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Önsöz 

SenLan SB70G serisi sürücüleri tercih ettiğiniz için teşekkür ederiz. 

SB70G SenLan Science & Technology Holding Corp.,Ltd., tarafından geliştirilen, 

düşük gürültülü, yüksek performanslı ve çok fonksiyonlu yeni nesil bir sürücüdür. Yüksek 

hassasiyet, geniş hız aralığı, ve motorun tork kontrolü için rotor akı kontrolü temelli vektör 

kontrol algoritmasını kullanır. SB70G mikser, açma-sarma makinaları, kompresörler, fanlar, 

pompalar, değirmenler, konveyörler ve vinçler gibi sanayinin birçok kolunda geniş 

uygulama alanına sahiptir.  

SB70G’nin modüler tasarımı ve birçok seçeneği ile müşterilerimize entegre çözümler 

ve toplam sistem maliyetini azaltıp sistem güvenilirliğini belirgin şekilde arttıracak 

çözümler sunar. 

Ürününün kurulumunu yapamadan önce lütfen bu kılavuzu dikkatlice okuyup anlayınız. 

Ürüne ait teknik özellikler ile bu dokümanın içeriği önceden haber verilmeksizin 

değiştirilebilir. 

 

Ürünün ambalajı açıldığında kontrol edilmesi gerekenler 

SB70 sürücünüzün ambalajını açtığınızda lütfen aşağıdaki maddeleri kontrol ediniz. 

Eğer eksik bir parça var ise lütfen satıcınızla irtibat kurunuz. 

Kontrol edilmesi gerekenler Nasıl kontrol edilmeli? 

Ürün tam olarak sipariş 

ettiğiniz ürün mü? 

Sürücünün yan plakasında verilen kodun sipariş ettiğiniz 

ürünle aynı olduğunu kontrol edin 

Cihazda gözle görülen bir 

hasar var mı? 

Nakliyeden kaynaklanan herhangi bir sorun olmadığından 

emin olmak için kapsamlı olarak inceleyin 

 

Sürücü modelinin belirlenmesi 

SenLan Inverter

Series number

Rated capacity 15kW

G:General purpose
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Frekans konvertörü etiket bilgileri (Örneğin: SB70-G15) 

 

SenLan Inverter Made in China

Type: SB70G15

Rated input: 3-phase 380V 50/60Hz

Rated current: 30A

Rated output: 3-phase 0～380V 0～650Hz

Rated capacity: 15kW

Bar code

Product S/N: 1234567

Standard: GB/T12668.2

Hope SenLan Science & technology Holding Corp.,Ltd

 

Güvenlik işaretleri 

Bu kılavuzdaki güvenliğe ait herhangi bir içerik belirgin olması için aşağıdaki işaretlerden 

birini kullanabilir. Kullanıcı, güvenlik işaretleri ile belirlenmiş içeriklere ait talimatları 

uygulamalıdır. 

TEHLİKE: Talimatlara aykırı veya yanlış bir operasyon ürünün zarar görmesine 

veya personel yaralanmasına  yada ölmesine neden olabilir 

DİKKAT: Yeterli bilgiye sahip olunmadan yapılacak herhangi bir operasyon 

sistemin beklenmedik şekilde çalışmasına, ve bazı durumlarda ürünün veya mekanik 

sistemin zarar görmesine neden olabilir. 

 

 

 

 

 

 

 



ÖNSÖZ 

3 

Terimler ve kısaltmalar: 

Ad Açıklama 

AI Analog Giriş(Bkz. F6-00~F6-13) 

AO Analog Çıkış (Bkz. F6-14~F6-21) 

ASR Otomatik Hız Regülatörü(Bkz.F3-00~F3-05) 

AVR Otomatik Gerilim Regülasyonu(Bkz. F2-10) 

EMC Elektro-Manyetik Uyumluluk 

EMI Elektro-Manyetik Girişim 

LED Işık Yayan Diyot 

PFI Pals Frekans Girişi(Bkz. F6-22~F6-24) 

PFO Pals Frekans Çıkışı(Bkz. F6-25~F6-30) 

PID Oransal, integral ve türev (Bkz.Bölüm 6.8) 

PG Pals Jeneratörü(Bkz. Fd-01~Fd-08) 

PWM Darbe Genişlik Modülasyonu 

YUKARI/AŞAĞI 

Referansı 
Terminal ve /  düğmeleri ile belirlenen yüzde değeridir. Frekans referansı 

(maks. frekans=%100) yada PID referansı olarak kullanılabilir. Bkz F4-12~F4-16. 

Programlanabilir 

ünite 

Sürücü içerisindeki yazılım modülü ile aritmetik, mantıksal işlevler ile karşılaştırma 

işlemleri yapılabilir. Bkz bölüm 6.15. 

n(dijital giriş) 

Dijital giriş fonksiyonları tablosunda (Bölüm 6.5.) listelenen n. giriş.  

X, FWD, REV terminalleri için giriş olarak kullanılabildiği gibi, lojik işlemler, 

zamanlayıcı ve karşılaştırma işlemleri için çıkış olarak kullanılabilir.. 

n(dijital çıkış) 

Dijital çıkış fonksiyonları tablosunda (Bölüm 6.6.) listelenen n. çıkış.  

Transistör ve röle terminalleri için çıkış olarak kullanılabildiği gibi, lojik işlemler, 

zamanlayıcı, analog çoklu anahtar, sayıcı ve metre-sayıcı için giriş olarak kullanılabilir. 

n(analog çıkış) 

Analog çıkış fonksiyonları tablosunda (Bölüm 6.7.) listelenen n. analog sinyal. 

AO1, AO2 ve PFO terminalleri için çıkış olarak kullanılabildiği gibi, karşılaştırıcı, 

analog çoklu anahtar, ve düşük geçiren filtre için giriş olarak kullanılabilir. 
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1 Önlemler 

1.1 Güvenlik Önlemleri 

1.1.1 Kurulum 

 Sürücü patlayıcı-parlayıcı maddelerin bulunduğu ortamlara kurulmamalıdır; aksi takdirde 

yangına neden olabilir. 

 Sürücü alev alabilecek gazların bulunduğu ortamlara asla kurulmamalıdır; aksi takdirde 

patlamaya neden olabilir. 

1.1.2 Kablolama 

 Sürücüde tehlikeli gerilimin mevcut olduğunu gösteren YG lambası sönmeden ve DC bara 

gerilimi 36V’un altına inmeden kablolama yapılmamalıdır; aksi takdirde çarpılma riski 

mevcuttur. 

 Besleme gerilimi tamamen kesilmeden kablolama işlemine müsade edilmediğine emin olun; aksi 

takdirde elektriğe çarpılma tehlikesi mevcuttur. 

 DC terminallere (P+/N-) direk olarak frenleme direnci bağlamayın; aksi takdirde yangın tehlikesi 

mevcuttur. 

 Besleme gerilimi ürün dokümanlarında belirtilen sınır değerlerinin üzerinde olmamalıdır; aksi 

takdirde sürücü zarar görebilir. 

 Sürücüye ait topraklama terminali ulusal kurallara uygun olarak düzgün ve güvenilir bir şekilde 

topraklanmalıdır( toprak direnci <10 ohm); aksi takdirde elektriğe çarpılma tehlikesi mevcuttur; 

1.1.3 Sürücü enerjilendirilmeden önce kontrol edilmesi gerekenler 

 Sürücünün kapağının kapalı olduğunu kontrol edin; aksi takdirde elektriğe çarpılma veya 

patlama riski oluşabilir. 

 Sürücü, elektrik motorlarının yüksek hızlarda çalıştırılmasına müsade eder. Eğer motora plaka 

değerinde belirtilenden daha yüksek bir frekans uygulamayı düşünüyorsanız, motorun ve diğer 

elektriksel cihazların yüksek hızda çalışmayı desteklediğinden emin olun. 

1.1.4 Şebekeye bağlantı ve çalıştırma sırasında alınacak önlemler 

 Deneme çalışmasından önce tüm parametrelerin doğru olarak ayarlandığından emin olun. 

 Sürücüde enerji bulunduğu sürece ön kapağı açılmamalıdır, sürücü içerisindeki yüksek gerilim 

elektrik şokuna neden olabilir. 

 Sürücüyü asla ıslak elle kullanmayınız; aksi takdirde elektriğe çarpılma tehlikesi mevcuttur. 

 Sürücü enerji verilince başlama parametresi “İzin verili” olarak ayarlanmıştır(Fabrika ayarı). 

Terminalden başlatma seçili ise ve ilgili sinyaller geliyorsa enerji verilmesi ile birlikte sürücü 

başlayacaktır (Start alacaktır). 

 Sürücüyü şebekeye bağlantısını keserek çalıştırıp - durdurmayınız 
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 Parametreler fabrika ayarlarına alındığında gerekli parametreleri tekrar ayarlayınız. 

 Otomatik hata resetleme aktif iken ve anlık enerji kesintilerinden sonra motora veya mekanik 

yüke yaklaşmayınız. 

 

1.1.5 Sevkiyat ve ambalajlama konusunda notlar 

 İzin verilenden daha fazla sürücüyü üst üste istiflemeyiniz. 

 Sürücü kutuları üzerine ağır malzeme yerleştirmeyiniz. 

 Sevkiyat esnasında sürücü kapaklarını açık bırakmayınız. 

 Gerekli bağlantılar yapılırken kontrol kartına aşırı güç uygulamayınız; aksi takdirde kişisel 

yaralanmalara veya ürünün zarar görmesine neden olabilir. 

1.1.6 Servis ömrü sonunda sürücünün atılması 

 Sürücüyü endüstriyel atık olarak değerlendiriniz. 

 Sürücü içerisindeki elektrolitik kapasitör yakıldığında patlayabilir. 

 Sürücüye ait plastik parçalar yakıldığında zehirli gazlar salınabilir. 

1.2 Diğer Önlemler 

1.2.1 Motor ve mekanik yük 

 Direk yolverme ile karşılaştırma 

SB70 serisi sürücüler PWM(Darbe Genişlik Modülasyonu) ile çalışan cihazlar olduğundan çıkış 

geriliminde belirli bir düzeyde harmonik mevcuttur. Direk şebekeden çalıştırılan bir motorla 

karşılaştırıldığında, gerilim kayıpları, ısınma ve gürültü biraz daha fazladır. Şebeke gerilimi bağıl olarak 

daha fazla ise veya motor kabloları uzun ise, kablo ve motorun izolasyon dayanımı hesaba katılmalıdır. 

 Sabit Tork-Düşük Hızda Çalışma 

Sürücü ile kontrol edilen konvansiyonel bir motor uzun süre düşük hızda çalıştırılırsa, ısı yayılımı 

zayıflayacağından sıcaklığı yükselecektir. Sabit torkta ve düşük hızda uzun süreli çalışma gerekiyorsa 

bu duruma uygun motor seçilmeli yada motor harici olarak soğutulmalıdır. 

 Motor Aşırı Yük Koruması 

Uygun güçte bir motor kullanıldığında, sürücü motor için aşırı yük korumasını sağlayabilir. Eğer 

kullanılan motor sürücü gücünden daha küçük bir değerde ise, koruma parametrelerini uygun şekilde 

ayarlayın veya harici koruma tedbirleri alın. 

 Motor Nominal Frekansının Üzerinde Çalışma 

Motor nominal frekansının üzerinde çalıştırılacaksa, kullanıcı motor rulmanlarının ve mekanik yüke ait 

parçaların bu hıza müsade ettiğini doğrulamalıdır. Bu durumda motor titreşimi ve sesi artacaktır. 

 Mekanik Parçaların Yağlanması 

Yağlanmaya ihtiyaç duyan şanzuman ve redüktör gibi parçalar, uzun süreli düşük hızda çalıştırılmaları 

durumunda yeterli yağlama yapılmazsa zarar görebilir. 
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 Rejeneratif Yükler 

Vinç ve asansör gibi rejeneratif uygulamalarda sürücü aşırı gerilim korumasından  dolayı hataya 

geçebilir. Bu nedenle, kullanıcı uygun frenleme üniteleri ve dirençlerini kullanmalıdır. 

 Yük Taşıyan Cihazlarda Mekanik Rezonans 

Yük taşıyan cihazlar, belirli sürücü çıkış frekansı değerlerinde rezonansa girebilir. Rezonans etkisi 

motor taban plakasının altına kauçuk parçalar yerleştirilerek veya sürücüde atlama frekansları 

tanımlanarak engellenebilir. 

 Sürücüye Bağlanmadan Önce Motor İzolasyon Kontrolü 

Motor izolasyonu devreye almadan önce ve uzun süreli duruşlardan sonra kontrol edilerek zayıf motor 

izolasyonu nedeniyle olası sürücü hasarının önüne geçilmelidir. İzolasyon testi 500V gerilim-tipi meger 

ile yapılmalıdır. Ölçülen izolasyon değeri en azından 5MΩ olmalıdır. İzolasyon değeri düşük motorları 

kullanmayınız. Sürücü motora PWM temelli besleme sağladığından izolasyonu zayıf bir motorun zarar 

görme ihtimali yüksektir. 

 

1.2.2 Sürücü 

 Kapasitörler ve Güç Faktörü Düzeltme Cihazları 

Sürücü çıkış gerilimi PWM ile oluşturulduğundan, sürücü ile motor arasına bağlanacak 

kompanzasyon kapasitörleri veya parafudurlar sürücünün hataya geçmesine veya zarar görmesine 

neden olabilirler. 

 Sürücü Çıkış Terminallerine Bağlanan Kontaktör Vb Cihazlar 

Sürücü ile motor arasında bu tip cihazların bağlanması gerekiyorsa, açma kapatma işlemlerinin sürücü 

çıkış vermediği anda yapılması gerekir; aksi takdirde sürücü zarar görebilir. 

 Sık Enerji Açma/Kapatma 

Motorun çalıştırılıp durdurulması için kontrol terminalleri tavsiye edilir. Kullanıcı kesinlikle besleme 

terminallerine bağlı devre kesici veya kontaktörlerle bu işlemi gerçekleştirmemelidir. 

 Nominal Gerilimin Üzerinde Besleme Uygulama 

SB70 sürücülere izin verilen giriş gerilimi üzerinde gerilim uygulanması kesinlikle tavsiye edilmez. 

Uygun gerilimin mevcut olmadığı durumlarda lütfen trafo kullanınız. 

 3-Faz yerine Tek Faz İle Besleme 

Böyle bir besleme uygulanması baradaki gerilim ve akım dalgalanmalarını arttıracak ve kapasitörlerin 

dolayısıyla tüm sürücünün ömrünü kısaltacaktır. 

Bu işlemin yapılması tavsiye edilmez ancak mecburiyet varsa, “faz hatası” koruması iptal edilmeli ve güç 

değerleri en fazla %60 olacak şekilde düşünülmelidir. Bağlantı R ve S terminallerine yapılmalıdır, aksi 

takdirde cihaz çalışmaz. 

 Yıldırımdan Korunma 
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Sürücüde dahili olarak mevcuttur. 

 Kaçak Akım Koruma 

Sürücü çalışması esnasındaki ani kalkış ve duruşlar yüksek frekanslı kaçak akımlar oluşturarak kaçak 

akım koruma devrelerinin hata vermesine neden olabilir. Böyle durumlarda anahtarlama frekansını ve 

besleme kablolarının boyunu düşürün. 

Kaçak akım koruma röleleri kullanırken aşağıda verilen noktalara dikkat ediniz: 

1) Devre kesiciden sonra sürücü giriş terminallerine bağlanmalıdır. 

2) Seçilen koruma rölesi harmoniklere karşı sağır olmalıdır. (hassasiyet: 30mA’ den fazla) Veya özellikle 

sürücüler ile kullanılmak için imal edilmiş olmalıdır. Eğer ortak bir röle kullanılacaksa, hassasiyeti 

200mA ‘den fazla ve reaksiyon süresi  0.2s’den uzun olmalıdır. 

 Sürücü Kapasite Düşürme(Derate) 

1) Ortam sıcaklığı 40℃‘yi aştığında her bir derece için sürücü performansı %5 değer kaybetmektedir. 

Ayrıca harici soğutma sağlanmalıdır. 

2) Deniz seviyesinden 1,000m ve daha yüksek yerlerde hava yoğunluğu azaldığından sürücünün soğuma 

performansı düşmektedir. Bu nedenle her 100 metre için %1 değer düşürülmelidir 

3)Anahtarlama frekansı fabrika ayarlarının üzerine çıkartıldığında her 1 KHz için sürücü kapasitesi %5 

düşmektedir. 

 



2 ÖZELLİKLER 

8 

2 Özellikler 

2.1  SB70G Serisi İçin Ortak Özellikler 

 

Özellik Açıklama 

Giriş 

Nominal Gerilim ve 

Frekans 
3-faz: 380V，50/60Hz 

Tolerans Gerilim: 320～420V; gerilim dengesizliği＜%3; frekans:47～63 Hz 

Çıkış 

Çıkış gerilimi 3-faz, 0V～giriş gerilimi, hata<% 5. 

Çıkış frekans aralığı 
V/F kontrol: 0.00～650.00Hz 

Vektör kontrol: 0.00～200.00Hz 

Temel 

özellikler 

Motor kontrol modu 
Açık çevrim V/F kontrol, kapalı çevrim V/F kontrol, Kapalı çevrim 

vektör kontrol, V/F kontrol 

Kararlı hal hız 

hassasiyeti 

Açık çevrim vektör kontrol: ≤%1 

Kapalı çevrim vektör kontrol: ≤%0.02 

Kalkış torku 0.50Hz’de nominal torkun %150’si 

Aşırıyük kapasitesi Her 10 dakikada 1 dakika nominal akımın %150’si 

Frekans çözünürlüğü Dijital referans: 0.01Hz  Analog referans: Maks. frekansın %0.1 

Çıkış frekans 

hassasiyeti 

Analog referans :Maks frekans ±%0.2 

Dijital referans: 0.01Hz（－10～＋40℃） 

Kontrol yeri Tuştakımı, terminal ve haberleşme. Dijital girişler ile değiştirilebilir 

Frekans referansı 
Tuştakımı, haberleşme, YUKARI/AŞAĞI referansı, AI1, AI2, PFI ve 

aritmetik hesaplama 

Yardımcı frekans 

referansı 

Daha esnek frekans referansı sağlar 

Tork arttırma Otomatik ve manuel tork arttırımı 

V/F eğrisi Özel V/F, lineer V/F ve 5 adet karesel V/F eğrisi 

Hızlanma/Yavaşlama Lineer veya S-eğrisi 

Jog 
Jog frekansı: 0.10～50.00Hz 

Jog hızlanma/yavaşlama zamanı: 0.1～60.0s 

Oto. Enerji tasarrufu  Yük durumuna bağlı olarak V/F eğrisi otomatik olarak optimize edilir. 

AVR 
Şebeke gerilimi belirli bir aralıkta dalgalandığında, sürücü çıkış 

gerilimini otomatik olarak sabit tutar 

Oto. Anahtarlama 

frekansı regülasyonu 

Yük karakteristiğine ve ortam sıcaklığına bağlı olarak otomatik frekans 

regülasyonu 

Rasgele PWM Duyulabilir motor sesini azaltır 

Sarkma kontrol Birden fazla sürücünün aynı yükü sürdüğü durumlarda kullanılır 

Anlık enerji kesintisi 
Anlık enerji kesintilerinde otomatik bara gerilimi regülasyonu ile 
kesintisiz çalışma 

Dinamik frenleme 15kW’a kadar dahili fren kıyıcı 

DC frenleme Frenleme süresi: 0.0-60.0s; frenleme akımı: 0.0-%100.0 / nominal akım 

PFI Maks. giriş frekansı: 50kHz 

PFO Kare dalga çıkışı 0～50kHz, programlanabilir 

Analog giriş 2 kanal analog giriş, gerilim veya akım tipi 

Analog çıkış 2 kanal analog çıkış, 0/4～20mA veya 0/2～10V, programlanabilir 

Dijital giriş 8 kanal opsiyonel çok-fonksiyonlu dijital giriş 

Dijital çıkış 2 kanal çok-fonksiyonlu dijital çıkış; 2 kanal çok-fonksiyonlu röle çıkış 

Haberleşme Dahili RS485 portu, Modbus ve USS protokolünü destekler 

Karakteristik 

foksiyonlar 

PID İki farklı PID parametre seti 

PLC modları 
Kullanıcılar herbiri 48 adımlı 8 PLC modu ayarlayabilir. Bu modlar 

dijital giriş terminalleri ile seçilebilir. 

Çoklu-hız seçme 4 seçim modu. Bkz. F4-17 
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modu 

Kullanıcı tanımlı 

menü 

30 adet kullanıcı parametreleri tanımlanabilir. 

Parametre takibi Fabrika değerlerinden değiştirilmiş parametreler gösterilir 

Tork kontrol Tork/hız kontrol modları dijital girişler ile değiştirilebilir 

Sıfır-servo Sıfır hız pozisyonu kilitlenebilir 

Yüksek hızlı 
YUKARI/AŞAĞI 

sayıcı 

Senkron kontrol, üretim adedi sayma, sayma adedine göre durma ve 
hassas pozisyon kontrolü gerçekleştirilebilir 

Yüksek hızlı metre 

sayıcı 

Uzunluğa göre durma ve uzunluk gösterme sağlanabilir 

Wobble Tekstil uygulamalarında düzgün sarma için kullanılır 

PLC fonksiyonu 
Karşılaştırıcı, mantıksal ünite, tetikleyici, aritmetik ünite, filtre, çok 

yönlü anahtar, zamanlayıcı 

kWh metre 

zamanlayıcı 

Enerji tasarrufu hesabında kullanılır 

Koruma foksiyonları 

Aşırı akım, aşırı gerilim, düşük gerilim, giriş/çıkış faz kaybı, çıkış kısa 

devre, aşırı sıcaklık, motor aşırı yük, harici hata, analog giriş kopuk, 
bayılma engelleme 

Seçenekler 

Frenleme ünitesi, uzak kontrol kutusu, dijital G/Ç genişleme kartları, 

enkoder kartı, analog giriş genişleme kartı, kopyalama fonksiyonlu veya 

potansiyometreli tuştakımı, kapı montaj kiti, EMC filtresi, Profibus-DP 

modülü 

Çevre 
Koşulları 

Çalışma ortamı 

Rakım 1000 metreden düşük; bina içi; direk güneş ışığı almayan; toz, 

aşındırıcı ve parlayıcı gazlar ile yağ, su ve su buharı bulunmayan 

ortamlar 

Sıcaklık/Rutubet -10～＋40℃/20～%90RH, yoğuşmasız 

Saklama sıcaklığı -20～＋60℃ 

Titreşim < 5.9m/s
2（0.6g） 

Yapı 
Koruma sınıfı IP20 

Soğutma Hava soğutmalı 

2.2  SB 70 Ürün Serisi 

2.2.1 200V Sınıfı Cihazlar 

Model Nom. Kapasite(kVA） Nom. Çıkış Akımı（A） Motor Gücü（kW） 

SB70G0.55D2 1.1 3 0.55 

SB70G0.75D2 1.9 5 0.75 

SB70G1.5D2 3.1 8 1.5 

SB70G2.2D2 4.2 11 2.2 

SB70G4T2 6.9 18 4 

SB70G5.5T2 9.9  26 5.5 
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2.2.1 400V Sınıfı Cihazlar 

Model 

Nom. 
Kapasite 

（kVA） 

Nom. 
Çıkış 

Akımı 

（A） 

Motor 
Gücü 

（kW） 

Model 

Nom. 
Kapasite 

（kVA） 

Nom. 
Çıkış 

Akımı 

（A） 

Motor 
Gücü 

（kW） 

SB70G0.4 1.1 1.5 0.4 SB70G45 60 91 45 

SB70G0.75 1.6 2.5 0.75 SB70G55 74 112 55 

SB70G1.5 2.4 3.7 1.5 SB70G75 99 150 75 

SB70G2.2 3.6 5.5 2.2 SB70G90 116 176 90 

SB70G4 6.4 9.7 4 SB70G110 138 210 110 

SB70G5.5 8.5 13 5.5 SB70G280 342 520 280 

SB70G7.5 12 18 7.5 SB70G315 389 590 315 

SB70G11 16 24 11 SB70G375 460 705 375 

SB70G15 20 30 15 SB70G400 490 760 400 

SB70G18.5 25 38 18.5 SB70G450 550 855 450 

SB70G22 30 45 22 SB70G500 610 950 500 

SB70G30 40 60 30 SB70G560 680 1040 560 

SB70G37 49 75 37 SB70G630 765 1180 630 

SB70G132 167 253 132 SB70G700 850 1320 700 

SB70G160 200 304 160 SB70G800 970 1520 800 

SB70G200 248 377 200 SB70G900 1090 1710 900 

SB70G220 273 415 220 SB70G1000 1210 1900 1000 

SB70G250 310 475 250 SB70G1100 1330 2080 1100 
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SB70G2.2D2 ve SB70G4T4 dış görünüm resimleri (DIN raya takılabilir): 
W
A

B H

D
d

H1

Must connect the PE terminal to the ground

Do not touch any components when the high 

voltage LED is lighting

Do not connect input power to the output 

terminals (U,V,W)

必须将变频器PE端子可靠接地

高压指示灯熄灭之前禁止接触机内任何部件

禁止将输入电源线接到输出端子 (U,V,W)上

 

 

 

SB70G4T2、SB70G5.5T2、SB70G5.5T4～SB70G15T4: 

A

W

D
d

B H

Must connect the PE terminal to the ground

Do not touch any components when the high 

voltage LED is lighting

Do not connect input power to the output 

terminals (U,V,W)

必须将变频器PE端子可靠接地

高压指示灯熄灭之前禁止接触机内任何部件

禁止将输入电源线接到输出端子(U,V,W)上
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 SB70G18.5: 

A
W

B H

D

H
1

d

Must connect the PE terminal to the ground

Do not touch any components when the high 

voltage LED is lighting

Do not connect input power to the output 

terminals (U,V,W)

必须将变频器PE端子可靠接地

高压指示灯熄灭之前禁止接触机内任何部件

禁止将输入电源线接到输出端子 (U,V,W)上
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SB70G400: 

W

H

A

B

4-d

D
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SB70G800: 

W

H

A AA1

DB

8-d
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SB70G serisi sürücülerin boyutları ve ağırlıkları: 

200V Sınıfı 

Model 
W 

(mm) 

H 

(mm) 

H1 

(mm) 

D 

(mm) 

A 

(mm) 

B 

(mm) 

d 

(mm) 
Yapı Ağırlık 

(kg) 

SB70G0.55D2 
100 180 105 157 87.5 170 Φ4.5 

Duvara 

monte 

2 
SB70G0.75D2 

SB70G1.5D2 
135 240 140 170 125 230 Φ4.5 3 

SB70G2.2D2 

SB70G4T2 
150 300 － 195 138 288 Φ5.5 7 

SB70G5.5T2 

 

400V Sınıfı 

Model 
W 

(mm) 

H 

(mm) 

H1 

(mm) 

D 

(mm) 

A1 

(mm) 

A 

(mm) 

B 

(mm) 

d 

(mm) 

Yapı Ağırlık 

(kg) 

SB70G0.4 

100 180 105 157 － 87.5 170 Φ4.5 

Duvara 

monte 

2 SB70G0.75 

SB70G1.5 

SB70G2.2 
135 240 140 170 － 125 230 Φ4.5 3 

SB70G4 

SB70G5.5 
150 300 － 195 － 138 288 Φ5.5 7 

SB70G7.5 

SB70G11 
200 380 － 225 － 185 367 Φ7 10 

SB70G15 

SB70G18.5 
290 460 430 265 － 200 448 Φ7 23 

SB70G22 

SB70G30 310 514 480 265 － 246 500 Φ7 33 

SB70G37 
370 570 530 288 － 300 554 Φ9 48 

SB70G45 

SB70G55 380 610 560 300 － 250 590 Φ10 58 

SB70G75 440 686 650 320 － 300 670 Φ10 82 

SB70G90 
480 780 730 345 － 350 760 Φ10 113 

SB70G110 

SB70G132 520 810 760 360 － 350 788 Φ12 130 

SB70G160 
590 980 920 370 － 350 955 Φ14 200 

SB70G200 

SB70G220 
640 1020 960 380 － 430 995 Φ14 230 

SB70G250 

SB70G280 
720 1100 1030 405 － 450 1068 Φ17 268 

SB70G315 

 SB70G375 820 1250 1180 405 － 500 1218 Φ17 300 
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Model 
W 

(mm) 

H 

(mm) 

H1 

(mm) 

D 

(mm) 

A1 

(mm) 

A 

(mm) 

B 

(mm) 

d 

(mm) 

Yapı Ağırlık 

(kg) 

SB70G400 

1000 2200 － 600 － 840 507 Φ14 
Panolu 

 

600 

SB70G450 630 

SB70G500 650 

SB70G560 Özel üretim － 

SB70G630 720 1100 1030 405 － 450 1068 Φ17 
Panolu 

536 

SB70G700 820 1250 1180 405 － 500 1218 Φ17 600 

SB70G800 

2000 2200 － 600 160 840 507 Φ14 Panolu 

1210 

SB70G900 1270 

SB70G1000 1320 

SB70G1100 Özel üretim － 
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3 Kurulum ve Kablolama 

3.1  Kurulum 

DANGER
 

1. Sürücü kurulumu sadece bu konuda tecrübeli personel tarafından 

yapılmalıdır. 

2. Arızalı veya parçası eksik sürücüleri kurmaya çalışmayınız; aksi takdirde 

yangın ve personelin yaralanması riski mevcuttur. 

3. Sürücüyü, ağırlığını taşıyabilecek bir yere kurunuz; düşmesi durumunda 

personelin yaralanmasına neden olabilir. 

4. Gerekli bağlantılar yapılırken kontrol kartına aşırı güç  uygulamayınız; 

aksi takdirde kişisel yaralanmalara veya ürünün  zarar görmesine neden 

olabilir. 

 

Sürücü havalandırmaya sahip bir odaya kurulmalıdır. Kurulum yeri seçerken aşağıdaki maddeleri akılda 

bulundurunuz: 

 

(1)Ortam sıcaklığı kontrol edilmeli ve -10℃ ila 40℃ arasında olmalıdır. Sürücünün ömrü ortam sıcaklığından 

çok önemli derecede etkilendiğinden ortam sıcaklığının belirtilen aralıkta olması sağlanmalıdır. Sıcaklık 

40℃ ’yi aştığında sürücü performansı her bir derecelik artışta %5 düşecektir. 

 

(2)Deniz seviyesinden 1,000m ve daha yüksek yerlerde hava yoğunluğu azaldığından sürücünün soğuma 

performansı düşmektedir. Bu nedenle her 100 metre için %1 değer düşürülmelidir. 

 

(3) Rutubet değeri  %90 Rh’dan küçük olmalı ve yoğuşma olmamalıdır. 

 

(4)Titreşim 5.9m/s
2
(0.6g)’den küçük olmalıdır. 

  

(5)Direk güneş ışığına maruz kalmamalıdır. 

  

(6)Çok tozlu ortamlara kurulum yapılmamalıdır. Özellikle metal tozlarına dikkat edilmelidir. 

 

(7) Aşındırıcı ve patlayıcı gazların bulunduğu ortamlara kurulum yapılmamalıdır. 

 

(8)Sürücü dik şekilde monte edilmelidir. Üstü alta gelecek şekilde veya yatay olarak monte etmeyiniz. Düz bir 

satıha uygun vidalar kullanarak monte ediniz. Montaj esnasında bırakılması gereken boşluk miktarı için 

aşağıdaki çizimlere bakınız (Eğer iki sürücü yan yana monte edilecekse bunları birbirinden ayırmak için bir 

plaka monte edilmelidir). 
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5cm or 
more

5cm or 
more

15cm or 
more

10cm or 
more

           

Air out

Air in

Partition 
board

In
ve
rt
er

In
ve
rt
er

 

  

3.2  Sürücü Parçalarının Sökülüp Takılması 

3.2.1  Kontrol panelinin sökülüp takılması 

Sökme: Parmağınızı kontrol panelinin üst tarafındaki boşluğa sokarak, panelin üstündeki elastik 

parçayı bastırın ve paneli dışarı çekin. Aşağıdaki çizime bakınız: 

Takma: Kontrol panelinin altındaki sabitleme parçasını panel yuvasındaki boşluğa geçirin ve kontrol 

panelini yerine oturtun. Aşağıdaki çizime bakınız: 

 

3.2.2  Kontrol panelinin pano kapağına takılması 

Kullanıcılar kontrol panelini SB70 sürücü üzerinden sökerek pano kapağına takabilirler. Kontrol paneli 

ve sürücü uzatma kablosu ile birbirine bağlanır. Aşağıdaki iki farklı kurulum metodundan biri seçilebilir: 
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 Metod 1: Direk kurulum: 

① Aşağıdaki şekle uygun olarak pano kapağında uygun delikleri açın: 

②Kontrol panelini ve üzerindeki iki adet vidayı sökün. Sonra kontrol panelini  M3×14 vidaları 

kullanarak pano kapağına takın. 

③ Bağlantı kablosu üzerindeki soketi kontrol paneline takın ve sıkıştırın. Bağlantı kablosunun diğer 

ucundaki soketi yavaşca sürücü üzerindeki yuvaya takın. İşlemi yaparken sürücünün üzerini örtmeyi 

unutmayın 

2× 4

4

Rectangle hole 
for wires

Material thickness 
less than 3mm

Screw hole

Two M3 14 screws

Holes for installing keypad

Holder T/SL-23(accessory) prevents the extension 
line connector coming off from the keypad 

 

 Metod 2: Montaj Kutusuna Kurulum: 

① Aşağıdaki şekle uygun olarak pano kapağından parçayı kesip çıkarın. 

② Montaj kutusunu yerine yerleştirin. 

 ③ Kontrol panelini kutuya yerleştirin. 

④Bağlantı kablosu üzerindeki soketi kontrol paneline takın. Bağlantı kablosunun diğer ucundaki soketi 

yavaşca sürücü üzerindeki yuvaya takın. İşlemi yaparken sürücünün üzerini örtmeyi unutmayın 
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11
0

67

Keypad mounting box Sizes of cabinet holes
Material thickness: 1~1.5mm

 

3.3  Kablolama 

DANGER
 

1. Kablolama işlemi konusunda tecrübeli personel tarafından yapılmalıdır. 

2. Sürücünün enerjisi kesildikten sonra 5 dakika beklemeden ve sürücü üzerindeki 

lamba sönmeden sürücü kapağı açılmamalıdır. 

3. DC bara gerilimi 36VDC’nin altına düşmeden sürücü iç bağlantıları yapılmaya 

başlanmamalıdır. 

4. Sürücü gövdesi güvenli bir şekilde topraklanmalıdır; aksi takdirde elektrik şoku 

veya yangın oluşabilir. 

5. P+ ve N- terminalleri kısa devre edilmemelidir; yangın veya ürünün zarar görmesi 

söz konusudur. 

6. Besleme kabloları çıkış terminallerine bağlanmamalıdır. 

7. Sürücüler fabrikadan çıkmadan önce gerilim dayanım testine tabi tutulmaktadır. 

Daha sonra bu testin tekrarlanması ürünün zarar görmesine neden olur. 

8. Enerji bağlantısı yapılmadan önce sürücünün besleme geriliminin şebeke gerilimi 

ile uyumlu olduğu kontrol edilmelidir; aksi durumda yaralanma ve ekipman zararı 

söz konusudur. 

9. Tüm terminal bağlantıları sıkılmalıdır. 

10. Çıkış U, V ve W terminalleri sırasıyla bağlanmalıdır. Sürücü çıkışına hiçbir 

şekilde kapasitör veya parafudur takılamaz. 
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3.3.1  Ana terminal bağlantısı ve konfigürasyonu 

Sürücü ile diğer yardımcı ekipmanın bağlantısı için aşağıdaki şekle bakınız: 

R S T
N-

P+

DB

U V WPE

P1

P+

3 ～

Power supply

Air switch
Air switch
Cuts off power when downstream devices 
overcurrent occurs

External 
braking unit

DC reactor

Input EMI 
filter

Magnetic 
contactor

AC input 
reactor

SB70G Series
Inverter

Braking 
resistor

Magnetic contactor
Controls the on/off of the inverter power

AC input reactor
Improves the input power factor, reduces 
input current harmonics, eliminates current 
imbalance caused by power inter-phase 
imbalance and suppresses power surge

Input EMI filter
Suppresses the magnetic interference of the 
inverter with the main power lines

External braking unit
Braking resistor
Increases the braking torque. Applicalble to 
large-inertia loads, frequent braking and 
quick deceleration

DC reactor
Improves the input power factor, reduces 
input current peak value and inverter's heat 
generation. It's a standard configuration 
for inverters of SB70G90 or aboveOutput EMI 

filter Output EMI filter
Suppresses the surge voltage and higher 
harmonics generated by the inverter and 
reduces the output common-mode interference 
and motor bearing current

Output AC 
reactor

Output AC 
reactor

3-phase 
AC motor

Output AC reactor
Reduces output harmonics, suppresses radio 
interference generated by the inverter, and 
reduces common-mode interference and motor 
bearing current on the output side

 

Tavsiye edilen devre kesici ve kablo(bakır) bilgileri aşağıda verilmiştir.: 

Sürücü Modeli 
Devre 

Kesici (A) 

Besleme 

bağlantısı 

(mm
2
) 

Sürücü Modeli 
Devre 

Kesici (A) 

Besleme 

Bağlantısı 

(mm
2
) 

SB70G0.4～1.5 16 2.5 SB70G75～90 315 60 

SB70G2.2～4 20 4 SB70G110～132 400 90 

SB70G5.5～7.5 40 6 SB70G160 500 120 

SB70G11～15 63 8 SB70G200 630 180 

SB70G18.5～22 100 10 SB70G220 630 210 

SB70G30 125 16 SB70G250～280 850 240 

SB70G37 160 25 SB70G315 1000 270 

SB70G45～55 200 35 SB70G375 1200 400 
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Çalışma için gerekli en temel bağlantılar aşağıdaki çizimde verilmiştir: 

R
S
T
PE

R
S
T

+10V
AI1

AI2

PFI

GND

P1 P+ DB N-

U
V
W

1TA
1TC
1TB

2TA
2TC
2TB

AO1

AO2

GND
PFO

485+
485-

........

24V

CJ1

V

mA

AI2

V

mA

V

mA

V

mA

CJ3
AO2

AI1
CJ2

AO1
CJ4

x

Braking resistor
Shorting 

bar

DC reactor
Braking 
unit

Only for 18.5kW or more. 
Remove shorting bar before 
installing DC reactor.

Only for 15kW or less 

Circuit 
breaker

3-phase input
380V power supply

50/60Hz 

SB70G Series Inverter

High-voltage 
indicator

Shorting bar
Multi-function 
relay output

Multi-function 
digital output

Shorting bar

Multi-function 
analog output

Multi-function 
digital input

Potentiometer

Sensor

Shielded layer

Pulse frequency input

Pulse frequency output

RS485 port

 
 

 

Güç terminali açıklamaları: 

Sembol Terminal adı Açıklama 

R/S/T Besleme terminali 3-faz 380V şebekeye bağlanır 

U/V/W Motor çıkış terminali 3-faz motora bağlanır 

P1/P＋ 
DC şok bobini 

terminali 

Harici DC şok bobinine bağlanır (Eğer şok bobini 

bağlanmayacaksa köprülenir) 

P＋/N－ DC bara terminali Frenleme ünitesi bağlanır 

DB Fren direnci terminali Frenleme direnci P+ ile DB arasına bağlanır 

PE Toprak terminali Sürücü gövdesi üzerindeki toprak terminali topraklanmalıdır 
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SB70G0.4～1.5:（PE alt kartın alt sağ köşesindedir） 

 

SB70G2.2～15: 

 

SB70G18.5 ve üstü sürücülerde: 

Cabinet top Cabinet bottom

 

Kontrol, besleme ve motor kabloları sinyal girişimini engellemek için birbirinden ayrılmalıdır. Bu üç tip kablo 

özellikle belirli bir mesafe boyunca paralel olarak ilerleyecekse aralarında yeterli miktarda boşluk 

bırakılmalıdır. Sinyal kabloları herhangi bir yerde güç kabloları üzerinden geçirilecekse kablolar birbirini dik 

açı ile kesmelidir. Aşağıdaki çizimlere bakınız: 

Motor cables

Power cables

Signal/control cables

Power or motor cables

Signal/control 
cables

 

Motor kablosunun uzunluğu ve kesiti büyüdükçe toprağa göre kapasitesi ve meydana getireceği girişimde o 

nispette artacaktır. Bu nedenle uygun kesitte ve mümkün olan en kısa kablolar kullanılmalıdır. 

 

Aşağıdaki çizimler kablolama için tavsiye edilen topraklama metodlarını göstermektedir: 

Inverter
Other 

devices

Special ground(best) Common ground(good)

Inverter
Other 

devices

 

Yanlış topraklama metodları: 

Inverter
Other 

devices
Other 

devices Inverter
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3.3.2  Kontrol kartı terminalleri, jumper ve kablolama bilgileri 

Kontrol kartına ait jumperların fonksiyonları aşağıda verilmiştir: 

Sembol Adı Fonksiyonu ve ayarları 
Fabrika 

Ayarı 

CJ1 AI2 AI2 giriş tipi seçimi   V: gerilim tipi          mA: akım tipi V 

CJ2 AI1 AI1 giriş tipi seçimi   V: gerilim tipi          mA: akım tipi V 

CJ3 AO2 
AO2 çıkış tipi seçimi   

V: 0~10V gerilim sinyali  mA: 0/4~20mA akım sinyali 
V 

CJ4 AO1 
AO1 çıkış tipi seçimi   

V: 0~10V gerilim sinyali  mA: 0/4~20mA akım sinyali 
V 

 

Kontrol kartı terminallerin görünümü aşağıda verilmiştir(Kablolama için 1mm² bakır kablo kullanınız): 

485+24VCOMY2
GNDGND AO1Y1

AO2PFICOM
X5X2COM X4X3X1 +10V

FWD AI1CMY P12
X6 PFO

CMX REV
AI2

485-1TA 1TB1TC
2TB2TA 2TC

 

Kontrol kartı üzerindeki terminallerin fonksiyonları aşağıda verilmiştir: 

 

Sembol Adı Fonksiyonu ve Açıklaması Teknik Özellikler 

485+ 
RS485 pozitif (+) 
terminali 

RS485 haberleşme portu Giriş empedansı: ＞10kΩ 

485- 
RS485 negatif (-) 

terminali 

GND Toprak 

Analog ve dijital giriş/çıkış, PFI, 

PFO, haberleşme ve +10V/24V için 

toprak terminali 

COM, CMX ve CMY’den 

izoledir 

+10V 
Referans güç 
kaynağı : +10V 

+10V kullanıcı için güç kaynağı (pot 
vb) 

+10V: Maks çıkış akımı: 15mA 
Gerilim doğruluğu:> %2 

PFO Pals frekans çıkışı Bkz. F6-25 
0~50 kHz, açık kollektör çıkış 

24V/50mA 

PFI Pals frekans girişi Bkz.F6-22～24 

0~50 kHz, giriş; emp 1.5 kΩ 

Yüksek seviye: ＞6V 

Düşük seviye: ＜3V 

Maks. giriş gerilimi: 30V 

AO1 
Çok-fonksiyonlu 
analog çıkış 1 Bkz.F6-14 ve F6-18 

Çıkış tipi CJ4 ve CJ3 ile belirlenir 

(gerilim veya akım tipi) 

Akım tipi: 0~20mA, yük≤ 500Ω 

Gerilim tipi: 0~10V, çıkış ≤ 

10mA 
AO2 

Çok-fonksiyonlu 

analog çıkış 2 

24V 24V güç terminali 
Harici kullanım için 24V güç 

kaynağı 
Maks. çıkış akımı: 80mA 



3 Kurulum ve Kablolama 

25 

AI1 Analog giriş 1 Bkz.F6-00 ve F6-07 

Giriş tipi CJ1 ve CJ2 ile belirlenir 

(gerilim veya akım tipi) 

Giriş gerilimi: - 10~+10V 

Giriş akımı: - 20~+20mA 

Giriş empedansı:Gerilim tipi için 

110kΩ, akım tipi için 250Ω  AI2 Analog giriş 2 

X1 
X1 dijital giriş 

terminali 

Bkz.F4 

Optik olarak izole 

Çift yönlü girişler mevcut 

Giriş empedansı: ≥3kΩ 

Giriş gerilimi: ＜30V 

Örnekleme periyodu: 1ms 

Yüksek seviye: gerilim farkı 

(CMX’e göre) > 10V 

Düşük seviye: gerilim farkı 

(CMX’e göre) < 3V  

X2 
X2 dijital giriş 

terminali 

X3 
X3 dijital giriş 

terminali 

X4 
X4 dijital giriş 

terminali 

X5 
X5 dijital giriş 

terminali 

X6 
X6 dijital giriş 

terminali 

REV 
REV dijital giriş 

terminali 

FWD 
FWD dijital giriş 
terminali 

CMX 
Dijital giriş ortak 

terminali 

X1~X6, FWD ve REV için ortak 

terminal 

COM ve P12’den izole. CMX ve  

P12 köprülü olarak gelir 

P12 
12V güç terminali 

Harici kullanım için 12V güç 

kaynağı  Maks. çıkış akımı: 80mA 

COM 12V toprak terminali  

Y1 
Y1 dijital çıkış 

terminali 
Bkz.F5 

Optik olarak izole, çift yönlü, 

transistor çıkış 

24V DC/50mA 

Frekans: ＜500Hz 

Gerilim:＜2.5V(CMY’e göre) 

CMY ve COM köprülü olarak 

gelir. 

