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INVERTER

NEED HELP? CONTACT US!

Have product questions? Need technical support? Please feel free to
contact us:

Technical Support and E-Warranty Certificate
www.vevor.com/support

This is the original instruction, please read all manual instructions
carefully before operating. VEVOR reserves a clear interpretation of our
user manual. The appearance of the product shall be subject to the
product you received. Please forgive us that we won't inform you again if
there are any technology or software updates on our product.



IMPORTANT SAFEGUARDS

Read all safety warnings, instructions, illustrations and
a specifications provided with this inverter. Failure to follow all

instructions listed below may result in electric shock, fire
and/or serious injury.

WARNING :

This equipment is a high voltage device, please do not attempt to
disassemble this equipment at any time to avoid danger. After a device
failure, if the external switch fails to restart the device, please contact your
reseller for handling.

WARNING: ELECTRICAL SHOCK AND FIRE HAZARD!

1. Failure to comply with this instruction could result in an electrical failure,
fire and electrocution.

DO NOT DISASSEMBLE .

Do not submerge inverter .

Do not connect two or more transformers in parallel

Plug the power supply unit directly into a GFCI wet location outlet .

Do not use an extension cord

No o bk DN

Installation of this inverter and related wiring must be done by aqualified
electrician in compliance with all applicable electrical codes.

WARNING :

Changes or modifications to this unit not expressly approved by the party
responsible for compliance could void the users authority to operate the
equipment .

SAVE THESE INSTRUCTIONS



FCC Information

CAUTION: Changes or modifications not expressly approved by the party
responsible for compliance could void the user's authority to operate the
equipment!

This device complies with Part 15 of the FCC Rules. Operation is subject to
the following two conditions:

1) This product may cause harmful interference.

2) This product must accept any interference received, including
interference that may cause undesired operation.

WARNING: Changes or modifications to this product not expressly
approved by the party.responsible for compliance could void the user's
authority to operate the product.

Note: This product has been tested and found to comply with the limits for

a Class B digital device pursuant to Part 15 of the FCC Rules, These limits

are designed to provide reasonable protection against harmful interference

in a residential installation.

This product generates, uses and can radiate radio frequency energy, and

if not installed and used in accordance with the instructions, may cause

harmful interference to radio communications. However, there is no

guarantee that interference will not occur in a particular installation. If this

product does cause harmful interference to radio or television

reception,which can be determined by turning the product off and on, the

user is encouraged to try to correct the interference by one or more of the

following measures.

e Reorient or relocate the receiving antenna.

e Increase the distance between the product and receiver.

e Connect the product to an outlet on a circuit different from that to which
the receiver is connected.

e Consult the dealer or an experienced radio/TV technician for
assistance.



Correct Disposal

2012/19/EC. The symbol showing a wheelie bin crossed
through indicates that the product requires separate refuse
I collection in the European Union. This applies to the product
and all accessories marked with this symbol. Products marked as such
may not be discarded with normal domestic waste, but must be taken to a
collection point for recycling electrical and electronic device

E This product is subject to the provision of European Directive
|

1. Product information

The manual provides precautions and guidance for user type selection,
installation, parameter setting, site commissioning, fault diagnosis and
daily maintenance and maintenance

1.1 Inverter series

| AT901 series Braking Resistor
Adaptive motor Output
Model w Ohm
KW HP Current:A
22 | 901-7K5G1 7.5 10 34.0 600 40

1.2 Product Specification

Project Standard
System Current vector universal frequency converter
Drive High-efficiency drive of the Induction Motor
Maximal Vector control: 0-500Hz
Frequency V/F control: 0-3200Hz.
Carrier 0.5KHz-16KHz
Frequency The carrier frequency can be adjusted
Basic Frequency Digital setting: 0.01Hz
Function resolution Simulation setting: +0.025%
Control Mode | Open-loop vector control (SVC)
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Project Standard
V/F control
. Type-G Mode: 0.3Hz/150% (SVC).
Starting torque
Type-P Mode: 0.3Hz/100%
Range of ADJ | 1: 100(SVC)
Stable speed +0.5%(SVC)
Overload Type G:150% Rated Current 120s;180% for
capacity Type P:120% Rated Current for 60s;150% for
Torque rise Automatic torque increase;
V/F curve Three ways: straight line; multi-point; N
Line or S curve acceleration and deceleration
Curve Acc/ ) i
mode, four Acc/Dec times, Acc/Dec time range
Dec mode
0.0-6500.0s
Brake frequency: 0.00Hz-Maximum
DC Braking frequency; Brake time:.0s-36.0s
Brake current value: 0.0% -100.0%
Jog frequency range: 0.00Hz-50.00Hz;
Jog control
Acc & Dec time: 0.0s-6500.0s.
Up to 16 segment speed runs with a built-in PLC or control
o It can easily realize the process control
built-in PID
closed-loop control system
AVR Function | When the input voltage jitter, the output
Automatically limited the current and voltage
Stall control o
to prevent frequent over voltage tripping.
Fast current Minimize the over current fault and protect the
limiting normal operation of the frequency converter
Torque limit Automatically limit the torque during operation
Instant power | When instantaneous power failure is
Timing Set the time range of 0.0Min-6500.0Min.
Command Control panel,Control terminal, Serial port,can
Operating source be switched in multiple ways
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Project Standard
Panel potentiometer, Number given,External
Frequency . .
analog voltage/current input, and serial port
souree input.can be switched in multiple ways
Input Terminal | Five digital input terminals
1 analog quantity input terminal;
One 0-10V voltage or 0-20mA current input;
1 digital output terminal
Output 1 relay output terminal(TA,TB,TC)
Terminal 1 analog output terminal, supporting 0-10V or
0-20mA voltage output
Power on motor short circuit detection, input
and output phase loss protection, over current
Protection protection, over voltage protection, under
function voltage protection, overheating protection and
overload protection,etc
Indoor, not direct sunlight, no dust, corrosive
Use place gas, combustible gas, oil fog, steam, water or
salt, etc
Above sea
Loop The level under 1000m 2C116699
environment Ambient -10°C ~+40°C (ambient temperature is 40°C
temperature ~50°C, please decrease the amount)
humidity Less than 95%RH, anhydrous condensation
vibrate Less than 5.9m/s (0.69)

1.3 Description of the control loop and the main loop terminal




Braking Resistor

l Three—phase

HC_CB | + PB | asynchronous motor
R J O I R U |
S i S v | M
T : T w [ [
Grounding (power) | E E | i

24V
'] Operation panel

.y " P | connector
Digital input 1~ | D11 =

d

Digital input 2 o DI2 — 'Iﬁiﬂ;

Digital input 30/9 [+ J £ :{;

Digital input 4 . [ 2] J— 0; 5;_ RS485
Digital input5 o DIS ) lﬂ:ﬁ i communication
PR S e e e

JP3(A01) 485 port

1 7)short1+2 0-10V DC (default)
3 7Short2+3 0-20mA DC

AO1
CcoM JP4(AT1) Analog Output
1 JShort1+2 0-10V DC(default) 0-10V/0-20mA
3 JShort2+3 0-20mA DC GND
i
+-|+10V Power supply for frequency setting
3, " 10V 20mA
1K -5K) - DCo-10v L Al1 Analog Input 1 DO1
g Dosath | JP5(RS485) . ;
I 1 Digital signal
i 2 ] = OQutput
1! JUltimate
- Resistance GND
"
4 enp
' TIA Relay output
TIC Range:

“te| | AC250V 10mA-3A
DC30V  10mA-1A

Control circuit (weak current)

(R ® ([ ®|® [ ® ®
R RNR®R®NR ®®| PR ®]

+10V|GND| Al1 |DI1 |DI2 |DI3 |DO1

485+ | 485- | AO1 [+24v |DI4 |DI5S |COM ’TIA /B | T/IC

Figure 1-3-1 0.75-11.0KW wiring diagram control terminal description
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2. Operation and display

Function indicator lamp description
¢ Hz:Frequency display indicator lamp

¢ V: Voltage indicator lamp

@

A: Current indicator lamp

ERR: fault indicator lamp
F / R: Forward and Reverse indicator lamp

@

@

@

L / R: Communication control indicator lamp

@

RUN: Running indicator lamp

Key symbol Name Function declaration
PRG Programming Menu enters or exits, with parameter
key modification
ENT Determine the Enter the menu and confirm the
key parameter setting
A Upper key Increment of data or function codes
v Down key Diminishing data or function codes
. Select the parameter modifier bit and the
DISP Shift key .
display contents
Start the inverter under the keyboard
RUN Run the key .
operation mode
STOP Stop / Reset key | Stop / reset operation,
JOG Jog key Limited to the P08.01 function code

Set the parameter method:

1. Press the PRG button to display the P 0.00,

2. The A V¥ and DISP keys select the parameter number to modify, and the
ENTER key enters the parameter,

3. A V and DISP keys modify parameter values, ENTER key save parameters,

4. If you need to modify other parameters, repeat 2,3, steps, such as modification
completion, Return to the frequency interface using the PRG key.
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3. Summary table of functional parameters:

P00, Monitoring group

P00.00 running frequency 0.00 ~ 320.00Hz (P01.22=2)
P00.01 Set the Frequency 0.0 ~ 3200.0Hz (P01.22=1)
P00.02 Busbar voltage (V) 0.0V ~ 3000.0v
P00.03 Output voltage (V) ov ~ 1140V
P00.04 Output Current (A) 0.00A ~ 655.35A
P00.05 Output power (kW) 0 ~ 32767
P00.06 Output torque (%) -200.0% ~ 200.0%
P00.07 DI input state 0 ~ 32767
P00.08 DO output state 0 ~ 1023
P00.09 Al1 voltage (V) 0.01Vv
P00.10 | AI2 Voltage (V) or current (mA) 0.0V = 10.57V
0.00mA ~ 20.00mA
P00.12 count value 0 ~ 65535
P00.13 Length value 0 ~ 65535
P00.14 Load speed display 0 ~ 65535
P00.15 PID setting 0 ~ 65535
P00.16 PID feedback 0 ~ 65535
P00.17 PLC stage 0 ~ 65535
P00.18 Pulse input frequency 0 ~ 100kHz
P00.19 Feedback speed (Hz) -320.00Hz ~ 320.00Hz
P00.20 Runtime Remaining 0.0 ~ 6500.0Min
P00.21 Al1 Voltage before correction 0.000vV ~ 10.570V
P00.22 Al2 Voltage/Current before 0.000vV ~ 10.570V
correction 0.000mA ~ 20.000mA
P00.24 linear speed 0 ~ 65535m/Min
P00.25 Current power time 0 ~ 6500Min
P00.26 Current running time 0.0 ~ 6500.0Min
P00.28 Communication setting -100.00% ~ 100.00%
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P00.30 Frequency X Display 0.00Hz ~ 500.00Hz -
P00.31 Frequency Y Display 0.00Hz ~ 500.00Hz -
P00.32 | View any memory address value 0 ~ 65535 -
P00.35 Target torque, (%) 0.0°~ 359.9° -
P00.37 Power factor Angle -
P00.39 Target voltage of VF separating 0V ~ Motor rated voltage -
P00.40 | Output voltage of VF separating 0V ~ Motor rated voltage -
P00.41 Dl input status display - -
P00.42 DO input status display - -
P00.43 DI function status display 1 (function 01. function 40)- -
P00.44 | DI function status visual display 2 | (Function 41. Function 80)- |-
P00-45 fault message - -
P00-59 Set the frequency of (%) -100.00% ~ 100.00% -
P00-60 Running frequency (%) -100.00% ~ 100.00% -
P00-61 Inverter state 0 ~ 65535 -
% —modifiable parameter under any condition
Y¢—not modifiable parameter under run status
e—the actual detected parameter, not modifiable
Factory .
FC name Set range modify
value
P01 Basic functional Group
1: Type G (constant torque load
model)
P01.00 G/P type 1 PAY
2: Type P (fan and water pump
model)
0: Speed Sensorless Vector
1. Motor control
P01.01 Control 2 *
mode
2: V/F control model
Operation 0: Operation panel run command
P01.02 P g pane 0 I
command channel ("L/R" lights off)
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channel

1: Terminal Run channel ("L/R"
lights on)
2: Communication command
channel
("L/R" lights flashing)

Main frequency

0: Digital set (preset frequency
P01.08, keypad A/V key,power
loss)

1: Digital set (preset frequency
P01.08, keypad A/V key,Power
drop memory)

2: A1 analog set (0-10V);

P01.03 3: AI2 analog set(0-10V or 4
source X
20mA);
4: Panel Potentiometer;
5: Pulse set (0~50KHZ DI5);
6: Multistage speed run set
7: Simple PLC set;
8: PID Control set;
9: Communication set.
Secondary .
Same as P01.03 (Main
P01.04 |frequency source 0
v frequency source X ) set
o ) 0: Compared to the [P01.10]
Limit selection of )
Maximum frequency
P01.05 |Y when frequency . 0
- 1: Relative to the frequency
superposition
source X
Limit of Y when
P01.06 frequency 0% ~150% 100%
superposition
Single digit: Frequency source
selection
P01.07 |Frequency source 00

0: Main frequency source X
1: Main and Secondary operation
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results (operation relationship is
determined by Ten digits)

2: Main frequency X and
Secondary frequency Y switch
3: Switch between main
frequency X and Main and
Secondary operation results
4: The frequency Y switches with
Main and Secondary operation
results
Ten digits: Frequency operation
relationship of X and Y
0: X +Y
1: X-Y
2: Maximum of the Two, 3:
Minimum of the Two.

P01.08 Preposition 0.00Hz ~ Maximum frequency | 50.00
' frequency [P01.10] Hz
) ) ) 0: Consistent direction, 1:
P01.09 |Running direction . ) . 0
Opposite direction
) Vector: 50.00Hz ~ 500.00HZz
Maximum output 50.00
P01.10 VI/F: 50.00Hz ~
frequency Hz
2000.00Hz
0: [P01.12] Setup
- 1: Al1 Set up
Upper limit
2: Al2 Set up
PO1.11 frequency 0
3: AI3 Set up
source
4: Pulse set (0~50KHZ DI5);
5: Communication Setup
Upper limitin 50.00
P01.12 PP g [P01.14]1 ~ [P01.10]
frequency Hz
Upper limit
P01.13 PP 0.00Hz ~ [P01.10] 0.00Hz

frequency bias
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Lower limit

P01.14 0.00Hz ~ [P01.12] 0.00Hz
frequency
P01.15 |Carrier frequency 0.5kHz ~ 16.0kHz For Model
Carrier frequency
P01.16 Adjust with 0: No,1: Yes 1
temperature
PO1.17 Acceleration time | 0.00s ~ 650.00s (P01.19=2)
' 1 0.0s ~ 6500.0s (P01.19=1)
For Model
Deceleration time| 0s ~ 65000s (P01.19=0)
P01.18
1 Reference frequency [P01.25]
Time unit of 0:1 seconds
P01.19 | Acceleration and 1: 0.1 seconds 1
deceleration time 2: 0.01 seconds
Bias frequency of
frequency Y 0.00Hz ~ Maximum output
P01.21 0.00Hz
when frequency [P01.10]
superposition
Resolution of Resolution of all frequency
P01.22 2
Frequency commands.
Power down
memory for
P01.23 . 0: No memory 1: Memory 0
Digital Frequency
setting
Motor parameter | 0: Motor parameter group 1,
P01.24 ) 0
group selection 1: Motor parameter group 2.
Reference )
0: Maximum frequency [P01.10]
frequency of .
P01.25 . 1: Setting frequency 0
Acceleration and
. . 2:100Hz
deceleration time
Runtime
frequenc 0: Operation frequency,
PO1.26 | | caueney perafion frequency 0
instruction 1: Setting frequency
UP/DOWN
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benchmark

Command source

Single digit: Operation Panel
command binding frequency
source selection
0: No binding 1: Digital set
2: A1 3: AlI2 4. AI3
5: Pulse set (0~50KHZ DI5);
6: Multi segment speed;

7: Simple PLC
8:PID

P01.27 bundled 9: Communication Set 0000
frequency source| Ten digit: Terminal command
binding frequency source
selection
100 digit: communication
command binding frequency
source selection
Thousand digit: Automatically run
the binding frequency source
selection
P02 Asynchronous Motor parameter group 1
0: Ordinary asynchronous motor,
P02.00 Motor type 1: Variable frequency 0
asynchronous motor
Rated power of
P02.01 0.1kW ~ 400.0kW
motor )
According
Rated voltage of
P02.02 1V ~ 2000V to the
Motor
0.01A 655.35A Model
' ' Of the
Rated current of (Inverter power <=55kW)
P02.03 Inverter

Motor

0.1A ~ 6553.5A
(Inverter power> 55kW)
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Rated frequency

0.01Hz~ Maximum output

P02.04
of motor frequency [P01.10]
Rated speed of
P02.05 Trpm ~ 65535rpm
motor
0.001Q ~ 65.535Q (Inverter
Stator resistance power <=55kW)
P02.06

of motor

0.0001Q ~ 6.5535Q (Inverter
power> 55kW)

0.001Q ~ 65.535Q (Inverter
Rotor resistance power <=55kW)
P02.07
of Motor 0.0001Q ~ 6.5535Q (Inverter
power> 55kW)
0.01mH ~ 655.35mH
P02.08 Leak resistance (Inverter power <=55kW) Tuning
' of Motor 0.001Mh ~ 65.535mH Parameter
(Inverter power> 55kW)
0.1mH ~ 6553.5mH (Inverter
Mutual resistance power <=55kW)
P02.09
of Motor 0.01mH ~ 655.35mH
(Inverter power> 55kW)
0.01A ~ P02.03 (Inverter
No-load current of power <=55kW)
P02.10
the Motor 0.1A ~ P02.03 (Inverter
power > 55kW)
0: no-operation
1: Tuning at Motor stationary 1
P02.37 | Tuning selection 2: Motor dynamic tuning 0
3: Tuning at Motor completely
stationary 2
P03 Vector control parameters of motor group1
Speed loop
P03.00 1 ~ 100 30

proportional 1
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Speed loop

P03.01 |. o 0.01s ~ 10.00s 0.50s
integration time 1
Switch frequency
P03.02 1 0.00 ~ [P03.051] 5.00Hz
Speed loop
P03.03 ) 1 ~ 100 20
proportional 2
Speed loop
P03.04 |. o 0.01s ~ 10.00s 1.00s
integration time 2
Switch frequency | P03.02 ~Maximum output
P03.05 10.00Hz
2 frequency [P01.10]
Vector control of
P03.06 ) , 50% ~ 200% 100%
the shift gain
SVC torque
P03.07 filtering time 0.000s ~ 0.100s 0.050s
constants
0: PO03.10 setting
- limit 1: Alf; 2: Al2;
orque er limi
que tpp 3: Al3:
source under
P03.09 4: Pulse set (DI5); 0
speed control o )
5: Communication Setting;
mode
6: MIN (Al1, Al2)
7: MAX (Al1, Al2)
Upper torque limit
P03.10 under speed 0.0% ~ 200.0% 150.0%
control mode
Proportional gain
f
P03.13 ,O , 0 ~ 60000 2000
excitation
regulation
Integral gain of
P03.14 excitation 0 ~ 60000 1300
regulation
P03.15 | Proportional gain 0 ~ 60000 2000
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of

torque regulation

Integral gain of

P03.16 ) 0 ~ 60000 1300
torque regulation
P04 V/F Control Parameters
0: linear curve V/ F
1: Multipoint curve V/ F
2: Decreasing torque curve 1
(Square curve)
3: Decreasing torque curve 2
(1.2 power)
4: Decreasing torque curve 2
P04.00 | VF curve setting (1.4 power) 0
6: Decreasing torque curve 2
(1.6 power)
8: Decreasing torque curve 2
(1.8 power)
10: VF completely separation
mode
11: VF semi-separation mode
Torque boost 0.0% (Automatic lifting torque);
P04.01 , By Model
setting 0.1%~30.0%
Torque boost 0.00Hz ~Maximum output
P04.02 ) 50.00Hz
cutoff point frequency [P01.10]
Multi-point V/F
P04.03 0.00Hz ~ [P04.05] 0.00Hz
Freq. 1
Multi-point V/F
P04.04 0.0% ~ 100.0% 0.0%
Voltage 1
Multi-point V/F
P04.05 [P04.03]1 ~ [P04.07] 0.00Hz
Freq. 2
Multi-point V/F
P04.06 0.0% ~ 100.0% 0.0%

Voltage 2
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Multi-point V/F

[P04.05] ~ Motor Rated

P04.07 0.00Hz
Freq. 3 frequency [P02.04]
Multi-point V/F
P04.08 0.0% ~ 100.0% 0.0%
Voltage 3
V/F control Slip
P04.09 frequency 0.0% ~ 200.0% 0.0%
compensation
V/F Over
P04.10 o ) 0 ~ 200 64
excitation gain
Oscillation
P04.11 | suppression gain 0 ~ 100 By Model
for VIF
0: Digital Settings [P04.141]
1: A1 2: Al2
3: AI3
4: Pulse Setting (DI5)
Voltage source by 5: Multiple instruction
P04.13 ) 0
VF separated 6: Simple PLC
7: The PID
8: communication Setting
Note: 100.0%, corresponding to
the motor rated voltage
Voltage for VF
P04.14 . 0V ~ Motor rated voltage ov
separation
o 0.0s ~ 1000.0s
Voltage rise time i ]
P04.15 ) Note: Time when 0V rises to 0.0s
of VF separation
rated voltage of motor.
, 0.0s ~ 1000.0s
Voltage dorp time ,
P04.16 . Note: Time when Rated voltage 0.0s
of VF separation
of motor dorp to OV
0: The frequency and voltage
Shutdown mode drop to 0 separately;
P04.17 0

of VF separation

1: Frequency drops after the
Voltage drop to 0
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Over-current stall

P04.18 . 50% ~ 200% 150%
action current
Suppression of 0: Disable,
P04.19 1
Over current stall 1: Enable.
Suppression’s
P04.20 gain of Over 0 ~ 100 20
current stall
Compensation
coefficient of
P04.21 , 50% ~ 200% 50%
action Over
current stall
Over-voltage stall
P04.22 , 650.0v ~ 800.0V 760.0V
action voltage
Suppression of 0: Disable,
P04.23 1
Over-voltage stall 1: Enable.
Suppression’s
P04.24 Freq. gain of 0 ~ 100 30
Over-voltage stall
Suppression’s
P04.25 | Voltage gain of 0 ~ 100 30
Over-voltage stall
Maximum rise
P04.26 |frequency limit for 0 ~ 50Hz 5Hz

Over-voltage stall

P05.00

P05 group, Input Parameters
0: No function;
1:  Forward running(FWD) or

DI1 terminal
function

5: Reverse

Running;

2:Reverse running (REV) or
Forward/Reverse switch

3: three-wire running control

4: forward jog control (FJOG)

jog control (RJOG)
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6: Freq. Increase(Terminal UP)
7: Freq. decrease(Terminal
DOWN)

8: Free shutdown control
9: External reset signal
input(RST)

10: Suspend operation;

11: External fault normally-open

(NO) input

12: Multi-speed

13: Multi-speed

14: Multi-speed

15: Multi-speed

16: ACC/DEC time select 1( TT1)

17: ACC/DEC time select 2( TT2)
18: Frequency source switch

19: UP/DOWN Freq. zero

clearing (terminal, keyboard)

A WODN -

20: Run command Switch
terminal 1
21: VFD ACC/DEC prohibit
22: PID control Pause
23: PLC state reset
24: Pendulum frequency Pause
25: Counter input
26: Counter reset
27: Length count input
28: Length reset
29: Torque control Disable
30: Pulse Setting (only DI5 can
setting, P05.04=30)
31: Reserved;
32: DC braking immediately;
33: External fault input (normally
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closed, NC)
34: Frequency modification
Enables
35: PID input signal reversed;
36: External parking terminal 1
37: Run command Switch
terminal 2
38: PID integral Pause;
39: Frequency X switches with
the Preset frequency
40: Frequency Y switches with
the Preset frequency
41: Motor selection terminal 1
43: The PID Parameters switch
44: User defined fault 1
45: User defined fault 2
46: Speed control / Torque
control switch
47: Emergency stop
48: External parking terminal 2
49: Slow ate DC braking
50: Run time cleared;
51: Two-wire control / Three-wire
control switch
52: Reversal Disable;

P05.01

DI2 terminal
functional

P05.02

DI3 terminal
functional

P05.03

Dl4 terminal
functional

12

P05.04

DI5 terminal
function
(only DI5 can

13
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setting Pulse

function,
P05.04=30)
P05.10 | Dl filtering time 0.000s ~ 1.000s 0.010s
0: Two-wire control mode 1,
PO5.11 Terminal control 1: Two-wire control mode 2, 0
Mode 2: Three-wire control mode 1,
3: Three-wire control mode 2.
Frequency
P05.12 adjusting step 0.001Hz/s 65.535Hz/s 1.00Hz/s
size
Min. input of Al
P05.13 0.00v P05.15 0.00v
curve 1
Corresponding
P05.14 | value of Al curve -100.0% +100.0% 0.0%
1's Min. input
Max. input of Al
P05.15 P05.13 +10.00V 10.00V
curve 1
Corresponding
P05.16 | value of Al curve -100.0% +100.0% 100.0%
1's Max. input
Al curve 1 filtering
P05.17 , 0.00s 10.00s 0.10s
time
pos.1g |/ CUrve Zs Min. 0.00V ~ P05.20 0.00V
input
Corresponding
P05.19 | value of Al curve -100.0% +100.0% 0.0%
2's Min. input
P05.20 | Max. input of Al2 P05.18 +10.00V 10.00V
Corresponding
P05.21 | value of Al curve -100.0% +100.0% 100.0%

2's Max. input

-22.




Al curve 2 filtering

P05.22 , 0.00s ~ 10.00s 0.10s
time
Al curve 3's Min.
P05.23 , -10.00V ~ P05.25 -10.00V
input
Corresponding
P05.24 | value of Al curve -100.0% ~ +100.0% 0.0%
3's Min. input
Max. input of Al
P05.25 P05.23 ~ +10.00V 10.00V
curve 3
Corresponding
P05.26 | value of Al curve -100.0% ~ +100.0% 100.0%
3's Max. input
Al curve 3 filtering
P05.27 , 0.00s ~ 10.00s 0.10s
time
Min. value of
P05.28 ) -10.00V ~ P05.25 0.00v
Pulse input
Corresponding
P05.29 | value of Pulse's -100.0% ~ +100.0% 0.0%
Min. input
Max. value of
P05.30 ) P05.23 ~ +10.00V 10.00V
Pulse input
Corresponding
P05.31 | value of Pulse's -100.0% ~ +100.0% 100.0%
Max. input
Pulse filtering
P05.32 , 0.00s ~ 10.00s 0.10s
time
Single bit: Al1 curve selection
1: Al curve 1
(2 PM, see P05.13 ~ P05.16.)
P05.33 |Al curve selection 2: Al curve 2 321
(2 PM, see P05.18 ~ P05.21.)
3: Al curve 3

(2 PM, see P05.23 ~ P05.26.)
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4: Al curve 4
(4 PM, see P24.00~P24.07)
5: Al curve 4
(4 PM, see P24.08~P24.15)
Ten bit: Al2 curve selection (the
same as Single bit 1~5)
Hundred bit: Al3 curve selection
(the same as above)

Single bit: Al1 below Min. input
setting
0: Corresponding value of Min.

) input
The Al is below
o 1:0.0%
the minimum ) o
P05.34 ) . Ten bit: Al2 below Min. input 000
input setting .
. setting
selection . .
(the same as Single bit 1~2)
Hundred bit: Al3 below Min. input
setting
(the same as above)
P05.35 DI1 delay time 0.0s ~ 3600.0s 0.0s
P05.36 DI2 delay time 0.0s ~ 3600.0s 0.0s
P05.37 DI3 delay time 0.0s ~ 3600.0s 0.0s
0: High level effective, 1: Low
level effective
DI1-DI5 terminal Single Bit: DI1;
P05.38 valid Ten Bit: DI2; 00000
mode selection Hundreds Bit: DI3;
Thousand Bit: D14,
Ten thousand Bit: DI5
DI6-D17 terminal | O: High level effective, 1: Low
P05.39 valid level effective 00000

mode selection

Single Bit: DI6,
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Ten Bit: DI7

P06 group, Output Parameters

P06.01

DO1 output
function selection

P06.02

Control Board
Relay
(TA- TB-TC)
Function
Selection

0: No output
1: Running indicator;
2: Fault output (for free shutdown
fault)
3: Freq. level detection signal
1(P14T1)
4: Frequency arrival
indicator(FAR)
5: VFD zero-speed
running(When running)

6: Motor overload Early-warning
7: Inverter overload
Early-warning
8: The Set Count arrives
9: The specified count is reached
10: Length is reached
11: The PLC cycle is completed
12: Accumulated running time
arrives
13: Frequency limiting
14: Torque limiting
15: Ready to run
16: Al1>AI2
17: Output freq. reaches Upper
limit
18: Output freq. reaches Lower
limit(When running)

19: Under pressure state output
20: Communication setting
21: Location is complete
(reserved)
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22: Location proximity (reserved)
23: Zero-speed running 2 (also
output when shutdown)

24: Accumulated power-on time
arrives
25: Freq. level detection signal
2(P14T2)

26: Output freq. 1 reached
27: Output freq. 2 reached
28: Output Current 1 reached
29: Output Current 2 reached
30: Regularly reached
31: Input signal Al1 overrun
32: Load dropping
33: VFD reverse running
34: Zero-current state
35: The Power module
temperature arrives
36: Output current out of limit
37:0utput freq. reaches Lower
limit(shutdown also output)
38: Fault output (all faults)
39: Motor overheating
Early-warning
40: This running time arrives
41: Fault output (for free
shutdown fault and no under
pressure output)

0: Operation freq.,
1: Set freq.

