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TEOTSE SUREC VE OTOMASYON SiISTEMLERI



Ug fazli (G3/G4 serisi) 380V-480V, 50/60HZ

Tek ve Ug fazli (G1-2/G2 serisi) 220 V: 50/60 Hz Tek fazli (G1-1
serisi) 120 V: 50/60 Hz

Ug fazl (G3 serisi): AC 380~440 (-15%~+10%) Ug fazl
(G4 serisi): AC 460~480 (-15%~+10%) Tek ve Ug fazl
(G11-2/G2 serisi): AC220V+15%

Tek fazl (G1-1 serisi): AC120 V+15%

G1-1 serisi: 0~220 V; G1-2/G2 serisi: 0~220 V; G3 serisi: 0~440 V; G4 serisi: 0~480 V
0~-999,9 Hz

%110 uzun sureli; %150 1 dakika; %180 5 saniye

V/F kontrolii, Vektor kontroll

Analog giris Maksimum ¢ikis frekansinin %0,1'i

Dijital ayarlar 0,1 Hz

Analog giris Maksimum ¢ikis frekansinin %0,2'si icinde

Dijital giris Ayarlanan gikis frekansinin %0,01'i iginde

V/F egrisi (gerilim Ug segenek: Birincisi dogrusal tork karakteristik egrisi, ikincisi kare tork karakteristik

frekans karakteristigi) | edrisi ve Gglinclisi kullanici tarafindan ayarlanan V/F egrisidir

Manuel ayar: nominal gikisin %0,0 ~ 30,0't
Tork artirma Otomatik artirma: artirma torkunu,
¢ikis akimi ve motor parametrelerine goére

Hizlanma, yavaglama veya sabit ¢alisma sirasinda motor stator akimi ve gerilimi

ik ak
Otomatik akim ve otomatik olarak algilanabilir; bu degerler, benzersiz algoritmaya gére izin verilen

gerilim aralik icinde bastirilabilir ve bdylece
sinirlama . . * -
sistem arizasi tetikleme olasiligini en aza indirgemek
Gerilim-frekans Motor parametrelerine ve benzersiz algoritmaya gore ¢ikis voltaj-frekans oranini
karakteristigi otomatik olarak ayarlayin
s Baslangig torku:
Tork karakteristigi
9 0,5 Hz'de %100 nominal tork (VF kontrolii) 0,5
Hz'de %150 nominal tork (Vektor kontrolii)
Akim ve Tam aralikl akim kapali déngli kontrolii, akim etkisini tamamen ortadan kaldirir,
gerilim mikemmel asiri akim ve asiri gerilim bastirma islevi
baskilama

Ozellikle diisiik sebeke gerilimine ve sebeke geriliminde sik dalgalanmalara maruz kalan kullanicilar igin,
sistem, benzersiz algoritma ve artik enerji tahsis stratejisi sayesinde, izin verilen gerilimin altindaki aralikta
bile miimkiin olan en uzun galisma suresini saglayabilir

7 kademeli programlanabilir gok kademeli hiz kontroli ve goklu ¢alisma modlari istege baglidir.

Dahili PID kontrolérii (6nceden ayarlanmis frekans). Standart konfiglirasyon RS485 iletisim fonksiyonu,
birden fazla iletisim protokolii segilebilir, baglanti senkron kontrol fonksiyonu ile

Analog giris !Z)C :qerilir? 0~ 10V, DC akim 0 ~ 20 mA (st ve alt sinirlar
istege baglidir)
Diital giri Calistirma paneli ayari, RS485 arayliz ayari, UP/DW terminali ayari ve analog girisle|
palgins cesitli kombinasyon ayarlari da yapilabilir.
Dijital cikis 1 OC cikisi ve 1 role ¢ikisi (TA, TC), 17 adede kadar islev
1 AO, cikis araligi 0 ~ 20mA veya 0 ~ 10V arasinda esnek bir sekilde ayarlanabilir,
Analog cikis - N o .
ayarlanan frekans ve ¢ikis frekansi gibi ¢ikis deg@erlerini saglayabilen

intiyaca gére, en kararli galisma etkisini elde etmek amaciyla dinamik voltaj dengeleme, statik voltaj
dengeleme ve voltaj dengeleme olmayan olmak uizere ti¢ mod segilebilir

0,1 saniye~999,9 dakika arasinda kesintisiz olarak ayarlanabilir




Enerji tiiketimi frenleme baslangi¢ voltaji, donus fark voltaji ve enerji tiiketimi frenleme orani stirekli olarak
ayarlanabilir

Durma sirasinda DC frenlemenin baslangig frekansi: 0,00 ~ [00,05] Ust sinir frekansi Frenleme
suresi: 0,0 ~ 30,0 s; Frenleme akimi: Motorun nominal geriliminin %0,0 ~ %50,0'i

Motorun guriltuslni en aza indirmek igin tasiyici frekansi 2,0 kHz ile 20,0 kHz arasinda siirekli olarak
ayarlanabilir

Bir adet dahili sayag, sistem entegrasyonu icin kullanighdir

Ust ve alt sinir frekans ayari, frekans atlama iglemi, ters galisma siniri, kayma frekansi telafisi, RS485
iletisimi, frekans artirma ve azaltma kontrold, ariza
otomatik kurtarma iglemi, vb.

Cikis frekansi, ¢ikis akimi, ¢ikis voltaji, motor hizi, ayar frekansi, modil sicakhidi, PID ayari, PID geri
beslemesi , analog giris ve gikis, vb.

En son ariza sirasinda ¢ikis frekansi, ayar frekansi, ¢ikis akimi, ¢ikis gerilimi, DC gerilimi ve modl sicakhigi
gibi bir dizi ¢alisma parametresini kaydedin

Asiri akim, asin gerilim, disuk gerilim, modil arizasi, elektronik termal réle, asiri 1Isinma, kisa devre, dahili
bellek arizasi vb.

-10°C ~ +40°C (ortam sicakhgi 40°C ~ 50°C oldugunda, litfen daha dusik bir seviyede kullanin)

%5 ~ %95 bagil nem, su yogusmasi olmamalidir

Ic mekan (dogrudan giines 1s1d1, korozyon, yanici gaz, yag buhari, toz vb. bulunmayan)

1000 metrenin tizerinde kullanim igin gli¢ diistirme, her 1000 metrede %10 glg¢ diisirme

1P20

Fan kontrolli hava sogutmali




Il. invertér Kurulumu ve Kablolama

2.1 Kurulumda Dikkat Edilmesi Gerekenler

ATehlike

1. Kablolama iglemine baglamadan 6nce, giris gii¢ kaynaginin kesildiginden emin olun.
Elektrik carpmasi ve yangin tehlikesi.
2. Kablolama iglemleri igin elektrik miihendisligi uzmanlarina danisin.
Elektrik carpmasi ve yangin tehlikesi.
3. Topraklama terminali giivenilir bir gekilde topraklanmalidir.
Elektrik carpmasi ve yangin tehlikesi.
4. Acil durdurma terminali baglandiktan sonra, ¢aligip ¢aligmadigini kontrol edin.
Yaralanma tehlikesi vardir. (kablolama sorumlulugu kullaniciya aittir)
5. Cikis terminaline dogrudan dokunmayin. Frekans invertoriiniin ¢ikis terminali dogrudan motora
baglidir. Cikis terminalleri arasinda kisa devre yapmayin.
Elektrik carpmasi ve kisa devre tehlikesi.
6. Giicii agmadan 6nce, terminal kapagini taktiginizdan emin olun. Kapagi gikarirken, her zaman 6nce
guc kaynagini kesin.
Elektrik carpmasi tehlikesi vardir!
7. inceleme ve bakim iglemlerini gergeklestirmeden dnce gii¢ kaynagini kesin ve cihazdaki kalan
elektrigin biiyiik 6lgiide bosalmasi icin 5 ila 8 dakika bekleyin.
Elektrolitik kondansatérde kalan voltaj tehlikesi.
8. Profesyonel olmayan teknisyenler tarafindan inceleme ve bakim yapilmamalidir.
Elektrik carpmasi tehlikesi vardir!

Dikkat

1. Litfen gelen hattin besleme geriliminin frekans invertoriiniin nominal giris gerilimi ile tutarh olup
olmadigini kontrol edin.
Yaralanma ve yangin tehlikesi vardir.
2. Liitfen fren direncini veya fren linitesini kablo semasina gore baglayin.
Yangin tehlikesi.
3. Terminalleri sikistirmak igin belirtilen tork degerine sahip bir tornavida ve anahtar kullanmak en
iyisidir.
Yangin tehlikesi.
4. Giris giic kablosunu ¢ikis U, V ve W terminallerine baglamayin.
Cikis terminaline uygulanan voltaj, frekans invertdriinde dahili hasara neden olacaktir
5. On panel kapagini gikarmayin; kablolama sirasinda sadece terminal kapaginin gikarilmasi gerekir.
invertdrde i¢ hasara neden olabilir.




2.2 Dis hat gizimi

a. Tug takimi tabaninin genel boyutlari
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b. Tiim makinenin genel boyutlari
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2.3 Temel galisma kablolamasi

Frekans invertdrinin kablolama kismi, ana devre ve kontrol devresi olarak ikiye ayrilir. Kullanici, ¢ikis/giris terminalinin
kapagini acabilir; bu sirada ana devre terminali ve kontrol devresi terminali gordlebilir. Kullanici, asagida gosterilen kablolama

devresine gore dogru sekilde baglanti yapmalidir.
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2.4 Kkontrol donglsu terminali
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2.5 Kablolama igin dikkat edilmesi gereken hususlar

O N Motoru degistirirken, invertoriin giris glicuint kesmelisiniz.

O

O ,SdénusEle.ktr.oman ewfn%%fadzéﬁm tkisini en aza lﬂglzrm?uk§li?rl1rﬂnr|ﬂ.le|lla ir|.Ian elektromanyetik kontaktorler ve réleler frekans

Frekans donusturicu ¢ikisini durdurdugunda, motor degistirilebilir veya sebeke frekansi

2
“degistirilebilir.

rucusune ya galanma emme ci

4 AC giris guciini frekans donustiriciinin U, V ve W ¢ikis terminallerine baglamayin.
O 5 Frekans invertérinin harici kontrol hatti yahitilmal veya ekranlanmalidir.
O ,6 Ekranlamaya ek olarak, giris komut sinyali baglantisi ayri olarak, tercihen

O Toman d 54518 PER A AR 20 IS8 N, X eI aaesimum mesafe 50 mete fini

azaltiimahdir. Bu baglanti en iyi sekilde metal bir boru icinde dosenir.