Y2 
Y2 dijital çıkış 

terminali 

CMY 
Y1 ve Y2 ortak 

terminali 

Y1 ve Y2 dijital çıkışları için ortak 

terminali 

1TA 

Röle 1 çıkış terminali 

Bkz.F5 

TA-TB: normalde açık 
TB-TC: normalde kapalı  

Kontak: 250V AC/3A  

        24V DC/5A  

ITB 

ITC 

2TA 

Röle 2 çıkış terminali 2TB 

2TC 

1）Analog giriş terminal bağlantıları 

Analog sinyaller ile uzaktan frekans kontrolü yapıldığında, kontrolör(PLC vb) ile sürücü arasındaki 

kablo mesafesi 30m’den kısa olmalıdır. Analog sinyaller elektriksel gürültüye karşı hassas olduklarından, 

yüksek akım taşıyan kablolardan ve kontaktörlerden uzak tutulmalıdır. Kablolar mümkün olduğunca kısa 

ve burgulu çift (twisted pair) olmalı ve zırh bir ucundan sürücünün GND terminaline bağlanmalıdır. 
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2）X1~X6, FWD, REV ve Y1, Y2 terminallerinin bağlantıları 

SB70G sürücülerde çok fonksiyonlu giriş ve çıkış terminaller için iki çeşit bağlantı tipi vardır: NPN ve 

PNP. Bu nedenle bağlantı çok kolay ve esnektir. 

Tipik bağlantı şekilleri aşağıda gösterilmiştir: 

+12V

X2

X1

COM

CMX

P12 SB70G
+12V

X2

X1

COM

CMX

P12

+12V

X2

X1

COM

CMX

P12

+12V

X2

X1

COM

CMX

P12

+1
2V

+1
2V

i

i

i

i

i

i

i

i

......

...... ......

......

SB70G

SB70G SB70G

Connection of multi-function input terminals to peripherals

Leakage-type logic Source-type logic

Shorting 
bar

Peripherals Inverter Peripherals Inverter

Shorting 
bar

Peripherals PeripheralsInverter Inverter

Use internal 
power

Use external 
power(remove 
shorting bar)

 

SB70G
+12V

Y2

Y1

COM

CMY

P12

+12V

Y2

Y1

COM

CMY

P12

i

i

i

i

+12V

Y2

Y1

COM

CMY

P12

i

i

+12V

Y2

Y1

COM

CMY

P12

9～
30

V

i

i

SB70G SB70G

SB70G

9～
30

V

Connection of multi-function output terminals to peripherals

Leakage-type logic Source-type logic

Inverter Peripherals Inverter

InverterInverter

Peripherals

PeripheralsPeripherals

Shorting 
bar

Shorting 
bar

Use internal 
power

Use external 
power(remove 
shorting bar)
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3）Röle çıkış terminallerinin bağlantıları(TA, TB, TC) 

Eğer sürücü çıkışları endüktif yükleri(örneğin:röle, kontaktör, elektromanyetik fren) sürmek için 

kullanılıyorsa, diyot vb tedbirler alınmalıdır. Bu tarz devre elemanları röle veya kontaktörün bobin 

uçlarına direk bağlanmalıdır. Aşağıdaki çizime bakınız: 

VacVac

v

Vdc

+

-

Inverter Inverter Inverter
Diod

Voltage-dependent 
resistor

RC absorber
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3.4  Elektromanyetik Girişimi Bastırma Metodları 

1. Elektromanyetik girişime karşı alınabilecek tedbirler 

Girişim Kaynakları Girişimin azaltılması için çözümler 

Kaçak akım / Toprak 

devresi 

 Kullanılan diğer ekimanlar ile sürücü kablo bağlantısı bir kapalı devre 

oluşturuyorsa, sürücü toprak kablosu üzerinden akan kaçak akım ekipmanların 
yanlış çalışmasına neden olabilir. Bu ekipmanların toprak bağlantısının 

yapılmaması bu hataları azaltacaktır. 

Güç kablosu  ile iletim 

Yardımcı ekipmanlar ile sürücü aynı hattan besleniyorsa, sürücü tarafından 

oluşturulan girişimler ters yönde besleme kablosu boyunca iletilerek aynı 

sistemdeki diğer ekipmanların hata yapmasına neden olacaktır. Bu durumda 

aşağıdaki tedbirler alınabilir: 

(1) Sürücü girişine bir EMC filtresi ve ferit nüve takın. 

(2) İzolasyon trafosu kullanın 

Motor’dan yayılım 

Güç kablosundan yayılım 

Sürücüden yayılım 

Ölçüm cihazları, radyo vericileri, sinyal dönüştürücü ve diğer benzeri 

ekipmanlar sürücü ile aynı pano içine yerleştirilmiş ve bunlara ait kablolar 

birbirine yakın ise, girişim nedeni ile yanlış çalışma ihtimali daha fazladır. Bu 

durumda aşağıdaki çözümler önerilir: 

(1) Girişime karşı hassas cihaz ve sinyal kabloları pano içerisinde sürücüye 

mümkün olan en uzak mesafeye yerleştirilmelidir. Sinyal kabloları zırhlı 

olmalı ve bu zırh topraklanmalı, ayrıca sinyal kabloları metal tüpler 

içerisinden geçirilmelidir. Sinyal kabloları ile sürücü ve sürücünün giriş çıkış 

kabloları arasında mümkün olan en büyük boşluk bırakılmalıdır. Sinyal 

kabloları güç kablolarının üzerinden geçmesi gerektiğinde bu geçiş dik açı 

ile yapılmalıdır. 

(2)Sürücünün hem girişine hem de çıkışına EMC filtreler ve ferit nüveler 

yerleştirilmeidir. 

(3) Besleme ve motor kabloları zırhlı olmalı ve topraklanmalı, ayrıca metal tüp 

içerisinden geçirilmelidir. Motor kabloları 4 damarlı olmalı ve bir tanesi sürücü 

tarafında toprağa, motor tarafında motor gövdesine bağlı olmalıdır. 

Elektrostatik endüksiyon 

Elektromanyetik 

Endüksiyon 

(1) Sinyal kabloları güç kabloları ile aynı tavada veya paralel olarak gitmemelidir. 

(2) Girişime hassas olan cihaz ve sinyal kabloları sürücüden ve sürücünün giriş / 

çıkış kablolarından mümkün olan en uzun mesafede olmalıdır. 

(3) Sinyal ve güç kabloları zırhlı olmalı ve metal tüpler içerisinden geçirilmelidir. 

Bu iki tip kablo birbirinden en az 20cm uzakta olmalıdır. 
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2. Kaçak akıma karşı alınacak tedbirler 

Kabloların toprak ile ve kendi aralarındaki kapasitesi ile motorun toprağa olan kapasitesi kaçak akımlar 

oluşturabilir. Kaçak akımlar, toprak kaçak akımı veya kablodan kabloya kaçak akım olarak ortaya çıkabilir. Bu 

kaçak akımın büyüklüğü kapasitenin büyüklüğüne ve anahtarlama frekansına bağlıdır. 

Kaçak akımın nedenleri: 

R

S

T

i

i

i

i

i

i

i

Inverter

Distributed capacitance(line to line)

Motor

Circuit breaker

Power 
supply

Distributed capacitance 
(output cable to earth) 

Distributed 
capacitance 

(motor to earth) 

 

Toprak Kaçak Akımı 

Kaçak akımlar sadece sürücü sistemine değil, toprak hattı yoluyla diğer cihazlarada akabilir. Bu kaçak 

akımlar devre kesicilerin, röle veya diğer bazı cihazların yanlış çalışmasına neden olabilir. Sürücünün 

anahtarlama frekansı ne kadar yüksek ise ve motor kablosu ne kadar uzun ise kaçak akım da o kadar büyüktür. 

Bastırma yöntemleri: (1) Anahtarlama frekansını düşürün(motor gürültüsü artacaktır); (2) Motor 

kablolarının uzunluğunu en aza indirin; (3) Yüksek harmonik düzeylerine uygun kaçak akım rölesi kullanın. 

Kablolar arası kaçak akım 

Topraktan toprağa oluşan kaçak akımlar özellikle düşük güçlü sürücülerde daha yüksek harmoniklere neden 

olarak harici termiklerin yanlış çalışmasına neden olabilir. Benzer şekilde motor kablosunun çok uzun olması 

(50m veya daha uzun) da aynı sorunlara neden olabilir. Motor sıcaklığını direk takip etmek için bir termik 

kullanılması, veya sürücünün motor aşırı yük korumasının uygun şekilde ayarlanması ile harici termik ihtiyacı 

ortadan kaldırılabilir. 

  

Bastırma yöntemleri: (1)Anahtarlama frekansını düşürün; (2)Çıkışta şok bobini kullanın. 
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4  Operasyon ve Devreye Alma 

4.1  Operasyon ve Ekran 

4.1.1  Kontrol panelinin fonksiyonları 

Kontrol paneli kullanıcıya sürücüyü kumanda etme ve parametre ve değerleri izleme imkanı verir. 

Standart model SB-PU70’dir. Opsiyonel olarak SB-PU03(potansiyometreli) ve SB-PU70E(kopyalama 

foksiyonlu). Görünüşleri aşağıdaki gibidir.  

POT indicator

POT

UP & DOWN keys

Shift key
Program/Enter 

key

Menu/Exit key

Stop/Reset key

Direction key

Run state 
indicating area

Parameter unit 
display area

Run key

Run key

UP & DOWN keys

Stop/Reset key

Shift key

Menu/Exit key

Program/Enter 
key

Run state 
indicating area

Parameter unit 
display area

Digital tube 
display area

Digital tube 
display area

 

 

Kontrol paneli düğmelerinin görevleri aşağıda verilmiştir: 

Düğme Adı Fonksiyonu 

 
Menu/Çıkış Bir önceki menü’ye dönüş, gösterge menüsünü giriş/çıkış 

 
Giriş Bir alt menü’ye giriş; parametre kaydetme; alarm bilgisini onaylama 

 
Yukarı Değer arttırma; belirli bir süre basıldığında artış hızı artar 

 
Aşağı Değer azaltma; belirli bir süre basıldığında azalma hızı artar 

 
Kaydırma 

İşlem gören basamağı seçme; izleme menüsünde izlenecek parametreyi 

değiştirme 

 
Yön Dönüş yönünü değiştirme 

 
Run Sürücüyü çalıştırma 

 
Stop/Reset Sürücüyü durdurma ve hata sıfırlama 
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Durum gösterge ledleri: 

Gösterge Birim Açıklama 

r/min m/s

 
A Amper 

r/min m/s

 
V Volt 

r/min m/s

 
Hz Hertz 

r/min m/s

 
% Yüzde 

r/min m/s

 
kW Kilowatt (A ve V birlikte yanar) 

r/min m/s

 d/dk devir/dakika (V ve Hz birlikte yanar) 

r/min m/s

 m/s Metre/saniye (Hz ve % birlikte yanar) 

r/min m/s

 Uzunluk Metre veya milimetre (A, V ve Hz birlikte yanar) 

r/min m/s

 Zaman 
Saat, dakika, saniye veya milisaniye (V, Hz ve % 

birlikte yanar） 

 

Kontrol panelindeki RUN, REV ve EXT Ledlerinin Anlamı:  

LED Durum Sürücü durumu 

RUN 

Sönük Çalışmıyor 

Yanık Hedef hızda çalışıyor 

Yanıp sönüyor Hızlanma veya yavaşlamada 

REV 

Sönük Yön ayarı ve mevcut dönüş yönü saat yönünde 

Yanık Yön ayarı ve mevcut dönüş yönü saatin tersi yönünde 

Yanıp sönüyor Yön ayarı ve mevcut dönüş yönü birbirinden farklı 

EXT 

Sönük Kontrol yeri kontrol panelinde 

Yanık Kontrol yeri dijital terminalde 

Yanıp sönüyor Kontrol yeri haberleşmede 

Potansiyometre 

indikatörü 
Yanık F0-01=10 olduğunda yanar 

 

4.1.2  Kontrol panelinin gösterge durumu ve kullanılması 

 

SB70G serisi sürücülerin kontrol panelinin gösterge durumları aşağıda verilmiştir: İzleme durumu (hem motor 

dururken hemde dönüyorken), parametre değiştirme durumu, ve hata ve uyarı durumları. Bu durumlar 

arasındaki geçiş aşağıda gösterilmiştir: 
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Monitoring 
status 1st-level 

menu
2nd-level 

menu
3rd-level 

menu

To next level menu To next level menu To next level menu

To previous level menu To previous level menuBack to 
monitoring status

Display onitored 
parameters  cyclically Change menu number Change parameter number

Select digit 
to be modified

Save parameter

Increase/decrease 
parameter value

Select digit 
to be modified

 

Bekleme Durumunda İzleme 

Bu modda  düğmesine basıldığında kontrol paneli farklı izleme değerleri arasında geçiş 

yapacaktır (FC-02—FC-08) ile belirlenir. 

Çalışma Durumunda İzleme 

Bu modda  düğmesine basıldığında kontrol panel farklı izleme değerleri arasında geçiş 

yapacaktır (FC-02—FC-12) ile belirlenir. 

 

Parametre Değiştirme 

İzleme durumunda iken 
菜单
M E N U  düğmesine basıldığında parametre değiştirme moduna geçilir. Bu modda, 

ekran 3 seviyeli bir menü yapısına sahiptir (Sıralama: parametre grup No. → Sıra No. → parametre 

değeri). Daha alt menülere girmek için 
确认
E N T E R  düğmesine, daha üst menülere geri dönmek için 

菜单
M E N U

 düğmesine basınız. Eğer en üst seviyede iseniz bu düğmeye bastığınızda izleme moduna 

geçersiniz.  veya  düğmelerini kullanarak parametre grup No’su, sıra No’su, ve 

parametre değerini arttırıp azaltabilirsiniz. Basamak yerini değiştirmek için  düğmesini 

kullanabilirsiniz. Değiştirilen değerleri kaydetmek, bir üst menüye ve sıralamadaki bir sonraki 

parametreye geçmek için 
确认
E N T E R  düğmesine basınız. 

FC-00 1(sadece kullanıcı parametreleri gösterilir) veya 2 (sadece fabrika parametreleri dışındakiler gösterilir) 

olarak ayarlandı ise, en üst menü gurubu gösterilmez. 

Şifre Kontrolü 

Eğer bir kullanıcı şifresi belirlendi ise, parametre değiştirme menüsüne girmeden önce şifre giriş menüsüne 

giriniz. Bu durumda ekranda “0.0.0.0.” gösterilir.  Kullanıcı ,  ve  düğmelerini 
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kullanarak şifresini girebilir (şifre girilirken ekranda “――――” gösterilir). Şifre girişi tamamlandığında, 

确认
E N T E R

düğmesine basarak şifre koruması iptal edilebilir (geçici olarak). Girilen şifre yanlış ise, ekranda 

“ERR” yazısı yanıp söner. Şifre sayfasına girmek veya bu sayfadan geri çıkmak için 
菜单
M E N U

 düğmesine 

basınız. 

Şifre koruması iptal edildiğin de (geçici olarak), izleme modunda iken 
确认
E N T E R

 ＋  düğmelerine 

beraber basıldığında veya iki dakika boyunca herhangi bir tuşa basılmadığında şifre koruması tekrar devreye 

girer. 

FC-00 değeri 1 ise (sadece kullanıcı parametreleri gösterilir), kullanıcı parametreleri şifre korumasından 

bağımsızdır.  Ancak  FC-00 değerini değiştirmek için şifre gerekir. 

Hata Gösterge Modu 
 

Sürücü bir hata sinyali algıladığında, ekran hata gösterge moduna geçer ve ilgili led yanıp sönmeye başlar. 

Kullanıcı sıfırlama komutu vererek bu hatayı silebilir (kontrol paneli üzerindeki  düğmesine basarak, 

kontrol terminali üzerinden dijital girişle veya haberleşme ile) Eğer hata devam ediyorsa hata kodu ekranda 

sabit kalacaktır. Kullanıcı hatayı ortadan kaldırmak için gerekli parametre değişikliklerini yapmalıdır. 

Alarm Gösterge Modu 

Sürücü bir alarm sinyali algıladığında, alarm kodu ekranda yanıp sönmeye başlar. Birden fazla alarm aynı anda 

oluştu ise alarmlar sırasıyla ekranda gösterilir. 
菜单
M E N U  veya  düğmelerine basılarak alarm ekranı 

geçici olarak devre dışı bırakılabilir. Sürücü normal durumuna dönerse, alarm sinyali otomatik olarak 

silinecektir. Alarmlar sürücünün durmasına neden olmaz. 

Diğer gösterge durumları 

 

Gösterge Açıklama 

UP Parametreler sürücüden alınıyor 

DN Parametreler sürücüye yükleniyor 

CP Parametreler karşılaştırılıyor 

LD Fabrika ayarlarına alınıyor 

YES Karşılaştırma sonucu uygun 
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4.2  İlk Defa Enerjilendirme 

Kablolama işlemi, bu kılavuzun  3.3. Sürücünün Kablo Bağlantılarını Yapılması bölümünde verilen teknik 

detaylara uygun olarak yapılmalıdır. 

 

Şebekeyi ve kablolamayı kontrol ediniz. Sürücünün girişindeki devre kesiciyi kapatarak sürücüye enerji verin. 

Sürücü ekranında “8.8.8.8.8.” gözükecektir. Sürücü içerisindeki kontaktör çeker ve ekrana set frekansı değeri 

gelirse bu sürücünün başarılı bir şeklide enerjilendirildiğini gösterir. Enerjilendirme işlemindeki aşamalardan 

herhangi birinde bir anormallik oluşursa, devre kesici açarak enerjiyi kesin ve hatayı düzeltin. 

4.3  Hızlı Devreye Alma 

4.3.1 Ortak parametrelerin ayarlanması 

1、Kontrol modu: Uygulama gereksinimlerine göre kontrol modunu seçiniz. Bkz.F0-12. 

2、Frekans referansı ayar kanalını ve frekans referansını belirleyiniz: Bkz.F0-01. 

3、Kontrol yerini belirleyiniz: Bkz.F0-02. 

4、Maksimum frekans, üst frekans limiti ve alt frekans limitini belirleyiniz: Bkz.F0-06, F0-07 ve F0-08. 

5、Motor dönüş yönünü belirleyiniz: Bkz.F0-09. 

6、Hızlanma/Yavaşlama zamanı: Bu süre mümkün olduğunca uzun olmalıdır. Çok kısa süreler aşırı akıma 

veya yüke zarar verebilecek aşırı torka neden olabilir. 

7、Start ve stop modu: Bkz.F1-19 ve F1-25. 

8、Motor plaka parametreleri: Nominal güç, motor kutup sayısı, nominal akım, frekans, hız ve gerilim. 

Bkz. 6.11. 

9、Motor aşırıyük koruması: Bkz.Fb-00, Fb-01 ve Fb-02. 

4.3.2 V/F kontrol için hızlı devreye alma 

Açık çevrim V/F kontrol için hızlı devreye alma metodu aşağıda anlatılmıştır. Kapalı çevrim V/F kontrol 

için enkoder ile ilgili parametrelerinde girilmesi gereklidir. Bkz.Bölüm 6.14. 

1、V/F eğrisi ayarları: Bkz.F2-00. 

2、Tork arttırma seçimi: Bkz.F2-01~F2-04. 

3、Otomatik motor tanıma: Bkz.FA-00. V/F kontrol için FA-00 =11(dururken motor tanıma). 

V/F kontrol optimizasyonu: 

1、Motor yükü düşük olduğunda titreşimi engellemek için F2-09 Parametreleri kullanılır. Eğer titreşim 

oluşursa, titreşim kaybolana kadar F2-09 Parametrelerinin değerini kademeli olarak arttırın. 

2、Kalkış akımı çok yüksek ise F2-02’nin değerini düşürün. 
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3、Düşük hızlarda sürücünün kalkış torkunun yüksek olması için otomatik tork artırımının aktif edilmesi 

önerilir (F2-01=2). Otomatik tork arttırımının kullanılabilmesi için motor plaka bilgileri doğru bir şekilde 

girilmiş ve motor tanıma işleminin yapılmış olması gerekir. 

4、Kayma kompanzasyonu yükten kaynaklanan hız düşmesini azaltır. Otomatik tork arttırımı aktifken 

kullanılabilir.F2-05, F2-06, F2-07 ve F2-08  parametreleri ile ayarlanır. 

4.3.3 Vektör kontrol için hızlı devreye alma 

Açık çevrim Vektör kontrol için hızlı devreye alma metodu aşağıda anlatılmıştır. Kapalı çevrim Vektör 

kontrol için enkoder ile ilgili parametrelerinde girilmesi gereklidir. Bkz.Bölüm 6.14. 

1、Düşük hızlarda yüksüz durumdaki motor akımını yaklaşık olarak boştaki motor akımına eşit olacak 

şekilde F3-22 Parametrelerini ayarlayın. 

2、Vektör kontrol için motor tanıma(motor dönerken) yapılması gereklidir. Eğer mümkün değilse motor 

parametreleri manuel olarak girilmelidir(FA-08, FA-09, FA-10 ve FA-11.)； 

3、Hız regülatörü ayarları için Bkz.Bölüm 6.4. 
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5  Parametre Tablosu 

NOT:Modifikasyon: “○” hem dururken hemde çalışma esnasında değiştirilebilir. “×” sadece dururken 

değiştirilebilir. “△” Sadece okunabilir-değiştirilemez anlamlarına gelir. 

F0: Temel Parametreler  

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F0-00 Tuştakımı Referansı 0.00Hz～F0-06 50.00Hz ○ 

F0-01 Ana Frekans Referans Seçimi 

0: F0-00 

2: YUKARI/AŞAĞI  

4: AI2      5:PFI 

7: Aritmetik ünite 2 

9: Aritmetik ünite 4 

1: Haberleşme 

3: AI1 

6: Aritmetik ünite 1 

8: Aritmetik ünite 3 

10: Tuştakımı POT 

0 ○ 

F0-02 Kontrol Yeri Seçimi 0: Tuştakımı  1: Terminal  2: Haberleşme 0 × 

F0-03 Frekans Referansı Kalıcı Mod 

Birler basamağı: Enerji kesintisinde saklama 

seçeneği 

 

0:  düğmeleri ile veya haberleşme 

ile değiştirilen Ana frekans referansını enerji 

kesintisinde  F0-00’a saklar 
 

1:  düğmeleri ile veya haberleşme 

ile değiştirilen Ana frekans referansını enerji 

kesintisinde saklamaz 

 

Onlar basamağı: Duruşlarda saklama seçeneği 

 

0:  düğmeleri ile veya haberleşme 

ile değiştirilen Ana frekans referansını 

sürücüye stop verildiğinde korur 

1:  düğmeleri ile veya 

haberleşme ile değiştirilen Ana frekans 

referansını sürücüye stop verildiğinde 

F0-00’a geri yükler 

00 ○ 

F0-04 
Yardımcı Frekans Referans 

Seçimi 

0: Kullanılmıyor 

2: YUKARI/AŞAĞI 

4: AI2 
6: Aritmetik ünite 1 

8: Aritmetik ünite 3 

1: F0-00 

3: AI1 

5: PFI 
7: Aritmetik ünite 2 

9: Aritmetik ünite 4 

0 ○ 

F0-05 Yardımcı Kanal Kazancı -1.000～1.000 1.000 ○ 

F0-06 Maks. Frekans 
F0-07～650.00Hz (V/F kontrol) 

F0-07～200.00Hz (vektör kontrol) 
50.00Hz × 

F0-07 Üst Frekans Limiti F0-08～F0-06 50.00Hz × 

F0-08 Alt Frekans Limiti 0.00Hz～F0-07 0.00 Hz × 
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F0-09 Yön kilidi 
0: Her iki yöne dönebilir 
1: Saat yönünde dönebilir 

2: Saat yönünün tersine dönebilir 

0 ○ 

F0-10 Parametre yazma koruması 

0: Koruma yok 
1: F0-00, F7-04 ve F0-10 dışındaki tüm 

parametreler değiştirilebilir 

2: F0-10 dışında hiçbir parametre 

değiştirilemez 

0 ○ 

F0-11 Fabrika ayarlarına alma 

11: Fabrika ayarlarına al  

22: Haberleşme parametreleri dışındaki tüm 

parametreleri fabrika ayarına al 

00 × 

F0-12 Motor kontrol modu 

0: Açık çevrim V/F kontrol 

1: Kapalı çevrim V/F kontrol 

2: Açık Çevrim Vektör kontrol  

3: Kapalı çevrim Vektör kontrol 

4: V/F ayrık kontrol 

0 × 

F0-13 Nominal Sürücü Gücü Minimum birim: 0.01kW 
Model’e 

bağlıdır 
△ 

F0-14 Yazılım Versiyon No. 0.00～99.99 - △ 

F0-15 Kullanıcı Şifresi 0000—9999; “0000” ise şifre koruması yoktur 0000 ○ 
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F1: Hızlanma/Yavaşlama, Start, Stop ve Jog Parametreleri 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F1-00 Hızlanma Süresi 1 0.01～3600.0s 

 

Hızlanma Süresi: Frekansın 50Hz’e yükselmesi 

için geçen süre 

 

Yavaşlama Süresi: Frekansın 50Hz’den sıfıra 

düşmesi için geçen süre 

 
NOT: 22kW ve daha küçük sürücüler için 

fabrika ayarı 6.0 saniyedir 

30 kW ve daha büyük sürücüler için fabrika 

ayarı 20.0 saniyedir 

 

Minimum değişim miktarı F1-16 ile belirlenir 

Model’e 

bağlıdır 
○ 

F1-01 Yavaşlama Süresi 1 

F1-02 Hızlanma Süresi 2 

F1-03 Yavaşlama Süresi 2 

F1-04 Hızlanma Süresi 3 

F1-05 Yavaşlama Süresi 3 

F1-06 Hızlanma Süresi 4 

F1-07 Yavaşlama Süresi 4 

F1-08 Hızlanma Süresi 5 

F1-09 Yavaşlama Süresi 5 

F1-10 Hızlanma Süresi 6 

F1-11 Yavaşlama Süresi 6 

F1-12 Hızlanma Süresi 7 

F1-13 Yavaşlama Süresi 7 

F1-14 Hızlanma Süresi 8 

F1-15 Yavaşlama Süresi 8 

F1-16 Hız./Yav.süresi minimum birim 0: 0.01s      1: 0.1s 1 ○ 

F1-17 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi 

Oto. Değişim Frekansı 

0.00～650.00Hz (Bu frekansın altında 

Hız/Yav.süresi 8 kullanılır) 
0.00Hz × 

F1-18 Acil Stop Yavaşlama Süresi 
0.01～3600.0s. Minimum değişim miktarı 

F1-16 ile belirlenir. 
10.0s ○ 

F1-19 Kalkış Modu 

0: Kalkış frekansı ile başla 

1: Kalkış frekansından önce DC fren uygula 

2: Dönen motoru yakala (Flying Start) 

0 × 

F1-20 Kalkış frekansı 0.00～60.00Hz 0.50Hz ○ 

F1-21 Kalkış frekansı uygulama süresi 0.0～60.0s 0.0s ○ 

F1-22 Gerilim yumuşak kalkış 0: Pasif       1: Aktif 1 × 

F1-23 Kalkış DC fren süresi 0.0～60.0s 0.0s ○ 

F1-24 Kalkış DC fren akımı 0.0～%100.0(sürücü nominal akımı =%100) %0.0 ○ 

F1-25 Duruş Modu 

0: Rampalı duruş        1: Serbest duruş 

2: Rampalı duruş +DC frenleme 

3: Rampalı duruş +fren gecikmeli 

0 ○ 

F1-26 Duruş DC fren frekansı  0.00～60.00Hz 0.50Hz ○ 

F1-27 Duruş DC fren bekleme süresi 0.00～10.00s 0.00s ○ 

F1-28 Duruş DC fren süresi 
0.0～60.0s(aynı zamanda fren gecikme 

süresidir) 
0.0s ○ 

F1-29 Duruş DC fren akımı 0.0～%100.0(sürücü nominal akımı =%100) %0.0 ○ 

F1-30 Sıfır-hız gecikme süresi 0.0～60.0s 0.0s ○ 

F1-31 Hızlanma/Yavaşlama Modu 0: Lineer       1: S-eğrisi 0 × 
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F1-32 
S-eğrisi hızlanma başlangıç 
süresi 

0.01～10.00s 

0.20s × 

F1-33 S-eğrisi hızlanma bitiş süresi 

F1-34 
S-eğrisi yavaşlama başlangıç 

süresi 
0.01～10.00s 

0.20s × 

F1-35 S-eğrisi yavaşlama bitiş süresi 

F1-36 Ölü bant süresi 0.0～3600.0s 0.0s × 

F1-37 Jog frekansı 0.10～50.00Hz 5.00Hz ○ 

F1-38 Jog hızlanma süresi 0.1～60.0s 
Model’e 

bağlıdır 
○ 

F1-39 Jog yavaşlama süresi 0.1～60.0s 
Model’e 
bağlıdır 

○ 
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F2: V/F Kontrol Parametreleri 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F2-00 V/F eğrisi 

0: Özel  

1: Lineer   

2: V/F Eğrisi 1 (Tork azaltma) 

3: V/F Eğrisi 2 (Tork azaltma) 

4: V/F Eğrisi 3 (Tork azaltma) 

5: V/F Eğrisi 4 (Tork azaltma ) 

6: V/F Eğrisi 5 (Tork azaltma) 

1 × 

F2-01 Tork arttırma 

0: Kullanılmıyor      1: Manuel arttırma 

2: Otomatik arttırma 

3: Manuel + otomatik arttırma 

1 × 

F2-02 Manuel tork arttırma seviyesi 
%0.0～maks değer(Model’e bağlıdır). 

Minimum birim %0.1 

Model’e 

bağlıdır 
○ 

F2-03 
Manuel tork arttırma kesme 

noktası 
0.0～%100.0 (F2-12=%100) 

%10.0 ○ 

F2-04 Oto tork arttırma seviyesi 0.0～%100.0 %100.0 × 

F2-05 
Kayma Kompanzasyonu 

Kazancı 
0.0～%300.0 

%0.0 ○ 

F2-06 
Kayma Kompanzasyonu Filtre 

Süresi 
0.1～25.0s 

1.0s × 

F2-07 
Motor çalışmada kayma 

kompanzasyonu limiti 
0～%250 

(motor nominal kayma frekansı =%100) 
%200 × 

F2-08 
Rejeneratif çalışmada kayma 

kompanzasyonu limiti 
0～%250 

(motor nominal kayma frekansı =%100) 
%200 × 

F2-09 Titreşim bastırma 
0～200 Model’e 

bağlıdır 
○ 

F2-10 AVR 
0: Pasif        1: Aktif   

2: Yavaşlama dışında aktif 
1 × 

F2-11 Otomatik enerji tasarrufu 0: Pasif        1: Aktif 0 ○ 

F2-12 Temel frekans 1.00～650.00Hz 50.00Hz × 

F2-13 Maks. çıkış gerilimi 150～500V 380V × 

F2-14 V/F frekansı F4 F2-16～F2-12 0.00Hz × 

F2-15 V/F gerilimi V4 F2-17～%100.0(F2-13=%100) %0.0 × 

F2-16 V/F frekansı F3 F2-18～F2-14 0.00Hz × 

F2-17 V/F gerilimi V3 F2-19～F2-15(F2-13=%100) %0.0 × 

F2-18 V/F frekansı F2 F2-20～F2-16 0.00Hz × 

F2-19 V/F gerilimi V2 F2-21～F2-17(F2-13=%100) %0.0 × 

F2-20 V/F frekansı F1 0.00Hz～F2-18 0.00Hz × 

F2-21 V/F gerilimi V1 %0.0～F2-19(F2-13=%100) %0.0 × 

F2-22 V/F ayrık gerilim girişi 

0:F2-23    1:|AI1| 

3:|YUKARI/AŞAĞI |  

5:|Aritmetik ünite 1|  

7:|Aritmetik ünite 3|  

2:|AI2| 

4:|PFI| 

6:|Aritmetik ünite 2| 

8:|Aritmetik ünite 4| 

0 × 
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F2-23 
V/F ayrık gerilim dijital 
referansı 

0.0～%100.0 
%100.0 ○ 

F2-24 V/F gerilim faktörü 

0:%100.0     1:|AI1|      2:|AI2| 

3:|YUKARI/AŞAĞI|     4:|PFI| 
5:|Aritmetik ünite 1|     6:|Aritmetik ünite 2| 

7:|Aritmetik ünite 3|     8:|Aritmetik ünite 4| 

0 × 
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F3: Hız, Tork ve Akı Kontrol Parametreleri 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F3-00 
Yüksek-hız ASR oransal 

kazancı 
0.00～200.00 

5.00 × 

F3-01 Yüksek-hız ASR integral süresi 0.010～30.000s 1.000s × 

F3-02 
Düşük- hız ASR oransal 

kazancı 
0.00～200.00 

10.00 × 

F3-03 Düşük-hız ASR integral süresi 0.010～30.000s 0.500s × 

F3-04 
ASR Parametre değiştirme 
noktası 

0.00～650.00Hz 
0.00Hz × 

F3-05 ASR filtreleme süresi 0.000～2.000s 0.010s × 

F3-06 
Hızlanma kompanzasyonu 

diferansiyel süresi 
0.000～20.000s 

0.000s × 

F3-07 Tork limiti seçimi 

0: F3-08 ve F3-09 ile belirlenir 

1: |AI1|×2.5          2: |AI2|×2.5 

3: |Aritmetik ünite 1|×2.5    

4: |Aritmetik ünite 2|×2.5 

5: |Aritmetik ünite 3|×2.5    

6: |Aritmetik ünite 4|×2.5 

0 × 

F3-08 Motor modunda tork limiti 0.0～%290.0(motor nominal torku=%100) 

Not: Sadece Vektör kontrol’de kullanılır 

%180.0 × 

F3-09 Rejeneratif modda tork limiti %180.0 × 

F3-10 ASR çıkış frekans limiti 
0.0～%20.0. Sadece kapalı çevrim V/F 

kontrol’de kullanılır 
%10.0 × 

F3-11 Sarkma seviyesi 0.00～50.00Hz 0.00Hz ○ 

F3-12 Sarkma kalkış torku 0.0～%100.0(motor nominal torku=%100) %0.0 ○ 

F3-13 Tork kontrol seçimi 
0: Duruma göre aktif (dijital giriş 45 ile seçilir) 

1: Aktif 
0 × 

F3-14 Tork referansı seçimi 

0: F3-15           1: AI1×2.5 

2: AI2×2.5         3: PFI×2.5         

4: YUKARI /AŞAĞI referansı×2.5 

5: Aritmetik ünite 1×2.5    
6: Aritmetik ünite 2×2.5  

7: Aritmetik ünite 3×2.5    

8: Aritmetik ünite 4×2.5 

0 × 

F3-15 Dijital tork referansı 
-%290.0～%290.0 (motor nominal 

torku=%100) 
%0.0 ○ 

F3-16 
Tork kontrol Hız limiti giriş 

seçimi 

0: Referans frekansı ile belirlenir 

1: F3-17 ve F3-18 ile belirlenir 
0 ○ 

F3-17 Tork kontrol ileri hız limiti 0.00Hz～F0-07 5.00Hz ○ 

F3-18 Tork kontrol geri hız limiti 0.00Hz～F0-07 5.00 Hz ○ 

F3-19 
Tork referansı 

YUKARI/AŞAĞI süresi 
0.000～10.000s 

0.020s × 

F3-20 
Hız/tork kontrol geçiş gecikme 

süresi 
0.001～1.000s 

0.050s × 

F3-21 Ön uyartım süresi 
0.01～5.00s Model’e 

bağlıdır 
× 
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F3-22 Akı yoğunluğu 50.0～%150.0 %100.0 × 

F3-23 Düşük-hız akı arttırma 0～%50 %0 × 

F3-24 
Akı-zayıflatma regülatörü 
integral süresi 

0.010～3.000s 0.150s × 

F3-25 Motor modunda güç limiti 0.0～%250.0(sürücü nominal gücü =%100) %120.0 × 

F3-26 Rejeneratif güç limiti 0.0～%250.0(sürücü nominal gücü =%100) %120.0 × 
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F4: Dijital Giriş Terminalleri ve Çoklu Hız 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F4-00 X1 terminali 

0: Kullanılmıyor 

1: Çoklu adım frekans 1 

2: Çoklu adım frekans 2 

3: Çoklu adım frekans 3 

4: Çoklu adım frekans 4 

5: Çoklu adım frekans 5 

6: Çoklu adım frekans 6 

7: Çoklu adım frekans 7 

8: Çoklu adım frekans 8 

9: Hız/Yvş.süresi seçim biti 1 

10: Hız/Yvş.süresi seçim biti 2 

11: Hız/Yvş.süresi seçim biti 3 

12: Harici hata 

13: Hata reset 

14: Jog ileri 

15: Jog geri 

16: Acil stop 

17: Sürücü pasif 

18: Serbest duruş 

19: YUKARI/AŞAĞI arttır 

20: YUKARI/AŞAĞI azalt 

21: YUKARI/AŞAĞI temizle 

22: PLC kontrol pasif 

23: PLC beklemeye al 

24: PLC standby reset 

25: PLC mod seçim 1 

26: PLC mod seçim 2 

27: PLC mod seçim 3 

28: PLC mod seçim 4 

29: PLC mod seçim 5 

30: PLC mod seçim 6 

31: PLC mod seçim 7 

32:Yardımcı referans pasif 

 

33: Operasyon kesildi 

34: DC fren (duruşta) 

35: PID pasif 

36: PID 2 

37: 3-kablo stop komutu 

38:Dahili sanal FWD 

terminali 

39:Dahili sanal REV 

terminali 

40:Analog referans 

frekansı tut 

41: Hız./Yvş. iptal 

42: Kontrol yeri değiştir 

terminal/tuştakımı 

43: Referans frekansı  

AI1’den al 

44: Referans frekansı 

Aritmetik ünite 

1’den al 

45: Hız/tork kontrol seç 

46: Çoklu PID seçim biti1 

47: Çoklu PID seçim biti2 

48: Çoklu PID seçim biti3 

49: Sıfır-servo komutu 

50: Sayıcı preset 

51: Sayıcı temizle 

52: Metre-sayıcı temizle 

53: Wobble frekans 

enjeksiyon 

54: Wobble durum reset 

1 

× 

F4-01 X2 terminali 2 

F4-02 X3 terminali 3 

F4-03 X4 terminali 4 

F4-04 X5 terminali 12 

F4-05 X6 terminali 13 

F4-06 FWD terminali 38 

F4-07 REV terminali 39 

F4-08 FWD/REV modu 

0: 1-kablolu mod(start/stop) 

1: 2- kablolu mod 1(FWD, REV) 

2: 2- kablolu mod 2(start/stop, yön) 

3: 2- kablolu mod 3(start, stop)  

4: 3- kablolu mod 1(FWD, REV, stop) 

5: 3- kablolu mod 2(run, yön, stop) 

1 × 

F4-09 
Giriş terminali lojik 1 (pozitif 
& negatif) 

X0000: X5  

0X000: X4  

00X00: X3  
000X0: X2  

0000X: X1 

00000 × 

F4-10 
Giriş terminali lojik 2 (pozitif 
& negatif) 

X00: REV   
0X0: FWD   

00X: X6 

000 × 

F4-11 Dijital giriş sinyali süresi 0～2000ms 10ms ○ 

F4-12 YUKARI/AŞAĞI Modu 
0: Seviye tipi(terminal)   1: Pals tipi(terminal) 

2: Seviye tipi(tuştakımı)  3: Pals tipi(tuştakımı) 
0 ○ 

F4-13 YUKARI/AŞAĞI Hız/adım 0.01～100.00(birim % / s veya %) 1.00 ○ 
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F4-14 
YUKARI/AŞAĞI hafıza 
seçimi 

0: Enerji kesintisinde sakla 
1: Enerji kesintisinde sil 

2: Enerji kesintisinde ve duruşta sil 

0 ○ 

F4-15 YUKARI/AŞAĞI üst limit %0.0～%100.0 %100.0 ○ 

F4-16 YUKARI/AŞAĞI alt limit -%100.0～%0.0 %0.0 ○ 

F4-17 Çoklu-Hız seçim modu 
0: Binary kod       1: Direk seçim 
2: Toplam          3: Sayı 

0 × 

F4-18 

～ 

F4-65 

Çoklu hız frekansı 1～48 

0.00～650.00Hz 

Çoklu hız frekansı 1 ila 48 ‘in fabrika değerleri 

sıra numaraları ile aynıdır. Örneğin çoklu hız 
3’ün değeri 3.00Hz’dir 

n.00Hz 

(n=1～
48) 

○ 

Çoklu hız frekansları 1~48 aşağıda gösterildiği gibi sırasıyla F4-18~F4-65’e karşılık gelir: 

n 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 

Çoklu hız 

frekansı n 
F4-18 F4-19 F4-20 F4-21 F4-22 F4-23 F4-24 F4-25 F4-26 F4-27 F4-28 F4-29 F4-30 F4-31 F4-32 F4-33 

n 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 

Çoklu hız 

frekansı n 
F4-34 F4-35 F4-36 F4-37 F4-38 F4-39 F4-40 F4-41 F4-42 F4-43 F4-44 F4-45 F4-46 F4-47 F4-48 F4-49 

n 33 34 35 36 37 38 39 40 41 42 43 44 45 46 47 48 

Çoklu hız 

frekansı n 
F4-50 F4-51 F4-52 F4-53 F4-54 F4-55 F4-56 F4-57 F4-58 F4-59 F4-60 F4-61 F4-62 F4-63 F4-64 F4-65 
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F5: Dijital ve Röle Çıkışlar 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F5-00 Y1 terminali 

0: Hazır 

1: Çalışıyor 

2: Hedef frekans ulaşıldı 

3:Hedef frekans ulaşıldı 

sinyal 1 

4:Hedef frekans ulaşıldı 

sinyal 2 

5: Hata 

6: Mekanik fren sinyali 

7: Anormal motor yükü 

8: Motor aşırıyük 

9: Düşük gerilim 

10: Harici hata 

11: Hata oto reset 

12:Anlık enerji kesintisi 

13: Alarm 

14: Ters yöne dönüyor 

15: Duruyor 

16: Çalışma engellendi 

17: Kontrol yeri tuştakımı 

18: Tork limit  

19: Frekans üst limiti  

20: Frekans alt limiti  

21: Rejeneratif çalışma 

22: Sıfır hızda çalışma 

23: Sıfır Servo bitti 

24:PLC operasyonu var 

25:PLC operasyonu 

beklemede 

26:PLC adımı tamamlandı 

27:PLC çevrimi tamamlandı 

28: PC dijital 1 

29: PC dijital 2 

30: Wobble frekans üst/alt 

limit  

31: Sayma Set değerine 

ulaşıldı 

32: Belirlenen sayma 

değerine ulaşıldı 

33: Metre-sayacı set 

değerine ulaşıldı 

34: X1( pozitif & negatif 

lojik sonrası) 

35: X2(pozitif & negatif 

lojik sonrası) 

36: X3( pozitif & negatif 

lojik sonrası) 

37: X4( pozitif & negatif 

lojik sonrası) 

38: X5( pozitif & negatif 

lojik sonrası) 

39: X6( pozitif & negatif 

lojik sonrası) 

40: X7 (genişleme 

terminali) 

41: X8 (genişleme 

terminail) 

42: X9 (genişleme 

terminali) 

43: X10 (genişleme 

terminali) 

44: X11 (genişleme 

terminali) 

45: FWD( pozitif & 

negatif lojik sonrası) 

46: REV( pozitif & negatif 

lojik sonrası) 

47: Karşılaştırıcı 1 çıkış 

48: Karşılaştırıcı 2 çıkış 

49: Lojik ünite 1 çıkış 

50: Lojik ünite 2 çıkış 

51: Lojik ünite 3 çıkış 

52: Lojik ünite 4 çıkış 

53: Timer 1 çıkış 

54: Timer 2 çıkış 

55: Timer 3 çıkış 

56: Timer 4 çıkış 

57: Enkoder A kanalı 

58: Enkoder B kanalı 

59: PFI terminal durumu 

60: Sanal tur sayma palsi 

61: PLC modu 0  

62: PLC modu 1  

63: PLC modu 2  

64: PLC modu 3  

65: PLC modu 4  

66: PLC modu 5  

67: PLC modu 6  

68: PLC modu 7  

69: Belirlene sayma değeri 

2’ye ulaşıldı 

70: Lojik ünite 5 çıkış 

71: Lojik ünite 6 çıkış 

1 

× 

F5-01 Y2 terminali 2 

F5-02 T1 röle çıkış 5 

F5-03 T2 röle çıkış 13 

F5-04 
Y çıkış terminali lojik(pozitif & 
negatif) 

X0: Y2 
0X: Y1  

00 × 

F5-05 Hedef frekans bant değeri 0.00～650.00Hz 2.50Hz ○ 

F5-06 Hedef frekans algılama seviye 1 0.00～650.00Hz 50.00Hz ○ 

F5-07 
Hedef frekans algılama 
histerisiz 1 

0.00～650.00Hz 
1.00Hz ○ 

F5-08 Hedef frekans algılama seviye 2 0.00～650.00Hz 25.00Hz ○ 

F5-09 
Hedef frekans algılama 

histerisiz 2 
0.00～650.00Hz 

1.00Hz ○ 
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F5-10 Y1 terminali kapama gecikmesi 0.00～650.00s 

 

 

0.00s 

○ 
F5-11 Y1 terminali açma gecikmesi 0.00s 

F5-12 Y2 terminali kapama gecikmesi 0.00s 

F5-13 Y2 terminali açma gecikmesi 0.00s 

F5-14 T1 terminali kapama gecikmesi 0.00～650.00s 

 

 

0.00s 

○ 
F5-15 T1 terminali açma gecikmesi 0.00s 

F5-16 T2 terminali kapama gecikmesi 0.00s 

F5-17 T2 terminali açma gecikmesi 0.00s 
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F6: Analog ve Pals Frekans Terminalleri 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F6-00 AI1 giriş tipi 

0: 0～10V veya 0～20mA(0～%100) 

1: 10～0V veya 20～0mA(0～%100) 

2: 2～10V veya 4～20mA(0～%100) 

3: 10～2V veya 20～4mA(0～%100) 

4: -10～10V veya -20～20mA(-%100～%100) 

5: 10～-10V veya 20～-20mA(-%100～%100) 

6: 0～10V veya 0～20mA(-%100～%100) 

7: 10～0V veya 20～0mA(-%100～%100) 

0 ○ 

F6-01 AI1 kazanç 0.0～%1000.0 %100.0 ○ 

F6-02 AI1 ofset -%99.99～%99.99(10V veya 20mA=%100) %0.00 ○ 

F6-03 AI1 filtre süresi 0.000～10.000s 0.100s ○ 

F6-04 AI1 sinyal eşik değeri 0.0～%50.0 %0.0 ○ 

F6-05 AI1 sinyal histerisiz 0.0～%50.0 %0.0 ○ 

F6-06 AI1 kopuk eşik değeri 

0.0～%20.0(10V veya 20mA=%100) 

Not: 2～10V/4～20mA veya 10～2V/ 20～
4mA giriş tipleri için, bağlantı kopuk eşik 

değeri %10 sabitlenmiştir; -10～10V veya 

-20～ 20mA giriş tipi için, bağlantı testi 

uygulanmaz. 

