tarafindan olusturulan
kurulumlar 2 ila 15 arasindaki sayilarda
kaydedilebilir. 1 cihazin fabrika
ayarlandir.

P_26 Kurulumu Geri
Cagir

15

Bu parametre kullanici tarafindan
olusturulan kurulumlari geri ¢cagirmak
icin kullanihir. 1 cihazin fabrika
ayarlaridir. Kullanici tarafindan
olusturulan kurulumlar 2 ila 15
arasindaki sayilardan geri cagrilabilir.

P_27 Canbus Uzerinden
Devir Hizi Okuma

Bu parametre Canbus lzerinden devir
hizi segmeyi aktiflestirir. Bu 6zellik
yakinda eklenecektir.

0: Canbus devir okuma aktif degil
1: Canbus devir okuma aktif

P_28 Giincelleme Modu
Aktiflestirme

Bu parametre yazilim gincelleme
modunu aktiflestirir. Yazilim giincelleme
modunu iptal etmek igin cihazi kapatip
agin.

0: Gincelleme modu aktif degil

1: Guncelleme modu aktif
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8. CIHAZIN GALISTIRILMASI

Cihaz 12 veya 24 Volt DC glig beslemesiyle galismak Uizere tasarlanmistir, genellikle mars motoru akusi
kullanilir. Aki C ve D uglarina baglanir. Ters baglanti korumasi mevcuttur.

Cihaza E ve F girislerinden bir hiz sinyali saglanmalidir. Bu sinyal genellikle motorun volan diglisine yakin
bicimde monte edilmis bir manyetik pikap cihazindan verilir. Sinyalin frekansi motorun devir hiziyla
orantilidir.

Kabul edilen en dusuk hiz sinyali baydkligu 1.5 VAC-RMS'tir. Kabul edilen frekans araligi 40 ila 8’000
Hz’dir. Manyetik pikap cihazi kullaniliyorsa, blendajli kablo kullaniimasi tavsiye edilir. Blendaj yalnizca bir
ucundan topraklanmalidir.

Aktlator cikisina yalnizca hiz sinyali varken enerji verilir. Cihazin giriglerine yeterli bayuklUkte bir sinyal
gelmezse aktuator kapatilr.

Motor devri P_01 Nominal Hiz parametresinden ayarlanir. Bu sekilde istenilen motor devri tam dogru
bicimde degistirilir.

Hizin kararliid1 P_13 Global Kazan¢ parametresinden ayarlanir. Bu parametre cihazin hiz degisimine
verdigi dinamik tepkileri ayarlar ve farkli motor tiplerine adapte olmasini saglar.

KAZANGC parametresi cihazin hiz degisimlerine verdigi tepkinin siresini ayarlar. Parametre arttikga cihaz
daha hassas olacaktir. Bu sekilde yik degisimi meydana geldikten sonra nominal hiza daha ¢abuk
donidlmesi saglanir. Kazang ayari asiri yiksek segildiginde kararsiz ¢calismaya sebep olur.

BASLANGIC DEVRI YAKIT MIKTARI P_09, CALISMA DEVRI YAKIT MIKTARI P_10 ve HIZ RAMPA
DEVRI P_11 parametreleri aktlatorin tamamen agilmasini engelleyerek motor egzoz dumanini en aza
indirir.

ASIRI HIZ parametreleri hiz alarm limitlerini ayarlar. Motor asiri hizlandiginda asiri hiz alarm aktiflesir ve
ilgili hata Led'i yanar.

Mars sirasinda hiz sinyali P_07 Calisma Devri'nin altindayken aktiatoriin P_09 Baslangi¢ Devri Yakit
Miktan parametresinde tanimlandidi sekilde acilmasi saglanir. Motor atesleme yapip hizi P_07 Calisma
Devri’ne ulastiktan sonra, nominal devre ulasilana kadar hiz kademeli olarak arttirilir. Bundan sonra
aktlatore yalnizca nominal devir hizini korumak igin gereken akim saglanir.

Motor milindeki ani yUk artisi hizin dismesiyle sonuglanacaktir. Bu durum, nominal devre ulagsmak igin
aktlatérin daha fazla agilmasina sebep olur. Ani yiik azalmasi hizin artmasina sebep olur. Bu durumda
nominal devre ulasilana kadar aktlator kademeli olarak kapanir.

