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1. Precaucoes de seguranca

Leia atentamente este manual antes do transporte, instalacdo, operacdo e manutencdao deste produto e siga todas as
precaucbes de seguranca contidas neste manual em qualquer uma das praticas; se ndo o fizer, podera apresentar o risco
de lesdes pessoais (incluindo o potencial de morte) ou danos ao equipamento. Ndo seremos responsaveis por quaisquer

ferimentos e danos ao equipamento causados por sua negligéncia ou falha em seguir nossas instrugoes.

1.1. Definicao das informacgoes de seguranca

Perigo: O nao cumprimento dos requisitos relevantes pode causar ferimentos graves e até a morte.

Cuidado: O ndo cumprimento dos requisitos relevantes pode resultar em ferimentos pessoais ou danos ao
equipamento.

Aviso: E necessario tomar medidas para garantir a operacdo correta.

Profissionais treinados e qualificados: O pessoal aprovado requer treinamento profissional em elétrica e
educacao de seguranca para se familiarizar com a instalacdo, operacdo e manutencao deste equipamento e o
conhecimento para evitar todo tipo de emergéncias.

1.2. Sinais de adverténcia

Os sinais de adverténcia servem para alertar sobre as situacdoes que podem causar lesGes pessoais graves ou danos
ao equipamento com sugestdes para evitar tal risco.

Os seguintes sinais de aviso sdo os utilizados neste manual:

Simbolo Nome Descricao

O ndo cumprimento dos requisitos causara lesGes pessoais graves e até
mesmo a morte.

Q Cuidado O nao cumprimento dos requisitos pode levar a lesdes pessoais ou

Perigo

danos ao equipamento.

Sensibilidade a

Az estética

&/ E Alta temperatura | A base do inversor produz alta temperatura. Nao toque nesta area

O ndo cumprimento dos requisitos pode danificar a placa eletronica

NOTA Adverténcia Os passos devem ser seguidos para obter os resultados corretos
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1.3. Guia de seguranca

Somente pessoal treinado e qualificado esta autorizado a realizar as operagoes relacionadas. Nao
execute a fiacdo, inspecao e substituicdo de componentes enquanto a energia estiver ligada.
Antes da fiacao e verificagdo, primeiro deve garantir que toda a alimentagdo de entrada foi

A desconectada e, em seguida, aguarde pelo menos 10 minutos ou verifique se a tensdo do
barramento CC é inferior a 36V.

A modificagdo ndo autorizada do inversor é estritamente proibida; caso contrario, pode causar incéndio,
choque elétrico ou ferimentos.

Quando o inversor esta em funcionamento, a base do inversor pode gerar alta temperatura. Nao toque
nessa area para evitar queimaduras.

Os componentes eletrénicos do inversor sao sensiveis a eletrostatica. Medidas antiestaticas devem ser
M tomadas durante a operagao.

1.3.1. Manuseio e instalacao

Ndo instale o inversor proximo a materiais inflamaveis. Conecte as opgoes de freio de acordo com o
diagrama de fiacao. Nao opere o inversor se houver algum dano ou pega faltando. Para reduzir o
risco de choque elétrico, ndo toque no inversor diretamente ou com objetos molhados.

NOTAS:

® As ferramentas para transporte e instalacdo devem atender a todos os requisitos para garantir a operacao
normal e segura do inversor e evitar lesdes pessoais. O instalador deve ter protecdo mecéanica adequada,
como sapatos antiesmagamento e roupas de trabalho para garantir a seguranga pessoal.

® N3o segure o inversor pela tampa frontal durante o transporte pois ela pode se separar acidentalmente.

® Levante e manuseie o produto com cuidado durante o transporte e a instalacdo, caso contrario, ele podera ser
danificado.

® O inversor deve ser instalado em um local longe de criancas e do publico.

® Se o local de instalacao estiver localizado em um local cuja altura acima do nivel do mar seja superior a 2000
metros, o inversor ndo atendera aos requisitos IEC61800-5-1 para protecdao adequada de baixa tensdo.

® Instale este produto em um ambiente adequado (consulte o capitulo "Ambiente de instalagdo" para obter
detalhes).

Evite que parafusos, cabos ou outros objetos condutores caiam dentro do inversor.

Quando o inversor estd funcionando, a corrente de fuga pode exceder 3,5mA. Certifique-se de aplicar
medidas de aterramento confidveis, onde a resisténcia de aterramento deve ser menor que 10Q e a
condutividade (ou a area da segdo transversal do cabo) do condutor de aterramento PE e a dos condutores de
fase sejam as mesmas.

® Osterminais R, S, T e N sdo para a entrada de energia, enquanto os terminais U, V e W s3o para a saida.

Conecte os cabos de alimentagdo de entrada e os cabos de saida corretamente; caso contrario, o inversor
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sera danificado.
1.3.2. Operacao

A Antes de ligar os terminais do inversor, deve-se desliga-lo da energia elétrica e aguardar pelo menos 10
minutos.

O inversor opera em tensdo da rede (220V ou 380V). Qualquer operagao ou configuragao que nao
dependa completamente da operacao do teclado é proibida. Este produto ndo se destina e ndo pode ser
usado como uma "medida de parada de emergéncia". Para fins de frenagem do motor de emergéncia,
um dispositivo de freio mecanico extra deve ser aplicado.

NOTAS:
® N3o LIGUE/DESLIGUE a alimentacao deste produto em um intervalo de tempo curto.
® Antes de reutilizar este produto apds um longo periodo de armazenamento, faga uma inspecdo completa.

® Antes de iniciar o inversor, deve-se recolocar a tampa frontal para reduzir o risco de choque elétrico.
1.3.3. Inspecao, manutencao e substituicao de componentes

A manutencdo, inspecdo ou substituicdo de componentes do inversor deve ser realizada por
profissionais treinados e qualificados. Antes de qualquer manutencao, inspecao ou substituicao de
componentes, todas as fontes de alimentacdo conectadas ao inversor devem ser cortadas e, em
seguida, aguardar pelo menos 10 minutos. Durante qualquer manutencdo e/ou substituicdo de
componentes, devem ser tomadas as medidas adequadas para evitar que objetos condutores, como
parafusos e cabos, caiam no inversor, juntamente com medidas antiestaticas para proteger o inversor e
seus componentes internos.

NOTAS:
® Aperte os parafusos com o torque adequado.

® Durante a manutencdo, inspecao e substituicdo de componentes, evite o contato com o inversor e seus
componentes e faga em local onde ndo haja materiais inflamaveis proximos.

® Ndo execute o teste de tensdo do isolamento neste produto, nem use um megdmetro para testar o circuito de
controle do inversor.

1.3.4. Descarte

Os componentes do inversor contém metais pesados. O inversor a ser descartado deve ser tratado e
manuseado como residuo industrial.

NOTAS:
® Os componentes do inversor podem explodir quando queimados.
® Pecas plasticas como painéis geram gases toxicos quando queimadas.

® Nao descarte o inversor sem os devidos cuidados. Seu descarte requer tratamento especial.
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2. Introducao

2.1. Informacoes rapidas

2.1.1. Recebimento e inspegao

Assim que o produto for recebido, observe os seguintes itens:
® A embalagem deve parecer intacta, sem nenhum sinal de umidade.

® A identificacdo do modelo impressa na embalagem deve ser consistente com o seu pedido de compra.

® Desembale e verifique se ha alguma anormalidade, como manchas de dgua dentro da caixa de embalagem ou
algum sinal de dano ou rachadura na carcaca do inversor. Se alguma anormalidade ou dano for encontrado, entre
em contato com a fabrica.

® A placa de identificagdo do produto é consistente com a identificagdo do modelo impressa na caixa? Caso
contrario, entre em contato conosco.

® \erifique se estdo todos os acessorios que devem acompanhar a embalagem, como o manual e o teclado.

2.1.2. Informacoes para utilizacao

Antes de utilizar/manusear ou instalar o inversor, verifique as seguintes informacdes:
® O tipo de carga a ser acionada que o inversor ira acionar? E o inversor sera sobrecarregado na operacao real?
® O valor nominal da corrente do motor deve ser menor ou igual que o valor da corrente nominal do inversor.

® A tensao da rede deve ser consistente com a tensdao nominal de entrada do inversor.

2.1.3. Informagoes ambientais

Antes da instalagao e uso do inversor, confirme o seguinte:

® A temperatura ambiente do inversor excede 40°C? Em caso afirmativo, reduza a capacidade a uma taxa de 1%
para cada aumento de 1°C. Além disso, ndo use o inversor em um ambiente acima de 50°C.

AVISO: Para o inversor instalado em painel fechado, a temperatura ambiente acima mencionada deve ser a
temperatura do ar dentro do gabinete.

® A temperatura ambiente do inversor é inferior a -10°C? Em caso afirmativo, adicione dispositivos de aquecimento.

AVISO: Para o inversor instalado em painel fechado, a temperatura ambiente acima mencionada deve ser a
temperatura do ar dentro do gabinete.

® Caso o local de instalagdo do inversor esteja localizado em local cuja altitude seja superior a 1000m e ndo
ultrapasse 3000m, a capacidade de poténcia se reduz na razao de 1% a cada 100m de aumento de altitude. Se a
altitude ultrapassar 2000m, conecte um transformador de isolacdao no lado de entrada do inversor. Se for superior
a 3000m, o inversor ndo é recomendado.

® A umidade ambiente do local de instalacdo do inversor excede 90%? Ha algum sinal de condensacdo? Nesse

4
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caso, vocé precisa tomar algumas medidas extras para proteger o inversor da umidade.

® Existe algum sinal de luz solar direta? Se assim for, vocé precisa tomar medidas extras para proteger o inversor
de tal.

® Ha poeira, gas explosivo e inflamavel no local do inversor? Se assim for, vocé precisa tomar medidas extras para
proteger o inversor de tal.

2.1.4. Informacoes de instalacao

Apds a instalacdo do inversor, verifique a instalacdo para confirmar os seguintes pontos:

® A capacidade de corrente do cabo de alimentagdo de entrada e do cabo de saida até o motor atendem ao
requisito de carga real?

® Os acessorios para o inversor (incluindo reator de entrada, filtro de entrada, reator de saida, filtro de saida e
resistor de frenagem) estdo selecionados e instalados corretamente? Os cabos usados para conectar esses
acessorios atendem aos requisitos de capacidade atuais?

® O inversor esta instalado em materiais nao propagadores de chama? Os acessoérios geradores de calor (reatores,
resistores de frenagem, etc.) do inversor estdo afastados de materiais inflamaveis?

® Todos os cabos de controle sao alocados de forma que figuem separados dos cabos de alimentacdao? A fiacao
considera totalmente os requisitos de caracteristica EMI?

Todas as medidas de aterramento estao devidamente feitas de acordo com os requisitos do inversor?
O inversor esta instalado de forma que haja espaco suficiente ao redor dele conforme as instrugdoes do manual?
O inversor esta instalado da forma indicada no manual?

Os terminais de fiagao externa do inversor estdo firmemente fixados com o torque necessario?

Ha algum parafuso, cabo ou outros objetos condutores deixados no inversor? Se sim, por favor, remova-o.

2.1.5. Informacoes basicas de operacao

Antes de colocar o inversor em operacdo, siga os passos abaixo para efetuar a configuracao basica:

® O recurso de autoajuste € necessario aqui? Se houver tal necessidade, desconecte a carga do motor para ativar a
autoajuste dos parametros dindmicos; se ndo for possivel desconectar a carga, escolha o recurso de ajuste
manual/estatica.

® Ajuste os intervalos de aceleracdo e desaceleragao de acordo com as condicOes da carga.

® Confirme se o sentido de rotacdo do motor é consistente com o requisito de acionamento do motor. Se for oposta,
recomenda-se mudar a direcdo trocando quaisquer dois dos cabos trifasicos de saida para o motor.

® Defina todos os parametros de controle e coloque o sistema em operagao para verificar sua operacao.
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ELETROMNCA

2.2. Especificacoes técnicas

Descricdao das fungoes

EspecificagOes

Modelo 0.75kW-2.2kW | 3.7kW-5.5kW
ENTRADA
Alimentacao AC, 1 Fase, 220V ~ 240V | AC, 3 Fases, 380V~480V

Frequéncia nominal

50/60 Hz

Faixa de frequéncia

+5% (47.5 ~ 63Hz)

SAIDA

Tensdo de saida

Variavel: de 0 até Tensao de entrada

Frequéncia de saida

0.1 ~ 500HZ

Poténcia de saida

Verifique a tabela de parametros nominais

Corrente de saida

Verifique a tabela de parametros nominais

PARAMETROS BASICOS

Frequéncia maxima

Controle Vetorial: 0~500Hz

Controle Escalar V/F: 0~500Hz

Frequéncia de operagao

0.8KHz~8KHz (Suporta até 16KHz)

Ajustada automaticamente de acordo com as caracteristicas da carga

Resolucao da frequéncia
de entrada

Entrada digital: 0.01Hz

Entrada analdgica: Maior frequénciax0.025%

Modo de controle

Controle Vetorial (SVC)
Controle Escalar V/F

Torque de partida

0.5Hz/150% (SVC)

Relacdo de ajuste da
velocidade

1: 100 (SVC)

Precisao de ajuste da
velocidade

+0.5% (SVC)

Sobrecarga maxima

150% da corrente nominal: 60 segundos
170% da corrente nominal: 12 segundos
190% da corrente nominal: 1.5 segundos

Reforgo de torque

Reforco automatico de torque; Faixa de ajuste manual do torque 0.1%~30.0%

Curva V/F

Trés tipos: Linear, pontos multiplos, Curva quadratica (1.2 poténcia, 1.4 poténcia, 1.6
poténcia, 1.8 poténcia e 2.0 poténcia)

Separacao V/F

Separagao total, Separacao parcial (metade)

Tempo de aceleracdo e
de desaceleracao

Modos Linear e Curva S. Faixas de tempo de aceleracdo e de desaceleracao
0.0~6500.0s.

Frequéncia de frenagem DC: 0.00Hz ~ Fmax

Freio DC Tempo de frenagem: 0.0s~36.0s
Corrente de frenagem: 0.0%~100.0%
Controle JOG Faixa de frequéncia de JOG: 0.00Hz ~ Fmax (Padrao=>5Hz).

Tempo de aceleracado e de desaceleracdao JOG: 0.0s~6500.0s.

Controle PID

Método simples de estabelecer um sistema de controle de malha fechada

Regulacdo automatica
de voltagem (AVR)

Mantem a tens3o de saida estavel quando a tensdo da rede flutuar.

Prevencao de estol
contra sobretensao e

A corrente e a tensdo sdo limitadas automaticamente durante a operagao para evitar
disparos frequentes devido a sobrecorrente e sobretensdo.

SIBRATEC
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sobrecorrente

Limitador rapido de
corrente

Reduz o risco de falhas de sobrecorrente para manter o VFD operando normalmente.

Controle de torque

Limita o torque automaticamente durante a operacao para evitar disparos frequentes
devido a sobrecorrente.

Unidade de frenagem

Unidade de frenagem integrada para modelos de 5,5 kW e abaixo

CARACTERISTICAS ESPECIAIS

Desaceleracao até a
parada

Em caso de perda de poténcia, a energia de realimentacdo de carga € usada para
compensar e desacelerar o motor até a parada, para evitar danos mecanicos.

Limitador rapido de
corrente

Reduz o risco de falhas de sobrecorrente para manter o VFD operando normalmente.

Controle de tempo

Faixa de valores: 0.0Min ~ 6500.0Min

Comunicacao

Modbus RTU

ENTRADA E SAIDA

Possibilidade de
comandos

IHM frontal, terminais de controle e comunicacgao serial

Config. da frequéncia

Configuracao digital, setagem por voltagem analdgica, setagem por corrente
analdgica, setagem por pulsos e setagem pela porta serial.

Config. da frequéncia
auxiliar

5 opgOes para fornecer ajuste fino de frequéncia auxiliar flexivel e sintese de
frequéncia.

4 entradas digitais

Entradas (uma suporta entrada de pulso de alta frequéncia até 50kHz)
, 1 saida analdgica suportando entrada de tensao de 0 ~ 10V ou entrada de corrente
Saidas
de 0 ~ 20mA
BOTOES DO VISOR
Visor de LED Mostra os parametros no visor

Chave de bloqueio e de
selecao de fungdes

Permite que os usuarios bloqueiem parcial ou totalmente as teclas ou definam a faixa
operagao para teclas a fim de evitar operagao incorreta

Funcdo de protecao

Deteccgdo de curto-circuito do motor ao ligar, protegao contra perda de fase de saida,
protecdo contra sobrecorrente, protecdo contra sobretensado, protecdo contra
subtensdo, protecdo contra superaguecimento e protecdo contra sobrecarga.

CONDIgéES AMBIENTAIS
Temperatura de 20°C ~ 60°C
armazenagem
TempeEatura de -10°C ~ 50°C (Se a temperatura estiver acima de 40°C, a corrente de saida deve ser
ope€ragao reduzida em 1% para cada 1°C de incremento)
UR% para <90%RH
armazenagem
UR% para operagao <90%RH
Nivel de ruido 50dBA max.
NORMAS
Padrdes:

EMC IEC 61800-3, C3
Seguranca Padroes:

IEC 61800-5-1
INTERACE

Porta de comunicagao

RS-485

SIBRATEC
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2.3. Parametros nominais

Pot. Nominal el e Corre!1te e Motor para Motor para
RIORERS (KVA) e“zsda s"("ga aplicacio (kW) | aplicacio (HP)
Tensao de Entrada: Monofasico 220V 50/60Hz
OR7GB-S2 1.5 8.2 4 0.75 1
1R5GB-S2 3 14 7 1.5 2
2R2GB-S2 4 23 9.6 2.2 3
Tensao de Entrada: Trifasico 380V 50/60Hz
3R7Gb-T4 6 10.5 9 3.7 5
5R5GB-T4 11 13.9 13 5.5 7.5

2.4. Descricao dos componentes e dimensoes

1. IHM Frontal

2. Gabinete

3.  Local para fixagao por parafuso

SIBRATEC

4.  Terminais de Entrada e Saida (poténcia)
5.  Acesso aos terminais de controle
6. Tampa frontal
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W
Dimensdes (mm)
Modelos Peso (K
A B W H (Kg)
OR7GB-S2 78 165 105 115 0,750
1R5GB-S2 78 165 105 115 0,750
2R2GB-S2 85 170 128 140 1,040
3R7Gb-T4 98 195 142 152 1,380
5R5GB-T4 98 195 142 152 1,380
9
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3. Instrucoes para Instalacao

/N

Somente profissionais treinados e qualificados estdo autorizados a realizar as tarefas descritas
neste capitulo. Siga as instrugbes indicadas em "Precaucdes de seguranca" para tais tarefas. Ignorar
qualquer uma das precaucoes de seguranga pode causar ferimentos pessoais ou morte ou danos ao
equipamento.

Durante o processo de instalacdo, todas as fontes de alimentagdo conectadas ao inversor ja
devem estar desconectadas. Caso contrario, desconecte as fontes de alimentagdo e aguarde pelo
menos 10 minutos antes de retomar a instalacao.

O plano de instalacdo e o design do inversor devem estar em conformidade com as leis e
regulamentos locais relevantes. Nao assumiremos qualquer responsabilidade por qualquer violacdao
em relacdo a instalagdo deste. Além disso, a garantia ou garantia de qualidade fornecida com o
inversor nao cobrira qualquer incidente ou mau funcionamento devido ao desconhecimento do
usuario das instrugdes aqui contidas.

3.1. Instalacao do Inversor

3.1.1.

Ambiente da instalacao

A fim de se obter um alto desempenho a longo prazo e operacao normal do inversor, uma sele¢do adequada do local
de instalacdo torna-se critica.

Ambiente Requisitos

Local da | Dentro de casa e livre de luz solar direta, poeira, gas corrosivo, gas inflamavel, névoa de odleo,

instalacdo vapor de agua, gotejamento de dgua ou sal, etc.

Altitude Menos do que 1000m

Temperatura —10°C~ +40°C ( Para 40°C~50°C, use com reducdo de poténcia).

ambiente Para maior confiabilidade, use o inversor em um local onde a temperatura ndo mude rapidamente.
Ao instald-lo em um espago fechado, como um painel, use um ventilador ou condicionador de ar
para resfriamento a fim de evitar que a temperatura interna exceda o limite. Se o inversor for
reiniciado apds um longo periodo em uma condicao de baixa temperatura, uma medida extra de
aquecimento externo sera necessaria para eliminar eventual gelo dentro dele a fim de evitar risco
de danos ao inversor

Umidade Menor do que 95%RH sem condensacao

Vibragdo Menos do que 5.9m/s2 (0.6g)

Temperatura de —20°C~+60°C

armazenagem

Grau N de P20

protecao

TlE)o_ de rede N TT

elétrica !
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3.1.2. Orientacao de instalacao

O inversor deve ser instalado na orientacdo vertical conforme mostrado abaixo:

—= = — "'*uﬁ'

<

. | DOO
000
| ©0

3.1.3. Forma de instalacao

O inversor permite fixagao por parafusos ou fixado em trilho DIN, segue as ilustragdes:

Q%) !
.4 : X & |
. °
o =S
3
\ v
,* B | 5
@ o *
0.75KW-2.2KW 3.7KW-18.5KW ~

(1)  Fixagao por parafusos

CCA nadiria o Comdraio do Materinis Elstricos LTDA
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(2)  Fixagao em trilho DIN

000

e e op—

(3)  Permite instalagdo lado a lado encostados

CCA Insdira o Combrolo do Materinis Eltricos LTDA =1 L . S
55 AT 25312500 | e steadac 0 b | Cortai@etyan iral 3 > g ¢
Pim Swiewi Frivua 430 Mo de S - 30 - S | CEF tneoS55 ' ' '
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3.2. Ligacoes Basicas

O diagrama de ligacOes abaixo mostra o circuito principal e o circuito de controle do inversor:

Resisior de frenagem

A - > 1 I |
Alimentacdo em CA i el Almentacao do motor em CA
RiAl —O[>—o —r——ORrL '} uT O———
SN2 ) D o _~ { ) OQN "
1 & o r, i— ) 1 vz 0 '
T [ wm O
f ' ks O — "
Sakdas digials = '
o 3 :ﬁ» Saida digital
) ~-Q
e - COM
ADIQ—— Saida analdgica
M =
%o GNDO
485+ — ‘
v &85 b Porta de comunicagao
Entrada analdgica o serial RS485
- -9 10V GND
QRT« —Q Al .
[ i e
L SGND [\-289 Relé de saida
L ma}
o Terminais Terminais r Condutores
de potdncia de controle T bindados

Nota: Fusiveis, resistores de frenagem, resisténcias de entrada, filtros de entrada, resisténcias de saida e filtros de
saida sdo todos acessodrios opcionais. Para obter detalhes, consulte a secao "Opgdes de periféricos".

3.2.1. Diagrama de terminais do circuito principal

Sl | o o o o [ 0 o 5 o o 2

LU

SR [5| T P+PBlU|V W] |©|R|S|TI|P+PB|U|VIW

Terminais para os modelos 3.7kW-5.5kW

Terminais para os modelos 0.75kW-2.2kw

CCA Ins0xina o Comdrao do Materiais Eltricos LTDA =T : TR
S5A AT 251150 | wwva stepdac ng b | Cortaio@elyane itel 20 tx I g ¢
Pim Selewi Frivua 430 Mo de 24 - 30 - Sad | CEF tn050 ' ' :
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Funcdo dos terminais:

Simbolo Nome Funcdo
R.S. T Entrada trifasico em CA Conexdo da rede trifasica de entrada em CA
L1. L2 Entrada monofasica em CA Conexdo da rede monofasica de entrada em CA
(PB). (+) Terminais para o resistor de frenagem Conectar o resistor de frenagem
"-]3:' Terminal de aterramento Conecte a massa
U, V. W Saida trifasica em CA Terminais para conexdo do motor elétrico
AVISO:

® [ proibida a utilizacdo de cabos de motor assimétricos. Se o cabo do motor vier com um condutor de
aterramento simétrico junto com a camada de blindagem condutora, aterre o condutor na extremidade do
inversor e na extremidade do motor.

® Passe os cabos do motor, cabos de alimentacdo de entrada e cabos de controle separadamente.

3.2.2. Passos para fazer a fiagao

1. Conecte o fio terra do cabo de alimentacdo de entrada diretamente ao terminal terra (PE) do inversor e conecte
o cabo de entrada monofasico ou trifasico aos terminais L1, L2 ou R, S, T.

2. Conecte o fio terra do cabo do motor ao terminal de aterramento (PE) do inversor e conecte o cabo trifasico do
motor aos terminais U, V e W.

3. Conecte o resistor de freio opcional com cabo na posicao designada.

4. Se as condicOes permitirem, fixe mecanicamente todos os cabos fora do inversor.

3.2.3. Diagrama dos terminais de controle

H3  J10 J2 Jn
g 5 A0 |GND| DI1 | DI2| DI3 | DO 5 5

485A485B(10V | Al [COM|DI4 |DI5 (24V|RA |RB |RC

Categoria Marcag?o do Nome Descricao
terminal
RS485A i i i iti
Comunicacio Porta RS485 Sinal diferencial positivo para RS485
RS485B Sinal diferencial negativo para R5485
Entrada analégica | All Entrada analdgica 1 Voltagem ou corrente analdgica dg gntrada!.
Pode ser utilizada como entrada digital, veja o
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parametro F6-31
Saida analdgica AO1 Entrada analdgica 12 Saida de voltagem ou corrente analdgica
DI1 Entrada digital 1 Entrada digital normal
DI2 Entrada digital 2 Entrada digital normal
Entrada digital DI3 Entrada digital 3 Entrada digital normal
DI4 Entrada digital 4 Entrada digital normal
DI5 Entrada digital 5 Entrada digital normal
Saida digital DO Saida digital 1 §a|daﬂd|g_|tal normal/Saida pulsada de alta
requéncia
10V +10V Alimentacao de +10V
. . GND Terra para +10V Referéncia de aterramento para +10V
Alimentagao — -
24V +24V Alimentacdo de +24V e referéncia de
COM Terra para +24V aterramento para +24V
& de said RA/RB 6 de said Saida NF
Rele de saida RA/RC Relé de saida Saida NA
Fungoes dos jumpers
Nu(r)ner Nome Pinagem Funcao Setagem
1 | -
J13 All 3 :'1 1--2: Entrada de tensao (0~10V) 0~ 10V
4. [ | | 2--3: Entrada de corrente (0~20mA)
1 | , -
J10 AO1 A ﬂ: 1--2: Saida de tensdo (0~10V) On 10V
3 [ | | 2--3: Saida de corrente (0~20mA)
« FE
J12 PW 5 :j, 1--2: Método de fiacao da fonte Tipo de
3 | ¢ | | 2--3: It is a sink type wiring method fonte
Isolagao optoacoplada, saida em coletor aberto;
| Faixa de voltagem de saida: 0V~24V;
Ji1 1 '-1' Faixa de corrente de saida: OmA~50mA; Short
CME 2 | = | Nota: O aterramento da saida digital CME esta internamento isolado Circuit
o il - do aterramento da entrada digital COM. Por padrdo, esta conectado COM
internamento através do jump J11. Quando a DO é suprida por uma
fonte externa, J11 deve ser desconectado
Notas:

[Nota 1] Quando a temperatura ambiente excede 25°C, a corrente de saida do terminal precisa ser reduzida para uso.
[Nota 2] A posicdo do jumper na placa de controle e a atribuigdo da funcdo do terminal, consulte o produto ao usa-lo.

Entrada analdgica:
Como o sinal de tensdo analdgica € particularmente suscetivel a interferéncias externas, geralmente é necessario usar

um cabo blindado, e a distancia da fiagdo deve ser a mais curta possivel, ndo superior a 20m, conforme mostrado na
Figura 3.2.3-3. Em algumas situacdes em que o sinal analdgico sofre interferéncia severa, um capacitor de filtro ou
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nucleo de ferrite deve ser adicionado ao lado da fonte do sinal analdgico, conforme mostrado na Figura 3.2.3-4.

) Passar os fos 2-3 wazes
|‘ <20M > ra mesma direcdo
I [ . | 0.022UF
AN O—— ! 50V
VFD | 4! ' 'i VED C
GND | v %/ E
| EEESETRARROC
L’ GND
PEC” l
| Nucleo de fsirie
Figure 3.2.3-3 Figure 3.2.3-4

Entrada digital:

Geralmente, cabos blindados sdo necessarios e a distancia da fiagdo deve ser a mais curta possivel, ndo superior a
20m. Ao usar o modo de conducdo ativo, as medidas de filtragem necessarias devem ser tomadas para a diafonia da
fonte de alimentacdao. Recomenda-se usar o método de controle de contato.

* VFD - VFD
‘ | J
N
Controle f wijiz _
externo Controle | 4 B —
externo Sinal |

EAT
Sinal 0\

Método de conexdo do tipo de fonte NPN usando
fonte de alimentacdo interna de 24 V

|
a

()

Método de conexdo do tipo coletor PNP usando fonte
de alimentacdo interna de 24 V

Método de conexdo do tipo coletor PNP usando fonte
de alimentacao externa (observe que J12 remove o
jumper entre PW e +24V)

Método de conexdo do tipo fonte NPN usando fonte
de alimentacao externa (Observe que J12 remove o
jumper entre PW e +24V)

Saida digital:

Quando o terminal de saida digital precisar acionar o relé, os diodos de roda livre devem ser instalados em ambos os
lados da bobina do relé, caso contrario, é facil causar danos a fonte de alimentagdo DC +24V e a capacidade do drive
nao é superior a 50mA.

Inversor

anl .

’}‘ Dvado

Diagrama de fiacdo da saida digital

CCA nadiria o Comdraio do Materinis Elstricos LTDA
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3.3. Protecao da fiacao

3.3.1. Protecao contra curto-circuito e cabo de alimentacao

| Inversor

Entrada tntasica )
B < M f M

- iy
L T 1~

E necessario aplicar dispositivo de protecdo (como fusivel) para evitar que o inversor e o cabo de alimentacdo de
entrada superaquecam devido a eventos de curto-circuito. Tal dispositivo de protecdo deve ser implantado de acordo
com as seguintes diretrizes.

AVISO: Siga as instrucOes aqui contidas para selecionar os fusiveis, que ndo apenas protegerdo o cabo de
alimentagdo de entrada, bem como o inversor contra uma falha externa de curto-circuito, mas também fornecerdao
protecdao adequada aos equipamentos no mesmo circuito quando um curto-circuito interno ocorre dentro do inversor.

3.3.2. Protecao para o motor e cabos do motor

Desde que os cabos do motor sejam selecionados de acordo com a corrente nominal do inversor, o inversor oferece
protecdo contra curto-circuito para o cabo do motor e para o motor. Apresentando uma protecao de sobrecarga
térmica do motor, o inversor pode proteger o motor parando diretamente a saida e a corrente, se necessario.

e Se o inversor estiver conectado a varios motores, cada motor, juntamente com seus cabos,
£ j 4 precisa de um dispositivo de protegdo individual (disjuntor motor ou relé térmico). Também
sdo necessarios fusiveis para protegé-los contra falhas de curto-circuito.

3.3.3. Conexao By-pass

Para algumas utilizacdes é necessario configurar um circuito de comutagao entre a rede elétrica e o inversor para
garantir que todo o sistema mantenha sua operagdo normal mesmo quando o inversor falhar. Para algumas praticas
especiais, como aquelas em que o inversor é dedicado apenas para soft starter, a conexdo que permanecera na rede
elétrica apos a partida também precisa de um by-pass adequado.

N3do conecte a fonte de alimentacdo aos terminais de saida U, V e W do inversor. A tensdo nos
A cabos do motor pode causar danos permanentes ao inversor.

AVISO: Se houver necessidade de comutar a rede com frequéncia, aconselha-se a utilizacdo de uma chave ou
contator com intertravamento mecéanico para garantir que os terminais do motor ndo sejam conectados aos cabos de
alimentacdo de entrada e saidas do inversor ao mesmo tempo.
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4. Operacao do teclado

4.1. Descricao

O teclado é usado para exibir os dados de status do inversor e configurar os parametros.

Display screen

|-|."|'. III L
switching

3

IHM Descricao da funcao
PRG/ESC Entrar ou sair do modo de parametrizacdo
DATE/ENT Confirma a selecao/valor configurado
Setas Incrementa/ .
decrementa Incrementar/decrementar o valor selecionado
No display, os parametros a serem exibidos podem ser selecionados ciclicamente; ao
SHIFT modificar os parametros, o digito de modificacdo dos pardmetros pode ser selecionado
através dessa tecla.
RUN No modo de operacao, use para inicializar o inversor
No estado em execucdo, esta tecla pode ser usada para interromper a operacdao em
STOP/RST execucdo. Quando o estado de alarme de falha é restrito pelo codigo de funcao P.04,
todos os modos de controles podem ser usados para redefinir a operacao por esta tecla.
Potencidémetro Ajuste da frequéncia de saida do inversor (se habilitado no pardametro F-02 valor 3)

SIBRATEC
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4.1.1. Indicador LED

Indicador LED

Mensagem
Hz Vermelho Aceso Frequéncia de saida é mostrada no visor
A Vermelho Aceso Corrente de saida é mostrada no visor
\Y Vermelho Aceso Voltagem de saida é mostrada no visor
AeV Vermelho Aceso Poténcia de saida é mostrada no visor
RUN Vermelho Aceso Inversor em funcionamento

Aceso Modo de controle do terminal partida/parada

LOCAL/REMOT | Vermelho | Desligado |Modo de controle do painel partida/parada

Piscando |Controle da porta de comunicacao

FWD/REV Vermelho

Aceso Motor girando em modo reverso

Desligado | Motor girando em modo normal

TUNE/TC Vermelho

Aceso Controle de torque

Piscando

.. Estado de falha
rapido

Piscando

Estado de autoajuste dos parametros
lento

4.1.2. Funcao dos botoes

Botao

Descricao

PRG/ESC

Entrar ou sair do modo de setagem

DATE/ENT

Confirmar a selecao/valor no modo de setagem

RUN

No modo de operagdo por teclado, é usado para iniciar a operagao

STOP/RST

e No estado em execugao, pressione este botdao para interromper a
operagao em execucao;

* No estado de alarme de falha, pode ser usado para operacao de reset. A
funcdo desta tecla é restrita pelo cddigo de funcdo FA -01 (funcdo da tecla
STOP/RST).

Incrementar o valor de setagem

A
4

Decrementar o valor de setagem

P /SHIFT

Na interface de exibicao de desligamento e na interface de exibicao de
operacdo, os parametros a serem exibidos podem ser selecionados
ciclicamente; ao modificar os parametros, o bit de modificacdo dos
parametros pode ser selecionado.

QUICK/JOG

¢ Quando FF-03 ndo ¢ igual a 0, diferentes modos de menu podem
ser alternados de acordo com os valores em FF-03.

e Quando FF-03 ¢ igual a 0, funcGes especificas podem ser
selecionadas de acordo com o valor em FA-00, como comutacdo de
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fonte de comando, comutacao direta/reversa, etc.

Ajusta a frequéncia de saida

Limita o torque maximo

Ajusta o limite superior da frequéncia de saida
Ajusta a voltagem de saida quando em modo V/F

°
°
Potenciometro o
°

4.2. Visor do painel

O visor permite alternar entre as telas que mostram o status de desligamento, status de operacdo, status de edicao
de cddigo de funcgdo e status de alarme de falha.

4.2.1. Tela de desligamento

Quando o inversor estd no modo de desligamento, o display mostra os parametros de status de desligamento. No
estado de desligamento, varios parametros de estado podem ser exibidos. A partir da tela que mostra o FA-04 (status
de desligamento), vocé pode selecionar para mostrar esses parametros alterando os campos de dois digitos. Para a
definicdo de cada cddigo digital, consulte a descricdo dos codigos de funcao do parametro FA-04. Sob o status de
desligamento, existem 11 parametros disponiveis, que sdo: Configuracdes de frequéncia, tensdo do barramento,
status de entrada DI, status de saida DO, tensao All, tensdo AI2, valor de contagem, valor de comprimento, estagio
PLC, velocidade de carga, frequéncia de pulso de entrada PULSE. Vocé pode selecionar para mostrar esses
parametros ciclicamente alterando os campos de dois digitos a partir de FA-04 pressionando o botdo ) /SHIFT.

4.2.2, Tela de operacao

Uma vez que o inversor recebe um comando de funcionamento valido e entra no estado de funcionamento, o teclado
exibe o pardametro do estado de operacao, o indicador "RUN" no teclado acende, enquanto a luz "FWD/REV" esta
acesa ou apagada dependendo da diregdo de giro do motor. Sob este status de operacao, existem 32 parametros
disponiveis, que sdo: Frequéncia de operacao, Configuracao de frequéncia, Tensdo de barramento, Tensdo de saida,
Corrente de saida, Poténcia de saida, Torque de saida, Status de entrada DI, Status de saida DO, Tensao Al1, Tensdo
AI2, Contagem valor, valor de comprimento, velocidade de carga, configuragao PID, feedback PID, estagio PLC,
frequéncia de pulso de entrada PULSE, frequéncia de operacdo 2, tempo de operacao restante, velocidade linear,
tempo de ativacdo atual, tempo de operacdo atual, frequéncia de pulso de entrada PULSE, configuragdo de
comunicacdo, Frequéncia principal X, Frequéncia auxiliar Y, Valor de torque alvo, Angulo do fator de poténcia, Tens&o
alvo de separagdo VF, Status de entrada Visual DI e status de entrada Visual DO. A partir do cddigo “FA-02” ou “FA-
03", pressione o botdo <ENT> para ativar as duas selecdes digitais e pressione o botdo <) /SHIFT> para alterar
ciclicamente o cddigo do parametro.

4.2.3. Tela de estado de erro

Quando o inversor detecta um sinal de falha, ele entra no status de alarme de falha, o teclado exibe o cddigo de falha
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e o indicador "TC" na IHM pisca. A operacao de reset de falha pode ser executada através da tecla "STOP/RST",
terminal de controle ou um comando de comunicacdo. Enquanto a falha persistir, o codigo de falha sera exibido.

4.2.4. Tela de parametrizacao do codigo da funcao

Nas telas de desligamento, operacdo ou alarme de falha, vocé pode pressionar a tecla "PRG/ESC" para entrar na tela
de parametrizagdo (se uma senha de usuario for necessaria aqui, veja a descricao do parametro FF-00). A tela de
edigdo é uma tela de trés menus de nivel, e os niveis sdo: Conjunto de codigos de funcdo — Etiqueta do cddigo de
fungdo — Pardmetro do cddigo de fungdo. Pressionando a tecla "DATA/ENT", vocé pode entrar na tela de etiqueta de
cddigo de funcdo e, em seguida, na tela de pardmetro de funcdo. Na tela de parametros de fungdo, vocé pode salvar
0 parametro pressionando a tecla "DATA/ENT". Ao pressionar o botdo "PRG/ESC", vocé pode sair do menu atual e
voltar para a tela do menu anterior.

4.3. Teclado de operacao

Varias operacbes do inversor podem ser executadas através do teclado. Para a descricao dos cddigos de funcdo,
consulte a tabela de resumo de cddigos de funcao.

4.3.1. Alterando o codigo de fungao do inversor
O inversor fornece um menu de trés niveis, e os trés niveis sdo:

1. Numero do conjunto de cddigo de funcdo (menu de primeiro nivel);

2. Etiqueta do codigo de fungdo (menu de segundo nivel);

3. Valor do codigo de funcdo (menu de terceiro nivel)

AVISO: Quando estiver no menu de terceiro nivel, pressionar a tecla "PRG/ESC" ou a tecla "DATA/ENT" permite
retornar ao menu de segundo nivel. A diferenca entre as duas chaves é: Pressionar a tecla “DATA/ENT” primeiro
salvara o parametro do cddigo de funcao atual e, em seguida, ndo apenas retornara ao menu de segundo nivel, mas
também passara para o proximo cddigo de funcdo. Uma pressao na tecla "PRG/ESC" retornara diretamente ao menu
de segundo nivel e ao cddigo de funcao atual, sem salvar o parametro.

No menu de trés niveis, se nenhum dos digitos do parametro estiver piscando, significa que o cddigo de funcdo nao
pode ser modificado devido a um dos motivos abaixo:
o Este parametro é um dos parametros nao modificaveis, como parametros de teste, parametros operacionais
registrados, etc.;
» Este parametro ndo pode ser modificado no estado de operagao. A modificacdo é permitida somente quando o
inversor esta parado.
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Exemplo: Modificando o parametro do codigo de fungdo FO-00 de 0 para 1; F0-01 de 50,00 a 50,01 ou 40,00.

