1. Fonksiyon listesi
Drive Grubu

LED Min/Maks Fabrika

Calisirken

Parametre

Tanimn SEVE

display adi degeri ayarlari ayarlanma
0.0 [Frekans 0/400 =  Bu parametre siricunin ¢ikis @)
komutu] [Hz] frekansini komuta eder. 0.0
= Dururken : Frekans Komutu
= Calisirken : Cikis Frekansi
=  Coklu adim Calismada: Coklu-
adim frekansi 0.
=  F21 deki degerden biyik bir
degere ayarlanamaz- [Max
frekans].
ACC [Hiz.Zamani]  0/6000 ®  Coklu-Hiz./Yav. isleminde, bu 5.0
dEC [Yvs.Zamani] | [saniye] parametre Hiz./Yav. zamani 0 O]
olarak davranir. 10.0 0]
Drv [Strme modu]  0/3 0 Keypad lizerindeki Run/Stop X
(Run/Stop tusuyla 1
modu) Kontrol FX: Motor ileri
terminalleri = calisma
Uzerinden | RX: Motor geri
Run/Stop calisma
2 FX': Run/Stop
segilebilir.
RX: Motoru ters
déndldrme
3 | Haberlesme secgenedi ile ¢alistirma
Frg [Frekans 0/7 0 | Dijital 0 X
modu] Keypad 1 den
1 ayarlama
Keypad 2 den
ayarlama
2 | Analog V1 1:-10~ +10 V
'3 Vi2: 0~+10V
4 Terminal | : 0~20(mA)
5
6 Terminal V1 1
7 +Terminal |
terminalinden
ayarlama
V1 2+| terminalinden
ayarlama
RS 485
Stl 0/400 Bu parametre Coklu-Adim frekansini 10.0 o
[1-Hiz [Hz] Coklu-Adim galistirmada 1 e ayarlar.
frekansi] Bu parametre Coklu-Adim frekansini 20.0 o
St2 [2-Hiz Coklu-Adim galistirmada 2 ye ayarlar.
frekansi] Bu parametre Coklu-Adim frekansini 30.0 o
St3 [3-Hiz Coklu-Adim galistirmada 3 e ayarlar.
frekansi]
CUr [Cikis Akimi] Bu parametre motora giden ¢ikis akimini - -
gOsterir.
rPM [Motor RPM] Bu parametre motorun doénls sayisini - -
gosterir (RPM).
dCL [Invertér DC Bu parametre slriciniln igindeki DC - -
bara gerilimi] baglanti gerilimini gésterir.
vOL [Kullanici Bu parametre H73 deki segilmis olan VOL -
gOsterge degeri gosterir. - [izZlenmek istenen degerin
segimi] secgimi].
vOL = Cikig gerilimi
POr | Cikis glici
tOr | Tork
noOn [Ariza - -
Gosterimi] Bu parametre hata anindaki frekans ve galisma
durumlari hakkinda hata tiplerini géruntuler.
drC Fir Bu parametre - [Drive mode] O ya da 1 (0]
[Motor dénme olarak ayarlandiginda- motorun yénini E
yoniiniin ayarlamakta kullanilir.
Seg|m|] F ”eri.
r Geri
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Min/lylalfs D — Fabrika GCalisirken
Degeri ayarlani ayarlanma
[Gegme kodu] Bu parametrenin igine
istenilen kod numarasi
yazilarak o koda direk
gegcilir.
F1 0/2 0 X
[lleri/ 0 | lleri ve geri galigabiime
Geri calismayi aktif.
engelleme] ileri galismayi engelle.
Geri caligsmayi engelle.
Lineer 0 X
S-egrisi

Parametre adi

F2 [Hizlanma tipi] | 0/1
F3 [Yavasla tipi]

F4 [Stop modu 0/2 Yavaslatarak 0 X
segimi] durduruma

DC frenlemeyle
durdurma

Serbest Durdurma
F8 [DC fren 0/60 [Hz] ' = Bu parametre DC 5.0 X
1) baslatma frenlemenin
frekansi] baslayacagi frekansi
ayarlar.

®  F23 deki degerden
daha disik bir deger
secilemez. - [Baglama
Frekansi].

F9 [DC Fren 0/60 [sn] = DC frenleme 1.0 X

bekleme frekansina

zamani] ulasildiginda, surtcu

DC frenlemeye

baslamak igin ¢ikis

vermeden 6nce

ayarlanan sure kadar

bekler.

F10 [DC Fren 0/200 =  Bu parametre motora 50 X

gerilimi] [%0] uygulanacak DC
gerilimi ayarlar.

=  H33 daki deger
oraninda ayarlanir —
[Motorun nominal
akimi].

