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YB1000 Serisi Kullanma Kilavuzu

1. Onsoz

YB1000 serisi yiksek performansli invertdrii segtiginiz icin tesekkiir ederiz.
Bu dokiiman son kullaniciya teslim edilmeli ve Grlintin kullanim émri
boyunca saklanmaldir. Herhangi bir konuda sorulanniz olursa bizimle irtibata
gegehilirsiniz.

2. Etiket Bilgileri

MODEL: NL1000-00R7G2-Y

INPUT:1PH 220V 50Hz/60Hz
OUTPUT:3PH 220V 4.2A
FREQ RANGE: 0.1-400Hz 0.75kW
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1105080001-3051
Made in China

Model: NL1000-00R7G-2-Y

Yilmaz Rediktsr Ozel Stiriim
Besleme Gerilimi:

2:1 Faz AC220V Giris
invertér Kapasitesi:

00R7G: 0.75kWYW
Model:NL1000 Serisi

3. Boyutlar

nononol

Model W H D A B Bd
NL1000-00R4G2-Y - NL1000-01R5G2-Y 68 | 132 [ 102 [ 120 57 4.5
NL1000-02R2G2-Y
NL1000-00R7G4-Y - NL1000-02R2G4-Y
NL1000-03R7G4-Y - NL1000-05R5G4-Y 85 | 180 | 116 | 167 72 5.5
NL1000-07R5G4-Y - NL1000-011G4-Y 106 | 240 | 153 | 230 96 45
NL1000-015G4-Y - NL1000-022G4-Y 151 | 332 |165.5| 318 | 137 7
NL1000-030G4-Y - NL1000-037G4-Y 217 | 400 | 201 [ 385 | 202 o
NL1000-045G4-Y - NL1000-055G4-Y 300 | 455 | 240 | 440 | 200 | 45

NL1000-075G4-Y - NL1000-110G4-Y 275 | 630 | 310 | 612 | 200 | 4.5

72 | 142 |112.2| 130 | 61 4.5

Not: Birimler mm (milimetre) cinsindendir. DIN {35mm) raya takilabilir.

4. Tus Takimi Kullanimi

RUN/FWD/REV/ISTOP: Gosterge Alani:
Durum gésterge lambalari Set frekansi, ¢ikis frekansi, akim, ve parametreler
gdsterilir
v Y Kaydirma/Girig/
Ekran degistirme
RUN STOP hutonu:eg 5
FWD Basamaklar
arasinda
REY gezinme veya

farkl degerleri

gostermek icin
kisa siire basin.
-a—Degistirilen

parametreleri
kaydetmek icin
uzun siire basin

Arttrma/Azaltma
Butonlan

Dahili POT: RUN/STOP butonu Programlama / Hata reset
Referans dahili tug talamina butonu:Parametre meniisiine
ayarlanmis ise set frekansini girmek icin kisa siire hata
ayarlar resetlemek icin 2 saniye

boyunca basin



Ozellikler

Ozellik YB1000
Boslare gr?]‘:ggl Gerilimve ) 3 p.; 40220V 30/60Hz
Gerilimi T
Gerilim Arahig 220V:170-240V
Cia Gerilim Araligs 220V:0-220V
i Frekans Aralig 0.10-400.00Hz

Kontrol Metodu

V/F Kontrol, Agk ¢evrim vektdr kontrol

Calisma durumu, Alarm tanimi, Interaldif yonlendimme:

