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Birçok fonksiyona sahip ve yüksek performanslı BMBC-ZE serisi ürünlerimizi tercih ettiğiniz için çok 

teşekkür ederiz. 

Kurallara uygun olmayan kullanım beklenmedik hatalara neden olabilir. İnvertörü kullanmadan önce 

cihazla birlikte verilen bu kullanım kılavuzunu dikkatlice okuyunuz. 

Kullanım kılavuzunu okumadan cihazı kurmayı, çalıştırmayı, bakım yapmayı veya incelemeyi 

denemeyin. Cihaz ve güvenlik talimatları hakkında tam anlamıyla bilgiye sahip olmadığınız sürece 

cihazı kullanmayın. Bu kılavuzda güvenlik talimatları  “Tehlike” ve “Uyarı” olmak üzere iki guruba 

ayrılır. Lütfen “ Tehlike” ve “  Uyarı” sembollerine ve ilgili açıklamalara özel dikkat gösterin. 

“ Tehlike” uygun olmayan kullanım biçiminin ölüm veya ciddi yaralanmalar gibi tehlikeli durumlara 

neden olabileceğini gösterir. 

“  Uyarı” uygun olmayan kullanım biçiminin hafif yaralanmalar ile ekipman zararına neden 

olabileceğini gösterir. 

Bu kılavuzdaki şekiller açıklamaların daha kolay anlaşılabilmesi için verilmiştir ve ürünle ufak 

farklılıklar gösterebilir. 

Ürünün tüm fonksiyonlarının kullanılabilmesi ve güvenliğin sağlanması için cihazı çalıştırmadan önce 

kullanım kılavuzunu dikkatlice okuyunuz. Daha sonraki kullanımlar için kılavuzu uygun bir yerde 

muhafaza ediniz. 

Herhangi bir sorunuz olması durumunda lütfen bizimle irtibata geçiniz. 
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Bölüm 1 Güvenlik Tedbirleri 
 

1.1 Ürün Kontrolü 
 

 

Cihaz nakliyeden önce sıkı bir şekilde paketlenmiştir. Nakliye sırasında oluşabilecek durumlar göz 

önünde bulundurularak montaj ve kurulum öncesinde aşağıdaki noktalara önem gösterilmelidir. 

Herhangi bir normal olmayan durum söz konusu ise satıcınızla irtibat kurunuz. 

 Nakliye sırasında cihaz veya kutusunda herhangi bir hasar veya deformasyon oluşmuş mu? 

 Kutu içerisinde cihazla birlikte kullanım kılavuzu mevcut mu? 

 Kutudan çıkan cihaz sipariş verdiğiniz ürün ile aynı mı? 

 Üründe gözle görülür bir hasar var mı? 

 Cihaz içerisinde olmaması gereken yabancı bir nesne var mı? 

 Tuş takımı üzerindeki düğmeler tamam mı? 

 Siparişini verdiğiniz opsiyonel ürünler ürün üzerinde mevcut mu? 

 Kalite kontrol sertifikası ve garanti belgesi mevcut mu? 

1.2 Nakliye ve Kurulum 
 

 

 Ürünleri taşırken yaralanmaları engellemek için uygun ekipman kullanınız 

 Tavsiye edilen adedin üzerindeki kutuyu üst üste dizmeyiniz 

 Kurulumun yapılacağı yerin sürücü ağırlığını taşıyabilecek mukavemette olduğundan emin 

olun. Kurulumu, kılavuza uygun biçimde yapın 

 Zarar görmüş ya da parçaları eksik ürünleri kurmayınız 

 Ürünü, üst kapağından veya dâhili pot’tan tutarak taşımayınız. Düşebilir veya bozulabilir 

 Ürün üzerine ağır malzemeler koymayınız 

 Sürücünün montaj yönünün doğru olduğunu kontrol ediniz 

 Vida ve metal parçalar gibi iletkenlerle, yağ gibi parlayıcı malzemelerin sürücüye girmesini 

önleyiniz 

 Ürün hassas olduğu için düşürmeyiniz veya darbelere maruz bırakmayınız 

 Ürünü aşağıdaki çevresel koşullara uygun yerlerde kullanınız. Aksi takdirde zarar görebilir 

Ortam sıcaklığı: -10℃ ~40℃ (Donma olmadan) 

Ortam rutubeti:%95 bağıl rutubet(Yoğuşma olmadan) 

Çalışma koşulları: İç ortam( Aşındırıcı ve parlayıcı gazlardan, yağ buharı, toz, kir ve direk güneş 

ışığından korunaklı) 

Vibrasyon: En fazla 0,5 G 

 Lütfen ürün montaj vidaların sıkılı olduğundan emin olun. 

 Aynı pano içerisine birden fazla sürücü monte edilecekse, cihazlar arası ve cihaz ile pano 

arasında bırakılması gereken boşluğa riayet edin. Pano içi sıcaklığı 40℃ altında tutabilmek 

için gerekiyorsa havalandırma fanları kullanın. Pano içerisindeki aşırı sıcaklık sürücünün 

hataya geçmesine, yangına veya diğer kazalara neden olabilir. 

 Sürücü konusunda hâkim kişiler tarafından kurularak parametre ayarları yapılmalıdır 

 Uyarı 

 Uyarı 
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1.3 Kablolama 
 

 

 Lütfen kablolama esnasında izolasyonuna zarar vermeyiniz. Aksi takdirde kullanıcılar elektrik 

şokuna maruz kalabilir 

 Sürücünün çıkış kısmında Güç faktörü düzeltme kapasitörleri veya EMC filtreleri 

kullanmayınız 

 Sürücü çıkışında kontaktör gibi anahtarlama ekipmanları kullanılması gerekiyorsa 

anahtarlama esnasında sürücünün çıkış vermediğinden emin olun 

 Yanlış kablolama sürücünün zarar görmesine neden olabilir 

 Sinyal kabloları elektriksel gürültüden etkilenmemesi için güç kablolarından mümkün 

olduğunca uzağa döşenmelidir 

 

 

 Bağlantılar yapılırken enerjinin kesik olduğundan emin olun 

 Bağlantılar uzman elektrik personeli tarafından yapılmalıdır 

 Bağlantılar kullanım kılavuzunda belirtildiği şekilde yapılmalıdır 

 Toprak bağlantısı tarif edildiği şekilde uygun kesitte kablo ile yapılmalıdır. Aksi takdirde 

elektrik şoku ve yangın riski mevcuttur 

 Lütfen sürücünün güç bağlantısını yüksek elektriksel gürültü üreten kaynak makinası gibi 

cihazlarla aynı kaynaktan almayınız 

 Taban plakasına ıslak elle dokunmayınız, çarpılabilirsiniz 

 Bağlantı terminallerine çıplak elle dokunmayınız 

 Sürücü giriş ve çıkış terminallerini sürücü gövdesine değdirmeyiniz, çarpılabilirsiniz 

 Sürücü geriliminin besleme gerilimi ile uyumlu olduğundan emin olunuz, sürücü hasarı ve 

yaralanmalar oluşabilir 

 Besleme kabloları R,S,T terminallerine bağlanmalıdır. Bu kablolar U,V,W terminallerine 

bağlanırsa sürücünüz bozulur 

 Sürücüye gerilim dayanım testi yapmayınız, aksi halde sürücü zarar görür 

 Frenleme ünitesi, frenleme direnci gibi ekipmanları kılavuza uygun olarak bağlayın, aksi halde 

sürücü hasarına veya yangına neden olabilir 

 Tüm vidaların sıkılı olduğundan emin olun 

1.4 İlk Enerjilendirme ve Test Çalışması 
 

 

 Sürücü enerjili iken veya çalışırken ön kapağı asla açmayınız, çarpılabilirsiniz 

 Ön kapak veya kablo terminali kapağı açık iken asla sürücüyü çalıştırmayınız. 

 Sürücü çalıştırılmadan önce parametre ayarlarını yapınız. Uygun veya hiç ayarlanmamış 

parametreler nedeniyle bağlı olan makineler beklenmedik hareketler yapabilir 

 Test çalışmasının motor yüke bağlı değilken yapılması tavsiye edilir 

 Acil durumlarda kullanılmak üzere “Acil Stop” butonu kullanın 

 Sürücünün beslemesine bağlanan kontaktörü sürücüyü çalıştırıp durdurmak için kullanmayın, 

aksi halde sürücü zarar görebilir. 

 Uyarı 

Tehlike 

 

 Uyarı 
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 Sürücü otomatik tekrar başlayacak şekilde ayarlandı ise, sürücü enerjili olduğu sürece motor 

ve bağlı olan yüke yaklaşmayınız 

 Sürücü kapasitesinin sistem gereksinimlerini karşıladığından emin olunuz 

 Lütfen sürücü parametrelerini çalışırken değiştirmeyiniz. 

 Sürücü enerjili iken veya enerji kesildikten sonra bir süre boyunca sürücüye temas etmeyiniz, 

aksi halde yanıklar oluşabilir 

 Sürücüye enerjili olduğu sürece hiçbir zaman ıslak elle müdahale etmeyiniz 

 Sürücü enerjili iken motor bağlantısını ayırmayın veya birleştirmeyin 

 

1.5 İnceleme ve Bakım 
 

 

 İnceleme ve bakımdan önce sürücünün enerjisinin kesildiğinden ve uyarı ışığının 

söndüğünden emin olun 

 Statik elektrik nedeniyle sürücüye zarar vermemek için sürücüye temas etmeden önce 

kendinizi topraklayınız 

 Sürücüye gerilim dayanım testi yapmayınız 

 

 

 Bu cihazı inceleyecek kişinin ürün hakkında tam bir bilgiye sahip olması gerekir 

 Hiçbir şekilde cihaz üzerinde değişiklik veya tamirat yapmayınız. Aksi halde ekipman hasarı, 

kişisel yaralanma ve hatta ölüm gibi istenmeyen sonuçlar doğabilir. 

1.6 Acil Stop 
 

 

 Sürücünün hata yapması durumunda makine ve ekipman ile kullanıcıyı tehlikeli durumlardan 

koruması için emniyet freni gibi harici tedbirler alın 

 Sürücü üzerindeki kıyıcı hata verdiğinde kablolama hatası(kısa devre), sürücü içi komponent 

arızası gibi durumları kontrol edin. Hatanın nedenini bulduktan sonra tamirat gerektiren bir 

durum varsa mutlaka yetkili servis ile irtibata geçiniz 

 Koruma fonksiyonları aktif olduğunda gerekli düzeltmeleri yaparak sürücüyü resetleyin ve 

tekrar çalıştırın  

1.7 Kullanım Ömrünü Tamamlayan Sürücünün İmhası 
 

 

Sürücüyü endüstriyel atık olarak değerlendirin, asla yakmayın. 

 

Tehlike 

 

 Uyarı 

Tehlike 

 

Tehlike 

 

 Uyarı 
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Bölüm 2 Ürün Tanıtımı 
 

2.1 Paketi Açarken 
Ürünü açarken lütfen aşağıdaki konulara dikkat ediniz: 

 Ürün kodunun siparişinizle uyumlu olduğunu kontrol edin 

 Ürünün hasar görüp görmediğini ve sipariş edilen tüm aksesuarların mevcut olup olmadığını 

kontrol edin 

 Bu kontrollerle ilgili herhangi bir aksaklık bulursanız lütfen satıcınızla irtibata geçin 

2.2. Sürücü Model Açılımı 
 

 

 

Model: BMBC ZE  0015   T2   B  

 Üretici Seri  Sürücü gücü  Gerilim   Montaj şekli 

    0015:1.5kW  T2:1 Faz 220V giriş B:Duvara monte 

    0150:15kW  T4: 3 Faz 380V giriş G:Panolu 
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2.3 Ürün Özellikleri 
 

Özellik BMBC-ZE 

Besleme Nominal Gerilim, 
Frekans 

1 Faz/3Faz AC220V 50/60Hz; 
3 Faz AC380V 50/60Hz  

Gerilim Aralığı 220V: 170V~240V ; 380V: 330V~440V 

Çıkış Nominal Gerilim  220V: 0~220V ; 380V: 0~380V 

Frekans Aralığı 0.10~400.00Hz 

Kontrol Metodu V/F kontrol, Uzay vektör kontrol 

İzleme Değerleri Çalışma durumu / Alarm tanımlamaları / interaktif gözetim: 
Örnek, frekans ayarı, çıkış frekansı / akımı, DC bara gerilimi, 
ünite sıcaklığı vs. 

K
o

n
tro

l Ö
zellikleri 

Çıkış Frekans Aralığı 0.10Hz~400.00Hz 

Frekans Ayar 
Çözünürlüğü 

Dijital giriş: 0.01Hz, 
Analog giriş: Maksimum çıkış frekansının % 0.1’i 

Çıkış Frekans Doğruluğu 0.01Hz 

V/F Kontrol V/F eğrisi ayarlanarak değişik yük gereksinimleri 
karşılanabilir 

Tork Kontrol Otomatik arttırma: Yük durumuna bağlı olarak tork otomatik 
arttırılır; 
Manuel arttırma: %0.0 ile %20.0 arasında ayarlanabilir 

Çok Fonksiyonlu Giriş 
Terminali 

6 adet çok fonksiyonlu giriş mevcuttur. 15 adet çoklu hız 
seçimi, 4 farklı hızlanma/yavaşlama zamanı seçimi, 
yukarı/aşağı fonksiyonu, acil stop, vs. 

Çok Fonksiyonlu Çıkış 
Terminali 

2 adet çok fonksiyonlu çıkış mevcuttur. Çalışıyor, duruyor, 
sayıcı, harici hata gibi görevler atanabilir 

Hızlanma / Yavaşlama 
süresi 

0~999.9s 

PID Kontrol Dahili PID kontrol 

Haberleşme Dahili RS485 Modbus 

Frekans Ayarı Analog giriş: 0-10V, 0-20mA 
Dijital giriş: Tuştakımı, haberleşme, Yukarı/Aşağı kontrol 

Çoklu Hız 6 adet terminal ile 15 farklı hız seçimi 

AVR Otomatik gerilim regülasyonu mevcuttur 

Sayıcı Dahili 2 adet sayıcı mevcuttur 

K
o

ru
m

a 
Fo

n
ksiyo

n
u

 

Aşırı Yük Her 10 dakikada 1 dakika %150 (Sabit tork) 

Aşırı Gerilim Ayarlanabilir 

Düşük Gerilim Ayarlanabilir 

Diğer Aşırı sıcaklık, çıkış kısa devre, aşırı akım, parametre kilitleme, 
vs. 

O
rtam

 
K

o
şu

lları 

Ortam Sıcaklığı -10℃ to 40℃(Donma yok) 

Ortam Rutubeti Maks %95 (Yoğuşmasız) 

Rakım 1000 metreden düşük 

Titreşim En fazla 0.5G 

Yap
ı 

Soğutma Şekli Cebri hava soğutmalı 

Koruma 
Sınıfı 

IP20 

Kurulum Duvara monte veya panolu 
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2.4 Ürün Kapasiteleri 
 

Model Besleme Çıkış Gücü 
(kW) 

Kapasite 
(kVA) 

Çıkış Akımı 
(A) 

Aşırı Yük 
Akımı (60S)(A) 

BMBC-ZE0004T2B 

1Faz / 3Faz 
220VAC 

50/60 Hz 

0,4 1,0 2,5 3,75 

BMBC-ZE0007T2B 0,75 2,0 5,0 7,5 

BMBC-ZE0015T2B 1,5 2,8 7,0 10,5 

BMBC-ZE0022T2B 2,2 4,5 11,0 16,5 

BMBC-ZE0037T2B 3,7 7,2 16,5 24,75 

BMBC-ZE0002T4B 

 
 
 

3Faz 
380VAC 

50/60 Hz 

0,2 1,0 0,8 1,2 

BMBC-ZE0004T4B 0,4 2,0 1,5 2,25 

BMBC-ZE0007T4B 0,75 2,2 2,7 4,05 

BMBC-ZE0015T4B 1,5 3,2 4,0 6,0 

BMBC-ZE0022T4B 2,2 4,0 5,0 7,5 

BMBC-ZE0037T4B 3,7 6,8 8,6 12,9 

BMBC-ZE0055T4B 5,5 10,0 12,5 18,75 

BMBC-ZE0075T4B 7,5 14,0 17,5 26,25 

BMBC-ZE0110T4B 11 19 24 36 

BMBC-ZE0150T4B 15 26 33 45 

BMBC-ZE0185T4B 18,5 32 40 60 

BMBC-ZE0220T4B 22 37 47 70,5 

BMBC-ZE0300T4B 30 52 65 97,5 

BMBC-ZE0370T4B 37 64 80 120 

BMBC-ZE0450T4B 45 72 90 135 

BMBC-ZE0550T4B 55 84 110 165 

BMBC-ZE0750T4B 75 115 152 228 

BMBC-ZE0900T4B 90 135 176 264 

BMBC-ZE1100T4B 110 160 210 315 

BMBC-ZE1320T4B 132 193 255 382,5 

BMBC-ZE1600T4B 160 230 305 457,5 

BMBC-ZE1850T4B 185 260 340 510 

BMBC-ZE2000T4B 200 290 380 570 

BMBC-ZE2200T4B 220 320 425 637,5 

 

2.4 Ürünün Saklanması 
 

Kurulumdan önce cihaz kutusunda saklanmalıdır. Ürün kullanılmadan bir süre saklanacaksa aşağıdaki 

maddelere dikkat ediniz: 