%0.0 ○ 

F6-07 AI2 giriş tipi F6-00 ile aynı 0 ○ 

F6-08 AI2 kazanç 0.0～%1000.0 %100.0 ○ 

F6-09 AI2 ofset －%99.99～%99.99(10V veya 20mA=%100) %0.00 ○ 

F6-10 AI2 filtre süresi 0.000～10.000s 0.100s ○ 

F6-11 AI2 sinyal eşik değeri 0.0～%50.0 %0.0 ○ 

F6-12 AI2 sinyal histerisiz 0.0～%50.0 %0.0 ○ 

F6-13 AI2 kopuk eşik değeri F6-06 ile aynı %0.0 ○ 
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F6-14 AO1 fonksiyonu 

0: Çıkış frekansı 
1: Referans frekansı 

2: Çıkış akımı 

3: Çıkış gerilimi 

4: Çıkış gücü 

5: Çıkış torku 

6: Referans torku 

7: PID gerçek değer 

8: PID referans değeri 
9: PID çıkış değeri 

10: AI1 

11: AI2 

12: PFI 

13: YUKARI/AŞAĞI 

değeri 

14: DC bara gerilimi 
15: Referans frekansı 

(Hız/Yvş’dan 

sonra) 

16: Enkoder frekansı 

17: Sayıcı hatası 

18: Sayma yüzdesi 

19: Arit. ünite 1 çıkış 

20: Arit. ünite 2 çıkış 
21: Arit. ünite 3 çıkış 

22: Arit. ünite 4 çıkış 

23: Arit. ünite 5 çıkış 

24: Aritmetik ünite 6 
çıkış 

25: DG filtre 1 çıkış 

26: DG filtre 2 çıkış 

27: Analog çoklu 

anahtar çıkış 

28: Karşılaştırıcı 1 

dijital ayarı 

29: Karşılaştırıcı 2 
dijital ayarı 

30: Aritmetik ünite 1 

dijital ayarı 

31: Aritmetik ünite 2 

dijital ayarı 

32: Aritmetik ünite 3 

dijital ayarı 
33: Aritmetik ünite 4 

dijital ayarı 

34: Aritmetik ünite 5 

dijital ayarı 

35: Aritmetik ünite 6 

dijital ayarı 

36: PC analog 1 

37: PC analog 2 
38: Fabrika çıkış 1 

39: Fabrika çıkış 2 

40: Çıkış frekansı 

(fabrika kullanımı) 

41: Tuştakımı POT 

değeri 

0 ○ 

F6-15 AO1 tipi 

0: 0～10V veya 0～20mA 

1: 2～10V veya 4～20mA 

2: 5V veya 10mA “0” değeridir 

0 ○ 

F6-16 AO1 kazanç 0.0～%1000.0 %100.0 ○ 

F6-17 AO1 ofset -%99.99～%99.99(10V veya 20mA=%100) %0.00 ○ 

F6-18 AO2 fonksiyonu F6-14 ile aynı 2 ○ 

F6-19 AO2 tipi F6-15 ile aynı 0 ○ 

F6-20 AO2 kazanç 0.0～%1000.0 %100.0 ○ 

F6-21 AO2 ofset -%99.99～%99.99(10V veya 20mA=%100) %0.00 ○ 

F6-22 PFI frekansı %100 0～50000Hz 10000Hz ○ 

F6-23 PFI frekansı %0 0～50000Hz 0Hz ○ 

F6-24 PFI filtre süresi 0.000～10.000s 0.100s ○ 

F6-25 PFO fonksiyonu F6-14 ile aynı 0 ○ 

F6-26 
PFO çıkış pals modülasyon 
metodu 

0: Frekans modülasyonu 
1: Duty-ratio modülasyonu 

0 ○ 

F6-27 PFO frekansı %100 
0～50000Hz (aynı zamanda duty-ratio 

modülasyon frekansıdır) 
10000Hz ○ 

F6-28 PFO frekansı %0 0～50000Hz 0Hz ○ 

F6-29 PFO duty ratio %100 0.0～%100.0 %100.0 ○ 

F6-30 PFO duty ratio %0 0.0～%100.0 %0.0 ○ 
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F7: PID Parametreleri 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F7-00 PID kontrol seçimi 

0: PID kontrol pasif 

1: PID kontrol aktif 

2: PID hızlanma/yavaşlama’dan önce Referans 

frekansı düzeltir 

3: PID hızlanma/yavaşlama’dan sonra Referans 

frekansı düzeltir 

4: PID tork’u düzeltir 
5: Serbest PID fonksiyonu 

0 × 

F7-01 PID Referans Kanalı 

0: F7-04        1: AI1     2: AI2 

3: PFI          4: YUKARI/AŞAĞI değeri 
5: Aritmetik ünite 1    6: Aritmetik ünite 2 

7: Aritmetik ünite 3    8: Aritmetik ünite 4 

0 × 

F7-02 PID Geribesleme Kanalı 

0: AI1   1: AI2   2: PFI  3: AI1－AI2 

4: AI1＋AI2    5: 1AI    6: 2AI   

7: AI2AI1－       8: AI2AI1＋   

9: Aritmetik ünite 1     10: Aritmetik ünite 2 

11: Aritmetik ünite 3    12: Aritmetik ünite 4 

0 × 

F7-03 PID Gösterge Çarpanı 
0.010～10.000 (Sadece FU-13 ve FU-14’ü 

etkiler) 
1.000 ○ 

F7-04 PID Dijital Referans -100.0～%100.0 %0.0 ○ 

F7-05 Oransal Kazanç 1 0.00～100.00 0.20 ○ 

F7-06 Integral süresi 1 0.01～100.00s 20.00s ○ 

F7-07 Türev Süresi 1 0.00～10.00s 0.00s ○ 

F7-08 Oransal Kazanç 2 0.00～100.00 0.20 ○ 

F7-09 Integral süresi 2 0.01～100.00s 20.00s ○ 

F7-10 Türev Süresi 2 0.00～10.00s 0.00s ○ 

F7-11 PID Parametre Seti Değiştirme 

0: Dijital giriş 36 ile 

1: Çıkış frekansına göre  

2: |Aritmetik ünite 1| 

3: |Aritmetik ünite 2|    

4: |Aritmetik ünite 3|    

5: |Aritmetik ünite 4| 

0 × 

F7-12 Örnekleme Periyodu 0.001～10.000s 0.010s ○ 

F7-13 Hata Sınırı 0.0～%20.0(PID set değeri=%100) %0.0 ○ 

F7-14 
Set değeri artma/azalma geçiş 

süresi 
0.00～20.00s 

0.00s ○ 

F7-15 PID regülasyon karakteristiği 0: Pozitif           1: Negatif 0 × 

F7-16 Integral regülasyonu 0: Pasif            1: Aktif 1 × 

F7-17 PID üst limit F7-18～%100.0 %100.0 ○ 

F7-18 PID alt limit -%100.0～F7-17 %0.0 ○ 

F7-19 PID türev limiti 
0.0～%100.0 (türev elemanının Maks. ve min. 

değerlerini kısıtlar) 
%5.0 ○ 

F7-20 PID preset F7-18～F7-17 %0.0 ○ 
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F7-21 PID preset tutma süresi 0.0～3600.0s 0.0s × 

F7-22 Çoklu-PID set değeri 1 -%100.0～%100.0 %1.0 

○ 

F7-23 Çoklu -PID set değeri 2 %2.0 

F7-24 Çoklu -PID set değeri 3 %3.0 

F7-25 Çoklu -PID set değeri 4 %4.0 

F7-26 Çoklu -PID set değeri 5 %5.0 

F7-27 Çoklu -PID set değeri 6 %6.0 

F7-28 Çoklu -PID set değeri 7 %7.0 
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F8: Temel PLC 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F8-00 PLC operasyon ayarı 

000X: PLC çevrim modu 

0: PLC operasyonu pasif 

1:N adet çevrim (N,F8-02 ile belirlenir)+stop 

2: N adet çevrim+son aşama hızı (N,F8-02 ile 

belirlenir) 

3: Sürekli çevrim 

00X0: PLC tekrar başlama modu 
0: İlk adımdan başla 

1: Yarıda kalan adımın frekansından başla 

2: Kesme esnasındaki çalışma frekansından 

başla 

0X00: Enerji kesintisinde PLC durum 

parametrelerinin saklanması 

0: Saklama         1: Sakla 

X000: Adımların zaman birimi 
0: Saniye          1: Dakika 

0000 × 

F8-01 PLC modu 

0X: PLC modu/adım numarası 

0: 1×48, 1 mod, 48 adım 
1: 2×24, 2 mod, her modda 24 adım 

2: 3×16, 3 mod, her modda 16 adım 

3: 4×12, 4 mod, her modda 12 adım 

4: 6×8, 6 mod, her modda 8 adım 

5: 8×6, 8 mod, her modda 6 adım 

X0: PLC mod seçimi 

0: Binary seçim   1: Direk seçim 

2～9: Mod 0~7 

00 × 

F8-02 PLC çevrim sayısı 1～65535 1 × 

F8-03 

～ 

F8-97 

Adım(1~48) ayarları 

0X: Yön 

  0: İleri           1: Geri 

X0: Hızlanma/Yavaşlama süresi seçimi 

0: HIZ/YVŞ süresi 1  1: HIZ/YVŞ süresi 2 

2: HIZ/YVŞ süresi 3  3: HIZ/YVŞ süresi 4 

4: HIZ/YVŞ süresi 5  5: HIZ/YVŞ süresi 6 

6: HIZ/YVŞ süresi 7  7: HIZ/YVŞ süresi 8 

00 ○ 

F8-04 

～ 

F8-98 

Adım süresi(1~48)  
0.0～6500.0（saniye veya dakika） 

Süre birimi F8-00’in binler basamağı ile 

belirlenir 

0.0 ○ 
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n 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 

Adım n 

ayarı 
F8-03 F8-05 F8-07 F8-09 F8-11 F8-13 F8-15 F8-17 F8-19 F8-21 F8-23 F8-25 F8-27 F8-29 F8-31 F8-33 

Adım n 

süresi 
F8-04 F8-06 F8-08 F8-10 F8-12 F8-14 F8-16 F8-18 F8-20 F8-22 F8-24 F8-26 F8-28 F8-30 F8-32 F8-34 

Adım n 

frekansı 
F4-18 F4-19 F4-20 F4-21 F4-22 F4-23 F4-24 F4-25 F4-26 F4-27 F4-28 F4-29 F4-30 F4-31 F4-32 F4-33 

n 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 

Adım n 

ayarı 
F8-35 F8-37 F8-39 F8-41 F8-43 F8-45 F8-47 F8-49 F8-51 F8-53 F8-55 F8-57 F8-59 F8-61 F8-63 F8-65 

Adım n 

süresi 
F8-36 F8-38 F8-40 F8-42 F8-44 F8-46 F8-48 F8-50 F8-52 F8-54 F8-56 F8-58 F8-60 F8-62 F8-64 F8-66 

Adım n 

frekansı 
F4-34 F4-35 F4-36 F4-37 F4-38 F4-39 F4-40 F4-41 F4-42 F4-43 F4-44 F4-45 F4-46 F4-47 F4-48 F4-49 

n 33 34 35 36 37 38 39 40 41 42 43 44 45 46 47 48 

Adım n 

ayarı 
F8-67 F8-69 F8-71 F8-73 F8-75 F8-77 F8-79 F8-81 F8-83 F8-85 F8-87 F8-89 F8-91 F8-93 F8-95 F8-97 

Adım n 

süresi 
F8-68 F8-70 F8-72 F8-74 F8-76 F8-78 F8-80 F8-82 F8-84 F8-86 F8-88 F8-90 F8-92 F8-94 F8-96 F8-98 

Adım n 

frekansı 
F4-50 F4-51 F4-52 F4-53 F4-54 F4-55 F4-56 F4-57 F4-58 F4-59 F4-60 F4-61 F4-62 F4-63 F4-64 F4-65 
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F9: Wobble frekans, Sayıcı, Metre-sayıcı ve Sıfır-servo 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

F9-00 
Wobble frekans enjeksiyon 

modu 

0: Pasif   

1: Otomatik enjeksiyon  

2: Manuel enjeksiyon 

0 × 

F9-01 Wobble genlik kontrolü 
0: Merkez frekans=%100 

1: Maks. frekans=%100 
0 × 

F9-02 Preset wobble frekansı F0-08～F0-07 0.00Hz ○ 

F9-03 
Preset wobble frekansı bekleme 

süresi 
0.0～3600.0s 

0.0s ○ 

F9-04 Wobble frekans genliği 
0.0～%50.0 (Merkez frekans veya Maks. 

frekans’a göreceli) 
%0.0 ○ 

F9-05 Ani sıçrama frekansı 
0.0～%50.0 

(Mevcut wobble frekans genliği=%100) 
%0.0 ○ 

F9-06 Ani sıçrama süresi 0～50ms 0ms ○ 

F9-07 Wobble periyodu 0.1～1000.0s 10.0s ○ 

F9-08 Yükselme süresi 0.0～%100.0 (F9-07=%100) %50.0 ○ 

F9-09 Wobble rasgeleliği 0.0～%50.0 (F9-07=%100) %0.0 ○ 

F9-10 
Wobble tekrar başlama ve enerji 
kesintisi ayarı 

0X: Duruştan sonra tekrar başlama modu 

0: Yumuşak başla       1: Sıfırdan başla 
X0: Enerji kesintisinde frekans değerini 

kaydetme seçimi  

0: Kaydet               1: Kaydetme 

00 × 

F9-11 
Sayıcı yukarı sayma komutu 

seçimi 

F5-00 ile aynı. 

Dijital çıkış 57~59 seçilirse yüksek hızlı sayma 

yapılabilir. 

57 ○ 

F9-12 
Sayıcı aşağı sayma komutu 
seçimi 

58 ○ 

F9-13 Sayıcı preset değeri 0～65535 0 ○ 

F9-14 Set değeri F9-15～65535 10000 ○ 

F9-15 Belirlenen sayma değeri 0～F9-14 0 ○ 

F9-16 Sayıcı frekansı bölme katsayısı 1～65535 1 ○ 

F9-17 
Metre-sayıcı giriş komutu 

seçimi 

F5-00 ile aynı: Dijital çıkış 57~59 seçilirse 

yüksek hızlı metre sayma yapılabilir. 
0 ○ 

F9-18 Metre sayacı set değeri 0～65535m 1000m ○ 

F9-19 
Metre sayacı metre başına pals 

adedi 
0.1～6553.5 

100.0 ○ 

F9-20 Sıfır-servo kontrol 

0: Pasif 

1: Her zaman aktif 

2: Koşullu aktif(dijital giriş 49 ile belirlenir) 

0 × 

F9-21 Sıfır-Hız seviyesi 0～120 d/dk 30d/dk × 

F9-22 Sıfır-servo bitiş seviyesi 1～10000 pals(s) 10 ○ 

F9-23 Sıfır-servo kontrol kazancı 0.00～50.00 1.00 × 

F9-24 

F9-34 
Rezerve 
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FA: Motor Parametreleri 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

FA-00 Motor tanıma 
11: Hareketsiz    

22: Hareketli 
00 × 

FA-01 Motor gücü 0.40～500.00kW Model’e 
bağlıdır 

× 

FA-02 Kutup sayısı 2～48 4 × 

FA-03 Motor nominal akımı 
0.5～1200.0A Model’e 

bağlıdır 
× 

FA-04 Motor nominal frekansı 1.00～650.00Hz 50.00Hz × 

FA-05 Motor nominal hızı 
125～40000 d/dk Model’e 

bağlıdır 
× 

FA-06 Motor nominal gerilimi 150～500V 380V × 

FA-07 Motor yüksüz akımı 
0.1A～FA-03 Model’e 

bağlıdır 
× 

FA-08 Motor stator direnci 0.00～%50.00 Model’e 
bağlıdır 

○ 

FA-09 Motor kaçak reaktansı 
0.00～%50.00 Model’e 

bağlıdır 
○ 

FA-10 Motor rotor direnci 
0.00～%50.00 Model’e 

bağlıdır 
○ 

FA-11 Motor ortak reaktansı 
0.0～%2000.0 Model’e 

bağlıdır 
○ 

FA-12 Motor doyum katsayısı 1 1.000～1.500 1.300 × 

FA-13 Motor doyum katsayısı 2 1.000～FA-12 1.100 × 

FA-14 Motor doyum katsayısı 3 FA-15～1.000 0.900 × 

FA-15 Motor doyum katsayısı 4 0.500～1.000 0.700 × 
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Fb: Koruma Fonksiyonları ve Üst Düzey Ayarlar 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

Fb-00 Motor soğutma bilgileri 

0:Standart motor     

1:Sürücü çalışmasına uygun motor veya harici 

soğutmalı standart motor 

0 ○ 

Fb-01 
Motor aşırı yük koruma 

seviyesi 
50.0～%150.0 

 (motor nominal akımı=%100) 
%100.0 ○ 

Fb-02 Motor aşırı yük aksiyonu 

0: Tepki yok 

1: Alarm 
2: Hata ve serbest duruş 

2 × 

Fb-03 Motor anormal yük koruması 

0X:Anormal yük algılama modu 

0: Her zaman algıla 
1: Sadece sabit hız çalışmasında algıla 

X0: Anormal yük aksiyonu 

0: Tepki yok 

1: Alarm 

2: Hata ve serbest duruş 

00 × 

Fb-04 
Motor anormal yük algılama 

seviyesi 
%20.0～%200.0 (motor nominal akımı=%100) 

%130.0 × 

Fb-05 
Motor anormal yük algılama 

süresi 
0.0～30.0s 

5.0s × 

Fb-06 
Sürücü düşük yük koruma 

aksiyonu 

0: Tepki yok 
1: Alarm 

2: Hata ve serbest duruş 

0 × 

Fb-07 
Sürücü düşük yük koruma 
seviyesi 

0.0～%100.0(motor nominal akımı=%100) %30.0 × 

Fb-08 
Düşük yük koruma algılama 

süresi 
0.0～100.0s 

1.0s × 

Fb-09 Analog giriş kopuk aksiyonu 

0: Tepki yok            

1: Kopmadan önceki 10 saniye boyunca 

hesap edilen ortalama frekansta çalış, 
AL.Aco alarmı verilir 

2: Fb-10 ile belirlenen frekansta çalış, 

AL.Aco alarmı verilir 

3: Serbest duruş, Er.Aco alarmı verilir 

0 × 

Fb-10 
Analog giriş kopuk frekans 

referansı 
0.00Hz～F0-06 

0.00Hz ○ 

Fb-11 Diğer koruma aksiyonları 

000X: sürücü giriş faz kaybı koruması 
0: Tepki yok    1: Alarm 

2: Hata ve serbest duruş  

00X0: sürücü çıkış faz kaybı koruması 

0: Tepki yok    1: Alarm 

2: Hata ve serbest duruş  

0X00: Tuştakımı çıkartıldı 

0: Tepki yok    1: Alarm 
2: Hata ve serbest duruş  

X000: Parametre kaydetme hatası   

0: Alarm      1: Hata ve serbest duruş 

0022 × 

Fb-12 
Hızlanmada aşırı akım 

bayılma engelleme 

0: Pasif              1: Aktif 
1 × 
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Fb-13 
Hızlanmada aşırı akım bayılma 
noktası 

10.0～%150.0(sürücü nominal akımı =%100) 
%150.0 × 

Fb-14 
Sabit hızda aşırı akım bayılma  

engelleme 

0: Pasif              1: Aktif 
1 × 

Fb-15 
Sabit hız aşırı akım bayılma 

noktası 
10.0～%150.0(sürücü nominal akımı =%100) 

%150.0 × 

Fb-16 Aşırı gerilim bayılma engelleme 0: Pasif              1: Aktif 1 × 

Fb-17 Aşırı gerilim bayılma noktası 650～750V 700V × 

Fb-18 
DC bara düşük gerilim 

aksiyonu 

0: Hata ve Serbest duruş (Er.dcL) 

1: Serbest duruş, Fb-20 ile belirtilen sürede 

enerji tekrar gelirse tekrar başla. Eğer bu süre 
aşılırsa hata ver(Er.dcL) 

2: Serbest duruş, eğer CPU hala canlı ise ve 

enerji tekrar sağlanmışsa tekrar başla ve hata 

verme 

3: Yavaşla, eğer CPU hala canlı ise ve enerji 

tekrar sağlanmışsa referansa doğru hızlan ve 

hata verme 

0 × 

Fb-19 DC bara düşük gerilim seviyesi 370～480V 400V × 

Fb-20 
Anlık enerji kesintisi tespit 

süresi 
0.0～30.0s 

0.1s × 

Fb-21 
Anlık enerji kesintisi yavaşlama 

süresi 
0.0～200.0s (Eğer Fb-21=0.0 ise, mevcut 

yavaşlama süresi kullanılır) 
0.0s × 

Fb-22 Otomatik reset adedi 0～10 0 × 

Fb-23 Otomatik reset aralığı 1.0～30.0s 5.0s × 

Fb-24 
Otomatik reset esnasında hata 

çıkışı 

0: Pasif           1: Aktif 
0 × 

Fb-25 

Anlık duruş,oto reset veya 

bekleme sonrasında kalkış 

modu 

0: Mevcut kalkış modu ile başla 

1: Yumuşak kalkışla başla 1 × 

Fb-26 
Enerji verildiğinde otomatik 

start 

0: Pasif            1: Aktif 
1 ○ 

Fb-27 
Dahili fren kıyıcı gerilim eşik 

değeri 
620～720V 

680V ○ 

Fb-28 Modülasyon modu 0: Otomatik           1: Sürekli 0 ○ 

Fb-29 Anahtarlama Frekansı 

<15kW:1.1k~12.0kHz(FA: 4.0kHz) 
18.5~30kW:1.1k~10.0 kHz(FA: 3.0kHz) 

37~160 kW: 1.1k~8.0 kHz(FA: 2.5kHz) 

>200kW:1.1k~5.0 kHz(FA: 2.0kHz) 

Model’e 

bağlıdır 
○ 

Fb-30 Rasgele PWM ayarları 0～%30 %0 ○ 

Fb-31 
Anahtarlama frekansı otomatik 

değiştirme 

0: Pasif            1: Aktif 
1 ○ 

Fb-32 Ölübant kompanzasyonu 0: Pasif            1: Aktif 1 × 

Fb-33 
Duruşta uzay vektör açı 

kaydetme 

0: Kaydetme        1: Kaydet 
0 × 

Fb-34 Aşırı modülasyon 0: Pasif            1: Aktif 1 × 

Fb-35 Soğutma fanı kontrolü 

0:Bekleme modunda 3 dakikadan fazla kaldıysa 

durdur 

1:Çalışmaya devam et 

0 ○ 



5 PARAMETRE TABLOSU 

58 

Fb-36 Atlama frekansı 1 0.00～625.00Hz 0.00Hz ○ 

Fb-37 Atlama genişliği 1 0.00～20.00Hz 0.00Hz ○ 

Fb-38 Atlama frekansı 2 0.00～625.00Hz 0.00Hz ○ 

Fb-39 Atlama genişliği 2 0.00～20.00Hz 0.00Hz ○ 

Fb-40 Atlama frekansı 3 0.00～625.00Hz 0.00Hz ○ 

Fb-41 Atlama genişliği 3 0.00～20.00Hz 0.00Hz ○ 
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FC: Tuştakımı Operasyonu ve Gösterge Ayarları 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

FC-00 Parametre gösterme seçimi 
0: Hepsi   1: Kullanıcı parametreleri 

2: Fabrika ayarından farklı olanlar 
0 ○ 

FC-01 
Düğme fonksiyonları ve 

otomatik kilitleme 

000X: Hangi düğmelerin kilitleneceğini belirler. 
0: Hiçbiri      1: Hepsi 

2:  dışında hepsi  3:  dışında hepsi 

4:  ve  dışında hepsi  

5:  ve  dışında hepsi 

00X0:  düğmesinin görevini belirler 

0: Kontrol yeri tuştakımı ise geçerlidir 

1:Kontrol yeri tuştakımı, terminal ve 

haberleşme iken geçerlidir. Motoru 

mevcut duruş moduna göre durdurur. 

2: Kontrol yeri tuştakımı iken motoru mevcut 
duruş moduna göre durdurur. Kontrol yeri 

terminal veya haberleşme ise motor 

serbest duruş yapar veEr.Abb alarm 

oluşur.  

0X00:  Düğmesinin görevini belirler(Sadece 

Kontrol yeri tuştakımı ise geçerlidir) 

0: Pasif       

1: Aktif –sadece bekleme durumunda 
2: Aktif  

X000:  düğmesinin görevini belirler(Sadece 

Kontrol yeri tuştakımı ise geçerlidir) 

0: Normal Çalışma    1: Jog 

0000 × 

FC-02 Gösterge Parametre 1  -1～59 

Hem dururken hemde çalışma esnasında 

gösterilecek parametreleri seçiniz. 

 

Not: -1 kullanılmadığını, 0~59 ise 
FU-00~FU-59’u gösterir. FC-02’nin mimimum 

değeri 0’dır. 

 

1 ○ 

FC-03 Gösterge Parametre 2 -1 ○ 

FC-04 Gösterge Parametre 3 -1 ○ 

FC-05 Gösterge Parametre 4 -1 ○ 

FC-06 Gösterge Parametre 5 -1 ○ 

FC-07 Gösterge Parametre 6 -1 ○ 

FC-08 Gösterge Parametre 7 -1 ○ 

FC-09 
Gösterge Parametre 1 (Sadece 

çalışırken) 
-1～59 

Sadece çalışma esnasında gösterilecek 

parametreleri seçiniz. 

 

Not: -1 kullanılmadığını, 0~59 ise 
FU-00~FU-59’u gösterir. 

 

0 ○ 

FC-10 
Gösterge Parametre 2 (Sadece 

çalışırken) 
2 ○ 

FC-11 
Gösterge Parametre 3 (Sadece 

çalışırken) 
4 ○ 

FC-12 
Gösterge Parametre 4 (Sadece 

çalışırken) 
－1 ○ 

FC-13 Hız gösterge çarpanı 0.001～10.000 1.000 ○ 

FC-14 Hat hızı gösterge çarpanı 0.01～100.00 0.01 ○ 
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FC-15 

~ 

FC-44 

Kullanıcı parametreleri 1~30 

-00.01～FU.59(Fn Fabrika parametreleri 

dışında) 

Not: -00.01 kullanılmadığını, diğerleri ise 
parametre numarasını gösterir. 

F0.01: F0-01. 

-00.01 ○ 

FC-45 Kullanıcı Parametreleri 31 FC-00(Sabit) FC.00 △ 
FC-46 Kullanıcı Parametreleri 32 F0-10(Sabit) F0.10 △ 

 

 

Kullanıcı parametreleri 1~32 sırasıyla FC15~FC46’ya karşılık gelir. 

n 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 

Kullanıcı 

Parametresi 
FC-15 FC-16 FC-17 FC-18 FC-19 FC-20 FC-21 FC-22 FC-23 FC-24 FC-25 FC-26 FC-27 FC-28 FC-29 FC-30 

n 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 

Kullanıcı 

Parametresi 
FC-31 FC-32 FC-33 FC-34 FC-35 FC-36 FC-37 FC-38 FC-39 FC-40 FC-41 FC-42 FC-43 FC-44 FC-45 FC-46 
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Fd: Genişleme Opsiyonları ve Fonksiyonları 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

Fd-00 Parametre kopyalama 

11:Parametreleri sürücüden tuştakımına al 

22:Parametreleri tuştakımından sürücüye yükle 
33:Tuştakımı ve sürücüdeki parametreleri 

karşılaştır 

44: Tuştakımındaki parametreleri sil 

00 × 

Fd-01 Enkoder pals adedi 1～8192 1024 × 

Fd-02 Enkoder tipi 
0: Çift faz enkoder 

1: Tek faz enkoder 
0 × 

Fd-03 Enkoder yönü 0: Pozitif            1: Negatif 0 × 

Fd-04 
Enkoder kablosu kopuk 

aksiyonu 

0: Tepki yok      

1: Alarm (AL.PGo)    

2:Hata ve serbest duruş (Er.PGo） 

2 × 

Fd-05 
Enkoder kablosu kopuk 
algılama süüresi 

0.1～10.0s 1.0s × 

Fd-06 Enkoder hız oranı - payda 1～1000 1 × 

Fd-07 Enkoder hız oranı- pay 1～1000 1 × 

Fd-08 Enkoder hız testi filtre süresi 0.000～2.000s 0.005s ○ 

Fd-09 
Genişleme dijital giriş terminali  

X7 

Bkz. dijital giriş fonksiyonları Bölüm 6.5. 

0 × 

Fd-10 
Genişleme dijital giriş terminali  

X8 

Fd-11 
Genişleme dijital giriş terminali  

X9 

Fd-12 
Genişleme dijital giriş terminali 
X10 

Fd-13 
Genişleme digitla giriş terminali 

X11 

Fd-14 
Genişleme dijital çıkış terminali 

Y3 

Bkz. dijital çıkış fonksiyonları Bölüm 6.6. 

  

Fd-15 
Genişleme dijital çıkış terminali 

Y4 

Fd-16 
Genişleme dijital çıkış terminali 

Y5 

Fd-17 
Genişleme dijital çıkış terminali 

Y6 

Fd-18 
Genişleme dijital çıkış terminali 

Y7 

Fd-19 Sayma metodu 0: Yön yok  1: Yön var 0 × 

Fd-20 Belirlenen sayma değeri 2 0～F9-14 0 ○ 

Fd-21 Lojik ünite 5 giriş 1 F5-00 ile aynı 0 ○ 

Fd-22 Lojik ünite 5 giriş 2 0 ○ 

Fd-23 Logit ünite 5 konfigürasyon FE-14 ile aynı 9 ○ 

Fd-24 Lojik ünite 5 çıkış F4-00 ile aynı 0 ○ 
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Fd-25 Lojik ünite 6 giriş 1 F5-00 ile aynı 0 ○ 

Fd-26 Lojik ünite 6 giriş 2 0 ○ 

Fd-27 Lojik ünite 6 konfigürasyon FE-14 ile aynı 9 ○ 

Fd-28 Lojik ünite 6 çıkış F4-00 ile aynı 0 ○ 

Fd-29 

～ 

Fd-60 

Rezerve 
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FE: Programlanabilir Ünite 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

FE-00 Karşılaştırıcı 1 ilk değer F6-14 ile aynı 0 ○ 

FE-01 Karşılaştırıcı 1 ikinci değer F6-14 ile aynı 0 ○ 

FE-02 Karşılaştırıcı 1 konfigürasyon 

00X: fonksiyonu seçer 

0:＞    1:＜    2:＝   3:≠ 

4: Çıkış her zaman1   5: Çıkış her zaman 0 

0X0: Mutlak değer alma 

0: Hayır       1: Evet 
X00:Karşılaştırıcı çıkışı için koruma fonksiyonu 

0: Tepki yok   

1: Alarm 

2:Hata ve serbest duruş (Er.Co1 veya Er.Co2) 

005 ○ 

FE-03 Karşılaştırıcı 1 dijital ayar 
-%100.0 ～ %100.0(analog çıkış 28’e karşılık 

gelir) 
%50.0 ○ 

FE-04 Karşılaştırıcı 1 hata bandı 0.0～%100.0 %5.0 ○ 

FE-05 Karşılaştırıcı 1 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 

FE-06 Karşılaştırıcı 2 ilk değer F6-14 ile aynı 0 ○ 

FE-07 Karşılaştırıcı 2 ikinci değer F6-14 ile aynı 0 ○ 

FE-08 Karşılaştırıcı 2 konfigürasyon FE-02 ile aynı 005 ○ 

FE-09 Karşılaştırıcı 2 dijital ayar 
-%100.0 ～ %100.0(analog çıkış 29’a karşılık 

gelir) 
%50.0 ○ 

FE-10 Karşılaştırıcı 2 hata bandı 0.0～%100.0 %5.0 ○ 

FE-11 Karşılaştırıcı 2 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 

FE-12 Lojik ünite 1 giriş 1 seçimi F5-00 ile aynı 0 ○ 

FE-13 Lojik ünite 1 giriş 2 seçimi 0 ○ 

FE-14 Lojik ünite 1 konfigürasyon 

0: ve       1: veya         2: NAND 

3: NOR     4: XOR（≠）   5:XNOR（＝） 

6: Çıkış=giriş 1    7: Çıkış= ~ giriş 1 

8: Çıkış≡1  9: Çıkış≡0   10: R-S tetikleyici 

9 ○ 

FE-15 Lojik ünite 1 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 

FE-16 Lojik ünite 2 giriş 1 seçimi F5-00 ile aynı 0 ○ 

FE-17 Lojik ünite 2 giriş 2 seçimi 0 ○ 

FE-18 Lojik ünite 2 konfigürasyon FE-14 ile aynı 9 ○ 

FE-19 Lojik ünite 2 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 

FE-20 Lojik ünite 3 giriş 1 seçimi F5-00 ile aynı 0 ○ 

FE-21 Lojik ünite 3 giriş 2 seçimi 0 ○ 

FE-22 Lojik ünite 3 konfigürasyon FE-14 ile aynı 9 ○ 

FE-23 Lojik ünite 3 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 

FE-24 Lojik ünite 4 giriş 1 seçimi F5-00 ile aynı 0 ○ 

FE-25 Lojik ünite 4 giriş 2 seçimi 0 ○ 

FE-26 Lojik ünite 4 konfigürasyon FE-14 ile aynı 9 ○ 

FE-27 Lojik ünite 4 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 
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No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

FE-28 Timer 1 giriş seçimi F5-00 ile aynı 0 ○ 

FE-29 Timer 1 konfigürasyon 

00X: Timer tipi 

0: Yükselen kenar gecikmeli  

1: Düşen kenar gecikmeli 

2: Yükselen ve düşen kenar gecikmeli 
3: Pals fonksiyonu 

0X0: Set değeri çarpanı 

0: 1       1: 10     2: 100 

3: 1000    4: 10000  5: 100000 

X00: çıkış sinyali ayarı 

0: Çıkış=giriş     1: Çıkış=~giriş 

2: Çıkış≡1        3: Çıkış≡0 

4: ve   5: NAND   6: veya   7: NOR 

300 ○ 

FE-30 Timer 1 set değeri 0~40000ms. Gecikme süresi=set değeri × çarpan 0ms ○ 

FE-31 Timer 1 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 

FE-32 Timer 2 giriş seçimi F5-00 ile aynı 0 ○ 

FE-33 Timer 2 konfigürasyon FE-29 ile aynı 300 ○ 

FE-34 Timer 2 set değeri 0~40000ms. Gecikme süresi=set değeri × çarpan 0ms ○ 

FE-35 Timer 2 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 

FE-36 Timer 3 giriş seçimi F5-00 ile aynı 0 ○ 

FE-37 Timer 3 konfigürasyon FE-29 ile aynı 300 ○ 

FE-38 Timer 3 set değeri 0~40000ms. Gecikme süresi=set değeri × çarpan 0ms ○ 

FE-39 Timer 3 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 

FE-40 Timer 4 giriş seçimi F5-00 ile aynı 0 ○ 

FE-41 Timer 4 konfigürasyon FE-29 ile aynı 300 ○ 

FE-42 Timer 4 set değeri 0~40000ms. Gecikme süresi=set değeri × çarpan 0ms ○ 

FE-43 Timer 4 çıkış seçimi F4-00 ile aynı 0 ○ 

FE-44 Aritmetik ünite 1 giriş 1 seçimi F6-14 ile aynı 

 

0 ○ 

FE-45 Aritmetik ünite 1 giriş 2 seçimi 0 ○ 

FE-46 
Aritmetik ünite 1 

konfigürasyon 

0: Giriş 1+giriş 2    1: Giriş 1-giriş 2 

2: Giriş 1×giriş 2    3: Giriş 1÷giriş 2 

4: İkisinden küçük olanı 

5: İkisinden büyük olanı 

6: |Giriş 1|×giriş 2    7: |Giriş 1|÷giriş 2 

8:Giriş 1 direk çıkışa verilir 

0 ○ 

FE-47 Aritmetik ünite 1 dijital ayar 
-%100.0 ～ %100.0(analog çıkış 30’a karşılık 

gelir) 
%0.0 ○ 

FE-48 Aritmetik ünite 2 giriş 1 seçimi F6-14 ile aynı 

 

0 ○ 

FE-49 Aritmetik ünite 2 giriş 2 seçimi 0 ○ 

FE-50 
Aritmetik ünite 2 

konfigürasyon 

FE-46 ile aynı 
0 ○ 

FE-51 Aritmetik ünite 2 dijital ayar 
-%100.0 ～ %100.0(analog çıkış 31’e karşılık 

gelir) 
%0.0 ○ 

FE-52 Aritmetik ünite 3 giriş 1 seçimi F6-14 ile aynı 

 

0 ○ 

FE-53 Aritmetik ünite 3 giriş 2 seçimi 0 ○ 
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No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

FE-54 
Aritmetik ünite 3 

konfigürasyon 

FE-46 ile aynı 
0 ○ 

FE-55 Aritmetik ünite 3 dijital ayar 
-%100.0～%100.0(analog çıkış 32’ye karşılık 

gelir) 
%0.0 ○ 

FE-56 Aritmetik ünite 4 giriş 1 seçimi F6-14 ile aynı 

 

0 ○ 

FE-57 Aritmetik ünite 4 giriş 2 seçimi 0 ○ 

FE-58 
Aritmetik ünite 4 

konfigürasyon 

FE-46 ile aynı 
0 ○ 

FE-59 Aritmetik ünite 4 dijital ayar 
-%100.0 ～ %100.0(analog çıkış 33’e karşılık 

gelir) 
%0.0 ○ 

FE-60 Aritmetik ünite 5 giriş 1 seçimi F6-14 ile aynı 

 

0 ○ 

FE-61 Aritmetik ünite 5 giriş 2 seçimi 0 ○ 

FE-62 
Aritmetik ünite 5 

konfigürasyon 

FE-46 ile aynı 
0 ○ 

FE-63 Aritmetik ünite 5 dijital ayar 
-%100.0 ～ %100.0(analog çıkış 34’e karşılık 

gelir) 
%0.0 ○ 

FE-64 Aritmetik ünite 6 giriş 1 seçimi F6-14 ile aynı 

 

0 ○ 

FE-65 Aritmetik ünite 6 giriş 2 seçimi 0 ○ 

FE-66 
Aritmetik ünite 6 

konfigürasyon 

FE-46 ile aynı 
0 ○ 

FE-67 Aritmetik ünite 6 dijital ayar 
-%100.0 ～ %100.0(analog çıkış 35’e karşılık 

gelir) 
%0.0 ○ 

FE-68 DG filtre 1 giriş seçimi F6-14 ile aynı 0 ○ 

FE-69 DG filtre 1 filtre süresi 0.000～10.000s 0.010s ○ 

FE-70 DG filtre 2 giriş seçimi F6-14 ile aynı 0 ○ 

FE-71 DG filtre 2 filtre süresi 0.000～10.000s 0.010s ○ 

FE-72 Analog çoklu anahtar giriş 1 F6-14 ile aynı 0 ○ 

FE-73 Analog çoklu anahtar giriş 2 F6-14 ile aynı 0 ○ 

FE-74 
Analog çoklu anahtar kontrol 

sinyali 

F5-00 ile aynı 
0 ○ 
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FF: Haberleşme Parametreleri 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

FF-00 Haberleşme protokolü 0:Modbus    1:USS      2:CAN 0 × 

FF-01 Data formatı 0:8,N,1  1:8,E,1   2:8,O,1   3:8,N,2 0 × 

FF-02 Baud rate 

0:1200bps   1:2400bps    2:4800bps 

3:9600bps   4:19200bps   5:38400bps 

6:57600bps  7:115200bps  8:250000bps          

9:500000bps 

3 × 

FF-03 Lokal adres 0～247 1 × 

FF-04 Timeout 0.1～600.0s  10.0s ○ 

FF-05 Cevap gecikmesi 0～1000ms 5ms ○ 

FF-06 Timeout aksiyonu 

0: Tepki yok      1: Alarm 

2: Alarm ve serbest duruş 

3: Alarm ve F0-00’a göre çalış 

4: Alarm ve üst frekans limitinde çalış 

5: Alarm ve alt frekans limitinde çalış 

0 × 

FF-07 USS mesajı PZD word sayısı  0～4 2 × 

FF-08 Haberleşme Referans çarpanı 0.001～30.000 1.000 ○ 

Fn: Fabrika Parametreleri 

No. Adı Ayar aralığı 
Fab. 

Ayarı 
Mod. 

－ － － － － 
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FP: Hata Geçmişi 

No. Adı Açıklama 

FP-00 Son Hata Tipi 

0: Hata yok 

1. ocb: Kalkışta anlık aşırı akım 

2. ocA: Hızlanmada aşırı akım 

3. ocd: Yavaşlamada aşırı akım 

4. ocn:Sabit hızda aşırı akım 

5. ouA: Hızlanmada aşırı gerilim 

6. oud: Yavaşlamada aşırı gerilim 

7. oun: Sabit hızda aşırı gerilim 

8. ouE:Beklemede aşırı gerilim 

9. dcL: Düşük gerilim 

10. PLI: Giriş faz kaybı 

11. PLo: Çıkış faz kaybı 

12. FoP: Güç cihazı koruma 

13. oHI: Sürücü aşırı sıcaklık 

14. oLI: Sürücü aşırı yük 

15. oLL: Motor aşırı yük 

16. EEF: Harici hata 

17. oLP: Motor anormal yük 

18. ULd: Sürücü düşük yük 

19. Co1: Karşılaştırıcı 1 çıkış koruma 

sinyali 

20. Co2: Karşılaştırıcı 2 çıkış koruma 

sinyali 

21. EEP: Parametre kaydetme hatası 

22. CFE: Haberleşme hatası 

23. ccF: Akım ölçüm hatası 

24. ArF: Oto. Motor tanıma hatası 

25. Aco: Analog giriş kopuk 

26. PGo: Enkoder kablosu kopuk 

27. rHo:Termistör açık 

28. Abb: Anormal duruş 

29. Io1: Rezerve 

30. Io2: Rezerve 

31. PnL: Tuştakımı söküldü 

FP-01 
Son Hatadan Önce Toplam 

Çalışma Süresi 

Min. birim:1 Saat 

FP-02 Çıkış Frekansı Min. birim:0.01Hz 

FP-03 Referans Frekansı Min. birim:0.01Hz 

FP-04 Çıkış akımı Min. birim:0.1A 

FP-05 Çıkış Gerilimi Min. birim:0.1V 

FP-06 Çıkış Gücü Min. birim:0.1kW 

FP-07 DC Bara Gerilimi Min. birim:0.1V 

FP-08 Ünite Sıcaklığı Min. birim:0.1
o
C 

FP-09 
Son hatada Terminal giriş durumu 

1 

X0000: X5  0X000: X4  

00X00: X3  000X0: X2  0000X: X1 

FP-10 
Son hatada Terminal giriş durumu 

2 

X00: REV  0X0:FWD  00X:X6  

FP-11 Hata 2 FP-00 ile aynı 

FP-12 
2. Hatadan Önce Toplam Çalışma 
Süresi 

Min. birim:1Saat 

FP-13 Hata 3 FP-00 ile aynı 

FP-14 
3. Hatadan Önce Toplam Çalışma 

Süresi 

Min. birim:1Saat 

FP-15 Hata 4 FP-00 ile aynı 

FP-16 
4. Hatadan Önce Toplam Çalışma 

Süresi 

Min. birim:1Saat 

FP-17 Hata 5 FP-00 ile aynı 

FP-18 
5. Hatadan Önce Toplam Çalışma 

Süresi 

Min. birim:1Saat 

FP-19 Hata Sırasında Çalışma Süresi Min. birim:0.1Saat 

FP-20 Hata Kayıtlarını Sil 11:sil FP-00~FP-20. 
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FU: Data İzleme 

No. Adı Açıklama 

FU-00 Çıkış frekansı Min. birim: 0.01Hz 

FU-01 Referans frekansı İndikatör yanıp söner. Min. birim: 0.01Hz 

FU-02 Çıkış akımı Min. birim:0.1A 

FU-03 Yük akımı yüzdesi Sürücü nominal akımı=%100. Min. birim:% 0.1 

FU-04 Çıkış gerilimi Min. birim:0.1V 

FU-05 Motor hızı Min. birim:1d/dk 

FU-06 Referans hız İndikatör yanıp söner. Min. birim: 0.01Hz 

FU-07 DC bara gerilimi Min. birim:0.1V 

FU-08 Çıkış gücü Min. birim:0.1kW 

FU-09 Çıkış torku Nominal tork=%100. Min. birim:%0.1 

FU-10 Referans tork Nominal tork=%100. ünite indicator blinks. Min. birim:%0.1 

FU-11 Çıkış hat hızı Min. birim:1m/s 

FU-12 Referans hat hızı İndikatör yanıp söner. Min. birim:1m/s 

FU-13 PID gerçek değer Min. birim:%0.1 

FU-14 PID Referansı İndikatör yanıp söner. Min. birim:%0.1 

FU-15 Sayıcı güncel değeri Min. birim:1 

FU-16 Metre sayıcı güncel uzunluk Min. birim:1m 

FU-17 AI1 Min. birim:%0.1 

FU-18 AI2 Min. birim:%0.1 

FU-19 PFI  Min. birim:%0.1 

FU-20 YUKARI/AŞAĞI değeri İndikatör yanıp söner. Min. birim:% 0.1 

FU-21 PLC modu ve adımı Örnek: 2.03- 2. Modun 3. Adımı 

FU-22 PLC çevrim sayısı Min. birim:1 

FU-23 
PLC mevcut adımının kalan 

süresi 

Min. birim:0.1 saniye veya 0.1dakika, F8-00’in binler hanesi 

belirler 

FU-24 Aritmetik ünite 1 çıkış Min. birim:%0.1 

FU-25 Aritmetik ünite 2 çıkış Min. birim:%0.1 

FU-26 Aritmetik ünite 3 çıkış Min. birim:%0.1 

FU-27 Aritmetik ünite 4 çıkış Min. birim:%0.1 

FU-28 Aritmetik ünite 5 çıkış Min. birim:%0.1 

FU-29 Aritmetik ünite 6 çıkış Min. birim:%0.1 

FU-30 DG filtre 1 çıkış Min. birim:%0.1 

FU-31 DG filtre 2 çıkış Min. birim:%0.1 

FU-32 Analog çoklu anahtar çıkış Min. birim:%0.1 

FU-33 PID çıkış Min. birim:%0.1 

FU-34 Sayıcı hata değeri F9-14=%100. Min. birim:%0.01 

FU-35 Enkoder frekansı Min. birim:0.1Hz 

FU-36 Soğutucu sıcaklığı Min. birim:0.1
o
C 

FU-37 Çıkış güç faktörü Min. birim:0.01 
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No. Adı Açıklama 

FU-38 kWh sayacı 
0.0 ～ 6553.5 kWh.  ve  düğmelerine aynı anda 

basılırsa zamanlayıcı ile birlikte sayac değeri silinir. 