Gostergeler Frekans set degeri, gikig frekansi/akuim, DC bara gerilimi, inite
sieakligt
Gikas Frekans Aralig |0.10-400.00Hz
Frekans Ayar Dijital Girig:0.1Hz
Cozimirliigi Analog giris: Maksimum ks frekansimn % 0.1°1
Cikis Frekans
z Dogruluiu Uiz
ES V/F Kontrol Farkls yiik durumlan igin farkhi V/F egrilen set edilebilir
9‘ Otomatik tork arttirma: Yiik kogullarina bagh olarak otomatik
< Tork Kontrol tork arttirma saglamr
£ Manuel tork arttirma: % 0.0 ile % 20.0 arasmda ayarlanabilir
Z . 4 adet gok fonksiyonlu giriz:
& ¢ok fonksiyoenlu giris:
= E;;l}: F,P:km:z:ﬂ]u 15 adet goklu uz segimi, 4 adet rampa se¢imi, yukari/agag
$ fonksiyonu, acil stop ve diger fonksiyonlar
Cok Fonksiyonlu 1 adet gok fonksiyonlu gikag:
Cikis Terminali Calisiyor, anza, sayier ve diger fonksiyonlar
%f:;::z:;v - 0-999.9 saniye arasinda ayardanabilir
o PID Kontrol Dshili PID kontrolsr
o RS 485 Dahili Modbus portu
]
= Analog girig: 0-10V, 4-20maA
8 Frekans Ayan Dijital girig: Tug takim: Gzerinden veya R3485 portu ile
3 et J2 jumper ile gerilim veya akim girigi secilsbilir
5 Coklu Hz 4 adet gok fonksiyonlu girigile 15 farkli luz segilebilir
Bl AVR Dahili otomatik gerilim regiilatérii
a Sayia Dahili 2 adet say1ct
2l Asin Yik %0150 60 saniye(Sabit Moment)
% g Astrs Gerilim Koruma degeri ayarlanabilir
‘é % Diigiik Gerilim Koruma degeri ayarlanabilir
g_, Diger Korumalar Kisa devre, asin akum, parametre kilidi
=0 Caligma Sieaklig -10ile 40C
8 2 |Calisma Rutubeti En fazla %95 (Yofusmasiz)
a5
g % Rakim 1000m
— | Vibrasyon En fazla 0.5G
Sofutma Cebri sofutma
s
= IP Sumfi P20
Kurulum Duvara veya DIN raya montaj

5.Kablolama

Not:Tek faz besleme baglandiginda terminal T.1
ve L2 kollanmiz

p L1
y L2
p L3
E

U4
Ve Motor
W4

10V
4 & NO
i 250VAC/30VDC 34
o]
I AVIV

p GHD
I RC-Com

RS+

RE435

Not: AV terminali kullanim sekli J2 ile belirlenir (Akim-Gerilim)

6.Parametreler
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S @
- PO0O Analzl:m:. o em 1 1
o parametresi seg¢imm
S
§§ D001 |Set frekans Yazmlamaz - -
gm P002  [Cikis frekans Yazilamaz EZ= et
=