1. Ürünler tozlu ve kirli olmayan kuru ortamlarda saklanmalıdır 

2. Ortamdaki bağıl rutubet %95’den küçük olmalı ve yoğuşma olmamalıdır 

3. Ortamın sıcaklık değeri -26℃ ile +65℃ arasında olmalıdır 

4. Ortamda aşındırıcı sıvı ve gazlar bulunmamalı, ürün direk güneş ışığına maruz kalmamalıdır. 

Sürücüler uzun süre enerjilendirilmeden depolandığında elektrolitik kapasitörleri özelliklerini 

yitirebilir. Bu tarz bir saklama söz konusu ise, her yıl cihazlar en az 5 saat enerjilendirilip 

tekrar saklanmalıdır. İlk enerjilendirmede çekilebilecek yüksek akımları önlemek için gerilim 

kademeli olarak yükseltilmeli ya da akım kısıtlamalı bir dc kaynakla enerji verilmelidir.  
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Bölüm 3 Sürücünün Kurulumu 
 

3.1 Kurulum Ortamı ve Gereksinimler 
 

Kurulum ortamının sürücü ömrü üzerinde doğrudan etkisi vardır. Sürücünün kurulduğu ortamın 

aşağıdaki gereksinimleri karşıladığından emin olun: 

1. Ortam sıcaklığı -10℃ ile +40℃ arasında olmalıdır. 

2. Ortam rutubeti %0 ile %95 arasında olmalıdır. 

3. Güneş ışığı direk vurmamalıdır. 

4. Ortam aşındırıcı sıvı ve gazlar içermemelidir. 

5. Ortamda tozlu olmamalıdır 

6. Radyo aktif maddelerden ve yanıcı malzemelerden uzakta olmalıdır 

7. Kaynak makinası gibi elektromanyetik gürültü kaynaklarından uzakta olmalıdır 

8. Kurulum yüzeyi titreşime maruz kalmamalıdır 

9. Sürücü havalandırma iyi bir noktaya kurulmalı, fren direnci gibi ısı kaynaklarından uzakta 

olmalıdır 

10. Birden fazla sürücü aynı panoya yerleştirildiğinde sürücülerin kendi arasında ve sürücüler ile 

pano arasında gerekli boşluğu bıraktığınıza emin olun. Panonun havalandırılması için uygun 

debide bir fan kullanın 

 

 Tek sürücü kurulumu 

 

 
 

 

  



13 
 

 Birden fazla sürücü aynı panoya kurulduğunda 

Lütfen dikkat edin: Doğru soğutmanın sağlanması için sürücüleri üst üste monte etmeyin 

 

 
           Doğru Yerleşim             Yanlış Yerleşim 

 

 Birden fazla sürücü aynı panoya kurulduğunda lütfen fan yerleşimine dikkat edin 

 

 
           Yanlış Yerleşim             Doğru Yerleşim 
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3.2 Sürücü Ölçüleri 
 0,4-22kW 

 

 30-160kW 

 

 185-220kW 
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Model Dış Ölçüler (mm) Kurulum Ölçüleri (mm) 

W H H1 D A B Ød 

BMBC-ZE0004T2B 
BMBC-ZE0015T2B 

72 142 - 152 62,7 132,7 5 

BMBC-ZE0022T2B 
BMBC-ZE0037T2B 

100 183 - 143 90 173 5 

BMBC-ZE0004T4B 
BMBC-ZE0022T4B 

72 142 - 152 62,7 132,7 5 

BMBC-ZE0037T4B 
BMBC-ZE0055T4B 

100 183 - 143 90 173 5 

BMBC-ZE0075T4B 
BMBC-ZE0110T4B 

130 260 - 184 120 250 5 

BMBC-ZE0150T4B 
BMBC-ZE0220T4B 

195 280 - 179 182,5 266 7 

BMBC-ZE0300T4B 
BMBC-ZE0370T4B 

245 390 425 193 180 410 7 

BMBC-ZE0450T4B 
BMBC-ZE0550T4B 

300 500 540 252 200 522 9 

BMBC-ZE0750T4B 
 

338 546 576 256,5 270 560 
9 
 

BMBC-ZE0900T4B 
BMBC-ZE1100T4B 

338 550 580 300 270 564 9 

BMBC-ZE1320T4B 
BMBC-ZE1600T4B 

400 675 715 310 320 695 11 

BMBC-ZE1850T4B 
BMBC-ZE2200T4B 

300 1035 1080 500 

A1:240 
A2:150 
E1:220 
E2:450 
Ød:13 
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Bölüm 4 Kablolama 
 

Sürücünün kablolanması, güç ve kontrol kablolaması olarak iki ana guruba ayrılabilir 

 

 

AC Şebeke: Lütfen cihazı uygun gerilim değerine 
sahip şebekeye bağlayın 
 
 
 
 
 
Şalter: Kompak şalter veya kaçak akım korumalı 
tip kompak şalter. Ürün seçimi yaparken sürücü 
gücünü dikkate alınız 
 
 
 
 
Kontaktör: Lütfen kontaktörü sürücüyü çalıştırıp 
durdurmak için kullanmayınız. Aksi halde 
sürücünüz zarar görebilir 
 
 
 
AC Şok Bobini: Sürücünün toplam harmonik 
distorsiyonunu düşürmek için uygun değerde 
bir ürün seçiniz 
 
 
 
 
 
Dinamik Fren Direnci: Rejeneratif yüklerde 
sürücünün hataya geçmesini engellemek için 
uygun değerde direnç kullanınız 
 
 
 
 
 
 
Motor 
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4.1 Güç Devresi Kablolaması 

4.1.1 Harici Ekipman Açıklamaları 
 AC Şebeke: Sürücü özelliklerine(Gerilim, Frekans) uygun şebekeye bağlayınız 

 Kompak Şalter(MCCB): Sürücünün aşırı akım, düşük gerilim gibi durumlarda korunmasını ve 

kullanılmadığı zamanlarda şebekeden izole edilmesini sağlar 

 Kontaktör: Sürücü beslemesinin uzaktan kontrolünü sağlar 

 AC Şok Bobini: Şebekedeki gerilim dalgalanmalarından sürücüyü korur. Sürücünün neden 

olduğu harmonik akımlarını azaltır 

 Dinamik Fren Direnci: Rejeneratif yüklerde yavaşlama esnasında oluşan aşırı gerilim hatalarını 

engeller, daha kısa yavaşlama süreleri elde edilmesini sağlar. 15kW’a kadar olan cihazlarda 

dahili fren kıyıcı mevcuttur. Fren direnci seçimi için lütfen Bölüm 4 Tablo 9 ‘a bakınız 

 

 

 

4.1.2 Güç Devresi Kablolama Hatırlatmaları 
 

BMBC-ZE serisi sürücüler çok dayanıklı ve güvenilir ürünlerdir. Ancak yanlış ekipman seçimi veya 

uygun olmayan bağlantı / kullanım şekli ürün ömrünü kısaltabilir ya da zarar verebilir 

Lütfen çalışmaya başlamadan önce aşağıdaki maddeleri kontrol ediniz: 

 Sürücü besleme kabloları ve motor kabloları için uygun ebatta kablo başlığı kullanınız 

 Besleme gerilimini asla çıkış terminallerine bağlamayınız, sürücünüz zarar görür 

 Kablolama sonrasında artık kablo parçaları sürücü içerisinde bırakılmamalıdır. 

Sürücünüzü her zaman temiz tutun. Pano içerisinde delme işlemi yapılacaksa sürücünün 

içerisine yabancı maddelerin düşmesini engellemek için üstünü örtünüz 

 Sürücü yerel yasalara uygun olarak muhakkak topraklanmalıdır 

 Topraklama kablosunu mümkün olduğunca kalın kesitli kullanın 

 Topraklama noktası sürücüye mümkün olduğunca yakın olmalı, topraklama kablosu 

mümkün olduğunca kısa olmalıdır. 

 Eğer mümkünse sürücünün topraklaması bağımsız olmalıdır. Eğer mümkün değilse 

aşağıda gösterilen şekil 1 veya 2 deki gibi bir bağlantı yapın. 3 numaralı şekilde gösterilen 

bağlantı uygun değildir 
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 Elektriksel gürültüye bağlı hatalı çalışmanın önüne geçmek için sinyal kablolarını güç 

kablolarından en az 10 cm uzağa yerleştirin. 

 Motor kablosu en fazla 100 metre olmalıdır 

 Sürücü çıkışına güç faktörü düzeltme kondansatörleri veya EMC filtreleri bağlamayınız  

 
 Sürücünün enerjisi kesildikten sonra sürücü üzerinde işlem yapmadan önce en az 10 

dakika bekleyiniz. Enerjisi kesilse dahi bara kapasitörlerinde depolanan enerji ciddi 

yaralanmalara veya ölüme neden olabilir. 

 Elektro manyetik girişim: Sürücü içerisinde kullanılan yüksek frekanslı komponentler, 

sürücüye yakın bir yerde kullanılan haberleşme cihazları ile girişime neden olabilir. Bu 

durumda uygun bir RFI filtre kullanılabilir. 

 P/+ ve PR terminalleri arasında sadece uygun değerde frenleme direnci bağlayınız 
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4.1.3 Harici Ekipman Özellikleri 
Satın aldığınız sürücünün çıkış gücünü kontrol ediniz. Harici ekipmanlar bu güç değerine uygun 

seçilmelidir. 

Sürücü Tipi Giriş 
Gerilimi 

Motor Gücü 
(kW) 

Besleme 
Kablosu 

Kesiti (mm2) 

Kompak 
Şalter (A) 

Giriş 
Kontaktörü 

(A) 

BMBC-ZE0004T2B 1Faz / 
3Faz 

220VAC 
50/60 

Hz 

0,4 0,75 10 9 

BMBC-ZE0007T2B 0,75 0,75 16 12 

BMBC-ZE0015T2B 1,5 1,5 25 18 

BMBC-ZE0022T2B 2,2 2,5 32 25 

BMBC-ZE0037T2B 3,7 2,5 40 32 

BMBC-ZE0004T4B 3Faz 
380VAC 
50/60 

Hz 

0,4 0,75 10 12 

BMBC-ZE0007T4B 0,75 0,75 10 12 

BMBC-ZE0015T4B 1,5 0,75 10 12 

BMBC-ZE0022T4B 2,2 0,75 10 12 

BMBC-ZE0037T4B 3,7 1,5 16 12 

BMBC-ZE0055T4B 5,5 2,5 20 18 

BMBC-ZE0075T4B 7,5 4 32 25 

BMBC-ZE0110T4B 11 4 40 32 

BMBC-ZE0150T4B 15 6 50 38 

BMBC-ZE0185T4B 18,5 10 50 40 

BMBC-ZE0220T4B 22 10 63 50 

BMBC-ZE0300T4B 30 16 100 65 

BMBC-ZE0370T4B 37 25 100 80 

BMBC-ZE0450T4B 45 35 125 95 

BMBC-ZE0550T4B 55 50 160 115 

BMBC-ZE0750T4B 75 70 225 170 

BMBC-ZE0900T4B 90 95 250 205 

BMBC-ZE1100T4B 110 120 315 245 

BMBC-ZE1320T4B 132 120 350 300 

BMBC-ZE1600T4B 160 150 400 300 

BMBC-ZE1850T4B 185 185 500 410 

BMBC-ZE2000T4B 200 185 500 410 

BMBC-ZE2200T4B 220 240 630 475 

 

Yukarıdaki veriler sadece referans amaçlıdır 
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4.1.4 Güç Devresi Terminalleri 
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Terminal Sembolü Terminal Adı Açıklama 

R/L1, S/L2, T/L3 AC Besleme girişi Şebekeye bağlayınız 

U/T1, V/T2, W/T3 Sürücü çıkışı Motora bağlayınız 

+/B1,- Sürücü DC bara terminali Frenleme ünitesi bağlayınız 

+/B1,B2 Fren direnci bağlantısı Fren direnci bağlayınız 

+,PR 

E Toprak Sürücü gövdesini toprak 
terminaline bağlayınız 
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4.2 Kontrol Devresi Terminalleri 

4.2.1 Temel Bağlantı Diyagramı 
 

 

 

 

4.2.2 Kontrol Terminalleri Görünüşü 
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4.2.3 Kontrol Terminalleri Açıklaması 
 

Kontrol terminali görevleri P315-P320 (G/Ç Terminal fonksiyon seçimi) parametreleri ile 

değiştirilebilir. 

 Giriş Sinyalleri 

Tip Sembol Terminal Adı Açıklama İlgili Sayfa 

G
iriş Sin

yalleri 

FWD İleri Start İleri yönde start vermek için FWD sinyalini aktif edin, 
durdurmak için sinyali kesin 

35 

REV Geri Start Geri yönde start vermek için REV sinyalini aktif edin, 
durdurmak için sinyali kesin 

35 

S1  Çok fonksiyonlu giriş terminali 1 35 

S2  Çok fonksiyonlu giriş terminali 2 35 

S3  Çok fonksiyonlu giriş terminali 3 35 

S4  Çok fonksiyonlu giriş terminali 4 35 

+10V POT için 10V Analog girişler için besleme ucu 36 

FIV AG Gerilim 0-10V analog girişle sürücü hızı belirlenebilir 36 

FIC AG Akım 0-20mA analog giriş ile sürücü hızı değiştirilebilir  36 

GND AG toprak FIV, FIC, +10V, FOV ve FOC için ortak uç 36 

 

 Çıkış sinyalleri 

Tip Sembol Terminal Adı Açıklama İlgili Sayfa 

K
o

n
tak Ç

ıkışı 

MO1 Çok 
fonksiyonlu 
dijital çıkış 
terminali 

24 VDC 0.1A 36 

RA Röle Çıkışı 1 RC: Ortak uç 
RB: NK    250VAC/3A 
RA: NA   30VDC/3A 

36 

RB 

RC 
A

n
alo

g 
Ç

ıkış 
FOV Analog 

gerilim çıkışı 
0-10VDC analog çıkış, yük akımı maks.1mA 
Çıkış sinyali çıkış frekansı ile orantılıdır. 

36 

 

 Haberleşme 

Tip Sembol Terminal Adı Açıklama İlgili Sayfa 

R
S 4

85
 

RS+ RS485 + Sürücü kontrolleri haberleşme üzerinden 
yapılabilir 

36 

RS-+ RS485 - 36 

 

  



24 
 

4.2.4 Kablolama talimatları 
 

 Kontrol terminali bağlantıları için zırhlı burgulu çift kablo kullanın ve güç kablolarından 

mümkün olduğunca uzağa yerleştirin. 

 Kontrol terminallerine gerilim uygulamayınız 

 Röle çıkış terminallerine bağlanacak ekipmanın gerilim seviyesine uygun bir gerilim 

bağlayınız. 

 Kontrol terminali bağlantılarında 0.75 mm² kesitli kablo kullanın 

 Toplam kablo uzunluğu 30 metreyi geçmemelidir. 
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Bölüm 5 Çalıştırma 
 

Kontrol paneli iki ayrı kısımdan oluşmaktadır. Birinci bölüm ekranın bulunduğu gösterge, ikinci bölüm 

is düğmelerin bulunduğu tuş takımıdır. Gösterge parametrelerin ve durum bilgilerinin gösterilmesini 

sağlarken, tuş takımı ise kullanıcının gerekli değişiklikleri yapmasını ve sürücü kontrollerini 

gerçekleştirmesini sağlar. 

 

 

 

Durum göstergesi: Farklı durum bilgileri 
bu alanda gösterilir 
Ekran: Parametrelerin, izleme 
değerlerinin ve varsa alarm ve hataların 
gösterildiği alan 
 
Frekans ayar Potu 
 
 
Çalıştırma düğmesi 
 
Durdurma düğmesi 
 
 
Programlama düğmesi 
 
Kaydırma / Veri giriş düğmesi  

LED İndikatörler: 
RUN : Çalışıyor 
FWD : İleri yönde dönüyor 
REV : Geri yönde dönüyor 
Stop : Duruyor 
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5.1 Kontrol Paneli 

5.1.1 Düğme Fonksiyonları 
 

Düğme Sembolü Fonksiyon ve açıklama 

 

Fonksiyon seçim düğmesi 

 

Parametre menüsünde gezinmeyi ve seçili parametrenin değerini 
değiştirmeyi sağlar 

 

Kaydırma veya giriş düğmesi 
Kısa süre basıldığında ekranda görünen haneler arasında gezinmeyi, uzun 
basıldığında ise yapılan işlemi onaylamayı sağlar 

 

Frekans referansı olarak pot seçildiğinde sürücünün hızının arttırılıp 
azaltılmasını sağlar. 