L |.i|. %
- - . - e "y - - - =
. B0.00 - Ik FO-00 |- g 1 S Fo-08
3 1 I v W i
F
v i
. w Y] o
. F,'-:'_-'|-| — o 5000 |——=| 43.99 «S| FO-02
| k [a] =
3:imn H '. . :.'
Booo| o &40 -_'-'|| ke |:_'_r-:|
A |

Diagrama de modificagao de parametro

4.3.2. Senha de protecao

O inversor vem com um recurso de protecao por senha do usuario. Quando FF-00 for alterado para um valor diferente
de zero, o valor se tornara a senha do usuario e entrara em vigor apds vocé sair do estado de edicdo do cddigo de
funcdo. Depois, toda vez que vocé pressionar a tecla "PRG/ESC" para tentar editar o codigo de funcao, "00000" sera
exibido e solicitard que vocé digite a senha e somente a senha correta permite que vocé prossiga. Se vocé quiser
desabilitar o recurso de senha, basta definir o FF-00 para 0. O recurso de senha entrara em vigor em um minuto apds
vocé sair do estado de edicdo do cddigo de funcdo. Depois, toda vez que vocé pressionar a tecla "PRG/ESC" para
tentar editar o codigo de fungdo, "00000" serd exibido e solicitard que vocé digite a senha e somente a senha correta
permite que vocé prossiga.

15 vezes
3 Av :
5000 . " 3 || o FE| o FF-00
J . RG C v G "
15 vezes
A
| FF-0%! < " o00004|,.__"o0o0000

Diagrama de configuracao da senha
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5. Lista de parametros de fungoes

Os parametros de fungao dos inversores da série VFD s3o agrupados por suas fungdes em 23 conjuntos, incluindo FO
~ F9, FA ~ FF, PO ~ P5 e UO. Cada conjunto de fungdes consiste em varios cédigos de fungdo. Um menu de trés
niveis é construido aqui para permitir que vocé acesse e manipule os codigos de fungdo. Por exemplo, “F1-06"
significa o cddigo de funcdo n® 6 do conjunto F1. Entre eles, P5 é especial pois € um parametro de fungdo de fabrica
que 0s usuarios ndo tém permissao para acessar.

Para facilitar a configuracdo dos cddigos de fungdo através do teclado, o0 menu de primeiro nivel mostra o nimero do
conjunto de fungbes, o menu de segundo nivel mostra o nimero do cddigo de funcdo e o menu de terceiro nivel
mostra o parametro do cédigo de fungao.

1. As colunas da tabela de fungGes sao as seguintes: A primeira coluna é "Cddigo de funcado", que é a numeracao dos
conjuntos de parametros e parametros de funcdo correspondentes. A segunda coluna é “Nome”, que é o nome
completo do parametro da funcdo correspondente. A terceira coluna é “Faixa”, que descreve os detalhes do parametro

da funcdo correspondente. A quarta coluna é “Padrao”, que é o valor padrdo do parametro da fungao correspondente.

I3

A quinta coluna é "Modificagao", que é o atributo de modificacdo que mostra a disponibilidade e condigdo modificaveis
conforme descrito abaixo:

“¥”. E modificavel independentemente do inversor estar em modo de parada ou de operaco;

“%": Nao é modificavel se o inversor estiver em operagao

“e”: Nao é modificavel porque é um parametro de teste

(O inversor verificard e salvara automaticamente o atributo de cada parametro para evitar que os parametros sejam

alterados acidentalmente.)

2. O parametro é expresso em formato decimal (DEC). Se for alterado para o formato hexadecimal, cada digito do
valor do parametro pode ser editado de forma independente e varia de 0 a F.

3. "Padrao" indica que o parametro do cddigo de fungdo correspondente foi atualizado e restaurado para seu valor
padrdao como resultado de uma operacdo de restauracdao. Mas os valores detectados e registrados ndo serao
restaurados.

4. Para proteger os parametros de forma mais eficaz, o inversor vem com um recurso de protegao por senha. Uma
vez que uma senha de usuario é definida e ativada (onde o parametro diferente de 0 de FF-00 € a senha), toda vez
que o usuario pressionar a tecla PRG/ESC e tentar editar os codigos de funcdo, o sistema solicitara primeiro a senha
do usuario verificagdo exibindo "00000". A menos que o usuario insira a senha de usuario correta, o sistema nao

permitird nenhuma agao adicional. Para os parametros de configuragdo do fabricante, a senha do fabricante deve ser
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inserida corretamente antes da edicao (Aconselha-se aos usuarios ndo modificar os parametros configurados pelo

fabricante). Se os parametros forem configurados incorretamente, o inversor pode funcionar de forma anormal ou até
mesmo ser danificado. Quando o recurso de protecao por senha ndo esta ativado, a senha do usuario pode ser
alterada a qualquer momento. Somente a senha definida da Ultima vez serad a que sera usada. Quando o valor de FF-
00 for definido como 0, o recurso de senha do usuario sera desabilitado; se o valor ndo for 0, esse valor se tornara a
senha que protege os parametros de serem modificados. O recurso de senha de usuario também se aplica a tentativa
de modificagdo por meio de comunicagao serial.

AVISO: O inversor verificara e salvara automaticamente o atributo de modificacdo de cada parametro para evitar que

0s parametros sejam alterados acidentalmente.

5.1. Grupo FO - Fungoes Basicas

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
F0-00 | Método d ol 0: Controle vetorial sensorless (SVC) )
- étodo de controle
r 1. Controle escalar V/F *
Fo-01 | Pressetde 0.00Hz ~ Frequéncia méxima (F0-09) 50.00Hz e
frequéncia
0: Setagem digital em F0-01, pode ser
modificada, dados perdidos quando o
inversor for desligado
1: Setagem digital em F0-02, pode ser
modificada, dados perdidos quando o
. inversor for desligado
SeIegAao .de 2: Entrada analdgica AIl
Fo-0p | feferendada | 3. Entrada analégica A2 0 *
frequéncia principal | (potenciémetro)
(X) 4: Entrada por pulsos (DI5)
5: Setagem por mdltiplas instrucoes
6: Setagem via CLP
7: PID
8: Setagem via porta de comunicacgao
Selecao de
F0-03 referéncia da A mesma de F0-02 (Selegdo de 0 *
frequéncia auxiliar | referéncia da frequéncia principal (X))
()
Selegdo de 0: Relativa a maxima frequéncia
referéncia da
F0-04 | frequéncia auxiliar . A A 0
0-0 . 1: Relativa a referéncia de frequéncia X *
(Y) durante a
Superposicao
Selecdo de 0
- . Yo ~ 150% %
F0-05 referéncia da 0% ~ 150% 0% 3
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
frequéncia auxiliar
(Y) em estado de
SUpEerposicao
Digito das unidades: Selegdo da
referéncia da frequéncia
0: Referéncia de frequéncia principal X
1: Resultado do calculo principal e
auxiliar (o algoritmo usado aqui é
determinado pelo décimo digito)
2: Alternar entre a referéncia de
frequéncia principal X e a referéncia de
frequéncia auxiliar Y
. 3: Alternar entre a referéncia de
Selegao de frequéncia principal X e o resultado do
FO-06 Fefereﬂnqg clla cdlculo principal e auxiliar 00 e
requencia ae 4: Alternar entre a referéncia de
Superposicao frequéncia auxiliar Y e o resultado do
calculo principal e auxiliar
Digito das dezenas: Algoritmo de
calculo da referéncia de frequéncia
principal e auxiliar
0: Principal + Auxiliar
1: Principal —Auxiliar
2: O maior dos dois
3: O menor dos dois
Memoria de backup 0: Nao salva ao desenergizar ; 1: Salva
FO-07 | para rAefe.ren.qz.:m de |5 desenergizar 0 %
frequéncia digital
0: Sentido horario padrao (Indicador
Selegdo de sentido | FWD/REV desligado)
F0-08 de rotacdo padrdo | 1: Sentido anti-horario padrdo 0 ™
(Indicador FWD/REYV ligado)
F0-09 | Frequéncia maxima | 50.00Hz ~ 500.00Hz 50.00Hz ) ¢
0: FO-11
Fonte do limit 1: Entrada analdgica Al
onte do limite —
. 2: Entrada analogica AI2
FO-10 Superior .de (Potenciémetro) 0 *
frequencia 3: PULSE — Setagem por pulsos
4: Porta de comunicacao
limite superior da Lmite inferior FO-12 até frequéncia
FO-11 frequéncia maxima F0-09 50.00Hz ¢
FO-12 | Limiteinferiorda | o 5o ~ Limite superior FO-11 0.00Hz e
frequéncia
FO-13 | Tempo de 0.00s ~ 650.00s(F0-15=2) Resolugdo S
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
aceleracdo 1 0.0s ~ 6500.0s(F0-15=1) definida no
0s ~ 65000s(FO-15=0) parametro(F0-15)
FO-14 | desaceleragao 0.0s ~ 6500.0s(F0-15=1) definida no %
1 0s ~ 65000s(F0-15=0) parametro(F0-15)
Resolugdo de 0: 1s
tempo de .
aceleracao/desacel
eracio 2: 0.01s
Referéncia de 0: Frequéncia maxima (F0-09)
frequéncia para 1: frequéncia ajustada no parametro
- ) 0
FO-16 célculo das rampas | (F0-01) *
de acc 2: 100Hz
Resolugao do 1: 0.1Hz
FO-17 | comando de 2 ®
frequéncia 2: 0.01Hz
A Depende do
FO-18 F;eq”enc'a de 0.8KHz ~ 8.0kHz modelo de e
chaveamento inversor
0: Desabilitado
1: Ativo frequéncia de chaveamento
Frequéncia de 2IimitAet_infe::ior= Alkh_z ‘e o .
: Ativo frequéncia de chaveamento
h t
Fo-19 | < avtezme” |° limite inferior= 2khz 1 e
gjustado pela 3: Ativo frequéncia de chaveamento
temperatura limite inferior= 3khz
4. Ativo frequéncia de chaveamento
limite inferior= 4khz
Digito das unidades: Selecdo da fonte
de frequéncia de ligacdo do comando
do painel de operacdo
0: Desabilitado
1: Referéncia digital de frequéncia
Fonte de frequéncia | 2: Entrada analdgica Al1l
FO-20 | de agrupamento da | 3: Entrada analdgica AI2(Pot.) 0 %
fonte de comando | 4: Entrada de pulso (DI5)
5: Multivelocidade
6: Por CLP
7: PID
8: Via porta de comunicacgao
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Codigo Nome

Faixa de ajuste

Padrao

Codigo

Digito das dezenas: Selecao da fonte de
frequéncia de ligagdo do comando do
terminal (igual ao digito das unidades)

Digito das centenas: Selecdo da fonte
de frequéncia de ligacao do comando
de comunicacdo (igual ao digito das
unidades)

Selecdo da fonte de
comando

FO-21

0: Comando via painel (LED desligado)

1: Comando via terminal (LED ligado)

2: Comando via comunicagao serial
(LED piscando)

FO-22 | Tipo de visor GP

1: Tipo G (Carga com torque constante)

2: Tipo P (Ventilador, bomba, etc)

Depende do
modelo de
inversor
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5.2. Grupo F1 - Parametros de controle Partida/Parada

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
0: Partida direta
1: Partida com rastreamento de
F1-00 Método de partida velocidade 0 *
2: Partida de excitacdo do motor
assincrono
Método de 0: Parte da frequéncia que parou
F1-01 | rastreamento de 1: Parte do zero 0 *
velocidade 2: Parte da frequéncia maxima
F1-02 | requencia de 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz %
partida
Tempo em que O
motor permanece
i na frequéncia inicial
F1-03 (F1-02) antes de 0.0s ~ 100.0s 0.0s *
iniciar a rampa de
aceleracao
Corrente de
F1-04 | frenagem na 0 ~ 100% 0% *
partida
Tempo de frenagem
F1-05 | antes de iniciar a 0.0s ~ 100.0s 0.0s *
partida
Método de parada 0: Rampa de desaceleracao
F1-06 ) e 0 ¥
do motor 1: Livre (por inércia)
F1-7 | Frequenciainicial 1 g oop; v Frequéncia maxima 0.00Hz %
para frenagem CC
F1-08 | JemPoparainiciar | 4 oo, 100,05 0.0s %
a frenagem CC
F109 | Corrente e | 906 ~ 100% 0% %
frenagem CC
FI-10 | (PO de frenagem | g o . 100.0s 0.0s %
0: Aceleracao e desaceleracao linear
= | 1: Curva S de aceleracdo e de
) Modo de aceleragao ~
Fi-11 | desaceleracio desaceleracdo A ) 0 *
2: Curva S de aceleragao e de
desaceleracao B
F1-12 | Relacdo de tempo |, 4o, | (100 09-F1-13) 30.0% *
de inicio da curva S
F1-13 | Relacdo de tempo | 5o, (100 09%-F1-12) 30.0% *
de inicio da curva S
350.0
F1-14 Ponto de frenagem | Modelos monofasicos: 200.0 ~ 410.0V (Monof3sico) %
dinamico Modelos trifasicos: 310.0 ~ 800.0V 700.0
(Trifasico)
Fi-15 | jxa deusodo 0 ~ 100% 100%
reio
F1-16 | Tempo de | 1~ 100 20
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo

escaneamento de
velocidade do
motor
Escaneamento de

Fl-17 | Velocidade  do g 4500 500 %
motor por corrente
em elo fechado KP
Escaneamento de

Fl-1g | veloddade  do o 4099 800 %
motor por corrente
em elo fechado KI
Valor do
Escaneamento de

F1-19 | velocidade do | 30~ 200 100 *
motor por corrente
em elo fechado
Valor do limite do
escaneamento de

F1-20 | velocidade do | 10~ 100 30 *
motor por corrente
em elo fechado
Escaneamento de

Fl-21 | velocidade ——dojgg 54 1.1 *
motor tempo de
subida da tensao

F1-22 | lempode 1460~ 5.00 1.00 *
desmagnetizacao
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5.3. Grupo F2 - Parametros de Controle

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
c . d 0.0% : (Compensagao de torque Depende do
F2-00 | —TBENSAcE0  G€ | automatico) modelo do i
g 0.1% ~ 30.0% inversor
limite de frequéncia
F2-01 | para compensacao | 0.00Hz ~ Frequéncia maxima (F0-09) 50.00Hz *
do torque
F-02 | Compensacao - de o, 500,096 0.0% i
escorregamento VF
203 | VP ganho del 550 60 %
excitacdo
Ganho de Depende do
F2-04 | supressao de| 0~ 100 modelo do ¥
oscilagdo VF inversor
Configuracao de | 0: Linear V/F
curva VF 1: Multipontos V/F
2: Quadratica V/F
3: 1.2 Poténcia V/F
F2-05 4: 1.4 Poténcia V/F 0 *
5: 1.6 Poténcia V/F
6: 1.8 Poténcia V/F
10: VF Modo totalmente separado
11: VF Modo semi separado
F2-06 | Muliponto  VEI g 6017 o F2-08 0.00Hz *
frequéncia ponto 1
F2-07 | Multiponto VF 0.0% ~ 100.0% 0.0% *
tensao ponto 1
F2-08 | Multiponto  VF| g 46 F210 0.00Hz *
frequéncia ponto 2
F2-09 | Multiponto VF 0.0% ~ 100.0% 0.0% *
tensao ponto 2
) Multiponto VF | F2-08 ~ Frequéncia nominal do motor
F2-10 frequéncia ponto 3 | (F3-03) 0.00Hz *
F2-11 | Multiponto VF 0.0% ~ 100.0% 0.0% *
tensao ponto 3
Modo de ganho de
F2-12 | supressao de|0~4 3 *
oscilacdo
0: Selecdo digital (F2-14)
1: All
1: Entrada analdgica Al1l
VF:  selegdo  da | 2: Entrada analdgica AI2(Pot.)
F2-13 | fonte de tensdo = 0 ¥
separada 3: Entrada de pulso (DI5)
5: CLP simples
6: PID
7: Porta de comunicacao
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
Atencdo: 100,0% correspondem a
tensdao nominal do motor
VF:  configuracao
F2-14 | separada de tensao | OV ~tensao nominal do motor(F3-01) ov ¥
digital
VF:  Tempo de| 0.0s ~ 1000.0s
F2-15 | aceleragdo de | Atencdo: O intervalo de tempo de OV 0.0s *
tensdo da separada | até a tensdo nominal do motor
VF:  Tempo de | 0.0s ~ 1000.0s
F2-16 | aceleragdao de | Atengdo: O intervalo de tempo de 0V 0.0s ¥
tensdo da separada | até a tensdo nominal do motor
VF: Selecdo de| 0:Quando a frequéncia ou tensao for 0
F2-17 | desligamento da | 1: Depois que a tensdo é reduzida a 0,a 0 ¥
separacao frequéncia também é reduzida
F2-1g | Parada POT| 50 ~ 200% 150% *
sobrecorrente
Blogueio por | 0 : habilitado
F2-19 sobrecorrente 1 : desabilitado 1 *
Supressao do
F2-20 | 9anho PO 0 ~ 100 20 *
sobrecorrente  de
parada
Supressao do
ganho por
F2-21 sobrecorrente  de | 50 ~ 200% 50% *
dupla velocidade de
parada
Tensdo de maxima - 380'9\(
F2-22 |de operacio de Modelo mopofasmo: 160.0 ~ 410.0V (Monofasico) *
Modelo trifasico: 200.0 ~ 800.0V 760.0V
parada (Trifasico)
Sobretensao na | 0 : habilitado
F2-23 parada 1 : desabilitado 1 *
Supressao de
ganho de
F2-24 | frequéncia para | 0 ~ 100 30 Yo
parada por
sobretensao
Supressao de
Fp.os | 9anho de tensdo 0 ~ 100 30 %
para parada por
sobretensao
Maxima frequéncia
F2-26 limite para parada | 0 ~ 50Hz 5Hz *
por sobretensao
Constante de
F2-27 |t€MPO  PA) 44 10,0 0.5 %
compensagao  de
escorregamento
Ativacao
automatica de | 0 : Desabilitado
F2-28 | aumento de | 1 : Habilitado 0 *
frequéncia

SIBRATEC

CCA In20xiria o Comdraio do Materiais Eltricos LTDA
S AT 253155 | v stepdac ing by | Sortio@ety e el 3
Pim Swiewi Frivus 430 Mo de 244 - 30 - Boad | CEF 0535

31




SIBRATEC G

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo

F2-p9 | Corrente minima de | 4 4090, 50% *
torque

F2-30 | Corrente - maximal yq | 1009, 20% *
de torque
Aumento

F2-31 | automatico de| 0~ 100 50 ¥
frequéncia KP
Aumento

F2-32 | automatico de| 0~ 100 50 ¥
frequéncia KI
Ganho de

F2-33 | compensacao de | 80 ~ 150 100 *
torque em linha
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5.4. Grupo F3 — Primeiros Parametros de Controle Vetorial do Motor

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
Poténcia nominal Depende do
F3-00 d 0.1kW ~ 1000.0kW modelo do *
0 motor .
inversor
Tensdo nominal do Depende do
F3-01 1V ~ 2000V modelo do *
motor .
inversor
0.01A ~ 655.35A (Poténcia do inversor Depende do
F3.0p | corrente nominal <55kw) modelo do *
do motor 0.1A ~ 6553.5A (Poténcia do inversor
inversor >55kW)
Frequéncia nominal N Depende do
F3-03 d 0.01Hz ~ Frequéncia maxima modelo do *
0 motor .
inversor
Rotacdo nominal do Depende do
F3-04 1rpm ~ 65535rpm modelo do *
motor .
inversor
0.001Q ~ 65.535Q (Inversores com
F3-05 Resisténcia do poténcia <55kW) Parametros de *
estator do motor 0.0001Q ~ 6.5535Q (Poténcia do autoajuste
inversor >55kW)
0.001Q ~ 65.535Q (Poténcia do inversor
F3-06 Resisténcia do <55kW) Parametros de x
motor do motor 0.0001Q ~ 6.5535Q (Poténcia do autoajuste
inversor >55kW)
0.01mH ~ 655.35mH (Poténcia do
F3-07 Perda de indutancia | inversor <55kW) Parametros de *
do motor 0.001mH ~ 65.535mH (Poténcia do autoajuste
inversor >55kW)
0.1mH ~ 6553.5mH (Poténcia do inversor
F3-08 Indutancia mdtua | <55kW) Parametros de *
do motor 0.01mH ~ 655.35mH (Poténcia do autoajuste
inversor >55kW)
0.01A ~ F3-02 (Poténcia do inversor
F3-09 | Corrente do motor | <55kW) _ Parametros de *
a vazio 0.1A ~ F3-02 (Poténcia do sintonizacao
inversor >55kW)
0 : Desabilitado
1: Autoajuste simples com o motor
F3-10 Opg(")e_s de | parado _ 0 N
autoajuste 2: Autoajuste completo
3: Autoajuste completo com o motor
parado
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5.5. Grupo F4 - Parametros de Controle Vetorial

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
Ganho proporcional
F4-00 | do loop de 1~ 100 30 e
velocidade 1
Tempo integral do
F4-01 | loop de velocidade | 0.01s ~ 10.00s 0.50s ¥
1
F4-02 | Chaveamentode | 55, £g05 5.00Hz %
frequéncia 1
Ganho proporcional
F4-03 | do loop de 1~ 100 20 ¥
velocidade 2
Tempo integral do
F4-04 | loop de velocidade | 0.01s ~ 10.00s 1.00s ¥
2
F4-05 | Chaveamentode | by ) | Frequancia méxima (FO-09) 10.00Hz e
frequéncia 2
SVC tempo de filtro
F4-06 | da realimentacao 0.000s ~ 1.000s 0.000s ¥
de velocidade
Propriedades Digito Flfas unidades: Separacao integral
F4-07 | integrais do loop de | 0: Habilitado 0 ¥
velocidade 1: Desabilitado
Ganho de
F4-08 | escorregamento no | 50% ~ 200% 100% e
controle vetorial
0: A partir do parémetro F4-10
1: Entrada analdgica All
Referencia do limite 7> Fntrada analégica AI2(Pot.)
F4-09 | Superior do torque : I 0 *
para controle de 3: Entrada de pulso
velocidade 4: Porta de comunicagao
O fundo de escala é limitado pelo
parametro F4-10
Ajuste digital de
limite superior de
F4-10 | torque para o modo | 0.0% ~ 200.0% 150.0% ¥
de controle de
velocidade
0 : Parametro F4-12 0 ¥
1 : Entrada analdgica AIl
Fonte de limite 2 : Entrada analdgica AI2(Pot.)
F4-11 | Superiordetorque | 3. Epyrada de pulso
de controle de —
1-4: Parametros da comunicagao:
O fundo de escala da opcao 1-4
corresponde a F4-10
F4-12 | Ajuste digital de 0.0% ~ 200.0% 150.0% *
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Codigo

Nome

Faixa de ajuste

Padrao

Codigo

limite superior de
torque no controle
de velocidade
(freio)

F4-14

Ganho proporcional
de regulacao de
excitacao

0 ~ 60000

2000

F4-15

Ganho integral de
regulacdo de
excitacao

0 ~ 60000

1300

F4-16

Ganho proporcional
de ajuste de torque

0 ~ 60000

2000

F4-17

Ganho integral de
ajuste de torque

0 ~ 60000

1300

F4-18

Fator de
enfraquecimento
do fluxo
sincronizado

0~ 2

F4-19

Fator de
enfraquecimento
do fluxo
sincronizado

0~ 1

F4-20

Corrente maxima
de
enfraquecimento
de fluxo

100~ 110

Depende do
modelo do
inversor

F4-21

Fator de ajuste
automatico de
enfraquecimento
de fluxo

50~ 200

100

F4-22

Habilita o gerador
torque no modo de
velocidade

0~ 1

SIBRATEC

CCA nsdiria o Comdraio do Materinis Elstricos LTDA
S AT 2515 | v stepdac ing by | Sortio@ety e it 3

Pim Selew Frivua 420 Mo de 24 -

S0 Bned | CEF oS50

35




SIBRATEC G

5.6. Grupo F5 - Parametros do Controle de Torque

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo

Opgdes de modo de | 0:Controle de velocidade

F5-00 | controle de _ 0 e
velocidade/torque 1: Controle de torque

0: Parametro (F5-03)

Opcdes de fonte de 1: Entrada analdgica Al1l

F5-01 ajuste de torque 2: Entrada analdgica AI2 0 "
para o modo de (Potenciémetro)
controle de torque | 3: Entrada de pulso (Di5)

4: Porta de comunicagao

Ajuste digital de

F5-03 | torqueparaomodo | 544 go; v 200.0% 150.0% %
de controle de
torque

F5-04 | Filtro de torque 0 ~ 100.0% 0.0% ¥
Frequéncia maxima

F5-05 | de torque horario 0.00Hz ~ frequéncia maxima(F0-09) 50.00Hz F
(FWD)
Frequéncia maxima

F5-06 | de torque sentido 0.00Hz ~ frequéncia maxima (F0-09) 50.00Hz F
anti-horario (REV)
Tempo de

F5-07 | aceleragao do 0.00s ~ 650.00s 0.00s ¥
torgue
Tempo de

F5-08 | desaceleracdo do 0.00s ~ 650.00s 0.00s e
torque
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5.7. Grupo F6 - Parametros do terminal de entrada

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo

0: Sem funcao
1: Gira modo horario (FWD)

2: Gira modo anti-horario (REV)

ATENCAO: Quando definido como 1, 2,
ele precisa ser usado em conjunto com
0 modo de comando via bornes (F6-11)

: Opgao de controle via 3 fios
: Modo jog horario (FWD-jog)

OpgOes da entrada

F6-00 digital DI1

: Modo jog anti-horario (REV-jog)

: Terminal decrementa

: Parada livre

3
4
5
6: Terminal incrementa
7
8
9

: Entrada Reset falha do inversor

10: Pausa nas operacoes

11: Entrada para falha externa (NA)

12: Multi-segmento terminal 1

13: Multi-secdo terminal 2

14: Multi-estagio terminal 3

15: Multi-secao terminal 4

16: Tempo de aceleracao/desaceleracao
terminal 1

17: Tempo de aceleracao/desaceleracao
terminal 2

18: Comutacao da fonte de referéncia

. de frequéncia

Fe.01 | OPSoes daentrada ["19: Zera configuragio UP/DOWN 4 *
digital DI2 (terminal, teclado)

20: Terminal de comutacao de
comando de controle 1

21: Proibicdo da aceleracao e
desaceleracao

22: Pausa no PID

23: Reset no status do CLP
24: Pausa de frequéncia de oscilacao

25: Entrada para o contador

F6-02 | OpgBes da entrada | 26: Reset do contador 9 *
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Codigo

Nome

Faixa de ajuste

Padrao

Codigo

digital DI3

27: Comprimento da entrada de
contagem

28: Reset do comprimento

29: Desabilita controle de torque

30: Entrada em pulsos de frequéncia
(Valida somente para DI5)

31: Frenagem DC imediata

F6-03

Opcoes da entrada
digital D14

32: Entrada para falha externa (NF)

33: Habilita alteracao de frequéncia

34: Reverse PID action direction

35: Terminal de parada externa 1

36: Terminal de comutacao de
comando de controle 2

37: Suspende a integragdo PID

12

F6-04

Opcoes da entrada
digital DI5

38: seleciona referéncia de frequéncia
principal

39: seleciona referéncia de frequéncia
auxiliar

40: Comutacdo de parametro PID

41: Falha definida pelo usuario 1

42: Falha definida pelo usuario 2

43: Comuta modo de controle
velocidade/torque

44: Parada de emergéncia

45: Terminal de parada externa 2

46: Frenagem CC na desaceleracao

47: Limpa o tempo de execugao atual

13

F6-05

DI filtro

0.000s ~ 1.000s

0.010s

F6-06

DI1 filtro

0.0s ~ 3600.0s

0.0s

F6-07

DI2 filtro

0.0s ~ 3600.0s

0.0s

F6-08

DI3 filtro

0.0s ~ 3600.0s

0.0s

F6-09

DI4 filtro

0.0s ~ 3600.0s

0.0s

R DB D

F6-10

DI opgGes de nivel
l6gico

0: Nivel alto é ativo

1: Nivel baixo é ativo

Digito das unidades: DI1

Digito das dezenas: DI2

Digito das centenas: DI3

Digito dos milhares: DI4

Digito dos 10 mil: DI5

F6-11

Modo de comando
das entradas
digitais

0: Modo 1: 2 fios

1: Modo 2: 2 fios

2: Modo 1: 3 fios

3: Modo 2: 3 fios
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
Fe-12 | rerminal UP/DOWN 1 g011iz/s ~ 65.535Hz/s 1.000Hz/s %
resolucao
Fe-13 | Cntrada minima da | qoy . Fg-15 0.00V *
curva Al 1
configuragao
Fe-14 | correspondentede |44 5oy, 1100.0% 0.0% %
entrada minima de
curva All
Fe-15 | Cntradamaximada | g6 43 410,00v 10.00V *
curva All
configuragao
Fe-16 | COrrespondentede |44 5oy o, 1100.0% 100.0% %
entrada maxima da
curva All
F6-17 | AIl tempo de filtro | 0.00s ~ 10.00s 0.10s
Fe-18 | Cntada minimada | qoy . Fg-20 0.00v
curva AI2
Configuracgao
Fe-19 | correspondentede | 44 6o, 1100.0% 100.0% %
entrada minima de
curva AI2
Fe-20 | Cntradamaximada | g6 1g . 410,00v 2.80V %
curva AI2
Configuracgao
Fe-21 | correspondente de | 44 6o, 1100.0% 0.0% %
entrada maxima da
curva AI2
F-22 | Fitro de tempo 0.00s ~ 10.00s 0.10s %
potenciémetro
Digito das | Selecdo da curva entrada
unidades | analdgica
1 Curva 1 (2 pontos,
parametro F6-13 ~ F6-16)
) Selecao da curva 2 Curva 2 (2 pontos,
F6-23 entrada analdgica parametro F6-18 ~ F6-21) 21 *
3 Curva 3 (6 pontos,
parametro P3-04~P3-15)
Digito das | AI2 selecdo de curva (igual
dezenas ao algarismo das unidades)
Digito das Opgao_para /511 menor que
? a configuracao de entrada
unidades .
minima
N Configuracdo minima de
OpgBes para Al 0 entrada
F6-24 menor que a 1 0.0% 00 *
entrada minima _
AI2 é menor do que a
Digito das | selegao de configuragao de
dezenas entrada minima (igual ao
algarismo das unidades)
N ) 0: O sinal de tensdo ndo esta presente
F6-25 Al selegao de sinal | o programa 0 °
de entrada 1: Sinal atual
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
frequéncia minima

F6-26 para entrada de 0.00kHz ~ F6-28 0.00kHz e
pulso
Configuragao

Fe-27 | correspondentede | ;44 gor ., 100.0% 0.0% #
entrada minima
pulso
Configuragao

Fe-28 | correspondentede | o oe 400 ookHz 50.00kHz %
entrada maxima
pulso
Configuracao

Fe-29 | cOrrespondentede | 454 goy ., 100.0% 100.0% %
entrada maxima de
pulso
Filtro de tempo

F6-30 para entrada de 0.00s ~ 10.00s 0.10s Y
pulso

o o 0: AI1 definido como entrada analdgica
F6-31 | Solesao de funcao 1~47: AI1 é usado como entrada digi 0 *
de terminal AIl cAllel gital
DI, a funcao € a mesma que F6-00
F6.33 | All selego de nivel 0: vael altf) é fativ? . N

logico 1: Nivel baixo é ativo
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5.8. Grupo F7 - Parametros do Terminal de Saida

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
F7-00 Selegdo de saida 0: Saida em pulso de alta velocidade 0 i
digital 1: Saida digital normal

0: Saida desativada

1: Inversor ligado

2: Saida de falha (para falha de parada
por inércia)

3:Deteccdo de nivel de frequéncia FDT1
4: Frequéncia nominal atingida

5: Rodando a frequéncia =0 (inversor
parado)

6: Pré-alarme de sobrecarga do motor
7: Pré-alarme de sobrecarga do inversor
8: Valor de contagem atingido

9: Valor de contagem designado
atingido

10: Comprimento atingido

11: Ciclo do CLP concluido

12: Tempo de operacdao acumulado

atingido
F7-01 Funcao da saida 13: Frequéncia sendo limitada 0 N
RL1 14: Torque sendo limitado

15: Pronto para operagao

16: Frequéncia limite superior atingida
17: Frequéncia limite inferior atingida
(relacionadas a operagao)

18: Subtensdo

19: Configuragbes de comunicacdo

20: Operagao no sinal de velocidade
zero 2 (também saida quando a
operacao para)

21: Tempo de ativagdo acumulado
atingido

22: Deteccdo de nivel de frequéncia
FDT2

23: Frequéncia 1 alcangada

24: Frequéncia 2 alcangada

25: Atual 1 atingido

26: Atual 2 atingido

27: Time out

28: Entrada AIl sobrecarregada

29: Carga caindo

30: Girando sentido reverso (REV)

31: Estado atual zero

32: Temperatura do médulo atingida
Funcao da saida 33: Limite de corrente de saida 1
digital DO excedido

34: Frequéncia limite inferior atingida
(também saida quando o inversor para)
35: Inversor em erro

36: Tempos de operacao aumentados
37: Inversor em erro (somente para
falhas de parada por inércia e ndo para
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Cadigo Nome Faixa de ajuste Padrao Cadigo
falhas de subtensao)
0: Frequéncia de operacao
1: Frequéncia programada
2: Saida proporcional a corrente
3: Saida proporcional ao torque
F7-03 Fungfio_ da saida :éidialda proporcional a poténcia de 0 N
analogica AO i ) . i
5: Saida proporcional a tensao de saida
6: Saida proporcional a pulso de
entrada (100.0% correspondem até
100.0kHz de saida)
7: Valor da entrada analdgica AI1l
8: AI2 (valor do potencibmetro do
teclado)
9: Tamanho do contador
L 10: Valor do contador
Fungdo saida de 11: Porta de comunicacdo
F7-04 | pulso de alta 12: Velocidade do motor 0 *
velocidade 13: Saida proporcional a corrente
(100.0%=1000.0A)
14: saida proporcional & tensao
(100.0%=1000V)
15: Saida proporcional ao torque
Frequéncia maxima
F7-05 | de saida de pulso 0.01KHz~100.00KHz 50.00KHz *
de alta velocidade
F7-06 | AO bias coeficiente | -100.0% ~ +100.0% 0.0% *
F7-07 | AO gain -10.00 ~ +10.00 1.00
F7-08 Qg:”tp“t filler 1 9,000s ~ 1.000s 0.000s
F7-10 | RELAYI output 0.0s ~ 3600.0s 0.0s %
delay time
F7-11 | DOoutputdelay | 4o 300,05 0.0s *
time
0: Positive logic
£7.1, | DO output valid 1: Inverse logic 00 N

state selection

Units digit: RELAY1
Tens digit: DO1
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5.9. Grupo F8 - Falha e Protecao

Codigo

Nome

Faixa de ajuste

Padrao

Codigo

F8-00

Selecdo de
protegao contra
sobrecarga do
motor

0: Desabilitado
1: Habilitado

F8-01

Ganho de protecao
contra sobrecarga
do motor

0.20 ~ 10.00

1.00

F8-02

Coeficiente de aviso
de sobrecarga do
motor

50% ~ 100%

80%

F8-03

Ganho de parada
por sobretensao

0~ 100

20

F8-04

Limite de protegao
contra sobretensao

120% ~ 150%

130%

F8-05

Over churn gain

0~ 100

20

F8-06

Limite protecao de
sobrecorrente

100% ~ 200%

150%

F8-07

Protecdo de fuga a
terra

0: Desabilitado 1: Habilitado

F8-08

Quantidade de auto
reste de falhas

0~20

F8-09

Falha durante o
reset automatico de
falhas

0: Parada de operagao

Selecdo de acao do
relé

1: Em operacao

F8-10

Tempo de intervalo
de reinicializacdo
automatica de
falhas

0.1s ~ 100.0s

1.0s

F8-12

Falta de fase na
saida

0: Desabilitado 1: Habilitado

F8-13

Tipo de primeira
falha

0: Sem falha

1: Falha de limitagdo de corrente onda a
onda
2: Sobrecorrente na aceleracao

3: Sobrecorrente na desaceleracao

4: Sobrecorrente em velocidade
constante

5: Sobretensdo na aceleragao
6: Sobretensdo na desaceleragao
7: Sobretensdo em velocidade constante

8: Sobrecorrente no resistor de

frenagem
9: Baixa tensao

F8-14

Segunda falha mais
recente

10: Sobrecarga no inversor
11: Sobrecarga no motor
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12: Falta de fase na entrada

13: Falta de fase na saida

14: Sobreaquecimento no modulo IGBT
15: Falha externa

16: Comunicagao anormal

17: Contator anormal

18: Detecgao de corrente anormal

19: Autoajuste anormal

20: Leitura e escrita de pardmetros
anormais
21: Hardware do inversor anormal

22: Falha a terra no Motor
23: Tempo de execucao atingido
24: Falhal definida pelo usuario

25: Falha2 definida pelo usuario
26: Tempo de inicializacao atingido
27: Sem carga

28: Feedback PID perdido durante a
operacao (fonte de frequéncia)
Terceira falha mais | 29: O desvio de velocidade é muito

F8-15 recente grande (o desvio entre o dado e o
feedback)
30: Excesso de velocidade no motor
31: Protecdo do inversor
32: Falha no disco de cddigo
33: Sobre temperatura no motor
34: SVC stall fault
35: Falha na deteccdo da posicdo do
polo magnético
36: Erro de feedback do sinal UVW
37: Falha de escravo ponto a ponto
38: Curto-circuito no resistor de
frenagem
39: Motor ligado durante o
funcionamento
Frequéncia no
F8-16 momento que | _ _ .
ocorreu a terceira
Ultima falha
Corrente no
F8-17 momento que | _ _ o
ocorreu a terceira
Ultima falha
Tensao do
barramento CC no
F8-18 | momento que | — - °
ocorreu a terceira
Ultima falha

CCA nsdxiria o Comirsio do Materiais Eltricos LTDA =T L4l : !
S AT 2515 | v stepdac ing by | Sortio@ety e it 3 !
Pim Swiewi Frivus 430 Mo de 244 - 30 - Boad | CEF 0535 !

