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YE8000 Serisi Yuksek Performansh Kapal Cevrim Vektdr Kontrollii Hiz Kontrol Cihazi’ni tercih ettiginiz igin
tesekkir ederiz. Kullanmadan 6nce bu dokimani detayl okudugunuzdan ve iyice anladiginizdan emin
olunuz. Bu dokiimani kolayca erisebileceginiz bir yerde tutunuz. Boylece her ihtiyaciniz oldugunda kolayca
erisebilirsiniz.

Guvenlik Uyarilari
Latfen bu dokimani kurulumdan, kullanimdan, bakim veya incelemeden 6nce dikkatlice okuyunuz. Bu
dokiimanda glivenlik uyarilari “Uyan” ve “Dikkat” olarak ayrilmigtir.

Ciddi yaralanmalar ve/veya 6liimcil sonuglar doguracak potansiyel

Uyari tehlikelerden bahseder.
Kuclk veya orta oOlcekli yaralanmalara ve/veya cihazin zarar gormesine neden
olabilecek potansiyel tehlikelerden bahseder. Bu sembol ayrica diger tim
Dikkat glvenli olmayan durumlar icin uyari mahiyetinde kullanilabilir. Bazi durumlarda

“Dikkat” semboli kullanilsa dahi kaza sonucu ciddi yaralanmalar ve/veya
olimler olusabilir. Litfen bu 6nemli glvenlik uyarilarini her durumda dikkate
alniz.

Cihazda Bulunan Guvenlik Uyarilar
Uyari

e Yaralanmalara ve elektrik carpilmasina sebep olabilir.

e Litfen kurulumdan ve kullanimdan 6nce kullanim kilavuzunu
dikkatlice okuyunuz.

e Cihaz kapagini agmadan 6nce tim gli¢ hatti baglantilarini ayiriniz. DC
Bara kapasitorlerinin desarj olmasi icin en az 10 (on) dakika bekleyiniz.

e Uygun topraklama tekniklerini kullaniniz.

e Asla UVW gikislarini sebekeye baglamayiniz.




YE8000 Serisi Teknik Ozellikleri

Kontrol Modlari

Sensorsiiz Vektor Kontrol (SLVC)
Kapali Cevrim Vektor Kontrol (CLVC)
V/F Kontroll (Skaler Kontrol)

Maksimum Frekans

Vektor Kontrol: 0-320Hz
V/F Kontrol: 0-3200Hz

Taslyici Sinyal
Frekansi

1-16kHz
Tastyici Sinyal Frekansi yik durumuna gore otomatik olarak ayarlanabilmektedir.

Frekans Ayari
Cozunlrlugu

Dijital Ayar: 0.01Hz
Analog Ayar: Maksimum Frekans x %0.025

Kalkis Momenti

G tipi: 0.5Hz %150 (SLVC), 0 Hz %180 (CLVC)
P tipi: 0.5Hz %100

Hiz Aralig

1:100 (SLVC), 1:1000 (CLVC)

Hiz Ayari Kararlihg

+%0.5 (SLVC), £%0.2 (CLVC)

Asiri Yiklenme
Kapasitesi

G tipi: 60s boyunca nominal akimin %150’sine kadar, 3 saniye boyunca nominal
akimin %180’ine kadar
P tipi: 60s boyunca nominal akimin %120’sine kadar, 3 saniye boyunca nominal
akimin %150’ine kadar

Tork Artirma

%0.1-%30.0 arasinda

V/F Egrisi

Diiz V/F egrisi
Cok Noktadan Tanimli V/F egrisi
n-Ussii V/F egrisi (1.2-Ussi, 1.4-Ussi, 1.6-0ssi, 1.8-(issi, karesel)

V/F Ayrik Calisma

Tam ayrik ve yari ayrik olarak secilebilir

Coklu Hiz On ayarlari

¥ Diz rampa

Q S-Egrisi seklinde rampa

§ Rampa Modu Dort ayri grup olacak sekilde Cok Noktadan Tanimli hizlanma/yavaslama

3 rampasi

gl DC Fren Frekansi: 0.00Hz ile Maksimum Frekans arasinda ayarlanabilir

S DC Frenleme Frenleme Siresi: 0.0-100.0s arasinda ayarlanabilir

‘Z Frenleme Akimi: %0.0-%100.0 arasinda ayarlanabilir

S JOG Calisma JOG Frekans Araligi : 0.00-50.00Hz

95_, ? JOG Hizlanma ve Yavaslama Siresi: 0.0-6500.0s arasinda ayarlanabilir

= Donglsel Calisma Fonksiyonu veya Giris Terminalleri Kombinasyonu ile 16 farkli

hiza kadar ayarlama olasiligi

PID Fonksiyonu

Kapali gevrim proses kontrol sistemi kolayca uygulanabilir

Otomatik Giris gerilimi dalgalanmalarina karsi ¢ikis gerilimini sabit tutacak sekilde
Gerilim Reglilasyonu | otomatik olarak diizeltme yapar
A ili
sin Geri '”T Galisma sirasinda gerilim ve akim otomatik olarak sinirlandirilarak siklikla hata
Asiri Akim Devrilme . L
. durumuna gegilmesini engeller
Kontroli

Tork Limitleme
ve Tork Kontroll

Torku limitleyerek ¢alisma aninda otomatik olarak asiri akim durumuna
gecilmesini engeller

Anlik Enerji
Kesintilerinde
Calisma

Anlik enerji kesintilerinde yikin ataletini de kullanarak rejeneratif modda
calisir, boylece kisa bir siireligine calismaya devam eder

Hizli Akim Sinirlama

Asiri akimdan kaynakli arizalanmalara karsi koruma saglar

Yiksek Performans

Asenkron Motor Kontrolii yliksek performansh akim vektéri kontrol teknolojisi
ile gelistirilmistir

Zamanlamali Kontrol

0.0-6500.0 dakika arasinda ayarlanabilir

Haberlesme Altyapisi

MODBUS (Standart), Profibus-DP (Opsiyonel), CAN (Opsiyonel)

Calisma Komutu

Operator Panel’den, Terminallerden, Haberlesme Portu’ndan verilebilir.

Frekans Kaynagi

Dijital Ayar, Analog Gerilim/Akim ile Ayar, Pulse Girisi ile Ayar, Haberlesme ile
Ayar ve ek yontemler mevcuttur

Yardimci Frekans
Kaynagi

Hassas Frekans Ayari yapmada ve farkli amaglarla kullanilabilecek yardimci
kaynaklar mevcuttur
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Giris Terminalleri

YE8000 Serisi Teknik Ozellikleri

Biri ylksek frekans (100kHz) girisi olarak toplam 6 adet Dijital Giris
Biri 0-10V gerilim girisi, digeri 4-20mA akim girisi olmak lizere 2 Analog Giris

Cikis Terminalleri

1 Dijital Cikig
1 Role Cikisl
1 Analog Cikis (0-10V/0-20mA)

Genisleme Kartlari

Diferansiyel Sinyal Girisli Geribesleme Karti, UVW Diferansiyel Sinyal Girisli
Geribesleme Karti, Resolver Geribesleme Karti

LED Gosterge

Parametreleri goriintilemek/degistirmek amaciyla

Tus Kilidi ve
Fonksiyon Seg¢imi

Operator Panelin bazi tuslarini veya tamamini kilitleme 6zelligi sayesinde
herhangi bir hatali galisma durumunun 6niline geger

Koruma Ozellikleri

Enerjilenme Aninda Motor Kisa Devre Korumasi, Cikis Fazi Kopuk Algilamasi,
Asirt Akim Korumasi, Diistik Gerilim Korumasi, Asiri Isinma Korumasi, Asiri
Yiiklenme Korumasi

ic mekanda, kapali bir ortamda, direk giines isigindan, tozdan, asindirici

Kurulum Yeri gazlardan, yanici/yakici gazlardan, yag dumanindan, buhardan, damlamadan
veya tuzlardan, her tirli sividan korunacak sekilde olmahdir.
Yiikseklik 1000 metrenin altinda

(1000m ve lzerindeki kullanimlarda kapasitesinin altinda ¢alistiriimalidir)

Ortam Sicakhgi

-10°C - +40°C
(+40°C - +50°C arasindaki kullanimlarda kapasitesinin altinda ¢alistiriimalidir)

Nem

%95RH’den az, yogusmanin olmadigi ortamlar

Titresim Dayanimi

5.9m/s*den az (0.6g)

Depolama Kosullari

-20°C- +60°C




Model Kodu

Nominal
Cikis Giicii

Nominal
Giris Akimi

Nominal
Cikis Akimi

Motor Giicii (kW)

(kw)

1-Faz/3-Faz AC 220V +15%

(A)

(A)

NZ8200-0R4G-Y 0.4 54 24 0.4
NZ8200-0R7G-Y 0.75 7.2 4.5 0.75
NZ8200-1R5G-Y 1.5 10 7 15
NZ8200-2R2G-Y 2.2 16 10 2.2
NZ8200-3R7G-Y 3.7 23 16 3.7
3-Faz AC 380V +15%
NZ8400-0R4G-Y 0.4 34 1.2 0.4
NZ8400-0R7G-Y 0.75 3.8 2.5 0.75
NZ8400-1R5G-Y 1.5 5.0 3.7 15
NZ8400-2R2G-Y 2.2 5.8 5 2.2
NZ8400-3R7G/5R5P-Y 3.7/5.5 10/15 9/13 3.7/5.5
NZ8400-5R5G/7R5P-Y 5.5 15 13 5.5
NZ8400-7R5G/11P-Y 7.5/11 20/26 17/25 7.5/11
NZ8400-11G/15P-Y 11/15 26/35 25/32 11/15
NZ8400-15G/18.5P-Y 15/18.5 35/38 32/37 15/18.5
NZ8400-18.5G/22P-Y 18.5/22 38/46 37/45 18.5/22
NZ8400-22G/30P-Y 22/30 46/62 45/60 22/30
NZ8400-30G/37P-Y 30/37 62/76 60/75 30/37
NZ8400-37G/45P-Y 37/45 76/90 75/90 37/45
NZ8400-45G/55P-Y 45/55 90/105 90/110 45/55
NZ8400-55G-Y 55 105 110 55
NZ8400-75P-Y 75 140 150 75
NZ8400-75G/90P-Y 75/90 140/160 150/176 75/90
NZ8400-90G/110P-Y 90/110 160/210 176/210 90/110
NZ8400-110G/132P-Y 110/132 210/240 210/253 110/132
NZ8400-132G/160P-Y 132/160 240/290 253/300 132/160
NZ8400-160G/185P-Y 160/185 290/330 300/340 160/185
NZ8400-185G/200P-Y 185/200 330/370 340/380 185/200
NZ8400-200G/220P-Y 200/220 370/410 380/420 200/220
NZ8400-220G/250P-Y 220/250 410/460 420/470 220/250
NZ8400-250G/280P-Y 250/280 460/500 470/520 250/280
NZ8400-280G/315P-Y 280/315 500/580 520/600 280/315
NZ8400-315G/350P-Y 315/350 580/620 600/640 315/350
NZ8400-350G/400P-Y 350/400 620/670 640/690 350/400
NZ8400-400G/450P-Y 400/450 670/790 690/790 400/450
NZ8400-450G/500P-Y 450/500 790/835 790/860 450/500
NZ8400-500G/560P-Y 500/560 835/920 860/950 500/560
NZ8400-560G/630P-Y 560/630 920/1050 950/1100 560/630
NZ8400-630G/710P-Y 630/710 1050/1126 1100/1280 630/710
NZ8400-710G/800P-Y 710/800 1126/1460 1280/1380 710/800
NZ8400-800G/900P-Y 800/900 1460/1640 1380/1640 800/900
NZ8400-900G/1000P-Y 900/1000 1640/1800 1640/1720 900/1000
NZ8400-1000G-Y 1000 1800 1720 1000




Cihaz Olculeri

1. Duvar Montaj Tip Sariciler
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3. Olgli Tablosu

Dis Olgiiler (mm)

Model Kodu

NZ8200-0R4G-Y
NZ8200-0R7G-Y Duvar .
NZ8200-1R5G-Y 125 170 - 140 117 160 5 Montaj | Fastik

NZ8200-2R2G-Y

Duvar Yari

NZ8200-3R7G-Y 120 225 - 143 105 208 5 Montaj Plastik

NZ8400-0R4G-Y

Eigjgg:?g;gj 125 170 - 140 117 160 5 asxi‘; Plastik
NZ8400-2R2G-Y
NZ8400-3R7G/5RSP-Y | 120 | 225 - 143 105 208 5 l\%z:; P:;irt'ik
NNZS;:?(; _57R;’5Cg/71R15PP_;{Y 185 | 260 - 170 168 248 6.5 1\2 ;‘Zi‘; Plastik
vzsionsosepy | 210 | 30 | - | w0 | aes s |6 | B R
NZ8400-18.5G/22P-Y Duvar vari

NZ8400-22G/30P-Y 277 410 - 189 262 390 5

NZ8400-30G/37P-Y Montaj Plastik

Duvar Yari

NZ8400-37G/45P-Y 300 430 455 212 200 435 5 . .
Montaj Plastik

NZ8400-45G/55P-Y Duvar
NZ8400-55G-Y 300 535 560 236 200 538 9 Montai Metal
NZ8400-75P-Y .