PO03 | Cilus akurrn Yazilamar w55 =




akim
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P004  |Motor luz Yazilamar - -
P005 |DC Bara gerilimi | Yamlamaz .- .-
PO0G | Unite sicakliz Yazlamaz s s
POO7 (PID Yazlamar B e
P010 |Hata kaydi 1 Yazlamaz - -
T P0O11 |Hata kaych 2 Yazlamaz o -
2 [po1z |Hatakaydi3 Yazlamaz
o
g P013 |Hata kaydi 4 Yazlamar - -
o
% PoO14 Son hata amnda set Vazlamaz . .
= frekans:
E Son hata amnda
PO15 atkas frekans: Yazilamaz - -
Son hata amnda
PO16 aiieakea Yazilamar - -
por7 [Senhataminds o
gikas gerilimi
potg |PenhataanndaDCle oo
Bara gerilimi
prog [Difitl fiekans st g 00, ok simumm frekans 0.1 00
efen
0: Dijital frekans ayan (P100)
1: Analog geilim (0—10VDC)
PloL Frekans referans | 2: Analog akim(0—20mADC ) 1 3
seqimi 3: Dahili POT
4: Yukari/Asag1
5: RS485
... |0: Tus takim  1: Terminal
P102 |Kontrol yeri segimi 2: Haberlegme 1 0
P103 (Stop butonu kilidi  [0: Kilit pasif  1: Kilit aktif 1 1
P104 |Yon kilidi 0: Aktif 1: Pasif 1 1
P105 |Maksimum frekans [Minimum frekans - 400.00Hz (0.1 500
P106 [Minimum frekans [0.00-Maksimum frekans 0.1 0.00
P107 |Hizlanma siiresi 1 [0-999.9s 0.1
P108 |Yavasglama siiresi1 [0-999.9s 0.1 Modele bagls
piog |V/EMaksimun 60 ilimes00v 0.1
gerilim
V/F Maksimum V/F Orta frekans-Maksimum
P110 £, clians frekans 0.1 50.00
i V/F Minimum gerilim- V/F m
P111 |V/F orta gerilim Malksisum gerilim 0.1 Degisir
V/F Minimum frekans- V/F
P112 |V/F orta frekans Mk i fsliais 0.01 2.50
g [pus [VEmimmum o E O gerilim 0.1 150
% gerilim
g |en4 X’F [UIMUM g, V/F Orta frekans 0.1 125
= ckans
é.
S |piys |Anehtarlam 1.0 KHz-15.0 KHz 0.1 Degisir
= frekans:
pig |Qtematik AR Rezerve 1 0
diizenleme
P117 f]abn.ka ayatfanina 8: Fabrika ayarlanna al 1 0
ma
P118 |Parametre kilidi O:Pasif  1: Aktif 1 0
0: Nomal kalkig
P20 (Falkiginodi 1: Dénen motoru yakalama 1 0
0: Rampali durus 1: Serbest
P201 |Durug modu durus 1 0
P202 |Kalks frekans: 0.10-10.00 Hz 0.01 0.5
P203 |Durus frekans: 0.10-10.00 Hz 0.01 0.5
P204 gslnkf DCren 5 01 50(Motor nominal akimn) | %1 24100
paos |Falls DCren 16 00 canive 0.1 0
siiresi
P206 Bﬂmﬁ DCfren 14 001 50(Motor nominal alumi)  |%L %100
207 |Purs DCfren o s 6 ganive 0.1 0
surest
P208 |Tork arttirma 0-%a20 1 %0
pagg |Nominal motor 1, <o oy 0.1 Degisit
gerilimi
P210 Dlofrifial:motor O-motor akimu 0.1 Degisir




27: Sayict doldu
28: Sayict ara deger doldu
29: Sabit genlim

J sl

g o
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< ]

S @
pary [Motoryikste o o000 0.1 %40

akim oram
P212  |Motor nominal hiza |0-6000 d/dk 1 1420
P213  |Motor kutup sayist [0-20 2 4

o]

o o

S |pyg [Motornominal o 15 orr, 0.1 250

@ kaymas1

g -

2 |pus |Motorsominal o 40 oo 01 50.00

%. frekans:

% P216 |Stator direnci 0-100Q 0.1 0
P217 |Rotor direnci 0-10052 0.1 0
F218 |Rotor 6z endiiktans |0-1.000H 0.1 0

Rotor karsilikly
P219 e 0-1.000H 0.1 0
paop |AVImmmGm o st aksimum gerilim 0.1 0
gerilim
paog [AVImaksimum | e ium gerilim 10V [0.1 100
gerilim
poop |AVLgerilimitre o550 v 0.1 10
surest
P303 |AVIminmum akim|0- AVI maksimum alum 0.1 40
paoq |AVImaksinwn g ium alum-20mA 0.1 200
akim
paos [WVLakmflte o 5 0 wmive 0.1 25
stiresi
P306 |Rezerve
P307 |Rezerve
pag |Minimum analog o o 0.1 0.00
frekans:
po1p |Minimumamalog o, 1 0
yénil
papp [Malsimumanadog 1, o, 01 50.00
frekans:
pyg |Maksimum analog |, 1 0
yonii
P14 |Anales girs 01 1 0
tersleme
00: Pasif
P315 |FWD Terminali 1: Jog 1 6
2: Jog ileri
3: Jog geri