O ,8 hln\geirtorde.. evres?l eki manéﬂlrtﬁed reaktor. vb )mbéjéunu rsa, tor?aga ka[ﬁjlxalltlm direnci 1000 voltluk bir

megohmetre ile 6fculmeli ve 4 meg an dusuk ol igindan €mi nma
O '9g|k|§ tg%ﬂgﬁgrlﬁg?ﬁtﬁﬁgz\{eya direng-kapasitans emme cihazlari, frekans invertorinun U, V ve W

,10 Frekans donusturtcunln sik sik cahistiriimasi gerekiyorsa, gu¢ kaynagini kapatmayin. Dogrultucu kdpriisiine zarar
O vermemek icin, baslatma ve durdurma iglemleri igin I?ontrolytermin%Iinin NS/RUN cikisini kU%fﬁna}lSlan. P

O A1 Kazalari 6nlemek icin, topraklama terminali G guvenilir bir sekilde topraklanmalidir (topraklama empedansi
100Q'nin altinda olmalidir), aksi takdirde kagak akim Olusur.

O 12 Ana devreyi kablolarken, llitfen ulusal elektrik yonetmeliklerinin ilgili hiikiimlerine gore tel capi ¢zelliklerini segin.



lll lletigsim protokolu
1. RTU modu ve formati

Kontrolér Modbus izerinde RTU modunda iletisim kurdugunda, verideki her 8 bitlik bayt iki adet 4 bitlik onaltilik karakter
olarak bolindr. Bu modun en biyik avantaji, ayni baud hizinda ASCIlI moduna kiyasla daha yiksek karakter yogunlugu
sunmasi ve her bir verinin kesintisiz olarak iletiimesi gerektigidir.
(1) 1)RTU modunda her baytin formati

Kodlama sistemi: 8 bitlik ikili, onaltilik 0-9, A-F.

Veri biti: 1 bit baglangig biti, 8 bit veri (6nce alt bit génderilir), 1 bit durdurma biti ve istege baglh eslik biti. (Sira diyagrami
olarak RTU veri gergevesine bakin)

Hata kontrol alani: dongisel artiklik kontroli (CRC).
(2) RTU veri gergevesi bit sekans diyagrami
Parite kontrolu ile

Baslangi| 1 2 3 4 5 6 7 8 Par Dur
¢

Parite kontrolli yok

Baslat 1 2 3 4 5 6 7 8 Dur

2. Okuma ve yazma islev kodunun agiklamasi:

islev kodu islev Agiklamasi
03 Kayit okuma
06 Kayit yaz

3. Kayit adresi

(2) Kayit Haritasi Adres

Kontrol komutu girigi 2000H

izleme parametresi okuma (D-00 ~ D-30) 1000H~001EH

iletisim Frekansi ayari 2001H

Kullanici parametre ayari (00.00 ~ 08.06) 0000H~0806H

Fabrika parametre ayari (09.00 ~ 09.10) 0900H~090AH

4. lletisim protokoliiniin parametre adresinin agiklamasi:

islev Agiklamasi adres Verinin anlami R/W
tanim

0001H: Durdur

0012H: ileri galisma
2000H 0013H: lleri jog galismasi w

iletisim kontrol komutu

0022H: Ters galisma

0023H: Ters jog galismasi

iletisimin ayarlanan frekans araligi -10000 ~
10000 arasindadir.

iletisi frek )
elisim ayarirexansi 2001H Not: lletisim ayar frekansi, maksimum frekansin ylzde olarak w

adresi ifade edilen bir degeridir.
Araligi -100,00% ~ 100,00%'dir.
iletisim kontrol komutu 2002H 0001H: harici ariza girigi W
0002H: ariza sifirlama
2102H Frekansi ayarlayin (iki ondalik basamak) R
2103H Cikis frekansi (iki ondalik basamak) R
(;a||§an / durma parametre 2104H Qlkl$ akimi (bil‘ ondalik basamak) R
aciklamasini okuyun 2105H Bus voltaji (bir ondalik basamak) R
2106H Cikis voltaji (bir ondalik basamak) R
2107H Analog giris Al (iki ondalik basamak) R




2108H

Ayrilmig

2109H

Mevcut sayim degeri

210AH

Motorun dénme hizi

210BH

AO analog ¢ikigl (iki ondalik basamak)

210CH

Aynilmig

210DH

invertér sicakligi (bir ondalik basamak)

210EH

PID geri besleme degeri (iki ondalik basamak)

210FH

PID ayar degeri (iki ondalik basamak)

2110H

Ayrilmig

2111H

Darbe frekansi girisi

2112H

Akim arizasi

2113H

Akim zamanlama degeri

2114H

Giris terminali durumu

2115H

Cikis terminali durumu

AW WV|AW|NW|OV|AW| 0| W|W| 0|00

2116H

BITO: Calistirma/Durdurma

BIT1: ileri/geri doniis BIT2: JOG

BIT3: DC frenleme

BIT4: Ayriimis

BIT5: Asiri gerilim sinir

BIT6: Sabit hizda frekans dislirme BIT7: Asiri

akim siniri

Bit8~9: 00-Sifir hiz /01- Hizlanma /10- Yavaglama

/11- Sabit hiz

BIT10: Asiri yik 6n alarmi

Bit12~13 Calistirma komut kanali: 00- Panel /01- Terminal
/10- lletisim

Bit14~15 veri yolu voltaj durumu: 00- normal /01- disik voltaj
korumasi /10- asiri voltaj korumasi

2101H

Bit0: Calisma

Bit1: Durdur

Bit2: JOG

Bit3: ileri Bit4:

Ters

Bit5~ Bit7 : Aynimis
Bit8: lletisim verilir

Bit9: Analog sinyal girisi
Bit10: Iletisim calisma komut kanali Bit11: Parametre kilidi
Bit12: Caligiyor

Bit13: JOG komutuyla
Bit14~Bit15: Ayriimis

Hata kodu aciklamasini
okuyun

2100H

00 : Anormallik yok

01 : Modul arizasi

02 : Asiri gerilim

03: Sicaklik hatasi 04
invertér asir yiki

05 : Motor asiri yuki

06: Harici ariza 07~09 . Ayrilmig

10: Hizlanma sirasinda asiri akim

11: Yavaslama sirasinda asiri akim 12:
Sabit hizda asiri akim

13: Ayrilmig

10




14. Dusuk gerilim

15 Ayrilmis

16 : RS485 iletisim hatasi

17: Tip patlamasi hatasi 18:

Ayrilmig

19: Cift CPU iletisim hatasi 20 : Ayriimis
21: Ayrilmig

22: Akim algilama hatasi 23:

Ayriimig 24: Ayriimisg

25: Cikis fazi kaymasi

5. 03 Okuma iglevi modu:

Sorgu bilgi gergevesi formati:

Adres 01H

islev 03H

21H

Baslangig veri adresi

02H

00H

Veri (2 bayt)

02H

CRC CHK Duslk 6FH
CRC CHK Yiuksek 07H

Bu verilerin analizi:
01H, invertor adresidir 03H,
okuma islev kodudur 2102H,
baslangi¢ adresidir
0002H okuma adreslerinin sayisidir ve 2102H ile 2103H 076FH 16 bitlik
bir CRC dogrulama kodudur

Yanit bilgi gergcevesi bigimi (donis gergevesi)

Adres 01H

islev 03H
DataNum*2 04H

. 17H
Veri1[2Bayt] p—
00H

Veri2[2Bayt] ooH
CRC CHK Dusuk FEH
CRC CHK Yiksek 5CH

Bu verilerin analizi:
01H, invertor adresidir 03H,
okuma islev kodudur
04H, okuma 6gesinin ¢arpimidir *2
1770H, 2102H'nin verilerini okur (ayar frekansi)
0000H, 2103H'nin (¢ikis frekansi) okuma verisidir 5CFEH, 16
bitlik bir CRC kontrol kodudur



6.

06H yazma fonksiyonu modu

Sorgu bilgi gergevesi formati:

Adres 01H
islev 06H
20H
Baslangig veri adresi
OOH
OO0H
Veri (2 bayt)
01H
CRC CHK Dusuk 43H
CRC CHK Yuksek CAH
Bu verilerin analizi:
01H, invertor adresidir; 06H,
yazma islev kodudur
2000H kontrol komutu adresidir 0001H
durdurma komutudur
43CAH, 16 bitlik bir CRC dogrulama kodudur
Yanit bilgi gercevesi bigimi (donUs cergevesi)
Adres 01H
islev 06H
20H
Baslangi¢ veri adresi
O0H
Veri (Bayt) O00H
eri sayisi (Bayt
01H
CRC CHK Dustk 43H
CRC CHK Yiksek CAH

Bu verilerin analizi:  Ayarlar dogruysa, ayni giris verilerini dondir
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IV. istisnalar ve isleme

Calisma sirasinda frekans donustiricide sik goriilen anormal durumlar ve bunlara yonelik 6nlemler igin bkz. Tablo 4-2:

Anormal durumlar

Olasi nedenler ve ¢dziim yollari

tus takimi
goriintiilenmiyor

Elektrik kesintisi olup olmadigini, giris glic kaynaginin fazinin kaymis olup olmadigini ve giris gli¢
kablosunun yanlis baglanmis olup olmadigini kontrol edin

Tus takimi
g6rintilenmiyor, ancak
dahili sarj gostergesi
yaniyor

Motor dénmiiyor

Tus takimiyla ilgili kablolama ve soketlerde sorun olup olmadigini kontrol edin ve anahtarlamali
glic kaynaginin normal galisip ¢alismadigini dogrulamak icin her bir kontrol giic kaynaginin
voltajini 6lgiin. Anahtarlamali giic kaynagi normal ¢alismiyorsa, anahtarlamali giic kaynaginin
giris (+,-) soketlerinin iyi baglanmis olup olmadigini,

baslangi¢ vibratériiniin hasarli olup olmadigini veya voltaj dengeleyici tlipin normal galisip|
calismadigini kontrol edin.