Aktuator cikigl, aktiflestiginde aku geriliminin neredeyse tamamini saglayan bir anahtarlamali devredir. Bu
sekilde cihaz yuksek ¢ikis akim dederlerini ylksek verim ve en az isinmayla Uretir. Anahtarlama frekansi
aktlatorin hareketli pargalarinin dogal salinim frekansinin ¢ok Ustlindedir ve algilanamaz.

8.1. OTOMATIK PID KURULUMU

Bu cihazda PID c¢arpanlarini ayarlamada otomatik 6grenme 6zelligi mevcuttur.

Otomatik PID kurulumunu aktiflestirmek icin:

Motoru galistirdiktan sonra, program parametrelerine girip P_22 Otomatik PID Kurulumu parametresini

segin. A tusuna basip 1'i secin, sonra } tusuna basip onaylayin. Cihaz motor hizini degistirmeye
baslayarak optimum PID ¢arpanlarini hesaplar. Islem basariyla tamamlanirsa géstergede OK mesaji
yazacaktir. Otomatik PID kurulumu basarisiz olursa hata mesaji gosterilir.

A Otomatik PID kurulum iglemi yliksuiz yapilmahdir.
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9. DIGER OZELLIKLER

9.1. izokron ve Droop Calistirma

Bu cihazin standart ¢calisma modu izokrondur (sabit devirli). Ancak, jeneratdr seti motorlarinda yuk paylagimi
icin droop calistirma gerekebilir.

Droop galistirmada, yuk artisi oldugunda motor hizi az bir miktar azalir. YUk bilgisi, yikle birlikte artan
aktlator akimindan ahinir.

Droop galisma K ucunu akl eksiye baglayarak segilir. Droop miktari P_19 Droop Kazang¢ parametresiyle
ayarlanir.

Droop limiti her motor-aktlator kombinasyonu igin farkli olacaktir. 1 Amperlik akim artigi icin droop limiti
nominal devrin %1 ila 5'i arasinda ayarlanabilir.

YUksUz durumdaki aktiator akimi sifir olmadigi igin, motor ylksiz ¢aligsa bile droop’a neden olacaktir. Bu
sebeple droop ayari nominal devir hizini degistirir.

Droop ayarindan sonra yiiksuz hizi yeniden ayarlamak
gerekmektedir.

9.2. Rolanti Devir Sec¢imi
Cihaz harici bir anahtarla Rélanti/Nominal devir hizi segimine olanak saglar. Rolanti devri P_02 Roélanti Hizi
parametresiyle bagimsiz olarak ayarlanabilir.
Rélanti hizi L ucunu aki eksiye baglayarak segilir.

Rolanti ve nominal hizlar arasinda motor ¢alisirken gegis yapilabilir.

9.3. Harici Hiz Ayari

Harici hiz ayari icin G, H, ve J uclari arasina bir trimpot baglanabilir. Trimpot dederi saat yoninde donus ile
azalmalidir (hiz artisi).

Tavsiye edilen potansiyometre degeri 5K-ohm’dur. Istenilen ayar limitlerine tam olarak uymasi icin baska bir
deger de kullanilabilir.

En iyi calisma icin harici ayar kablosu blendajli olmalidir. Blendaj yalnizca bir ucundan topraklanmalidir.

Harici potansiyometre ile hiz kontroli P_20 Trim Aktiflestirme parametresinden aktif hale getirilmelidir.

9.4. Otomatik Senkron igin Hiz Ayari

Baska kontrol cihazlarindan gelen harici hiz ayari sinyali M ucu ile aki eksi arasina baglanabilir.
Girig O ila 10VDC sinyal kabul eder.
Uzaktan hiz ayarlama kablosu en iyi galisma icin blendajli olmalidir. Blendaj tek ucundan topraklanmalidir.

Bu 6zellik P_17 Aux (Ek) Giris Etkinlestirme parametresinden aktiflestiriimelidir.
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9.5. Baglangi¢ Devri Yakit Miktar1 Ayari

P_09 BASLANGIG DEVRI YAKIT MIKTARI parametresi mars sirasindaki yakit miktarini ayarlar.
YUksek baslangi¢ yakiti ayar motorun daha hizli ateslemesine yardimci olur.

Ancak motor egzoz dumanini en aza indirmek igin gereken en disik yakit miktari kullaniimahidir.

9.6. Hiz Rampa Ayari

Hiz rampa ayari motorun rélanti devrinden nominal devre ulagsma suresini ayarlar.

P_11 degeri arttikga motor nominal hiza daha ¢abuk ulasir.

