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1. GIRIS

NANO, tek fazli monofoze sehir sebekeleri igin dretilmis bir degisken hiz suriictistdur.
NANO'nun kullanimi kolaydir ve IP65 koruma sinifina sahiptir.

Telefon veya tablet ile kablosuz olarak uzaktan kumanda edilebilir
Bluetooth 6zelligi bulunmaktadir.

"BLUE" vericisi ve

Android ve 10S igin NANO UYGULAMASI.

motive

sayesinde kullanimi kolaydir. Ayrica, Ucretsiz PC yazilimi, USB baglanti noktasi araciligiyla, PLC ve komutlar ve sensorler
tarafindan programlanabilir ve kontrol edilebilir.

Kutusuna bir potansiyometre ve/veya bir anahtar da entegre edilebilir..

Elektronik pargalar modiilerdir, her uygulamanin 6zel ihtiyaglarina daha iyi
uyum saglamak igin.

NANO ayrica "NANO-COMP", "NANO-VENT" ve "NANO-OLEQ" versiyonlarinda sunulur; bu versiyonlar, hava kompresérlerinin,
fanlarin, pompalarin ve hidrolik gli¢ paketlerinin gereksinim duyulan basinca ve degisken akis hizina otomatik olarak hiz ve gii¢
uyumunu saglayacak sekilde ézel olarak degistirilmis bir yazilima sahiptir.

NANO ile Ureticiler, riskli ve maliyetli kurulumlar msterilerine devretmeden bitmis "ek Grlnler" sunabilirler.
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2. CALISMA KOSULLARI

< | £ y Y
Fiziksel Boyutlar Sembol | U.OM. NAN(gg’k{ka NA?fé:l’i; KW NANO-2,2kW
Invertér koruma derecesi* IP IP65*
invertdr giris gerilimi Vin \% 1x 110(-10%)+240(+10%)
invertdr giris frekans fin Hz 50/60 (£5%)
invertdriin maksimum ¢ikis gerilimi Va2 \% 0,95 ¢ V1
invertér gikis frekansi fa Hz 200% f1n (f2 0=100Hz with f1n 50Hz)
Nominal girig invertér akimi 1n A 5 5 10
Nominal ¢ikis invertér akimi (motora) [2n A 4 4 9
Maksimum surekli ¢ikis invertor akimi l2 A l2n + 5%
Maksimum Basglangig torku / Nominal tork orani Cs/Cn Nm 150%
Maksimum Baglangic akimi (3 saniye boyunca tutulan) I2max A 200% 2
Depolama sicakligi Tstock °C -20 + +70
Cevresel isletim sicakligi (12n max'de) Tamb °C -20 + +40
Maksimum bagil nem % (40°c) 5 ... 85 Yogusmasiz
(0;25) % 8.9 (IE2) 8.9 (IE2) 45 (IE2)
(0;50) % 9.0 (IE2) 9.0 (IE2) 4.8 (IE2)
(0;100) % 9.5 (IE2) 9.5 (IE2) 5.5 (IE2)
. . (50;25) % 9.1(IE2) 9.1(IE2) 46 (IE2)
Giig kayiplari (% motor hizi; % yuk torku)
(50;50) % 9.2 (IE2) 9.2 (IE2) 5.0 (IE2)
(50;100) % 10.0 (IE2) 10.0 (IE2) 6.1 (IE2)
(90;50) % 9.6 (IE2) 9.6 (IE2) 54 (IE2)
(90;100) % 11.0 (IE2) 11.0 (IE2) 7.2 (IE2)
Bekleme kayiplari W 4 4 4
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Diger Ozellikler NAN(g's°k€)5kW NA?&L’S KW | NANO-2,2kW
Motor kontrolu VIF

TUM EV ICI, TICARI VE HAFIF ENDUSTRIYEL GEVRELER IGIN EMC sinifi B

ENDUSTRIYEL CEVRE iCIN EMC sinifi B Opsiyonel kod NANFILT veya harici EMC filtresi ile
Analog/Dijital GIG Modil Oty o included

Giig Anahtari IP65 Opsiyonel kod INTEM1X12A
Potansiyometre ve Kadran ile Birim Olgegi IP65 Opsiyonel kod NANPOT

Akilli telefon ve tablet kontroll igin Bluetooth modiilii Opsiyonel kod BLUE

iletisim Protokolii MODBUS Rs485

Farkli gevresel kosullar igin litfen Destek Servisimizle iletisime gegin.

IP65 derecesi, inverter kasasi ve kapagindaki opsiyonel bilesenlere (Glig Anahtari ve Potansiyometre) atifta bulunur.
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3. BAGLANABILIR MOTORLAR

Tablo RP: Baglanabilecek motorlarin gii¢ araligi (3F 230V AC'de)

KW motor 0,13/0,18|0,25|0,37 (0,55 0,75 | 1,1 | 1,5 | 1,9 | 2,2
NANO-1,1 kW
NANO-2,2kW

Uygulanabilecek glic, NANO'nun elektronik dzelliklerinden degil, ayni zamanda kasanin 1si dagitma
kapasitesinden de etkilenir. Bu nedenle, elektronik karti baska bir kasanin igine yerlestirerek elektronik
karti farkli bir muhafazaya monte etmek uygun degildir. Bu transfer ayrica elektrik yalitimini ve
glvenligi tehlikeye atabilir ve garantiyi gegersiz kilabilir.

Tablo RD: Baglanabilecek IEC motorlarinin boyut araligi

IEC Motor 63 4 80 90S 90L 100L | 112M | 1328
NANO1,1kW A A A A A NA
NANO-2,2kW A A A NA NK NK

A: Standart mekanik adapt6riin korunmasi gereklidir, bélim 4'te gésterildigi gibi.
NA: NANO ile birlikte verilen standart adaptér kullaniimamalidir.
NK: Bélum 4'te g6sterildigi gibi deliklerin gikariimasindan sonra.

Nigin 90 ve 100 boyutlarindaki motorlart NANO-0,75kW'ye ve 132S boyutlarindaki motorlari
NANO-2,2kW'ye baglyoruz? Cuinku 4 kutuplu motorlar 112M-6 gibi daha biiyiik boyutlara
sahip olabilir (6rnegin 2,2kW igin 112M-6, 132S-8 igin 2,2kW).

Motorun Degisken Hiz Sirtictisti (VSD) tarafindan beslenebilecek sekilde uygun olmasi dnemlidir.
Temel bir gereklilik, faz sarimlari arasinda glglendirilmis yalitima sahip olmasidir. Diger gereklilikler
arasinda ise sinirli akim emilimi ve dlstik sicaklik artigi bulunur, ¢lnk( akim bir invertorin siniridir ve
motor sicakligi invertorl isitir. Motive Delphi serisi motorlar, standart bir &zellik olarak, bir invertor
tarafindan beslenebilir ve motive VSD ile uyumlu olacak sekilde tasarlanmistir.
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4. MEKANIK MONTAJ

4a. Olgiiler

225 139

110

147

(OPTIONAL) [
M16x1.5/ s . . \ M20x1.5

(OPTIONAL) N
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NANO + Motor Olgiileri
IEC Motor AD1 AD2 L
63 160 188 256
71 166 195 272
80 181 210 278
90S 190 215 293
90L 190 215 293
100L 200 227 300
112 211 240 304
132S 230 258 335
L

AD1
AD2
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4h. Motor montaji

Yapilan mekanik baglanti, yani yuvalarla sabitleme (Sekil 5), NANO kasanin 63'ten 132'ye kadar olan Delphi serisi Motive
motorlarinin genis bir yelpazesine sabitienmesine olanak tanir (RD Tablosu).

Delphi serisi Motive motorlarinin 90 ve 100 gergeve boyutlarina sahip olanlari artik S|ra3|yla NANO-0,75kW ve NANO-1,5kW ile
donatilabilir. Benzer sekilde, NANO-2,2kW artik 112M ve 132S gerceve boyutlu motorlara
takilabilir.

—
S
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Sokiilen ve gikartilabilen parga ¢ikarma prosediiri
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NANO ile Tablo 'Tab. RD' de X isaretli motorlar arasindaki baglanti icin, belirli mekanik adaptérlere ihtiyag vardir.

Asagidaki resme bakiniz.

63-71-80-90S-90L:

7 l ,»(""»__k;>"_’:~
\' : «_,‘_.«..__“A._._ﬁ e
-~ /‘,}; B B
O - . -

% O Y1

~

\
< ~ \\_‘Ayx " \J
j

¢

Tablo RD: Baglanabilecek IEC motorlarinin boyut aralig

invertere bagli motoru kavrama kutusunu tutarak kaldirmayin veya tagimayin..
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4b.1 Zorunlu Havalandirma
Inverter 50 Hz'den daha dUstik frekanslarda kullaniliyorsa, zorunlu havalandirmali motorlarin kullanilmasi gereklidir.

Bazi motor boyutlarinda (6rnegin, IEC80 gibi), zorunlu havalandirma terminalleri ile NANO kasanin arasinda mekanik bir miidahale
olusabilir.
Bu durumlarda, zorunlu havalandirmanin agagidaki gibi 90° dondiriimesi gerekmektedir:

IEC Motor 63 4l 80 90S o0L 100 112 | 1328
Konum — “ — “ 1 1 1 1
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4h.2 Fren motorlarin manuel serbest burakma kolu

Frenli motorlarin bazi boyutlarinda, serbest birakma kolu (stte konumlandirildiginda NANO ile mekanik bir etkilesim olusabilir. Bu
durumlarda, serbest birakma kolu vida sékme yontemiyle sokUlebilir veya eger korunmasi gerekiyorsa (71-80 boyutlari igin) NANO
ve fren ve fan kapag ile birlikte motorun NDE kalkani 90° (71-80 boyutlari igin) veya 120° déndUrilmelidir. Bu islem yalnizca
Motive tarafindan yetkilendirilmis fabrika veya merkezler tarafindan gerceklestirilebilir..
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4c. Duvara montaj (opsiyonel kod WALL-NANO)

Duvara montaj gerekiyorsa, 6rnegin pompa kontrolli i¢in, her kiti ile birlikte montaj talimatlari ve elektrik baglantilari saglanan
"WALL" sistemi kullanilabilir.
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5. ELEKTRIKSEL MONTAJ

5a. Uyarilar
Montaj islemi sadece nitelikli ve uzman personel tarafindan gergeklestiriimelidir..

Gug kesintisinin en azindan 1 dakika sonra, uygun bir ayirma anahtari veya gli¢ kablosunun manuel olarak
clkariimasiyla, agik Inverter kutusunun herhangi bir islemi yapiimalidir. ig kapasitorlerin bosaltidigindan ve
dolayisiyla bakimin yapilabilmesi igin, giic modiiliinde bulunan ve disaridan 6zel 1sik kilavuzu araciligiyla
gorulebilen i¢ LED'in tamamen sonduginden emin olunmalidir. Herhangi bir elektrik veya mekanik pargay!
islemeden dnce NANO'yu gl prizinden ¢ikarin.

Kurulumdan énce bu kilavuzu ve motor kilavuzunu (www.motive.it adresinden indirilebilir) okuyun. Uriiniin acikca

hasar gosterdigi durumlarda kurulumu gergeklestirmeyin ve Hizmet Merkezi ile iletisime gegin.

Kesinlikle glvenlik ve kaza 6nleme yonetmeliklerine uyun.

Sebeke gerilimi, invertdrin gereksinim duydugu gerilime uygun olmalidir (Bélim 2).

+ Makine Yonergesi 2006/42/EC Boliim 1.2.4.3'e uygun olarak, NANO tarafindan
sa@lanan durdurma ¢dziimiinin yedek olarak kullanilabilmesi i¢in acil durdurma
cihazi kurulmasi gereklidir. Bu tur bir cihaz, makinenin ve isleyisinin strekli ve net
bir sekilde gorulebildigi bir konumda olmalidir.

« Sistem giincel glivenlik ydonetmeliklerine uygun olmalidir.

* Gli¢ hattinda kisa devrelere karsi genel bir koruma hazirlanmalidir.