NZ8400-75G/90P-Y Duvar
NZ8400-90G/110P-Y 380 625 650 252 250 625 9 Metal

NZ8400-110G/132P-Y Montaj
Duvar
. . 730 790 300 765 11 .
Na8a00 100 85y | 220 330 Montai | - Metal
1130 | 1165 250 350 12 Kabin Tipi
NZ8400-185G/200P-Y 300 360 400 335 13 Duvar.
NZ8400-200G/220P-Y 530 335 Montaj Metal
NZ8400-220G/250P-Y 1300 | 1135 250 450 12 Kabin Tipi
NZ8400-250G/280P-Y 280 940 600 o15 1 Duvar
NZ8400-280G/315P-Y 700 350 Montaj Metal
NZ8400-315G/350P-Y 1380 | 1415 250 620 12 Kabin Tipi
NZ8400-350G/400P-Y
NZ8400-400G/450P-Y 600 | 1550 ; 800 500 600 13 Kabin Tipi | Metal

Nz8400-450G/500P-Y

NZ8400-500G/560P-Y
NZ8400-560G/630P-Y 650 1550 - 800 550 600 13 Kabin Tipi Metal
NZ8400-630G/710P-Y

Nz8400-710G/800P-Y
NZ8400-800G/900P-Y
NZ8400-900G/1000P-Y
NZ8400-1000G-Y

700 2200 - 1000 600 800 13 Kabin Tipi Metal




Frenleme Direnci

Model Kodu Giicu Direng Degeri Fr.gn.len'!e Motor Glict
Unitesi (kw)
(W) (Q) (2)
NZ8200-0R4G 80 200 0.4
NZ8200-0R7G 80 150 0.75
NZ8200-1R5G 100 100 1.5
NZ8200-2R2G 100 70 2.2
NZ8200-3R7G 250 65 3.7
NZ8400-0R4G 150 300 0.4
NZ8400-0R7G 150 300 Dahil 0.75
NZ8400-1R5G 150 220 1.5
NZ8400-2R2G 250 200 2.2
NZ8400-3R7G/5R5P 300 130 3.7/5.5
NZ8400-5R5G/7R5P 400 90 5.5/7.5
NZ8400-7R5G/11P 500 65 7.5/11
NZ8400-11G/15P 800 43 11/15
NZ8400-15G/18.5P 1000 32 15/18.5
NZ8400-18.5G/22P 1300 25 18.5/22
NZ8400-22G/30P 1500 22 . . 22/30
Opsiyonel Dahili
NZ8400-30G/37P 2500 16 30/37
NZ8400-37G/45P 3700 12.6 37/45
NZ8400-45G/55P 4500 9.4 45/55
NZ8400-55G/75P 5500 9.4 55/75
NZ8400-75G/90P 7500 6.3 75/90
NZ8400-900/110P 2x4500 2x9.4 90/110
NZ8400-110G/132P 2x5500 2x9.4 110/132
NZ8400-132G/160P 2x6500 2x6.3 132/160
NZ8400-160G/185P 16000 2.5 160/185
NZ8400-185G/200P 3x6500 3x6.3 185/200
NZ8400-200G/220P 20000 2.5 200/220
NZ8400-220G/250P 22000 2.5 220/250
NZ8400-250G/280P 2x12500 2x2.5 o 250/280
NZ8400-280G/315P 2x14000 2x2.5 : s:fl::l:z) 280/316
NZ8400-315G/350P 2x16000 2x2.5 315/350
NZ8400-350G/400P 2x17000 2x2.5 350/400
NZ8400-400G/450P 3x14000 3x2.5 400/450
NZ8400-450G/500P 3x15000 3x2.5 450/500
NZ8400-500G/560P 3x17000 3x2.5 500/560
NZ8400-560G/630P 3x20000 3x2.5 560/630
NZ8400-630G/710P 3x22000 3x.25 630/710
NZ8400-710G/800P 4x20000 4x2.5 710/800
NZ8400-800G/900P 4x20000 4x2.5 800/900
NZ8400-900G/1000P 4x22000 4x2.5 900/1000
NZ8400-1000G 5x20000 5x2.5 1000

Not: Direng degeri (Q) verilen degere esit veya daha biiyiik degerde olabilir. Ornegin verilen direng degeri 200Q ise,
takilacak direng degeri 200Q veya daha buyuk bir degerde olmalidir. Aksi halde frenleme Unitesi zarar gorecektir.
Fren glicleri ise tavsiye edilen minimum giliclerdir. Uygulamanin ihtiyacina gére daha buyik gliclerde fren ihtiyaci
dogabilir. Litfen ihtiya¢ halinde danisiniz.



YE8000 Serisi Hiz Kontrol Cihazi Baglanti Semasi

Harici Frenleme
Unitesi

DC Reaktor
Frenleme Direnci
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Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu
Grup PO:

Standart Fonksiyon Parametreleri

Deger

P0.00

Yik Tipi

1: G tipi (Sabit Moment Ykleri)
: P tipi (Degisken Moment Yikleri)

Modele gore
degisir.

P0.01

Kontrol Modu

: Skaler Kontrol (V/F Kontrol)
: Sensorsliz Vektor Kontrol (SLVC)
: Kapal Cevrim Vektor Kontrol (CLVC)

0

P0.02

Kontrol Yeri

: Tus takimi 1: Terminal I/O
: Haberlesme

N OINFL OIN

P0.03

Frekans Kaynagi

Birler Basamagi
0: Ana frekans kaynagi X
1: X ve Y ¢alisma
(Calisma sekli onlar basamagindan ayarlanmali)
2: Xve Y arasinda gegisli calisma
3: X ve “X ve Y” arasinda gecisli calisma
4:Y ve “X ve Y” arasinda gecisli calisma
Onlar Basamagi
0: X+Y
1: X-Y
2: Maksimum
3: Minimum

00

P0.04

Frekans Kaynagi X

0: Dijital ayar

(P0.10 frekans set parametresi, Yukari/Asag tuslari ile
degistirilebilir, yapilan degisiklik enerji kesildiginde hafizada
tutulmaz)

1: Dijital ayar

(PO.10 frekans set parametresi, Yukari/Asagi tuslari ile
degistirilebilir, yapilan degisiklik enerji kesildiginde hafizada
tutulur)

2: FIV (Analog Gerilim Girisi)

3: FIC (Analog Akim Girisi)

5: Pulse Girisi (S3)

6: Coklu Hiz Calisma

7: Donglsel Calisma

8: PID

9: Haberlesme

P0.05

Frekans Kaynag Y

0: Dijital ayar

(P0.10 frekans set parametresi, Yukari/Asag tuslari ile
degistirilebilir, yapilan degisiklik enerji kesildiginde hafizada
tutulmaz)

1: Dijital ayar

(P0.10 frekans set parametresi, Yukari/Asag tuslari ile
degistirilebilir, yapilan degisiklik enerji kesildiginde hafizada
tutulur)

2: FIV (Analog Gerilim Girisi)

3: FIC (Analog Akim Girisi)

: Pulse Girisi (S3)

: Coklu Hiz Calisma

: Donglsel Calisma

PID

: Haberlesme

P0.06

Frekans Kaynagi Y
icin aralk segimi

: Maksimum frekansa gore
1: Frekans Kaynagi X'e gore

P0.07

Frekans Kaynagi Y
icin aralk

%0-150

%100




Par:(;:;itre Parametre Adi Ayar Araligi Va;s;ag\g:an
P0.08 Hizlanma Siiresi (1) | 0.00-65000s Modele gore
degisir.
L Modele gore
P0.09 Yavaslama Siresi (1) | 0.00-65000s .. .
degisir.
P0.10 Frekans Seti 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 50.00Hz
T 0: Normal Yénde
PO.11 Do6nls Yonu 1: Ters Yénde 0
P0.12 Maksimum Frekans | 50.00Hz-320.00Hz 50.00Hz
0: PO.12
e 1: FIV (Analog Gerilim Girisi)
P0.13 Frekalz's UstLImiti 1 5. £1c (Analog Akim Girisi) 0
aynagl 4: Pulse Girisi
5: Haberlesme
P0.14 Frekans Ust Limiti Frekans Alt Limiti (P0.16) - Maksimum Frekans (P0.12) 50.00Hz
P0.15 Frekans UStLIMIt | 6 601z-Maksimum Frekans (P0.12) 0.00Hz
Ofset Degeri
P0.16 Frekans Alt Limiti 0.00Hz-Frekans Ust Limiti (P0.14) 0.00Hz
PO.17 Tastyici Sinyal 1.0-16.0kHz Modele gére
Frekansi degisir.
Taslyici Sinyal
Frekansini 0: Pasif
PO.18 Sicakliga Bagh | 1: Aktif 1
Ayarlama
Hizlanma/Yavaslama | 0: 1s
P0.19 Suresi 1:0.1s 1
Ayar Adimi 2:0.01s
Xve Y Frekans
P0.21 Kaynag Galismada | 551 \aksimum Frekans (P0.12) 0.00Hz
Y Kaynagi
Frekans Ofseti
Set Frekansi 1:0.1Hz
P0.22 Ayar Adimi 2:0.01Hz 2
Enerji Kesilince o,
P0.23 Dijital Frekans | O Kalicr degil 0
L. 1: Kalici
Set Degeri
Hizlanma,/Yavaslama 0: Maksimum Frekans (P0.12)
P0.24 Siiresi Baz Frekansi 1: Set Frekansi 0
2: 100Hz
Calisma Sirasinda
P0.25 Yukari/Asagi Tuslari 0: Calisma Frekansi 0
1: Set Frekansi
Baz Frekansi
Birler Basamagi - Tus Takimi
Onlar Basamagi - Terminal 1/0
Yiizler Basamagi - Haberlesme
0: Esleme yok
Kontrol Yeri ile ; 2::ﬁalgsgterilim Girisi
P0.26 Frekans Kaynagi : . 000
Esleme 3: Analog A!(l.m Girisi
5: Pulse Girisi (S3)
6: Coklu Hiz
7: Dongusel Calisma
8: PID
9: Haberlesme
P0.27 Haberlesme Karti 0: MODBUS Haberlesme Karti 0




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu Deger
Grup P1: Start/Stop Kontrolleri
0: Direkt Baglama
P1.00 Start Modu 1: Acisal Hiz Takibi ile Tekrar Baglama 0
2: On-uyartimh baslama (Asenkron Motor)
. 0: Durdurulan frekanstan
P1.01 Agisal H'; Takie 1 1. Sifir hizdan 0
Modu 2: Maksimum frekanstan
P1.02 Agisal Hiz Takip Hizi | 1-100 20
P1.03 Baslangic Frekansi 0.00-10.00Hz 0.00Hz
Baslangic
P1.04 Frekansinda 0.0-100.0s 0.0s
Bekleme Siiresi
Baslangic DC Fren
P1.05 akimi/On-uyarma | %0-%100 %0
akimi
Baslangi¢ DC Fren
P1.06 siiresi/On-uyarma 0.0-100.0s 0.0s
suresi
0: Cizgisel Hizlanma/Yavaslama
P1.07 H|zIanma/\;§|\./a§Iama 1: S-Egri Hizlanma/Yavaslama A 0
Profil 1: S-Egri Hizlanma/Yavaslama B
P1.08 S-EgriBaslangic | o/ ) (06100.0-P1.09) %30.0
Zaman Orani
S-Egri Durus
P1.09 %0.0-(%100.0-P1.08) %30.0
Zaman Orani
0: Yavaslayarak dur
P1.10 Stop Modu 1: Bosa birak (Coasting) 0
P1.11 Durusta DCFrene | ) 51 Maksimum Frekans (P0.12) 0.00Hz
Baslama Frekansi
P1.12 Durusta DCFren | 6 100.0s 0.0s
Gecikmesi
P1.13 Durusta DCFren | o/ o100 %0
Akimi
P1.14 Durusta DCFren 1 6 100.0s 0.0s
Saresi
P1.15 Fren Doluluk Orani | %0-%100 %100