F11 [DC Fren 0/60[sn] = By parametre durma 1.0 X

zamani] esanasindaki motora
uygulanan DC
akiminin zamanini
ayarlar.
F12 [DC Fren start | 0/200 "  Bu parametre motor 50 X
gerilimi] [%] galismaya baslamadan
once ulgulanacak DC
geriliminin oranini
ayarlar.
= H33 Un ylzdesi olarak
ayarlanir — [Motorun
nominal akimi].
F13 0/60 [sn] = Motor hizianmadan 0 X
[DC Fren start once DC fren baslama
zamani] zamani igin motora DC
gerilim uygulanir.
F14 [Motor 0/60[sn] = By parametre 1.0 X
manyetiklenme Sensorsiiz vektor
zamani] kontroliinde motorun
hizlanmasindan énce
motora uygulanacak
akimin zamanini
ayarlar.

o | +» onT

N




1.Fonksiyon grubu

1) : Bu fonksiyonuu gérmek igin (DC Frenlemeyle durma ) F4 i 1 e ayarlayin.

F20

[Jog frekansi]

0/400
[HZ]

Bu parametre Jog
calismasi igin frekans
ayari yapar.

= F21 deki degerin
Ustlndeki bir deger
ayarlanamaz — [Max
frekans].

10.0

F21

F22

[Maksimum
frekans]

[Base frekansi]

40/400 *
[HZ]

30/400
[Hz]

Bu parametre
sUrucundn ¢ikis
yapabilecegi en ylksek
frekans degerini
ayarlar.
= Hizlanma/Yavaglama
icin referans
frekansidir.(Bkz H70)
= Eger H40 3'e
ayarlanmigsa
(Sensdrsiiz Vektor),
300Hz * e kadar
ayarlanabilir..
= |kaz : Higbir frekans
degeri Max. frekans
degerinin ustiine
ayarlanamaz.
®  Siricl, motora
nominal gerilimini bu
frekansta verir
(motorun etiket
dedgerine bakin).
50HZ’lik motor
kullandiginizda, bunu
50Hz’e ayarlayin.

60.0

60.0

F23

F24

[Start frekansi]

[Frekans
Ust/Alt limit
segimi]

0/10
[Hz]

0/1

= Sirlcu cikis gerilimini
bu frekansta vermeye
baslar.

=  Bu frekans alt limtidir.

®  Bu parametre galisma
frekansinin st ve alt
limit degerlerini
ayarlamada kullanilir.

0.5

F25

F26

F27

[Ust limit
frekansi]

[Alt limit
frekansi]

[Tork artirma
secgimi]

0/400
[Hz]

0/400
(Hz]

0/1

®  Bu parametre galisma
frekansinin st limit
degerini ayarlar.

®  F21 deki degerin
yukarisinda bir deger
secilemez — [Max

Lomlomina

=  Bu parametre galisma
frekansinin alt limit
degerini ayarlar.

= F25den fazla - [Ust
limit Frekansi] ve F23
den az olamaz—

[Raclama fralkancil

Manduel tork arttirma

| i)

Otomatik tork
arttirma.

60.0

0.5

F28

F29

[ileri yénde
tork artirma]

[Geri yonde
tork artirma]

0/15 [%]

Bu parametre motorun
ileri calisma
durumunda arttirilacak
tork miktarini ayarlar.
=  Max ¢ikis gerilimi
yuzdesiyle orantilidir.
=  Bu parametre motor
ters yonde c¢alisirken
tork miktarini ayarlar.
=  Maks.cikis geriliminin
yuzdesiyle orantilidir.
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[VIF tipi] 0/2 0 {Lineer} 0 X
F30 1 {Kare}
2 {Kullanici tarafindan
atanan V/F tipi}
F31 [Kullanici VIF 0/400 [Hz] = Bu parametrenin aktif 15.0 X
3) frekans 1] duruumda olmasi igin
F32 [Kullanicr V/F 0/100 [%] F30 — [V/F tipi] 25 X
gerilimi 1] parametresini 2'ye 30.0 X
F33 [Kullanici V/IF 0/400 [Hz] 50 X
frekansi 2] {Kullanici tarafindan 45.0 X
F34 [Kullanici V/F 0/100 [%] atanan V/Flayarlayin. 75 X
gerilimi 2] " F21 - [Maks. frekansi] 60.0 X
F35 [Kullanici V/IF 0/400 [Hz] tizerinde ayarlanmaz. 10'0 X
frekansi 3] . e L.
F36 [Kulllanici V/F 0/100 [%] Cikis geriliminin degeri
gerilimi 3] H70 — [Motor gerilim
F37 [Kullanici V/F 0/400 [Hz] orani] parametresinin
frekansi 4] yuzdesiyle orantilidir.
F38 [Kullanici V/F 0/100[%]  w  Byrada alt siradaki
gerilimi 4] A
parametreleri Ust
siradaki parametrelerin
degerinden blylk
degerlere ayarlanamaz.
F39 [Cikis 40/110 = Bu parametre ¢ikis 100 X
geriliminin [%0] geriliminin miktarini
ayarlanmasi] ayarlar.
= Girig geriliminin
yuzdesiyle orantilidir.
F40 [Enerji-koruma | 0/30 [%] = Bu parametre yikin 0 0
seviyesi] durumuna gore ¢ikis
gerilimini dugurdr.
F50 [Elektronik 0/1 [ ] Bu parametre motor 0 0
sicaklik asiri isinma durumu
secimi] varsa aktif duruma

getirilir.(Zamanla ters
orantil).