44




SIBRATEC G

Estado das
entradas digitais no
F8-19 | momento que | — - °
ocorreu a terceira
Ultima falha

Estado das saidas
Fg-0 | MO momento que | _ B .
ocorreu a terceira
Ultima falha

Status do inversor
Fg-21 | MO momento que | _ _ .
ocorreu a terceira
Ultima falha

Tempo de
inicializacao no
F8-22 | momento que | — - °
ocorreu a terceira
Ultima falha

Tempo em que o
inversor estava
F8-23 | ligado no momento | — - °
que ocorreu a
terceira Ultima falha

Frequéncia no
F8-24 momento que | _ _ .
ocorreu a segunda
Ultima falha
Corrente no
F8-25 momento que | _ _ .
ocorreu a segunda
Ultima falha
Tensao do
barramento CC no
F8-26 | momento que | — - °
ocorreu a segunda
Ultima falha
Estado das
entradas digitais no
F8-27 | momento que | — - °
ocorreu a segunda
Ultima falha

Estado das saidas
Fg-28 | N momento que | B .
ocorreu a segunda
ultima falha

Status do inversor

no momento que

F8-29 - - °
ocorreu a segunda
Ultima falha
Tempo de
inicializacao no

F8-30 | momento que | — - °
ocorreu a segunda
Ultima falha

F8-31 | Tempo em que o| — - °
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inversor estava
ligado no momento
que ocorreu a

segunda Ultima
falha
Frequéncia no
F8-32 momento ~ Que | _ : .
ocorreu a primeira
Ultima falha
Corrente no
F8-33 momento Que | _ _ .
ocorreu a primeira
Ultima falha
Tensao do
barramento CC no
F8-34 | momento que | — - °
ocorreu a primeira
Ultima falha
Estado das
entradas digitais no
F8-35 | momento que | — - °
ocorreu a primeira
Ultima falha
Estado das saidas
F8-36 | "© momento que | _ _ .
ocorreu a segunda

Ultima falha
Status do inversor
no momento que

F8-37 . - - °
ocorreu a primeira
Ultima falha
Tempo em que o
inversor estava
F8-38 ligado no momento | _ _ .
que ocorreu a
primeira Ultima
falha
Tempo em que o
inversor estava
F8-39 ligado no momento | _ _ .
que ocorreu a
segunda Ultima
falha
Bé?clit; des de Sobrecarga do motor (11)
0 Parada por inercia
1 Parar por sequéncia de
Falha:  acdo  da desligamento
F8-40 | Drotecio sglegéol 2 Continua em operagéo 00000 *
Digito de | Falta de fase alimentagao
dezena (12)
Digito de | Falta de fase na saida
centena (E13)Igual ao digito das
unidades)
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Digito de | Falha externa (E15)Igual
milhar ao digito das unidades)
Digito de |Erro de comunicacdo
10 mil (E16)Igual ao digito das
unidades )
Digito Leitura /escrita de
unidades parametros anormal (20)
0 Parada por inercia
1 Parada por sequéncia de
desligamento
Tempo de  operacao
Digito atingido(E23) igual ao
dezenas digito das unidades F8-
40)
Falha: acio da Digito Falhla 1 definida pelo
F8-41 prote.géo selecio 2 centenas usuario(E24) (igual ao 00000 *
digito das unidades F8-
40)
Digito Falha 2 definida pelo
milhares usuario (E25) (igual ao
digito das unidades F8-
40)
Digito Atingido o tempo de
10000 inicializacao(E26)  (igual
ao digito das unidades
F8-40)
Digito Sem carga (E27) .(lgual
unidades ao digito das unidades
F8-40)
Feedback PID perdido
Digito durante a operacao (E28)
dezenas (igual ao digito das
unidades F8-40)
O desvio de velocidade é
- muito grande (E29) igual
Eelgmltt:nas ao digito das unidades
gy |Falha: gk da FD ndo dispontiel | ooog .
proteg ¢ Excesso de velocidade do
- motor (E30) (igual ao
aligI]rI\taores digito das unidades F8-
40) atualmente 2,2 kW
VFD nao disponivel)
Falha na deteccdo da
posigdo do polo
Digito magnético (E35) igual ao
10000 digito das unidades F8-
40(atualmente 2,2 kW
VFD ndo disponivel)
Code disc fault (E32) igual
Falha: acio da Digito ao digito das unidades
F8-43 " ~ unidades F8-40 (atualmente 2,2 kW o
protegao selegao 4 VFD ndo disponivel) 00000
Digito Reservado
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dezenas
Digito Reservado
centenas
D'.g'to Reservado
milhares
Digito 1000 | Reservado
0: Frequéncia de operagdo atual
SeIeg%o _ de | 1frequéncia programada
F8-45 frequerlqa Para | 5. limite superior da frequéncia 0 ¥
operacao continua —
apesar de falhas 3: Limite inferior da frequéncia
4: Frequéncia de espera anormal
Frequéndia de 0.0% ~ 100.0%
F8-46 backup anormal &9(;0'0% corresponde ao parametro FO- 100.0% Y
Selegdo instantdnea 0: Invalido
F8-47 |da funcdo de | 1: Desacelera 1 *
tolerancia a falhas | 2: Desacelera até parar
Tensao definida
para suspender a
F8-48 | operacdao em caso | 80.0% ~ 100.0% 85.0% *
de falha
instantanea
Tempo de espera
de recuperacao de
Fg-49 | leNSe0 Para | ) 50 ~ 100.00s 0.50s *
operacdo continua
em caso de falha
instantdnea
Tensao definida
para operacao 0 o ~ ~
F8-50 | continua em  caso 60.0% 100.0%(tensao padrao do 80.0% *
barramento)
de falha
instantanea
. 0: Desabilitado
F8-51 | Protecao sem carga . 0 e
1: Habilitado
Fg-5p | Nivel de deteccao | gor . 100,09 10.0% f
sem carga
F8-53 | 1empo de deteccdo | 45, 60 og 1.0s %
sem carga
Valor de deteccao
F8-54 |de excesso de| 0.0% ~ 50.0%(frequéncia maxima) 20.0% ¥
velocidade
Tempo de detecgdo | 0.0s: sem deteccdo
F8-55 | de velocidade 1.0s e
excessiva 0.1 ~60.0s
Valor de deteccao
) de  desvio de o o A s o
F8-56 velocidade 0.0% ~ 50.0%(frequéncia maxima) 20.0% ¥
excessivo
F8-57 | Tempo de deteccdo | 0.0s: Sem detecgao 5.0s ¥
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de desvio de

velocidade 0.1 ~ 60.0s
€XCcessivo

Desaceleracao até
parar Kp
Desaceleracdo até
parar Ki
Configuracdo  de
tempo para parar

F8-58 0~100 30 *

F8-59 0.0~300.0 20.0 *

F8-60 0~6500.0s 10.0s ¥
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5.10. Grupo F9 - Parametros Auxiliares de Fungao
Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
F9-00 | frequéncia de JOG | 0.00Hz ~ frequéncia maxima (F0-09) 5.00Hz ¥
Fo-01 | IeMPO 921 0,05 ~ 6500.05 20.0s *
aceleracao JOG
Fo-02 | lempo - de| 46 . 6500.0s 20.0s %
desaceleracao JOG
Tempo de Depende do
F9-03 | aceleracao 2 0.0s ~ 6500.0s modelo do ¥
inversor
Tempo de Depende do
F9-04 | desaceleracao 2 0.0s ~ 6500.0s modelo do ¥
inversor
Tempo de Depende do
F9-05 Po 0.0s ~ 6500.0s modelo do #o
aceleracao 3 .
inversor
Tempo de Depende do
F9-06 P . 0.0s ~ 6500.0s modelo do #
desaceleracao 3 .
inversor
Tempo de Depende do
F9-07 Po 0.0s ~ 6500.0s modelo do #o
aceleracao 4 .
inversor
Tempo de Depende do
F9-08 po- 0.0s ~ 6500.0s modelo do #
desaceleragao 4 .
inversor
Tempo de
Fo-0g | aceleracao L2 4 g4, o frequéncia méxima (FO-09) 0.00Hz o
ponto de frequéncia
de comutacao
Tempo de
Fo-1g | desaceleragdo 1,24 o frequancia maxima (FO-09) 0.00Hz %
ponto de frequéncia
de comutacdo
Fo-11 | Prioridade ‘de jog | . pecapilitado 1:Habilitado 0 "
do terminal
Fo-1p | Avancar/retorno | o, 3000,0 0.0s *
tempo morto
Fo-13 | Controle de | 0: Habilitado 1: Desabilitado 0 %
reversao
Acdo quando a | 0: Continuar a operagao na frequéncia
frequéncia definida | limite inferior
F9-14 é inferior a 1: Para a operagéo 0 *
frequéncia limite . . )
inferior 2: Continua a operagao em velocidade 0
Fo-15 | Limite de tempo de | o, g5000p 0h *
inicializacao
F9-16 | Limite de tempo de | o, | 65000n 0h *
operagao
Fo-17 | OPSd0 de recurso | . o copilitado 1: Habilitado 0 "
de protecao
Valor de detecgao
F9-18 | de frequéncia | 0.00Hz ~ frequéncia maxima (F0-09) 50.00Hz ¥
(FDT1)
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
Histerese na
F9-19 | deteccdo de | 0.0% ~ 100.0% (nivel de FDT1) 5.0% ¥
frequéncia (FDT1)
Alcance de
= o 0 A L
F9-20 detecgao_ de | 0.0% 100.0% (frequéncia maxima 0.0% %
frequéncia F0-09)
alcancado
Valor de detecgao
F9-21 | de frequéncia | 0.00Hz ~ frequéncia maxima 50.00Hz e
(FDT2)
Histerese na
F9-22 | deteccdo de | 0.0% ~ 100.0% (nivel de FDT2 ) 5.0% ¥
frequéncia (FDT2)
Valor de detecgao
F9-23 | de frequéncia | 0.00Hz ~ frequéncia maxima 50.00Hz e
atingido arbitrario 1
Largura de
detecgao de % o A -
F9-24 | frequéndia 0.0% 100.0% (frequéncia maxima 0.0% "
.. .. | F0O-09)
alcangada arbitraria
1
Valor de deteccao
Fo-25 | 9€ frequencia | 4 4011, w frequéncia méxima 50.00Hz #
alcangado arbitrario
2
Largura de
detecgao de o o A -
F9-26 | frequéndia 0.0% 100.0% (frequéncia maxima 0.0% %
... | FO-09)
alcancada arbitraria
2
0/ ~ (o)
F9-27 Nivel de deteccao 0'0/00 300.0% . 5.0 %
de corrente zero 100.9 Yo correspondente a corrente W%
nominal do motor
Tempo de atraso de
F9-28 | deteccdo de | 0.01s ~ 600.00s 0.10s ¥
corrente zero
0 =
A corrente de saida 0.0% (Sem detecgdo) ] o
F9-29 | axcede o limite 0.1% ~ 300.0% ((Corrente nominal do 200.0% Y
motor F3-02)
Tempo de atraso de
F9-30 | detecgao de | 5.00s ~ 600.00s 0.00s *
sobrecorrente  de
saida
} Valor arbitrario 1| 0.0% ~ 300.0% (Corrente nominal do o
F3-31 atingiu o atual motor F3-02) 100.0% *
Valor arbitrario 1 .
L 0.0% ~ 300.0% (Corrente nominal do
F9-32 | atingiu a largura motor F3-02) 0.0% Y
atual de
. Valor arbitrdrio 2| 0.0% ~ 300.0% (Corrente nominal do o
F3-33 atingiu o atual motor F3-02) 100.0% X
Valor arbitrario 2 o o .
F9-34 |atingiu a largura 0.0% ~ 300.0% (Corrente nominal do 0.0% %

atual de

motor F3-02)
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
Fo-35 | OPSa0 de Tecurso | . pogapilitado 1: habilitado 0 *
de temporizador
0: Valor do pardmetro F9-37
. 1: Entrada analdgica Al1l
F9-36 Selecao de valor do s 0 *
temporizador 2: Entrada analdgica AI2 (Pot.)
Faixa de entrada analdgica corresponde
a F9-37
Selecdo do tempo
F9-37 | de contagem do | 0.0Min ~ 6500.0 Min 0.0Min *
temporizador
F9-38 Temperatura limite 0°C~ 100°C 50C *
do modulo
Fg-39 | Limite detempo de| 5, 65000 Min 0.0Min *
operacao atual
Fo-40 | ALl entrada del o qgy . Fo-q1 3.10V %
tensdo
F9-41 | valor limite inferior | g 4y . 10 0ov 6.80V #
de protecao
All ~entrada de | o ventilador durante operacio
F3-42 | tensdo 1: Ventilador continua ligado 0 *
] Valor limite superior | frequéncia de partida (F9-45) ~
F3-43 de protecdo frequéncia maxima(F0-09) 0.00Hz *
Fo-44 | COntrole do | 0,05 ~ 6500.05 0.0s #
ventilador
Fo-45 | frequencia d€ | ,00Hz ~ Parametro (F9-43) 0.00Hz e
partida
F9-46 | 1€MPO para dar a | qq  g500.0s 0.0s %
partida
Fg-47 | Fator de potencia |, r00.0 100.0 %
de saida
. 0: Desabilitado
F9-48 | Salto de frequéncia 0 e
1:Habilitado
F9-49 fa'to de frequencia | 4 4o ~frequéncia méxima (FO-09) 0.00Hz *
F9-50 g’a'to de frequéndia | ( 501, ~frequéncia maxima (FO-09) 0.00Hz %
Fo-51 | Range do salto de | 5o, frequéncia maxima (FO-09) 0.00Hz %

frequéncia
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5.11. Grupo FA - Parametros do Teclado e do Display

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo

0: QUICK/JOG desabilitado

1: Alternar entre o canal de comando do

painel de operagdo e o canal de comando
~ | remoto (canal de comando do terminal

FA-00 EQeliIIaCK/_;jOeG fungdo ou canal de comando de comunicagdo) 0 *

2: Comutacdo direta e reversa

3: Jog para frente (FWD)
4: Jog para Reverso (REV)

0: Somente no modo de operacdao do
teclado, a funcdo de parada da tecla
Tecla de funcdo | STOP/RST é habilitada

STOP/RST 1: Em qualquer modo de operacdo, a
fungdo de parada da tecla STOP/RST é
habilitada

0000 ~ FFFF
Bit00: frequéncia de operacdo 1 (Hz)
Bit01: frequéncia de set-up (Hz)
Bit02: Tensdo do barramento cc (V)
Bit03: Tensdo de saida (V)
Bit04: Corrente de saida (A)
Bit05: Poténcia de saida (kW)
Parametros de | Bit06: Valor do torque (%)
FA-0y | €xibicdo de LED 1 Bit07: Status das entradas digitais 003F %
para_ o modo  de Bit08: Status das saidas digitais
operacao

Bit09: Tensdo da entrada analdgica All
Bit10: Tensdo da entrada analdgica AI2
Bit11: Valor do contador
Bit12: Tamanho do contador

FA-01

Bit13: Velocidade da carga

Bit14: Valor programado no PID
Bit15: feedback do PID

0000 ~ FFFF
Bit00: Estagio PLC

Bit01: Valor da frequéncia de entrada do
terminal de pulso (kHz)

Parametros de | Bit02: frequéncia de operagao 2 (Hz)
exibigéo de LED 2 Bit03
para o0 modo de
operagao

: Tempo de operagao restante 0000 ¥
Bit04: Velocidade linear
Bit05: Tempo do inversor ligado (Hour)

FA-03

Bit06: Tempo do inversor ligado (Min)

Bit07: Valor da frequéncia de entrada do
terminal de pulso (Hz)
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Codigo

Nome

Faixa de ajuste

Padrao

Codigo

Bit08: valor definido pela porta de
comunicagao

Bit09: set-up frequéncia principal (Hz)

Bit10: Set-up de frequéncia auxiliar (Hz)

Bit11: Valor de torque alvo

Bit12: Angulo do fator de poténcia

Bit13: VF tensdo alvo de separacao (V)

Bit14: VF tensdo saida de separagao (V)

Bit15:Fedback atual de velocidade (Hz)

FA-04

Parametros de
exibicato de LED
para o0 modo de
parada

0001~ FFFF

Bit00: frequéncia programada (Hz)

Bit01: tensdao do barramento CC (V)

Bit02: Status das entradas digitais

Bit03: Status das saidas digitais

Bit04: Tensdo da entrada analdgica All

Bit05: Tensdo da entrada analdgica AI2

Bit06: Valor do contador

Bit07: Tamanho do contador

Bit08: Estagio PLC

Bit09: Velocidade da carga

Bit10: Valor da frequéncia de entrada do
terminal de pulso (kHz)

0033

FA-05

Coeficiente de
exibicao da
velocidade de carga

0.0001 ~ 6.5000

1.0000

FA-06

Temperatura do
dissipador de calor

0.0°C ~ 100.0°C

FA-07

Tempo de operagao
acumulativo

Oh ~ 65535h

FA-08

Velocidade de carga
exibigdo de casas
decimais

Digit
o de | Exibicao da velocidade de carga
unida | UO-14 casas decimais

des

0 0 digitos decimais

1 1 digitos decimais

2 2 digitos decimais

3 3 digitos decimais

Velocidade de feedback UO0-19,
velocidade de feedback real UO-
34 exibe casas decimais

1 1 casa decimal

2 2 casas decimais

21

FA-09

Tempo de ligado
acumulativo

0 ~ 65535h
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
FA-10 | Potencia total | 5 . 65535KW/h - .
consumida
FA-11 | Codigo do produto | - - °
FA-12 | Numero da versao | _ ) .
de software
FA-13 | Versdo do | _ ) .

protocolo Modbus
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5.12, Grupo FB - Parametros de Otimizacao de Controle
Cadigo Nome Faixa de ajuste Padrao Cadigo
Limite superior da
Fe-0p | frequencia de | 0,00Hz ~ 15.00Hz 12.00Hz *
chaveamento
DPWM
Método de | 0: Modulacdo assincrona
FB-01 | modulacago  PWM L 0 ¥
PWM 1: Modulacao sincrona
0: PWM aleatdrio ativo
FB-02 | PWM aleatorio 1 ~ 10: PWM nivel da frequéncia 0 *
aleatdria da portadora
modo de | 0 : Desabilitado
FB-03 | compensagao de - 1 ¥
zona morta 1 : Habilitado
Ajuste de tempo de
FB-04 | zona morta (1140V | 100%~200% 150% *
Use)
Ativagdo do limite | 0 : Desabilitado
FB-05 | de corrente onda a — 1 ¥
onda 1 : Habilitado
Compensagdo  de
FB-06 | atraso de deteccdo | 0~100 5 ¥
de corrente
Set-up do valor de | 110 monofésico: 140.0 ~ 400.0V Depende do
FB-07 | sub-tensao Modelo trifésico: 200.0 ~ 2000.0V modelo do *
inversor
Set-up do valor de | vy el monofasico: 150.0 ~ 410.0V Depende do
FB-08 | sobretensao Modelo trifésico: 200.0 ~ 2500.0V modelo do *
inversor
0 : Nao otimizado
FB-09 thci)rﬂ(i)zagéo SVC de 1: Otimizagao modo1l 2 *
2: Otimizacdo modo 2
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5.13. Grupo FC - Parametros da Funcao PID
Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
0: FC-01 setting
1: Entrada analdgica Al1l
FC00 Referéncia do set- | 2¢ Entrada analdgica AI2(Pot) . .
point do PID 3: Entrada de pulso (DI5)
4: Porta de comunicagao
5: Multi-speed
Fc-o1 | Valor de set-point| ¢ g/ ., 100.0% 50.0% %
do PID
0: Entrada analdgica All
. Entrada do ["1: Entrada de pulso (DI5
FC-02 feedback PID P . ( - ) 0 ®
2: Porta de comunicacao
irecs 5 0: Sentido horario (FWD
FC-03 Diregao de agao do : _ ( . ) 0 %
PID 1: Sentido anti-horario (REV)
. PID range do set-| o
FC-04 point de feedback 0 ~ 65535 1000 ¥
FC-05 Eg?ho proporcional | ¢ 4 , 1000.0 20.0 %
FC-06 | 1€MPO  d®) 015~ 10.00s 2.00s %
integracao Til
FC-07 | 1P diferencial | 5 5o0s ~ 10.000s 0.000s %
. frequéncia de corte N A s )
FC-08 reversa PID 0.00 ~ frequéncia maxima (F0-09) 2.00Hz ¥
FC-09 t‘{g‘te de  desvio | § 5o, ~ 100.0% 0.0% #
FC-10 | pmtte diferendial | o o0z ~ 100.00% 0.10% %
tempo de mudanca
FC-11 | de ponto de ajuste | 0.00 ~ 650.00s 0.00s e
PID
. Tempo de filtro do o
FC-12 feedback PID 0.00 ~ 60.00s 0.00s Y
FC-13 | lempo de filtro de | g, 60,005 0.00s %
saida PID
FC-14 Reservado de| _ - L
fabrica
FC-15 Esgho proporcional | ¢ 4 , 100.0 20.0
FC-16 | Tempo integral Ti2 | 0.01s ~ 10.00s 2.00s
FC-17 Er;po diferencial |  500s ~ 10.000s 0.000s
condigdes de | 0: Nunca
comutagao de [, = -
FC-18 | parametros PID 1: Comutaga.lo via entradas digitais DI 0 %
2: Automaticamente de acordo com o
desvio
FC-19 | desvio de | 0.0% ~ FC-20 20.0% *
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
comutacdol de
parametros PID
desvio de
FC-20 | comutagdo2 de | FC-19 ~ 100.0% 80.0% e
parametros PID 2
FC-21 | Valor inicial do PID | 0.0% ~ 100.0% 0.0%
FC-22 | T€mPO de retencdo | 54 | 650 0os 0.00s
do valor inicial PID
O desvio maximo
FC-23 | entre duas saidas | 0.00% ~ 100.00% 1.00% ¥
PID
O desvio minimo
FC-24 | entre duas saidas | 0.00% ~ 100.00% 1.00% ¥
PID
Digito das o .
unidades Separacao integral
0 invalido
Propriedad 1 Efetivo
. ropriedades
FC-25 integrais PID Digito das _Se dgve parar ’da 00 x
dezenas m'Feg_ragac_) apés a saida
atingir o limite
0 Continue
1 Para
FC.26 PID deteccio de 0.0%: Desabilitado 0.0% N
perda de feedback | 0.1% ~ 100.0% '
PID tempo de
FC-27 | deteccao da perda | 0.0s ~ 20.0s 0.0s ¥
do feedback
0: Nenhuma operacago quando o
FC-28 Modo de operagao | inversor para 0 N

do PID

1: Prossiga a operacgdo quando o
inversor parar
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5.14. Grupo FD - Frequéncia de oscilacdo, comprimento fixo e

parametros de contagem

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
Configuragao de | 0: Relative to the center frequency

FD-00 | frequencia de ["1; Relative to the maximum frequency 0 *
oscilacao
Amplitude da

FD-01 | frequéncia de | 0.0% ~ 100.0% 0.0% ¥
oscilacdo

Fp-02 |Amplitude  — de| g o, . 50,00 0.0% %
frequéncia de kick
Periodo de

FD-03 | frequéncia de | 0.1s ~ 3000.0s 10.0s Yo
oscilagdo
Tempo de subida

FD-04 |da onda triangular| o 10, | 109 00p 50.0% %
da frequéncia de
oscilacao

Fp-05 | Definir 0m ~ 65535m 1000m #
comprimento

FD-06 | Comprimento atual | Om ~ 65535m Oom Y

FD-07 | Numero de pulsos| o | ggs3 5 100.0 #o
por metro

FD-08 | Valor de contagem | 1 ~ 65535 1000 *

FD-0g | Yalor de contagem | | geo3s 1000 %
designado
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5.15. Grupo FE - Instrucdao multi-segmentos, parametros do CLP
simples

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo

FE-gp | Comando de varios | ;44 5o, o 100.0% 0.0% fe

segmentos 0

Fe-01 | Comando de varios | 44 0o, & 100.0% 0.0% %
segmentos 1

Fe-02 | Comando de varios | 44 0o, ~ 100.0% 0.0% *
segmentos 2

FE-03 | Comando de varios | ;44 o o 100,0% 0.0% *
segmentos 3

FE-04 | Comando de varios | 44 g9y & 100.0% 0.0% %
segmentos 4

Fe-o5 | Comando de varios | 4 0o, ~ 100.0% 0.0% *
segmentos 5

FE-06 | Comando de varios | 44 hoy & 100.0% 0.0% %
segmentos 6

Fe-gy | Comando de varios | ;44 0o, ~ 100.0% 0.0% %
segmentos 7

Fe-0g | Comando de varios | 44 0oy & 100.0% 0.0% *
segmentos 8

FE-09 | Comando de varios | 444 g9y & 100.0% 0.0% %
segmentos 9

Fg-10 | Comando de varios | ;44 go4 v 100.0% 0.0% %
segmentos 10

Fe-11 | Comando de varios | 44 0o, & 100.0% 0.0% *
segmentos 11

Fe-1p | Comando de varios | 44 g9, & 100.0% 0.0% *
segmentos 12

FE-13 | comando de varios |44 gof, n 100.0% 0.0% %
segmentos 13

FE-14 | Comando de varios | ;4 0oy ~ 100.0% 0.0% *
segmentos 14

Fe-15 | Comando de varios | 44 g9, & 100.0% 0.0% *
segmentos 15

0: Parar no final de uma Unica operacao
Modo de operacdo | 1: Pare no final de uma Unica operagao

FE-16 | 4o cLp e mantenha o valor final 0 *
2: Repetir operacao
Digito das | Opgao de salva ou ndo ao
unidades desligar o CLP
0 Nao salva
Retengdo de| 1 Salva
FE-17 ?ellporla PLC ao Digito das | Opcao de salva ou ndo ao 00 x
esligar o dezenas desligar o CLP
0 Nao salva
1 Salva
FE-1g | CLP: selecdo def s ooy | 6553 5g(h) 0.0s(h) %

tempo de execugao
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Cadigo Nome Faixa de ajuste Padrao Cadigo
do segmento 0
CLP: Secdo O

FE-19 selegdo de tempo | 5 0 %
de aceleracao e
desaceleracao
CLP: selegao de

FE-20 | tempo de execucdo | 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ¥
do segmento 1
CLP:  Secdo 1

FE-21 selecdo de Eempo 0~3 0 %
de aceleracao e
desaceleracao
CLP: selegao de

FE-22 | tempo de execugao | 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ¥
do segmento 2
CLP: Secdo 2

FE-23 selecbes de Eempo 0~3 0 %
de aceleracao e
desaceleracao
CLP: selecio de

FE-24 | tempo de execugao | 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ¥
do segmento 3
CLP: Secdo 3

FE-25 selecao de Eempo 0~3 0 X
de aceleracao e
desaceleracao
CLP: selecio de

FE-26 | tempo de execugao | 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ¥
do segmento 4
CLP: Secao 4

FE-27 selecdo de Eempo 0~3 0 %
de aceleracao e
desaceleracao
CLP: selegiao de

FE-28 | tempo de execugao | 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ¥
do segmento 5
CLP: Secao 5

FE-29 selecdo de Eempo 0~3 0 %
de aceleracao e
desaceleracao
CLP: selegiao de

FE-30 | tempo de execugao | 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) *
do segmento 6
CLP: Secdo 6

FE-31 selegao de tempo 0~3 0 %
de aceleragao e
desaceleracao
CLP: selegao de

FE-32 | tempo de execucdo | 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ¥
do segmento 7
CLP: Secdo 7

FE-33 | selegdo de tempo |0~ 3 0 ¥

de aceleracdo e

SIBRATEC

CCA n20xina o Comiraio do Materiais Etricos LTDA
S AT 253155 | v stepdac ing by | Sortio@ety e el 3
Pim Swiew Frivua 430 Mo de 344 - 30« B | CEF tne055

61




Codigo

Nome

Faixa de ajuste

Padrao

Codigo

desaceleracao

FE-34

CLP: selegao de
tempo de execugao
do segmento 8

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-35

CLP: Secio 8
selecdo de tempo
de aceleracdo e
desaceleracao

FE-36

CLP: selegao de
tempo de execucao
do segmento 9

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-37

CLP: Secdo 9
selecdo de tempo
de aceleracdo e
desaceleracao

FE-38

CLP: selegiao de
tempo de execucao
do segmento 10

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-39

CLP: Secao 10
selecao de tempo
de aceleracao e
desaceleracao

FE-40

CLP: selecio de
tempo de execucao
do segmento 11

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-41

CLP: Secao 11
selecao de tempo
de aceleracdo e
desaceleracao

FE-42

CLP: selecio de
tempo de execucao
do segmento 12

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-43

CLP: Secao 12
selecdo de tempo
de aceleracdo e
desaceleracao

FE-44

CLP: selegiao de
tempo de execucao
do segmento 13

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-45

CLP: Secao 13
selecdo de tempo
de aceleragdo e
desaceleracao

FE-46

CLP: selegdao de
tempo de execugao
do segmento 14

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-47

CLP: Secao 14
selegao de tempo
de aceleragdo e
desaceleracao

FE-48

CLP: selegao de
tempo de execugao
do segmento 15

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)
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Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
CLP: Secao 15
selecdo de tempo
de aceleracdo e
desaceleracao

FE-49 0~3 0 *

: s (segundos)

: h (horas)

: Parametro FE-00

: Entrada analdgica AI1l

: Entrada analdgica AI2(Pot.)
: Entrada de pulso DI5 0 %
: PID

: Definido pela frequéncia predefinida
(F0-01) e ajustavel usando as teclas
UP/DOWN

unidade de tempo

FE-50 | 4o operacdo do CLP

Comando
multissegmento 0
opgdes de ponto de
ajuste

FE-51

D W N RlO[R O

ol
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5.16. Grupo FF - Parametros de Gerenciamento
Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
FF-00 | Senha de usuario 0 ~ 65535 0 %
0: Sem funcao
1: Restaurar os parametros aos valores
de fabrica, exceto os parametros do
motor
FF-01 Resetar parametros | 2: Limpar dados gravados 0 *
4: Parametros atuais do usuario de
backup
5: Restaurar para os parametros de
backup do usuario
Digito das Unidades: exibicao do
conjunto U
o .. ~_| 0: Desabilitado
Opgoes de exibicao __”
parametros de | Digito das dezenas: exibicdo do
fungao conjunto P
0: Desabilitado
1: Habilitado
Digito das unidades: Exibicao do
conjunto de parametros definido pelo
usuario
~ .. ~_| 0: Desabilitado
Selegao de exibicao — n
FF_03 do Conjunto de 1: Hab|||tad0 00 *
parametros Digito das dezenas: Exibicdo do
personalizado conjunto de paréametros definido pelo
usuario
0: Desabilitado
1: Habilitado
0: Os parametros podem  ser
FF-04 ProEegao aos m.odlﬁcados i} 0 %
parametros 1: Somente este parametro pode ser
modificado
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5.17. Grupo PO - Parametros da Comunicacao Serial
Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo
0: 300BPS
1: 600BPS
2: 1200BPS
3: 2400BPS
Taxa de 4: 4800BPS
P0-00 t:g;mlssao (Baud = 9600BPS 5 *
6: 19200BPS
7: 38400BPS
8: 57600BPS
9: 115200BPS
0: Sem paridade (8-N-2)
1: Paridade par (8-E-1)
PO-01 | Formato dos dados 2: Paridade impar (8-0-1) 0 ¥
3: Sem paridade (8-N-1)
0 : Endereco de transmissao
P0-02 | Endereco 1 A
1+~ 247
P0-03 | Tempo de resposta | 0 ~ 20ms 2 F
Tempo limite da 0.0: Invalido
P0-04 | comunicag&o 0.1 ~ 60.0s 0 *
po-g5 | Formato de dados 0: Protocolo MODBUS n&o padrdo . N
MODBUS 1: Protocolo MODBUS padr&o
P00 | e | 1010 o *
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5.18. Grupo P2 - Parametros de calibracao da entradas e saidas
analdgicas
Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo

p2-00 | Al sentido  da | ; 500v~4.000V Calibracao de %
curva de tensdo 1 fabrica

pp-01 | ALl tensao medida | 5 coov~4.000v Calibragao de %
1 fabrica

p2-02 | AL sentido  da | ¢ 5n51/~9 990y Calibragao de *
curva de tensdo 2 fabrica

pp-03 | All tensao medida | ¢ 150y~9 999y Calibracao de %
2 fabrica

p2-04 | A2 sentido  da | ; 500v~4.000v Calibragao de X
curva de tensdo 1 fabrica

pp-05 | AL2 tensao medida | 4 530y ~4.000v Calibragao de *
1 fabrica

P2-06 Al2  sentido da | ¢ 504/~ g gggy Calibragao de %
curva de tensao 2 fabrica

pp-g7 | A2 tensao medida | ¢ 490y~9 990y Calibragao de X
2 fabrica

p2-0g |AOL tensdo | o 500v~4.000V Calibragdo de %
programada 1 fabrica

P2-09 AO1 tensao medida | o cn4\/~ 4 000V Calibragao de *
1 fabrica

p2-10 | A0 tensdo | 6 0oov~9.999v Calibragdo de "
programada 2 fabrica

pp-11 | AO1 tensao medida | ¢ 490y~9 999y Calibragao de *
2 fabrica
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5.19.

Grupo P3 - Parametros de configuracdao de curva da entrada

analogica

Codigo

Nome

Faixa de ajuste

Padrao

Codigo

P3-00

AI1l Ponto de salto

-100.0% ~ 100.0%

0.0%

P3-01

AI1 alcance de
salto

0.0% ~ 100.0%

0.5%

P3-02

AI2 ponto de salto

-100.0% ~ 100.0%

0.0%

P3-03

AI2 Alcance do
salto

0.0% ~ 100.0%

0.5%

P3-04

Al entrada minima
da curva 3

0.00V~P3-06

0.00V

P3-05

Al entrada minima
da curva 3
correspondentes ao
programado

-100.0%~+100.0%

0.0%

P3-06

Configuracdo  da
curva Al de 3
pontos de inflexao
e 1 valor de
entrada

P3-04~P3-08

2.00V

P3-07

Configuracdo  da
curva Al de 3
pontos de inflexao
e 1 configuragdo de
valor de entrada

-100.0%~+100.0%

20.0%

P3-08

Configuracdo  da
curva Al de 3
pontos de inflexao
e 2 valores de
entrada

P3-06~P3-10

4.00v

P3-09

Configuracdo  da
curva Al de 3
pontos de inflexao
e configuracao de 2
valores de entrada

-100.0%~+100.0%

40.0%

P3-10

Configuracdo  da
curva Al de 3
pontos de inflexdo
e 3 valores de
entrada

P3-08~P3-12

6.00V

P3-11

Configuracdo  da
curva Al de 3
pontos de inflexao
e configuracao de 3
valores de entrada

-100.0%~+100.0%

60.0%

P3-12

Configuracdo  da
curva Al de 3
pontos de inflexao
e 4 valores de

P3-10~P3-14

8.00V
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Codigo

Nome

Faixa de ajuste

Padrao

Codigo

entrada

P3-13

Configuracdo  de
curva Al de 3
pontos de inflexao
e configuracao de 4
valores de entrada

-100.0%~+100.0%

80.0%

P3-14

Curva de Al
entrada maxima 3

P3-12~+10.00V

10.00V

P3-15

Curva de Al
entrada maxima 3
configuracgdes
correspondente

-100.0%~+100.0%

100.0%
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5.20. Grupo P4 - Parametros de codigo de funcao definidos pelo

usuario

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrdo Codigo

Cddigo de fungdo

P4-00 | definido pelo F0.10 e

usuario 0

Cddigo de fungdo

P4-01 | definido pelo F0.02 e

usuario 1

Cddigo de fungdo

P4-02 | definido pelo F0.03 e

usuario 2

Codigo de fungdo

P4-03 | definido pelo F0.07 Ve

usuario 3

Codigo de fungdo

P4-04 | definido pelo F0.08 ¥

usuario 4

Codigo de funcao

P4-05 | definido pelo F0.17 Ve

usuario 5

Codigo de funcao

P4-06 | definido pelo F0.18 Ve

usuario 6

Codigo de funcao

P4-07 | definido pelo F3.00 *
USUATio 7 FO-00 ~ FF-xx

I = PO-00 ~ Px-xx
Cadigo de fungao U0-00 ~ UO-xx
P4-08 | definido pelo F3.01 *
usuario 8
Codigo de funcao
P4-09 | definido pelo F4.00 *
usuario 9
Codigo de funcao
P4-10 | definido pelo F4.01 *
usuario 10
Codigo de funcao
P4-11 | definido pelo F4.02 *
usuario 11
Codigo de funcao
P4-12 | definido pelo F5.04 e
usuario 12
Cddigo de fungao
P4-13 | definido pelo F5.07 e
usuario 13
Cddigo de fungao
P4-14 | definido pelo F6.00 e
usuario 14
Cddigo de fungao
P4-15 | definido pelo F6.01 e
usuario 15
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Codigo

Nome

Faixa de ajuste

Padrao

Codigo

P4-16

Cddigo de fungdo
definido pelo
usuario 16

P4-17

Cddigo de fungdo
definido pelo
usuario 17

P4-18

Cddigo de fungdo
definido pelo
usuario 18

P4-19

Cddigo de fungdo
definido pelo
usuario 19

P4-20

Cddigo de fungdo
definido pelo
usuario 20

P4-21

Cddigo de funcao
definido pelo
usudrio 21

P4-22

Codigo de funcao
definido pelo
usuario 22

P4-23

Cddigo de funcao
definido pelo
usuario 23

P4-24

Cddigo de funcao
definido pelo
usuario 24

P4-25

Codigo de funcao
definido pelo
usuario 25

P4-26

Codigo de funcao
definido pelo
usuario 26

P4-27

Codigo de funcao
definido pelo
usuario 27

P4-28

Codigo de funcao
definido pelo
usuario 28

P4-29

Codigo de funcao
definido pelo
usuario 29

P4-30

Codigo de fungdo
definido pelo
usuario 30

P4-31

Codigo de fungdo
definido pelo
usuario 31

F6.02

F6.03

F7.00

F7.01

F7.02

F7.03

FA.00

F0.00

F0.00

F0.00

F0.00

F0.00

F0.00

F0.00

F0.00

F0.00
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5.21. Grupo U0 - Parametros de Monitoracao

Codigo Nome Faixa de ajuste Padrao
U0-00 | Frequéncia de operagdo (Hz) 0.01Hz 7000H
U0-01 | Frequéncia programada (Hz) 0.01Hz 7001H
U0-02 | Tensdo do barramento CC (V) 0.1V 7002H
U0-03 | Tensdo de saida (V) 1V 7003H
U0-04 | Corrente de saida (A) 0.01A 7004H
U0-05 | Poténcia de saida (kW) 0.1kwW 7005H
U0-06 | Torque de saida (%) 0.10% 7006H
U0-07 | Status das entradas digitais 1 7007H
U0-08 | Status das saidas digitais 1 7008H
U0-09 | Tensdo da entrada analdgica Al 0.01V 7009H
U0-10 | Tensao da entrada analdgica AI2 0.01V 700AH
Uo-11 | Valor do contador 1 700BH
U0-12 | Tamanho do contador 1 700CH
U0-13 | Exibicao de velocidade de carga 0.1 700DH
U0-14 | Valor programado do PID 1 700EH
U0-15 | Feedback do PID 1 700FH
U0-16 | Estagio do CLP 1 7010H
U0-17 | frequéncia do pulso de entrada (Hz) 0.01kHz 7011H
U0-18 | Velocidade do feedback (Hz) 0.1Hz 7012H
U0-19 | Tempo de execugdo restante 0.1Min 7013H
U0-20 | Velocidade da linha 1m/Min 7014H
U0-21 | Tempo de ativacdo atual 1Min 7015H
U0-22 | Tempo de execucao atual 0.1Min 7016H
U0-23 frequéncia da entrada de pulso 1Hz 7017H
U0-24 | Configuragbes de comunicagao 0.01% 7018H
U0-25 | Status de execucao do inversor 0.01Hz 7019H
U0-26 | frequéncia principal 0.01Hz 701AH
U0-27 | frequéncia auxiliar 0.01Hz 701BH
U0-28 | Torque alvo (%) 0.10% 701CH
U0-29 | Angulo do fator de poténcia 0.1° 701DH
U0-30 | Tensao alvo de separacao VF 1V 701EH
U0-31 | Tensdo de saida de separacdo VF v 701FH
U0-32 | Coeficiente de oscilagao VF — 7020H
U0-33 | Temperatura 1°C 7021H
U0-34 | Velocidade de resposta real (Hz) 0.1Hz 7022H
U0-35 | Detalhes do acidente —_ 7023H
w0 | g 0 —
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Uo-41 | Status das  Saidas  digitais 2029H
apresentado no display

Uo-4p | Status das fungbes das entradas 202AH
digitais apresentado no display 1

Uo-43 | Status das funcbes das entradas 202BH
digitais apresentado no display 2

U0-59
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6. Detailed function description (Descricao
detalhada das funcoes) - Inglés

6.1. FO (Basic function)

Code Name Range Default Modification
First mot trol 0: Speed sensor less vector control

F0-00 |rst hm(;) or control | gycy 0 *
metho 1: V/F control

0: SVC open-loop vector control, suitable for high-performance control occasions, one inverter can only drive
one motor at the same time, and self-learning must be performed before the first operation. motor parameter
settings)

1: V/F control: It is suitable for applications where the control accuracy is not high, or where one inverter drives
multiple motors. Self-learning is recommended before the first run.

Code Name Range Default Modification
FO-01 | Preset frequency 0.00Hz ~ Max. frequency (F0-09) 50.00Hz %

When the frequency source is "digital setting frequency", the function code value is the initial value of the
frequency digital setting of the inverter, and its maximum value cannot exceed the maximum frequency F0-09.

Code Name Range Default Modification
0: Digital setting (preset frequency FO-
01, UP/DOWN modifiable, data loss
when power off)

1: Digital setting (preset frequency FO-
02, UP/DOWN modifiable, data loss
when power off)

2: All

3: AI2 (rotary potentiometer) 0 *
4: PULSE pulse setting (DI5)
5: Multiple instructions
6
7
8

Main frequency
source X selection

FO-02

: Simple PLC
: PID
: Communication setting

Select the input channel of the main given frequency of the inverter. There are 9 main reference frequency
channels:

0: Digital setting (preset frequency FO-01, UP/DOWN can be modified, no memory after power failure)

After power on, set the frequency to the frequency set by FO-01. You can adjust the frequency by pressing the
UP or DOWN button. After shutdown or power-off and power-on again, the set frequency will return to the
preset frequency of FO-01. (UP/DOWN keys will not modify the value of F0-01)
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1: Digital setting (preset frequency F0-01, UP/DOWN can be modified, power-down memory)

After power on, set the frequency to the frequency set by F0-01. You can adjust the frequency by pressing the
UP or DOWN button. When the machine is stopped or powered off and powered on again, F0-01 is saved as the
modified value.

2: All

The frequency is given through the All terminal, the AI maximum value corresponds to the maximum frequency
F0-09, and the AI terminal related settings refer to the explanation of the F6 group function code. AIl terminal
can select voltage type input or current type input through jumper J13, generally 2~10V/4~20mA is the
effective range.

3: AI2 (rotary potentiometer)

The frequency is given by the knob on the key board, the AI maximum value corresponds to the maximum
frequency F0-09, and the Al terminal related settings refer to the explanation of the F6 group function code. AI2
(the knob on the keyboard) is the largest when it is turned clockWise to the far right, and the smallest when it is
turned counterclockWise to the far left.