. inverterin kapagini agmadan dnce, yukar akim anahtarina miidahale ederek
Inverterin gu¢ kaynagdini kesin.

« EMC Yonergesi, NANO glc kablolarinin, kesiti 2.5 mm?den bliyiik veya esit olan tek iletkenli ekranli (veya zirhli) kablolar olmasi
gerektigini belirtmektedir. iletkenlerin ekrani her iki ugta da topraklanmalidir. Radyasyonlu parazitier (anten etkisi) olusturabilecek
toprak dongdlerini 6nlemek i¢in, NANO tarafindan suriilen motorlar her zaman dustik empedansli bir baglanti ile bireysel olarak
topraklanmalidir. Ana ve motor-inverter gii¢ hatlarinin yollari mimkun oldugunca ayrilmalidir. Dénguler olusturmayin. Eger
kesismeleri gerekiyorsa, en az kavsak olacak sekilde 90 derecede yapiimalidir. Bu kosullara uyulmamasi, anti-parazit filtresinin
etkisini tamamen veya kismen ortadan kaldirabilir. Bazi durumlarda, diger ¢ok hassas tesis ekipmanlarinin maruz kalabilecegi bazi
parazitleri (radyasyonlu veya iletken) tamamen ortadan kaldirmak igin, bir EMC ana filtresi (minimum derecelendirilmis akim 10
amper) kullanilmalidir, inverterin girisine baglanarak, giris.
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5b. NANO elektrik baglantisi

* Inverterin kapagini vidalarini sokerek agin;

+ Glg anahtari vel/veya potansiyometre varsa, telleri elektronik kartin yanindan ¢ikarin ve daha sonra nereye yeniden

baglanacaklarini hatirlayin;

+ Motor terminallerini asagida gosterildigi gibi NANO'ya baglayin.

GUG KAYNAGI - HARICi CIHAZ BAGLANTISI

AC tek fazli gug kaynagi

inverter tarafindan izin verilen sinirlar dahilinde giig kaynagini
kullanin.

v
Toprak kagagi devre

kesici (diferansiyel)

30mA'lik 1An degerine sahip otomatik diferansiyel salter, tip B.

Tip B diferansiyel salterler, disiik dalgalanma oranina sahip srekli
bir hata akimini tanidiklari igin strtcUler ve inverterlerle kullanim igin
onerilir.

v
Hattin gi¢ kontagi

Guvenlik devresi tarafindan komut verilirse gui¢ kaynagini kapatmak
icin kullaniglidir. Sistemi baglatmak icin kullanilmamalidir. AC1 tipi.

Koruma Sigortaari

Bir sigorta, kisa devrelere kargl koruma saglar. Bunun yerine, bir
manyetik termal salter, emilen akima dayali agir yik korumasi
olacaktir, ancak bu koruma zaten NANO'ya entegre edilmistir.

v
Hat reaktor

Gig faktorin iyilestirmek igin yararlidir ve hat Gizerinde harmonik
sinirlarini veya biyik gl¢ sistemlerinin yakinindaki harmonikleri
sinirlamak igin kullanilir (déntigtim kabinleri). Motor ve invertor
arasindaki mesafe (duvara montaj sistemi i¢in bakiniz) 50 metreden
fazla oldugunda zorunludur.

Motor-inverter

Dogrudan motorla baglanti, geleneksel bir invertore gére kalkanl
kablolarin gereksinimini ortadan kaldirir. NANO tahtada degilken
kullanilmasi durumunda, kalkanli kablolar kullanilmalidir ve motor ile
mesafe 25 metreyi astiginda, seri bir reaktdr kullaniimalidir.
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5b.1 Koruma ve giivenlik cihazlarinin boyutlari

MOTOR GUCH) %nggﬂ ONERILEN ONERILEN Gu¢ '}i‘égi"T?LAR'
500VAC CL.H VEYA REAKTOR KONNEKTOR mm?
K5
0,37kw kadar 230Vac icin 10A 2mH 25A 1,5
1,1kw kadar 230Vac igin 10A 2mH 25A 25
1,8kw kadar 230Vac icin 15A 2mH 25A 4
2,2kw kadar 230Vac igin 25A 1,25mH 45A 6
0,18kw kadar 110Vac i¢in 10A 2mH 25A 2,5
0,37kw kadar 110Vac igin 15A 2mH 25A 4
0,75kw kadar 110Vac icin 25A 1,25mH 45A

Bu aralikla eslestiriimis cihazlarin kisa devre kesme kapasitesi, kamu tedarik agdlarinda en az 10 kA olmalidir. Kendi kendine
besleyen bir transformatér kabindan gelen bir aga baglanti durumunda, hat tedarikgisinin bildirdigi degeri bilmek ve uygun cihazlari

kullanmak gerekmektedir.

. Motoinverter'in toprak baglantisinin toplam direncinin 100Q'den distik oldugundan emin olun.

5b.2 Motor baglantisi

NANO inverter, gli¢ kaynaginin 115-240Vac 50/60 Hz araliinda oldugu (g fazli bir asenkron motor (izerine kurulmalidir.
Asagida, standart Motive Delphi serisi motorlar ve ATDC frenli motorlarla ne yapilacagini gésteriyoruz.

TOPRAK BAGLANTISI, insanlarin elektrik giivenligi ve sebeke iizerinde iletken elektromanyetik paraziti
bastirmak igin dnemlidir::
® Ana besleme kablosunun sari/yesil toprak kablosu, inverteri motora sabitlemek igin kullanilan dort vida

vidalanmig olanlardan birine baglanmalidir.
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5b.3 Diagramlar

/}S“
%

Motor fazlari, motor Uizerindeki etikette 230VA / 400VY e olarak belirtimisse delta baglantisina baglanmalidir..

TN -
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5c. Genel Elektrik Semasi 1. Versiyon

— max 0.37KW 120Vac

POWER SUPPLY —--""'"'—Ii)— H - G M max 0.75KW 230Vac
115-240Vac —‘“’#—‘O‘_N — Vv 37U /' rex 1.10KW 120Vac
ny O
W

max 2.20KW 230Vac

| GND
G

= ND
12v DOO
70) — o—
max 2A 250V ac
DIO DOO
— — O—
DI1 12v
— ¢
Al
DI2
— )
4-20mA AIO DO1 2
D— !
All AQQ
sk [} —)
ov v
0 L)y
FAN+
¢
RS485 A+
—0
RS485 B - CC)
—
12Vdc
RS485 sh FAN- max 1A
— ¢
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5c¢. Genel Elektrik $Semasi 2. Versiyon

MNANO-1.1
— max 0.55KW 120Vac

POWER SUPPLY — ————o0— > - U ::M max 1.10KW 230Vac
115-240Vac  _— . v 3L NANO-2.2
W

max 1. 10KW 120Vac
GND max 2.20KW 230Vac

”I_—,L
zo=00
61

=

o

24V R5485 A+
O o—
Enable RS485 B -
1] o—
ov Doo0
® -~ o—
max
DIo Doo 24 250V ac
— 0] —p—
DI1 24V
— & o
Al
DIz
— ? L]
DO1 A2
10v q

=

4-20mA A0 AOO
@ O —{ L
¢-10v AlL ov
4K7 H——o —0 q

av

S
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5d. Harici Cihaz Baglantisi

1st versiyon 2nd versiyon

71l
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MOTOR OUTPUT V

RS485 A+ M|

RS485 B -
RS485 sh

Sekil (5) 1 - Glg Modiilli Diizeni - NANO-0,75 (Eski versiyon)

—

LINE INPUT
LINE INPUT

=
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DIGITAL OUTPUT RELAY DOO
DIGITAL OUTPUT RELAY DOO

SUPPLY FAN +
SUPPLY FAN -
oV .

12Vdc -----

o
O
<
-
-
o
=
2
o
O
O
wed
<
=
<<

ov

ANALOG INPUT AI1
ANALOG INPUT AIO
DIGITAL INPUT DI2
DIGITAL INPUT DI1
DIGITAL INPUT DIO
DIGITAL OUTPUT DO1

Sekil (5) 4 - Analog/Dijital Giris/Cikis Moduli Diizeni (1. stiriim)*

* Kasim 2022'den itibaren, Analog/Dijital Giris/Cikis Moduili 1. versiyon NANOLARIN tiimiine standart olarak takilmistir
ve tim 1. versiyon NANOLAR tlikenene kadar bu sekilde devam edecektir. NANO-2,2 2. versiyon ve tim NANO-
1,1'lerde bu cihaz gli¢ modiiliine zaten entegre edilmistir.
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N LNdNI 3NIT d3MOd
T .LNdNI INIT §3MOd

HALIWOLLNILOd WOd LNdLNO IPA0L
YHALIWOLLNILOd WOd LNdLNO 2PAD
JOVLIOA AUYIIXNY IPAFZ

1NdNI 440 INDXYOL 345

0Id LNdNI TvLIDIa

L LndNI IvLioia

2ld LndNI TvLiola

21a LndNI TvLiola

O/l T¥L1D10 ¥Od LNdLNO IPAD
0IY¥ LNdNI D0TYNY

LIV LNdNI DO0TYNY

00V LNdLNO DOTYNY

O/l D0TYNY "Od LNdLNO 2PAD
+ ¥V S8¥5d

- 8 98¥5d

L DD LD ETETED L EDETED EDETED

LOQ AY13d LNdLNO TVLIDIa
LOQ AY13d LNdLNO TYLIDIa

MOTOR OUTPUT W
MOTOR OUTPUT V
MOTOR OUTPUT U

REV09-NOV22

Sekil (5) 1 - Gug Modull Dizeni - NANO-1,1
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MOTOR OUTPUT V |

é,

RS485 B -

RS485 sh
L
N

LINE INPUT
LINE INPUT

Sekil (5) 1 - Glig Modulu Diizeni - NANO-2,2 (1. stirlim)*
NANO-2,2'nin 1. versiyonu tlikenmek Uzere. Bittiginde, 2. versiyon uretime gegecek ve bunun 2023 boyunca
gerceklesmesi bekleniyor.
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DIGITAL OUTPUT RELAY DOO
DIGITAL OUTPUT RELAY DOO

SUPPLY FAN +
SUPPLY FAN -
oV .

12Vdc -----

o
O
<
-
-
o
=
2
o
O
O
wed
<
=
<<

ov

ANALOG INPUT AI1
ANALOG INPUT AIO
DIGITAL INPUT DI2
DIGITAL INPUT DI1
DIGITAL INPUT DIO
DIGITAL OUTPUT DO1

Sekil (5) 4 - Analog/Dijital Girig/Cikis Moduli Diizeni (1. siiriim)
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MOTOR OUTPUT W

MOTOR OUTPUT V
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Sekil (5) 1 - Glg Moduli Dizeni - NANO-2,2 (2. suram)
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Sekil (5) 3 - EMC filtre duizeni (istege bagli kod NANFILT.1)

28/79 NANO - Technical Manual - TUR REV09-NOV22



20mm

+VCC
RS485 A+
RS485 B -
oV

75mm

Gahsma

Sabit yesil 1sik: BLUE dogru bir sekilde guglendirildi, cihaziniza baglanti bekleniyor

Yavas yanip sonen yesil 1sik: BLUE cihaziniza baglidir

Sekil (5) 5 - Akilli telefon ve tablet kontroli igin Bluetooth moduilii (istege bagdli kod BLUE)

REV09-NOV22
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NANO-0,75 (eski versiyon) ve NANO-2,2 (1- Versiyon)

Terminal | Fonksiyon

L inverter fazi besleme.

inverter nétr fazi besleme.

U fazi motor baglantisi.

N
U
v V fazi motor baglantisi.
W W fazi motor baglantisi.

ModBus RS485 igin yiksek sinyal.

ModBus RS485 igin dlstk sinyal.

HH>

Modbus RS485 kablosu kalkani icin topraklama.

Analog/Dijital Girig/Cikis Modulu (1. versiyon)

ov 0Vdc besleme

(VA [ Elektronik Girisler icin 12Vdc besleme (analogik ve dijital) ve DO1 Dijital Cikis.