FU-39 kWh zamanlayıcı 
0.00～655.35h.  ve  düğmelerine aynı anda basılırsa 

zamanlayıcı ile birlikte sayac değeri silinir. 

FU-40 Dijital giriş terminal durumu 1 
X0000: X5    0X000: X4     
00X00: X3    000X0: X2    0000X:X1  

(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-41 Dijital giriş terminal durumu 2 
X00: REV    0X0: FWD     00X:X6 
(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-42 Dijital çıkış terminal durumu 

X000: T2    0X00: T1    

00X0: Y2    000X: Y1 
(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-43 
Genişleme dijital giriş terminal 

durumu 

X0000: X11   0X000: X10    

00X00: X9    000X0: X8    0000X:X7 
(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-44 
Genişleme dijital çıkış terminal 

durumu 

X0000: Y7   0X000: Y6    

00X00: Y5   000X0: Y4    0000X: Y3 
(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-45 Haberleşme hata adedi 0～60000 

FU-46 
Hız/Yvş ‘dan sonra Referans 

frekansı  

Min. birim:0.01Hz 

FU-47 Çıkış frekansı 
Sürücü çıkış frekansı (fabrika tarafından kullanılır).  

Min. birim: 0.01Hz 

FU-52 Haberleşme sorgu çevrimi Min. birim:0.001s 

FU-55 Çekilen Maks. akım  ve  düğmelerine beraber basılarak silinir Min. birim:0.1A 

Diğer Rezerve － 
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6  Parametre Açıklamaları 

6.1   F0: Temel Parametreler 

F0-00 Tuştakımı referansı Fab.A. 50.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00Hz～F0-06 

F0-01 Ana frekans referans seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: F0-00(  &  düğmeleri ile ayarlanır) 

2: YUKARI/AŞAĞI   3: AI1   4: AI2 

7: Aritmetik ünite 2   8: Aritmetik ünite 3 

1: Haberleşme(İlk değeri F0-00’dır) 

5: PFI          6: Aritmetik ünite 1 

9: Aritmetik ünite 4  10: Tuştakımı POT 

Ana frekans referans seçimi aşağıda gösterilmiştir: 

＋

＋ ＋

F0-04

F0-00

Communication 
reference

UP/DOWN value

AI1

AI2

PFI

Arithmetic units 1~4

Keypad POT

High

Priority

Low

Main reference select
(for common operation)

F1-37
Jog frequency

Process PID

PLC operation 
frequency

Multi-speed

Common operation 
main reference

Jog command

Main reference 
frequency

Auxiliary reference 
frequency

No auxiliary  

F0-00

UP/DOWN value

AI1

AI2

PFI

Arithmetic units 1~4

Digital input 32

F0-05

PID correction
(F7-00=2)

Reference frequency 
before limitation

 
 Sürücünün 5 farklı çalışma modu vardır. Öncelik sırası: jog> PID>PLC>Çoklu-Hız>normal operasyon. 

Örneğin, sürücü normal operasyonda iken çoklu hız operasyonu aktif edilirse frekans referansı çoklu 

adım hızları ile belirlenir. 

 Normal operasyonda, frekans referansı F0-01 ile belirlenir. Ana frekans referans seçimi sırasıyla dijital 

giriş 43 ve 44 ile AI1’e ve Aritmetik ünite 1’e değiştirilebilir (dijital giriş fonksiyonları için , Bkz.Bölüm 

6.5). 

 Yardımcı frekans referans seçimi F0-04 ile belirlenir ve dijital giriş 32 ile pasif hale getirilebilir. 

 F7-00＝2 olarak ayarlanırsa hızlanma/yavaşlamadan önceki referans frekans düzeltilebilir. 

 Jog komutu aşağıdaki durumlarda geçerlidir: 1) tuştakımı kontrol modunda, FC-01’in binler hanesi 1 ise; 

veya 2) terminal kontrol modunda, dijital giriş 14 veya 15 aktif ise. 

 Referans frekansı F0-07 ve F0-08 ile sınırlanır. 

F0-02 Kontrol yeri seçimi Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0: Tuştakımı(EXT ledi sönük）     1: Terminal(EXT ledi yanık）      

2: Haberleşme(EXT ledi yanıp söner) 

 F0-02=0 ise,   düğmesi ile dönüş yönü değiştirilebilir(Fabrika ayarı saat yönündedir).  

düğmesinin fonksiyonu FC-01’in yüzler basamağı ile belirlenir. 

 Dijital giriş 42 ile kontrol yeri değiştirilebilir.  
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F0-03 Frekans Referansı Kalıcı Mod Fab.A. 00 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

Birler basamağı: Enerji kesintisinde saklama seçeneği 

0:  düğmeleri ile veya haberleşme ile değiştirilen ana frekans referansını enerji 

kesintisinde  F0-00’a saklar 

1:  düğmeleri ile veya haberleşme ile değiştirilen ana frekans referansını enerji 

kesintisinde saklamaz 

Onlar basamağı: Duruşlarda saklama seçeneği 

0:  düğmeleri ile veya haberleşme ile değiştirilen ana frekans referansını sürücüye 

stop verildiğinde korur 

1:  düğmeleri ile veya haberleşme ile değiştirilen ana frekans referansını sürücüye 

stop verildiğinde F0-00’a geri yükler 

 Bu parametre  sadece F0-01=0 veya 1 iken geçerlidir. 

F0-04 Yardımcı frekans referans seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: Kullanılmıyor 1: F0-00 2: YUKARI/AŞAĞI  3: AI1  4: AI2 

5: PFI 6: Aritmetik ünite 1 7: Aritmetik ünite 2  

8: Aritmetik ünite 3  9: Aritmetik ünite 4 

F0-05 Yardımcı kanal kazancı Fab.A. 1.000 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
-1.000～1.000 

 Bkz.F0-00 ve F0-01. 

F0-06 Maks. frekans Fab.A. 50.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 

V/F kontrol: F0-07～650.00Hz    

Vektör kontrol: F0-07～200.00Hz 

F0-07 Üst frekans limiti Fab.A. 50.00Hz Mod. × 

Ayar 
aralığı 

F0-08～F0-06 

F0-08 Alt frekans limiti Fab.A. 0.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.00Hz～F0-07 

 F0-06, %100 referans’a karşılık gelen frekans değeridir. 

 Referans frekansı F0-07 ve F0-08 ile sınırlanır 

F0-09 Yön kilidi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0: Her iki yöne dönebilir   1: Saat yönünde dönebilir   2: Saat yönünün tersine dönebilir 

 F0-09 , sadece tek yönde çalışma gerektiğinde 1 veya 2 olarak ayarlanmalıdır. 

 Dönüş yönünü  düğmesi ile değiştirmek isterseniz, FC-01’in yüzler basamağını 1 veya 2 olarak 

ayarlayın. 

F0-10 Parametre yazma koruması Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: Koruma yok 

1: F0-00, F7-04 ve F0-10 dışındaki tüm parametreler değiştirilebilir 

2: F0-10 dışında hiçbir parametre değiştirilemez 

 F0-10 parametrelerin yetkisiz kişilerce değiştirilmesini engellemek içindir. 
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F0-11 Fabrika ayarlarına alma Fab.A. 00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

11: Fabrika ayarlarına al  

22: Haberleşme parametreleri dışındaki tüm parametreleri fabrika ayarına al 

Not: Bu parametre işlem sonunda otomatik olarak 00 olacaktır 

 F0-11 tüm parametreleri fabrika ayarlarına alır (Hata geçmişi hariç, bunun için FP-20 kullanılır). 

F0-12 Motor kontrol modu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0: Açık çevrim V/F kontrol   1: Kapalı çevrim V/F kontrol  2: Açık Çevrim Vektör kontrol 
3: Kapalı çevrim Vektör kontrol  4: V/F ayrık kontrol 

 Motor kontrol modu: 

F0-12＝0: açık-çevrim V/F kontrol. Çıkış torku, tork arttırma fonksiyonu ile yükseltilebilir, mekanik 

karakteristik ve hız kontrol doğruluğu kayma kompanzasyonu ile iyileştirilebilir. 

F0-12＝1: kapalı-çevrim V/F kontrol. Bu modun çok yüksek karalı hal hız doğruluğu vardır, ve özellikle 

hassas hız kontrolü gerektiren ve enkoderin direk motora bağlı olmadığı uygulamalar için uygundur. 

F0-12＝2: Açık-çevrim Vektör kontrol. Bu modun üstün mekanik karakteristikleri vardır. Yüksek sürüş 

performansı gerektiren ve enkoder bağlamanın uygun olmadığı durumlarda kullanılır. Tork kontrol bu mod 

altında kullanılır. 

F0-12＝3: Kapalı-çevrim Vektör kontrol. Bu mod en yüksek dinamik performansa ve kararlı hal hız 

doğruluğuna sahiptir. Yüksek hassasiyetli hız kontrol veya basit servo kontrol gibi yüksek performanslı 

uygulamalarda kullanılır. Bu mod altında yüksek kontrol doğruluğu ve düşük hızlarda ve rejeneratif çalışmada 

tork kontrolü yapılabilir. 

F0-12＝4: Gerilim ve frekans ayrı ayrı ayarlanabilir. 

 Vektör kontrol’de dikkat edilmesi gerekenler 

1. Vektör kontrol genellikle bir sürücünün bir motora bağlı olduğu durumlarda kullanılır. Aynı değerlere 

sahip birden fazla motorun aynı şafta bağlandığı durumlarda da kullanılabilir, ancak, otomatik motor 

tanıma işlemini tüm motorlar bağlı iken yapmalı, veya ilgili parametreleri manuel olarak girmelisiniz.  

2. Motorun dinamik modellenmesinin düzgün yapılabilmesi ve kontrol algoritmasının düzgün çalışabilmesi 

için motor parametrelerini girmeli ve otomatik motor tanıma işlemini gerçekleştirmelisiniz.  

3. Motor ve sürücü güçleri birbiri ile uyumlu olmalıdır. Motor nominal akımı sürücü nominal akımının 

¼’ünden daha küçük olmamalıdır; daha küçük güçte motor kontrol performansını düşürür.  

4. Kararlı hal ve dinamik hız kontrol performansını sağlamak için ASR Parametreleri gerektiği gibi 

ayarlanmalıdır. 

5. Motor kutup sayısının 8 den fazla olmaması tavsiye edilir. Çift kafesli veya tork motorlarında 

kullanılmamalıdır. 

 V/F kontrol aşağıdaki durumlarda kullanılır: 

1. Bir sürücü aynı anda birden fazla motoru sürüyorsa (motorlar farklı güçlerde olabilir). 

2. Yük akımı sürücü nominal akımının ¼’ündan küçükse. 

3. Sürücü çıkışına yük bağlanmayacaksa(ör. Test esnasında). 

4. Sürücü çıkışına trafo bağlı ise. 
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Tehlike: Kapalı çevrim kontrol modlarında, enkoder parametreleri doğru bir şekilde girilmelidir 

(Bkz.Bölüm 6.14）, aksi halde kişisel yaralanmalara veya ekipmanın zarar görmesine neden 

olabilir. Motor kablo bağlantılarında değişiklik yapılırsa enkoder yön ayarları kontrol 

edilmelidir. 

F0-13 Nominal sürücü gücü Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. △ 

 Minimum birim: 0.01kW. 

F0-14 Yazılım versiyonu Fab.A. 
Versiyon 

No. 
Mod. △ 

 Ayar aralığı: 0.00 ve 99.99. 

F0-15 Kullanıcı şifresi Fab.A. 0000 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0000～9999; “0000” ise şifre koruması yoktur 

 Şifre ayarlandıktan sonra iki dakika içerisinde herhangi bir düğmeye basılmazsa şifre koruması aktif olur. 

İzleme durumunda,  ＋  düğmelerine basılırsa koruma anında devreye girer. 
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6.2   F1: Hızlanma/Yavaşlama, Start, Stop ve Jog Parametreleri 

F1-00 Hızlanma Süresi 1 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-01 Yavaşlama Süresi 1 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-02 Hızlanma Süresi 2 Fab.A. 
Model’e 
bağlıdır 

Mod. ○ 

F1-03 Yavaşlama Süresi 2 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-04 Hızlanma Süresi 3 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-05 Yavaşlama Süresi 3 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-06 Hızlanma Süresi 4 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-07 Yavaşlama Süresi 4 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-08 Hızlanma Süresi 5 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-09 Yavaşlama Süresi 5 Fab.A. 
Model’e 
bağlıdır 

Mod. ○ 

F1-10 Hızlanma Süresi 6 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-11 Yavaşlama Süresi 6 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-12 Hızlanma Süresi 7 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-13 Yavaşlama Süresi 7 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-14 Hızlanma Süresi 8 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-15 Yavaşlama Süresi 8 Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0.01～3600.0s. Minimum birim F1-16 ile belirlenir. 

Hızlanma Süresi:Frekansın 50Hz’e yükselmesi için geçen süre 

Yavaşlama Süresi: Frekansın 50Hz’den sıfıra düşmesi için geçen süre 
Not: Fabrika ayarı 22 kW ve altı sürücüler için 6.0s, 30 kW ve üstü sürücüler için 20.0s dir 

F1-16 Hız./Yav.süresi minimum birim Fab.A. 1 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0: 0.01s                1: 0.1s 

F1-17 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi Oto. Değişim 

Frekansı 
Fab.A. 0.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.00～650.00Hz. (Bu frekansın altında Hız/Yav.süresi 8 kullanılır) (Ör. F1-14 ve F1-15). 

F1-18 Acil Stop Yavaşlama Süresi Fab.A. 10.0s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.01～3600.0s. Minimum birim F1-16 ile belirlenir. 
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 F1-00～F1-15 ile 8 farklı hızlanma/yavaşlama süresi tanımlanabilir. Bu süreler dijital giriş 9, 10 ve 11 ile 

seçilebilir (Bkz.Bölüm 6.5). 

 Çalışma şekli aşağıda gösterilmiştir. Jog operasyonu, acil stop ve bayılma engelleme esnasında 

geçersizdir. 

F1-17

Accel/decel time 
auto switching point

Frequency after 
accel/decel

Preset 
accel time

Preset 
decel time

Accel 
time 8

Decel 
time 8

Time

 
 Acil stop komutu gelmesi ile birlikte (dijital giriş 16 veya Haberleşme komutu), sürücü F1-18 ile 

belirlenen süreye göre durur. 

F1-19 Kalkış modu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Kalkış frekansı ile başla 

1: Kalkış frekansından önce DC fren uygula 

2 : Dönen motoru yakala (Flying Start) 

F1-20 Kalkış frekansı Fab.A. 0.50Hz Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

0.00～60.00Hz 

F1-21 Kalkış frekansı uygulama süresi Fab.A. 0.0s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.1～60.0s (Sadece açık çevrim V/F kontrolde geçerlidir) 

F1-22 Gerilim yumuşak kalkış Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Pasif. Kalkış frekansına karşılık gelen gerilim ile başla.  

1: Aktif. Gerilim F1-21 ile belirlenen sürede yavaşça yükselir.  

F1-23 Kalkış DC fren süresi Fab.A. 0.0s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～60.0s 

F1-24 Kalkış DC fren akımı Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0 (sürücü nominal akımı=%100) 

 Sürücünün aşağıda listelenen kalkış modları vardır: 

F1-19＝0: Motor kalkış süresi boyunca(F1-21) kalkış frekansı ile hareket başlar (F1-20) ve daha sonra 

hızlanmaya başlar. Bu mod kalkıştaki akım darbesini azaltır. 

F1-19＝1: Bazı durumlarda motor’a start verilmeden önce motor dönüyor olabilir (örneğin, hava akışı 

nedeniyle fan motoru ters yönde dönüyor olabilir). Böyle bir durumda, motor DC frenleme ile durdurulup 

sonra doğru yönde hareket ettirilebilir. Böylece başlangıçtaki yüksek akım engellenmiş olur. Bkz.F1-23 ve 

F1-24. 

F1-19＝2: Motor’a start verilmeden önce motorun hızı ve dönüş yönü otomatik olarak kontrol edilir, daha 
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sonra motor bulunan hız değerinden yumuşakça hareketine devam eder. Bu kalkış modu kalkış süresini kısaltır 

ve kalkıştaki akımı azaltır.  

 Anlık duruşları takip eden kalkışlarda, Parametre Fb-25 motorun bulunan hız değerinden harekete 

başlamasını sağlar. Kapalı çevrim V/F kontrol veya kapalı çevrim Vektör kontrol seçildi ise, bu fonksiyon 

gerekmez. 

 Kalkışta ve duruşta DC frenleme aşağıdaki şekilde gösterilmiştir.. 

     

Output frequency

Stop/DC braking frequency

Starting frequency

Output current

DC braking current(at stop)

DC braking current(at start)

DC braking 
time(at start)

DC braking waiting 
time(at stop)

DC braking 
time(at stop)

Time

Time

 

Dikkat: Yüksek hızlı veya yüksek ataletli yüklerde, dönen motoru yakalama özelliği tavsiye edilir. 

Dikkat:Serbest duruştan hemen sonra verilecek “ Kalkış frekansı ile başla” komutu aşırı akıma neden olacaktır. 
Bu nedenle eğer serbest duruşta motorun durması uzun zaman alıyorsa dönen motoru yakalama 

özelliği kullanılmalıdır.  

 F1-22=1 ve F1-19=0 iken F1-21 0’dan farklı ise, çıkış gerilimi F1-21 ile belirlenen süre içerisinde 

kademeli olarak sıfırdan kalkış frekansına karşılık gelen değere yükselecektir. Bu özellik darbeleri azaltır 

ve istek dışı ters yöne dönüşleri engeller. Bu fonksiyon sadece açık çevrim V/F kontrol’de kullanılabilir. 

F1-25 Duruş modu Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: Rampalı duruş           1: Serbest duruş 

2: Rampalı duruş +DC frenleme  3: Rampalı duruş +fren gecikmeli 

F1-26 Duruş DC fren frekansı Fab.A. 0.50Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～60.00Hz 

F1-27 Duruş DC fren bekleme süresi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～10.00s 

F1-28 Duruş DC fren süresi Fab.A. 0.0s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～60.0s. Aynı zaamanda mekanik fren gecikme süresi olarak kullanılır. 

F1-29 Duruş DC fren akımı Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0(sürücü nominal akımı =%100) 

F1-30 Sıfır-Hız gecikme süresi Fab.A. 0.0s Mod. ○ 

Setting 

reange 
0.0～60.0s 
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 Sürücünün aşağıda listelenen duruş modları vardır: 

F1-25＝0: Sürücü çıkış frekansı F1-26’ya düşene kadar yavaşlar ve bekleme durumuna geçer. 

F1-25＝1: Sürücü çıkışını keser ve motor serbest duruş yapar. Ancak jog ve acil stop durumlarında 

rampalı duruş geçerlidir (F1-25=0). Duruş süresi kısa olduğundan ve koç darbesine neden olabileceğinden 

pompalarda serbest duruş tavsiye edilmez. 

F1-25＝2: Sürücü rampalı olarak yavaşlar ve çıkış frekansı F1-26 ya eşitlendiğinde çıkışını keser. Bir 

süre sonra(F1-27), sürücü motora DC akım (F1-29) uygular, ve bu DC akım (F1-28) süresi boyunca devam 

eder(Bkz.F1-19). DC frenleme dijital giriş 34 ile aktif edilebilir(Bkz.Bölüm 6.5). 

Dikkat: DC frenleme sadece düşük hızlarda (10Hz’den az) tavsiye edilir. 

Dikkat: Uzun süreli ve sık uygulanan DC frenleme motorun aşırı ısınmasına neden olabilir,( Bu esnada yükün 
mekanik enerjisi motorun rotorunda tüketilmektedir). 

F1-25＝3: Sürücü, çıkış frekansı F1-26’da verilen değere eşitlenen  kadar yavaşlar, ve bir süre sonra 

(F1-28) sürücü bekleme moduna geçer. Dijital giriş 6 elektromanyetik fren kontrolü için aşağıda gösterildiği 

şekilde kullanılabilir. 

 F1-30: Rampalı duruş modunda (F1-25=0), çıkış frekansı F1-26’ya düşünce, F1-30 süresi boyunca motor 

yavaşlamaya devam eder ve 0 Hz de bir süre daha çalışır (Aşağıdaki şekle bakınız). Motor enerjili 

kaldığından tekrar hızlıca kalkış yapabilir. F1-30 değeri 0 ise kullanılmaz.  

F1-28

Operating frequency

Starting frequency

Braking signal

Time

Time

DC braking frequency(at 
stop)

   

Frequency

Operating 
frequency

Decel time

Stop 
frequency

Operating 
state

Time

Time

Zero-speed 
delay time

  
                   Fren gecikme süresi                              Sıfır-Hız gecikmesi 

 Kontrol yerinden bağımsız olarak (Haberleşme dışında),  düğmesine basarken  düğmesine 

iki kez basılırsa sürücü serbest duruş yapar(Tuştakımı kilitli değilse). 

 

F1-31 Hızlanma/Yavaşlama modu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Lineer                         1: S-eğrisi 

F1-32 S-eğrisi hızlanma başlangıç süresi Fab.A. 0.20s Mod. × 

F1-33 S-eğrisi hızlanma bitiş süresi Fab.A. 0.20s Mod. × 

F1-34 S-eğrisi yavaşlama başlangıç süresi Fab.A. 0.20s Mod. × 

F1-35 S-eğrisi yavaşlama bitiş süresi Fab.A. 0.20s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.01～10.00s 

 S-eğrili hızlanma/yavaşlama modunda, hızlanma ve yavaşlama kademeli ve yumuşak bir şekilde yapılır. 

Bu sayede, asansörlerde konfor arttırılır, konveyörlerde malzemelerin devrilmesi engellenir, veya kalkış 

ve duruşların ekipman üzerindeki etkisi azaltılır. 

 Toplam hızlanma/yavaşlama süresi S-eğrisi nedeniyle bir miktar artar.  
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Frequency

Accel start 
stage

Linear 
accel stage

Accel end 
stage

Stable 
run stage

Decel start 
stage

Linear 
decel stage

Decel end 
stage

Time

Total accel time Total decel time

 

Toplam hızlanma/yavaşlama süresinin formülü: 

Toplam hızlanma/yavaşlama süresi = S-eğrisi olmadan hızlanma/yavaşlama süresi+                                 

(hızlanma/yavaşlama başlangıç süresi＋hızlanma/yavaşlama bitiş süresi)X2 

Yukarıdaki formülden elde edilen toplam hızlanma/yavaşlama süresi, hızlanma/yavaşlama başlangıç 

süresi＋hızlanma/yavaşlama bitiş süresi toplamından küçük ise, bu durumda: 

toplam hızlanma/yavaşlama süresi = hızlanma/yavaşlama başlangıç süresi＋hızlanma/yavaşlama bitiş süresi 

 S-eğrisi fonksiyonu F1-17 0 dan farklı ise geçersizdir. 

F1-36 Ölü bant süresi Fab.A. 0.0s Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0.0～3600.0s 

 Ölü bant süresi,motorun bir yönden diğer yöne geçişi esnasındaki bekleme süresidir. İleri geri yön 

değişimlerinde ekipman üzerindeki darbeleri azaltmayı sağlar.  

F1-37 Jog frekansı Fab.A. 5.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.10～50.00Hz 

F1-38 Jog hızlanma süresi Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

F1-39 Jog yavaşlama süresi Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0.1～60.0s 

Not: 22 kW ve daha küçük sürücülerde fabrika değeri 6.0s, 30 kW ve daha büyük 

sürücülerde 20.0s’dir 

 Tuştakımı kontrol modunda, FC-01 binler basamağı 1 ise,  düğmesine basıldığında jog operasyonu 

aktif olur. Terminal kontrol modunda dijital giriş 14 veya 15 ile aynı işlem yapılabilir. Her iki giriş 

birden aktif veya pasif olursa jog operasyonu çalışmaz. 

 Jog operasyonunda, “Yardımcı Referans” ve “PID frekans düzeltme” geçersizdir. 

 Jog operasyonundaki kalkış/duruş modu, “kalkış frekansı ile başla” ve “rampalı duruş” olarak 

sabitlenmiştir. 
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6.3   F2: V/F kontrol Parametreleri 

F2-00 V/F eğrisi Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Özel (F2-14, F2-21) 

1: Lineer   

2: V/F Eğrisi 1 (Tork azaltma) 

3: V/F Eğrisi 2 (Tork azaltma) 

4: V/F Eğrisi 3 (Tork azaltma) 

5: V/F Eğrisi 4 (Tork azaltma ) 

6: V/F Eğrisi 5 (Tork azaltma) 

 V/F eğrisi özel olarak tanımlanmış çok segmentli bir çizgi, lineer bir çizgi veya tork azaltım eğrisi 

olabilir. 

 Azaltılmış tork V/F eğrisi, değişken momentli(fan veya pompa gibi) bir yüke bağlı motorun düşük yükte 

çalıştığı durumlarda verimini arttırır. Otomatik enerji tasarrufu işlevi de (Bkz. F2-11) motor verimliliğini 

arttırır. 

 Verimliliği arttırmanın yanında, azaltılmış tork V/F eğrisi ve otomatik enerji tasarrufu işlevi gürültüyüde 

azaltır.  

0

  
  
  
  
 

1
2
3
4
5
6

Voltage

Frequency

(Base frequency,Max.output voltage)

1: 1.0th power
2: 1.2th power
3: 1.5th power
4: 1.7th power
5: 2.0th power
6: 3.0th power

  

 

F2-01 Tork arttırma Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Kullanılmıyor  1: Manuel arttırma 2: Otomatik Arttırma 

F2-02 Manual tork arttırma seviyesi Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
15kW veya daha küçük: 0.0～%15.0           18.5kW veya daha büyük: 0.0～%10.0 

(F2-13=%100) 

F2-03 Manuel tork arttırma kesme noktası Fab.A. %10.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0 (F2-12=%100) 

F2-04 Oto tork arttırma seviyesi Fab.A. %100.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0 
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 Manuel tork arttırma kalkış ve düşük hızlarda motorun torkunu arttırır. Kalkış için gereken tork 

sağlanana kadar F2-02 değeri kademeli olarak arttırılmalıdır. F2-02 değeri çok büyük ayarlanırsa 

motorun aşırı ısınmasına veya aşırı akıma neden olabilir. 

 F2-02, F2-03, F2-12 ve F2-13 arasındaki ilişki aşağıda gösterilmiştir. 

0

Max. output voltage

Voltage

Manual torque 
boost level

(Base frequency, Max. output voltage)

Base 
frequency

Max. 
frequency

FrequencyManual torque boost 
cut-off point  

 Oto tork arttırma yük akımına bağlı olarak gerilimi değiştirerek, stasör empedansına bağlı gerilim 

düşümünü telafi eder ve birçok yük durumuna otomatik adaptasyon sağlar. Ağır yüklerde yüksek çıkış 

torku ve yüksüz durumlarda düşük çıkış akımı sağlar. 

 V/F kontrol modunda, “dönen motoru yakalama”, “otomatik tork arttırma” ve “kayma kompanzasyonu” 

fonksiyonları bazı motor parametrelerini kullandığından, daha iyi bir kontrol sağlamak için motor 

dururken otomatik motor tanıma fonksiyonunun çalıştırılması tavsiye edilir. 

F2-05 Kayma kompanzasyonu kazancı Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%300.0 

F2-06 Kayma kompanzasyonu filtre süresi Fab.A. 1.0s Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0.1～25.0s 

F2-07 Motor çalışmada kayma kompanzasyonu limiti Fab.A. %200 Mod. × 

F2-08 
Rejeneratif çalışmada kayma kompanzasyonu 

limiti 
Fab.A. %200 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0～%250(motor nominal kayma frekansı =%100) 

 Çıkış frekansı sabitken yükün değişmesi kayma miktarının değişmesine neden olacak ve motor hızı 

düşecektir. Kayma kompanzasyonu fonksiyonu yükün torkuna bağlı olarak çıkış frekansını otomatik 

olarak ayarlar ve tork değişimine bağlı hız değişimini azaltarak hız kontrol doğruluğunu yükseltir. 

 Kayma kompanzasyonu F2-01= 2 veya 3 iken aktiftir. 

 Kayma kompanzasyonu kazancı F2-05 ile ayarlanabilir. Bu ayarlamanın, motor sıcaklığının ısıl dengeye 

ulaştığında yapılması önemlidir. F2-05=%100 ise aşağıdaki formülde de görüleceği gibi, nominal torka 

karşılık gelen kompanzasyon değeri nominal kayma frekansıdır:  

Nominal kayma frekansı = Nominal frekans-(Nominal hız×kutup sayısı÷120) 

 Kayma kompanzasyonu aktif iken motorda titreşim oluşuyorsa, kademeli olarak F2-06 değerini arttırın. 
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F2-09 Titreşim bastırma Fab.A. 
Model’e 
bağlıdır 

Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～200 

 Bu parametrenin arttırılması düşük veya yüksüz durumlardaki motor titreşimini azaltacaktır. 

F2-10 AVR Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0: Pasif        1: Aktif      2: Yavaşlama dışında aktif 

 AVR otomatik gerilim regülasyonu işlemidir. Giriş veya DC bara gerilimi dalgalanmalarında çıkış 

gerilimini sabit tutar, ve böylece üretim prosesini ve ürün kalitesini sabit hale getirir. 

 Giriş gerilimi olması gerekenden yüksek olduğunda, motorun yüksek gerilim altında çalışmasını 

engellemek için AVR fonksiyonu aktif edilmelidir. 

 F2-10=2 olacak şekilde ayarlandığında, 1 olarak ayarlandığı duruma göre daha kısa yavaşlama süresi ve 

daha yüksek akım sağlanır. Bunun nedeni, yavaşlama esnasında DC bara geriliminin yükselmesi ve eğer 

AVR aktif edilmemişse çıkış gerilimininde yükselmesi ve buna bağlı olarak daha fazla motor kayıpları 

ve daha az mekanik enerji geri dönüşü gerçekleşmesidir. Böylece daha kısa yavaşlama süreleri elde 

edilebilir. 

Dikkat: Yükün ataleti çok büyük ise, yavaşlama esnasında motorun aşırı ısınmasına neden olacak aşırı gerilimi 

engellemek için F2-10= 1 olacak şekilde ayarlayın. 

F2-11 Otomatik enerji tasarrufu Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0: Pasif                             1: Aktif 

 Bu fonksiyon çıkış gerilimini otomatik olarak ayarlayarak, motor hızı değişmediği sürece mümkün olan 

en az yük akımını sağlar ve motor kayıplarını azaltır. Özellikle fan ve pompa uygulamalarında kullanılır. 

Aşağıdaki şekle bakınız. 

0

Current
Large 
load

Small 
load

Working point at 
lowest current

Working point at 
lowest current Output 

voltage

 

 Otomatik enerji tasarrufu fonksiyonu sadece V/F kontrol modunda ve sabit yüklerde kullanılabilir. 

 Otomatik enerji tasarrufu fonksiyonu için otomatik tork arttırımı ve kayma kompanzasyonununda 

birlikte kullanılması gerekir. 

 

 

F2-12 Temel frekans Fab.A. 50.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 
1.00～650.00Hz  
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F2-13 Maks. çıkış gerilimi Fab.A. 380V Mod. × 

Ayar 

aralığı 
150～500V 

F2-14 V/F frekans F4 Fab.A. 0.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 
F2-16～F2-12 

F2-15 V/F gerilim V4 Fab.A. %0.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
F2-17～%100.0 (F2-13=%100) 

F2-16 V/F frekans F3 Fab.A. 0.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 
F2-18～F2-14 

F2-17 V/F gerilim V3 Fab.A. %0.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
F2-19～F2-15 (F2-13=%100) 

F2-18 V/F frekans F2 Fab.A. 0.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 
F2-20～F2-16  

F2-19 V/F gerilim V2 Fab.A. %0.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
F2-21～F2-17 (F2-13=%100) 

F2-20 V/F frekans F1 Fab.A. 0.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.00Hz～F2-18 

F2-21 V/F gerilim V1 Fab.A. %0.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
%0.0～F2-19 (F2-13=%100) 

 

 Özel V/F eğrisi aşağıdaki şekilde gösterilmiştir. 

0

(F1,V1)
(F2,V2)

(F3,V3)

(F4,V4)

Voltage

Frequency

(Base frequency,Max.output voltage)

 

 

F2-22 V/F ayrık gerilim girişi Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: F2-23       1: |AI1|      2: |AI2|      3: |YUKARI/AŞAĞI|      4: |PFI| 

5: |Aritmetik ünite 1|   6: |Aritmetik ünite 2|  7: |Aritmetik ünite 3|  8: |Aritmetik ünite 4| 
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F2-23 V/F ayrık gerilim dijital referansı Fab.A. %100.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0(F2-13=%100) 

F2-24 V/F gerilim faktörü Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0:%100.0      1: |AI1|      2: |AI2|      3: |YUKARI/AŞAĞI Değeri|      4: |PFI| 

5: |Aritmetik ünite 1|   6: |Aritmetik ünite 2|  7: |Aritmetik ünite 3|  8: |Aritmetik ünite 4| 

 Ayrık V/F kontrolü sürücü çıkış gerilimi veya frekansının birbirinden bağımsız şekilde ayarlanabilmesini 

sağlar. Tork motorları veya lineer motorlar için kullanılabildiği gibi programlanabilir güç kaynağı 

olarakta kullanılabilir. 

 Bu kontrol modunda, “tork arttırma”, “kayma kompanzasyonu” ve “titreşim bastırma” geçersizdir. 

 F2-24 maksimum çıkış gerilimini bir çok şekilde düzeltebilir. Genellikle motor test ekipmanlarında 

kullanılır ve kullanıcı tarafından ayarlanması gerekmez. Sadece V/F kontrol modunda kullanılabilir. 



6 PARAMETRE AÇIKLAMALARI 

84 

6.4   F3: Hız, Tork ve Akı Kontrol Parametreleri 

F3-00 Yüksek-hız ASR oransal kazancı Fab.A. 5.00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.00～200.00 

F3-01 Yüksek-hız ASR integral süresi Fab.A. 1.000s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.010～30.000s 

F3-02 Düşük- hız ASR oransal kazancı Fab.A. 10.00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.00～200.00 

F3-03 Düşük-hız ASR integral süresi Fab.A. 0.500s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.010～30.000s  

F3-04 ASR Parametre değiştirme noktası Fab.A. 0.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.00～650.00Hz 

F3-05 ASR filtreleme süresi Fab.A. 0.010s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.000～2.000s 

F3-06 
Hızlanma kompanzasyonu diferansiyel 

süresi 
Fab.A. 0.000s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.000～20.000s 

F3-07 Tork limiti seçimi Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0: F3-08 ve F3-09 ile belirlenir 
2: |AI2|×2.5                3: |Aritmetik ünite 1|×2.5 

5: |Aritmetik ünite 3|×2.5      6: |Aritmetik ünite 4|×2.5 

1: |AI1|×2.5 
4: |Aritmetik ünite 2|×2.5 

F3-08 Motor modunda tork limiti Fab.A. %180.0 Mod. × 

F3-09 Rejeneratif modda tork limiti Fab.A. %180.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.0～%290.0(motor nominal torku=%100) Not: Sadece Vektör kontrol’de kullanılır 

F3-10 ASR çıkış frekans limiti Fab.A. %10.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.0～%20.0(Maks. frekans=%100). Sadece kapalı çevrim V/F kontrol’de kullanılır. 

 ASR otomatik hız regülatörüdür. Vektör kontrol modunda ASR F3-07～F3-09 ile sınırlandırılan referans 

torku sağlar, kapalı çevrim V/F kontrol modunda ise F3-10 ile sınırlanan frekans düzeltme değerini 

üretir. 
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 ASR yapısı (Vektör kontrol) aşağıda gösterilmiştir.: 

－

2

3 PG

Reference 
frequency

Accel/decel 
ramp

Feedback frequency 
FU-35

ASR filtering 
F3-05

Motor control mode 
F0-12

Proportion

PG filtering 
Fd-08

Integrator

PG speed 
test

Integral limit

Torque limit

Reference torque 
output by ASR

Observed frequency 

 

 ASR yapısı (Kapalı çevrim V/F kontrol)aşağıda gösterilmiştir: 

－

PGPG speed testPG filtering 
Fd-08

Reference 
frequency

Accel/decel 
ramp

Feedback 
frequency

ASR filtering 
F3-05

Proportion

Integrator

Integral limit

Output frequency

Reference torque 
converted to slip 

frequency

ASR output 
frequency limit

 

Not: Kapalı çevrim V/F kontrol modunda, eğer F3-07＝0 ise , ASR F3-10 ile sınırlanır; eğer F3-07≠0 ise, ASR 

limiti= F3-10×F3-07÷2.5’dir. 

 Yüksek veya düşük hızlı uygulamalarda farklı ASR parametreleri gerekiyorsa F3-04 Parametreleri 

kullanılabilir. Düşük-hız ASR Parametreleri F3-02 ve F3-03 sıfır hızda kullanılır. Yüksek-hız ASR 

Parametreleri F3-00 ve F3-01 çıkış frekansı F3-04’den büyük iken kullanılır. Çıkış frekansı sıfır ile 

F3-04 arasında ise, ASR Parametreleri yumuşak bir şekilde düşük-hız parametrelerinden yüksek-hız 

parametrelerine (veya tersi) anahtarlanır. Sadece tek tip ASR Parametreleri gerekiyorsa, F3-04’ü 0 olarak 

ayarlayın, bu durumda sadece yüksek-hız parametreleri kullanılır. 

0

ASR parameter

High-speed 
ASR parameter

ASR switching 
point

Low-speed ASR 
parameter

Operating 
frequency

 
 F3-06 Referans frekans üzerinde türev işlevi görür. Hızlanma/yavaşlamada elde edilen ileri –besleme 

tork referansı referans tork’a eklenerek çalışma frekansının hızlanma/ yavaşlama esnasında referans 

frekansı daha yakından takip etmesi ve aşımların azaltılması sağlanır.. 

 ASR regülasyon prensibi: Önce oransal kazancı mümkün olduğunca arttırın(salınıma neden olmayacağı 

en büyük değere), daha sonra sistemi hızlı tepki verecek ve çok az ilk aşıma neden olacak şekilde 

integral süresini ayarlayın. 
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 Yanlış ayarlanmış parametreler nedeniyle aşırı hız aşımı oluşursa yavaşlama esnasında rejeneratif 

çalışmadan dolayı aşırı gerilim hatasına neden olabilir. 

F3-11 Sarkma seviyesi Fab.A. 0.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～50.00Hz 

F3-12 Sarkma kalkış torku Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0 (motor nominal torku=%100) 

 Birden fazla motor aynı mekanik yüke bağlandığında ve bu motorların herbiri bir sürücü tarafından 

kontrol edildiğinde, her motor ve sürücü farklı yükler hissedeceklerdir. Bunun nedeni farklı motorların 

nominal hızlarının veya mekanik karakteristiklerinin birbirinden farklı olmasıdır. Sarkma fonksiyonu, 

motorun mekanik karakteristiklerine göre yumuşaklığını veya sertliğini regüle ederek yükün eşit 

paylaştırılmasını sağlar. 

 Motor torku F3-12 ye eşit veya daha büyük olduğunda, F3-11 Parametreleri çalışma frekansındaki 

değişiklik miktarını ayarlar. 

 Eğer motor torku F3-12’den büyükse, 

Sarkma sonrası frekans = Referans frekans -(tork-(F3-12)) ×Sarkma seviyesi 

 Sarkma işlevinin mekanik karakteristikleri aşağıdaki şekilde gösterilmiştir. 

Operating frequency

Rated torque

Droop level

Droop starting 
torque

Torque

 
 

F3-13 Tork kontrol seçimi Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Duruma göre aktif (dijital giriş 45 ile seçilir)  

1: Aktif 

F3-14 Tork referansı seçimi Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: F3-15 

3: PFI×2.5 

6: Aritmetik ünite 2×2.5 

1: AI1×2.5 

4: YUKARI/AŞAĞI Değ.×2.5 

7: Aritmetik ünite 3×2.5 

2: AI2×2.5 

5: Aritmetik ünite 1×2.5 

8: Aritmetik ünite 4×2.5 

Not: Yukarıdaki tüm durumlar için, motor nominal torku %100’dür. 

    Motor nominal torku=motor gücü÷(2π×motor nominal hızı÷60） 

F3-15 Dijital tork referansı Fab.A. %0.0  Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
-%290.0～%290.0 

(motor nominal torku=%100) 

F3-16 Tork kontrol Hız limiti giriş seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: Referans frekansı ile belirlenir           

1: F3-17 ve F3-18 ile belirlenir 
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F3-17 Tork kontrol ileri hız limiti Fab.A. 5.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00Hz～F0-07 

F3-18 Tork kontrol geri hız limiti Fab.A. 5.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00Hz～F0-07 

F3-19 
Tork referansı YUKARI/AŞAĞI 

süresi 
Fab.A. 0.020s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.000～10.000s. Torkun %0’dan nominal torkun %250’sine ulaşması için geçen süredir 

F3-20 Hız/tork kontrol geçiş gecikme süresi Fab.A. 0.050s Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0.001～1.000s 

 Tork kontrol fonksiyonu motor torkunu direk olarak kontrol edebilir. Açık çevrim gerginlik kontrolü, yük 

dengeleme kontrolü gibi işlemlerde kullanılabilir. Tork kontrol modunda dur komutu verildiğinde, 

sürücü önce hız kontrol moduna geçer ve sonra durur. 

 Tork kontrol  sadece vektör kontrol modunda kullanılabilir. Düşük hızlı veya rejeneratif uygulamalarda 

kapalı çevrim vektör kontrol kullanılması tavsiye edilir. 

 F3-13=0 ise dijital giriş 45 ile Hız kontrol ve tork kontrol modları arasında geçiş yapılabilir. Bkz.Bölüm 

6.5. 

 F3-16 ile tork kontrol modunda hız sınırlandırması yapılabilir. 

 F3-19 ile tork referansındaki çok hızlı değişiklikler azaltılır. Tork kontrol modunda motorda titreşim 

oluşursa, F3-19 değeri arttırılabilir.  

 Tork kontrol modunda, REV ledi çıkış frekansının yönünü gösterir. 

F3-21 Ön uyartım süresi Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0.01～5.00s (sadece Vektör kontrol modunda) 

F3-22 Akı yoğunluğu Fab.A. %100.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
%50.0～%150.0 (sadece Vektör kontrol modunda) 

F3-23 Düşük-hız akı arttırma Fab.A. %0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0～%50 (sadece Vektör kontrol modunda) 

F3-24 Akı-zayıflatma regülatörü integral süresi Fab.A. 0.150s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.010～3.000s (sadece Vektör kontrol modunda) 

 F3-21, motorun ön uyartımının yapılmasını ve yeterli kalkış torkuna sahip olmasını sağlar. Normal 

şartlarda değeri 0.1~2.0s’dir. Motor gücü büyüdükçe süre uzatılır. 