 

Sürücüyü çalıştırır 

 

Sürücüyü durdurur 

 

5.1.2 Ekran Açıklamaları 
 

 Gösterge Açıklama 

1 

 

Enerji verildiğindeki frekans referansı değeri 

2 

 

Çıkış frekansı değeri 

3 

 

Motor akımı değeri 

4 

 

Motor dönüş yönü 

 

Bu gösterge ekranları arasında geçiş yapmak için  düğmesine kısa süre basınız 
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5.2 Kontrol Paneli Kullanma Talimatı 
 

Program Düğme Adı Görünüm Açıklama 

1 Enerjiyi verin 

 

İlk enerji verildiğinde referans frekansı 
gösterilir. İnvertör bekleme 
durumundadır 

2 
basın 

 

“Mode” düğmesine basılarak parametre 
ayar menüsüne girilir. İlk hane yanıp 
sönmeye başlar( Bu hanenin 
değiştirilebileceğini gösterir) 

3 
 4 kere 
basın 

 

İlk hanenin değeri “0” dan “4” e getirilir 

4  kısa kısa 2 
kere basın 

 

Sola doğru iki hane kaydırılır, 3. Hane 
yanıp sönmeye başlar 

5  1 kere 
basın 

 

 

3. hane “0” dan “1” e arttırılır 

6                 
Basılı tutun 

 

Parametrenin değeri gösterilir 

7  Basın 

 

Parametre değeri “1” den “0” a değiştirilir 

8 Basılı tutun 

 

Değiştirilen değeri kaydetmek için 
düğmeye uzun basılır. Kayıt 
tamamlandığında sırada bir sonraki 
parametre adı gösterilir 

9 Basın 

 

İlk ekrana dönmek için “Mode” 
düğmesine basılır 

 

Not: 

1. Parametre değeri değiştirilirken ”Mode” düğmesine basılırsa, parametre değeri 

değiştirilmeden ana ekrana dönülür 

2. Değiştirilme işlemi onaylandığında (“Enter” düğmesine uzun basılarak) değer değiştirilemezse 

bir hata mesajı (Err) gösterilebilir 
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Program Düğme Adı Görünüm Açıklama 

1 Enerjiyi verin 

 

Referans frekansı gösterilir 

2 Çevirin 

 

Referans frekansını 5Hz’e ayarlayın 

3 basın 

 

Sürücü ileri yönde çalıştırılır 

4 basın 

 

Çıkış frekansı göstergesine geç 

5  Çevirin 

 

Pot ile referans frekansını 15Hz’e 
aldığınızda çıkış frekansı 5Hz’den 15Hz’ 
yükselir 

6 bir kez 
basın 

 

Akım gösterge moduna geçilir 

7 bir kez 
basın 

 

Dönüş yönü ayar göstergesine geçilir 

8 bir kez 
basın 

 

Parametre ayar menüsüne geçilir 

9 6 kere 
basın 

 

Değiştirmek üzere “P006” seçilir 

10 uzun basın 

 

P006 içeriği: Sürücünün sıcaklığı 22.8 C 

11 2 kere 
basın 

 

Ana gösterge ekranına dönülür, referans 
frekansı 15 Hz 

12 basın 

 

Sürücü durmak üzere yavaşlamaya 
başladığında, frekans göstergesi yanıp 
söner. Tamamen durduğunda sabit olarak 
referans frekansı gösterir 

 

Not: Referans frekansı, çıkış frekansı, çıkış akımı ve motor hızı çalışma esnasında “Enter” düğmesine 

basılarak sırayla izlenebilir. 
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Bölüm 6 Parametreler 
 

Cihazı kullanmadan önce bu bölümü mutlaka okuyunuz 

6.1 İzleme Parametreleri 

Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min. artış Fabrika 
ayarı 

Sayfa 

İzlem
e

 P
aram

etreleri 

P000 Ana gösterge ekranı 
seçimi 

0-32 1 1  

P001 Referans frekansı Sadece okunur ----- -----  

P002 Çıkış frekansı Sadece okunur ----- -----  

P003 Çıkış akımı Sadece okunur ----- -----  

P004 Motor hızı Sadece okunur ----- -----  

P005 DC bara gerilimi Sadece okunur ----- -----  

P006 Sürücü sıcaklığı Sadece okunur ----- -----  

P007 PID Sadece okunur ----- -----  

P010 Alarm kaydı 1 Sadece okunur ----- -----  

P011 Alarm kaydı 2 Sadece okunur ----- -----  

P012 Alarm kaydı 3 Sadece okunur ----- -----  

P013 Alarm kaydı 4 Sadece okunur ----- -----  

P014 Son hatada referans 
frekansı 

Sadece okunur ----- -----  

P015 Son hatada çıkış 
frekansı 

Sadece okunur ----- -----  

P016 Son hatada çıkış akımı Sadece okunur ----- -----  

P017 Son hatada çıkış 
gerilimi 

Sadece okunur ----- -----  

P018 Son hatada DC bara 
gerilimi 

Sadece okunur ----- -----  
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6.2 Temel Parametreler 

Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min.  
Artış 

Fab. 
Ayarı 

Sayfa 

Te
m

el P
aram

etreler 

P100 Dijital referans frekansı 0.00-maks frekans 0.01 0.00  

P101 Frekans referansı seçimi 0: Dijital referans 
1: Analog gerilim (0-10V DC) 
2: Analog akım (0-20mA DC) 
3: POT (Tuştakımı) 
4: Yukarı / Aşağı  
5:Haberleşme 

1 0  

P102 Kontrol yeri seçimi 0: Kontrol paneli 
1: Terminal 
2: Haberleşme 

1 0  

P103 “Stop” Düğmesi kilidi 0: Pasif 
1: Aktif 

1 1  

P104 Ters yön kilidi 0: Ters yöne dönemez 
1: Ters yöne dönebilir 

1 1  

P105 Maksimum frekans Min. Frekans-400.00Hz 0.01 50.00 55 

P106 Minimum frekans 0.00-Maks frekans 0.01 0.00  

P107 Hızlanma süresi 1 0-999.9s 0.1 Modele 
bağlı 

 

P108 Yavaşlama süresi 1 0-999.9s 0.1  

P109 V/F maksimum gerilim V/F orta gerilim-500.0V 0.1 400.0  

P110 V/F temel frekans V/F orta frekans - Maksimum 
frekans 

0.01 50.00  

P111 V/F orta gerilim V/F minimum Gerilim - V/F 
maksimum gerilim 

0.1 Değişir  

P112 V/F orta frekans V/F minimum frekans- V/F 
temel frekans 

0.01 2.50  

P113 V/F minimum gerilim 0-V/F orta gerilim 0.1 15.0  

P114 V/F minimum frekans 0-V/F orta frekans 0.01 1.25  

P115 Anahtarlama frekansı 1.0K-15.0K 0.1 Değişir  

P116 Anahtarlama frekansı oto 
değişim 

Rezerve 1 0  

P117 Fabrika ayarlarına alma 8: fabrika ayarlarına al 1 0  

P118 Parametre kilidi 0: Açık 
1: Kilitli 

1 0  

P200 Kalkış modu 0: Rampalı 
1: Dönen motoru yakala 

1 0  

P201 Duruş Modu 0: Rampalı 
1: Serbest duruş 

1 0  

P202 Kalkış frekansı 0.10-10.00 Hz 0.01 0.5  

P203 Duruş frekansı 0.10-10.00 Hz 0.01 0.5  

P204 Kalkış DC Fren akımı %0-%150 nominal motor akımı %1 %100  

P205 Kalkış DC fren süresi 0-25.0 saniye 0.1 0  

P206 Duruş DC Fren akımı %0-%150 nominal motor akımı %1 %100  

P207 Duruş DC fren süresi 0-25.0 saniye 0.1 0  

P208 Tork Arttırma %0-%20 1 %5  
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Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min.  
Artış 

Fab. 
Ayarı 

Sayfa 

Te
m

el P
aram

etreler 

P209 Nominal motor gerilimi 0-500.0 V 0.1 380.0  

P210 Nominal motor akımı 0-sürücü nominal akımı 0.1 Değişir  

P211 Motor yüksüz akımı (%) 0-%100 0.1 %40  

P212 Nominal motor hızı 0-6000 d/dk 1 1420  

P213 Motor kutup sayısı 0-20 1 4  

P214 Nominal kayma 0-10.00 Hz 0.01 2.50  

P215 Nominal motor frekansı 0-400.00 Hz 0.01 50.00  

P216 Stator direnci 0-100Ω 0.01 0  

P217 Rotor direnci 0-100Ω 0.01 0  

P218 Rotor özendüktansı 0-1.000H 0.01 0  

P219 Rotor doğal endüktansı 0-1.000H 0.01 0  
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6.3 Giriş Çıkış Parametreleri 

Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min.  
Artış 

Fab. 
Ayarı 

Sayfa 

G
iriş Ç

ıkış P
aram

etrele
ri 

P300 FIV minimum gerilim girişi 0-FIV maksimum gerilim 0.1 0  

P301 FIV maksimum gerilim 
girişi 

FIV minimum gerilim-10V 
 

0.1 10.0  

P302 FIV giriş filtre süresi 0-25.0 saniye 0.1 1.0  

P303 FIC minimum akım girişi 0-FIV maksimum akım 0.1 0  

P304 FIC maksimum akım girişi FIV minimum akım-20mA 
 

0.1 20.0  

P305 FIC giriş filtre süresi 0-25.0 saniye 0.1 1.0  

P306 FOV minimum gerilim 
çıkışı 

0-FOV maksimum gerilim 0.1 0  

P307 FOV maksimum gerilim 
çıkışı 

FOV minimum gerilim-10V 
 

0.1 10.0  

P310 Düşük analog frekansı 0-600.00  0.00  

P311 Düşük analog yönü 0/1 1 0  

P312 Yüksek analog frekansı 0-600.00 Hz 0.01  50.00  

P313 Yüksek analog yönü 0/1 1 0  

P314 Analog giriş tersleme 0/1 1 0  

P315 FWD Giriş Terminali 0: Kullanılmıyor 
1: Jog 
2: İleri jog 
3: Geri jog 
4: İleri- Geri 
5: Çalış 
6: İleri 
7: Geri 
8: Dur 
9: Çoklu hız 1 
10: Çoklu hız 2 
11: Çoklu hız 3 
12: Çoklu hız 4 
13: Hızlanma/Yavaşlama 1 
14: Hızlanma/Yavaşlama 2 
15: Hız arttır 
16: Hız azalt 
17: Acil stop 
18: Hata reset 
19: PID çalıştır 
20: PLC çalıştır 
21: Zamanlayıcı 1 çalış 
22: Zamanlayıcı 2 çalış 
23: Sayıcı pals girişi 
24: Sayıcı reset girişi 
25: PLC hafızasını sil 
26: Sarma işlemini başlat 
 

1 6  

P316 REV Giriş Terminali 1 7  

P317 S1 Giriş Terminali 1 1  

P318 S2 Giriş Terminali 1 18  

P319 S3 Giriş Terminali 1 15  

P320 S4 Giriş Terminali 1 16  
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Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min.  
Artış 

Fab. 
Ayarı 

Sayfa 

G
iriş Ç

ıkış P
aram

etrele
ri 

P321 Rezerve P315 ile aynı 1 8  

P322 Rezerve P315 ile aynı 1 9  

P323 M01 Çıkış Terminali 0: Kullanılmıyor 
1: Çalışıyor 
2: Frekansa ulaşıldı 
3: Hata 
4: Sıfır hız 
5: Frekans 1’e ulaşıldı 
6: Frekans 2’ye ulaşıldı 
7: Hızlanıyor 
8: Yavaşlıyor 
9: Düşük gerilim 
10: Zamanlayıcı 1 çıkış 
11: Zamanlayıcı 2 çıkış 
12: PLC faz tamamlandı 
13: PLC görev tamamlandı 
14: PID üst limit 
15: PID alt limit 
16: 4-20mA sensör kopuk 
17: Aşırı yük 
18: Aşırı tork 
26: Sarma işlemi tamamlandı 
27: Sayıcı çıkış 
28: Sayıcı ara çıkış 
 

1 01  

P324 M02 Çıkış Terminali 1 02  

P325 Röle Çıkış Terminali 1 03  

P326 FOV Çıkış Terminali 0: Çıkış frekansı 
1: Çıkış akımı 
2: DC bara gerilimi 
3: Çıkış gerilimi 
4: Pals çıkışı (1pals/Hz) 
5: Pals çıkışı (2pals/Hz) 
6: Pals çıkışı (3pals/Hz) 
7: Pals çıkışı (6pals/Hz) 

1 0  

P327 FOC Çıkış Terminali 1 1  
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6.4 Üst Düzey Parametreler 

Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min.  
Artış 

Fab. 
Ayarı 

Sayfa 

Ü
st D

ü
zey P

aram
etrele

r 

P400 Jog frekansı 0.00 maksimum frekans 0.01 5.00  

P401 Hızlanma süresi 2 0-999.9 saniye 0.1 10.0  

P402 Yavaşlama süresi 2 0-999.9 saniye 0.1 10.0  

P403 Hızlanma süresi 3 0-999.9 saniye 0.1 20.0  

P404 Yavaşlama süresi 3 0-999.9 saniye 0.1 20.0  

P405 Hızlanma süresi 4 / Jog 
hızlanma süresi 

0-999.9 saniye 0.1 2.0  

P406 Yavaşlama süresi 4 / Jog 
yavaşlama süresi 

0-999.9 saniye 0.1 2.0  

P407 Sayıcı sayma değeri 0-9999 1 100  

P408 Sayıcı ara sayma değeri 0-9999 1 50  

P409 Hızlanma torku sınırı %0-%200 %1 %150  

P410 Sabit hız tork sınırı %0-%200 %1 %100  

P411 Yavaşlamada aşırı gerilim 
engelleme 

0/1 1 1  

P412 AVR 0-2 1 1  

P413 Otomatik enerji tasarrufu %0-%100 %1 %0  

P414 Dinamik frenleme gerilimi Modele göre değişir 0.1 800.0  

P415 Frenleme oranı %40-%100 1 %50  

P416 Anlık enerji kesintisinden 
sonra otomatik başla 

0-1 1 0  

P417 İzin verilen anlık enerji 
kesinti süresi 

0-10 S 1 5.0 S  

P418 Dönen motoru yakalama 
akım limiti 

%0-%200 1 %150  

P419 Dönen motoru yakalama 
hata süresi 

0-10 Saniye 1 50  

P420 Oto tekrar başlama adedi 0-5 1 0  

P421 Oto tekrar başlama 
bekleme süresi 

0-100 Saniye 2 2  

P422 Aşırı tork aksiyonu 0-3 1 0  

P423 Aşırı tork algılama seviyesi %0-%200 1 %0  

P424 Aşırı tork algılama süresi 0-20.0 Saniye 0.1 0  

P425 Hedef frekans 1 0.00-maksimum frekans 0.01 100  

P426 Hedef frekans 2 0.00-maksimum frekans 0.01 5.0  

P427 Zamanlayıcı 1 0-10.0 saniye 0.1 0  

P428 Zamanlayıcı 2 0-100 saniye 1 0  

P429 Sabit hız tork limiti süresi 0-999.9 Saniye 0.1 Değişir  

P430 Hedef frekans histerisiz  0.00-2.00 0.01 0.50  

P431 Atlama frekansı 1 0.00-maksimum frekans 0.01 0  

P432 Atlama frekansı 2 0.00-maksimum frekans 0.01 0  

P433 Atlama frekansı genişliği 0.00-2.00 0.01 0.50  

P434 Yukarı/Aşağı adım miktarı 0-10.00 Hz 0.01 0.1  

P435 Yukarı/Aşağı hafıza 0: Sakla  1: Sil 1 0  
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6.5 PLC Parametreleri 

Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min.  
Artış 

Fab. 
Ayarı 

Sayfa 

P
LC

 P
aram

etreleri 

P500 PLC hafıza modu 0-1 1 0  

P501 PLC başlangıç modu 0-1 1 0  

P502 PLC çalışma modu 0: 1 çevrim çalış ve dur 
1: 1 çevrim çalışma bekleme 
modu 
2: Döngüsel çalışma 
3: Döngüsel çalışma bekleme 
modu 
4: Bir çevrim çalış ve çevrim 
bittiğinde aynı hızda çalışmaya 
devam et 

1 0  

P503 Çoklu hız 1 0.00-maksimum frekans  0.01 10.0  

P504 Çoklu hız 2 0.00-maksimum frekans 0.01 15.0  

P505 Çoklu hız 3 0.00-maksimum frekans 0.01 20.0  

P506 Çoklu hız 4 0.00-maksimum frekans  0.01 25.0  

P507 Çoklu hız 5 0.00-maksimum frekans 0.01 30.0  

P508 Çoklu hız 6 0.00-maksimum frekans 0.01 35.0  

P509 Çoklu hız 7 0.00-maksimum frekans  0.01 40.0  

P510 Çoklu hız 8 0.00-maksimum frekans 0.01 45.0  

P511 Çoklu hız 9 0.00-maksimum frekans 0.01 50.0  

P512 Çoklu hız 10 0.00-maksimum frekans  0.01 10.0  

P513 Çoklu hız 11 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0  

P514 Çoklu hız 12 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0  

P515 Çoklu hız 13 0.00-maksimum frekans  0.01 10.0  

P516 Çoklu hız 14 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0  

P517 Çoklu hız 15 0.00-maksimum frekans 0.01 10.0  

P518 PLC operasyon süresi 1 0-9999 saniye 1 100  

P519 PLC operasyon süresi 2 0-9999 saniye 1 100  

P520 PLC operasyon süresi 3 0-9999 saniye 1 100  

P521 PLC operasyon süresi 4 0-9999 saniye 1 100  

P522 PLC operasyon süresi 5 0-9999 saniye 1 100  

P523 PLC operasyon süresi 6 0-9999 saniye 1 0  

P524 PLC operasyon süresi 7 0-9999 saniye 1 0  

P525 PLC operasyon süresi 8 0-9999 saniye 1 0  

P526 PLC operasyon süresi 9 0-9999 saniye 1 0  

P527 PLC operasyon süresi 10 0-9999 saniye 1 0  

P528 PLC operasyon süresi 11 0-9999 saniye 1 0  

P529 PLC operasyon süresi 12 0-9999 saniye 1 0  

P530 PLC operasyon süresi 13 0-9999 saniye 1 0  

P531 PLC operasyon süresi 14 0-9999 saniye 1 0  

P532 PLC operasyon süresi 15 0-9999 saniye 1 0  

P533 PLC operasyon yönü 0-9999 1 0  
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6.6 PID Parametreleri 

Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min.  
Artış 

Fab. 
Ayarı 

Sayfa 

P
ID

 P
aram

etreleri 

P600 PID kontrol 0: Pasif 
1: Tuş takımından çalıştır 
2: Harici terminalden çalıştır 