LRI inverter havalandirmasi igin 12Vdc besleme (maksimum 1A). IGBT modiilii asiri 1sinmaya basladiginda otomatik
olarak etkinlestirilir.

Analog Input 0, programmable in the following functions:

o speed reference with potentiometer;

o speed reference with external signal;

e current limit reference;

o PID feedback (for example: connection of a transducer).

The type of input signal can be in voltage (0-10V) or in current (4-20mA).

Analog Giris 1, asagidaki islevierde programlanabilir:

o Potansiyometre ile hiz referansi;

Al1 o Harici sinyalle hiz referansi;

o Akim sinirlama referansi;

o PID geribildirim (6rnegin: bir transduserin baglantisi). Giris sinyal tipi gerilim (0-10V) veya akim (4-20mA) olabilir.

Analog Cikis 0, agsagidaki islevlerde programlanabilir:
o 0-10V motor hizi referansi (0% ile ayarlanan maksimum hiz degeri arasinda);
o 0-10V motor tarafindan emilen akim referansi (0% ile ayarlanan maksimum emme arasinda).

ov AOO Analogik Cikis i¢in 0Vdc besleme.

Dijital Giris 0, asagidaki islevlerde programlanabilir:
o Motoru saat yontinde baslat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur);

o Baglat/Frenle motor komutu (1=Baslat, 0=Frenle);
o Motoru ters yonde ¢alistirma komutu (Start/Stop motor komutu, dederi 1 olan bir Dijital Giris ile ayarlandiginda sadece galisir);

¢ Frenleme motor komutu (ayni zamanda bir inverteri etkinlestirme veya acil durdurma olarak da kullanilabilir);
o Motoru saat ydniiniin tersinde baslat/durdur komutu (1=Baglat, 0=Durdur).

Dijital Girig 1, asagidaki islevlerde programlanabilir:

* Motoru saat ydniinde baslat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur);

+ Baslat/Frenle motor komutu (1=Baslat, 0=Frenle);

* Motoru ters yonde calistirma komutu (Start/Stop motor komutu, degeri 1 olan bir Dijital Girig ile ayarlandiginda
sadece galigIr);

« frenleme motor komutu (ayni zamanda bir inverteri etkinlestirme veya acil durdurma olarak da kullanilabilir); ¢
Motoru saat yonunin tersinde baslat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur).
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Dijital Giris 2, asagidaki islevlerde programlanabilir:
o Saat yoninde motoru baglat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur);
o Baslat/Frenle motor komutu (1=Baglat, 0=Frenle);
o Motoru ters ydnde calistirma komutu (Start/Stop motor komutu, dederi 1 olan bir Dijital Giris ile ayarlandiginda sadece caligir);
o Frenleme motor komutu (ayni zamanda bir inverteri etkinlestirme veya acil durdurma olarak da kullanilabilir);
o Motoru saat ydniinin tersinde baglat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur).

Dijital Cikis 0 N.O. temasi, asagidaki islevlerde programlanabilir:

o Motor calisirken sinyal verme;

o Motorun ddnis yonuni belirtme (0=saat yon(, 1=saat ydnin(in tersi);
o Maksimum hiza ulasildigini belirtme; « Motoinverter hatasi;

o Motor durdugunda sinyal verme;

o Yilk/bosaltma elektrik valfi kontrolli (hava kompresérli modu).

Dijital Cikis 1, asagidaki islevlerde programlanabilir:

o Motor galisirken sinyal verme;

o Motorun dénls yoninu belirtme (0=saat yonu, 1=saat yoninin tersi);

o Maksimum hiza ulasildigini belirtme;

o Motoinverter hatasi; « Motor durdugunda sinyal verme;

o Yilk/bosaltma elektrik valfi kontroll (hava kompresdri modu).

DO1 Dijital Cikis etkinlestirildiginde, 0Vdc sinyali sadlar: bu sinyal bir rdle stirmek icin kullanilabilir (inverter
tarafindan saglanan 12Vdc'yi kullanin).

NANO-1,1 ve NANO-2,2 (2. sUrim)

Terminal

Fonsiyon
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inverter faz beslemesi.

inverter notr faz beslemesi.

inverter notr faz beslemesi.

V fazi motor baglantisi.

W fazi motor baglantisi.

Yiksek sinyalli ModBus RS485.

DusUk sinyalli ModBus RS485.

Potansiyometre icin 10Vdc besleme.

Potansiyometre icin 0Vdc besleme.

Elektronik Girilerin (analogik ve dijital) ve DO1 Dijital Cikisin 24Vdc beslemesi.

Guivenli Tork Kapama girisi (gelecek versiyon)

Guivenli Tork Kapama girisi (gelecek versiyon)

Enable

24V'a yaklasildiginda inverteri etkinlestirme (S.T.O. tarafindan degistirilecektir)

Dijital Giris 0, hem 0Vdc hem de 24Vdc besleme, asagidaki islevlerde programlanabilir

o Saat yéniinde motoru baglat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur);

¢ Baglat/Frenle motor komutu (1=Baglat, 0=Frenle);

o Motoru ters yonde galistirma komutu (Start/Stop motor komutu, degeri 1 olan bir Dijital Giris ile ayarlandiginda
sadece galigir);

o Frenleme motor komutu (ayn1 zamanda bir inverteri etkinlestirme veya acil durdurma olarak da kullanilabilir);

o Motoru saat yénlnin tersinde baglat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur).

Dijital Giris 1, hem 0Vdc hem de 24Vdc besleme, asadidaki islevierde programlanabilir::

o Saat yéniinde motoru baglat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur);

¢ Baglat/Frenle motor komutu (1=Baglat, 0=Frenle);

o Motoru ters yonde galistirma komutu (Start/Stop motor komutu, degeri 1 olan bir Dijital Giris ile ayarlandiginda
sadece galigir);

o Frenleme motor komutu (ayni zamanda bir inverteri etkinlestirme veya acil durdurma olarak da kullanilabilir);

o Motoru saat yonunin tersinde baslat/durdur komutu (1=Baglat, 0=Durdur).

Dijital Girig 2, hem 0Vdc hem de 24Vdc besleme, asagidaki islevierde programlanabilir::

o Saat yéniinde motoru baglat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur);

o Baslat/Frenle motor komutu (1=Baslat, 0=Frenle);

o Motoru ters yonde calistirma komutu (Start/Stop motor komutu, degeri 1 olan bir Dijital Girig ile ayarlandiginda
sadece galigIr);

o Frenleme motor komutu (ayni zamanda bir inverteri etkinlestirme veya acil durdurma olarak da kullanilabilir);

o Motoru saat yéniniin tersinde baslat/durdur komutu (1=Baglat, 0=Durdur).

Dijital Girig 3, hem 0Vdc hem de 24Vdc besleme, asagidaki islevierde programlanabilir::

o Saat yéniinde motoru baglat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur);

o Baslat/Frenle motor komutu (1=Baglat, 0=Frenle);

o Motoru ters yonde calistirma komutu (Start/Stop motor komutu, degeri 1 olan bir Dijital Girig ile ayarlandiginda
sadece caligir);

o Frenleme motor komutu (ayn1 zamanda bir inverteri etkinlestirme veya acil durdurma olarak da kullanilabilir);

o Motoru saat yoniiniin tersinde baslat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur). Dijital girisler i¢in

Dijital girisler igin 0Vdc besleme.
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Analog Girig 0, asagidaki islevierde programlanabilir:

o Potansiyometre ile hiz referans;

o Harici sinyalle hiz referansi;

o Akim sinirlama referanst;

o PID geribildirimi (6rnegin: bir transdliserin baglantisi).

o Giris sinyal tipi gerilim (0-10V) veya akim (4-20mA) olabilir.

Analog Giris 1, asagidaki islevlerde programlanabilir:

o Potansiyometre ile hiz referans;

o Harici sinyalle hiz referansi;

e Akim sinirlama referansi;

o PID geribildirimi (6rnegin: bir transdliserin baglantisi).
Girig sinyal tipi gerilim (0-10V) veya akim (4-20mA) olabilir.

Analog Cikis 0, agsagidaki islevlerde programlanabilir:
0-10V motor hizi referansi (0% ile ayarlanan maksimum hiz degeri arasinda);

0-10V motor tarafindan emilen akim referansi (0% ile ayarlanan maksimum emme arasinda).

AOO0 Analogik Cikis i¢in 0Vdc besleme.

Dijital Cikis 0 N.O. temasi, asagidaki islevlerde programlanabilir:
 Motor caligirken sinyal verme;

o Motorun ddnis yonini belirtme (0=saat yon(, 1=saat ydnin(in tersi);
o Maksimum hiza ulasildigini belirtme;
o Motoinverter hatasi;

o Motor durdugunda sinyal verme;
o Y(ik/bosaltma elektrik valfi kontroli (hava kompreséri modu).
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5d.1 Ornekler

e inverter giiglendigi anda motoru otomatik olarak baglatmak icin, mevcut bir dijital girisi (6rnegin DI2) asagidaki gibi
programlayin:

Parameter 45 "Dijital giris 2 islev kurulumu"-> Saat yéninde motoru baglat/durdur komutu
(eder saat yoniinde dons gerekiyorsa);
—> Saat yonlnun tersine donus komutu vermek igin baglat/durdur motor komutu
(eder saat yéninin tersine donls gerekiyorsa);
Parametre 23 "Yeniden baslatmayi etkinlestir"> 1 (Etkin).

Ardindan, |/ Q Modili terminallerini agsagidaki gibi baglayin (Sekil COMO):
12Vdc terminalini [/ Q Moduli'nin DI2 terminaline baglayin
Sekil COMO
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e inverter beslendiginde motoru otomatik olarak baslatmak igin, meveut bir dijital girisi (6rnegin DI2) asagidaki gibi programlayin:
Parameter 45 "Dijital giris 2 islev kurulumu"-> Saat yoniinde motoru baslat/durdur komutu
(eger saat yoninde donls gerekiyorsa);
-> Saat yoniin(n tersine dénlis komutu vermek igin baslat/durdur motor komutu
(eder saat yonin(n tersine donls gerekiyorsa);
Parametre 23 "Yeniden baslatmayi etkinlestir"=> 1 (Etkin).

Ardindan, |/ Q Modulu terminallerini asagidaki gibi baglayin (Sekil COMO):
OVdc terminalini 1/ Q Modulu'ntn DI2 terminaline baglayin
Sekil COMO

e UL ® 1 EDEDETELELED ™ D EDELE B ED
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* Yerel modda calisma ve déniisii kontrol etmek igin, 3 sabit pozisyonlu bir anahtari (1-0-2) kullanmak miimkiindiir. ki mevcut
Parametre 44 "Dijital Girig 1 iglev kurulumu" — Saat yonlinde motoru baslat/durdur komutu;
Parametre 43 "Dijital Girig 0 iglev kurulumu" — Saat yén(n(n tersine donls komutu vermek igin baslat/durdur motor komutu.

Sonra, anahtari 1/0 modulune baglayin (Sekil COM1):
12Vdc terminalini anahtarin 0 numarali pinine;

DIO0 terminalini anahtarin 2 numarali pinine;

DI1 terminalini anahtarin 1 numarali pinine baglayin.

(Sekil COM1)
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* Yerel modda calisma ve déniisii kontrol etmek igin, 3 sabit pozisyonlu bir anahtari (1-0-2) kullanmak miimkiindiir. ki mevcut
Parametre 44 "Dijital Giris 1 iglev kurulumu" — Saat yonlinde motoru baslat/durdur komutu;
Parametre 43 "Dijital Girig 0 iglev kurulumu" — Saat yén(n(n tersine donls komutu vermek i¢in baslat/durdur motor komutu.

Sonra, anahtari /0 modulune baglayin (Sekil COM1):
OVdc terminalini anahtarin 0 numarali pinine;

DIO0 terminalini anahtarin 2 numarali pinine;

DI1 terminalini anahtarin 1 numarali pinine baglayin.