AO1 output
P06.07 ) )
function selection
AO2 output
P06.08

function selection

2: Output current,
3: Output torque,
4: Output power,

5: Output voltage,
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6: Input pulse freq.
7: Al 8: Al2
9: AI3
10: Length
11: Count value
12: Communication setting,
13: Motor speed
14: Output Current. (100.0%
Corresponding to 1000.0A)
15: Output voltage  (100.0%
Corresponding to 1000.0V)
16: Motor output torque
(Percentage of actual value
relative to motor rating)
17: VFD output torque
(Percentage of actual value
relative to VFD rating)

AO1 zero-bias

P06.10 . -100.0% ~ +100.0% 0.0%
coefficient
P06.11 AO1 gain -10.00 ~ +10.00 1.00
AO2 zero-bias
P06.12 . -100.0% ~ +100.0% 0.0%
coefficient
P06.13 AO2 gain -10.00 ~ +10.00 1.00
DO output delay
P06.17 , 0.0s ~ 3600.0s 0.0s
time
RELAY output
P06.18 i 0.0s ~ 3600.0s 0.0s
delay time
RELAY?2 output
P06.19 ) 0.0s ~ 3600.0s 0.0s
delay time
, 0: Positive logic, 1: Anti-logic
DO output valid ) )
P06.22 Single Bit: DO 00000

status selection

Ten bit: RELAY1
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Hundred Bit: RELAY?2

P07 group, Start and Stop control Paramete

0: Direct start
1: Start with speed tracking

P07.00 Starting mode , 0
2: DC braking + start at start
frequency
0: Start with the shutdown
frequency
Speed tracking 1: Start with the working
P07.01 0
method frequency
2: Start at the maximum
frequency
Speed of Speed
P07.02 . 1 ~ 100 20
tracking
P07.03 | Start frequency 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz
Start-frequency
P07.04 , 0.0s ~ 100.0s 0.0s
hold time
DC brake current
P07.05 0% ~100% 0%
at startup
DC brake time at
P07.06 0.0s ~100.0s 0.0s
startup
Accelerating )
q 0: linear Acc/Dec mode
an
P07.07 ) 1: S curve Acc/Dec mode A 0
Decelerating
2: S curve Acc/Dec mode B
mode
Time ratio of Start
P07.08 segment in S 0.0% ~ (100.0%-P07.09) 30.0%
curve
Time ratio of Start
P07.09 segment in S 0.0% ~ (100.0%-P07.08) 30.0%

curve
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0: Decelerate to stop 1: Coast to

P07.10 Stop mode 0
stop
Frequency .
P0711 | threshold of DC 0.00Hz ~ Maximum freq. 0.00H
. reshold o . z
[P01.10]
brake
DC brake dela
P07.12 , y 0.0s ~ 100.0s 0.0s
time
P07.13 | DC brake current 0% ~ 100% 0%
DC brake time at
P07.14 0.0s ~ 100.0s 0.0s
stop
DC Brake
P07.15 o 0% ~ 100% 100%
utilization rate
Speed trackin
po7.18 | °P g 30% ~ 200%
current
P08 Group Keyboards and Display Parameters
0: The M key is invalid
1: Switch between Remote
Control (Terminal or
Communication control) and
P08.01 M key function | Operation Panel Control, when 0
[P01.02)] =1o0r2
2: FWD/REV switch
3: FJOG (Forward jog control)
4: RJOG (Reverse jog control)
0: The STOP/RES key Only valid
P08.02 STOP/RESET in panel control mode 1
' key function 1: The STOP/RES key Always
valid
) 0000 ~ FFFF
LED displays . )
, Bit00: Running Frequency 1 (Hz)
P08.03 parameter 1in 1F

Operation status

Bit01: Setting Frequency (Hz)
Bit02: Bus Voltage (V)
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Bit03: Output Voltage (V)
Bit04: Output current (A)
Bit05: Output power (kW)
Bit06: Output torque (%)
Bit07: DI input status
Bit08: DO output status
Bit09: Al1 voltage (V)
Bit10: Al2 voltage (V)
Bit11: Al3 voltage (V)
Bit12: Count value
Bit13: Length value
Bit14: Load speed display
Bit15: PID settings

P08.04

LED displays
parameter 2in
Operation status

0000 ~ FFFF
Bit00: PID feedback
Bit01: PLC stage
Bit02: PULSE Input frequency
(kHz)
Bit03: Running Frequency 2 (Hz)
Bit04: Remaining runtime
Bit05:Al1-corrected front voltage
V)
Bit06:Al2-corrected front voltage
V)
Bit07:Al3-corrected front voltage
V)
Bit08: Line speed
Bit09: Current Power Time
(Hour)
Bit10: Current Runtime (Min)
Bit11:PULSE Input frequency
(Hz)
Bit12: Communication Setting

Value
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Bit13: Encoder feedback speed
(Hz)
Bit14: Main Frequency X Display
(Hz)
Bit15: Secondary frequency Y
Display (Hz)

0000 ~ FFFF
Bit00: Set Frequency (Hz)
Bit01: Bus Voltage (V)
Bit02: DI input status
Bit03: DO output status
Bit04: Al1 voltage (V)

LED displays Bit05: AI2 voltage (V)
P08.05 |parameter in Stop Bit06: AI3 voltage (V) 33
status Bit07: Count value
Bit08: Length value
Bit09: PLC stage
Bit10: Load speed
Bit11: PID settings
Bit12: PULSE Input frequency
(kHz)
Load speed
P08.06 ) 0.0001 ~ 6.5000 1.0000
display factor
Power module . i
P08.07 0.0C ~ 100.0C -
temperature
P08.08 | Product number - -
Cumulative
P08.09 o Oh ~ 65535h -
running time
P09 group, auxiliary function
0.00Hz ~ Maximum freq.
P09.00 | Jog frequency 2.00Hz
[P01.10]
P09.01 Jog Acc time 0.0s ~ 6500.0s 20.0s
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Recommended time:

P09.02 Jog Dec time 20.0s
— 0.4 ~ 4.0KW 7.58
P09.03 Acceleration time 55 ~ 300KW 15.0S
2 37.0 ~ 132.0KW  40.0S
Pog.0q |DECElerationtimel 466 6 §30.0kW 60.08
2
Acceleration time
P09.05
3
15.0
Deceleration time
P09.06
3
Acceleration time
P09.07
4
Deceleration time
P09.08
4
P09.09 | Hopping freq. 1 0.00Hz
P09.10 | Hopping freq. 2 |  0-00Hz ~Maximum freq. 0.00Hz
[P01.10]
Hopping freq.
P09.11 Pping req 0.01Hz
range
Positive and
P09.12 Reverse dead 0.0s ~ 3000.0s 0.0s
time
Reverse
0: Allowed:; 1:
P09.13 frequency . 0
. Prohibit
permission
When the setting o
i 0: Run at a lower limit frequency
freq. is lower than
P09.14 o 1: Stop 0
the lower limit of )
2: zero-speed operation
freq.
P09.15 Drop control 0.00Hz ~ 10.00Hz 0.00Hz
Setting
P09.16 Oh ~ 65000h Oh

cumulative power
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Setting

P09.17 , Oh ~ 65000h Oh
cumulative
P09.18 | Start protection 0: Unprotected; 0
Frequency .
, 0.00Hz ~ Maximum freq. 50.00
P09.19 | detection value 1
[P01.10] Hz
(P14T1)
Frequency
P09.20 detection lag 0.0% ~ 100.0% (P14T1 level) 5.0%
value (P14T1)
Frequency )
0.0% ~ 100.0% (Maximum
P09.21 reaches the 0.0%
, frequency)
detected width
Frequency
hopping function . .
P09.22 ) 0: Invalid, 1: valid 0
During Acc and
Dec.
Switching freq. of .
o 0.00Hz ~ Maximum freq.
P09.25 | acceleration time 0.00Hz
: [P01.10]
1 and time 2
Switching freq. of ,
o 0.00Hz ~ Maximum freq.
P09.26 |deceleration time 0.00Hz
. [P01.10]
1 and time 2
Terminal Jog ) )
P09.27 o 0: Invalid, 1: valid 0
priority
Frequenc
duency _ 50.00
P09.28 | detection value 2| 0.00Hz ~ Maximum frequency H
z
(P14T2)
Frequency
P09.29 detection lag 0.0% ~ 100.0% (P14T2 level) 5.0%
value (P14T2)
Arbitrary arrival . 50.00
P09.30 0.00Hz ~ Maximum frequency
frequency Hz
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detection value 1

Arbitrary arrival

0.0% ~ 100.0% (Maximum

P09.31 frequency 0.0%
. frequency)
detected width 1
Arbitrary arrival
) 50.00
P09.32 frequency 0.00Hz ~ Maximum frequency H
z
detection value 2
Arbitrary arrival .
0.0% ~ 100.0% (Maximum
P09.33 frequency 0.0%
. frequency)
detected width 2
0.0% ~ 300.0%
Zero-current
P09.34 ) 100.0% corresponds to the 5.0%
detection level
motor rated current
Delay time of
P09.35 0.01s ~ 600.00s 0.10s
Current detect
Current value of 0.0% (Not detect)
P09.36 output over 0.1% ~ 300.0% (Motor rated 200.0%
current current)
Delay time of
P09.37 Output Over 0.00s ~ 600.00s 0.00s
current Detection
Arbitrary arrival 0.0% ~ 300.0% (Motor rated
P09.38 100.0%
current 1 current)
Arbitrary arrival 0.0% ~ 300.0% (Motor rated
P09.39 , 0.0%
current 1 width current)
Arbitrary arrival 0.0% ~ 300.0% (Motor rated
P09.40 100.0%
current 2 current)
Arbitrary arrival 0.0% ~ 300.0% (Motor rated
P09.41 , 0.0%
current 2 width current)
Timer function ) )
P09.42 . 0: Invalid, 1: valid 0
selection
P09.43 Timer runtime 0: P09.44 setting, 0
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selection

1: Al
2: A2
3:AI3
Analog input range corresponds
to the [P09.44]

Timer running

P09.44 , 0.0Min ~ 6500.0Min 0.0Min
time
Al1 input voltage
P09.45 | protection value 0.00V ~ P09.46 3.10V
lower limit
Al1 input voltage
P09.46 | protection value P09.45 ~ 10.00V 6.80V
upper limit
Over temp. i i i
P09.47 , 0C ~ 100 C 75C
protection Value
0: Fan running during VDF
Cooling fan running
P09.48 , 0
control 1: Always running when power
on;
Wake up Hibernate frequency (P09.51) ~
P09.49 , 0.00Hz
frequency Maximum freq. [P01.10]
Wake up delay
P09.50 , 0.0s ~ 6500.0s 0.0s
time
0.00Hz ~ Wake-Up Frequency
P09.51 | Sleep frequency 0.00Hz
[P09.49]
P09.52 | Sleep delay time 0.0s ~ 6500.0s 0.0s
Arrival time of this ) )
P09.53 , 0.0 ~ 6500.0Min 0.0Min
operation
Correction factor
P09.54 0.00% ~ 200.0% 100.0%

of Output power

P10 group Fault and Protection
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Motor overload

0: Disable,

P10.00 . 1
protection 1: Enable
Motor overload
P10.01 i , 0.20 ~ 10.00 1.00
protection gain
Motor overload
P10.02 early-warning 50 ~ 100% 80%
factor
Short circuit to i
) 0: Disable,
P10.07 |ground protection 1
1: Enable
when power on
Brake unit's
P10.08 , 650.0V ~ 800.0V 690V
starting voltage
Automatic fault
P10.09 , 0~ 20 0
reset times
DO action
selection during 0: No Action
P10.10 , . 0
automatic fault 1: Action
reset
Interval for
P10.11 Automatic fault 0.1s ~ 100.0s 1.0s
reset
Single Bit: Input phase loss
protection
Input phase loss 0: Disable,
protection/ 1: Enable
P10.12 ) . 11
Power relay pull Ten Bit: Power relay pull in
in protection protection
0: Disable,
1: Enable
Output phase 0: Disable,
P10.13 . 1
loss protection 1: Enable
First-time failure 0: No fault
P10.14 —

type

1: (Reserved)
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P10.15

Second failure
type

P10.16

Third (most
recent) fault type

2: Over-current in Acc process
3: Over-current in Dec process
4: Over-current in constant
speed
5. Over-voltage in Acc process
6: Over-voltage in Dec process
7: Over-voltage in constant
speed
8: Buffer resistance overload
9: Under-voltage
10: VFD overload
11: Motor overload
12: Input phase loss
13: Output phase loss
14: Power module is overheated
15: External fault
16: Communication exception
17: Power relay is abnormal
18: Abnormal current detection
19: Motor tuning is abnormal
21: Parameter read and write
exception
22: Other Hardware abnormal
23: Motor short-circuit to ground
26: Run-time arrival
27: User Custom fault 1
28: User Custom fault 2
29: Power-on time arrives
30: Load drop
31: Runtime PID feedback is lost
40: Fast flow limit timeout
41: Switch the motor during
operation
42: Speed deviation is too large
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43: Motor over-speed

Frequency at the

P10.17 third (most -
recent) failure
Current at the

P10.18 third (most -

recent) fault

P10.19

Bus voltage at the
third (most
recent) fault

P10.20

Input terminal
status at the third
(most recent)
failure

P10.21

Output terminal
status at the third
(most recent)
failure

P10.22

The Inverter
status at the third
(most recent)
failure

Power-on time for

P10.23 | the third (most -

recent) failure
Run time for the

P10.24 third (most -
recent) failure

P10.97 Frequency ?t the _
second failure

P10.98 Current at the _

second failure
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P10.29

Bus voltage at the
second fault

P10.30

Input terminal
status for the
second failure

P10.31

Output terminal
status at the
second failure

P10.32

The Inverter
status at the
second failure

Power-on time for

P10.33 )
the second failure
Run time for the
P10.34 ]
second failure
Frequency at the
p10.37 | oaueney
first failure
Current at the first
P10.38 )
failure
Bus voltage at the
P10.39 ) )
first failure
Input terminal
P10.40 | status at the first
failure
Output terminal
P10.41 | status at the first
failure
The Inverter
P10.42 | status at the first
failure
Power-on time for
P10.43

the first failure

P10.44

Run time for the
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first failure

F
P10.47

ault protection
action
selection 1

Single Bit: Motor overload (Err11)
Ten Bit: Input phase loss, (Err12)

Hundred Bit: Output phase loss,
(Err13)
Thousand Bit: External fault
(Err15)
Ten thousand Bit:
Communication exception,
(Err16)
0: Coast to stop;
1: Stop by Stop mode [P07.10]
2: Keep running;

00000

P10.48

Fault protection
action
selection 2

Single Bit/Hundred Bit/Thousand
Bit: (Reserved)

Ten Bit: Parameter read and
write exception (Err21)
Ten thousand Bit: Run-time
arrival (Err26)

0: Coast to stop;

1: Stop by Stop mode [P07.10]

00000

P10.49

Fault protection
action
selection 3

Single Bit: User Custom fault 1
(Err27)

Ten Bit:: User Custom fault 2
(Err28)

Hundred Bit: Power-on time
arrives (Err29)
Thousand Bit: Load drop (Err30)
0: Coast to stop;

1: Stop by Stop mode [P07.10]
2: Jump to 7% of the Rated freq.
of the Motor and keep running,

00000

Operate return to Set freq. when
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load recovery
Ten thousand Bit: PID feedback
loss (Err31)
0: Coast to stop;
1: Stop by Stop mode [P07.10]
2: Keep running;

Single Bit: Speed deviation too
large (Err42)
Ten Bit: Motor over-speed

(Errd3)
Fault protection Hundred Bit: (Reserved)
P10.50 ) i ) 00000
action selection 4| Thousand Bit: Speed feedback
error (Err52)
0: Coast to stop;
1: Stop by Stop mode [P07.10]
2: Keep running;
0: The current frequency
, 1: The setting frequency
Keep running o
, 2: Run at upper limit frequency
P10.54 freq. selection o 0
i 3: Run at lower limit frequency
when failure
4: Run at abnormal reserve
frequency
0.0%~100.0% (100.0%
Abnormal reserve
P10.55 corresponds to Max freq 100.0%
frequency
[P01.10]
Instant power 0:Invalid 1: Reduce the
P10.59 , 0
non-stop speed; 2: Deceleration stop
The Pause
judgment voltage | 80.0% ~ 100.0% (Standard
P10.60 90.0%
of Instant power bus voltage)
non-stop
Voltage recovery
P10.61 |Judgment time of 0.00s ~ 100.00s 0.50s

Instant power
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non-stop

The judgment
60.0% ~ 100.0% (Standard bus
P10.62 |voltage of Instant 80.0%
voltage)
power non-stop
Gain of Instant
P10.71 0 ~ 100 40
power non-stop
Integral
coefficient of
P10.72 0 ~ 100 30
Instant power
non-stop
Deceleration time
P10.73 | of Instant power 0 ~ 300.0s 20.0s
non-stop
Load drop .
. 0: Invalid,
P10.63 protection . 0
_ 1: valid
selection
Load drop
P10.64 . 0.0 ~ 100.0% 10.0%
detection level
Load drop
P10.65 o 0.0 ~ 60.0s 1.0s
detection time
Over-speed 0.0% ~ 50.0% (Max freq
P10.67 . 20.0%
detection value [P01.10])
Over-speed 0.0s: Non-detectable
P10.68 o 1.0s
detection time 0.1 ~ 60.0s
The detection
value for Speed 0.0% ~ 50.0% (Max freq
P10.69 - 20.0%
deviation too [P01.10])
large
The detection
time for Speed
P10.70 0.0s: 0.1 ~60.0s 5.0s

deviation too
large
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P11 group PID function

0: P11.01 setting

1: Al
2: Al2
. 3: AI3
P11.00 |[PID input channel . 0
4: Pulse Setting (DI5)
5: Communication Setting
6: Multistage speed
7: Keyboard encoder settings
Digital reference
P11.01 , i 0.0~ 10.00 3.00
input setting
0: A1
1: Al2 2: AI3
3: Al1-Al2
PID feedback 4: Pulse Setting (DI5)
P11.02 o , 0
channel 5:  Communication Setting
6: Al1+AI2
7: MAX (JA], JAI2]>
8: MIN  (JAI1], JAIZ]>
. 0: Positive direction,
P11.03 PID polarity ) ) ] 0
1: Negative direction
Range of PID
P11.04 0 ~ 100.00KG 10.00
feedback
Proportional gain
P11.05 0.0 ~ 100.0 20.0
KP02
Integration time
P11.06 i 0.01s ~ 10.00s 2.00s
Ti1
Derivative time
P11.07 0.000s ~ 10.000s 0.000s
Td1
PID reversal .
P11.08 0.00 ~ Maximum frequency 2.00Hz
cutoff freq
The limit of PID
P11.09 o 0.0% ~ 100.0% 1.0%
deviation
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Differential limiter

P11.10 0.00% ~ 100.00% 0.10%
of PID
PID Input signal
P11.11 , 0.00 ~ 650.00s 0.00s
change time
PID feedback
P11.12 o 0.00 ~ 60.00s 0.00s
filtering time
The PID output
P11.13 o 0.00 ~ 60.00s 0.00s
filtering time
Proportional gain
P11.15 0.0 ~ 100.0 20.0
KPO03
Integration time
P11.16 i 0.01s ~ 10.00s 2.00s
Ti2
Derivative time
P11.17 0.000s ~ 10.000s 0.000s
Td2
The PID 0: No switch
parameter 1: Switch via the DI terminal
P11.18 o - ) 0
switching 2: Automatic switch according to
conditions the deviation
The PID
parameter
P11.19 o 0.0% ~ P11.20 20.0%
switching
Deviation 1
The PID
parameter
P11.20 o P11.19 ~ 100.0% 80.0%
switching
Deviation 2
P11.21 |Initial value of PID 0.0% ~ 100.0% 0.0%
Holding time of
P11.22 » 0.00 ~ 650.00s 0.00s
PID Initial
Max positive
P11.23 | deviation of Two 0.00% ~ 100.00% 1.00%

output
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Max deviation

P11.24 | deviation of Two 0.00% ~ 100.00% 1.00%
output
Single Bit: Integral separation
0: Invalid, 1: valid
The PID integral Ten Bit: when the frequency
P11.25 o 00
property reaches the limits
0: Continue integral regulation,
1: Stop integral regulation
PID feedback |0.1% ~ 100.0% (0.0%:
P11.26 loss detection Not detection) 0.0%
values
PID feedback
P11.27 loss detection 0.0s ~ 20.0s 0.0s
time
The PID ) ,
0: Stop without PID operation,
P11.28 shutdown ] ) 0
. 1: Stop with PID operation
operation

P12 group -Swing frequency, Fixed length and Counting

Mode of Swing

0: Relative to the Central
frequency [P01.07]

P12.00 ) , 0
freq setting 1: Relative to the Max freq
[P01.10]
Range of Swing
P12.01 0.0% ~ 100.0% 0.0%
frequency
The Range of the
P12.02 , 0.0% ~ 50.0% 0.0%
jump freq
Cycle of Swing
P12.03 0.1s ~ 3000.0s 10.0s
frequency
Rise time of
P12.04 swing freq 's 0.1% ~ 100.0% 50.0%

triangular wave
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P12.05 Setting length Om ~ 65535m 1000m
P12.06 Actual length Om ~ 65535m Om
Number of pulses
P12.07 0.1 ~ 6553.5 100.0
per Meter
Setting Count
P12.08 1 ~ 65535 1000
value
Specifies Count
P12.09 1 ~ 65535 1000
value
P13 group Multistage speed, simple PLC
Multistage speed
P13.00 0.0%
0 (MSO0)
Multistage speed
P13.01 0.0%
1 (MS1)
Multistage speed
P13.02 0.0%
2 (MS2)
Multistage speed
P13.03 0.0%
3 (MS3)
Multistage speed
P13.04 0.0%
4 (MS4)
Multistage speed | -100.0% ~ 100.0% (Max freq
P13.05 0.0%
5 (MS5) [P01.10) )
Multistage speed
P13.06 0.0%
6 (MS6)
Multistage speed
P13.07 0.0%
7 (MS7)
Multistage speed
P13.08 0.0%
8 (MS8)
Multistage speed
P13.09 0.0%
9 (MS9)
Multistage speed
P13.10 0.0%
10 (MS10)
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Multistage speed

P13.11 0.0%
11 (MS11)
Multistage speed
P13.12 0.0%
12 (MS12)
Multistage speed
P13.13 0.0%
13 (MS13)
Multistage speed
P13.14 0.0%
14 (MS14)
Multistage speed
P13.15 0.0%
15 (MS15)
0: End of single operation
Simple PLC 1: Final value at end of single
P13.16 , , 0
operation mode operation
2: Always cycle
, Single Bit: when Power drop
PLC running state )
, Ten Bit: when Stop
P13.17 saving after 00
0: Not save
power off .
1: Saving.
Multistage speed
P13.18 i 0.0s (h) ~6553.5s (h) 0.0s (h)
0 runtime
Acc/Dec time of
P13.19 0 ~3 0
MS 0
Multistage speed
P13.20 i 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
1 runtime
Acc/Dec time of
P13.21 0~ 3 0
MS 1
Multistage speed
P13.22 i 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
2 runtime
Acc/Dec time of
P13.23 0~ 3 0
MS 2
Multistage speed
P13.24 ge sp 0.0s (h) ~ 655355 (h) | 0.0s (h)
3 runtime
P13.25 | Acc/Dec time of 0~3 0
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MS 3

Multistage speed

P13.26 i 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
4 runtime
Acc/Dec time of
P13.27 0~3 0
MS 4
Multistage speed
P13.28 i 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
5 runtime
Acc/Dec time of
P13.29 0~ 3 0
MS 5
Multistage speed
P13.30 ] 0.0s ¢th) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
6 runtime
Acc/Dec time of
P13.31 0~ 3 0
MS 6
Multistage speed
P13.32 ] 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
7 runtime
Acc/Dec time of
P13.33 0~3 0
MS 7
Multistage speed
P13.34 ] 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
8 runtime
Acc/Dec time of
P13.35 0~3 0
MS 8
Multistage speed
P13.36 i 0.0s (h) ~6553.5s (h) 0.0s (h)
9 runtime
Acc/Dec time of
P13.37 0~3 0
MS 9
Multistage speed
P13.38 ) 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
10 runtime
Acc/Dec time of
P13.39 0~3 0
MS 10
Multistage speed
P13.40 ) 0.0s (h) ~6553.5s (h) 0.0s (h)
11 runtime
Acc/Dec time of
P13.41 0~ 3 0

MS 11
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Multistage speed

P13.42 , 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
12 runtime
Acc/Dec time of
P13.43 0~ 3
MS 12
Multistage speed
P13.44 ge sp 0.0s (h) ~ 655355 (h) | 0.0s (h)
3 runtime
Acc/Dec time of
P13.45 0~ 3
MS 3
Multistage speed
P13.46 , 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
14 runtime
Acc/Dec time of
P13.47 0~ 3
MS 14
Multistage speed
P13.48 , 0.0s (h) ~ 6553.5s (h) 0.0s (h)
15 runtime
Acc/Dec time of
P13.49 0~ 3
MS 15
Unit of Multistage
0: s (seconds)
P13.50 | speed’s Acc/Dec
. 1: h (hours)
time
0: Parameter [P13.00]
1: Al 2: AlI2
: 3: AI3
Signal source of
, 4: Pulse (DI5)
P13.51 | Multistage speed
5: PID
0 (MS0) "
6: Preposition frequency
[P01.08]

7: Can be modified by A/V key

P14 group RS485 Communication parameters

P14.00

Baud rate setting
for RS485

Single Bit: MODBUS
0: 300BPS 1: 600BPS
2: 1200BPS 3: 2400BPS
4: 4800BPS 5: 9600BPS
6: 19200BPS 7: 38400BPS

-49-




8: 57600BPS 9: 115200BPS

MODBUS Data

0: No check (8.N-2)
1: Parity check (8.E-1)

P14.01 0 DAY
format 2: Odd check (8.0-1)
3: No check (8.N-1)
0: broadcast address
P14.02 Local address 1 DAY
1~247: (MODBUS)
MODBUS
P14.03 0 ~ 20ms 2 %
Response delay
Timeout time of 0.0: Invalid
P14.04 0.0 DAY
RS485 0.1 ~60.0s
0: Non-standard MODBUS
MODBUS
P14.05 i protocol 1 PAe
Protocol selection
1: Standard MODBUS protocol
Current
) 0: 0.01A
P14.06 |Resolution of 485 0 Pie
1: 0.1A
read
P15 group Special parameters for constant pressure water supply
0: No function
1: One drive two pumps
. 2: Water supply in the building
Simple macro ,
. community
P15.00 debugging PAe
. 3: Hotel water supply
function ]
4: Fire water supply 0
5: Booster pump
6: Deep water pump
Wake u 0~ Sleep pressure [P15.04]
P15.01 P PP 2.50KG pAe
pressure KG(1KG=0.1Mpa)
Delay time of
P15.02 0.0s~6500.0s Os %
Wake up
Wake up pres [P15.01] ~
P15.03 | Sleep pressure PP 3.50KG PAe

Pressure Gauge Range(0.1Mpa)
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P15.04 | Sleep delay time 0.0s~6500.0s 60.0s
Pressure .
] 0: Disable;
P15.05 proportional 1
) 1: Enable
linkage
Wake-up
P15.06 pressure 0~100.0Bar(Kg,0.1Mpa) 0.50KG
difference
Sleep pressure
P15.07 , 0~100.0Bar(Kg) 0.50KG
difference
Over-pressure 0.00~Pressure Gauge Range
P15.08 9.00KG
alarm value KG(1KG=0.1Mpa=1Bar)
Delay Time of
P15.09 Over-pressure 0-6553.58 0.08
alarm
0.00~Pressure Gauge Range
Low-pressure KG(1KG=0.1Mpa=1Bar)
P15.10 0.0KG
alarm value The parameter opens the low
pressure reach alarm.
Low-pressure
P15.11 ) 0-6553.5S 20.0S
alarm delay time
0~Pressure Gauge Range KG
Open the water Intake start-stop
control via P01.02=3
water Intake ,
P15.12 The water inlet must use the
start-up pressure 3.00KG
current sensor of the Al2
For the voltage sensor, change
the Al2 jumper
Inlet shutdown | O~Pressure Gauge Range KG
P15.13 3.20KG
pressure (Bar)
Number of
P15.14 N 0~3 0
auxiliary pumps
waiting time of
P15.15 0~1000.0S 60.0S

Auxiliary pump
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turns on

Waiting time for

P15.16 the auxiliary 0~1000.0S 5.0S
pump switch
0~50HZ
RO1 Relay ON
P15.17 ) When reaches the value, the 50.00
frequency setting .
Relay will ON
0~50HZ
RO1 Relay OFF
P15.18 . When reaches the value, the 30.00
frequency setting .
Relay will OFF
0: Function is not valid
1: Al
) 2: Al2
Signal source of
3:AI3
P15.19 Water level 0
P15.19=1~3 ,The
controller
(P15.20,P15.21,P15.22,P15.23)
setting is valid, P15.19=0,
parameters Not Valid.
0.0~100.0%
Sleeping Valve for|  The signal is less than this
P15.20 | the Water level | parameter continue [P15.21] 25.0%
Controller time, Sleep and full water
warning(ErrH)
Full water level |0~1000.0S [P15.20)’s delay
P15.21 , . 6.0S
delay time setting.
0~1000.0S
In the full water warning(ErrH)
state, when Water level controller
Water empty ] ]
signal is greater than the
P15.22 | delay for Water 60.0S

level controller

P15.20,and continue [P15.22]
times, the full water warning is
clear and restored to the normal

state.