 F3-22: Değerinin akı-zayıflatma noktasının altında olması daha uygundur. Daha büyük veya daha küçük 

ayarlar çıkış tork kapasitesini ve verimliliği düşürür. 

 F3-23 çıkış frekansı temel frekansın %10 altında iken akı yoğunluğunu arttırarak, vektör kontrol 
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modunda düşük hızlarda daha daha yüksek tork kapasitesi sağlar. 

 F3-24, temel frekansın üzerine çıkıldığında veya DC bara gerilimi düştüğü durumlarda otomatik olarak 

akı yoğunluğunu azaltır. Daha fazla dinamik performans isteniyorsa değeri azaltılmalıdır. 

F3-25 Motor modunda güç limiti Fab.A. %120.0 Mod. × 

F3-26 Rejeneratif modda güç limiti Fab.A. %120.0 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0.0～%250.0(sürücü nominal gücü =%100) Sadece vektör kontrol modunda çıkış gücünü 

kısıtlamak için kullanılır.  
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6.5   F4: Dijital Giriş Terminalleri ve Çoklu Hız 

F4-00 X1 terminali Fab.A. 1 Mod. × 

F4-01 X2 terminali  Fab.A. 2 Mod. × 

F4-02 X3 terminali  Fab.A. 3 Mod. × 

F4-03 X4 terminali  Fab.A. 4 Mod. × 

F4-04 X5 terminali  Fab.A. 12 Mod. × 

F4-05 X6 terminali  Fab.A. 13 Mod. × 

F4-06 FWD terminali Fab.A. 38 Mod. × 

F4-07 REV terminali Fab.A. 39 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
Aşağıdaki tabloya bakınız 

 Dijital giriş fonksiyonları tablosu( iki farklı giriş terminaline aynı anda aynı fonksiyon atanmamalıdır) 

0: Kullanılmıyor 

1: Çoklu adım frekans 1 
2: Çoklu adım frekans 2 

3: Çoklu adım frekans 3 

4: Çoklu adım frekans 4 

5: Çoklu adım frekans 5 

6: Çoklu adım frekans 6 

7: Çoklu adım frekans 7 

8: Çoklu adım frekans 8 

9: Hız/Yvş.süresi seçim biti 1 
10: Hız/Yvş.süresi seçim biti 2 

11: Hız/Yvş.süresi seçim biti 3 

12: Harici hata 

13: Hata reset 

14: Jog ileri 

15: Jog geri 

16: Acil stop 
17: Sürücü pasif 

18: Serbest duruş 

19: YUKARI/AŞAĞI arttır 

20: YUKARI/AŞAĞI azalt 
21: YUKARI/AŞAĞI temizle 

22: PLC kontrol pasif 

23: PLC beklemeye al 

24: PLC standby reset 

25: PLC mod seçim 1 

26: PLC mod seçim 2 

27: PLC mod seçim 3 

28: PLC mod seçim 4 
29: PLC mod seçim 5 

30: PLC mod seçim 6 

31: PLC mod seçim 7 

32:Yardımcı referans pasif 

33: Operasyon kesildi 

34: DC fren (duruşta) 

35: PID pasif 
36: PID 2 

37: 3-kablo stop komutu 

 

38:Dahili sanal FWD terminali 

39:Dahili sanal REV terminali 
40:Analog referans frekansı tut 

41: Hız./Yvş. iptal 

42: Kontrol yeri değiştir 

terminal/tuştakımı 

43: Referans frekansı  AI1’den al 

44: Referans frekansı Aritmetik ünite 

1’den al 

45: Hız/tork kontrol seç 
46: Multi-PID seçim 1 

47: Multi-PID seçim 2 

48: Multi-PID seçim 3 

49: Sıfır-servo komutu 

50: Sayıcı preset 

51: Sayıcı temizle 

52: Metre-sayıcı temizle 
53: Wobble frekans enjeksiyon 

54: Wobble durum reset 

 SB70 serisi sürücülerde dahili 8 adet çok-fonksiyonlu programlanabilir dijital giriş terminali bulunur 

(X1~X6, FWD ve REV) ve ayrıca bu sayı genişleme terminalleri ile arttırılabilir. 

 Yukarıdaki tabloda listelenen her dijital giriş fonksiyonu aynı zamanda Karşılaştırıcı, Lojik ünite veya 

zamanlayıcı(timer) çıkışı olarakta kullanılabilir. Bkz.Bölüm FE. 

 İlgili izleme parametreleri: FU-40 ve FU-41. 

 Dijital giriş fonksiyonlarının açıklanması: 

1～8: Çoklu adım frekans 1~8. Bkz.F4-17. 

9 ～ 11: Hızlanma/yavaşlama süresi seçim biti 1~3. Bu bitlerin kombinasyonu hangi 

hızlanma/yavaşlama süresinin kullanılacağını belirler. 
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Hızlanma/yavaşlama 

süresi seçim biti 3 

Hızlanma/yavaşlama 

süresi seçim biti 2 

Hızlanma/yavaşlama 

süresi seçim biti 1 
Hızlanma/yavaşlama süresi 

0 0 0 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi 1

（ F1-00, F1-01） 

0 0 1 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi 2

（ F1-02, F1-03） 

0 1 0 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi 3

（ F1-04, F1-05） 

0 1 1 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi 4

（ F1-06, F1-07） 

1 0 0 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi 5

（ F1-08, F1-09） 

1 0 1 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi 6

（ F1-10, F1-11） 

1 1 0 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi 7

（ F1-12, F1-13） 

1 1 1 
Hızlanma/Yavaşlama Süresi 8

（ F1-14, F1-15） 

Not:  PLC operasyonu, jog operasyonu ve acil duruşlarda bu fonksiyon devre dışıdır. 

12: Harici hata giriş. Bu sinyal, harici donanımlarla ilgili bir problem oluşması durumunda sürücünün 

durdurulması ve hata kaydına harici hata kaydedilmesini sağlar. Bu hata otomatik olarak sıfırlanamaz. Manuel 

olarak sıfırlanması gerekir. Normalde kapalı giriş kullanmak isterseniz, F4-09 veya F4-10 ile dijital giriş 

terminallerini tersleyebilirsiniz. Harici hata dijital çıkış 10 ile belirtilebilir(Bkz.Bölüm 6.6). 

13: Hata reset. Sinyalin yükselen kenarı hatayı sıfırlar.  ile aynı fonksiyona sahiptir. 

14～15: Jog ileri/geri. Bkz.F1-37~F1-39. 

16: Acil stop. Bu sinyal aktif olduğunda, sürücü F1-18 ile belirlenen sürede durur. 

17: Sürücü pasif. Bu sinyal aktif olduğunda, çalışmasına müsade edilmez, eğer çalışırken gelirse sürücü 

serbest duruş yapar. 

18: Serbest duruş. Sürücü çalışırken bu sinyal aktif olduğunda, çıkış kesilir ve serbest duruş gerçekleşir. 

19～21: YUKARI/AŞAĞI arttır, azalt ve temizle. Bkz.F4-12~F4-16. 

22～24: PLC kontrol pasif, beklemeye al ve standby reset. Bkz.Bölüm 6.9. 

25～31: PLC mod seçim biti 1~7. Bkz.Bölüm 6.9. 

32: Yardımcı referans pasif. Bu sinyal aktif olduğunda, yardımcı referans kullanılmaz. 

33: Operasyon kesildi. Sürücü çalışıyorken bu sinyal aktif olduğunda, sürücü çıkışı keser; sinyal ortadan 

kalktığında, Fb-25 belirtilen moda göre yeniden başlar. Bu durum dijital giriş 16 ile takip edilebilir. 

34: DC fren(duruşta). Yavaşlama esnasında, çıkış frekansı F1-26’dan küçük ve F1-25=2 iken bu sinyal 

aktif olursa, belirlenen süre (F1-28) boyunca DC frenleme yapılır. 

35: PID pasif. Bu sinyal PID çalışmasını durdurur. Sadece sinyal yok iken ve PID’den daha yüksek 

öncelikli bir operasyon çalışmıyorken, PID işlemi gerçekleştirilir. 

36: PID 2. F7-11=0 iken sinyal aktif olduğunda, 2. PID Parametre seti(F7-08～F7-10)aktif olur, aksi 
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halde ilk parametre seti (F7-05～F7-07) geçerlidir. 

37～39: 3-kablo stop komutu, dahili sanal FWD ve REV terminalleri. Bkz.F4-08. 

40: Analog Referans frekansı tut. Referans frekansı analog girişten alınıyorken bu sinyal aktif 

olduğunda, analog giriş değişse bile referans frekansı değişmez. Bu fonksiyon elektromanyetik girişimlerin 

analog giriş değerlerini değiştirdiği ortamlarda çok faydalıdır. 

Analog input

Time

Time

Time

Reference 
frequency

Digital input 40
Analog reference frequency hold

 

41: Hızlanma/Yavaşlama iptal. Sinyal aktif olduğunda, varsa hızlanma veya yavaşlama işlemi 

durdurulur; sinyal ortadan kalktığında, sürücü hızlanma veya yavaşlama işlemini gerçekleştirebilir. 

42: Kontrol yeri değiştir terminal/tuştakımı. Kontrol yeri bu sinyal ile F0-02’e göre değiştirilebilir. 

F0-02 Dijital giriş 42 Kontrol yeri 

0: Tuştakımı 
Pasif Tuştakımı 

Aktif Terminal 

1: Terminal 
Pasif Terminal 

Aktif Tuştakımı 

2: Haberleşme 
Pasif Haberleşme 

Aktif Tuştakımı 

43: Referans frekansı AI1’den al. Bu sinyal aktif olduğunda, ana frekans referans seçimi AI1 olur, 

sinyal kesildiğinde mevcut ayarlara geri dönülür. Eğer önceliği dijital giriş 44’den yüksek ise, frekans referans 

seçimi Aritmetik ünite 1 olur. 

44: Referans frekansı Aritmetik ünite 1’den al. Bu sinyal aktif olduğunda, ana frekans referans seçimi 

Aritmetik unite 1 olur, sinyal kesildiğinde mevcut ayarlara geri dönülür. Eğer önceliği dijital giriş 43’den 

yüksek ise, frekans referans seçimi AI 1 olur. 

45: Hız/tork kontrol seç. Bu sinyal kontrol modunun tork kontrol ve hız kontrol arasında değiştirilmesini 

sağlar. Sinyal aktif ise hız kontrol modu, aksi halde tork kontrol modu seçilir.  

46～48: Çoklu-PID seçim biti 1~3. Bu bitlerin kombinasyonu hangi PID Referansının kullanılacağını 

belirler. 
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Çoklu - PID seçim  

biti 3 

Çoklu -PID seçim 

biti 2 

Çoklu-PID seçim 

biti 1 
Aktif PID Referansı 

0 0 0 F7-01 

0 0 1 F7-22 

0 1 0 F7-23 

0 1 1 F7-24 

1 0 0 F7-25 

1 0 1 F7-26 

1 1 0 F7-27 

1 1 1 F7-28 

49: Sıfır-servo komutu. Bkz.F9-20~F9-23. 

50, 51: Sayıcı preset ve temizleme. Bkz.F9-11~F9-16. 

52: Metre-sayıcı temizle. Bkz.F9-17~F9-19. 

53, 54: Wobble frekans enjeksiyon ve wobble durum reset. Bkz.F9-00~F910. 

 

F4-08 FWD/REV modu Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: 1-kablolu mod(start/stop) 

 2: 2- kablolu mod 2(start/stop, yön) 
4: 3- kablolu mod 1(FWD, REV, stop) 

1: 2- kablolu mod 1(FWD, REV) 

3: 2- kablolu mod 3(start, stop)  
 5: 3- kablolu mod 2(run, yön, stop) 

 İlgili dijital girişler 37, 38 ve 39’dur. 

 Her mod için çalışma mantığı aşağıdaki tabloda verilmiştir. S:”aktif seviye”, B:”yükselen kenar” dır  
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F4-08 Mode Lojik Diagram  

0 

0: 1-kablolu mod 

(start/stop) 

 

S: Run anahtarı. Sinyal geldiğinde motor 

döner.  

Not: Dönüş yönü Referans frekans’ın yönü 

ile belirlenir. 

P12

CMX

COM

S Internal virtual 
FWD terminal

 

1 
1: 2- kablolu mod 1 

(FWD, REV) 

 

S2(REV) S1(FWD) Sonuç 
P12

CMX

COM

S1

S2

Internal virtual 
FWD terminal

Internal virtual 
REV terminal

 

Pasif Pasif Stop 

Pasif Aktif FWD 

Aktif Pasif REV 

Aktif Aktif Stop 

2 
2: 2- kablolu mod 2 

(start/stop, yön) 

 

S2(yön) S1(start/stop) Sonuç 
P12

CMX

COM

S1

S2

Internal virtual 
FWD terminal

Internal virtual 
REV terminal

 

Pasif Pasif Stop 

Pasif Aktif FWD 

Aktif Pasif Stop 

Aktif Aktif REV 

3 

3: 2- kablolu mod 3 

(start, stop)  
 

B1: Run düğmesi(normalde açık) 

B2: Stop düğmesi(normalde kapalı) 

Not: Dönüş yönü Referans frekans’ın yönü 
ile belirlenir. 

P12

CMX

COM

B1

B2

Internal virtual 
FWD terminal

Internal virtual 
REV terminal

 

4 

4: 3- kablolu mod 

1(FWD, REV, stop) 

Dijital giriş 37 gerekli 

B1: Stop düğmesi(normalde kapalı) 

B2: FWD düğmesi (normalde açık) 

B3: REV düğmesi (normalde açık) 

P12

CMX

COM

B1

B2

B3

Stop command
(3-wire mode)

Internal virtual 
FWD terminal

Internal virtual 
REV terminal

 

5 

5: 3- kablolu mod 2(run, 

yön, stop) Dijital giriş 37 

gerekli 

B1: Stop düğmesi (normalde kapalı) 

B2: Run düğmesi (normalde açık) 

S: Yön anahtarı. Aktif iken, motor ters yönde 

döner. 

P12

CMX

COM

B1

B2

S

Stop command
(3-wire mode)

Internal virtual 
FWD terminal

Internal virtual 
REV terminal

 

 Terminal kontrol modlarında iken (1-kablolu veya 2-kablolu(mod 1 veya 2)), başka bir kaynaktan stop 

komutu verilirse, sürücüyü tekrar çalıştırabilmek için,run komutundan once stop komutu verilmelidir. 

 3-kablolu modda, normalde kapalı stop butonu açılmadığı sürece run butonu işlevsizdir. 

 Dönüş yönü belirlenmiş olsa bile, yinede F0-09 ile kısıtlanır(yön kilidi) 

 Terminal komutu yön bilgisi içermiyorsa, dönüş yönü referans frekansın yönüne göre belirlenir. 

Tehlike: Run(çalış) sinyali varsa ve Fb-26=1(Fab.A. değeri) ise sürücü kendi kendine çalışır 
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F4-09 Giriş terminali lojik 1 (pozitif & negatif) Fab.A. 00000 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

X0000: X5   0X000: X4   00X00: X3   000X0: X2   0000X: X1 

0: Pozitif Lojik, kapandığında aktif, açıldığında pasif 

1: Negatif Lojik, kapandığında pasif, açıldığında aktif 

F4-10 Giriş terminali lojik 2 (pozitif & negatif) Fab.A. 000 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

X00: REV        0X0: FWD       00X: X6 

0: Pozitif Lojik, kapandığında aktif, açıldığında pasif 

1: Negatif Lojik, kapandığında pasif, açıldığında aktif 

F4-11 Dijital giriş sinyali süresi Fab.A. 10ms Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～2000ms 

 Bu parametre dijital giriş sinyali için oturma süresini belirler. Süresi buradakinden daha kısa sinyaller 

yok kabul edilir. 

F4-12 YUKARI/AŞAĞI Modu Fab.A. 0 Mod. ○ 
Ayar 

aralığı 

0: Seviye tipi(terminal)   1: Pals tipi(terminal) 

2: Seviye tipi(tuştakımı)  3: Pals tipi(tuştakımı) 

F4-13 YUKARI/AŞAĞI Hız/adım Fab.A. 1.00 Mod. ○ 
Ayar 

aralığı 
0.01～100.00. Minimum birim:% 0.01/s(seviye tipi),% 0.01(pals tipi) 

F4-14 YUKARI/AŞAĞI hafıza seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: Enerji kesintisinde sakla 

1: Enerji kesintisinde sil 

2: Enerji kesintisinde ve duruşta sil 

F4-15 YUKARI/AŞAĞI üst limit Fab.A. %100.0 Mod. ○ 
Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0 

F4-16 YUKARI/AŞAĞI alt limit Fab.A. %0.0 Mod. ○ 
Ayar 

aralığı 
-%100.0～%0.0 

 YUKARI/AŞAĞI fonksiyonu anahtarlama modunda sürekli bir regülasyon sağlar. Ayarlanan değer 

frekans referansı veya PID referansı olarak kullanılabilir. 

 F4-12＝0: Dijital giriş 19 veya 20 aktif olduğunda, FU-20, F4-13 ile belirlenen hızda artar veya azalır; 

dijital giriş 19 ve 20 aynı anda aktif veya pasif olursa, FU-20 değişmez 

F4-12＝1: Dijital giriş 19 veya 20aktif olduğunda, FU-20, F4-13 ile belirlenen adım kadar artar veya 

azalır. 

F4-12＝2 veya 3: Dijital giriş 19 ve 20 yerine tuştakımındaki   ve  düğmeleri kullanılır. 

 ve  düğmeleri sadece ekranda FU-20 gösterilirken aktiftir. 

 İki farklı regülasyon modu aşağıda gösterilmiştir.: 
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UP/DOWN value UP/DOWN value

Time

Time

Time

Time

Time

Time

UP/DOWN 
increase

UP/DOWN 
decrease

UP/DOWN 
increase

UP/DOWN 
decrease

UP/DOWN level-type regulation UP/DOWN pulse-type regulation  

 Dijital giriş 21’in yükselen kenarı FU-20’yi temizler. 

F4-17 Çoklu-Hız seçim modu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Binary kod       1: Direk seçim 

2: Toplam          3: Sayı 

F4-18 

～ 

F4-65 

Çoklu hız frekansı 1～48 Fab.A. 
n.00Hz 

(n=1～48) 
Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

0.00～650.00Hz 

Çoklu hız frekansı 1 ila 48 ‘in fabrika değerleri sıra numaraları ile aynıdır. Örneğin çoklu hız 

3’ün değeri 3.00Hz’dir 

F4-17=0: Çoklu adım frekansları, Çoklu adım frekans seçim bitleri 1~5 ile belirlenir (Bkz. Bölüm 6.5), 

örneğin, eğer X1~X5 sırasıyla çoklu adım frekans seçim biti 1~5 olarak ayarlandı ise, frekans seçim tablosu 

aşağıdaki gibi olacaktır. “0”pasif  ve “1” aktif anlamına gelir. 
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X5 X4 X3 X2 X1 Sonuç X5 X4 X3 X2 X1 Sonuç 

0 0 0 0 0 Referans frekans  1 0 0 0 0 
Çoklu adım frekans 16 

(F4-33) 

0 0 0 0 1 
Çoklu adım frekans 1 

(F4-18) 
1 0 0 0 1 

Çoklu adım frekans 17 

(F4-34) 

0 0 0 1 0 
Çoklu adım frekans 2 

(F4-19) 
1 0 0 1 0 

Çoklu adım frekans 18 

(F4-35) 

0 0 0 1 1 
Çoklu adım frekans 3 

(F4-20) 
1 0 0 1 1 

Çoklu adım frekans 19 

(F4-36) 

0 0 1 0 0 
Çoklu adım frekans 4 

(F4-21) 
1 0 1 0 0 

Çoklu adım frekans 20 

(F4-37) 

0 0 1 0 1 
Çoklu adım frekans 5 

(F4-22) 
1 0 1 0 1 

Çoklu adım frekans 21 

(F4-38) 

0 0 1 1 0 
Çoklu adım frekans 6 

(F4-23) 
1 0 1 1 0 

Çoklu adım frekans 22 

(F4-39) 

0 0 1 1 1 
Çoklu adım frekans 7 

(F4-24) 
1 0 1 1 1 

Çoklu adım frekans 23 

(F4-40) 

0 1 0 0 0 
Çoklu adım frekans 8 

(F4-25) 
1 1 0 0 0 

Çoklu adım frekans 24 

(F4-41) 

0 1 0 0 1 
Çoklu adım frekans 9 

(F4-26) 
1 1 0 0 1 

Çoklu adım frekans 25 

(F4-42) 

0 1 0 1 0 
Çoklu adım frekans 

10 

(F4-27) 
1 1 0 1 0 Çoklu adım frekans 26 

(F4-43) 

0 1 0 1 1 
Çoklu adım frekans 11 

(F4-28) 
1 1 0 1 1 

Çoklu adım frekans 27 

(F4-44) 

0 1 1 0 0 
Çoklu adım frekans 

12 

(F4-29) 
1 1 1 0 0 Çoklu adım frekans 28 

(F4-45) 

0 1 1 0 1 
Çoklu adım frekans 

13 

(F4-30) 
1 1 1 0 1 Çoklu adım frekans 29 

(F4-46) 

0 1 1 1 0 
Çoklu adım frekans 

14 

(F4-31) 
1 1 1 1 0 Çoklu adım frekans 30 

(F4-47) 

0 1 1 1 1 
Çoklu adım frekans 

15 

(F4-32) 
1 1 1 1 1 Çoklu adım frekans 31 

(F4-48) 

F4-17=1: Çoklu adım frekans seçim bitleri 1~8(Bkz. Bölüm 6.5) direk olarak çoklu adım frekanslarına 

1~8 karşılık gelir, örneğin, X1~X8 Çoklu adım frekans seçim biti 1~8 olarak ayarlandı ise, frekans seçim 

tablosu aşağıdaki gibi olacaktır, “0” pasif,  “1” aktif ve “—” herhangibir durum anlamına gelir. 
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X8 X7 X6 X5 X4 X3 X2 X1 Sonuç 

0 0 0 0 0 0 0 0 Referans frekans 

－ － － － － － － 1 
Çoklu adım frekans 1 

(F4-18) 

－ － － － － － 1 0 
Çoklu adım frekans 2 

(F4-19) 

－ － － － － 1 0 0 
Çoklu adım frekans 3 

(F4-20) 

－ － － 
－ 1 0 0 0 

Çoklu adım frekans 4 

(F4-21) 

－ － － 
1 0 0 0 0 

Çoklu adım frekans 5 

(F4-22) 

－ － 1 
0 0 0 0 0 

Çoklu adım frekans 6 
(F4-23) 

－ 1 0 
0 0 0 0 0 

Çoklu adım frekans 7 

(F4-24) 

1 0 0 
0 0 0 0 0 

Çoklu adım frekans 8 

(F4-25) 

F4-17＝2: Referans frekansı tüm çoklu adım frekanslarının toplamına eşittir, ancak yinede üst ve alt 

frekans limitleri ile kısıtlanır. 

Örnek: Eğer sadece “Çoklu adım frekans seçim biti 1”, “Çoklu adım frekans seçim biti 2” ve “Çoklu adım 

frekans seçim biti 4” aktif ise, bu durumda 

Referans frekans= Çoklu adım frekans 1+ Çoklu adım frekans 3+Çoklu adım frekans 4 olur 

F4-17 ＝ 3: Seçim bitlerinden toplamda kaç adet aktif sinyal olduğuna göre referans frekans 

belirlenir.Örneğin, bunlardan herhangi 3’ü aktif ise, bu durumda Referans frekans=Çoklu adım frekans 3 olur. 
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6.6   F5: Dijital Çıkışlar ve Röle Çıkışlar 

F5-00 Y1 terminali Fab.A. 1 Mod. × 
F5-01 Y2 terminali Fab.A. 2 Mod. × 
F5-02 T1 röle çıkış Fab.A. 5 Mod. × 
F5-03 T2 röle çıkış Fab.A. 13 Mod. × 
Ayar 

aralığı 
0～68. Aşağıdaki dijital çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız. 

 İlgili izleme Parametreleri: FU-42. 

 Dijital çıkış fonksiyonları tablosu 

0: Hazır 

1: Çalışıyor 

2: Hedef frekans ulaşıldı 

3:Hedef frekans ulaşıldı sinyal 1 

4:Hedef frekans ulaşıldı sinyal 2 

5: Hata 

6: Mekanik fren sinyali 

7: Anormal motor yükü 

8: Motor aşırıyük 

9: Düşük gerilim 

10: Harici hata 

11: Hata oto reset 

12:Anlık enerji kesintisi 

13: Alarm 

14: Ters yöne dönüyor 

15: Duruyor 

16: Çalışma engellendi 

17: Kontrol yeri tuştakımı 

18: Tork limit  

19: Frekans üst limiti  

20: Frekans alt limiti  

21: Rejeneratif çalışma 

22: Sıfır hızda çalışma 

23: Sıfır Servo bitti 

24:PLC operasyonu var 

25:PLC operasyonu beklemede 

26:PLC adımı tamamlandı 

27:PLC çevrimi tamamlandı 

 

28: PC dijital 1 

29: PC dijital 2 

30: Wobble frekans üst/alt limit  

31: Sayma Set değerine ulaşıldı 

32: Belirlenen sayma değerine 

ulaşıldı 

33: Metre-sayacı set değerine ulaşıldı 

34: X1( pozitif & negatif lojik 

sonrası) 

36: X3( pozitif & negatif lojik 

sonrası) 

37: X4( pozitif & negatif lojik 

sonrası) 

38: X5( pozitif & negatif lojik 

sonrası) 

39: X6( pozitif & negatif lojik 

sonrası) 

40: X7 (genişleme terminali) 

41: X8 (genişleme terminail) 

42: X9 (genişleme terminali) 

43: X10 (genişleme terminali) 

44: X11 (genişleme terminali) 

45: FWD( pozitif & negatif lojik 

sonrası) 

46: REV( pozitif & negatif lojik 

sonrası) 

47: Karşılaştırıcı 1 çıkış 

48: Karşılaştırıcı 2 çıkış 

 

49: Lojik ünite 1 çıkış 

50: Lojik ünite 2 çıkış 

51: Lojik ünite 3 çıkış 

52: Lojik ünite 4 çıkış 

53: Timer 1 çıkış 

54: Timer 2 çıkış 

55: Timer 3 çıkış 

56: Timer 4 çıkış 

57: Enkoder A kanalı 

58: Enkoder B kanalı 

59: PFI terminal durumu 

60: Sanal tur sayma palsi 

61: PLC modu 0  

62: PLC modu 1  

63: PLC modu 2  

64: PLC modu 3  

65: PLC modu 4  

66: PLC modu 5  

67: PLC modu 6  

68: PLC modu 7  

69: Belirlene sayma değeri 2’ye ulaşıldı 

70: Lojik ünite 5 çıkış 

71: Lojik ünite 6 çıkış 

 Dijital çıkış fonksiyonlarının detaylı açıklaması: 

0: Hazır. Sürücü çalışmaya hazır. 

1: Çalışıyor. Sürücü çıkış veriyor. 

2: Hedef frekans ulaşıldı. Sürücü çıkış frekansı, referans frekansı bant aralığına(Referans frekans- F5-05 

ve Referans frekans +F5-05) girdiğinde aktif olur. Bkz.F5-05. 

3～4: Hedef frekans ulaşıldı sinyal 1 & 2. Bkz.F5-06～F5-09. 

5: Hata. Herhangi bir hata oluştuğunda aktif olur. 

6: Mekanik fren sinyali. Bkz.F1-25. 

7: Anormal motor yükü. Bkz.Fb-03~Fb-05. 

8: Motor aşırı yük. Bkz.Fb-01~Fb-02. 

9: Düşük gerilim. DC bara gerilimi düşük. 

10: Harici Hata. Harici hata girişi aktif oldu. 
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11: Hata oto reset. Oto reset işlemi aktif.Bkz.Fb-22~Fb-24 

12: Anlık enerji kesintisi. Bkz.Fb-25. 

13: Alarm. Alarm oluştu. 

14: Ters yöne dönüyor. Motor saatin tersi yönünde dönüyor. 

15: Duruyor. Sürücü duruş rampasında iken aktif olur. 

16: Çalışma engellendi. Sürücü çalışma izin sinyali pasif. 

17: Kontrol yeri tuştakımı. 

18: Tork limit. Çıkış torku limit değerin üzerinde. 

19: Frekans üst limit. Çıkış frekans≥üst-frekans limiti olduğunda aktif olur. 

20: Frekans alt limit. Çıkış frekansı≤alt- frekans limiti olduğunda aktif olur. 

21: Rejeneratif çalışma. Motor jeneratör modunda çalışıyorken aktif olur. 

22: Sıfır hızda çalışma. Motor hızı F9-21’den küçük ise aktif olur. 

23: Sıfır-servo bitti. Sıfır-servo pozisyon hatası sıfır-servo bitiş değerinden küçük ise aktif olur. 

24: PLC operasyonu var. Sürücüde PLC operasyon modu aktif. 

25: PLC operasyonu beklemede. Dijital giriş 23 aktif. 

26: PLC adımı tamamlandı. Her PLC adımı tamamlandığında 500ms’lik bir pals üretilir. 

27: PLC çevrimi tamamlandı. Her PLC çevrimi tamamlandığında 500ms’lik bir pals üretilir. 

28～29: PC dijital 1 & 2. Programlanabilir ünite tarafından kullanılabilir. Bkz.Bölüm 6.16. 

30: Wobble frekans üst/alt limit. Bkz.Bölüm 6.10.  

31, 32, 69: Sayma set değerine ulaşıldı, belirlenen sayma değerine ulaşıldı 1 & 2. Bkz. Bölüm 6.10. 

33: Metre-sayıcı set değerine ulaşıldı. Bkz.Bölüm 6.10. 

34～39: X1～X6(pozitif & negatif lojik sonrası). İşlenmiş dijital giriş sinyalleridir. Programlanabilir 

ünite tarafından kullanılabilir. 

40 ～ 44: X7 ～ X11(Genişleme terminalleri). İşlenmiş genişleme kartı dijital giriş sinyalleridir. 

Programlanabilir ünite tarafından kullanılabilir. 

45, 46: FWD ve REV(pozitif & negatif lojik sonrası). İşlenmiş dijital giriş sinyalleridir. 

Programlanabilir ünite tarafından kullanılabilir. 

47, 48: Karşılaştırıcı 1 & 2 çıkışları. Programlanabilir ünite tarafından kullanılabilir. 

49～52, 70, 71: Lojik ünite 1~6 çıkışları. Programlanabilir ünite tarafından kullanılabilir. 

53～56: Timer 1~4 çıkışları. Programlanabilir ünite tarafından kullanılabilir. 

57, 58: Enkoder A & B kanal. Yüksek hızlı sayıcı veya metre-sayıcı girişi olarak kullanılabilir. 

59: PFI terminal durumu. Yüksek hızlı sayıcı veya metre-sayıcı girişi olarak kullanılabilir. 

60: Sanal Tur Sayma Palsi. Duty ratio’su %50 olan bir palstir. Sarma kontrol işlevinde çap bilgisinin 

hesaplanması için kullanılabilir. 

61～68: PLC modu 0~7. Mevcut PLC mdunun numarasını gösterir 

 

F5-04 Y çıkış terminali lojik(pozitif & negatif) Fab.A. 00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

X0: Y2      0X: Y1 

0: Pozitif Lojik, kapalı aktif, açık pasif 

1: Negatif Lojik, açık aktif, kapalı pasif 
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 Bu parametre Y1 ve Y2 çıkışlarının terslenmesini sağlar.  

F5-05 Hedef frekans bant değeri Fab.A. 2.50Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～650.00Hz 

 Sürücü çıkış frekansı, Referans Frekans - F5-05 ve Referans Frekans +  F5-05 aralığında ise hedef 

frekansa ulaşıldı çıkışı aktif olur 

Frequency reach

Reference frequency 

Operating frequency 

Time 

Time 

Frequency reach 
detection band F5-05

 

F5-06 Hedef frekans algılama seviye 1 Fab.A. 50.00Hz Mod. ○ 

F5-07 Hedef frekans algılama histerisiz 1 Fab.A. 1.00Hz Mod. ○ 

F5-08 Hedef frekans algılama seviye 2 Fab.A. 25.00Hz Mod. ○ 

F5-09 Hedef frekans algılama histerisiz 2 Fab.A. 1.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～650.00Hz 

 Dijital çıkış 3 veya 4 (Hedef frekansa ulaşıldı sinyali), çıkış frekansı F5-06 veya F5-08’dan büyük 

olduğunda aktif olur. Çıkış frekansı, “hedef frekans algılama seviyesi – hedef frekans algılama histerisiz” 

değerinin altına indiğinde sinyal kaybolur. Aşağıdaki diyagrama bakınız. 

Frequency reach 
detection level

Frequency reach 
detection signal

Frequency reach 
detection hysterisis

Operating frequency

Time

Time

 

F5-10 Y1 terminali kapama gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

F5-11 Y1 terminali açma gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

F5-12 Y2 terminali kapama gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

F5-13 Y2 terminali açma gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 
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F5-14 T1 terminali kapama gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

F5-15 T1 terminali açma gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

F5-16 T2 terminali kapama gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

F5-17 T2 terminali açma gecikmesi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～650.00s 

 

 Dijital çıkış gecikmesi aşağıda gösterilmiştir. 

Signal prior to 
delay

Signal after delay

Closing delay Opening delay

Time

Time
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6.7   F6: Analog ve Pals Frekans Terminalleri 

F6-00 AI1 giriş tipi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: 0～10V veya 0～20mA(0～%100) 

1: 10～0V veya 20～0mA(0～%100) 

2: 2～10V veya 4～20mA(0～%100) 

3: 10～2V veya 20～4mA(0～%100) 

4: -10～10V veya -20～20mA(-%100～%100) 

5: 10～-10V veya 20～-20mA(-%100～%100) 

6: 0～10V veya 0～20mA(-%100～%100) 

7: 10～0V veya 20～0mA(-%100～%100) 

 

Not: Giriş tipi(akım/gerilim) kontrol kartı üzerindeki jumper ile belirlenir. 

F6-01 AI1 kazanç Fab.A. %100.0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

0.0～%1000.0 

F6-02 AI1 ofset Fab.A. %0.00 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
-%99.99～%99.99(10V veya 20mA=%100) 

F6-03 AI1 filtre süresi Fab.A. 0.100s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.000～10.000s 

F6-04 AI1 sinyal eşik değeri Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%50.0 

F6-05 AI1 sinyal histerisiz Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%50.0 

F6-06 AI1 kopuk eşik değeri Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0.0～%20.0(10V veya 20mA=%100) 

Not: 2～10V/4～20mA veya 10～2V/ 20～4mA giriş tipleri için, bağlantı kopuk eşik 

değeri %10 sabitlenmiştir; -10～10V veya -20～20mA giriş tipi için, bağlantı testi 

uygulanmaz. 

F6-07 AI2 giriş tipi Fab.A. 0 Mod. ○ 

F6-08 AI2 kazanç Fab.A. 100.0％ Mod. ○ 

F6-09 AI2 ofset Fab.A. ％0.00 Mod. ○ 

F6-10 AI2 filtre süresi Fab.A. 0.100s Mod. ○ 

F6-11 AI2 sinyal eşik değeri Fab.A. ％0.0 Mod. ○ 

F6-12 AI2 sinyal histerisiz Fab.A. ％0.0 Mod. ○ 

F6-13 AI2 kopuk eşik değeri Fab.A. ％0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Tüm ayarlar AI1 ile aynıdır 

 Aşağıdaki tabloda analog girişlere ait tüm hesaplama formülleri, karakteristik eğriler, ve regülasyon 

diyagramları verilmiştir. Kesik çizgi ile gösterilenler fabrika ayarlarını, katı çizgi ile gösterilenler ise 

yapılan ayarı göstermektedir. 
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Giriş 
Çıkış için hesaplama 

formülü 
Temel eğri Ofset＝%10.00 Kazanç＝%200.0 

0~10V veya 0~20mA 

(0~%100) 

Çıkış=kazanç×(giriş-ofset) 

(0~%100) 

0 10V/20mA

100％

 0 10V/20mA

100％

 0 10V/20mA

100％

 

10~0V veya 20~0mA 

(0~%100) 

Çıkış=kazanç×[-(giriş-ofset)

＋%100] 

(0~%100) 

0 10V/20mA

100％

 0 10V/20mA

100％

 0 10V/20mA

100％

 

0~10V 

(-%100~%100, 

merkez 5V) 

Çıkış=kazanç×2× 

[(giriş-ofset) -%50] 
(-%100~%100) 

100％

-100％

10V

 

100％

-100％

10V

 

100％

-100％

10V

 

10~0V 

(-%100~%100, 

merkez 5V) 

Çıkış=kazanç×(-2)× 

[(giriş- ofset)-%50] 
(-%100~%100) 

100％

-100％

10V

 

100％

-100％

10V

 

100％

-100％

10V

 

-10~10V veya 

-20~20mA 

(-%100~%100) 

Çıkış=kazanç×(giriş- ofset) 
(-%100~%100) 

100％

-100％

-10V
10V

 

100％

-100％

-10V
10V

 

100％

-100％

-10V
10V

 

10~-10V veya 

20~-20mA 

(-%100~%100) 

Çıkış=kazanç×[-(giriş- ofset)] 
(-%100~%100) 

100％

-100％

-10V
10V

 

100％

-100％

-10V
10V

 

100％

-100％

-10V
10V

 

2~10V veya 4～
20mA 

(0~%100) 

Çıkış=kazanç×[5/4× 

(giriş- ofset) -%25] 

(0~%100) 

100％

10V/20mA2V/4mA  

100％

10V/20mA2V/4mA  

100％

10V/20mA2V/4mA  

10~2V veya 20～
4mA 

 (0~%100) 

Çıkış=kazanç×[-5/4× (giriş- 

ofset)+%125] 

(0~%100)  

100％

10V/20mA2V/4mA  

100％

10V/20mA2V/4mA  

100％

10V/20mA2V/4mA  

 “Sinyal eşik değeri” ve “sinyal histerisiz değeri” analog giriş sinyalinin sıfır noktası etrafında salınımını 

engeller. Örneğin, ilkini %10.0 ve ikincisini %5.0 olarak ayarladığınızda şekilde gösterilen histerisiz 

etkisi oluşacaktır. 
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10％

15％

100%

-10％

-15％

-100%

-10V
10V

After 
processing

 

 Filtre süresini arttırmak tepki süresini uzatır, ancak elektriksel gürültüye karşı yüksek bağışıklık sağlar.  

 Analog giriş değeri, “sinyal kopuk eşik değeri”’den küçük ise bağlantının kopuk olduğu kabul edilir. Bu 

durumda verilecek tepki Fb-09 ile belirlenir. 

F6-14 AO1 fonksiyonu Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız. 

F6-15 AO1 tipi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0: 0～10V veya 0～20mA   1: 2～10V veya 4～20mA     2: 5V veya 10mA “0” değeridir 

F6-16 AO1 kazanç Fab.A. %100.0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

0.0～%1000.0 

F6-17 AO1 ofset Fab.A. %0.00 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
-%99.99～%99.99(10V veya 20mA=%100) 

F6-18 AO2 fonksiyonu Fab.A. 2 Mod. ○ 

F6-19 AO2 tipi Fab.A. 0 Mod. ○ 

F6-20 AO2 kazanç Fab.A. %100.0 Mod. ○ 

F6-21 AO2 ofset Fab.A. %0.00 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

AO2’nin tüm ayarları AO1 ile aynıdır. 
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 Analog çıkış fonksiyonları tablosu: 

0:,Çıkış frekansı 

1: Referans frekansı 
2: Çıkış akımı 

3: Çıkış gerilimi 

4: Çıkış gücü 

5: Çıkış torku 

6: Referans torku 

7: PID gerçek değer 

8: PID referans değeri 
9: PID çıkış değeri 

10: AI1 

11: AI2 

12: PFI 

13: YUKARI/AŞAĞI değeri 

 

14: DC bara gerilimi 

15: Referans frekansı 
(Hız/Yvş’dan sonra) 

16: Enkoder frekansı 

17: Sayıcı hatası 

18: Sayma yüzdesi 

19: Aritmetik ünite 1 çıkış 

20: Aritmetik ünite 2 çıkış 

21: Aritmetik ünite 3 çıkış 
22: Aritmetik ünite 4 çıkış 

23: Aritmetik ünite 5 çıkış 

24: Aritmetik ünite 6 çıkış 

25: DG filtre 1 çıkış 

26: DG filtre 2 çıkış 

27: Analog çoklu anahtar çıkış 

 

28: Karşılaştırıcı 1 dijital ayarı 

29: Karşılaştırıcı 2 dijital ayarı 
30: Aritmetik ünite 1 dijital ayarı 

31: Aritmetik ünite 2 dijital ayarı 

32: Aritmetik ünite 3 dijital ayarı 

33: Aritmetik ünite 4 dijital ayarı 

34: Aritmetik ünite 5 dijital ayarı 

35: Aritmetik ünite 6 dijital ayarı 

36: PC analog 1 
37: PC analog 2 

38: Fabrika çıkış 1 

39: Fabrika çıkış 2 

40: Çıkış frekansı (fabrika 

kullanımı) 

41: Tuştakımı POT değeri 

 Analog çıkışların aşağıda gösterilen 3 farklı tipi vardır: 

100％ 100％

2V/4mA

100％

10V/20mA

5V/10mA

-100％0 0 0

0～10V or 0～20mA 2～10V or 4～20mA 5V or 10mA as the center

Y
  10V/20mA

Y
  10V/20mA

Y

X XX

 
 Kazanç ve offset değerleri değiştirilerek ölçüm aralığı ve sıfır noktası değiştirilebilir. Hesaplama formülü: 

Y=X×kazanç+ofset (X, analog çıkış fonksiyonları tablosundaki herhangi bir değerdir). 

 

F6-22 PFI frekansı %100 Fab.A. 10000Hz Mod. ○ 

F6-23 PFI frekansı %0 Fab.A. 0Hz Mod. ○ 

Settting 

range 
0～50000Hz 

F6-24 PFI filtre süresi Fab.A. 0.100s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.000～10.000s 

 PFI fonksiyonu, giriş pals frekansını bir yüzde değerine dönüştürür ve filtreler. PFI, kaskad senkron 

kontrol uygulamalarında frekans referansı olarak, veya sabit hat hızı kontrol uygulamlarında PID 

geribesleme değeri olarak kullanılabilir.   

100％

F6-23 F6-220

FU-19 PFI

Hz
t

Filtering time=F6-24
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F6-25 PFO fonksiyonu Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

Analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

F6-26 PFO çıkış pals modülasyon metodu Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0: Frekans modülasyonu   1: Duty-ratio modülasyonu 

F6-27 PFO frekansı %100 Fab.A. 10000Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～50000Hz(aynı zamanda duty-ratio modülasyon frekansıdır) 

F6-28 PFO frekansı %0 Fab.A. 0Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～50000Hz 

F6-29 PFO duty ratio %100 Fab.A. %100.0 Mod. ○ 

F6-30 PFO duty ratio %0 Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

0.0～%100.0 

 PFO fonksiyonu dahili yüzde değerinde sinyali, pals frekansı veya duty ratio frekansı olarak çıkışa verir. 

Aşağıdaki şekle bakınız. 

F6-27

100％

F6-28

0

F6-29

100％

F6-30

0

PFO frequency(Hz) PFO duty ratio(%z)

 

 Frekans modülasyonu modunda, duty ratio sabit olarak %50 dir. Duty-ratio modülasyon modunda, pals 

frekansı F6-27’ye sabitlenmiştir. 
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6.8   F7: PID Parametreleri 

F7-00 PID kontrol seçimi Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: PID kontrol pasif 

1: PID kontrol aktif (PID çıkışı: Maks. frekans=%100) 

2: PID hızlanma/yavaşlama’dan önce Referans frekansı düzeltir (PID çıkışı: Maks. 

frekans=%100) 

3: PID hızlanma/yavaşlama’dan sonra Referans frekansı düzeltir (PID çıkışı: Maks. 

frekans=%100) 

4: PID tork’u düzeltir (PID çıkışı: motor nominal torkunun 2.5 katı=%100)  

5: Serbest PID fonksiyonu 

 PID, gerginlik, basınç, akış, seviye ve sıcaklık gibi proses değişkenlerinin kontrolü için kullanılır. 

Oransal eleman (P) hatayı azaltabilir. İntegral(I) elemanı kararlı hal hatasını ortadan kaldırır. İntegral 

süresi ne kadar uzun olursa, etkisi o oranda azalır. Türev (D) elemanı kontrol hızını arttırır. PID  yapısı 

aşağıdaki şekilde gösterilmiştir. 

t
－

PID reference 
channel select

Reference

Feedback

PID feedback 
channel select

Regulation 
characteristic

Proportional

Differential

PID differential 
limit

Error 
limit

Integrator

Integral 
select

Preset 
value

PID upper limit

PID lower limit

PID output

 

 PID işlevinin 3 farklı düzeltme fonksiyonu mevcuttur: Bu düzeltme modları sürücünün master-slave 

senkron kontrol ve gerginlik kontrol modlarına uygun çalışmasını sağlar. 

Hızlanma/yavaşlama’dan önce referans frekansı düzeltme: Hızlanma/yavaşlamadan önce PID çıkış 

değeri Referans frekansa eklenir. 

M

＋

－

＋

＋
PID

Driving roller Driven roller

Line speed

Tension reference

Tension test

SB70 inverter

Reference 
frequency

 

Hızlanma/yavaşlama’dan sonra referans frekansı düzeltme: PID çıkış değeri hızlanma/yavaşlamadan 

sonra referans frekansa eklenir. Bir önceki moddan farklı olarak, bu mod hızlanma yavaşlama esnasında da 

düzeltme işlemi yapar. 