Sekil COM1

L0 DD BT DD D D D
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¢ Yerel modda motor hizini degistirmek icin, 4.7KQ'lik bir potansiyometre (istege bagli kod NANPOT) kullanmak mimk(indr.
Bir mevcut Analog Girisi (6rnegin Al1) asagidaki gibi programlayin:
Parametre 51 "Analog Giris 1 islev kurulumu" - Potansiyometre ile hiz referansi;
Parametre 26 "Giris Sinyali" = 1 (Analog giris);
Parametre 28 "Analog Giris 1 Kurulumu" = 0 (0/10V).

Sonra, potansiyometre pinlerini I/O modiiline baglayin (Sekil COM2):
12Vdc terminalini potansiyometrenin 3 numarali pinine;

0Vdc terminalini potansiyometrenin 1 numarali pinine;

Al1 terminalini potansiyometrenin 2 numarali pinine baglayin.

Sekil COM2
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¢ Yerel modda motor hizini degistirmek icin, 4.7KQ'lik bir potansiyometre (istege bagli kod NANPOT) kullanmak mimk(indr.
Bir mevcut Analog Girisi (6rnegin Al1) asagidaki gibi programlayin:
Parametre 51 "Analog Giris 1 islev kurulumu" - Potansiyometre ile hiz referansi;
Parametre 26 "Giris Sinyali" = 1 (Analog giris);
Parametre 28 "Analog Giris 1 Kurulumu" = 0 (0/10V).

Sonra, potansiyometre pinlerini I/O modiiline baglayin (Sekil COM2):
10Vdc terminalini potansiyometrenin 3 numarali pinine;

0Vdc terminalini potansiyometrenin 1 numarali pinine;

Al1 terminalini potansiyometrenin 2 numarali pinine baglayin.

Sekil COM2

e LU P UUUUUUU.UUUUUUUU
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o Bir basing transdUserinin baglantisi ($ekil COM3).

Transduser besleme kablosunu 12Vdc terminaline ve transdiiser sinyal kablosunu bir mevcut Analog Girise (6rnegin AlQ)
baglayin. Analog Girisi asagidaki gibi programlayin:

Analog Giris Al0 > PID geribildirimi.

Parametre 51 “Analog Girig 0 iglev kurulumu” = PID geribildirimi;

Parametre 26 “Girig Sinyali” = 1 (Analog girig);

Ardindan, basing transdlseri tarafindan saglanan sinyal tirini (0-10V veya 4-20mA) parametre 27 “Analog Giris 0
Kurulumu™nda ayarlayn.

NOT: invertere baglanacak minimum transdiiser giig kaynag voltaji 12Vdc'den yiiksek olmamalidir. 0Vdc tarafindan
beslenmesi gereken tim transduserler, inverterle uyumlu degildir.

Sekil COM3

40/79 NANO - Technical Manual - TUR REV09-NOV22



Bir basing transdUserinin baglantisi ($Sekil COM3).

TransdUser besleme kablosunu 10Vdc terminaline ve transduser sinyal kablosunu bir mevcut Analog Girise (6rnegin AlQ)
baglayin. Analog Girisi asagidaki gibi programlayin:

Analog Girig AI0 = PID geribildirimi.

Parametre 51 “Analog Giris 0 islev kurulumu” = PID geribildirimi;

Parametre 26 “Girig Sinyali” =1 (Analog giris);

Ardindan, basing transdseri tarafindan saglanan sinyal tiiriini (0-10V veya 4-20mA) parametre 27 “Analog Giris 0
Kurulumu™nda ayarlayin.

NOT: invertere baglanacak minimum transdiiser giig kaynag voltaji 24Vdc'den yiiksek olmamalidir. 0Vdc tarafindan
beslenmesi gereken tim transdUserler, inverterle uyumlu degildir.

Sekil COM3

o Ll (o L 0 )
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o Bir dis etkinlestirme temasi (Sekil COM4) baglanmasi gerekiyorsa, bu temas 12Vdc terminali ile bir mevcut Dijital Girig arasina
(6rnegin DI2) baglanmali ve asagidaki gibi programlanmalidir:
Parametre 45 “Dijital Giris 2 islev kurulumu” > Fren.

Bu islev ayni zamanda bir acil durdurma olarak da kullanilabilir: Girigteki temas kapali oldugunda, motor, referans parametre
34'te ayarlanan frenleme slrelerinde durur.

Sekil COM4

()
CEEEEEETR .
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o Bir dis etkinlestirme temasi (Sekil COM4) baglanmasi gerekiyorsa, bu temas 0Vdc terminali ile bir mevcut Dijital Girig arasina
(6rnegin DI2) baglanmali ve asagidaki gibi programlanmalidir:
Parametre 45 “Dijital Giris 2 islev kurulumu” — Fren.

Bu islev ayni zamanda bir acil durdurma olarak da kullanilabilir: Girigteki temas kapali oldugunda, motor, referans parametre
34'te ayarlanan frenleme slrelerinde durur.

Sekil COM4

D EDETETENED ™ D EDELE B EDE B
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o «Bir dis etkinlestirme temasi (Sekil COM4) baglanmasi gerekiyorsa, bu temas 24Vdc terminali ile Etkinlestirme Girisi arasina
baglanmalidir.

Bu islev ayni zamanda bir acil durdurma olarak da kullanilabilir: Etkinlestirme girisindeki temas agik oldugunda, motor durur ve
temas kapall duruma donene kadar inverter tamamen devre digi birakilir.

Sekil COM4
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o Akilli telefon ve tablet kontroli igin Bluetooth modiiliiniin badlantisi (istege bagli kod BLUE).
Modbus iletisimini asagidaki gibi programlayin:
Parametre 40 “Modbus iletisimi” > 2 (= Sadece Modbus'tan programlama ve kontrol).

Ardindan BLUE'u NANQ'ya baglayin (Sekil COM4):
Kirmizi tel, I/ O Moddlindeki 12Vdc terminaline;
Siyah tel, I/ O Mod(ilindeki 0Vdc terminaline;
Beyaz tel, Gl Modulindeki A+ terminaline;

Yesil tel, Gli¢ Moduilindeki B- terminaline.

Sekil COM4 (1. versiyon)

45/79 NANO - Technical Manual - TUR REV09-NOV22



o Akilli telefon ve tablet kontroli igin Bluetooth modiiliiniin badlantisi (istege bagli kod BLUE).
Modbus iletisimini asagidaki gibi programlayin:
Parametre 40 “Modbus iletisimi” > 2 (= Sadece Modbus'tan programlama ve kontrol).

Ardindan BLUE'u NANQ'ya baglayin (Sekil COM4):
Kirmizi tel, 24Vdc terminaline;
Siyah tel, 0Vdc terminaline;

Beyaz tel, RS485 A+ terminaline;
Yesil tel, RS485 B- terminaline.

Sekil COM4 (2. versiyon)

e L S UUUUUUU‘UUUUUUUU
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Elektromanyetik frenin baglantisi ve kontroli (Sekil COM6).
Dijital ¢cikis DOQ'u asagidaki gibi programlayin:
Parametre 47 "Dijital ¢ikis 0 kurulumu" = 1 (= Motor calisma).

Daha sonra asagidaki baglantilari yapin:
Harici 230Vac glg¢ kaynaginin n6tr hattini dogrultucunun "AC" terminaline baglayin;

Harici 230Vac gug kaynaginin faz hattini dijital gikis DOQ'un 1. terminaline baglayin;
Dijital ¢ikis DOQ'un 2. terminalini dogrultucunun "AC" terminaline baglayin;

Dogrultucunun "+DC" ve "-DC" terminallerini elektromanyetik frenin "+" ve "-" terminallerine baglayin.

Sekil COM6 (1. versiyon)

INPUT LINE
230Vac
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o Elektromanyetik frenin baglantisi ve kontroli (Sekil COM6).
Dijital ¢cikis DOQ'u asagidaki gibi programlayin:
Parametre 47 "Dijital ¢ikis 0 kurulumu" = 1 (= Motor galisma).

Daha sonra asagidaki baglantilari yapin:

Harici 230Vac glg¢ kaynaginin nétr hattini dogrultucunun "AC" terminaline baglayin;

Harici 230Vac gl¢ kaynaginin faz hattini dijital ¢ikis DOQ'un 1. terminaline baglayin;

Dijital ¢cikis DOQ'un 2. terminalini dogrultucunun "AC" terminaline baglayin;

Dogrultucunun "+DC" ve "-DC" terminallerini elektromanyetik frenin "+" ve "-" terminallerine baglayin.

Sekil. COM®6 (2. versiyon)

BRAKE
104Vdc

INPUT LINE
230Vac
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5d.2 Bluetooth modiilii montaji (opsiyonel kod BLUE)
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5d.3 Gii¢ anahtarinin montaji (opsiyonel kod ITEM1X12A)
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5d.4 Potansiyometre montaji (opsiyonel kod NANPOT)
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6. FONKSIYONLAR

6a. Temel Ozellikleri

Boliim Karakteristik Araligi
Nominal Gli¢ 230Vac ‘da [kW] 0.13 = 1.1 (NANO-1,1); 0.13 = 2.2 (NANO-2,2)
. . . 110VAC tek faz giris icin: 90 + 110VAC g faz
Motor Nominal Gerilim Voltajt [V] 230VAC tek faz giris icin: 90 + 230VAC (g faz
Nominal Akim [A] 0.1 +5 (NANO-1,1); 0.1 = 10 (NANO-2,2)
Nominal Frekans [Hz] 50/60
Nominal devir RPM 350 + 5950
Maksimum hiz [% rpm] 2+ 200
Minimum hiz [% rpm] 0+120
ivme [sn] 0.1+99
Yavaslama [sn] 0.1+99
Maksimum Anlik Akim .
[Nominal Akim %] 80 =200
70+120
Motorun manyetize akimi, etkin glic (W) degil, reaktif glic (VAR) tiiketimini belirler.
Bu bir arttirici degildir, ¢iinkil bu manyetize akim, baglangi¢c asamasindan sonra
Manyetizasyon [%] bile sabit kalir. Bu ylizden, bu ylizdeyi artirmak, motorun uygulanan gerilimini
Motor Snirlar (devre dUsusleri gikarildiktan sonra gii¢ besleme geriliminin maksimum degerine
kadar) artirir ve bdylece motorun manyetik akisini artirir. Bu, bosta akimi artirir ve
motorda doymaya kadar torku artirir. Motor elektriksel titresim yasarsa, bu
ylzdeyi azaltarak bu sorundan kurtulabilirsiniz. Istenen sonuca ulagana kadar
%2'lik adimlarla azaltin.
0+200
Frenleme gerilimi voltaj [V] Motorun ataletinin, sargilara bir DC gerilimi enjekte edilerek hizli bir sekilde
frenlenmesini saglayan elekironik kontrol. Frenleme suresi, 1 ms ile 60 sn
arasinda ayarlanabilir.
0+50
A ilimi voltaj [V
rma Gerilimi voltaj [V] Dusuk hizlarda motor torkunu artirmak igin ek bir gerilim saglayan komut.
- 1/O Modiiliine bagl kontrol cihazlarindan
Baglat/ D Ki
aslat / Durdur Komutu - Glg Moduli araciligiyla Modbus Gzerinden
- Dahili (modbus parametresi 19)
iy - Modbus (modbus parametresi 106)
Ref
Girig Referansi . Analog Sinyal 0-10V (1/O Modul)
Kontrol

- Analog Sinyal 4-20mA (I/0 ModulG)

Mod

- Acik Déngil Hizi

- Havalandirma

- Hava Kompredoru
- Hidrolik Pompa
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Geri besleme
(sadece
Havalandirma,
Hava Kompresoril,
Hidrolik Pompa)

Transdlser Aralig

0 + 16000 (Bar, Psi, Pascal)

Basing Referansi

0 + 16000 (Bar, Psi, Pascal)

Basing Histerezisi

1+ 16000 (Bar, Psi, Pascal)

P.L.D. Factorleri

K Oransal Faktor

1+ 100 Referans hatasini ¢arpar

RS485 Modbus

K Entegre Faktor 1+100 Hatanin integralini garpar
ON= Sadece modbus Uizerinden program ve kontrol
iletisim ON+KEY= Kontrol I/0 Mod(ilinden, referans degeri modbus'tan

OFF= Sadece I/0 Moddiliinden kontrol

Baude Orani [bit/sn]

4800, 9600, 14400, 19200.