4: PULSE pulse setting (DI5)

The frequency is given through the high-speed DI terminal. The high-speed DI terminal is the high-speed pulse
input terminal. The voltage range is 10~30Vpeak, and the frequency range is 0KHz~100KHz. The maximum
input setting of high-speed pulse F6-29 corresponds to the maximum frequency F0-09. For the related settings
of DI terminal, please refer to the explanation of the function code of group F6.

5: Multi-segment instruction

Different state combinations of digital input DI terminals are required to correspond to different set frequency
values. It needs to cooperate with the F6 group function code to set the combination state of the DI input
terminals. At most 4 DI terminals can be controlled to select a total of 16 corresponding segments from 00 to 15
in the FE group in binary form. The percentage of the setting range in the FE group is the setting value
corresponding to the maximum frequency F0-09. When 100%, the frequency is equal to the setting value of FO-
09.

6: Simple PLC

The frequency source is the automatic operation of the PLC group function code preset logic, and its operation
logic corresponds to the set operating frequency, acceleration and deceleration time and holding time of the FE
group 16~50.

7: PID

Select the output of the process PID control as the operating frequency. Generally used for on-site process
closed-loop control, such as constant pressure closed-loop control, constant tension closed-loop control and
other occasions.

According to the PID group settings, the closed-loop feedback automatically controls the running frequency. For
detailed settings, please refer to the PID function explanation of the FC group.

8: Communication given

It can be given by MODBUS. For MODBUS related communication settings, please refer to the explanation of the
communication parameters of group PO.

Code Name Range Default Modification
. 0: Digital setting (preset frequency FO-
F0-03 | ain frf(q“elncy_ 01, UP/DOWN modifiable, data loss 0 *
source X selection when power off)
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1: Digital setting (preset frequency FO-
02, UP/DOWN modifiable, data loss
when power off)

: All
: AI2 (rotary potentiometer)

2
3
4: PULSE pulse setting (DI5)
5: Multiple instructions

6: Simple PLC

7: PID

8: Communication setting

When the auxiliary frequency source is used as an independent operation frequency (only used for switching
between frequency source X and Y), the usage method is the same as that of the main frequency source X, and
you can refer to the description of F0-02.

When the auxiliary frequency source is used as the superposition operation frequency (the ones digit in FO-06 is
not 0):

1. The main frequency source X selection FO-02 and the auxiliary frequency source Y selection F0-03 cannot be
set to the same channel (same value) to avoid confusion in the calculation.

2. When the auxiliary frequency source is set to digital setting, the preset frequency FO-01 cannot take effect
directly. You can use the UP or DOWN key (DI is set to the corresponding function of the UP or DOWN key)
directly on the basis of the set main frequency. adjust up.

Code Name Range Default Modification

Y range selection of | 0: Relative to the maximum frequency
auxiliary frequency

F0-04 source during 1: Relative to frequency source X 0 x
superposition
Y range of auxiliary

FO-05 | frequency source 0% ~ 150% 0% D¢

when superposition
When the frequency source is selected as "frequency superposition”, these two parameters are used to
determine the adjustment range of the auxiliary frequency source.

FO-05 is used to determine the object corresponding to the auxiliary frequency source range. It can be selected
relative to the maximum frequency or relative to the main frequency source X. If it is selected to be relative to
the main frequency source, the range of the auxiliary frequency source will follow the main frequency source.
changes with the frequency source.

This value is used to limit the frequency upper limit during superposition operation = F0-04 x F0-05

Code Name Range Default Modification
Units digit: Frequency source selection

0: Main frequency source X

Frequency source 1: Result of Main and auxiliary
FO-06 | superposition calculation (the algorithm used here is 00 w
selection determined by the tenth digit)

2: Switch between main frequency
source X and auxiliary frequency source
Y
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3: Switch between main frequency
source X and result of main and
auxiliary calculation results

4: Switch between auxiliary frequency
source Y and result of main and
auxiliary calculation

Tens digit: Algorithm of main and
auxiliary frequency source calculation
0: Main + Auxiliary

1: Main—Auxiliary

2: The bigger one of the two

3: The smaller one of the two

Use this parameter to select the frequency given channel. The frequency reference is realized by the
combination of the main frequency source X and the auxiliary frequency source Y.

Target Operating

Frequency Source |
Freguency

Selectian I_

Frequency Source Overlay Selection Overlay Source Switching Settings l

Main Frequency
Source

X

Freguency
Given

Secondary
Freguency Source FO-04 : : %

Y FO0-05 Xy ! Frequency

1 Maux 20 | Switching

Amplitude | 97 i :
Limit Pn : F6-00~F6-04=18
s N B 5
RN j DI1~DIS

Ones place: B in AB, used to select the setting source of the output target frequency

0: The output target frequency setting value comes from the main frequency source X, F0-02

1: The output frequency setting value is calculated from the calculation method set by the ten digit (A in AB) in
this function code.

2: Set one of the DI terminals as "frequency source switching" through the F6 group function code. When this
DI terminal is invalid, the output frequency is set as the main frequency source X, and when it is valid, the
output frequency is set as the auxiliary frequency Y.

3: Through the F6 group function code, set one of the DI terminals as "frequency source switching". When this

CCA Insdina o Combralo do Materinis Eltricos LTDA =T Ll . 11
S5 AT 2571505 | weve stepdac ind by | Cortaio@ety e ire) 2 3 11 t
Piim Swiewi Frivua 430 Mo de 34 - 30 - Soad | CEF tN053) $ :

76




SIBRATELC G

DI terminal is invalid, the output frequency is set as the main frequency source X, and when it is valid, the
output frequency is set due to the ten digits in this function code ( A) in AB is calculated by the calculation
method set.

4: Set one of the DI terminals as "frequency source switching" through the F6 group function code. When this
DI terminal is invalid, the output frequency is set to auxiliary frequency Y. When it is valid, the output frequency
is set due to the ten digit (AB) in this function code. Calculated by the calculation method set in A).

Tens place: A in AB, used to select the calculation method of the superposition operation of the main frequency
source and the auxiliary frequency source.

0: Main frequency source X + auxiliary frequency Y, for example X=2, Y=1, the calculation result is 3.

1: Main frequency frequency source X - auxiliary frequency Y, for example X=2, Y=1, the calculation result is 1.
2: The main frequency frequency source X and the auxiliary frequency Y take the larger value, for example, X=2,
Y=1, the calculation result is 2.

3: The main frequency source X and the auxiliary frequency Y take the smaller value, for example X=2, Y=1, the
calculation result is 1.

Code Name Range Default Modification
Frequency digital

FO-07 | setting memory 0:dumped ; 1:saved 0 ¥
after shutdown

When F0-07 is set to "Do not memorize", the frequency can be adjusted by pressing the UP or DOWN button
after power-on, the inverter cannot memorize the adjusted frequency, and the set frequency will still be the
preset frequency of FO-01 at the next power-on.

When F0-07 is set to "Memorize", the inverter can memorize the adjusted frequency, and the set frequency at
the next startup is the frequency adjusted by UP/DOWN before power off.

This function is only applicable when the frequency source is digitally set.

Code Name Range Default Modification
0: Default direction ( FWD/REV indicator
Operation direction | off)

selection 1: Opposite of the default direction

( FWD/REV indicator always on)

By changing this function code, the purpose of changing the direction of the motor can be achieved without
changing the wiring of the motor. Its function is equivalent to adjusting any two lines of the motor (U, V, W) to
realize the conversion of the rotation direction of the motor.

Tip: After the parameters are initialized, the running direction of the motor will be restored to the original state.
It is strictly forbidden to change the direction of the motor after the system is debugged.

Use with caution.

F0-08 0 x

Code Name Range Default Modification
FO-09 | aximum 50.00Hz ~ 500.00Hz 50.00Hz *
frequency

To avoid equipment failure, the maximum frequency limit needs to be set according to the actual application
requirements. When AI, high-speed DI, multi-segment commands and other functions are used as frequency
sources, 100% of them correspond to this value.

Code Name Range Default Modification
FO-10 | Upper limit 0: FO-11 setting 0 *
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frequency source 1: All

2: AI2 (Rotary potentiometer)
3: PULSE pulse setting
4: Communication setting

Defines the source of the capped frequency. The upper limit frequency can come from digital setting (FO-11), or
from analog input setting, PULSE pulse setting or communication setting. When using analog input setting,
PULSE pulse setting or communication setting, please refer to the explanation in FO-02.

For example, when the torque control method is adopted in the control site, in order to avoid the phenomenon
of "flying car" caused by material disconnection, the upper limit frequency can be set by analog quantity. When
the inverter runs to the upper limit frequency value, the inverter keeps running at the upper limit frequency. .

Code Name Range Default Modification

Lower limit frequency F0-12 ~
Maximum frequency F0-09 50.00Hz *

Set the upper limit frequency limit during running, the minimum value is the lower limit frequency FO-12, and
the maximum value is the maximum frequency F0-09.

FO-11 | Upper frequency

Code Name Range Default Modification
Lower limit .
FO-12 frequency 0.00Hz ~ Upper limit frequency F0-11 0.00Hz Die

Set the lower limit frequency limit during operation, and the maximum value cannot exceed the upper limit
frequency FO-11.

Code Name Range Default Modification
0.00s ~ 650.00s(F0-15=2)
FO-13 | Acceleration time 1 | 0.0s ~ 6500.0s(F0-15=1)
0s ~ 65000s(F0-15=0)
0.00s ~ 650.00s(F0-15=2)
FO-14 | Deceleration time 1 | 0.0s ~ 6500.0s(F0-15=1)
0s ~ 65000s(F0-15=0)
Acceleration time: the time for the inverter-driven motor to accelerate from OHz to the reference frequency of
acceleration and deceleration time F0-16. Acceleration and deceleration time precision FO-15 can adjust its
corresponding precision.

Deceleration time: the time for the inverter to drive the motor to decelerate from the reference frequency FO-16
of the acceleration and deceleration time to OHz. Acceleration and deceleration time precision FO-15 can adjust
its corresponding precision. As shown below.

Model
determination 3

Model
determination 3
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Output Frequency Hz

Acceleration and
Deceleration
Reference Freguency
Setting
Frequency
Actual Actual . -
Accalaration Deacaleration Timet
Time Timea
Setting Acceleration Time Setting Deceleration Time
Code Name Range Default Modification
Acceleration and 0: 1s
FO-15 | deceleration time 1: 0.1s 1 *
unit 2: 0.01s

In order to meet different applications, the unit is divided into 1s, 0.1s, 0.01s. When this setting is modified, the
decimal places of the acceleration and deceleration time 1/2/3/4 of F0-13/14 and F9-03~08 will change. , the
acceleration and deceleration time will also be changed, it needs to be checked and confirmed, and it needs to
be reset if necessary.

Code Name Range Default Modification
Base frequency of | 0: Maximum frequency (F0-09)

FO-16 | acceleration and 1. Set frequency (F0-01) 0 >
deceleration time 2. 100Hz

Maximum frequency: Refers to the time required for the acceleration and deceleration time base of the inverter
to change from OHz to FO-09 or from F0-09 to OHz. The actual deceleration time needs to be proportional to the
current running frequency and FO-09.

Set frequency: It refers to the time required for the acceleration and deceleration time base of the inverter to
change from: acceleration from OHz to F0-01 or deceleration from FO-01 to OHz. The actual deceleration time
needs to be proportional to the current running frequency and F0-01.

100Hz: Refers to the time required for the acceleration and deceleration time base of the inverter to change
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from: acceleration from OHz to 100Hz or deceleration from 100Hz to OHz. The actual deceleration time needs to
be proportional to the current operating frequency and 100Hz.

Code Name Range Default Modification
. Model
FO-18 | Carrier frequency 0.8kHz ~ 8.0kHz determination ¢

This function adjusts the carrier frequency of the inverter. By adjusting the carrier frequency, the motor noise
can be reduced, the resonance point of the mechanical system can be avoided, the leakage current of the line
can be reduced, and the interference generated by the inverter can be reduced. When the carrier frequency is
low, the higher harmonic components of the output current increase, the loss of the motor increases, and the
temperature rise of the motor increases. When the carrier frequency is high, the motor loss decreases and the
motor temperature rise decreases, but the inverter loss increases, the inverter temperature rise increases, and
the interference increases. Adjusting the carrier frequency affects the following performance:

carrier frequency low — high
Motor noise big — small
Output current waveform bad — good
Motor temperature rise high — low
Inverter temperature rise low — high
leakage current small — large
External Radiation Interference small — large

The factory setting of carrier frequency is different for inverters of different power. Although the user can modify
it according to the needs, it should be noted that if the carrier frequency is set higher than the factory value, it
will cause the temperature rise of the inverter radiator to increase. At this time, the user needs to derate the
inverter, otherwise the inverter will have an overheating alarm. Danger.

Code Name Range Default Modification
0: Disable
1: Enable (carrier frequency lower limit
1 KHz)
Temperature based | 2. Enable (carrier frequency lower limit
FO-19 | adjustment for 2 KHz) 1 %
carrier frequency 3: Enable (carrier frequency lower limit
3 KHz)
4: Enable (carrier frequency lower limit
4 KHz)

The carrier frequency is adjusted with the temperature, which means that when the inverter detects that the
temperature of its own cooling system is high, it intelligently adjusts the carrier frequency to reduce the loss and
reduce the temperature, so as to avoid over-temperature causing shutdown or fault alarm. When the
temperature of the cooling system drops, the carrier frequency will be adjusted back to the set value of the
carrier frequency F0-18.

Code Name Range Default Modification
Units digit: Operation panel command
binding frequency source selection

0: No binding
1: Digital setting frequency 0 *

Command source
FO-20 | bundling frequency

source 2: All
3: AI2 (rotary potentiometer)

4: PULSE pulse setting (DI5)
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5: Multi-speed

6: Simple PLC

7: PID

8: Communication setting

Tens digit: Terminal command binding
frequency source selection (As same as
the units digit)

Hundreds digit: Communication
command binding frequency source
selection (As same as the units digit)

Different frequency setting sources can be set for the three command channels (ON/OFF function control source)
of operation panel, terminal and communication.

The meaning of the command source is the same as that of F0-02, please refer to the function explanation of

F0-02.

Three command sources can be bound to the same frequency source.

When the command source is bundled with the frequency source, and the command source is valid, the setting

content of F0-02~06 will be invalid.

Code Name Range Default Modification
0: Operation panel command channel
Command source (LED off)
FO-21 . ur 1: Terminal command channel (LED on) 0 DN¢
selection —
2: Communication command channel
(LED flashing)

Select the command source to be given by the keypad, and the "LOCAL/REMOT" light is off at this time.
Select the command source as the function terminal, and the "LOCAL/REMOT" light is always on.
Select the command source as communication given, and the "LOCAL/REMOT" light is flashing at this time.

Code Name Range Default Modification
1: G type (constant torque load) Model
F0-22 | GP displ oot
0 type display 2: P type (air blower, pump load) determination ¢

G-type machine is suitable for machine tools, cranes, centrifuges, injection molding machines, elevators and
other equipment. The overload capacity is: 150% rated current 60s, 180% rated current 3s.

P-type machine, suitable for fans, pumps and other equipment, overload capacity: 120% rated current 60s, 150%
rated current 3s.

6.2. F1 set (Start/Stop control parameters)

Code Name Range Default Modification
0: Direct start-up

F1-00 | Start method 1: Speed tracking start-up 0 DA¢
2: Asynchronous motor excitation start

0: direct start
If the starting DC braking current and time F1-04/05 are set to 0, the inverter starts to run from the starting
frequency F1-02.
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ELETHOMCA
If both the starting DC braking current and time F1-04/05 are not set to 0, it will run at the time of DC braking
F1-05 first, and then start running from the starting frequency F1-02.

DC braking and re-run is suitable for occasions where the load inertia is small and the motor may still be rotating
when starting. As shown below.

Frequency f
r'y
Start Directly Max. Frequency
Acceleration and -
deceleration -~
method
Start
frequency 0 4,
hold time y, Acceleration time
-
/'/&\ _F
DC braking
time Start frequency
: » Timet

Run Command

1: Speed tracking restart
Speed tracking restart is suitable for large inertia loads. If the load motor still has inertial rotation when the
inverter starts to run, this method is used to start. Shock-free smooth start of the rotating motor. In order to

ensure the performance of the speed tracking restart, it needs to be carried out in the vector control mode. As
shown below.
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Frequency f
A
Speed Tracking Max.
Restart Frequency

Load motor initial speed

Acceleration
time

Automatic speed
tracking detection

Y — — 7.

» Timet

A

Run Command

2: Asynchronous motor pre-excitation start

For asynchronous motors, establishing a magnetic field before running can improve the dynamic response
performance of the motor and reduce the starting current, which needs to be done in the vector control mode.
If the pre-excitation current and time F1-04/05 are set to 0, there is no pre-excitation process, and the
operation starts from the starting frequency F1-02. If both the pre-excitation current and time F1-04/05 are not
set to 0, the excitation will be started first, and the sequence is the same as the start of DC braking. As shown
below.

Frequency f
Pre-excitation Max.
start Frequency
Acceleration and
. /’
deceleration___________
method
Acceleration
Start frequency / Tas time
hold time e
/_/H -
Pre-excitation| )
time >~ Start frequency
A
AT B » Timet

A

Run Command
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Code Name Range Default Modification

0: Start from the stop frequency
1: Start from zero speed 0 ) ¢
2: Start from the maximum frequency
Use the shortest time to complete the speed tracking process, and select the way the inverter tracks the motor
speed:

0: The frequency starts to track down from the time of shutdown, usually this method is selected.

1: Track down from the power frequency, which is used in the case of restarting after a long power outage.

2: Track down from the maximum frequency F0-09, and apply to generating loads.

_ Speed tracking
F1-01 method

Code Name Range Default Modification
F1-02 | Start frequency 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz %

) Start frequency o
F1-03 hold time 0.0s ~ 100.0s 0.0s Y

F1-02: Start frequency

Increase the starting frequency before starting, which can ensure the motor torque when starting, and is
suitable for heavy-duty occasions such as lifts and cranes.

The starting frequency is not limited by the lower limit frequency FO-12.

During the forward/reverse switching process, the start frequency holding time will not be executed.

The target frequency cannot be less than the start frequency, otherwise the inverter will not execute the start
command and keep the standby state. E.g:

Example 1

F0-02=0 The frequency source is digital given
FO-01=2.00Hz The digital setting frequency is 2.00Hz
F1-02=5.00Hz The startup frequency is 5.00Hz
F1-03=2.0s Start frequency hold time is 2.0s

At this time, the inverter is in standby state, and the output frequency of the inverter is 0.00Hz.

The acceleration time does not include the holding time of the starting frequency, while the simple PLC includes
the holding time of the starting frequency. E.g:

Example 2

F0-02=0 The frequency source is digital given
F0-01=10.00Hz The digital setting frequency is 10.00Hz
F1-02=5.00Hz The startup frequency is 5.00Hz
F1-03=2.0s Start frequency hold time is 2.0s

At this time, the inverter accelerates to 5Hz, continues for 2S, and then accelerates to a given frequency of 10Hz.
F1-03: Start frequency hold time

In order to ensure that there is enough time to build up the magnetic flux during startup, it is necessary to set a
reasonable and sufficient startup time.
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B
Code Name Range Default Modification
Start DC braking
F1-04 | current/ pre- 0 ~ 100% 0% Y

excitation current
Start DC braking

F1-05 | time/ pre- 0.0s ~ 100.0s 0.0s Y
excitation time

F1-04: Start DC braking current/pre-excitation current

Start DC braking, generally used to stop the running motor and then start it. Pre-excitation is used to make the
asynchronous motor establish a magnetic field before starting, and improve the response speed. Start DC
braking is only valid when the start mode is direct start. At this time, the inverter first performs DC braking
according to the set starting DC braking current, and then starts to run after the starting DC braking time. If the
DC braking time is set to 0, it will start directly without DC braking. The greater the DC braking current, the
greater the braking force.

When this value is set to 0, it will skip the DC braking or pre-excitation stage and start directly. The larger the
pre-excitation value, the larger the pre-magnetization current and the larger the torque at startup.

When the rated current of the motor is less than or equal to 80% of the rated current of the inverter, this setting
value of 100% corresponds to 100% of the rated current of the motor;

When the rated current of the motor > 80% of the rated current of the inverter, this setting value of 100%
corresponds to 80% of the rated current of the inverter;

F1-05: Start DC braking time/pre-excitation time
When this value is set to 0, it will skip the DC braking or pre-excitation stage and start directly.

Code Name Range Default Modification

0: By deceleration control
F1-06 | Stop method 1+ coast to stop 0 ¢

0: Decelerate to stop
When stopping, according to the set deceleration time and curve, reduce the output frequency to 0, then stop
the output.
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Fraquency f
4 Decelerate to
stop
Wirking Frequency
I
: Deceleration Time
| ___.-"
(] ol
I
i
I . )
I Wadting tlme of D
I braking stop
| -
I Starifreguency of DC _:f_ Mo D braking stop time
I beraking sty [ outpit | ———a
i — L 1 # Timet
Stop Command Brabing g,
Cuprent

1: coast to stop
When it stops, the output will be stopped immediately, the motor will coast to stop in an uncontrolled state, and
the deceleration time is not controlled by the inverter.

Frequency f
3

working Coast to 5'|:DFI

Frequency

 JRE
|
! III\ Load spead
o™ :
| Free stop by inertia
| \
| -
I N g
| e
| S
I T~
" T,
[ 3
+ » Timet
Stop Command
Code Name Range Default Modification
_ Start frequency of o .
F1-07 DC braking stop 0.00Hz ~ Maximum frequency 0.00Hz D¢
_ Waiting time of DC N
F1-08 braking stop 0.0s ~ 100.0s 0.0s DA
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_ DC braking stop o
F1-09 current 0% ~ 100% 0% DA
F1-10 | DCDrakNgstop 1 .05 100,05 0.0s ve

F1-07: Start frequency of DC braking at stop

In the process of deceleration and stop, when the frequency decreases to this set value, it starts to enter the DC
braking state.

F1-08: DC braking waiting time at stop

After the deceleration frequency reaches the starting frequency of DC braking at stop, the output will be stopped
first, and then enter the DC braking state after waiting for the time set by this function code.

F1-09: Stop DC braking current

Its current percentage logic refers to F1-04.

F1-10: DC braking time at stop

The holding time of DC braking, when this value is set to 0, there is no DC braking stage.

Code Name Range Default Modification
0: Linear acceleration and deceleration
Acceleration and 1: S curve acceleration and deceleration
F1-11 | deceleration A 0 Y
method 2: S curve acceleration and deceleration
B

0: Linear acceleration and deceleration

Applicable to most situations, the output frequency increases or decreases linearly according to the set value of
acceleration and deceleration time.

The preset acceleration/deceleration time 1/2/3/4 of F0-13/14 and F9-03~08 can be switched through the DI
terminal (see the introduction of F6 group for details).

Output A
frequency Hz
Acceleration and
deceleration
reference frequency
Setting frequency
Time t
Actual :ctual
acceleration time ) ) "t deceleration time
Setting ) i1 _ 12 - Setting
acceleration time ) deceleration time

1: S-curve acceleration and deceleration A
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It is suitable for working conditions where the target frequency is fixed and requires smooth start or stop, such
as transmission belts, elevators, etc. The output frequency increases or decreases according to the S curve set
by F1-12/13.
2: It is suitable for working conditions where the target frequency changes in real time and requires smoothness
and dynamic response. S curve B requires that the acceleration and deceleration time is less than 100s and the
target frequency is less than 6 times the rated frequency of the motor, otherwise it will automatically switch to
linear acceleration.
Output frequency
Hz &
oettimg |
frequency T

Rated
frequency fo

Time ¢
o

S-curve B acceleration and deceleration diagram

Code Name Range Default Modification
F1-12 fafitc‘)”’e starttime | 9% ~ (100.0%-F1-13) 30.0% *
F1-13 fafit(‘)”’e endtime | 4 04 ~ (100.0%-F1-12) 30.0% *

S curve A time setting
The proportion of time t1 at the beginning of the S curve + linear acceleration + the proportion of time t2 at the
end of the S curve = the complete acceleration process, reaching the frequency target value. Therefore, the

proportion of time at the beginning of the S curve + the proportion of time at the end of the S curve will not be
greater than 100%.
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Output frequency Hz |

Setting frequency f | _ - - 7 o
.'Ir_.-"j ! x'.:.:'-.l
J N
l_.-" II | | 1 AN
j’rl:: | : }"«::11‘ Time |
- e ——
"t 12 11 "2

S-curve B acceleration and deceleration diagram

Code Name Range Default Modification
350.0
F1-14 Dynamic braking Single-Phase models: 200.0 ~ 410.0V (Single-Phase) e
point Three-Phase models: 310.0 ~ 800.0V 700.0
(Three-Phase)

Through the cooperation of the braking unit and the braking resistor, the power generated by the motor during
the deceleration process can be consumed.

The higher the breaking point voltage, the later the braking is involved, and the greater the power consumption
of the resistor during braking.

For the recommended configuration of the braking resistor, please refer to the description in the "C.6. Braking
Resistor" section in the user manual.

Code Name Range Default Modification
F1-15 | Brake usage rate 0 ~ 100% 100% %

It is used to adjust the duty ratio of the conduction of the braking unit. The larger the setting value is, the better
the braking effect will be, but the fluctuation of the DC bus voltage will also be larger.

Code Name Range Default Modification

} Motor speed tracks N
F1-16 tempo 1~ 100 20 %

Set the speed of software speed tracking. The larger the setting value is, the faster the tracking speed will be,
but it may also cause the speed tracking effect to deteriorate. There is no need to adjust this parameter for
hardware speed tracking.

Code Name Range Default Modification
Motor speed tracks

F1-17 | close-loop current | O~ 1000 500 %
KP

Proportion in PID, when the default speed tracking speed is not enough, adjust this parameter.

Code Name Range Default Modification
Motor speed tracks

F1-18 | close-loop current | O~ 1000 800 %
KI
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Proportion in PID, when the default speed tracking speed is not enough, adjust this parameter.

Code Name Range Default Modification
Motor speed tracks

F1-19 | close-loop current | 30~ 200 100 ) ¢
value

Proportion in PID, when the default speed tracking speed is not enough, adjust this parameter.

Code Name Range Default Modification
Motor speed tracks

F1-20 | close-loop current | 10~ 100 30 ) ¢
limit value

_ Motor speed tracks o
F1-21 voltage rise time 0.5~ 3.0 11 *
F1-22 | JoTeOnetzing g 0o~ 5,00 1.00 *

F1-20/ F1-21: It is not recommended to modify this parameter.

F1-22: Demagnetization time

This set value is the waiting time for restarting after stopping, and it can only take effect when the speed
tracking is turned on.

6.3. F2 set V/F control parameters

This group of function codes is only valid for V/F control and invalid for vector control. V/F control is suitable for
general loads such as fans and water pumps, or where one inverter has multiple motors, or where the power of
the inverter and the motor are quite different.

Code Name Range Default Modification
0.0%: (Automatic torque boost) Model
F2-00 | Torque boost 0.1% ~ 30.0% determination W

Torque boost is mainly used to improve low-frequency torque under V/F control.

When the set value is kept at the default value of 0, the inverter will automatically increase the torque. In this
case, the inverter will automatically calculate the torque boost according to the set motor parameters.

If the starting torque of the motor is not enough to drag the load, the torque boost value can be manually set
according to the actual demand. It should be noted that if the torque boost is too low, the motor will be
powerless at low speed; if the torque boost is too high, the motor will run over excitation, the output current of
the inverter will be large, and the efficiency will be reduced.
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Output Voltage

Vb bF------------- -

:[—,,-l ! Output frequency
il fb
V1: Manual torgue boost voltage Vb: Maximum output voltage

fa: Manual torque boost out-off frequency fla: Rated working frequency

Code Name Range Default Modification

_ Torque boost cut-off . )
F2-01 frequency 0.00Hz ~ Maximum frequency (F0-09) 50.00Hz Y

This value sets the torque boost stop frequency. When the inverter output frequency is higher than this value,
the torque boost stops.

Code Name Range Default Modification

F2-02 ZaFirS\“p compensation | 4 5os, ~ 200.0% 0.0% ve

Compensate for the motor speed deviation generated by the asynchronous motor when the load increases, so
that the motor speed can be basically stable when the load changes.

When adjusting the slip compensation, it is generally carried out under the rated load, and the purpose is to
adjust the motor speed to be consistent with the target speed.

The V/F slip compensation gain is set to 100.0%, which means that the compensated slip when the motor has
rated load is the rated slip of the motor, and the rated slip of the motor is calculated by the inverter through the
rated frequency and the rated speed of the motor in group H1.

When adjusting the V/F slip compensation gain, it is generally based on the principle that the motor speed is
basically the same as the target speed under the rated load. When the motor speed is not on target.

Code Name Range Default Modification

F2-03 :J/aFirc])verexatanon 0 ~ 200 60 *

When the V/F mode decelerates and stops, the bus voltage is suppressed from rising to prevent the inverter
from reporting overvoltage. The larger the set value, the stronger the suppression ability, and it is also easy to
cause the output current to increase. It is necessary to adjust the settings according to the actual load
conditions.

Under the condition of small inertia load or equipped with braking energy absorption device, this setting value is
recommended to be set to 0.

| Code | Name | Range Default | Modification |
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VF oscillation Model
F2-04 suppression gain 0~ 100 determination W

On the premise of effectively suppressing oscillation, it should be set as small as possible, so as not to adversely
affect the VF operation.
Please select this gain as 0 when the motor has no oscillation phenomenon. Only when the motor oscillates
significantly, it is necessary to increase the gain appropriately. The larger the gain, the more obvious the
suppression of oscillation.
When using the oscillation suppression function, the rated current and no-load current parameters of the motor
are required to be accurate, otherwise the VF oscillation suppression effect will not be good.

Code Name Range Default Modification
: Linear V/F
: Multipoint V/F
: Square V/F
: 1.2 power V/F
: 1.4 power V/F 0 *
: 1.6 power V/F
: 1.8 power V/F
10: VF full separate mode
11: VF semi-separate mode

F2-05 | VF curve setting

|| A WN RO

0: Straight line V/F

V and F change in a fixed proportional relationship and are suitable for ordinary constant torque loads, such as
large inertia loads.

1: Multi-point V/F

According to the actual load requirements, multi-point curves can be set through F2-06~11, which are suitable
for special loads such as centrifuges and dehydrators.

2-6: The higher the power, the lower the output voltage.

It is suitable for loads such as fans and pumps, and needs to be set according to the actual load:

a. When the load is working in the long-term load area, the output voltage of the inverter should not be too high
(the motor power factor should not be too low), otherwise the iron loss of the motor will be too large; the
output voltage of the inverter should not be too low (the motor power factor is too high) ), otherwise the copper
loss of the motor will be too large, and the overload capacity of the motor will become lower.

b. When the load is working in the highest load area, the output current of the inverter cannot exceed the rated
current of the inverter and the allowable current of the motor at this speed.

¢. When the load is running in all load areas, the temperature rise cannot exceed the rated temperature rise of
the motor.

d. The starting current requirement should be met.

10: VF fully separated mode

At this time, the output frequency and output voltage of the inverter are independent of each other, the output
frequency is determined by the frequency source, and the output voltage is determined by the voltage source
F2-13 separated by VF. Generally used in torque motor control and other occasions.

11: VF semi-separate mode

In this case, V and F are proportional, but the proportional relationship can be set by the voltage source F2-13
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separated from VF, and the relationship between V and F is also related to the rated voltage and rated frequency
of the motor set in the motor control parameters. Assuming that the voltage source input is X (X is a value of
0~100%), the relationship between the output voltage V of the inverter and the frequency F is: V/F=2*X*(rated
motor voltage)/(rated motor frequency).

Code Name Range Default Modification
F2-06 1'::;';&2‘;'2; \;Eint , | 0.00Hz ~F2-08 0.00Hz *
F2-07 C"O‘fgg%og‘ot":’fl 0.0% ~ 100.0% 0.0% *
F2-08 If\::(lqtlﬁ?:?; \ngint , | F2:06 ~F2-10 0.00Hz *
F2-09 yolfg;;%o;;tir\(th 0.0% ~ 100.0% 0.0% *
F2-10 'f\;'g;tl:%‘:;‘; \ngint , | F2:08 ~ Motor rated frequency (F3-03) 0.00Hz *
F2-11 f/"o‘fg;;oggir\]’; 0.0% ~ 100.0% 0.0% *

The multi-point V/F curve should be set according to the load characteristics of the motor.

Similar to the explanation in the power curve, if the voltage is set too high at low frequency, it may cause the
motor to overheat or even burn, and the inverter may be protected by over-stashing or over-current. The
following figure is a schematic diagram of the setting of multi-point V/F curve.

Voltage %

R R S LI P LD et /_/,7
L B e -- ;1/ W Motor rated voltages

7 e — el
V1 )

Fi: Motor rated operating frequency

! Freaquency
i

F1_F? F3  Fb

%1-%'3: The voltsge percentage of the 19t-35rd stage of the V/F muls-spesd

F1-F3: The frequency ofthe 1st-3nd stage of the W mult-spesd

Code Name Range Default Modification
Oscillation

F2-12 | suppression gain 0~4 3 >
mode

Used in conjunction with the setting of F2-04, when the motor still oscillates significantly after adjusting the VF
oscillation suppression gain alone, you can try to change the settings in this mode.
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Code Name Range Default Modification
: Digital setting (F2-14)

: All

: AI2 (rotary potentiometer)
: PULSE pulse setting (DI5)
: Multi-segment instructions
: Simple PLC

: PID

: Communication setting

NOTICE: 100.0% correspond to the
rated voltage of the motor

V/F separation is generally used in induction heating, inverter power supply and torque motor control and other
occasions.

When V/F separation control is selected, the output voltage can be set by function code F2-14, or it can be given by
analog quantity, multi-segment instruction, PLC, PID or communication. When non-digital setting is used, 100% of
each setting corresponds to the rated voltage of the motor. When the percentage of analog output setting is a
negative number, the absolute value of the setting is used as the effective setting value.

Refer to the explanation of the main frequency source X setting.

Code Name Range Default Modification

_ VF separate voltage o )
F2-14 digital setting 0V ~ Rated voltage of motor (F3-01) oV DA¢

The given value corresponding to the digital setting in F2-13 cannot exceed the rated voltage setting in the motor
parameters.

Code Name Range Default Modification
0.0s ~ 1000.0s

_ VF separate voltage
F2-13 source

Nl ol A~ W N =[O

Voltage acceleration . .
F2-15 | tie of VF separation | NOTICE: The time interval from OV to 0.0s w
the rated voltage of the motor
Voltage deceleration 0.0s ~ 1000.0s
F2-16 g NOTICE: The time interval from OV to 0.0s Dig

time of VF separation the rated voltage of the motor

F2-15: Indicates the time t1 required for the voltage to accelerate from 0 to the rated voltage of the motor.
F2-16: Indicates the time t2 required for the voltage to decelerate from the rated voltage of the motor to 0.

Outputvoltage &
Load rated voltage — — — —
Targetvoltage - — — — JI-————Jl——
I | |
| P
I I I
I | |
Aozl L3 | ] : 1 Fhctual
Acceleration time (g— gl | | |—————| Deceloration time
Setting . |g 'y g ol Set
Aoceleration time 1l - 5 a Daceiemtirc:%time
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Code Name Range Default Modification
Shutdown mode (r)édquggutin(c)y/voltage independently
F2-17 selectlo_n i 1: After the voltage is reduced to 0, the 0 =
separation . .
frequency is reduced again

0: The VF separation output voltage decreases to 0 according to the voltage deceleration time F2-16 (t1), and the
output frequency decelerates to 0 according to the deceleration time 1/2/3/4 (t2). As shown below.

Qutput A

Yokage

Outpt A
Frequency

1: The output voltage of the VF separation is reduced to 0 according to the voltage first deceleration time F2-16 (t1),
and then the output frequency is decelerated to 0 according to the deceleration time 1/2/3/4 (t2). As shown below.

Chifga M4
"Wl

w

'
Chapa s I"-
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Code Name Range Default Modification
Action current of
F2-18 | vercurrent stall >0 ~ 200% 150% *

During the operation of the inverter, when the motor is overloaded and the output exceeds the overcurrent stall
action current, the inverter will reduce the output frequency and voltage to achieve the purpose of reducing the

output current.

If the load increases and the output current exceeds the overcurrent stall setting value, the overcurrent stall
action is triggered, and the output frequency begins to decrease until the current decreases below the
overcurrent speed setting value, and the output frequency begins to increase again. As shown below.

Current 4
Setting value of overcurrent
/\ S~ stall action current
] V v
: » Time
Output : . | :
Frequency : : : .
- —
! ! \ » Time
Code Name Range Default Modification
Overcurrent stall 0: Disable
F2-19 | chable 1: Enable 1 *

0: Disable over-current stall action, which may trigger wave-by-wave current limit or overload.

1: Enable over-current stall action, which may lead to longer acceleration time or deceleration at constant speed.
When a high-power motor works at a low carrier frequency, the wave-by-wave current limiting may be triggered,
resulting in insufficient torque. The rated value of the overcurrent stall action current F2-18 can be lowered to
improve the working state.

Code Name Range Default Modification
_ Suppression gain of o
F2-20 overcurrent stall 0~ 100 20 A

needs to be set according to the

actual working conditions.

The larger the gain, the better the limiting ability, but if the set value is too large, it will cause oscillation, and it

Code Name Range Default Modification
Double speed over
current stall action

F2-21 | Current 50 ~ 200% 50% ) ¢
compensation
coefficient
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When running in the high frequency region exceeding the rated frequency of the motor, the working current of
the motor is relatively small, and the same stall current limit will cause the motor speed to drop significantly. Set
the current compensation coefficient for double-speed overcurrent stall action to reduce the stall action current
when the frequency is higher than the rated frequency, which can effectively prevent the motor from stalling.
Suitable for high operating frequency occasions.

Over-current stall action current exceeding rated frequency = (motor rated frequency/operating frequency) *
double-speed over-speed stall action current compensation coefficient * over-current stall action current. The
compensation coefficient is set to 50% to close the double-speed overcurrent stall action compensation.

LiaTeng
F

Chereumrsns stal
e T ORIt

Flul:r.n!l'lil.-'
Pt rafted Fragquency Tusice the rated 're::ler'w
Code Name Range Default Modification
350.0V
F2-22 Operation voltage of | Single-Phase models: 160.0 ~ 410.0V (Single-Phase) *
overvoltage stall Three-Phase models: 200.0 ~ 800.0V 760.0V
(Three-Phase)

During the operation of the inverter, if the bus voltage exceeds the rectified value of the mains input voltage, it
means that the motor speed is greater than the output frequency, and the system works in the power
generation state. When the bus voltage continues to rise and triggers the overvoltage stall action voltage, the
inverter will adjust the output frequency to avoid further rise in bus voltage.

Arrelertion Cuersnkage Siall Suppresson Constant 5 poad Dsanaoltags Shall Sppeccion Dicreberartion Creervn Eage St Suppression
Bueg " Bus i Bm
Wilags CreryiiEge 5ol [od WoEa e Crarvitay sl pcat yotags CnarviagReal e
& * i
p Timat } B Timet » TiTel
Ttk : Otk Ot &
Frequenty : t Frapoincy H iy
5 Timet : B Tinar B TimE
13 ¥ 13 ' % ¥
l:'.i':l'ﬂh\;ﬂf.ll 'T‘."'."\-'El!.'-.'ih! vl 'ﬂﬁ-l'n"'.fil]l.‘iid'
P TPy e L
Code Name Range Default Modification
Overvoltage stall 0: Disable
F2-23 g 1 *
enable 1: Enable

0: Disable overvoltage stall action. If equipped with a braking energy absorption device, it is recommended to
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set it to disabled.
1: Enable overvoltage stall action. If the load is small inertia, the back-feeding energy is not large, and the
braking energy absorption device is not equipped, this function is enabled.

Code Name Range Default Modification
Suppress frequency

F2-24 | gain of overvoltage | 0 ~ 100 30 e
stall
Suppress voltage

F2-25 | gain of overvoltage | 0 ~ 100 30 e
stall
Maximum ascent

F2-26 | limit frequency of 0 ~ 50Hz 5Hz ) ¢
overvoltage stall
Time constant of slip

F2-27 compensation 0.1 ~ 10.0 0.5 DA
In-line torque

F2-33 compensation gain 80 ~ 150 100 *

F2-24: Increase the suppression frequency gain, which can strengthen the bus voltage control effect, but will
cause the output frequency to fluctuate.

F2-25: Increase the suppression voltage gain to reduce the overshoot of the bus voltage.

F2-26: Up limit frequency = maximum frequency F0-09 + overvoltage stall maximum up limit frequency F2-26.
F2-27: The smaller the setting value, the faster the response speed, but in the large inertia load system, the too
small value will easily lead to overvoltage fault.