Motor vizildiyor

Motor yiiki ¢ok agir, yiki azaltmayi deneyin

Herhangi bir
anormallik
bulunamadi

Ayarin devre disi kalip kalmadigini, devre disi kaldiktan sonra sifirlanip sifilanmadigini, gic
kapall yeniden baslatma durumunda olup olmadigini, tus takiminin sifirlanip sifiranmadigini,
program calistirma durumuna, ¢oklu hiz galistirma durumuna, belirli ¢alistirma durumuna veya
calismama durumuna girip girmedigini kontrol edin ve fabrika ayarlarina geri ddnmeyi deneyin.

Calistirma talimatinin verilip verilmedigini dogrulayin

Calisma frekansi O olarak ayarlanmisg mi kontrol edin

Motor diizguin bir sekilde hizlanamiyor ve
yavaslayamiyor

Hizlanma ve yavaslama siresinin uygunsuz ayarlanmasi, hizlanma ve yavaslama siresini artirin

Akim sinirlama degeri gok dislik ayarlanmigsa, sinirlama degerini artirin

Yavaslama sirasinda asiri gerilim korumasi devreye girerek yavaslama suresini uzatir

Taslyici frekansin yanhs ayarlanmasi, asir yik veya salinim

Asiri yuk ve vyetersiz tork. V/F modunda tork artirma degerini artirn. Hala gereksinimleri
karsilayamiyorsa, vektdr kontrol moduna gegebilirsiniz. Bu sirada, motor parametrelerinin gercek
degerlerle tutarli olmasi gerektigine dikkat edin. Hala gereksinimleri karsilayamiyorsa, gelismis
vektdr kontrol moduna gegmeniz onerilir. Bu sirada, motor parametrelerinin gercek degerlerle
tutarl olup olmadigina yine dikkat etmelisiniz ve motor parametrelerini ayarlamak en iyisidir.

Motor gulcu, invertdr giciyle eslesmiyor. Lutfen motor parametrelerini gergek degerlere ayarlayin

Birden fazla motorlu bir sistem. Litfen tork kaldirma modunu manuel kaldirma moduna degistirin

Motor déniiyor olsa da hizini ayarlayamiyor

Ust ve alt frekans sinirlarinin yanlis ayarlanmasi

Frekans ayari cok disik veya frekans kazanci ayari gok distk

Kullanilan hiz diizenleme modunun ayarlanan frekansla tutarli olup olmadigini kontrol edin

Yikin cok agdir olup olmadigini, asiri gerilim durmasi veya asiri akim sinirini kontrol edin

Motorun hizi galisma sirasinda degisiyor

Yiik sik sik dalgalaniyor, bu nedenle dalgalanmayi en aza indirin

invertdr, motor degerleriyle ciddi sekilde uyusmuyor. Liitfen motor parametrelerini
gercek degerlere

Frekans ayar potansiyometresinde zayif temas veya verilen frekans sinyalinde dalgalanma. Dijital
frekans verme moduna gegin veya analog
giris sinyalinin filtreleme zaman sabitini artirin

Motorun dénis yonu ters

Cikis terminalleri u, v ve W'nin faz sirasini ayarlayin.

Calisma yoniinii (00.12=1) tersine ayarlayin

Cikis faz arizasindan kaynaklanan yon belirsizligi, litfen motor kablolarini derhal kontrol edin

Tablo 4-2 Yaygin Anormal Durumlar ve Onlemler
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V. Parametre talimatlari

o- Herhangi bir durumda degistirilebilen parametreler

x -Calisma durumunda degistirilemeyen parametreler

4 -Degistirilemeyen gergek algilama parametreleri

<{>-Yalnizca Uretici tarafindan degistirilebilen ve kullanicilarin degistirmesi yasak olan Uretici parametreleri.

00 grubu - temel caligma parametreleri

islev Ad igerik Ayar arahg Fabrika Degistir
kodu ayari
0: Genel model
1: Tek pompali sabit basingli su besleme modu 2:
Ayriimig
_ 3: Ayrilmis
Islev makro 4: Kazima makinesi modu 5:
tanimi (gegici
00.00 Ayrilmistir 0~10 0 x
olarak ayriimistir) 6: Aynimigtir
7: Ayrilmigtir
8: Ayrilmigtir
9: Ayrilmis
10 : Ayrilmisg
0: VF kontrolii
Motor kontrol L .
00,01 1: Geligmis V/F kontrolii 2: 0~2 0 x
modu
Vektor kontrolu
st K ¢ 0: Tus takimi
00.02 Gals |rma. ?mu Y 1: Terminaller 0~2 0 o
kanali segimi -
2: lletisim
0: Tus takimi potansiyometresi
1: Dijital ayar 1, kontrol panelindeki A ve ¥ tuslariyla ayarlayin 2: Dijital
ayar 2, terminal Gizerindeki YUKARI/ASAGI tuslariyla ayarlayin
3: Al analog ayari (0 ~ 10V/0 ~ 20mA)
4: Kombi
Segilen frekans ombinasyon ayan
00,03 5: Ayrimig 0~7 0 o
6: lletigim 7:
Ayrilmig
Not: Kombinasyonlu zaman segildiginde, 01.15'te kombinasyon modu segilir.
Maksimum cikis frekansi, invertoriin izin verdigi en yliksek frekanstir ve
Maksimum cikis s . . .g ) Y MAX {50,000} ~999,9
00.04 hizlanma ve yavaslama siresini ayarlamak igin bir referans noktasidir. 50,0 Hz x
frekansi Hz
Ust sinir MAX{0,1, [00,06] }~
00,05 Calisma frekansi bu frekansi agsamaz 50,0 Hz x
frekansi [00,04]
Alt sinir 0,0 ~ Ust sinir frekansi
00,06 Calisma frekansi bu frekanstan daha disik olamaz 0,0 Hz x
frekansi
Alt sinir frekansi 0: Sifir hizda galisma
00,07 varis isleme 1: Alt sinir frekansinda galisma 2: Dur 0~2 0 x
I
Galigma 0,0 ~ st sinir frekansi
00,08 frekansinin dijital Bu ayar degeri, verilen frekansin dijital baglangig degeridir 10,0 Hz o
ayarl
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LED bitleri: kapatma sirasinda
depolama 0: depola

1: kaydetme
LED on bit: durdur ve tut
0: tut
1: tutma
00,09 Dijital f[ekans LED 100 basamakli: YUKARI/ASAGI negatif frekans ayari 0: 0000~2111 0000
kontrolli gegersiz
1: gegerli
LED bin bit: PID ve PLC frekans Ust Uste bindirme secimi 0: gegersiz
1:00,03+PID
2:00,03+PLC
L Invertdriin 0 Hz'den maksimum gikis frekansina hizlanmasi igin gereken siire
00,10 Hizlanma suresi .
0,1~999,9 saniye
Varsayilan: 0,4~4,0 Model
kW - 7,5 saniye ayarlari
L invertériin maksimum gikis frekansindan 0 Hz'e yavaglamasi igin gereken siire 5,5~7,5 kW - 15,0 saniye
00,11 Yavaglama stresi
Calisma yoni T R R
00.12 ayan 0: ileri dénus 1: geri donis 2: geri donis yasak 0~2 0
0: dogrusal egri
00,13 V/F egrisi ayari 1: Kare egri 0~2 0
2: Gok noktali VF egrisi
Manuel tork artigi. Model
00,14 Tork artirma s . e L Lo 0,0~30,0%
Bu ayar, motorun nominal gerilimine gére bir yiizde degeridir. ayari
Tork artirma Bu ayar, manuel tork kaldirildiginda devre digi kalma frekansi degeridir.
00,15 y & s & 0,0~50,0 Hz 15,0 Hz
kesme frekansi
Sessiz galisma gerektiginde, tasiyici frekansi gereksinimleri kargilayacak 2,0~16,0 KHz
Taslyici frekans R X L Model
00,16 sekilde uygun sekilde artirilabilir, ancak tasiyici frekansinin artirilmasi 0.4~3.0 kW 4.0 kHz
ayarl N - - U ’ ’ ’ ayari
invertoriin kalorifik degerini artiracaktir. 4,0~55 KW 3,0 kHz
0,1~ Frekans
00,17 VIF frekansi F1 " degeri 02 12,5Hz
Waltage
0,0 ~ gerilim degeri V2
00.18 V/F Gerilim V1 Moter 25,0%
Rated
Waltage
I Frekans degeri 01
00.19 V/F frekansi F2 V3 | ~ frekans 25,0 Hz
| degeri 03
|
o | Gerilim degeri v1 ~ \
00,20 V/F Gerilimi V2 = I gerilim degeri V3 %50,0
& |
Vi | Frekans degeri 02
| ~ motorun nominal
00,21 VI/F frekansi F3 | frekans! 37,5Hz
| [ 04,03]
] -
- L
Fi B2 F3 Msﬁ't';;m Gerilim degeri v2 ~
" - frequency [r#94enel 100,0% * uoute (motorun
00,22 V/F Gerilimi V3 o %75,0
motor gerilimi
[04.00])
Sifirdan farkli herhangi bir sayi girin ve etkinlesmesi igin 3 dakika bekleyin veya
00,23 Kullanic sifresi 9 9 $ ¢ 4 4 0~9999 0