Baud Oranl, iletilen bitlerin hizini belirtir. Baud Orani, saniyedeki bit sayisi olarak
ifade edilir..

Baslangig Biti, Veri Biti, Eslik Biti (varsa) ve Dur Biti igerir..
Ancak, yalnizca veri bitleri saklanir.

Modbus addresi

1+127
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6b. Alarmlar

Alarm sinyali, invertériin yan tarafindaki durum LED'inin kirmizi yanip sénen bir dizisi tarafindan bildirilir.

sinirlama alarmi

maksimum limit basincina ulagma.

Isik Kodu
1 | Akim pik degeri Aninda midahale gerektiren agiri akim. ........?.
Kisa ve ardisik yanip sénme
2 | DC-Bus asin geriimi Asiri gerilim, frenleme sirasinda jeneratérin galismasindan
Mg kaynaklanan veya disuk gerilim..
Bir kisa flas
3 | Invertor sicakhigi Elektronik kart Uzerinde sicaklik limitinin agiimasi (91°C). .
ki kisa flag
o Belirli bir yik altinda motoru galisir durumda tutmak igin 00
4 | DC-Bus dustk geriimi yetersiz voltaj degeri. Ug kisa flas
- - o®
5 | Kisa devre Aninda miidahale gerektiren kisa devre.
Bir kisa ve bir uzun flag
6 | Modiil hatas! invertdr glic modiilinde ariza veya anormallik. . o0 ®
Iki kisa ve bir uzun flag
7 | Parametre hatas Bir veya daha fazla parametrenin yaziminda hata. ) 000 ®
Ug kisa ve bir uzun flag
8 Setnigletme karti iletigim invertdr G/C genisletme modiiliinde ariza veya anormallik. ®
atasi Bir uzun flag
Maksimum basing Parametre 66 "Maksimum basing sinirlamasi'nda belirtilen 'YYYL )

Dort kisa ve bir uzun flag

Alarm sonrasl yeniden baglatma, alarmin nedenini bulmak icin sistemde bir kontrolli gerektirir. Kosulsuz yeniden baglatmalar,
Uriiniin zarar gérmesine ve bagl makinelerin ve kullanicilarin glivenligi igin bir risk olusturabilir.

Alarm, parametre 23 "Yeniden Baglatmayi Etkinlestir"i etkinlestirerek veya inverteri yeniden baslatarak otomatik olarak sifirlanabilir.
Alarm devam ederse, litfen Motive teknik destek ile iletisime gegin.
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6¢c. Modbus

Modbus, invertere glic modulindeki RS485 seri baglantisi araciliiyla baglanmalidir.

1A version

]

S g
nwn
LNLN
00 0
< <
nwm
(a a4

RS485B -

2Mversion

RS485 A +

1 EDEDENENEED ™ E1ENENEEEETE |
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Modbus iletisimi su yollarla kontrol edilebilir:

A. Akill Telefon / Tablet

J

Sadece akilli telefon ve tablet igin iOS an>=0d

Motive bluetooth cihazi BLUE'yu b NANO modbus terminallerine baglamak gereklidir.

v '
1. “App Store” veya “Play Store” uygulamasina gidin

2. “Motive Inverter NANO” yazin

3. “Inverter NANO” simgesini
4. Kullanmaya baglayin

Motive NANO Uygulamasi, otomatik olarak italyanca veya ingilizce olacaktir (italyan olmayan tiim kullanicilar igin), bu
ayarlariniza bagli olarak akilli telefonunuz veya tabletinizde.

tiklayin
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Simdi Modbus iletisimini kurabilir (Bélim 4), programlayabilir (B6llim 3), manuel kontrol yapabilir (Béllim 2) ve islemleri
izleyebilirsiniz (Bolim 1).

Nano Inverter Nano Inverter
1- Monitor section 2- Commands section

S ® ¢

106 Speed

Speed [rpm] Current [A]

1706 2.4

Rotation direction

Acceleration
109

ON CW ON CCW
Deceleration
110

Inverter status

@ @
POWER  MOTOR  ALARM

81 Power output

83 Output voltage

87 Output frequency

84 Power module temperature
85 DC Bus voltage

Recorded alarm
89
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Nano Inverter
3- Parameters section

Motor data

Rated power

Rated voltage

Rated current

Rated frequency

Rated RPM

Sliding compensation filter

Magnetization

Application data

Sliding maximum torque

Maximum speed

Minimum speed

Acceleration

Deceleration

Maximum inrush current

Rotation direction

Internal speed

Boost voltage

Enable automatic restart

Dead time after alarm

Proportional factor

Integral factor

Voltage feed of the brake coil

Brake time

Nano Inverter
3- Parameters section

Commands origin
Digital input 0 function
No function
Motor clockwise start/stop
Motor start/brake
Reverse
Brake

Motor counterclockwise start/stop

Digital input 1 function
No function
Motor clockwise start/stop
Motor start/brake
Reverse
Brake

Motor counterclockwise start/stop

Digital input 2 function
No function
Motor clockwise start/stop
Motor start/brake
Reverse
Brake

Motor counterclockwise start/stop

Digital output 0 function
No function
Moving motor
Rotation direction
End of ramp speed reached
Fault
Stopped motor

Compressor valve

NANO - Technical Manual - TUR

Nano Inverter
3- Parameters section

Speed signal origin

Internal reference Analog input

Analog input 0 function
No function
Potentiometer speed reference
Speed reference
Current limit

PID input

Analog input 0 signal

0-10V 4-20mA

Analog input 1 function
No function
Potentiometer speed reference
Speed reference
Current limit

PID input

Analog input 1 signal

0-10V 4-20mA

Analog output 0 function

No function
Motor speed (0-12V)

Current absorption (0-12V)

REV09-NOV22




Nano Inverter
4- Modbus section

Modbus communication

OFF ON

Inverter baudRate [bit/s]

4800 9600 14400 19200

BLE device baudRate [bit/s]

9600 19200

BLE device name

BLUE APPLY

Modbus machine code
22

Factory reset
56 :

B. PLC, "NANO Modbus Parametreleri" tablosunda belirtilen parametreleri kullanarak iletisimi saglayabilir.
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C. PC, "Motive Motor Manager" (ni indirerek (Bolim 7), Motive USB-RS485 donUsturiicl araciligiyla arabirim olusturabilir.

Motive Motor Manager v.3.0.0f - nano_208_0_speed.xml - o Q
B I ] e &3 g
= ! Connected: COMS 9600bps 8N1 | 1) e ] .
@ EJ] C‘r::ll( to disconnect! = e a8 = English +

Open Save

5.4 2327 1397 301
2328 L4 10.0 L4 10.0 L4

Voltage Output [Vac] Frequency Output [Hz] IGBT Temperature [°C]
=
~
L
&
V4

187 38.7 44
inverteri USB-RS485 doniistiiriiciiye baglayin (bu islemi enerjili olmayan inverter ile yapin!).

Settings Read All Write All

Power Motor Alarm Rotation

d ol i

Vs Vs

USB-RS485
<] CONVERTER

USB-RS485 dénusttirlict otomatik olarak PC'ye yUklenir. Bu gerceklesmezse, strliclyl agagidaki baglantidan indirin:
https://www.motive.it/upload/documenti/software/USB-RS485_Driver.zip
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USB-RS485 converter'l invertere baglayin (bu islemi giigsiiz inverterle yapin!)

fj_ N USB-RS485
@ 4 CONVERTER

USB-RS485 dénusttirlclst otomatik olarak PC'ye kurulur. Bu gergeklesmezse, striicliyl asagidaki baglantidan indirin:
https://www.motive.it/upload/documenti/software/USB-RS485 Driver.zip
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7. MOTIVE MOTOR YONETICISI
7a. indirme ve Kurulum

“Motor Manager" arayuziinu bilgisayariniza indirmek igin agagidaki baglantiy: kullanin
https://www.motive.it/upload/documenti/software/MotiveMotorManager.zip

Motive Motor Manager v.3.0.0f

&

Settings

&)
Rz

Read All

isconnected.

3
ot =~
Click to connect! o/ Zl=english v

Write All

®

Sistem gereksinimleri:

Windows 7-8-10, Windows Server 2003-2008-2016
USB port

NET Framework 3.5 veya sonraki versiyon

Yazilimi Yiikleyin:

SW'yi indirin. Zip dosyasini masaiistiine kaydedin.

Programi ylritmek igin "installer.exe” adl yuratulebilir dosyayi kullanarak programi kurun.
Programi yénetici olarak oturum agmaniz énerilir.

Ltfen bu islemi sonuna kadar izleyin.

Kurulumun sonunda masaustiintizde yeni bir simge bulacaksiniz.
Programi galistirmak icin simgeye tiklayin

inverteri agin.
Sag ust kosedeki agilir mentiden dilinizi segin.
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L=
Motive Motor Manager v.3.0.0f
'E‘ = fp &3
E' = Non connesso.
_ Clicca per connettere! i @
Apri Salva Impostazioni Leggi Tutti

='Z=english

i i Italiano

7b. USB-RS485 Doniistiiriicii Baglanti Ayarlar

oo
L]

Dogru USB baglanti noktasini belirlemek =195 icin simgeye tiklayin.
Sonunda, “Apply”.'y1 tiklayin

Settings
0 serial TCP/IP
Corn. Settings
SlavellD: | 1 -

BaudRate: 9000

Data Bit: | &
Parity: none
Stop Bit: | 1

COM Port: COMB

Data endianess: AB CD

¥ Close @?APN}’

Ardindan, NANO ile iletisim kurmak icin “Click to connect!” digmesine tiklayin.
USB baglanti noktasi dogru sekilde ayarlanmigsa, gubuk yesil renge doner (cihaz PC'ye baghdir).

Motive Motor Manager v.3.0.0f = [x]
= e 3
Open Save Settings Read All
Degilse, cubuk kirmiziya doner (cihaz PC'ye bagl degildir).
Motive Motor Manager v.3.0.0f = [x]
= R b &3] H R
Open Save Settings Read All Wri
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Cihaz PC'ye baglandiginda, Motive Motor Yoneticisi invertdr(i tanir ve varsayilan parametre listesini otomatik olarak ytikler.

Motive Motor Manager v.3.0.0f - nano_208_0_speed.xml - o 0

= 73 g
Connected: COM3 9600bps 8N1 o 5 ] .
E i @ . \/ mEngIISh ’
Open Save Settings Read All Write All
[DET[T.ETS. W Status & Measure | Communication | Motor Data Settings | Application Data Settings | Programmer Settings | All
Current [A] Speed [rpm] Power Output [W] DC Bus Voltage [Vdc]
0.0 0 0

Voltage Output [Vac] Frequency Output [Hz] IGBT Temperature [°C]
0 0.0 0

Power Motor Alarm Rotation

Speed [rpm] Acceleration Ramp [s] Deceleration ramp [s]

0 V4 0.0 V4 0.0 V4

O ® C

64/79 NANO - Technical Manual - TUR REV09-NOV22



¢

motive

7c. Ana Fonksiyonlar

Program Alti (6) sekmeden olusmaktadir.

e Kontrol Paneli (Dashboard), ana éiclilen de@erleri kontrol edebileceginiz, hizi degistirebileceginiz, déniisii ve motoru
manuel olarak baglatip durdurabileceginiz yerdir.

Motive Motor Manager v3.0.0f - nanc_208_0_speed.xml - ] 0

. E ] o7 &5 @
[ — C . a-f. -
L Connected: COMS 9600bps 8N1 R & emges .
o i ;EEnth ”
Open Save Settings Read All Write All
[PEELIT-ETL:W| Status & Measure | Communication | Motor Data Settings | Application Data Settings | Programmer Settings | All
Current [A] Speed [rpm] Power Qutput [W] DC Bus Voltage [Vdc]
5.4 2327 1397 301

Voltage Output [Vac] Frequency Output [Hz] IGBT Temperature [°C]
187 38.7 44

Power Motor Alarm Rotation

Speed [rpm] Acceleration Ramp [s] Deceleration ramp [s]

2328 4 10.0 V4 10.0 V4
O ® ¢

e Durum ve Olgiim (Status&Measure), tim 6lgilen degerleri gbrebileceginiz yerdir.