F2-33: The output torque can be increased, but excessive adjustment may lead to increased motor loss or motor
oscillation.

6.4. F3 set (First motor vector control parameters)
Code Name Range Default Modification

Model
F3-00 | Motor rated power | 0.1kW ~ 1000.0kW determiation *
F3-01 | Motor rated voltage | 1V ~ 2000V Model *

determination

0.01A ~ 655.35A (Inverter power

F3-02 | Motor rated current | <55kW) detel\r/ln(:(ij:;tion *
0.1A ~ 6553.5A (Inverter power >55kW)
Motor rated . Model
F3-03 frequency 0.01Hz ~ Maximum frequency determination *

Model
determination *

The above function codes are the parameters on the motor nameplate. Whether V/F control or vector control is
used, the relevant parameters need to be set accurately according to the motor nameplate.

In order to obtain better V/F or vector control performance, motor parameter tuning is required, and the
accuracy of the tuning result is closely related to the correct setting of the motor nameplate parameters.

F3-04 | Motor rated speed | 1rpm ~ 65535rpm

Enus Name Range Default | Modification
Asynchronous 0.001Q ~ 65.535Q (Inverter ‘

F3-05 | motor stator power<55kW) Tuning *
resistance 0.0001Q ~ 6.5535Q (Inverter parameters
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power>55kW)
Asynchronous 0.001Q ~ 65.535Q (Inverter .
F3-06 | motor rotor power<55kW) Tuning *
resistance 0.0001Q ~ 6.5535Q (Inverter parameters
power>55kW)
Asynchronous 0.01mH ~ 655.35mH (Inverter power < -
F3-07 | motor leakage 35kW) Tuning *
inductance 0.001mH ~ 65.535mH (Inverter parameters
power>55kW)
Asynchronous 0.1mH ~ 6553.5mH (Inverter -
F3-08 | motor mutual power<55kW) Tuning *
inductance 0.01mH ~ 655.35mH (Inverter parameters
power>55kW)
Asynchronous 0.01A ~ F3-02 (Inverter power<55kW .
F3-09 | motor no-load ( P ) Tuning *
current 0.1A ~ F3-02 (Inverter power>55kW) parameters

F3-05~F3-09 are the parameters of the asynchronous motor, these parameters are generally not on the motor
nameplate, and need to be obtained through the automatic tuning of the inverter. Among them, "asynchronous
motor static tuning" can only obtain three parameters of F3-05~F3-07, and "asynchronous motor complete
tuning" can obtain not only all five parameters, but also encoder phase sequence, current loop PI parameters,
etc.

When changing the motor rated power F3-00 or motor rated voltage F3-01, the inverter will automatically
modify the parameter values of F3-05~F3-09.

Code Name Range Default Modification
0: No operation

1: Asynchronous machine static
parameter tuning

F3-10 | Tuning options 2: Asynchronous machine dynamic 0 *
complete tuning

3: Asynchronous machine static complete
tuning

The stator resistance, rotor resistance, leakage inductance, mutual inductance and no-load current of the
asynchronous motor can be obtained by tuning.

At the same time, the tuning is also divided into on-load tuning and off-load tuning.

The tuning effect is sorted from best to worst: dynamic off-load tuning --> static complete tuning --> static
partial tuning --> dynamic on-load tuning.

6.5. F4 set (Vector control parameters)

Code Name Range Default Modification
F4-00 ﬁfssglrtli(ﬂ;l gain 1 1~100 30 g
F4-01 f;pme:‘i loop integral | 4 15 ~ 10.00s 0.50s Y
F4-02 fWitChing frequency | 4 49 ~ F4-05 5.00Hz e
F4-03 Speed loop 1~ 100 20 +

proportional gain 2
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Code Name Range Default Modification
_ Speed loop integral N
F4-04 | Giie 0.01s ~ 10.00s 1.00s %
F4-05 gwitching frequency F4-02 ~ Maximum frequency (F0-09) 10.00Hz %

By setting the proportional coefficient and integral time of the speed regulator, the speed dynamic response
characteristics of the vector control can be adjusted.

If the proportional gain is large and the integral time is small, the response will be fast, but if the adjustment is
too large, oscillation will occur; otherwise, the response will lag.

If it is necessary to adjust the parameters according to the load, first adjust the proportional gain so that the
system will not oscillate; then adjust the integral to reduce overshoot. To meet the needs of fast response and
reduce errors.

Code Name Range Default Modification
SVC speed
F4-06 | redback filter time | 0-0005 ~ 1.000s 0.000s ¢

Increasing the filter time can improve the stability of the motor, but the dynamic response will become weaker;
reducing the filter time can strengthen the dynamic response, but if it is too small, it will cause the motor to
oscillate.

Code Name Range Default Modification
Units digit: Integral separation
_ Speed loop integral [ Disable
F4-07 properties 0 A
1: Enable

Turning off the speed loop integration will speed up the response speed, but it may cause the speed overshoot
to be too large.
Code Name Range Default Modification

F4-08 Z:frfor control sl 5505,  200% 100% v

This setting is for vector control and used to adjust slip, same as F2-02 VF slip compensation gain.
In the closed-loop vector system, the speed will not be affected, but the output current will be affected. If the
load capacity is weak, this parameter can be appropriately reduced.

Code Name Range Default Modification
0: Function code F4-10 setting
1: Al
Torque upper limit | 2: AI2 (Rotary potentiometer)
F4-09 | source for speed 3: PULSE pulse setting 0 %
control mode — :
4: Communication setting
The full scale of option 1-4 corresponds
to F4-10

It is used to limit the maximum output torque of the electric state in the speed control mode.

When this function code is set to 0, its digital reference comes from F4-10.

The control mode of each channel of torque upper limit source is similar to that of each channel of main
frequency source X, and its 100% value corresponds to the value given by F4-10 torque upper limit number.

| Code | Name | Range | Default | Modification |
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Torque upper limit
F4-10 | digital setting for 0.0% ~ 200.0% 150.0% DA
speed control mode

Set the digital given value of electric state torque control or the reference value of Al/high-speed
DI/communication given and other channels.

Code Name Range Default Modification
0: Function code F4-12 setting
1. All
Speed control 2: AI2 (Rotary potehtlometer)
F4-11 | (brake) torque 3: PULSE pulse setting 0 e

upper limit source | 4. Communication setting

1-4: Communication setting
The full scale of option 1-4 corresponds
to F4-10

Used to limit the maximum output torque in braking (generating) state in speed control mode. The given source
description is the same as F4-09.

Code Name Range Default Modification
Speed control
_ (brake) torque on 0
F4-12 upper limit digital 0.0% ~ 200.0% 150.0% ¢
setting

Set the digital given value of torque control in braking (generating) state or the reference value of Al/high-speed
DI/communication given and other channels.

Code Name Range Default Modification
Proportional gain of *
F4-14 | excitation 0 ~ 60000 2000
regulation
Integrating gain of *
F4-15 | excitation 0 ~ 60000 1300
regulation
_ Proportional gain of | ,
F4-16 torque adjustment 0 ~ 60000 2000 *
F4-17 Integrating gain of 0 ~ 60000 1300 *

torque adjustment
Motor parameter identification is automatically obtained during comprehensive self-learning, and modification is

not recommended.

Code Name Range Default Modification
Maximum flux- Model
F4-20 weakening current 100~ 110 determination *

The maximum output voltage is limited. Increasing this setting value can improve the load capacity of the field
weakening area (over the rated speed), but the ripple will increase and increase the heat generation; otherwise,
the ripple will be reduced and the heat generation will be reduced, but it will cause the weak field area. The load
capacity is reduced.

Code Name Range Default Modification
Automatic tuning o
F4-21 | factor of flux- >0~ 200 100 W
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weakening

Optimize the torque performance in the field weakening area. Reducing this value can improve the acceleration
effect in the field weakening area, but it will reduce the dynamic response capability of the load (the speed
drops after loading).

6.6. F5 set (Torque control parameters)

Code Name Range Default Modification
Speed/torque 0: Speed control

F5-00 | control mode _ 0 D¢
options 1: Torque control

For switching speed/torque control, it should be noted that:

Torque control needs to be performed in vector control mode.

When the DI terminal selects the "43: speed control/torque control switching" function, the DI terminal is
effective, and the corresponding set value of this function code is reversed.

When the DI terminal selects the "29: Torque control prohibition" function, the DI terminal will force to enter the
speed control mode when the DI terminal is valid.
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Code Name Range Default Modification
0: Digital setting (F5-03)
Torque setting 1: All
F5-01 :gr‘;rﬁg ggﬁﬁgls for  [72: AI2 (Rotary potentiometer) 0 e
mode 3: PULSE pulse (DI5)
4: Communication setting

Torque reference source selection.

When this function code is set to 0, its digital reference comes from F5-03.

The control mode of each channel of torque upper limit source is similar to that of each channel of main
frequency source X.

Code Name Range Default Modification
Torque digital

F5-03 | setting for torque -200.0% ~ 200.0% 150.0% DA
control mode

F5-04 Torque filtering | 0 ~ 100.0% 0.0% Dig
Maximum

F5-05 | frequency of torque | 0.00Hz ~ Maximum frequency (F0-09) 50.00Hz %
forward
Torque reverse

F5-06 | maximum 0.00Hz ~ Maximum frequency (F0-09) 50.00Hz %
frequency

F5-07 | fordue acceleration | o v 650.00s 0.00s e

F5-08 E‘r’;‘g“e deceleration | 4 405 ~ 650.00s 0.00s ¥

F5-03: 100% corresponds to the rated torque of the motor.

F5-04: Madification is not recommended.

F5-05/ F5-06: Limit the maximum operating frequency in torque control mode to avoid high speed when the
load is less than the motor torque.

F5-07/F5-08: When the torque acceleration and deceleration time is small, the motor speed response is good,
but it is easy to cause problems such as vibration and increased noise. It needs to be adjusted according to the
actual application site requirements. For example, in master-slave control, if the slave needs to execute the
master command quickly, set the torque acceleration and deceleration time to 0.

6.7. F6 set (Input terminal parameters)

H series inverters are equipped with 5 multi-function digital input terminals as standard (DI5 can be used as
high-speed pulse input terminal) and 2 analog input terminals.

| Code ||| Name ||| Default | Modit:catio
| F6-00 |||DI1 terminal function selection W 1 | *
[ F6-01 ||[D12 terminal function selection Il 4 | -
| F6-02 || D13 terminal function selection N9 | *
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| F6-03 |

|DI4 terminal function selection | |

*

| F6-04 |

|DI5 terminal function selection | |

*

These parameters are used to set the functions of the digital multi-function input terminals. The functions that can be
selected are shown in the table below:

| Code ||| Name | Description
There is no linkage action. If the terminal is blank and
| 0 |||No function [|lunused, it is recommended to set it to O to avoid
malfunction.
When the two-wire type is 1 (F6-11 is set to 0), the DI
- Forward _ton FWD _or _run terminal is valid for forward running.
| | command

When the two-wire type 2 (F6-11 is set to 1), the DI
terminal is valid to run.

Reverse running REV or forward
and reverse running direction

When the two-wire type is 1 (F6-11 is set to 0), the DI
terminal is valid for reverse operation.

When the two-wire type 2 (F6-11 is set to 1), the DI
terminal is valid for reverse running, and when it is invalid,
it is forward running.

When the two-wire type is 1 (F6-11 is set to 0), the DI
terminal is valid for reverse operation.

| . | |Three wire running control | When the two-wire type 2 (F6-11 is set to 1), the DI
terminal is valid for reverse running, and when it is invalid,
it is forward running.

4 Forward Jog (FJOG) For jog operation, see F9-00~02 jog operation related

5 Reverse Jog (RJOG) setting explanation in F9 group auxiliary functions.

6 Terminal UP The UP/DOWN command is given through the terminal,
which is equivalent to UP/DOWN on the keyboard.

| 7 ||/[Terminal DOWN ||| The trigger state is equivalent to pressing the button all
the time, and the invalid state is equivalent to releasing
the button.
After triggering, it is equal to set F1-06 stop mode to

| g | |coast to stop | coast to stop , and then enable stop.

| 9 | |Fau|t reset (RESET) | l'he f_ault reset of the inverter is equivalent to the RST

unction on the keyboard.

After the terminal signal becomes valid, the inverter
decelerates to stop and saves the current state, and

| 10 |||run pause |||parameters such as PLC and PID are also retained; after
the terminal signal becomes invalid, the inverter returns to
the state before the terminal becomes valid.

| 11 || [External fault normally open input | Normally open input, when the terminal signal takes

effect, the inverter will report E15/A15 fault.

Multi-segment command terminal
1

Multi-stage command terminal 2

It is composed of 4/3/2/1 and has a total of 4-bit binary
control from high to bottom, which is used to control the
corresponding value of 00~15 entering the multi-segment

SIBRATELC
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Multi-stage command terminal 3

| 15

[Multi-stage command terminal 4 |

ELETHOMGA

instruction FE group.

That is, 16 speeds or 16 other commands can be set throug
the 16 states of these 4 terminals. See Appendix 1 fq
details.

Acceleration and deceleration
| 16 | ) . .

time selection terminal 1

Acceleration and deceleration

time selection terminal 2

Composed of 2/1, it is controlled by 2-bit binary from high
to low, which is used to select the acceleration and
deceleration time 1/2/3/4. See Appendix 2 for details.

Frequency source switching

Cooperate with F0-06 to switch the frequency source.

[ 19 ]

UP/DOWN setting clear (terminal,
keyboard)

When the frequency setting is digital setting, after this
terminal takes effect, the frequency previously adjusted by
the UP/DOWN button or the UP/DOWN function terminal
will be restored to the value set by the preset frequency
FO-01 immediately.

When the command source selection F0-21 is set to 1:
terminal command channel, when this terminal is valid,
the command source can be switched to the key
command channel; when the terminal is invalid, it will be
switched back to the terminal command channel.

|2—0| Cont_rol command  switching
terminal 1 When the command source selection FO-21 is set to 2:
communication command channel, the terminal can be
enabled to switch the command source to the key
command channel; when the terminal is invalid, it will be
switched back to the communication command channel.
lT‘ Acceleration and deceleration|||After this terminal takes effect, the inverter will not
prohibition change any output frequency except the stop command.
After this terminal takes effect, the PID operation is
| 22 | |PID pause | temporarily stopped and the current frequency is
maintained.
| 3 | |PLC Status reset | é{tgr. t.h.is terminal is triggered, the inverter returns to the
initial value.
In wobble frequency control, after this terminal takes
| 24 |||wobble Pause |||effect, the wobble frequency stops and the inverter runs
at the center frequency.
| o5 | |Counter input | Uged _in the counting function, if the terminal is valid, it
will trigger a count.
It is used in the counting function, and the counter is
| 26 |||Counter reset | -
cleared when the terminal is valid.
- Used in the length counting function, if the terminal is
| Z | |Iength count input | valid, it will trigger a length record.
It is used in the length counting function. When the
| 4 | llength reset | terminal is valid, the length is cleared.
Used in torque control mode, after this terminal takes
— effect, it will switch from torque control to speed control.
| e | [Torque control prohibited | After the terminal is invalid, it will automatically switch
back to the torgue control mode.
| 30 |||[PULSE (pulse) frequency input||[Set DI5 as high-speed pulse terminal, if DI5 needs to be
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(only valid for DI5)

used as high-speed pulse input, then F6-04 must be set to
30

|Immediate DC braking |

When the terminal becomes effective, it immediately
switches to the DC braking state.

External
input

fault normally closed

Normally closed input, when the terminal signal takes
effect, the inverter will report E15/A15 fault.

If the terminal is valid, it is allowed to modify the

| 33 |||Frequency modification enable  |||frequency by command. If the terminal is invalid, it is
forbidden to modify the frequency.

| 37 ||[PID action direction is reversed | The terrnlna[ is vglld{ and the setting value of FC-03 of the
PID action direction is reversed.
When the command source selection F0-21 is set to 0: the

| 35 | |Externa| stop terminal 1 | operation panel command channel, the inverter will stop

when this terminal is enabled, which is equivalent to the
STOP button on the keyboard.

Control command

terminal 2

switching

When the command source selection F0-21 is set to 1:
terminal command channel, the terminal will be switched
to the communication command channel when this
terminal is valid.

When the command source selection F0-21 is set to 2:
communication command channel, the terminal will be
switched to the terminal command channel when this
terminal is valid.

w
N

|PID integral pause |

When used for PID operation, the PID integral function is
suspended and becomes PD control.

Switch between frequency source
X and preset frequency

When the terminal is valid, the frequency reference is
switched from the main frequency source X to the value of
the preset frequency F0-01; when the terminal is invalid, it
changes back to the main frequency source X

Frequency source Y and preset
frequency switch

When the terminal is valid, the frequency reference will be
switched from the auxiliary frequency source Y to the
value of the preset frequency F0-01; if the terminal is
invalid, it will return to the auxiliary frequency source Y.

It is used when the PID parameter switching condition FC-
18 is set to "1: Switching by DI terminal".When the

| e | |PID parameter switching | terminal is invalid, use PID parameter 1; when the
terminal is valid, use PID parameter 2.
— When the terminal signal takes effect, the inverter reports
| 41  |||User-defined fault 1 | E24/A24 fault.
[ 22 ||[User-defined fault 2 | When the terminal signal takes effect, the inverter reports

E25/A25 fault.

|Speed control/torque  control

switching

When F5-00 is set to "0 speed control”, the control mode
is switched to torque mode when the terminal is valid; it is
switched back to the speed mode when the terminal is
invalid.

When F5-00 is set to "1 Torque control", the control mode
is switched to speed mode when the terminal is valid; the
torque mode is switched back to when the terminal is
invalid.

CCA n20sina o Comiraio do Materiais Etricos LTDA
S5 AT 257150 | weva stepdac 0 b | Rrtr0@etyn ite) 2
Pim Swlewi Frivus 430 Mo de 344 - 30 < B | CEF tN055

SIBRATEL =

106



SIBRATEC

ELETROMNCA

When the terminal is valid, the system enters the
emergency stop state, which will stop the motor as soon
as possible. When the terminal is in an active state, it
cannot be turned on again.

When the command source FO-21 is set to any state, the
inverter will decelerate to stop, and the deceleration time
is given as the deceleration time 4 of F9-08.

After this terminal takes effect, it first decelerates to the
stop DC braking initial frequency F1-07, and then executes
the stop DC braking logic.

| 44 |||lemergency pull over

| 45 |||External stop terminal 2

| 46 |||Deceleration DC braking

| 47 |||The running time is cleared

If the current running time of U0-22 is less than the set
value of the current running time (greater than 0) of F9-
39, the current running time can be cleared when the

terminal is valid, otherwise it cannot be cleared.

Appendix 1 Function Description of Multi-segment Instructions

4 command multi-segment function terminals can be combined into 16 states, these 16 states correspond to 16

command setting values. The specific table is as follows

K4 K3 K2 K1 Instruction settings Corresponding parameters
OFF OFF OFF OFF Multi-segment instruction 0 FE-00
OFF OFF OFF ON Multi-segment instruction 1 FE-01
OFF OFF ON OFF Multi-segment instruction 2 FE-02
OFF OFF ON ON Multi-segment instruction 3 FE-03
OFF ON OFF OFF Multi-segment instruction 4 FE-04
OFF ON OFF ON Multi-segment instruction 5 FE-05
OFF ON ON OFF Multi-segment instruction 6 FE-06
OFF ON ON ON Multi-segment instruction 7 FE-07
ON OFF OFF OFF Multi-segment instruction 8 FE-08
ON OFF OFF ON Multi-segment instruction 9 FE-09
ON OFF ON OFF Multi-segment instruction 10 FE-10
ON OFF ON ON Multi-segment instruction 11 FE-11
ON ON OFF OFF Multi-segment instruction 12 FE-12
ON ON OFF ON Multi-segment instruction 13 FE-13
ON ON ON OFF Multi-segment instruction 14 FE-14
ON ON ON ON Multi-segment instruction 15 FE-15

When the frequency source is selected as multi-speed, 100.0% of the function code FE-00~FE-15 corresponds
to the maximum frequency F0-09. In addition to the multi-step speed function, the multi-step command can
also be used as a given source of PID, or as a voltage source of V/F separation control, etc., to meet the needs

of switching between different given values.

Appendix 1 Function description of acceleration/deceleration time selection terminal

|Terminal 1 ||| Terminal 1 [||Acceleration or deceleration time||| Corresponding parameters |
selection

| OFF il OFF ||[Acceleration and deceleration time||| FO-13. FO-14 |
1

| OFF il ON ||[Acceleration and deceleration time]| F9-03. F9-04 |

SIBRATEC
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2
| ON il OFF ||[Acceleration and deceleration time||| F9-05. F9-06 |
3
| ON il ON ||[Acceleration and deceleration timel|| F9-07. F9-08 |
4
Code Name Range Default Modification
F6-05 | DI filter time 0.000s ~ 1.000s 0.010s Dig

If the DI terminal is disturbed at the application site, the filter time can be appropriately increased; the longer
the filter time, the slower the DI action response time.

Code Name Range Default Modification
F6-06 | DI1 delay time 0.0s ~ 3600.0s 0.0s %
F6-07 | DI2 delay time 0.0s ~ 3600.0s 0.0s Dig
F6-08 | DI3 delay time 0.0s ~ 3600.0s 0.0s %
F6-09 | DI4 delay time 0.0s ~ 3600.0s 0.0s DA

After the terminal detects the input signal, it will respond after a delay of this time.

It is used to set the valid state mode of the digital input terminal.

0: When selected as active high level, it is valid when the corresponding DI terminal is short-circuited, and
invalid when disconnected.

Code Name Range Default Modification
0: Active high
1: Active low
Units digit: DI1

F6-10 DI terminal active | Teng digit: DI2 0 *

mode options —
Hundreds digit: DI3

Thousands digit: DI4
Ten Thousands digit: DI5

1: When selected as active low level, the corresponding DI terminal is invalid when short-circuited, and valid
when disconnected.

number of Ten
digits Thousands |'Sl'r(11<i)uiiand Id-liu?tdreds [Tens digit ||| Units digit|
digit 9 9
Defaults 0 | o [l o I o [ o |
gﬁﬁgf”dmg [ b5 ||| b || b3 || bz ||[ bit |
Code Name Range Default Modification

0: Two-line mode 1

Terminal command | 1: Two-line mode 2

F6-11 mode 2: Three-line mode 1 0 *

3: Three-line mode 2
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This parameter defines four different ways to control the inverter to run through external terminals.

Note: For the convenience of description, DI1\DI2\DI3 in the DI1-DI5 multi-function input terminals are selected as
the external terminals. That is, the function of DI1\DI2\DI3 is selected by setting the value of F6-00~F6-02. For details,
please refer to function F6-00~F6-04.

0: Two-wire mode 1: The most commonly used two-wire mode for this bit. The forward and reverse rotation of the
motor is determined by DI1/DI2.

Code il Name || Setting value | LT
description
F6-11 ||| Terminal command | 0 | Two-wire mode 1
method
F6-00 |||DI1 terminal function | 1 [|| Forward running FWD |
selection
F6-01 | DI2 terminal function | 2 | | Reverse running REV |
selection
K1l k2 | Rumcommmamd hf - Forssmumning
: S
1 0 (Forwardrunning el
r ey PEWETRR PTG
L 1 |Reversarumning [REV]
- ".\_:-r_]t.al{{l'l'b-cﬂ'.-'l
1 1 {'“-1 L '.|;l"|l'i'l:|I
() 0 Stop

Two-wire mode
In this control mode, when K1 is closed, the inverter rotates forward, and when K2 is closed, the inverter rotates
reversely. K1/K1 are closed or disconnected at the same time, and the inverter stops running.
0: Two-wire type 2: In this mode, the DI1 terminal is the running enable terminal, and the DI2 function is to
confirm the running direction.

- Function
Code | Name || Setting value | description
F6-11 | Terminal command | 1 | Two-wire mode 2
method
F6-00 | DI1 terminal function | 1 | |Run enable
selection
F6-01 | DI2 terminal function | 2 | Forward and reverse
selection running direction
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K1 | kI | Runcommand 5 D11 Runenabie

) 0 Stop K:; Foresard and
- :

o | 1 Stop HE mmv s

1 (u] F:r.t'-auﬂ'l.-rll'u'i_l N Digieal cormemen

i ) R TR

Two-wire mode 2
In this mode, when K1 is closed, K2 disconnects the forward drive of the inverter, and K2 closes the inverter in
reverse. K1 is disconnected, and the inverter stops running.

2: Three-wire mode 1, in this mode, the D3 terminal is the enable terminal, and the direction is controlled by
DI1/DI2 respectively. The settings are as follows:

| Code il Name || Setting value | ST
description
| F6-11 ||| Terminal command | 2 |||three-wire 1
method
| F6-00 || [DI1 terminal function | 1 |||Forward running FWD |
selection
| F6-01 |||DI2 terminal function | 2 [||Run REV in reverse |
selection
| F6-02 | DI3 terminal function | 3 | |Three-wire running control |
selection
m
- [i] | Forward FUFEg D
S r.r_'l B Threaire nunning
b e cartra
" 8 1|2 Reversernning REY

1 i I:legltain:-:mmnﬁ
terminal

Three-wire mode 1
In this control mode, when the SB1 button is in the closed state, press the SB2 button, the inverter will run
forward, and press the SB3 button, the inverter will run reversely.
When the SB1 button is disconnected, the inverter stops. During normal start-up and operation, the SB1 button
must be kept in the closed state, and the command of the SB2/SB3 button will take effect in the closing action,
and the operating state of the inverter is subject to the last status of the three buttons.
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3: Three-wire mode 2: In this mode, DI3 is the enable terminal, the running command is given by the DI1
terminal, and the direction is determined by the state of DI2. The settings are as follows:

- Function
| Code il Name Il Setting value | -
description
| F6-11 ||| Terminal command | 3 |||three-wire 1
method
| F6-00 |||DI1 terminal function | 1 [||run enable
selection
| F6-01 |||DI2 terminal function | 2 |||Forward and reverse
selection running direction
| F6-02 |||DI3 terminal function | 3 ||| Three-wire enable operation
selection
, rmi S
K Rurning Direction e - i "‘T"""'I";i:j:"‘“:'
0 Forward nomning gar 11 oy Thres-wire
" ! FUNFENE et
1 Reverse iunning . . —
hl nunningREY)
o Dagiial common
g temmiral

As shown in the figure above, in this control mode, when the SB1 button is closed, press the SB2 button to run
the inverter, K disconnects the inverter to run forward, K closes the inverter to reverse; the inverter stops when
the SB1 button is disconnected. During normal startup and operation, the SB1 button must be kept closed, and
the command of the SB2 button will take effect at the edge of the closing action.

Code Name Range Default Modification
Terminal UP/DOWN o
F6-12 change rate 0.001Hz/s ~ 65.535Hz/s 1.000Hz/s %

It is used to set the change amount of the frequency per second when the UP/DOWN function is long-pressed to
adjust the frequency.

Code Name Range Default Modification
Al curve 1

F6-13 | - o input 0.00V ~ F6-15 0.00V ¢
AIl curve minimum

F6-14 | input corresponding | -100.0% ~ +100.0% 0.0% %
setting

Fe-15 | ALcurve 1 F6-13 ~ +10.00V 10.00V Ve

maximum input
AIl curve maximum

F6-16 | input corresponding | -100.0% ~ +100.0% 100.0% %
setting
F6-17 | AI1 filter time 0.00s ~ 10.00s 0.10s %

When the analog input voltage is less than "AI curve 1 minimum input F6-13", the setting value of F6-23 will be
selected according to the Al lower than the minimum input setting, and it will be determined that Al is equal to
the "set AI curve 1 minimum input corresponding setting" F6-13, 100% corresponds to 10V, 0% corresponds to
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0V" or "0%".

When the analog input voltage is greater than "Al curve 1 maximum input F6-15", it is determined that Al is
equal to "set AI curve 1 maximum input corresponding to setting F6-16. When the analog input is current, 1mA
current is equivalent to 0.5V voltage. .

AlIl input filter time is used to set the software filter time of AI1l. When the on-site analog quantity is easily
disturbed, please increase the filter time so that the detected analog quantity tends to be stable. If you want to
slow down, how to set it needs to be considered according to the actual application.

In other applications, the 100.0% of the analog setting corresponds to the nominal value with different
meanings, please refer to the description of each application section for details.

The following figure shows two typical settings:

Corresponding SE‘tting‘

(frequancy, torgue)
L S e
|
|
|
|
|
: AT
OV (OmA> L -
10V ( 20mA )
Corresponding Setting
(frequency, torque) A
100. 0%
AT
0V (OmA ) L
10V (20mA)
-100. 0%
Code Name Range Default Modification
F6-18 ﬁf;u‘t"””’e minimum | 5 oov ~ F6-20 0.00V e
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AI2 curve minimum
F6-19 | input corresponding | -100.0% ~ +100.0% 100.0% %
setting
F6-20 ﬁllsuiu“’e Maximum | 618 ~ +10.00V 2.80V Y
AI2 curve maximum
F6-21 | input corresponding | -100.0% ~ +100.0% 0.0% %
setting
F6-22 | Fotentiometerfiter | o g5 ~ 10,00 0.10s ve
The same as the explanation of Al curve 1.
Code Name Range Default Modification Code
Units digit | AI1 curveselection
1 Curve 1 (2 points, see F6-
13 ~ F6-16)
2 Curve 2 (2 points, see F6-
F6-23 Al curve selection 18 ~ F6-21) 21 %
3 Curve 3 (6points, see P3-
04~P3-15)
Tens diit AI2 curve selection (same
9 as the unites digit)
Set the input curve selection of Al1/2. The default 21 corresponds to the following:
Units 1 corresponds to AIl selection curve 1 (2 points, see F6-13~F6-16)
Tens place 2 corresponds to AI2 selection curve 2 (2 points, see F6-18~F6-21)
Code Name Range Default Modification Code
Units diait Option for ALl lower than
91 the minimum input setting
) 0 Minimum input setting
Options for Al 5
F6-24 | lower than 1 0.0% 00 %
minimum input AI2 is lower than the
... | minimum input setting
Tens digit selection (same as the
unites digit)

It is set that when Al is less than the minimum value in the curve, it is determined that AI is equal to
"corresponding to the minimum input setting" or "0%".
The units/tens from low to high correspond to AI1/AI2 respectively.

Code Name Range Default Modification

F6-26 :Dn%ﬁE MINIMUM .1 6, 00kHz ~ F6-28 0.00kHz Ve
PULSE minimum

F6-27 | input corresponding | -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
setting

F6-28 iF;LF’)ﬁE Maximum | £6.26 ~ 100.00kHz 50.00kHz e
PULSE maximum

F6-29 | input corresponding | -100.0% ~ 100.0% 100.0% %
setting

F6-30 | PULSE filter time 0.00s ~ 10.00s 0.10s ¢

SIBRATEC
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Same as Al curve and Al filter time.

Code Name Range Default Modification
F6-31 AIl terminal 0: AH_ s an.alog Input — 0 *
function selection 1~47: AI_1 |s-used as DI digital input,
the function is the same as F6-00
i 0: Active high
F6.33 | All terminal ! 9 0 *
function selection 1: Active low

Function code F6-31 is to use AIl as DI. When All is used as DI, and AIl input voltage is greater than 7V, AIl
terminal state is high level; when AIl input voltage is lower than 3V, AIl terminal state is low level. Hysteresis
between 3V~7V.

F6-33 is used to determine when AI1 is used as DI, whether AI1 high level or low level is in valid state.

As for the function setting of AIl as DI, it is the same as the normal DI setting, please refer to the description of
the relevant DI setting of F6 group.

The following figure takes AIl input voltage as an example to illustrate the relationship between AIl input
voltage and corresponding DI status:

Al Input A
voltage

?v O A o ATy ST | i it s il i i i i i i i

| R o -~

|
|
|
|
|
|
: = [IMe
|
|
|
|
|
|
|

OM

Allterminal  opfF
status

6.8. F7set (Output terminal parameters)

H series inverters come standard with one multi-function analog output terminal AO, one multi-function digital
output terminal DO, and one multi-function relay output terminal.

Code Name Range Default Modification
) Digital output 0: High-speed pulse output
F7-00 selection 1: Normal digital output 0 ¢

The DO output terminal is a high-speed pulse output terminal or an open-collector terminal multiplexing port.
When set to high-speed pulses, the output is high-frequency pulses up to 100kHz.
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As an open-collector common digital output, its function is set by F7-02.
When used as high-speed pulse output, its function is set by F7-04.

| Code ||| Name Il Default ||[Modification|
|—| RELAY1 output function
el selection | 0 | w
| F7-02 |||DO output function selection ||| 1 | e
These multi-function terminals are described as follows:
Code Name Function description
0: High-speed pulse output The output terminal has no function.
1: Normal digital output Indicates that the inverter is in the running (RUN) state.
2: Fault output (for coast to stop|||Indicates that the inverter has an output fault, and the fault
fault) level is coast to stop (cut off the output).
3: Frequency level detection|||Indicates that the output frequency reaches or exceeds the set
FDT1 output value of F9-18/19.
4: Frequency reached Indicates that the absolute value of the output frequency
reaches the set value of F9-20.
5: Running at zero speed (no|||Indicates that the inverter is in RUN state and the output
output when inverter stops) frequency is OHz. Although the output frequency is also OHz
during shutdown, this function terminal will not take effect.
|6: Motor overload pre-alarm | When the motor overload protection is turned on and the

motor load exceeds the set value of the motor overload
warning coefficient F8-02, the output is valid.

|7: Inverter overload pre-alarm | 10s before the inverter overload protection action, the output
becomes valid.
|8: Set count value reached | In the counting function, when the count value reaches the set

count value FD-08, the output becomes valid.
9: Designated count value||[In the counting function, when the count value reaches the

reached specified count value FD-09, the output becomes valid.
10 10: Length reached In the fixed length function, when the actual length FD-06
exceeds the set length FD-05, the output becomes valid.
11 |11: PLC cycle completed | When the PLC completes a cycle, the output becomes valid, and
becomes invalid after 250ms.
1 12: Accumulated operation time||[When the "accumulated running time FA-07" reaches the value
reached set by "set running time F9-16", the output becomes valid.
13: Frequency being limited When the given frequency exceeds the upper limit frequency or

the lower limit frequency, and the actual frequency exceeds the
upper limit frequency or the lower limit frequency (that is, in
the swing frequency limit), the output is valid.

|14: Torque being limited | When the inverter runs in the speed control mode, the output
is valid when the output torque reaches the upper limit of the
speed control torque or the speed deviation exceeds 2Hz.

—
w

—
AN

|15: Operation ready | When the power supply of the main circuit and control circuit
of the inverter has been stabilized, and the inverter has
detected any fault information, the inverter is in a running state
(that is, there is no fault, no undervoltage), and the output is
valid.
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16: Upper limit frequency|||When the running frequency is greater than the upper limit
reached frequency FO-11, the output is valid.

17: Lower limit frequency|||When the "set frequency is lower than the lower limit
reached (operation related) frequency running action F9-14" is set to "O: lower limit
7 frequency operation" or "2: zero speed operation", when the
running frequency is lower than the lower limit frequency FO-
12, the output is valid.

|18: Undervoltage status output |||When the "set frequency is lower than the lower limit
frequency running action F9-14" is set to "1: stop", the terminal
always keeps the output invalid. When the output frequency is
less than the lower limit frequency during acceleration, the
output is valid

|19: Communication settings | When the inverter is in the state of input undervoltage, the
output is valid.

20: Operation at zero speed|||The terminal state is given by communication.

signal 2 (also output when
operation stops)

21: Accumulated power-on time|||Indicates that the inverter is in the running (RUN) state and the

16

|-

—

—

N

N
—

414191444 9]99409 -

reached output frequency is OHz or there is no output when stopped.
22: Frequency level detection|||When the "cumulative power-on time FA-09" reaches the set
22 FDT2 value of "set power-on arrival time F9-15", the output becomes
valid.
|23: Frequency 1 reached | Indicates that the output frequency of the inverter is within the

range of "arbitrary arrival frequency detection value 1 F9-23" +
("maximum frequency F0-09" x "arbitrary arrival frequency
detection width 1 F9-24").

|24: Frequency 2 reached | Indicates that the output frequency of the inverter is within the
range of "arbitrary arrival frequency detection value 1 F9-23" +
("maximum frequency F0-09" x "arbitrary arrival frequency
detection width 2 F9-26").

|25: Current 1 reached | Indicates that the output current of the inverter is within the
range of "arbitrary arrival current 1 F9-31" + ("motor rated
current F3-02" x "arbitrary arrival current 1 detection width F9-
32").

|26: Current 2 reached | Indicates that the output current of the inverter is within the
range of "arbitrary arrival current 2 F9-33" + ("motor rated
current F3-02" x "arbitrary arrival current 2 detection width F9-
34").

|27: Time out | When the timing function selection F9-35 is set to 1 to be valid,
the output is valid when the "current running time F9-39"
reaches the given value of "timed running time F9-36".

|28: All input overloaded | When the All input voltage exceeds the range of "All input

N

N
(6]

N

N

2 voltage protection value lower limit F9-40" ~ "Al1 input voltage
protection value upper limit F9-41", the output is valid.
|29: Load dropping | When the drop-load protection is turned on (F8-51 select 1 is
2 valid), and the load is so small that the drop-load detection is
triggered, the output is valid.
|30: Reverse running | Indicates that the inverter is running in reverse, and the output
30 .
U/V/W is in reverse order.
| 31 | |31: Zero current state | When the output current of the inverter is less than the set
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value of "zero current detection level F9-27" and the duration

exceeds the set value of "zero current detection delay time F9-
28", the output is valid.

32: Module temperature|||Indicates that the value of the heat sink temperature FA-06 is

32 reached greater than the value set by "Module temperature reaches F9-
38",

33:  Output current limit||[When the output current of the inverter is greater than the set

exceeded value of "output current over-limit F9-29" and the duration

w
w

LEEIEIE

exceeds the set value of "output current over-limit detection
delay time F9-30", the output is valid.

34: Lower limit frequency|||The output is valid when the running frequency value is less

34 reached (also output when the|||than the lower limit frequency FO-12 or when it stops.
inverter stops)
35: Alarm (all faults) When the inverter is faulty and the fault level is to continue
running, the output is valid.
36 |36: Operation Times Up | When the current running time is greater than the "current
running arrival time setting"
37 : Fault (only for coast to stop|||Indicates that the inverter has an output fault (excluding input
7 faults and not for undervoltage|||undervoltage fault), and the fault level is coast to stop (cut off
faults) the output).
[ Code ||| Name Il Default ||[Modification|
| F7-03 |||AO output function selection ||| 0 il ¥ |
|—| High-speed pulse output
F7-04 fugctio% selelzjction i | 0 | * |
These multi-function terminals are described as follows:
Code Name Function description
0 0: Operating frequency OHz ~ maximum frequency FO-09
1 1: Set frequency OHz ~ maximum frequency FO-09
2 2: Output current 0 ~ 2 times the rated current of the motor
m 3: Output torque (absolute||[0~ 2 times the rated torque of the motor
value of torque)
4 4: Output power 0 ~ 2 times motor rated power
5 5: Output voltage 0 ~ 1.2 times the rated voltage of the inverter
IT' 6: PULSE input (100.0%(||0.01kHz ~ 100.00kHz
corresponds to 100.0kHz)
| 7 |l[zzAn 0V ~ 10V (0~20mA)
lTl 8: A2 (keyboard rotary||[OV~ 10V
potentiometer)
9 9: Length 0 ~ set length FD-05
10 10: count value 0 ~ Set count value FD-08
11 11: Communication settings 0~ 100% output value given by communication command
12 12: Motor speed 0 ~ Speed corresponding to the maximum frequency FO-09
IT' 13: Output current (100.0%]|[0.0A ~ 1000.0A
corresponds to 1000.0A)
IT' 14: Output voltage (100.0%]|[0.0V ~ 1000.0V |
corresponds to 1000.0V)
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IT' 15: Output torque (actual|||-2xmotor rated torque ~ 2xmotor rated torque
torque value)

Code Name Range Default Modification
Maximum

F7-05 | frequency of high- | 0.01KHz~100.00KHz 50.00KHz %
speed pulse output

When the DO1 terminal is set to high-speed pulse, you can set the corresponding frequency when the high-
speed pulse output is 100% through this function code.