1 0  

P601 PID çalışma yönü 0: Negatif 
1: Pozitif 

1 0  

P602 PID set değeri girişi 0: P604 
1:FIV 
2:FIC 

1 0  

P603 PID gerçek değer girişi 0: FIV 
1: FIC 
2: FIV-FIC 
3: FIC-FIV 

1 0  

P604 Maks. Gerilimde geri 
besleme değeri 

%0.0-%100.0 %0.1 %0.0  

P605 PID üst limit alarm değeri %0.0-%100.0 %1 %100  

P606 PID alt limit alarm değeri %0.0-%100.0 %1 %0  

P607 PID oransal kazanç %0.0-%200.0 %0.1 %100  

P608 PID integral süresi 0.0-200.0 Saniye (0 ise pasif) 0.1  0.1  

P609 PID türev süresi 0.00-20.00 Saniye (0 ise pasif) 0.1 0.0  

P610 PID kontrol adım genişliği 0.00-1.00 Hz 0.01 0.10  

P611 PID uyku frekansı 0.00-120.0 Hz (0 ise pasif) 0.01 0.00  

P612 PID uyku süresi 0-200 saniye 1 10  

P613 PID uyanma değeri %0-%100 %1 0  

P614 PID gösterge değeri 0-10000 1 1000  

P615 PID hane sayısı 1-4 1 1  

P616 PID virgül sonrası hane 
sayısı 

0-4 1 1  

P617 PID üst limit frekansı 0-maksimum frekans 0.1 48.00  

P618 PID alt limit frekansı 0-maksimum frekans 0.1 20.00  

P619 PID çalışma modu 0: Her zaman çalış 
1: Gerçek değer 
üstlimite(P605) ulaştığında 
min. Frekansta çalış, alt limite 
(P606) geri döndüğünde PID 
devam etsin 

1 0  
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6.7 Haberleşme Parametreleri 

Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min.  
Artış 

Fab. 
Ayarı 

Sayfa 

H
ab

erleşm
e P

aram
etreleri 

P700 Haberleşme hızı 0: 4800 bps 
1: 9600 bps 
2: 19200 bps 
3: 38400 bps 

1 0  

P701 Haberleşme modu 0: 8N1 ASCII 
1: 8E1 ASCII 
2: 8O1 ASCII 
3: 8N1 RTU 
4: 8E1 RTU 
5: 8O1 RTU 

1 0  

P702 Haberleşme adresi 0-240 1 0  
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6.8 Uzman Parametreleri 

Fo
n

ksiyo
n

 

P
aram

etre 

Adı Ayar aralığı Min.  
Artış 

Fab. 
Ayarı 

Sayfa 

U
zm

an
 P

aram
etreleri 

P800 Uzman parametre kilidi 0: Kilitli 
1: Açık 

1 111  

P801 Besleme frekans seçimi 0: 50 Hz 
1: 60 Hz 

1 0  

P802 Sabit/değişken tork seçimi 0: Sabit tork 
1: Değişken tork 

1 0/1  

P803 Aşırı gerilim koruma ayarı Modele göre değişir 1 Değişir  

P804 Düşük gerilim koruma 
ayarı 

Modele göre değişir 1 Değişir  

P805 Aşırı sıcaklık koruma ayarı 40-120 C 1 85/95C  

P806 Akım gösterme filtre 
süresi 

0-10.0 0.1 2.0  

P807 Analog çıkış(0-10V) düşük 
katsayı 

0-9999 1 -  

P808 Analog çıkış(0-10V) yüksek 
katsayı 

0-9999 1 -  

P809 Analog çıkış(0-20mA) 
düşük katsayı 

0-9999 1 -  

P810 Analog çıkış(0-20mA) 
yüksek katsayı 

0-9999 1 -  

P811 Ölü zaman 
kompanzasyonu 

0.00-maksimum frekans 0.01 0.00  

P812 Yukarı/Aşağı hafıza 
seçenekleri 

0: Sakla 
1: Sil 

1 0  
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Bölüm 7 Parametrelerin Detaylı Açıklaması 
 

Cihazı kullanmadan önce bu bölümü mutlaka okuyunuz 

7.1 İzleme Parametreleri 
Parametre Adı Ayar 

aralığı 
Açıklama 

P000 

Ana gösterge ekranı 
seçimi 

(İlk Değer:00) 
(Ayar aralığı:0-32) 

00 Set frekansı 

01 Çıkış frekansı 

02 Çıkış akımı 

03 Motor hızı 

04 DC bara gerilimi 

05 Sürücü sıcaklığı 

09 En son hata kodu (1) 

10 En son hata kodu (2) 

11 En son hata kodu (3) 

12 En son hata kodu (4) 

13 Hata anında sürücü set frekansı 

14 Hata anında sürücü çıkış frekansı 

15 Hata anında sürücü çıkış akımı 

16 Hata anında sürücü motor gerilimi 

17 Hata anında sürücü DC bara gerilimi 

18 Hata anında sürücü sürücü sıcaklığı 

 

P001 Set frekansını gösterir 

P002 Çıkış frekansını gösterir 

P003 Çıkış akımını gösterir 

P004 Motor hızını gösterir 

P005 DC bara gerilimini gösterir 

P006 Sürücü sıcaklığını gösterir 

P0010 En son oluşan hata kodunu gösterir 

P0011 En sondan bir önceki hata kodunu gösterir 

P0012 En sondan iki önceki hata kodunu gösterir 

P0013 En sondan üç önceki hata kodunu gösterir 

P0014 Hata anında sürücü set frekansını gösterir 

P0015 Hata anında sürücü çıkış frekansını gösterir 

P0016 Hata anında sürücü çıkış akımını gösterir 

P0017 Hata anında sürücü motor gerilimini gösterir 

P0018 Hata anında sürücü DC bara gerilimini gösterir 

 

Oluşan hataların nedenlerini hata anındaki sürücü değerlerine bakarak belirleyebilirsiniz. 

Ana ekran görüntüsünü değiştirmek için F.00 parametresini değiştirebileceğiniz gibi, sürücüye ait 

değerleri p001-P018 parametrelerinden direk izleyebilirsiniz. 
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Değerleri izlemek için yapılması gerekenler aşağıdaki tabloda gösterilmiştir: 

Program Düğme Adı Görünüm Açıklama 

1 Enerjiyi verin 

 

(1) Sürücü bekleme modundadır 
(2) Tuştakımı sürücü set frekansını 

gösterir 
 

2 

basın 
 

Sürücüyü çalıştırın 
(1) Sürücü çalışıyor, RUN led’i yanar 
(2) Ekran set frekansını gösterir 

FWD Led’i yanar. Dönüş yönü ileridir 
 

3 
1 kere 
basın  

 

Ekranı değiştir; Çıkış frekansı gösterilene 
kadar ekranı değiştirin. Sürücü ileri 
yönde çalışıyor, çıkış frekansı 50.0Hz 

4  
1 kere 
basın 

 

Ekranı değiştir; Çıkış akımı gösterilene 
kadar ekranı değiştirin. Çıkış akımı 0A 

5  
1 kere 
basın 

 

Çalışma durumunu göster 
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7.2 Temel Parametreler 
 

P100 Dijital frekans set değeri     (Fabrika Ayarı:0.00Hz) 

 Ayar aralığı 0.00-Maks Frekans Birim 0.01 

 

P101 “0” olarak seçildiyse sürücü set frekansı P100 ile belirlenir. Çalışma esnasında set frekansı, P100 

parametresinin içeriği değiştirilerek veya  “Yukarı ok” ve “ Aşağı ok” düğmelerine basılarak 

değiştirilebilir. Hız değeri P100 parametresinin değeri değiştirilerek ayarlandı ise, sürücü 

durdurulduğunda veya enerjisi kapatılıp açıldığında son değeri hafızasında tutar. Ok tuşları ile yapılan 

değişiklikler saklanmaz. 

 

P101 Frekans referansı seçimi     (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-5 Birim 1 

 Açıklama 0: Dijital referans 
1: Analog gerilim (0-10V DC) 
2: Analog akım (0-20mA DC) 
3: POT (Tuştakımı) 
4: Yukarı / Aşağı  
5:Haberleşme 

 

0: Sürücü set frekansı P100 ile belirlenir. Set frekansı yukarı ve aşağı ok tuşları ile değiştirilebilir. 

1: Sürücü set frekansı analog gerilim girişi(0-10VDC) ile belirlenir. Giriş FIV terminaline bağlanır. Pot 

ve harici gerilim girişi bağlantıları aşağıda gösterilmiştir. 

 
Set frekansının analog giriş ile belirlenmesi 

 
Set Frekansının POT ile belirlenmesi 
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2: Sürücü set frekansı analog akım girişi(0-20mA DC) ile belirlenir. Bağlantı FIC terminaline yapılır 

 
 

3: Sürücü set frekansı dahili POT ile belirlenir 

4: Sürücü set frekansı yukarı aşağı girişleri ile belirlenir.  

 
Bu modu kullanabilmek için aşağıdaki parametre ayarlarının yapılması gerekir: 
P317:15 (S1 Terminalinin görevi yukarı olarak ayarlanır) 
P318:16 (S2 Terminalinin görevi aşağı olarak ayarlanır) 

 

 

 

 

 

P102 Kontrol yeri seçimi       (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-2 Birim 1 

 Açıklama 0: Kontrol paneli(FWD/REV/STOP) 
1: Terminal 
2: Haberleşme(RS485) 
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Bu parametre ile sürücünün nereden çalıştırılacağı belirlenir. 

0: Sürücü kontrol panel ile çalıştırılıp durdurulur. Çalıştırmak için “RUN” düğmesine, durdurmak için 

”STOP” düğmesine basınız 

1:Sürücü dijital giriş terminallerinden verilecek sinyaller ile çalıştırılıp durdurulur. Farklı bağlantı 

şekilleri aşağıda gösterilmiştir. 

İki kablolu bağlantı: 

Parametre ayarları: 
P102:1 
P315:6 
P316:7 
 
Çalışma Şekli: 

Giriş Durumu 
Sürücü Durumu 

K1 K2 

Aktif Pasif İleri çalış 

Pasif Pasif Dur 

Pasif Aktif Geri çalış 

Aktif Aktif Mevcut çalışmayı koru 

 

 
Üç kablolu bağlantı: 

Parametre ayarları: 
P102:1 
P317:6 (S1- İleri çalış) 
P318:7 (S2- Geri çalış) 
P319:8 (S3- Dur) 
 
Çalışma Şekli: 
 
S1 veya S2 butonlarından herhangi birine basıldığında sürücü o yönde çalışmaya başlar. Yön 
değiştirmek için ilgili butona bir kez basıp çekmek yeterlidir. Durdurmak için stop butonuna 
basılmalıdır. Bağlantı ve çalışma şekli aşağıdaki diyagramlarda gösterilmiştir. 
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2: Sürücü haberleşme(RS485) ile çalıştırılıp durdurulur 

 

P103 “Stop” Düğmesi kilidi       (Fabrika Ayarı:1) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0:  Stop düğmesi kilidi pasif 
1:  Stop düğmesi kilidi aktif 

 

Beklenmedik duruşları engellemek için kontrol panelindeki stop düğmesi pasif edilebilir. 

P103 parametresi “0” olarak ayarlandıktan sonra “Enter” düğmesine iki saniye boyunca basılırsa 

“Stop” düğmesi pasif olur ve sürücüyü durdurmaz. Aktif etmek için P103 “1” olarak ayarlanmalı ve 

“Enter” düğmesine 2 saniye boyunca basılmalıdır. 

 

P104 Ters yön kilidi        (Fabrika Ayarı:1) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

  0: Ters yöne dönemez 
1: Ters yöne dönebilir 

Birçok uygulamada motorun ters yöne dönmesi istenmez. Böyle durumlarda ters yön kilidi aktif 

edilebilir. 
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P105 Maksimum frekans       (Fabrika Ayarı:) 

 Ayar aralığı Minimum frekans-400Hz 

Motorun çalıştırılacağı maksimum frekansı sınırlar 

P106 Minimum frekans       (Fabrika Ayarı:) 

 Ayar aralığı 0.00-Maksimum frekans 

Bazı durumlarda motorun belirli bir frekansın altında çalışması engellenerek aşırı ısınması önlenmiş 

olur 

P107 Hızlanma süresi 1    (Fabrika Ayarı: Ürüne göre değişir) 

P108 Yavaşlama süresi 1    (Fabrika Ayarı: Ürüne göre değişir) 

 Ayar aralığı 0.1-999.9 Saniye 

Hızlanma süresi motorun 0 Hz’den maksimum frekansa kaç saniyede ulaşacağını belirler. Yavaşlama 

süresi ise maksimum frekans’tan 0 Hz’e kaç saniyede ulaşacağını belirler. Fabrika ayarlarında bu iki 

değer aktiftir. Diğer hızlanma ve yavaşlama süreleri dijital girişler ile aktif edilebilir. 

 
 

 

P109 V/F maksimum gerilim      (Fabrika Ayarı:380) 

 Ayar aralığı V/F orta gerilim-500.0V Birim 0.01 

P110 V/F temel frekans      (Fabrika Ayarı:50) 

 Ayar aralığı V/F orta frekans - Maksimum frekans Birim 0.01 

P111 V/F orta gerilim     (Fabrika Ayarı: Ürüne göre değişir) 

 Ayar aralığı V/F minimum Gerilim - V/F maksimum gerilim Birim 0.1 

P112 V/F orta frekans      (Fabrika Ayarı:2.5) 

 Ayar aralığı V/F minimum frekans- V/F temel frekans Birim 0.01 

P113 V/F minimum gerilim      (Fabrika Ayarı:15) 

 Ayar aralığı 0-V/F orta gerilim Birim 0.1 

P114 V/F minimum frekans      (Fabrika Ayarı:1.25) 

 Ayar aralığı 0-V/F orta frekans Birim 0.01 

P109-P114 parametreleri ile sürücünün Gerilim/Frekans eğrisi belirlenebilir. Farklı yük tipleri için 

farklı ayarlar(Sabit tork, değişken tork, yüksek kalkış torku eğrileri) yapılabilir. Örneğin daha yüksek 

kalkış torku için P111 ve P113 parametrelerinin değerleri arttırılabilir. Ancak bu durumda daha yüksek 

akım çekilebileceği göz önünde bulundurulmalıdır. Farklı eğrilere ait şekil aşağıda gösterilmiştir. 
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P115 Anahtarlama frekansı    (Fabrika Ayarı: Ürüne göre değişir) 

 Ayar aralığı 1-15 kHz Birim 1 

 

Daha az motor gürültüsü için bu değer arttırılabilir. Ancak bu durumda motor ısısı ve sürücü kayıpları 

da artacaktır. Motor ile sürücü arasındaki mesafe fazla ise anahtarlama frekansı düşürülmelidir. 

P117 Fabrika ayarlarına alma       (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-8 Birim 1 

 Açıklama 8: Fabrika ayarlarına al 

 

Gerektiğinde sürücüyü fabrika ayarlarına almak için P117 parametresini “8” olarak ayarlayın. 

Parametre kilidi aktif iken (P118=1)bu işlem gerçekleştirilemez. Önce parametre kilidini pasif hale 

getirin, daha sonra fabrika ayarlarına alın. 

 

P118 Parametre kilidi        (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Açık 
1: Kilitli 

Yetkisiz kişilerce parametrelerin değiştirilmesini engellemek için parametre kilidini aktif edebilirsiniz. 

Parametre kilidi aktif iken P100(Ana frekans referansı) dışında hiçbir parametre değiştirilemez. 
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7.3 Temel Uygulama Parametreleri 
 

P200 Kalkış modu        (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Rampalı 
1: Dönen motoru yakala 

 

İki çeşit kalkış modu vardır. Birçok yük tipinde kalkış için özel bir ihtiyaç yoktur. Bu tarz yüklerde 

sürücü kalkış frekansı ile başlayarak set frekansına doğru yükselir. 

Dönen motoru yakalama özelliği, anlık enerji kesintisi veya bir hata sonrasında, yükün ataleti ile 

dönmekte olan motorun durmasını beklemeden yeniden çalıştırılmasını sağlar. Sürücü motorun 

dönüş yönü ve hızını tespit ederek bu hıza uygun bir frekans uygulayarak motoru tekrar set 

frekansına çıkartır. Bu işlem esnasında aşırı akım çekilebilir. P409 değeri uygun şekilde ayarlanmalıdır. 

Eğer çok küçük ayarlanırsa kalkış süresinin uzamasına neden olabilir. Sürücü akım limitine girdiğinde 

hızlanmayı durduracaktır. 

 
 

P201 Duruş modu        (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Rampalı 
1: Serbest duruş 

Yükün özelliklerine uygun bir duruş modu seçebilirsiniz. 

Rampalı duruş seçildiğinde, sürücü duruş komutu aldığında yavaşlama süresine uygun şekilde hızını 

azaltır. Duruş frekansına ulaşıldığında eğer aktif edildiyse DC frenleme uygulanır aksi halde bu 

noktadan sonra serbest duruş yapılır 

Serbest duruş seçildi ise sürücü duruş komutu aldığında çıkış frekansını derhal keser ve motor kendi 

ataleti ile durur. 

Duruş özellikleri aşağıdaki şekilde gösterilmiştir. 
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P202 Kalkış frekansı       (Fabrika Ayarı:0.5) 

 Ayar aralığı 0.10-10.00 Birim 0.01 

 

Sürücüye start verildiğinde harekete bu frekans değerinden başlar. Ağır yüklerde veya yüksek kalkış 

torku gerektiren uygulamalarda bu değerin yükseltilmesi kalkış işlemini kolaylaştırabilir. Ancak bu 

değer çok yükseltilirse aşırı akım hatasına neden olabilir. 

 

 

P203 Duruş frekansı       (Fabrika Ayarı:0.5Hz) 

 Ayar aralığı 0.10-10.00Hz Birim 0.01Hz 

 

Sürücü duruş komutu aldığında çıkış frekansı “Duruş Frekansı” na kadar düşürülür. Bu noktadan sonra 

DC frenleme veya serbest duruş ile duruşunu tamamlar. 
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P204 Kalkış DC fren akımı      (Fabrika Ayarı:100) 

 Ayar aralığı 0-150(%0-%150) Birim 1 

P205 Kalkış DC fren süresi      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-250(0-25.0 saniye) Birim 1 

 

Kalkışta DC fren uygulaması hava akımı ile dönmekte olan motorları çalışmaya başlamadan önce 

durur pozisyona getirmek için kullanılır. Aksi halde ters yönde dönmekte olan motor hareket 

ettirilmek istendiğinde aşırı akıma neden olabilir. 