2) Sadece F24 (Ust/Alt limit secimi) 1’e ayarlandiginda aktif duruma gecer

3): F30 kodu 2’ye (Kullanici tarafindan atanan V/F tipi ) ayarlandiginda aktif duruma gecer.

F51 [1 dakika icin 50/200 This parameter sets 150

4) electronik max current capable of
sicaklik [%] flowing to the motor
seviyesi] continuously  for 1

F52 [Surekli minute.
elektronik H33 — [Motor nominal
sicaklik akimi] kodunun
seviyesi] yiizdesiyle orantilidir.

F52 —[Sirekli elektronik
sicaklik seviyesi]
kodunun altinda  bir
degere ayarlanamaz.
Bu parametre motor 100
surekli caligirken ki
akim miktarini ayarlar.
F51 - [1 dakika icin
elektronik sicaklik
seviyesi] kodundan
blylk deger girilemez .

F53 [Motor 0/1 0
sogutma Standart motor
metodu] saftina direk bagl

sogutma fan tipli.
Motora ilave sogutma
fanl takilmis tipi.

F54 30/150 Bu parametre  siricinin 150
[Asiri yiik uyari [%] rélesine veya Gok-fonksiyonel

seviyesi]

cikis terminaline motordaki
akim miktarina goére alarm
sinyal c¢ikigi verir.(Bkn 154,
I55).

H33-[Motor  nomainal
akimilkodununylzdesiy
le orantilidir.
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F55 [Asir yuk uyart | 0/30 [sn] Bu parametre 10
zamani] motordaki akim degeri
F54-[Asin  yUik uyari
seviyesi] kodundan
F55-[Asin yUk uyari
zamani] suresince
biydk olursa alarm
<cinval cikicl verir
F56 0/1 Bu parametre motorda 1
[Asin yiik hata asir ylklenme
secimi] oldugunda sirtcunin
cikisini keser.
F57 [Asiri yuk hata | 30/200 Bu parametre asiri yik
seviyesi] [%0] akim miktarini ayarlar. 180
H33- [Motor nominal
akimi] kodunun
yluzdesiyle orantulidir.

kecar
4): F50 parametresi 1’e ayarlandiginda bu parametre aktif duruma geger.

zamani]

motordaki akim degeri
F57-[Asin  yiuk hata

seviyesi] kodundan
F58-[Asin  yik hata
zamani] suresince
biyik olursa
sUrtcindn cikisini

1.Fonksiyon grubu



LED

Parametre

Min/Mak

Tanimi

Fabrika
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Calisirken
EVEUEWED

display ad degeri ayarlari
F59 or7 = By parametre siriiciiniin hizlanma 0 X
[Kaybi esnasinda,yavaglama esnasinda
Onleme veya sabit hizda galirken ki tork
segimi] kavbini 6nlemede kullanilir.
Yavaslam | Sabit Hizlanma
a hizda Esnasinda
Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 - - -
1 - - v
2 - v B
3 - v v
4 v _ _
5 v - v
6 v v -
7 v v v
F60 [Kaybi 30/150 ®  Bu parametre siiriictiniin hizlanma 150 X
onleme [%] esnasinda,yavaslama esnasinda
seviyesi| veya sabit hizda galigirken olugsan
tork kaybindaki akimin miktarini
ayarlar.
= H33- [Motor nominal akimi]
parametresinin yizdesiyle orantilidir.