-52-




Judgment value
for Hydraulic

0.0% : Invalid function.
0.1~100.0%: when Water level

P15.23 probe controller signal is greater than 0.0%
damage(Water |the [P15.23] , show (E.tSF)
level controller) fault and shut down
Water shortage 0: Disable;
P15.24 protection 1: Enable, and judge by 0
function frequency and pressure
0.00 ~ Setting value KG
(Bar/0.1Mpa)
Water shortage Valid when the P15.19=1,
P15.25 , 0.50
fault check value The water shortage is
determined when the feedback
value is less than this value
0~50.00HZ
Valid when the P15.19=1 when
Water shortage . .
. the operation frequency is
protection )
P15.26 , greater than or equal to this 50.00
detection .
frequency, and the pressure is
frequency
lower than or equal to
15.25,Judge water shortage.
Delay time of
0~6553.5S
water shortage ,
P15.27 . Delay time for water shortage 10
protection
, fault alarm Judgement.
detection
Effective pressure|0~~Pressure Gauge Range KG
P15.28 3.00
of incoming water (Bar/0.1Mpa)
. 0~9999S
Incoming water . . .
P15.29 o Time for incoming water 20.0S
detection time .
detection
Water leakage |0~Pressure Gauge Range KG
P15.30 0

and restart
deviation amount

(Bar/0.1Mpa)
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Water leakage

0~Pressure Gauge Range KG

P15.31 |and then start the 0
(Bar/0.1Mpa)
return value
Water leakage
and then start the 0: NO Function
P15.32 2.0S
return value 0.1.10.0S
detection time
0: Disable
1: Sleep when pressure is
greater than sleep pressure;
2: Sleep when running frequency
is less than sleep frequency
Sleep mode
P15.33 (affected by P15.29) 0
3: Sleep when pressure is
greater than sleep pressure and
running frequency is less than
sleep frequency.
Sleep output
P15.34 0~P01.12 20.0Hz
frequency
P17 group Functional code management
P17.00 | User password 0 ~ 65535 0
0: No operation
Parameter 01: Restore factory parameters,
P17.01 o ) 0
initialization excluding motor parameters
02: clear record information
The Function -
- 0: Modifiable
P17.04 |code modifies the N 0
) 1: Not modifiable
properties
P18 group Torque control parameters
Speed/Torque 0: Speed control,
P18.00 0

control mode

1: Torque control
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0: Digital Settings

1: (P18.03)
T i 1: Al
orque settin
d .g 2: Al2
source selection
P18.01 3:AI3 0
under torque )
4: PLUSE Setting
control mode o )
5: Communication setting
6: MIN (Al1, Al2)
7: MAX (Al1, Al2)
Digital Setting
P18.03 | under the torque [-200.0% ~ 200.0% (P18.01=0)| 150.0%
control mode
The Max
P18.05 | forward freq for |0.00Hz ~ Max freq [P01.10] | 50.00Hz
Torque controls
The Max
P18.06 | reverse freq for |0.00Hz ~ Max freq [P01.10] | 50.00Hz
Torque controls
Torque control 's
P18.07 . 0.00s ~ 65000s 0.00s
Acc time
Torque control 's
P18.08 , 0.00s ~ 65000s 0.00s
Dec time
P23 group Control optimization parameters
Upper limit
P23.00 frequency for | 5.00Hz ~ Max freq [P01.10] | 8.00Hz
DPWM switch
PWM modulation | 0: Asynchronous modulation,
P23.01 . 0
mode 1: Synchronous modulation
0: Invalid Random PWM
Random PWM
P23.03 deoth 1 ~ 10: Random depth of PWM 0
e
P carrier frequency
Fast flow 0: Disable,
P23.04 oo 1
limiting 1: Enable
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Under-voltage

P23.06 ) 200.0v ~ 2200.0V 350V
value Setting
Over-pressure
P23.09 , 200.0v ~ 2200.0V 270V
Value setting
Automatic carrier .
0: Disable,
P23.10 | freq change at 1
1: Enable
low frequency
Zero-speed .
) 0: Disable,
P23.11 running output 1
1: Enable
control
Sensitivity of
P23.12 |Power phase loss 0~30.0% 13.0%
protection
P24 group Al curve setting
Min input of the Al
P24.00 -10.00V~P24.02 0.00v
curve 4
Corresponding
P24.01 . -100.0%~+100.0% 0.0%
ratio of P24.00
Turning 1 of the
P24.02 P24.00~P24.04 3.00Vv
Al curve 4
Corresponding
P24.03 . -100.0%~+100.0% 30.0%
ratio of P24.02
Turning 2 of the
P24.04 P24.02~P24.06 6.00V
Al curve 4
Corresponding
P24.05 , -100.0%~+100.0% 60.0%
ratio of P24.04
Max input of the
P24.06 P24.06~+10.00V 10.00V

Al curve 4

-56 -




Corresponding

P24.07 , -100.0%~+100.0% 100.0%
ratio of P24.06
Min input of the Al
P24.08 -10.00V~P24.10 -10.00V
curve 5
Corresponding
P24.09 . -100.0%~+100.0% -100.0%
ratio of P24.08
Turning 1 of the Al
P24.10 P24.08~P24.12 -3.00V
curve 5
Corresponding
P24.11 , -100.0%~100.0% -30.0%
ratio of P24.10
p24.12 | Tuming 2of P24.10~P24.14 3.00V
the Al curve 5
po4 13 | Corresponding -100.0%~100.0% 30.0%
ratio of P24.12
p24.14 | Maxinputof P24.12~+10.00V 10.00V
the Al curve 5
Corresponding
P24.15 , -100.0%~100.0% 100.0%
ratio of P24.14
Jump point of
P24.24 -100.0%~100.0% 0.0%
the Al1
Jump range of
P24.25 0.0%~100.0% 0.5%
the Al1
Jump point of
P24.26 -100.0%~100.0% 0.0%
the Al2
Jump range of
P24.27 0.0%~100.0% 0.5%

the Al2

-57-




Jump point of

P24.28 -100.0%~100.0% 0.0%
the AI3
Jump range of
P24.29 0.0%~100.0% 0.5%
the AI3
P30 group Correction for the Al and AO
p30.00 | A1 Measured 0.500V~4.000V Factory
voltage 1 correction
Al1 displ F
P30.01 display 0.500V~4.000V actory
voltage 1 correction
Al1 measured Factory
P30.02 6.000V~9.999V ,
voltage 2 correction
Al1 displa Facto
P30.03 'spiay 6.000V~9.999V i
voltage 2 correction
Al2 M F
P30.04 easured 0.500V~4.000V actory
voltage 1 correction
Al2 displa Facto
P30.05 Pray 0.500V~4.000V i
voltage 1 correction
p3p.0p | A2 measured 6.000V~9.999V Factory
voltage 2 correction
p3o.o7 | A2display 6.000V~9.999V Factory
voltage 2 correction
Al3 Measured Factory
P30.08 -9.999V~10.000V ,
voltage 1 correction
Al3 display Factory
P30.09 -9.999V~10.000V ,
voltage 1 correction
Al3 measured Factory
P30.10 -9.999V~10.000V .
voltage 2 correction
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p3o.1 | AN display -9.999V~10.000V Factory |
voltage 2 correction
AO1 target Facto
P30.12 g 0.500V~4.000V ry DAY
voltage 1 correction
P30.13 AO1 0.500V~4.000V Factory |
Measured correction
AO1 target Facto
P30.14 g 6.000V~9.999V Y%
voltage 2 correction
AO1 Fact
P30.15 6.000V~9.999V acony 1w
Measured correction
AO2 target Facto
P30.16 g 0.500V~4.000V Y%
voltage 1 correction
AO2 Fact
P30.17 0.500V ~4.000V acony | »
Measured correction
AO2 target Facto
P30.18 g 6.000V~9.999V ry %
voltage 2 correction
P30.19 AO2 6.000V~9.999V Factory | .
Measured correction

4. Fault alarm and Countermeasures

Possible cause of

Displays | Fault name failure Trouble shooting
Motor power is too high Remove the motor wire
Err01 | POWer module | o \viing short circuit or | 21 Start it again. If

protection

Power module damaged

there is any problem,
repair the Inverter

Err02

Under voltage
fault

The input voltage is
abnormal or the Power
relay is not engaged or
the voltage detection

Check the power supply
voltage or seek service
from the manufacturer
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fault

Over voltage

The input voltage is
abnormal

Check the input power
supply

Err31 during
acceleration Restart when the motor Set to start after DC
rotates braking
The deceleration time is Extend the deceleration
too short time
Over voltage
Err32 | during
deceleration The input voltage is Check the input power
abnormal supply
Over voltage The input voltage is Check the input power
Err33 | at constant
abnormal supply
speed
. Adjust the V / F curve
Improper setting of V/F and the torque boost
curve or torque.
amount
Low input voltage. Check the power supply
voltage
Er60 Inverter
overload
The acceleration time is | Extend the acceleration
too short time
The motor load is too Select a more powerful
heavy Inverter
ngrCurrent The acceleration time is | Extend the acceleration
Err61 during

acceleration

too short

time
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The Inverter power is too
small

Select Inverter with high
power level

Improper setting of V/F
curve or torque.

Adjust the V / F curve or
the torque boost
amount

The deceleration time is
too short

Extend the deceleration
time

OverCurrent
Err62 | during
deceleration The Inverter power is too | Select the Inverter with
small high power level
Low input voltage. Check the power supply
voltage
OverCurrent motor stall or load
Err63 | at constant o Check the load
mutation is too large
speed
The Inverter power is too | Select a more powerful
small Inverter
. Adjust the V / F curve or
Improper setting of V/F the torque boost
curve or torque.
amount
Low input voltage. Check the power supply
voltage
Erre4 | Motor
overload

motor stall or load
mutation is too large

Check the load

Motor overload
protection coefficient is
not set correctly

Set the motor overload
protection coefficient
correctly
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Wave by

Same with motor

Same with motor

Err65 wave current Overload Overload
limiting fault
hardware restart can not resume
Err40 . Water, insects, etc back to the factory
malfunction )
repair
Errda1 EEPRQM EEPROM hitch Seek a service from the
R/W failure manufacturer
The input power supply is | Adjust the voltage to the
Errd2 gﬁﬂ:’:l POWET | not in the specification specification
range requirements
Current sampling circuit | Seek a service from the
fault manufacturer
Current
Errd6 detection
failure . e Seek a service from the
Drive circuit failure
manufacturer
External Disconnect the External
. External fault input fault terminal and clear
Err11 equipment . . .
k terminal 1 is closed the fault (pay attention
failure 1
to check the cause)
Communicatio | 485 Communication Check the 485
Err12 : ; '
n failure failed connection
Accumulated The cumulative running Clear record by
Err13 runtime time reaches the set Parameter initialization
arrives value function
External Disconnect the External
; External fault input fault terminal and clear
Err15 | equipment . : .
! terminal 2 is closed the fault (pay attention
failure 2
to check the cause)
. The cumulative power on e s
Power on time | ,. Parameter initialization
Err16 time reaches the set

arrives

value

function clear records
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Contact / relay

External equipment input

Disconnect the External
fault terminal and clear

Errt7 failure terminal fault the fault (pay attention
to check the cause)
Power module Bad cooling fan or Check the Fan or heat
Err08 overheated ambient dissipation or wait for
overheated .
temperature cool to try again
Switching Poor contact of motor The Inverter must be
. ) directly connected to
Err90 | motor fault at | line or switch between
) the motor to check that
runtime motor and Inverter g
the motor line is loose
Ground short Disconnect ground line
Err91 S Short to earth fault (pay attention to check
circuit fault
the cause)
Err92 Input phase Check input power line Seek a service from the
loss manufacturer
output poyver_lme loss or Check the output
Output phase | a phase circuit for
Err93 : . voltage and Check
loss detecting current is .
output power line
abnormal
Motor
Motor speed exceeds the | Check whether the load
Err94 | overspeed
. normal speed has other power
failure
Speed The speed gap is too
Err95 | deviation large than the normal Check the motor load
failure speed
PID feedback .
Err96 | loss at Poor con_tact with the PID Check the sensor signal
. sensor signal
runtime
Err97 Load drop Motor line is Check the motor line
fault disconnected
Err98 Motor over The motor overheat Check motor
temperature temperature
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The motor parameters Set the motor
Motor tunin are not set according to parameters according to
Err99 9 the nameplate or the the nameplate and
fault .o
motor line is in poor check the lead from the
contact Inverter to the motor
ErrH1 Water Water shortage failure Check for lack of water
shortage
ErrH2 Full water _ The water is full Restore normal water
early warning pressure
High water Too high water
ErrH3 | pressure Force shutdown failure pressure, check the
failure water pressure

5. Setup Description

When the P17.00 is set to non-0 value,the parameter protection password
is set.You must enter the password before modifying the parameters.
Cancel the password, and the P17.00 needs to be set to 0.

The parameter menu in user custom parameter mode is not password
protected.

P01~P23 group is basic function parameter,

POO group is monitoring function parameter.

The symbols in the function table are described as follows:

"Y¢": The set value of this parameter can be changed when the Inverter is
Stop and Running state;

"%": The set value of this parameter cannot be changed when the Inverter
is in the running state;

"e": The value of the parameter is the actual detected record value and
cannot be changed;

""" It means that the parameter is the "Manufacturer Parameter" and is
limited to the manufacturer setting to prohibit the user from operating.

Made In China
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VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Technical Support and E-Warranty Certificate
www.vevor.com/support


https://www.vevor.com/support
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VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Assistance technique et certificat de garantie électronique www.vevor.com/support

Onduleur

MODELE : AT1-7500X

Nous continuons a nous engager a vous fournir des outils a des prix compétitifs.

« Economisez la moitié », « Moitié prix » ou toute autre expression similaire utilisée par nous ne représente
qu'une estimation des économies que vous pourriez réaliser en achetant certains outils chez nous par rapport
aux grandes marques et ne couvre pas nécessairement toutes les catégories d'outils que nous proposons.

Nous vous rappelons de bien vouloir vérifier soigneusement lorsque vous passez une commande chez

nous si vous économisez réellement la moitié par rapport aux grandes marques.


https://www.vevor.com/support
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VEVOR® Onduleur

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

MODELE : AT1-7500X

INVERTER

BESOIN D'AIDE? CONTACTEZ-NOUS!

Vous avez des questions sur nos produits ? Vous avez besoin d'assistance technique ?
N'hésitez pas
a nous contacter : Assistance technique et certificat de garantie
électronique www.vevor.com/support

Il s'agit de la notice d'utilisation d'origine. Veuillez lire attentivement toutes les

instructions du manuel avant de I'utiliser. VEVOR se réserve le droit d'interpréter clairement
notre manuel d'utilisation. L'apparence du produit dépend du produit que vous avez

recu. Veuillez nous excuser, nous ne vous informerons plus en cas de mise a jour technologique
ou logicielle de notre produit.



Machine Translated by Google

MESURES DE SECURITE IMPORTANTES

Lisez tous les avertissements de sécurité, instructions, illustrations et

spécifications fournies avec cet onduleur. Le non-respect de toutes les
les instructions énumérées ci-dessous peuvent entrainer un choc électrique, un incendie

et/ou des blessures graves.
AVERTISSEMENT :

Cet équipement est un appareil a haute tension, veuillez ne pas tenter de
démontez cet équipement a tout moment pour éviter tout danger. Apres un appareil
panne, si le commutateur externe ne parvient pas a redémarrer I'appareil, veuillez contacter votre

revendeur pour la manutention.
AVERTISSEMENT : RISQUE DE CHOC ELECTRIQUE ET D’'INCENDIE !

1. Le non-respect de cette instruction peut entrainer une panne électrique,
incendie et électrocution.

2. NE PAS DEMONTER.

3. Ne pas immerger I'onduleur.

4. Ne connectez pas deux ou plusieurs transformateurs en paralléle

5. Branchez le bloc d'alimentation directement sur une prise GFCI pour endroit humide.

6. N'utilisez pas de rallonge

7. L'installation de cet onduleur et le cablage associé doivent étre effectués par un technicien qualifié.
électricien en conformité avec tous les codes électriques applicables.

AVERTISSEMENT :

Les changements ou modifications apportés a cette unité non expressément approuvés par le parti
responsable de la conformité pourrait annuler l'autorité des utilisateurs a exploiter le

équipement .

CONSERVEZ CES INSTRUCTIONS
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Informations de la FCC

ATTENTION : Les changements ou modifications non expressément approuvés par la partie
responsable de la conformité pourrait annuler I'autorité de I'utilisateur a exploiter le

équipement!

Cet appareil est conforme a la partie 15 des régles de la FCC. Son fonctionnement est soumis a

les deux conditions suivantes :
1) Ce produit peut provoquer des interférences nuisibles.

2) Ce produit doit accepter toute interférence regue, y compris

interférences pouvant entrainer un fonctionnement indésirable.

AVERTISSEMENT : Les changements ou modifications apportés a ce produit non expressément
approuveé par le parti. responsable de la conformité pourrait annuler I'autorisation de I'utilisateur

autorisation d'exploiter le produit.

Remarque : Ce produit a été testé et jugé conforme aux limites de

un appareil numérique de classe B conformément & la partie 15 des régles de la FCC. Ces limites
sont congus pour fournir une protection raisonnable contre les interférences nuisibles
dans une installation résidentielle.

Ce produit génére, utilise et peut émettre de I'énergie radiofréquence, et

s'il n'est pas installé et utilisé conformément aux instructions, peut provoquer
interférences nuisibles aux communications radio. Cependant, il n'existe aucune
garantir qu'aucune interférence ne se produira dans une installation particuliere. Si cela
le produit provoque des interférences nuisibles avec la radio ou la télévision

réception, qui peut étre déterminée en éteignant et en rallumant le produit, le
I'utilisateur est encouragé a essayer de corriger l'interférence par une ou plusieurs des
mesures suivantes.

Réorienter ou déplacer I'antenne de réception.  Augmenter

la distance entre le produit et le récepteur.  Connecter le produit a une prise

sur un circuit différent de celui auquel il est connecté.

le récepteur est connecté.

Consultez le revendeur ou un technicien radio/TV expérimenté pour

assistance.



Machine Translated by Google

Elimination correcte

Ce produit est soumis aux dispositions de la directive européenne
| 2012/19/CE. Le symbole représentant une poubelle a roulettes barrée
- a travers indique que le produit nécessite un tri sélectif
L— collecte dans I'Union européenne. Ceci s'applique au produit
et tous les accessoires marqués de ce symbole. Produits marqués comme tels
ne peut pas étre jeté avec les ordures ménageres normales, mais doit étre apporté dans un

point de collecte pour le recyclage des appareils électriques et électroniques

1. Informations sur le produit

Le manuel fournit des précautions et des conseils pour la sélection du type d'utilisateur,
installation, paramétrage, mise en service sur site, diagnostic des pannes et

entretien quotidien et maintenance
1.1 Série d'onduleurs

‘ Série AT901 Résistance de freinage
Moteur adaptatif Sortir
Modele DANS Ohm
KW HP Courant:A
22 941-7K5G1 7.5 10 34.0 600 40

1.2 Spécifications du produit

Projet Standard
Systeme Convertisseur de fréquence universel a vecteur de courant
Conduire BYRFENETEPOR BIRMGRSPRSIRBIARRR LR fRNFiRdh
RefF@fmaance Contrdle vectoriel : 0-500 Hz
Fréquence Contrdle V/F : 0-3200Hz.
Transporteur 0,5 kHz a 16 kHz
Fréquence La fréquence porteuse peut étre ajustée
Basique Fréquence Régmgdgipmarn: foretier de la charge
Fonction resolution Parameétre de simulation : 0,025 %
ﬁ'ggleu t(E%ncontréle Controle vectoriel en boucle ouverte (SVC)
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Projet Standard
Contréle V/IF
Mode Type-G : 0,3 Hz/150 % (SVC).
Couple de démarrage
Mode Type-P : 0,3 Hz/100 % 1 : 100
Gamme d'ADJ (SVC)+£0,5%
Vitesse stable (SVC)
Sucisirge Type G : 150 % de courant nominal pendant 120 s ; 180 % pendant
capacité 1 TOypse P : 120 % de courant nominal pendant 60 s ; 150 % pendant
Augmentation du couple 3 TOypse Augmentation automatique du
Courbe V/F couple ; MTharneueawl! taoyrsq : usetrianicgrhetalsinee : ;
OndtudisiticdiSrsion0itsle Céedlseaiitn seounubirdmédite2od en $.6)uhBeet 2)
Courbe Acc/
temps d'accélération/décélération, plage de temps d'accélération/décélération
Mode déc
0.0-6500.0s
Fréquence de freinage : 0,00 Hz - Fréquence
Freinage CC maximale ; Temps de freinage : 0,0s-36,0 s
Valeur du courant de freinage : 0,0 % - 100,0 %
Plage de fréquence de jogging : 0,00 Hz-50,00 Hz ;
Controle légal
Temps d'accélération et de décélération : 0,0 s & 6 500,0 s.
Jusqu'a 16 segments de vitesse avec un automate ou un contrdle intégré
terminal . o R A
. Il peut facilement réaliser le systeme de contrdle en
PID intégré
boucle fermée de contrdle de processus
Fonction AVR Lorsque la tension d'entrée fluctue, la tension de sortie peut étre
SUIRBHSHSMRUAIN RIS it LR SABhEh rigRRION
Contrdle du décrochage
fréquents en cas de surtension.
Courant rapide Minimisez le défaut de surintensité et protégez le fonctionnement
limitant normal du convertisseur de fréquence
Limite de couple Limiter automatiquement le couple pendant le fonctionnement
%ﬁ?@ﬁﬁglﬁon instantanée polorsyiteriéepatéwete vementsifisiquénteersias de surintensité
$RAYE aSceht itehveadtim, loeardanfegeedobfaOc.kOMenine-r6g5y00.0Min.
Commande Panneau de commande, terminal de commande, port série, peut
Opérationnel source étre commuté de plusieurs maniéres
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Projet Standard
Potentiométre de panneau, numéro donné, entrée de
Fréquence
tension/courant analogique externe et entrée de port série.
source
peut étre commuté de plusieurs manieres
Terminal d'entrée Cinlq terminaux d'entrée numériques 1
terminal d'entrée de quantité analogique ;
Une entrée de tension 0-10 V ou de courant 0-20 mA ;
1 borne de sortie numérique
Sortir 1 borne de sortie relais (TA, TB, TC)
Terminal 1 terminal de sortie analogique, prenant en charge une sortie de
tensionde 0 a 10 V ou 0 a 20 mA
Détection de court-circuit du moteur sous tension, protection
contre la perte de phase d'entrée et de sortie, protection contre
Protection les surintensités, protection contre les surtensions,
fonction protection contre les sous-tensions, protection contre la
surchauffe et protection contre les surcharges, etc.
A l'intérieur, pas de lumiére directe du soleil, pas de poussiére, de
Utiliser le lieu gaz corrosif, de gaz combustible, de brouillard d'huile, de vapeur, d'eau
ou de sel, etc.
Au dessus de la mer
Boucle . moins de 1000 m 2C116699
niveau
L'environnement -
Ambiant -10 ~+40 (latempérature ambiante estde 40 ~50
température veuillez diminuer la quantité)
humidité Moins de 95 % HR, condensation anhydre
vibrer Moins de 5,9 m/s (0,6 g)

1.3 Description de la boucle de régulation et du terminal de la boucle principale
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Grounding (power)

%2
1K) -5K) L= DCo-10v
DCO0-20mA

-

Digital input 1 /o—t

Braking Resistor

Three—phase

+ P8

asynchronous motor

M

Digital input 3 0/07

Digital input 2 /o_l

Digital input5 -~

Digital input 4 /M

R U
S v
T w
E E
Main circuit (strong current)
24v
on {5 |
o i
::: e
OIS D——D@ 485+
485-
JP3(A01)
E; 7Short1+2 0-10V DC (default)
3 J)short2+3 0-20mA DC po
4 com JP4 (A1)

1 Short1+2 0-10V DC(default)

3 JShort2+3 0-20mA DC

4 #+10V Power supply for frequency setting

10V 20mA
4 Al1 Analog Input 1
JP5(RS485)
¥
2 J Ultimate
Resistance

4 GND

Control circuit (weak current)

GND

DO1

GND

TIA
TIC
1B

W Operation panel
connector

RS485
communication
port

Analog Output
0-10V/0-20mA

Digital signal
Qutput

Relay output
Range:

AC250V 10mA-3A
DC30V 10mA-1A

| ®

®

® XX

XX

®

® &

®

®[®[®

+10V

GND | Al1

DI1 |DI2 |DI3

485+ | 485-

AO1

+24V |DI4 | DIS

| T/IA

T/B

T/IC

Figure 1-3-1 Description du terminal de commande du schéma de cablage 0,75-11,0 kW
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2. Fonctionnement et affichage

Description du voyant lumineux de fonction
Hz : voyant d'affichage de fréquence
V : Témoin de tension
A : Témoin lumineux de courant
ERR : voyant de défaut
F /R : Témoin de marche avant et arriére
G/D : Témoin lumineux de contréle de communication

RUN : Témoin de fonctionnement

Symbole de clé Nom Déclaration de fonction
PRG Programmation Menu entre ou sort, avec paramétre
clé modification
Déterminer le Entrez dans le menu et confirmez le
ORL
clé réglage des paramétres

Touche supérieure Incrément des codes de données ou de fonction

Touche vers le bas Données décroissantes ou codes de fonction

Sélectionnez le bit modificateur de paramétre et le

AFFICHAGE Touche MaJ

afficher le contenu

Démarrer I'onduleur sous le clavier
COURIR Exécutez la clé

mode de fonctionnement
ARRET Touche Stop / Reset Opération d'arrét / de réinitialisation,
Touche de jogging Limité au code de fonction P08.01

Définir la méthode des paramétres :
1. Appuyez sur le bouton PRG pour afficher le P 0.00, 2. Les
touches A V¥ et DISP sélectionnent le numéro de paramétre a modifier, et le
La touche ENTREE permet d'accéder au paramétre,
3. Les touches A ¥ et DISP modifient les valeurs des parametres, la touche ENTER enregistre les paramétres,
4. Si vous devez modifier d'autres parameétres, répétez les étapes 2, 3, telles que la modification

achévement, Retour a l'interface de fréquence en utilisant la touche PRG .
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3. Tableau récapitulatif des paramétres fonctionnels :

P00, Groupe de surveillance

P00.00 fréquence de fonctionnement 0,00 320,00 Hz (P01.22 = 2) -
P00.01 Régler la fréquence 0,0 3200,0Hz (P01.22=1)-
P00.02 Tension du jeu de barres (V) 0,0 Va3000,0Vv
P00.03 Tension de sortie (V) ovV~1140V
P00.04 Courant de sortie (A) 0,00A~655,35A
P00.05 Puissance de sortie (kW) 0 32767
P00.06 Couple de sortie (%) -200,0%  200,0%
P00.07 DE I'état d'entrée 0 32767
P00.08 Etat de sortie DO 0 1023
P00.09 Tension Al1 (V) 0,01V

0,00 Va10,57 v
P00.10 Al2|Tension (V) ou courant (mA) 0,00 MA 20,00 mA
P00.12 compter la valeur 0 65535
P00.13 Valeur de longueur 0 65535
P00.14 Affichage de la vitesse de chargement 0 65535
P00.15 Réglage PID 0 65535
P00.16 Rétroaction PID 0 65535
P00.17 Etape PLC 0 65535
P00.18 Fréquence d'entrée d'impulsion 0a 100 kHz
P00.19 Vitesse de rétroaction (Hz) -320,00 Hz ~ 320,00 Hz
P00.20 Temps d'exécution restant 'SZQQ@ H65003@'%0 Hz
P00.21 Al1 Tension avant correction 0,000V ~10,570 Vv
500.22 Al2 Tension/Courant avant 0,000V ~10,570 v

correction 0,000 mA a 20,000 mA

P00.24 vitesse linéaire 0 65535 m/min
P00.25 Puissance actuelle heure 0 6500 min
P00.26 Durée de fonctionnement actuelle 0,0 ~ 6500,0Min
P00.28 Paramétre de communication -100,00%  100,00%
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P00.30 Affichage de la fréquence X 0,00 Hz ~ 500,00 Hz B
P00.31 Affichage de la fréquence Y 0,00 Hz ~ 500,00 Hz B
P00.32 Affigher n'importe quelle valeur d'adresse mémoire 0 65535 -
P00.35 Couple cible, (%) 0,0° a 359,9° -
P00.37 Facteur de puissance Angle -
P00.39 Tension cible de séparation VF 0 V ~ Tension nominale du moteur B
P00.40 Tension de sortie du VF séparant 0 V ~ Tension nominale du moteur .
P00.41 Affichage de I'état de l'entrée IN - -
P00.42 Affichage de I'état de 'entrée DO ) -
P00.43 Affichage de I'état de la fonction DI 1 (fonction 01. fonction 40)- -
P00.44 Affichage visuel de I'état de la fonction DI 2 (Fonction 41. Fonction 80)- )
P00-45 message d'erreur . .
P00-59 Définir la fréquence de (%) -100,00% _ 100,00% i
P00-60 Fréquence de fonctionnement (%) -100,00% 100,00% )
P00-61 Etat de I'onduleur 0 65535 -

—parameétre modifiable dans n'importe quelle condition

—parameétre non modifiable sous I'état d'exécution —

le parameétre réellement détecté, non modifiable
FC nom Définir la plage Usine modifier
valeur
P01 Groupe fonctionnel de base
1: Type G (charge a couple constant)
P01.00 Type GIP modéle) 1
2 : Type P (ventilateur et pompe a eau
modéle)
. 0 : vecteur sans capteur de vitesse

PO1.01 1. Contréle moteur Controle )

mode

2 : Modéle de contréle V/F
P01.02 Opération 0 : commande d'exécution du panneau de commande 0
commande canal (voyants « /R » éteints)
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canal

1: Canal Terminal Run (voyants « L/

R » allumés)
2 : Commande de communication

canal

(Feux « L/R » clignotants)

Fréquence principale

0 : Ensemble numérique (fréquence préréglée
P01.08, touche A/V du clavier, perte de
puissance)
1 : Ensemble numérique (fréquence
préréglée P01.08, touche A/V du clavier,
mémoire de coupure de courant)

2 : ensemble analogique Al1 (0-10

0 : Source de fréquence principale X

1 : Fonctionnement principal et secondaire

P01.03 V) ; 3 : ensemble analogique Al2 (0-10 4
source X
Vou 20
mA) ; 4 : potentiometre de
panneau ; 5 : ensemble d'impulsions (0 a 50
kHz DI5) ; 6 : ensemble de vitesse a
plusieurs étages 7 : ensemble PLC simple ;
8 : Ensemble de contréle PID ;
9 : Ensemble de communication.
Source de
Identique au réglage P01.03
P01.04 fréquence secondaire 0
e (Source de fréquence principale X)
L L 0 : Par rapport a la fréquence maximale
Limiter la sélection de
de P01.10 1:Par
P01.05 |y lorsque superpositign 0
rapport a la source de fréquence X
de fréquence
Limite de Y lorsque
P01 06 Superposition O% ~ 1 50% 1 OO%
de fréquence
Un seul chiffre : Sélection de la source
de fréquence
P01.07 Spurce de fréquence 00
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résultats (la relation d'opération est
déterminée par dix chiffres)
2 : Fréquence principale X et
Commutateur de fréquence secondaire en Y
3 : Basculer entre le mode principal
fréquence X et principale et
Résultats de l'opération secondaire
4 : La fréquence Y commute avec
Fonctionnement principal et secondaire

résultats

Dix chiffres : Relation de

fréquence limite supérig

ure

fonctionnement de fréquence de X et Y
0:X+Y
1:XY
2 : Maximum des Deux, 3:
Le minimum des deux.
5 ~ Fré i 50,00
P01.08 Fréquence 0,00 Hz ~ Fréquence maximale
des prépositions P01.10 Hz
0 : Direction cohérente, 1 :
P01.09 Sens de marche 0
Sens opposé
Vecteur : 50,00 Hz ~ 500,00 Hz 50.00
Fré ,
po1.10 | reduencede VIF : 50,00 Hz y
. . 7
sortie maximale 2000,00Hz
0: PO01.12 Configuration 1:
Al1 Configuration
Fréquence
2 : AI2 Configuration
P01.11 limite supérieure 0
3 : AI3 Configuration
source
4 : Réglage des impulsions (050KHZ DI5) ; 5 :
Configuration de la communication
4 50,00
P01.12 Fréquence PO1.14  P01.10
limite supérieure Hz
Biais de
P01.13 0,00 Hz~ PO01.10 0,00 Hz
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P01.14

Limite inférieure

fréquence

0,00Hz~ P01.12

0,00 Hz

P01.15 F

réquence porteuse

0,5 kHz a 16,0 kHz

Pour le mg

déle

P01.16

Fréquence porteuse
Ajuster avec

la température

0:Non, 1: Oui

Temps d'accélération

0,00 s ~ 650,00 s (P01.19 = 2)

temps de décélération

P01.17
1 0,0s 6500,0s P01.19=1
Pour le modéle
Temps de décélération| 0s~65000s (P01.19 =0)
P01.18
1 Fréquence de référence P01.25
Unité de temps de 0:1 secondes
P01.19 | Accélération et 1: 0,1 seconde 1

2:0,01 seconde

Fréquence de polarisation

de la fréquence Y

0,00 Hz ~ Fréquence de

de fréquence

HAUT/BAS

P01.21 0,00 Hz
lorsque sortie maximale P01.10
superposition
Reésolution de Résolution de toutes les fréquences
P01.22 a 2
Fréquence commandes.
Eteindre
mémoire pour
P01.23 0 : Pas de mémoire 1 : Mémoire 0
Réglage de fréquence
numérique
P01.24 Sélection du groupe de 0 : Groupe de paramétres moteur 1, 0
paramétres du moteur 1 : Groupe de parameétres moteur 2.
Référence
fré q 0 : Fréquence maximale P01.10 1:
requence de
P01.25 . Fréquence de réglage 0
Accélération et g gag
2:100 Hz
temps de décélération
Durée d'exécution
P01.26 instruction 0 : Fréquence de fonctionnement, 0