Kalkış DC fren akımı, sürücünün nominal akımının yüzdesi cinsindendir. Yüke uygun olacak şekilde bu 

değer yeterli fren torku elde edilene kadar arttırılarak ayarlanmalıdır. 

Kalkış DC fren süresi, dc fren akımının uygulanacağı süreyi belirler. Değeri 0 ise kalkışta DC fren 

uygulanmaz. 

 
 

 

P206 Duruş DC fren akımı      (Fabrika Ayarı:100) 

 Ayar aralığı 0-150(%0-%150) Birim 1 

P207 Duruş DC fren süresi      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-250(0-25.0 saniye) Birim 1 

 

Duruş DC fren akımı, sürücünün nominal akımının yüzdesi cinsindendir. Yüke uygun olacak şekilde bu 

değer yeterli fren torku elde edilene kadar arttırılarak ayarlanmalıdır. 

Duruş DC fren süresi, dc fren akımının uygulanacağı süreyi belirler. Değeri 0 ise duruşta DC fren 

uygulanmaz. 

P208 Tork Arttırma       (Fabrika Ayarı:%5) 

 Ayar aralığı %0.1-%20.0 Birim 0.1 

 

P208 ile çıkış gerilimi arttırılarak daha yüksek kalkış torku elde edilebilir. Yüksek ayarlandığında 

motorda ısınmaya neden olabileceğinden kademeli olarak arttırılarak ayarlanmalıdır. 
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P209 Nominal motor gerilimi      (Fabrika Ayarı:380.00V) 

 Ayar aralığı 0-500.00V Birim 0.01 

P210 Nominal motor akımı      (Fabrika Ayarı:*) 

 Ayar aralığı  Birim 0.1 

P211 Motor yüksüz akımı(%)      (Fabrika Ayarı:40) 

 Ayar aralığı 0-100 Birim 1 

P212 Nominal motor hızı      (Fabrika Ayarı:1420) 

 Ayar aralığı 0-6000 Birim 1 

P213 Motor kutup sayısı      (Fabrika Ayarı:4) 

 Ayar aralığı 0-10 Birim 1 

P214 Nominal kayma       (Fabrika Ayarı:2.5) 

 Ayar aralığı 0-100 Birim 0.1 

 

Yukarıdaki parametreler motor plaka bilgisine göre girilmelidir. 

P209’a motor plakasında verilen gerilim değeri girilmelidir 

P210’a motor plakasında verilen akım değeri girilmelidir 

P211’e motor yüksüz akım değeri nominal motor akımının yüzdesi cinsinden girilmelidir. 

P212’ye motorun 50Hz’deki hız bilgisi girilmelidir 

P213’e motor kutup sayısı bilgisi girilmelidir. 

P214’e girilecek kayma değeri ile ağır yük koşullarında kayma kompanzasyonu yapılarak motorun 

istenen hızda dönmesi sağlanabilir 

P215 Nominal motor frekansı     (Fabrika Ayarı:50Hz) 

 Ayar aralığı 0-400.00 Hz Birim 0.01 

P216 Stator direnci         (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-100.00 ohm Birim 0.01 

P217 Rotor direnci       (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-100.00 ohm Birim 0.01 

P218 Rotor özendüktansı      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1.0000 H Birim 0.001 

P219 Rotor doğal endüktansı      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1.000 H Birim 0.001 
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7.4 Giriş Çıkış Parametreleri 
 

P300 FIV Minimum gerilim girişi     (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-FIV Maksimum gerilim girişi Birim 0.1 

P301 FIV Maksimum gerilim girişi     (Fabrika Ayarı:10.0) 

 Ayar aralığı FIV Minimum gerilim girişi-10.0V Birim 0.1 

P302 FIV Giriş filtre süresi      (Fabrika Ayarı:1.0) 

 Ayar aralığı 0-25.0 Birim 1 

 

P300 ile belirlenen değerden daha düşük bir gerilim geldiğinde yok kabul edilir. 

P301 ile belirlenen değerden daha yüksek bir gerilim geldiğinde P301 ile belirlenen değer kadar bir 

gerilim varmış gibi kabul edilir. 

P302 ile belirlenen değer sürücünün analog gerilim girişindeki değişikliklere ne kadar hızlı tepki 

vereceğini belirler. P302 değeri arttıkça tepki hızı azalacaktır 

P303 FIC Minimum akım girişi     (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-FIV Maksimum akım girişi Birim 0.1 

P304 FIC Maksimum akım girişi     (Fabrika Ayarı:20.0) 

 Ayar aralığı FIV Minimum akım girişi-20.0 Birim 0.1 

P305 FIC Giriş filtre süresi      (Fabrika Ayarı:1.0) 

 Ayar aralığı 0-25.0 Birim 1 

 

P303 ile belirlenen değerden daha düşük bir akım geldiğinde yok kabul edilir. 

P304 ile belirlenen değerden daha yüksek bir akım geldiğinde P301 ile belirlenen değer kadar bir akım 

varmış gibi kabul edilir. 

P305 ile belirlenen değer sürücünün analog akım girişindeki değişikliklere ne kadar hızlı tepki 

vereceğini belirler. P305 değeri arttıkça tepki hızı azalacaktır 

 
 

 

 

 



52 
 

P306 FOV Minimum gerilim çıkışı     (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-FOV Maksimum gerilim çıkışı Birim 0.1 

P307 FOV Maksimum gerilim çıkışı     (Fabrika Ayarı:10.0) 

 Ayar aralığı FOV Minimum gerilim çıkışı-10.0V Birim 0.1 

 

P306 ve P307 analog gerilim çıkış değerini sınırlandırır. 

 
 

P308 FOC Minimum akım çıkışı     (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-FOC Maksimum akım çıkışı Birim 0.1 

P309 FOC Maksimum akım çıkışı     (Fabrika Ayarı:20.0) 

 Ayar aralığı FOV Minimum akım çıkışı-20.0mA Birim 0.1 

 

P310 Düşük analog frekansı      (Fabrika Ayarı:0.00) 

 Ayar aralığı 0.0-600.00 Birim 0.01 

P311 Düşük analog yönü      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0:Pozitif yön 
1:Negatif yön 

P312 Yüksek analog frekansı      (Fabrika Ayarı:50) 

 Ayar aralığı 0.0-600.00 Birim 0.01 

P313 Yüksek analog yönü      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0:Pozitif yön 
1:Negatif yön 

P314 Analog giriş tersleme      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Tersleme 
1: Tersle 

 

P310 ile P314 parametreleri ile çıkış frekansı ve dönüş yönünün analog girişlerle nasıl kontrol 

edileceğini belirler 

P310 ile düşük analog giriş seviyesine karşılık gelen çıkış frekansı değeri belirlenir 

P311 ile düşük analog giriş seviyesinde dönüş yönü belirlenir 

P312 ile yüksek analog giriş seviyesine karşılık gelen çıkış frekansı değeri belirlenir 
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P313 ile yüksek analog giriş seviyesinde dönüş yönü belirlenir 

P314  ile giriş terleme işlemi kontrol edilir 

Örnek 1: Harici kontrol cihazı 2-10 V sinyal göndererek motorun ileri ve geri yönde 50Hz de çalışacak 

şekilde kontrol edecekse: 

P301=10 

P310=50 

P311=1 

P312=50 

P313=0 

 

 
 

P314=1 olarak ayarlanırsa eğri aşağıdaki şekildeki gibi olur 
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Örnek 2: Harici kontrol cihazı 4-20 mA sinyal göndererek motorun ileri yönde 100Hz-0Hz de çalışacak 

şekilde kontrol edecekse: 

P303=4 

P304=20 

P310=100 

P311=0 

P312=0 

P314=0 
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P315 FWD Giriş terminali       (Fabrika Ayarı:6) 

P316 REV Giriş terminali       (Fabrika Ayarı:7) 

P317 S1 Giriş terminali       (Fabrika Ayarı:1) 

P318 S2 Giriş terminali       (Fabrika Ayarı:18) 

P319 S3 Giriş terminali       (Fabrika Ayarı:15) 

P320 S4 Giriş terminali       (Fabrika Ayarı:16) 

P321 Rezerve        (Fabrika Ayarı:8) 

P322 Rezerve        (Fabrika Ayarı:9) 

 Ayar aralığı 0-26 Birim 1 

 Açıklama 0: Kullanılmıyor 
1: Jog 
2: İleri jog 
3: Geri jog 
4: İleri- Geri 
5: Çalış 
6: İleri 
7: Geri 
8: Dur 
9: Çoklu hız 1 
10: Çoklu hız 2 
11: Çoklu hız 3 
12: Çoklu hız 4 
13: Hızlanma/Yavaşlama 1 
14: Hızlanma/Yavaşlama 2 
15: Hız arttır 
16: Hız azalt 
17: Acil stop 
18: Hata reset 
19: PID çalışıyor 
20: PLC çalışıyor 
21: Zamanlayıcı 1 çalış 
22: Zamanlayıcı 2 çalış 
23: Sayıcı pals girişi 
24: Sayıcı reset girişi 
25: Hafızayı sil 
26: Sarma işlemini başlat 
 

 

0: Kullanılmıyor 

1: JOG 

2: İleri JOg 

3: Geri Jog 

4: İleri-Geri 
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P102=1, P315=6, P316=4 

Terminal Durumu Çalışma Durumu 

FWD REV 

Aktif Pasif İleri Çalış 

Aktif Aktif Geri Çalış 

Pasif Pasif Dur 

 

5: Çalış 

6: İleri çalış 

7: Geri Çalış 

8: Dur 

9: Çoklu Hız 1 

10: Çoklu Hız 2 

11: Çoklu Hız 3 

12: Çoklu Hız 4 

 

Çoklu hız terminalleri ile 15 farklı çalışma hızı belirlenebilir. Lütfen aşağıdaki tabloyu inceleyiniz 

 

Çoklu Fonksiyon Terminali Durum ve Açıklama 

Çoklu Hız 
1 

Çoklu Hız 
2 

Çoklu Hız 
3 

Çoklu Hız 
4 

0 0 0 0 Hız P100 veya potansiyometre ile belirlenir 

1 0 0 0 Çoklu Hız 1 (P503) 

0 1 0 0 Çoklu Hız 2 (P504) 

1 1 0 0 Çoklu Hız 3 (P505) 

0 0 1 0 Çoklu Hız 4 (P506) 

1 0 1 0 Çoklu Hız 5 (P507) 

0 1 1 0 Çoklu Hız 6 (P508) 

1 1 1 0 Çoklu Hız 7 (P509) 

0 0 0 1 Çoklu Hız 8 (P510) 

1 0 0 1 Çoklu Hız 9 (P511) 

0 1 0 1 Çoklu Hız 10 (P512) 

1 1 0 1 Çoklu Hız 11 (P513) 

0 0 1 1 Çoklu Hız 12 (P514) 

1 0 1 1 Çoklu Hız 13 (P515) 

0 1 1 1 Çoklu Hız 14 (P516) 

1 1 1 1 Çoklu Hız 15 (P517) 
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13: Hızlanma Yavaşlama seçim biti 1 

14: Hızlanma Yavaşlama seçim biti 2 

 

Bu iki bit sayesinde 4 farklı hızlanma yavaşlama süresi içinden seçim yapılabilir. 

 

Çoklu Fonksiyon Terminali Aktif Hızlanma Yavaşlama Rampası 

Seçim biti 1 Seçim biti 2 

0 0 Hızlanma/Yavaşlama süresi 1 (P107,P108) 

1 0 Hızlanma/Yavaşlama süresi 2 (P401,P402) 

0 1 Hızlanma/Yavaşlama süresi 3 (P403,P404) 

1 1 Hızlanma/Yavaşlama süresi 4 (P405,P406) 

 

15: Hız arttır 

Bu terminal aktif olduğunda maksimum frekansa ulaşana kadar hız sabit şekilde artar 

16: Hız azalt 

Bu terminal aktif olduğunda minimum frekansa ulaşana kadar hız sabit şekilde azalır 

 

Enerji kesintilerinde bu girişler ile değiştirilen hız değeri saklanmaz. P100 parametresinin değerine 

döner. 

 
 

 

 

17: Acil stop 

18: Hata reset 

Oluşan hatalar sıfırlanabilir. Tuş takımı üzerindeki “RESET” düğmesi ile aynı işleve sahiptir. 

19: PID Çalıştır 

20: PLC Çalıştır 

21: Zamanlayıcı 1 çalış 

22: Zamanlayıcı 2 çalış 

Giriş aktif olduğunda zamanlayıcı çalışır ve belirlenen süre sonunda ilgili çıkış aktif olur 

23: Sayıcı Pals girişi 

Sayıcı250Hz’e kadar olan palsleri sayabilir. 



58 
 

24: Sayıcı Reset 

Giriş aktif olduğunda sayıcının sayma değeri sıfırlanabilir 

 
 

25: PLC hafızasını sil 

PLC işlevinin çalışması esnasında herhangi bir duruş(hata nedeniyle veya bilinçli olarak) oluştuğunda 

sürücü programın hangi aşamasında kaldığını otomatik olarak kaydeder. Sürücü tekrar 

çalıştırıldığında işleme kaldığı yerden devam eder. Eğer işlevin sıfırlanarak yeniden başlatılması 

isteniyorsa bu giriş aktif edilmelidir. 

 

 
 

26: Sarma işlemini başlat 

Giriş aktif olduğunda sarma işlemi başlatılır. 
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P323 M01 çıkış terminali      (Fabrika Ayarı:1) 

P324 M02 çıkış terminali      (Fabrika Ayarı:2) 

P325 Röle çıkış terminal      (Fabrika Ayarı:3) 

 Ayar aralığı 0-28 Birim 1 

 Açıklama 0: Kullanılmıyor 
1: Çalışıyor 
2: Frekansa ulaşıldı 
3: Hata 
4: Sıfır hız 
5: Frekans 1’e ulaşıldı 
6: Frekans 2’ye ulaşıldı 
7: Hızlanıyor 
8: Yavaşlıyor 
9: Düşük gerilim 
10: Zamanlayıcı 1 çıkış 
11: Zamanlayıcı 2 çıkış 
12: PLC faz tamamlandı 
13: PLC görev tamamlandı 
14: PID üst limit 
15: PID alt limit 
16: 4-20mA sensör kopuk 
17: Aşırı yük 
18: Aşırı tork 
26: Sarma işlemi tamamlandı 
27: Sayıcı çıkış 
28: Sayıcı ara çıkış 

0: Kullanılmıyor 

1: Çalışıyor- Sürücü çıkış verdiğinde aktif olur 

2: Frekansa ulaşıldı- Çıkış frekansı set değerine ulaştığında çıkış verir 

3: Hata- Sürücüde hata oluştuğunda aktif olur 

4: Sıfır hız- Sürücü çıkış frekansı Kalkış Frekansından düşükse aktif olur 

5: Frekans 1’e ulaşıldı 

6: Frekans 2’ye ulaşıldı 
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7: Hızlanıyor- Sürücü set değerine doğru hızlanırken aktif olur 

8: Yavaşlıyor- Sürücü set değerine doğru veya durmak üzere yavaşlarken aktif olur 

 

 
 

9: Düşük gerilim- Sürücü DC bara geriliminin belirlenen değerden düşük olduğunu algıladığında aktif 

olur. 

10: Zamanlayıcı 1 çıkış 

11: Zamanlayıcı 2 çıkış 

Sürücü, zamanlayıcı belirlenen süre kadar çalıştıktan sonra bu çıkışı aktif eder. Zamanlayıcı çalıştırma 

sinyali geldiğinde pasif olur 

12: PLC faz tamamlandı- PLC programının her bir fazı tamamlandığında bu çıkış aktif olur 

 
 

 

13: PLC görev tamamlandı- Tüm PLC programı tamamlandığında bu çıkış aktif olur 

14: PID üst limit 

15: PID alt limit 

PID geri beslemesi için belirlenen üst ve alt seviyeler aşıldığında ilgili çıkışlar aktif olur 

16: 4-20mA sensör kopuk 

17: Aşırı yük 

18: Aşırı tork 

26: Sarma işlemi tamamlandı- İşlem tamamlandığında aktif olur, sürücü durduğunda çıkış pasif olur 
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27: Sayıcı çıkış- Sayma değeri set değerine(P425) ulaştığında aktif olur 

28: Sayıcı çıkış- Sayma değeri ara set değerine(P426) ulaştığında aktif olur 

 

 

P326 FOV Çıkış Terminal       (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-7 Birim 1 

P327 FOC Çıkış Terminali       (Fabrika Ayarı:1) 

 Ayar aralığı 0-7 Birim  

 Açıklama 0: Çıkış frekansı 
1: Çıkış akımı 
2: DC bara gerilimi 
3: Çıkış gerilimi 
4: Pals çıkışı (1pals/Hz) 
5: Pals çıkışı (2pals/Hz) 
6: Pals çıkışı (3pals/Hz) 
7: Pals çıkışı (6pals/Hz) 

 

0: Çıkış frekansı- Maksimum analog çıkış gerilimi(akımı) maksimum frekansta elde edilir 

1: Çıkış akımı-  Maksimum analog çıkış gerilimi(akımı) 2 x sürücü nominal akımında elde edilir 

2: DC Bara gerilimi- Maksimum analog çıkış gerilimi(akımı) DC1000V’da elde edilir 

3: Çıkış gerilimi- Maksimum analog çıkış gerilimi(akımı) AC 510V’da elde edilir 

 

7.5 Üst Düzey Parametreler 
 

P400 Jog frekansı       (Fabrika Ayarı:5.00) 

 Ayar aralığı 0.00-Maksimum frekans Birim 0.01 

 

Jog işlemi genellikle devreye alma esnasında deneme işlemlerinde kullanılır. Bu işlem sadece harici 

terminal ile aktif edilebilir. JOG işlemi diğer tüm kontrol kaynaklarından önceliklidir.  