RESTART yapin.
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0:0,1Hz

Frekans 17 1Hz
- Not:
00,24 goriintileme X . . . 0~1 0 o
e i Bu parametreyi ayarlarken, maksimum gikis frekansi (00.04), Ust frekans gibi
¢OzUndrliginiin
segimi frekansla ilgili parametreleri kontrol ettiginizden emin olun
sinir (00.05), motorun nominal frekansi (04.03) vb.
01 gruplar - Yardimci calisma parametreleri
. Minimum birim Fabrika Degistir
Islev
§ ayari
Kodu Ad Ayar araligi
LED unitesi: baglatma modu
0: Galistirma frekansindan baslatma
1: Once DC frenleme, ardindan baslatma frekansindan baslatma 2:
Ayrilmig
01,00 Baslatma modu On LED biti: gui¢ kesintisi veya anormal yeniden baslatma 0000~0012 00 %
modu 0: gegersiz
1: baslatma frekansindan baslatma
LED yiz bitleri: Ayrilmis LED bin
bitleri: Ayrilmig
Ciutput
01.01 Baslangig frekansi frequency 0,0~50,0 Hz 1,0 Hz o
|
|
|
|
1
T | -
Baslangig DC | | Tirre | 0,0 ~50,0% x motorun
01.02 frenleme Gerilimi ' I nominal gerilimi 00 °
Qutput 1 I
current | |
iwalid : |
values)
DC frenleme
01.03 N Tirne for DC | id 0,0~300s 00s °
baslangi¢ slresi | X Tirme
; hraking |
Run comrmand i
01.04 burd ’ 0: Yavaglama durdurma 01 o
I~ x
' urdurma modu 1: Serbest durdurma
Di d
urma sirasin .a Output 0,0 ~ st sinir frekansi
01,05 DC frenlemenin frequency 0,0 Hz o
baslangig frekansi
|
|
| Stop braking start
DC frenleme R I— - frequency - 0,0 ~ 50,0% motorun
01.06 voltaji : i L3 nominal gerilimi 00 ©
|
|
Cutput | l
current | |
Durma sirasinda {valid | |
1
DC frenl values) ~
01.07 . rén eme : i~ T ~Farking brake 0,0~30,0 00s *
siiresi | | witing time
| DC hrake
Durma sirasinda I : !_ _{ _ Shutdown brak-
01.08 DC frenleme igin Run _’—‘— ing tirme 0,00~99,99 s 0,00 saniye x
bekleme siiresi cornmand
lleri jog frekansi
01.09
Jog FWD ve REV déniis frekansini ayarlayin 0,0~50,0 Hz 10,0 Hz o
Ters jog frekansi
01.10
0111 Jog hizlanma 0,1~999,9 saniye
. siresi 0,4~4,0 kW Model
JOG hizlanma ve yavaglama siiresinin ayarlanmasi 10,0 saniye ayan o
01.12 Jog yavaglama 55~7,5 kW
siresi 15,0 saniye
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0,0~  ustsinir

01.13 Atlama frekansi 0,0Hz
Atlama sikligi ve arali§i ayarlanarak, frekans donustiriict yikin mekanik frekansi
rezonans noktasini 6nleyebilir.
01,14 Atlama araligi 0,0~10,0 Hz 0,0 Hz
0: Potansiyometre+dijital frekans 1
1: Potansiyometre + dijital frekans 2
2: Potansiyometre + Al
3: Dijital frekans 1 + Al 4:
Frekans Dijital frekans 2 + Al
01.15 kombinasyonu 5: Dijital frekans 1+ goklu hiz 0~9 0
modu 6: Dijital frekans 2+ goklu hiz
7: Potansiyometre+Cok kademeli hiz
8: AI+PLC (ayni yonde Ust Uste bindirme) 9:
Ayrilmig
LED biti: PLC etkinlestirme
kontrolii 0: gegersiz
1: gegerli
LED on bit: Calisma modu segimi 0: tek
dongl
Programlanabilir 1: Stirekli sirkiilasyon
. 2: Tek bir dongliden sonra son deger korunur LED yiiz
calisma kontrolii o
01.16 (basit PLC bitleri: Baglangig modu 0000~1221 0000
caligmasi) 0: llk segmentten yeniden baslat
1: Durma (ariza) slresinin agamasindan baslayin
2: Durma (ariza) suresinin agamasindan ve sikligindan baslayin
LED bin bit: gli¢ kapaliyken depolama segenegi
0: kaydetme
1: kaydet
Goklu hiz -Ust sinir frekansi ~ 50Hz
01.17 Segment hizi 1 frekansini ayarlayin st
frekansi 1
sinir frekansi
Goklu hiz -Ust sinir frekansi ~ 10,0 Hz
01,18 Segment hizi 2 frekansini ayarla st
frekansi 2
sinir frekansi
Goklu hiz -Ust sinir frekansi ~ 15,0 Hz
01,19 Segment hizi 3 frekansini ayarla Ust
frekansi 3
sinir frekansi
Coklu hiz -iist sinir frekansi ~ 200 Hz
01,20 Segment hizi 4 frekansini ayarla Ust
frekansi 4
sinir frekansi
Coklu hiz -{ist sinir frekansi ~ 250Hz
01,21 Segment hizi 5 frekansini ayarla st
frekansi 5
sinir frekansi
Goklu hiz -Ust sinir frekansi ~ 37,5 Hz
01,22 Segment hizi 6 frekansini ayarla st
frekansi 6
sinir frekansi
Goklu hiz -Ust sinir frekansi ~ 50,0 Hz
01,23 Segment hizi 7 frekansini ayarla st
frekansi 7
sinir frekansi
Segment hizi 1'in galisma siresini ayarlayin (birim [01.35] ile segilir ve
Asama 1 galisma "~
01,24 o varsayilan deger saniyedir) 0,0~999,9s 10,0s
stiresi
o125 Asama 2 calisma Segment hizi 2'nin ¢alisma siresini ayarlayin (birim [01.35] ile segilir ve 0.0~586.6 < 100
) P g iyedi ,0~999, 0s
siiresi varsayilan deger saniyedir)
Asama 3 galisma Segment hiz1 3'lin galisma siresini ayarlayin (birim [01.35] ile segilir ve
01,26 varsayilan deger saniyedir) 0,0~999.9s 100s
siiresi Y 9 Y/
4. hiz araliginin galisma siresini ayarlayin (birim [01.35] ile segilir ve varsayilan
4.asama galisma "~
01,27 L deger saniyedir) 0,0~999.9s 100s
stresi
0128 Asama 5 calisma Segment hizi 5'in ¢alisma siresini ayarlayin (birim [01.35] ile segilir ve 009999 100s
- siiresi varsayilan deger saniyedir) ’ ’ g
0129 Asama 6 galisma Segment hiz1 6'nin galigma siiresini ayarlayin (birim [01.35] ile segilir ve 00-999.9s 100
i N - ,0~999, 0s
siiresi varsayilan deger saniyedir)
Asama 7 calisma Segment hizi 7'nin gefllsnTa slresini ayarlayin (birim [01.35] ile segilir ve
01,30 varsayilan deger saniyedir) 0,0~999,9 s 10,0s

siiresi
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LED biti: Asama 1 hizlanma ve yavaslama suresi 0~1
LED on bit: Asama 2 Hizlanma ve yavaslama siresi

Hizlanma ve 0~
01.31 yavaslama siiresiigin [ LED yUz bit: Asama 3 Hizlanma ve yavaslama stiresi 0~1 0000~1111 0000 °
Asama Segimi 1 LED bin bit: Asama 4 Hizlanma ve yavaslama siiresi
0~1
LED biti: Asama 5 hizlanma ve yavaslama suresi 0~1
LED 10 bit: Asama 6 Hizlanma ve yavaslama siresi
Hizlanma ve 0~1
01.32 vavaslama siiresi igin LED yiiz bit: Asama 7 Hizlanma ve yavaglama siiresi 0~1 000~111 000 °
Asama Segimi 2 _—
LED bin bit: Ayrilmis
Hizlanma siiresi ~
01.33 2 0,1~999,9 s
Ilvme ve yavaglama siiresi 2yiayarlayin ?’(;‘;)“4'0 kw 10,0s o
0s
Yavaglama
01,34 L 5,6~7,5 kW 150s
siresi 2
LED biti: proses PID zaman birimi
LED on bit: basit PLC zaman birimi
LED yiz bitleri: normal hizlanma ve yavaslama zaman birimi LED bin
Z birimi o
01,35 a’ﬁar‘ inmi bitleri: ayrilmis 000~211 000 N
segimi 0: 1 saniye
1: 1 dakika
2: 0,1 saniye
lleri ve geri Invertériin ileri galismadan ters calismaya veya ters calismadan ileri calismaya
01,36 folli} bélge gegis sirasinda 0 Hz'de beklemesi gereken gegis stiresi. 0,0~999,9 s 0,0 o
suresi
Grup 02-analog ve dijital giris ve cikis parametreleri
islev Fabrika
s Ad Ayar araligi Minimum birim Degistir
kodu ayari
Al girisi alt sinir Gerilim
02,00 g 0,00~ [02.01] 0,00V o
— - Al st ve alt sinir voltajini ayarla
02.01 Al girig Ust sinir voltaji [02.01] ~10,00V 10,00V o
Al alt sinin
02,02 ilgili ayar Ust frek lizdesine [00,05] karsilik gelen Al Ust ve alt sinirl 00 :
9 st sinir frekansinin ylizdesine [00,05] karsilik gelen Al Ust ve alt sinirlarini 100,0% ~ 100,0%
Al Ust sinin ayarlayin.
02.03 100,0 o
karsilik gelen ayar
02.04~02.07 Rezerv Rezerv Rezerv Rezervasyonlu o
Analog girig T -
X ) Bu parametre, parazit etkisini ortadan kaldirmak igin Al ve panel
02.08 Sinyal filtreleme zaman X o e 0,1~5,0s 01s o
potansiyometresinin giris sinyallerini filtrelemek amaciyla kullanilr.
sabiti.
Analog girig Analog giris sinyali belirli bir degerin yakininda sik sik dalgalanirsa, bu
02.09 titreme 6nleme dalgalanmanin neden oldugu frekans dalgalanmasi 0,00~0,10V 0,00V °
sapma siniri 02.09 ayariyla devre disi birakilir.
0: Cikis frekansi 1:
Cikis akimi
AO terminalinin islev 2: Motor dénis hizi 05
02.10 segimi 3 Cikis voltaji 4 0 ©
Al
5: Ayrilmig
02.11 AO cikigi alt sinirt 0,00V o
AO cikis! (st ve alt sinirini ayarla 0,00~10.00V
= 1kig! Ust ve Inirini ays
02.12 AO cikigi Ust sinir 0,00~20,00 mA 10,00 V o
0 : rolanti kontrol
terminali 1: ileri JOG
i il 2: Geri JOG
Girig terminali DI1
02.13 islevi 3: lleri (FWD) 0~30 3 x
4: Geri (REV)

5: Ug telli galisma kontrolii
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Girig terminali DI2