9.7. Asiri Hiz Alarm Ayari

Egder motor devri P_03 Asirn Hiz Uyan Limiti’ni P_05 Asin Hiz Uyari Zamanlayicisi slresince asarsa,
asin hiz alarmi verilir.

Motor hizi P_04 Asin Hiz Alarm Limiti’ni astigi anda asiri hiz alarmi verilir.

Asiri hiz alarmi verildiginde OVERSPEED ve ERROR Led'leri yanar ve ekranda “err6” mesaji gosterilir.

*ve A tuglarina basili tutarak asir hiz alarmi kapatilir.

9.8. Kurulumu Kaydetmek ve Geri Cagirmak

P_25 Kurulumu Kaydet parametresi cihazin gincel kurulumu kaydetmesine izin verir.

Cihazda kurulumu kaydetmek igin 14 farkli bellek konumu bulunur. Bu sekilde farkl kurulumlar farkli yerlerde
kaydedilir ve herhangi biri istendigi zaman geri ¢cagrilabilir.

1 numaral hafiza konumu fabrika ayarlar igin ayrilmistir. Uzerine yazilamaz, ancak istendigi zaman geri
cagnilabilir.

Kullanici P_26 Kurulumu Geri Gagir parametresinden bir hafiza konumu segerse, parametreler otomatik
olarak kurulacaktir.

Fabrika ayarlarina donmek igin P_26 parametresi 1’e getirilmelidir.

9.9. Yazilim Giincellemesi

Yazilim guncellemesi, Uretici cihazin galismasiyla ilgili bir glincelleme ¢ikardiginda yapilabilir.

Yazilim dosyasi cihazdan okunamaz ve orijinal yazilim dosyasini her zaman ureticiden temin etmek
gerekmektedir.

Cihazi yazihm glincellemesi moduna gegirmek igin P_28 Giincelleme Modu parametresi 1'e
getirilmelidir.

Cihaz GUNCELLEME MODU’nda USB portundan bilgisayarla baglanti kurmak igin bekler. USB baglantisi
kuruldugunda, cihaz otomatik olarak bilgisayar tarafindan algilanacak ve Cikarilabilir Disk olarak
gorunecektir. Eski yazilim dosyasini sildikten sonra, Datakom tarafindan saglanan yeni yazilim dosyasini
diske kopyalayin.
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11. UYGUNLUK BEYANI

Cihaz asa@idaki Avrupa Birligi Direktiflerine uygundur:
-2014/35/EC (Dusuk Gerilim)
-2014/30/EC (Elektromanyetik Uyumluluk)
Norms of reference:
EN 61010 (glvenlik istekleri)
EN 61326 (EMC istekleri)

CE isareti, bu Urtnun, glvenlik, saglik, gevrenin korunmasi ve kullanicilarin korunmasi konularindaki
Avrupa standartlarina uygunlugunu belirtir.

12. BAKIM

CIHAZIN iCiNi ACMAYIN!
Cihazin iginde degisebilecek parga yoktur.

13. CiHAZIN ATILMASI

AB parlamentosu ve konseyinin 2002/96/EC sayili ve 27 Ocak 2003 tarihli WEEE kararina gére bu cihaz
genel ¢copten ayri olarak atilmali ve ayri islenmelidir.

14. ROHS UYGUNLUK

AB ROHS direktifi bazi kimyasal maddelerin elektronik cihazlarda kullanimini sinirlar veya yasaklar.

AB parlamentosunun ve konseyinin 2011/65/EU sayili ve 8 Haziran 2011 tarihli direktifine gére bu cihaz
EK-I ‘de sayilan kategorilere dahildir. (“Monitoring and control instruments including industrial monitoring
and control instruments”) ve ROHS direktifinden muaftir.

Buna karsilik Datakom uretimde tamamen ROHS uyumlu eletronik komponentler kullanmaktadir. Sadece
kullanilan lehim kursun icermektedir. Kursunsuz lehimlemeye gegis islemi sirmektedir.
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15. ARIZA BULMA VE GIDERME

Asagida sik¢a karsilasilan sorunlar anlatiimistir. Bazi
durumlarda daha detayli bilgi gerekebilir.

Aktiuiator yakiti acmiyor:

1) C(+) and D(-) terminalleri arasindaki gerilimi élgiiniiz. Akl gerilimini okumalisiniz. Eger gerilim
yoksa:

a) Sigortanin atmis olup olmadidini kontrol ediniz.

b) Baglantilari ve kablolamay kontrol ediniz.