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu

Deger

Grup P2: Motor Parametreleri
- 0: Asenkron Motor 1: Frekans Konvertériine Ozel Motor
P2.00 Motor Tipi 2: Sabit Miknatish Senkron Motor 0
P2.01 Motor Giici | 0.1-1000.0kW/ Modele gore
degisir.
P2.02 Motor Gerilimi | 1-2000V Modele gore
degisir.
0.01-655.35A (55kW ve altindaki gliglerde) Modele gbre
P2. M Ak
03 otor AIM! | .01-6553.5A (55KW ilstiindeki giiglerde) degisir.
P2.04 Motor Frekansi 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) Moddezlitzigrore
. Modele gore
P2.05 Motor Devri 1-65535RPM .. .
degisir.
P2 06 Stator Direnci 0.001-65.535Q (55kW ve altindaki gticlerde) Modele gore
) (Asenkron Motor) | 0.001-6.5535Q (55kW ustlindeki giclerde) degisir.
P2 07 Rotor Direnci 0.001-65.535Q (55kW ve altindaki giiclerde) Modele gore
) (Asenkron Motor) | 0.001-6.5535Q (55kW ustlindeki giclerde) degisir.
P2 08 Kacak Enduktans 0.01-655.35mH (55kW ve altindaki giiclerde) Modele gore
) (Asenkron Motor) | 0.001-65.535mH (55kW Ustiindeki gliclerde) degisir.
P2 09 Ortak Endiktans 0.1-6553.5mH (55kW ve altindaki gticlerde) Modele gore
) (Asenkron Motor) | 0.01-655.35mH (55kW Ustiindeki gliclerde) degisir.
P2 10 Bosta Akim 0.01A-Motor Akimi (P2.03) (55kW ve altindaki giiglerde) Modele gore
' (Senkron Motor) 0.10A-Motor Akimi (P2.03) (55kW Ustiindeki gliglerde) degisir.
. . 0.001-65.535 (55kW ve altindaki glclerde) Modele gore
P2.1 D
° >tatorDirencl | 5.0001-6.5535 (S5KW ilstiindeki giiglerde) degisir.
Rotor D Ekseni 0.01-655.35mH (55kW ve altindaki glglerde) Modele gore
P2.17 .. L . . .
Endiktansi 0.001-65.535mH (55kW Ustiindeki gliglerde) degisir.
Rotor Q Ekseni 0.01-655.35mH (55kW ve altindaki glglerde) Modele gore
P2.18 .. . .. .. .
Endiktansi 0.001-65.535mH (55kW Ustiindeki gliglerde) degisir.
P2.20 Ters EMK 0.1-6553.5V Modele gore
degisir.
P2.27 EnkoderTur Basina | 4 cocag 1024
Pulse Sayisi
0: ABZ Artimsal Enkoder
1: UVW Artimsal Enkoder
P2.28 Enkoder Tipi 2: Resolver 2
3: SIN/COS Enkoder
4: Kablo tasarruflu UVW Enkoder
ABZ Enkoder 0: ileri
P2.30 Faz Sirasi 1: Geri 0
P2.31 Enkoder 0.0-359.0° 0.0°
Montaj Acisi
UVW Enkoder 0: ileri
P2.32 Faz Sirasi 1: Geri 0
UVW Enkoder R R
P2.33 Al Offseti 0.0-359.0 0.0
Resolver
P2.34 Kutup Cifti Sayisi 1-65535 1
Enkoder Kablo Koptu | 0.0: Pasif
P2.36 Algilama Suresi 0.1-10.0s 0.0
Otomatik Tanima 0: Otomatik Tanima Yapma
P2.37 1: Asenkron Motoru Dururken Otomatik Tanima Yap 0

(Auto-Tuning)

2: Asenkron Motoru Dénerken Otomatik Tanima Yap




Parametre

Kodu

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Deger

Grup P3: Vektér Kontrol Parametreleri
Hiz Kontrol Donguisii
P3. 1-1
3.00 Oransal Kazanci (1) 00 30
p301 | 'z Kontrol Dongst | o) 45 oo 0.50s
Integral Zamani (1)
P3.02 Gegis Frekansi (1) 0.00Hz-Gegis Frekansi (2) (P3.05) 5.00Hz
Hiz Kontrol Donguisii
P3. 1-1 2
3.03 Oransal Kazanci (2) 00 0
paoq | HizKontrol Donglst | o) 44 o 1.00s
Integral Zamani (2)
P3.05 Gegis Frekansi (2) Gegis Frekansi (1) (P3.02)-Maksimum Frekans (P0.12) 10.00Hz
P3.06 vektor Kontrol 1 gi50-%200 %100
Kayma (Slip) Kazanci
Hiz Kontrol Déngusii
P3.07 Filtre Zaman Sabiti 0.000-0.100s 0.000s
P3.08 Vektor Kontrol 0-200 64
Asiri-Uyarma Kazanci
0: P3.10
1. FIV
Hiz Kontrol 2: FIC
P3.09 Modunda Moment | 4: Pulse Girisi 0
Ust Limiti Kaynagi | 5: Haberlesme
6: MIN(FIV,FIC)
7: MAX(FIV,FIC)
Hiz Kontrol
P3.10 Modunda Moment | %0.0-%200.0 %150.0
Ust Limiti Ayar
Uyarma Duizeltme
P3.13 0-60000 2000
Oransal Kazanci
Uyarma Dulizeltme
P3.14 : 0-60000 1300
Integral Kazanci
p3as | MomentDuzeltme o 6455 2000
Oransal Kazanci
P36 | MomentDuzeltme o 6500 1300
Integral Kazanci
Hiz Kontrol Donglisti | O: Pasif
P3.17 integral Ozelligi 1: Aktif 0
0: Pasif
P3.18 Sezr;k:ﬁgtm:t&:)g'jn 1: Manuel 1
y 2: Otomatik
Senkron Motor Alan 0 0
P3.19 Zayiflatma Miktari >0-500% 100%
Maksimum Alan 0 0
P3.20 Zayiflatma Akimi 1-300% >0%
P3.21 Otomatik Alan 45 5009 100%
Zayiflatma Katsayisi
p3.22 Alan Zayiflatma 910 )

Integral Carpani




Parametre o Varsayilan
Kodu Parametre Adi Ayar Aralig Deger
Grup P4: Skaler Kontrol (V/F) Parametreleri
0: Dogrusal
1: Cok Noktadan Tanimli
2: n? (Karesel)
3: nt?
P4.00 V/F Egrisi 4:nt4 0
6: n®
8: n'?®
10: Ayrik V/F
11: Yari Ayrik V/F
%0.0 (Otomatik Moment Artirma) Modele gore
P4.01 Moment Artirma %0.1-%30.0 degisir.
Moment Artirma .
P4.02 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 50.00Hz
Kesme Frekansi
P4.03 Gok Noktadan V/F 1, 501 pa 05 0.00Hz
Frekans 1
P4.04 Gok Noktadan V/F | o, 1 o100 0 %0.0
Gerilim 1
P4.05 Gok Noktadan V/F 1 o) 13 b4 7 0.00Hz
Frekans 2
P4.06 Gok Noktadan V/F | o, 1 o100 ¢ %0.0
Gerilim 2
P4.07 Gok Noktadan V/F | o) e Motor Frekansi (P1.04) 0.00Hz
Frekans 3
P4.08 Gok Noktadan V/F | o ) 1 o100 ¢ %0.0
Gerilim 3
pagg | V/FKaymaDizeltme | o, ;00004 %0.0
Kazanci
P4.10 V/FAsin-Uyarma | 5 64
Kazanci
pa.11 V/F Osilasyon 0-100 Modeulle gore
Bastirma Kazanci degisir.
0: Dijital Ayar (P4.14)
1. FIV
2: FIC
4: Pulse Girisi
P4.13 Gen’?‘I\i/r::kK\;/Ea“l 5: Coklu-Hiz 0
ynag 6: Donglsel Calisma
7:PID
8: Haberlesme
%100.0, Motor Gerilimine karsilik gelmektedir.
P4.14 Aynik V/F icin 0V-Motor Gerilimi P2.02 ov
Dijital Gerilim Ayari
P4.15 Geriﬁzqn\l((u\li/sl;elme 0.0-1000.0s 0.0s
’ . (0OV’tan Motor Gerilimi’'ne kadar gegecek sire) ’
Saresi
P4.16 GeﬁK;kA\iéﬁma 0.0-1000.0s 0.0s
) Stiresi (Motor Geriliminden 0V’a kadar gececek stire) ’




Parametre Varsayilan

Parametre Adi Ayar Araligi

Kodu
Grup P5:  Girig Terminalleri

Deger

: Pasif

: ileri Calis
: Geri Galig 1
: Ug-Tel Kontrol

: lleri Yavas Hizda Calis

: Geri Yavasg Hizda Calis

: Terminal Yukari (Deger Artirma)
: Terminal Asagi (Deger Azaltma)
: Bosa Birakarak Durdurma (Coasting) 4
: Hata Sifirlama (Reset)

10: Calisma Duraklatma

11: Harici Hata Girisi (NO-Normalde Acik)
12: Coklu Hiz 1

13: Coklu Hiz 2

P5.02 X3 Girisi 14: Coklu Hiz 3 9
15: Coklu Hiz 4

16: Terminal 1 - Hizlanma/Yavaslama Siiresi Se¢imi

17: Terminal 2 - Hizlanma/Yavaslama Siiresi Secimi

18: Frekans Kaynagi Gegisi

19: Asagi/Yukari ile Yapilan Ayari Sifirla (Terminal - Tus takimi)
20: Komut Kaynagi Gegisi

21: Hizlanma/Yavaslamada Hiz Degisimine izin Vermeme

22: PID Duraklatma

23: Donglsel Calisma Durumunu Sifirla

24: Swing Duraklatma

P5.04 X5 Girisi 25: Sayici Girisi 13
26: Sayici Sifirlama

27: Uzunluk Sayici Girisi

28: Uzunluk Sifirlama

29: Moment Kontrolden Cikmaya Zorlama
30: Pulse Girisi

P5.05 X6 Girisi 32: Aninda DC Frenleme 0
33: Harici Hata Girisi (NC-Normalde Kapali)
34: Frekans Ayarlama Engelleme

35: PID Calisma YonU Tersleme

36: Harici STOP Girisi (1)

37: Komut Kaynagi Gegisi (2)

P5.06 X7 Girisi 38: PID Integral Duraklatma 0
39: Frekans Kaynagi X ile Dijital Frekans (P0.10) Arasi Gegis
40: Frekans Kaynag Y ile Dijital Frekans (P0.10) Arasi Gegis
43: PID Parametreleri Gegisi (PA.15-PA17 Setine Gegis)

46: Hiz Kontrolii/Moment Kontroll Arasi Gegis

47: Acil Durum STOP

P5.00 X1 Girisi

P5.01 X2 Girisi

O o0 NOULLEE WNPE O

P5.03 X4 Girisi 12

P5.07 X8 Girisi 48: Harici STOP Girisi (2) 0
49: Yavasla ve DC Fren Yap (DC Fren Baslangi¢ Frekansina)
50: Calisma Zamanini Sifirla (P8.42 & P8.53)
P5.10 X Giris Filtresi 0.000-1.000s 0.010s
Zaman Sabiti
0: Cift-tel Mod 1
. 1: Cift-tel Mod 2
P5.11 Terminal Modu 2: Ug-tel Mod 1 0
3: Ug-tel Mod 2
P5.12 Terminal 0.001-65.535Hz/s 1.00Hz/s