2.Fonksiyon grubu
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LED Parametre Fabrika Calisirken Savfa
display adi ayarlari ayarlama Y
HO [Gegcme 1/95 1 (0]
kodu] Bu parametrenin icine istenilen
kod numarasi yazilarak o koda Hata! Yer
direk gegilir. isareti
tanimlan
mamis.
H1 [1'°]\”23 kaydi | - = Bu parametre siiriiciniin nOn -
hata anindaki
H2 [2'°]\”23 kaydr | - frekansini,akimini ve 282 - H_ata! :_er
hizlanmal/yavaslama
H3 [Arnza kayd | - durumunuykaydeder. (Bknz non Isareti
3] sayfa 1000). nOn - tanimlan
H4 [Ariza kaydr | - . E hat t tik
4] n son hatayi otomati mamis.
H5 [Ariza kaydi - ck)larak H 1- [Aniza kaydi 1]
5] odunda saklar.
H6 [Ariza kayd1 | 0/1 =  Bu parametre H1-5 0 (0]
Reset ] kodlarinda kaydedilen hata
kayitlarini siler.
H7 [Dwell F23/400 ' = Motora dwell frekansi H8- 5.0 X
frekansi] [Hz] [Dwell zamani] suresince
uygulandiktan sonra motor
calisma frekansiiyla
hizlanmaya baglar.
= [Dwell frekansi] F21-[Maks.
Frekans] ile F23-[Start
frekansi] arasinda bir
degere ayarlanabilir.
H8 [Dwell 0/10 = Bu parametre dwell 0.0 X
zamani] [sec] isleminin zamanini ayarlar.
H10 [Frekansa 0/1 =  Bu parametre makinan 0 X
gecme yapisinda olusabilecek
segimi] ,istenilmeyen rezonans ve Hata! Yer
vibrasyonlari énlemek icin isareti
frekans gegme degerlerini
H11 [Alt limit 0/400 avariar 10.0 X tanimlan
imi = aligma frekansi H11 ile :
1) frekansina | [Hz] 316 kodlari arasindaki mamis.
gecme 1] degerlere ayarlanamaz. 15.0 X
H12 [Ust limit *  Burada alt siradaki 20.0 X
frekansina parametreleri Ust siradaki 250 X
gecme 1] parametrelerin degerinden 30.0 X
H13 [Alt limit biyiik degerlere :
frekansina ayarlanamaz 35.0 X
gecme 2]
H14 [Ust limit
frekansina
gecme 2]
H15 [Alt limit
frekansiina
gecme 3]
H16 [Ust limit
frekansina
gecme 3]
H17 S-Egrisi 1/100 40 X
Hiz./Yvs. [%] Egrideki hizlanma/yavaslama
start tarafi baslangig degerini ayarlamada Hata! Yer
kullanilir.Eger deger biiyiirse isareti
lineer alan daha da kugulir.
H18 S-Egrisi 1/100 Egrideki hizlanma/yavaslama 40 X tanimlan
Hiz./Yvs. [%] son degerini ayarlamada
son tarafi kullanilir.Eger deger blylrse mamIS'
lineer alan daha da ktgulir.
H19 [Girig/Cikig 0/3 = 0: Aktif Degil, 0 (0]
faz kaybinda = 1:¢ikis faz korumasi.
koruma = 2: giris faz korumasi Hata! Yer
segimi] = 3:giris /¢ikis faz korumasi isareti
tanimlan
mamis.




H20 [Besleme
verilince
calismaya
baglama
segimi]

H21 [Restart
after fault
reset]

0/1

0/1

Bu parametre aktif duruma
gecmesi igin drv
parametresinin 1 veya 2’'ye
(Kontrol terminalleri
Uzerinden Run/Stop)
ayarlanmali.

FX veya RX terminali ON
konumundayken siriiclye
besleme verildiginde motor
Bu parametrenin aktif
duruma gegmesi i¢in drv
parametresini 1 veya 2'ye
(Kontrol terminalleri
Uzerinden Run/Stop)
ayarlanmali.

FX veya RX terminali ON
konumundayken ariza
resetlendikten sonra motor
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Hata! Yer
isareti
tanimlan
mamis.

1) Ekranda gérinmesi icin H10 parametresini Te ayarlaylrlm

# F2,F3 kodlari 1 S-Egrisine ayarlandigiinda H17, 18 parametreleri kullanilir.
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Fabrik
LED Parametre | Min/Mak a Caligirken

Tanimi SEV

display EL ] degeri ayarlar ayarlama

H22 [Hiz Arama | 0/15 (@)

2) Segimi] = Bu parametre siiriciinin motoru 1
calistirmasi esnasinda olusabilecek 0 H_ata' Y_er
hatalari 6nlemek igin aktif duruma |§aret|
geger.

tanimlan
1. 2.Anlik 3.Ariz | 4.Norm
H20- | besleme | a al mamis.
[Besle | kesilmesin | oldukt | hizlan
me de tekrar | an ma
Verilin sonra
ce tekrar
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit O
0 - - - -
1 - - - v
2 - - v
3 - - v v
4 | - v - .
5 - v - v
6 | - v v
7 - v v v
g v i . _
9 Vv - - v
10 v - v -
1 v - v v
12 v v - -
13 vV v - v
14 v v v -
15 v v v v
H23 [Hiz aramada | 80/200 100 O
akimseviyesi] | [%] * Bu parametre hiz arama esnasinda 1
akim miktarini ayarlar. H_ata' Y_er
isareti
= H33- [Motor nominal tanimlan
akimi].parametresinin yuzdesiyle
orantihdir. mam'S-
H24 [Hiz aramada @ 0/9999 100 (@)
P kazanci | " Bu parametre hiz aramada Oransal
kazanci ayarlar.




H25 [Hiz aramada | 0/9999
| kazanci]

Bu parametre hiz aramada integral
kazanci ayarlar.

1000
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2) #4.Normal acceleration has first priority. Even though #4 is selected along with other bits, Inverter starts Speed search #4.