1 : Réglage de la fréquence
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référence
Chiffre unique : fréquence de liaison des
commandes du panneau de commande
sélection de la source
0 : Aucune liaison 1 : Ensemble numérique
2:Al1 3:Al2 4:Al3
5 : Ensemble d'impulsions (050KHZ DI5) ;
6 : Vitesse multi-segments ;
7 : APl simple
Source de commande 8:PID
P01.27 groupé 9 : Ensemble de communication 0000
source de fréquence Dix chiffres : source de fréquence de
liaison de commande de terminal
sélection
100 chiffres : sélection de la
source de fréquence de liaison de
commande de communication
Mille chiffres : exécuter automatiquement
la source de fréquence de liaison
sélection
Groupe de parameétres 1 du moteur asynchrone P02
0 : Moteur asynchrone ordinaire,
P02.00 Type de moteur 1 : Moteur asynchrone a 0
fréquence variable
Puissance nominale de N
P02.01 0,1 kW a 400,0 kW
moteur
Selon
Tension nominale de N
P02.02 1VvVa2000Vv au
Moteur
Modele
0,01A~655,35A
. De la
P02.03 Courant nominal de (Puissance de I'onduleur <=55kW) Onduleur
Moteur 0,1A ~ 6553,5A
(Puissance de I'onduleur > 55kW)
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P02.04 Fréguence nominale 0,01 Hz ~ Fréquence de
du moteur sortie maximale P01.10
Vitesse nominale de
P02.05 1 tr/min ~ 65 535 tr/min
moteur
0,001Q 65,535Q (Puissance de
P02.06 Résistance du stator 'onduleur <= 55
du moteur kW) 0,0001Q  6,5535Q (Puissance de
I'onduleur> 55 kW)
0,001Q  65,535Q (Puissance de
P02.07 Résistance du rotor I'onduleur <= 55
du moteur kW) 0,0001Q  6,5535Q (Puissance de
I'onduleur> 55 kW)
0,0lmH  655,35mH
P02.08 Resistance aux fuites (Puissance de I'onduleur <=55kW) Réglage
' du moteur 0,001 Mh 65,535 mH Paramétre
(Puissance de I'onduleur>
55kW) 0,1imH  6553,5mH (Puissance
P02.09 Résistance mutuelle de l'onduleur <= 55kW)
du moteur 0,01 mH 655,35 mH
(Puissance de I'onduleur > 55kW)
0,01 A P02.03 (Puissance de
P021O Courant é Vide de I'onduleur <= 55 kW)
le moteur 0,1 A~P02.03 (Puissance
de I'onduleur > 55 kW)
0:pasde
fonctionnement 1 : Réglage lorsque le
P02.37 Sglection de réglage moteur est a I'arrét 1 2 : Réglage 0
dynamique du moteur 3 : Réglage lorsque
le moteur est completement a l'arrét 2
P03 Parameétres de contréle vectoriel du groupe moteur 1
Boucle d N
P03.00 ouciede 14100 30
vitesse proportionnelle|1
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P03.01 Temps dintégration 0,015410,00 s 0,50 s
de la boucle de vitesse 1
P03.02 Fréquence djcommutation 0,00 P03.05 500 Hz
Boucle d
P03.03 ouce de 14100 20
vitesse proportionnellg
P03.04 Temps dintégration 0,015410,00's 1,00's
de la boucle de vitesse 2
P03.05 Fréquence de commutation P03.02 Fréquence de sortie 10,00 Hz
2 maximale P01.10
Controle vectoriel de
P03.06 50% 200% 100%
le gain de décalage
Temps de
P03.07 filtrage du couple SV 0,000 s~0,100 s 0,050 s
constantes
0 : P03.10 réglage
1:Al1;2:Al2;
Limite supérieure de couple
3:AI3;
source sous
P03.09 4 : Réglage d'impulsions (DI5) ; 0
contrdle de vitesse L
5 : Cadre de communication ;
mode
6 : MIN (Al1, AI2)
7 : MAX (A1, AI2)
Limite supérieure de
P03.10 couple sous régime 0,0% 200,0% 150,0%
mode de contrdle
Gain proportionnel
de
P03.13 0 60000 2000
excitation
reglement
Gain intégral
P03.14 d'excitation 0 60000 1300
réglement
P03.15 Ggin proportionnel 0 60000 2000
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de
régulation du couple
in intéaral
po3.1e | Canintégralde 0 60000 1300
la régulation de coupl¢
Parameétres de contréle V/F P04
0 : courbe linéaire V/F
1 : Courbe multipoint V/F
2 : Courbe de couple décroissante
1 (Courbe carrée)
3 : Courbe de couple décroissante 2
(puissance 1,2)
4 : Courbe de couple décroissante 2
P04.00 Réglage de la courbe VF (puissance 1,4) 0
6 : Courbe de couple décroissante 2
(puissance 1,6)
8 : Courbe de couple décroissante 2
(puissance 1,8)
10 : Mode de séparation compléte
VF
11 : Mode semi-séparation VF 0,0
Réglage de % (couple de levage automatique) ;
P04.01 . Par modéle
0,1% a 30,0%
I'amplification d 0,00 Hz ~ Fréquence de
P04.02 ameiication de q 50,00 Hz
couple Point sortie maximale P01.10
d d
P04.03 @ coupure €8 0,00 Hz~ P04.05 0,00 Hz
I'amplification de
P04.04 0,0% 100,0% 0,0%
couple
Fré VIF
P04.05 reduence P04.03 P04.07 0,00 Hz
multipoint
1 Tension V/F
P04.06 ension 0,0%  100,0% 0,0%
multipoint 1 Fréquence V/F multipoint 2 Tension V/F multipoint 2
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Fréquence V/IF

P04.05 Puissance nominale du moteur

de séparation VF

1 : La fréquence chute aprés la

Chute de tension a

P04.07 0,00 Hz
multipoint fréquence P02.04
3 Tension V/F
P04.08 ension 0,0%  100,0% 0,0%
multipoint 3
Contréle V/IF
P04.09 Compensation 0,0% 200,0% 0,0%
de fréquence de glisgement
V/F terminé
P04.10 0 200 64
gain d'excitation
Oscillation
P04.11 | gain de suppression 0 100 Par modél
pour V/F
0 : Paramétres numériques P04.14
1:Al1 2AI12
3AI3
4 : Réglage de l'impulsion (DI5)
P04.13 Source de tension par 5: Instructio.n multiple 0
VF séparé 6 : APl simple
7:LePID
8 : paramétre de communication
Remarque : 100,0 %, correspondant a
la tension nominale du moteur
Tension pour la
P04.14 0 V ~ Tension nominale du moteur ov
séparation VF
0,0s 1000,0s
T d 6
P04.15 emps de montée en Remarque : heure a laquelle 0 V monte a 0,0S
tension de la séparation VF
tension nominale du
moteur. 0,0 s~ 1 000,0 s
Temps de chute de
P04.16 Remarque : Temps pendant lequel la tension O,OS
tension de la séparation VF
nominale du moteur tombe a 0 V
0 : La fréquence et la tension
Mode d'arrét chutent a 0 séparément ;
P04.17 P ’ 0
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Décrochage par surintensité
P04.18 _ 50% 200% 150%
courant d'action
Suppression de 0 : Désactiver,
P04.19 PP , 1
Décrochage par surintensité 1 : Activer.
Gain de la
P04.20 suppression de Over 0 100 20
décrochage actuel
Compensation
coefficient de
P04.21 50%  200% 50%
action terminée
décrochage actuel
Action de dé h.
P04.22 |"eondedeorocnaseen 650,0V  800,0V 760,0 V
cas de surtension
P04.23 Tension de suppression 0: Désa(?tiver, 1
du décrochage en cas de 1: Activer.
surtension Gain de
P04.24 fréquence de 0 100 30
suppression du décrochage
en cas de surtension
P04.25 Gain de tension de 0 100 30
suppression du décrochage ¢n cas de surtension
Elévation maximale
P04.26 | jimite de frequence pour 0a50Hz 5 Hz
Décrochage en cas de surtension
Groupe P05, Paramétres d'entrée
0 : Aucune fonction ;
1 : Marche avant (FWD) ou
En cours d'exécution;
Borne DI1 2 : Marche arriére (REV) ou
P05.00 . 1
fonction Interrupteur marche avant/arriere
3 : commande de marche a trois fils 4 :
commande de marche avant par a-coups (FJOG
5 : Controle de marche arriere (RJOG)
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6 : Augmentation de fréquence (borne UP)
7 : Diminution de fréquence (Terminal
DOWN)
8 : Controle d'arrét gratuit
9 : Entrée de signal de réinitialisation
externe (RST)
10 : Suspendre le fonctionnement ;
11 : Entrée normalement ouverte (NO) de défaut
externe 12:
Multi-vitesse 1 13 : Multi-
vitesse 2 14 : Multi-vitesse 3
15 : Multi-vitesse 4 16 :
Sélection de temps ACC/DEC
1(TT1)
17 : Sélection de I'heure ACC/DEC 2 (TT2)
18 : Commutateur de source de fréquence
19 : HAUT/BAS Remise a zéro de la

fréquence (borne, clavier)

20 : Commutateur de commande Exécuter
terminal 1

21 : Interdiction VFD ACC/DEC

22 : Pause du controle PID

23 : Réinitialisation de I'état de I
24 : Pause de fréquence du pendule
25 : Entrée du compteur
26 : Réinitialisation du compteur
27 : Entrée de comptage de
longueur 28 : Réinitialisation
de longueur 29 : Désactivation du controle
de couple 30 : Réglage des impulsions (seul DI5
peut effectuer le réglage, P05.04=30)
31:Réservé ;
32 : Freinage CC immédiat ;

33 : Entrée de défaut externe (normalement
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fermé (NC)

34 : Modification de fréquence
Permet
35 : signal d'entrée PID inversé ;

36 : Terminal de stationnement extérieur 1

37 : Commutateur de commande d'exécution

terminal 2

38 : Pause intégrale PID ;
39 : La fréquence X commute avec
la fréquence prédéfinie
40 : La fréquence Y change avec
la fréquence préréglée
41 : Borne de sélection du moteur 1
43 : Le commutateur de parametres PID
44 : Défaut défini par I'utilisateur 1
45 : Erreur définie par I'utilisateur 2
46 : Interrupteur de controle de
vitesse / de couple
47 : Arrét d'urgence
48 : Parking extérieur terminal 2
49 : Freinage CC lent
50 : Temps d’exécution effacé ;
51 : Commande a deux fils / Commande a trois fils

interrupteur de commande

52 : Désactivation de l'inversion ;

(seul DI5 peut

Borne DI2
P05.01 4
fonctionnel
Borne DI3
P05.02 9
fonctionnel
Borne DI4
P05.03 12
fonctionnel
Borne DI5
P05.04 fonction 13
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réglage du pouls

fonction,
P05.04=30)
P05.10 Temps de filtrage DI 0,000s ~ 1,000 s 0,010s
0 : Mode de contrdle a deux fils 1,
Controle des terminaux 1 : Mode de controle a deux fils 2,
P05.11 0
Mode 2 : Mode de contrdle a trois fils 1,
3 : Mode de contrdle a trois fils 2.
Fréquence
P05.12 étape de rég'age 0,001 HZ/S 65,535 HZ/S 1,00 HZ/S
taille
P5.13 | Fnreeminimale deliA 0,00 V ~ P05.15 0,00V
courbe 1
Correspondant
P05.14 valeur de la courbe Al -100,0% +100,0% 0,0%
1 Entrée min.
Entré .dellA
P05.15 niree max. de P05.13  +10,00 V 10,00 V
courbe 1
Correspondant
P05.16 valeur de la courbe Al -100,0%  +100,0% 100,0%

Courbe d'entrée

Al max. 1 filtrage

P05.17 0,00sa10,00s 0,10s
temps
Courbe Al 2's Min.
P05.18 0,00V ~ P05.20 0,00V
saisir
Correspondant
P05.19 valeur de la courbe Al -100,0% +100,0% 0,0%
Entrée min. 2
P05.20 Enjtrée max. de Al2 P05.18  +10,00V 10,00 V
Correspondant
P05.21 valeur de la courbe Al -100,0% +100,0% 100,0%

Entrée max. 2's
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Courbe Al 2 filt
pos2 | ouPeATLlirage 0,005 410,00 s 0,10’
temps
Courbe Al 3's Min.
P05.23 -10,00 V ~ P05,25 -10,00 V
saisir
Correspondant
P05.24 valeur de la courbe Al -100,0%  +100,0% 0,0%
3's Entrée min.
Entrée max. de I'lA
P05.25 X P05.23  +10.00V 10,00 V
courbe 3
Correspondant
P05.26 valeur de la courbe Al -100,0% +100,0% 100,0%
Courbe d'entrée
Al . 3ilt
P05.27 max. 2 filrages 0,005 410,00 s 0,10
temps
Valeur minimale de
P05.28 -10,00 V ~ P05,25 0,00V
Entrée d'impulsion
Correspondant
P05.29 valeur de Pulse -100,0% +100,0% 0,0%
Entrée min.
Valeur max. de
P05.30 P05.23  +10.00V 10,00 V
Entrée d'impulsion
Correspondant
P05.31 valeur de Pulse -100,0% +100,0% 100,0%
Entrée max.
Filtrage des impulsions .
P05.32 0,00 sa 10,00 s 0,10s
temps
Bit unique : sélection de la courbe Al1
1:jai 1 pute
(14h00, voir P05.13 ~ P05.16.)
P05.33 Sélection de la courbe Al 2 :j'ai 2 putes 321
(14h, voir P05.18 ~ P05.21.)
3 :j'ai 3 putes
(14h00, voir P05.23 ~ P05.26.)
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4 : j'ai 4 putes
(16h, voir P24.00P24.07)
5 : j'ai des putes 4
(16h, voir P24.08P24.15)
Dix bits : sélection de la courbe Al2
(identique a celle du bit unique 1 a 5)

Cent bits : sélection de courbe AI3

(le méme que ci-dessus)

L'IA est en dessous

Bit unique : Al1 en dessous du réglage
d'entrée

minimum O : Valeur correspondante de
I'entrée

minimum 1: 0,0 %

sélection du mode

Bit unique : DI6,

le minimum
P05.34 Dix bits : Al2 en dessous du réglage 000
réglage d'entrée
. . d'entrée
sélection
minimum (identique au bit unique 1~2)
Cent bits : Al3 en dessous du réglage
d'entrée
minimum (le méme que ci-dessus)
P05.35 Délai de DI1 0,0s~3600,0s 0,0s
P05.36 Délai de DI2 0,0s~3600,0s 0,0s
P05.37 Délai de DI3 0,0s~3600,0s 0,0s
0 : niveau efficace élevé, 1 : niveau
efficace faible
Borne DI1-DI5 Bit unique : DI ;
P05.38 valide Dix bits : DI2 ; 00000
sélection du mode Des centaines de bits : DI3 ;
Mille bits : D14,
Dix mille bits : DI5
Borne DI6-D17 0 : Niveau efficace élevé, 1 : Faible
P05.39 valide niveau efficace 00000
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Dix bits : DI7

Grou

pe P06, Paramétres de sortie

P06.01

Sortie DO1
sélection de fon

ction

0 : Aucune sortie

1 : Indicateur de

P06.02

Panneau de controle

Relais

(TA-TB-TC)

Fonction
Sélection

fonctionnement ; 2 : Sortie de défaut (pour
défaut d'arrét libre)
3 : Signal de détection de niveau de
fréquence 1 (P14T1)
4 : Indicateur d'arrivée
de fréquence (FAR)
5 : Fonctionnement a vitesse
nulle du VFD (en fonctionnement)
6 : Alerte précoce de surcharge du moteur

7 : Surcharge de I'onduleur

Alerte précoce
8 : Le décompte des sets arrive
9 : Le nombre spécifié est atteint
10 : La longueur est atteinte
11 : Le cycle PLC est terminé
12 : Temps de fonctionnement accumulé
arrive
13 : Limitation de fréquence
14 : Limitation de couple
15 : Prét a courir
16 : Al1>AlI2
17 : La fréquence de sortie atteint la limite supérieure
limite
18 : La fréquence de sortie atteint la limite
inférieure (lors de I'exécution)
19 : Sortie état sous pression 20 : Paramétre
de communication 21 : Localisation
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22 : Proximité de I'emplacement (réservé)
23 : Fonctionnement a vitesse nulle 2
(également en sortie lors de l'arrét)
24 : Temps de mise sous tension accumulé
arrive
25 : Signal de détection de niveau de
fréquence 2 (P14T2)
26 : Fréquence de sortie 1 atteinte 27 :
Fréquence de sortie 2 atteinte 28 :

Courant de sortie 1 atteint 29 : Courant de
sortie 2 atteint 30 : Atteint réguliérement 31 :
Dépassement du signal d'entrée

Al1 32 : Chute de charge 33 :
Fonctionnement inverse du

VFD 34 : Etat de courant nul

35 : Le module d'alimentation
la température arrive
36 : Courant de sortie hors limite
37 : Fréq. de sortie atteint la limite
inférieure (arrét également sortie)
38 : Sortie de défaut (tous les défauts)
39 : Surchauffe du moteur
Pré-alerte 40 :
Ce temps de fonctionnement arrive
41 : Sortie de défaut (pour libre

défaut d'arrét et pas de sous

pression de sortie)

Sélection de
P06.07
la fonction de sortie AQ|
Sélection de la
P06.08

fonction de sortie AO2

0 : Fréquence de fonctionnement,
1 1 : Fréquence définie.
2 : Courant de sortie,
3 : Couple de sortie,
4 : Puissance de

sortie, 5 : Tension de sortie,
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6 : Fréquence d'impulsion d'entrée

TAI1 8AI2
9AI3
10: Longueur
11 : Valeur de comptage
12 : Réglage de la communication,
13 : Vitesse du moteur
14 : Courant de sortie. (100,0 %
Correspondant a 1000,0A)
15 : Tension de sortie (100,0 %
(Correspondant a 1000,0 V)
16 : Couple de sortie du moteur
(Pourcentage de la valeur réelle
par rapport a la puissance du moteur)
17 : Couple de sortie du variateur de fréquence
(Pourcentage de la valeur réelle

par rapport a la puissance nominale du VFD)

AO1 a polarisation nulle

sélection de statut

Bit unique : DO
Dix bits : RELAY1

P06.10 -100,0%  +100,0% 0,0%
coefficient

P06.11 Gain AO1 -10,00  +10,00 1,00

AO2 a polarisation nulle

P06.12 o -100,0%  +100,0% 0,0%
coefficient

P06.13 Gain AO2 -10,00  +10,00 1,00

pog.17 | Delaide sortie DO 0,0s~3600,0s 0.0s

temps

pog.1g | Sorie RELAIS 0,0s~3600,0s 0,0s
temps de retard

pos.1g | Sortie RELAY2 0,0s~3600,0s 0,0s
temps de retard

] ) 0 : Logique positive, 1 : Anti-logique
P06.22 Sortie DO valide 00000
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Cent Bits : RELAY2
Groupe P07, Paramétres de contréle de démarrage et d'arrét
0 : Démarrage direct
i 1: Commencez par suivre la vitesse
P07.00 Mpde de démarrage 0
2 : freinage CC + démarrage a la fréquence
de démarrage
0 : Commencer par l'arrét
fréquence
P07.01 Suivi c'ie vitesse 1 : Commencez par la 0
méthode fréquence de travail
2 : Commencer au maximum
fréquence
P07.02 Suivi de la vitesse 13100 20
de la vitesse
P07.03 Fréguence de démarrage 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 0,00 Hz
P0704 Fréquence de démarrage 0,0 s 100’0 s 0,0S
temps de maintien
Courant de freinage CC
P07.05 0% ~ 100% 0%
au démarrage
Temps de freinage CC a
P07.06 0,0s~100,0s 0,0s
démarrer
Accélération C
¢ 0 : mode Acc/Dec linéaire
e
P07.07 1 : Courbe S Mode Acc/Dec A 0
Mode, L 2 : Courbe S Mode Acc/Dec B
décélération
Rapport de temps de démarrage
P07.08 | segmentensS | 00% 100,0%-P07.09 30,0%
courbe
Rapport de temps de démarrage
P07.09 | segmentensS | 0,0% 100,0%-P07.08 30,0%
courbe
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0 : Ralentissez pour arréter 1 : Ralentissez pour
P07.10 Mode d'arrét 0
arréter
Fréquence
. 0,00 Hz ~ Fré imal
P07.11 | seuil de DC # 7 rreduence maximale 0,00 Hz
. P01.10
frein
Retard de frei cC
PO7.12 | "o detenage 0,0s 100,0s 0,0s
temps
P07.13 Colrant de freinage CC 0% 100% 0%
Temps de freinage CC a
P07.14 0,0s 100,0s 0,0s
arrét
Frein a courant continu
P07.15 0% 100% 100%
taux d'utilisation
Suivi de vitesse
P07.18 30% 200%
actuel
Claviers de groupe et paramétres d'affichage P08
0 : La touche M n'est pas valide
1 : Basculer entre la télécommande
Contréle (contréle du
terminal ou de la communication)
P08.01 Fonction de la touche M et contréle du panneau de commande, 0
lorsque P01.02 =1o0u2
2 : Interrupteur marche avant/arriére
3 : FJOG (commande de marche avant)
4 : RJOG (Controle de marche arriére)
0 : La touche STOP/RES n'est valable qu'en
P08.02 ARRET/RE”j“T'A'-'SAT"ON mode de contréle du panneau 1
fonction clé 1 : La touche STOP/RES Toujours
valide
000OFFFF
Affichage LED
. . Bit0O : Fréquence de fonctionnement 1 (Hz)
P08.03 | parametre 1in 1F
. Bit01 : Réglage de la fréquence (Hz)
Etat de fonctionnement
Bit02 : Tension du bus (V)
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Bit03 : Tension de sortie (V)
Bit04 : Courant de sortie (A)
Bit05 : Puissance de sortie (kW)
Bit06 : Couple de sortie (%)
Bit07 : état de I'entrée DI
Bit08 : état de sortie DO
Bit09 : Tension Al1 (V)
Bit10 : Tension AlI2 (V)
Bit11 : Tension AI3 (V)
Bit12 : valeur de comptage
Bit13 : valeur de longueur
Bit14 : Affichage de la vitesse de chargement

Bit15 : Paramétres PID

O0000FFFF
Bit0O : Rétroaction PID
Bit01 : étape PLC
Bit02 : PULSE Fréquence d'entrée
(kHz)
Bit03 : Fréquence de fonctionnement 2 (Hz)
Bit04 : Temps d'exécution restant

Bit05 : Al1-tension avant corrigée

V)
Affichage LED Bit06 : Al2-tension avant corrigée
P08.04 paramétre 2in (V)

Etat de fonctionnement | Bit07 : Al3-tension avant corrigée
v)
Bit08 : Vitesse de la ligne
Bit09 : Puissance actuelle et heure
(Heure)
Bit10 : Durée d'exécution actuelle (min)
Bit11 : PULSE Fréquence d'entrée
(Hz)

Bit12 : Parametres de communication

Valeur
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Bit13 : Vitesse de rétroaction du codeur
(Hz)
Bit14 : Affichage de la fréquence principale X
(Hz)
Bit15 : Fréquence secondaire Y

Affichage (Hz)

0000FFFF

Bit0O : Régler la fréquence (Hz)
Bit01 : Tension du bus (V)
Bit02 : état de I'entrée DI
Bit03 : état de sortie DO
Bit04 : Tension Al1 (V)

Ecrans LED Bit05 : Tension Al2 (V)
P08.05 | parametre dans Stop Bit06 : tension Al3 (V) 33
statut Bit07 : Valeur de comptage
Bit08 : Valeur de longueur
Bit09 : étape PLC
Bit10 : Vitesse de chargement
Bit11 : Paramétres PID
Bit12 : PULSE Fréquence d'entrée
(kHz)
P0806 Vitesse de chargement 0’0001 6,5000 1 ,0000
facteur d'affichage
Module de puissance
P08.07 0,0 100,0 -
température
P08.08 Numéro de produit - -
Cumulatif
P08.09 Oh ~ 65535h -
Durée de fonctionnement
Groupe P09, fonction auxiliaire
P09.00 F g 0,00 Hz ~ Fréquence maximale 200 H
A i i , V4
. réquence de jogging P01.10
P0901 Temps d'accélération du jogging 0’0 s ~ 6 500’0 s 20’OS
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Durée recommandée :
P0902 Heure de décembre du jogging 20:03
0,4 ~4,0 kW 758
P09.03 Temps d'accélération 55 ~ 30,0 KW 15.0S
2 37,0 132,0kw40,0S
09,04 Temps de décélération 160,0 4 630,0 KW 60,0 S
2
Temps d'accélération
P09.05
3
15.0
Temps de décélération
P09.06
3
Temps d'accélération
P09.07
4
Temps de décélération
P09.08
4
P09.09 Fréquence de saut 1 0,00 Hz
P09.10 Fréquence de saut 2 0,00 Hz ~ Fréquence maximale 0,00 Hz
P01.10
P09.11 Fréquence de saut 0,01 Hz
gamme
Positif et
P09.12 Mort inversée 0,0s  3000,0s 0,0s
temps
Inverse
0913 0 : Autorisé ; 1: 0
- fré .
requence Interdire
autorisation
Lorsque le réglage
0 : fonctionner a une fréquence limite inférieure
la fré t inféri :
P0914 a re.qu?nC(? €es |.n erieure a 1 Arréter 0
la limite inférieure de
2 : fonctionnement a vitesse nulle
fréq.
P09.15 Controle des chutes 0!00 Hz ~ 10!00 Hz 0100 Hz
P09.16 Parametre Oh ~ 65000h Oh
puissance cumulée

a I'neure d'arrivée
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P09.17 Parametre Oh ~ 65000h oh
cumulatif
arrivée en marche . . .
P09.18 Profection de démarrage 0 : Non protege ; 0
Fréquence ) _ 50.00
P09.19 | valeur de détection 1 0.00 Hz ~ Fréquence maximale ’
P01.10 Hz
(P14T1)
Valeur de
P09.20 décalage de 0,0% ~ 100,0% (niveau P14T1) 5,0%
détection de fréquence (P14T1)
Frequence 0,0% ~ 100,0% (fré
P09.21 | atteintle o 0% (fréquence 0,0%
L maximale)
largeur détectée
Fonction de
saut de fréquence
P09.22 0 : non valide, 1 : valide 0
Pendant Acc et
Déc.
Fréquence de commutation de i .
P09.25 | temps d'accélération 0.00 Hz ~ Fréquence maximale 0,00 Hz
P01.10
1 et le temps 2
Fréquence de commutation de ) .
P09.26 | temps de décélération 0.00 Hz ~ Fréquence maximale 0,00 Hz
P01.10
1 etle temps 2
Priorité du
P09.27 0 : non valide, 1 : valide 0
terminal Jog
Fréquence 50,00
P09.28 | valeur de détection 2 0,00 Hz ~ Fréquence maximale H
z
(P14T2)
Valeur de
P09.29 décalage de 0,0% ~ 100,0% (niveau P14T2) 5,0%
détection de fréquence (P14T2)
Fréquence 50,00
P09.30 0,00 Hz ~ Fréquence maximale
d'arrivée arbitraife Hz
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valeur de détection 1
Fréquence d'arrivée 0.0% ~ 100.0% (f 3
, ~ , réguence
P09.31 arbitraire : ° tred 0.0%
o maximale)
détectée largeur 1
Fréquence
50,00
P09.32 d'arrivée arbitraire 0,00 Hz ~ Fréquence maximale Hy
valeur de détection 2
Fréauence 0,0% ~ 100,0% (fré
,U70 ~ ,U%0 (Irequence
P09.33 d'arrivée arbitraire ) 0,0%
o maximale)
largeur détectée 2
0,0%  300,0%
Courant nul
P09.34 _ o 100,0 % correspond au courant 5,0%
niveau de détection
nominal du moteur
T de retard d
P09.35 emps de refard de 0,01s4600,00s 0,10s
Détection de courant
Valeur actuelle de 0,0 % (non détecté)
P09.36 sortie sur 0,1% ~ 300,0% (courant nominal 200,0%
actuel du moteur)
Temps de retard de
P09.37 Sortie terminée 0,00 S~ 600,00 S 0,00 S
Détection actuelle
P09.38 Courant d'arrivée 0,0% ~ 300,0% (courant nominal 100,0%
arbitraire 1 du moteur)
Arrivée arbitrair % ~ 9 inal
P09.39 ée arbitraire 0,0% ~ 300,0% (courant nomina 0.0%
largeur actuelle 1 du moteur)
P09 40 Arrivée arbitraire 0,0% ~ 300,0% (courant nominal 100,0%
courant 2 du moteur)
. G o o .
P09 41 Arrivée arbitraire 0,0% ~ 300,0% (courant nominal 0.0%
largeur actuelle 2 du moteur)
Fonction minuterie
P09.42 L 0 : non valide, 1 : valide 0
sélection
P09.43 Durée d'exécution du minuteur 0 : réglage P09.44, 0
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sélection 1:Al1
2:AI2
3:AI3
La plage d'entrée analogique
correspond au P09.44
Pog.44 | Minuterieenmarche 0,0Min ~ 6500,0Min 0.0Min
temps
Valeur de limite inférieure
P09.45 de protection de la 0,00 V ~ P09,46 3,10V
tension d'entrée Al1
Valeur limite supérieure
P09.46 de protection de la P09.45 10.00V 6,80 V
tension d'entrée
P09.47 Al1 Protection 0 100 75
contre la surchauffe Valeur
0 : ventilateur en marche pendant le
P09.48 Ventilateur de refri\d\ssemem fonctionnement du VDF 0
controle 1 : Toujours en marche lorsque l'alimentation
sur;
P09.49 Fréquence Fréquence d'hibernation (P09.51) ~ 0,00 Hz
de réveill Fréquence maximale P01.10
Retard de réveil
P09.50 0,0s~6500,0s 0,0s
temps
P09 51 Fri q " 0,00 Hz ~ Fréquence de réveil 0.00 Hz
. requence au sommeil ,
g P09.49
P09.52 Délai de mise en veille 00s~65000s 0,0s
Heure d'arrivée de ce
P09.53 0,0 ~ 6500,0Min 0.0Min
opération
Facteur de correction
P09.54 0,00% 200,0% 100,0%
de la puissance de sortie
Groupe P10 Défaut et protection
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Surcharge du moteur 0 : Désactiver,
P10.00 , 1
protection 1: Activer
Surcharge du moteur
P10.01 0,20 10,00 1,00
gain de protection
Surcharge du moteur
P10.02 alerte précoce 50 100% 80%
facteur
Court-circuit a
0 : Désactiver
P10.07 rotection de terre lors ’ 1
P 1 : Activer
de la mise sous tension
Unité de freinage
P10.08 650,0V  800,0V 690V
tension de démarrage
Défaut automatique
P10.09 0 20 0
temps de réinitialisation
Agir
sélection pendant 0 : Aucune action
P10.10 P _ 0
défaut automatique 1 : Action
réinitialiser
Intervalle pour
P10.11 Défaut automatique 0,1sa100,0s 1,0s
réinitialiser
Bit unique : protection contre la perte de
phase d'entrée
Protection contre la perte 0 : Désactiver,
P1 0 1 2 de phase d'entrée/ 1 . Activer 1
Protection contre le déclenchement Ten Bit : protection contre le déclenchement du
du relais de puissance relais de puissance
0 : Désactiver,
1: Activer
Protection contre la 0 : Désactiver,
P10.13 , 1
perte de phase de sortie 1 Activer
Premier échec 0 : Pas de faute
P10.14
taper 1: (Réservé)
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P10.15

Deuxiéme échec 2-

taper 3:

P10.16

5:
6:

Troisiéme type

de défaut (le plus récent)

Surintensité dans le processus Acc

Surintensité dans le processus de déc.
4 : Surintensité en constante

vitesse

Surtension dans le processus Acc
Surtension dans le processus de déc.