Yukari/Asagi Adimi




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu
P5.13

Fl Egrisi 1
Minimum Girig

0.00V-P5.15

Deger

0.00V

P5.14

Fl Egrisi 1
Minimum Girise
Karsilik Gelecek

Deger

-%100.0 - +%100.0

%0.0

P5.15

Fl Egrisi 1
Maksimum Girig

P5.13 - +10.00V

10.00V

P5.16

Fl Egrisi 1
Maksimum Girise
Karsilik Gelecek
Deger

-%100.0 - +%100.0

%100.0

P5.17

Fl Egrisi 1
Filtre Zaman Sabiti

0.00-10.00s

0.10s

P5.18

Fl Egrisi 2
Minimum Girig

0.00V-P5.20

0.00V

P5.19

Fl Egrisi 2
Minimum Girise
Karsilik Gelecek

Deger

-%100.0 - +%100.0

%0.0

P5.20

Fl Egrisi 2
Maksimum Giris

P5.18 - +10.00V

10.00V

P5.21

Fl Egrisi 2
Maksimum Girise
Karsilik Gelecek
Deger

-%100.0 - +%100.0

%100.0

P5.22

Fl Egrisi 2
Filtre Zaman Sabiti

0.00-10.00s

0.10s

P5.23

Fl Egrisi 3
Minimum Girisg

-10.00V-P5.25

-10.00V

P5.24

Fl Egrisi 3
Minimum Girise
Karsilik Gelecek

Deger

-%100.0 - +%100.0

-%100.0

P5.25

Fl Egrisi 3
Maksimum Giris

P5.23 - +10.00V

10.00V

P5.26

Fl Egrisi 3
Maksimum Girise
Karsilik Gelecek
Deger

-%100.0 - +%100.0

%100.0

P5.27

FI Egrisi 3
Filtre Zaman Sabiti

0.00-10.00s

0.10s

P5.28

Pulse
Minimum Girig

0.00kHz-P5.30

0.00kHz

P5.29

Pulse
Minimum Girise
Karsilik Gelecek

Deger

-%100.0 - +%100.0

%0.0

P5.30

Pulse
Maksimum Giris

P5.28-100.00kHz

50.00kHz

P5.31

Pulse
Maksimum Girise
Karsilik Gelecek
Deger

-%100.0 - +%100.0

%100.0




Pat;(a(::;itre Parametre Adi Ayar Araligi Vags;agy;ian
Pulse
P5.32 Filtre Zaman Sabiti 0.00-10.00s 0.10s
Birler Basamagi: FIV
Onlar Basamagi: FIC
Yiizler Basamagi: FIA
FI Egrisi 1: Egri 1 (P5.13-P5.16)
P5.33 Segimi 2: Egri 2 (P5.18-P5.21) 321
3: Egri 3 (P5.23-P5.26)
4: Egri 4 (C6.00-C6.07)
5:Egri 5 (C6.08-C6.15)
Birler Basamagi: FIV
Onlar Basamagi: FIC
P5.34 FI Minimum Degeri Yizler Basamagi: FIA 000
0: Minimum Deger
1: %0.0
P5.35 X1 Girisi 0.0-3600.0s 0.0
Gecikmesi
P5.36 X2 Girisi 0.0-3600.0s 0.0
Gecikmesi
P5.37 X3 Girisi. 0.0-3600.0s 0.0
Gecikmesi
Birler Basamagi: X1 Girisi
Onlar Basamagi: X2 Girisi
X Giris Yizler Basamaglz X3 Girisi
P5.38 Aktif Mod Segimi Binler Basamag: X4 Girisi 00000
On Binler Basamagi: X5 Girisi
0: High Aktif
1: Low Aktif
Birler Basamagi: X6 Girisi
X Giris Onlar Basamagi: X7 Girisi
P5.39 Aktif Mod Secimi Yiizler Basamagi: X8 Girisi 00000
0: High Aktif
1: Low Aktif




Parametre Varsayilan

Parametre Adi Ayar Araligi

Kodu
Grup P6: Cikis Terminalleri
P6.00 YO Cikist Modu

Deger

: Switch sinyal ¢ikisi (M01) 0
: Pasif

: Suriicu Galisiyor

: Hata Cikisi (Stop)

: Frekans-Seviyesi Bulma FDT1 Cikigi

: Frekansa Ulasti

: Sifir Hizda CGalistyor (Dururken Cikis Vermez)
: Motor Asiri Yiiklenme On Uyari 0
: Sirticti Asini Yiikklenme On Uyari

: Sayici Degere Ulasti

: Sayici Belirlenen Degere Ulasti

: Uzunluga Ulasti

: PLC D6nglisii Tamamlandi

: Toplam Calisma Siresine Ulasti

: Frekans Sinirlandirildi

: Moment Sinirlandirild

: Calismaya Hazir

:FIV>FIC

: Frekans Ust Limitine Ulasti

: Frekans Alt Limitine Ulasti (Dururken Cikis Vermez)
: DUtk Gerilim Durumu

: Haberlesme Ayari

: Sifir Hizda Calistyor (Dururken Cikis Verir)

: Toplam Enerijili Kalma Siresine Ulasildi

: Frekans-Seviyesi Bulma FDT2 Cikisi

: Frekans 1’e Ulasildi

: Frekans 2’ye Ulasild

: Akim 1’e Ulagildi

: Akim 2'ye Ulasildi

: Streye Ulasildi

: FIV Giris Siniri Asildi

: Yik Yok

: Ters Yonde Calisiyor 0
: Sifir Akim Cekiliyor

: Modil Sicakligina Ulasildi

: Yazihmsal Akim Sinir1 Asildi

: Frekans Alt Sinirina Ulasildi (Dururken Cikis Verir)
: Alarm Cikisi

40: Calisma Zamanina Ulasildi

0: Calisma Frekansi

1: Set Frekansi

P6.06 YO-P Pulse Cikisi 2: Cikis Akimi 0
3: Cikis Momenti

4: Cikis Glicl

5: Cikis Gerilimi

6: Pulse Girisi (100kHz i¢in %100.0)
P6.07 FOV Analog Cikis 7:FIV 0
8: FIC

10: Uzunluk

11: Sayici Degeri

12: Haberlesme Ayari
P6.08 FOC Analog Cikis 13: Motor Devri 1
14: Cikis Akimi (1000.0A i¢in %100.0)
15: Cikis Gerilimi (1000.0V i¢in %100.0)

P6.01 YO Cikisl

NS WNPR O|R

[
N = O

R R R R R
No b w

Role Cikisi
(YA-YB-YC)

=
(o]

P6.02

NNDNNDNPRE
o U~ WwWwo o

W W WwWNNN
N~ O O 00

Role Cikisi
(RA-RB-RC)

w
w

P6.03

w w www
00N O U1 B




Parametre

Parametre Adi

Ayar Aralig

Varsayilan

Kodu Deger
P6.10 FOV Analog Cikis | o155 ) 49%4100.0 %0.0
Ofset Katsayisi
P6.11 FOV Analog Cikis | 14 06 _ 410,00 1.00
Kazanci
P6.12 FOC Analog Cikis | o155 - 49%100.0 %0.0
Ofset Katsayisi
P6.13 FOCAnalog Gikis | 14 05 - 410.00 1.00
Kazanci
P6.17 YO Gikist 0.0-3600.0s 0.0s
Gecikmesi
P6.18 YAYBYCCkist | .3600.0s 0.0s
Gecikmesi
P6.19 RARB-RCCIKIsI 1 03600.05 0.0s
Gecikmesi
Birler Basamagi - YO
Cikis Terminali Onlar Basamagi - YA-YB-YC
P6.22 Calf i Sekli Yiizlar Basamag - RA-RB-RC 00000
2 0: Normal
1: Cikis Terslenir




Parametre
Kodu

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Grup P7:

Operator Paneli ve Gosterge

Deger

P7.00

Cikis Gucl
Diizeltme Katsayisi

0.0-200.0

100.0

P7.02

STOP/RESET
Butonu

0: STOP/RESET butonu “Tus takimi Kontrol Modunda" ¢alisir
1: STOP/RESET butonu tim modlarda galisir

P7.03

LED Gosterge
Calisma Ani
Parametreleri (1)

0000-FFFF araliginda Hexadecimal olarak ayarlanir.

Bit00: Calisma Frekansi (1) - Hz
Bit01: Set Frekansi - Hz
Bit02: DC Bara Gerilimi -V
Bit03: Cikis Gerilimi - V
Bit04: Cikis Akimi - A
Bit05: Cikis Giici - kW
Bit06: Cikis Momenti - %
Bit07: X Girisi Durumu
Bit08: YO Cikisi Durumu
Bit09: FIV Gerilimi (V)
Bit10: FIC Gerilimi (V)
Bit12: Sayici Degeri

Bit13: Uzunluk Degeri
Bit14: Cikis Mili Devri
Bit15: PID Ayari

001F

P7.04

LED Gosterge
Calisma Ani
Parametreleri (2)

0000-FFFF araliginda Hexadecimal olarak ayarlanir.

Bit0O: PID Geri beslemesi

Bit01: Donguisel Calisma Kademesi

Bit02: Pulse Girisi Frekansi - kHz

Bit03: Calisma Frekansi (2) - Hz

Bit04: Kalan Calisma Siresi

Bit05: FIV Gerilimi (Dizeltme Katsayisi Olmadan) - V
Bit06: FIC Gerilimi (Diizeltme Katsayisi Olmadan) - V
Bit08: Cizgisel Hiz

Bit09: Su anki Enerijili Kalma Zamani - Saat

Bit10: Su anki Calisma Zamani - Dakika

Bit11: Pulse Girisi Frekansi - Hz

Bit12: Haberlesme Ayari Degeri

Bit13: Enkoder Geribeslemesi - Hz

Bit14: Frekans Kaynagi X - Hz

Bit15: Frekans Kaynagi Y - Hz

0000

P7.05

LED Gosterge
Durma Ani
Parametreleri

0000-FFFF araliginda Hexadecimal olarak ayarlanir.

Bit0O: Set Frekansi - Hz

Bit01: DC Bara Gerilimi -V
Bit02: S Girisi Durumu

Bit03: M01 Cikisi Durumu
Bit04: FIV Gerilimi - V

Bit05: FIC Gerilimi - V

Bit07: Sayici Degeri

Bit08: Uzunluk Degeri

Bit09: Donguisel Calisma Kademesi
Bit10: Cikis Mili Devri

Bit11: PID Ayari

Bit12: Pulse Girisi Frekansi (kHz)

0033

P7.06

Cikis Mili Devri
Katsayisi

0.0001-6.5000

1.0000




Parametre

Parametre Adi

Ayar Aralig

Varsayilan

Kodu Deger
Sogutucu Blok R Yalnizca

P7.07 Sicaklig 0.0-150.0° Okunabilir
) Yalnizca

P7.09 Calisma Saati 0-65535 Saat Okunabilir
e Yalnizca

P7.11 Yazilim Sirim{ - Okunabilir

Cikis Mili Devri igin
P7.12 Ondalik Gosterge 0-3 1
Sayisi

Toplam Enerjili Yalnizca

P7.13 Kalma Siresi 0-65535 Saat Okunabilir
Toplam Eneriji Yalnizca

P7.14 Tiketimi 0-65535kWh Okunabilir




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu

Deger

Grup P8: Yardimci Fonksiyonlar
P8.00 JOG Frekansi 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 2.00Hz
P8.01 106G L 0.0-6500.0s 20.0s
Hizlanma Sdresi
P8.02 106G . 0.0-6500.0s 20.0s
Yavaglama Siresi
Modele g6
P8.03 | Hizlanma Siresi(2) | 0.0-6500.0s °ddeeg§§°re
L Modele gore
P8.04 Yavaslama Siresi (2) | 0.0-6500.0s degisir
L Modele gore
P8.05 Hizlanma Siresi (3) | 0.0-6500.0s degisir
. Modele gore
P8.06 Yavaslama Suresi (3) | 0.0-6500.0s degisir
L Modele gore
P8.07 Hizlanma Siresi (4) | 0.0-6500.0s degisir
. Modele gore
P8.08 Yavaslama Suresi (4) | 0.0-6500.0s degisir
P8.09 Atlama Frekansi (1) | 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 0.00Hz
P8.10 Atlama Frekansi (2) | 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 0.00Hz
P8.11 At'amAaler:ﬁkans' 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 0.01Hz
ileri/Geri Déniis
P8.12 Gegcislerinde 0.0-3000.0s 0.0s
Olii Zaman
0: Aktif
P8.13 Ters Kontrol 1: Pasif 0
. tSet Frekansi 0: Minimum Frekansta Calis
Minimum Frekansin
P8.14 . 1: Dur 0
Altinda ise 2: Sifir Hizda Gah
Calisma Modu ’ :
P8.15 Droop Kontrol 0.00-10.00Hz 0.00Hz
P8.16 Toplam Enerjili | o000 saat 0 Saat
Kalma Siiresi Siniri
P8.17 Toplam 0-65000 Saat 0 Saat
Calisma Siiresi Siniri
0: Pasif
P8.18 Baslatma Korumasi 1: Aktif 0
Frekans-Seviyesi .
P8.19 Bulma Degeri (FDT1) 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 50.00Hz
Frekans-Seviyesi
P8.20 Bulma Histerisizi %0.0-%100.0 (FDT1 Degeri) %5.0
(FDT1)
Frekansa Ulasildi
P8.21 Bilgisi igin %0.0-%100.0 (Maksimum Frekans (P0.12)) %0.0
Algillama Arahgi
Hizlanma ve .
P8.22 Yavaslamada O Pas!f 0
1: Aktif
Atlama Frekansi
Hizlanma Siiresi
P8.25 (1) ve (2) arasinda | 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 0.00Hz