LED Parametre
display adi

Fabrika
EVEE]
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Calisirken
ayarlama

SEVE]

H26 {Oliomatik 0/10 =  Bu parametre hata resetlendikten 0 o
eKrar sonra otomatik tekrar c¢alisma |
calisma sayisini ayarlar. H_ata' Y_er
sayisl] =  Otomatik tekrar calisma sayisinca |§a|‘et|
aktif durumda kalir.
= Bu parametre sadece [drv] tanimlan
parametresi 1 veya 2 {Run/Stop
via control terminal}ye ayarlanirsa mam|§-
aktif durumda kalir.
= Bu parametre bazi hatalarda
(OHT, LVT, EXT, HWT ) aktif
nlmaz
H27 [Otomatik 0/60 = Bu parametre otomatik tekrar 1.0 (@)
tekrar [san] calisma sayisi arasindaki zamani
calisma ayarlar.
zamani]
H30 [Motor tip 0.2/7,5 0.2 0.2 kW X
seoml 2 Hata! Yer
- - isareti
tanimlan
E : mamis.
7,5 7,5 kw
H31 2112 " This setting is displayed via rPM 4 X
[Motor kutup in drive group.
sayisi]
H32 [Kayma 0/10 rpmx P 3.0 X
frekansi [Hz] f="f r—H WH 2)
orani] n
Formdilde, fs = Kayma frekans orani
fr o Motor Frekansi
'PM _ Motor devri(RPM)
P = Motor kutup sayisi
H33 [Motor 1.0/50 " Motor etiket degerindeki akimi 1.8 X
nominal [A] girin.
akimi]
H34 [Ylksiz 0.1/20 =  Motoru bosta galistirirken ki akim 0.9 X
Motor Akimi] | [A] degerini girin. I
®  Eger ylksuzken ki akim degerini H_ata' Y_er
6lgmeniz zorsa motor nominal |§aret|
akim degerinin 50 % degerini
H36 M imi] | 50/100 o 72 X tammlan
otor verimi ®  Motor verimini girin.(Motor plakasi
[%] iizerindeki dederi airin) mamis.
H37 [YUk ataleti 0/2 =  Motor atalet oranina gore 0 X
orani] asagidakilerden birini segin. Hata' Yer
0 Motor ataletinden 10 kez isareti
daha az
1 Motor ataleti yaklasik 10 tanimlan
degerinde
2 Motor ataleti 10 katindan mamls-
fazla
H39 [Tasima 1/15 =  Bu parametre motordan duyulan 3 @)
frekansi [kHz] sesi ayarlamada kullanilir .Eger
segimi] bu deger ylksek bir degere Hata! Yer
ayarlanirsa sirtctdeki kagak |§aretl

akim degerini ve siricideki sesin
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artmasina neden olur. tanlmlan
mamis.
H40 [Kontrol mod | 0/3 0 {Volt/frekans Kontrol} 0
segimi] 1 {Kayma kompanzasyon
kontrol} Hata! Yer
2 {PID Geribesleme kontrol}
3 {Sensdrsiiz vector kontrol} Hata! Yer
Hata! Yer
Hata! Yer
isareti
tanimlan
mamis.
H41 JEOtotmagik 01 = Bu parametre 1’e ayarlanirsa, H42 0
anima ve H43 parametrelerine otomatik |
; ; olarak deder atar Hata' Yer
H42 [Stator direnci | 0/5.0[Q] = Motor statdr direncinin degeridir. - isa reti
(Rs)]
H44 [Kagak akim | 0/300.0 = Motorun statér ve rotor bobininin - tanimlan
(Lo)l [mH] kacak akim degeri girilir. e
H45 Sensorsiiz P | 0/32767  w  gensgrsiiz kontrolde P kazancini 1000
kazanci ayarlamada kullanilir.
H46 Sensorsoz | -
kazancl = Sensorsiiz kontrolde | kazancini 100
ayarlamada kullanilir.
H50 [PID 0/1 0 \ | Terminal girisi (0 ~ 20 mA) 0
3 Geribesleme 1 V1 Terminal girisi (0 ~ 10 V
) segimi] ‘ inal girisi ( ) Hata! Yer

3) : Eger H40 parametresi 2'ye (PID kontrol) ayarlanirsa bu parametreler ekranda gozukiir.



LED
display

Parametre
adi
[PID
kontroliinde

Min/Mak
degeri
0/999.9
[%0]

Tanimi

Fabrika
ayarlari

Caligirken

EVEUEINED
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Bu parametre PID kontroliinde