%): 4: j]exi/geri

¥ |P316 |REV Terminali 5: Run 1 7

0 6: lleni

7 T: Geri

lgn 8: Stop

S [E317 (81 giris terminali  [9: Cokluhuz1 1 18

v, 10: Cokluuz2

§ 11: Coklulz 3

= s - |12: Cokluluz 4

o

S |P318 (52 giris terminali 13+ Thz/Vav Torminal 1 1 9

14: Hiz/Yav Terminal 2
15: Hizlan

P319 |Rezerve 16: Yavasla 1
17: Acil stop
18: Reset

P320 |Rezerve 19: PID Gahg 1
20: PLC galig
21: Zamanlayier 1 galig

F321 |Rezerve 22: Zamanlayier 2 ¢alig 1
23: Sayia sayma sinyali
24: Sayic reset sinyali
25: Hafizay sil

22 R 251

crerve 26: Sarma uygulamas: ¢aligtir

0: Pasif
1: Cahsiyor
2: Frelansa ulagild
3: Alarm

P323 |Rezerve 4 Sifir bz 1
5: Frekans 1% ulagilch
6: Frelans 2°ve ulagildi
7: Hizlamyor
8: Yavagliyor
9: Diigiik gerilim
10: Zamanlayier 1 doldu
11: Zamanlayie1 2 doldu

b2y |Bedeye 12: Faz tamamlanda 1
13: Islev tamamland:
14: FID erkag maksimum
15: PID ¢ikig minimum
16: Sensdr kopuk
17: Agin vtk
18: Asin tork