Tork düzeltme: PID çıkışı tork referansına eklenir. Bu düzeltme modu sadece tork kontrol’de geçerlidir. 
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Bu düzeltme modu en hızlı cevaba sahip olduğundan, rijid olarak birbirine akuple sistemlerde senkron çalışma 

kontrolünde kullanılabilir. 

PID
＋

－

＋

＋

Torque reference

Reference

Feedback

Torque correction 
amount

Corrected 
reference torque

 

 Serbest PID fonksiyonu: PID programlanabilir modül olarak davranır. Giriş ve çıkışları ayrı ayrı 

tanımlanabilir. PID çıkış değeri analog çıkışa verilebilir. 

F7-01 PID Referans Kanalı Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: F7-04 

3: PFI 

6: Aritmetik ünite 2 

1: AI1  

4: YUKARI/AŞAĞI değeri 

7: Aritmetik ünite 3 

2: AI2  

5: Aritmetik ünite 1 

8: Aritmetik ünite 4 

F7-02 PID Geribesleme Kanalı Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: AI1   1: AI2 

5: AI1  

9: Aritmetik ünite 1 

2: PFI  

6: AI2  

10: Aritmetik ünite 2 

3: AI1-AI2 

7: AI2AI1－  

11: Aritmetik ünite 3 

4: AI1+AI2 

8: AI2AI1＋  

12: Aritmetik ünite 4 

F7-03 PID Gösterge Çarpanı Fab.A. 1.000 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.010～10.000(Sadece  FU-13 ve FU-14’ü etkiler) 

F7-04 PID Dijital Referans Fab.A. 0.0% Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
-%100.0～%100.0 

 PID işlevi normalleştirilmiş giriş ve çıkışları kullanır, yani, hem giriş hemde çıkış değer aralığı 

-%100~+%100 aralığındadır. Giriş ölçeklendirmesi geribesleme kanalına, sensör karakteristiklerine ve 

analog giriş ayarlarına bağlıdır. Çıkış ölçeklendirmesi frekans kontrol için maksimum frekansı %100 

kabul eder.  

 PID Referans ve geribesleme kanalları için filtreleme söz konusudur, örneğin, AI1 için filtreleme süresi 

F6-03 ile belirlenir. Bu filtreleme işlemlerinin kontrol performansı üzerinde etkisi vardır ve gerçek 

ihtiyaçlara göre ayarlanmalıdır. 

 Bazı makinalarda(santrifüj gibi), giriş basıncının karekökü ile akış oranı arasında doğrusal bir ilişki 

vardır, bu nedenle, akışı kontrol etmek için geribesleme değerinin karekökü kullanılabilir. 

 F7-03, FU-13 ve FU-14’ü ölçeklendirmek için kullanılır, ve böylece gerçek fiziksel büyüklüklere uyması 

sağlanır. Kontrol üzerinde herhangibir etkisi yoktur.  

 

F7-05 Oransal Kazanç 1 Fab.A. 0.20 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～100.00 

F7-06 Integral Süresi 1 Fab.A. 20.00s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.01～100.00s 
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F7-07 Türev Süresi 1 Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.01～10.00s 

F7-08 Oransal Kazanç 2 Fab.A. 0.20 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～100.00 

F7-09 Integral Süresi 2 Fab.A. 20.00s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.01～100.00s 

F7-10 Türev Süresi 2 Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.01～10.00s 

F7-11 PID Parametre Seti Değiştirme Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Dijital giriş 36 ile 

3: |Aritmetik ünite 2| 

1: Çıkış frekansına göre 

4: |Aritmetik ünite 3| 

2: |Aritmetik ünite 1| 

5: |Aritmetik ünite 4| 

 SB70 sürücülerde iki adet PID parametre seti vardır: PID Parametre seti 1(F7-05, F7-06, F7-07) ve PID 

Parametre seti 2(F7-08、F7-09、F7-10). Dijital giriş 36 ile ikisi arasında geçiş yapılabilir. Ayrıca çalışma 

frekansına ve aritmetik ünite çıkışlarına görede değişim yapılabilir. Bu, sarma çapının büyük oranda 

değiştiği sarma kontrolü gibi işlemlerde çok faydalıdır. 

0 100％0

PID parameter 2

PID parameter 1

PID parameter 2

PID parameter 1

Operating 
frequency

Max.frequency

Arithmetic 
unit output

 

 PID Parametreleri Ayarlama Prensibi: Oransal kazancı küçük bir değerden başlayarak (0.20) geribesleme 

değerinde osilasyon başlayana kadar arttırın, sonra %40-%60 oranında azaltarak geri besleme sinyalinin 

oturmasını sağlayın. Integral süresini büyük bir değerden (20.00s) başlayarak geribesleme sinyalinde 

osilasyon başlayana kadar azaltın, sonra %10-%50 oranında arttırarak geribesleme sinyalinin oturmasını 

sağlayın. Sistemin ilk aşım değeri ve dinamik hatası yüksek ise türev süresi kullanılarak çözülebilir. 

 

F7-12 Örnekleme periyodu Fab.A. 0.010s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.001～10.000s 

 Kontrolü yapılan prosesin cevap zamanının 5 ile 10 katı daha küçük bir değere set edilmelidir. 

F7-13 Hata sınırı Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%20.0(PID set değeri=%100) 

 Set değeri ile gerçek değer arasındaki fark hata sınırının altında ise, PID regülasyonu durdurur ve çıkış 
sabit kalır. Bu fonksiyon, kontrol sırasında sık müdahaleleri engeller. Aşağıdaki şekle bakınız. 
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Error limit

Operating 
frequency

Feedback
Setpoint

Time

Time

Closed-loop 
regulation

 

F7-14 Set değeri artma/azalma geçiş süresi Fab.A. 0.00s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～20.00s 

 Set değeri Artma/Azalma süresi: PID’nin kontrol dışına çıkmasını engellemek ve yumuşak bir kontrol 

sağlaması için bu parametrede ufak değişiklikler yapın. 

F7-15 PID regülasyon karakteristiği Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Pozitif                            1: Negatif 

 PID Çalışma Karakteristiği: Pozitif çalışma modunda set değeri arttıkça motor hızınında arttırılması 

gerekir (ısıtma kontrolü); Negatif çalışma modunda set değeri arttıkça motor hızınında düşürülmesi 

gerekir (soğutma kontrolü).  

F7-16 Integral regülasyonu Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Pasif                        1: Aktif 

F7-17 PID üst limiti Fab.A. %100.0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

F7-18～％100.0 

F7-18 PID alt limiti Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
-%100.0～F7-17 

F7-19 PID türev limiti Fab.A. %5.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0(türev elemanının Maks. ve min. değerlerini kısıtlar) 

 Uygun miktarda kısıtlama ilk aşımı azaltır. Aşırı kısıtlamadan kaçınılmalıdır. 

F7-20 PID preset Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

F7-18～F7-17 

F7-21 PID preset tutma süresi Fab.A. 0.0s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.0～3600.0s 

 PID Preset Değeri Verme: Preset değeri tutma süresi boyunca PID çıkışı preset değerinde sabit kalır 

(açık çevrim kontrol). Preset aşamasının tamamlanmasıyla, PID çalışmaya başlar (Kapalı çevrim 
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kontrol). Aşağıdaki şekle bakınız: 

PID preset

Preset frequency 
holding time

Time

 

 F7-21=0 ise, PID preset değerini integral süresinin ilk değeri olarak kullanarak çalışmaya başlar. 

Böylece ilk başlangıçta daha hızlı tepki vermesi sağlanır. 

F7-22 Çoklu-PID set değeri 1 Fab.A. %1.0 Mod. ○ 

F7-23 Çoklu -PID set değeri 2 Fab.A. %2.0 Mod. ○ 

F7-24 Çoklu -PID set değeri 3 Fab.A. %3.0 Mod. ○ 

F7-25 Çoklu -PID set değeri 4 Fab.A. %4.0 Mod. ○ 

F7-26 Çoklu -PID set değeri 5 Fab.A. %5.0 Mod. ○ 

F7-27 Çoklu -PID set değeri 6 Fab.A. %6.0 Mod. ○ 

F7-28 Çoklu -PID set değeri 7 Fab.A. %7.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
-%100.0～%100.0 

 Çoklu -PID kontrolü için kullanılır. Bkz.dijital giriş 46~48 (Bölüm 6.5) 
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6.9   F8: Temel PLC  

F8-00 PLC operasyon ayarı Fab.A. 0000 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

000X: PLC çevrim modu 

0: PLC operasyonu pasif 

1:N adet çevrim (N,F8-02 ile belirlenir)+stop 

2: N adet çevrim+son aşama hızı (N,F8-02 ile belirlenir) 

3: Sürekli çevrim 

00X0: PLC tekrar başlama modu 
0: İlk adımdan başla 

1: Yarıda kalan adımın frekansından başla 

2: Kesme esnasındaki çalışma frekansından başla 

0X00: Enerji kesintisinde PLC durum parametrelerinin saklanması 

0: Saklama         1: Sakla 

X000: Adımların zaman birimi 

0: Saniye          1: Dakika 

F8-01 PLC modu  Fab.A. 00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0X(Birler basamağı): PLC modu/adım numarası 

0: 1×48, 1 mod, 48 adım 

1: 2×24, 2 mod, her modda 24 adım 

2: 3×16, 3 mod, her modda 16 adım 
3: 4×12, 4 mod, her modda 12 adım 

4: 6×8, 6 mod, her modda 8 adım 

5: 8×6, 8 mod, her modda 6 adım 

X0(Onlar basamağı): PLC mod seçimi 

0: Binaryseçim   1: Direk seçim  2: Mod 0     3: Mod 1     4: Mod 2   5: Mod 3    

6: Mod 4         7: Mod 5      8: Mod 6      9: Mod 7 

F8-02 PLC çevrim sayısı Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
1～65535 

F8-03 Adım 1 ayarları Fab.A. 00 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0X: Yön 

  0: İleri           1: Geri 

X0: Hızlanma/Yavaşlama süresi seçimi 
0: HIZ/YVŞ süresi 1  1: HIZ/YVŞ süresi 2  2: HIZ/YVŞ süresi 3  3: HIZ/YVŞ süresi 4 

4: HIZ/YVŞ süresi 5  5: HIZ/YVŞ süresi 6  6: HIZ/YVŞ süresi 7  7: HIZ/YVŞ süresi 8 

F8-04 Adım 1 süresi Fab.A. 0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～6500.0（saniye veya dakika） 

Süre birimi F8-00’in binler basamağı ile belirlenir 

 Adım 2~48’in ayarları birinci adım ile benzerdir. Çoklu adım frekansı n’in fabrika ayarı, karşılık gelen  

adım numarası ile aynıdır. Aşağıdaki tabloya bakınız. 
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n 1 2 3 4 5 6 7 8 

Adım n ayarı F8-03 F8-05 F8-07 F8-09 F8-11 F8-13 F8-15 F8-17 

Adım n süresi F8-04 F8-06 F8-08 F8-10 F8-12 F8-14 F8-16 F8-18 

Çoklu adım frekans n F4-18 F4-19 F4-20 F4-21 F4-22 F4-23 F4-24 F4-25 

n 9 10 11 12 13 14 15 16 

Adım n ayarı F8-19 F8-21 F8-23 F8-25 F8-27 F8-29 F8-31 F8-33 

Adım n süresi F8-20 F8-22 F8-24 F8-26 F8-28 F8-30 F8-32 F8-34 

Çoklu adım frekans n F4-26 F4-27 F4-28 F4-29 F4-30 F4-31 F4-32 F4-33 

n 17 18 19 20 21 22 23 24 

Adım n ayarı F8-35 F8-37 F8-39 F8-41 F8-43 F8-45 F8-47 F8-49 

Adım n süresi F8-36 F8-38 F8-40 F8-42 F8-44 F8-46 F8-48 F8-50 

Çoklu adım frekans n F4-34 F4-35 F4-36 F4-37 F4-38 F4-39 F4-40 F4-41 

n 25 26 27 28 29 30 31 32 

Adım n ayarı F8-51 F8-53 F8-55 F8-57 F8-59 F8-61 F8-63 F8-65 

Adım n süresi F8-52 F8-54 F8-56 F8-58 F8-60 F8-62 F8-64 F8-66 

Çoklu adım frekans n F4-42 F4-43 F4-44 F4-45 F4-46 F4-47 F4-48 F4-49 

n 33 34 35 36 37 38 39 40 

Adım n ayarı F8-67 F8-69 F8-71 F8-73 F8-75 F8-77 F8-79 F8-81 

Adım n süresi F8-68 F8-70 F8-72 F8-74 F8-76 F8-78 F8-80 F8-82 

Çoklu adım frekans n F4-50 F4-51 F4-52 F4-53 F4-54 F4-55 F4-56 F4-57 

n 41 42 43 44 45 46 47 48 

Adım n ayarı F8-83 F8-85 F8-87 F8-89 F8-91 F8-93 F8-95 F8-97 

Adım n süresi F8-84 F8-86 F8-88 F8-90 F8-92 F8-94 F8-96 F8-98 

Çoklu adım frekans n F4-58 F4-59 F4-60 F4-61 F4-62 F4-63 F4-64 F4-65 

 Temel PLC fonksiyonu çalışma süresine bağlı olarak referans frekansın otomatik olarak değiştirilmesini 

sağlar, ve böylece üretim prosesinin otomasyonu gerçekleştirilmiş olur. 

 PLC yeniden başlama modu F8-00’in onlar basamağı ile belirlenir. PLC operasyonu kesildiğinde (hata 

veya duruştan dolayı); ilk adımdan, kesintinin gerçekleştiği adımın referans frekansından, veya kesinti 

anındaki çıkış frekansından çalışmasına başlayabilir. Aşağıdaki diyagramlara bakınız. Başlangıç modu 

F1-19 ile belirlenir.  

 Bu bölümdeki tüm diyagramlarda, fn adım n’e ait çoklu adım frekansı n’i, an ve dn ise sırasıyla adım 

n’in hızlanma ve yavaşlama zamanlarını, ve Tn ise adım n’in süresini( n=1~48) göstermektedir. 
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f1

a2

f2

d3

a3
f3

a4

f4

Frequency

Run command

Stage 1 time Stage 2 time

Time

Time

Stage 3 time(part)
No time 
count

Stage 3 
remaining time 

Stage 4 time

Continue running from the frequency of the interrupted stage 

 
 

f1

a2

f2

d3

a3
f3

a4
f4

d3

Frquency

Run command

Time

Time

Stage 1 time Stage 2 time Stage 3 time(part)
Stage 3 

remainig time
No time 
count

Stage 4 time

Continue running from the operating frequency at the moment 
of interruption

 

 Enerji kesildiğinde PLC durum bilgisi saklanabilir, ve böylece enerji tekrar geldiğinde kaldığı yerden 

çalışmasına devam edebilir. Örneğin, önceki günün yarım kalan operasyonu diğer gün enerji verildiğinde 

tamamlanabilir. 

 F8-00, F8-01 veya F8-02 değiştirildiğinde PLC durum bilgisi otomatik olarak silinir.  

 SB70 sürücülerin çoklu PLC modları farklı ürün tiplerinin kontrolünde kullanılabilir. Örneğin, bir 

çimento tesisinde 6 farklı boyutta beton kolonlar imal ediliyorsa, ve herbir farklı tip için 8 adımlı plc 

kontrolü gerekiyorsa, F8-01’in birler basamağı 4 olarak ayarlanır (6 mod, her mod için 8 adım).  

 Çalışma esnasında PLC modu değiştirildiğinde, yapılan değişiklik ilk duruştan sonra geçerli olur. 

Kullanılabilecek maksimum mod sayısı F8-01’in birler basamağı ile belirlenir. 

 PLC modları ve her mod’a ait adım numaraları aşağıdaki tabloda listelenmiştir.  

1 mod×48 adım Mod 0 

Her moddaki adımlar  Adım 1～48 

2 mod×24 adım Mod 0 Mod 1 

Her moddaki adımlar  1～24 25～48 

3 mod×16 adım Mod 0 Mod 1 Mod 2 

Her moddaki adımlar 1～16 17～32 33～48 

4 mod×12 adım Mod 0 Mod 1 Mod 2 Mod 3 

Her moddaki adımlar 1～12 13～24 25～36 37～48 

6 mod×8 adım Mod 0 Mod 1 Mod 2 Mod 3 Mod 4 Mod 5 

Her moddaki adımlar 1～8 9～16 17～24 25～32 33～40 41～48 

8 mod×6 adım Mod 0 Mod 1 Mod 2 Mod 3 Mode 4 Mod 5 Mod 6 Mod 7 

Her moddaki adımlar 1～6 7～12 13～18 19～24 25～30 31～36 37～42 43～48 
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 Binary kodlama ile PLC mod seçimi aşağıdaki tabloya göre yapılır: 

Dijital giriş 27 

(PLC mod seçim biti 

3) 

Dijital giriş 26 

(PLC mod seçim biti 

2) 

Dijital giriş 25 

(PLC mod seçim biti 

2)  

Seçilen PLC modu 

0 0 0 Mod 0 

0 0 1 Mod 1 

0 1 0 Mod 2 

0 1 1 Mod 3 

1 0 0 Mod 4 

1 0 1 Mod 5 

1 1 0 Mod 6 

1 1 1 Mod 7 

 Direk PLC mod seçimi aşağıdaki gibidir, X1~X7 sırasıyla PLC modu 1~7’dir(dijital giriş 25~31). 

X7 X6 X5 X4 X3 X2 X1 Seçilen PLC modu 

0 0 0 0 0 0 0 Mod 0 

－ － － － － － 1 Mod 1 

－ － － － － 1 0 Mod 2 

－ － － － 1 0 0 Mod 3 

－ － － 1 0 0 0 Mod 4 

－ － 1 0 0 0 0 Mod 5 

－ 1 0 0 0 0 0 Mod 6 

1 0 0 0 0 0 0 Mod 7 

 PLC operasyonunun herbir adımının kendine ait çoklu adım frekansı(Referans), çalışma süresi, çalışma 

yönü ve hızlanma yavaşlama süresi vardır. Herhangibir adımın çalışmasını istemiyorsanız, o adıma ait 

çalışma süresini sıfır olarak girebilirsiniz.  

 Aşağıdaki diyagram mod 0’ın çalışmasını göstermektedir (F8-01’in birler basamağı=0). 
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T1 T2 T3 T4 T5 T6 T7 T8 T9 T10 T11 T12 T13 T14 T15

a1

a2

a3 d4

d5

d6

a6
a7 d8

a8

a9

a10

a11
a12 d13 a14

a15

f1

f2

f3

f4

f5

f6

f7

f8
f9

f10
f11

f12

f13

f14

f15

T16

d16

f16

f1
a2

f2
d1

d16

Frequency

One PLC stage 
finished
(Digital 
output 26)

PLC cycle finished
(Digital output 27)

Units digit of F8-00 equals 2:
Run at final speed after cycle

Continue the cycle

Time

Time

Units digit of 
F8-00 equals 1:
Stop after cycle

Each pulse 
lasts 500ms

Time

 

 Dijital giriş 23 aktif olduğunda, PLC operasyonu durur; pasif olduğunda, PLC operasyonu duruş 

öncesindeki adımdan tekrar başlar (başlangıç modu F1-19 ile belirlenir) 

f1

a2

f2

d3

f3
a4

f4

a3

f3

Frequency

Digital input 23
PLC operaion pause

Stage 1 time Stage 2 time Stage 3 time(part)

Stage 3 
remaining time

No time 
count

Stage 4 timePause 

Time 

Time 

 
 Dijital giriş 22 aktif olduğunda, sürücü düşük öncelikli çalışma moduna girer (Bkz.F0-01); pasif 

olduğunda , PLC operasyonu devam eder. 

 Bekleme durumunda iken dijital giriş 24 aktif olduğunda, PLC çalışan adım bilgisi, çevrim sayısı bilgisi 

ve çalışma süresi bilgisi sıfırlanır. 

 İlgili dijital çıkışlar: dijital çıkış 24, 25, 26, 27, ve 61~68. 

 İlgili izleme parametreleri: FU-21~FU23. 
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6.10  F9: Wobble frekans, Sayıcı, Metre Sayıcı ve Sıfır-servo 

F9-00 Wobble frekans enjeksiyon modu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Pasif    1: Otomatik enjeksiyon   2: Manuel enjeksiyon 

F9-01 Wobble genlik kontrolü Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Merkez frekans=%100  1: Maks. frekans=%100 

F9-02 Preset wobble frekansı Fab.A. 0.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
F0-08～F0-07 

F9-03 Preset wobble frekansı bekleme süresi Fab.A. 0.0s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～3600.0s 

F9-04 Wobble frekans genliği Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%50.0(Merkez veya Maks. frekans=%100) 

F9-05 Ani sıçrama frekansı Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%50.0 (Mevcut wobble frekans genliği=%100) 

F9-06 Ani sıçrama süresi Fab.A. 0ms Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～50ms 

F9-07 Wobble periyodu Fab.A. 10.0s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.1～1000.0s 

F9-08 Yükselme süresi Fab.A. %50.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0(F9-07=%100) 

F9-09 Wobble rasgeleliği Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.0～%50.0(F9-07=%100) 

F9-10 
Wobble tekrar başlama ve enerji kesintisi 

ayarı 
Fab.A. 00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0X: Duruştan sonra tekrar başlama modu 

0: Yumuşak başla       1: Sıfırdan başla 

X0: Enerji kesintisinde frekans değerini kaydetme seçimi  
0: Kaydet               1: Kaydetme 

 Wobble fonksiyonu özellikle ip sarma uygulamaları için tasarlanmıştır; ipin bobinleri düzgün ve eşit bir 

biçimde sarılmasını sağlar. 

 Wobble fonksiyonu sadece V/F kontrol ile birlikte kullanılabilir. Vektör kontrol, jog ve kapalı çevrim 

PID çalışmasında otomatik olarak devre dışı kalır. 

 Tipik çalışma aşağıdaki diyagramda gösterilmiştir. 
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Center 
frequency

Run command

Frequency

F9-04

F9-09

F9-08

F9-03

F9-06

F9-07
Accel

Decel

Time

Time

F9-05

F9-02

 

 F9-00=1 ise, sürücü önce F9-02 frekansına hızlanır, belirli bir süre bekler(F9-03)(veya F9-00=2 ise 

dijital giriş 53 aktif olana kadar bekler), ve daha sonra merkez frekansa ulaşır. Bundan sonra, 

F9-04~F9-08 ayarlarına bağlı olarak wobble operasyonuna başlar ve duruş komutu gelene kadar 

çalışmaya devam eder. 

 Merkez frekansın kaynağı, normal çalışma, çoklu hız operasyonu ve PLC operasyonu için referans 

frekanstır. 

 F9-04 çok yüksek ayarlanmamalıdır. Motorda aşırı ısınmaya neden olabilir. F9-04 için ideal ayar 

0.5~2Hz’dir. 

 F9-05 ataletten kaynaklan hız düşüşlerinin üstesinden gelir. Sadece tamburun ataletinin nispeten çok 

büyük olduğu durumlarda kullanılır. 

 F9-06 ani sıçrama frekansının süresini belirler. 

 F9-07 tam bir çevrimin süresini belirler. 

 F9-08 yükselme süresini belirler. Gerçek yükselme süresi =wobble periyodu×yükselme süresidir. Gerçek 

durma süresi=wobble periyodu×(1－yükselme süresi)dir. 

 F9-09 sıfırdan farklıysa, wobble periyodu değişmese bile gerçek yükselme süresi belirli bir aralıkta 

değişen değerler alır. Wobble rasgeleliği, yüksek elastikliğe sahip fiberlerin belirli bir yerde yığılmasını 

engeller.  

 F9-10 tekrar başlama modunu belirler. 

 Dijital giriş 54: F9-00=1 ise, sürücü preset frekans değerinde çalışır; F9-00=2 ise, wobble frekansı pasif 

edilir ve sürücü merkez frekans değerinde çalışır. 

 Dijital çıkış 30: Merkez frekans veya wobble genliği çok yüksek ayarlanırsa ve wobble frekansı üst veya 

alt frekans limitlerinin üzerine çıkarsa, frekansın tekrar limitlerin içine düşürülebilmesi için genlik değeri 

otomatik olarak küçültülür. 
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0

Output frequency

Upper-limit 
frequency

Center 
frequency

Lower-limit 
frequency

Time

Time

digital output 30

 

 Wobble frekansı sadece kararlı operasyonda geçerlidir. Bu operasyon esnasında merkez frekans değeri 

değiştirilirse, stabil çalışmaya ulaşılana kadar wobble frekans pasif edilir.  

F9-11 Sayıcı Yukarı sayma komutu seçimi Fab.A. 57 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bkz. dijital çıkış fonksiyonları tablosu- Bölüm 6.6. 

F9-12 Sayıcı Aşağı sayma komutu seçimi Fab.A. 58 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bkz. dijital çıkış fonksiyonları tablosu- Bölüm 6.6. 

F9-13 Sayıcı preset değeri Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～65535 

F9-14 Sayma set değeri  Fab.A. 10000 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
F9-15～65535 

F9-15 Belirlenen sayma değeri Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～F9-14 

F9-16 Sayıcı frekansı bölme katsayısı Fab.A. 1 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
1～65535 

 SB70 sürücülerdeki sayıcılar yüksek hızlı yukarı ve aşağı sayma işlemi yapabilir. Enkoder 

kullanıldığında 300kHz, PFI terminali kullanıldığında 50kHz, standart dijital girişler kullanıldığında ise  

500Hz sayma işlemi yapılabilir. 

 Enerji kesildiğinde sayma değeri saklanabilir ve bir sonraki sayma işleminde ilk değer olarak 

kullanılabilir. 

 Dijital giriş 50 ve 51 sayıcıya preset değerinin yüklenmesini veya sıfırlanmasını (reset) sağlar. Sayıcı 

fonksiyonları için aşağıdaki diyagrama bakınız. 
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F9-11

.
.
.

F9-12

.
.
.

Digital outputs 0~71

Digital outputs 0~71
DOWN command

Frequency 
divider

UP command
UP

DOWN

Count unit

Digital input 50

F9-16

F9-13

Clear

FU-15

F9-14

Digital output 31

Digital input 51

Digital output 32 or 69

F9-15 or Fd-20

Comparison

 

Not: Çift yönlü sayma modunda (Fd-19=1), enkoder’in A ve B kanalları yukarı ve aşağı sayma işlemine 

sabitlenmiştir. 

 F9-11, F9-12: 

 Dijital çıkış 34~36 seçildiğinde, giriş sinyal F4-11’den etkilenir; 

 Dijital çıkış 57 ve 58’in seçilmesi yüksek hızlı saymayı mümkün kılar(Maks 300kHz); 

 Dijital çıkış 59 ile de yüksek hızlı sayma yapılabilir (Maks 50kHz); 

 Diğer dijital çıkışlar seçildiğinde, örnekleme süresi 1ms’dir. 

 F9-13, FU-34’ün hesaplanmasında ve dijital giriş 50 aktif olduğunda sayıcıya preset değerinin 

yüklenmesinde kullanılır. 

 Sayma değeri F9-14’e ulaştığında, dijital çıkış 31 aktif olur, ve bir sonraki yukarı sayma palsi geldiğinde, 

dijital çıkış 31 tekrar pasif hale gelir. 

 Sayma değeri F9-15’e ulaştığında, dijital çıkış 32 aktif olur, ve pals sayısı F9-14+1 olduğunda, dijital 

çıkış 32 tekrar pasif olur. 

Örnek: F9-11=34(X1), F9-14=9, F9-15=4, ve Fd-20=6 ise, X1 giriş pals adedi 4,6 ve 9 olduğunda 

sırasıyla dijital çıkış 32, 69 ve 31 aktif olur. Bir sonraki pals geldiğinde, bu çıkışlar tekrar pasif hale gelir. 

Aşağıdaki diyagrama bakınız. 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11X1 Counter UP command

32 Designated count reach

69 Designated count 2 reach

31 Setpoint count reach

 
 İlgili izleme parametreleri FU-15, FU-34 ve ilgili analog çıkış sinyalleri 17 ve 18’dir. Fonksiyonları 

aşağıda gösterildiği gibidir. 
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÷

＋

－
÷

FU-15
Counter count

F9-13
Counter preset value

F9-14
Setpoint count

F9-14
Setpoint count

Analog output 18: Count percentage

FU-34 Counter error

Analog output 17: 
Counter error

 

F9-17 Metre-sayıcı giriş komutu seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

Bkz. dijital çıkış fonksiyonları tablosu- Bölüm 6.6. 

F9-18 Metre sayacı set değeri Fab.A. 1000m Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～65535m 

F9-19 Metre sayacı metre başına pals adedi Fab.A. 100.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.1～6553.5 

 F9-17:  

 Dijital çıkış 34~46 seçildiğinde, giriş sinyali F4-11’e bağlıdır. 

 Dijital çıkış 57 ve 58 yüksek hızlı metre sayma işlemi gerçekleştirebilir(Maks 300kHz). 

 Dijital çıkış 59 ile de yüksek hızlı metre sayma işlemi gerçekleştirilebilir(Maks 50kHz). 

 Diğer çıkışlar seçildiğinde örnekleme süresi 1ms’dir. 

 FU-16, F9-18’e ulaştığında, dijital çıkış 33 aktif olur. 

 Dijital giriş 52 aktif ise, FU-16 silinir. 

F9-20 Sıfır-servo kontrol Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Pasif  1: Her zaman aktif  2: Koşullu aktif(dijital giriş 49 ile belirlenir) 

F9-21 Sıfır-Hız seviyesi Fab.A. 30 d/dk Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0～120 d/dk 

F9-22 Sıfır-servo bitiş seviyesi Fab.A. 10 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
1～10000 pals 

F9-23 Sıfır-servo kontrol kazancı Fab.A. 1.00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.00～50.00 

 Sadece kapalı çevrim Vektör kontrol modunda kullanılır. 

 F9-20=1 veya 2 olduğunda ve dijital giriş 49 aktif ise kullanılır. 

 Bu özellik aktif edildiğinde, referans frekans sıfıra eşit olduğunda ve motor F9-21 ile verilen hıza 

düştüğünde, sıfır-servo pozisyon kontrolü başlar. 

 Pozisyon hatası F9-22 ile belirlenen değerden daha düşük olduğunda, dijital çıkış 23 aktif olur, aksi 
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halde pasiftir. Kontrol algoritması aiçin aşağıdaki şekle bakınız. 

Reference frequency

Operating frequency

Zero-speed level

Zero-speed level

Position error

Zero-servo end signal

Speed control Zero-servo position control Speed control

Zero-servo ending level

Zero-servo ending level

 

 Bu fonksiyon sadece çift faz enkoder girişi ile kullanılabilir. F9-22 ile verilen pals adedi enkoderin A ve 

B fazlarının toplam kenar sayısına(yükselen veya düşen) karşılık gelir. 

 Bu fonksiyonun cevap karakteristiği F9-23 ile ayarlanabilir. Not: Sıfır-servo kontrol kazancını 

ayarlamadan önce ASR performansını ayarlayınız. 
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6.11  FA: Motor Parametreleri 

FA-00 Motor tanıma Fab.A. 00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
11: Hareketsiz     22: Hareketli 

FA-01 Motor gücü Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.40～500.00kW 

FA-02 Kutup sayısı Fab.A. 4 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

2～48 

FA-03 Motor nominal akımı Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.5～1200.0A 

FA-04 Motor nominal frekansı Fab.A. 50.00Hz Mod. × 

Ayar 

aralığı 
1.00～650.00Hz 

FA-05 Motor nominal hızı Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. × 

Ayar 

aralığı 
125～40000 d/dk 

FA-06 Motor nominal gerilimi Fab.A. 380V Mod. × 

Ayar 

aralığı 
10～500V 

 Sürücüyü çalıştırmadan önce motor plaka bilgilerini giriniz(FA-01~FA-06). 

 FA-00=11: Stator direnci, kaçak endüktans ve rotor direnci ölçülür. Motor tanımayı çalıştırmadan önce 

yüksüz akım bilgisini giriniz. 

FA-00=22: İlk moda ek olarak , ortak endüktans, yüksüz akım ve demir çekirdek doyum sabiti ölçülür. 

 Motor tanımada dikkat edilmesi gerekenler: 

1. Motor tanıma çalıştırılmadan önce motor plaka bilgileri girilmelidir, aksi halde motor zarar görebilir. 

2. Motor gücü sürücü ile uyumlu olmalı, motor nominal akımı sürücünün nominal akımın ¼’ünden daha 

küçük olmamalıdır. 

3. Motor gücü parametresi değiştirildiğinde, otomatik tanıma ile çıkartılan motor modeli fabrika 

ayarlarına döner. 

4. Motor veya motor kabloları değiştirildiğinde işlem tekrarlanmalıdır.  

5. Motor tanıma işleminin gerçekleştirilebilmesi için kontrol yeri olarak tuştakımı seçilmelidir. 

6. Hareketli motor tanıma yapılırken aşağıdaki konulara dikkat ediniz: motor mekanik yükten ayrılmış 

olmalıdır; motor nominal hızının %80’ne çıkabilmelidir; mekanik fren boşaltılmalıdır 

 Motor tanıma işlemi için tüyolar: 

1. Motor plaka bilgileri parametreleri(FA-01~FA-06) doğru olarak girilmelidir. Aksi halde sürücü 

performansı etkilenebilir. 
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2. Hareketli motor tanımadan önce, F2-12 ve F2-13 doğru şekilde ayarlayın ve hızlanma yavaşlama 

esnasında aşırı akım veya aşırı gerilim oluşmayacak şekilde hızlanma yavaşlama sürelerini belirleyin. 

3. Motorun hareketsiz olduğunu kontrol edin, FA-00 Parametrelerini doğru şekilde ayarlayın ve  

düğmesine basarak motoru çalıştırın. 

4. Motor tanıma tamamlandığında motor kendisi duracaktır. Ölçüm sonuçları ilgili parametrelere 

kaydedilir ve FA-00 otomatik olarak 00 olur.  

 Hareketsiz motor tanıma esnasında motor çok küçük bir miktar hareket edebilir. 

FA-07 Motor yüksüz akımı Fab.A. 
Model’e 
bağlıdır 

Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.1A～FA-03 

FA-08 Motor stator direnci Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～%50.00 

FA-09 Motor kaçak reaktansı Fab.A. 
Model’e 
bağlıdır 

Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～%50.00 

FA-10 Motor rotor direnci Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～%50.00 

FA-11 Motor ortak reaktansı Fab.A. 
Model’e 

bağlıdır 
Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

0.0～%2000.0 

FA-12 Motor doyum katsayısı 1 Fab.A. 1.300 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
1.000～1.500 (Akının %50 ‘sine karşılık gelen doyum katsayısı) 

FA-13 Motor doyum katsayısı 2 Fab.A. 1.100 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
1.000～FA-12 (Akının %75 ‘ine karşılık gelen doyum katsayısı) 

FA-14 Motor doyum katsayısı 3 Fab.A. 0.900 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
FA-15～1.000 (Akının %125 ‘ine karşılık gelen doyum katsayısı) 

FA-15 Motor doyum katsayısı 4 Fab.A. 0.700 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.500～1.000 (Akının %150 ‘sine karşılık gelen doyum katsayısı) 

 Eğer motor tanıma gerçekleştirilemiyorsa veya motora ait hassas motor değerleri biliniyorsa motor 

parametreleri hesaplanarak manuel olarak girilebilir. Hesaplama formülleri aşağıda verildiği gibidir: 

 
%100

A3

V

)(tantan
)(tantanRe 






）（
）（

ntratedcurre

geratedvolta

ceceorinducresis
valuepercentagececeorinducsis

 

Not: Reaktans değeri motor nominal frekansı içindir.  
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Hesaplama formülü: reaktans=2π×frekans×endüktans. 

sR  circuit) type- I-(TresistanceStator       
r

R
r

L
m

L 2  circuit) type-I-(TresistanceRotor    

  LrLmL
2

   circuit) type-I-(Tinductance Leakage     rmm LL2   circuit) type-I-(Tinductance Mutual                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                 
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Lm
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Rr
1-s
s

Rs Lσ Lr
Lm( )

2
Rr

Lr
Lm( )Lm

Lr
Lm( )

2
Rr1-s

s

T-type equivalent circuit T-I-type equivalent circuit
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6.12  Fb: Koruma Fonksiyonları ve Üst Düzey Ayarlar 

Fb-00 Motor soğutma bilgileri Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0:Standart motor     

1:Sürücü çalışmasına uygun motor veya harici soğutmalı standart motor 

Fb-01 Motor aşırı yük koruma seviyesi Fab.A. %100.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
%50.0～%150.0 (motor nominal akımı=%100) 

Fb-02 Motor aşırı yük aksiyonu Fab.A. 2 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Tepki yok   1: Alarm  2: Hata ve serbest duruş 

 Fb-00: Motor soğutma bilgileri sürücüye bağlı motorun tipine bağlıdır. Standart bir motor düşük hızlarda 

çalıştırılırsa, motorun kendi fanına ait soğutma etkisi düşer ve buna bağlı olarak sürücü aşırı yük koruma 

seviyeside düşer.  Aşağıdaki diyagrama bakınız.  

 Fb-01 motor aşırı yük koruma eğrisini ayarlamak için kullanılır. Motorun nominal hızında döndüğünü ve 

Fb-01=%100 olarak ayarlandığını varsayalım. Eğer motor nominal akımının % 150’sini çekerse, bu 

durumda aşırı yük koruma fonksiyonu aşağıdaki şekilde gösterildiği gibi bir dakika sonra devreye girer. 

0

90%

75%

50％ 100％ 150％ 200％

0.4

0.1

1

3

7
10

Overload protection 
level(%)

Fb-01
Motor overload 
protection level

Common motor

Dedicated motor for inverters
or common motor plus separate fan

70% of 
rated speed

Rated 
speed Speed

Cold start

Warm start

Motor current

Action 
time(min)

 

 Motor aşırı yük koruması devreye girdiğinde, motor sadece soğuduktan sonra tekrar çalışacaktır. 

Dikkat: Motor aşırı yük koruma fonksiyonu bir sürücüye bir motor bağlandığı durumlarda işlevseldir. Birden 

fazla motorun tek sürücüye bağlandığı durumlarda, her motor için ayrı ayrı termal koruma cihazı 

kullanılmalıdır. 

Fb-03 Motor anormal yük koruması Fab.A. 00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0X:Anormal yük algılama modu 

0: Her zaman algıla  1: Sadece sabit hız çalışmasında algıla 

X0: Anormal yük aksiyonu 

0: Tepki yok  1: Alarm  2: Hata ve serbest duruş 

Fb-04 Motor anormal yük algılama seviyesi Fab.A. %130.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
%20.0～%200.0 (motor nominal akımı=%100) 

Fb-05 Motor anormal yük algılama süresi Fab.A. 5.0s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.0～30.0s 

 Motor akımı Fb-04 ile belirlenen değeri aştığında ve bu durum Fb-05 ile belirlenen süreden daha fazla 

sürdüğünde, sürücü Fb-03 ile belirlen şekilde hareket eder. Bu fonksiyon, aşırı akım çekilmesine neden 

olacak anormal mekanik yüklerin algılanmasını sağlar. 
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Fb-06 Sürücü düşük yük koruma aksiyonu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Tepki yok   1: Alarm   2: Hata ve serbest duruş 

Fb-07 Sürücü düşük yük koruma seviyesi Fab.A. %30.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.0～%100.0(motor nominal akımı=%100) 

Fb-08 Düşük yük koruma algılama süresi Fab.A. 1.0s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.0～100.0s 

 Çıkış akımı Fb-07 ile belirlenen değerden daha küçükse ve bu durum Fb-08ile belirlenenden daha uzun 

süre devam ederse, sürücü Fb-06 ile belirlenen şekilde hareket eder. Bu fonksiyon pompa 

uygulamalarında susuz çalışmayı veya kayış kopması gibi durumları algılamak için kullanılır. 

 Sürücünün yüksüz testleri yapılırken bu korumayı aktif etmeyiniz. 

Fb-09 Analog giriş kopuk aksiyonu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Tepki yok            

1: Kopmadan önceki 10 saniye boyunca hesap edilen ortalama frekansta çalış, AL.Aco alarmı 

verilir 

2: Fb-10ile belirlenen frekansta çalış, AL.Aco alarmı verilir 
3: Serbest duruş, Er.Aco alarmı verilir 

Fb-10 Analog giriş kopuk frekans referansı Fab.A. 0.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00Hz～F0-06 

 Sürücü, analog sinyalin eşik değerinin altına düştüğünü algıladığında analog sinyalin kopuk olduğu 

anlaşılır. 

 İlgili Parametreler: F6-06 ve F6-13. 

Fb-11 Diğer koruma aksiyonları Fab.A. 0022 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

000X: sürücü giriş faz kaybı koruması 

0: Tepki yok 
1: Alarm 

2: Hata ve serbest duruş  

00X0: sürücü çıkış faz kaybı koruması 
0: Tepki yok 

1: Alarm 

2: Hata ve serbest duruş  

0X00: Tuştakımı çıkartıldı 

0: Tepki yok 

1: Alarm 

2: Hata ve serbest duruş  

X000: Parametre kaydetme hatası   

0: Alarm 

1: Hata ve serbest duruş 

 Sürücü giriş faz kaybı DC barada oluşturduğu dalgalanmalar ile belirlenir. Düşük veya tamamen yüksüz 

çalışmada algılanamayabilir. Giriş fazları arasında yüksek oranda dengesizlik olduğunda veya çıkışta 

yüksek oranda salınım varsa yine bu hata aktif olabilir. 

 Sürücü çıkış fazlarından biri kaybolduğunda, motor iki faza kalır ve bu daha yüksek akıma hemde tork 
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dalgalanmalarına neden olur. Çıkış faz kaybı koruması motorun ve bağlı olduğu yükün zarar görmesini 

engeller. 

 Çıkış frekansı veya akımı çok küçük olduğunda, bu koruma geçersizdir. 

Fb-12 Hızlanmada aşırı akım bayılma engelleme Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0: Pasif                                  1: Aktif 

Fb-13 Hızlanmada aşırı akım bayılma noktası Fab.A. %150.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
%10.0～%150.0(sürücü nominal akımı =%100) 

Fb-14 Sabit hızda aşırı akım bayılma engelleme Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Pasif              1: Aktif 

Fb-15 Sabit hız aşırı akım bayılma noktası Fab.A. %150.0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
%10.0～%150.0(sürücü nominal akımı =%100) 

Fb-16 Aşırı gerilim bayılma engelleme Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Pasif              1: Aktif 

Fb-17 Aşırı gerilim bayılma noktası Fab.A. 700V Mod. × 

Ayar 
aralığı 

650～750V 

 Hızlanma esnasında, Fb-12 aktif ve çıkış akımı Fb-13’den büyük ise, akım normale dönene kadar 

hızlanma durdurulur. Daha sonra hızlanma işlemi kaldığı yerden devam eder. Bkz. Şekil (a): 

 Sabit hızda çalışma durumunda, Fb-14 ile koruma aktif edildi ve çıkış akımı Fb-15’den büyük ise, akım 

normale dönene kadar motor yavaşlar. Daha sonra motor tekrar normal çalışma hızına (referans frekans) 

döner. Bkz. Şekil (b): 

 Yavaşlama esnasında, Fb-16 aktif ve DC bara gerilimi Fb-17’den büyükse, DC bara gerilimi normale 

dönene kadar yavaşlama işlemi durdurulur. Daha sonra yavaşlama işlemi kaldığı yerden devam eder. Bkz. 

Şekil (c): 

 

Output current Output current Output current

Overcurrent stall 
point(accel)

Overcurrent stall 
point(constant 

speed)

Overvoltage 
stall point

Time

Time

Time

Time
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Time
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（a）                         （b）                       （c） 

 

 

 



6 PARAMETRE AÇIKLAMALARI 

129 

Fb-18 DC bara düşük gerilim aksiyonu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0: Hata ve Serbest duruş (Er.dcL) 

1: Serbest duruş, Fb-20 ile belirtilen sürede enerji tekrar gelirse tekrar başla. Eğer bu süre 

aşılırsa hata ver(Er.dcL) 
2: Serbest duruş, eğer CPU hala canlı ise ve enerji tekrar sağlanmışsa tekrar başla ve hata verme 

3: Yavaşla, eğer CPU hala canlı ise ve enerji tekrar sağlanmışsa referansa doğru hızlan ve hata 

verme 

Fb-19 DC bara düşük gerilim seviyesi Fab.A. 400V Mod. × 

Ayar 

aralığı 
370～480V 

Fb-20 Anlık enerji kesintisi tespit süresi Fab.A. 0.1s Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0.0～30.0s 

Fb-21 Anlık enerji kesintisi yavaşlama süresi Fab.A. 0.0s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.0～200.0s (Eğer Fb-21=0.0 ise, mevcut yavaşlama süresi kullanılır) 

 Anlık enerji kesintisi algılanması DC bara gerilimi algılaması ile yapılır. DC bara gerilimi Fb-19’dan 

küçük ise, aşağıdaki çözümler uygulanabilir: 

 Fb-18＝0: Bu durumda, düşük gerilim hata olarak kabul edilir, serbest duruş yapılır ve DC bara düşük 

gerilim hatası oluşur 

 Fb-18＝1: Bu durumda, çıkış kesilir ve bara gerilimindeki düşüm azalır. Eğer gerilim Fb-20’de verilen 

sürede tekrar normal değerine dönerse, Fb-25’de ayarlandığı şekilde sürücü tekrar çalışır. Gerilim 

yükselmezse düşük gerilim hatası (Er.dcl) oluşur. 