Code Name Range Default Modification
F7-06 | AO bias coefficient | -100.0% ~ +100.0% 0.0% ¢
F7-07 | AO gain -10.00 ~ +10.00 1.00 Y

This function code is generally used to correct the zero drift of the analog output and the deviation of the output
amplitude. It can also be used to customize the required analog output curve

The calculation relation takes AO1 as an example:

y1 represents the minimum output voltage or current value of AO1; y2 represents the maximum output voltage
or current value of AO1

y1l = 10V or 20mA x F7-06 x 100%;

y2 = 10V or 20mA x (F7-06 + F7-07);

The factory default value of F7-06 = 0.0%, F7-07 = 1, so the output 0~10V (or 0~20mA) corresponds to the
minimum value of the physical quantity represented by the maximum value of the physical quantity represented.
Example 1:

Change 0~20mA output to 4~20mA

The minimum input current value by the formula: y1 = 20mA x F7-06 x 100%,

4 = 20 x F7-06, calculated according to the formula F7-09 = 20%;

The maximum input current value by the formula: y2=20mA x (F7-06 + F7-07);

20=20 x (20% + F7-07), calculated according to the formula F7-07 = 0.8

Example 2:

Change 0~10V output to 0~5V

The minimum input voltage value by the formula: y1 = 10 x F7-06 x 100%,

0=10 x F7-06, calculated according to the formula F7-06 = 0.0%;

The maximum input voltage value by the formula: y2=10 x ( F7-06 + F7-07);

5=10 x (0 + F7-07), calculated according to the formula F7-07 = 0.5

| Code ||| Name Il Default |||Modification |
[F7-08 | |AO output filter time | [0.0005—1.000s I " |

If there is a large AO fluctuation and the output needs to be relatively stable, the filter time can be appropriately
increased; the longer the filter time, the slower the AO response time.

Code Name Range Default Modification

i RELAY1 output N
F7-10 delay time 0.0s ~ 3600.0s 0.0s DA¢
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F7-11 | 0O QUtPutdelay 1 g.05 ~ 3600.0s 0.0s v
Set the action delay time of the output terminal, the time from the trigger state to the actual output becoming
valid.
Code Name Range Default Modification
0: Positive logic
- 1: Inverse logic
_ DO output valid
F7-12 state selection Units digit: RELAY1 00 =
Tens digit: DO1

Set the logic state of the output terminal, such as RELAY, the positive logic is normally open, and it is closed
when it is valid; the negative logic is normally closed, and it is disconnected when it is valid.

6.9. F8 set (Fault and protection, accelerated overcurrent)
Code Name Range Default Modification
FE-00 | DO 000 o | Dl 1 v 1 i
F8-01 rr(())ttzrcg(\)/ﬁrlgoaaig 0.20 ~ 10.00 1.00 Y

F8-00 Motor overload protection options:

Select whether to enable the overload protection of the inverter to the motor.

If the motor overload protection is turned off, the motor may be overloaded and damaged. It is recommended
to install a thermal relay or other motor overheat protection circuit.

F8-01 Motor overload protection gain:

Motor overload time = typical time of motor overload curve x motor overload protection factor

For example, the 145% overload time of the motor is 300s. If you want to modify it to 180s, then F8-01 needs
to be modified as: 180/300 = 0.6.

Typical value of motor overload curve
Current multiple 1.15 1.25 1.35 1.45 1.55 1.65 1.75
Overload time 4800 2400 900 300 120 120 120
(sec)
Code Name Range Default Modification
Motor overload
F8-02 warning coefficient >0% ~ 100% 80% s

This coefficient represents that the motor is in the overload state, after the accumulated time of motor overload
reaches the percentage of the trigger time of motor overload protection, the motor overload warning state is set,
and the function terminal can be used as the warning output.

Code Name Range Default Modification
Power-on ground

F8-07 | short-circuit 0: Disable 1: Enable 1 ¢
protection options

Select whether the inverter detects output short circuit to ground when power on. If it is valid, there will be a
voltage output at the output end of the inverter after power-on.

\ Code \ Name \ Range \

SIBRATEC

| Modification \

Default
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Automatic fault
F8-08 | ecet times 0~20 0 w

Fault during
automatic fault 0: Operation halt
F8-09 | reset 0 A
Relay action
selection
Automatic fault
reset interval time

1: Operation

F8-10 0.1s ~ 100.0s 1.0 w

F8-08 Fault automatic reset times:

When the inverter fails, it can be automatically reset (equivalent to the RST button function). When the number
of automatic resets exceeds the set value, the inverter will keep the fault status when it encounters a fault again.
F8-09 Fault relay action selection during automatic fault reset:

After set to action, the function terminal set as fault state output will be set to valid state in case of failure, and
will return to invalid state after automatic reset.

After it is set to no action, during the fault and automatic reset process, the function terminal of the fault status
output always remains in the invalid state.

F8-10 fault automatic reset interval:

Set the delay time of automatic reset after the fault state occurs. During this period, the inverter remains in the
fault state.

Code Name Range Default Modification
_ Output phase loss . .
F8-12 protection option 0: Disable 1: Enable 1 s

Select whether to detect the output phase loss status. If this function is turned off, the inverter will continue to
work when the inverter output phase is missing. At this time, the output current may be greater than the
displayed current, which is a risk.

If this function is turned on, when the inverter detects that the output phase is missing, the inverter will report
the E13/A13 fault, and perform the protection action according to the setting of the fault protection action.

| Code ||| Name Il Default |||Modification |
| F8-13 ||[Type of first fault Il - Il . |
| F8-14 ||[Type of second fault I - Il . |
[ F8-15 ||[Type of third (latest) fault ||| - ||| o |
Check the fault types as follows:
e | Function | Fault | Function |
type type
0 0: No fault 20 20: Abnormal Parameter reading and writing
l—l 1: Wave-by-wave current l—l 21: Inverter hardware abnormal
1 limiting fault 21
2 2: Acceleration overcurrent 22 22: Ground short circuit of motor
3 3: Deceleration overcurrent 23 23: Running time reached
4 4: Constant speed overcurrent 24 24: User-defined fault 1
5 5: Acceleration overvoltage 25 25: User-defined fault 2
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6: Deceleration overvoltage 26 26: Power-on time reached
7 7: Constant speed overvoltage 27 27: Offload
|—| 8: Buffer resistor overload |—| 28: PID feedback lost during operation
8 28 (frequency source) oo
|—| 9: Undervoltage | |—| 29: The speed deviation is too large (the
F9 | 29 deviation between the given and the feedback)
10 10: Inverter overload 30 30: Motor overspeed
11 11: Motor overload 31 31: Inverter unit protection
12 12: Input phase loss 32 32: Code disc failure
13 13: Output phase loss 33 33: Motor over temperature fault
14 14: The module overheated 34 34: SVC stall fault
15 15: External fault 35 35: Magnetic pole position detection failed
16 16: Communication abnormal 36 36: UVW signal feedback error
17 17: Contactor abnormal 37 37: Point-to-point slave failure
18 18: Abnormal current 38 38: Braking resistor short circuit
detection
| 19 ]|[19: Abnormal motor tuning | 39 ||[39: Switch the motor while running
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| Code ||| Name Il Default ||[Modification|
| F8-16 |||Frequency at the third (latest) fault Il - ] o |
| F8-17 ||[Current at the third (latest) fault Il - | o |
| F8-18 |||Bus voltage at the third (latest) fault Il - ] o |
| F8-19 ||[Input status at the third (latest) fault Il - | o |
| F8-20 |||Output status at the third (latest) fault Il - ] o |
| F8-21 ||[Inverter status at the third (latest) fault ||| - | o |
| F8-22 |||Power-on time at the third (latest) fault ||| - I . |
| F8-23 ||[Operation time at the third (latest) fault ||| - ] o |
| F8-24 | |Frequency at the second fault i - I . |
| F8-25 | [Current at the second fault i - Il . |
| F8-26 | |Bus voltage at the second fault i - | . |
| F8-27 || |Input status at the second fault i - Il . |
| F8-28 ||[Output status at the second fault || - [ . |
| F8-29 |||Inverter status at the second fault I - Il o |
| F8-30 ||[Power-on time at the second fault Il - Il . |
| F8-31 |||Operation time at the second fault I - Il . |
| F8-32 ||[Frequency at the first fault Il - Il . |
| F8-33 |||Current at the first fault I - Il . |
| F8-34 ||[Bus voltage at the first fault Il - Il . |
| F8-35 ||[Input status at the first fault Il - Il . |
| F8-36 |||Output status at the first fault i - Il . |
| F8-37 |||Inverter status at the first fault Il - Il . |
| F8-38 |||Power-on time at the first fault i - Il . |
| F8-39 |||Operation time at the first fault Il - Il . |
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The above can view various information at the time of failure.

Code Name Range Default Modification Code
Units digit Motor overload (11)
0 Coast to stop
1 Stop by shutdown
sequence
2 Continue operation
Fault orotect Tens digit Input phase loss(12)
- ault protection Hundreds Output phase loss (E13 00000
F5-40 action selection 1 digit (Asp saﬁwe as the lfnits) x
digit)
Thousands | External failure (E15) (As
digit same as the units digit)
Ten Communication abnormal
Thousands | (E16) (As same as the
digit units digit)
Code Name Range Default Modification Code
Units digit Functiqn_ code reading
and writing abnormal (20)
0 coast to stop
1 Stop by shutdown
sequence
Operation time reached
Tens digit (E23) (As same as the
Fault protection dred 58-40du?its c(lj ifgitl) 1(E24
- . ! Hundreds ser-defined fault 00000
Fe-4l action selection 2 digit (As same as the F8(—40) =
units digit)
Thousands | User-defined fault 2(E25)
digit (As same as the F8-40
units digit)
Ten Power-on time reach(E26)
Thousands (As same as the F8-40
digit units digit)
Code Name Range Default Modification Code
Units digit Offload(E27) (As same
as the F8-40 units digit)
PID feedback lost during
Tens digit operation (E28) (As same
as the F8-40 units digit)
Fg-4p | Fault protection The speed deviation is %
action selection 3 too large (E29) (same as 00000
gi‘;’i‘tdreds F8-40 units digit)
(currently 2.2kW VFD
not available)
Thousands | Motor overspeed (E30)
digit (same as F8-40 units

SIBRATEC

CCA nsdxiria o Comdroio do Materinis Elstricos LTDA
S AT 2515 | mevn stepdac g by | Sort0@S ety e itel 20
Pim Selewi Frivua 430 Mo de 204 - 30 - Boai | CEM tN0S58

123




SIBRATELC G

digit) (currently 2.2kW
VFD not available)
Magnetic pole position

Ten detection failure (E35)
Thousands | (same as F8-40 units
digit digit) (currently 2.2kW

VFD not available)

Code Name Range Default Modification Code
Code disc fault (E32)
Units digit (same as F8-40 units

digit) (currently 2.2kW
VFD not available)
Tens digit Reserved

Fault protection Hundreds
F8-43 | Jction selection 4 digit Reserved 00000 3
Thousands
digit
Ten
Thousands | Reserved
digit

Reserved

Coast to stop: The inverter displays fault code E** and stops directly, and the motor coasts to stop.

Stop according to the stop mode: the inverter displays the fault code A**, stops according to the set stop mode,
and displays the fault code E** after the stop.

Continue to run: The inverter displays the fault code A** and continues to run. The state of continued running is
determined by the setting value of the frequency selection F8-45 when the fault occurs.

Code Name Range Default Modification
0: Current operating frequency

Frequency selection
for continuous
F8-45 | operation in spite of | 2: Upper limit frequency 0 s

faults 3: Lower limit frequency

1: Set frequency

4: Abnormal standby frequency

: Run at the fault frequency.
: Run at the frequency given by the frequency source FO-06.
: Run at the frequency given by the upper limit frequency source FO-10.
: Run at the frequency given by the lower limit frequency F0-12.
: Run at the frequency given by the abnormal standby frequency F8-46.
Code Name Range Default Modification
Abnormal backup | 0-0% ~ 100.0%
frequency (100.0% corresponding to F0-09)
100.0% corresponds to the maximum frequency F0-09.
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B
Code Name Range Default Modification
0: Invalid
Instantaneous
F8-47 | failure tolerance 1. Decelerate 1 *
function selection 2: Decelerate to stop

In the event of an instantaneous power failure or a sudden drop in voltage, the inverter reduces the output
speed to compensate the decrease in the DC bus voltage of the inverter with the load feedback energy, so as to
keep the inverter running.

There are three state options: 0-invalid; 1-deceleration; 2-deceleration to stop

When the selection of 0 is invalid, the voltage is lower than the undervoltage of the inverter, and the inverter
directly reports the undervoltage fault;

When selecting 1 to decelerate, and the voltage is lower than the set value of F8-50, the inverter decelerates to
keep the bus voltage constant until it runs at OHz;

When selecting 2 to decelerate, the voltage is lower than the set value of F8-50, the inverter decelerates to stop,
and the time of deceleration process is given by the setting of instantaneous stop non-stop time F8-60.

Code Name Range Default Modification
Voltage set for
suspending

F8-48 | operation in case of | 80.0% ~ 100.0% 85.0% *
instantaneous
failure

Voltage recovery
waiting time for

_ continuing .
F8-49 operation in case of 0.00s ~ 100.00s 0.50s ) ¢

instantaneous
failure

Voltage set for
continuing
F8-50 | operation in case of | 60.0% ~ 100.0%(Standard bus voltage) 80.0% ) ¢
instantaneous
failure

The reference voltage of the instantaneous power failure and non-stop pause action voltage and the judgment
voltage are the rated bus voltage (single-phase: 311Vdc, three-phase: 540vdc).

When the bus voltage drops to the set value of F8-50, the inverter enters the logic of instantaneous stop and
non-stop operation.

When the bus voltage rises back to the set value of F8-48, the inverter stops the instantaneous stop and non-
stop action (that is, stops frequency reduction), and after delaying the time of F8-49, the inverter exits the
instantaneous stop non-stop working logic, and returns to run at a given frequency.

Instantaneous power failure non-stop voltage recovery judgment time F8-49 is to prevent the inverter from
repeatedly entering and exiting the instantaneous power failure non-stop logic when the input voltage is
unstable, thereby setting a certain hysteresis time.
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Judgment time of instantaneous

{ power failure voltage recovery
Protection voltage of |
Bus voltage Instantaneous power failure | !

| Judgment voltage of
: Instantaneous power failure
| : Timet

Code Name Range Default Modification

i Offload protection | 0: Disable
F8-51 options 1: Enable 0 *

After this function is turned on, when the output current of the inverter is less than the set value of F8-52 of the
load loss detection level, and the duration is longer than the set time of the load loss detection time F8-53, the
inverter will report the E27/A27 fault, and the fault will be protected according to the fault. Action setting
performs protection action.

Code Name Range Default Modification

F8-52 I(();/f(ljad detection 0.0% ~ 100.0% 10.0% ¢

Load loss detection current, when the output current of the inverter is less than this set value, it will determine
the load loss, and 100% corresponds to the rated current of the motor.

Code Name Range Default Modification

F8-53 | gmoad detection | .5 ~ 60.05 1.0 ¥

During the load loss detection time, if the load returns to above the set value of F8-52, the inverter will
automatically return to the given frequency to run.

Code Name Range Default Modification
Overspeed o 0 :
F8-54 detection value 0.0% ~ 50.0%(Maximum frequency) 20.0% Y
i Overspeed 0.0s: No detection
F8-55 detection time 0.1 ~ 60.0s L0s o

When the inverter detects that the actual speed of the motor exceeds (1 + F8-54) x maximum frequency F0-09,
and the duration exceeds the set value of the overspeed detection time F8-55, the inverter will report E30 and
act according to the fault protection set to perform protection action.

If F8-55 is set to 0.0s, the over-speed detection function is closed.

Code Name Range Default Modification
Excessive speed

F8-56 | deviation detection | 0.0% ~ 50.0% (Maximum frequency) 20.0% %
value

F8-57 | Excessive speed 0.0s: No detection 5.0s S
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deviation detection
time
When the inverter detects that the absolute value of the difference between the actual speed of the motor and
the given speed exceeds F8-56 x maximum frequency F0-09, and the duration speed deviation is too large to
detect the given value of F8-57, the inverter will Report E30, and perform protection action according to the
setting of fault protection action.

0.1 ~ 60.0s

If F8-57 is set to 0.0s, the detection function of excessive speed deviation is disabled.

Code Name Range Default Modification
Deceleration to

F8-58 stop Kp 0~100 30 ) ¢
Deceleration to

F8-59 stop Ki 0.0~300.0 20.0 >

undervoltage, and Kp&Ki can be

appropriately increased.

If the instantaneous power failure does not stop in the working state of "1: Deceleration",

it is easy to trigger

stop

Code Name Range Default Modification
Time setting of
F8-60 | Deceleration to 0~6500.0s 10.0s %

Set the deceleration time during which the momentary stop does not stop in the working state of "2:

Deceleration to stop".

6.10. F9 set(Auxiliary function parameters)
Code Name Range Default Modification
F9-00 gzzsgﬁ(r;tion 0.00Hz ~ Maximum frequency (F0-09) 5.00Hz Y
F9-01 ii‘r’ﬁeacce'era“o” 0.0s ~ 6500.0s 20.0s ve
F9-02 | J09 deceleration | .05 ~ 6500.05 20.0s e

Define the given frequency and acceleration/deceleration time of the inverter when jogging (this time is the time
from OHz to accelerate to the maximum frequency F0-09).
During jogging operation, the starting method is fixed as direct start, and the stop method is fixed as

deceleration stop.

The jog operation can be performed through the terminals.

Code Name Range Default Modification
Acceleration time 2 Model
F9-03 0.0s ~ 6500.0s determination w
Deceleration time 2 Model
F9-04 0.0s ~ 6500.0s determination Al
F9-05 | Acceleration time 3 | 0.0s ~ 6500.0s Model DAg
determination
_— Model
F9-06 | Deceleration time 3 | 0.0s ~ 6500.0s determination ¢
I Model
F9-07 | Acceleration time 4 | 0.0s ~ 6500.0s determination ¢

SIBRATEC
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I Model
F9-08 | Deceleration time 4 | 0.0s ~ 6500.0s determination ¢

Same as acceleration/deceleration time 1.

Code Name Range Default Modification
Acceleration time
F9-09 | 1,2 switching 0.00Hz ~ Maximum frequency (F0-09) 0.00Hz %

frequency point
Deceleration time

F9-10 | 1,2 switching 0.00Hz ~ Maximum frequency (F0-09) 0.00Hz %
frequency point

It is used to select different acceleration and deceleration times according to the operating frequency range

instead of through the DI terminal during the acceleration and deceleration process of the inverter. As shown
below.

Chutpul freegency e 14

Sl e i 1 |

V S
| T T -
ﬁr.u-:n.--r :i.ln:ﬁﬁ:-'ilr|4 T.-H e | A e ] |
I I i1 mne 1 el
Acceleration and decsleration time switching disgram
Code Name Range Default Modification
F9-11 | Terminal jog priority | o pisable 1: Enable 0 ¥

When the jog priority is turned on, if there is a terminal jog command during operation, the inverter will switch
to the terminal jog running state.

Code Name Range Default Modification
Forward and
F9-12 reverse dead time

Set the time to keep the output state at OHz during the forward/reverse switching process.

0.0s ~ 3000.0s 0.0s DA¢
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Output frequency Hz

Forward running

Time t
1 |
Deadtime  Reverse nunning
Forward and Reverse Dead Time Diagrams
Code Name Range Default Modification
F9-13 | Reverse control 0: Enable 1: Disable 0 ¥

Set whether to allow reverse rotation of the inverter. In the state of prohibiting reverse rotation, when the
inverter receives a reverse direction running command or a given frequency command of <0Hz, it will change to
OHz output.
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Code Name Range Default Modification
Action when the set 19re ggg;c]ilg;e operation at lower limit
frequency is lower _
FO-14 | 4 oh lower limit 1: Stop operation 0 PA¢
frequency 2: Continue operation at zero speed

It is used to select the frequency that the inverter can output when the
limit frequency FO-12.

given frequency is

less than the lower

option

Code Name Range Default Modification
FO9-15 | Power-on time limit | Oh ~ 65000h oh s
FO-16 | Operation time limit | Oh ~ 65000h Oh e

See DO terminal function explanation F7-03.
Code Name Range Default Modification
F9-17 Protection feature 0: Disable 1: Enable 0 e

This parameter relates to the safety protection function of the inverter. If this feature is enabled:

If the running command is valid when the inverter is powered on (for example, the terminal running command
is closed before power-on), the inverter will not respond to the running command, and the running command
must be removed once, and the inverter will respond after the running command is valid again.

If the running command is valid at the time of inverter fault reset, and the inverter does not respond to the
running command, the running command must be removed to eliminate the running protection state.

Code

Name

Range

Default

Modification

F9-18

Frequency
detection value
(FDT1)

0.00Hz ~ Maximum frequency (F0-09)

50.00Hz

*

F9-19

Frequency
detection hysteresis
value

0.0% ~ 100.0% (FDT1 level)

5.0%

F9-20

Reached frequency
detection range

0.0% ~ 100.0% (Maximum frequency
F0-09)

0.0%

F9-21

Frequency
detection value
(FDT2)

0.00Hz ~ Maximum frequency

50.00Hz

F9-22

Frequency
detection hysteresis
value (FDT2)

0.0% ~ 100.0% (FDT2 level)

5.0%

w

When the running frequency is higher than the frequency detection value, the frequency detection value trigger
is valid, and when the frequency is lower than the frequency detection value x (1 - frequency lag value), the

frequency detection value trigger is invalid.
When the running frequency reaches the +(maximum frequency F0-09 x frequency arrival detection amplitude)
range of the target frequency, the frequency arrival trigger takes effect. As shown below.

SIB
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Qutput Frequency Hiz

| iy A
FIT Lewvsl| _'.,-I \ ~FOT hysteresis value
R S . VA ] _
| P 1
i 1y
/o A
J . ;
_In' i
/ '
: Time 1
T T -
Frequency reaches ' ;
detection sgnal ' _ ;
(DO, relay) ' LN ’
Time 1
FDT level diagram
Outpl
Frr:ul::ln.ent-.r |
\
= A O ,'\ e
Seliing ¥ Y
Frequency |/ E 1 Deetaction Widh
_.ll..:. ................ :. o "'S._' s
¥ i b
Time
Fraguency
1eaches :
defechon sgnal | | !
| Teme |
Frequency Reaches Detection Amplitude Diagram
Code Name Range Default Modification
Arbitrary reached
F9-23 | frequency detection | 0.00Hz ~ Maximum frequency 50.00Hz ¢
value 1

Arbitrary reached | ) 5o 100,0% (Maximum frequency

F9-24 | frequency detection F0-09) 0.0% e
width 1
Arbitrary reached

F9-25 | frequency detection | 0.00Hz ~ Maximum frequency 50.00Hz ¢
value 2
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Arbitrary reached
F9-26 | frequency detection
width 2

0.0% ~ 100.0% (Maximum frequency

F0-09)

0.0% s

The output frequency is valid within the range of "arbitrary arrival frequency detection value" £ ("maximum
frequency F0-09" x "arbitrary arrival frequency detection width").

Working frequency |

Arbitrary reached
frequency

Frequency
reaches detection

signal OFF

Frequency detection
_______________ _ amplitude
Frequency detection
__________ amplitude
Time t
0N, -
OFF | OFF

(DO, relay)

Arbitrary reached frequency detection diagram

Code Name

Zero current
F9-27 detection level

Range Default Modification
0.0% ~ 300.0%
100.0% corresponding to motor rated 5.0% w
current

Zero current
FO-28 | detection delay
time

0.01s ~ 600.00s

0.10s s

When the output current of the inverter is less than the set value of "zero current detection level F9-27" and the
duration exceeds the set value of "zero current detection delay time F9-28", it is valid.

CCA IngOxiria & Combrolo do Materiais Elstricos LTDA =T A4 ' ¥ah
S5 AT 2571505 | weve stepdac ind by | Cortaio@ety e ire) 2 : t
Pim Swlewi Frivus 430 Mo de 344 - 30 < B | CEF tN055 !

132



SIBRATEC

Output current

Zero current
detection level

Timet

Zero current :
detection signal :

ON

: T Time t

Zero current detection delay

Zero Current Detection Diagram

Code Name Range Default Modification
0.0% (No detection)
The output current
F9-29 exceedspthe limit | 0-1% ~ 300.0% ((Motor rated current 200.0% w
F3-02)
Output overcurrent
FO9-30 | detection delay 0.00s ~ 600.00s 0.00s Dx¢
time

When the output current of the inverter is greater than the set value of "output current over-limit F9-29" and
the duration exceeds the set value of "output current over-limit detection delay time F9-30", the output is valid.

COutput current §

. R
| Y Reached curmant width
Reached current |- R e, b i e
o i [ % ¢ FReached curent width
o= w T RR G it 2
i PR S G e
il “"\ | N i
i | o
/o b [ Time 1

Reached current I
detection signal oM LN

et o o
f |_| 6F | | oFF

Reached Current Detection Diagram

Code Name Range Default Modification
F9-31 ?;t::térlftr); reached g:g‘g; )~ 300.0%(Motor rated current 100.0% e
F9-32 g:lrori;r:tr;; rv(?,?dctr;]ed g39(())/; )~ 300.0%(Motor rated current 0.0% e
F9-33 ,CAl:lrorizr:tr;; reached g39(())/; )~ 300.0%(Motor rated current 100.0% e
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F9-34 Arbitrary reached 0.0% ~ 300.0%(Motor rated current
current 2 width F3-02)

Indicates that the output current of the inverter is within the range of "arbitrary reached current 1 F9-31" +
("motor rated current F3-02" x "arbitrary reached current 1 detection width F9-32").

0.0% s

Output current §

| ..
[ K
; Reached arl widlt
Roached currant el 2 P NS . P et e e
! T oy ! Reached curment width
- < e | 4
b X, ol e L
i [y I
| \\"\. d ol
[ Y I
/4 b [ Time 1
Reached current i i
I - LI 11 T
detection sgral o, N U
OFF OFF | OFF

Reached Current Detection Diagram

Code Name Range Default Modification
Timer feature . .
F9-35 option 0: Disable 1: Enable 0 *
Select whether to enable the timing operation function.
Code Name Range Default Modification
0: F9-37 setting
Ti t' 1: AIl
imer operation
F9-36 | iime selzction 2: AI2 (Rotary potentiometer) 0 *
Analog input range corresponds to F9-
37
Timer counting o . i
F9-37 time selection 0.0Min ~ 6500.0 Min 0.0Min Y
"Current running time F9-39" reaches the given value of "timed running time F9-36", and the output is valid.
Code Name Range Default Modification
Module 0 0 o
F9-38 temperature fimit | ° G~ 100°C 75C s

If the value of the heat sink temperature FA-06 is greater than this set value, the corresponding function
terminal is valid.

Code Name Range Default Modification
_ Current operation o . .
F9-39 time limit 0.0 ~ 6500.0 Min 0.0Min ) ¢
When the running time of the inverter reaches this time, the corresponding function terminals are valid.
Code Name Range Default Modification
F9-40 | Allinputvoltage | g ooy ~ F9-41 3.10v ¥
F9-41 | Lower limit of F9-40 ~ 10.00V 6.80V ve

protection value
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Check whether the AIl voltage is within the set range. If it is not within the limit, the corresponding function
terminal is valid.

Code Name Range Default Modification
AIl input voltage
F9-42

0: Fan runs during operation 0 e
1: Fan keeps running

Fan operation mode selection: 0 means running all the time; 1 means running when running, and the radiator
temperature drops below 40°C after shutdown and stops running.

Code Name Range Default Modification
_ Upper limit of Sleep frequency (F9-45) ~ Maximum

F9-43 protection value frequency (F0-09) 0.00Hz ¢

F9_44 COO“ng fan control 0.0s ~ 6500.0s 0.0s *

F9-45 | Wake up frequency | g 0oHz ~ Wake-up frequency (F9-43) 0.00Hz ¢

F9-46 | Wake-up delay time | o5 ~ 6500.05 0.0s ¥

Sleep and wake up

1. When the given frequency is lower than the sleep frequency, it will enter the sleep state, regardless of
whether there is a running command, it will enter the stop state

2. When the given frequency is higher than the wake-up frequency, it will respond to the running command.
That is, when there is a running command, enter the running state

3. When there is a running command for the first time, it is higher than the sleep frequency, and it should also
respond to the running command.

4. The switch between sleep and wake-up has a delay, which is determined by the function code "Wakeup Delay
Time" and "Sleep Delay Time".
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Code Name Range Default Modification

_ Output power o
Fo-47 factor 0.0~200.0 100.0 %

When the displayed value of output power deviates from the actual measured value, this coefficient can be
adjusted for correction.

Code Name Range Default Modification

Fo.ag | Jump frequency 0: Disable 0 e
enable 1: Enable

F9-49 | Jump Frequency 1 | 0.00Hz ~Maximum frequency (F0-09) 0.00Hz %

F9-50 | Jump Frequency 2 | 0.00Hz ~Maximum frequency (F0-09) 0.00Hz %

F9-51 | Jump range 0.00Hz ~Maximum frequency (F0-09) 0.00Hz %

The frequency skip function can skip the set frequency during operation and avoid the mechanical resonance
point.

Output Trequentz
Hz

Jump fecpisncy ampliuds

Jump -
frequency 2 | jump fequancy ampliuds

Jump g f Jurrg Tequsncy aimgliics

frequercy 1 —— | — . ¥
; ! _t o Teumncy angdiucks

Time i
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6.11. FA set (Keyboard and display parameters)

Code Name Range Default Modification
0: QUICK/JOG disabled

1: Switch between operation panel

command channel and remote

command channel (terminal command
) QUICK/JOG key channel or communication command

FA-00 function channel) 0 *

2: Forward and reverse switching

3: Forward jog
4: Reverse jog

The QUICK/JOG key is a multi-function key, and the function of the QUICK/JOG key can be set through the
function code. It can be controlled by this button during shutdown

0: This button has no function.

1: Switch between keyboard commands and remote operations.

Refers to the switching of the command source, that is, the switching between the current command source and
keyboard control (local operation). If the current command source is keyboard control,

Then this key function is invalid.

2: Forward and reverse switching

Use the QUICK/JOG key to switch the direction of the frequency command. This function is only valid when the
command source is the operation panel command channel.

3: Forward jog

Forward jog control is realized through the QUICK/JOG key.

4: Reverse jog

The reverse jog control is realized by the QUICK/JOG key.

Code Name Range Default Modification
0: Only in keyboard operation mode,
the stop function of STOP/RST key is
enabled 1 %

1: In any operation mode, the stop
function of the STOP/RST key is enabled

There are two types of STOP/RESET key function options:
0: Only in the keyboard operation mode, the stop function of this key is valid.
1: In any operation mode, the stop function of this key is valid.

STOP/RST key
function

FA-01

Code Name Range Default Modification
0000 ~ FFFF
LED display B!tOO: Operation frequency 1 (Hz)
FA-02 | parameters 1 for Bit01: Set frequency (Hz) 003F ¢
operation mode Bit02: Bus voltage (V)

Bit03: Output voltage (V)
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Bit04: Output current (A)
Bit05: Output power (kW)
Bit06: Output torque (%)
Bit07: DI input status
Bit08: DO output status
Bit09: AI1 voltage (V)
Bit10: AI2 voltage (V)
Bit11: Count value

Bit12: Length value
Bit13: Load speed display
Bit14: PID setting

Bit15: PID feedback

0000~FFFF: If the above parameters need to be displayed during operation, set the corresponding position to 1,
convert the binary number to hexadecimal and set it in this parameter.

Bit00~Bit15: For example, the operating frequency 1(Hz), DI input status, and count value are turned on, and
the rest are turned off. Corresponding to BIT00/07/12, the binary value is 0001 0000 1000 0001, and the
hexadecimal value is 1081. Set it to 1081.

Code Name Range Default Modification
0000 ~ FFFF
Bit00: PLC stage

Bit01: PULSE input pulse frequency
(kHz)
Bit02: Operation frequency 2 (Hz)

Bit03: Remaining operation time

Bit04: Linear speed
Bit05: Current power-on time (Hour)

LEDLED display Bit06: Current running time (Min)

FA-03 | parameters 2 for Bit07: PULSE input pulse frequency (Hz) 0000 Dk
operation mode

Bit08: Communication setting value
Bit09: Main frequency X display (Hz)
Bit10: Auxiliary frequency Y display (Hz)

Bit11: Target torque value

Bit12: Power factor angle

Bit13: VF separation target voltage (V)

Bit14: VF separation output voltage (V)
Bit15: Actual feedback speed (Hz)

0000~FFFF: If you need to display the above parameters during operation, set the corresponding position to 1,
convert the binary number to hexadecimal and set it in this parameter.

Bit0O~ Bit15: Display parameter 1 in the same operation.

| Code | Name | Range |  Default | Modification |
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0001~ FFFF

Bit00: Set frequency (Hz)
Bit01: Bus voltage (V)
Bit02: DI input status
Bit03: DO output status

LED display Bit04: AlIl voltage (V)
FA-04 | parameters for stop | Bjt05: AI2 voltage (V) 0033 %
mode

Bit06: Count value
Bit07: Length value
Bit08: PLC stage
Bit09: Load speed

Bit10: PULSE input pulse frequency
(kHz)

0001~FFFF: If you need to display the above parameters during operation, set the corresponding position to 1,
convert the binary number to hexadecimal and set it in this parameter.
Bit00O~ Bit10: Display parameter 1 in the same operation.

Code Name Range Default Modification
- Load speed displa
FA-05 Coefﬁciznt PY" 1 0.0001 ~ 6.5000 1.0000 ¢

Through this parameter, adjust the corresponding relationship between the output frequency of the inverter and
the load speed. Use with FA-08.

Code Name Range Default Modification
Inverter module
FA-06 | radiator 0.0°C ~ 100.0°C - [ )
temperature
Displays real-time inverter temperature.
Code Name Range Default Modification
FA-Q7 | Cumulative Oh ~ 65535h ] P

operation time
Displays the accumulated running time of the inverter.

Code Name el Default Modification Code

ge
units | Load speed display U0-14
digit | decimal places
0 0 decimal digit

1 1 decimal digit
2 2 decimal digits
3 3 decimal digits 21 %

Feedback speed UO0-19, actual
feedback speed UO0-34 display
decimal places

1 decimal place

Load speed display
decimal places

FA-08

Tens
digit

2 2 decimal place
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Used to set the number of decimal places for display of load speed.
If the load speed display coefficient FA-05 is 3.000, the decimal point of the load speed FA-08 is 0 (0 decimal
point), and when the inverter running frequency is 40.00Hz, the load speed is: 40.00*3.000 = 120 (0 decimal
point) show).

If the inverter is in the stop state, the load speed will be displayed as the speed corresponding to the set
frequency, that is, "set load speed". Taking the set frequency of 50.00Hz as an example, the load speed in the
shutdown state is: 50.00*3.000 = 150 (0 decimal point display)

Code Name Range Default Modification

Accumulated
FA-09 power-on time 0~ 65535h i ®

) Accumulated power ~ -
FA-10 consumption 0 ~ 65535kW/h .
FA-11 | Product code - - [ )
Software version
FA-12 number i ] .
Modbus protocol
FA-13 version ) .
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6.12. FB set (Control optimization parameters)
Code Name Range Default Modification
DPWM switching
FB-00 | upper limit 0.00Hz ~ 15.00Hz 12.00Hz DA
frequency

For VF mode, after running to this set frequency, switch from SVPWM seven-segment continuous modulation to
SVPWM five-segment discontinuous debugging.

Code Name Range Default Modification
i 0: Asynchronous modulation
FB-01 PWM modulation - 0 e
method 1: Synchronous modulation

For the VF mode, when the carrier frequency divided by the operating frequency is less than 10, it will cause the
output current to oscillate or the current harmonics are large. At this time, it can be adjusted to synchronous
modulation to reduce the current.
When the output frequency is lower (below 100Hz), synchronous modulation is generally not required, because
the ratio of the carrier frequency to the output frequency is relatively high at this time, and the advantages of
asynchronous modulation are more obvious.
Synchronous modulation takes effect only when the operating frequency is higher than 85Hz, and asynchronous
modulation is fixed below this frequency.

Code Name Range Default Modification
0: Random PWM is invalid

FB-02 | Random PWM 1 ~ 10: PWM carrier frequency random 0 w
depth

Setting random PWM can soften the monotonous and harsh motor sound and help reduce external
electromagnetic interference. Adjusting the random PWM with different depths will get different effects.

Code Name Range Default Modification
Dead zone 0: Disable
FB-03 | compensation 1 D¢
mode selection 1: Enable
Modifying this value is not recommended.
Code Name Range Default Modification
i Wave-by-wave 0: Disable
FB-05 current limit enable | 1. Enable 1 w

Whether to enable the hardware wave-by-wave current limiting function, the wave-by-wave
avoid overcurrent faults of the inverter to a certain extent.

current limiting can

Code Name Range Default Modification

FB-07 Und_ervoltage point | Single-Phase models: 140.0 ~ 400.0V Moglel _ *
setting Three-Phase models: 200.0 ~ 2000.0V determination

FB-08 Ove_rvoltage point Single-Phase models: 150.0 ~ 410.0V Moglel . *
setting Three-Phase models: 200.0 ~ 2500.0V determination

Modifying this value is not recommended.
Code Name Range Default Modification
FB-09 | SVC optimization 0: Not optimized 2 <+

SIB
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mode selection 1: Optimization mode 1
2: Optimization mode 2

The selection of optimization mode is controlled under SVC, and modification is not recommended.

6.13. FC set (PID function parameters)

The PID function is a commonly used method for process control. By calculating the difference between the
proportional gain Kp, the integral time Ti, the differential time Td and the set target and feedback value, the
output frequency of the inverter is controlled at a stable target value. In the PID algorithm, the acceleration and
deceleration time is limited by the acceleration and deceleration time 1.

Code Name Range Default Modification
0: FC-01 setting
1: All
FC-00 PID set-point 2: AI2 (Keyboard rotary potentiometer) . %
source 3: PULSE pulse (DI5)
4: Communication
5: Multi-step instruction

Used to select the PID target value given channel. 100% corresponds to the set value of the PID given feedback
range FC-04.

FC-01 | PID value set-point | 0.0% ~ 100.0% 50.0% e

PID value is given, corresponding to FC-00, select 0. 100% corresponds to the set value of PID given feedback
range FC-04.

0: AI1

3 PID feedback 1: PULSE pulse setting (DI5
FC 02 source P g ( ) 0 *

2: Communication setting

Used to select the given channel of PID feedback value. 100% corresponds to the set value of the PID given
feedback range FC-04.

0: Forward

- PID action direction 0
FC-03 1: Reverse *

0: Given source > feedback source, the running frequency should rise; given source < feedback source, the
running frequency should decrease; given source = feedback source, the running frequency should remain
unchanged.
1: Given source>feedback source, the operating frequency should decrease; given source<feedback source, the
operating frequency should increase; given source=feedback source, the operating frequency should remain
unchanged.

_ PID set-point o
FC-04 feedback range 0 ~ 65535 1000 w

Given the ranges of the source and feedback source, this value corresponds to 100% of the displayed value.

FC-05 | gopoM 8" 1 0.0 ~ 1000.0 200 "

PID1 parameter: proportional coefficient.
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FC-06 | Integration time Til | 0.01s ~ 10.00s 2.00s %
PID1 parameter: integral coefficient.

FC-07 ?ﬂere”tia' time | 9.000s ~ 10.000s 0.000s ve

PID1 parameter: differential coefficient.

PID reverse cutoff .
FC-08 frequency 0.00 ~ Maximum frequency (F0-09) 2.00Hz DX

After PID calculation, the output frequency may be a negative value (that is, the inverter reverses rotation). In
some cases where reverse rotation is not allowed or the reverse rotation is too fast, this function code can be
used to set the upper limit of the reverse rotation frequency to limit.

If the PID inversion cut-off frequency is set to 0 or the inversion is prohibited, the output range is from the
upper limit frequency to the lower limit frequency.

If the PID inversion cut-off frequency is not set to 0 or the inversion is not prohibited, the output range is the
upper limit frequency ~ the negative inversion cut-off frequency.

FC-09 | PID deviation limit | 0.0% ~ 100.0% 0.0% Ve
When the deviation between the PID given amount and the feedback amount is less than FC-09, the PID will

stop adjusting. Avoid the output frequency fluctuation when the given amount and the feedback amount are
close.

FC-10 | PID differential limit | 0.00% ~ 100.00% 0.10% DN¢
Limit the effect of PID differential to avoid system oscillation.
_ PID set-point o
FC-11 change fime 0.00 ~ 650.00s 0.00s ¢

PID given change time, refers to the time required for PID given value to change from 0.0% to 100.0%. When
the PID given changes, the PID given value changes linearly according to the given change time to reduce the
adverse effect of the sudden change of the given on the system.

FC-12 | 1D feedbackfiter | g.09 ~ 60.00s 0.00s v

Filter the feedback amount to avoid the output adjustment fluctuation caused by the disturbance fluctuation of
the feedback amount, the larger the system response speed, the slower.

FC-13 | 1D OUtUtfiter 1 9,00 ~ 60.00s 0.00s Ve

Filter the output calculated by PID to avoid sudden change of frequency. The larger the value, the slower the
system response speed.