6. Serbest durdurma kontroli
7: Harici STOP sinyali girisi (STOP) 8:
Harici sifirlama sinyali girisi (RST)

02.14 islevi 9: Harici ariza normalde agik (NO) girisi 10: 0~30 4
Frekans artirma komutu (UP)
11: Frekans azaltma komutu (DOWN) 13: Coklu
hiz se¢imi S1
14: Cok kademeli hiz segimi S2 15:
Cok kademeli hiz segimi S3
16: Galistirma komut kanali terminale zorlanir
0215 -Giri§. terminali DI3 17: Calistirma komut kanali iletisime zorlanir 18: Durdurma 0~30 0
islevi sirasinda DC frenleme komutu
19: Frekans komutu Al'ya gegirilir
20: Frekans komutu dijital frekans 1'e gegirilir 21: Frekans komutu
dijital frekans 2'ye gegirilir 22: Ayrilmis
23: Sayag sifirlama sinyali
02.16 Girig terminali D4 24: Sayag tetikleme sinyali 0~30 0
iglevi 25: Zamanlayici sifilama
sinyali
26: Zamanlama tetikleme sinyali
27: Hizlanma ve yavaglama zaman grubunu segin 28: Sarkag
DI5 giris terminali frekansi duraklatma (mevcut frekansta dur) 29: Sarkag frekansi
0217 islevi sifilama (merkez frekansa dén) 0~30 0
30: harici durdurma/sifirlama sinyali girisi (STOP/RST)
0: iki telli kontrol modu 1
1: Iki telli kontrol modu 2
FWD/REV terminali 2: Ug telli kontrol modu 1
0218 kontrol modu 3: Ug telli kontrol modu 2 0~5 0
4: Ug telli kontrol modu 3
5: Ayriimig
Glg agildiginda 0: Glg agildiginda gegersiz terminal galisma komutu 1:
02.19 terminal iglevi . . . ) 0~1 0
G agildiginda gegerli terminal galisma komutu.
algilamasinin segimi
0: Ayriimig
1: Invertdr galismaya hazir
2: Invertér calisiyor
3. Sifir hizda ¢alisan invertér 4: Dis
ariza durdurma
5: Frekans invertorii arizasi
02.20 R cikis ayari 6. Frekans/hiz varis sinyali (FAR) 0~17 5
7: Frekans/Hiz Seviyesi Algilama Sinyali (FDT) 8:
Cikis frekansi st sinira ulasir
9: Cikis frekansi alt sinira ulasir 10:
invertdr agiri yiik 6n alarmi
11: Zamanlayici tagsma sinyali
12: Sayag algilama sinyali 13:
Sayag sifirlama sinyali
14: Yardimci motor
Y Acik kollektr 15: lleri
02.21 g,k; 16: Geri 0~17 0
17: Frekans hiz algilama seviyesine ulastiginda ¢ikis
02.22 R kapanma gecikmesi
; Rolenin durum degisiminden itibaren gecikme stiresi 0,0~255,0's 0,0 saniye
02,23 R agik gecikme
Frekans, FAR Cikis frekansi, ayarlanan frekansin pozitif ve negatif algilama genisligi
02.24 algilama genligine araliginda oldugunda, terminal etkili bir sinyal (disik seviye) verir. 0,0 Hz~15,0 Hz 5,0 Hz
ulasir
FDT1 seviye ayar FOTT level - 0,0 Hz ~ ~ Ust sinir
02,25 degeri setting value FOT lag value frekans 10,0 Hz
S S

L]

R
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02.26 FDT gecikme degeri 0,0~30,0 Hz 1,0 Hz o
islev kodu, UP/DOWN terminalini frekans ayari olarak ayarladiginizda
YUKARI/ASAGI frekans degistirme hizidir; yani, UP/DOWN terminali 1 saniye boyunca | 0,1 Hz~
0227 terminali degistirme GND terminaliyle kisa devre yapilir ve frekans degisir. 99,9 Hz/s 1,0 Hafs ©
orani
. o X 0: elektrik seviyesi tetikleme modunu gésterir
Girig terminali darbesi . . .
1: darbe tetikleme modunu gésterir
02.28 tetikleme modu ayari Not: 0~1FH 0 o
(DI1~DI5)
DI1~DI5, onaltilik sistemde 1H, 2H, 4H, 8H ve 10H'ye karsilik gelir.
0: pozitif mantigi gosterir, yani DI terminali GND'ye bagldir ve GND
gegerlidir; baglanti kesildiginde gegersizdir
Giris terminali gegerli 1: Anti-mantik anlamina gelir; yani, DI terminali GND terminaline bagli
02.29 mantik ayari degildir ve GND gegersizdir; baglanti kesilmesi gegerlidir 0~1FH 0 o
(DI1~DI5) Not:
DI1~DI5, onaltilik sistemde 1H, 2H, 4H, 8H ve 10H degerlerine karsilik gelir.
02.30 D1 filtre katsayisi . o o . . o 0~9999 5 o
Giris terminalinin hassasiyetini ayarlamak igin kullanilir. Dijital giris terminali
02.31 DI2 filtre katsayis parazite duyarliysa ve hatali galismaya neden oluyorsa, bu parametre 0~9999 5 o
artinlarak parazit 6nleme &zelligi gliglendirilebilir, ancak ayar ¢ok blyik
02.32 DI3 filtre katsayisi olursa giris terminalinin hassasiyeti azalir. 0~9999 5 °©
02.33 DI filtre katsayisi 1: 2 ms tarama stiresi birimini temsil eder 0~9999 5 °
02.34 DI2 filtre katsayisi 0~9999 5 ©
03 grubu - PID parametreleri
islev Ad . Minimum birim Fabrika Degistir
Ayar araligi
kodu ayari
LED biti: PID diizenleme 6zellikleri
0:gegersiz
1: olumlu etki
Geri besleme sinyali verilen PID degerinden biyik oldugunda, invertorin
cikis frekansinin diismesi (yani geri besleme sinyalinin azaltiimasi) gerekir.
2: negatif etki
Geri besleme sinyali verilen PID degerinden blyilik oldugunda,
invertdriin ¢ikis frekansinin artmasi (yani geri besleme sinyalinin
azaltilmasi) gerekir.
LED on bit: PID igin giris kanal O: tus
takimi potansiyometresi
PID verilen miktari, tus takimindaki potansiyometre ile belirlenir.
1 Verilen sayi
PID verilen miktari sayilarla girilir ve 03.01 fonksiyon kodu ile
ayarlanir.
2 Verilen basing (MPa, Kg)
Verilen basinci 03.01 ve 03.18'de ayarlayin. LED
03,00 PID fonksiyonu ayari yliz basamaklari: PID geri besleme giris kanali 0: Al 0000~2122 1010 x
1: Ayriimig
LED bin basamaklari: PID uyku segimi 0:
gegersiz
1: normal uyku
03.10 ~ 03.13 gibi belirli parametreler bu yéntemle ayarlanmalidir.
2. Uykunun bozulmasi
Parametre ayari, uyku modu 0 olarak segildiginde oldugu gibidir. PID
geri besleme degeri 03.14 ayar degeri aralidi icindeyse, uyku gecikme
siiresi korunur ve ardindan bozulma uykusuna girilir. Geri besleme degeri
uyanma esiginden disik oldugunda (PID polaritesi pozitif), sistem
Islem tus takimini kullanarak verilen PID kontrol miktarini ayarlayin. Bu
islev, yalnizca PID verilen kanal dijital veriyi sectiginde (03.00 on
03.01 Sayisal ayar basamakta 1 veya 2) etkilidir. 03.00 basamagi 2 ise, basing referansi | 0,0~100,0% 0,0 o

olarak kullanilir ve bu parametre 03.18 birimiyle tutarlidir.
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Geri Besleme kanal

Geri besleme kanali ayarlanan kanal seviyesiyle tutarli olmadiginda, bu

03.02 K islev geri besleme kanali sinyalinin kazancini ayarlamak igin kullanilabilir. 0,01~10,00 1,00 o
azancl
03.03 Oransal kazang P PID ayarlamasinin hizi, oransal kazang ve entegrasyon siresi olmak tizere [ 0 01~5,00 200 °
iki parametre ile belirlenir. Hizli ayarlama igin oransal kazanci artirmak ve
entegrasyon siresini azaltmak gerekir; yavas ayarlama igin ise oransal
03.04 Entegrasyon stresi Ti kazanci azaltmak ve entegrasyon siresini artirmak gerekir. 0,1~50,0s 10s ©
Genellikle, diferansiyel siiresinin ayarlanmasi gerekmez
03.05 Turev siresi Td 0,1~10,0s 00s o
Ornekleme periyodu ne kadar bilyiikse, tepki o kadar yavas olur, ancak
03.06 Ornekleme periyodu T parazit sinyali bastirma etkisi o kadar iyi olur; bu nedenle genellikle bunu 0,1~10,0 s 0,0 saniye o
ayarlamak gerekmez.
Sapma siniri, geri besleme miktari ile sistemin verilen miktari arasindaki
sapmanin mutlak degerinin oranidir. Geri besleme miktari sapma siniri
03,07 Sapma siniri - . 0,0~20,0% 0,0 o
icindeyken, PID ayari devreye girmez.
Kapali déngii 6n ayar 0,0 ~st sinir frekansi
03.08 0,0 Hz o
frekansi ) . . - R
PID devreye girmeden once invertoriin frekansi ve galisma siresi
Onayar  frekans
03,09 v - 0,0~999,9 s 0,0 saniye x
tutma suresi
Gergek geri besleme degeri ayarlanan degerden blylikse ve frekans
. invertorl tarafindan verilen frekans alt sinir frekansina ulasirsa, frekans
03.10 Uyku esik invertori 03.12'de tanimlanan gecikme bekleme siresinden sonra uyku 0,0~150,0% 100,0% °
katsayisi durumuna geger (yani sifir hizda ¢alisir);
deger, PID ayar degerinin ylzdesidir.
Gergek geri besleme degeri ayarlanan degerden dislkse, frekans
Uyanma esik katsayisi invertorii uyku modundan gikar ve 03.13'te tanimlanan gecikme siresinden
03.11 s L - 0,0~150,0% 90,0 o
sonra galismaya baslar; Deger, PID ayar degerinin ylizdesidir.
Uyku gecikme siiresini ayarla )
03.12 Uyku gecikme suresi 0,0~999,9 saniye 100,0 saniye o
Uyanma gecikme siiresini ayarlayin )
03.13 Uyanma gecikme stiresi 0,0~999,9 saniye 1,0 saniye o
Geri  besleme ile
ayarlanan basing
03.14 arasindaki sapma Bu fonksiyon parametresi sadece bozulma uyku modu igin gegerlidir 0,0~10,0% %0,5 o
uyku
uyku moduna girerken
Patlama algilama . . L .
03.15 ) . Patlama tiipl algilama gecikme siresini ayarlayin 0,0~130,0s 0,0 saniye o
gecikme siiresi
Geri besleme basinci bu ayar degerine esit veya bu degerden yiiksek
R oldugunda, 03.15'teki patlama gecikme siiresinin ardindan “EPAQ” patlama
03.16 Yiksek bas.l?.g hatasi bildirilir; geri besleme basinci ise bu ayar degerinden disik | 0,0~200,0% 150,0% o
algilama esigi oldugunda, “EPAQ” patlama hatasi otomatik olarak sifirlanir; esik degeri,
belirtilen basincin ylizde olarak ifade edilen bir kismidir.
Geri besleme basinci bu ayar degerinden disik oldugunda, 03.15'teki
L patlama gecikmesi slresinin ardindan “EPAQ” patlama hatas bildirilir; geri
03.17 Distik bas'hﬁ besleme basinci ise bu ayar degerine esit veya bu degerden yiksek | 0,0~200,0% %50,0 °
algilama egigi oldugunda, “EPA0” patlama hatasi otomatik olarak sifirlanir; esik degeri
belirtilen basincin bir ylizdesidir.
Sensorlerin élgim -~
03.18 ¢ Sensoériin maksimum araligini ayarlayin 0,00~99,99 10,00 MPa o
araligi (MPa. Kg)
04 grup -gelismis islev parametreleri
islev e A - - N Fabrika .
ar araligi n az siparis miktari egistir
kodu y 9 (=0 ayar S
0~500V : 380V Model
04.00 Motor nominal gerilimi x
0~250V : 220V ayari
. . Model
04.01 Motor nominal akimi Motor parametrelerinin ayari 0,1~999,9 A ayar x
Model
04.02 Motor nominal hizi 0~-9999 RPM ayar x
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50,0 Hz