Kontrol önceliği şu sıra iledir: 

JOG>Harici çoklu hız>PLC işlemi>PID işlemi>Travers işlemi>Sarma işlemi> Referans Frekans 

JOG hızlanma ve yavaşlama süresi 4. Hızlanma ve yavaşlama parametreleri ile belirlenir. 

P401 Hızlanma süresi 2      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P402 Yavaşlama süresi 2      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P403 Hızlanma süresi 3      (Fabrika Ayarı: 20.0) 

P404 Yavaşlama süresi 3      (Fabrika Ayarı: 20.0) 

P405 Hızlanma süresi 4      (Fabrika Ayarı: 2.0) 

P406 Yavaşlama süresi 4      (Fabrika Ayarı: 2.0) 

 Ayar aralığı 0-999.9s Birim 0.1 

 

P407 Sayıcı sayma değeri      (Fabrika Ayarı: 100) 

P408 Sayıcı ara sayma değeri      (Fabrika Ayarı: 50) 

 Ayar aralığı 0-9999 Birim 1 
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P409 Hızlanma torku sınırı      (Fabrika Ayarı: %150) 

 Ayar aralığı %0-%200 Birim 1 

 

Çıkış akımı P409 ile belirlenen sınırı aştığında hızlanma durdurulur, akım sınır değerin altına 

düştüğünde hızlanma devam ettirilir. Sürücünün nominal akım değeri %100 kabul edilir. Değer “0” 

olarak girilirse koruma fonksiyonu iptal edilmiş olur. 

 
 

P410 Sabit hız tork sınırı      (Fabrika Ayarı: %0) 

 Ayar aralığı %0-%200 Birim 1 

 

Çalışma esnasında çıkış akımı P410 ile belirlenen sınırı aştığında sürücü otomatik olarak çıkış 

frekansını düşürür. Akım düştüğünde çıkış frekansı tekrar set edilen değere yükseltilir. Değer “0” 

olarak girilirse koruma fonksiyonu iptal edilmiş olur. 

 
 

P411 Yavaşlamada aşırı gerilim engelleme     (Fabrika Ayarı:1) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Pasif 
1: Aktif 
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İşlev aktif edildiğinde, yavaşlama esnasında DC bara gerilimi belirlenen seviyeye ulaşırsa sürücü 

yavaşlama işlemini durdurur (Hız sabit kalır). DC bara gerilimi düştüğünde yavaşlama işlemi tekrar 

başlar. Bu işlev aktif edilmediği durumda DC bara gerilimi yükseldiğinde sürücü hata verir ve durur. 

 
 

P412 AVR(Otomatik gerilim regülasyonu)     (Fabrika Ayarı:1) 

 Ayar aralığı 0-2 Birim 1 

 Açıklama 0: Pasif 
1: Aktif 
2: Yavaşlama dışında aktif 

Giriş geriliminin dalgalı olduğu durumlarda çıkış torkunda dalgalanmalar gözlenebilir. 

0: Pasif- Bu durumda sürücü çıkış geriliminde dalgalanmalar görülebilir 

1: Aktif- Giriş gerilimi dalgalı olsa dahi sürücü çıkış gerilimini sabit tutar 

2: Yavaşlama dışında aktif- Sürücünün frenleme performansı 2. Seçeneğe göre daha kuvvetlidir 

 

P413 Otomatik enerji tasarrufu     (Fabrika Ayarı:%1 ) 

 Ayar aralığı 0-%100 Birim 1 

P414 Dinamik frenleme gerilimi 
(Fabrika Ayarı: 3 faz 380V modeller için 650VDC, 1 Faz 220V modeller için 375VDC) 

 Ayar aralığı 650VDC-800VDC 
360VDC-400VDC 

Birim 1 

P415 Frenleme oranı       (Fabrika Ayarı:50 ) 

 Ayar aralığı 40-100 Birim 1 

 

Otomatik enerji tasarrufu fonksiyonu ile motora gerektiği kadar gerilim uygulanarak enerji tasarrufu 

sağlanabilir. Tam yükte çalışan veya yükün çok fazla değiştiği uygulamalarda kullanılamaz 
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P414 ve P415 parametreleri dahili fren kıyıcılı modellerde kullanılır. 

 
P414 parametresine çok yüksek değer verilirse DC bara gerilimi yükseleceğinden sürücü hataya 

geçebilir. Eğer çok düşük ayarlanırsa bu durumda fren direncinde aşırı ısınmaya neden olabilir. 

P415 parametresi ile direnci devrede ve devre dışı olduğu oran belirlenir. Bu parametrenin daha 

yüksek ayarlanması daha güçlü bir direnç gerektirebilir. 

 

P416 Anlık enerji kesintisinden sonra otomatik başla   (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Pasif 
1: Aktif 

 

0: Pasif- Enerji tekrar geldiğinde sürücü otomatik çalışmaz 

1: Aktif-  Anlık enerji kesintilerinde sürücü çıkış frekansını düşürerek barayı canlı tutar. Enerji normale 

döndüğünde normal çalışmasına devam eder. Bu parametre aktif iken motor otomatik olarak 

döneceğinden çok dikkatli olunmalıdır. 

 

Start sinyali dijital terminalden FWD aktif edilerek veriliyorsa ve bu giriş sürekli köprülü ise bu 

durumda sürücüye enerji verildiği anda çalışmaya başlayacağından bu tarz bir kullanımda azami 

dikkat gösterilmeli veya 3-kablolu kontrol metodu kullanılmalıdır 

 

P417 İzin verilen anlık enerji kesinti süresi    (Fabrika Ayarı: 5.0 ) 

 Ayar aralığı 0-10.0 Birim 0.1 

 

Anlık enerji kesintisinden sora sürücünün otomatik başlayabilmesi için kesinti süresinin P417 de 

belirlenen değerden kısa olması gerekir 

 

P418 Dönen motoru yakalama akım limiti    (Fabrika Ayarı: %150 ) 

 Ayar aralığı 0-%200 Birim 1 

 

Sürücü nominal akımı %100 kabul edilir. 
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P419 Dönen motoru yakalama hata süresi    (Fabrika Ayarı: 5 ) 

 Ayar aralığı 0-10 Birim 1 

 
 

 

Eğer sürücü motoru verilen sürede yakalayamazsa yukarıdaki şekilde gösterildiği gibi hata verir ve 

durur 

 

P420 Oto tekrar başlama adedi      (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0-5 Birim 1 

P421 Oto tekrar başlama bekleme süresi     (Fabrika Ayarı: 2) 

 Ayar aralığı 0-100 Birim 1 

 

Herhangi bir hata oluştuğunda(Aşırı akım, aşırı gerilim vb.) P420 de belirlenen adet kadar otomatik 

olarak hatayı sıfırlar.P421 ile belirlenen süre sonunda P200 ile belirlenen şekilde tekrar start alır. 

Eğer sıfırlama sonrasında 60 saniye boyunca tekrar hata oluşmazsa oto tekrar başlama adedi ilk 

değerine set edilir. Eğer 60 saniye içinde belirlenen(P420) adet kadar otomatik sıfırlama yapılır ve 

yine hata oluşursa otomatik sıfırlama işlemi durdurulur. P420 değeri 0 olarak belirlenirse otomatik 

hata sıfırlama yapılmaz. Bu işlem aktif iken motor otomatik olarak dönmeye başlayacağından çok 

dikkat edilmelidir. 

 

P422 Aşırı tork aksiyonu       (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-3 Birim 1 

 Açıklama 0: Aşırı tork kontrolü sadece sabit hızda yapılır, sürücü çalışmaya devam 
eder 
1: Aşırı tork kontrolü sadece sabit hızda yapılır, algılandığında sürücü durur 
2: Aşırı tork kontrolü her zaman yapılır, sürücü çalışmaya devam eder 
3: Aşırı tork kontrolü her zaman yapılır, algılandığında sürücü durur 

 

 

P423 Aşırı tork algılama seviyesi      (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı %0-%200 Birim 1 

P424 Aşırı tork algılama süresi      (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0-200 saniye Birim 1 
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Sürücü çıkış akımı P423 değerini aştığında sürücü aşırı tork süresini hesaplamaya başlar. Aşırı tork 

süresi P424 değerinin yarısına ulaştığında alarm verir ama çalışmaya devam eder. Aşırı tork süresi 

P424 değerini aştığında sürücü korumaya geçer. Sürücü nominal akımı %100 kabul edilmiştir.P423 

“0” olarak ayarlanırsa bu koruma devre dışı kalır. 

 

 
 

 

 

P425 Hedef frekans 1       (Fabrika Ayarı: 10.0) 

 Ayar aralığı 0-Maksimum frekans Birim 0.1 

P426 Hedef frekans 2       (Fabrika Ayarı: 5.0) 

 Ayar aralığı 0-Maksimum frekans Birim 0.1 

 

BMBC-ZE sürücülerde iki adet frekans süpervizyonu mevcuttur. Histerisiz ayarı P430 ile yapılır 

 

 
 

 

P427 Zamanlayıcı 1       (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0.0-10.0 saniye Birim 0.1 

P428 Zamanlayıcı 2       (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0-100 saniye Birim 1 

 

Zamanlayıcılar set değerlerine ulaştıklarında ilgili dijital çıkışlar aktif olur. Zamanlayıcılar dijital girişler 

ile aktif edilir. 
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P429 Sabit hız tork limiti süresi     (Fabrika Ayarı: 0.50 ) 

 Ayar aralığı 0-999.9 saniye Birim 0.1 

P430 Hedef frekans histerisiz      (Fabrika Ayarı:0.5 ) 

 Ayar aralığı 0.00-2.00 Birim 0.01 

 

P430 ile P425 ve P426 ya ait histerisiz ayarlanabilir 

 

P431 Atlama frekansı 1      (Fabrika Ayarı: 0 ) 

 Ayar aralığı 0.0-Maksimum frekans Birim 0.01 

P432 Atlama frekansı 2      (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0.0-Maksimum frekans Birim 0.01 

P433 Atlama frekansı genişliği     (Fabrika Ayarı: 0.5) 

 Ayar aralığı 0.00-2.00 Birim 0.01 

 

Belirli frekanslarda oluşabilecek mekanik rezonansları engellemek için atlama frekansı özelliği 

kullanılabilir. 
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7.6 PLC Parametreleri 
 

Dahili PLC işlevine ait parametreler aşağıda verilmiştir. 

P500 PLC Hafıza modu       (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Hafızayı sil 
1: Hafızayı sakla 

P501 PLC başlangıç modu       (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Pasif 
1: Aktif 

 

P500 parametresi 1 olarak seçilirse, hata veya başka nedenlerle duruş oluştuğunda kaldığı adımı 

hafızasında saklar. Tekrar başlatıldığında kaldığı yerden devam eder. Eğer 0 olarak seçilirse hafıza 

silinir ve tekrar başlatıldığında ilk adımdan başlar. 

P501 parametresi 0 olarak ayarlanır ise PLC işlevi çalıştırılmaz. Eğer 1 olarak ayarlanır ise PLC işlevi 

aktif olur ve aşağıdaki tabloda gösterilen kontrol kaynaklarından öncelik sırasına göre başlatılabilir. 

Öncelik Seviyesi Kontrol yeri 

1 JOG 

2 Harici çoklu-hız 

3 Dahili çoklu hız 

4 PID 

5 Travers kontrol 

6 Sarma 

7 Dijital referans 

 

P502 PLC çalışma modu       (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-4 Birim 1 

 Açıklama 0: 1 çevrim çalış ve dur 
1: 1 çevrim çalışma bekleme modu 
2: Döngüsel çalışma 
3: Döngüsel çalışma bekleme modu 
4: Bir çevrim çalış ve çevrim bittiğinde aynı hızda çalışmaya devam et 

PLC çalışma modu, çalışma şeklini belirler. P502’nin aktif olması için PLC’nin çalıştırılmış olması 

gerekir. PLC bekleme modunun anlamı, çevrimin her aşamasında sürücü rampalı olarak durur ve bir 

sonraki aşamanın hızına tekrar yükselir. 
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P503 Çoklu Hız 1      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P504 Çoklu Hız 2      (Fabrika Ayarı: 15.0) 

P505 Çoklu Hız 3      (Fabrika Ayarı: 20.0) 

P506 Çoklu Hız 4      (Fabrika Ayarı: 25.0) 

P507 Çoklu Hız 5      (Fabrika Ayarı: 30.0) 

P508 Çoklu Hız 6      (Fabrika Ayarı: 35.0) 

P509 Çoklu Hız 7      (Fabrika Ayarı: 40.0) 

P510 Çoklu Hız 8      (Fabrika Ayarı: 45.0) 

P511 Çoklu Hız 9      (Fabrika Ayarı: 50.0) 

P512 Çoklu Hız 10      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P513 Çoklu Hız 11      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P514 Çoklu Hız 12      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P515 Çoklu Hız 13      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P516 Çoklu Hız 14      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P517 Çoklu Hız 15      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

 Ayar aralığı 0.00-Maksimum frekans Birim 0.01 

 

P503-P517 parametreleri ile 15 farklı çoklu- hız değeri belirlenir. 

P518 PLC Operasyon süresi 1      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P519 PLC Operasyon süresi 2      (Fabrika Ayarı: 15.0) 

P520 PLC Operasyon süresi 3      (Fabrika Ayarı: 20.0) 

P521 PLC Operasyon süresi 4      (Fabrika Ayarı: 25.0) 

P522 PLC Operasyon süresi 5      (Fabrika Ayarı: 30.0) 

P523 PLC Operasyon süresi 6      (Fabrika Ayarı: 35.0) 

P524 PLC Operasyon süresi 7      (Fabrika Ayarı: 40.0) 

P525 PLC Operasyon süresi 8      (Fabrika Ayarı: 45.0) 

P526 PLC Operasyon süresi 9      (Fabrika Ayarı: 50.0) 

P527 PLC Operasyon süresi 10     (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P528 PLC Operasyon süresi 11     (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P529 PLC Operasyon süresi 12     (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P530 PLC Operasyon süresi 13     (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P531 PLC Operasyon süresi 14     (Fabrika Ayarı: 10.0) 

P532 PLC Operasyon süresi 15     (Fabrika Ayarı: 10.0) 

 Ayar aralığı 0-9999 saniye Birim 1 

 

P533 PLC Operasyon yönü      (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0-9999 Birim 1 

 

P533 parametresi ile her segmentin dönüş yönü belirlenir. Dönüş yönü ikili (binary) kodlama ile 

belirlenir. Her segmentin dönüş yönü ilgili bit 0 veya 1 olarak ayarlanarak yapılır. Çıkan sayının onluk 

(decimal) karşılığı bu parametreye girilir. Bit’in değeri 0 ise ileri yön 1 ise geri yönde döner. 

Örnek: 5 segment döngüsel çalışma için ayarlar  

İki düğme kullanılır, biri çalışma için diğeri duruş için. Hız pot ile belirlenir.  
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 Çıkış Frekansı Dönüş Yönü Dönüş süresi 

Temel Frekans POT ile ayarlanabilir İleri  

Segment 1 20.0 Geri 20 

Segment 2 60.0 İleri 25 

Segment 3 40.0 Geri 30 

Segment 4 15.0 İleri 20 

 

 
Dönüş yönü ayarı için P533 parametresinin ayarlanması 

Segment 1 Segment 2 Segment 3 Segment 4 Temel Frekans 

4 3 2 1 0 

0 1 0 1 0 

0x24  1x23 0x22 1x21 0x20 

 

Örnekteki ikili kodlamanın(01010) desimal karşılığı 10 dur. Bu değer P533’e girilmelidir. 

Ayarlanması gereken diğer parametreler aşağıda verilmiştir: 

P101=3(Temel frekans tuştakımı üzerindeki pot ile belirlenir) 
P102=1(Kontrol yeri olarak terminal seçili) 
P105=60(Maks. Frekans 60Hz) 
P107/P108=10(Hızlanma ve yavaşlama süreleri 10 sn olarak seçildi) 
P317=6(S1 İleri start olarak ayarlandı) 
P318=8(S2 Stop olarak ayarlandı) 
P319=20(S3 PLC fonksiyonu başlatmak üzere ayarlandı) 
P500=1(PLC Hafıza modu saklamaya ayarlandı) 
P501=1(PLC başlangıç modu aktif olarak ayarlandı) 
P502=0(PLC çalışma modu bir çevrim çalış ve dur olarak ayarlandı) 
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P503=20 (Çoklu hız 1 20Hz olarak ayarlandı) 
P504=60 (Çoklu hız 2 60Hz olarak ayarlandı) 
P505=40 (Çoklu hız 3 40Hz olarak ayarlandı) 
P506=15 (Çoklu hız 4 15Hz olarak ayarlandı) 
P518=10 (Çoklu hız 1 süresi 10 saniye olarak ayarlandı) 
P519=20 (Çoklu hız 2 süresi 20 saniye olarak ayarlandı) 
P520=25 (Çoklu hız 3 süresi 25 saniye olarak ayarlandı) 
P521=30 (Çoklu hız 4 süresi 30 saniye olarak ayarlandı) 
 

 
 

İşlem aşamaları: 

Sürücüyü çalıştırmak için K1’e basınız. Sürücü frekansı potansiyometre ile ayarlanır 

PLC fonksiyonunu çalıştırmak için K3’e basınız 

Sürücüyü durdurmak için K2’ye basınız. Sürücü K2 ile veya hata nedeniyle durduysa tekrar çalıştırmak 

için K1’e basınız. Eğer P500 “0” olarak ayarlandıysa işlem hafızaya alınmadığı için baştan başlayacaktır 
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7.7 PID Parametreleri 
 

Sürücü, akış hızı ve hava basıncı gibi proses değişkenlerini PID kontrol ile ayarlayabilir. FIV ve FIC 

terminalleri PID set değeri ve PID geri besleme değerlerinin bağlantısı için kullanılabilir. 