Motive Motor Manager v.3.0.0f - nano_208_0_speed xml = c 0
o @
E @ g §\I}/ EZenaiisn ~
Open Save Settings Read All Write All
Dashboard Communication | Motor Data Settings | Application Data Settings | Programmer Settings | All

M. Descripticn Value Unit Min Max Default
1 Software version 408 (% 0 0 0
81  Power 161 c w 0 0 0
82  RMS Current 15 c A 0.0 00 00
83  RMS Voltage 85 (& v 1] 0 0
84  IGET temperature 31 (] C 0 0 0
85  DCBus Voltage 71 (] Vdc 0 0 0
87  Frequency 104 (& Hz 0.0 0.0 0.0
80  Momentary value rpm 300 (] rpm 0 0 0
88 | Enable status 1 (= 0 1 0
86  Turn direction 2 (o) 0 2 0
90 | Fault status 1 | = 0 1 0
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e lletisim (Communication), Modbus iletisimini etkinlestirme/devre disi birakma ve kontrol etme (Modbus ile inverteri
programlama ve kontrol etme icin, parametre 40 "Modbus iletisimi" ni = 2 olarak ayarlayin);

Motive Motor Manager v.3.0.0f - nano_208_0_speed.xml - EE x ]
I @
@ Connected: COM6 9600bps 8N1 O gdlL J—
E Click to disconnect! s ° kS engisn ~
Open Save Settings Read All Write All
Dashboard | Status & Measure Mator Data Settings | Application Data Settings || Programmer Settings | Al
M. Description Value Unit Min Max Default
22 | Modbus 1D 0 c 1w 0
40 | Modbus communication 2 c 0 2 2
41 | Baud rate 1 c b/s 1 3 1

e Motor Veri Ayarlan (Motor Data Settings), burada veri plakasindan verileri girebilir ve motor performanslarini

ayarlayabilirsiniz;
Motive Motor Manager v.3.0.0f - nano_208 0 speed.xml - R ]
_ & @
Open Save Settings Read All Write All
Dashboard | Status & Measure | Communication Application Data Settings | Programmer Settings | All

M. Description Value Unit Min Max Default

T| Rated power 2.20 c
7 | Rated voltage 230 c
8 Rated current 7.0 (¢ A 01 100 100
9 Rated frequency 50 c Hz 50 60 50
10  Rated speed 1400 ¢ rpm 330 5950 1500
11 | Slip compensation filter 80 ¢ ms 1 5000 700
12 | Max torque slip 1 c 0 50 5
13 Maximum speed 100 e % 2 200 100
14 Minimum speed 20 (<} 0 127 0
15 Acceleration 5.0 () Sec 01 999.0 100
16 | Deceleration 10.0 G Sec 01 9990 100
17 | Overcharge 150 ' % 80 200 100
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o Uygulama Veri Ayarlari (Application Data Settings), kontrol modunu, /O moddiliini ve diger fonksiyonlari
yapilandirmanizi saglar;

Motive Motor Manager v.3.0.0f - nano_208_0_speed.xml - Rl o
5 2
= I rce o O e e -
Open save Settings Read All Write All
Dashbeard | Status & Measure | Communication | Moter Data Settings Programmer Settings | All
M. Description Value Unit Min Max Default
’Z Power line voltage 5 (] 0 1 1
23 Restart enable x () 0 1 0
24 Dead time after alarm 10 c Sec 1 999 5
29  Mode 0 (] 0 4 0
56 Reset to factory data 0 (=) 0 541 0
26 Input signal 0 (=] 0 1 0
27  Analogue input 0 setup 1024 c 0 1 0
28  Analogue input 1 setup 0 (o 0 1 0
50  Analogue input 0 function setup 0 (& 0 3 1
51  Analogue input 1 function setup 4] () 0 3 1
53  Analogue output 0 function setup 4] (] 0 2 1
43 | Digital input 0 setup 299 | € 0 4 1

e Tiim (All), sayisal siraya gore tam parametre listesini bulabileceginiz yerdir..

Motive Motor Manager v.3.0.0f - nano_208_0_speed xml - LI < ]
1 b ‘“‘ =
2 W e = S -
Open Save Settings Read All Write All
Dashboard | Status & Measure | Communication | Motor Data Settings | Application Data Settings | Pregrammer Settings m
M. Description Value Unit Min Max Default
E Inverter power 0.30 (& kW 0.75 075
1 Software version 408 ¢ 0 0 0
5 Power line voltage 5 (% 0 1 1
&  Rated power 220 (& kW 009 220 075
7 Rated voltage 230 (] v 90 230 230
8 Rated current 7.0 (] A 01 100 100
9 Rated frequency 50 (= Hz 50 60 50
10  Rated speed 1400 ¢ rpm 350 5950 1500
11  Slip compensation filter 80 (= ms 1 5000 700
12 Max torque slip 1 (i) % 0 50 5
13 Maximum speed 100 (= 2 200 100
14 Minimum speed 20 (i) % 0 127 [i}
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7d. Parametrelerin okunmasi ve yaziimasi

Parametre degerini degistirmek veya yeni bir deger yazmak icin veri gubuguna yazin ve tiklayin. ™

Motive Motor Manager v.3.0.0f - nano_208_0_speed.xml -

@ —
== % 3 3
= Connected: COM6 9600bps 8N1 ; =l e
E Ciick to disconnect! &z o/ Sl=english ~
Open Save Settings Read All Write All

Dashboard | Status & Measure | Communication |JUILTEETERANGTT] Application Data

o

M. Description Walue Unit Ilin Ilax Default
&  Rated power 2.20 & kw009 220 0.75
& | Rated current 7.0 c A 0.1 10.0 10.0
9 | Rated frequency 50 c Hz 50 60 50
10  Rated speed 1400 ¢ rpm 350 5350 1500
11 | Slip compensation filter 80 c ms 1 5000 700

Eger yazilan deger dogru ise (bu, dederin belirlenen minimum ve maksimum sinirlar arasinda olmasi anlamina gelir), veri gubugu

kisa bir sure igin yesil qur!E; degilse, kirmiziya déner _ ¢

&) o |||
(& o\

ikonlar Read Al yg \Write All jl tiim parametreler ayni anda okunup yazilabilir.

= B

lkonile Save kullanici tarafindan dzellestirilmis parametre listesinin bir ©pen . kopyasi kaydedilebilir
ve daha sonra

yiklenebilir.
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NANO Modbus Parametreleri

NOT: Tiim degdiskenler ayarlanabilir degildir. "Tlr" stitununda R harfi "yalnizca okuma" ve R/W harfi "Okuma ve Yazma" anlamina gelir.

° . . Varsayilan | Varsayilan | Varsayilan | Varsayilan
N Type | Degisken tanimi u.om Min sinir | Max sinir Hiz Vent Comp Oleo Not
0 R invertdr nominal giicii KW*100 75 220
1 R invertdr yazilim siriimii (SW) n 0 65535
2 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
3 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
4 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
f - - 0=110Vac
5 RW | Invertdr gic hatti gerilimi 0 1 1 1 1 1 12230V0
6 RW | Motor nominal gicti KW*100 13 220 220 220 220 220
7 R/W | Motor nominal gerilimi \ 90 230 230 230 230 230
8 R/W | Motor nominal akimi A*0 10 100 100 100 100 100
9 R/W | Motor nominal frekansi Hz 50 60 50 50 50 50
10 R/W | Motor nominal hizi pm 350 5950 1500 2891 2891 2891
1 R/W | Kayma Kompanzasyon Filtresi ms 1 5000 700 700 700 700
12 R/W | Maksimum Tork Kaybi % 0 50 5 5 5 5
13 RW | Maksimum Hiz % 2 200 100 100 120 100
14 RW | Minimum Hiz % 0 127 0 0 60 10
15 RW | Hizlanma s*10 1 999 100 150 200 50
16 RW | Yavaglama s*10 1 999 100 150 200 5
17 RW | Asin Sarj %lIn 80 200 100 100 100 100 Maksimum Akim (% Degeri)
18 RW [ Dénils Yonii 0 1 0 0 0 0
Hiz: rpm
19 | RW | Hiz/ basing Referansi Vent: — PsP1000 | 3767 | 200 200 200 200
Comp: Bar*100
Oleo:  Bar*10
20 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
21 RW | Arttirlmis Gerilim \ 0 50 0 0 0 0 Motor ok diisiik hizlarda oldugunda tork degerini artirmak igin ek gerilim degeri
22 R/W | Modbus ID Kimligi 1 127 1 1 1 1
23 R/W | Yeniden Baglatmay! Etkinlestir 0 1 1 1 1 1 0=KAPALI, 1=AGIK
24 R/W | Alarmadan sonra bekleme Siiresi s 1 999 5 5 5 5
25 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
26 RW | Girig Sinyali 0 1 0 0 0 0 OfDahlh refgrans
1=Analoggiris
- 0=0...10V
27 R/W | Analog Giris 0 ayari 0 1 0 0 0 0 124 20mA
- 0=0...10V
28 R/W | Analog Giris 1 ayari 0 1 0 1 1 1 124 20mA
0=Agik Dongii Hizi
1=Kullanilmiyor
29 RW | Mod 0 4 0 2 3 4 2=Havalandirma
3=Hava Kompresorii
4=Hidrolik Pompa
30 R/W | Oransal Faktor 0 16383 12000 8000 12000 12000
31 RW | Integral Faktor 0 16383 500 25 500 250
32 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
33 R/W | Frenleme Gerilimi \ 0 200 20 20 20 20 Fonksiyon degeri 0 oldugunda KAPALIDIR
34 R/W | Frenleme Siiresi ms 1 65535 2000 2000 2000 2000 Frenleme Siire denetleyicisi
35 R/W | Minimum analog giris ayari (4-20mA signal) mA*10 10 120 40 40 40 40 Minimum sinyal degeri mA cinsiden
36 R/W | Maksimum analog giris ayari (4-20mA signal) mA*10 50 300 200 200 200 200 Maximum sinyal degeri mA cinsinden
37 R/W | Minimum analog giris ayari (0-10V signal) Volt*10 0 90 0 0 0 0 Minimum sinyal degeri Volt cinsinden
38 RW | Akim Akisi % 70 120 100 100 100 100
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RW

Maksimum analog Giris Ayari (0-10V signal)

Volt*10

100

100

100

100

Maksimum sinyal degeri Volt cinsinden

40

RW

Modbus iletigimi

0=KAPALI= Sadece G/G Modilinden kontrol 1=AGIK+TU$= G/G Modiilinden
kontrol, referans degeri modbustan 2=AGIK= Sadece modbustan program ve
kontrol

M

RW

Baud hizi

bit/s

0=4800 bit/s
1=9600 bit/s
2=14400 bit/s
3=19200 bit/s

42

RW

EMPTY

43

RW

Dijital Girig 0 Ayari

0= Fonksiyon yok

1=Saat yoniinde motor baslat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur)

2=Motor baslat/fren komutu (1=Baslat, 0=Fren)

3=Ters yonde motor komutu (Saat yoniinde baslat/durdur komutu 1'e
ayarlandiginda calisir)

4=Frenleme motor komutu (ayrica bir inverter etkinlestirme veya acil durdurma
olarak da kullanilabilir)

5=Saat yoniiniin tersine motor baslat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur)

44

RW

Dijital Girig 1 Ayari

0= Fonksiyon yok

1=Saat y6niinde motor baslat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur)

2=Motor baslat/fren komutu (1=Baslat, 0=Fren)

3=Ters yonde motor komutu (Saat yoniinde baslat/durdur komutu 1'e
ayarlandiginda calisir)

4=Frenleme motor komutu (ayrica bir inverter etkinlestirme veya acil durdurma
olarak da kullanilabilir)

5=Saat yoniiniin tersine motor baglat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur)