04.03 Motor nominal frekansi 1,0~999,9 Hz
Model
04.04 Motor stator direnci Motor stator direncini ayarlayin 0,001~20,000 Q avar
Y
Model
04.05 Motor bosta akimi Motor bosta akimini ayarlayin 0,1~ [04.01] ayar
0: gegersiz
04.06 AVR iglevi 1: Tum sureg etkilidir 2: Yalnizca 0~2 0
yavaslarken gecersizdir
. 0: Otomatik kontrol modu
04.07 Sogutma fani kontroll . - 0~1 0
1: gii¢ agikken stirekli galigir
. Hata sifilama sayisi 0 olarak ayarlandiginda, otomatik sifirlama islevi yoktur
Otomatik hata sifilam . .
04.08 | a ve yalnizca manuel olarak sifirlanabilir. 10 olarak ayarlandiginda, 0~10 0
zamaniar sayisi sinirsizdir, yani sayisiz kez.
Otomatik hata sifilam X
04.09 aralik a Otomatik ariza sifirlama araligini ayarlayin 0,5~25,0 saniye 30s
Enerii tiketimi Frekans donisturiclnin dahili DC barasi gerilimi, enerji tiketimli
04.10 frenleme baslangig frenlemenin baslangi¢ geriliminden yiiksekse, dahili frenleme Unitesi 830~-380/660~800V 350/780V
gerilimi devreye girer. Bu sirada bir frenleme direnci bagliysa, frekans
B . doénusturiicunin icinde biriken voltaj enerjisi
04.11 Enerj tiketim ve DC gerilimi diisecektir. %10~%100 %100
’ frenleme orani
Asirt modiilasyon 0: gegersiz
04.12 Fom moeHasy geer 01 0
islev segimi 1: gegerli
0: tam frekansl yedi segment 1:
04.13 PWM modu tam frekansli bes segment 0~2 0
2: yedi segmentten bes segmente
Asenkron motorun hizi, yiik bindirildikten sonra diigecektir. Kayma telafisi,
Kayma telafi katsayisi motorun hizini senkron hizina yaklastirabilir, béylece motorun hiz kontrol
04.14 4 4 e 0~200% %100
dogrulugunu
daha yiksek hale getirir. Bu katsay! yalnizca normal V/F modu igin gegerlidir.
K telafisi mod 0: gegersiz
04.15 ayma felalist modu 1: distik frekans telafisi 0~1 0
Not: Bu parametre yalnizca gelismis V/F modu igin gegerlidir.
. 0: gegersiz
04.16 Motor parametrelerinin 1: Statik kendi kendine 6grenme (Baslatildiginda hemen STAR gériintilenir. | 0~1 0
kendi kendine 6grenmesi N T .
Tamamlandiginda END gériintllenir ve 1 saniye sonra kaybolur
04.17 Motor nominal giicii 0,0~2000,0 KW Model
ayari
Motorun Model
04.18 0,00~200,00 Q
motor Motorun nominal glicti 04.17 olarak degistirildikten sonra, 04.01, 04.02, ayari
04.04, 04.05, 04.18 ~ 04.20, ilgili glice sahip motorun varsayilan
0419 Stator ] ¥ gilig © p ! Y| 0,00~200,00 mH Model
ve rotorunun endiiktansi parametreleri olarak otomatik olarak gtincellenir. ayarlan
Stator ile
04.20 rotor arasindaki karsilikli 0,00~200,00 mH Model
endiiktans ayari
Hiz déngiisii 1
04.21 9 1~100 30
Oransal kazang
04.22 Hiz déngusi 1 Integral 0,01~10,008 050
siresi
Diistik frek:
04.23 lslik frekans 0,0~10,0 Hz 50
anahtarlama noktasi 04.21 ~ 04.26 islev kodlari vektor kontrol modunda gecerlidir. '
o Orantil kazang P ve entegrasyon siiresi | ayarlanarak vektor kontroliiniin hiz
Hiz déngist 2 N
04,24 tepki 6zellikleri degistirilir. 1~100 20
Oransal kazang
Hiz dénglisti 2 Integral
04.25 ..IZ . gust 9 0,01~10,008 1,00
siresi
Yiksek frek
04.26 prsexcfrekans [04.23] ~320,0 Hz 10,0
anahtarlama noktasi !
Vektor kontrol modunda, bu parametre motorun hiz kararlihg: dogrulugunu
Vektér Kayma telafisi ayarlamak i¢in kullanilir. Motor asiri yiklendiginde ve hiz diisik oldugunda
04.27 . . . %50 ~ %200 100
bu parametreyi artirin, aksi takdirde bu
parametreyi azaltin.
hiz dongusti filtre siresi L L
04.28 sabit Hiz déngusti filtreleme siresini ayarlayin 0,000~1,000S 0,010
04.29 Ayriimig - - 0
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04.30 hiz déngusu tork sinin Ayarlanan deger, motorun nominal akiminin bir yiizdesidir 0,0% ~ 200,0% 150,0 o
05 Grup - Koruma Fonksiyonu parametreleri
islev Ad Ayar araligi Minimum birim Fabrika Degistir
kodu ayari
LED Unitesi: motor agiri yiik korumasi
segenegi 0: gegersiz
1. gegerli
LED On bit: PID geri besleme kesilme korumasi 0:
gegersiz
1: koruma eylemi ve serbest durdurma
LED yiuz bit: 485 iletisim hatasi yonetimi 0: koruma eylemi
05,00 Koruma ayarlari Y s v v 0000~1211 0001 x
ve serbest durdurma
1: alarm, ancak durum galismasi sirdUrdlir;
2: alarm ve ayarlanan sekilde durdurma
LED bin bit: Salinim Bastirma 0: gegersiz
1: gegerli
. Motor asin ylik koruma katsayisi, motorun nominal akim degerinin
Motor asir yiik koruma . - . - . -
05.01 Kat: invertériin nominal ¢ikis akim degerine oraninin yiizdesidir. %30 ~ %110 %100 x
atsayisi
05,02 Dusuk gerilim koruma Bu fonksiyon kodu, invertér normal ¢alistiginda DC barasinin izin verilen alt 50~280/50~480V 180/360V "
seviyesi sinir gerilimini belirtir.
Yavaglama sirasinda Bu parametre, invertériin yavaglama sirasinda agiri gerilimi bastirma
05.03 Y,$ Irasi u p: ame inv .u. yavasl Irasi sirt gerilimi 1 0: kapal, 1 ~ 255 ] N
gerilim sinirlama yetenegini ayarlamak icin kullanihr.
faktorl
05.04 Asiri gerilim sinir Asiri gerilim sinir seviyesi, asiri gerilim durma korumasi sirasinda ¢alisma 350~400/660~850V 375/700V "
seviyesi gerilimini tanimlar
Hizlanma sirasinda akim B e, bzl da Invertar K . ——
05,05 sinifama Katsayisi u parame.r?, 1zlanma sirasinda invertériin agiri akimi sinirlama yetenegini 0: kapall, 1 ~ 99 10 N
ayarlamak igin kullanilir.
hizlanma
Akim sinirflama . L . o -
. Bu parametre, sabit hiz strecinde invertériin asiri akimi sinirlama yetenegini
05.06 sabit hiz sirasinda . 0: kapali, 1 ~10 0 x
ayarlamak igin kullanilir.
Akim sinirflama seviyesi, otomatik akim sinirlama igleminin akim esigini
05,07 Akim sinirlama seviyesi | tanimlar ve ayar degeri, invertdriin nominal akimina gore ylzde olarak | %50 ~ %200 %160 x
ifade edilir.
Bu deger, PID'nin verilen miktarinin yiizdesidir. PID'nin geri besleme degeri
Geri besleme sirekli olarak geri besleme kopuklugu algilama degerinden disuk
05,08 kesinti algilama oldugunda, invertsr 05.00 ayarina goére uygun koruma islemlerini | 0,0~100,0% 0,0 x
degeri gerceklestirir ve
05.08=0,0% oldugunda gegersiz olur.
Geri bildirim
05.09 baglanti kesintisi Geri besleme baglantisinin kesiimesinden sonra koruma eyleminin devreye 0,1~-999,9 saniye 10,0 saniye x
algilama siresi girmesindeki gecikme stresi.
Invertor Asir yiik Invertériin asiri yiik uyari eylemi igin akim esigi. Ayarlanan deger, invertdriin
05.10 " i $_y ' Siry . yu y. . C S1gl. Ay 9 0~150% 120 o
on alarm seviyesi nominal akiminin bir ylizdesidir.
. . . Invertdriin gikis akiminin, asiri yiik 8n alarminin yatay genligini (05.10) ve
05.11 Invert6r Asiri yik asin yiik 6n alarm sinyalinin cikigini stirekli olarak asmasi arasindaki gecikme| 945 ¢ saniye 50s N
: 6n alarm gecikmesi siresi. ’ ’ g
asin ylik 6n alarminin (05.10) yatay genligini asmasi ile asiri yiik 6n alarm
sinyalinin cikisl arasindaki gecikme siiresi.
0: gegersiz
05.12 JOG énceligi : gecers o 0~1 0 x
etkinlegtirme 1: invertér galisirken, jog 6nceligi en yiiksektir
Salinim bastirma
05.13 katsayisi Motor salinimi durumunda, 0~200 30 °
05.00 bin bit olarak ayarlamak, salinim bastirma islevini etkinlestirmek ve
Genlik ardindan salinim bastirma katsayisini ayarlayarak diizeltmek gerekir.
05.14 baskilama katsayisi Genel olarak salinim genligi biiyiktir, bu nedenle 05.13, 05.14 ~ 05.16 [ 0~12 5 o