P325 | Alam glagtenminali [26: Sarma iglemi bitti 1 3
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0: Cikug frekanst
@ 1: Cikig akim
= |P326 (R S 1
iy RERLYS 2: DC bara gerilimi
iy 3: AC gerilim
= 4: Pals gakagt, 1 pals/Hz
S 35: Pals gkagt, 2 pals/Hz
S [P327 |Rezerve 6: Pals aakast, 3 pals/Hz 1
a 7: Pals akast, 6 pals/Hz
<
s 0:Cikis nommal
2 [P330 |Cikigrolesi tersleme|1:Cikig terslenir
0:Fabrika ayan
P400 [Tog frekans 0.00-Maksimum frekans 0.1 50
P401 |Hizlanma siiresi 2 |0-999.9 saniye 0.1s 100
P402 |Yavaslama siiresi 2 [0-999.9 saniye 0.1s 10.0
c |P403 Hizlanma siiresi 3 [0-999.9 saniye 0.1s 100
o
‘@ [P404 |Yavaglama siiresi 3 [0-999.9 saniye 0.1s 10.0
o
3 I
o Hizlanma siiresi .
7 P403 400g) 0-999.9 saniye 01s 10.0
=]
a Yavaglama siiresi
< |P406 0-999.9 saniye 0.1s 10.0
g 4(Jog)
2 |y Sayia set degen  [0-9999 1 100
P408 |Sayicr ara set deferi [0-9999 1 50
P409  |Kalkis torku limiti |0-%200 %6l %6150
pap [Nominal hizbork 15 0000 %1 %100
Limiti
pity [Yrvmlamadaann 1o 1 1
gerilim engelleme
P412 |AVR 0-2 1 1
P413  [Oto enerji tasarrufu [0-%100 %l 00
P414 |DC Fren gerilimi  [Model’e gire degigir 0.1 Degisir
P415  |Fren oram %40-%100 1 %50
Enerp kesintisinde
Blo tekrar baslama i 1 g
P417 |Enerji kesinti siwresi|0-10s 1 5.0s
P418  |Flank akum limiti 0-%9a200 1 10
P419  |Flank siiresi 0-10s 1 10
Otomatik telrar
420 baglama adedi . L 0
Otomatik tekrar
&
g P42l baslama bekleme  |0-100 2 2,
[ siiresi
3
.Nn P422 |Asin tork aksiyonu (0-3 1 0
o
3
R R tork algilama |, 6000 1 00
< zei
-]
=
§ |ppq |Aontorkalglama | o 6 conive 0.1 00
siiresi
P425 |Hedef frekans 1 0.00-maksimum frekans 0.1 100
P426 |Hedef fickans 2 0.00-maksimum fickans 0.1 5.0
P427 |Zamanlayie 1 siire [0-10.0 saniye 0.1 0
P428 |Zamanlayier 2 siive [0-100 saniye 1 0
pag [Sabithmdatork 5005 oo 0.1 05
imitt siirest
P430 |Histerisiz ¢evrimi  |0.00-2.00 0.1 0.3
P431 |Atlama frekans11 [0.00-maksimum frekans 0.1 0
P432 |Atlama frekansi 2 |0.00-maksimum frekans 0.1 0
P433 |Atlama bandi 0.00-2.00 0.1 0.3
P434 |Yukan/Asagi adim [0-10.00Hz 0.1 0.1
P435 |Yukar/Asafi hafiza [0: sakla 1:sil 1 0
P3500 |PLC hafizamodu (0-1 1 0
P3501 |PLC baglangig modu|0-1 1 0
0: Bir gevrim galig, dur
1: Dur,faal ¢evrimi tamarnla
P502 |PLC ¢ahsma medu |2: Déngiisel ¢alisma 1 0
3: Déngiisel ¢alismayn durdur
4: Son hizda galismaya devam et
T
5 P03 |Coklulzi 0-Maksimum frekans 0.1 200
P304 (Cokluhz2 0-Maksimum frekans 0.1 100
P305 [Cokluhz3 0-Maksimum frekans 0.1 200
P306 |Cokluhlz4 0-Maksimum frekans 0.1 250
P507 (Cokluhz3 0-Maksimum frekans 0.1 300
P508 |Coklulz6 0-Maksimum frekans 0.1 350
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P509 |Cokluhz7 0-Maksimum frekans 0.1 400
P510 (Cokluhzg 0-Maksimum frekans 0.1 450
P511 |Coklulz9 0-Maksimum frekans 0.1 50.0
P512 (Cokluluz 10 0-Maksimum frekans 0.1 100
P513 [Cokluhz11 0-Maksimum frekans 0.1 10.0
P514 (Cokluluz 12 0-Maksimum frekans 0.1 100
P515 (Cokluhz13 0-Maksimum frekans 0.1 10.0
P516 |Cokluhz14 0-Maksimum frekans 0.1 100
P517 |Coklulz 15 0-Maksimum frekans 0.1 100
P518 |PLCosiire 1 0-9999 saniye 1s 100
P519 [PLC sire 2 0-9999 saniye 1s 100
P520 |PLCsiire 3 0-9999 saniye 1s 100
E P321 |PLCsire4 0-9999 samye 1s 100
P522 |PLCsiire s 0-9999 saniye 1s 0
P523 |PLCsire 6 0-9999 saniye 1s 0
P324 |PLCsire? 0-9999 saniye 1s 0
P525 |PLCsiire 8 0-9999 saniye 1s 0
P326 |PLCsiire 2 0-9999 saniye 1s 0
P527 |PLC sire 10 0-9999 saniye 1s 0
P328 |PLC sire 11 0-9999 samye 1s 0
P529 |PLCsire 12 0-9999 saniye 1s 0
P330 |PLC sire 13 0-9999 saniye 1s 0
P331 |PLC stire 14 0-9999 saniye 1s 0
P532 |PLCstre 15 0-9999 saniye 1s 0
P533 |PLC gahsma yonii |0-9999 1 0
P500 ;ﬁzaim%lg l:1) l;izfékmnndan baglama 1 0
2: Terminal den baglama
Y T
0: P60
POOZ |Set degeri girisi | 1:AVI(0-10V) 1 0
2:AVI(E3-20mA)
0:AVI{0-10V)
P603  |Gergek deger girisi %‘gﬁg‘;&?m) 1 0
3: Rezerve
P604  |Dijital set degen 0.0-2%100 %0.1 %30
P60S g:;::“‘t dam 4 0400 91 %100
P06 fll:;:m darm o 04100 %l %0
P607 |Oransal kazang 0-24200 %0.1 %100
= P608 |integral siiresi 0-200.0s, 0 ise pasif 0.1s 03s
O |Ps09 |Tirev siresi 0-20.00s, 0 ise pasif 0.1s 0.0
P610  |Adim miktan 0.00-1.00Hz 0.1 0.5Hz
P61l |Uyku frekanst 0.00-120.0Hz, O ise pasif 0.1 0.0Hz
P612 |Uyku siiresi 0-200 sanive 1s 10s
P613 |Uyanma degeri 0-9100 %l 0
P6l4 |Gosterge degeri 0-9999 1 9999
P615 Sjj;“ge harie 15 1 4
Pels |OomHEe vigd 5 4 1 2
P617 |Ustlimit frekansi  [0-maksimum frekans 0.1 48.00
P18 |Altlimit frekans:  |0-maksimum frekans 0.1 20.00
0: Her zaman aktif
1: Getl besleme degeri iist limite
P619 |Calisma modu ulagirsa minimum frekansta 1 0