7 : Surtension a vitesse constante

8 : Surcharge de la résistance tampon

9 : Sous-tension

10 : Surcharge du variateur de fréquence
11 : Surcharge du moteur
12 : Perte de phase d'entrée

13 : Perte de phase de sortie

14 : Le module d'alimentation est surchauffé
15 : Défaut externe

16 : Exception de communication
17 : Le relais de puissance est anormal
18 : Détection de courant anormal

19 : Le réglage du moteur est anormal
21 : Lecture et écriture des parametres
exception
22 : Autre matériel anormal

23 : Court-circuit du moteur a la terre

26 : Arrivée a I'heure d'exécution

27 : Erreur personnalisée de I'utilisateur 1
28 : Erreur personnalisée de 'utilisateur 2
29 : L'heure de la mise sous tension arrive
30 : Chute de charge

31 : Le retour d'information PID d'exécution est perdu
40 : Délai d'expiration de la limite de débit rapide
41 : Commutez le moteur pendant le

fonctionnement

42 : L'écart de vitesse est trop important
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43 : Survitesse du moteur

Fréquence a la

défaut (le plus récent

P10.17 troisieme
panne (la plus récente)
Actuel a la

P10.18 troisieme

P10.19

Tension du bus au
troisieme

défaut (le plus réce

P10.20

Borne d'entrée
statut au troisieme

(le plus récent)
échec

P10.21

Borne de sortie
statut au troisieme

(le plus récent)
échec

P10.22

L'onduleur
statut au troisieme

(le plus récent)
échec

P10.23

Temps de mise sous tension pour

le troisieme (le

plus récent) échec

P10.24

Durée d'exécution du
troisieme

échec (le plus récent

)

P10.27

Fréquence a la
deuxiéme échec

P10.28

Actuel a la

deuxiéme échec
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Tension du bus a la

P10.29
deuxieme faute
Borne d'entrée
P10.30 statut pour le
deuxiéme échec
Borne de sortie
P10.31 statut a la
deuxiéme échec
L'onduleur
P10.32 statut a la
deuxiéme échec
Temps de mise sous tension pour
P10.33 | e
le deuxiéme échec
Durée d'exécution du
P10.34
deuxiéme échec
P10.37 Fréquence a la

premier échec

P10.38

Courant au premier

échec

Tension du bus a la

P10.39 .
premiére panne
Borne d'entrée
P10.40 | statut au premier
échec
Etat du terminal de
P10.41 sortie au premier
échec
L'onduleur
P10.42 | statut au premier
échec
P10.43 Temps de mise sous tension pour
le premier échec
P10.44 Dprée d'exécution du
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premier échec

Protection contre les pannes
P10.47 action

sélection 1

Bit unique : surcharge du moteur (Err11)

Dix bits : perte de phase d'entrée (Err12)

Cent bits : perte de phase de sortie,
(Err13)

Mille bits : Défaut externe

(Err15)
Dix mille bits :
Exception de communication
(Err16)
0 : Route jusqu'a
l'arrét ; 1 : Mode arrét par arrét

P07.10 2:

00000

Protection contre les pannes
P10.48 action

sélection 2

Continuer a courir ; Un seul bit/Cent bits/
Mille bits : (Réservé)
Dix bits : parameétre lu et
Exception d'écriture (Err21)
Dix mille bits : durée d'exécution
arrivée (Err26)
0 : Arrét en roue libre ;

1: Mode arrét par arrét  P07.10 Bit

00000

Protection contre les pannes
P10.49 action

sélection 3

unique : Défaut personnalisé de
I'utilisateur 1 (Err27)

Dix bits : erreur personnalisée de I'utilisateur 2

(Err28)
Hundred Bit : Temps de mise sous tension
arrive (Err29)
Mille bits : chute de charge (Err30)
0 : Arrét en roue
libre ; 1 : Arrét en mode Stop P07.10
2 : Saut a 7 % de la fréquence nominale
du moteur et maintien du

fonctionnement, retour a la fréquence défi

00000

nie lorsque
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récupération de charge
Dix mille bits : rétroaction PID
perte (Err31)
0 : Arrét en roue
libre ; 1 : Arrét en mode Stop  P07.10
2 : Continuer a
rouler ; Bit unique : Ecart de vitesse
trop important (Err42)
Dix bits : survitesse du moteur
(Err43)
P10.50 Sélection de I'action de Cent Bit : (Réservé) 00000
protection contre les défauts 4 Mille bits : erreur de retour de
vitesse (Err52)
0 : Arrét en roue libre ;
1: Arrét en mode Stop P07.10 2:
Continuer a fonctionner ;
0 : La fréquence actuelle 1 : La
fréquence de réglage 2 :
Continuer & exécuter
Fonctionnement a la fréquence limite
P1 054 la sélection de 0
supérieure 3 : Fonctionnement a la
fréquence en cas d'échec
fréquence limite inférieure 4 : Fonctionnement a une réserve anormale
fréquence
. 0,0%~100,0% (100,0%
Réserve anormale
P10.55 i correspond & la fréquence 100,0%
fréquence .
maximale P01.10
P10.59 Puissance instantande 0: Invalid  1:Réduisez le 0
sans interruption vitesse; 2 : Arrét par décélération
La Pause
tension de jugement de 80,0 % 100,0 % (tension de
P10.60 iug o o ( 90,0%
puissance instantanée bus standard)
sans interruption
Rétablissement de la tension
P10.61 | e temps du jugement 0,00 sa 100,00 s 0,50 s
Puissance instantanée
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sans escale
a tension de 60,0 % ~ 100,0 % (tension de b
, o ~ y o (lension ae pus
P10.62 jugement de la puissance 80,0%
standard)
instantanée sans interruption
Gain instantané
P10.71 0 100 40
puissance non-stop
Intégral
coefficient de
P10.72 0 100 30
Puissance instantanée
sans interruption
Temps de décélération
P10.73 de Puissance 0 300,0s 20,0s
instantanée non-stqp
Protection contre 0 | |d
: Invalide,
P1 063 les chutes de charge 0
. . 1: valide
sélection
P10.64 Niveau de 0,0  100,0 % 10,0%
détection de chute de charge
P10.65 chute de charge 0,0~60,0s 1,08
temps de détection
P10.67 Survitesse 0,0% ~ 50,0% (Fréquence 20,0%
valeur de détection max. P01.10 )
T d 0,0 s : non détectable
P10.68 emps de 1,0s
détection de survitesge 0,1~60,0s
La détection
P10.69 valeur.po'ur la vites.se 0,0% ~ 50,0% (Fréquence 20.0%
déviation aussi max. P01.10 )
grand
La détection
I'n de la vit
P10.70 eure defa viesse 0,0s: 0,1~ 60,0s 5,0s
déviation aussi
grand
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Fonction PID du groupe P11
0 : parametre P11.01
1AI1
2A12
3AI3
P11.00 Canal d'entrée PID 0
4 : Réglage de I'impulsion (DI5)
5 : Cadre de communication
6 : Vitesse a plusieurs niveaux
7 : Parameétres de I'encodeur du clavier
P11.01 | Redlage delenucede 0,0 2 10,00 3,00
référence numérique
0AI1
1Al2 2AI13
3:Al1-Al2
Rétroaction PID  Ré i i
P11.02 4 : Réglage de l'impulsion (DI5) 0
canal 5 : Cadre de communication
6: A1+ Al2
7 : MAX (JAI1], |AI2])
S8MIN A1, JAI2]|
0 : Sens positif,
P11.03 Polarité PID 0
1 : Sens négatif
p11.04 | FagedePID 0 100,00 kg 10,00
retour
p11,05 | S@in proportionnel 0,0 100,0 20.0
KP02
P11.06 | 'empsdintégration 0,015210,00s 2,00s
Ti1
Temps dérivé
P11.07 0,000 s~ 10,000 s 0,000 s
Td1
Inversion PID
P11.08 0,00 ~ Fréquence maximale 2,00 Hz
fréquence de coupure
La limite du PID
P11.09 L. 0,0% 100,0% 1,0%
déviation
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Limiteur différentiel
P11.10 0,00% 100,00% 0,10%
du PID
P11.41 | TemPsdechangement 0,00 & 650,00 s 0,00s
du signal d'entrée PID
Rétroaction PID
P11.12 0,00 460,00 s 0,00s
temps de filtrage
Le t de filt
P11.13 | -Srempsceliage 0,00 360,00 s 0,00s
de la sortie PID
in pr ionnel
p11.15 | Gain proportionne 00 1000 200
KP03
T d'intégrati
P11.16 | '©mMPsdiniegration 0,015210,00s 2,00 s
Ti2
Temps dérivé
P11.17 0,000 s ~ 10,000 s 0,000 s
Td2
Le PID 0 : Pas de commutateur
P11.18 commutation 1 : Commutation via le terminal DI 0
des paramétres 2 : Commutation automatique selon
conditions la déviation
Le PID
tati
P11.19 commation 0,0% P11,20 20,0%
des parameétres
Déviation 1
Le PID
tati
P11.20 commtation P11,19  100,0 % 80,0%
des parametres
Déviation 2
P11.21 Vialeur initiale du PID 0,0% 100,0% 0,0%
P11.22 | Tempsdemaintiende 0,00 4 650,00 s 0,00s
PID Initial
Ecart positif
P11.23 maximal de deux 0,00% 100,00% 1,00%
sortir
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Ecart maximal
P11.24 | déviation de deux 0,00% 100,00% 1,00%
sortir
Bit unique : séparation intégrale
0 : non valide, 1 : valide
P11.25 La propriété Dix bits : lorsque la fréquence 00
intégrale PID atteint les limites
0 : Continuer la régulation intégrale,
1 : Arréter la régulation intégrale
Rétroaction PID | 0,1% ~ 100,0% (0,0% :
P11.26 détection de perte (Non détection) 0,0%
valeurs
Rétroaction PID
P11.27 détection de perte 0,0s 20,0s 0,0s
temps
Le PID
P11.28 fermer 0 : Arrét sans fonctionnement PID, 0
L 1: Arrét avec le fonctionnement PID
opération
Groupe P12 - Fréquence de swing, longueur fixe et comptage
0 : Par rapport au centre
12h00 Mode de réglage de la Fréquence P01.07 1: 0
fréquence de swing Par rapport a la fréquence
maximale P01.10
PI d
P12.01 | 2989 0.0%  100,0% 0,0%
fréquences de swing
La pl d
p12.02 |2 Plagede 0,0% 50,0% 0,0%
fréquence de saut
p12.03 | Cvclede 0,15430000s 10,0s
fréquence de swing
Temps de montée de
P12.04 onde triangulaire 0,1%  100,0% 50,0%
de la fréquence de swing
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P12.05 Réglage de Ia longueur 0ma65535m 1000m
P1206 Longueur réelle 0Oma65535m Om
p12,07 |Nombre dimpulsions 01 65535 100,0
par métre
P 1 208 Nombre de parameétres 1 65535 1000
valeur
Scifie | |
P12.09 | Speciielavaleurdy 1 65535 1000
compte
Groupe P13 Vitesse a plusieurs étages, PLC simple
Vitesse a plusieurs niveaux
13h00 0,0%
0 (MS0)
P1 301 Vitesse a plusieurs niveaux 0’0%
1 (MS1)
P1 302 Vitesse a plusieurs niveaux 0,0%
2 (MS2)
P1 303 Vitesse a plusieurs niveaux 0,0%
3 (MS3)
P13.04 Vitesse a plusieurs niveaux 0.0%
4 (MS4)
P13.05 Vitesse a plusieurs niveaux | -100,0%  100,0% (Fréquence 0.0%
5 (MS5) max. P01.10 )
P1 306 Vitesse a plusieurs niveaux 010%
6 (MS6)
P1 307 Vitesse a plusieurs niveaux 0’0%
7 (MS7)
P1 308 Vitesse a plusieurs niveaux 0’0%
8 (MS8)
P1 309 Vitesse a plusieurs niveaux 0’0%
9 (MS9)
P13.10 Vitesse a plusieurs niveaux 0.0%
10 (MS10)
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P1 31 1 Vitesse a plusieurs niveaux 0’0%
11 (MS11)
P1 3 12 Vitesse a plusieurs niveaux 0’0%
12 (MS12)
P1 31 3 Vitesse a plusieurs niveaux 0.0%
13 (MS13)
P1 3 14 Vitesse a plusieurs niveaux 0.0%
14 (MS14)
P13.15 Vitesse a plusieurs niveaux 0,0%
15 (MS15)
0 : Fin d'une opération unique
Mode d : i 3 i !
P13.16 ode de 1 : Valeur finale a la fin d'une 0
fonctionnement PLC simple opération unique
2 : Toujours faire du vélo
Bit unique : en cas de chute de puissance
Sauvegarde de I'état de fonctionnemerft D bt d t
ix bits : quand s'arréter
P 1 3 . 1 7 de l'automate aprés une q Oo
0 : Ne pas enregistrer
mise hors tension
1 : Sauvegarde.
Vi 5 olusi
P13.1g | Viesseaplusieurs 0,0s (h)a65535s (h) 0.0s (h)
étages, autonomie 0
Temps d'accélération/décélération de
P13.19 03 0
MS 0
P1320 Vitesse a plusieurs niveaux 00s (h) 465535s (h) 00s (h)
1 durée d'exécution
Temps d'accélération/décélération de
P13.21 0 3 0
MS 1
P13.22 Vitesse a plusieurs niveaux 0‘0 s (h) ~65535s (h) 00s (h)
2 durées d'exécution
Temps d'accélération/décélération de
P13.23 0 3 0
MS 2
P1 324 Autonomie a plusieurs 0‘0 s (h) ~65535s (h) 0.0s (h)
niveaux, vitesse 3
P13.25 Temps [d'accélération/décélération de 0 3 0
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MS 3

P13.26

Vitesse a plusieurs niveaux

4 durées d'exécution

0,0's (h) ~6553,5 s (h)

0,0 s (h)

P13.27

Temps d'accélération/décélération de

MS 4

P13.28

Autonomie a plusieurs

niveaux, vitesse 5

0,0's (h) ~6553,5 s (h)

0,0's (h)

P13.29

Temps d'accélération/décélération de

MS 5

P13h30

Vitesse a plusieurs niveaux

6 durées d'exécution

0,0's (h) ~6553,5 s (h)

0,0's (h)

P13.31

Temps d'accélération/décélération de

MS 6

Vitesse a plusieurs niveaux

heures d'autonomie

P13.32 0,0's (h) ~6553,5s (h) 0,0 s (h)
7 durée d'exécution
P1 333 Temps d'accélération/décélération de O 3 0
MS 7
P1334 Vitesse a plusieurs niveaux, 8 0,0 s (h)~6553,58 (h) 0,0 s (h)

P13.35

Temps d'accélération/décélération de

MS 8

P13.36

Vitesse a plusieurs niveaux

9 durée d'exécution

0,0's (h)~65535s (h)

0,0s (h)

P13.37

Temps d'accélération/décélération de

MS 11

MS 9
Vitesse a plusieurs niveaux 10
P13.38 0,0's (h) ~6553,5s (h) 0,0s (h)
heures d'autonomie
Temps d'accélération/décélération de
P13.39 0 3 0
MS 10
P13.40 Vitesse a plusieurs niveaux 0‘0 s (h) 4655355 (h) 0,0 s (h)
11 durée d'exécution
Temps d'accélération/décélération de
P13.41 0 3 0
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P1342 Vitesse a plusieurs niveaux 0,0 s (h) - 6553,5 s (h) O’O s (h)
12 durée d'exécution
P1 343 Temps d'accélération/décélération de 0 3 O
MS 12
P13.44 Autonomie a plusieurs 00s (h) ~65535s (h) 0,0 s (h)
niveaux, vitesse 3
P1 345 Temps d'accélération/décélération de O 3 O
MS 3
P13.46 Vitesse a plusieurs niveaux 0‘0 s (h) ~ 65535 (h) 0,0 s (h)
14 durée d'exécution
P1 3.47 Temps d'accélération/décélération de O 3 O
MS 14
P1348 Vitesse a plusieurs niveaux 0,0 s (h) - 6553,5 s (h) 0,0 s (h)
15 durée d'exécution
P1 349 Temps d'accélération/décélération de O 3 O
MS 15
Unité de vitesse a 0 q
P13.50 plusieurs étages Acc/Dec & (secondes) 0
1:h (heures)
temps
0: Paramétre P13.00
1AM 2Al2
3AI3
Source du signal de 4 - Pouls (DI5
P1 351 Vitesse a plusieurs niveaux -rous ( ) O
5:PID
0 (MS0)
6 : Fréquence des prépositions
P01.08
7 : Peut étre modifiée par la touche A/V
Parametres de communication RS485 du groupe P14
Bit unique : MODBUS
0:300 BPS 1:600 BPS
14h0p | Redlegedudédlten 1 5 - 1 200 BPS 3 : 2 400 BPS 5
bauds pour RS485
4:4800BPS 5:9600BPS
6:19 200 BPS 7 : 38 400 BPS
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8:57600BPS 9: 115200 BPS
0 : Aucune vérification (8.N-2)
P14.01 Données MODBUS 1 : Contrdle de parité (8.E-1) 0
format 2 : Vérification impaire (8.0-1)
3 : Pas de contréle (8.N-1)
0 : adresse de diffusion
P14.02 Adresse locale 1
1247(MODBUS)
MODBUS
P14.03 0a20ms 2
Délai de réponse
Délai d'expiration de 0.0 : non valide
P14.04 0,0
RS485 0,1~60,0s
0 : MODBUS non standard
MODBUS
P14.05 | protocole 1
Sélection du protocole
1 : Protocole MODBUS standard
Actuel
0:0,01A
P14.06 |Résolution du 485 0
’ 1:0,1A
ire

Groupe P15 Paramétres sp

éciaux pour |'alimentation en eau a pression constante

Débogage de

0 : Aucune fonction

1 : Un entrainement pour deux

pompes 2 : Alimentation en eau de la

de manometre (0,1 MPa)

communauté
15,00 P macro simple
. du batiment 3 : Alimentation
fonction
en eau de I'hétel 4 : 0
Alimentation en eau
d'incendie 5 : Pompe de
P15.01 Réveillez-vous surpression 6 : Pompe a eau profonde 0~ Pressioi%eOVﬁiae P15.04
pression KG (1 kg = 0,1 MPa)
T de retard d
P15.02 emps derefard de 0,0s~6500,0s 0s
Réveillez-vous
Réveil pres P15.01 ~ Plage
P15.03 Pression du sommeil 3,50 kg
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P15.04 Délai de mise en veille 00s~65000s 60,0s
Pression
0 : Désactiver ;
P15.05 Liaison . 1
1 : Activer
proportionnelle
Réveillez-vous
P15.06 pression 0 ~ 100,0 bars (kg, 0,1 MPa) 0,50 kg
différence
Différence de
P15.07 ) 0~ 100,0 bars (kg) 0,50 kg
pression de somme|
P15.08 Valeur d‘alam.1e Plage de manometre 0,00~KG 9,00 kg
de surpression (1KG=0,1Mpa=1Bar)
Temps de retard de
P15.09 Surpression 0-6553.5S 0,0S
alarme
Plage de manomeétre 0,00~KG
Basse pression 1KG=0,1Mpa=1B
P15.10 P ( pa=1Bar) 0,0 kg
valeur d'alarme Le paramétre ouvre l'alarme de
basse pression.
Délai de temporisation
P15.11 0-6553.5S 20.08
de l'alarme de basse pression
0~Plage de manométre KG Ouvrir le
contréle marche-arrét de la prise d'eau
via P01.02=3
Consommation d'eau
P15.12 L'arrivée d'eau doit utiliser le
pression de démarrage 3,00 kg
capteur de courant de I'Al2
Pour le capteur de tension,
changez le cavalier Al2
Fermeture d'admission Plage de mesure de pression 0~KG
P15.13 9 P 3,20 kg
pression (Bar)
Nombre de
P15.14 0~3 0
pompes auxiliaires
t d'attente d
P15.15 emps datiente de 0 ~ 1000.0S 60.0S
Pompe auxiliaire
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s'allume

Temps d'attente pour

P15.16 linterrupteur de 0 ~1000.0S 5.0S
la pompe auxiliaire
0a50Hz
P15.17 | Reédesedelafasence Lorsqu'il atteint la valeur, le 50,00

d'activation du relais RO1
Le relais s'allumera

04a50Hz
Réglage de la
P15.18 g% Lorsqu'il atteint la valeur, le 30,00
fréquence d'arrét du relajs RO1 . oo
Le relais s'éteint

0 : la fonction n'est pas valide

1:Al1
2AI12
Source du signal de 3:AI3
P15.19 Niveau d'eau 0
P15.19=1~3 ,Le

contréleur
(P15.20, P15.21, P15.22, P15.23) le

réglage est valide, P15.19=0,

parameétres non valides.

0,0100,0%
Vanne de sommeil pour Le signal est inférieur & ce
P15.20 | le niveau d'eau | parameétre continue P15.21 25,0%
Controleur temps, veille et avertissement

de plein d'eau (ErrH)

Niveau d'eau plein |0 ~ 1000.0S
P15.21 p Le retardde P15.20 6.0S

retard réglage de I'heure.

0 ~1000.0S

Dans I'état d'avertissement de niveau

d'eau plein (ErrH), lorsque le signal du
Délai de vidange

contrdleur de niveau d'eau est
P15.22 de l'eau pour l'eau 60.0S
supérieur a P15.20 et continue
contréleur de niveau

P15.22 fois, l'avertissement de
niveau d'eau plein est effacé et rétabli a lajnormale

Etat.
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Valeur de jugement pour

les dommages

0,0% : Fonction non valide.

0,1a100,0 % : lorsque le niveau d'eau

et redémarrer

montant de I'écart

(Bar/0,1Mpa)

P15.23 causés le signal du contrdleur est supérieur a 0,0%
par la sonde hydraulique | Celui affiché par p15.23 (E.tSF)
(contréleur de niveau d'eay) defaut et arrét
Protection contre la 0:
P15.24 pénurie d'eau Désactiver ; 1 : Activer et 0
fonction juger par fréquence et
pression 0,00 Valeur de
réglage KG (Bar/0,1 Mpa
P15.25 Pénurie d'eau Valable lorsque P15.19=1, la 050
valeur de controle de défaut pénurie d'eau est ’
déterminée lorsque le retour
la valeur est inférieure a cette valeur
0 ~ 50,00 Hz
Valable lorsque P15.19=1 lorsque
Protection contre la i
la fréquence de
pénurie d'eau . .
P15.26 . fonctionnement est supérieure 50,00
détection
i ou égale a cette fréquence et la
fréquence ) o
pression est inférieure
ou égale a 15,25, jugez la pénurie d'eau.
Délai de
' 06553.5S
protection contre
P15.27 Délai de temporisation pour jugement 10
le manque d'eay
détection d'alarme de défaut de manque d'eau.
Pression effective |0  Plage de manométre KG
P15.28 , 3,00
entrante Bar/0,1Mpa) de l'eau
0 ~9999S
Eau entrante
P15.29 o Heure d'arrivée de I'eau 20.08
temps de détection B .
détection
P15.30 Fuite d'eau Plage de mesure de pression 0KG 0
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Fuite d'eau - g g o OKG
age ae mesure de pression
P15.31 | et puis démarrez le 9 P 0
(Bar/0,1Mpa)
valeur de retour
Fuite d'eau puis
démarrage du 0 : AUCUNE fonction
P15.32 2.0S
valeur de retour 0.1.10.0S
temps de détection
0 : Désactiver
1 : Dormir lorsque la pression est
supérieure a la pression de sommeil ;
2 : Dormir lorsque la fréquence de course
. est inférieure a la fréquence de
Mode veille
P15.33 sommeil (affecté par P15.29) 0
3 : Dormez lorsque la pression est
supérieure a la pression de sommeil et que
la fréquence de course est inférieure a la
fréquence de sommeil.
Fré d
P15.34 reduence de 0P01.12 20,0 Hz
sortie du sommeil
Groupe P17 Gestion du code fonctionnel
P17.00 Mot de passe utilisateur 0 65535 0
0 : Aucune opération
P17.01 .Pla.ra-mé'fre 01 : Restaurer les parameétres d'usine, a 0
initialisation I'exclusion des paramétres du moteur
02 : effacer les informations d'enregistrement
La fonction .
. 0 : Modifiable
P17.04 |le code modifie le N 0
1 : Non modifiable
propriétes
Groupe P18 Parameétres de contréle du couple
18h00 Mode de contréle de 0 : Contréle de la vitesse, 0
la vitesse/du couple 1 : Contréle du couple
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0 : Parametres
numériques 1 : (P18.03)
1AI1
Réglage du couple de serrage 2A|2
sélection de la source
P18.01 3:AI3 0
sous couple
R 4 : Parameétre PLUSE
mode de contréle
5 : Parametre de communication
6 : MIN (Al1, Al2)
7 : MAX (A1, Al2)
Réglage
P18.03 | numeérique sousle  |-200,0%  200,0% (P18,01=0) 150,0%
mode de contrdle du| couple
Le Max
P18.05 | fsquence directe pour | 0,00 Hz ~ Fréquence maximale P01.10 50,00 Hz
Controles de couple
Le Max
P18.06 | frequence inverse pour | 0,00 Hz ~ Fréquence maximale P01.10 50,00 Hz
Controles de couple
p1g.o7 | Controle du couple 0,00's ~ 65 000's 0,00s
Temps d'acc
p1g.0g | Controle du couple 0,00 s ~65000 s 0,00 s
Heure de décembre
Groupe P23 Parameétres d'optimisation du contrble
Fréquence
P23.00 | Jimite supérieure pour| 5,00 Hz ~ Fréquence maximale R01.10 8,00 Hz
Commutateur DPWM
Modulation PWM : i
P23.01 0 : Modulation asynchrone, 0
mode 1 : Modulation synchrone
L. 0 : PWM aléatoire non valide
PWM aléatoire
P23.03 1 10 : Profondeur aléatoire de la 0
rofondeur
’ fréquence porteuse PWM
P23.04 Débit rapide 0: Désac.tiver, 1
limitant 1 : Activer
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pp3op | Scustension 200,0 V ~2200,0V 350V
Réglage de la valeur
S .
P23.09 urpression 200,0 V ~ 2 200,0 V 270V
Réglage de la valeur
Transporteur automatique
P23.10 0 : Désactiver, 1
- changement de fréquence a 1 : ACtiVer
basse fréquence
Vitesse zéro
0 : Désactiver,
P231 1 sortie en cours d'exécution . 1
1 : Activer
controle
Sensibilité de
P23.12 Perte de phase de puissance Oa 30,0 % 13’0%
protection
Réglage de la courbe Al du groupe P24
P24 |ENtrée minimale de FA -10,00 V ~ P24,02 0,00V
courbe 4
P24.01 Correspondant -100,0%+100,0% 0,0%
rapport de P24,00
T 1
P24.02 ourner 1 des P24.00P24.04 3,00V
J'ai des putes 4
po4 03 | Corespondant -100,0%+100,0% 30,0%
rapport de P24,02
T 2del
P24.04 ourner 2 de la P24.02P24.06 6,00V
J'ai des putes 4
po4s | Correspondant -100,0%+100,0% 60,0%
rapport de P24,04
Entrée maximale du
P24.06 P24.06+10.00V 10,00V
J'ai des putes 4
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p2ag7 | Corespondant -100,0%+100,0% 100,0%
rapport de P24,06
p24gg | Cntree minimale de fIA 10,00 V ~ P24,10 10,00 V
courbe 5
p2a0g | Correspondant -100,0%+100,0% -100,0%
rapport de P24,08
p2aqo |TourtdeliA P24.08P24.12 3,00V
courbe 5
t
p24qq | Correspondan -100,0%700,0% -30,0%
rapport de P24.10
P24.12 2éme anniversaire P24.10P24.14 3,00V
la courbe d'1A 5
po413 | Correspondant -100,0%100,0% 30,0%
rapport de P24,12
P24.14 Entrée max. de P24.12+10.00V 10,00 V
la courbe d'1A 5
p24q5 | Corespondant -100,0%700,0% 100,0%
rapport de P24,14
P24.24 Point de saut de -100,0%100,0% 0,0%
le Al1
poags | Foreéedesautde 0,0% a 100,0% 0,5%
le Al1
Point t
P24.26 oint de saut de -100,0%100,0% 0,0%
le AI2
P24.27 P°”Te /‘ilezsa“t de 0,0% & 100,0% 0,5%
e
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P24.28 Point de saut de -100,0%100,0% 0,0%
I'AI3
Portée d td
P24.29 oriee de sautde 0,0% & 100,0% 0,5%
I'AI3
Groupe P30 Correction pour I'lA et 'AO
Al1 Mesuré i
P30.00 0,500 V & 4,000 V Usine
tension 1 correction
P30.01 Tension 0,500 V & 4,000 V
d'affichage Al1 1 Correction d'usine
Al1 mesuré
P30.02 6,000 V 49,999 V
tension 2 Correction d'usine
P30.03 Tension 6,000 V & 9,999 V
d'affichage Al1 2 Correction d'usine
Al2 mesuré i
P30.04 0,500 V & 4,000 V Usine
tension 1 correction
P30.05 Tension 0,500 V 2 4,000 V Usine
d'affichage Al2 1 correction
Al2 mesuré i
P30.06 . 6,000V 49,999 V Usine
tension 2 correction
Tension N Usine
P30.07 6,000 V 49,999 V _
d'affichage Al2 2 correction
Al3 Mesuré i
P30.08 -9,999 V a 10,000 V Usine
tension 1 correction
P30.09 Tension -9,999 V 4 10,000 V Usine
d'affichage Al3 1 correction
Al3 mesuré
P30.10 -9,999 V a 10,000 V
tension 2 Correction d'usine
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P30.11 Tension -9,999 V & 10,000 V Usine
d'affichage Al3 2 correction
P30.12 Tension 0,500 V & 4,000 V Usine
cible AO1 1 correction
P30.13 ACT 0,500V a 4,000 V
Mesuré Correction d'usine
ion 1
P30.14 TERSIGR 6,000 VV 39,999 V _ ,
cible AO1 2 Correction d'usine
AO1 i
P30.15 6,000 V 4 9,999 V Usine
Mesuré correction
nsion 2 .
P30.16 TERSISH 0,500 V & 4,000 V Usine
cible AO2 1 correction
AO2 i
P30.17 0,500 V & 4,000 V Usine
Mesuré correction
'Iigrqgljgrq 1 Usine
P30.18 6,000 V a2 9,999 V i
cible AO2 2 correction
AO2 i
P30.19 © 6,000 VV & 9,999 V Usine
Mesuré correction
tension 2
4. Alarme de défaut et contre-mesures
. i Cause possible de i
Affiche le nom du défaut réchec Dépannage

Protection du module

La puissance du moteur est trop

Retirez le cable du moteur et

redémarrez-le. En cas

tension

Err01 i élevée ou le cablage est en court-circuit oy . ,
de puissance - . ) de probléme, réparez
Module d'alimentation endommagé \
I'onduleur
La tension d'entrée est Vérifiez la tension d'ali tati
Er02 Défaut de sous- anormale ou le relais érifiez la tension .a imentation
rr ou contactez le fabricant

d'alimentation n'est pas

engagé ou la détection de tension

pour obtenir une assistance.
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faute

Err31 de

Surtension lors

La tension d'entrée est
anormale

Vérifiez I'alimentation d'entrée

I'accélération

Redémarrer lorsque le moteur
tourne

Prét a démarrer aprés

freinage CC

Surtension
Err32 pendant

Le temps de décélération est
trop court

Prolonger le temps de
décélération

la décélération

La tension d'entrée est
anormale

Vérifiez I'alimentation d'entrée

I'accélération

trop court

Surtension a La tensi , , t Vérifiez I'ali tation d'entré
Err33 vitesse a tension d'entrée es érifiez I'alimentation d'entrée
anormale
constante
o, Ajustez la courbe V/F et la
Mauvais réglage de la courbe o . .
V/F ou d | quantité de suralimentation
ou du couple. du couple
. . 3 Vérifiez la tension d'alimentation
Faible tension d'entrée.
Surcharge
Err60
de I'onduleur
Le temps d'accélération est Prolonger le temps d'accélération
trop court
La charge du moteur est Sélectionnez un plus puissant
trop lourde Onduleur
Surintensité L L
Le temps d'accélération est Prolonger le temps d'accélération
Err61 pendant
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La puissance de I'onduleur est trop
faible

Sélectionnez un onduleur avec un niveau

de puissance élevé

Mauvais réglage de la courbe V/F

ou du couple.