P600 PID Kontrol       (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Pasif 
1: Tuş takımından çalıştır 
2: Harici terminalden çalıştır 

 

P601 PID çalışma yönü      (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Negatif 
1: Pozitif 

 

0: Negatif çalışma modu 

Geri besleme değeri (P603), set değerinden(P602) büyük ise sürücü çıkış frekansını azaltır  

Geri besleme değeri (P603), set değerinden(P602) küçük ise sürücü çıkış frekansını arttırır 

1: Pozitif çalışma modu 

Geri besleme değeri (P603), set değerinden(P602) büyük ise sürücü çıkış frekansını arttırır  

Geri besleme değeri (P603), set değerinden(P602) küçük ise sürücü çıkış frekansını azaltır 

P602 PID Set değeri girişi      (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0-2 Birim 1 

 Açıklama 0: P604 
1:FIV 
2:FIC 

 

PID set değeri girişi  

“0” olarak ayarlandı ise set değeri P604 parametresi ile belirlenir 

“1” olarak ayarlandı ise set değeri FIV(0-10VDC analog girişi) ile belirlenir 

“2” olarak ayarlandı ise set değeri FIC(0-20mA analog girişi) ile belirlenir 

P603 PID Gerçek değer girişi      (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0-3 Birim 1 

 Açıklama 0: FIV 
1: FIC 
2: FIV-FIC 
3: FIC-FIV 

 

P603 parametresi 2 veya 3 olarak ayarlanarak fark basınca göre çalışma sağlanabilir 
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P604 Maks. Gerilimde geri besleme değeri    (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0-%100 Birim 1 

 Açıklama Geri besleme değeri olarak FIV seçin 

 

PID kontrol blok diyagramı 

 
 

PID parametrelerinin düzgün ayarlanabilmesi için 

Oransal kazancı osilasyon neden olmayacak kadar arttırın 

İntegral süresini osilasyon neden olmayacak kadar azaltın 

Türev süresini osilasyon neden olmayacak kadar arttırın 

 

P605 PID üst limit alarm değeri                      (Fabrika Ayarı: 100) 

 Ayar aralığı 0.0-%100 Birim 0.1 

 

P606 PID alt limit alarm değeri                      (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0.0-%100 Birim 0.1 

 

Geri besleme değeri yukarıda belirlenen limitleri aştığında alarm verilir. 

P607 PID oransal kazanç                                     (Fabrika Ayarı: 100) 

 Ayar aralığı 0.0-%200 Birim 0.1 

 

Oransal kazanç değeri küçük ayarlandığında sistemin tepkisi yavaşlar. Değer büyüdükçe sistemin 

tepkiside hızlanır ancak aşım yapma ihtimali ortaya çıkar 

P608 PID integral süresi                                          (Fabrika Ayarı: 0.3) 

 Ayar aralığı 0.0-200.0 saniye Birim 0.1 

 

İntegral süresi kararlı hal hatasını belirler. Değer küçüldüğünde bu hata azalır ancak sistemin 

osilasyona girme ihtimali oluşur 
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P609 PID türev süresi                                                  (Fabrika Ayarı: 0) 

 Ayar aralığı 0.0-20.0 saniye Birim 0.1 

 

Türev süresi ile anlık değişimlere verilen tepkinin büyüklüğü ayarlanır. Gereğinden büyük değerler 

osilasyona neden olabilir. 

P610 PID kontrol adım genişliği                                (Fabrika Ayarı: 0.1) 

 Ayar aralığı 0.0-1.0 Hz Birim 0.1 

 

PID kontrol çevrimi her 10milisaniyede bir gerçekleşir. 

P611 PID uyku frekansı                                   (Fabrika Ayarı: 0.0) 

 Ayar aralığı 0.0-120.0 Hz Birim 0.1 

P612 PID uyku süresi                                      (Fabrika Ayarı: 10.0) 

 Ayar aralığı 0.0-200.0 Birim 0.1 

P613 PID uyanma değeri                                   (Fabrika Ayarı: 0.0) 

 Ayar aralığı 0.0-%100.0 Birim 0.1 

 

Sürücü P611 ile belirlenen frekansta P612 ile belirlenen süre kadar çalışırsa sürücü uyku moduna 

geçer. Sürücü ekranında ”SLP” yazısı yanıp sönmeye başlar. Geri besleme değeri set değerinin P613 

ile belirlenen miktar kadar altına düştüğünde sürücü uyanır ve PID operasyonu devam eder. 

 
 

P614 PID gösterge değeri                                (Fabrika Ayarı: 1000) 

 Ayar aralığı 0-9999 Birim 1 

P615 PID hane sayısı                                        (Fabrika Ayarı: 4) 

 Ayar aralığı 1-4 Birim 1 

P615 PID virgül sonrası hane sayısı                                       (Fabrika Ayarı: 1) 

 Ayar aralığı 0-4 Birim 1 

 Açıklama  
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PID gösterge değeri geri besleme değerinin ekranda nasıl gösterileceğini belirler. P614 200 olarak 

ayarlandı ise maksimum gerilim girişinde ekranda 200 gösterilir. P615 ekranda gösterilecek hane 

sayısını belirler. 

Örnek: Eğer ekranda virgülden sonra bir hane olmak üzere 4 hane gösterilecekse, P614 değeri 200 

olarak girilmişse ve hedef değer %50 ise 

Bu durumda gösterge değeri 200x%50=100.0 olacaktır 

P614=200;P615=4;P616=1 
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7.8 Haberleşme Parametreleri 
 

Sürücünün diğer ekipmanlarla haberleşmesi için gerekli ayarlar bu parametreler ile yapılır. 

Haberleşmeyi devre dışı bırakmak için P702 parametresi “0” olarak ayarlanır. 

 

P700 Haberleşme hızı      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-3 Birim 1 

 Açıklama 0: 4800 bps 
1: 9600 bps 
2: 19200 bps 
3: 38400 bps 

P701 Haberleşme modu      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-5 Birim 1 

 Açıklama 0: 8N1 ASCII 
1: 8E1 ASCII 
2: 8O1 ASCII 
3: 8N1 RTU 
4: 8E1 RTU 
5: 8O1 RTU 

P702 Haberleşme adresi      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-240 Birim 1 

 Açıklama  

 

BMBC-ZE serisi sürücüler Modbus ASCII ve RTU modlarında haberleşebilir. 

Her byte 2 ASCII karakterden oluşur. Örneğin 54HexASCII, 5(35Hex) ve 4(34Hex) den oluşur 

 
 

Örnek Veri Yapısı 

8-N-1 ASCII 
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8-N-1 RTU 

 
 

ASCII Veri Paketi 

STX Başlangıç karakteri= ‘:’ (3A Hex) 

Adres Yüksek Anlamlı Haberleşme adresi 

Adres Düşük Anlamlı 8 bit adres iki adet ASCII koddan oluşur 

Fonksiyon Yüksek Anlamlı Fonksiyon kodu 

Fonksiyon Düşük Anlamlı 8 bit fonksiyon koduiki adet ASCII koddan oluşur 

Data(n-1) Data karakterleri 

……… nx8 bit veri 2n adet ASCII koddan oluşur 

Data 0 n≤16, maksimum 32 ASCII kod 

LRC Yüksek anlamlı Checksum 

LRC Düşük anlamlı 8 bit LRC 2 adet ASCII koddan oluşur 

END Yüksek Anlamlı Son karakteri 

END Düşük Anlamlı CR+LF(0D0A Hex) 

 

RTU Veri Paketi 

START En az 10 ms boşluk 

Adres Yüksek Anlamlı Haberleşme adresi 

Fonksiyon Yüksek Anlamlı Fonksiyon kodu 8bit binary 

Data(n-1) Data karakterleri 
nx8 bit veri  
n=16 

……… 

Data 0 

CRC Yüksek Anlamlı Checksum 

CRC Düşük Anlamlı 16 bit CRC 2 adet 8bit binary koddan oluşur 

END En az 10 ms boşluk 

 

Haberleşme adresi 

00H: Genel yayın adresi 

01H: Adresi 1 olan sürücü 

0FH: Adresi 15 olan sürücü 

10H: Adresi 16 olan sürücü 

 

Fonksiyon kodu 

03H: Veri okuma 

06H: 1 Word veri yazma 

 

 



78 
 

Örnek 1: 

1 nolu sürücüden 2102 adresinden başlayarak 2 word veri okuma(ASCII) 

 

Sorgu Cevap 

 
 

1 nolu sürücüden 2102 adresinden başlayarak 2 word veri okuma(RTU) 

Sorgu Cevap 
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Örnek 2: 

1 nolu sürücünün “0100H” adresine  6000(1770H) veri yazma(ASCII) 

 

Sorgu Cevap 

 
 

1 nolu sürücünün “0100H” adresine  6000(1770H) veri yazma(RTU) 

Sorgu Cevap 
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7.9 Uzman Parametreleri 
Uzman parametrelerine erişebilmek için P800 parametresinin “1” olması gerekir 

P800 Uzman parametre kilidi      (Fabrika Ayarı:1) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Kilitli 
1: Açık 

 

P801 Besleme frekans seçimi      (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: 50Hz 
1: 60Hz 

 

P802 Sabit/Değişken tork seçimi     (Fabrika Ayarı:0) 

 Ayar aralığı 0-1 Birim 1 

 Açıklama 0: Sabit tork 
1: Değişken tork 

 

Fan ve pompa yükleri için P802 parametresini “1” olarak ayarlandığında daha fazla enerji tasarrufu 

elde edilebilir 

P803 Aşırı gerilim koruma ayarı     (Fabrika Ayarı:Değişken) 

 Ayar aralığı 760-820 Birim 1 

Aşırı gerilim hata değerinin değiştirilebilmesini sağlar 

P804 Düşük gerilim koruma ayarı     (Fabrika Ayarı:Değişken) 

 Ayar aralığı 380-450 Birim 1 

Düşük gerilim hata değerinin değiştirilebilmesini sağlar 

P805 Aşırı sıcaklık koruma ayarı     (Fabrika Ayarı:Değişken) 

 Ayar aralığı 40-120 Birim 1 

 

P806 Akım gösterme filtre süresi     (Fabrika Ayarı:2.0) 

 Ayar aralığı 0-100 Birim 1 

Bu değerin normalde değiştirilmesine gerek yoktur. Çok küçük değer girilirse akım göstergesi çok 

fazla değişebilir 

P807 Analog çıkış(0-10V) düşük katsayı    (Fabrika Ayarı:*) 

 Ayar aralığı 0-9999 Birim 1 

P808 Analog çıkış(0-10V) yüksek katsayı    (Fabrika Ayarı:*) 

 Ayar aralığı 0-9999 Birim 1 

P809 Analog çıkış(0-20mA) düşük katsayı    (Fabrika Ayarı:*) 

 Ayar aralığı 0-9999 Birim 1 

P810 Analog çıkış(0-20mA) yüksek katsayı    (Fabrika Ayarı:*) 

 Ayar aralığı 0-9999 Birim 1 

 

Bu parametrelerin kullanıcı tarafından değiştirilmemesi gerekmektedir. Aksi halde anormal çalışmaya 

neden olabilir 
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Bölüm 8 Bakım 
 

Sürücü yarıiletken komponentlerden oluşan statik bir cihazdır. Çalışma ortam koşullarına bağlı 

oluşabilecek hataların önüne geçebilmek için günlük bakımları yapılmalıdır. Sıcaklık, rutubet, toz, 

titreşim ve benzeri faktörlerin cihaza etkileri takip edilmelidir. 

Bakım ve inceleme esnasında sürücünün enerjisinin kesildiğinden ve en az 10 dakika beklendiğinden 

emin olunmalıdır. DC bara uçları arasındaki gerilim 30VDC seviyesinin altına inmeden işlem 

yapılmamalıdır. 

8.1 İnceleme 

8.1.1 Günlük bakım 
 

Günlük bakımda genel olarak aşağıdaki durumlar kontrol edilmelidir. 

 Motor operasyon hatası 

 Uygun olmayan ortam koşullarının kontrolü 

 Soğutma sistem hatası 

 Olağandışı titreşim ve gürültü 

 Olağandışı sıcaklık ve renk değişimleri 

 

8.1.2 Periyodik bakım 
 

 Soğutma sistemi hatası- soğutma kanallarını temizleyin, varsa arızalı fanları değiştirin 

 Gevşek bağlantı- zaman içinde gevşeyen vida bağlantıları varsa tekrar sıkın 

 Kablo izolasyonlarını muhtemel korozyon ve darbelere karşı kontrol edin 

 İzolasyon direncini ölçün 

8.2 Parça değişimi 
Sürücü birçok elektronik ve mekanik komponentten oluşmaktadır. Bazı parçalar zaman içerisinde 

özelliklerini yitirebilir. Bu durum sürücünün performansını düşürebilir veya tamamen işlevsiz hale 

gelmesine neden olabilir. Öleyici bakım maksatlı olarak aşağıdaki parçaların periyodik olarak 

değiştirilmesi gerekir 

Parça adı Değişim süresi 

Soğutma fanı 3-5 yıl 

Elektrolitik kapasitör 5 yıl 

Sigorta 10 yıl 

Röle ---- 

 

Değişim süreleri 40C ortam sıcaklığı(aşındırıcı gazlar, yağ buharı ve toz olmayan ortamlar) için 

verilmiştir. 
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8.3 Arıza giderme 
 

Sürücünün hasar görmesine neden olabilecek bir durum oluştuğunda ilgili koruma fonksiyonu 

devreye girer ve sürücüyü korur. Sürücü ortaya çıkan tehlikeli durumun bilgisini ekranda gösterir. 

Hata, nedeni ve düzeltici önlemler aşağıda anlatılmıştır. 

 

Hata 
Kodu 

Açıklama Muhtemel hata nedeni Düzeltici aksiyon 

OC0/UC0 Dururken aşırı 
akım 

Sürücü arızalı Servisle irtibat kurunuz 

OC1/UC1 Hızlanmada aşırı 
akım 

1.Hızlanma süresi çok kısa 
2.V/f eğrisi düzgün ayarlanmamış 
3.Faz-toprak kısa devresi var 
4.Tork arttırımı çok fazla 
ayarlanmış 
5.Giriş gerilimi çok düşük 
6.Dönen motora direk start verildi 
7.Sürücü ayarları uygun değil 
8.Sürücü arızalı 

1.Hızlanma süresini arttırın 
2.V/f eğrisini düzgün ayarlayın 
3.Motor izolasyonunu kontrol 
edin 
4.Tork arttırımını azaltın 
5.Giriş gerilimini kontrol edin 
6.Yükü kontrol edin 
7.Dönen motoru yakalama 
fonksiyonunu aktif edin 
8.Sürücü kapasitesini arttırın 
9.Servisi arayın 

OC2/UC2 Yavaşlamada 
aşırı akım 

1.Yavaşlama süresi çok kısa 
2.Sürücü kapasitesi yetersiz 
3.Elektriksel gürültü var 

1.Yavaşlam süresini arttırın 
2.Sürücü kapasitesini arttırın 
3.Gürültü kaynağını ortadan 
kaldırın 

OC3/UC3 Sabit hızda aşırı 
akım 

1. Motor veya motor kablosunda 
zayıf izolasyon 
2. Dalgalı yük 
3.Dalgalı giriş gerilimi veya düşük 
gerilim 
4.Sürücü kapasitesi yetersiz 
5.Elektriksel gürültü var 
 

1.İzolasyonu kontrol edin 
2.Yükü kontrol edin 
3.Giriş gerilimini kontrol edin 
4.Sürücü kapasitesini arttırın 
5.Trafo kapasitesini arttırın 
6. Gürültü kaynağını ortadan 
kaldırın 

OU0 Dururken aşırı 
gerilim 

1.Giriş gerilimi yüksek 
2.Sürücü arızalı 

1. Giriş gerilimini kontrol edin 
2.Servisi arayın 

OU1 Hızlanmada aşırı 
gerilim 

1.Açma kapama için kontaktör 
kullanılıyor 
2.Sürücü arızalı 

1.Sürücüyü çalıştırmak için 
kontaktör kullanmayın 
2.Servisi arayın 

OU2 Yavaşlamada 
aşırı gerilim 

1.Rejeneratif çalışma var 
2.Fren direnci yetersiz 
3.Yavaşlama süresi çok kısa 

1.Fren direnci kullanın 
2.Direnç değerini kontrol edin 
3.Yavaşlama süresini arttırın 

OU3 Sabit hızda aşırı 
gerilim 

1.Yavaşlama süresi çok kısa 
2.Dalgalı giriş gerilimi 
3.Aşırı yük 
4.Yanlış fren direnci 
5.Fren parametresi uygun 
ayarlanmamış 

1.Yavaşlama süresini arttırın 
2.Giriş gerilimini kontrol edin 
3.Yükü kontrol edin 
4.Frenleme ünitesini ve direnci 
kontrol edin 
5.Parametre ayarlarını kontrol 
edin 
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LU0 Dururken düşük 
gerilim 

1.Anormal şebeke gerilimi 
2.Giriş faz hatası 

1.Şebeke gerilimini kontrol 
edin 
2.Giriş fazlarını kontrol edin 

LU1 Hızlanmada 
düşük gerilim 

1.Anormal şebeke gerilimi 
2.Giriş Faz hatası 
3.Aşırı yük 

1.Şebeke gerilimini kontrol 
edin 
2.Giriş fazlarını kontrol edin 
3.Sürücü kapasitesini arttırın 