FC-15 Eg’zportiona' gain 1 0.0 ~100.0 20.0 Ve
PID2 parameter: proportional coefficient.

FC-16 | Integration time Ti2 | 4 g1 ~ 10,005 2.00s e
PID2 parameter: integral coefficient.

FC-17 ?:jf;ere”tia' time | 5.000s ~ 10.000s 0.000s e
PID2 parameter: differential coefficient.

FC-18 z\fv?tfl'ﬂ;agmeter 0: Never 0 %

1: Switch via DI terminal
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conditions

2: Automatically switch according to
deviation

When set as multi-function DI terminal switching, the multi-function terminal function selection is to be set (PID
parameter switching terminal, when the terminal is invalid, select parameter group 1, when the terminal is valid,

select parameter group 2.

When set to automatic switching, when the absolute value of the deviation between the reference and the
feedback is less than the PID parameter switching deviation 1, the PID parameter selects parameter group 1.
When the absolute value of the deviation between the reference and the feedback is greater than the PID
switching deviation 2, the PID parameter selection selects parameter group 2. When the deviation between
reference and feedback is between switching deviation 1 and switching deviation 2, the PID parameters are the
linear interpolation values of two sets of PID parameters.

PID parameter
switching deviation
1

FC-19

0.0% ~ FC-20 20.0% DA

PID parameter
switching deviation
2

FC-20

FC-19 ~ 100.0% 80.0%

w

Setto2w

ith the PID parameter switching condition: it is used when switching automatica
deviation, and 100% corresponds to the maximum deviation between the given and feedback.

lly according to the

PID initial value

0.0% ~ 100.0% 0.0%

w

FC-21
PID initial value
FC-22 holding time

0.00 ~ 650.00s 0.00s

w

When the inverter starts, the

PID output is fixed at the PID initial value, and the PID starts the closed-loop

adjustment operation only after the PID initial value holding time.

Catput iz
Fregquency
- :
PID Initial Valual - - - - - - - 7 r/‘f o i 4
1
/ i
r 1
/ 1
i
/r" i
F i
i !
,-’(- i
£ : Time 1
e
. PID initial value halding lima :
PID Initial Value Function Diagram
The maximum
FC-23 | deviation between | 0.00% ~ 100.00% 1.00% Die
two PID outputs
The minimum
FC-24 | deviation between | 0.00% ~ 100.00% 1.00% Dke
two PID outputs
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To limit the difference between two beats of PID output, it is used to restrain the PID output from changing too
fast and make the inverter run more stable.

Units digit integral separation
0 invalid
1 Effective
PID integral Whether to sto
FC-25 propertigs Tens digit integration afte? output 00 %
reaches limit
0 Continue
1 Stop

Integral separation: If the integral separation is set to be valid, when the multi-function digital terminal DI
integral pause is valid, the PID integral stop operation. At this time, only the proportional and differential actions
of the PID are valid. When the integral separation selection is invalid, regardless of whether the multi-function
digital terminal DI is valid or not, the integral separation is invalid.

Whether to stop the integration after the output reaches the limit value: After the PID operation output reaches
the maximum or minimum value, you can choose whether to stop the integration. If you choose to stop the
integration, the PID integration will stop calculating at this time, which may help to reduce the overshoot of the
PID.

PID feedback loss 0.0%: No feedback loss detection

: 0
FC-26 detection value 0.1% ~ 100.0% 0.0% %

PID feedback loss
FC-27 detection time

This function code is used to judge whether the PID feedback is lost. When the PID feedback amount is less
than the feedback loss detection value, and the duration exceeds the PID feedback loss detection time, the

inverter will alarm the fault PID loss, and handle it according to the selected fault handling method.
0: No operation when the inverter stops
FC-28 | PID operation mode | 1: Proceed operation when the inverter 0 w
stops
It is used to select whether the PID continues to operate in the PID stop state. In general applications, the PID
should stop computing in the stop state.

0.0s ~ 20.0s 0.0s DA

6.14. FD set (Swing frequency, fixed length and counting

parameters)

It is used in textile, chemical fiber and other occasions where traversing and winding functions are required. The
output frequency swings up and down at the set center frequency.

Code Name Range Default Modification
0: Relative to the center frequency

Swing frequency

FD-00 setting 1: Relative to the maximum frequency 0 ¢

To determine the reference value of the swing frequency, there are two setting methods: 0-relative to the center
frequency; 1-relative to the maximum frequency.
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Output Frequency Hz Swing frequency amplitude

Swr] frEquesncy upp:
Imit Fnges

Cemer frequency Fset

Swaing Precprancy ke |

imit ampleude
u Frequency : . -
: . : 5 ‘\‘ Time 1
b Sy Y
i i ' = '
 Arcelerate by i Swng Irange :ancelerzlet:'-.'
j ACDENETAGON ¥ HETUENCY WaWE N=E O
lime e : liEne
| |
Run command —1 |_
Swing Working Diagram
) Swing frequency o 0 0
FD-01 | omia e 0.0% ~ 100.0% 0.0% w

When the amplitude is relative to the center frequency, the swing amplitude AW = frequency source F0-06 x
swing amplitude FD-01. When setting the swing amplitude relative to the maximum frequency, swing amplitude
AW = maximum frequency F0-09 x swing amplitude FD-01. Wobble frequency running frequency range = upper
limit frequency ~ lower limit frequency.

_ Kick frequency o o o
FD-02 amplitude 0.0% ~ 50.0% 0.0% %

The kick frequency amplitude is the percentage of the kick frequency relative to the swing amplitude when the
swing frequency is running, namely: kick frequency = swing amplitude AW x kick frequency amplitude .

If the swing is selected relative to the center frequency, the kick frequency is the change value. If the swing is
selected relative to the maximum frequency, the kick frequency is a fixed value. The wobble operating frequency
is constrained by the upper limit frequency and the lower limit frequency.

_ Swing frequency ~
FD-03 period 0.1s ~ 3000.0s 10.0s %

Wobble Period: The time value of a complete Wobble period.

Triangular wave rise
FD-04 | time of swing 0.1% ~ 100.0% 50.0% D¢
frequency

The triangular wave time coefficient is the time percentage of the triangular wave rising time relative to the
waobble frequency period FD-03.

Triangular wave rise time = wobble frequency period x wobble frequency triangle wave time, in seconds.
Triangular wave falling time = wobble frequency period x (1 - wobble frequency triangle wave time), the unit is
second.

FD-05 | Setlength Om ~ 65535m 1000m *

FD-06 | Actual length 0m ~ 65535m om %
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Number of pulses

value

FD-07 per meter 0.1 ~ 6553.5 100.0 %
Used for fixed length control, used with power terminals.

FD-08 Set count value 1 ~ 65535 1000 e

FD-09 Designated count 1 ~ 65535 1000 e

Used for counting control, used with function terminals.

6.15. FE set (Multi-segment instruction, simple PLC parameters)
Code Name Range Default Modification
FE-0Q | Mult-segment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-01 | uithsegment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-02 ('\:"olin't'mzeng nent -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-03 | ulthsegment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-04 ?o‘ﬁ;zer? nent -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-05 ('\:"olin't'mzeng rent -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-06 | Lrsegment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-07 | hulthsegment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-08 2"0‘;1“:]1?? rent -100.0% ~ 100.0% 0.0% 2
FE-09 | hulthsegment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-10 | ulthsegment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-11 | Mut-segment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-12 | hulthsegment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-13 | ulthsegment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-14 | ut-segment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %
FE-15 | h-segment -100.0% ~ 100.0% 0.0% %

When the frequency source is multi-speed or LC given, the frequency value of the Nth speed.

0: Stop at the end of a single operation
FE-16 rPnL;:deeration ; n jtfge;ttﬁlgee?:jdvaa Iiiggle operation 0 e
2: Repeat operation

0: After PLC cycle once, stop output.
1: After PLC cycle once, keep the last output frequency as output.
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2: PLC repeats the cycle.

FE-17

PLC power down
memory selection

Memory save option for

Units digit Power-down

0 Don't save

1 Save

Memory save option for

Tens digit shutdown

0 Don't save

1 Save

00

After the inverter is powered off, and then powered on again, whether to memorize the last running segment

number.

FE-18

PLC segment 0
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

*

FE-19

PLC section 0
acceleration and
deceleration time
selection

FE-20

PLC segment 1
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-21

PLC section 1
acceleration and
deceleration time
selection

FE-22

PLC segment 2
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-23

PLC section 2
acceleration and
deceleration time
selection

FE-24

PLC segment 3
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-25

PLC section 3
acceleration and
deceleration time
selection

FE-26

PLC segment 4
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-27

PLC section 4
acceleration and
deceleration time
selection

FE-28

PLC segment 5
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-29

PLC section 5
acceleration and
deceleration time

0~3
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selection

FE-30

PLC segment 6
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-31

PLC section 6
acceleration and
deceleration time
selection

FE-32

PLC segment 7
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-33

PLC section 7
acceleration and
deceleration time
selection

FE-34

PLC segment 8
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-35

PLC section 8
acceleration and
deceleration time
selection

FE-36

PLC segment 9
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-37

PLC section 9
acceleration and
deceleration time
selection

FE-38

PLC segment 10
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-39

PLC section 10
acceleration and
deceleration time
selection

FE-40

PLC segment 11
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-41

PLC section 11
acceleration and
deceleration time
selection

FE-42

PLC segment 12
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)

FE-43

PLC section 12
acceleration and
deceleration time
selection

FE-44

PLC segment 13
execution time
selection

0.0s(h) ~ 6553.5s(h)

0.0s(h)
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PLC section 13
acceleration and
deceleration time
selection
PLC segment 14
FE-46 | execution time
selection
PLC section 14
acceleration and
deceleration time
selection
PLC segment 15
FE-48 | execution time
selection
PLC section 15
acceleration and
FE-49 deceleration time
selection

The running time of the Nth stage speed, including the acceleration/deceleration process from the previous
stage.The acceleration and deceleration time settings of the Nth terminal running 0~3 correspond to the
acceleration and deceleration time 1~4 respectively.

FE-45

0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) DA¢

FE-47

0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) s

0~3 0 Dig

FE-1%
Rurnning o
Direction FE-Z1
P Fe-02  FEI4
FE-O0 | fl -ee. FE-15
N Tin
FE-O1
FE-18 FE-20 FE-23
DOReplay I_|
output
H [ IS0 Pulsa
Simple PLC Digram
PLC operation time | 0: s (second )
FE- ) 0
>0 | uni 1: h (hour) ¥

The unit selected for the run time of the Nth stage of the PLC.
There are many kinds of given sources for multi-segment instruction 0, which can switch between multi-
segment instruction and other given sources.

0: Function code FE-00

FE-51

Multi-segment
command 0 set-
point options

1: Al

2: AI2 (keyboard rotary potentiometer)

A
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3: PULSE pulse
4: PID

5: Set by preset frequency (F0-01) and
adjustable using UP/DOWN keys

6.16. FF set (Function code management parameters)

Code Name Range Default Modification
FF-00 | User password 0 ~ 65535 0 e

If any non-zero number is set, the password protection function will take effect. The next time you enter the
menu, you must enter the correct password, otherwise you cannot view and modify the function parameters,
please keep in mind the set user password. Setting FF-00 to 0 will clear the set user password and make the
password protection function invalid.

0: No operation

1: Restore parameters to factory values,
except motor parameters
Param
FE-01 arameter

initialization 2: Clear recorded data 0 >

4: Backup user’s current parameters

5: Restore to user’s backup parameters

1: Restore the factory settings, excluding motor parameters: After setting FF-01 to 1, most of the inverter
function parameters are restored to the factory default parameters, but the motor parameters, frequency
command decimal point, fault record information, accumulated running time, The cumulative power-on time and
cumulative power consumption will not be restored.

2: Clear record information: Clear the inverter fault record information, accumulative running time, accumulative
power-on time and accumulative power consumption.

3: Backup current user parameters: Backup the parameters set by the current user. Set the current value of all
function parameters.

4: Restore the user parameters backed up before.

Units digit: U set display
0: Disable
; 1: Enable
FE-02 Funcgon parameter — : 11 e
set display options | Tens digit: P set display
0: Disable
1: Enable
Ones place: hide or show UQ. Tens place: hide or display PO~P7.
Units digit: User-defined parameter set
display
Customized 0: Disable
FF-03 | parameter set : 00 %
display selection 1: Enable
Tens digit: User-modified parameter set
display
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0: Disable
1: Enable
Units digit: Select whether to display -SCUT after pressing the QUICK/JOG key, and select the function code that
can enter the P4 group to set the corresponding function code.

Tens place: Select whether to display -DIFF after pressing the QUICK/JOG key, and select function codes that
can enter all non-default values.

0: Parameters can be modified
FF-04 Parame_ter : : _ 0 e
protection 1: Only this parameter can be modified

Select whether user parameters can be modified.

6.17. PO set (Communication parameters)

Code Name Range Default Modification
: 300BPS

: 600BPS

: 1200BPS

: 2400BPS

: 4800BPS

: 9600BPS

: 19200BPS

: 38400BPS

: 57600BPS

: 115200BPS

Set the baud rate of MODBUS communication.

0: No parity (8-N-2)
1: Even parity (8-E-1)
2: 0dd parity (8-0-1) 0 w
3: No parity (8-N-1)

P0O-00 | Baud rate

OO |IN[a LA WIN|H|O

P0O-01 | Data Format

Set the MODBUS communication verification method.
0: Broadcast address

- Local add 1
P0-02 | Local address L w247 ¢
Set the local address of MODBUS communication.
P0-03 Response delay 0 ~ 20ms 2 e

The interval time from the end of the inverter data reception to the sending of data to the upper computer, the
response time is less than the system processing time, which is subject to the system processing time, the

longer the time, the longer the wait.

Communication 0.0: Invalid
P0-04 | timeout 0.1 ~ 60.0s 0 w

When 0.0 is set, it is invalid.
Set 0.1~60.s as a valid value. If the interval between one communication and the next communication exceeds
the communication timeout time, the system will report a communication failure error.
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MODBUS 0: Non Standard MODBUS protocol

- communication 1
PO-05 data format 1: Standard MODBUS protocol Yo

Set whether it is standard modbus protocol.

Communication 0: 0.01A
P0-06 | reading current 0 w
resolution 1: 0.1A

The decimal place of the read current data, for example: when the actual current is 2.95A,
P0-06=0, the slave receives 01 03 00 02 02 17 CRC check.
P0-06=1, the slave receives 01 03 00 02 00 1D CRC check.

6.18. P2 set (AIAO calibration parameters)

Code Name Range Default Modification
p2-00 | Allgivenvoltage 1 | ¢ 500v~4.000v Factory calibration s
P2-01 C(I)Ilta”;Zaf“red 0.500V~4.000V Factory calibration ve
p2-02 | Allgiven voltage 2 | ¢ nooy—~9.999v Factory calibration e
P2-03 Céllta”;:azsured 6.000V~9.999V Factory calibration Ve
P2-04 | Al2givenvoltage 1 | ¢ 500v~4.000v Factory calibration s
P2-05 C(I)Iztangzaf“red 0.500V~4.000V Factory calibration e
P2-06 | Al2 given voltage 2| g nn0y—~9.999y Factory calibration e
P2-07 Célztangzazs“red 6.000V~9.999V Factory calibration ve

The Al correction function code is used to correct the analog input Al to eliminate the influence of Al input zero
offset and gain.

This group of functional parameters has been calibrated before leaving the factory, and when the factory default
is restored, it will be restored to the factory calibrated value. Generally, calibration is not required at the
application site.

The voltage before calibration refers to the actual voltage measured by a multimeter and other measuring
instruments, and the voltage after calibration refers to the displayed voltage value sampled by the inverter.
When calibrating, input two voltage values to each Al input port, and compare the value measured by the
multimeter and the value read by group UQ respectively.

If the above function codes are entered accurately, the inverter will automatically correct the zero offset and
gain of Al

For the situation that the user's given voltage does not match the actual sampling voltage of the inverter, the
on-site correction method can be used to make the sampling value of the inverter consistent with the expected
given value. Taking AI1 as an example, the on-site correction method is as follows:

Given AI1 voltage signal (about 2V);

Measure AIl voltage value and store it in function parameter P2-00;

Check the displayed value of U0-09 and store it in the function parameter P2-01;

Given All voltage signal (about 8V);
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Measure AIl voltage value and store it in function parameter P2-02;
Check the displayed value of U0-09 and store it in the function parameter P2-03.

P2-08 éa(?it\)/rgléc;gnelbefore 0.500V~4.000V Factory calibration Dk¢
P2-09 é\;)"t r\gzll;angf after 0.500V~4.000V Factory calibration AS
P2-10 égig/r(;tf;gnezbefore 6.000V~9.999V Factory calibration D¢
p2-11 | A01 Voltage after 6.000V~9.999V Factory calibration %

AO calibration function code, used to calibrate the analog output AO.

This group of functional parameters has been calibrated before leaving the factory, and when the factory default
is restored, it will be restored to the factory calibrated value. Usually in application
The field does not need to be corrected.
The voltage before calibration refers to the actual output voltage value measured by a multimeter and other
instruments. The corrected voltage refers to the theoretical output voltage value of the inverter.

6.19. P3 set ( Al curve setting parameters)
Code Name Range Default Modification
P3-00 | ALl jumping point | ~100:0% ~ 100.0% 0.0% "
P3-01 | Al jump range 0.0% ~ 100.0% 0.5% n
P3-02 | AI2 jumping point -100.0% ~ 100.0% 0.0% e
P3-03 | AI2 jump range 0.0% ~ 100.0% 0.5% *
P3-04 ﬁ,llpfll;r;e minimum 5 oov~p3-06 0.00V e
Al curve minimum
input 3 o 0
P3-05 | orres ponding -100.0%~+100.0% 0.0% ¢
setting
Al curve setting of
P3-06 | 3 inflection point P3-04~P3-08 2.00V Dig
and 1 input value
Al curve setting of
P3-07 zr:gﬂleicrt]';:‘t F\J/(:lﬁt; -100.0% ~+100.0% 20.0% S
setting
Al curve setting of
P3-08 | 3 inflection point P3-06~P3-10 4.00V DA
and 2 input value
Al curve setting of
P3-09 ;:gﬂzeicrt]';:t ‘\’/‘;'IEZ -100.0%~+100.0% 40.0% e
setting
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Code Name Range Default Modification

Al curve setting of
P3-10 | 3 inflection point P3-08~P3-12 6.00V *
and 3 input value

Al curve setting of

3 inflection point
P3-11 and 3 input value
setting

Al curve setting of
P3-12 | 3 inflection point P3-10~P3-14 8.00V %
and 4 input value

Al curve setting of
_ 3 inflection point
P3-13 and 4 input value
setting
p3-14 | ATCUve P3-12~+10.00V 10.00V ve
maximum input 3

Al curve

P3-15 | Maximuminput 3 | _140,09~+100.0% 100.0% ¥
corresponding

setting
P3-00~P3-05:

Set the curve of Al setting value. When the Al setting value is Al jumping point + jumping amplitude, the Al
setting value is Al jumping point.

P0-06~P3-15:

Set a 5-point curve, the curve minimum input voltage, inflection point 1, inflection point 2, inflection point 3, and
the maximum input need to be increased in turn.

-100.0%~+100.0% 60.0% s

-100.0%~+100.0% 80.0% %

Anpdig ;ml_‘
setting valee] 100%

Al FnsiiTi
gl By

Al curee
indfiecion
posnt 1 N
seting /i '\"._
" . Al cures
] % rlle=cson

N poim2 J

O s - —— Al input
j Al | | VIV ZTmA)
! wfactian . N

Al curve paint 1

riechan .'-
pHHE 2 |
gartting

&l i ETiim ]
il Bemrg

- 100
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6.20. P4 set (User-defined function code parameters)

function code 22

Code Name Range Default Modification
P4-00 | finion code 0 Fo.10 #
P4-01 Es:;iiiﬁgfge 1 F0.02 w
P4-02 IE:JSI’IegigifIQ()ege 2 F0.03 w
P4-03 | finion code 3 F.07 ¥
P4-04 Es:;iiiﬁgfge 4 F0.08 w
P4-05 gjsr?crt_igiﬁgc?ge 5 Fo.17 w
P4-06 | fincion code 6 Fo.18 ¥
P4-07 fEils:gt_i(cj)enﬁnge 7 F3.00 w
P4-08 gjsr?crt_igiﬁgc?ge 8 F3.01 w
P4-09. | fincrion code F4.00 ¥
P4-10 fEils:gt_i(cj)enﬁnge 10 F4.01 w
P4-11 gjsr?crt_igiﬁgc?ge 11 F4.02 w
p4-1p | User-defined 000 o Proo F5.04 e
function code 12

p4.13 | User-defined U0-00 ~ U0-xx F5.07 %
function _code 13

PA-14 | po e code 14 F6.00 w
P4-15 Ejs:crt-iiiﬁ?:ge 15 F6.01 w
P4-16 Ejs:crt_iiiﬁgoege 16 F6.02 w
P4-17 gjsr?crt_i?)iﬁgc?ge 17 F6.03 W
P4-18 ;tjjsr?crt-i?)iff(?:c?e 18 F7.00 ®
P4-19 rLflJJSr?crt_igiﬁQoege 19 F7.01 w
P4-20 | g code 20 F7.02 ¥
P4-21 Hlsrmec.rt-i((j)er:]ﬁcn:cclie 21 F7.03 A
P4-22 User-defined FA.00 %
P4-23 | o code 23 F0.00 ¥
P4-24 User-defined F0.00 e

function code 24
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Code Name Range Default Modification

User-defined
P4-25 function code 25 F0.00 S

User-defined

P4-26 function code 26 .
User-defined

P4-27 function code 27 F0.00

P4-28 User-defined F0.00

function code 28
User-defined
P4-29 function code 29 .
P4-30 User-defined

function code 30

User-defined
P4-31 function code 31 F0.00 ¢

You can choose whether to enter the user-defined function code display through the QUICK/JOG key through
FF-03.

DD

F0.00
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6.21. UO set (Monitoring parameters)

Code Name Units Communication address
U0-00 | Operating frequency (Hz) Displays the theoretical running 7000H
Setting frequency (Hz frequency of the inverter and the
U0-01 g1req y (H2) absolute value of the set frequency. /001H
U0-02 Bus voltage (V) \I?;Tfl)leay the inverter bus voltage 2002H
_ Output voltage (V) Display the output voltage value of
U0-03 the inverter during operation 7003H
U0-04 Output current (A) Display th_e mvertgr output current 2004H
value during running
_ Output power (kW) Display the output power value of
u0-05 the inverter during operation 7005H
_ Output torque (%) Percentage output value of motor
U0-06 rated torque. 7006H
DI input status Displays hexadecimal, and the
meaning when the corresponding
binary digit is 1 is as follows:
BITO:DI1 is valid
u0-07 BIT1:DI2 valid 7007H
BIT2:DI3 is valid
BIT3:DI4 is valid
BIT4:DI5 is valid
BITS5: All is valid for DI
DO output status Displays hexadecimal, and the
meaning when the corresponding
U0-08 binary digit is 1 is as follows: 7008H
BITO: relayl is valid
BIT1:DO1 is valid
U0-09 | All voltage (V) Al sampling data display unit is 7009H
U0-10 | Rotary potentiometer voltage(V) | voltage 700AH
U0-11 | Count value - 700BH
U0-12 | Length value - 700CH
U0-13 | Load speed display See FA-08 description for details 700DH
U0-14 | PID setting - 700EH
U0-15 | PID feedback - 700FH
U0-16 PLC stage Displays the current stage of PLC 7010H
operation
PULSE input pulse frequency Display the DI5 high-speed pulse
(Hz) sampling frequency, the unit is
uo-17 0.01KHz. It is the same data as UO- 7011H
23, only the displayed unit is
different.
Feedback speed (Hz) The ten-digit setting value of
U0-18 function code FA-08 indicates the 2012H

number of decimal points in UO-
18/U0-34.
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U0-19 Remaining running time Display timed running time, 2013H
remaining running time
Line speed Display the linear speed of DI5 high-
uo-20 speed pulse sampling, the unit is 7014H
m/min;
Current power-on time According to the actual number of
_ sampling pulses per minute and FB-
u0-21 07 (number of pulses per meter), 7015H
calculate the linear velocity value
U0-22 | Current running time - 7016H
U0-23 PULSE input pulse frequency - 7017H
Displays the sampling frequency of
) L . DI5 high-speed pulse, the unit is
U0-24 | Communication settings 1Hz. Tt is the same data as U0-17, 7018H
only the displayed unit is different.
Display the inverter running status
information, the data definition
format is as follows
Binary bit Description
BITO 0: stop 1: run
BIT1 forward
U0-25 | Inverter running status 2 Invert 7019H
BIT2 0: Constant speed
BIT3 1: Acceleration
2: slow down
|BIT4 |||0: Normal 1:
Undervoltage
} . . Display main frequency source X
U0-26 | Main frequency X display frequency setting 701AH
) . . Display auxiliary frequency Y
U0-27 | Auxiliary frequency Y display frequency setting 701BH
Display the current torque upper
- 0,
U0-28 | Target torque (%) imit set value 701CH
} Displays the current operating power
U0-29 | Power factor angle factor angle 701DH
Displays the target output voltage
. and the current actual output
UO0-30 | VF separation target voltage voltage when operating in the VF 701EH
separation state
U0-31 | VF separation output voltage ) 701FH
) _— . Display the temperature of the
U0-32 | VF oscillation coefficient inverter at this time 7020H
U0-33 | Temperature - 7021H
UO-34 | Actual response speed (Hz) Display the current fault code 7022H
) . . Display main frequency source X
U0-35 | Accident details frequency setting 7023H
The status of each functional
U0-40 | DI input status visual display terminal is indicated by the on-off of 7028H
the specified segment of the LED
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digital tube. Its display format is as

follows:
DIS DIz
| | DI
BEEEH
I D2
Dl4

The status of each functional
terminal is indicated by the on-off of
the specified segment of the LED
digital tube. Its display format is as
follows:

U0-41 | Visual display of DO input status relay 7029H
HHOEE
oo
There are 5 digital tubes on the
keyboard, and each digital tube
display can represent 8 function
options. The display format is as
) _ ) follows:
U0-42 Ii)I function status visual display 1| , 202AH
g ﬂ/— :
5 3
\\
Y
U0-43 DI function status visual display 202BH

2

U0-59
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7. Resolucao de problemas

7.1. Prevencgao

Este capitulo apresenta as praticas de manutencao preventiva que sao vitais para manter a
operacao normal do inversor.

7.1.1. Inspecao periodica

Os inversores instalados em ambiente que atenda aos requisitos apresentados neste manual,
requerem apenas manutencdo minima. A tabela abaixo lista o ciclo de manutencdo diaria
recomendado. Para mais detalhes, entre em contato conosco.

Itens Verificacoes Método Requisitos
A temperatura ambiente, umidade, vibracao e Inspegao visual e Tem que estar de acordo
Ambiente presenga de poeira, gas, névoa de dleo, utilizacao de aparelhos |com os requisitos do
goticulas de agua, etc. de medicao inversor

Nenhum desses itens pode

Existem objetos estranhos como ferramentas e =0 i e !
) Inspegao visual estar proximo ao inversor

itens perigosos espalhados?

Os caracteres devem ser
lidos claramente

Display O visor pode ser lido claramente? Inspecio visual

Ha algum caractere incompleto no visor?

Inspecdo visual N3ao podem estar anormais
Ha algum parafuso solto ou caido? Aperte ou recoloque |[Nao podem estar anormais
0s parafusos
O inversor e isoladores estdo deformados,/Inspecdo visual Ndo podem estar anormais
Aparente - .
rachados, quebrados ou descoloridos devido ao
superaquecimento ou envelhecimento?
Ha poeira ou sujeira sobre o inversor? Inspecao visual N&o podem estar anormais
O condutor apresenta algum sinal de Inspegdo visual Ndo podem estar anormais
Fiacio descoloragdo ou deformacao devido ao
superaquecimento?
Circuito IAlguma rachadura ou descoloracdo na camada de [[nspecdo visual N&o podem estar anormais
principal isolacao?
[Terminais Algum dano? Inspecdo visual Nao podem estar anormais
Resisténcia de |Algum cheiro peculiar devido ao Cheiro e inspecao N&o podem estar anormais
frenagem superaquecimento? visual
Alguma desconex&o? Medicgo com Os valores de resisténcia
multimetro devem estar dentro de
+10% de seus valores
padrao.
—— = Ndo podem estar anormais
’) .
Transfc;rmador )Alguma vibragao ou coloragao anormal’ Ouca, cheire e faca
ou reator . s
inspegao visual
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Ouga, faca inspecao
visual, girando-o
manualmente

IAlguma vibracao ou coloragdo anormal? A rotacao tem que estar

suave

Ventilador
, Na m r anormai
. IAlgum parafuso solto ou caido? Parafuse-os 40 podem estar anormais
Sistema
~ . s a normai
refr?eera IAlguma descoloragao devido a Inspecao visual e Nao podem estar anormais
590 < superaquecimento? avaliagdo da vida Uutil

Duto de IAlgum objeto estranho obstrui os ventiladores,  [Inspegdo visual Nao podem estar anormais

ventilagdo  [entradas de ar e saidas de exaustdo bloqueadas?

7.1.2. Ventiladores de refrigeracao

A vida util de projeto do ventilador de refrigeracao para este inversor excede 25.000 horas de
operacdo, enquanto a vida util real varia de acordo com o uso real e a temperatura ambiente. O
tempo de servico do inversor pode ser verificado através do parametro FA-07 (que é o tempo de
servico acumulado desta maquina). Um rolamento barulhento geralmente é o sinal de aviso de
possiveis falhas do ventilador. Se isso acontecer com um inversor, substitua o ventilador
imediatamente.

< Leia atentamente e siga as instrugdes fornecidas na secao "Precaugdes de
A seguranga". Ignorar qualquer um deles pode causar ferimentos pessoais
ou morte ou danos ao equipamento.

Procedimento de troca do ventilador:

1. Pare o sistema e desligue a fonte de alimentagao CA. Aguarde um tempo de 10 minutos antes
de mexer.

2. Use uma chave de fenda para erguer o defletor do ventilador do gabinete.

3. Remova o teclado e a tampa frontal.

4. Retire o ventilador e retire o terminal de alimentagao do ventilador.

5. Instale um novo ventilador no inversor repetindo os passos anteriores na ordem inversa.

AVISO: a diregao do vento do ventilador deve ser consistente com a do inversor.

Terminal
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0.75kW~5,5kW: Diagrama de manutengao do ventilador

6. Ligue a fonte de alimentacao

7.1.3. Capacitancia dos capacitores de poténcia

Se o inversor nao for utilizado por um periodo razoavel, é necessario restaurar a capacitancia do
barramento CC antes de usa-lo de acordo com as instrucdes de operagao. O armazenamento deve
ser calculado a partir da data de entrega.

Periodo Instrugoes
Menos de 1 ano  |N3o necessita de restauracao da capacitancia
De 1 a 2 anos Antes de ser utilizado, o inversor precisa ficar ligado por pelo menos 1
hora.

Use uma fonte de alimentacdo de tensdo regulada ajustavel para carregar
0 capacitor do inversor:

De 2 a 3 anos e Aplicar 25% da tensdo nominal por 30 minutos;

e Aplicar 50% da tensao nominal por 30 minutos;

e Aplicar 75% da tensao nominal por 30 minutos;

e Por fim, aplique 100% da tensao nominal por 30 minutos.

Use uma fonte de alimentacdo de tensdo regulada ajustavel para carregar
0 capacitor do inversor:

Mais do que 3 |e Aplicar 25% da tensdo nominal por 2 horas;

anos e Aplicar 50% da tensao nominal por 2 horas;

e Aplicar 75% da tensao nominal por 2 horas;

e Finalmente aplicar 100% da tensao nominal 2 horas.

O uso de uma fonte de alimentacdo de tensdo ajustavel para carregar o inversor deve ser
criterioso. A escolha da fonte de alimentacdo ajustavel depende da especificacdo da fonte de
alimentacao do inversor. Para inversores com tensao de entrada monofasica de 220V AC, um Unico
regulador de tensao de 220VAC/2A é suficiente. Inversores trifasicos podem ser carregados com
fonte de alimentacdo de regulacao de tensdo monofasica (L+ conecta a R, N conecta a S ou T).
Como todos os capacitores de barramento CC se conectam a um mesmo retificador, eles serao
carregados ao mesmo tempo. Ao carregar um inversor de alta tensao, os requisitos de tensao
devem ser atendidos (como 380V). Como o carregamento do capacitor quase nao requer corrente,
uma fonte de alimentacdo de pequena capacidade (2A, por exemplo) serd suficiente para a
operacao.

7.1.3.1. Substituicdao do capacitor eletrolitico

< Leia atentamente e siga as instrucoes fornecidas na secao "Precaucoes de
A seguranca". Ignorar qualquer um deles pode causar ferimentos pessoais
ou morte ou danos ao equipamento.
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Quando o capacitor eletrolitico do inversor tiver sido usado por mais de 35.000 horas de operacao,

eles precisam ser substituidos por novos. Para detalhes de substituicdo especificos, entre em
contato com a SIBRATEC.

7.1.4. Cabos de poténcia

seguranca". Ignorar qualquer um deles pode causar ferimentos pessoais
ou morte ou danos ao equipamento.

2 < Leia atentamente e siga as instrucoes fornecidas na secao "Precaucoes de

1. Pare o sistema e desligue a fonte de alimentacao CA e aguarde um tempo.
2. Verifique o aperto da conexao do cabo de alimentagao.
3. Ligue.

7.2. Solucao de problemas

< Os funcionarios habilitados precisam de treinamento profissional em

eletricidade e educacao de seguranca para se familiarizar com a
A instalagdo, operagao e manutengao deste equipamento e o conhecimento
para evitar todos os tipos de situagbes de emergéncia. Leia atentamente e
siga as instrucdes fornecidas em "PrecaucOes de seguranca ".

7.2.1. Alarme e indicacoes de erro

Aqui, o indicador TC é usado para indicar eventos de falha (consulte "Processo de operacao do
teclado" para obter detalhes). Quando o indicador estd aceso, o visor do teclado mostra um
alarme ou cddigo de falha para indicar o tipo de estado anormal. Os cddigos de funcdo F8-13 ~
F8-15 registram o tipo das trés ultimas falhas encontradas pelo inversor. Os cddigos de funcao F8-
16 ~ F8-23, F8-24 ~ F8-31, F8-32 ~ F8-39 registram os dados de operagao do inversor quando as
trés Ultimas falhas ocorreram. Usando as informagdes fornecidas neste capitulo, é possivel
descobrir as causas da maioria dos alarmes ou falhas e, portanto, suas medidas de resolucao de
problemas.

7.2.2. Reset dos erros

O inversor pode ser reinicializado pressionando a tecla STOP/RST no teclado, entrada digital ou
desligando a alimentacdo do inversor. Apos a resolucdo de problemas, o motor pode ser reiniciado.

7.2.3. Falhas do inversor e suas medidas de solucao
Quando ocorrer uma falha, siga as etapas abaixo para lidar com a situacao:

1. Verifique se o teclado apresenta algum evento anormal? Em caso afirmativo, verifique os
cédigos de erro em seus devidos registros.

2. Se o teclado nao mostrar nenhum sinal de anormalidade, verifique os cddigos de funcdo de F8
configurados para os parametros de registro de falha correspondentes para determinar o estado
real quando a falha atual ocorrer.
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3. Consultando a tabela abaixo, verifique se ha alguma descricdo de anormalidade que

corresponda a sua situacdo.

4. Tente resolver o problema ou procure ajuda de técnicos qualificados.

5. ApOs resolver o problema com sucesso, reinicie o sistema e inicie a operacao.

Cadigo Tipo Possiveis causas Solucdo
1. A carga é muito grande ou a
Falha de rotacao do motor  esta | 1. R_ed~uza a carga ou verifique as
01 limitaciio de bloque_ada _ N condlgoe§ mecanicas do motor_.
2. O inversor selecionado nao | 2. Substitua por um novo inversor
corrente tem capacidade suficiente para | com maior poténcia nominal.
seu uso atual.
1. O circuito de saida do
inversor esta aterrado ou em
curto-circuito. 1. Resolva problemas periféricos.
2. O modo de controle vetorial 2. Ajuste os parametros do motor.
esta selecionado, mas seus 3. Aumente o tempo de aceleracao.
parametros relativos nao foram | 4. Ajuste o aumento de torque
ajustados corretamente. manual ou a curva V/FE.
3. O tempo de aceleragdo é 5. Ajuste a tensdo para a faixa
muito baixo. normal.
Sobrecorrente na 4 Impulso de torqueNmanuaI 6. Selecione o recurso_de inicio de
E02 | ~ inadequado ou selegao da curva | rastreamento de velocidade ou espere
aceleracao V/FE. 0 motor parar e, em seguida, inicie-o.
5. A tensao de saida é baixa 7. Remova o que provoca a
6. Tente ligar o motor quando sobrecarga.
ainda estiver girando. 8. Substitua por um novo inversor
7. A carga aumenta com maior poténcia nominal.
repentinamente durante a 9. Use um dispositivo de aumento de
aceleragao. tensao para aumentar a tensao de
8. O inversor selecionado nao entrada.
tem capacidade suficiente.
9. A tensdo da rede esta baixa.
1. O circuito de saida do 1. Resolva problemas periféricos.
inversor esta aterrado ou em 2. Ajuste os parametros do motor.
curto-circuito. 3. Aumente o tempo de
2. O modo de controle vetorial desaceleracao.
esta selecionado, mas seus 4. Ajuste a tensdo para a faixa
parametros relativos nao foram | normal.
Sobrecorrente na ajustados corretamente. o 5. Remova 0 que provoca a
EO3 d | ~ 3. O tempo de desaceleracdao € | sobrecarga.
€Saceleragao | muito baixo. 6. Instale a unidade de frenagem e o
4. A tensdo de saida esta muito | resistor de frenagem.
baixa. 7. Substitua por um novo inversor
5. A carga aumenta com poténcia nominal adequada.
repentinamente durante a 8. Diminua o ganho de sobre
desaceleracao. excitagao.
6. Nenhuma unidade de 9. Use um dispositivo de aumento de
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Cadigo Tipo Possiveis causas Solucgdo
frenagem e resistor de tensao para aumentar a tensao de
frenagem estdo instalados entrada.
7. O inversor nao tem
capacidade suficiente.
8. O modo de controle V/F esta
selecionado e 0 ganho de sobre
excitacao é muito grande
9. A tensdo da rede esta muito
baixa.
1. Aumento de carga abrupto
ou anormal
2. A tensdo da rede estd muito
X 1. Remova que provoca a sobrecarga.
baixa. . o
) ~ 2. Use um dispositivo de aumento de
3. O inversor nao tem ~ ~
. - tensao para aumentar a tensao de
capacidade suficiente. entrada
Sobrecorrente | 4. O circuito de saida do 3 Subst.itua o UM Novo inversor
E04 em operacao | inversor estd aterrado ou em ' 1tua por uf :
o com maior poténcia nominal.
normal curto-circuito. nal.
. 4. Resolva problemas periféricos.
5. O modo de controle vetorial ) N
. . 5. Ajuste os parametros do motor.
esta selecionado, mas seus . ~ .
n ! ~ 6. Ajuste a tensao para a faixa
parametros relativos nao foram
) normal.
ajustados corretamente.
6. A tensdo de saida estad muito
baixa.
1. Tensao de entrada anormal
2. Existe uma forga externa que | 1. Ajuste a tensao para a faixa
trava o motor durante a normal.
~ leraca 2. Remova a forga extern instal
Sobretens3o na aceleragao o .e ova a forga externa ou instale
EO5 aceleracio 3. O tempo de aceleragao e resistores de frenagem.
G muito baixo. 3. Aumente o tempo de aceleragao.
4. Nenhuma unidade de 4. Instale as unidades de frenagem e
frenagem e resistor de os resistores de frenagem.
frenagem estao instalados
1. A tensdao de entrada esta
muito alta. 1. Ajuste a tensao para a faixa
2. Existe uma forca externa que | normal.
trava o motor durante a | 2. Remova a forga externa ou instale
E06 Sobretensao na | desaceleracdo. resistores de frenagem.
desaceleracao | 3. O tempo de desaceleragdo € | 3. Aumente o tempo de
muito baixo. desaceleracao.
4. Nenhuma unidade de | 4. Instale as unidades de frenagem e
frenagem e  resistor  de | os resistores de frenagem.
frenagem estao instalados.
1. A tensdao de entrada esta : ~ eai
. muito alta 1. Ajuste a tensao para a faixa
Sobretensao em o normal.
E07 operacao normal 2. Existe uma forca externa que 2. Remova a forca externa ou instale
perag trava o motor durante a | . S
o resistores de frenagem.
operacao.
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Codigo

Tipo

Possiveis causas

Solucao

EO8

Sobrecarga do

resistor de

amortecimento

1. A tensdo de entrada ndo esta
dentro da faixa especificada.

1. Ajuste a tensao para a faixa exigida
pela especificacao.

E09

Subtensao

1. Falha de energia instantanea.
2. A tensao de entrada do
inversor ndo estd dentro da
faixa exigida pela especificacao.
3. Tensao de barramento
anormal.