Ajustez la courbe V/F ou la quantité

d'augmentation du couple

Le temps de décélération est trop

Prolonger le temps de décélération

le calage du moteur ou la

mutation de charge est trop importante

court
Surintensité
Err62 pendant
la décélération L ’
La puissance de l'onduleur est trop Sélectionnez I'onduleur avec un
faible niveau de puissance élevé
Vérifiez |a tension d'alimentation
Faible tension d'entrée.
Surintensité a
. le calage du moteur ou la .
Err63 vitesse constante Vérifiez la charge
mutation de charge est trop importante
La puissance de I'onduleur est trop Sélectionnez un plus puissant
faible Onduleur
y Ajustez la courbe V/F ou la quantité
Mauvais réglage de la courbe V/F X
d'augmentation du couple
ou du couple.
. . Vérifiez la tension d'alimentation
Faible tension d'entrée.
Surcharge
Err64
du moteur

Vérifiez la charge

Le coefficient de

protection contre les surcharges du

moteur n'est pas réglé correctement

Régler correctement le coefficient

de protection contre les

surcharges du moteur
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',De_fa“,t de Pareil avec le moteur Pareil avec le moteur
Err65 limitation de
Surcharge Surcharge
courant onde par ond¢
le redémarrage ne peut pas
Err40 ay, insectes, etc 4 i
dysfonctionnement m atclaznelf‘ B reprendre la réparation
d'usine
Mémoire EEPROM Demander un service au fabricant
Errd1 i Attelage EEPROM
Echec R/W
L'alimentation d'entrée n'est pas Ajuster la tension aux exigences
Err42 Controler les pannes e e
Ir dans la plage de spécifications de spécification
de courant
Défaut du circuit d'échantillonnage de Demander un service au fabricant
courant
Défaillance
Errd6 de la détection
de courant . X
Demander un service au fabricant
Panne du circuit d'entrainement
Débranchez le terminal de défaut
Panne . i
La borne d'entrée de externe et éliminez le défaut
Errtt d‘équipement défaut externe 1 est fermée fai ion a vérifier |
externe 1 (faites attention a vérifier la
cause)
Err12 Echec de la 485 La communication a Vérifiez la connexion
r
communication échoué 485
Le temps Le temps de fonctionnement Effacer le dossier par
Err13 d'exécution cumulé atteint la valeur Fonction d'initialisation des
accumulé arrive définie paramétres
Débranchez le terminal de défaut
Panne L i
La borne d'entrée de externe et éliminez le défaut
Errts d‘équipement défaut externe 2 est fermée faites attention a vérifier |
externe 2 (faites attention a vérifier la
cause)
L'heure de mise sous La durée de mise sous tension Fonction dinitialisation des
Err16 cumulée atteint la valeur
tension arrive défini parameétres pour effacer les enregistreme
éfinie

nts
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Débranchez le terminal de défaut
Errl7 Défaillance contact/ Défaut du terminal d'entrée de externe et éliminez le défaut (faites
relais I'équipement externe attention & vérifier la cause)
Ventilateur de refroidissement Veérifiez le ventilateur ou la dissipation
Surchauffe du module
Err08 ' . défectueux ou température de chaleur ou attendez qutl
d'alimentation
ambiante surchauffée refroidisse avant de réessayer
. . L'onduleur doit étre directement
Défaut de Mauvais contact de la ligne du
) connecté au moteur pour
Err90 commutation du moteur moteur ou commutateur entre le L )
vérifier que la ligne du moteur est
pendant le fonctionnement moteur et I'onduleur .
lache
Défaut de court- Débrancher la ligne de terre (faire
Err91 o Défaut de court-circuit a la terre attention & vérifier la cause)
circuit a la terre
Perte de phase Demander un service au fabricant
Err92 e Vérifiez la ligne électrique d'entrée
d'entrée
perte de ligne de puissance de sortie L .
L Vérifiez la tension de
Er93 Perte de phase de ou un circuit de phase pour ) o .
r i } sortie et vérifiez la ligne
sortie détecter un courant anormal ) ) )
d'alimentation de sortie
Panne - . . B
La vitesse du moteur dépasse la Verifiez sila charge dispose d'une
Erro4 de survitesse ) ) .
vitesse normale autre alimentation
du moteur
Echec de L'écart de vitesse est trop grand
Err95 déviation de par rapport a la vitesse normale Vérifiez la charge du moteur
vitesse
Perte de rétroaction . .
Mauvais contact avec le signal du
Erro6 PID lors Vérifiez le signal du capteur
P capteur PID
de I'exécution
5 La ligne du moteur
Err97 Défaut de chute i i Vérifiez la ligne du moteur
de charge est déconnectée
Surchauffe du Vérifier la
Err98 Le moteur surchauffe
moteur température du moteur
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Les paramétres du moteur Régler le moteur
] ne sont pas définis en fonction de paramétres selon
Err99 Réglage du moteur . - : 4
r faute la plaque signalétique ou la la plaque signalétique et
la ligne de moteur est en mauvais état vérifier le fil du
contact Onduleur vers le moteur
Eau . ,
ErrH1 ) Panne due & une pénurie d'eau Vérifiez le manque d'eau
pénurie
Pleine eau , . Rétablir I'eau normale
ErrH2 L'eau est pleine
alerte précoce pression
Niveau d'eau élevé Eau trop haute
ErrH3 pression Echec de l'arrét forcé pression, vérifiez la
échec pression de l'eau

5. Description de l'installation

Lorsque le P17.00 est défini sur une valeur différente de 0, le mot de passe de protection des paramétres
est défini.Vous devez entrer le mot de passe avant de modifier les parameétres.

Annulez le mot de passe et le P17.00 doit étre réglé sur 0.

Le menu des paramétres en mode parametre personnalisé utilisateur n'est pas protégé par un mot de passe
protégé.

Le groupe P01~P23 est le paramétre de fonction de base, le

groupe POO est le paramétre de fonction de surveillance.

Les symboles dans le tableau des fonctions sont décrits comme suit: «  »:La

valeur définie pour ce paramétre peut étre modifiée lorsque I'onduleur est

Etat d'arrét et de fonctionnement ;

«  »:lavaleur définie pour ce parameétre ne peut pas étre modifiée lorsque I'onduleur

est en état d'exécution ; « * » :

la valeur du parameétre est la valeur d'enregistrement détectée réelle et

ne peut pas étre modifié ;

« * » : cela signifie que le paramétre est le « Parameétre du fabricant » et est

limité au réglage du fabricant pour interdire a I'utilisateur de fonctionner.

Fabriqué en Chine
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VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Assistance technique et certificat de garantie

électronique www.vevor.com/support


https://www.vevor.com/support
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VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Technischer Support und E-Garantie-Zertifikat www.vevor.com/support

Wechselrichter

MODELL:AT1-7500X

Wir sind weiterhin bestrebt, Ihnen Werkzeuge zu wettbewerbsfahigen Preisen anzubieten.
+Sparen Sie die Halfte*, ,Halber Preis" oder andere ahnliche Ausdriicke, die wir verwenden, stellen nur eine
Schétzung der Ersparnis dar, die Sie beim Kauf bestimmter Werkzeuge bei uns im Vergleich zu den groRen
Topmarken erzielen kénnen, und decken nicht unbedingt alle von uns angebotenen Werkzeugkategorien ab. Wir
mdochten Sie freundlich daran erinnern, bei lhrer Bestellung bei uns sorgféltig zu priifen, ob Sie im Vergleich
zu den groBen Topmarken tatsachlich die Halfte sparen.


https://www.vevor.com/support
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VEVOR
o Wechselrichter

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

MODELL:AT1-7500X

INVERTER

Brauchen Sie Hilfe? Kontaktieren Sie uns!

Haben Sie Fragen zum Produkt? Benétigen Sie technischen Support? Bitte kontaktieren Sie
uns:
Technischer Support und E-Garantie-Zertifikat www.vevor.com/
support

Dies ist die Originalanleitung. Bitte lesen Sie alle Anweisungen sorgfaltig durch, bevor

Sie das Gerat in Betrieb nehmen. VEVOR behaélt sich eine klare Auslegung unserer
Bedienungsanleitung vor. Das Erscheinungsbild des Produkts richtet sich nach dem

Produkt, das Sie erhalten haben. Bitte verzeihen Sie uns, dass wir Sie nicht erneut informieren,
wenn es Technologie- oder Software-Updates fur unser Produkt gibt.
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WICHTIGE SICHERHEITSHINWEISE

Lesen Sie alle Sicherheitshinweise, Anweisungen, Abbildungen und

Die Nichtbeachtung aller Spezifikationen dieses Wechselrichters
Die folgenden Anweisungen kénnen zu Stromschlag, Brand oder

und/oder schwere Verletzungen.
WARNUNG:

Bei diesem Gerat handelt es sich um ein Hochspannungsgerét. Versuchen Sie nicht,
Dieses Gerat kann jederzeit zerlegt werden, um Gefahren zu vermeiden. Nach einem Geratedefekt
Wenn der externe Schalter das Gerat nicht neu starten kann, wenden Sie sich bitte an lhren

Die Abwicklung erfolgt tiber den Wiederverkaufer.

WARNUNG: STROMSCHLAG- UND BRANDGEFAHR!

1. Die Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu einem elektrischen Defekt fuhren,
Feuer und Stromschlag.

2. NICHT ZERLEGEN.

3. Wechselrichter nicht untertauchen.

4. SchlieBen Sie nicht zwei oder mehr Transformatoren parallel an

5. Stecken Sie das Netzteil direkt in eine GFCI-Steckdose flr feuchte Standorte.

6. Verwenden Sie kein Verlangerungskabel

7. Die Installation dieses Wechselrichters und die dazugehdrige Verkabelung miissen von einem qualifizierten
Elektriker unter Einhaltung aller geltenden Elektrovorschriften.

WARNUNG:

Anderungen oder Modifikationen an diesem Gerét, die nicht ausdriicklich von der Partei genehmigt wurden
Die fur die Einhaltung der Vorschriften verantwortlichen Personen kénnen zum Erléschen der Berechtigung des Benutzers zum Betrieb des

Ausristung .

BEWAHREN SIE DIESE ANWEISUNGEN AUF
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FCC-Informationen

ACHTUNG: Anderungen oder Modifikationen, die nicht ausdriicklich von der Partei genehmigt wurden
Konformitétsverantwortung kann zum Erl6schen der Berechtigung des Benutzers zum Betrieb des

Ausrustung!

Dieses Geréat entspricht Teil 15 der FCC-Bestimmungen. Der Betrieb unterliegt

die folgenden beiden Bedingungen:
1) Dieses Produkt kann schadliche Stérungen verursachen.

2) Dieses Produkt muss alle Stérungen akzeptieren, einschlief3lich

Stérungen, die zu unerwiinschtem Betrieb fihren kdnnen.

ACHTUNG: Anderungen oder Modifikationen an diesem Produkt, die nicht ausdriicklich
von der fur die Einhaltung verantwortlichen Partei genehmigt werden, kann zum Erléschen der

Berechtigung zum Betrieb des Produkts.

Hinweis: Dieses Produkt wurde getestet und entspricht den Grenzwerten fir

ein digitales Gerat der Klasse B gemaf Teil 15 der FCC-Regeln. Diese Grenzwerte

sind so konzipiert, dass sie einen angemessenen Schutz gegen schadliche Stérungen bieten

in einer Wohnanlage.

Dieses Produkt erzeugt und verwendet Hochfrequenzenergie und kann diese auch ausstrahlen.
Wenn die Installation und Verwendung nicht gemafR den Anweisungen erfolgt, kann dies zu
Storungen des Funkverkehrs. Es gibt jedoch keine

garantieren, dass bei einer bestimmten Installation keine Stérungen auftreten. Wenn dies

Das Produkt verursacht keine Stérungen beim Radio- oder Fernsehempfang.

Empfang, der durch Aus- und Einschalten des Produkts Uberpriift werden kann,

Der Benutzer wird aufgefordert, die Stérung durch eine oder mehrere der folgenden Maf3nahmen zu beheben:
folgende MaRnahmen. §

Richten Sie die Empfangsantenne neu aus oder stellen Sie sie

woanders auf. y VergroRern Sie den Abstand zwischen Produkt und Empfénger. y SchlieRen

Sie das Produkt an eine Steckdose an, die zu einem anderen Stromkreis gehdrt als der, an den das Produkt angeschlossen i

der Receiver ist angeschlossen.

y Wenden Sie sich an den Handler oder einen erfahrenen Radio-/Fernsehtechniker fur
Hilfe.
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Richtige Entsorgung

Dieses Produkt unterliegt den Bestimmungen der europaischen Richtlinie
| 2012/19/EG. Das Symbol einer durchgestrichenen Milltonne
- durch bedeutet, dass das Produkt einer getrennten Entsorgung unterliegt
e Sammlung in der Europdaischen Union. Dies gilt fir das Produkt
und alle mit diesem Symbol gekennzeichneten Zubehorteile. Als solche gekennzeichnete Produkte
duarfen nicht mit dem normalen Hausmull entsorgt werden, sondern mussen in einer

Sammelstelle fur das Recycling von elektrischen und elektronischen Geréaten

1. Produktinformationen

Das Handbuch enthélt VorsichtsmalRnahmen und Hinweise zur Auswahl des Benutzertyps.
Installation, Parametrierung, Inbetriebnahme vor Ort, Fehlerdiagnose und

tégliche Wartung und Instandhaltung
1.1 Wechselrichterserie

‘ AT901-Serie Bremswiderstand
Modell Adaptiver Motor Ausgabe IN Ohm
KW HP Aktuell:A
22 9(})1-7K561 7.5 10 34,0 600 40
1.2 Produktspezifikation
Projekt Standard
System Stromvektor-Universalfrequenzumsetzer
Fahren MEAHEHREIEHRIPA AN bRl NURE dTispkEiRsts
Meisdrng Vektorsteuerung: 0-500 Hz
Frequenz V/EF-Steuerung: 0 — 3200 Hz.
Trager 0,5 kHz — 16 kHz
Frequenz Die Tragerfrequenz kann eingestellt werden
Basic Frequenz pieAatispRrNtsRIeoENd ger Belastung
Funktion Aufiosung Simulationseinstellung: £0,025 %
Lég%?ﬁjrr\]&modus: Qffene Vektorregelung (SVC)
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h

Projekt Standard
V/F-Steuerung
Typ-G-Modus: 0,3 Hz/150 % (SVC).
Anlaufdrehmoment
Typ-P-Modus: 0,3 Hz/100 % 1:100
Bereich von ADJ (SVC) £0,5 %
Stebitad@eichwindigkeit (SvC)
Gbedaigkeit Typ G:150 % Nennstrom fir 120 s; 180 % firr 1TOypse P:120
Kapazitat % Nennstrom flr 60 s; 150 % fur 3Aautomatische
Drehmomentanstieg Drehmomenterhdhung; MTharneueawl
VIF-Kurve taoyrsq:usetrianicgrhetalsinee:;0m.1u%lti--p300i.n0t%;
BeseimidingsViiRdRierva@¢ iy dnddusGriG8radrmh-2)der S-Kurve, vier
Kurve Acc/
Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten, Beschleunigungs-/Verzégerungszeitbereic|
Dec-Modus
0,0-6500,0 s
Bremsfrequenz: 0,00 Hz — Maximalfrequenz;
Gleichstrombremsung Bremszeit: 0,0 s — 36,0 s Bremsstromwert:
0,0 % —100,0 %
Jog-Frequenzbereich: 0,00 Hz — 50,00 Hz;
Gesetzliche Kontrolle
Beschleunigungs- und Verzdgerungszeit: 0,0 s — 6500,0 s.
Bis zu 16 Segmentgeschwindigkeitslaufe mit integrierter SPS oder Steuerung
Terminal
. ! Es kann leicht realisieren die Prozesssteuerung
eingebauter PID
geschlossener Regelkreis
AVR-Funktion: Wenn die Eingangsspannung schwankt, kann die
EFISRISERANIHROSHHRMA tekaes aniIRhAdEM begrenzt,
Stallkontrolle
um haufiges Auslésen aufgrund von Uberspannung zu verhindern.
Schneller Strom Minimieren Sie den Uberstromfehler und schiitzen Sie den
Begrenzung normalen Betrieb des Frequenzumrichters
Drehmomentgrenze Automatische Drehmomentbegrenzung wéhrend des Betriebs.
%M@{F‘omvmso 0B, aine mashipesgensRisem austhl (ikiersteom zu verhindern.
Unterhrechung der Stfomversorgung erforderlich.
Befehl Bedienfeld, Bedienterminal, Serielle Schnittstelle, kann auf
Betrieb Quelle verschiedene Arten umgeschaltet werden
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Projekt Standard
Panelpotentiometer, Nummer angegeben, externer analoger
Frequenz
Quelle Spannungs-/Stromeingang und serieller Port-Eingang.
Kann auf verschiedene Arten umgeschaltet werden
Eingangsanschlusse:|Finf digitale Eingangsanschlisse, 1
analoger Mengen-Eingangsanschluss;
Ein 0-10-V-Spannungs- oder 0—20-mA-Stromeingang;
1 digitaler Ausgangsanschluss
Ausgabe 1 Relaisausgangsklemme (TA, TB, TC)
Terminal 1 analoger Ausgangsanschluss, unterstiitzt 0-10 V oder 0-20
mA Spannungsausgang
Erkennung von Kurzschliissen beim Einschalten des
Motors, Schutz vor Phasenverlust am Eingang und Ausgang,
Schutz Uberstromschutz, Uberspannungsschutz,
Funktion Unterspannungsschutz, Uberhitzungsschutz und Uberlastschutz
usw.
Innenbereich, keine direkte Sonneneinstrahlung, kein Staub, keine
Ort verwenden atzenden oder brennbaren Gase, kein Olnebel, kein Dampf, kein Wasser
oder Salz usw.
Uber dem Meer
Schleife Die Ebenc unter 1000m 2C116699
Umwelt
Umgebung -10 °C bis +40 °C (Umgebungstemperatur ist 40 °C bis 50
Temperatur °C, bitte verringern Sie die Menge)
Luftfeuchtigkeit Weniger als 95 % relative Luftfeuchtigkeit, wasserfreie Kondensation
vibrieren Weniger als 5,9 m/s (0,6 g)

1.3 Beschreibung der Steuerschleife und des Hauptschleifenanschlusses
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Digital input 1 /M

Braking Resistor

Three—phase

+

Digital input 2 /o_l
Qi;ital input : 3 o/o
Digital input 4 o/o—«

Digital input5 -~

3
1K) 5K 3

DCo-10V
DCO0-20mA

s e er e e es e s anen

| PB I asynchronous motor
) Yy
s ve M
'| T W ‘| "
E E i
IMain circuit (strong current) l
24v
H Operation panel
DIt »Iﬂiz connector
' ‘s
‘ﬁ{*_“)—:kﬁl
ol — I3+ 485 | RS485
DIs D—‘m o communication
JP3(A01) port
;jsmmuz 0-10V DC (default)
3 J)short2+3 0-20mA DC po
1 com JP4(AT1)

1 Short1+2 0-10V DC(default)

3 JShort2+3 0-20mA DC GND
4 #+10V Power supply for frequency setting
10V 20mA
4 Al1 Analog Input 1 DO1
JP5(RS485)
¥
2 J Ultimate
Resistance GND
4 GND
- TIA
TIC
1B

Control circuit (weak current)

Analog Output
0-10V/0-20mA

Digital signal
Qutput

Relay output
Range:

AC250V 10mA-3A
DC30V 10mA-1A

| ®

®

® XX

XX

® X

®

®

(®[® ]

®

+10V

GND

Al1

DI1 |DI2 |DI3

485+ | 485-

AO1

+24V |DI4 | DIS T/B

| T/IA

T/IC

Abbildung 1-3-1 0,75-11,0 kW Schaltplan Steuerklemmenbeschreibung
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2. Bedienung und Anzeige

Beschreibung der Funktionsanzeigelampe

y Hz:Frequenzanzeige-Kontrollleuchte

y V: Spannungsanzeigelampe

¥ A: Stromanzeigelampe

y ERR: Stdrungsanzeigelampe

y F/ R: Vorwarts- und Ruckwartskontrollleuchte

y L/ R: Kontrollleuchte fur Kommunikationssteuerung

Y RUN: Betriebskontrollleuchte

Schliisselsymbol Name Funktionsdeklaration
PRG Programmierung Menii betreten oder verlassen, mit Parameter
Schlussel Anderung
Bestimmen Sie die Rufen Sie das Menu auf und bestatigen Sie die
HNO
Schitssel Parametereinstellung
y Obere Taste Inkrementieren von Daten- oder Funktionscodes
y Ab-Taste Abnehmende Daten- oder Funktionscodes

Waéhlen Sie das Parametermadifiziererbit und die

ANZEIGE Umschalttaste
Inhalt anzeigen
Starten Sie den Wechselrichter unter der Tastatur
LAUFEN Fiihren Sie den Schiiissel aus
Betriebsart
STOPPEN Stop-/Reset-Taste Betriel) stoppen/reseten,
JOGGEN Jog-Taste Beschrankt auf den Funktionscode P08.01

Legen Sie die Parametermethode fest:
1. Drucken Sie die Taste PRG , um P 0.00 anzuzeigen. 2. Wahlen
Sie mit den Tasten y § und DISP die zu &ndernde Parameternummer aus.
Mit der ENTER- Taste wird der Parameter eingegeben.
3. ¥y und DISP Tasten &ndern Parameterwerte, ENTER Taste Parameter speichern, 4. Wenn Sie andere Parameter
andern missen, wiederholen Sie 2,3, Schritte, wie Anderung

Nach Abschluss der Arbeiten kehren Sie mit der Taste PRG zur Frequenzschnittstelle zuriick .
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3. Ubersichtstabelle der Funktionsparameter:

P00, Uberwachungsgruppe
P00.00 Lauffrequenz 0,00 § 320,00 Hz (P01.22 = 2) —
P00.01 Stellen Sie die Frequenz ein 0,0y 3200,0 Hz (P01.22=1) -
P00.02 Sammelschienenspannung (V) 0,0 V ¥ 3000,0 V
P00.03 Ausgangsspannung (V) 0V bis 1140 V
P00.04 Ausgangsstrom (A) 0,00 A bis 655,35 A
P00.05 Ausgangsleistung (kW) 0y 32767
P00.06 Ausgangsdrehmoment (%) -200,0 % ¥ 200,0 %
P00.07 OF-Eingangszustand 0y 32767
P00.08 DO-Ausgangszustand 0y 1023
P00.09 Al1 Spannung (V) 0,01V
0,00 Vy 10,57 V

P00.10 Al2| Spannung (V) oder Strom (mA) 0,00 MA § 20,00 mA
P00.12 Zahlwert 0y 65535
P00.13 Langenwert 0y 65535
P00.14 Drehzahlanzeige laden 0y 65535
P00.15 PID-Einstellung 0y 65535
P00.16 PID-Rickmeldung 0y 65535
P00.17 SPS-Stufe 0§ 65535
P00.18 Pulseingangsfrequenz 0 ~ 100 kHz
P00.19 Riickkopplungsgeschwindigkeit (Hz) -320,00 Hz ~ 320,00 Hz
P00.20 Verbleibende Laufzeit -3209.8 @508 Hz
P00.21 Al1 Spannung vor der Korrektur 0,000V y 10,570 V
00,22 Al2 Spannung/Strom vor 0,000V y 10,570 V

Korrektur 0,000 mA y 20,000 mA
P00.24 Lineargeschwindigkeit 0y 65535 m/Min
P00.25 Aktuelle Leistung Zeit 0 bis 6500 Min
P00.26 Aktuelle Laufzeit 0,0 y 6500,0 Min
P00.28 Kommunikationseinstellungen -100,00 % ¥ 100,00 %
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P00.30 Frequenz X Anzeige 0,00 Hz bis 500,00 Hz -
P00.31 Frequenz Y Anzeige 0,00 Hz bis 500,00 Hz -
P00.32 Einen beliebigen Speicheradresswert anzeigen 0y 65535 )
P00.35 Zieldrehmoment, (%) 0,0% 359,9° .
P00.37 Leistungsfaktor Winkel i
P00.39 Zielspannung der VF-Trennung 0 V ~ Motornennspannung )
P00.40 Ausgangsspannung der VF-Trennung 0 V ~ Motornennspannung .
P00.41 Statusanzeige des IN-Eingangs ) )
P00.42 DO-Eingangsstatusanzeige ) )
P00.43 DI-Funktion Statusanzeige 1 (Funktion 01. Funktion 40)- .
P00.44 DI-Funktionsstatus optische Anzeige 2 (Funktion 41. Funktion 80)- )
P00-45 Fehlermeldung i i
P00-59 Stellen Sie die Haufigkeit (%) ein. -100,00 % ¥ 100,00 % i
P00-60 Ausfiihrungshaufigkeit (%) -100,00 % ¥ 100,00 % i
P00-61 Wechselrichterzustand 0y 65535 -
y—veranderbarer Parameter unter allen Bedingungen
y—mnicht veranderbarer Parameter im Ausfiihrungsstatus
—der aktuell erkannte Parameter, nicht veranderbar
Fabrik
FC Name Bereich festlegen andern
Wert
P01 Basische funktionelle Gruppe
1: Typ G (konstante Drehmomentbelastung
Modell) .
P01.00 G/P-Typ 1y
2: Typ P (Lufter und Wasserpumpe
Modell)
0: Geschwindigkeitssensorloser Vektor
1. Motorsteuerung
P01.01 Kontrolle 2y
Modus
2: V/F-Steuerungsmodell
Betrieb 0: Befehl zum Ausfiihren tiber das Bedienfeld .
P01.02 0y
Befehl Kanal (,L/R“Leuchten aus)
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Kanal

1: Terminal Run-Kanal (,L/R* leuchtet)

2: Kommunikationsbefehl

Kanal

(L/R"-Lichter blinken)

P01.03

Hauptfrequenz
Quelle X

0: Digital eingestellt (voreingestellte
Frequenz P01.08, Tastenfeld y/y,
Stromausfall)
1: Digitaleinstellung (voreingestellte
Frequenz P01.08, Tastenfeld y/y,
Speicher fir Leistungsabfall)
2: All1 Analog-Set (0-10yV);
3: Al2 Analog-Set (0-10yV oder
20ymA);
4: Panel-Potentiometer; 5:
Impuls-Set (0-50ykHz DI5); 6:
Mehrstufiger Geschwindigkeitslauf-
Set 7: Einfaches PLC-Set;

8: PID-Regelung eingestellt;
9: Kommunikationssatz.