 Fb-18=2: Bu durumda, çıkış kesilir ve bara gerilimindeki düşüm azalır. Kontrol kartı canlı olduğu sürece 

gerilimin tekrar yükselmesini bekler. Gerilim tekrar yükseldiğinde, Fb-25’de ayarlandığı şekilde sürücü 

tekrar çalışır. Düşük gerilim hatası (Er.dcl) verilmez 

 Fb-18＝3: Düşük gerilim oluşması durumunda, eğer set edildi ise Fb-21 ile belirlenen yavaşlama 

süresine göre, set edilmediyse mevcut yavaşlama süresine göre sürücü çıkış frekansı düşmeye başlar. DC 

bara gerilimi, yavaşlamakta olan yükün kinetik enerjisi ile canlı tutulur. Eğer besleme gerilimi tekrar 

sağlanırsa, motor tekrar referans frekansına çıkar. Böyle bir durumda DC bara geriliminin ne kadar canlı 

kalacağı yükün ataletine, dönüş hızına, tork ve yavaşlama süresi değerlerine bağlıdır. 

 Fb-18＝1, 2 veya 3: Bu çözüm fan ve santrifüj pompa gibi yüksek ataletli yüklerin anlık enerji kesintisi 

nedeniyle durmalarını engellemek için kullanılır. 

 Fb-20 Parametreleri sadece Fb-18=1 olduğu durumlarda işlevseldir. 

 Çalışma esnasında düşük gerilim oluşursa düşük gerilim hatasını (Er.dcL) müteakip serbest duruş 

gerçekleşir. Sürücü bekleme durumunda iken düşük gerilim oluşursa, sadece alarm oluşur (AL.dcL). 

Fb-22 Otomatik reset adedi Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0～10 

Fb-23 Otomatik reset aralığı Fab.A. 5.0s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
1.0～30.0s 
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Fb-24 Otomatik reset esnasında hata çıkışı Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Pasif           1: Aktif 

Fb-25 
Anlık duruş,oto reset veya bekleme 

sonrasında kalkış modu 
Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Mevcut kalkış modu ile başla 

1: Yumuşak kalkışla başla 

 Otomatik hata-reset: Çalışma esnasında oluşan hatalar Fb-23 ve Fb-22 deki değerlere bağlı olarak 

otomatik resetlenir. Otomatik tekrar başlamada mümkün olabilir. Bu fonksiyon yanlış kullanım, anlık 

enerji kesintisi, veya harici tekrar etmeyecek etkilerden kaynaklanacak duruşları engellemek için 

kullanılır. 

 Çalışma esnasında oluşan hatalar otomatik hata reset süresi sonunda sıfırlanır. Sıfırlama işlemi 

sonrasında kalkış modu Fb-25 ile belirlenir. Hata devam ediyorsa ve Fb-22 ile belirlene tekrar deneme 

adedi dolmadıysa, otomatik hata reset işlemi devam eder; aksi halde, sürücü hataya geçer ve durur. 

 Otomatik hata reset adedinin sıfırlanması: Sürücü otomatik hata reset işlemi gerçekleştirdikten sonra 

10 dakika boyunca başka hata oluşmazsa bu parametredeki değer adedi kadar otomatik hata reset işlemi 

yapılabilir. 

Güç katı koruması (Er.FoP) ve harici hatalar (Er.EEF) otomatik reset gerektirmez. 

TEHLİKE: Otomatik hata reset fonksiyonu çok dikkatli kullanılmalıdır; aksi halde 

yaralanmalara veya maddi zarara neden olabilir. 

Fb-26 Enerji verildiğinde otomatik start Fab.A. 1 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0: Pasif            1: Aktif 

 Kontrol yeri terminal iken ve F4-08=0, 1 veya 2 ise, enerji verildiğinde çalış komutu aktif ise, sürücünün 

çalışmaya başlaması Fb-26 ile belirlenir. 

Fb-27 Dahili fren kıyıcı gerilim eşik değeri Fab.A. 680V Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
620～720V 

 Hızlı duruşlarda frenleme ünitesine bağlı frenleme direnci ortaya çıkan fazla enerjiyi tüketir. DC bara 

gerilimi frenleme ünitesi çalışma gerilimini geçerse, frenleme ünitesi çalışır. 

 Bu fonksiyon sadece 15kW veya daha küçük sürücülerde geçerlidir. 

Fb-28 Modülasyon modu Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0: Otomatik Modülasyon (Sürekli ve sürekli olmayan modülasyon arasında otomatik geçiş) 

1: Sürekli Modülasyon 

 Otomatik modun anahtarlama kayıpları sürekli olmayan modülasyon seçildiğinde çok daha düşüktür, 

ancak sürekli modülasyona göre harmonik etkisi daha fazladır. 
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Fb-29 Anahtarlama Frekansı Fab.A. 
Modele 
Bağlıdır 

Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

<15kW :1.1k~12.0kHz(FA: 4.0kHz) 

18.5~30kW :1.1k~10.0 kHz(FA: 3.0kHz) 
37~160 kW :1.1k~8.0 kHz(FA: 2.5kHz) 

>200kW :1.1k~5.0 kHz(FA: 2.0kHz) 

Fb-30 Rasgele PWM Ayarları Fab.A. %0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～%30 

Fb-31 
Anahtarlama Frekansı Otomatik 

Değiştirme 
Fab.A. 1 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0: Pasif            1: Aktif 

 Fb-29 “Anahtarlama Frekansı”: Daha yüksek anahtarlama frekansı daha düşük motor gürültüsü, akım 

harmoniği ve ısıl yayılım sağlar. Ancak, anahtarlama kayıpları artar ve sürücü daha fazla ısınır. Sessiz 

çalışma istenen durumlarda, anahtarlama frekansı makul miktarda arttırılabilir. Eğer ayarlanan 

anahtarlama frekansı değeri fabrika ayarının üzerinde ise, her 1kHz’lik artış için sürücü performansı %5 

düşürülür. 

 Fb-30 “Rasgele PWM ayarları”: Rasgele PWM anahtarlama frekansının spektrumunu genişleterek 

duyulabilir gürültüyü azaltır. %0 olarak ayarlanırsa, sabit anahtarlama frekansı kullanılır. 

 Fb-31 “Anahtarlama Frekansı Otomatik Düzeltme Seçenekleri”: Anahtarlama frekansı, sıcaklık, çıkış 

akımı, ve çıkış frekansına göre otomatik olarak ayarlanabilir. Bunun amacı aşırı ısınmadan 

kaynaklanabilecek sürücü hatalarını engellemektir. Soğutucu bloğu aşırı ısındığında veya düşük hızda 

yüksek akımlı bir çalışma varsa anahtarlama frekansı otomatik olarak düşürülür. 

Fb-32 Ölü-bant kompanzasyonu Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 0: Pasif 1: Aktif 

 Ölü-bant kompanzasyonu çıkış harmoniklerini ve tork salınımlarını azaltır. Sürücü yapay şebeke olarak 

kullanıldığı durumlarda pasif edilmelidir. 

 

Fb-33 Duruşta Uzay Vektör açı kaydetme Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Kaydetme        1: Kaydet 

 Senkron motor duruş sonrası tekrar çalıştırıldığında senkronizasyonu korumayı sağlar; sadece V/F 

kontrolde geçerlidir. 

Fb-34 Aşırı modülasyon Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0: Pasif            1: Aktif 

 Aşırı modülasyon izni verildiğinde, sürücü çıkış gerilimi nispeten daha yüksek olur (Besleme gerilimine 

yaklaşır veya geçer). Ancak aynı zamanda motor torkunda nispeten daha yüksek salınımlara neden olur. 

Bu izin kaldırıldığında, çıkış tork salınımları azaltılabilir. 
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Fb-35 Soğutma fanı kontrolü Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0:Bekleme modunda 3 dakikadan fazla kaldıysa durdur 

1:Çalışmaya devam et 

 Motorun sık durup kalktığı uygulamalarda, Fb-35’in 1 olarak ayarlanması fanın sık devreye girip 

çıkmasını engeller. 

Fb-36 Atlama frekansı 1 Fab.A. 0.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～625.00Hz 

Fb-37 Atlama genişliği 1 Fab.A. 0.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～20.00Hz 

Fb-38 Atlama frekansı 2 Fab.A. 0.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～625.00Hz 

Fb-39 Atlama genişliği 2 Fab.A. 0.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～20.00Hz 

Fb-40 Atlama frekansı 3 Fab.A. 0.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～625.00Hz 

Fb-41 Atlama genişliği 3 Fab.A. 0.00Hz Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.00～20.00Hz 

 Atlama frekansları ile, sürücünün belirli mekanik rezonans frekanslarını atlaması sağlanır. 

 Hızlanma veya yavaşlama esnasında, sürücü atlama frekanslarında yumuşak geçişler yapar. Atlama bant 

aralığında normal çalışma yapılamaz. 

Jumping width

Jump frequency

Reference frequency

Reference frequency 
after processing
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6.13  FC: Tuştakımı Operasyonu ve Gösterge Ayarları 

FC-00 Parametre gösterme seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: Hepsi   1: Kullanıcı parametreleri 

2: Fabrika ayarından farklı olanlar 

 FC-00＝1: Sadece FC-15~FC-46 ile seçilen parametreler gösterilir. Bu parametreler için kullanıcı şifresi 

geçersizdir. Ancak FC-00 Parametreleriinin değiştirilmesi şifre gerektirir. 

 FC-00＝2: Sadece fabrika ayarlarından değiştirilmiş parametreler gösterilir. 

FC-01 Düğme fonksiyonları ve otomatik kilitleme Fab.A. 0000 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

000X: Hangi düğmelerin kilitleneceğini belirler. 

0: Hiçbiri      1: Hepsi 

2:  dışında hepsi  3:  dışında hepsi 

4:  ve  dışında hepsi  

5:  ve  dışında hepsi 

00X0:  düğmesinin görevini belirler 

0: Kontrol yeri tuştakımı ise geçerlidir 
1:Kontrol yeri tuştakımı, terminal ve haberleşme iken geçerlidir. Motoru mevcut duruş 

moduna göre durdurur. 

2: Kontrol yeri tuştakımı iken motoru mevcut duruş moduna göre durdurur. Kontrol yeri 

terminal veya haberleşme ise motor serbest duruş yapar veEr.Abb alarm  oluşur.  

0X00:  Düğmesinin görevini belirler(Sadece Kontrol yeri tuştakımı ise geçerlidir) 

0: Pasif       

1: Aktif –sadece bekleme durumunda 

2: Aktif  

X000:  düğmesinin görevini belirler(Sadece Kontrol yeri tuştakımı ise geçerlidir) 

0: Normal start   1: Jog 

 Bir dakika boyunca herhangibir düğmeye basılmazsa düğmeler otomatik olarak kilitlenir. İzleme 

modunda,  ＋  düğmelerine basılarak kilitleme yapılabilir.  ＋  düğmelerine 

3 saniye boyunca basılırsa kilit açılır.  

FC-02 Gösterge Parametre 1  Fab.A. 1 Mod. ○ 

FC-03 Gösterge Parametre 2 Fab.A. -1 Mod. ○ 

FC-04 Gösterge Parametre 3 Fab.A. -1 Mod. ○ 

FC-05 Gösterge Parametre 4 Fab.A. -1 Mod. ○ 

FC-06 Gösterge Parametre 5 Fab.A. -1 Mod. ○ 

FC-07 Gösterge Parametre 6 Fab.A. -1 Mod. ○ 

FC-08 Gösterge Parametre 7 Fab.A. -1 Mod. ○ 

FC-09 Gösterge Parametre 1 (Sadece çalışırken) Fab.A. 0 Mod. ○ 

FC-10 Gösterge Parametre 2 (Sadece çalışırken) Fab.A. 2 Mod. ○ 

FC-11 Gösterge Parametre 3 (Sadece çalışırken) Fab.A. 4 Mod. ○ 

FC-12 Gösterge Parametre 4 (Sadece çalışırken) Fab.A. -1 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

-1～59   

Not: -1 kullanılmadığını, 0~59 ise sırasıyla FU-00~FU-59’u gösterir. FC-02’nin minimum 

değeri 0’dır. 

 FC-02~FC-08 (FU menüsünden) hem çalışma hemde bekleme durumunda gösterilecek parametreleri 

seçer. 
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 FC-09~FC-12 (FU menüsünden)sadece çalışma esnasında gösterilecek parametreleri seçer. 

FC-13 Hız gösterge çarpanı Fab.A. 1.000 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0.001～10.000 

FU-05=120×çıkış frekansı÷kutup sayısı×FC-13 
FU-06=120×Referans frekansı÷ kutup sayısı ×FC-13 

 Sadece hız dönüşümü için kullanılır, gerçek hız ve motor kontrol üzerinde herhangibir etkisi yoktur. 

FC-14 Hat hızı gösterge çarpanı Fab.A. 0.01 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0.01～100.00 

FU-11=çıkış frekansı×FC-14 

FU-12=Referans frekansı×FC-14 

 Sadece hız dönüşümü için kullanılır, gerçek hız ve motor kontrol üzerinde herhangibir etkisi yoktur. 

 

FC-15 

～ 

FC-44 

Kullanıcı Parametreleri 1~30 Fab.A. -00.01 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

-00.01～FU.59(Fn Fabrika parametreleri dışında) 

Not: -00.01 kullanılmadığını, diğerleri ise parametre numarasını gösterir. 

F0.01: F0-01. 

FC-45 Kullanıcı Parametreleri 31 Fab.A. FC.00 Mod. △ 

FC-46 Kullanıcı Parametreleri 32 Fab.A. F0.10 Mod. △ 

 Kullanıcı parametreleri 1~30, kullanıcının sık kullandığı veya ilgilendiği parametreleri seçmek için 

kullanılır. FC-00=1 ise, bu parametreler gösterilir.  

 Kullanıcı Parametreleri 31 ve 32 sırasıyla sabit olarak FC-00 ve F0-10’u gösterir; değiştirilemez. 
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6.14  Fd: Genişleme Opsiyonları ve Fonksiyonları 

Fd-00 Parametre kopyalama Fab.A. 00 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

11: Parametreleri sürücüden tuştakımına al 

22: Parametreleri tuştakımından sürücüye yükle 

33: Tuştakımı ve sürücüdeki parametreleri karşılaştır 

44: Tuştakımındaki parametreleri sil  

İşlem sonrasında bu parametrenin değeri 00 olur 

 Bu fonksiyon birden fazla sürücünün aynı ayarlara sahip olduğu uygulamalar için çok kullanışlıdır. 

 Farklı güçteki sürücüler arasında parametre kopyalanması tavsiye edilmez. 

 Bu fonksiyon sadece SB-PU70E serisi tuştakımlarında geçerlidir. 

Fd-01 Enkoder pals adedi Fab.A. 1024 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
1～8192 

Fd-02 Enkoder tipi Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 
aralığı 

0: Çift faz enkoder     1: Tek faz enkoder 

Fd-03 Enkoder yönü Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Pozitif(A fazı B den önce ise) 

1: Negatif(B fazı A dan once ise) 

Fd-04 Enkoder kablosu kopuk aksiyonu Fab.A. 2 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Tepki yok     1: Alarm (AL.PGo)   2:Hata ve serbest duruş (Er.PGo） 

Fd-05 Enkoder kablosu kopuk algılama süresi Fab.A. 1.0s Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0.1～10.0s 

Fd-06 Enkoder hız oranı - payda Fab.A. 1 Mod. × 

Fd-07 Enkoder hız oranı- pay Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
1～1000 

Fd-08 Enkoder hız testi filtre süresi Fab.A. 0.005s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.000～2.000s 

 Enkoder kullanılabilmesi için SL-PG0 gibi bir enkoder kartı takılmalıdır. Kartın kablolaması bölüm 9’da 

detaylı olarak anlatılmıştır. 

 Fd-02: Eğer tek faz girişli enkoder seçildi ise , sinyal A kanalına bağlanmalıdır. Tek kanal enkoder, düşük 

hızlı operasyonlarda veya her iki yöne hareket olan uygulamalarda kullanılamaz. 

 Fd-03: Tek fazlı bir enkoder için, eğer pozitif yön seçildi ise, bu durumda FU-35 daima pozitif, aksi 

halde daima negatiftir. 

 Enkoder bağlantısının kesilmesi: Hız regülatörü referans frekansı 0.5Hz’den büyük ve enkoder Fd-05 ile 

belirlenen sürede hiç pals üretmedi ise bağlantının kopuk olduğuna karar verilir. Sürücü Fd-04 ile 

belirlenen ayarlara göre hareket eder. Bu algılama sadece kapalı çevrim uygulamalarda gerçekleştirilir. 

 Enkoderin motor şaftı yerine redüktöre bağlandığı durumlarda, Fd-06 ve Fd-07 doğru şekilde 
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ayarlanmalıdır. Enkoder ve motor hızı arasındaki ilişki: Motor Hızı=enkoder hızı×Fd-07÷Fd-06. 

 Yüksek dinamik performans isteniyorsa Fd-08 değeri çok büyük olmamalıdır. 

 İlgili izleme parametreleri: FU-35. 

 Enkoder ayarlarının teyidi: Kapalı çevrim V/F kontrol modunu aktif edin ve motoru bir yönde yük 

tarafından müsade edilen bir hızda çevirin. FU-35 gösterilen dönüş yönü ile tuştakımında gösterilen 

yönün aynı olduğunu ve FU-35 de gösterilen frekansın referans frekans ile aynı olduğunu kontrol edin. 

Tehlike: Enkoder parametreleri kapalı çevrim kontrol için doğru bir şekilde ayarlanmalıdır, aksi halde 

yaralanmalar veya ekipman hasarı oluşabilir. Motor kablo bağlantıları değiştirildiğinde 

enkoder yön kontrolü tekrar edilmelidir. 

Fd-09 Genişleme dijital giriş terminali X7 Fab.A. 0 Mod. × 
Fd-10 Genişleme dijital giriş terminali X8 Fab.A. 0 Mod. × 
Fd-11 Genişleme dijital giriş terminali X9 Fab.A. 0 Mod. × 
Fd-12 Genişleme dijital giriş terminali X10 Fab.A. 0 Mod. × 
Fd-13 Genişleme digitla giriş terminali X11 Fab.A. 0 Mod. × 
Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.5’teki dijital giriş fonksiyonları tablosuna bakınız 

 Genişleme dijital giriş terminalleri (X7~X11) genişleme kartı üzerinde bulunur. Bkz. Bölüm 9.5. 

 Genişleme dijital giriş terminal sinyalleri F4-11 tarafından da işlenir. 

 İlgili izleme parametresi: FU-43. 

Fd-14 Genişleme dijital çıkış terminali Y3 Fab.A. 0 Mod. × 
Fd-15 Genişleme dijital çıkış terminali Y4 Fab.A. 0 Mod. × 
Fd-16 Genişleme dijital çıkış terminali Y5 Fab.A. 0 Mod. × 
Fd-17 Genişleme dijital çıkış terminali Y6 Fab.A. 0 Mod. × 
Fd-18 Genişleme dijital çıkış terminali Y7 Fab.A. 0 Mod. × 
Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.6’daki dijital çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

 Genişleme dijital çıkış terminalleri( Y3~Y7) genişleme kartı üzerinde bulunur. Bkz. Bölüm 9.5. 

 İlgili izleme parametresi: FU-44 

Fd-19 Sayma metodu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0: Yön yok  1: Yön var 

 Çift faz sayma metodunun kullanılması, YUKARI/AŞAĞI sayma işemini mümkün kılar (A fazı B’den 

önce ise yukarı sayma ve B fazı A’dan once ise aşağı sayma yapılır). Fd-03 ile A ve B fazları yer 

değiştirebilir. 

Fd-20 Belirlenen sayma değeri 2 Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～F9-14 

 Fd-20’nin fonksiyonu F9-15 ile aynıdır. 

 Dijital çıkış 69 fonksiyonu dijital çıkış 32 ile aynıdır. 

Fd-21 Lojik ünite 5 giriş 1 Fab.A. 0 Mod. ○ 

Fd-22 Lojik ünite 5 giriş 2 Fab.A. 0 Mod. ○ 
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Fd-23 Logit ünite 5 konfigürasyon Fab.A. 9 Mod. ○ 

Fd-24 Lojik ünite 5 çıkış Fab.A. 0 Mod. ○ 

Fd-25 Lojik ünite 6 giriş 1 Fab.A. 0 Mod. ○ 

Fd-26 Lojik ünite 6 giriş 2 Fab.A. 0 Mod. ○ 

Fd-27 Lojik ünite 6 konfigürasyon Fab.A. 9 Mod. ○ 

Fd-28 Lojik ünite 6 çıkış Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Lojik ünite 5 ve 6’nın tüm ayarları Lojik ünite 1 ile aynıdır 

 İlgili dijital çıkışlar: 70 ve 71. 
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6.15  FE: Programlanabilir Ünite 

FE-00 Karşılaştırıcı 1 ilk değer Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.7’deki analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-01 Karşılaştırıcı 1 ikinci değer Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.7’deki analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-02 Karşılaştırıcı 1 konfigürasyon Fab.A. 005 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

00X  

0:İlk değer>ikinci değer, Karşılaştırıcı çıkışı 1, değilse çıkış 0 
1:İlk değer < ikinci değer, Karşılaştırıcı çıkışı 1, değilse çıkış 0 

2:İlk değer = ikinci değer (|İlk değer－ikinci değer |≤hata bandı/2), Karşılaştırıcı çıkışı 1, 

değilse çıkış 0 

3: İlk değer ≠ ikinci değer (|İlk değer－ikinci değer |≤hata bandı/2), Karşılaştırıcı çıkışı 1, 

değilse çıkış 0 

4: Karşılaştırma yapılmaz, ve çıkış sabit olarak 1’dir 

5: Karşılaştırma yapılmaz, ve çıkış sabit olarak 0’dır 

0X0: Mutlak değer alma 

  0: Hayır       1: Evet 

X00:Karşılaştırıcı çıkışı için koruma fonksiyonu 

   0: Tepki yok  1: Alarm 

   2:Hata ve serbest duruş (Er.Co1 veya Er.Co2) 

FE-03 Karşılaştırıcı 1 dijital ayar Fab.A. %50.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
-%100.0～%100.0(analog çıkış 28’e karşılık gelir) 

FE-04 Karşılaştırıcı 1 hata bandı Fab.A. %5.0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

0.0～%100.0 

FE-05 Karşılaştırıcı 1 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.5’teki dijital giriş fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-06 Karşılaştırıcı 2 ilk değer Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-07 Karşılaştırıcı 2 ikinci değer Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-08 Karşılaştırıcı 2 konfigürasyon Fab.A. 005 Mod. ○ 

FE-09 Karşılaştırıcı 2 dijital ayar Fab.A. %50.0 Mod. ○ 

FE-10 Karşılaştırıcı 2 hata bandı Fab.A. %5.0 Mod. ○ 

FE-11 Karşılaştırıcı 2 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Karşılaştırıcı 2’ye ait tüm ayarlar Karşılaştırıcı 1 ile aynıdır 

 Karşılaştırıcı yapısı aşağıdaki diyagramda gösterilmiştir. 
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... ＞

＜

＝

≠

1

0

...

Analog output
0～41

Analog output
0～41

In-phase 
input select

Opposite-phase 
input select

Whether input is 
absolute value or not

Ditital output 47 & 48
Comparator output

Digital input 
0～54

Comparator 
output select

Comparator 
function setting

 

 Karşılaştırıcı fonksiyonları aşağıdaki diyagramlarda gösterilmiştir.  

In-phase input

Opposite-phase input

In-phase 
input

Opposite-
phase input

Error band/2
Error band/2

Time

Time

Time

Time

Time

Time

Comparator output

Comparator output

Comparator 
output

Comparator 
output

In-phase input>opposite input

In-phase input<opposite input

In-phase input=opposite input

In-phase input≠opposite input

 
FE-12 Lojik ünite 1 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

Bölüm 6.6’daki dijital çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-13 Lojik ünite 1 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.6’daki dijital çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-14 Lojik ünite 1 konfigürasyon Fab.A. 9 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: ve     1: veya     2: NAND     3: NOR     4: XOR（≠）   5:XNOR（＝） 

6: Çıkış=giriş 1    7: Çıkış= ~ giriş 1 8: Çıkış≡1  9: Çıkış≡0   10: R-S tetikleyici 

FE-15 Lojik ünite 1 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.5’teki dijital giriş fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-16 Lojik ünite 2 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-17 Lojik ünite 2 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-18 Lojik ünite 2 konfigürasyon Fab.A. 9 Mod. ○ 

FE-19 Lojik ünite 2 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-20 Lojik ünite 3 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-21 Lojik ünite 3 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-22 Lojik ünite 3 konfigürasyon Fab.A. 9 Mod. ○ 

FE-23 Lojik ünite 3 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-24 Lojik ünite 4 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-25 Lojik ünite 4 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-26 Lojik ünite 4 konfigürasyon Fab.A. 9 Mod. ○ 

FE-27 Lojik ünite 4 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 
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Ayar 
aralığı 

Lojik unite 2~4’ün ayarları Lojik ünite 1 ile aynıdır 

 Lojik unite yapısı aşağıda gösterilmiştir. 

..
....

...

...
...

R

S

Digital output
0～71

Digital output
0～71

Input 1 select

Input 2 select

Logic unit 
config Logic unit 

output select

Digital input
0～54

Digital output 49～52
Logic unit output

AND

OR

 

 
 

FE-28 Timer 1 giriş seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

F5-00 ile aynı 

FE-29 Timer 1 konfigürasyon Fab.A. 300 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

00X: Timer tipi 

0: Yükselen kenar gecikmeli    1: Düşen kenar gecikmeli 

2: Yükselen ve düşen kenar gecikmeli  3: Pals fonksiyonu 

0X0: Set değeri çarpanı 

0: 1       1: 10     2: 100 3: 1000    4: 10000  5: 100000 

X00: çıkış sinyali ayarı 

0: Çıkış=giriş     1: Çıkış=~giriş 2: Çıkış≡1        3: Çıkış≡0 

4: ve     5: NAND     6: veya     7: NOR 

FE-30 Timer 1 set değeri Fab.A. 0ms Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～40000ms 

FE-31 Timer 1 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.5’teki dijital giriş fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-32 Timer 2 giriş seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-33 Timer 2 konfigürasyon Fab.A. 300 Mod. ○ 

FE-34 Timer 2 set değeri Fab.A. 0ms Mod. ○ 

FE-35 Timer 2 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-36 Timer 3 giriş seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-37 Timer 3 konfigürasyon Fab.A. 300 Mod. ○ 

FE-38 Timer 3 set değeri Fab.A. 0ms Mod. ○ 

FE-39 Timer 3 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-40 Timer 4 giriş seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-41 Timer 4 konfigürasyon Fab.A. 300 Mod. ○ 

FE-42 Timer 4 set time Fab.A. 0ms Mod. ○ 

FE-43 Timer 4 çıkış seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Timer 2～4’ün ayarları timer 1 ile aynıdır. 
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 Timer yapısı aşağıda gösterilmiştir.. 

...

...Digital output
0～71

Timer input select

Rising edge
delay

Falling 
edge delay

Rising & falling 
edge delay

Pulse function

Timer config

Output signal setting

Timer output 
select 0～54

Digital output 49～52
Logic unit 1～4 output

Digital output 53～56
Timer output

AND

OR

 

 Timer fonksiyonları aşağıda gösterilmiştir. 

Input

Rising edge delay

Delay time

Falling edge delay

Rising & falling 
edge delay

Delay time

Delay time Delay time

Delay time

Delay time

Input pulse greater than delay time

Pulse function

Input pulse less than delay time

Pulse function

Output

Output

Output

Output

Input

Output

Input

Time

Time

Time

Time

Time

Time

Time

Time

 
 Timer kullanımı yanlış sinyal algılamalarını ortadan kaldırır. Örnek olarak “yükselen kenar gecikmeli” 

tipe bakarsak, giriş palsi gecikme süresinden daha kısa ise, hiçbir sinyal üretilmez. 

FE-44 Aritmetik ünite 1 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.7’deki analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-45 Aritmetik ünite 1 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 

Bölüm 6.7’deki analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-46 Aritmetik ünite 1 konfigürasyon Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 

0: Giriş 1+giriş 2    1: Giriş 1-giriş 2 

2: Giriş 1×giriş 2    3: Giriş 1÷giriş 2 

4: İkisinden küçük olanı 

5: İkisinden büyük olanı 

6: |Giriş 1|×giriş 2    7: |Giriş 1|÷giriş 2 
8:Giriş 1 direk çıkışa verilir 

FE-47 Aritmetik ünite 1 dijital ayar Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
-%100.0～%100.0(analog çıkış 30’a karşılık gelir) 

FE-48 Aritmetik ünite 2 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-49 Aritmetik ünite 2 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-50 Aritmetik ünite 2 konfigürasyon Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-51 
Aritmetik ünite 2 dijital ayar 

(analog çıkış 31） 
Fab.A. %0.0 Mod. ○ 
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FE-52 Aritmetik ünite 3 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-53 Aritmetik ünite 3 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-54 Aritmetik ünite 3 konfigürasyon Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-55 
Aritmetik ünite 3 dijital ayar 

(analog çıkış 32) 
Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

FE-56 Aritmetik ünite 4 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-57 Aritmetik ünite 4 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-58 Aritmetik ünite 4 konfigürasyon Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-59 
Aritmetik ünite 4 dijital ayar 

(analog çıkış 33) 
Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

FE-60 Aritmetik ünite 5 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-61 Aritmetik ünite 5 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-62 Aritmetik ünite 5 konfigürasyon Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-63 
Aritmetik ünite 5 dijital ayar 

（analog çıkış 34） 
Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

FE-64 Aritmetik ünite 6 giriş 1 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-65 Aritmetik ünite 6 giriş 2 seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-66 Aritmetik ünite 6 konfigürasyon Fab.A. 0 Mod. ○ 

FE-67 
Aritmetik ünite 6 dijital ayar  

(analog çıkış 35) 
Fab.A. %0.0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Aritmetik unite 2～6 ayarları Aritmetik ünite 1 ile aynıdır 

 Aritmetik ünitenin yapısı aşağıda gösterilmiştir.. 

0～41

...

＋

－

×

÷

Min

×

...

Max

0～41

÷

Arithmetic unit 
input 1 select

Arithmetic unit 
input 2 select

Arithmetic unit config

Analog output

Analog output

Analog outputs 19～24
Arithmetic unit output

FU-24～FU-29
Arithmetic unit output

 

 

FE-68 DG filtre 1 giriş seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
Bölüm 6.7’deki analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-69 DG filtre 1 filtre süresi Fab.A. 0.010s Mod. ○ 

Ayar 
aralığı 0.000～10.000s 
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FE-70 DG filtre 2 giriş seçimi Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı Bölüm 6.7’deki analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-71 DG filtere 2 filtre süresi Fab.A. 0.010s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.000～10.000s 

 Düşük-geçiren filtre yapısı aşağıda gösterilmiştir. 

0～41

.
.
. t

Low-pass filter input select

Analog output

Analog outputs 25 & 26
Low-pass filter output

FU-30 & FU-31
Low-pass filter output

Low-pass filter filtering time

 

FE-72 Analog çoklu anahtar giriş 1 Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı Bölüm 6.7’deki analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-73 Analog çoklu anahtar giriş 2 Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı Bölüm 6.7’deki analog çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

FE-74 Analog çoklu anahtar kontrol sinyali Fab.A. 0 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı Bölüm 6.6’daki dijital çıkış fonksiyonları tablosuna bakınız 

  Analog çoklu-anahtar yapısı aşağıda gösterilmiştir.. 

FE-72

.
.
.

0～41

.
.
.

FE-73

0～71

.
.
.

FE-74

0～41

0

1

Analog output

Analog output

Digital output

Analog output 27
Analog multi-switch output

FU-32
Analog multi-switch output
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6.16  FF: Haberleşme Parametreleri 

FF-00 Haberleşme protokolü Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0:Modbus    1:USS      2:CAN 

FF-01 Data format Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0:8,N,1（1 start biti, 8 data biti, no parity, 1 stop biti） 

1:8,E,1（1start biti, 8 data biti, even, 1 stop biti） 

2:8,O,1（1 start biti, 8 data biti, odd, 1 stop biti） 

3:8,N,2（1 start biti, 8 data biti, no parity, 2 stop biti） 

FF-02 Baud rate Fab.A. 3 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0:1200bps      1:2400bps      2:4800bps      3:9600bps     4:19200bps  

5:38400bps     6:57600bps     7:115200bps    8:250000bps   9:500000bps 

Not: 0~5 Modbus ve USS, 0~9 CAN 

FF-03 Lokal adres Fab.A. 1 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0～247 

Not: 1~247 Modbus, 0~31 USS, ve 0~127 CAN 

FF-04 Timeout Fab.A. 10.0s Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.1～600.0s 

FF-05 Cevap gecikmesi Fab.A. 5ms Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0～1000ms 

FF-06 Timeout aksiyonu Fab.A. 0 Mod. × 

Ayar 

aralığı 

0: Tepki yok 

1: Alarm 
2: Alarm ve serbest duruş 

3: Alarm ve F0-00’a göre çalış 

4: Alarm ve üst frekans limitinde çalış 

5: Alarm ve alt frekans limitinde çalış 

FF-07 USS mesajı PZD word sayısı Fab.A. 2 Mod. × 

Ayar 

aralığı 
0～4 

FF-08 Haberleşme Referans çarpanı Fab.A. 1.000 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
0.001～30.000. Frekans Referansı=FF-08×Haberleşme Referans frekansı 

 SB70 serisi sürücülerde kullanılan RS485 Modbus protokolü üç katmandan oluşur: fiziksel katman, 

haberleşme katmanı ve uygulama katmanı. Fiziksel ve haberleşme katmanları RS485-tabanlı Modbus 

protokolünden alınmıştır. Uygulama katmanı çalıştırma, durdurma, parametre okuma/ yazma gibi 

işlevleri içerir. 

 Modbus, master-slave tipi protokoldür. Bu tip haberleşme iki çeşittir: 1. Master sorgular gönderir ve 

slave cevap verir; 2. Master tüm istasyonlara komut gönderir (broadcast) ancak slave istasyonlar cevap 

vermez. Herhangibir zamanda, hat üzerinde sadece bir aktif (veri gönderen) cihaz olabilir. Master sorgu 

yapmadan slave istasyonlar herhangibir veri göndermez. Haberleşmede hata oluşursa Master komutu 
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tekrar edebilir. Belirlenen süre sonunda Slave istasyondan yanıt gelmezse, Master bu istasyon ile 

haberleşmenin kesildiğine karar verir. Eğer Slave istasyon kendisine gelen mesajı işleyemiyorsa (yanlış 

adres, geçersiz komut gibi) master’a bunu bildiren bir cevap gönderir. Slave istasyonların kendi arasında 

haberleşmesi mümkün değildir. 

 Haberleşme ile parametre değişikliği yapıldığında sadece RAM’deki değerler değiştirilir. EEPROM’daki 

değerler değiştirilmek isteniyorsa , haberleşme ile “EEP Yazma Komutu” (Modbus adresi:3209H) 

değişkeni 1 yapılmalıdır. 

 Sürücü parametreleri adresleme modu: Modbus adreslerinin yüksek anlamlı 8 biti parametre grup 

numarasını, düşük anlamlı 8 biti ise parametre numarasını belirler. Adresler 16’lık sayı sistemine göredir. 

Örneğin, Parametre F4-17’nin adresi 0411H dir. Haberleşme değişkenleri için (kontrol kelimesi ve 

durum kelimesi), parametre grup numarası 50(32H) dir. Parametre grup numaraları ve karşılık gelen 

menüler aşağıdaki tabloda verilmiştir:   

Menu 

Kodu 

Parametre 

Grup 

Numarası 

Menu 

Kodu 

Parametre 

Grup 

Numarası 

Menu 

Kodu 

Parametre 

Grup 

Numarası 

Menu 

Kodu 

Parametre 

Grup 

Numarası 

F0 0（00H） F5 5（05H） FA 10（0AH） FF 15（0FH） 

F1 1（01H） F6 6（06H） Fb 11（0BH） Fn 16（10H） 

F2 2（02H） F7 7（07H） FC 12（0CH） FP 17（11H） 

F3 3（03H） F8 8（08H） Fd 13（0DH） FU 18（12H） 

F4 4（04H） F9 9（09H） FE 14（0EH） － － 

Haberleşme data tipleri: Haberleşmede kullanılan data tipi 16-bit tamsayılardır (integer). Set edilebilecek min 

değer virgülden sonraki hane sayısı ile belirlenir. Örneğin, F0-00 “Dijital Frekans Referansı” nın min değeri 

0.01 Hz’dir; bu nedenle, haberleşme ile 50.00 Hz referans göndermek için 5000 sayısı iletilir. 

Haberleşmeye Özel Komut ve Değişkenler Tablosu 

Adı 
Modbus 

Adresi 
Modifikasyon Açıklama 

Ana Kontrol 

Kelimesi 
3200H ○ 

Bit 0: ON/OFF1 (Yükselen kenar sürücüyü çalıştırır; 0 

gönderilirse sürücü durur) 

Bit 1: OFF2 (0 gönderilirse sürücü serbest duruş yapar) 

Bit 2: OFF3 (0 gönderilirse acil stop yapılır) 
Bit 3: Sürücü kilidi (0 gönderilirse, sürücü 

çalıştırılamaz) 

Bit 4: Rampa müsadesi (0 gönderilirse 

hızlanma/yavaşlama işlemi durur) 

Bit 5: Kullanılmıyor 

Bit 6: Kullanılmıyor 

Bit 7: Hata reset (Yükselen kenarda hata resetlenir) 
Bit 8: Saat yönünde jog 

Bit 9: Saatin tersi yönünde jog 

Bit 10: Kullanılmıyor 

Bit 11: Referans tersleme（1 gönderilirse, frekans 

referansı terslenir;0 gönderilirse, tersleme yapılmaz) 

Bit 12: PC Dijital Değer 1 

Bit 13: YUKARI 

Bit 14: AŞAĞI 

Bit 15: PC Dijital Değer 2 
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Haberleşme 

Frekans 

Referansı 

3201H ○ 

Negatif olmayan bir sayı (birim: 0.01Hz) X  FF-08 

referans frekansı olarak kullanılır 

PC analog 1 3202H ○ Değer Aralığı: －%100.00~%100.00 

PC analog 2 3203H ○ Değer Aralığı: －%100.00~%100.00 

Yardımcı Kontrol 

Kelimesi 1 
3204H ○ 

Bit 0～Bit 15 Dijital Giriş 1—16’ya karşılık gelir 

Yardımcı Kontrol 

Kelimesi 2  
3205H ○ 

Bit 0～Bit 15 Dijital Giriş 17～32’ye karşılık gelir 

Yardımcı Kontrol 
Kelimesi 3 

3206H ○ Bit 0～Bit 15 Dijital Giriş 33～48’e karşılık gelir 

Yardımcı Kontrol 

Kelimesi 4 
3207H ○ 

Bit 0～Bit 5 Dijital Giriş 49～54’e karşılık gelir; diğer 

bitler daha sonraki kullanım için ayrılmıştır 

Yardımcı Kontrol 

Kelimesi 5 
3208H ○ 

daha sonraki kullanım için ayrılmıştır 

EEPROM Yazma 3209H ○ 
Bu adrese 1 değeri yazıldığında, sürücü RAM 

belleğindeki parametreler EEPROM’a yazılır 

NOT: Dijital giriş 37, 38 ve 39 fonksiyonları kontrol yeri dijital terminal iken geçerlidir. Haberleşme ile 

değiştirilemez. 

 Haberleşme durum değişkenleri 

Adı 
Modbus 

Adresi 
Modifikasyon Açıklama 

Ana Durum 

Kelimesi 
3210H △ 

Bit 0: Hazır 

Bit 1: Çalışmaya hazır 

Bit 2: Çalışıyor 

Bit 3: Hata 

Bit 4: OFF2 aktif (0 ise aktif, veya serbest duruş komutu 

aktif) 
Bit 5: OFF3 aktif(0 ise aktif, acil stop) 

Bit 6:Şarj kontaktörü açıldı 

Bit 7: Alarm 

Bit 8: Ayrılmış 

Bit 9: Ayrılmış 

Bit 10: Hedef frekansa ulaşıldı 

Bit 11: Ayrılmış 

Bit 12: Ayrılmış 
Bit 13: Ayrılmış 

Bit 14: Saat yönünde dönüyor 

Bit 15: Ayrılmış 

Çıkış Frekansı 3211H △ Negatif değer olmaz (birim: 0.01Hz) 

Ayrılmış 3212H △ － 

Ayrılmış 3213H △ － 

Frekans 

Referansı 
3214H △ Negatif değer olmaz (birim: 0.01Hz) 

Çıkış Akımı 3215H △ Birim: 0.1A 

Çıkış Torku 3216H △ Birim: Nominal torkun %0.1’i  

Çıkış Gerilimi 3217H △ Birim: 0.1V 

DC Bara 
Gerilimi 

3218H △ Birim: 0.1V 

Hata Kodu 3219H △ Hata açıklama tablosuna bakınız 

Alarm Kelimesi 

1 
321AH △ Alarm açıklama tablosuna bakınız 
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Alarm Kelimesi 

2 
321BH △ Alarm açıklama tablosuna bakınız 

Yardımcı Durum 

Kelimesi 1 
321CH △ Bit 0～Bit 15 : Dijital Çıkış 0～15 

Yardımcı Durum 
Kelimesi 2 

321DH △ Bit 0～Bit 15 : Dijital Çıkış 16～31 

Yardımcı Durum 

Kelimesi 3 
321EH △ Bit 0～Bit 15 : Dijital Çıkış 32～47 

Yardımcı Durum 

Kelimesi 4 
321FH △ Bit 0～Bit 12 : Dijital Çıkış 48～59 

Yardımcı Durum 

Kelimesi 5 
3220H △ Ayrılmış 

 SB70 serisi sürücüler Modbus protokolünün RTU (Remote Terminal Unit) modunu destekler. 

Desteklenen fonksiyonlar; Fonksiyon 3 (birden fazla parametre okuma; maks. 50 word), Foksiyon 16 

(birden fazla parametre yazma; maks. 10 word), Fonksiyon 22 (yazma maskeleme) ve Fonksiyon 8 

(çevrim testi). Fonksiyon 16 ve 12 tümüne yayın (broadcast) destekler. RTU data paketleri en az 3.5 

karakter uzunluğunda zaman boşlukları ile başlar ve biter (bu aralık 19200bit/s ve 38400bit/s için 2ms 

dir). Tipik bir RTU paketi aşağıdaki formattadır: 

Slave Adresi (1 bayt) Modbus Fonksiyon Numarası (1 bayt) Data (n bayt) CRC16 (2 bayt) 

 Fonksiyon 3: Çoklu okuma. Bir kerede okunabilecek maks word adedi 50 dir 

Örnek: Slave 1’e ait Ana Durum Kelimesi, Çıkış frekansı, ve aritmetik çıkış 1 bilgilerinin okunması: 

Örnek: Slave 1’e ait Ana durum kelimesi, çıkış frekansı ve Aritmetik ünite 1 çıkışının okunması(3210H 

ile başlayan 3 word okunması).  

Master sorgusu: Slave cevabı: 

  

Slave Adresi 01H 

Modbus Fonksiyon Numarası 03H 

Cevap bayt sayısı 06H 

Slave Adresi 01H 
  3210H(Y.Anlamlı Bayt) 

 

44H 

Modbus Fonksiyon Numarası 03H 3210H(D.Anlamlı Bayt) 37H 

Başlangıç Adresi (Y.Anlamlı 
Bayt) 

32H 
3211H(Y.Anlamlı Bayt) 13H 

Başlangıç Adresi (D.Anlamlı 

Bayt) 
10H 

3211H(D.Anlamlı Bayt) 88H 

Okunacak word sayısı 

(Y.Anlamlı Bayt) 
00H 

3212H(Y.Anlamlı Bayt) 00H 

Okunacak word sayısı 

(D.Anlamlı Bayt) 
03H 

3212H(D.Anlamlı Bayt) 00H 

CRC (D.Anlamlı Bayt) 0AH CRC (D.Anlamlı Bayt) 5FH 

CRC (Y.Anlamlı Bayt) B6H CRC (Y.Anlamlı Bayt) 5BH 
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 Fonksiyon 16: Çoklu parametre yazma. 