salinim bastirma katsayilarini ayarlamak gereksizdir; Ozel durumlarda,
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Salinimin alt bunlar 05.13~
05,15 sinir frekanst 05.16 arasinda birlikte kullaniimalidir. 0,0~ [05.16) 5,0 Hz °
baskilama
Salinimin Ust sinir
frekansi
05,16 [05,15] ~ [00,05] 45,0 Hz o
baskilama
LED biti: Hizlanma
sirasinda 0: gegersiz
1: gegerli
LED on bit: Yavaglama sirasinda 0:
Dalga bazinda gegersiz
05,17 akim sinirinin 1: gegerli 000~111 011 x
segimi LED yiz bit: Sabit hizda 0: gegersiz
1: gegerli
LED bin bit: Ayrilmig
Ug fazli gikig akimindaki maksimum deger ile minimum deger arasindaki
Cikis fazi kaybi oran bu katsayisindan biyiik oldugunda ve siire 6 saniyeyi astiginda,
05.18 koruma algilama frekans invertéri gikis 0,00~20,00 2,00 o
katsayis akim dengesizligi arizasi EPLI'yi bildirir; 05.18=0.00 oldugunda gikis agik faz
korumasi gegersizdir
05.18=0,00 oldugunda.
Anlik giictin ariza
- 0: anhk
frekans dlgus o
05.19 Katsayisi Anlik guc kesintisi sikligi dlisme katsayisini ayarlayin durdurma iglevi 0 o
L gegersizdir 1~9999
kesintisi
Anlik gig kesintisi 220V:180~330V
kayip frekansi azaltma 250V Model
05.20 erilimi Anlik gli¢ kesintisi kayip frekansi azaltma gerilimi noktasi x
9 380V:300~550V ayari
noktasi 450V
06 grubu: iletisim parametreleri
islev Fabrika
s Ad Ayar araligi Minimum birim Degistir
kodu ayari
06,00 Yerel Adres Yerel adresi ayarlayin; 0, yayin adresidir. 0~247 1 x
LED bit: baud hizi segimi 0: 9600
BPS
1: 19200 BPS
2: 38400 BPS
LED on bit: veri formati 0: eslik
yok
1: Gift parite kontrolli 2: tek
parite kontrolli
MODBUS LED yiiz bit: iletisim yanit modu 0: normal yanit
06.01 iletigim yapilandirmasi . 0000~0322 0000 x
1: Yalnizca bagimli adrese yanit ver
2: yanit yok
3: Slave makine, ana makinenin serbest durdurma komutuna yanit vermez
Yayin modunda ana makinenin serbest durdurma komutuna yanit vermez
LED bin bitleri: Ayrilmig
Makine, bu fonksiyon kodu ile tanimlanan zaman araligi iginde dogru veri
sinyalini almazsa, iletisimin kesildigini varsayar ve frekans dénusturic,
o iletisim kesintisi eylem modundaki ayara gére mevcut galismayi
06.02 |Iet|$|m“zan?an asimi korumaya mi yoksa slrdlirmeye mi karar verir; bu deger 0,0 olarak 0,1~100,0 s 100s %
Gikig stiresi ayarlandiginda, RS485 iletisim zaman asimi
algilamasi gerceklestirimez.
Bu fonksiyon kodu, invertériin veri gergevesinin alinmasi ile Ust
bilgisayara yanit veri gergevesinin génderilmesi arasindaki ara zaman
yerel makine yanit < T . R . .
06.03 araligini tanimlar. Yanit siresi sistem islem silresinden az ise, sistem 0~200 ms 5ms x

gecikme siresi

islem stiresi gegerli olacaktir
gegerli olur.
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Orantili baglanti katsayisi

Bu fonksiyon kodu, RS485 arayiizl (izerinden slave olarak invertor
tarafindan alinan frekans komutunun agirlik katsayisini ayarlamak igin
kullanilir ve bu makinenin gergek ¢alisma frekansi, bu fonksiyon kodunun
degeri ile RS485 arayiizii tizerinden alinan frekans ayar komutunun

06.04 0,01~10,00 1,00 o
degeri carpilarak elde edilen degere esittir. Baglanti kontroliinde, bu
fonksiyon kodu,
birden fazla invertoriin calisma frekansinin oranini ayarlayabilir.
Coklu satici
06.05 anlagmasi segimi Ayrilmig 0~3 0 x
(ayriimis)
07 Grup - ek iglev parametreleri
islev . . . Fabrika .
Ad Ayar arahgi Minimum birim Degistir
kodu ayari
LED biti: varig sayma iglemi 0: Tek
doéngli sayma, ¢ikis durdurma
1: Tek dongl sayma, cikiga devam et 2:
Doéngl sayma, gikisi durdur
3: Déngli sayma, ¢ikisa devam et LED on
bitleri: Ayrilmig
Sayma ve zamanlama
07.00 modu LED vyiiz bitleri: zamanlama varis isleme 0: Tek 000~303 103 x
doéngli sayma, ¢ikis durdurma
1: Tek déngli sayma, ¢ikisa devam et 2:
Déngli sayma, ¢ikisi durdur
3: DOngli sayma, gikisi strdir
LED bin bitleri: ayrilimis
Sayag sifirlama Lo
07.01 N Sayag sifirlama degerini ayarlayin [07.02] ~9999 1 o
deger ayari
Sayag algilama degerinin
07.02 vae alg 9 Sayag algilama degerini ayarlayin 0~ [07.01] 1 o
ayarlanmasi
07.03 Zamanlama ayarl Zamanlama slresini ayarlayin 0~9999 saniye 0 saniye o
07.04~07.07 Rezerv - - 0 o
Salinim sikhgi o K1 " 0~1 0
N N I~ X
07.08 Kontrolii . yasak 1: gegerli
0: sabit salinim
Salinimin referans degeri, maksimum c¢ikis frekansidir (00.04).
Salinim frekansi R
07.09 Kontrolii 1: degisken salinm 0~1 0 x
on Salinimin referans degeri, belirtilen kanal frekansidir.
Salinim frekansi durdurma . . .
L 0: durmadan 6énce kaydedilen duruma gére baslat 1:
07.10 baglatma modu segimi . 0~1 0 N
yeniden baslatma
0711 Salinim frekansi genligi Salinim frekansi genligi, maksimum c¢ikis frekansinin (00,04) yiizdesidir. 0.0~100,0% 00 o
Bu fonksiyon kodu, frekansin salinim frekansinin Gst sinirina ulastiktan
sonraki hizli diististin genligini ifade eder ve elbette frekansin salinim
frekansinin alt sinirina ulastiktan sonraki hizli yiikselisin genligini de ifade 0,0~50.0%
07,12 Attama frekans eder. Bu deger, salinim frekansi genligine gére bir yiizde degeridir 0~50,0% 00 ©
(07.11). %0,0 olarak ayarlanirsa, ani frekans sigramasi olmaz.
0713 Salinim frekansi Salinim frekansinin alt frekansindan Ust frekansina kadar gegen siire. 0.1~3600.0 5 50 o
yiikselme stiresi
0714 Sarkag frekansi diisme Ust salinim frekansindan alt salinim frekansina kadar gegen siire. 0.1~3600.0 5 50 o
siresi
Salinim frekansinin Ust
07,15 sinirindaki frekans 0,1~3600,0 s 5,0 o
gecikmesi
sinin Sarkag frekansinin Ust ve alt frekans gecikmelerini ayarlayin.
Salinim frekansinin alt
07.16 frekans gecikmesi 0,1~3600,0 s 50 o
sinir
Grup 08-parametreleri yonetme ve goriintiileme
islev Ad Fabrika
s Ayar araligi Minimum birim Degistir
kodu ayari
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Ana parametre