kazanglari ayarlamada kullanilir.
P kazancini ¢ y Hata! Yer
ayarlar] 1.0 0
H52 [PID 0.1/32.0 1
kontrollinde [sec] Hatal Yer
Integral 0.0 O
zamani Hata! Yer
ayarlar N .
(I kazanci)] isareti
H53 PID 0.0 /30.0
kontroliinde  [sec] tanimlanm
Tlrevsel amls
zamani -
ayarlar.
(D kazanci)
H54 PID 0/999.9 =  PID kontroliinde ileri kazanci 0.0 (0]
kontroliinde F | [%] besler.
kazanci Hata! Yer
isareti
tanimlan
mamis.
H55 [PID’de ¢ikis | 0/400 =  Bu parametre PID kontroliinde 60.0 (0]
frekans limiti] = [Hz] cikis frekansini limitler.
= F21-[Maks.frrekans] ve H23- Hata! Yer
[Start frekansi] arasindaki bir isa reti
degere ayarlanabilir.
tanimlan
mamis.
H70 [Hiz./Yvs.Jigin | 0/1 0 The Accel/Decel time is the 0 X
Referans time that takes to reach the
Frekansi] F21 - [Max frequency] from O Hata! Yer
Hz. 1 1
1 The Accel/Decel time is the |§a reti
time that takes to reach a tanimlan
target frequency from the run
frequency. mamls-
H71 [Hiz./Yvs. 0/2 0 Ayarlama birimi: 0.01 saniye. 1 (0]
zaman birimi 1 Ayarlama birimi: 0.1 saniye.
ayari] 2 Ayarlama birimi: 1 saniye. Hata! Yer
H72 [Besleme 0/13 =  Bu parametre ile surlclye 0 (0]
verildiginde besleme verildigi anda ekranda
ekranda gorilmesi istenilen parametrenin Hata! Yer
gOriinmesi ekranda gdsterilmesini isareti
istenilen ayarlamada kullanilir.
degerin 0 Frekans komutu tanimlan
atanmasi] 1 Hizlanma zamani
2 Yavaslama zamani mamls-
3 Surme modu
4 Frekans modu
5 1.Hiz frekansi
6 2.Hiz frekansi
7 3.Hiz frekansi
8 Cikis akimi
9 Motor devri [rpm]
Invertdér DC bara gerilimi
10
11
User display select
12 Hata gostergesi
13 Motor dénils yoénu
H73 [Segilen 0/2 = Asagidaki degerlerden biri vOL - 0 (0]
degerin [Kullanici gésterge segimi]
izlenmesi] Uzerinden izleme. Hata! Yer
0 Cikis gerilimi [V] 1 1
1 Cikis glict [KW] Isaretl
2 Tork [kgf - m] tanimlan




2.Fonksiyon grubu

H74 [Motor devir 1/1000 =  Bu parametre motorun ekranda 100 (0]
[rpm] [%0] gOstermesi gereken devir
gOsterge degerini ayarlamada kullanilir. Hata! Yer
avar _7120x f 1 H74 isareti
RPM = x
H31 . 100 tanimlan
mamis.
H75 DB Resistor 0: unlimited
operating 0-1 1: use db resistor for the H76 set time 1
rate limit 0
select
H76 Dinamik 0-30 (%)
frenleme
direnci
— gobrevi
H78
H79 0/10.0 = Bu parametre sirucunin yazilim X
versiyonunu gosterir.
01/01/0
0
H81 Enu r;otor ] ?/6090] "  Bu parametre 120-124 kodlarindan 5.0 O
IZ. £amani] | [saniye biri 12'ye {2" motor segimi} 1
H82 [2"* motor ayarlandiginda ve terminal ON 10.0 O H_ata' Y_er
Yvs. zamani] konumuna alindiginda aktif 60.0 X |§a|‘et|
H83 [2"" motor 30/400 duruma geger. 0 X
base [Hz] 5 X tanimlan
frekansi] 5 X
H84 2" motor V/IF | 0/2
{ipi] 150 X Hata! Yer
H85 [2™ motor 0/15 [%] 150 O isareti
ileri ydnde o
tork artirma] tanimlan
H86 [2" motor 100
geri yénde 18 X mamis.
tork artirma]
H87 [2"" motor 30/150
kayip 6nleme | [%]
seviyesi]
H88 [1.dakika i¢cin | 50/200
2" motor [%]
Electronik
sicaklik

seviyesi]
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H89 [Kalici 2™
motor
elektronik
sicaklik
seviyesi]
H90 [2™ motor 0.1/20
nominal [A]
akimi]
H93 [Parametre 0/5 = Bu parametre bitiin parametreleri
fabrika veya gruplari fabrika degerine
ayarlarina cevirimede kullanilir. Hata! Yer
evirme H H
gevirme] — isareti
1 BUtln parametre gruplarini tanimlan
fabrika deg@erine gevirir.
2 Sadece Drive grubu mamls.
3 Sadece Fonksiyon grubu 1
4 Sadece Fonksiyon grubu 2
5 Sadece I/O grubu
H94 [Sifre kaydi] O/FFF H95-[Parametre kiliti] igin sifre.
Hata! Yer
isareti
tanimlan
mamis.
H95 [Parametre O/FFF Bu parametre H94'te kaydedilen sifre
kiliti ile parametrelerin programlanmasini
! b Prog Hata! Yer
isareti
UL (Unlock) | Parametre degistirilir. tanlmlan
L (Lock) Parametre mam |$_

degistiriimez.