gecis frekansi




Parametre o Varsayilan
Kodu Parametre Adi Ayar Aralig Deger
Yavaslama Siiresi
P8.26 (1) ve (2) arasinda | 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 0.00Hz
gecis frekansi
JOG Terminali 0: Pasif
P8.27 Calismada Oncelikli | 1: Aktif 0
Frekans-Seviyesi .
P8.28 Bulma Degeri (FDT2) 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 50.00Hz
Frekans-Seviyesi
P8.29 Bulma Histerisizi %0.0-%100.0 (FDT2 Degeri) %5.0
(FDT2)
P8.30 Frekansa Ulasildi | g 010 Maksimum Frekans (P0.12) 50.00Hz
Algilama Degeri (1)
P8.31 Frekansa UIa§|Id| %0.0-%100.0 (Maksimum Frekans (P0.12)) %0.0
Algilama Araligi (1)
Frekansa Ulasildi .
P8.32 L. 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 50.00Hz
Algilama Degeri (2)
Frek lasil
P8.33 rekansa Ulasild: | o/ 0.94100.0 (Maksimum Frekans (P0.12)) %0.0
Algilama Araligi (2)
fir Ak
P8.34 S AIM ] 940.0-%300.0 (Motor Akimi) %5.0
Algilama Seviyesi
P8.35 SirAkim 1 6,01-600.00s 0.10s
Algilama Gecikmesi
%0.0 (Pasif) 0
P8.36 Cikis Asirt Akim Siniri %0.1-%300.0 (Motor Akimi) %200.0
P8.37 Gikis Asint Akim | ) 600,005 0.00s
Algilama Gecikmesi
P8.38 Akim Algilama (1) %0.0-%300.0 (Motor Akimi) %100.0
Akim 0 0 0
P8.39 Algilama Aralig (1) %0.0-%300.0 (Motor Akimi) %0.0
P8.40 Akim Algilama (2) %0.0-%300.0 (Motor Akimi) %100.0
Akim 0 0 0
P8.41 Algilama Aralig (2) %0.0-%300.0 (Motor Akimi) %0.0
Zamanlama 0: Pasif 0
P8.42 Fonksiyonu 1: Aktif %0.0
0: P8.44
Zamanlama LAV
P8.43 Fonksiyonu Kaynagi 2: FIC 0
4 ynag Analog girislerin %100 degerleri P8.44’(in degerine karsilik
gelmektedir
P8.44 Zamanlama Suresi | 0.0-6500.0 Dakika 0.0 Dakika
P8.45 FIV Gerilim Girisi | 1\ pg 46 3.10V
Alt Siniri
P8.46 FIV Gerilim Girisi | o0 1< 10.00v 6.80V
Ust Siniri
IGBT Modiil . .
P8.47 Sicaklik Siniri 0-150°C 100°C
Sogutma Fani 0: Fan sadece siirlict ¢alisirken devrede
P8.48 . 0
Kontroli 1: Fan her zaman devrede
P8.49 Uyanma Frekansi P8.51-Maksimum Frekans (P0.12) 0.00Hz
P8.50 Uyanma Gecikmesi | 0.0-6500.0s 0.0s
P8.51 Uyuma Frekansi 0.00Hz-Uyanma Frekansi (P8.49) 0.00Hz
P8.52 Uyuma Gecikmesi 0.0-6500.0s 0.0s
P8.53 suankiGalisma | ) o cc06 0 Dakika 0.0 Dakika
Suresine Ulasildi




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu Deger
Grup P9: Hatalar ve Korumalar
Motor Asiri Yik 0: Pasif
P9.00 Korumasi 1: Aktif 1
P9.01 Motor Asin Yik 1 3 10.00 1.00
Korumasi Kazanci
P9.02 Motor Asin Yuk | .o 6100 %80
Uyari Katsayisi
Asiri Gerilim
PO. -1
9.03 Geciktirme Katsayisi 0-100 0
Asiri Gerilim
P9.04 Geciktirme %120-%150 %130
Koruma Gerilimi
Asirt Akim
PO. -1 2
9.05 Geciktirme Katsayisi 0-100 0
Asirt Akim
P9.06 Geciktirme %100-%200 %150
Koruma Akimi
Enerjilenme Aninda D
P9.07 Motor-Toprak 2 Zaki:: 1
Kisa Devre Kontroli '
P9.09 Otomatik Hata 0-20 0
Sifirlama Sayisi
P9 10 Otomatik Hata 0: Tepk! Vermez 1
Sifirlamada YO 1: Tepki Verir
P9.11 Otomatik Hata | 1 100,05 1.0s
Sifirlama Araligl
0: Pasif
P9.13 Cikis Faz Korumasi 1: Aktif 1
0: Hata Yok
1: Evirici Bolim{ Korumasi
2: Hizlanmada Asiri Akim
) 3: Yavaslamada Asirt Akim
P9.14 Ilk Hata Kodu 4: Sabit Hizda Asiri Akim -
5: Hizlanmada Asiri Gerilim
6: Yavaslamada Asiri Gerilim
7: Sabit Hizda Asiri Gerilim
9: Dustk Gerilim
10: Sariicl Asin Yiikklenme
11: Motor Asiri Yiklenme
13: Cikis Faz Kaybi
T 14: IGBT Modul Asiri Isinma
A -
P9.15 lkinci Hata Kodu 15: Harici Ekipman Hatasi
16: Haberlesme Hatasi
17: Kontaktor Hatasi
18: Akim Algilama Hatasi
19: Motor Otomatik Tanima Hatasi
21: EEPROM Yazma-Okuma Hatasi
22: Sirucu Donanim Hatasi
23: Toprak Kisa devresi
P9.16 Son Hata Kodu 26: Toplam Calisma Suresine Ulasti -

N
Yo

: Toplam Enerijili Kalma Suresi

: Cikis Mili Bosta

: Calisirken PID Geri beslemesi Koptu
: Dalgali Akim Siniri Hatasi

B W W
o - O




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu Deger
Son Hata Aninda Yalnizca
P3.17 Frekans Okunabilir
Son Hata Aninda Yalnizca
P9.18 Akim Okunabilir
P9.19 Son Hata Aninda Yalnizca
) DC Bara Gerilimi Okunabilir
P9.20 Sgr) Hata Anmda‘ YaInlzc‘a.
Giris Terminalleri Okunabilir
P9.21 Son Hata Aninda Yalnizca
' Cikis Terminalleri Okunabilir
P9.22 Sq'n '!-|a"ta Aninda YaInlzc‘a.
Siirict Durumu Okunabilir
P9.23 Son Hata Aninda Yalnizca
' Enerjili Kalma Siresi Okunabilir
p9.24 Son Hata A.l.'nnc!a Yalmzc‘a.
Calisma Siiresi Okunabilir
ikinci Hata Aninda Yalnizca
P9.27 Frekans Okunabilir
ikinci Hata Aninda Yalnizca
P9.28 Akim Okunabilir
P9 99 ikinci Hata Aninda Yalnizca
) DC Bara Gerilimi Okunabilir
P9 30 ikinci Hata Aninda Yalnizca
) Giris Terminalleri Okunabilir
P9 31 ikinci Hata Aninda Yalnizca
' Cikis Terminalleri Okunabilir
P9 3 ikinci Hata Aninda Yalnizca
) Surict Durumu Okunabilir
P9 33 ikinci Hata Aninda Yalnizca
) Enerjili Kalma Siresi Okunabilir
P9.34 Ikinci Hata enm.da Yalmzc.a.
Calisma Suresi Okunabilir
ilk Hata Aninda Yalnizca
P9.37 Frekans Okunabilir
ilk Hata Aninda Yalnizca
P9.38 Akim Okunabilir
p9.39 Ik Hata Anlf].da. Yalmzc‘a.
DC Bara Gerilimi Okunabilir
P9.40 I!k'Hata A.nmda' Yalnlzc‘a.
Giris Terminalleri Okunabilir
p9.41 Ilk Hata A'nmda' Yalnlzc‘a.
Cikis Terminalleri Okunabilir
p9.42 II.I.< I.-.|afc.a Aninda Yalnlzc‘a.
Strdct Durumu Okunabilir
p9.43 IIk”I-!ata Anlnqa ‘ Yalnlzc‘a.
Enerjili Kalma Suresi Okunabilir
ilk Hata Aninda Yalnizca
P9.44
Calisma Siiresi Okunabilir




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu Deger
Birler Basamagi - Motor Asiri Akim (OL1)
Yiizler Basamagi - Cikis Faz Kaybi (LO)
Binler Basamagi - Harici Hata Kaynagi (EF)
P9.47 Davl-:::\?;l(g;zir:nai (1) On Binler Basamagi - Haberlesme Hatasi (CE) 00000
0: Motoru Bosa Birak
1: Durus Modu Segimini Yerine Getir
2: Calismaya Devam Et
Onlar Basamagi - EEPROM Okuma-Yazma Hatasi (EEP)
On Binler Basamagi - Toplam Calisma Siiresini Asti (END1)
P9.48 Davﬂ:;l'f;’:;?n"’: (2) | 0: Motoru Bosa Birak 00000
1: Durus Modu Segimini Yerine Getir
2: Calismaya Devam Et
Yizler Basamagi - Toplam Enerjili Kalma Siiresini Asti (END2)
Binler Basamagi - Cikis Mili Bosta (LOAD)
Hata Koruma On Binler Basamagi - PID Geri beslemesi koptu (PIDE)
P9.49 Davranisi Secimi (3) | 0: Motoru Bosa Birak 00000
1: Durus Modu Secimini Yerine Getir
2: Calismaya Devam Et
Hata Durumunda 0: Hata AnlndaI.<i Calisma Frekansi ile
Calismaya Devam Et 1: Set Frekeln5| |!e s
P9.54 Modu icin 2: Frekans Ust Limiti ile 0
Frekans Secimi 3: Frekans Alt Limiti ile
4: Yedek Frekans ile (P9.55)
P9.55 Yedek Frekans %60.0-%100.0 (P0.12) %100.0
Enerji Kesintisi 0: Hicbir sey yapma
P9.59 Aninda 1: Yavasla 0
Davranis Segimi 2: Yavasla ve dur
DC Bara Geriliminin
P9.60 Diigmesine %0.0-%100.0 %0.0
izin Verme Siniri
DC Bara Geriliminin
P9.61 Diigsmesine 0.00-100.00s 0.50s
izin Verme Siiresi
Enerji Kesintisi
P9.62 5 g ;::;“g;ﬁ'l?mi %60.0-%100.0 %80.0
Sinir
Cikis Mili Bosta 0: Pasif
P9.63 Korumasi 1: Aktif 0
P9.64 Gikis Mili Bosta 1 o/ ) o6100.0 %10.0
Algilama Seviyesi
P9.65 Gikis MiliBosta 1 ¢ ) 6 0 1.0s
Algilama Gecikmesi
P9.67 AsitHiz 1 6.50.0% (Maksimum Frekans'in) 20.0%
Algilama Degeri
Asiri Hiz
P9.68 L 0.0-60.0s 1.0s
Algilama Suresi
Ayarlanan Hiz
P9.69 Gergek Hiz Farki 0.0-50.0% (Maksimum Frekans’in) 20.0%
Algilama Degeri
Ayarlanan Hiz
P9.70 Gercgek Hiz Farki 0.0-60.0s 5.0s
Algilama Sdresi




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu

Grup PA:

Proses Kontrolii, PID Fonksiyonlari

Deger

0: PA.O1
1: Analog Gerilim Girisi (FIV)

PID 2: Analog Akim Girisi (FIC)
PA.00 Referans Kaynagi 4: Pulse Girisi (S3) 0
5: Haberlesme ile
6: Coklu-Referans
PA.01 DijitaIPRIeDferans %0.0-%100.0 %50.0
0: Analog Gerilim Girisi (FIV)
1: Analog Akim Girisi (FIC)
PID 3: FIV-FIC (Fark Alici)
PA.02 Geri besleme 4: Pulse Girisi (53) 0
Kaynagi 5: Haberlesme ile
6: FIV+FIC (Toplayici)
7: MAX(|FIV|, |FIC]) (Buyuk Olani Al)
8: MIN(|FIV], |FIC]) (KUglk Olani Al)
PID 0: ileri Yonde
PA.03 Calisma Yonu 1: Geri Yonde 0
PID
PA.04 Geri besleme Araligi 0-65535 1000
PA.05 Oransal ('i‘;‘za”c P | 0.0-100.0 20.0
Integral
PA.06 Zaman Sabiti Ti 0.01-10.00s 2.00s
(1)
Turev
PA.07 Zaman Sabiti Td 0.000-10.000s 0.000s
(1)
PID
PA.08 Geri Yonde Calisma | 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 2.00Hz
Kesim Frekansi
PID
PA.09 %0.0-%100.0 %0.0
Sapma Siniri
PID
PA.10 . %0.00-%100.00 %0.10
Tdrev Siniri
PA.11 PIDAvart | 4 50-650.00s 0.00s
Degisme Suresi
PID
PA.12 Geri besleme Filtresi | 0.00-60.00s 0.00s
Zaman Sabiti
PID
PA.13 Cikis Filtresi 0.00-60.00s 0.00s
Zaman Sabiti
PA.15 Oransal ('i‘;‘za”‘; P | 0.0-100.0 20.0
Integral
PA.16 Zaman Sabiti Ti 0.01-10.00s 2.00s
(1)
Tlrev
PA.17 Zaman Sabiti Td 0.000-10.000s 0.000s

(1)




Parametre

Varsayilan

Kodu Parametre Adi Ayar Aralig Deger
PID 0: Gegis Yok
PA.18 Parametre Seti 1: Terminal ile Gegis 0
Gecis Durumu 2: Sapmaya Bakarak Gegis
PID
Parametre Seti
PA.19 Gegisi icin Gereken | %0.0-PA.20 %20.0
Sapma Degeri
(1)
PID
Parametre Seti
PA20 Gegisi icin Gereken | PA.19-%100.0 %80.0
Sapma Degeri
(2)
PID
PA.21 . %0.0-%100.0 %0.0
Baslangic¢ Degeri
PID
PA.22 Baslangi¢ Degerinde | 0.00-650.00s 0.00s
Bekleme Siiresi
ileri Yonde PID Cikisi
PA.23 Maksimum %0.00-%100.00 %1.00
Sapma Adimi
Geri Yonde PID Cikisi
PA.24 Maksimum %0.00-%100.00 %1.00
Sapma Adimi
Birler Basamagi
0: Gegersiz
PID 1: Gegerli
PA.25 integral Durumu Onlar Basamagi 00
0: Aktif
1: Pasif
PID %0.0: Geri besleme Koptu Algilamasi Pasif
PA.26 Geri besleme koptu %0.1-%100.0 %0.0
Algilama Degeri ST
PID
PA.27 Geri besleme koptu | 0.0-20.0s 0.0s
Algilama Siresi
Dururken 0: PID Galismaz
PA.28 PID Durumu 1: PID Calisir 0




Parametre

Parametre Adi

Ayar Aralig

Varsayilan

Kodu

Deger

Grup Pb: Swing Frekansi, Sabit Uzunluk ve Sayici
Pb.00 Swing Frekansi 0: Set Frekansina Bagli Olarak (P0.03) 0
) Ayar Modu 1: Maksimum Frekansa Bagli Olarak (P0.12)
Pb.01 Swing Frekansi | o/ ) %100.0 %0.0
Genligi
Swing Frekans
Pb.02 .. .. . %0.0-%50.0 %0.0
Degistirme Genligi
Pb.03 swing Frekans | 4 1 3400.0s 10.0s
Dongl Saresi
Ucgen Dalga
Pb.04 Yikselme Siresi %0.1-%100.0 %50.0
Katsayisi
Pb.05 Uzunluk Ayari 0-65535m 1000m
Pb.06 Mevcut Uzunluk 0-65535m Om
Pb.07 Metre Basina | ¢ 1.6553.5 100.0
Pulse
Pb.08 e 1-65535 1000
Ayar Degeri
Pb.09 >ayic 1-65535 1000

Belirlenmis Degeri




Parametre Varsayilan

Kodu Parametre Adi Ayar Aralig Deger
Grup PC:  Coklu Hiz Referansi ve Déngiisel Caligma
PC.00 Hiz Referansi 0 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.01 Hiz Referansi 1 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.02 Hiz Referansi 2 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.03 Hiz Referansi 3 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.04 Hiz Referansi 4 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.05 Hiz Referansi 5 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.06 Hiz Referansi 6 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.07 Hiz Referansi 7 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.08 Hiz Referansi 8 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.09 Hiz Referansi 9 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.10 Hiz Referansi 10 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.11 Hiz Referansi 11 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.12 Hiz Referansi 12 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.13 Hiz Referansi 13 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.14 Hiz Referansi 14 -%100.0 - +%100.0 %0.0
PC.15 Hiz Referansi 15 -%100.0 - +%100.0 %0.0
R 0: Bir dongii calis ve dur
PC.16 Dongusel C§|I§ma 1: Bir dbnzu gallz ve son durumunu koru, ¢alismaya devam et 0
Mod Se¢imi L
2: Sonsuz dongli
Birler Basamagi (Enerji Kesintisinde)
Dongusel Calisma Onlar Basamag (Stop Sinyali Geldiginde)
PC.17 T - 00
Hafiza Segimi 0: Son doéngli adimi unutulsun
1: Son dongi adimi hatirlansin
Dongl Adimi
PC.18 Calisma Siiresi (0) 0.0-6553.5 0.0
. 0: Hizlanma/Yavaslama Stresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.19 H|zl::13nor:§l/JY':3Ian;I;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Suiresi (2) (P8.03-P8.04) 0
Siiresi (0) 2: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Stresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.20 Calisma Siiresi (1) 0.0-6553.5 0.0
N 0: Hizlanma/Yavaslama Stresi (1) (P0.08-P0.09)
bCal lelfnon:§7y/:3;':|;ma L: Hizlanma/Yavaslama Siiresi (2) (P8.03-P8.04) 0
Siiresi (1) 2: Hizlanma/Yavaslama SEIFES! (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.22 Calisma Siiresi (2) 0.0-6553.5 0.0
N 0: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.23 H|zI:nor:§l/JY2(\j/;?I;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Siresi (2) (P8.03-P8.04) 0
Siiresi (2) 2: Hizlanma/Yavaslama Suresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.24 Calisma Siiresi (3) 0.0-6553.5 0.0
N 0: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.25 H|zI:nor:§l/JY2(\j/;?I;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Siresi (2) (P8.03-P8.04) 0
Siiresi (3) 2: Hizlanma/Yavaslama Siiresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.26 Calisma Siiresi (4) 0.0-6553.5 0.0
N 0: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.27 H|zI:nor:§l/JY23;?I;ma 1: Hizlanma/Yavaslama SUresi (2) (P8.03-P8.04) 0
Siiresi (4) 2: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Suresi (4) (P8.07-P8.08)




Parametre Varsayilan

Kodu Parametre Adi Ayar Aralig Deger
Dongl Adimi
PC.28 0.0-6553.5 0.0
Calisma Siiresi (5)
N 0: Hizlanma/Yavaslama Suresi (1) (P0.08-P0.09)
D A
PC.29 H|zIanOr:§;Ya(\j/;mllama 1: Hizlanma/Yavaslama Siiresi (2) (P8.03-P8.04) 0
' onei (5)5 2: Hizlanma/Yavaslama Siresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Suresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC. .0- . .
30 Calisma Siiresi (6) 0.0-6553.5 0.0
N 0: Hizlanma/Yavaslama Suresi (1) (P0.08-P0.09)
D A
PC.31 H|zIanOr:§;Ya(\j/;mllama 1: Hizlanma/Yavaslama Suresi (2) (P8.03-P8.04) 0
' Stresi 6)5 2: Hizlanma/Yavaslama Siresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Suresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.32 Calisma Saresi (7) | 065535 0.0
N 0: Hizlanma/Yavaslama Suresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.33 H|zl::13nor:§l/JY§3;mI;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Suiresi (2) (P8.03-P8.04) 0
) Siiresi (7)§ 2: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Suresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.34 Calisma Siresi (8] 0.0-6553.5 0.0
. 0: Hizlanma/Yavaslama Stresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.35 H|zl::13nor:§l/JY§3;mI;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Suiresi (2) (P8.03-P8.04) 0
) Siiresi (8)§ 2: Hizlanma/Yavaslama Stresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Suresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.36 Calisma Siiresi (9) 0.0-6553.5 0.0
. 0: Hizlanma/Yavaslama Stresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.37 H|zI:nOr:§l/JY':3IamI;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Suiresi (2) (P8.03-P8.04) 0
) Siiresi (9)§ 2: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Suresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.38 Calisma Stresi (10) 0.0-6553.5 0.0
. 0: Hizlanma/Yavaslama Stresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.39 H|zI:nOr:§l/JY':3IamI;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Suiresi (2) (P8.03-P8.04) 0
' Siresi 10? 2: Hizlanma/Yavaslama Siresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Stresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.4 .0- . .
c.40 Calisma Siiresi (11) 0.0-6553.5 0.0
N 0: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (1) (P0.08-P0.09)
D
PC.A1 H|zIanor:§l/JY§(\j/;mI;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Siresi (2) (P8.03-P8.04) 0
) Stiresi (15 2: Hizlanma/Yavaslama Siresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
42 .0- . .
PC.4 Calisma Siiresi (12) 0.0-6553.5 0.0
N 0: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (1) (P0.08-P0.09)
D
PC.43 H|zIanor:§l/JY§(\j/IamI;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Siresi (2) (P8.03-P8.04) 0
) Stiresi (15 2: Hizlanma/Yavaslama Siresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.44 Calisma Siiresi (13) 0.0-6553.5 0.0
N 0: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.45 H|zlfnor:§l/JY23;mI;ma 1: Hizlanma/Yavaslama Siresi (2) (P8.03-P8.04) 0
) Siiresi (15 2: Hizlanma/Yavaslama Siresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (4) (P8.07-P8.08)




ParKacr.:;ztre Parametre Adi Ayar Aralig Va;zag\:;:an
Dongl Adimi
PC.46 Calisma Siiresi (14) 0.0-6553.5 0.0
Déngii Adimi 0: Hizlanma/Yavaslama Suresi (1) (P0.08-P0.09)
pC.47 Hizlanma/Yavaslama 1: Hizlanma/Yavaslama Suresi (2) (P8.03-P8.04) 0
Siiresi (14) 2: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Suresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongl Adimi
PC.48 Calisma Stiresi (15) 0.0-6553.5 0.0
Déngii Adimi 0: Hizlanma/Yavaslama Suresi (1) (P0.08-P0.09)
PC.A9 Hizlanma/Yavaslama 1: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (2) (P8.03-P8.04) 0
Siiresi (15) 2: Hizlanma/Yavaslama Stiresi (3) (P8.05-P8.06)
3: Hizlanma/Yavaslama Suresi (4) (P8.07-P8.08)
Dongiisel Calisma 0: Saniye
PC.50 Sure Birimi 1: Saat 0
0: Dijital Ayar (PC.00)
1: Analog Gerilim Girisi (FIV)
PC.51 Hiz Referansi 0 2: Analog Akim Girisi (FIC) 0
) Kaynak Sec¢imi 4: Pulse Girisi
5:PID
6: Frekans Seti (P0.10) (Yukari/Asagi Butonlari ile ayarlanabilir.)