45

RW

Dijital Girig 2 Ayari

0=Fonksiyon yok

1=Saat y6niinde motor baslat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur)

2=Motoru baslat/frenleme komutu (1=Baslat, 0=Fren)

3=Motorun y6niinii tersine gevirme komutu (Baslat/Durdur motor komutu belirli bir
dijital girise 1 degeri ile ayarlandiginda calisir)

4=Frenleme motor komutu (ayrica bir inverter etkinlestirme veya acil durdurma
olarak da kullanilabilir)

5=Saat yoniiniin tersine motor baslat/durdur komutu (1=Baslat, 0=Durdur)

46

RW

BOS

47

RW

Dijital gikis 0 Ayari

0=Fonksiyon yok

1=Motor galigiyor

2=Motorun donUs yonii
3=Maksimum hiza ulagildi
4=Anza

5=Motor durdu

6=Kompresor vanasi durumu

48

RW

Dijital gikis 1 Ayari

0=Fonksiyon yok

1=Motor galigiyor

2=Motorun dontis yoni
3=Maksimum hiza ulagildi
4=Ariza

5=Motor durdu

6=Kompresor vanasi durumu

49

RW

BOS

50

RW

Analog Giri 0 Ayari

0=Fonksiyon yok
1=Potenziyometre ile hiz referansi
2=Harici sinyal ile hiz referansi
3=Akim sinirlama

4=PID geri besleme

51

RW

Analog Giris 1 Ayari

0=Fonksiyon yok
1=Potenziyometre ile hiz referansi
2=Harici sinyal ile hiz referansi
3=Akim sinirlama

4=PID geri besleme

52

RW

BOS

53

RW

Analog Cikis 0 ayari

0=Fonksiyon yok

1=0-12V motor hizi referansi (0% ile ayarlanan maksimum hiz degeri arasinda)
2=0-12V motor tarafindan emilen akim referansi (0% ile ayarlanan maksimum
emilim arasinda)

54

RW

BOS

55

RW

Parametreyi Kaydet

0 65535

Parametreleri kaydetmek icin 1 yazin, ardindan 541 yazin (Deger kabul
edildiginde, deger sifira doner)

56

RW

Fabrika verilerini Sifirla

0 65535

Fabrika verilerine sifirlama yazma:

1=Agik dongti hizi

2=Havalandirma

3=Hava Kompresorii

4=Hidrolik Pompa Bundan sonra 541 yazin (deger 0 oldujunda sifirlama yapilir).
Varsayilan verileri yiiklemek icin invertorii kapatip tekrar agin.
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57 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
58 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
59 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
60 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
61 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
62 R/W | Basinca ulagildiginda durma siiresi s 5 300 - 5 15 5 Basinca ulagildiginda, yiik olmadiginda motorun durmasi gecikme siiresidir.
Vent:  Psi*1000
63 R/W | Basing histerezisi Comp: Bar*100 1 16000 - 50 20 10 Histerez, bit ADC olarak ifade edilir.
Oleo:  Bar*10
Vent:  Psi*1000
64 R/W | Basing araligi Comp: Bar*100 0 16000 - 2000 16000 3000 Basing derecelendirme sensori
Oleo:  Bar*10
65 R/W | Yiik olmadan durma gticii % 0 100 50 20 50 0 Minimum motor gtictiniin altinda durdurulacagi yizde %
Vent:  Psi*1000
66 RW | Maksimum basing sinirlamasi Comp: Bar*100 0 16000 - 2000 16000 800 Devrede izin verilen maksimum basing siniri
Oleo:  Bar*10
67 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
68 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
69 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
70 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
7 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
72 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
73 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
74 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
75 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
76 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
7 RW | BOS 0 0 0 0 0 0
Vent:  Psi*1000
78 R | Basing referansi Comp: Bar*100 0 65535 - 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede élglilen ortalama deger
Oleo:  Bar*10
Vent:  Psi*1000
79 R Anlik deger Bar Comp: Bar*100 0 65535 - 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede dlglilen ortalama deger
Oleo:  Bar*10
80 R Anlik deger rppm pm 0 65535 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede dlglilen ortalama deger
81 R | Gii¢ w 0 65535 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede élglilen ortalama deger
82 R | RMS Akimi A*10 0 65535 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede él¢lilen ortalama deger
83 R RMS Gerilimi Voltage \ 0 65535 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede dlglilen ortalama deger
84 R IGBT Sicaklig °C 0 65535 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede dlglilen ortalama deger
85 R | DcBus Gerilimi \ 0 65535 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede lciilen ortalama deger
Gergek donis yoni:
e 0=Kapali
86 R Donis yoni 0 2 0 0 0 0 1=Saat yniinde
2=Saat yoniniin tersine
87 R | Frekans Hz*10 0 65535 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede él¢lilen ortalama deger
Yaklasik 0.5 saniyede lciilen ortalama deger
88 R Motor durumu 0 1 0 0 0 0 0=Motor KAPALI
1=Motor AGIK
89 R Kaydedilen son alarm 0 65535 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede dlglilen ortalama deger
90 R Alarm durumu 0 1 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede dlglilen ortalama deger
91 R | Fandurumu 0 1 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede 6l¢lilen ortalama deger
Yaklasik 0.5 saniyede lciilen ortalama deger
. . Bit 0 --> Durum ON/OFF dijital giris 0
92 R | Dijital giris durumu bit 0 65535 0 0 0 0 Bit 1 > Durum ONJOFF dijital girig 1
Bit 2 --> Durum ON/OFF dijital giris 2
Yaklasik 0.5 saniyede dlglilen ortalama deger
93 R | Dijital ¢ikis durumu bit 0 65535 0 0 0 0 Bit 0 --> Durum ON/OFF dijital ¢ikis 0
Bit 1 --> Durum ON/OFF dijital cikis 1
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94 R Analog girig 0 degeri 0 4096 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede dlglilen ortalama deger
95 R Analog giris 1 degeri 0 4096 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede dlglilen ortalama deger
96 R Analog ¢ikis 0 degeri 0 4096 0 0 0 0 Yaklasik 0.5 saniyede él¢lilen ortalama deger
97 R PID referans girisi ul -32767 32767 0 0 0 0 PID regiilatér giris referansi
98 R PID geribesleme girii ul -32767 32767 0 0 0 0 PID Reglator giris olgimi
99 R | PID hata girigi ul -32767 32767 0 0 0 0 PID Regiilator giris hatasl
100 R | BOS 0 0 0 0 0 0
101 R ilk SW siirim numarasi n 0 65535 - - - - Yazilim siirimtindn ilk numarasi
102 R ikinci SW siriim numarasi n 0 65535 - - - - Yazilim sirim(ndn ikinci numarasi
103 R Ugtincti SW siiriim numarast n 0 65535 - - - - Yazilim strdmindn Ggiincli numarasi
104 R | BOS 0 0 0 0 0 0
0=Kapali
105 | RW | Modbus komut donisi 0 2 0 0 0 0 1=Saat y6niinde donls
2=Saat yoniniin tersine donis

Hiz: rpm
106 | R | Modbus komut hizibasing \éi’r‘r:p P 1o 2767 |0 0 0 0

Oleo:  Bar*10
107 | RW | /O Modill etkinlestirme 0 1 1 1 1 1 ?:Eme Digi
108 | RW | BOS 0 0 0 0 0 0
109 | RW | Modbus komut yavaglama s*10 1 999 100 150 200 50
110 | RW | Modbus komut yavaglama s*10 1 999 100 150 200 5
M RW | Yeni modbus komutunu etkinlestir 0 1 0 0 0 0 Degeri 1 olan degiskenler 105 ile 110 arasinda etkinlestirilir (Okuma/Yazma)
112 | RW | Hata Ayiklama _1 0 65535 0 0 0 0
113 | RW | Hata Ayiklama _2 0 65535 0 0 0 0
114 | RW | Hata Ayiklama _3 0 65535 0 0 0 0
115 | RW | Hata Ayiklama _4 0 65535 0 0 0 0
116 | RW | Hata Ayiklama _5 0 65535 0 0 0 0
117 | RW | Hata Ayiklama _6 0 65535 0 0 0 0
118 | RW | Hata Ayiklama _7 0 65535 0 0 0 0
119 | RW | Hata Ayiklama _8 0 65535 0 0 0 0
120 | RW | Hata Ayiklama_9 0 65535 0 0 0 0
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8. UYARILAR VE RISKLER

Bu talimatlar, son montaji yapan ve kullanici tarafindan siki bir sekilde takip edilmelidir. Ayrica,
cihazin kurulumu, kalibrasyonu ve bakimiyla ilgilenen tim personele de saglanmalidir.

Personelin Nitelikleri

Cihazin kurulumu, devreye alinmasi ve bakimi, yalnizca bu cihazin kullaniminin getirdigi risklerin
farkinda olan teknik olarak nitelikli personel tarafindan gergeklestirilmelidir.

Giivenlik Kurallarina Uyulmamasindan Kaynaklanan Tehlikeler

Guvenlik gereksinimlerine uyulmamasi, insanlari tehlikeye atmanin 6tesinde ekipmani da zarara ugratacaktir. Glvenlik
gereksinimlerinin ihlali sonucunda garanti gegersiz hale gelir. Guvenlik gereksinimlerinin ihmal edilmesinin sonuglari
sunlar olabilir:

« Bazi sistem fonksiyonlarinin etkinlesme basarisizligi.
o Elektriksel ve mekanik olaylardan kaynaklanan insan glvenligi tehlikeleri.

Kullanic igin Giivenlik Gereksinimleri

Tum kaza 6nleme dlzenlemelerinin uygulanmasi ve uyulmasi gerekmektedir. Tus takimi, sistemin islevinin gorulebildigi
bir konumda olmalidir.

Montaj ve inceleme igin Giivenlik Gereksinimleri

Musteri, montaj, inceleme ve bakim operasyonlarinin, bu talimatlari dikkatlice okumus ve yetkilendiriimis nitelikli
personel tarafindan gergeklestirildiginden emin olmalidir. Ekipman ve makineler (zerindeki ¢alismalar, calismayan bir
makinede yapiimalidir.

Yedek Pargalar

Orijinal parcalar ve Uretici tarafindan yetkilendirilmis aksesuarlar, ekipmanin ve makinelerin gtivenliginin ayrilmaz bir
parcasidir. Orijinal olmayan bilesenlerin veya aksesuarlarin kullanimi gtivenligi tehlikeye atabilir ve garantiyi gegersiz
kilacaktir. Kartlar tzerine, invertor modeli ve dretim seri numarasini + tretim tarih kodunu (Ay/Y1l) izlemek igin kullanilan
ETIKETLER vyapistinimigtir. Bu etiketi kaldirmak velveya Uizerlerindeki yaziyi silmek, invertdriin veya tus takiminin
garantisini gegersiz kilacaktir..

invertoriin yiiksek basingl yikama makineleri veya basingh pompalarla
yikanmasi kesinlikle yasaktir.
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Declaration of conformity — Uygunluk Beyani

Motive srl based in Castenedolo (BS) - Italy

declares, under its exclusive responsibility,
that its range of “NANO” inverters and motor-inverters

is constructed in accordance with the following international regulations (latest edition):

o ENG60034-1. Rotating electrical machines: rating and performance
o ENG60034-5. Rotating machines: definition of degrees of protection
o EN60034-30. Rotating electrical machines: efficiency classes of single-speed, three-phase, cage-induction motors
o ENG60335-1. Safety of household and similar electrical appliances

o EN 55014-2, Electromagnetic compatibility. Requirements for household appliances, electric tools and similar apparatus. Part
2: Immunity

e EN 61000-3-2, Limits for harmonic current emissions (equipment input current <= 16A per phase).
e EN 61000-3-3. Limitation of voltage fluctuations and flicker in low-voltage supply systems, for equipment with rated
current <= 16A

o EN 61000-6-4. Electromagnetic compatibility (EMC): Part 6-4: Generic standards = Emission standard for industrial
environments

o EN 50178. Electronic equipment for use in power installations

as required by the Directives
e Low Voltage Directive (LVD) 2014/35/EEC

o Electromagnetic Compatibility Directive (EMC) 2014/30/EEC
EMC class B for DOMESTIC, COMMERCIAL AND LIGHT INDUSTRIAL ENVIRONMENT With NANFILT or
EMC class B for INDUSTRIAL ENVIRONMENT external EMC filter

o Ecodesign Directive for energy related products (ErP) 2019/1781/EEC

The Legal Representat;

C%W AP
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Declaration of conformity UKCA

Motive srl based in Castenedolo (BS) - Italy

declares, under its exclusive responsibility,
that its range of “NANO” inverters and motor-inverters

is constructed in accordance with the following international regulations (latest edition):

BS EN 60034-1. Rotating electrical machines: rating and performance

BS EN IEC 60034-5. Rotating machines: definition of degrees of protection

BS EN 60034-30. Rotating electrical machines: efficiency classes of single-speed, three-phase, cage-induction motors

BS EN 60335-1. Safety of household and similar electrical appliances

BS EN 55014-2, Electromagnetic compatibility. Requirements for household@ppliances, electric tools and similar apparatus.