LED

Parametre

Min/Mak

Tanimi

Fabrika Cahigirken

I/0 grubu

Sayfa

display ad degeri ayarlani ayarlama
10 [Gegme kodu] = 0/63 Bu parametrenin igine istenilen kod 1 o
numarasi yazilarak o koda direk gegilir.
Y gee Hata! Yer
isareti
tanimlan
mamis.
11 [VO giriginin 0/9999 Bu parametre keypad Uzerindeki 10 o
fitreleme potansiyometreden gelen analog sinyal
| zaman sabiti] girisi ayarini yapar. Hata! Yer
12 [VO girisi Min 0/10 VO giriginin minimum gerilimini ayarlar. 0 o H 1
gerilimi] V] Isaretl
13 [I 2’ye gére 0/400 VO minimum girisine gére minimum 0.0 @) tan|m|an
Frekans ] [Hz] frekansi ayarlar.
14 [VO girisi 0/10 VO giriginin maksimum gerilimini ayarlar. 10 o mam|§-
Maks. V]
Gerilimi]
15 [I 4’e gbre 0/400 VO maksimum giris gerilimne gére 60.0 @)
Frekans] [Hz] maksimum frekansi ayarlar.
16 [V1 girisi 0/9999 V1 girisinde filtreleme zaman sabitini 10 (0]
Filtreleme ayarlar.
zaman sabiti] Hata! Yer
17 [V1 girisi Min 0/10 V1 girisi minimum gerilimini ayarlar. 0 o 1 1
gerilimi] V] Isaretl
18 [I 7’ye gore 0/400 V1 minimum girisine gére minimum 0.0 o tan|m|an
Frekans] [Hz] frekansi ayarlar.
19 [V1 girisi 0/10 V1 girisi maksimum gerilimini ayarlar. 10 @) mam'S-
maks. Gerilim] | [V]
110 [19a gore 0/400 V1 maksimum giris gerilimine gére 60.0 @)
Frekans] [Hz] maksimum frekansi ayarlar.
111 [ I girisi 0/9999 | girisi fitireleme zaman sabitini ayarlar. 10 @)
Filtreleme
zaman sabiti] Hata! Yer
112 [l girisi 0/20 | girisi minimum akimini ayarlar. 4 o 1 1
minimumakmi] = [mA] t |§arelt|
animian
113 [112'ye gbre 0/400 | girisinin minimum akim girisine gére 0.0 @)
Frekans] [Hz] frekansi ayarlar.
114 [I girisi maks. 0/20 | girisi maksimum akimini ayarlar. 20 o
Akim] [mA]
115 [114’e gore 0/400 | girisinin maksimum akim girigine goére 60.0 o
Frekans] [Hz] maksimum frekansi ayarlar.
116 [Analog giris 0/2 0 Kullanilamaz 0 o
sinyal
ka)}/blndaki 1 | 12/7/12 girilen degerlerden Hata! Yer
tavri yarisindan daha az. = =
! 2 | 2/7/12 girilen degerlerin altinda Isaretl
| . fanimlian
120 [Cok- 0/24 0 lleri(Forward) ¢calis komutu {FX} 0 0]
fonksiyonel -
giris tgrminali 1 Geri (Reverse) galis komutu {RX} Hata! Yer
P1] 2 Acil Stop Hatasi {EST} (@)
121 [Cok- 3 Ariza oldugunda Resetleme 1
fonksiyonel {RST}
giris terminali 4 Jog islemi komutu {JOG} 2 (0]
P2] 5 1.Hiz ]
22 [Cok- Hata! Yer
fonksiyonel
giris terminali 6 2 Hiz 3 o)
P3] 7  3Hz
123
[Cok-
fonksiyonel
giris terminali

P4]




I/0 grubu

124 [Cok-
fonksiyonel
giris terminali
P5]
8 1.Hizlanma/Yavaslama zamani @)
9 2.Hizlanma/Yavaslama zamani 4 Hata! Yer
10 | 3.Hizlanma/Yavaglama zamani
11  Durma esnasinda DC frenleme I
12 | 2" motor segimi Hata! Yer
13 -
T Hata! Yer
15 | Up-down iglemi = Frekans artma =
16 komutu(UP)
Frekans
distrme komutu
(DOWN)
17 | 3-kablo islemi
18 | Harici hata: A Kontak (EtA)
19 | Harici hata: B Kontak (EtB)
20 - Hata! Yer
21 | Kontrol modunu PID islemiyle V/F
islemi arasinda degistirme.
22 | lIglemi harici aparatlarla sdricu
arasinda degistirme.
23 | Analog Sinyali Sabit Tutma
24 | Hizlanma/Yavaglamayi Kaldirma Hata! Yer
Hata! Yer
Hata! Yer
125 [Giris terminali BIT4 | BIT3 | BIT2 BIT1 BITO
durumu . . Hata! Y
gostergesi] P5 P4 P3 P2 P1 atal Yer
126 [Cikis BITL | BITO o
terminali Hata' Yer
durumu =
" . 30AC MO = =
gOstergesi] |§aretl
i | |
127 [Cok- 2/50 "  Eger ayarlanan deger biiyiik olursa 15 o
fonksiyonel girig  terminallerinin ~ cevaplama
giris  terminali zamani daha da gegikir.
zaman
filtreleme
zaman sabiti]
130 [4.Hiz 0/400 30.0 0]
Frekansi] [Hz] = F21-[Maks.Frekans]'dan bilyiik bir degere
131 [5.Hiz ayarlanamaz. 25.0 0 Hata! Yer
Frekansi] 20.0 6] = =
132 [6.Hiz 150 o isareti
Frekansi] tanimlan
133 [7.Hiz
Frekansi] mamls-
134 [1.Coklu
hizlanma 0/6000 3.0 o) 1
zamani | [saniye] 3.0 Hata! Yer
135 [1.Coklu 4.0
yavaslama 1
zamani] 4.0 Hata! Yer
136 [2.Coklu 5.0 isareti
hizlanma 5.0