LU2 Yavaşlamada 
düşük gerilim 

LU3 Sabit hızda 
düşük gerilim 

Fb0 Sigorta attı Sürücü arızalı Servisi arayın 

Fb1 

Fb2 

Fb3 

OL0 Dururken 
aşırıyük 

1.Aşırıyük 
2.Hızlanma süresi çok kısa 
3.Tork arttırımı düzeyi çok yüksek 
4.V/f eğrisi yanlış ayarlanmış 
5.Şebeke gerilimi düşük 
6.Dönen motora direk start verildi 
7.Yükte sıkışma 
 

1.Yükü azaltın 
2.Hızlanma süresini arttırın 
3.Tork arttırma düzeyini 
düşürün 
4.V/f eğrisini ayarlayın 
5.Giriş gerilimini kontrol edin, 
sürücü kapasitesini arttırın 
6.Dönen motoru yakalama 
özelliğini kullanın 
7.Daha büyük sürücü veya 
motor kullanın 

OL1 Hızlanmada aşırı 
yük 

OL2 Yavaşlamada 
aşırıyük 

OL3 Sabit hızda 
aşırıyük 

OT0 Dururken motor 
aşırıyük 

1.Soğutma fanı arızalı 
2.Soğutucu plaka kanalları tıkalı 
3.Ortam sıcaklığı çok yüksek 

1.Soğutma fanını değiştirin 
2.Soğutu plaka kanalarını 
temizleyin 
3.Ortam sıcaklığını düşürün 

OT1 Hızlanmada 
motor aşırıyük 

OT2 Yavaşlamada 
motor aşırıyük 

OT3 Sabit hızda 
motor aşırıyük 

ES Acil stop Sürücüye acil stop komutu verildi  

CO Haberleşme 
hatası 

1.Haberleşme kablosu kopuk 
2.Haberleşme parametreleri 
hatalı 
3.Haberleşme formatı hatalı 

1.Kablolamayı kontrol edin 
2.Parametreleri kontrol edin 
3.Haberleşme formatını 
kontrol edin 

20 4-20mA sensör 
kopuk 

1.Gevşek bağlantı 
2.Kablo kopuk 
3.Sensör arızalı 

1.Bağlantıları kontrol edin 
2.Kabloyu kontrol edin 
3.Sensörü değiştirin 

Pr Parametre 
yazma hatası 

Çalışma esnasında 
değiştirilemeyen parametrede 
değişiklik yapılmaya çalışıldı 

Sürücüyü durdurduktan sonra 
parametre değerini değiştirin 

Err Hatalı 
parametre 
grubu 

Parametre mevcut değil veya 
fabrika parametresi 

Bu parametreyi 
değiştiremezsiniz 
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8.4 Problem çözme 
Her şey kontrol edilmesine rağmen hata hala devam ediyorsa sürücüyü fabrika ayarlarına alarak 

parametre ayarlarınızı tekrar yapmayı deneyin 

 Parametreye yazma yapılamıyor 

P118 parametresini kontrol edin 

P101 ve P102 parametrelerini kontrol edin 

Sürücüyü durdurarak parametre değişikliğini tekrar deneyin 

 

 Motor istenilen şekilde dönmüyor 

P102 parametresini kontrol edin 

Kalkış frekansı değerinin normal çalışma frekansından yüksek olmadığından emin olun 

Sürücü güç ve kontrol devresini kontrol edin 

Stop komutu verilmediğinden emin olun 

P104 parametresini kontrol edin(Ters yön kilidi) 

Çoklu hız değerlerinin sıfırdan büyük olduğundan emin olun 

P105 değerinin sıfır olmadığından emin olun 

P400 değerinin P202 den küçük olmadığından emin olun 

Yükün sürücü kapasitesinin çok üzerinde olmadığından emin olun 

 

 Motor aşırı ısınıyor 

Yükün çok ağır olmadığından emin olun gerekirse yükü azaltın 

Motor fanını kontrol edin 

P208 parametresinin doğru ayarlandığından emin olun 

P209 ve P219 ayarlarını kontrol edin 

Otomatik motor tanıtmayı çalıştırın 

 

 Motorda aşırı gürültü var 

Anahtarlama frekansını arttırın 

Mekanik gevşek bağlantıları kontrol edin 

Motor satıcınızla görüşün 

 

 Motor ters yönde dönüyor 

Çıkış faz sırasının doğru olduğundan emin olun 

Giriş sinyallerinin(ileri start, geri start) doğru bağlandığından emin olun 

 

 Hız artmıyor 

P105(Maksimum frekans) parametresini kontrol edin 

Yükü kontrol edin 

Fren direnci bağlantısını kontrol edin(Yanlışlıkla P/+-P/- terminallerine bağlanmış olabilir) 

 

 Sürücü etraftaki diğer cihazlarda girişime neden oluyor 

Sürücü içerdiği yüksek frekanslı komponentler nedeniyle özellikle haberleşme hatlarında 

probleme neden olabilir 

EMC filtre kullanın 

Anahtarlama frekansını düşürün 

Güç ve sinyal kablolarını birbirinden en az 10cm uzağa döşeyin 

Sinyal kablolarının zırhlı olmasına dikkat edin 
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8.4 Sürücü kaynaklı gürültüler ve azaltma teknikleri 
 

Bazı harici kaynaklı gürültüler sürücüyü etkileyebileceği gibi yüksek frekanslı anahtarlama yapan 

sürücüde etrafında elektriksel gürültülere neden olabilir. Bu gürültülerin yayılma yollarına göre farklı 

tedbirler alınabilir. 

Temel tedbirler 

 Enerji ve sinyal kablolarını paralel taşımayın 

 Zırhlı sinyal kabloları kullanın ve zırhı topraklayın 

Sürücüyü harici gürültülerden korumak için alınacak tedbirler 

Kontaktör ve manyetik fren gibi yüksek gürültü oluşturan cihazlar sürücü ile aynı pano içerisinde 

kullanıldığında sürücünün bu cihazların yaydığı elektriksel gürültüden etkilenmesini engellemek için 

aşağıdaki tedbirler uygulanabilir 

 Sinyal kablolarına hat filtreleri ekleyin 

 Sinyal kablolarının sürücüye bağlantısı esnasında sinyal kablolarının zırhını topraklayın 
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Bölüm 9 Yardımcı Donanım Seçimi 
 

Satın aldığınız sürücünün kapasitesini kontrol edin. Yardımcı donanımlar sürücü kapasitesine göre 

seçilmelidir. Seçiminizde yardımcı olması için aşağıda verilen bilgilerden yararlanabilirsiniz 

9.1 Yardımcı donanım açıklamaları 
Yardımcı Donanım Açıklama 

Kompak şalter, Kaçakakım 
rölesi ve sigortalar 

Devre kesici sürücünün ilk enerjilenmede çekeceği aşırı akım 
hesaba katılarak seçilmelidir 

Kontaktör Kontaktör sadece güvenlik amaçlı kullanılmalıdır. Kontaktörü 
hiçbir zaman sürücüyü çalıştırıp durdurmak için kullanmayın. 

AC/DC Reaktör Sürücünün neden olduğu harmonikleri azaltmak için reaktör 
kullanılabilir. AC reaktör giriş 3 faz beslemesine seri olarak 
bağlanır. DC reaktör bağlantısı yapmak için P/+--P/- 
terminallerindeki köprü kaldırılıp reaktör uçları bu terminallere 
bağlanır 

Gürültü filtresi Sürücünün neden olduğu elektromagnetik gürültüyü engellemek 
için gürültü filtresi kullanılabilir. 

Fren direnci ve Fren ünitesi Rejeneratif çalışma olan uygulamalarda dinamik frenleme 
sağlamak için kullanılır 

Ferit Nüve Yataklama akımlarını engellemek için kullanılır 

 

9.2 Fren direnci seçim tablosu 
 

Sürücü Tipi Fren Direnci Fren Torku 
(%10ED) 

Motor 
Gücü 
(kW) 

Güç(W) Direnç(Ohm) 
(≥) 

BMBC-ZE0004T2B 80 200 125 0.4 

BMBC-ZE0007T2B 80 150 125 0.75 

BMBC-ZE0015T2B 100 100 125 1.5 

BMBC-ZE0022T2B 100 70 125 2.2 

BMBC-ZE0037T2B 250 65 125 3.7 

BMBC-ZE0055T2B 800 43 125 5.5 

BMBC-ZE0075T2B 1000 32 125 7.5 

BMBC-ZE0002T4B 150 300 125 0.2 

BMBC-ZE0004T4B 150 300 125 0.4 

BMBC-ZE0007T4B 150 300 125 0.75 

BMBC-ZE0015T4B 150 220 125 1.5 

BMBC-ZE0022T4B 250 200 125 2.2 

BMBC-ZE0037T4B 300 130 125 3.7 

BMBC-ZE0055T4B 400 90 125 5.5 

BMBC-ZE0075T4B 500 65 125 7.5 

BMBC-ZE0110T4B 800 43 125 11 

BMBC-ZE0150T4B 1000 32 125 15 

BMBC-ZE0185T4B 1300 25 125 18.5 

BMBC-ZE0220T4B 1500 22 125 22 

BMBC-ZE0300T4B 2500 16 125 30 

BMBC-ZE0370T4B 3700 12.6 125 37 
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Fren direnci hesabı: 

380V sürücülerde frenleme DC gerilimi 800-820V, 220 V sistemlerde ise 400VDC’dir. Ayrıca fren 

direnci hesabı yapılırken fren torkuda hesaba katılmalıdır. 

 

 
 
𝑈𝑑𝑐=Frenleme DC gerilimi 
𝑃𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟=Motor gücü 
𝑀𝑏𝑟=Fren torku 
ƞ𝑀𝑜𝑡𝑜𝑟=Motor verimi 
ƞ𝑅𝑒𝑑ü𝑘𝑡ö𝑟=Redüktör verimi 

 

Frenleme gücü frenleme torku ve frenleme sıklığı ile ilintilidir. 
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EK 1 
Uygulama Örneği 

3-kablolu bağlantı örneği 

 
 

Parametre Ayarları 

P101=1(Frekans referansı analog gerilim girişi ile belirlenir) 

P102=1(Kontrol yeri dijital terminal) 

P317=6(S1 ileri start olarak ayarlandı) 

P318=7(S2 geri start olarak ayarlandı) 

P319=8(S3 stop olarak ayarlandı) 
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EK 2 
Haberleşme Protokolü 

Kaydedici adresleri 

Fonksiyon 03- Kaydedici oku 

Fonksiyon 06- Kaydedici yaz 

ASCII 

 Start Adres Fonksiyon Veri LRC LRC Toplam byte 

Gelen 3A 01 03 2000,0001 0D 0A 17 BYTE 

Giden 3A 01 03 02,0120   11+2Xn(n=2,4,6,8) 

HATA  01 03 00 0D 0A 11 BYTE 

        

Gelen 3A 01 06 2000,0010 0D 0A 17 BYTE 

“:010620000010XX”,0DH,0AH 

Giden 3A 01 06 2000,0010 0D 0A 17 BYTE 

“:010620000010XX”,0DH,0AH 

HATA 3A 01 06 00 0D 0A 11 BYTE 

“:010600XX”,0DH,0AH 

 

RTU 

 Adres Fonksiyon Veri CRC CRC Toplam byte 

Gelen 01 03 2000,0001 XX XX 8 BYTE 

Giden 01 03 02,0120 XX XX 5+n(n=2,4,6,8) 

HATA 01 03 00 XX XX 5 BYTE 

       

Gelen 01 06 2000,0010 XX XX 8 BYTE 

Giden 01 06 2000,0010 XX XX 8 BYTE 

HATA 01 06 00 XX XX 5 BYTE 

 

Hata kodu 1: Böyle bir adres yok 

Hata kodu 2: Fonksiyon kodu kilitli 

Adres(Hex) Açıklama 

2000 Stop/Run 

2001 Frekans referansı(0-400.0Hz)-P101=5 olarak ayarlanmalı 

Parametre Adres 

P003(Akım) 0003H 

P004(Hız) 0004H 

P005(DC Ger.) 0005H 

P009(Çıkış Ger.) 0009H 

P020(Çıkış Gücü) 0014H 

P100(Ana frek.) 0064H 

P101(Frek.Ref.) 0065H 

P107(Hız.Süre) 006BH 

P108(Yav.Süre) 006CH 
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Data Adres Bit Adres İçerik Okuma/yazma 

 
 
 
 
 

2000H 

 
Bit1-Bit0 

00: Hareket Yok  
Yazılabilir 01: Stop 

10: Start 

11: Jog 

 
Bit3-Bit2 

00: Hareket Yok  
Yazılabilir 01: Geri 

10: İleri 

11: Yön değiştir 

Bit 4 0:Hareket Yok Yazılabilir 

1: Hata reset 

Bit5-Bit15 Rezerve Yazılabilir 

 
2001H 

 
Bit0-Bit15 

Frekans Referansı 
00000-40000 
(0.00-400.00Hz) 
P101=5 

 
Yazılabilir 

 

P001 Referans frekansı xxx.xx Hz Sadece okunur 0001 H 

P002 Çıkış frekansı xxx.x Hz Sadece okunur 0002 H 

P003 Çıkış akımı xxx.x A Sadece okunur 0003 H 

P004 Hız Xxxx d/dk Sadece okunur 0004 H 

P005 DC bara gerilimi xxx.x VDC Sadece okunur 0005 H 

P009 Çıkış gerilimi xxx.x VAC Sadece okunur 0009 H 

P020 Güç xxx.x kW Sadece okunur 0014 H 

P027 Alarm Kelimesi(1 aktif-0 Pasif) 
BIT 0 UC 
BIT 1 OC 
BIT 2 NF Haberleşme hatası 
BIT 3 LO Çıkış faz kaybı 
BIT 4 OU 
BIT 5 Rezerve 
BIT 6 LU 
BIT 7 Motor aşırı yük 
BIT 8 OT Aşırı tork 
BIT 9 OH Aşırı sıcaklık 
BIT 10 Sensör kopuk 
BIT 11- BIT 14 Rezerve 
BIT 15 Alarm 

Sadece okunur 001B H 

P028 BIT 0      0:FWD 1:REV 
BIT 1      0:Stop  1:RUN 

Sadece okunur 001C H 
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ASCII Mod 

P101=5 

P102=2 

P700=1(9600) 

P701=0(ASCII 8 N 1) 

P702=1(Adres) 

 

A)Referans frekansı girme 

2001H adresine 50.00HZ(1388H) yazma 

Giden paket 

3A 30 31 30 36 32 30 30 31 31 33 38 38 33 44 0D 0A 

Gelen paket 

3A 30 31 30 36 32 30 30 31 31 33 38 38 33 44 0D 0A 

 

B) Çalıştırma 

2000H adresine 02H yazma”:010620000002”CR LF 

Giden paket 

3A 30 31 30 36 32 30 30 30 30 30 30 32 44 37 0D 0A 

Gelen paket 

3A 30 31 30 36 32 30 30 30 30 30 30 32 44 37 0D 0A 

 

C) Durdurma 

2000H Adresine 01H yazma”:010620000001”CR LF 

Giden paket 

3A 30 31 30 36 32 30 30 30 30 30 30 31 44 38 0D 0A 

Gelen paket 

3A 30 31 30 36 32 30 30 30 30 30 30 31 44 38 0D 0A 

 

D) P101 Parametresine 3 Yazma 

101 (0065 H) adresine 03(03 H) yazma 

Giden paket 

3A 30 31 30 36 30 30 36 35 30 30 30 33 39 31 0D 0A 

Gelen paket 

3A 30 31 30 36 30 30 36 35 30 30 30 33 39 31 0D 0A 

 

101 (0065 H) adresine 5(05 H) yazma 

Gelen paket 

3A 30 31 30 36 30 30 36 35 30 30 30 35 38 46 0D 0A  

Giden paket 

3A 30 31 30 36 30 30 36 35 30 30 30 35 38 46 0D 0A   
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RTU Mod 

 

P101=5 

P102=2 

P700=1(9600) 

P701=3(RTU 8 N 1) 

P702=1(Adres) 

 

A)Referans frekansı girme 

2001H adresine 50.00HZ(1388H) yazma 

Giden paket 

01 06 20 01 13 88 DE 9C 

Gelen paket 

01 06 20 01 13 88 DE 9C 

 

B) Çalıştırma 

2000H adresine 02H yazma 

Giden paket 

01 06 20 00 00 02 03 CB 

Gelen paket 

01 06 20 00 00 02 03 CB 

 

C) Durdurma 

2000H Adresine 01H yazma 

Giden paket 

01 06 20 00 00 01 43 CA 

Gelen paket 

01 06 20 00 00 01 43 CA 

 

D) P107(Hızlanma süresi) Parametresine 20.0 Saniye Yazma 

107(006B H) adresine 200(00C8H) yazma 

Giden paket 

01 06 00 6B 00 C8 F9 80 

Gelen paket 

01 06 00 6B 00 C8 F9 80 

  



93 
 

Hata Geçmişi P010-P013 

 

 Hata Kodu Hata No 

 
IGBT Aşırı akım 

UC0 64 

UC1 65 

UC2 66 

UC3 67 

 
Aşırı akım 

oc0 68 

oc1 69 

oc2 70 

oc3 71 

 
Aşırı gerilim 

OU0 80 

OU1 81 

OU2 82 

OU3 83 

 
Düşük gerilim 

LU0 88 

LU1 89 

LU2 90 

LU3 91 

 
Aşırı yük 

OL0 92 

OL1 93 

OL2 94 

OL3 95 

 
Motor Aşırı yük 

OT0 96 

OT1 97 

OT2 98 

OT3 99 

 
Aşırı sıcaklık 

OH0 100 

OH1 101 

OH2 102 

OH3 103 

 