2) Cihaz beslenir durumda B ve C terminallerini gegici olarak kisa devre ediniz. Aktliatér tamamen
acilmalidir. Eger agilmiyorsa:
a) Aktuator kolunu elle hareket ettirerek mekanik bir takilma veya sikisma olmadigini kontrol ediniz.
b) Aktlator uclari arasindaki gerilimi élgtintz:
AkU gerilimi varsa aktiatér hasar géormuastar.
AkU gerilimi yoksa akttiator baglanti kablolarini kontrol ediniz.
¢) Sigorta atiyorsa kablolamada bir kisa devre olup olmadigini kontrol ediniz.

3) Motoru marslayiniz. E ve F uglan arasindaki gerilimi 6l¢liniiz. En az 1VAC_RMS olmalidir. Eger
bundan diisiikse:

a) Manyetik pikap sensori ile volan dislisi arasindaki boslugu kontrol ediniz. Eger fazlaysa yeniden
ayarlayiniz.

b) Kablolamayi kontrol ediniz.

¢) Manyetik pikap sensoru arizali olabilir.

4) Motoru marslayiniz. DC akii gerilimini dl¢iiniiz. 12V sistemde en az 8V, 24V sistemde en az 16V
olmalidir. Eger bundan diisiikse:
a) Akl zayiftir veya bitmistir.

5) Akii gerilimi dogru ise:
a) Hiz cok dusuk ayarlanmistir, yeniden ayarlayiniz.
b) Cihaz bozuktur.

Motor hizi cok diisiik:

1) Hiz ayarini kontrol ediniz.

2) Motor governor kontroli altinda galisirken A ve B uglar arasindaki DC gerilimi dlciiniiz. Eger
gerilim akii gerilimine yakinsa:

a) Aktuator kolu tam acik konuma mekanik engeller ylizinden gidemiyor olabilir. Kolun tam hareket
serbestligine sahip oldugunu elle kontrol ediniz.

b) Geri cekme yayi gok sert geliyor olabilir. Daha yumusak bir yayla deneyiniz.

¢) Aktuator-yakit kolu diizeneginde eksenden kagiklik veya asiri strtiinme olup olmadigini kontrol
ediniz.
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Motor asiri hiza kalkiyor:

A Yeniden marsa basmayiniz.

1) Cihaz beslenince aktiuiatéor tamamen agiliyorsa:
a) E ve F uglarindaki baglantilar s6kinuz.
Eder aktlator kapaniyorsa hiz sinyali hatalidir. Hata genellikle elektriksel gurtltiden kaynaklanir.
Kablolamayi ve kablonun tamaminin blendajli oldugunu kontrol edin. Blendaj sadece bir ugtan
topraklanmalidir.

Eger aktiator hala agiksa, B ucunun baglantisini aginiz. Akttiatér hala agiksa, kablolamadaki bir
kisa devreden besleniyordur. Aktlatdr kapaniyorsa cihaz bozulmustur.

Hizda kararsizlik var:

1) Béliim 8.1’de anlatildigi sekilde otomatik PID ayarini tekrar yapiniz. Eger gerekirse PID
parametrelerini elle ayarlayiniz.

2) Manyetik pikap linitesinin:
a) Sinyal siddetini
b) Kablolamasini
¢) Blendajini kontrol ediniz.

3) Aktiiator-yakit kolu sisteminde bosluk veya siirtiinme olup olmadigini kontrol ediniz:
a) Kontrolleri motor caligirken yapiniz.

4) Cihaz yakininda bulunabilecek asagidaki elektromanyetik giiriiltii kaynaklarini kontrol ediniz:
a) aku sarj cihazlar
b) atesleme sistemleri
c) telsiz vericileri.
Bunlari gegici olarak kapatarak bir test yapiniz. Eger stabilite saglanamazsa cihazi ayri bir
topraklanmis metal kutu icine yerlestiriniz.

Gucll verici istasyonlari yakinindaki gibi zorlu elektromanyetik ortamlarda ¢alisan cihazlar batin

kablolarin blendajli olmasina ragmen 6zel EMI filtre sistemlerine ihtiya¢ duyabilirler.

5) Motorun yakit enjeksiyon sistemini kontrol ediniz:
Arizal enjektorler, tikanmis filtreler gibi elemanlar cihazin motor hizini sabit tutmasini engelleyebilir.
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