Parametre

Parametre Adi Ayar Aralig

Varsayilan

Kodu
Grup PD: Haberlesme

Deger

: 300bps

: 600bps

: 1200bps

: 2400bps

: 4800bps

: 9600bps

: 19200bps
: 38400bps
: 57600bps
: 115200bps

PD.00 Haberlesme Hizi

8N2
8E1
: 801
: 8N1

PD.O1 Veri Yapisi

0: Broadcast Adresi

PD.02 Cihaz Adresi 1.248

PD.03 Tepki Gecikmesi 0-20ms

2ms

0.0: Pasif

PD.04 Zaman Asimi 0.1-60.0s

0.0

0: Standart Olmayan MODBUS Protokoli

PD.05 MODBUS Protokolt 1: Standart MODBUS Protokolii

Haberlesme
Uzerinden Okurken | 0: 0.01A

Akim Degeri 1: 0.1A

Cozindrlagi

PD.06




Parametre " Varsayilan
P tre A

Kodu arametre Adi Ayar Aralig Deger
Grup PP:  Kullanici Tanimli Parametre Ayarlari

PP.00 Kullanici Sifresi 0-65535 0

0: Hicbir sey yapma
. 1: Fabrika Ayarlarina Don (Motor Parametreleri Harig)
Fabrika Ayarl
PP.01 abrika Avarlarina 2: Kayitlari Sil 0

D6n

4: Su Anki Parametreleri Yedekle
501: Yedek Parametreleri Geri Yikle




Parametre

Parametre Adi

Ayar Aralig

Varsayilan

Kodu Deger
Grup CO: Tork Kontrolii ve Kisitlamalari
Hiz/Tork Kontrol 0: Hiz Kontrolii
€0.00 Segimi 1: Tork Kontrolii 0
0: Dijital Ayar (C0.03)
1: Analog Gerilim Girisi (FIV)
2: Analog Akim Girisi (FIC)
0.01 Ref:;';:/l'((;i:’\aél 4: Pulse Girisi 0
5: Haberlesme ile
6: MIN(|FIV|, |FIC|) (Kuiciik Olani Al)
7: MAX(|FIV|, |FIC]) (Biiyiik Olani Al)
C0.03 Tork Referansi -%200.0 - +%200.0 %150.0
Tork Modunda
C0.05 ileri Ydnde 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 50.00Hz
Maksimum Frekans
Tork Modunda
C0.06 Geri Yonde 0.00Hz-Maksimum Frekans (P0.12) 50.00Hz
Maksimum Frekans
€0.07 Tork Modunda 1 4 54 650,005 0.00s
Hizlanma Siresi
€0.08 Tork Modunda 1 4 56,650,005 0.00s
Yavaslama Suresi




Parametre

Kodu

Parametre Adi

Ayar Aralig

Varsayilan

Deger

Grup C5: Kontrol Optimizasyonu
PWM Gegisi
C5.00 Erekans Ust Limiti 0.00-15.00Hz 12.00Hz
0: Asenkron Modiilasyon
.01 PWM M
€5.0 odu 1: Senkron Modiilasyon 0
Oli-zaman 0: Dlizenleme Yok
C5.02 DUzenuIeme Modu 1: Dizenleme Modu 1 1
2: Dlizenleme Modu 2
C5.03 Rastgele PWM 0: Rastgele PWM Yok 0
' Aralig 1-10: PWM Frekansi Gezinme Aralig
0: Pasif
C5.04 Hizli Akim Sinirlama 1: Aktif 1
C5.05 Akim Algilama 1 o} 5
Diizeltmesi
C5.06 Dusuk Gerilim Esigi | %60.0-%140-0 %100.0
SLVC 0: Opt!m!zasyon Yok
C5.07 1: Optimizasyon Modu 1 1

Optimizasyon Modu

2: Optimizasyon Modu 2




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu
Grup C6:

Analog Girig Egri Tanimlama

Deger

C6.00

Fl Egrisi (4)
Minimum Girig

-10.00V - C6.02

0.00Vv

C6.01

Fl Egrisi (4)
Minimum Girise
Karsilik Gelen Deger

-%100.0 - +%100.0

%0.0

C6.02

Fl Egrisi (4)
Kivrilma Noktasi (1)

C6.00-C6.04

3.00V

C6.03

Fl Egrisi (4)
Kivrilma Noktasina
Degeri (1)

-%100.0 - +%100.0

%30.0

C6.04

Fl Egrisi (4)
Kivrilma Noktasi (2)

C6.02-C6.06

6.00V

C6.05

FI Egrisi (4)
Kivrilma Noktasina
Degeri (2)

-%100.0 - +%100.0

%60.0

C6.06

FI Egrisi (4)
Maksimum Giris

C6.06 - +10.00V

10.00V

C6.07

FI Egrisi (4)
Maksimum Girise
Degeri

-%100.0 - +%100.0

%100.0

C6.08

FI Egrisi (5)
Minimum Girig

-10.00V - C6.10

0.00Vv

C6.09

FI Egrisi (5)
Minimum Girise
Degeri

-%100.0 - +%100.0

%0.0

C6.10

FI Egrisi (5)
Kivrilma Noktasi (1)

C6.08-C6.12

3.00V

C6.11

FI Egrisi (5)
Kivrilma Noktasina
Degeri (1)

-%100.0 - +%100.0

%30.0

C6.12

FI Egrisi (5)
Kivrilma Noktasi (2)

C6.10-C6.14

6.00V

C6.13

Fl Egrisi (5)
Kivrilma Noktasina
Degeri (2)

-%100.0 - +%100.0

%60.0

C6.14

FI Egrisi (5)
Maksimum Giris

C6.12 - +10.00V

10.00V

C6.15

F1 Egrisi (5)
Maksimum Girise
Degeri

-%100.0 - +%100.0

%100.0

C6.16

Analog Gerilim Girisi
(FIV)
Atlama Noktasi

-%100.0 - +%100.0

%0.0

C6.17

Analog Gerilim Girisi
(FIV)
Atlama Adimi

%0.0 - %100.0

%0.5

C6.16

Analog Akim Girisi
(FIC)
Atlama Noktasi

-%100.0 - +%100.0

%0.0

C6.17

Analog Akim Girisi
(FIC)
Atlama Adimi

%0.0 - %100.0

%0.5




Parametre

Parametre Adi

Ayar Araligi

Varsayilan

Kodu

Deger

Grup CC:  Analog Giris ince Ayarlari

Analog Gerilim Girisi Fabrikada
CC.00 (FIV) 0.500-4.000V Kalibre
Olgiilen Deger (1) Edilmis

Analog Gerilim Girisi Fabrikada
CC.o1 (FIV) 0.500-4.000V Kalibre
Olgiilen Deger (1) Edilmis

Analog Gerilim Girisi Fabrikada
CC.02 (FIV) 6.000-9.999V Kalibre
Olgiilen Deger (2) Edilmis

Analog Gerilim Girisi Fabrikada
CC.03 (FIV) 6.000-9.999V Kalibre
Olgiilen Deger (2) Edilmis

Analog Akim Girisi Fabrikada
CC.04 (FIV) 0.500-4.000V Kalibre
Olgiilen Deger (1) Edilmis

Analog Akim Girisi Fabrikada
CC.05 (FIV) 0.500-4.000V Kalibre
Olgiilen Deger (1) Edilmis

Analog Akim Girisi Fabrikada
CC.06 (FIV) 6.000-9.999V Kalibre
Olgiilen Deger (2) Edilmis

Analog Akim Girisi Fabrikada
CC.07 (FIV) 6.000-9.999V Kalibre
Olgiilen Deger (2) Edilmis

Analog Gerilim Cikisi Fabrikada
CC.12 (FOV) 0.500-4.000V Kalibre
Hedef Deger (1) Edilmis

Analog Gerilim Cikisi Fabrikada
CC.13 (FOV) 0.500-4.000V Kalibre
Olgiilen Deger (1) Edilmis

Analog Gerilim Cikisi Fabrikada
CC.14 (FOV) 6.000-9.999V Kalibre
Hedef Deger (2) Edilmis

Analog Gerilim Cikisi Fabrikada
CC.15 (FOV) 6.000-9.999V Kalibre
Olgiilen Deger (2) Edilmis

Analog Gerilim Cikisi Fabrikada
CC.16 (FOC) 0.500-4.000V Kalibre
Hedef Deger (1) Edilmis

Analog Gerilim Cikisi Fabrikada
CC.17 (FOC) 0.500-4.000V Kalibre
Olgiilen Deger (1) Edilmis

Analog Gerilim Cikisi Fabrikada
CC.18 (FOC) 6.000-9.999V Kalibre
Hedef Deger (2) Edilmis

Analog Gerilim Cikisi Fabrikada
CC.19 (FOC) 6.000-9.999V Kalibre
Olgiilen Deger (2) Edilmis




Parametre

Parametre Adi Birimi

Kodu
Grup DO: izleme Parametreleri

DO0.00 Calisma Frekansi 0.01Hz
D0.01 Set Frekansi 0.01Hz
DO0.02 DC Bara Gerilimi 0.1v
DO0.03 DC Bara Gerilimi 1v
D0.04 Cikis Akimi 0.01A
D0.05 Cikis Gucl 0.1kw
D0.06 Cikis Torku %0.1
D0.07 S Girisi Durumu 1
D0.08 MO1 Cikisi Durumu 1
D0.09 Analog Gerilim Girisi (FIV) 0.01v
DO0.10 Analog Akim Girisi (FIC) 0.01v
D0.12 Sayici Degeri 1
D0.13 Uzunluk Degeri 1
D0.14 Cikis Mili Devri 1
D0.15 PID Set Degeri 1
D0.16 PID Geri besleme Degeri 1
D0.17 Dongusel Calisma Kademesi 1
D0.18 Pulse Girisi Frekansi 0.01kHz
D0.20 Kalan Calisma Zamani 0.1dk
D0.21 Analog Gerilim Girisi (FIV) (Ham Veri) 0.001V
D0.22 Analog Akim Girisi (FIC) (Ham Veri) 0.001V
D0.24 Cizgisel Hiz 1m/dk
DO0.26 Su Anki Calisma Zamani 0.1dk
D0.27 Pulse Girisi Frekansi 1Hz
D0.28 Haberlesme Ayar Degeri %0.01
D0.31 Frekans Kaynagi Y 0.01Hz
D0.33 Senkron Motor Rotor Pozisyonu 0.1°
D0.34 Motor Sicakhgi 1°C
D0.35 Hedef Tork %0.1
D0.36 Resolver Pozisyonu 1
D0.37 GUc Faktori Agisi 0.1
D0.38 ABZ Enkoder Pozisyonu 1
D0.39 V/F Ayrimina Kadar Hedef Gerilim Y
D0.40 V/F Ayrimina Kadar Cikis Gerilimi v
D0.41 Dijital Girig Durumlari 1
D0.42 YO Cikis Durumu 1
D0.43 Dijital Giris Fonksiyon Durumlari 1 1
D0.44 Dijital Giris Fonksiyon Durumlari 2 1
D0.45 Hata Kodu (Hata Varsa) 0




Hata

Hata Kodu \

Muhtemel Nedenler
1: Cikis terminalleri toprak hattina
baglanmis veya kisa devre edilmis
2: Motor baglanti kablosu ¢ok uzun

Coziim Onerileri
1: Harici hatalari giderin
2: Reaktor veya cikis filtresi gerekiyor
3: Hava filtresini ve sogutma fanini kontrol