gahsg. Geri besleme degeri alt
limite diiserse PID ¢aligsin




a o
] o
a 3 Ad Ayar Aralig! Gézlnirlik | Fab. Ayari
o
e
0: 4800
1: 9600
P700 |Haberlegme hizt 3119200 1
3: 38400
z
=4 0: 8N1 ASC
= 1: 8E1 ASC
ok 2: 801 ASC
% P701 |Haberlegme modu 3. 8N1 RTU 0
4: 8E1 RTU
5: 801 RTU
P702 |Adres 0-240 1 0
P800 |Parametre kilidi |0 ME 1 1
1: agk
P801 |Frekans segimi 0-50Hz 1-60Hz 1 1
= s 0: Sabit moment
P02 |k sesimi 1: Degisken moment 1 1
pap3 | s gerilim Detfsir 0.1 degisir
koruma ayan .
Diigik gerilim v s
P804 ko ayan Degisir 0.1 degisir
PS03 Qg‘“ sheatcle 40-120C 0.1 85/95C
oruma ayan
= z
S |psos [Mhmedstergefilticly 150 0.1 20
o suresi
=]
pgoy [AnalogsikisV] 1, g9 1
diisiik ¢arpan
Analog ¢ikig(V)
Ps08 yiksek garpan 0-9999 1
papg [fnilos shis(A) 4 g900 1
iigiik garpan
Analog gikig(A)
Pg10 yiiksck garpm 0-9999 1
pgiy |Olibant 0.00-maksimum frekans 0.01 0.00
kompanzasyonu
P812 |Yukan/Asag: hafiza|O: Sakla 1: 81l 1 1
7.Hata Ayiklama
Gosterge Aci Muhtemel neden Cdziim
OCO/UCO |Dururken asin alam | Siiriied arizali Satieiniza bagvurun

0C1/UC1

Hizlanmada agin1
akim

*Hizlanma stiresi gok kisa
*V/F egrisi yanlis se¢ilmis
*Motor veya motor kablosunda
kisa devre
*Tork arthrma ayan hatal
*Ginis genlimi gok diigiik
*Dinen motora start verilmis
*Parametre ayatlari hataly
*Siiriicii anzall

*Hizlanma stiresi gok kisa
*VIF egrisi yanlis seqilmig
*Motor veya motor
kablosunda kisa devre
*Tork arttwma ayar1 hatah
*(irig gerilimi gok diigiik
*Dénen motora start verilmis
*Parametre ayarlan hatali
*Siriicii arzal
*Hizlanma siiresini artirin
*V/F efrisin diizeltin
*Motoru ve kablolan kontrol
edin
*Tork arttwma degerini
dilstirin
*(irig gerilimini kontrol edin
*Yiilii kontrel edin
*Dénen motoru yakalama
dzellifini kullamn
*Daha biiyitk siiriicii kullamn
*Servisi arayin