4y

P01.04

Sekundarfrequenzquell

UND

Wie P01.03
(Hauptfrequenzquelle X) eing

[

0y
estellt

P01.05

Auswabhl einschrénken auf

Y bei

Frequenziberlageru

0: Im Vergleich zur yP01.10y
Maximalfrequenz 1:

Relativ zur Frequenzquelle X
ng

0y

P01.06

Grenze von Y, wenn

Frequenziberlageru

0% y 150 %

ng

100 %

P01.07 Fre

guenzquelle

Eine Ziffer: Frequenzquellenauswahl

0: Hauptfrequenzquelle X

00

1: Haupt- und Nebenbetrieb
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Ergebnisse (Operationsbeziehung
wird durch zehn Ziffern bestimmt)
2: Hauptfrequenz X und
Sekundarfrequenz Y-Schalter
3: Umschalten zwischen Haupt-
Frequenz X und Main und
Ergebnisse der Sekundéroperation
4: Die Frequenz Y wechselt mit

Haupt- und Nebenbetrieb

bias

Grenzwert fur FrequenZ

Ergebnisse
Zehn Ziffern: Frequenzoperationsbeziehung
von X und Y
0:X+Y
1:X-Y
2: Maximum von beiden, 3
Das Minimum von beiden.
0,00 Hz  Maximale Frequenz yP01.10y | 50,00
P01.08
Préapositionshaufigkeit Hz
0: Konstante Richtung, 1: .
P01.09 Laufrichtung oy
Gegenrichtung
Vektor: 50,00 Hz ~ 500,00 Hz
Maximale . 50,00
P01.10 V/IF: 50,00 Hzy
Ausgangsfrequenz Hz
2000,00 Hz
0: yP01.12y Einstellung 1:
All Einstellung
Obere
2: Al2 Einstellung .
PO1.11 Grenzfrequenz 0y
3:AI3
Quelle
Einstellung 4: Impulseinstellung (0y
50KHZ DI5); 5: Kommunikations-Satup
Obere . - . 50,00
P01.12 §P01.14yy yP01.10y
Grenzfrequenz Hz
Oberer
P01.13 0,00 Hz y yP01.10y 0,00 Hz §
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Untergrenze
P01.14 0,00 Hz § yP01.12y 0,00 Hz ¥
Frequenz
P01.15 Tragerfrequenz 0,5 kHz § 16,0 kHz Fur Modell ¥/
Tragerfrequenz
P01.16 Mit der 0: Nein,1: Ja 1y
Temperatur anpassgn
Beschleunigungszeit | 0,00 s — 650,00 s (P01.19 = 2)
P01.17
1 0,0 sy 6500,0 s (P01.19=1) .
Fir Modell
Verzogerungszeit 0 s bis 65000 s (P01.19 = 0)
P01.18
1 Referenzfrequenz yP01.25y
Zeiteinheit von 0:1 Sekunden
P01.19 | Beschleunigung und 1: 0,1 Sekunden 1y
Verzdgerungszeit 2: 0,01 Sekunden
Bias-Frequenz der
F Y bei 0,00 Hz y Maximale
PO1.21 requenz Y bel y 0,00 Hz §
Ausgangsfrequenz yP01.10y
Uberlagerung
Auflésung von Auflosung aller Fr nzen
P01.22 uflésung aller Frequenze 2y
Frequenz Befehle.
Ausschalten
Speicher flr .
P01.23 0: Kein Speicher 1: Speicher oy
Digitale
Frequenzeinstellung
PO1.24 Auswahl der 0: Motorparametergruppe 1, 0y
Motorparametergruppel: Motorparametergruppe 2.
Referenz
. . 0: Maximale Frequenz yP01.10y 1:
Haufigkeit von .
P01.25 ) Einstellfrequenz 2:100Hz 0y
Beschleunigung und
Verzdgerungszeit
Laufzeit
. Betriebsf
P0O1.26 . 0: Betriebsfrequenz, 0y
Frequenzanweisung 1: Frequenz einstellen
AUF/AB
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Benchmark
Einstellige Zahl: Haufigkeit der
Befehlsbindung im Bedienfeld
Quellenauswabhl
0: Keine Bindung 1: Digitales Set
2:All1 3:Al2 4:AI3
5: Impulssatz (0y50KHZ DI5);
6: Mehrsegmentgeschwindigkeit;
7: Einfache SPS
Befehlsquelle 8: PID-Wert
P01.27 gebindelt 9: Kommunikationsset 0000 ¥
Frequenzquelle Zehnstellige Zahl: Quelle der
Terminalbefehlsbindungsfrequenz
Auswahl
100-stellig: Kommunikationsbefehl
Bindung Frequenzquellenauswahl
Tausenderstelle: Automatisches
Ausfuhren der Bindungsfrequenzquelle
Auswahl
P02 Asynchronmotor Parametergruppe 1
0: gewohnlicher Asynchronmotor,
P02.00 Motortyp 1: Asynchronmotor mit oy
variabler Frequenz
Nennleistung von .
P02.01 0,1 kW y 400,0 kW
Motor
Nach
Nennspannung von .
P02.02 1V bis 2000 V zur
Motor
Modell
0,01 A bis 655,35 A
Von den
Bemessungsstrom von i i =
P02.03 (Wechselrichterleistung <=55kW) Wechsalrichier
Motor 0,1A~6553,5A
(Wechselrichterleistung > 55kW)
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Nennfrequenz 0,01 Hz — Maximale .
P02.04 ¥
des Motors Ausgangsfrequenz yP01.10y
Nenndrehzahl von ] ) .
P02.05 1 U/min § 65535 U/min y
Motor
0,001y y 65,535y (Wechselrichterleistung
Statorwiderstand <= 55 kW) 0.0001Y
P02.06 )0.0001y y
des Motors ¥ 6,5535y (Wechselrichterleistung > 55
kW) 0,001y
65,535y (Wechselrichterleistung <= 55
Rotorwiderstand kW) 0,0001§ §
P02.07 : g
des Motors 6,5535y (Wechselrichterleistung > 55 kW)
0,01 mH ¥ 655,35
mH
Dichtheit (Wechselrichterleistung <=55kW) Tuning 3
P02.08 ) y
des Motors 0,001 mAh bis 65,535 mH Parameter
(Wechselrichterleistung > 55
kW) 0,1 mH y 6553,5 mH
Gegenseitiger Widerstand (Wechselrichterleistung <= 55 kW) .
P02.09 y
des Motors 0,01 mH y 655,35 mH
(Wechselrichterleistung > 55kW)
0,01 Ay P02.03
Leerlaufstrom von (Wechselrichterleistung <= 55 kW) )
P02.10 ¥
der Motor 0,1 A bis P02.03
(Umrichterleistung
> 55kW) 0: Kein
Betrieb 1: Optimierung bei
P02.37 Tuning-Auswahl Motorstillstand 1 2: 0y
Dynamische Optimierung des
Motors 3: Optimierung bei|Motorstillstand 2
P03 Vektorregelungsparameter der Motorgruppe 1
Drehzahlregler . .
P03.00 1 bis 100 30y
proportional 1
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Drehzahlregler- . .
P03.01 0,01 sy 10,00 s 0,50sy
Integrationszeit 1
Schaltfrequenz - . o
P03.02 0,00 y yP03.05y 5,00 Hz §
1
Drehzahlregler . .
P03.03 1 bis 100 20y
proportional 2
P03.04 0,01 sy 10,00 s 1,00sVy
Geschwindigkeitsregler-Integrationszeit 2
Schaltfrequenz P03.02 yMaximale Ausgangsfrequenz .
P03.05 10,00 Hz ¥
2 yP01.10y
Vektorsteuerung von
P03.06 50 % ¥ 200 % 100 % y
die Schaltverstarkung
SVC-
P03.07 Drehmomentfilterzeit 0,000 sy 0,100 s 0,050 sy
Konstanten
0: P03.10 Einstellung
1: All; 2: Al2;
Drehmoment-Obergrenze
3: AI3;
Quelle unter )
P03.09 4: Impulssatz (DI5); 0y
Drehzahlregelung
5: Kommunikationseinstellungen;
Modus
6: MIN (A1, Al2)
7: MAX (Al1, Al2)
Obere Drehmomentgrenze
P03.10 unter Drehzahl 0,0 % y 200,0 % 150,0 % y
Steuermodus
Proportionaler Gewinn
von
P03.13 0y 60000 2000y
Erregung
Verordnung
Integraler Verstarkungsgewinn|
P03.14 der Anregung 0y 60000 1300y
Verordnung
P03.15 Proportionalverstérkung 0y 60000 2000y
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von

Drehmomentregelung

Integralverstarkung . .
P03.16 0y 60000 1300 y

der Drehmomentregelund

P04 V/F-Steuerparameter

0: lineare Kurve V/ F

1: Mehrpunktkurve V/F 2:
Kurve 1 mit abnehmendem

Drehmoment (quadratische Kurve)

3: Kurve 2 mit abnehmendem Drehmoment
(1,2 Leistung)

4: Kurve 2 mit abnehmendem Drehmoment

P04.00 VF{Kurveneinstellung (1,4 Leistung) oy

6: Kurve 2 mit abnehmendem Drehmoment
(1,6 Leistung)

8: Kurve 2 mit abnehmendem Drehmoment
(1,8 Leistung)

10: VF vollstéandig getrennter Modus

11: VF-Halbtrennungsmodus 0,0

Einstellung der % (Automatisches Hubdrehmoment);

P04.01 Nach Modell[y
0.1 % bis 30,0 % ach Modelly

0,00 Hz y Maximale .
P04.02 50,00 Hz

Ausgangsfrequenz yP01.10y

Drehmomentverstéarkung
P04.03 0,00 Hz y yP04.05y 0,00 Hz y
Abschaltpunkt der .
P04.04 0,0 % y 100,0 % 0,0% Yy
Drehmomentverstarkung
P04.05 yP04.03y y yP04.07y 0,00 Hz y
Mehrpunkt-

V/F-Frequenz 1 .
P04.06 0,0 % y 100,0 % 0,0%y

Mehrpunkt-V/F-Spanpung 1 Mehrpunkt-V/F-Frequenz 2 Mehrpunkt-V/FiSpannung 2
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Mehrpunkt V/F yP04.05yy Motorleistung
P04.07 P 0,00 Hz y
Freq. 3 Frequenz yP02.04y
Mehrpunkt V/F ; y
P04.08 0,0 % y 100,0 % 0,0%y
Spannung
3 V/F Steuerung
P04.09 0,0 % ¥ 200,0 % 0,0% Yy
Schlupffrequenzkompensation
VIF Uber
P04.10 0y 200 64y
Anregungsverstarkung
Schwingung
P04.11 Unterdriickungsgewinn 0y 100 Nach Modell|y
fur VIF
0: Digitale Einstellungen yP04.14y
1:Al1 2:AI2
3:AI3
4: Impulseinstellung (DI5)
P04.13 Spannungsquelle durch 5: Mehrfachanweisung 0y
VF getrennt 6: Einfache SPS
7: Der PID
8: Kommunikation
Einstellung Hinweis: 100,0%,
entspricht der Motornennsparjnung
Spannung fir .
P04.14 0V § Motornennspannung ovy
VFE-Trennung
0,0 sy 1000,0 s
Spannungsanstiegszeit ) ) ) .
P04.15 Hinweis: Zeit, wenn OV steigt auf 0,0sy
der VF-Trennung
Nennspannung des Motors.
0,0 sy 1000,0 s
Spannungsabfallzeit .
P04.16 Hinweis: Zeitpunkt, an dem die 0,0sy
der VF-Trennung
Nennspannung des Motors auf 0 V fallt
0: Frequenz und Spannung fallen
Abschaltmodus getrennt auf 0, B
P04.17 0y
der VF-Trennung 1: Frequenz sinkt nach dem
Spannungsabfall auf O -
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Uberstromstillstand
P04.18 50 % y 200 % 150 % y
Aktionsstrom
Unterdriickung von 0: Deaktivieren,
P04.19 . 1
Uberstromstillstand 1: Aktivieren.
P04.20 Unterdriickungsgew{nn von Uber 0¥ 100 20y
aktueller Stand
Entschadigung
Koeffizient von
P04.21 . 50 % y 200 % 50 %y
Aktion Uber
aktueller Stand
Uberspannungs-Blockier-
P04.22 650,0 V—-800,0 V 760,0Vy
Aktionsspannung
Unterdriickung von 0: Deaktivieren, .
P04.23 o 1y
Uberspannungs-Blockier- 1: Aktivieren.
Frequenzverstarkung
P04.24 der Unterdriickung 0y 100 30y
von Uberspannungs-Blockier-
Spannungsverstarkung
P04.25 der Unterdriickung von 0 y 100 30 y
Uberspannungs-Blockier-Spannungsverstarkung
Maximaler Anstieg
P04.26  |Frequenzgrenze fir 0y 50 Hz 5Hzy
Uberspannungsstillstand
P05-Gruppe, Eingabeparameter
0: Keine Funktion;
1: Vorwartslauf (FWD) oder
Lauft;
DI1-Klemme 2: Ruckwartslauf (REV) oder
P05.00 ) ( ) 1
Funktion Vorwarts-/Rickwartsschalter
3: Dreidraht-Laufsteuerung 4:
Vorwarts-Jog-Steuerung (FJOG)
5: Rickwarts-Jog-Steuerung (RJOG)
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6: Frequenzerhdhung (Klemme nach oben)
7: Frequenz verringern (Klemme
NACH UNTEN)
8: Freie Abschaltsteuerung
9: Externer Reset-Signaleingang
(RST)
10: Betrieb unterbrechen; 11:
Externer Fehler, normalerweise offener (NO)
Eingang 12:
Mehrfachgeschwindigkeit
1 13: Mehrfachgeschwindigkeit
2 14: Mehrfachgeschwindigkeit
3 15: Mehrfachgeschwindigkeit
4 16: ACC/DEC-Zeitauswahl 1 (TT1)
17: ACC/DEC-Zeitauswahl 2 (TT2)
18: Frequenzquellenschalter 19: UP/
DOWN Frequenz Null Iéschen

(Terminal, Tastatur)

20: Befehlsschalter ausfiihren
Klemme 1
21: VFD ACC/DEC verbieten
22: PID-Regelung Pause

23: PLC-Zustand zuriickgesetzt

24: Pendelfrequenz Pause
25: Zahlereingang
26: Zahler zuriickgesetzt
27: Langenzéhleingang 28:
Langenriicksetzung
29: Drehmomentregelung deaktivieren
30: Impulseinstellung (nur DI5 kann
eingestellt werden, P05.04=30)
31: Reserviert;
32: Gleichstrombremsung sofort;

33: Externer Fehlereingang (normalerweise
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geschlossenyNCy

34: Frequenzénderung
Ermdglicht
35: PID-Eingangssignal umgekehrt;

36: AuRBenparkplatz Terminal 1
37: Befehlsschalter ausfiihren

Terminal 2

38: PID-Integral-Pause;
39: Frequenz X schaltet mit der
voreingestellten Frequenz
40: Frequenz Y schaltet mit der

voreingestellten Frequenz
41: Motorauswahl Klemme 1

43: Der PID-Parameterschalter
44 Benutzerdefinierter Fehler 1
45: Benutzerdefinierter Fehler 2

46: Schalter fur Drehzahlregelung/

Drehmomentregelung
47: Not-Halt
48: AuRenparkplatz Terminal 2
49: Langsame Gleichstrombremsung

50: Laufzeit geldscht;

51: Zweidrahtsteuerung / Dreidrahtsteuerung

Steuerschalter

52: Umkehrsperre;

DI2-Anschluss

(nur DI5 kann

P05.01 4y
Funktionalitat
DI3-Klemme
P05.02 9y
Funktionalitat
Dl4-Klemme
P05.03 12 y
Funktionalitat
DI5-Klemme
P05.04 Funktion 13y
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Einstellung Puls
Funktion,
P05.04=30)
P05.10 DI-Eilterzeit 0,000 sy 1,000 s 0,010s y
0: Zweidraht-Steuerungsmodus 1,
Terminalsteuerung 1: Zweidraht-Steuerung Modus 2,
P05.11 0y
Modus 2: Dreidraht-Steuerung Modus 1,
3: Dreidraht-Steuermodus 2.
Frequenz
P05.12 Einstellschritt 0,001 Hz/s — 65,535 Hz/s 1,00 Hz/s §
GroRke
Min. KI-Einsatz
P05.13 0,00 V y P05.15 0,00V y
Kurve 1
Entsprechend
P05.14 Wert der Al-Kurve -100,0 % y +100,0 % 0,0%y
ler Min. Eingang
Max. Eingang von Al
P05.15 gang P05.13 § +10,00 V 10,00V §
Kurve 1
Entsprechend
P05.16 Wert der Al-Kurve -100,0 % y +100,0 % 100,0 % y
ler Max.
Eingang Al Kurve 1 Filterun
P05.17 gang g 0,00 sy 10,00 s 0,10sy
Zeit
Min. der Kl-Kurve 2.
P05.18 0,00 V y P05.20 0,00V y
Eingang
Entsprechend
P05.19 Wert der Al-Kurve -100,0 % y +100,0 % 0,0% y
2er Min. Eingang
P05.20 Mak. Eingang von Al2 P05.18 § +10,00 V 10,00 Vy
Entsprechend
P05.21 Wert der Al-Kurve -100,0 % y +100,0 % 100,0 %y
2er Max. Eingang
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Al-Kurve 2-Filterun
P05.22 9 0,00s¥10,00s 0,10y
Zeit
Min. der KI-Kurve 3.
P05.23 -10,00 V y P05.25 -10,00Vy
Eingang
Entsprechend
P05.24 Wert der Al-Kurve -100,0 % y +100,0 % 0,0% Yy
3er Min. Eingang
Max. Eingang von Al . .
P05.25 P05.23 y +10,00 V 10,00 Vy
Kurve 3
Entsprechend
P05.26 Wert der Al-Kurve -100,0 % y +100,0 % 100,0 % y
3's Max. Eingang
Al Kurve 3 Filterung . .
P05.27 0,00 sy 10,00 s 0,10sy
Zeit
Min. Wert von
P05.28 -10,00 V y P05.25 0,00Vy
Impulseingang
Entsprechend
P05.29 Wert von Pulse -100,0 % y +100,0 % 0,0% Yy
Min. Eingabe
Max. Wert von
P05.30 P05.23 y +10,00 V 10,00 Vy
Impulseingang
Entsprechend
P05.31 Wert von Pulse -100,0 % y +100,0 % 100,0 %y
Max.
Eingangsimpulsfiltefung . .
P05.32 0,00 sy 10,00 s 0,10sy
Zeit
Einzelbit: Al1-Kurvenauswahl
1: Ich habe 1 Hure
(14:00 Uhr, siehe P05.13 ~ P05.16.)
P05.33 Al-Kurvenauswahl 2: Ich habe 2 Huren 321y
(14:00 Uhr, siehe P05.18 ~ P05.21.)
3: Ich habe 3 Huren
(14:00 Uhr, siehe P05.23 ~ P05.26.)
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4: Ich habe 4 Huren

(16:00 Uhr, siehe P24.00yP24.07)
5: Ich habe Huren 4
(16:00 Uhr, siehe P24.08yP24.15)
Zehn Bit: Al2-Kurvenauswabhl (dasselbe
wie Einzelbit 1-5)

Hundert Bit: Al3-Kurvenauswabhl

(das gleiche wie oben)

Die Kl ist unten

das Minimum

Einzelbit: All unter Min.-

Eingangseinstellung 0: Entsprechender
Wert
von Min.-Eingang 1: 0,0 ¢

o

P05.34 Zehn Bit: Al2 unter Min. 000y
Eingangseinstellung
Auswabhl
Eingangseinstellung (dasselbe wie Einzelbit 1-2)
Hunderterbit: Al3 unter Min.
Eingangseinstellung (wie oben)
P05.35 DI Verzogerungszeit 0,0sy3600,0s 0,0sy
P05.36 DIZ Verzogerungszeit 0,0sy3600,0s 0,0s y
P05.37 DI3 Verzégerungszeit 0,0sy3600,0s 0,0sy
0: Hohes effektives Niveau, 1: Niedriges
effektives Niveau
Klemme DI1-DI5 Einzelbit: DI1;
P05.38 gultig Zehn Bit: DI2; 00000 §
Modusauswahl Hunderterbit: DI3;
Tausend Bit: DI4,
Zehntausend Bit: DI5
Klemme DI6-D17 0: Hohe Wirksamkeit, 1: Niedrig
P05.39 gultig Niveau effektiv 00000 y
Modusauswahl

Einzelbit: D16,
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Zehn Bit: DI7

P06-Gruppe, Ausgabeparameter

P06.01

DO1-Ausgang
Funktionsauswabhl

P06.02

Steuerplatine
Relais

(TA-TB-TC)

Funktion

Auswahl

0: Kein
Ausgang 1:

0y

Betriebsanzeige; 2: Fehlerausgang
(fur freien Abschaltfeh
3: Frequenzpegel-Erkennungssignal

1 (P14T1)

Frequenzankunftsanzeige (R
5: VFD-
Nulldrehzahlbetrieb (beim Betrie
6: Motoriiberlastung Frihwarnung

7: Wechselrichtertiberlastung

Frihwarnung
8: Der Set Count kommt
9: Der angegebene Zahlerstand ist erreicht
10: Lange erreicht
11: Der PLC-Zyklus ist abgeschlossen
12: Kumulierte Laufzeit
kommt an
13: Frequenzbegrenzung
14: Drehmomentbegrenzung
15: Betriebsbereit
16: All > Al2
17: Ausgangsfrequenz erreicht Obergrenze
Limit
18: Ausgangsfrequenz erreicht
Untergrenze (beim Betrieb)
19: Unterdruck-Statusausgabe 20:
Kommunikationseinstellung 21:

Standort ist abgeschlossen

AR)

(reserviert) -

2y
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22: Standortnahe (reserviert)

23: Stillstand 2 (wird auch beim

Herunterfahren ausgegeben)

24: Kumulierte Einschaltzeit
kommt an

25: Frequenzpegel-Erkennungssignal

2 (P14T2)

26: Ausgangsfrequenz 1 erreicht

27: Ausgangsfrequenz 2 erreicht

28: Ausgangsstrom 1 erreicht 29:

Ausgangsstrom 2 erreicht 30: Regulér

erreicht 31: Eingangssignal

All Uberschritten 32: Lastabfall 33:

VFD-Ruckwartslauf 34:

Nullstromzustand

35: Das Power-Modul
Temperatur erreicht 36:
Ausgangsstrom auf3erhalb des
Grenzwertes 37: Ausgangsfrequenz
erreicht Untergrenze (Abschaltung auch

38: Fehlerausgang (alle Fehler)
39: Motoruberhitzung

Ausgang)

Vorwarnung
40: Diese Laufzeit wird erreicht

41: Fehlerausgang (fur freie
Abschaltfehler und kein Unter

Druckausgang)

P06.07 Auswabhl der

0: Betriebsfrequenz, 1:
AO1-Ausgangsfunktion

oy
Eingestellte Frequenz

2: Ausgangsstrom, 3:
Auswahl der
P06.08 Hew

Ausgangsdrehmoment,
AO2-Ausgangsfunktion

1y
4: Ausgangsleistung,

5: Ausgangsspannung,
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6: Eingangspulsfrequenz.
T:All 8:AI2

9:AI3
10: Lange

11: Z&hlwert
12: Kommunikationseinstellung,

13: Motordrehzahl
14: Ausgangsstrom. (100,0 %
Entspricht 1000,0A)

15: Ausgangsspannung (100,0%

Entspricht 1000,0 V)

16: Motorausgangsdrehmoment
(Prozentsatz des tatsachlichen Wertes
bezogen auf die Motorleistung)
17: VFD-Ausgangsdrehmoment
(Prozentsatz des tatsachlichen Wertes

relativ zur VFD-Bewertung)

Statusauswabhl

Zehn Bit: RELAY1

AO1 Null-Bias
P06.10 -100,0 % y +100,0 % 0,0%y
Koeffizient
P06.11 AO1-Verstirkung -10,00 y +10,00 1,00y
AO2 Null-Bias
P06.12 -100,0 % y +100,0 % 0,0%y
Koeffizient
P06.13 AO2-Verstarkung -10,00 y +10,00 1,00y
P06.17 DO-Ausgangsverzdgerung 0’0 s y 3600,0 s 0.0s y
Zeit
RELAY-Ausgang . N
P06.18 0,0 sy 3600,0 s 0,0sy
Verzbgerungszeit
RELAY2-Ausgan
P06.19 gang 0,0 sy 3600,0 s 0,0sy
Verzogerungszeit
0: Positive Logik, 1: Anti-Logik
DO-Ausgang giiltig .
P06.22 Einzelbit: DO 00000 y
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Hundert Bit: RELAY?2

PO7-Gruppe,

Start- und Stopp-Steuerungsparameter

0: Direktstart

1: Beginnen Sie mit der Geschwindigkeitsverfolgung

P07.00 Stgrtmodus 0y
2: Gleichstrombremsung + Start mit
Startfrequenz
0: Beginnen Sie mit dem Herunterfahren
Frequenz
PO7.01 Geschwindigkeitsverfolgung 1: Beginnen Sie mit der 0y
Verfahren Arbeitsfrequenz
2: Beginnen Sie mit dem Maximum
Frequenz
Geschwindigkeit der .
P07.02 1 bis 100 20y
Geschwindigkeitsverfolguni
P07.03 Startfrequenz 0,00 Hz bis 10,00 Hz 0,00 Hz y
Start-Haufigkeit
P07.04 9 0,05sy1000s 0,0s
Haltezeit
DC-Bremsstrom
P07.05 0% y 100 % 0%y
beim Start
DC-Bremszeit bei ]
P07.06 0,0 s bis 100,0 s 0,0s §
Start-up
Beschleunigen .
g 0: linearer Acc/Dec-Modus
Und
P07.07 1: S-Kurve Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus A 0 y
2: S-Kurve Beschleunigungs-/Verzégerungsmodus B
Verzégerungsmodus
Zeitverhaltnis von Start
P07.08 Segmentin S 0,0 %yy100,0 %-P07.09y 30,0 % ¥
Kurve
Zeitverhdltnis von Start
P07.09 Segmentin S 0,0 %yy100,0 %-P07,08y 30,0% Yy
Kurve
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0: Abbremsen bis zum Stillstand 1: Ausrollen bis zum .
P07.10 Stoppmodus 0y
Stillstand
Frequenz .
0,00 Hz ~ Maximalfrequenz. .
P07.11 Schwellenwert von DC 0,00 Hz y
yP01.10y
Bremse
DC-B 6
P07.12 remsverzogerung 0,05y 100,0s 0,0s ¥
Zeit
P07.13 DC{Bremsstrom 0% y 100 % 0%y
DC-Bremszeit bei
P07.14 0,0sy 100,0s 0,0sy
stoppen
Gleichstrombremse
P07.15 0% y 100 % 100 % y
Auslastungsgrad
Geschwindigkeitsverfolgung .
P07.18 30 % ¥ 200 %
aktuell
P08 Gruppe Tastaturen und Anzeigeparameter
0: Die M-Taste ist ungiiltig
1: Umschalten zwischen Remote
Steuerung (Terminal-
oder Kommunikationssteuerung)
P08.01 M-Tastenfunktion und Bedienfeldsteuerung, wenn oy
yP01.02y =1 oder 2
2: FWD/REV-Schalter
3: FJOG (Vorwarts-Jog-Steuerung)
4: RJOG (Ruckwarts-Jog-Steuerung)
0: Die STOP/RES-Taste Nur glltig im
STOPP/RESET Panel-Steuerungsmodus i
P08.02 1y
Tastenfunktion 1: Die Taste STOP/RES
glltig
0000yFFFF
LED zeigt
Bit00: Lauffrequenz 1 (Hz) .
P08.03 Parameter 1 an ] ) 1Fy
Bit01: Frequenzeinstellung (Hz)
Betriebsstatus .
Bit02: Busspannung (V)
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Bit03: Ausgangsspannung (V)
Bit04: Ausgangsstrom (A)
Bit05: Ausgangsleistung (kW)
Bit06: Ausgangsdrehmoment (%)
Bit07: DI-Eingangsstatus
Bit08: DO-Ausgangsstatus
Bit09: Al1 Spannung (V)
Bit10: Al2 Spannung (V)
Bit11: AI3 Spannung (V)
Bit12: Zahlwert
Bit13: Langenwert
Bit14: Drehzahlanzeige laden

Bit15: PID-Einstellungen

LED zeigt

Betriebsstatus

P08.04 Parameter 2in an

0000yFFFF
Bit00: PID-Rickmeldung

Bit01: PLC-Stufe
Bit02: PULS Eingangsfrequenz (kHz)

Bit03: Lauffrequenz 2 (Hz)
Bit04: Restlaufzeit
Bit05:All-korrigierte Frontspannung
V)
Bit06:Al2-korrigierte Frontspannung
)
Bit07:Al3-korrigierte Frontspannung
V)
Bit08: Leitungsgeschwindigkeit
Bit09: Aktuelle Leistung Zeit
(Stunde)
Bit10: Aktuelle Laufzeit (Min)
Bit11:PULSE Eingangsfrequenz
(H2)
Bit12: Kommunikationseinstellung
Wert

oy
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Bit13: Encoder-Riickkopplungsgeschwindigkeit
(Hz)
Bit14: Hauptfrequenz X Anzeige
(Hz)
Bit15: Sekundarfrequenz Y
Anzeige (Hz)

0000yFFFF

Bit00: Eingestellte Frequenz (Hz)
Bit01: Busspannung (V)
Bit02: DI-Eingangsstatus
Bit03: DO-Ausgangsstatus
Bit04: Al1 Spannung (V)

LED-Anzeigen Bit05: Al2 Spannung (V)
P08.05 | parameter in Stop Bit06: Al3 Spannung (V) 33y
Status Bit07: Z&hlwert
Bit08: Langenwert
Bit09: PLC-Stufe
Bit10: Geschwindigkeit laden
Bit11: PID-Einstellungen
Bit12: PULS Eingangsfrequenz
(kHz)
Ladegeschwindigkeit . .
P08.06 0,0001 y 6,5000 1,0000 y
Anzeigefaktor
Leistungsmodul
P08.07 0,0y ¥ 100,0y -
Temperatur
P08.08 Prdduktnummer - -
Kumulativ
P08.09 0 Std. — 65.535 Std. -
Laufzeit
P09 Gruppe, Zusatzfunktion
0,00 Hz ~ Maximalfrequenz. .
P09.00 Tippfrequenz . . 2,00 Hz y
yP01.10y
P09'01 Jog-Beschleunigungszeit O'O S y 6500'0 S 20'05 y
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Empfohlene Zeit: .
P09.02 Jog Dec-Zeit P 20,0s y
0,4 bis 4,0 kwW 7,5 Sekunden
£09.03 Beschleunigungszeit 5.5~ 30.0 KW 15,05
2 37,0y 132,0 kw, 40,0 Sek.
Verzdgerungszeit .
P09.04 160,0y 630,0KW 60,0S
2
Beschleunigungszeit
P09.05
3
15,0
Verzdgerungszeit
P09.06
3
Beschleunigungszeit
P09.07
4
Verzdgerungszeit
P09.08
4
P09.09 Sprungfrequenz 1 0,00 Hz y
P09.10 Sprungfrequenz 2 0,00 Hz ~ Maximalfrequenz. 0,00 Hz y
yP01.10y
Sprungfrequenz.
P09.11 prngtreq 0,01 Hzy
Reichweite
Positiv und
P09.12 Umgekehrter Tod 0,0 s ¥ 3000,0 s 0,0sy
Zeit
Umkehren
0: Erlaubt; L N
P09.13 Frequenz ) oy
Verbieten
Erlaubnis
Wenn die Einstellung
0: Betrieb mit niedrigerer Grenzfrequenz
Frequenz ist niedriger als .
P09.14 ' 1: Stopp oy
die untere Grenze von
2: Stillstandsbetrieb
Freq.
P09.15 Drop-Steuerung 0,00 Hz bis 10,00 Hz 0,00 Hz y
Einstell
P09.16 nstetung 0h § 65000h ohy
kumulative Leistung

zur Ankunftszeit
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Einstellung .
P09.17 Oh y 65000h Ohy
kumulativ
Laufende Ankunft ) o
P09.18 Stajtschutz 0: Ungeschuzt, 0y
Frequenz .
0,00 Hz ~ Maximalfrequenz. 50,00
P09.19 Erkennungswert 1
yP01.10y Hz
(P14T1)
P09.20 Verzégerungswert 0,0 % ~ 100,0 % (P14T1-Niveau) 50%y
der Frequenzerkennunyg (P14T1)
Frequenz .
) i 0,0 % ~ 100,0 % (Maximale )
P09.21 erreicht die 00%Yy
. Frequenz
Erkannte Breite q )
Frequenzsprungfunktipn o . .
P09.22 0: Ungliltig, 1: gultig 0y
Wahrend Acc und
Dez.
Schaltfrequenz von )
) ) 0,00 Hz ~ Maximalfrequenz. B
P09.25 Beschleunigungszeit 0,00 Hz y
yP01.10y
1 und Zeit 2
Schaltfrequenz von )
R . 0,00 Hz ~ Maximalfrequenz. .
P09.26 Verzdgerungszeit 0,00 Hz y
yP01.10y
1 und Zeit 2
Terminal Jog- . . .
P09.27 o 0: Ungliltig, 1: glltig oy
Prioritat
Frequenz
50,00
P09.28 Erkennungswert 2 0,00 Hz ~ Maximalfrequenz u
z
(P14T2)
P09.29 Verzogerungswert 0,0 % ~ 100,0 % (P14T2-Niveau) 50%y
der Frequenzerkennunjg (P14T2)
Beliebige 50,00
P09.30 0,00 Hz ~ Maximalfrequenz
Ankunftsfrequenz Hz
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Erkennungswert 1
Beliebige
0,0 % ~ 100,0 % (Maximale .
P09.31 0,0%y
Frequenz
Ankunftsfrequenz erkgnnte Breite 1 q )
Beliebige
50,00
P09.32 Ankunftsfrequenz0,00 Hz ~ Maximalfrequenz Hy
Erkennungswert 2
Beliebige
0,0 % ~ 100,0 % (Maximale .
P09.33 Ankunftsfrequenz 0,0%Yy
. Frequenz)
erkannte Breite 2
0,0 % y 300,0 %
Nullstrom
P09.34 100,0% entspricht dem 50%y
Erkennungsstufe
Motornennstrom
Verzdgerungszeit von .
P09.35 0,01 sy 600,00 s 0,10s Yy
Stromerkennung
Aktueller Wert von 0,0 % (Nicht erkannt)
P09.36 Ausgabe (iber 0,1 % ~ 300,0 % (Motornennstrom) 200,0 % y
aktuell
Verzégerungszeit von
P09.37 Ausgabe Uber 0,00 sy 600,00 s 0,00sy
Stromerkennung
Beliebiger 0,0 % ~ 300,0 % (Motornennstrom) .
P09.38 100,0 % y
Ankunftsstrom 1
Willkurliche Ankunft 0,0 % ~ 300,0 % (Motornennstrom) .
P09.39 ) 0,0%y
aktuelle 1 Breite
Willkurliche Ankunft 0,0 % ~ 300,0 % (Motornennstrom) .
P09.40 100,0 % y
aktuell 2
Willkurliche Ankunft 0,0 % ~ 300,0 % (Motornennstrom) .
P09.41 0,0%y
Strom 2 Breite
Timerfunktion
P09.42 0: Unguiltig, 1: giltig oy
Auswahl
P09.43 Timerlaufzeit 0: P09.44 Einste”ung7 0 y