4, Ponte retificadora anormal e
resisténcia do buffer

5. Placa de acionamento
anormal.

6. Placa de controle anormal.

1. Reinicie o sistema.

2. Ajuste a tensdao para a faixa
normal.

3. Procure suporte técnico.

4. Procure suporte técnico.

5. Procure suporte técnico.

6. Procure suporte técnico.

E10

Sobrecarga no

inversor

1. Algo trava o motor

2. A carga é muito grande e
a capacidade do inversor é
muito pequena

3. Aceleragao muito rapida

4. Tente reiniciar o motor
enquanto ele ainda estiver
girando.

1. Verifique o motor
condicOes mecanicas.

2. Substitua por um novo inversor
com maior poténcia nominal.
3. Aumente o0 tempo
aceleragao.

4. Selecione o recurso de inicio de
rastreamento de velocidade ou
espere 0 motor parar e reinicie-o.

€ Ssuas

de

Ell

Sobrecarga no

motor

1. Configuragao incorreta da
corrente nominal do motor

2. O motor estd bloqueado
ou a carga aumenta
repentinamente

3. A tensdao da rede estd
muito baixa.

4. O parametro de protecao
do motor F8-01 esta ajustado
corretamente?

1. Corrija o valor da corrente para
corresponder a corrente nominal
do motor.

2. Reduza a carga e verifique as
condigdes mecanicas e do motor.
3. Use um dispositivo de aumento de
tensdao para aumentar a tensao de
entrada.

4. Corrija o parametro.

E12

Perda de fase

rede (entrada)

da Nada (Reservado)

E13

Perda de fase
saida

1. Fiagdo errada entre o
inversor e o motor.

2. A saida trifasica do
inversor estda desbalanceada
enquanto o motor esta
funcionando

3. Placa de acionamento
anormal.

4. Mddulo anormal.

de

1. Resolva problemas periféricos.
2. Verifique se os enrolamentos
trifdsicos do motor estao normais
e resolva o problema se houver.

3. Procure suporte técnico.

4. Procure suporte técnico.

E14

Sobreaqueciment

1. O duto de ar esta

1. Limpe o duto de ar e substitua
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Cadigo Tipo Possiveis causas Solucgdo
o] blogueado/um ventilador esta | o ventilador.
danificado 2. Abaixe a temperatura ambiente.
2. A temperatura ambiente 3. Procure suporte técnico.
esta muito alta 4. Procure suporte técnico.
3. A fonte de alimentacao 5. Substitua o termistor.
auxiliar esta danificada e a 6. Procure suporte técnico.
tensao de acionamento esta
baixa
4. Placa de controle anormal.
5. O termistor do médulo
esta danificado
6. O mddulo inversor esta
danificado
1. Um sinal de falha externo | 1. Verifique o dispositivo externo
E15 Falha externa € recebido através do anormal e reinicie o sistema apds
terminal multifuncional DI. resolver o problema.
1. Um dispositivo de
tran_smlssao anorma_ll. ~ 1. Verifique a fiacao do dispositivo.
2. Fiacao de comunicagao . 7
— 2. Verifique a fiagao de
E16 Comunicagao | anormal. i comunicacso.
R5485 anormal | 3. Os paragwetros de_ 3. Corrija as configuragdes dos
comunicagao do conjunto PO R
~ ~ . parametros.
nao estao configurados
corretamente.
E17 | Falha no contator | Nada (Reservado) —
1. A fonte de alimentagao
auxiliar esta danificada
E18 Corrente anormal | 2. Circuito amplificador Procure suporte técnico
detectada anormal
3. O chip de deteccao de
corrente esta danificado
1;A capacidade dp motor 1. Escolha um inversor adequado
nao corresponde a .
) : de acordo com a capacidade do
capacidade do inversor
2. Os parametros do motor motor n
Ajuste anormal ~ ~ - 2. Ajuste os parametros do motor
E19 nao estao definidos de
do motor corretamente de acordo com a
acordo com a placa de ) e o~
. e~ placa de identificagao.
identificacao e o~
e 3. Verifique a fiacao entre o
3. Tempo limite durante o ;
: A inversor e 0 motor.
ajuste do parametro
EEPRQM: Erro de 1. Memoria EEPROM 1. Substitua a placa de controle
E20 leitura de o T
n danificada principal
parametro
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Codigo Tipo Possiveis causas Solugao
E21 ProbI_emaNde
fabricacao
Motor em curto- | 4 " 1 otor esta em curto
E22 circuito com o - Substitua os cabos ou 0 motor
terra circuito com o terra.
Tempo de 1. O tempo de operacao Use o recurso de inicializacao de
E23 operacao acumulado atingiu o valor parametro para limpar os dados do
atingido definido. registro.
1. O sinal de falha 1 definido | 1. Verifique o dispositivo externo
E24 Erro definido pelo usuario é recebido tem alguma anormalidade e
pelo usuario 1 | através do terminal reinicie o sistema apds resolver o
multifuncional DI. problema.
1. O sinal de falha 2 definido | 1. Verifique o dispositivo externo
E25 Erro definido pelo usuario é recebido tem alguma anormalidade e
pelo usuario 2 | através do terminal reinicie o sistema apds resolver o
multifuncional DI. problema.
Tempo de 1. O tempo de ativagao 1. Use o recurso de inicializacao de
E26 conexao a rede | acumulado atingiu o valor parametro para zerar os dados de
atingido definido registro.
1. A corrente de operacgao do L. Verifique se a carga eStaA
) . desconectada ou se os parametros
E27 Perda de carga | inversor € menor que o valor . ~
: ajustados em F8-52 e F8-53 sao
ajustado em F8-52. ~
adequados para a operacao real.
1. Desconexao da
realimentacao PID Verifique o sinal de realimentagao
Controle PID 2. A fonte de realimentacao | do PID esta presente ou ajuste o
E28 perdido durante | PID estd desconectada valor definido em FC-26 para um
operacao 3. A realimentacao do PID é | valor apropriado.
menor que o valor definido
em FC-26
1. O motor esta blogueado. 1. Verifique se a maquina esta
n . normal e se 0s parametros do
2. Os parametros ajustados -~ .
o o~ motor estao ajustados
em F8-56 e F8-57 nao sao
Variacao de adequados para deteccao de correta'r'nente. n
. . . . 2. Corrija os parametros
E29 | velocidade muito | desvio de velocidade. .
configurados em F8-56 e F8-57.
elevada 3. Algo errado acontece na e -~
. . 3. Verifique se a fiagao entre o
fiacao entre o terminal de ; .
, . inversor e 0 motor esta
saida do inversor UVW e o
desconectada
motor.
1. O sensor de temperatura
Falha no sensor | esta danificado -
E42 de temperatura | 2. A temperatura ambiente é Procure suporte tecnico
muito baixa ao iniciar
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Codigo Tipo Possiveis causas Solugao

3. Mau contato do sensor de
temperatura
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Apéndice A. Protocolo de comunicacao

A.1. Utilizacao do MODBUS neste inversor

O protocolo MODBUS utilizado por este inversor € o modo RTU, e a camada fisica (linha de rede)

€ RS485 de dois fios.

A.1.1. RS485 a dois fios condutores

A interface RS485 de dois fios funciona em half-duplex e adota a sinalizacdo de transmissao
diferencial, também conhecida como sinalizacdo balanceada, para lidar com seu sinal. Ele usa um
par de fios trancados, um dos quais é definidko como A (+) e o outro é definido como B (-).
Normalmente, o nivel positivo entre o driver de envio A e B variando de +2 \a +6V é lido como
légico "1", e o nivel que varia de -2V a -6V é lido como légico "0". O "485+" marcado na placa de
terminais do inversor é o terminal para A e 485- é para B.

A taxa de transmissdo de comunicacdo (P0-00) refere-se ao nimero de bits binarios transmitidos
em um segundo; portanto, sua unidade é bits por segundo (bps). Quanto maior a taxa de
transmissdo definida, mais rapida sera a velocidade de transmissao e pior sera a tolerancia a
interferéncia. Ao usar par trancado de 0,56 mm (24AWG) como cabo de comunicacdo,
dependendo da taxa de transmissao, a distancia maxima de transmissao é a seguinte:

Dist. Dist. Dist. Dist.
Baud rate Maxima Baud rate Maxima Baud rate Maxima Baud rate Maxima

2400BPS | 1800m 4800BPS | 1200m 9600BPS | 800m 19200BPS | 600m

Para comunicagao de longa distancia RS485, recomenda-se usar cabos blindados e usar a camada
de blindagem como fio terra. Quando os dispositivos sao poucos e a distancia entre eles € curta,
espera-se que toda a rede funcione bem sem um resistor de carga terminal. No entanto, o
desempenho se deteriora a medida que a distancia aumenta. Portanto, a uma distancia maior, é
aconselhavel usar um resistor de terminal de 120Q.

A.1.2. Modo RTU

A.1.2.1. Estrutura de campo de comunicacao RTU

Quando um controlador é configurado para se comunicar no modo RTU (Remote Terminal Unit)
em uma rede MODBUS, cada byte de 8 bits de uma mensagem contém dois caracteres
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hexadecimais de 4 bits.

Codificacao do sistema

e 1 bit de inicializacao

e 8 bits de dados. Primeiro é enviado o bit menos significativo. Cada frame de 8 bits contém 2
caracteres hexadecimais (0,1.....A,F)

e 1 bit para definir paridade par ou impar. Se esta verificacdo nao for necessaria entdo este bit é
eliminado

o 1 bit de finalizacao (parada) se a paridade for utilizada. Se a paridade nao for utilizada entao

sao usados 2 bits de finalizagao.

Checagem de erro
CRC (Cyclic Redundancy Check)
A descrigdo dos bits do quadro MODBUS RTU é a seguinte:

11 bits por quadro sendo que BIT1 ~ BIT8 sao os bits de dados.
Bit de inicio| BIT1 | BIT2 | BIT3 | BIT4 | BIT5 | BIT6 | BIT7 | BIT8 | Bit de checagem| Bit de parada

Um quadro de informacdo deve ser transmitido em um fluxo de dados continuo. Se um intervalo
sem dados de mais de 1,5 bytes ocorrer antes do final de toda a transmissao do quadro, o
dispositivo receptor limpara os dados recebidos porque estao incompletos e tratara erroneamente
o proximo byte de entrada como o campo de endereco de um novo quadro. Da mesma forma, se
o periodo de siléncio que precede a transmissao de um novo quadro for inferior a 3,5 bytes, o
dispositivo receptor trataréa o proximo byte de entrada como parte do quadro anterior. Isso
causara desordem no quadro e um valor CRC final incorreto, o que levara a falha de comunicacao.
Estrutura Padrao do Quadro RTU:

Cabecalho do quadro T1-T2-T3-T4 (Tempo de transmissao de 3.5 bytes)
(Inicio)

Campo do endereco do Endereco de comunicacao: 0~247 (decimal) (“0” para a
escravo (ADDR) transmissao do endereco)
Funcdo (CMD) 03H: Leitura dos parametros do escravo;

06H: Escrita dos parametros do escravo;
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Dados

DATA (N-1) Dados de 2*N bytes: Esta parte € o contexto principal da

comunicacao e é a parte mais importante da troca de dados.
DATA (0)

CRCCHK  bit
significativo
CRCCHK bit
significativo
Final da
(END)

menos

—  Deteccao do valor: CRC (16BIT).
mais

transmissao| T1-T2-T3-T4 (Tempo de transmissao 3.5 bytes)

A.2. Codigos de comando e de dados

A.2.1. Codigo de comando: 03H ler N palavras (Disponivel para ler no

maximo 12 palavras consecutivas)

O cddigo de comando 03H significa que o host 1€ os dados do inversor, onde o nimero de dados a
serem lidos é especificado na parte "nimero de dados" do comando e é de até 12 dados. O
endereco de leitura deve ser consecutivo. O comprimento de byte ocupado por cada dado é de 2
bytes, que também é conhecido como uma palavra. Posteriormente, os comandos mencionados
aqui sao todos expressos em formato hexadecimal (um numero seguido de um "H" indica que é
um numero hexadecimal), e um hexadecimal ocupa um byte. Este comando é usado para ler o
estado de funcionamento do inversor. Por exemplo: De um inversor com o enderego escravo 01H,
leia duas palavras consecutivamente a partir do endereco de dados 0004H (ou seja, leia os dados
de 0004H e 0005H), onde a estrutura dos quadros sao como abaixo:

RTU Comando mestre (Enviado do |[RTU Resposta do inversor - escravo
mestre para o inversor - escravo) (Enviado do inversor para o mestre)
START T1-T2-T3-T4 START T1-T2-T3-T4
ADDR 01H ADDR 01H
CMD 03H CMD 03H
NUumero de bytes 04H
Bits mais 00H Bits de dados mais 13H
significativos do significativos no
endereco inicial endereco 0004H
Bits menos 04H Bits de dados menos 88H
significativos do significativos no
endereco inicial endereco 0004H
Bits mais 00H Bits de dados mais 00H
significativos de significativos no
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numero de dados endereco 0005H

Bits menos 02H Bits de dados menos 00H
significativos de significativos no
numero de dados endereco 0005H

Bits menos 85H Bits menos 7EH
significativos do CRC significativos do

CRCCHK
Bits mais significativos CAH Bits mais significativos 9DH
do CRC do CRCCHK
END T1-T2-T3-T4 END T1-T2-T3-T4

T1-T2-T3-T4 (3,5 bytes de tempo de transmissdo) nas linhas START e END é o tempo ocioso de
transmissao (cujo comprimento é de pelo menos 3,5 bytes) reservado para comunicacao RS485, o
que garante intervalo de tempo suficiente para permitir que os dispositivos distingam duas partes
de informagdes sem confundi-las em uma Unica informacao;

ADDR esta definido para 01H. Significa que o comando é enviado ao inversor com enderego 01H.
O comprimento de ADDR é um byte;

CMD esta configurado para 03H, o que significa que € usado para ler os dados do inversor. O
comprimento do CMD é um byte;

"Endereco inicial" indica o ponto inicial da operacao de leitura de dados. O comprimento do
endereco inicial é de dois bytes com os bits mais altos na frente dos bits mais baixos.

"Numero de dados" indica o nimero de dados a serem lidos, a unidade é "Palavra". O endereco
inicial é definido para 0004H e o numero de dados é para 0002H, o que significa que a operacao é
ler dados dos dois enderecos 0004H e 0005H.

A verificagao CRC ocupa dois bytes, onde os bits mais baixos formam o primeiro byte e os bits
mais altos formam o ultimo byte.

Descricao da resposta da mensagem:

ADDR esta definido para 01H. Significa que o comando é enviado ao inversor com endereco 01H.
O comprimento de ADDR é um byte; CMD estad configurado para 03H, o que significa que a
mensagem enviada pelo inversor € uma resposta ao comando de leitura 03H do mestre. O
comprimento do CMD é um byte;

O byte "NUmero de bytes" representa o nimero de bytes de si mesmo (nao incluido) para o byte
CRC (ndo incluido). Aqui, 04 significa que existem 4 bytes do byte "Nimero do niumero do byte"
para "Bits inferiores de CRCCHK" bytes, que sao "bits mais altos do endereco de dados 0004H",
"Bits inferiores do endereco de dados 0004H", " Bits mais altos de dados endereco 0005H", e "
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Bits inferiores do endereco de dados 0005H";

A quantidade de dados armazenada em um dado é de dois bytes, com bits mais altos na frente e
bits mais baixos na parte de tras. Pode ser visto a partir das informacdes que os dados
armazenados no endereco de dados 0004H sao 1388H e os dados no endereco 0005H sao 0000H.
A verificacao CRC ocupa dois bytes, onde os bits mais baixos consistem no primeiro byte e os bits

mais altos consistem no byte posterior.

A.2.2. Codigo de comando: 06H (00000110 em formato binario),

Escrever uma palavra

Este comando indica a solicitacdao do mestre para gravar dados no inversor. Um desses comandos
s6 pode ser usado para escrever uma palavra de dados, ndo varias palavras. E para alterar o
modo de operacao do inversor.

Por exemplo, em uma operagao de escrita tentando escrever 5000 (1388H) no enderego 0008H do
inversor com o endereco escravo 02H, a estrutura dos quadros € a seguinte

RTU Comando mestre (Enviado do |RTU Resposta do inversor - escravo
mestre para o inversor - escravo) (Enviado do inversor para o mestre)
START T1-T2-T3-T4 START T1-T2-T3-T4
ADDR 02H ADDR 02H
CMD 06H CMD 06H
Bits mais O0H Bits mais O0H
significativos do significativos do
endereco de enderego de
memodria de destino memodria de destino
Bits menos 04H Bits menos 04H
significativos do significativos do
endereco de endereco de
memodria de destino memodria de destino
Bits mais 13H Bits mais 13H
significativos de significativos de
dados a serem dados a serem
gravados gravados
Bits menos 88H Bits menos 88H
significativos de significativos de

CCA In20xina o Comiraio do Materinis Eltricos LTDA
S AT 2515 | mevn stepdac g by | Sort0@S ety e itel 20
Pim Selewi Frivua 430 Mo de 204 - 30 - Boai | CEM tN0S58

175




SIBRATELC

dados a serem dados a serem
gravados gravados
Bits menos C5H Bits menos C5H
significativos do significativos do
CRCCHK CRCCHK
Bits mais 6EH Bits mais 6EH
significativos do significativos do
CRCCHK CRCCHK
END T1-T2-T3-T4 END T1-T2-T3-T4

NOTA: O formato do comando é introduzido principalmente na secdo A.2 e na secdo A.3.

A.3. Definicao dos dados dos enderecos

Esta secdo apresenta a definicdo do endereco de dados de comunicacdo, que é usado para
controlar o modo de operagao do inversor e obter as informagbes de status do inversor e os
parametros funcionais relacionados.

A.3.1. Regra de expressao de parametro de codigo

Um endereco de parametro consiste em dois bytes, onde o primeiro byte armazena bits mais altos
e 0 byte posterior armazena bits mais baixos. Ambos os bytes variam de 00 ~ ffH. O enderego do
parametro pode ser traduzido do nome do cddigo de seu cddigo funcional correspondente. A parte
antes de “-” no codigo da fungdo consiste no byte mais alto e a parte depois de “-" consiste no
byte mais baixo, onde ambas as partes precisam ser convertidas para numero hexadecimal.
Tomando como exemplo o cddigo de funcao F5-05, como “F5” consiste no byte superior e “05” no
byte inferior, 0 endereco do parametro sera F505H apos a conversao hexadecimal. Tomando outro
exemplo, se o codigo da fungao for FE-17, o enderego do parametro sera FE11H.

NOTAS:

1. O conjunto P5 sdo os parametros de fabrica e ndo podem ser lidos ou alterados pelos usuarios.
Além disso, alguns parametros ndo podem ser alterados com o inversor em funcionamento;
alguns parametros nao podem ser alterados independentemente do estado do inversor; ao
alterar os parametros do cddigo de funcdo, preste atengao e siga a faixa de configuragao do
parametro, a unidade e as instrugdes relacionadas.

2. Além disso, se a EEPROM for frequentemente usada pela operacdo de armazenamento, a vida
util da EEPROM pode ser reduzida. Como alguns usuarios ja sabem, alguns codigos de funcao
nao precisam ser armazenados durante um processo de comunicacao, alterando seu valor na
RAM no chip traz o mesmo efeito. Para conseguir isso, basta alterar o bit mais alto do
endereco do cddigo de funcao correspondente de F para 0, U para 7 e P para 4. Por exemplo,
se vocé achar que ndo precisa armazenar o cddigo de funcao F0-07 na EEPROM e quiser
alterar seu valor na RAM, basta alterar o endereco para 0007H. No entanto, este tipo de
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endereco s é valido para fins de escrita e se tornara invalido para qualquer operacao de
leitura.

A.3.2. Endereco das funcoes MODBUS

O MODBUS sempre funciona como mestre/escravo. O mestre é o controlador da rede. O mestre,
além de manipular os parametros do inversor, pode também controlar o inversor, como rodar,
parar, etc., além de monitorar o estado do inversor. A tabela a seguir lista os parametros de outras
funcoes:

Leitura ou
Funcao Endereco Descricao do dado escrita
R/W
0001H: Motor rodando para frente
0002H: Motor rodando para tras
Comando de 0003H: Jogging para frente
controle da 2000H [0004H: Jogging para tras w
comunicagao 0005H: Reduzir a velocidade até parar
0006H: Parar desaceleracao
0007H: Reset de indicacao de erro
1000H Frequéncia de comunicacdo (0 ~ Fmax (Unidade:
_ B 0.01Hz))
Configuragao do 0001H: Relé fechado w
enderecamento 2001H . .
de comunicaco 0002H: Saida DO1 em 1 (Nivel alto)
5002H Configuracbes de saida AO (Faixa: O~ X7FFF, onde W
Ox7FFF corresponde a 100,0%)
Status do 3000H |0001H: Em operacdo R
inversor
C(Zld'go de erro 8000H |Veja descrigdo dos cddigos de erro R
0 inversor

O recurso R/W indica a disponibilidade de leitura/gravacao da funcao. Por exemplo, "Comando
de controle de comunicacao" é um recurso de gravacao disponivel e aceita um comando de
gravacao (06H) para controlar o inversor. Os recursos R sé podem ser lidos e os recursos W so
podem ser gravado.

AVISO: Ao usar a tabela acima para operar o inversor, alguns parametros precisam ser habilitados
antecipadamente. Por exemplo, se vocé deseja executar uma operacao de acionamento ou parada,
vocé precisa definir o "Canal de comando de operacdo" (F0-21) para "Canal de comando de
operagao de comunicacao". Outro exemplo, quando vocé deseja manipular o "ponto de ajuste
PID", vocé precisa definir a "Selegdo da fonte do ponto de ajuste PID" (FC -00) para "Ponto de
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ajuste de comunicagao".
A.3.3. Fieldbus

No uso real, os dados de comunicacao sao expressos em formato hexadecimal e o formato
hexadecimal nao pode expressar ponto decimal. Por exemplo, 50,12Hz nao pode ser expresso em
hexadecimal. No entanto, podemos aumenta-lo por um fator de 100 vezes em um inteiro (5012),
de modo que 1394H em hexadecimal (ou seja, 5012 em decimal) possa ser usado para
representar 50,12. O fator usado aqui para aumentar um nao inteiro em um inteiro é chamado de
razao fieldbus.

A relacdo do fieldbus € determinada com base no ponto decimal da "faixa de ajuste" ou "valor
padrao" listado na tabela de parametros de fungdo. Se houver n digitos decimais apds o ponto
decimal (por exemplo, n=1), a relacao do fieldbus m é definida para a enésima poténcia de 10
(m=10). Para obter detalhes, consulte o exemplo a seguir:

Codigo da . ~ .
funcaé Nome Descricao Padrao Alteravel
) Presset da 0.00HZ~Frequéncia
F0-01 frequéncia maxima (F0-09) >0.00HZ IS
Tempo de Faixa: 0.0 ~6500.0s Determinacdo por
FO-13 ~ (Quando F0-15 é A
aceleracao 1 modelo
setado para 1)

Como a "faixa de configuracao" ou "valor de fabrica" da frequéncia predefinida FO-01 tem dois
digitos decimais, o valor da relacdo do fieldbus é 100. Se o valor recebido pelo computador host
for 5000, isso significa "Frequéncia limite" do inversor ¢ 50,00HZ (50,00=5000+100). Considere
um caso de uso da comunicacao MODBUS para definir o tempo de aceleracao para 20,0s. Primeiro,
aumente 20,0 por um fator de 10 para um inteiro 200, que é C8H em hexadecimal. Entdo ficara
assim:

01 06 FO OD 00 C8 2A 9F

Enderego do inversor/ Comando de escrita/ Endereco do paréametro/ Dado/ Verificagdo CRC

Apos receber a instrucao, o inversor muda de 200 para 20,0 usando a relacdo de fieldbus, e entao
ajusta o tempo de aceleragdo para 20s. Além disso, apos enviar o comando do parametro "tempo
de aceleracgao", o dispositivo superior recebe uma mensagem de resposta do inversor:

Endereco do inversor/ Comando de escrita/ 2 bites de dados/ Dado/ Verificagdo CRC

Os dados do parametro sao 0064H e sao 100 em decimal. Diminua 100 pelo fator de 10 a 10,0, o
gue indica que o tempo de atraso da recuperacao do sono é de 10s.
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A.3.4. Resposta da mensagem de erro

Ao usar o controle de comunicacao, € inevitavel encontrar erros. Vocé pode enviar acidentalmente
um comando de escrita para um parametro que so pode ser lido, mas escrito, e o inversor enviar
de volta uma resposta de mensagem de erro. Aqui, a resposta da mensagem de erro é enviada do
inversor para o mestre, e seu cddigo significa o seguinte:

cotf Nome Descricao

go

01H Senha errada A senha digitada nao € a mesma que foi definida em FF-00.
02H Leitura e escrita Os comandos de leitura e escrita ndo sao 03H e nem 06H

Ocorreu um erro de transmissdao que causou uma inconsisténcia
entre a transmissao e a recepcao

Para o inversor, 0 endereco de dado exigido pelo mestre nao pode
04H Enderego invdlido  |ser acessado, particularmente quando o enderego é um endereco,
de registro ou é um cédigo invalido.

O dado recebido contém um valor inaceitavel. Este valor indica
um erro encontrado nos dados requeridos. NOTA: Isso
necessariamente nao significa que o valor do dado sea um valor
nao aceitavel ou ndo esperado pelo processo.

Parametro é somente |O parametro requisitado pelo mestre via dispositivo de escrita é
06H leitura somente para leitura.

03H Verificagdo de CRC

05H Parametro invalido

07H Sistema blogueado |A senha de usuario esta setada porém ainda ndo foi gravada.

O armazenamento dos parametros prévios ainda nao foi

Parametros armazenados
08H completado.

Por exemplo, ao tentar configurar o "Modo de controle do motor" do inversor cujo endereco é 01H
(o endereco do parametro FO-00 é FOOOH) para 02, o comando abaixo é configurado:

Endereco do inversor/ comando de leitura/ endereco do parametro/ dados do parametro/ verificagdo CRC

No entanto, a faixa de configuracdo do "Modo de controle do motor" é 0 ~ 1, o que significa que
2 é um valor que excede a faixa. Neste momento, o inversor retorna uma mensagem de resposta
de mensagem de erro que diz o seguinte:

01 06 8001 0005 31C9

Endereco do inversor/ Comando de gravacao/ Cddigo de resposta anormal/ Codigo de erro/ Verificagdo CRC

O cddigo de resposta anormal 8001H indica que a comunicacao MODBUS é anormal. O cddigo de
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erro 05H mostra que o parametro escrito esta fora da faixa e invalido.

A.4. Exemplo de operacoes de escrita e leitura

Consulte o capitulo A.3 para o formato dos comandos de leitura e escrita.

A.4.1. Exemplo de utilizacao do comando de leitura 03H

Exemplo 1: Para ler o valor da temperatura do inversor que esta armazenado no endereco FAO6H,
o comando enviado ao inversor |€é:

01 03 FA 06 0001 54 D3

Endereco do inversor/ comando de leitura/ endereco do parametro/ nimero de dados/ verificagdo CRC
Se a resposta for:

01 03 01 001B 08 4F

Endereco do inversor/ comando de leitura/ nimero de dados/ contelido de dados/ verificagdo CRC

O conteldo de dados retornado pelo inversor € 001BH, o que indica que a temperatura do
inversor é 27°C.

A.4.2. Exemplo de utilizacao do comando de escrita 06H

Exemplo 1: Para solicitar o inversor com endereco 03H para avancar. Referindo-se a "Lista de
Parametros de Outras Funcdes", o endereco do parametro "Comando de Controle de
Comunicacao" é 2000H, e o valor da operagao direta é 0001. Veja abaixo:

Leitura/
Funcao Endereco Descricao dos dados Escrita
R/W
0001H: Rodando para frente
0002H: Rodando de ré
Comando de 0003H: Jogging para frente
controle de 2000H [0004H: Jogging para tras W
comunicagao 0005H: Reduzir velocidade até parar
0006H: Parada da desaceleracao
0007H: Resset de erro

O comando enviado pelo mestre |é:

03 06 20 00 0001 42 28

Endereco do inversor/ Comando de gravacao/ Endereco do parametro/ Avanco/ Verificagdo CRC
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Se a operacao for concluida com sucesso, as informagdes de resposta retornadas sao lidas da
seguinte forma (igual ao comando enviado pelo mestre):

03 06 20 00 0001 42 28

Endereco do inversor/ Comando de gravacao/ Endereco do parametro/ Avanco/ Verificagado CRC

Exemplo2: Para o inversor com endereco 03H, enviar um comando para ajustar sua “Frequéncia
maxima de saida” para 100Hz.

Codigo | Nome Descricao do parametro Padrao |Alterabilidade

Usado para definir a frequéncia maxima de
Maxima saida do inversor. E a base das configuragdes de
FO-09 | saidade frequéncia e a base da aceleragio € 50.00Hz *
frequéncia |desaceleragdo. Tenha cuidado para configura-lo
corretamente. Faixa de ajuste: 50,00~500,00Hz

Pela analise do numero de digitos decimais, a razao fieldbus da "Frequéncia maxima de saida"
(FO-09) é 100. Multipligue 100Hz pela razao e vocé tera 10000, que é 2710H em expressao
hexadecimal. O mestre envia um comando da seguinte maneira:

03 06 0003 2710 7116

Endereco do inversor/ Comando de gravacao/ Enderego do parametro/ Avango/ Verificagdo CRC

Se o comando tiver sucesso, a resposta sera lida como abaixo(igual ao comando enviado pelo
mestre):

03 06 0003 2710 7116

Endereco do inversor/ Comando de gravagao/ Enderego do parametro/ Avango/ Verificagdo CRC
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Apéndice B: Opcoes de perifericos

B.1. Fiagao de periféricos

O diagrama abaixo mostra como deve ser a fiacdo para diversos periféricos

Software
External keyboard ll—=l
) ]
poes, RS232-R5485 7 e
Converter
en @ == =il
OOD@® PC
@HO®
Power G
PB
+
Braking Resi Earth
raking Resistor art
Earth 1l - =
Breaker Input Reactor  Input filter Output filter  Output reactor Maotor
Tipo Nome Descricao
Teclado Incluindo teclado externo com recurso de cdpia de
externo parametro e teclado externo sem o recurso. Quando o
ﬁﬁ teclado externo com recurso de copia de parametro
em estiver habilitado, o teclado local se desligara; quando o
no® recurso de teclado externo sem copia de parametro
D@ estd habilitado, o teclado local e o teclado externo
ficam ativos ao mesmo tempo.
|| Cabo Utilizado para transmitir sinais elétricos
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Previne acidentes de choque elétrico e protege contra
curtos-circuitos a terra que podem causar incéndios de
corrente de fuga (selecione um DR adequado para
inversores e que tenha a funcao de suprimir
harmonicos de ordem superior. A corrente sensivel
nominal do DR deve ser maior de 30mA para um
inversor).

Reator de | Adequado para melhorar o fator de poténcia do lado de

entrada entrada do inversor e pode suprimir os harmonicos de
corrente de ordens altas

Filtro de | Suprime a EMI gerada pelo inversor e transmitida para

entrada a rede publica através da linha de entrada. Instale-o
durante a instalacdo e o mais préximo possivel do lado
do terminal de entrada do inversor.

Resistor  de | ytiliza sua resisténcia para consumir a energia

frenagem

regenerativa do motor e para reduzir o tempo de
desaceleracao.

Filtro de saida

Suprime a interferéncia gerada pela fiagdo no lado de
saida do inversor. Instale-o o mais proximo possivel do
terminal de saida do inversor.

= o U=

Reator de

saida

Estende a distancia de utilizagdo efetiva do inversor e
suprime as inteferéncias de alta tensdo instantanea
geradas quando o IGBT do inversor é ligado e
desligado.

B.2.

Fonte de alimentagao

A Certifique-se de que o inversor é compativel com a tensao da rede
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B.3. Cabeamento

B.3.1. Cabos de sinal

As especificacoes dos cabos de alimentacao de entrada e cabos do motor devem estar em
conformidade com as normas técnicas da ABNT.

AVISO: Se a condutividade elétrica da camada de blindagem do cabo do motor ndo atender aos
requisitos, um condutor PE adicional deve ser usado com os cabos.

B.3.2. Cabos de controle

Todos os cabos usados para controle analdgico ou entrada de frequéncia devem ser cabos
blindados. Os cabos do relé precisam ser cabos com blindagem trancada de metal. O teclado
precisa ser conectado com um cabo de rede. Se usa-lo em um ambiente eletromagnético severo,
€ recomendado um cabo de rede blindado.

Notas:
» O sinal analdgico e o sinal digital estdo em cabos diferentes, portanto isolados entre si.

e Antes de conectar os cabos de alimentagao de entrada do inversor, verifique o isolamento dos
cabos de alimentacao de entrada de acordo com os regulamentos locais.

Bitola recomendada para os cabos (mm?2) Parafusos
Modelo RST Tipo de Tipo de PB (+) tipo Torque (Nm)
uvw parafuso parafuso
0.75G-S2 1.5 1.5 1-4 1-4 M3 0.8
1.5G-S2 2.5 2.5 1-4 1-4 M3 0.8
2.2G-S2 2.5 2.5 1-4 1-4 M3 0.8
3.7G-T4 2.5 2.5 2.5 2.5 M4 2~25
5.5G-T4 2.5 2.5 2.5 2.5 M4 1.3~ 1.5
7.5G-T4 4 4 4 4 M4 1.3~ 1.5

NOTAS:

* As especificacOes de cabo recomendadas para o circuito principal sao baseadas nas condigoes,
incluindo a temperatura ambiente abaixo de 40 graus Celsius, a distancia da fiagao abaixo de 100
me fluxo de corrente do valor nominal.

e Terminal (+) e PB sao os terminais para conectar o resistor de frenagem.
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 Se o0 cabo de controle e o cabo de alimentagdo tiverem que se cruzar, o angulo entre eles deve
ser de 90 graus.

e Se o interior do motor estiver molhado, a resisténcia de isolamento diminuira. Se houver
suspeita de algum sinal de umidade, seque o motor e meca novamente a resisténcia de
isolamento.

B.4. Disjuntor e contator

Para protecao do inversor é necessario instalar um fusivel de acdo rapida e um disjuntor na
entrada de alimentacao. O disjuntor deve ter dispositivo de trava na posicao desconectado para
tornar mais segura a instalagao e manutencao. A capacidade do disjuntor deve ser ajustada entre
1,5 e 2 vezes a corrente nominal do inversor.

i O disjuntor deve ser instalado e manuseado seguindo orientagdes do fabricante.

a cortar efetivamente a energia de entrada do inversor, é aconselhavel ter um contator
eletromagnético instalado no lado da entrada. Este contator controla a ativacdo e desativagao
da alimentagao do circuito principal para garantir a seguranca.

Modelo Corr_eqte nominal do Fusivel (A) Corrente nominal do contator

disjuntor (A) recomendado (A)
0.75G-S2 16 16 12
1.5G-S2 25 25 25
2.2G-S2 50 40 32
3.7G-T4 16 25 12
5.5G-T4 25 32 25
7.5G-T4 32 40 26
B.5. Reator

Para evitar que a corrente instantanea flua para o circuito de alimentacao de entrada e danifique o
retificador quando a rede elétrica fornecer entrada de alta tensao, instale um reator CA no lado de
entrada. Esta medida também pode melhorar o fator de poténcia na entrada. Quando a distancia
entre o inversor e o motor excede 50 metros, a corrente de fuga se torna maior devido ao
aumento do efeito de capacitancia parasita entre o cabo e o terra, o que torna o inversor
propenso a ativacao da protecao de sobrecorrente e pode causar danos ao isolamento do motor.
Para evitar isso, € necessario um reator de saida. Ao usar um inversor para atender varios
motores, é necessario somar o comprimento do cabo de cada motor para obter o comprimento
total do cabo do motor. Quando o comprimento total for superior a 50 metros, um reator de saida
deve ser adicionado no lado de saida do inversor. Quando a distancia entre o inversor e o motor
estiver entre 50 e 100 metros, selecione o modelo de acordo com a tabela a seguir. Quando
exceder 100 metros, consulte diretamente o fabricante para obter mais suporte técnico.
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NOTAS:

» Para reatores de entrada, a queda de tensdo nominal de entrada é de 2%=+15%. Para reatores
de saida, a queda de tensao nominal de saida é de 1%=+15%.

» Todos os acessoérios opcionais mencionados acima nao estao incluidos na embalagem do produto.
Os clientes precisam fazer pedidos adicionais para eles, se necessario.

B.6. Resistor de frenagem

B.6.1. Sele¢ao do resistor de frenagem

Quando o inversor desacelera com uma grande carga conectada ou precisa desacelerar
rapidamente, o motor estara gerando eletricidade e a energia sera transferida para o link CC do
inversor através da ponte do inversor, 0 que faz com que a tensao do barramento do inversor
aumente. Quando a tensao crescente do barramento exceder um determinado valor, o inversor
reportara um evento de falha de sobretensdo. Para evitar que isso aconteca, sera necessario
instalar um resistor de frenagem

O projeto, instalagao e operagcao do resistor de frenagem devem ser realizados por
profissionais treinados e qualificados.

& Durante a tarefa de instalagao, todas as disposicoes do "Aviso" devem ser seguidas; caso
contrario, pode causar lesdes pessoais graves ou danos materiais importantes.

O pessoal nao profissional nao esta autorizado a realizar a instalacdo. Caso contrario, o
circuito do inversor ou a frenagem podem ser danificados acidentalmente.

Antes de conectar o resistor de frenagem opcional ao inversor, leia atentamente o
manual de instrugdes do resistor de frenagem.

N3o conecte o resistor de frenagem a terminais diferentes de PB e (+). Caso contrario,
E causara danos ao circuito de frenagem e ao inversor e causara um acidente de incéndio.

Conecte o resistor de freio opcional ao inversor da maneira mostrada no diagrama de
fiacao. Se houver alguma fiacao errada, o inversor junto com outros dispositivos podem
ser danificados.

i Energia Energia Menor
Resistor de En:;gfsgf::zzda dissipada no dissipada no resisténcia
Modelo Unidade de frenagem a frenagem (kW) resistor de resistor de permitida
frenagem 100% do (10% de frenagem(kW) frenagem(kW) | para o resistor
torque () frenagem) (50% de (80% de de frenagem
9 frenagem) frenagem) Q)
0.75G-S2 Construco 192 0.11 0.56 0.90 42
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1.5G-S2 interna ao 9% 0.23 1.10 1.18 30
2.2G-S2 nversor 65 0.33 1.7 2.64 21
3.7G-T4 122 0.6 3 4.8 80
5.5G-T4 89 0.75 4.1 6.6 60
7.5G-T4 65 1.1 5.6 9 47

AVISO: Selecione a resisténcia e a poténcia do resistor de frenagem de acordo com os dados
fornecidos pelo fabricante. Um resistor de frenagem aumenta o torque de frenagem do inversor. A
tabela acima lista a poténcia do resistor nas condicoes de 100% de torque de frenagem, 10% de
taxa de utilizacao de frenagem, 50% % de taxa de utilizagao de frenagem, 80% de taxa de
utilizacao de frenagem, os usuarios podem escolher seu sistema de frenagem de acordo com seus
requisitos de operacao do inversor.

minimo especificado. Nesta situagdo, os inversores nao terdo protecdo adequada por
sobrecorrente.

Para situacbes que exigem frenagem frequente, ou onde a taxa de utilizacdo da
frenagem excede 10%, a poténcia do resistor de frenagem precisa ser maior que o valor
fornecido na tabela acima. Calcular de acordo com as condigOes reais de trabalho.

i N3o use um resistor de frenagem cujo valor de resisténcia seja menor que o valor
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B.6.2. Instalagao do resistor de frenagem

Para conectar um resistor de frenagem, use cabos blindados. Todos os resistores devem ser
instalados em local bem refrigerado porque produzem calor ao serem acionados.

O resistor de frenagem deve ser instalado longe de materiais inflamaveis. A temperatura
da superficie do resistor € muito alta. A temperatura do ar que flui do resistor pode

chegar a varias centenas de graus Celsius. Evitar que qualquer material ou objeto entre
em contato com o resistor.

PB e (+) sdo os terminais onde o resistor de frenagem sera ligado.

Resistor de frenagem externo

VFD 2.2KW
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B.7. Dimensdes (mm)

B.7.1. Teclado externo

Botao
LED indicador
Potenciometro
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