Örnek: Slave #1 saat yönünde 50.00Hz’de çalıştırmak için 3200H adresinden başlayarak iki word’lük 

alana 003FH ve 1388H yazılır: 

Master sorgusu:    Slave cevabı:  

Slave Adresi 01H  

Modbus Fonksiyon Numarası 10H 

Başlangıç Adresi (Y.Anlamlı Bayt) 32H 

Başlangıç Adresi (D.Anlamlı Bayt) 00H 

Yazılacak word sayısı (Y.Anlamlı 

Bayt) 
00H 

Yazılacak word sayısı (D.Anlamlı 

Bayt) 
02H Slave Adresi 01H 

Yazılacak bayt sayısı 
04H 

Modbus Fonksiyon 

Numarası 
10H 

1.Sayı(Y.Anlamlı Bayt) 
00H 

Başlangıç Adresi 

(Y.Anlamlı Bayt) 
32H 

1.Sayı(D.Anlamlı Bayt) 
3FH 

Başlangıç Adresi 

(D.Anlamlı Bayt) 
00H 

2.Sayı(Y.Anlamlı Bayt) 
13H 

Yazılacak word sayısı 

(Y.Anlamlı Bayt) 
00H 

2.Sayı(D.Anlamlı Bayt) 
88H 

Yazılacak word sayısı 

(D.Anlamlı Bayt) 
02H 

CRC (D.Anlamlı Bayt) 83H CRC (D.Anlamlı Bayt) 4FH 

CRC (Y.Anlamlı Bayt) 94H CRC (Y.Anlamlı Bayt) 70H 

 

Örnek: Slave #1’i durdurup saat yönünde 50.00Hz referans vermek için 3200H adresinden başlayarak iki 

wordlük alana 003EH ve 1388H yazılır:  

Master sorgusu:    Slave cevabı:  

Slave Adresi 01H  

Modbus Fonksiyon Numarası 10H 

Başlangıç Adresi (Y.Anlamlı Bayt) 32H 

Başlangıç Adresi (D.Anlamlı Bayt) 00H 

Yazılacak word sayısı (Y.Anlamlı 

Bayt) 

00H 

Yazılacak word sayısı (D.Anlamlı 

Bayt) 

02H 
Slave Adresi 01H 

Yazılacak bayt sayısı 04H Modbus Fonksiyon Numarası 10H 

1.Sayı(Y.Anlamlı Bayt) 00H Başlangıç Adresi (Y.Anlamlı Bayt) 32H 

1.Sayı(D.Anlamlı Bayt) 3EH Başlangıç Adresi (D.Anlamlı Bayt) 00H 

2.Sayı(Y.Anlamlı Bayt) 13H Yazılacak word sayısı (Y.Anlamlı 

Bayt) 
00H 

2.Sayı(D.Anlamlı Bayt) 88H Yazılacak word sayısı (D.Anlamlı 

Bayt) 
02H 

CRC (D.Anlamlı Bayt) D2H CRC (D.Anlamlı Bayt) 4FH 

CRC (Y.Anlamlı Bayt) 54H CRC (Y.Anlamlı Bayt) 70H 

 

 Fonksiyon 22: maskeli yazma 

Kontrol kelimesi üzerinde çalışırken “okuma—düzeltme—yazma” işlemleri çok zaman alabilir. Yazma 

maskeleme fonksiyonu kullanıcıya, kontrol kelimesinin bir ya da birden fazla bitini değiştirme imkanı 
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tanır. Bu fonksiyon sadece kontrol kelimeleri için kullanılabilir. Fonksiyonun açıklaması aşağıda 

verilmiştir: 

Çıkış= (operand & AndMask) | (OrMask & (~ AndMask)), yani, 

OrMask tamamen sıfır ise, çıkış (operand ve AndMask) olacaktır. Bir veya birden fazla biti resetlemek 

için kullanılabilir; 

OrMask tamamen bir ise, AndMask’e karşılık gelen operand biti 1 olarak set edilecektir. Bir veya birden 

fazla biti set etmek için kullanılabilir; 

AndMask tamamen sıfır ise, çıkış OrMask olacaktır; 

AndMask tamamen bir ise, çıkış değişmez; 

Örnek: Slave 1’e ait 3205H adresinin 7.biti (Dijital giriş 24; PID pasif) nin set ve resetlenmesi. Bu 

durumda slave, master’a ait sorguyu aynen geri gönderir: 

Set bit 7  Reset bit 7 

Slave Adresi 01H  Slave Adresi 01H 

Modbus Fonksiyon Numarası 16H Modbus Fonksiyon Numarası 16H 

Operand Adresi (Y.Anlamlı Bayt) 32H Operand Adresi(Y.Anlamlı Bayt) 32H 

Operand Adresi (D.Anlamlı Bayt) 05H Operand Adresi (D.Anlamlı Bayt) 05H 

AndMask (Y.Anlamlı Bayt) FFH AndMask (Y.Anlamlı Bayt) FFH 

AndMask (D.Anlamlı Bayt) 7FH AndMask (D.Anlamlı Bayt) 7FH 

OrMask (Y.Anlamlı Bayt) FFH OrMask (Y.Anlamlı Bayt) 00H 

OrMask (D.Anlamlı Bayt) FFH OrMask (D.Anlamlı Bayt) 00H 

CRC (D.Anlamlı Bayt) 3EH CRC (D.Anlamlı Bayt) 3FH 

CRC (Y.Anlamlı Bayt) 68H CRC (Y.Anlamlı Bayt) D8H 

 Fonksiyon 8: Çevrim Testi; Test Fonksiyon numarası: 0000H. Paket orijinal hali ile geri dönmelidir. 

Aşağıdaki tabloya bakınız. 

 Hata Cevabı: Slave master’a ait talebi yerine getiremezse hata cevabı gönderir. Aşağıdaki örneğe 

bakınız: 

Çevrim testi örneği:  Hata cevabı örneği: 

   Slave Adresi 1 byte 

  Modbus 
Fonksiyon 

Numarası 

1 bayt (Modbus Fonksiyon numarası 
+80H) 

Slave Adresi 01H Hata Kodu 1 bayt: 

1:Fonksiyon uygulanamaz 

2:Geçersiz data adresi 

3:Data değeri sınırlar dışında 

4:Operasyon durdu (sadece okunabilir 

parametrelere yazmaya 

çalışıldığında veya çalışma 
esnasında değiştirilemeyecek 

parametrelere yazılmaya 

çalışıldığında) 

Modbus Fonksiyon 

Numarası 
08H 

Test fonksiyon numarası 

(Y.Anlamlı Bayt) 
00H 

Test fonksiyon numarası 

(D.Anlamlı Bayt) 
00H 

Test verisi (Y.Anlamlı 

Bayt) 
37H 

Test verisi (D.Anlamlı 

Bayt) 

DAH 

CRC (D.Anlamlı Bayt) 77H 
CRC (D.Anlamlı 

Bayt) 
－ 

CRC (Y.Anlamlı Bayt) A0H 
CRC (Y.Anlamlı 

Bayt) 
－ 
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 USS Protokolü 

SB70 serisi sürücüler USS protokolünü destekler. USS protokolünü destekleyen üst seviye PC veya PLC 

yazılımları ile sürücüler kontrol edilebilir. Daha ayrıntılı bilgi için tedarikçinize başvurunuz. 
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6.17  FP: Hata Geçmişi 

FP-00 Son Hata Tipi Min. birim 1 Mod. △ 

Açıklama Aşağıdaki hata tablosuna bakınız 

FP-01 Son Hatadan Önce Toplam Çalışma Süresi Min. birim 1Saat Mod. △ 
FP-02 Çıkış Frekansı Min. birim 0.01Hz Mod. △ 
FP-03 Referans Frekansı Min. birim 0.01Hz Mod. △ 
FP-04 Çıkış akımı Min. birim 0.1A Mod. △ 
FP-05 Çıkış Gerilimi Min. birim 0.1V Mod. △ 

FP-06 Çıkış Gücü Min. birim 0.1kW Mod. △ 
FP-07 DC Bara Gerilimi Min. birim 0.1V Mod. △ 
FP-08 Ünite Sıcaklığı Min. birim 0.1

o
C Mod. △ 

FP-09 Son hatada Terminal giriş durumu 1 Min. birim 1 Mod. △ 

Açıklama X0000: X5  0X000: X4 00X00: X3  000X0: X2  0000X: X1（0: Pasif    1: Aktif） 

FP-10 Son hatada Terminal giriş durumu 2 Min. birim 1 Mod. △ 

Açıklama X00: REV  0X0:FWD  00X:X6（0: Pasif    1: Aktif） 

FP-11 Hata 2 Min. birim 1 Mod. △ 
FP-12 2. Hatadan Önce Toplam Çalışma Süresi Min. birim 1 Saat Mod. △ 
FP-13 Hata 3 Min. birim 1 Mod. △ 
FP-14 3. Hatadan Önce Toplam Çalışma Süresi Min. birim 1 Saat Mod. △ 
FP-15 Hata 4 Min. birim 1 Mod. △ 
FP-16 4. Hatadan Önce Toplam Çalışma Süresi Min. birim 1 Saat Mod. △ 
FP-17 Hata 5 Min. birim 1 Mod. △ 
FP-18 5. Hatadan Önce Toplam Çalışma Süresi Min. birim 1 Saat Mod. △ 
FP-19 Hata Sırasında Çalışma Süresi Min. birim 0.1Saat Mod. △ 
FP-20 Hata Kayıtlarını Sil Min. birim 1 Mod. ○ 

Ayar 

aralığı 
11: FP-00~FP-20’yi sil. 

 Sürücü hata tablosu aşağıda verilmiştir. 

0: Hata yok 

1. ocb: Kalkışta anlık aşırı akım 

2. ocA: Hızlanmada aşırı akım 

3. ocd: Yavaşlamada aşırı akım 

4. ocn:Sabit hızda aşırı akım 

5. ouA: Hızlanmada aşırı gerilim 

6. oud: Yavaşlamada aşırı gerilim 

7. oun: Sabit hızda aşırı gerilim 

8. ouE:Beklemede aşırı gerilim 

9. dcL: Düşük gerilim 

 

10. PLI: Giriş faz kaybı 

11. PLo: Çıkış faz kaybı 

12. FoP: Güç cihazı koruma 

13. oHI: Sürücü aşırı sıcaklık 

14. oLI: Sürücü aşırı yük 

15. oLL: Motor aşırı yük 

16. EEF: Harici hata 

17. oLP: Motor anormal yük 

18. ULd: Sürücü düşük yük 

19. Co1: Karşılaştırıcı 1 çıkış koruma sinyali 

20. Co2: Karşılaştırıcı 2 çıkış koruma sinyali 

 

21. EEP: Parametre kaydetme hatası 

22. CFE: Haberleşme hatası 

23. ccF: Akım ölçüm hatası 

24. ArF: Oto. Motor tanıma hatası 

25. Aco: Analog giriş kopuk 

26. PGo: Enkoder kablosu kopuk 

27. rHo:Termistör açık 

28. Abb: Anormal duruş 

29. Io1: Rezerve 

30. Io2: Rezerve 

31. PnL: Tuştakımı söküldü  
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6.18  FU: Data İzleme 

FU-00 Çıkış frekansı Min. birim 0.01Hz Mod. △ 

Açıklama  

FU-01 Referans frekansı Min. birim 0.01Hz Mod. △ 
Açıklama Ünite indikatörü yanıp söner 

FU-02 Çıkış akımı Min. birim 0.1A Mod. △ 

FU-03 Yük akımı yüzdesi Min. birim %0.1 Mod. △ 
Açıklama Sürücü nominal akımı=%100 

FU-04 Çıkış gerilimi Min. birim 0.1V Mod. △ 

FU-05 Motor Hızı Min. birim d/dk Mod. △ 

Açıklama FU-05 = 120×çıkış frekansı÷kutup sayısı×FC-13 

FU-06 Referans Hız Min. birim d/dk Mod. △ 
Açıklama FU-06 = 120×Referans frekans÷kutup sayısı×FC-13. Unite indikatörü yanıp söner 

FU-07 DC bara gerilimi Min. birim 0.1V Mod. △ 

FU-08 Çıkış gücü Min. birim 0.1kW Mod. △ 

FU-09 Çıkış torku Min. birim %0.1 Mod. △ 

FU-10 Referans tork Min. birim %0.1 Mod. △ 

Açıklama Unite indikatörü yanıp söner 

FU-11 Çıkış hat hızı Min. birim 1m/s Mod. △ 
Açıklama FU-11=Çıkış frekansı×FC-14 

FU-12 Referans hat hızı Min. birim 1m/s Mod. △ 
Açıklama FU-12=Referans frekansı×FC-14. Ünite indikatörü yanıp söner 

FU-13 PID gerçek değer Min. birim %0.1 Mod. △ 
Açıklama FU-13=PID geribesleme kanalı×F7-03 

FU-14 PID referansı Min. birim %0.1 Mod. △ 
Açıklama FU-14=PID Referans kanalı×F7-03. Unite indikatörü yanıp söner. 

FU-15 Sayıcı güncel değeri Min. birim 1 Mod. △ 

FU-16 Metre sayıcı güncel uzunluk Min. birim 1m Mod. △ 

FU-17 AI1 Min. birim %0.1 Mod. △ 

FU-18 AI2 Min. birim %0.1 Mod. △ 

FU-19 PFI Min. birim %0.1 Mod. △ 

FU-20 YUKARI/AŞAĞI değeri Min. birim %0.1 Mod. △ 

Açıklama Ünite indikatörü yanıp söner 

FU-21 PLC modu ve adımı Min. birim 1 Mod. △ 
Açıklama Örnek: 2.03- 2.modun 3.adımı anlamına gelir 

FU-22 PLC çevrim sayısı Min. birim 1 Mod. △ 

FU-23 PLC mevcut adımın kalan süresi  Min. birim 0.1s/dakika Mod. △ 

FU-24 Aritmetik ünite 1 çıkış Min. birim %0.1 Mod. △ 
FU-25 Aritmetik ünite 2 çıkış Min. birim %0.1 Mod. △ 

FU-26 Aritmetik ünite 3 çıkış Min. birim %0.1 Mod. △ 
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FU-27 Aritmetik ünite 4 çıkış Min. birim %0.1 Mod. △ 
FU-28 Aritmetik ünite 5 çıkış Min. birim %0.1 Mod. △ 
FU-29 Aritmetik ünite 6 çıkış Min. birim %0.1 Mod. △ 

FU-30 DG filtre 1 çıkış Min. birim %0.1 Mod. △ 

FU-31 DG filtre 2 çıkış Min. birim %0.1 Mod. △ 

FU-32 Analog çoklu anahtar çıkış Min. birim %0.1 Chage △ 

FU-33 PID çıkış Min. birim %0.1 Mod. △ 

FU-34 Sayıcı hata değeri Min. birim %0.01 Mod. △ 
Açıklama FU-34= (FU-15—F9-13)÷F9-14×%100 

FU-35 Enkoder frekansı Min. birim 0.1Hz Mod. △ 
Açıklama İşaretli numerik bir değerdir. Dönüş yönünüde gösterir 

FU-36 Soğutucu sıcaklığı Min. birim 0.1
o
C Mod. △ 

FU-37 Çıkış güç faktörü Min. birim 0.01 Mod. △ 

FU-38 kWh sayacı Min. birim 0.1kWh Mod. △ 

Açıklama 
0.0～6553.5 kWh.  ve  düğmelerine aynı anda basılırsa timer ile birlikte sayac değeri 

silinir. 

FU-39 kWh timer Min. birim 0.01h Mod. △ 

Ayar aralığı 
0.00～655.35saat.  ve  düğmelerine aynı anda basılırsa timer ile birlikte sayac değeri 

silinir. 

FU-40 Dijital giriş terminal durumu 1 Min. birim 1 Mod. △ 

Açıklama 

X0000: X5    0X000: X4     

00X00: X3    000X0: X2    0000X:X1  

(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-41 Dijital giriş terminal durumu 2 Min. birim 1 Mod. △ 

Açıklama 
X00: REV    0X0: FWD     00X:X6 

(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-42 Dijital çıkış terminal durumu Min. birim 1 Mod. △ 

Açıklama 
X000: T2    0X00: T1   00X0: Y2    000X: Y1 

(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-43 Genişleme dijital giriş terminal durumu Min. birim 1 Mod. △ 

Açıklama 
X0000: X11   0X000: X10   00X00: X9    000X0: X8    0000X:X7 

(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-44 Genişleme dijital çıkış terminal durumu Min. birim 1 Mod. △ 

Açıklama 

X0000: Y7   0X000: Y6    

00X00: Y5   000X0: Y4    0000X: Y3 

(0: Açık    1: Kapalı) 

FU-45 Haberleşme hata adedi Min. birim 1 Mod. △ 

Açıklama 0～60000 

FU-46 
Hızlanma/Yavaşlamadan sonra referans 

frekansı  
Min. birim 0.01Hz Mod. 

△ 

Açıklama Hızlanma yavaşlamadan sonra oluşturulan çıkış 

FU-47 Çıkış frekansı Min. birim 0.01Hz Mod. △ 
Açıklama Sürücü çıkış frekansı (fabrika tarafından kullanılır).  

FU-52 Haberleşme sorgu çevrimi Min. birim 0.001s Mod. △ 
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FU-55 Çekilen Maks. akım  Min. birim 0.1A Mod. △ 

Açıklama  ve  düğmelerine beraber basılarak silinir 

Others Rezerve Min. birim － Mod. － 
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7  Hata Ayıklama 

7.1  Hatalar ve Çözümler 

Hata Görüntüsü 

(Hata Kodu) 
Hata Tipi Muhtemel Neden Çözüm 

 
Er.ocb（1） 

İlk startta aşırı akım 

Motor sargılarında veya 

kablolarında faz-faz veya faz 
toprak kısa devresi var 

Motoru ve kabloları kontrol edin 

Sürücü arızalı Servisi arayın 

Çıkış gerilimi yüksek  Tork arttırma seçeneklerine bkz. 

 
Er.ocA（2） 

Hızlanmada aşırı 
akım 

 

Hızlanma süresi çok kısa Süreyi uzatın 

V/F eğrisi uygun değil V/F eğrisini yada tork arttırma par. 

ayarlayın  

Dönmekte olan motora start 

verildi 

Dönen motoru yakalama özelliğini 

kullanın 

Motor durmadan start vermeyin 

Şebeke gerilimi düşük Şebekeyi kontrol edin 

Sürücü gücü yetersiz Daha büyük sürücü kullanın 

Vektör kontrol modunda motor 
tanıma yapılmadı 

Motor tanıma işlemini yapın 

 
Er.ocd（3） 

 

Yavaşlamada aşırı 

akım 

Yavaşlama süresi çok kısa Süreyi uzatın 

Yükün ataleti çok yüksek Frenleme ünitesi kullanın 

Sürücü gücü yetersiz Daha büyük sürücü kullanın 

Vektör kontrol modunda motor 

tanıma yapılmadı 

Motor tanıma işlemini yapın 

 
Er.ocn（4） 

Sabit hızda aşırı 

akım 

Yükte dalgalanma var Yük dalgalanmasını azaltın 

Anormal yük Yükü kontrol edin 

Şebeke gerilimi düşük Şebekeyi kontrol edin 

Sürücü gücü yetersiz Daha büyük sürücü kullanın 

Vektör kontrol modunda motor 

tanıma yapılmadı 

Motor tanıma işlemini yapın 

 
Er.ouA（5） 

Hızlanmada aşırı 

gerilim 

Giriş gerilimi anormal Şebekeyi kontrol edin 

Dönmekte olan motora start 
verildi 

Dönen motoru yakalama özelliğini 
kullanın.Motor durmadan start 

vermeyin 

 
Er.oud（6） 

Yavaşlamada aşırı 

gerilim 

Yavaşlama süresi çok kısa Süreyi uzatın 

Yükün ataleti çok yüksek Frenleme ünitesi kullanın 

Giriş gerilimi anormal Şebekeyi kontrol edin 

Hızlanma süresi çok kısa Süreyi uzatın 

Yükün ataleti çok yüksek Frenleme ünitesi kullanın 

Uygun olmayan ASR ayarları  Tekrar ayarlayın 

 
Er.oun（7） 

Sabit hızda aşırı 

gerilim 

Giriş gerilimi anormal Şebekeyi kontrol edin 

Hız/Yvş süresi çok kısa Süreleri uzatın 

Giriş gerilimi dalgalanıyor Giriş reaktörü kullanın 
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Yükün ataleti çok yüksek Frenleme ünitesi kullanın 

 
Er.ouE（8） 

Dururken aşırı 

gerilim 

DC bara voltaj ölçümü hatalı Servisi arayın 

Anormal giriş gerilimi veya 

enerji dalgalanması 

Şebekeyi ve kablolamayı kontrol 

edin 

 
Er.dcL（9） 

Çalışmada düşük 

gerilim 

Giriş gerilimi anormal veya 

enerji kesintisi 

Şebekeyi ve kablolamayı kontrol 

edin 

Ani ve yüksek darbeli yük Yükü kontrol edin 

Şarj kontaktörü arızalı Kontrol edin ve değiştirin 

Giriş faz kaybı Şebekeyi ve kablolamayı kontrol 

edin 

 
Er.PLI（10） 

Giriş faz hatası 

Giriş fazı bağlı değil Bağlantıyı düzeltin 

Giriş faz dengesizliği var Giriş gerilimini kontrol edin 

Çıkışta ciddi salınım var 
Salınımı engelleyecek şekilde par. 

ayarı yapın 

 
Er.PLo（11） 

Çıkış faz hatası Çıkış fazı bağlı değil 
Çıkış kablolamasını ve motoru 

kontrol edin 

 
Er.FoP（12） 

IGBT Koruma 

Çıkışta faz-faz veya faz toprak 

kısa devresi var 

Çıkış kablolamasını ve motoru 

kontrol edin 

Kontrol kartı bağlantısı gevşek Kontrol edin 

Motor kablosu çok uzun Çıkış reaktörü veya filtre kullanın 

Dahili fren kıyıcı devresinde aşırı 
akım 

Frenleme direncini ve kablolarını 
kontrol edin 

Sürücü arızalı Servisi arayın 

 
Er.oHI（13） 

Aşırı sıcaklık 

Ortam sıcaklığı çok yüksek Ortamı soğutun 

Hasarlı fan veya tıkalı 

havalandırma kanalı 

Hava kanalını temizleyin veya fanı 

değiştirin 

Aşırı yük Yükü kontrol edin veya daha büyük 
sürücü kullanın 

 
Er.oLI（14） 

Aşırı Yük 

Aşırı yük Yükü kontrol edin veya daha büyük 

sürücü kullanın 

Sürücü aşırı sıcak Fan,havalandırma kanalı ve ortam 

sıcaklığını kontrol edin 

Hızlanma süresi çok kısa Süreyi uzatın 

DC frenleme akımı çok yüksek Düşürün 

Uygun olmayan V/F eğrisi V/F eğrisini yada tork arttırma par. 

ayarlayın 

Dönmekte olan motora start 

verildi 

Dönen motoru yakalama özelliğini 

kullanın 

Motor durmadan start vermeyin 

Şebeke gerilimi düşük Şebekeyi kontrol edin 

 
Er.oLL（15） 

Motor aşırı yük 

Uygun olmayan V/F eğrisi V/F eğrisini yada tork arttırma par. 

Ayarlayın 

Standart bir motor ağır yük 

altında, düşük hızda uzun süredir 

çalışıyor 

Cebri soğutma kullanın veya 

motoru değiştirin(sürücüye uygun 

motor kullanın) 
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Motor etiket değerleri yanlış veya 

aşırı yük koruma seçenekleri 

düzgün ayarlanmamış 

F3-02, Fb-00 ve Fb-01’i tekrar 

ayarlayın 

Motor bayılıyor Yükü kontrol edin 

 
Er.EEF（16） 

Harici Hata Harici hata terminali kapalı Hatayı kaldırın 

 
Er.oLP（17） 

Motor anormal 

yük 

Motor akımı belirlenen süreden 

daha fazla aşırı yük koruma 

seviyesinin üzerinde çalıştı 

Yükü kontrol edin 

Ayarlarınızı (Aşırı yük koruma) 

kontrol edin 

 
Er.ULd（18） 

Sürücü düşük yük 
Motor akımı belirlenen süreden 
daha fazla düşük yük koruma 

seviyesinin altında çalıştı 

Yükü kontrol edin 
Ayarlarınızı (Düşük yük koruma) 

kontrol edin 

 
Er.Co1（19） 

Karşılaştırıcı 1 

çıkış koruma 
sinyali 

Karşılaştırıcı 1 üretir Karşılaştırıcı 1 çıkış tanımalamasını 

kontrol edin 

 
Er.Co2（20） 

Karşılaştırıcı 2 çıkış 
koruma sinyali 

Karşılaştırıcı 2 üretir Karşılaştırıcı 2 çıkış tanımalamasını 

kontrol edin 

 
Er.EEP（21） 

Parametre 

kaydetme hatası  
Parametre kaydedilemiyor 

Resetleyip tekrar deneyin.Problem 

devam ediyorsa servisi arayın 

 
Er.CFE（22） 

Haberleşme hatası 

Haberleşme Parametreleri yanlış 

ayarlanmış 

FF menüsünden ayarlarınızı kontrol 

edin 

Ortamda ciddi elektriksel gürültü 

var 

Haberleşme kablosunu ve 

topraklamaları kontrol edin 

PC arızalı PC ve kablolamayı kontrol edin 

 
Er.ccF（23） 

Akım algılama 

hatası 

Sürücü dahili kablolamasında 

gevşeklik 
Kontrol edin 

Akım trafosu hatası Servisi arayın 

 
Er.ArF（24） 

Motor tanıma 

hatası 

Motor plaka bilgileri yanlış 

girilmiş 

Düzeltin 

Motor veya fazlardan biri bağlı 

değil 

Kablolamayı kontrol edin 

Hareketli motor tanıma esnasında 
motor yüke bağlı 

Motoru mekanik yükten ayırın 

Osilasyon var F2-09’u ayarlayın 

 
Er.Aco（25） 

Analog Giriş Kopuk 
Kablo kopuk yada sensor arızalı 

Kabloları kontrol edin, gerekirse 

sensörü değiştirin 

Yanlış eşik değeri F6-06, F6-13’ü ayarlayın 

 
Er.PGo（26） 

Enkoder bağlantısı 

kopuk 

Kablolama hatası var Kabloları kontrol edin 

Enkoder kartı jumperları düzgün 

ayarlanmamış 

Jumper’I kontrol 

edin(Bkz.Bölüm9.6) 

Fd-05 çok kısa Gerektiği kadar arttırın 

Enkoder hatalı Değiştirin 

 
Er.rHo（27） 

PTC açık devre PTC açık devre Kablolarını kontrol edin 
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Er.Abb（28） 

Anormal duruş 

hatası 

Motor bayılması 1 dakika sürdü Parametre ayarlarınızı kontrol edin 

Kontrol yeri tuştakımı değilken 

 düğmesi ile sürücü 

durduruldu 

－ 

Enkoder ters bağlantısı nedeniyle 

aşırı hız oluştu 

Enkoder bağlantısını kontrol edin 

 
Er.Io1（29） 

Rezerve 
－ － 

 
Er.Io2（30） 

Rezerve 
－ － 

 
Er.PnL（31） 

Kontrol paneli 

söküldü 

Kontrol paneli söküldü veya 

arızalı 
－ 
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7.2  Alarmlar ve Çözümler 

Alarm 

Görüntüsü 
Alarm Adı Açıklama Çözüm 

Alarm 

Kelimesi Bit 

No 

 
AL.oLL 

Motor aşırı sıcaklık 
Motor termal modeline göre 

aşırı sıcaklık algılandı 

Yukarıdaki tabloya bakınız Word 1 

Bit 0 

 
AL.oLP 

Motor aşırı yük 

Motor akımı aşırı yük 

algılama sınırını algılama 

süresi kadar aştı 

Yukarıdaki tabloya bakınız 
Word 1 

Bit 1 

 
AL.ULd 

Sürücü düşük yük 

Sürücünün çıkış akımı düşük 

yük koruma seviyesinin 

altında belirlenen süre kadar 
çalıştı 

Yukarıdaki tabloya bakınız 

Word 1 

Bit 2 

 
AL.PnL 

Kontrol paneli 

söküldü 

Kontrol paneli söküldü veya 

bağlı değil (Alarm sinyali 
dijital terminalden verilir) 

Yukarıdaki tabloya bakınız 
Word 1 

Bit 4 

 
AL.Aco 

Analog Giriş Kopuk 
Analog giriş sinyali eşik 

değerinin altında 

Yukarıdaki tabloya bakınız Word 1 

Bit 5 

 
AL.PLI 

Giriş Faz Alarmı 
Giriş fazı kayıp veya giriş faz 

dengesizliği mevcut 

Yukarıdaki tabloya bakınız Word 1 

Bit 6 

 
AL.PLo 

Çıkış Faz Alarmı Çıkış fazı kayıp 
Yukarıdaki tabloya bakınız Word 1 

Bit 7 

 
AL.CFE 

Haberleşme Alarmı 
Haberleşme zaman aşımı 

süresi doldu 

Yukarıdaki tabloya bakınız Word 1 

Bit 8 

 
AL.EEP 

Parametre Kayıt 

Alarmı 
Parametre yazma hatası 

Yukarıdaki tabloya bakınız 

Silmek için ’e basın 
Word 1 

Bit 9 

 
AL.dcL 

Analog Giriş Kopuk 
Analog giriş sinyali eşik 
değerinin altında 

Enerji kesildiğinde 
görüntülenmesi normaldir 

Word 1 
Bit 11 

 
AL.Co1 

Karşılaştırıcı 1 çıkış 

koruma  

Karşılaştırıcı 1 üretir Karşılaştırıcı 1 çıkış 

tanımlamalarını control 

edin 

Word 1 

Bit 12 

 
AL.Co2 

Karşılaştırıcı 2 çıkış 

koruma  

Karşılaştırıcı 2 üretir Karşılaştırıcı 2 çıkış 

tanımlamalarını control 

edin 

Word 1 

Bit 13 

 
AL.PGo 

Enkoder bağlantısı 

kopuk 
Enkoder sinyali yok 

Yukarıdaki tabloya bakınız Word 1 

Bit 14 

 
AL.PcE 

Parametre limit dışı 
Uygun olmayan parametre 

ayarı 

Parametre ayarlarınızı 

düzeltin veya fabrika 

ayarlarına alın.Silmek için 

’e basın 

Word 2 

Bit 1 

 
AL.Pdd 

Kontrol panelindeki 
veri ile uyuşmuyor 

Kontrol panelindeki 

parametre değeri ile sürücü 
içerisindeki değer birbirinden 

farklı 

Silmek için ’e basın 
Word 2 

Bit 2 
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AL.UPF 

Parametre çekme 

hatası 

Parametre çekilirken bir hata 

oluştuğunda kontrol paneli bu 

alarmı verir 

1. Tuştakımı SB-PU70E 

tipimi?; 

2. Bağlantı kablosu çok 

uzunmu?; 

3. Elektriksel girişim 

çokmu?.  

Tekrar deneyin. 

Silmek için ’e basın 

Word 2 

Bit 3 

 
AL.PdE 

Kontrol Paneli Veri 

Hatası 

Kontrol paneli parametreleri 

sürücüye yüklerken hata 

oluştu 

Word 2 

Bit 4 
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7.3  Operasyon Hataları ve Çözümler 

Hata Açıklama Muhtemel Neden Çözüm 

Kontrol 

panelinin 

düğmeleri 

çalışmıyor 

Sadece belirli 

düğmelermi, 

yoksa hepsimi 

çalışmıyor 

Otomatik düğme kilidi aktif 

edilmiş olabilir 

E N T E R

确认 菜单
M E N U  düğmelerine 3 saniye 

boyunca basın. 

Panel bağlantısında sorun var Bağlantıyı kontrol edin 

Düğmeler arızalı Değiştirin 

Parametreler 

değiştirilemi

yor 

Bazı parametreler 

değiştirilemiyor  

F0-10: 1 veya 2 olabilir F0-10: 0 olarak ayarlayın 

Parametre sadece okunabilen bir 

parametre olabilir 
Değiştirilemez 

Sürücü çalışırken 

parametre 

değiştirilemiyor 

Parametrenin çalışırken 

değiştirlmesi mümkün değil  

Sürücüyü durdurup değiştirin 

Çalışan 

sürücü kendi 

kendine 

durdu 

Dur komutu 

verilmemesine 

rağmen sürücü 

durdu; run ışığı 

söndü 

Hata oluştu Hatayı çözüp sıfırlayın 

PLC çevrimi tamamlandı PLC parametre ayarlarını kontrol 

edin 

Kontrol yeri değiştirildi Kontrol yeri par. kontrol edin 

Fb-18＝3; anlık enerji kesintisi 

uzun sürdü 

Giriş gerilimini ve parametre 

ayarlarını kontrol edin 

Dur komutu 

verilmemesine 

rağmen sürücü 

durdu; run ışığı 

yanıyor 

Otomatik hata sıfırlama yapıldı Ayarları kontrol edin 

PLC bekleme modunda PLC parametre ayarlarını kontrol 

edin 

Run kesildi Ayarları kontrol edin 

Referans frekansı 0 Hz ve sürücü 
bu hızda çalışıyor 

Referans frekansınına bakın 

PID ; Gerçek değer＞Set 

PID ; Gerçek değer＜Set 
PID ayarlarına bakın 

Sürücü start 

almıyor 

Start komutu 

verilmesine 

rağmen sürücü 

çalışmıyor; run 

ışığı sönük 

Dijital giriş18 “Serbest duruş”  Kontrol edin 

Dijital giriş17 “Sürücü pasif”  Kontrol edin 

Üç kablolu mod 1 veya 2 de ve 2 
kablolu mod 3 de stop anahtarı 

açık 

Stop düğmesini ve kablosunu kontrol 
edin 

Kontrol yeri seçimi hatalı Kontrol yeri seçimini değiştirin 

Sürücüde hata oluştu Hata tablosunda çözümleyin 

Giriş terminal Lojik hatası F4-09 ve F4-10’u kontrol edin 
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8 Bakım ve Satış Sonrası Servis 

TEHLİKE 

1. Servis ve parça değiştirme işlemlerini sadece bu konuda uzman personel 

gerçekleştirebilir; 

2. Herhangi bir işlem yapmadan önce sürücünün enerjisinin kesildiğini ve DC bara 

geriliminin 36V’dan düşük olduğunu kontrol edin; aksi halde elektriğe çarpılma riski 

mevcuttur; 

8.1  Günlük Bakım 

Sürücüler ortam koşulları (toz, sıcaklık, titreşim vb.) nedeniyle zamanla arızalanabilir veya zarar görebilir. 

Bu nedenle, sürücü ve ortam koşullarının belirli aralıklarla kontrol edilmesi gerekir. Günlük bakımlarda 

aşağıdaki maddeleri kontrol ediniz: 

1. Çalışma ortamının uygun olduğunu 

2. Anormal bir ses veya titreşim olup olmadığını 

3. Anormal bir koku olup olmadığını 

4. Soğutma fanlarının düzgün çalıştığını 

5. Giriş gerilimini 

8.2  Düzenli Bakım 

Kullanıcı, çalışma koşullarına bağlı olarak 3-6 aylık periyotlarla aşağıda verilen kontrolleri yapmalıdır: 

1. Gevşek bağlantılara karşı terminal bağlantılarını 

    2. Aşırı ısınma emareleri varsa giriş ve çıkış terminallerini 

    3. Kablo izolasyonlarını (Özellikle metal yüzeylerle temas ediyorsa) 

    4. Soğutma kanalının temizliğini, gerekiyorsa temizliğinin yapılması 

5. Eğer uzun süre kullanılmadan bekletildiyse(1 yıldan fazla) ilk enerjilendirmede ayarlı bir güç kaynağı 

ile beslenmeli ve gerilim kademeli olarak yükseltilmelidir. Benzer şekilde akım kısıtlama özelliği olan 

bir DC güç kaynağı ile de beslenebilir. Bu işlem 5 saat sürmelidir. Aksi halde DC bara kapasitörleri 

zarar görebilir 

 TEHLİKE: Eğer motorda izolasyon testi yapılması gerekiyorsa, motor sürücüden ayrılarak tek 

başına test edilmelidir; aksi halde sürücü zarar görebilir. 

 TEHLİKE: Kontrol devresinde gerilim dayanım veya izolasyon testleri yapmayınız; aksi halde 

sürücü zarar görebilir. 
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8.3  Değiştirilmesi Gereken Parçalar 

Sürücü üzerinde kullanılan malzemelerin bazılarının belirli ömürleri vardır ve belirli aralıklarla değiştirilmesi 

gerekir. 

 Soğutma Fanı 

Fan ömrü normal şartlarda 30,000—40,000 saattir; 

NOT: 

1. Sadece üretici tarafından tavsiye edilen yedek parçalar kullanılmalıdır. 

2. Fanın montajı esnasında dönüş ve hava üfleme yönüne dikkat edilmelidir. 

 DC Bara Kapasitörleri 

Ortam sıcaklığı ve anlık yük dalgalanmaları gibi nedenlere bağlı olarak bu kapasitörler zamanla 

özelliklerini yitirirler. 

DC bara kapasitörlerinin her 4-5 yılda bir değiştirilmesi tavsiye edilir. 

8.4  Sürücünün Saklanması 

Sürücü kısa veya uzun süreli saklanması gerekiyorsa aşağıdaki noktalara dikkat edilmesi gerekir: 

  Saklandığı ortamın aşırı sıcak veya rutubetli olmamasına dikkat edilmelidir. 

 Uzun süre saklanacak sürücüler her yıl 5 saat süre boyunca enerjilendirilerek kapasitörleri 

canlandırılmalıdır. 

8.5  Satış Sonrası Servis 

Garanti süresi ürünün satış tarihinden itibaren 24 aydır. Ancak, garantinin geçerli olabilmesi için aşağıdaki 

durumlara dikkat edilmelidir: 

1. Kullanıcı kılavuzuna uygun olmayan kullanım; 

2. Ürünün üretici tarafından onaylanmamış modifikasyona tabi tutulması; 

3. Sürücünün uygun olmayan (daha büyük) güçte bir yükte kullanılması; 

4. Düşürmeden kaynaklanan arızalar; 

5. Yangın, sıvı teması, şebeke kaynaklı problemler; 

Yukarıda verilen durumlarda garanti süresi dolmamış olsa bile sürücü garanti dışında kalacaktır. Çalışma 

sırasında oluşan hata ve anormal durumlarda, kullanıcı kılavuzuna başvurunuz. 
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9  Aksesuarlar 

9.1  Frenleme Ünitesi 

Dahili fren kıyıcısı olmayan sürücüler için SZ serisi harici frenleme üniteleri mevcuttur. Fren direnci 

değeri aşağıda tavsiye edilen değerlerden daha düşük olmamalıdır.Aksi halde sürücü zarar görebilir. Direncin 

gücü uygulamaya göre tespit edilmelidir. 

Dahilli fren kıyıcısı olan sürücüler için direnç tablosu: 

Sürücü modeli Direnç(Ω) Sürücü modeli Direnç(Ω) 

SB70G0.4 ≥500 SB70G5.5 ≥90 

SB70G0.75 ≥300 SB70G7.5 ≥65 

SB70G1.5 ≥150 SB70G11 ≥65 

SB70G2.2 ≥130 SB70G15 ≥32 

SB70G4 ≥100 － － 

SZ serisi frenleme ünitesi: 

Frenleme ünitesi 

modeli 
Direnç() 

Frenleme ünitesi 

modeli 
Direnç() 

SZ10G11/22 ≥20 SZ10G160/200 ≥2.2 

SZ10G30/45 ≥10 SZ10G220/375 ≥1.2 

SZ10G55/90 ≥5.1 SZ10G400/440 ≥0.8 

SZ10G110/132 ≥3.3 － － 

9.2  Haberleşme Komponentleri 

 Tuştakımı uzatma kablosu 

İki çeşidi vardır: ≥18.5kW ve ≤15kW. Kablo uzunluğu kullanıcı tarafından belirlenir.. 

 İzleme yazılımı SENLAN Win 

RS485-tabanlı ağ üzerindeki sürücüleri izlemek ve kontrol etmek için kullanılabilir. 

 Profibus-DP module 

9.3  AC Şok Bobini 

Girişte kullanılacak bir AC şok bobini ile THD azaltılır ve güç faktörü düzeltilir. Aşağıdaki durumlarda 

tavsiye edilir: 

 Şebeke gücü yüksek ve sürücü gücü 30kW’dan büyükse; 

 Aynı kaynağa kompanzasyon cihazları bağlı ise; 

 Giriş faz dengesizliği %3’den büyükse; 

 Giriş güç faktörünün düzeltilmesi gerekiyorsa. 



 

 

9.4  EMC Filtreleri 

EMC filtreleri sürücüden kaynaklanan elektriksel gürültüyü azaltmak için kullanılır. 

Belirli kısıtlamalara uyulması gerekiyorsa veya sürücü ye yakın EMC bağışıklığı düşük cihazlar varsa 

kullanılmalıdır. Bağlantı sırasında kablonun mümkün olduğunca kısa olduğunu ve filtrenin sürücüye mümkün 

olan en yakın yere yerleştirildiğinden emin olunuz. 

9.5  Dijital G/Ç Genişleme Kartları 

Bu kartlar sürücünün giriş çıkış sayısını arttırmak için kullanılır. 

Kurulum şekli:（1）sürücünün enerjisini kesin.;（2）genişleme kartı ile birlikte gelen plastik parçaları 

kontrol kartına takın;（3）Genişleme kartı üzerindeki konnektörü kontrol kartı üzerindeki konnektör (J1) ile 

hizalayın ve genişleme kartı üzerindeki iki deliğide plastik parçalara hizalayarak kartı yerine takın. 

Basit bağlantı diyagramı: 

SL-3X2Y

+12V

P12

X7

X8

X9

Y3

Y4

COM Main control 
board interface

 

Dijital G/Ç genişleme kartları farklı adetlerde giriş çıkış sağlar. 

SL-5X 5 dijital giriş, SL-5Y 5 dijital çıkış, SL-3X2Y 3 dijital giriş 2 dijital çıkış 

Symbal Terminal Fonksiyon Specfication 

X7 
X7 Genişleme 

dijital girişi  
Bkz.Bölüm 6.14. 

İzlemeParametresi:  

FU-43 

Optik izolasyon 

Giriş Empedansı: ≥3.9kΩ 

Örnekleme Periyodu: 2ms 

Giriş Gerilim Aralığı:＜25V 

Yüksek Seviye:＞10V 

Düşük Seviye:＜3V 

X8 
X8 Genişleme 

dijital girişi  

X9 
X9 Genişleme 

dijital girişi  

P12 12V güç 

kaynağı 

terminali  

12V güç kaynağı 

12V Max. çıkış akımı (12V): 80mA 
COM 12V toprak terminali 

Y3 
Y3 Genişleme 
dijital çıkışı  

Bkz.Bölüm 6.14. 

İzleme Parametresi:  

FU-44 

Optik izolasyon 

Çıkış frekansı: ＜250Hz 

24Vdc/50mA Y4 
Y4 Genişleme 

dijital çıkışı 
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9.6  Enkoder Kartı (SL-PG0) 

Sürücünün kapalı çevrim çalışabilmesi için enkoder kartı ve enkoder kullanılması gerekir. Aynı zamanda 

hızlı sayıcı veya metre sayıcı olarakta kullanılabilir.Analog giriş 16 ile referans frekans olarakta kullanılabilir. 

Kurulum şekli:（1）sürücünün enerjisini kesin.;（2）genişleme kartı ile birlikte gelen plastik parçaları 

kontrol kartına takın;（3）Genişleme kartı üzerindeki konnektörü kontrol kartı üzerindeki konnektör (J1) ile 

hizalayın ve genişleme kartı üzerindeki iki deliğide plastik parçalara hizalayarak kartı yerine takın. 

Enkoder kartı hemen hemen her tür enkoder ile uyumludur.: Açık kollektör (NPN ve PNP), gerilim tipi, 

push-pull ve diferansiyel çıkışlı. 12V ve 5V izole besleme sağlar. 

Dikkat: Enkoder giriş tipi ve besleme gerilimi jumper ile belirlenmelidir. Fab.A. 12V ve 

NPN’dir. 

Basit bağlantı diyagramı (12V, diferansiyel çıkışlı encoder için): 

v

Circuit 
breaker

Power input
3-phase 380V
50/60Hz

Motor

Ground

Ground

Ground

Main control 
board interface

 

Enkoder giriş kartının fonksiyon ve özellikleri: 

Sembol Terminal Fonksiyon Özellik 

A＋ 
Enkoder A+ giriş 

terminal 
A+ signal giriş Maks. giriş frekansı: 300kHz 

Tek faz kullanımda sadece A 

kanalı kullanılmalıdır. 

 

Diferansiyel olmayan tiplerde 

bağlantı A+ veya B+ uçlarına 
yapılıp, A- B- boşta 

bırakılmalıdır. 

A－ 
Enkoder A- giriş 

terminali 
A- sinyal girişi 

B＋ 
Enkoder B+ giriş 

terminali 
B+ sinyal girişi 

B－ 
Enkoder B- giriş 
terminali 

B- sinyal girişi 

COM Besleme Toprak ucu 

P12 ve P5 için toprak ucu 

Kontrol kartının GND ucundan 
izoledir 

－ 

P12 12V güç terminali 12V besleme Maks. çıkış akımı: 80mA 

P5 5V güç terminali 5V besleme Maks. çıkış akımı: 200mA 



 

 

Besleme jumperları: 

Güç kaynağı 12V  5V 

Jumper 

pozisyonu 

  

enkoder çıkış tipi: 

Tipi NPN tipi Gerilim tipi push-pull tipi 
Diferansiyel 

çıkış tipi 
PNP tipi 

Çıkış 

yapısı 

Power

Output

Ground
 Ground

Power

Output

 

Power

Output

Ground
 

A/B

A/B- -
 

Power

Output

Ground
 

Jumper 

pozisyonu 

   

 

Dikkat 

1. Enkoder ve motor şaftı tam merkezlenmelidir, aksi halde tork 

dalgalanması ve mekanik vibrasyon oluşabilir. 

2. Enkoder bağlantı kablosu olarak zırhlı burgulu-çift kablo 

kullanılması tavsiye edilir. Kablo zırhı enkoder kartı üzerindeki 

COM terminaline bağlanmalıdır. 

3. Enkoder kabloları güç kablolarından mümkün olduğunca uzakta 

taşınmalıdır. Aksi halde elektromanyetik girişim sinyallerde 

bozulmalara neden olabilir 

4. Enkoder gövdesinin topraklanması girişimi azaltabilir. 

9.7  Tuştakımı Seçenekleri 

SB-PU70E parametre kopyalama özelliğine sahiptir. 

SB-PU03 tuştakımı üzerinde potansiyometre bulunur. 

9.8  Tuştakımı Montaj Kutusu 

Tuştakımını pano kapağına monte etmek için kullanılır. Montaj ölçüleri için Bkz.Bölüm 3.2.2. 

 

·Bu dokümandaki bilgiler önceden haber verilmeksizin değiştirilebilir 