Evirici Kati 3: IGBT Modiill asiri 1sindi edin
0ocC N . .
Korumasi 4: Baglantilarda hata var 4: Kablo baglantilarini kontrol edin
5: Ana kontrol Gnitesi arizali 5: Teknik destek isteyin
6: Slirlict Unitesi arizal 6: Teknik destek isteyin
7: IGBT Modiil arizah 7: Teknik destek isteyin
1: Harici hatalari giderin
1: Cikis terminalleri toprak hattina 2: Motor auto-tune islemi yapin
baglanmis veya kisa devre edilmis 3: Hizlanma siiresini artirin
2: Motor auto-tune islemi yapiimamis 4: Tork Artirma ayarini veya V/F egrisi
3: Hizlanma siresi ¢ok kisa seciminizi degistirin
Hizlanma . e
4: Tork Artirma ayari veya V/F egrisi secimi | 5: Sebeke geriliminin normal sinirlara
Sirasinda 0ocC1 .. L
Asirt Akim uygun degil gelmesini saglayin
3 5: Sebeke gerilimi cok diistk 6: Donen Motoru Yakalama ozelligini aktif
6: Donen motora start verildi edin veya motor durduktan sonra start
7: Hizlanma aninda beklenmedik yiiklenme | verin
8: Siirlict glicl gereginden kicuk secilmis 7: Asiri yiklenmeyi giderin
8: ihtiyag olan giicte siiriicii temin edin
1: E;Ikl§ terminalleri toprak ha.ttlr?a 1: Harici hatalar giderin
baglanmis veya kisa devre edilmis . .
. . 2: Motor auto-tune islemi yapin
2: Motor auto-tune islemi yapilmamis .
. 3: Yavaslama siiresini artirin
Yavaslama 3: Yavaslama suresi cok kisa 4: Sebeke geriliminin normal sinirlara
Sirasinda 0C2 4: Sebeke gerilimi ¢cok distik élmesini sga”la n
Asirt Akim 5: Yavaslama aninda beklenmedik & . elay Co
. 5: Asiri yliklenmeyi giderin
yuklenme L
. 6: Frenleme Unitesi ve/veya frenleme
6: Frenleme Unitesi ve/veya frenleme . L
. S direnci baglayin
direnci baglantisi yapiimamis
1: Cikis terminalleri toprak hattina 1: Harici hatalari giderin
baglanmis veya kisa devre edilmis 2: Motor auto-tune islemi yapin
Sabit Hizda 0c3 2: Motor auto-tune islemi yapiimamis 3: Sebeke geriliminin normal sinirlara
Asiri Akim 3: Sebeke gerilimi ¢ok disik gelmesini saglayin
4: Calisma sirasinda beklenmedik yliklenme | 4: Asiri yiiklenmeyi giderin
5: Surici gilict gereginden kiguk segilmis 5: ihtiyac olan giicte siiriicii temin edin
1: Sebeke geriliminin normal sinirlara
Hizlanma 1: Sebeke gerilimi cok yiksek gelmesini saglayin
2: Hizlanma aninda yiik motoru geviriyor 2: Harici yiikii ayirin veya frenleme direnci
Sirasinda Lo
Asirl ou1l 3: Hizlanma stiresi ¢ok kisa takin
§. . 4: Frenleme unitesi ve/veya frenleme 3: Hizlanma siiresini artirin
Gerilim . . L
direnci yok 4: Frenleme unitesi ve/veya frenleme
direnci baglayin
I . 1: Sebeke geriliminin normal sinirlara
1: Sebeke gerilimi ¢cok yliksek S
.. gelmesini saglayin
Yavaslama 2: Yavaslama sirasinda yik motoru S . .
.. 2: Harici yiikii ayirin veya frenleme direnci
Sirasinda ceviriyor
ou2 R takin
Asirl 3: Yavaslama siiresi ¢ok kisa N
L L 3: Yavaslama siiresini artirin
Gerilim 4: Frenleme Unitesi ve/veya frenleme e
. . 4: Frenleme Unitesi ve/veya frenleme
direnci yok . S
direnci baglayin
1- ———
Sabit Hizda 1: Sebeke gerilimi ¢cok yiiksek $ebe'ke? gevrlllmmm normal sinirlara
. gelmesini saglayin
Asir ou3 2: Yavaslama sirasinda yiik motoru i . .
i L 2: Harici ylikli ayirin veya frenleme direnci
Gerilim geviriyor

takin




Hata

Hata Kodu

Muhtemel Nedenler

Coziim Onerileri

Kontrol Kat
ontrot fati Sebeke gerilimi kabul edilebilir sinirlar Sebeke geriliminin normal sinirlara
Besleme POFF disinda elmesini saglayin
Arizasi 3 & glay
1: Sebekede ani gerilim disiimleri var
2: Sebeke gerilimi kabul edilebilir sinirlar
disinda
3: DC bara gerilimi kabul edilebilir sinirlar 1: Hatay! S|f|rl‘a‘y|r‘1 .
Besleme LU disinda 2: Sebeke geriliminin normal sinirlara
Arizasi . gelmesini saglayin
4f Dogrultma kati ve/veya tampon 3, 4,5, 6: Teknik destek i¢in arayin
direnclerde sorun var
5: Surticl katr arizali
6: Ana kontrol kati arizali
1: Yukin ataleti cok yiksek ve/veya motor | 1: Yuki azaltin veya motor ve/veya
Suricu Asiri oL calisma sirasinda devrilme momentini mekanikte sorun olup olmadigini kontrol
Yiklenme aslyor edin
2: Slrlcd gici gereginden kiclk secilmis 2: ihtiyag olan giicte siiriicii temin edin
1: P9.01 hatali girilmis 1: P9.01'i kontrol edin
Motor Asiri 2: Yukin ataleti cok ylksek ve/veya motor | 2: Yiki azaltin veya motor ve/veya
.. ? oL1 ¢alisma sirasinda devrilme momentini mekanikte sorun olup olmadigini kontrol
Yiklenme .
aslyor edin
3: Slrlcd gici gereginden kiglk secilmis 3: ihtiyag olan giicte siiriici temin edin
1: Motor ile siriici arasindaki giic kablosu
sorunlu 1: Hatayi giderin
Motor PR . o
Baglant, Lo 2: Motor calisirken siiriici ¢ikisi dengesiz 2: Motor sargilarinda ariza olup olmadigini
Hgta5| ylkleniyor kontrol edin
3: Slrilci kati arizali 3: Teknik destek icin arayin
4: 1GBT Moddil arizal
1: Ortam sicakhgi ¢ok yiiksek 1: Ortam sicakhgini azaltacak énlemler
. 2: Hava filtreleri tikah aliniz
If?:; Il\s/llr?::g OH 3: Surtci fani arizal 2: Hava filtresini temizleyiniz
g 4: IGBT Moddl termistori arizali 3, 4, 5: Teknik destek icin arayin
5: IGBT Modiil arizah
Harici Hata EF Harici hata girisinden ariza geliyor Hatayi sifirlayin
. 1: Master sistemi kontrol edin
1: Master sistemde sorun var .
2: Haberlesme kablolarini kontrol edin
Haberlesme 2: Haberlesme kablosunda sorun var . .
CE N 3: P0.28’i kontrol edin
Hatasi 3: P0.28 hatali girilmis 4: Haberlesme parametrelerini kontrol
4: PD Grubu parametrelerinde hata var e;:lin :me p
. 1: Suriict katind besl katind . -
Kontaktor Ay ar|z§rvuacru atinda ve/veya besleme katinda 1: Teknik destek i¢in arayin
Arizasl 2: Kontaktsr arizall 2: Kontaktoru kontrol edin/degistirin
Akim 1: Akim sensori arizali
Okuma IE S 1, 2: Teknik destek igin arayin
2: Surlci kati arizali
Hatasi
Motor 1: Motor parametleri motor plakasindan 1: Motor parametrelerini kontrol edin
farkh girilmis 2: Suricd ile motor arasindaki kablolari
Auto-Tune TE . . .
2: Motor auto-tune islemi zaman asimina kontrol edin
Hatasi o
ugradi
EEPROM
EEP EEPROM c¢ipi arizali Teknik destek icin arayin
Hatasi
surticy 1: Asiri gerilim olusuyor
Donanim ouocC SAsin g Uy Teknik destek icin arayin

Arizasi

2: Asiri akim olusuyor




Muhtemel Nedenler

Coziim Onerileri

Toprak Motor kablolarini veya motoru kontrol
Hattina Kisa GND Sistemde toprak kisa devresi mevcut . o y
edin/degistirin
devre Hatasi
Toplam
CGalisma Suresi END1 Toplam galisma siresi asild Teknik destek igin arayin
Hatasi
Toplam
Enerijili Kalma END2 Toplam enerijili kalma siresi asildi Teknik destek igin arayin
Suresi Hatasi
Mil Gikas, LOAD Suruucy cikis akimi P964 parametre P9.64 ve P9.65 degerlerini kontrol edin
Bosta degerinden daha kiglk
PID Gerl. PID geri besleme degeri PA.26 parametre | PID geri besleme sinyalini ve/veya PA.26
beslemesi PIDE e o . .
Koptu degerinden daha kiglk parametresini kontrol edin
Akim Sinir e IZ:Ii\ill,ilk ¢ok fazla veya rotor mekanik olarak 1: Yiikil azaltin ve motor
Hatasi 2: Siiriicii giicii gereginden kiigiik segilmis 2: Ihtiyag olan glicte slrici temin edin
. L 1: Enkoder parametrelini kontrol
. 1: Enkoder parametreleri hatali girilmis e s
Hiz Geri . . edin/dlzeltin
2: Motor auto-tune islemi yapiimamis . .
besleme ESP 3: P9.69 ve P9.70 parametreleri hatali 2: Auto-tune islemi yapin
Hatasi N S 3: P9.69 ve P9.70 parametrelerini kontrol
girilmis e s
edin/duzeltin
1: Enkoder parametreleri hatali girilmis L !Enkcider Parametrellnl kontrol
Motor Asiri . . edin/dlzeltin
2: Motor auto-tune islemi yapiimamis . .
Hizlanma oSP 3. P9 69 ve P9.70 parametreleri hatall 2: Auto-tune islemi yapin
Hatasi N S 3: P9.69 ve P9.70 parametrelerini kontrol
girilmis e s
edin/duzeltin

Muhtemel Nedenler

Coziim Onerileri

Enerji verildiginde
ekranda gorinti
olusmuyor

1: Siirlicu besleme hattinda ariza var veya
besleme gerilimi ¢cok dusiik

2: Kontrol kati beslemesi arizal

3: Dogrultma kati arizali

4: Kontrol kati veya operator paneli arizali
5: Kontrol katina, stirticti katina ve operator
panele giden kablolar arizali

1: Sebeke gerilimini kontrol edin
2, 3,4, 5: Teknik destek igin arayin

Enerji verildiginde
ekranda “2000”
yaziyor

1: Shrlct kati ve kontrol kati arasindaki
kablolarda temassizlik var

2: Kontrol katinda bulunan ilgili komponentler
arizali

3: Motor ve/veya motor kablolarinda toprak
kisa devresi mevcut

4: Akim sensori arizali

5: Sebeke gerilimi ¢cok dustlik

Teknik destek icin arayin

Enerji verildiginde
ekranda “GND”
yaziyor

1: Motor ve/veya motor kablolarinda toprak
kisa devresi mevcut
2: Slrlcu arizah

1: Motoru ve motor kablolarini kontrol edin
2: Teknik destek icin arayin

Enerji verildiginde
sorun yok ancak
start verildiginde
ekranda “2000”

yaziyor

1: Sogutma fani hasar gérmis veya motor mili
mekanik olarak kilitli
2: Sinyal kablolari kisa devre durumunda

1: Hasar gormis fani degistirin
2: Harici hatalari giderin




Sikhkla “OH”
hatasi veriyor

Muhtemel Nedenler
1: Tastyici Sinyal Frekansi ¢ok yiksek
ayarlanmis
2: Sogutma fani arizalanmis veya hava filtresi
tikanmig
3: Sirlicl igerisindeki termistor arizalanmis

Coziim Onerileri

Teknik destek igin arayin

Sirici calistyor
ancak motor
dénmiiyor

1: Motorda ve/veya motor kablolarinda ariza
var

2: Motor parametreleri hatali girilmis

3: Surici kati ve kontrol kati arasindaki
kablolarda temassizlik var

4: Saricl kati arizah

1: SUriict ve motor arasindaki kablolari
kontrol edin

2: Mekanik arizalari giderin ve/veya motoru
degistirin

3: Motor parametrelerini kontrol edin

Terminal girisleri
calhismiyor

1: ilgili parametreler hatali girilmis
2: Harici sinyalde problem var

3: Operator Panel ile +24V beslemesi
arasindaki atlama sékilmus

4: Kontrol kati arizali

1: P5 grubu parametreleri kontrol
edin/duzeltin

2: Harici sinyal kablolarinin baglantilarini
kontrol edin

3: Operator Panel ile +24V beslemesi
arasindaki atlamayi tekrar takin

4: Teknik destek icin arayin

Surict surekli asiri
akim ve/veya asiri
gerilim hatasi
veriyor

1: Motor parametreleri hatali girilmis
2: Hizlanma ve/veya yavaslama slreleri hatall
3: Yiikte dalgahlik mevcut

1: Motor parametrelerini diizeltin ve motor
auto-tune islemi gerceklestirin

2: Uygun hizlanma ve yavaslama siireleri girin
3: Teknik destek icin arayin
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