Yavaslamada agitt

*Yavaslama siiresi ¢ok kisa

*Yavaglama siiresini uzatin

*Siiriicii kapasitesi uygun degil

oGyYez akim *Siriiedi yitke uygun degil *Daha biiyik stiriieii kullamn
*Zayif motor veya motor *Maotoru ve kablolan kontrol
kablosu izolasyonu edin
0C3TIC3 Sabit hizda asirn *Degigken yiik *Yiikii kontrol edin
akim *Dalgah veya digik giris *Girig gerilimini kontrol edin
gerilimi *Daha biiyik stiriieii kullamn

Dururken asin

*Yavaslama siiresi ¢ok kisa

*Besleme gerilimini kontrol

gerilim

*Anzali frenleme tinitesi veya
direnei

o gerilim *Siiriicii kapasitesi uygun degil | edin
. *Besleme gerilimini kontrol
*
i izl diigii Daeli;]i]:l:ifeya viiksek besleme din
gerilim i gen *Frenleme iinitesi ve direng
Siiriicii anzali Tl
= *Yavaglama siiresini uzatin
*Dalgla.ll veya yolsskbesles *B:s]jme gerilimini kontrol
o Yavaslamada agint gerilimi i

*Frenleme iinitesi ve direnci
kontrol edin




Gosterge Adi Muhtemel neden Gozim
*Yavaglama siiresi ¢ok kisa - vt s
*Dalgah veya yiiksek besleme B:(;l:me gerilimini kontrol
o Sabit hizda asin ¥ Agjﬁl;[él *Prenleme initesi ve direnci
gerilim S YUK O, kentrol edin
*Fren direnci yanhs segilmis - s
2 ren parametrelerini kontrol
*Fren parametreleri yanhs edin
ayarlanmg
Lo Dufullken diisiike
gerilim
LUl Hizlanmada diigiik
gerilim *Besleme gerilimi ditgik *Besleme gerilimini kontrol
*Ciris faz kaybi edin
LUz Yavaglamada diisitk | *Siiriicii anzalh *Servisi arayin
gerilim
L Sah_iF nzda diisiik
gerilim
Dururken siiriicil
010 i
agin yiik *Asin yitk *Yiilii azaltin veya siiriieli
izl Jorsiiiiet *Hizlanma siiresi gok kisa giielind arttirin
OL1 anma 2 SWUCH Tk arthrma ayarlan hatal *Hizlanma siiresini arthnn
apn yiik *V/F ayarlan hatah *Tork arttirma degerini
Vavasiamada stroet *Besleme gerilimi ditgik diigiirin
012 s §§mk *Hareket halindeki motora start [ *V/F ayarlarim kontrol edin
g verildi *(Girig gerilimini kontrol edin
Sabit hizda siirticn | ¥ Yiik sikish *Yiilii kontrol edin
oL agr yik
o Duru{]fen motor *Yiikii azaltin veya motor
agn yiik _— ; giiciinii artrm
*Motor giicii yetersiz *Hizl )
izl damotor | *Ehzl Rk amma siiresin arthinn
OT1 anma 3 *Motor koruma ayarlarm
agin yik Motor koruma ayarlan gok I
dnisiik yikseltin o
Yavaslamada motor *Bes?eme erilimi digik otk antema deferiod
o i VP ayaron hutal dslirten
anyk V/F ayarlart ha *VIF ayarlarim kontrol edin
*Motor izolasyonu zayf " z
Sabit lnzda motor Motor izolasyorunu kontrol
o agr yik edin
ES Acl Stop *Acil stop ginsi aktif *Gmisi kaldinn
*Haberlesme kablosu hasarli | *Kabloyu kontrol edin
Cco Haberlesme hatast | *Haberlesme ayarlan hatals *Ayarlan kontrol edin
*Habetlesme formati hataly *Formati kontrol edin
*Gevgek baglant *Baglantlar kontrol edin
20 Kablo kopuk *Transmitter anizah *Transmitteri kontrol edin
*Kablo kopuk *Kabloyu kontrol edin
Pr E;r::etre ¥ *Parametre degeri hatah *Ayarlan kontrol edin
Yanlis parametre *Parametre meveut degil veya |, i
B grubu kullameiva agk degil B placamistreyi il L
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