zamanii]




137

138

139

[2.Coklu
yavaglama
zamani]
[3.Coklu
hizlanma
zamani]
[3.Coklu
yavaslama
zamani]

140

[4.Coklu
hizlanma
zamani]

141

[4.Coklu
yavaslama
zamani]

142

143

144

[5.Coklu
hizlanma
zamani]
[5.Coklu
yavaslama
zamani]
[6.Coklu
hizlanma
zamani]

145

146

[6.Coklu
yavaslama
zamani]
[7.Coklu
hizlanma
zamani]

147

150

[7.Coklu
yavaslama
zamani]

[Analog cikis
terminal
segimi]

0/3

Cikis frekansi
Cikis akimi

10[V] CikisI
Maks frekans

150 %

Cikig gerilimi

282V

W NPk O

DC bara
gerilimi

DC 400V

I/0 grubu

tanimlan
mamis.

Hata! Yer
isareti
tanimlan
mamis.

151

[Analog c¢ikis
seviye ayari]

10/200
[%]

100

152

[Frekans
tanimlama
seviyesi]

153

154

[Frekans
tanimlama
band araligi]

[Cok-
fonksiyonel
¢ikis terminali
secgimi]

155

[Cok-
fonksiyonel
réle segimi]

0/400
[HZ]

0/17

Bu parametre 154 — [Cok-fonksiyonel
cikis terminali secgimi] veya 155 —
[Cok-fonksiyonel role se¢imi] 0-4
ayarlandiginda kullanilr..

F21 - [Maks. frekans] degerinden
blyuk bir degere ayarlanamaz.

FDT-1

30.0

Hata! Yer

FDT-2

10.0

12

Hata! Yer

- =

Hata! Yer

HPOY PN 0

Hata! Yer

- -
P Y7V T

Hata! Yer

[T ¥ "V_V TR

Hata! Yer
- .
Hata! Yer
isareti
tanimlan
mamis.
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2 | FDT-3
3 FDT4 17 Hata! Yer
4 | FDT5 isareti
5 | Overload {OL} tanlmlan
6 | Invertdér Asin Yiklenme {IOL} mami
7 Motor kaybi {STALL} $-
g | Asin gerilim hatasi {OV}
g9  Dustlk gerilim hatasi {LV}
10 | Invertdr faninin agiri isinmasi {OH}
11 | Komut kaybi
12 | Caligirken
13  Dururken
14 Sabit hizda galigirken
15 Hiz arama esnasinda
16 @ Calisma sinyalini beklerken
17 Ariza role ¢ikigi
156 0/7 H26-  Dislk Distik 2
[Ariza role [Otomatik | gerilim gerilim
cikisi] tekrar hatasi hatasi Hata! Yer
calisma haricinde | oldugunda isareti
sayisl bir  hata
deneme] | oldugunda tanimlan
Bit 2 Bit 1 Bit 0 mamis.
0 - - -
1 - - v
2 - v -
3 - v v
4 v _ B
5 v - v
6 v v -
7 v v v
160 [Invertor 1/32 = Bu parametre invertorde RS485 1
istasyon haberlesme opsiyonu kullanildiginda
numarasi] ayarlanir.
161 [Haberlesme 0/4 = RS485 haberlesme hizi 3
hizi] 0 1200 bps
1 2400 bps
2 4800 bps
3 9600 bps
4
19200 bps
162 [kFrekf:ns 0/2 " Frekans komutu V1 ve | termini veya 0
omutu haberlesme (izerinden girildiginde 1
kaybinda o lane Hata! Yer
siriicundn urekli galisma H H
tavri] 1 Serbest durus (Coast to stop) |§a reti
2 Yavaslama zamaniyla durma tanimlan
163 0.1/12 = Bu parametre invertdére giris
[Frekans [saniye] frekansinin olup olmadigini 1.0 mam'S-
komutu beklemek icin kullanilan  sireyi
kaybindayken ayarlar.Eger bu zaman zarfinda
bekleme calisma frekansi invertor 162'ye
zamani atanan degere gobre ¢alismasina

devam eder.