Part 2: Immunity

BS EN 61000-3-2, Limits for harmonic current emissions (equipment input current <= 16A per phase).
BS EN 61000-3-3. Limitation of voltage fluctuations and flicker in'low-voltage supply systems, for equipment with rated
current <= 16A

BS EN 61000-6-4. Electromagnetic compatibility (EMC): Part 6-4: Generic standards = Emission standard for industrial
environments

BS EN 50178. Electronic equipment foruse in power installations

as required by the Directives

Low Voltage Directive (LVD) 2014/35/EEC
UK Electrical Equipment (Safety) Regulations 2016

Electromagnetic Compatibility Directive (EMC) 2014/30/EEC
UK EMC Electromagnetic Compatibility Regulations 2016

EMC class B for DOMESTIC, COMMERCIAL AND LIGHT INDUSTRIAL ENVIRONMENT With NANFILT or
EMC class B for INDUSTRIAL ENVIRONMENT external EMC filter

Ecodesign Directive for energy related products (ErP) 2019/1781/EEC
UK The Ecodesign for Energy-Related Products and Energy Information (Amendment) (EU Exit) Regulations 2019

f%@ﬁ? AI>

The Legal Representati
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Declaration de conformite C-

La société Motive S.r.l. sise  Castenedolo - BRESCIA (Italie)

déclare sous son entiere responsabilité, que toute sa gamme des
variateurs de vitesse “NANO”

est réalisée conformément d la normative internationale

EN60034-1. Rotating electrical machines: rating and performance
EN60034-5. Rotating machines: definition of degrees of protection

EN60034-30. Rotating electrical machines: efficiency classes of single-speed, three-phase,
cage-induction motors

EN60335-1. Safety of household and similar electrical appliances

EN 55014-2, Electromagnetic compatibility. Requirements for household appliances, electric
tools and similar apparatus.

Part 2: Immunity
EN 61000-3-2, Limits for harmonic current emissions (equipment input current <= 16A per phase).

EN 61000-3-3. Limitation of voltage fluctuations and flicker in low-voltage supply systems, for
equipment with rated

current <= 16A

EN 61000-6-4. Electromagnetic compatibility (EMC): Part 6-4: Generic standards — Emission
standard for industrial environments

EN 50178. Electronic equipment for use in power installations

et elle est donc conforme aux arrétés

LVD Arrété No. 2573-14
EMC Arrété No. 2574-14

Le représentant légal : Giorgio Bosio

) ‘Motive s.r.l.
;{"!725 Ghiselle, 20
WY 25014 CASTENEDOLO (RS
) Tel:+39.030. 2677087 ) o

y “:‘IX +39.030 2677125
A j'z!r-v‘v“\c‘e—\'“(mw it
ipitale So iale:Euro 50.000

!n':‘ t ' ‘.' }“/\ ‘\"\'C‘JQ'Z[“("J-N REA 422301
. 2@—7 ’\ 80280174
\ 0 b’k’.")
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EBPA3BUMCKUN DKOHOMUYECKHUHN COI03
NEKJAPALIMSI O COOTBETCTBUH

il

BagBuTenn O6mecTBo ¢ orpannyenHol orBercrBeHHocThIO "TIPUBO/] T'PAH/] PEAYKTOP"

MecTo HaXOXJICHUS M aJIpec MecTa OCylIeCTBICHHUs JesTenbHocTh: Poceniickas denepaiys, CMoneHcKast
obunacts, 214004, ropox Cmonenck, ynuna barpatuona, 1om 4, oduc 46, OCHOBHOM rocyIapcTBEHHbIH
perucrpanroHHblit HoMmep: 1166733076608, Homep Tenedona: +79203158381, anpec 31eKTPOHHOM OYTHI:
privodgrand@gmail.com

B jinne Jlupexropa Illenecra Anekcanapa Mocudopnua

3asBJIsieT, 4T0 O00py10BaHHE IEKTPOTEXHUUECKOE MPOMBILIUICHHOTO Ha3HaueHHs: YacToTHbIe
npeobpaszoBarenu (uHBepTOpHl), Moaenu: NEO-WiFi, NEO-PUMP, NEO-SOLAR, NEO-OLEO, NEO-
COMP, NEO-VENT, NANO

H3roToBuTeb «Motive Srl». MecTo HaxOXIeHHS M aJpec MeCTa OCYIIECTBICHHS JCATEIbHOCTH 10
n3rotoBnenuto npoaykuuu: Via Le Ghiselle, 20, 25014 Castenedolo BS, Wranmus.

IMponykuust wu3rotoBieHa B cooTBeTcTBUH ¢ JupektuBamu 2014/30/EU  "O  aneKTpOMarHUTHOU
coBmectumoctH", 2014/35/EU "[1o HU3KOBOJIBTHOMY 000OpPYIOBAaHHUIO M CHCTeMam".

Kox TH BDJ] EADC 8504409000. CepuiiHblii BBITYCK

COOTBETCTBYET TPEOOBAHUSAM

Texuuueckuii pernmamMeHT TamMokeHHOTO coro3a «O 6e30MacHOCTH HU3KOBOJIBTHOTO 0bopynoBanus» (TP TC
004/2011) , Texunueckuii periaMeHT TaMOXXEHHOTO COr03a «JJIeKTPOMAarHUTHAsI COBMECTUMOCTh
TexHuueckux cpeacts» (TP TC 020/2011)

JlexJyiapanusi 0 COOTBETCTBHHU NMPHHATA HA OCHOBAHUH

ITpoTokona ucnbiranuii Ne 32320.301120 ot 30.11.2020 roxa, BeiganHoro MenpitaTensHON TabopaTopueit
«OHUKCy, arrecrat akkpeauranmu OHIIC RU.040T1C0.M1J102.

CxeMa JiekIapupoBaHus 1

JlonojHuTenbHas uHopmanus

['OCT 12.2.007.0-75 «Cuctema cranmapToB Ge3omnacHocTH Tpyaa. M3aenus anexrporexuudeckue. Oomme
TpeboBanus 6e3omacHocTH»; [OCT 30804.6.2-2013 «CoBMECTUMOCTh TEXHUYECKHUX CPEJICTB
9JIEKTPOMAarHUTHas. ¥ CTOMYMBOCTB K JIEKTPOMArHUTHBIM ITOMEXaM TeXHHYECKUX CPEJICTB, TPUMEHAEMBIX B
MPOMBIILLICHHBIX 30HaX. TpeOGoBaHus U MeTOIbI UCTIBITaHUY, (pa3aen §); TOCT 30804.6.4-2013
«COBMECTHUMOCTD TEXHHYECKUX CPEJCTB 3JIEKTPOMArHUTHAS. DJIEKTPOMAarHUTHBIE IIOMEXH OT TEXHHYECKUX
CPEACTB, IPUMEHSEMBIX B IPOMBIIUICHHBIX 30HaX. HOpMBI M MeTOIbI MCTIBITaHUI», (paznesn 7). YcnoBus
xpaHenust npoaykuuu B coorBerctBuM ¢ 'OCT 15150-69 "Mammusl, npuGOps! ¥ Jpyrue TeXHUYECKHe
u3zenusi. VIcioHeHus: [Uis pa3lInuHbIX KIMMAaTHYeCKUX pailoHoB. Kareropuu, ycinoBust SKCILUTyaTaluy,
XpaHEHHsI U TPAHCIIOPTUPOBAHUS B YACTH BO3/IEHCTBUS KIIMMATHYECKUX (PAKTOPOB BHELIHEH! cpeibl”, CpoK
XpaHeHust (ci1yObl, FOAHOCTH) YKa3aH B IIpUJIaraeéMol K NPOAYKIHH TOBAPOCOIPOBOIUTEILHON U/1IN
9KCILTYaTAllMOHHON IOKYMEHTALMH. _
Jexnapanus o comBeTﬂBHﬂxf(éi’lciﬂm

Ha ¢ 7aThl peructpanuu no 06.12.2025 BrJIOYHTENBHO

lenect Anexcanap Mocudosuy
(D.1.0. 3asBuTesns)

WAL L AP »
14 v(uoulpfb) -.\} W\ 7

PerncrpanHoHHbIii HOMep uekna;;éﬁnﬁ o coorBercTBUH: EADC N RU JI-IT.HB54.B.04614/20

JlaTa perucTpauuu gekjaapaunuu o coorsercreuu: 07.12.2020
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¢ CERTIFICATE

ZERTIFIKAT

CERTIFICATO

Nr. 50 100 1185 Rev.011

SI ATTESTA CHE/ THIS IS TO CERTIFY THAT

IL SISTEMA DI GESTIONE PER LA QUALITADI
THE QUALITY MANAGEMENT SYSTEM OF

motive
MOTIVE S.r.l.

SEDE LEGALE E OPERATIVA:
REGISTERED OFFICE AND OPERATIONAL SITE:

VIA LE GHISELLE 20
IT - 25014 CASTENEDOLO (BS)

E CONFORME Al REQUISITI DELLA NORMA
HAS BEEN FOUND TO COMPLY WITH THE REQUIREMENTS OF

UNI EN ISO 9001:2015

QUESTO CERTIFICATO E VALIDO PER IL SEGUENTE CAMPO DI APPLICAZIONE
THIS CERTIFICATE IS VALID FOR THE FOLLOWING SCOPE OF APPLICATION

Progettazione e fabbricazione di motori elettrici, riduttori meccanici e

inverter (IAF 18, 19)

Design and manufacture of electrical motors, mechanical gearboxes

and variable speed drives (IAF 18, 19)

Per I'Organismo di Certificazione

For the Certification Body =~ -------------
TUV Italia S.r.l. Dal / From:

3 DIAC \ Al/ To:
SGQ N° 049A
Membro degli Accordi di Mutuo Riconoscimento [
it el P ? ______________________
Recognibon Agreements Francesco Scarlata

Direttore Divisione Business Assurance
Business Assurance Division Manager

PRIMA CERTIFICAZIONE/ FIRST CERTIFICATION: 2001-07-20

“LA VALIDITA DEL PRESENTE CERTIFICATO E SUBORDINATA A SORVEGLIANZA PERIODICA A 12 MESI E AL RIESAME COMPLETO DEL SISTEMA DI

GESTIONE AZIENDALE CON PERIODICITA TRIENNAL

“THE VALIDITY OF THE PRESENT CERTIFICATE DEPENDS ON THE ANNUAL SURVEILLANCE EVERY 72 MONTHS AND ON THE COMPLETE REVIEW OF

COMPANY'S MANAGEMENT SYSTEM AFTER THREE-YEARS"
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TUM VERILER EN UST DUZEYDE OZENLE DERLENMi§ VE KONTROL EDILMISTIR. ANCAK HERHANGI BiR
HATAYA VEYA KUSURA iLISKIN SORUMLULUK KABUL ETMiYORUZ. MOTIVE A.$., SATILAN URUNLERIN
OZELLIKLERINi iSTEGINE BAGLI OLARAK HER ZAMAN DEGISTIREBILIR
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