Ornegin: 08.00=2, yani gikis voltajini (D-02) segin, ardindan

08,00 calisma sirasinda ana izleme arayiiziindeki varsayilan ekran 6gesi, mevcut gikis voltaji 0~30 0 o
izleme degeridir.
Ornegin: 08.01=3, yani veri yolu gerilimi (d-03) segildiginde, ana izleme
Durdurma sirasinda N L .
08.01 . arayuzinun varsayllan géruntileme 6gesi mevcut veri yolu gerilimi 0~30 1 o
ana parametre izleme
degeridir.
Calisma sirasinda
yardimci Ornegin: 08.02=4, yani ¢ikig Akimi (D-02) segin, ardindan ana izleme
08.02 parametre gsterimi arayiziindeki varsayilan ekran 6gesi, mevcut gikis voltaji degeridir. 0~30 4 o
(sadece cift ekranli
tus takimi icin gegerlidir)
Durdurma sirasinda " .. . . - - .
Ornegin: 08.03=3, yani otobus gerilimi (d-03) segildiginde, ana izleme
yardimcl  parametre N | Sriintil N ¢ otobii iimi | 0~30
08.03 gosterimi  (sadece arauyulzulnun varsayilan goriintileme 06gesi mevcut otobilis gerilimi 3 o
. degeridir.
Gift
ekranli tus takimi icin|
gecerlidir)
Motor hizi gostergesi Hiz 6lgeginin goriintiileme hatasini diizeltmek igin kullanilir ve
08.04 g g . .g aning ¢ 0,01~99,99 1,00 o
katsayisi etkisi yoktur.
0: Calismaz
Invertér normal parametre okuma ve yazma durumundadir. islev
kodunun ayar degeri
Degistirilip degistirilemeyecegi, kullanici sifresinin ayar durumuna ve
invertdriin mevcut calisma durumuna baglidir.
Parametrenin 1: Fabrika ayarlarina geri dén
08.05 baslatiimas Tum kullanici ayarlari, modele gére fabrika ayarlarina geri yiklenir. 0~2 0 x
2: Ariza kaydini sil
Hata kayitlarinin (d-19~-d-24) igerigini silin.
islem tamamlandiktan sonra, bu islev kodu otomatik olarak 0'a sifirlanir
0:JOG
08.06 10G I 1: lleri ve Geri anahtari 0~3 0
I~ x
’ tusu ayarian 2: A/V tus frekans ayarini sil
3: REV (bu durumda, RUN tusu varsayilan olarak FWD'ye ayarlanir)
Grup d-izleme parametre grubu
islev . Fabrika .
Ad Aralhk En az bir adet Degistir
kodu ayari
d-00 Cikis frekansi (Hz) 0,0~999,9 Hz 0,1Hz 0,0 Hz *
d-01 Frekans ayari (Hz) 0,0~999,9 Hz 0,1Hz 0,0 Hz *
d-02 Cikis gerilimi (V) 0~999V 1v ov *
d-03 DC Bus voltaji (V) 0~999V Vv ov *
d-04 Gikis akimi (A) 0,0~9999 A 01A 00A *
Model
d-05 Motor hizi (rpm) 0~60000 rpm 1rpm oce *
ayari
Analog giris Al1 (V/mA
406 9 girig Al (VIMA) | 4 50~10,00 V/0,00~20,00 mA 0,01 V/0,01 mA 0,00 V/mA *
d-07 Ayrilmis - 0 0 *
08 Analog giris AO(VIMA) | 6 90~10,00 V/0,00~20,00 mA 0,01 /0,01 mA 0,00 V/imA
d-09 Ayrilmig - - 0 *
PID basing ayari 0,00 V/(MPa,
d-10 L 0,00~10,00 V/0,00~99,99 (MPa, kg) 0,01 V/(MPa, kg)
degeri Kg)
. 0,00 V/(MPa,
a1 PID basing geri 0,00~10,00 V/0,00~99,99 (MPa, Kg) 0,01 V/(MPa, kg) (MPa *
besleme degeri Kg)
d-12 Akim sayim degeri 0~9999s 1 saniye 0 saniye *
013 Mevcut zamanlama 0~9999 saniye 1 saniye 0 saniye *
degeri (s)
Girig terminali
14 0~1FH 1H OH *
durumu (DI1-DI5)
d-15 Cikis durumu (Y/R) 0~3H 1H OH *
Modiil khig
odul sicarian 0,0~132,3°C 01°C 00 .
d-16 (°C)
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Yazihm
d-17 giincellem | 2010~2026 1 2021 *
e
tarihi (y1l)
Yazihm Yikseltme
d-18 ) N 0~1231 1 0615 *
Tarih (Ay Giin)
d-19 ikincil ariza kodu 0~19 1 0 *
d-20 Son hata kodu 0~19 1 0 *
Son arizadaki gikis
d-21 frekansi (Hz) 0,0~999,9 Hz 0,1 Hz 0,0 Hz *
Son ariza sirasindaki
d-22 0,0~999,9 A 0,1A 0,0V *
ctkis akimi (a)
Son arizadaki bus voltaji
d-23 V) 0~999V v ov *
Son ariza sirasindaki
d-24 modiil sicakligi 0,0~132,3°C 0,1°C 0,0°C *
(C)
Frekans
d-25 (saat) 0~-9999 saat 1 saat 0 saat *
0~FFFFH
BITO:
Calistirma/Durdur
ma BIT1: Ters/leri
BIT2: JOG
BIT3: DC frenleme
BIT4: ayriimig
BIT5: Asiri gerilim siniri
BIT6: Sabit hizda frekans diisiirme BIT7: Asiri
akim sinin
Bit8~9:
00-Sifir hiz 01-
d-26 Invertdr durumu Hizlanma 1H OH L 2
10- Yavaslama
11- Sabit hiz
BIT10: Asiri yiik 6n alarmi
BIT11: Ayrilmig
Bit12~13 Calistirma komut kanali:
00- Panel
01- Terminal
10- Ayriimis
Bit14~15: DC baras! voltaj durumu:
00- normal
01- dlsik gerilim korumasi
10- asiri gerilim korumasi
d-27 Yazilim strimi 1,00~99,99 0,01 2,00 *
Model
d-28 Giig modeli 0,10~99,9 kW 0,01 kW 4
ayar
Motorun tahmini frekans: 0,0 ~ maksimum ¢ikis frekansi [00,04] Not:
d-29 , motorun tahmini hizindan hesaplanir 0,1 Hz 0,0 Hz *
0,1 Hz
d-30 Cikis torku -200~+200% 1% 0 *
Grup e-hata kodu
Hata kodu Ad Olasi ariza nedeni Ariza énlemleri Kod
Hizlanma siiresi ¢ok kisa Hizlanma siiresini uzatin
sirasinda agin Disuk invertor glict Yiksek gli¢ seviyesine sahip bir frekans invertori segin 1
akim V/F egrisinin veya tork artirmanin yanhs ayarlanmasi V/F egrisini veya tork artigini ayarlayin
Yavaslamada Yavaslama slresi ¢ok kisa Yavaslama siresini uzatin
E0C2 2
asiri akim PP e . . A - ) T
Disuk invertor glict Yiksek gli¢ seviyesine sahip bir frekans invertorl segin
Disik sebeke gerilimi Girig gli¢ kaynagini kontrol edin
Diizglin calismada asiri
EOC3 Yk degismis veya anormaldir YUk kontrol edin veya yik degisimini azaltin 3
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akim

Distk invertdr giict

Yiksek gii¢ seviyesine sahip bir frekans invertori segin

Hizlanma sirasinda

Giris voltaji anormal

Girig gli¢ kaynagini kontrol edin

EHU1 asir gerilim . " i )
Doénen motoru yeniden baslatin DC frenlemeden sonra galismaya baslayacak sekilde
ayarlayin
EHU2 Yavaglama sirasinda agiri | Yavaslama siiresi gok kisa Yavaglama siiresini uzatin 5
gerilim
yavaslama Girig voltaji anormal Girig gli¢ kaynagini kontrol edin
EHU3 Asiri gerilim = . L N .
dizgiin calismiyor Giris voltaji anormal Girig gli¢ kaynagini kontrol edin 6
calisma sirasinda asiri
EHU4 gerilim Girig voltaji anormal Giig kaynag voltajini kontrol edin 7
durma
Caligma sirasinda diigik y , . o Giig kaynagi voltajini kontrol edin veya (ireticiye servis
ELUO voltaj Girig voltaji anormal veya réle gekilmiyor 8
talebinde bulunun
calisma sirasinda
ESC1 i . )
Invertér ¢ikisinda kisa devre veya topraklama Motor kablolarini kontrol edin
Frekans invertoriinde anlik agiri akim Asiri akim 6nlemlerine bakin
Gu¢ modiili arizasi 9
Kontrol panelinde anormallik veya ciddi parazit Ureticiden servis hizmeti alin
Gu¢ cihazinda hasar Ureticiden servis hizmeti alin
Ortam sicakhgi gok yiksek Ortam sicakhgini duslrin
E-OH Radyatoriin asiri isinmasi | Fan hasarli Fani degistirin 10
Hava kanall tikanmis Hava kanalini temizleyin
V/F egrisinin veya tork artirmanin yanhs ayarlanmasi V/F egrisini veya tork artigini ayarlayin
EOL1 Invertor agir yiik Sebeke gerilimi gok diisik Sebeke gerilimini kontrol edin "
Hizlanma stresi ¢ok kisa Hizlanma siiresini uzatin
Motor asir yiklenmistir Daha yiksek glicte bir frekans donusttiriict segin
V/F egrisinin veya tork artisinin yanlis ayarlanmasi VIF egrisini veya tork artigini ayarlayin
Sebeke gerilimi gok diisiik Sebeke gerilimini kontrol edin
EOL2 Motor agir yiiklenmis 12
Motor kilitlenmis veya yiik degisimi ¢ok buyiik Yuki kontrol edin
Motor asiri ylik koruma faktori dogru ayarlanmamis Motor asiri yiik koruma katsayisini dogru ayarlayin
Harici ekipman arizasi o . o Harici Ekipman Arizasi Giris Terminali'ni ayirin ve arizay!
E-EF Harici ekipman arizasi girig terminali kapall silin 13
Cift CPU o L .
EPOF oo CPU iletigsim hatasi Ureticilerden hizmet alin 14
iletisim hatasi
. Gevsek PID geri besleme devresi Geri besleme baglantisini kontrol edin
PID geri besleme
EPID baglantisi kesildi Geri besleme miktari, baglanti kesiime » . 15
L Algilama giris esigini ayarlayin
algilama degerinden az
Ustteki bilgisayarin baud hiziyla eslesmiyor Baud hizini ayarlayin
lletisim baglantisinin
RS485 " -
E485 S RS485 kanal paraziti ekranli olup olmadigini ve kablolamanin uygun olup 16
iletisim hatasi
olmadigini kontrol edin. Gerekirse, filtre kondansatorini
paralel baglamay! distnin
lletisim zaman asimi Tekrar deneyin
ETUN Motor ayar hatasi Motor parametrelerinin yanls ayarlanmasi Motor parametrelerini sifirlayin 17
Akim érnekleme devresinde ariza
ECCF Akim algilama hatasi Ureticilere bagvurun 18
Yardimci gui¢ kesintisi
EEFROM okuma ve L )
EEEP EEPROM hatasi Ureticilerin hizmetlerine bagvurun 19
yazma hatasi
Cikis faz kaybi .
EPLI Cikis U, V ve W fazlari uyumsuz Cikis kablolarini kontrol edin 20
korumasi
Geri besleme basinci, diislik basing . . . .
. . o B Geri besleme baglantisini kontrol edin veya yiiksek ve
EPAO Tup patlama hatasi algilama esiginden diisik veya yiiksek basing algilama 22

esiginden ylksek veya ona esit

dusik basing esiklerini ayarlayin
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TEOTSE Urlnind tercih etti§iniz i¢in tegekklr ederiz.

Teknik destek igin litfen destek ekibimizle iletisime gegmekten
¢ekinmeyin. Tel: (0232) 459 00 66

URL:_https://teotse.com/ E-

posta: info@teotse.com
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