-34-




Machine Translated by Google
Auswahl 1:All
2: Al2
3:AI3
Analoger Eingangsbereich entspricht
yP09.44y
Zeitgeber lauft - . -
P09.44 0,0 Min. ¥ 6500,0 Min 0,0Min y
Zeit
Unterer Grenzwert fur
P09.45 den Schutzwert der 0,00 V y P09.46 3,10Vy
Eingangsspannung All
All
P09.46 P09.45 ¥ 10,00 V 6,80 Vy
P09.47 0y y 100 y 75y y
Eingangsspannungsschutzwert Obergrenze Ubertemperaturs¢hutz Wert
0: Lufter 1auft wahrend VDF lauft
Kuhlgeblase .
P09.48 0y
Kontrolle 1: Immer in Betrieb, wenn Strom
An;
Ruhezustandsfrequenz (P09.51) .
P09.49 0,00 Hz y
Weckfrequenz ~ Maximalfrequenz yP01.10y
Weckverzdgerung . .
P09.50 0,0 sy 6500,0 s 0,0s y
Zeit
0,00 Hz ~ Weckfrequenz yP09.49y .
P09.51 Schlafhaufigkeit 0,00 Hz y
P09.52 Einschlafverzogerungszeit 0,0sy6500,0s 0,0sy
Ankunftszeit dieses
P09.53 0,0 y 6500,0 Min 0,0Min y
Betrieb
Korrekturfaktor
P09.54 0,00 % y 200,0 % 100,0 % y
der Ausgangsleistung
P10 Gruppe Fehler und Schutz
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Motoruberlastung 0: Deaktivieren,
P10.00 1
Schutz 1: Aktivieren
Motoruberlastung
P10.01 0,20 y 10,00 1,00y
Schutzgewinn
Motoruberlastung
P10.02 Fruhwarnung 50 - 100 % 80 % y
Faktor
Kurzschluss zu
0: Deaktivieren, .
P10.07 | Erdungsschutz beim » 1y
1: Aktivieren
Einschalten
Bremseinheit
P10.08 650,0 V - 800,0 V 690 Vy
Startspannung
Automatischer Fehler
P10.09 ) 0y 20 oy
Resetzeiten
Aktion ausfiihren
Auswahl wahrend 0: Keine Aktion )
P10.10 oy
automatischer Fehler 1: Aktion
zuriicksetzen
Intervall fur
P10.11 Automatischer Fehler 0,1sy100,0s 1,0sy
zurlicksetzen
Einzelbit: Schutz vor Phasenverlust
am Eingang
0: Deaktivieren,
Eingangsphasenaugfallschutz/  1: Aktivieren )
P10.12 11y
Leistungsrelais- Zehn Bit: Leistungsrelais-
Einzugsschutz Anzugsschutz
0: Deaktivieren,
1: Aktivieren
Schutz vor 0: Deaktivieren,
P10.13 N L
Phasenverlust am Ausgang 1: Aktivieren
Erstmaliger Misserfolg 0: Kein Fehler
P10.14
Typ 1: (Reserviert)
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Zweiter Misserfolg
P10.15

Typ

Dritter
P10.16

(jungster) Fehlertyp

2: Uberstrom im Acc-Prozess
3: Uberstrom im Dec-Prozess

4: Uberstrom im Dauerbetrieb

Geschwindigheit
5: Uberspannung im Acc-Prozess
6: Uberspannung im Dec-Prozess
7: Uberspannung bei konstanter
Geschwindigkeit
8: Pufferwiderstand Uberlastet
9: Unterspannung
10: VFD-Uberlastung
11: Motorliberlastung
12: Eingangsphasenverlust

13: Ausgangsphasenverlust

14: Leistungsmodul ist Gberhitzt
15: Externer Fehler
16: Kommunikationsausnahme
17: Leistungsrelais ist anormal

18: Abnormale Stromerkennung

19: Die Motorabstimmung ist abnormal

21: Parameter lesen und schreiben

Ausnahme

22: Andere Hardware anormal
23: Motor Kurzschluss nach Masse
26: Laufzeitankunft
27: Benutzerspezifischer Fehler 1
28: Benutzerspezifischer Fehler 2
29: Die Einschaltzeit ist gekommen
30: Lastabfall
31: Laufzeit-PID-Feedback geht verloren
40: Zeitliberschreitung der Schnelldurchflussgrenze
41: Motor wahrend des Betriebs
schalten

42: Drehzahlabweichung zu grof3
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43: Motordrehzahl zu hoch

P10.17

Haufigkeit beim dritten
(jungsten)

Ausfall

P10.18

Aktuell bei der

dritter (letzter)

Fehler

P10.19

Busspannung
beim dritten
(letzten) Fehler

P10.20

Eingangsanschluss

Status am dritten

(aktuellste)

Versagen

P10.21

Ausgangsanschluss

Status am dritten

(aktuellste)

Versagen

P10.22

Der Wechselrichter

Status am dritten

(aktuellste)

Versagen

P10.23

Einschaltdauer fiir

der dritte (jingste)

Misserfolg

P10.24

Laufzeit fir die

dritter (letzter)

Fehler

P10.27

Frequenz an der

zweiter Fehler

P10.28

Aktuell bei der

zweiter Fehler
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Busspannung am
P10.29 P . g
zweiter Fehler
Eingangsanschluss
P10.30 Status fiir die
zweiter Fehler
Ausgangsanschluss
P10.31 Status bei der
zweiter Fehler
Der Wechselrichter
P10.32 Status bei der
zweiter Fehler
Einschaltdauer fir
P10.33
der zweite Misserfolg
Laufzeit fur die
P10.34
zweiter Fehler
Frequenz an der
P10.37
erster Misserfolg
Strom am ersten
P10.38
Versagen
Busspannung beim
P10.39
ersten Ausfall
Eingangsanschluss
P10.40 Status auf der ersten
Versagen
Ausgabe des
P10.41 Klemmenstatus am ersten
Versagen
Der Wechselrichter
P10.42 Status auf der ersten
Versagen
Einschaltdauer fir
P10.43
der erste Misserfolg
P10.44 Laufzeit fur die
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erster Misserfolg

P10.47

Fehlerschutz
Aktion

Auswahl 1

Einzelbit: Motorlberlastung (Errl1)
Zehn Bit: Eingangsphasenverlust, (Err12)
Hundert Bit: Ausgangsphasenverlust,
(Err13)

Tausend Bit: Externer Fehler

(Errlb)
Zehntausend Bit:
Kommunikationsausnahme
(Errle)
0: Ausrollen bis
zum Stopp; 1: Stoppen durch
Stoppmodus

00000 §

P10.48

Fehlerschutz
Aktion

Auswahl 2

yP07.10y 2: Weiterlaufen; Einzelbit/
Hundertbit/Tausendbit: (Reser

10 Bit: Parameter lesen und

Schreibausnahme (Err21)
Zehntausend Bit: Laufzeit

Ankunft (Err26)
0: Auslaufen bis zum

Stopp; 1: Stopp durch Stoppmodus

viert)

00000 §

P10.49

Fehlerschutz
Aktion

Auswahl 3

yP07.10y Einzelbit: Benutzerdefinierter
Fehler 1 (Err27)

Zehn Bit:: Benutzerspezifischer Fehler 2

(Err28)
Hundert Bit: Einschaltzeit
kommt an (Err29)
Tausend Bit: Lastabfall (Err30)
0: Auslaufen bis zum
Stillstand; 1: Stoppen durch Stoppmodus
yP07.10y 2: Auf 7 % der Nennfrequenz des

Motors springen und weiterlaufen lassen,

dann zur eingestellten Frequenz zuriickkehren

00000 §

- 40 -




Machine Translated by Google

Lastriickgewinnung
Zehntausend Bit: PID-Ruckmeldung
Verlust (Err31)
0: Ausrollen bis zum
Stillstand; 1: Anhalten durch Stoppmodus
yP07.10y 2:
Weiterlaufen; Einzelbit:
Drehzahlabweichung zu grof3 (Err42)
10 Bit: Motordrehzahl zu hoch
(Err43)
Auswabhl der Hundert Bit: (Reserviert) .
P10,50 00000 y
FehlerschutzmaRnahmer4ysend Bit:
Drehzahlriickmeldungsfehler (Err52)
0: Ausrollen bis zum
Stillstand; 1: Stopp durch Stoppmodus
yP07.10¥ 2:
Weiterlaufen; 0: Die aktuelle
Frequenz 1: Die eingestellte
Bei Fehler die
Frequenz 2: Betrieb mit der oberen .
P10.54 Frequenzauswahl 0y
. . Grenzfrequenz 3: Betrieb mit der
weiter ausfiihren
unteren Grenzfrequenz 4: Betrieb mit anormaler Resefve
Frequenz
0,0 % ~ 100,0 % (100,0 %
Abnormale Reserve
P10.55 entspricht der maximalen 100,0 %y
Frequenz . N
Frequenz yP01.10y
Sofortige Leistung ohne 0: Ungliltig 1: Reduzieren Sie die
P10.59 0y
Unterbrechung Geschwindigkeit; 2: Verzogerungsstopp
Die Pause
Beurteilungsspannung 80,0 % y 100,0 % (Standard- .
P10.60 90,0 % y
von Instant Power Busspannung)
Non-Stop
Spannungswiederkehr
P10.61 | Urteilszeitpunkt von 0,00 sy 100,00 s 0,50sy
Sofortige Leistung
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ununterbrochen
Die
) 60,0 % — 100,0 % (Standard- B
P10.62 Beurteilungsspannung 80,0% Yy
Busspannung)
von Instant Power Non-Stop
Gewinn von Instant
P10.71 0y 100 40y
Leistung ohne Unterbrechung
Integral
Koeffizient von
P10.72 0y 100 30y
Sofortige Leistung ohne
Unterbrechung
Verzdgerungszeit
P10.73 von sofortiger Leistung ohne 0 y 300,0 S 20105 y
Unterbrechung
0: Ungliltig, }
P10.63 Lastabfallschutz . 0y
1: giltig
Auswahl
Lastabfall- . .
P10.64 0,0y 100,0 % 10,0 %y
Erkennungspegel
Lastabfall .
P10.65 0,0-60,0 s 1,0sy
Erkennungszeit
Uberdrehzahl 0,0 % — 50,0 % (Max. )
P10.67 20,0% y
Erkennungswert Frequenz yP01.10y)
Uberdrehzahl- 0,0 s: Nicht erkennbar
P10.68 1,0sy
Erkennungszeit 0,1-60,0 s
Die Erkennung
Wert fiir Geschwindigkeit 0,0 % — 50,0 % (Max. .
P10.69 _ 20,0% Yy
Abweichung zu Frequenz yP01.10¥)
grof3
Die Erkennung
Zeit fur Geschwindigkeit .
P10.70 0,0s:0,1~60,0s 50sy
Abweichung zu
grofl3
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P11 Gruppe PID-Funktion
0: P11.01 Einstellung
1:AlI1
2:Al12
3:AI3
P11.00 PID-Eingangskanal _ oy
4: Impulseinstellung (DI5)
5: Kommunikationseinstellungen
6: Mehrstufige Geschwindigkeit
7: Tastatur-Encoder-Einstellungen
Einstellung des digital
P11.01 mstetiing des clgiaten 0,0y 10,00 3,00 §
Referenzeingangs
0:All
1:AI2 2:AlI3
3: Al1-AI2
PID-Rtickmeldung 4: Impulseinstellung (DI5
P11.02 P 9 (O15) oy
Kanal 5: Kommunikationseinstellungen
6: All + AI2
7: MAX (JAIL], JAI2])
8:MIN VJAIL], JAI2]Y
) 0: Positive Richtung, .
P11.03 PID-Polaritét oy
1: Negative Richtung
PID-Bereich
P11.04 0y 100,00 kg 10,00y
Rickmeldung
P ionale Verstark
P1105 roportionale Verstarkung 0‘0 y 100‘0 20,0 y
KP02
Integrationszeit . .
P11.06 0,01sy 10,00 s 2,00sy
Til
Vorhaltzeit
P11.07 0,000 s y 10,000 s 0,000 sy
Td1
PID-Umkehr
P11.08 0,00 ~ Maximale Frequenz 2,00Hzy
Grenzfrequenz
Die Grenze der PID
P11.09 0,0 % y 100,0 % 10%y
Abweichung
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Differenzialbegrenzer
P11.10 0,00 % y 100,00 % 0,10 % y
von PID
And itd
P11.11 naerungszett des 0,00 § 650,00 s 0,005y
PID-Eingangssignals
PID-Rickmeldung
P11.12 0,00y 60,00 s 0,00sy
Filterzeit
Die PID- .
P11.13 0,00y 60,00 s 0,00sy
Ausgangsfilterzeit
Proportionale Verstéarkung .
P11.15 0,0 y 100,0 20,0y
KP03
Integrationszeit . N
P11.16 0,01 sy 10,00 s 2,00sy
Ti2
Vorhaltzeit
P11.17 0,000 s ¥ 10,000 s 0,000sy
Td2
Der PID 0: Kein Schalter
1: Schalter tber die DI-Klemme
P11.18 0y
Parameterumschigtufsgtomatische Umschaltung nach
Bedingungen die Abweichung
Der PID
P11.19 0,0 %y P11,20 20,0% y
Parameterumschjaltung
Abweichung 1
Der PID
P11.20 P11,19 y 100,0 % 80,0 % y
Parameterumschaltung
Abweichung 2
P11.21 Anfangswert des PID 0,0 % y 100,0 % 00%y
Haltezeit von
P11.22 0,00 y 650,00 s 0,00sy
PID-Anfang
Maximale positive
P11.23 Abweichung von Zwei 0,00 % y 100,00 % 1,00 % y
Ausgabe
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Maximale Abweichung
P11.24 Abweichung von Zwei 0,00 % y 100,00 % 1,00% y
Ausgabe
Einzelbit: Integraltrennung
0: Ungiltig, 1: gultig
Die PID- Zehn Bit: wenn die Frequenz .
P11.25 ) , 00y
|ntegra|eigenschaft stoRRt an die Grenzen
0: Integralregelung fortsetzen,
1: Integralregelung stoppen
PID-Ruckmeldung | 0,1 % bis 100,0 % (0,0 %:
P11.26 Verlusterkennung Keine Erkennung) 0,0%y
Werte
PID-Rickmeldung
P11.27 Verlusterkennung 0,0sy20,0s 0,0sy
Zeit
Der PID
0: Stopp ohne PID-Betrieb,
P11.28 abschalten PP 0y
1: Stopp mit PID-Betrieb
Betrieb
P12-Gruppe -Schwingfrequenz, Feste Lange und Z&hlen
0: Relativ zur Zentrale
P12.00 Modus der Swing- Frequenz yP01.07y 1: 0y
Frequenzeinstellung Relativ zur Max-Frequenz
yP01.10y
Bereich der . B
P12.01 0,0 % ¥ 100,0 % 0,0% Yy
Swing-Frequenz
Der Bereich der .
P12.02 0,0 % y 50,0 % 0,0% Yy
Sprungfrequenz
Zyklus der .
P12.03 4 0,1 s bis 3000,0 s 10,0 §
Schwungfrequengz
Anstiegszeit von
P12.04 Swing- 0,1 % ¥ 100,0 % 50,0 % y
Frequenz-Dreieckswelle
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P12.06 Tatsachliche Lange 0my65.535m omy
Anzahl der Impulse
P12.07 P 0,1y 6553,5 100,0 y
pro Meter
Einstellen der Anzahl N
P12.08 1-65.535 1000 y
Wert
Gibt den Zahlwert .
P12.09 1-65.535 1000 y
an
P13-Gruppe Mehrstufige Geschwindigkeit, einfache SPS
Mehrstufige Geschwindigkeit
P13.00 00%Yy
0 (MS0)
Mehrstufige Geschwindigkeit
P13.01 00%y
1 (MS1)
Mehrstufige Geschwindigkeit
P13.02 00%y
2 (MS2)
Mehrstufige Geschwindigkeit
P13.03 00%Yy
3 (MS3)
P13.04 Mehrstufige Geschwindigkeit 0.0 % y
4 (MS4)
P13.05 Mehrstufige Geschwindigkeit | -100,0 % ¥ 100,0 % (Maximale 0.0 %
5 (MS5) Frequenz yP01.10¥)
P13.06 Mehrstufige Geschwindigkeit 0,0 % y
6 (MS6)
P13.07 Mehrstufige Geschwindigkeit 0’0 % y
7 (MS7)
P13.08 Mehrstufige Geschwindigkeit 0’0 % y
8 (MS8)
Mehrstufige Geschwindigkeit
P13.09 00%Yy
9 (MS9)
Mehrstufige Geschwindigkeit .
P13.10 0,0% Yy
10 (MS10)
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Mehrstufige Geschwindigkeit

P13.11 0,0% Y
11 (MS11)
P13 12 Mehrstufige Geschwindigkeit 0.0 % y
12 (MS12)
P1313 Mehrstufige Geschwindigkeit 070 % y
13 (MS13)
P1314 Mehrstufige Geschwindigkeit 0,0 % y
14 (MS14)
P13 15 Mehrstufige Geschwindigkeit 0’0 % y
15 (MS15)
0: Ende der Einzeloperation
Einfacher 1: Endwert am Ende der
P13.16 0y
SPS-Betriebsmodus Einzeloperation
2: Immer Rad fahren
Einzelbit: bei Stromausfall
Speicherung des Zehn Bit: W. St
enn It vwann stopp N
P13.17 Betriebszustands . . 00y
0: Nicht speichern
der SPS nach dem Ausschalten
1: Speichern.
Mehrstufi
P13.18 | Tooee 0,0's (h) - 6553,5 s (h) 0,05 () y
Geschwindigkeit 0 Laufzeit
Acc/Dec-Zeit von
P13.19 0y3 0y
MS 0
Mehrstufige Geschwindigkeit
P13.20 ) 0,0 s (h) - 6553,5 s (h) 005 (h) ¥
1 Laufzeit sy
Acc/Dec-Zeit von
P13.21 0y3 0y
MS 1
Mehrstufige Geschwindigkeit
P13.22 ) 0,0 s (h) —6553,5 s (h) 0.0s (h) ¥
2 Laufzeit sy
Acc/Dec-Zeit von
P13.23 0y3 0y
MS 2
Mehrstufi
P13.24 | oTeHeE 0,0's (h) - 6553,5 s (h) 0,05 () y
Geschwindigkeit 3 Laufzeit
P13.25 Beschlelinigungs-/Verzégerungszeit von 0 y 3 0 y
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MS 3
P1326 Mehrstufige Geschwindigkeit 00s h) — 65535 s h .
4 Laufzeit ®) ®) 0.0s My
Acc/Dec-Zeit von
P13.27 0y3 0y
MS 4
p13.2g | Menrsufiee 0.0's (h) — 6553,5 s (h) 0.0 (h)§
Geschwindigkeit 5 Laufzeit
Acc/Dec-Zeit von
P13.29 0y3 (08
MS 5
P13.30 Mehrstufige Geschwindigkeit 00s (h) — 65535 s (h) .
6 Laufzeit 0.0shy
Acc/Dec-Zeit von
P13.31 0y3 0y
MS 6
P1332 Mehrstufige Geschwindigkeit 0,0 s (h) — 6553,5 s(h N
7 Laufzeit ") ®) 0.0s My
Acc/Dec-Zeit von
P13.33 0y3 0y
MS 7
P13.34 | Mensufiee 0.,0's (h) — 6553,5 s () 0.0 (h)§
Geschwindigkeit 8 Laufzeit
Acc/Dec-Zeit von
P13.35 0y3 0y
MS 8
P1336 Mehrstufige Geschwindigkeit 00s (h) — 65535 s (h) .
9 Laufzeit 0.0shy
Acc/Dec-Zeit von
P13.37 0y3 0y
MS 9
P13.3g | Vehrowfiee 0.0's (h) — 6553,5 s () 0.0 (h)§
Geschwindigkeit 10 Lipufzeit
Acc/Dec-Zeit von
P13.39 0y3 0y
MS 10
P1340 Mehrstufige Geschwindigkeit 0,0 s (h) — 6553,5 s (h N
11 Laufzeit ") ® 0.0shy
Acc/Dec-Zeit von
P13.41 0y3 0y
MS 11
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Mehrstufige Geschwindigkeit
P13.42

0,0 s (h)—6553,5s (h v
12 Laufzeit ") ® 00s My
Acc/Dec-Zeit von
P13.43 oy3 0y
MS 12
P13.44 | Menstfiee 0,0's (h) — 6553,5 s () 0.0 (h)§
Geschwindigkeit 3 Laufzeit
Acc/Dec-Zeit von
P13.45 oy3 oy
MS 3
P1346 Mehrstufige Geschwindigkeit 0,0 s (h) — 6553,5 s(h .
14 Laufzeit ") " 0.0sMy
Acc/Dec-Zeit von
P13.47 0y3 0y
MS 14
P1348 Mehrstufige Geschwindigkeit 0,0 s (h) — 6553,5 s(h N
15 Laufzeit ") ™ 0.0sy
Acc/Dec-Zeit von
P13.49 0y3 0y
MS 15

Einheit der Beschleunigung/

0: s (Sekunden)

P13,50 | verzsgerung der menrstutigen Geschafacigiei oy
Zeit 1: h (Stunden)
0: Parameter yP13.00y
L:AIL 2:A12
3:AI3
Signalquelle von _
P13.51 | venrstufige Geschwindigkeit 4 |m5p: UILSISD|5) oy

0 (MSO
( ) 6: Haufigkeit der Praposition

yP01.08y

7: Kann mit der Taste y/y geandert werdéen

P14 Gruppe RS485 Kommunikationsparameter

Einzelbit: MODBUS

0: 300 BPS 1: 600 BPS

Baudrateneinstellun
P14.00 9| 2:1200 BPS 3: 2400 BPS 5y
fir RS485

4:4800 BPS 5:9600 BPS
6: 19200 BPS 7: 38400 BPS
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8: 57600 BPS 9: 115200 BPS

MODBUS-Daten

0: Keine Priifung (8.N-2)
1: Paritatsprifung (8.E-1)

lesen

P14.01 oy
Format 2: Ungerades Schach (8.0-1)
3: Keine Priifung (8.N-1)
0: Broadcast-Adresse
P14.02 Lokale Adresse 1 y
1j247: (MODBUS)
MODBUS
P14.03 0y 20 ms 2y
Reaktionsverzogerung
Timeout-Zeit von 0,0: Ungilltig
P14.04 0,0y
RS485 0,1~60,0s
0: Nicht-Standard-MODBUS
MODBUS
P14.05 Protokoll 1 y
Protokollauswabhl
1: Standard-MODBUS-Protokoll
Aktuell
0:0,01 A
P14.06 | Auflésung von 485 0y
1:.0,1 A

P15-Gruppe Spezielle Parameter fir die Wasserversorgung mit konstantem Druck

Einfaches Makro-

0: Keine Funktion

1: Ein Antrieb fir zwei

Pumpen 2: Wasserversorgung in der

k yP15.

Druckmessbereich (0,1 MPa)

15,00 € Debugging y
. Gebaudegemeinschaft 3:
Funktion
Hotelwasserversorgung 0
4:
Léschwasserversorgung
Aufwachen 5: Druckerh6hungspumpe 6: Tiefenwassergumpe 0~ Ruhedruc
P15.01 50 kg
Druck KG (1 kg = 0,1 MPa)
P15.02 verzogerungszeitvon 0,0 s bis 6500,0 s 0s
Aufwachen
Weckdruck yP15.01y ~ .
P15.03 Schlafdruck 3,50 kg y
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P15.04 Einschlafverzogerungszeit 0,0 s bis 6500,0 s 60,0s y
Druck
0: Deaktivieren;
P15.05 1
1: Aktivieren

Proportionallenkung

Aufwachen

P15.06 Druck 0~ 100,0 Bar (kg, 0,1 MPa) 0,50 kg y
Unterschied

Schlafdruckunterschied

P15.07 0 ~ 100,0 Bar (kg) 0,50 kg y
Uberdruck- 0,00 ~ Druckmessbereich KG .
P15.08 9,00 kg y
Alarmwert (1KG=0,1Mpa=1Bar)
Verzdgerungszeit von
P15.09 Uberdruck 0-6553,5S 0,0Sy
Alarm

0,00 ~ Druckmessbereich KG
Niederdruck (1KG=0,1Mpa=1Bar) .
P15.10 0,0kgy
Alarmwert Der Parameter aktiviert den Alarm

bei Unterdruckerreichung.

Niederdruckalarm-
P15.11 0-6553,5S 20,0Sy

Verzdgerungszeit

0~Druckmessbereich KG Offnen Sie die Start-

Stopp-Steuerung der Wasserzufuhr tiber

P01.02=3
Wasseraufnahme
P15.12 Der Wasserzulauf muss

Anlaufdruck 3,00 kg
Stromsensor des Al2

Fur den Spannungssensor andern

Sie den Al2-Jumper

Einlassabschaltung 0~Druckmessbereich KG

P15.13 3,20 kg ¥
Druck (Bar)
Anzahl der

P15.14 0 bis 3 oy
Hilfspumpen
Wartezeit von

P15.15 0~1000,0S 60,0S y
Hilfspumpe
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schaltet ein
Wartezeit fiir den
P15.16 0~1000,0S 50Sy
Hilfspumpenschalte)
0~50Hz
RO1 Relais EIN .
P15.17 ) Wenn der Wert erreicht ist, 50,00y
Frequenzeinstellung
Relais wird eingeschaltet
0~50Hz
RO1 Relais AUS o .
P15.18 _ Wenn der Wert erreicht ist, 30,00y
Frequenzeinstellung
Relais wird AUS
0: Funktion ist ungiiltig
1:AI1
2:AI2
Signalquelle von
gnaq 3:AI3
P15.19 Wasserstand oy
P15.19=1~3 ,Die
Regler
(P15.20,P15.21,P15.22,P15.23)
Einstellung ist giltig, P15.19=0,
Parameter ungultig. 0,0 —
100,0 %
Schlafventil fur Das Signal ist kleiner als dieser
P15.20 der Wasserstand | parameter, weiter yP15.21y Zeit, 250%y
Regler Ruhezustand und Warnung bei
vollem Wasserstand (ErrH)
Voller Wasserstand |0~1000,0S Verzogerung von yP15.20§
P15.21 6,0Sy
Verzogerung Zeiteinstellung.
0~1000,0S
Wenn im Zustand ,Wasserstandwarnung*
(ErrH) das Signal des Wasserstandsreglers
Wasser leer
groRer als P15.20 ist und die .
P15.22 Verzdgerung fur Wasser 60,0S y
. folgenden yP15.22y-Male wiederholt
Niveauregler
werden, wird die ,Wasserstandwarnung*
geldscht und der Normalzustand wiederherggstellt.
Zustand.
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Beurte“ungswert fur 0,0 %: Ungul“ge Funktion.
0,1y100,0%: wenn Wasserstand
P15.23 Das Reglersignal ist groRer als in 00% Yy
yP15.23y angegeben (E.tSF).
Hydrauliksondenschaflen (WasSERIg{nRfegfsehaltung
Schutz vor 0:
P15.24 Wassermangel Deaktivieren; 1: Aktivieren oy
Funktion und anhand von Frequenz
und Druck beurteilen 0,00 y
Einstellwert KG (Bar/0,1 MRa)
Wassermangel Gliltig, wenn P15.19 = 1. Der
P15.25 ) 0,50y
Fehlerprufwert Wassermangel wird
festgestellt, wenn die Riickmeldung
Wert ist kleiner als dieser Wert
0~50,00 Hz
Glltig, wenn P15.19 = 1 ist, wenn
Schutz vor
die Betriebsfrequenz ist grof3er
Wassermangel .
P15.26 oder gleich dieser Frequenz und 50,00 y
Erkennung
der Druck ist kleiner oder gleich 15,25.
Frequenz
Beurteilen Sie den
Wassermangel.
Verzdgerungszeit .
0y6553,5S
des ] .
P15.27 Verzogerungszeit fir Wassermangel- 10y
Wassermangelschutzes
Fehleralarm — Beurteilung.
Erkennung
(Bar/0,1Mpa) des OyDruckmessbereich KG Effektiver Druck )
P15.28 3,00y
eingehenden Wassers
0~9999S
Einlaufendes Wasser ) ) .
P15.29 ) Zeit fur einlaufendes Wasser 20,0Sy
Erkennungszeit
Erkennung
Wasserleck 0yDruckmessbereich KG (Bar/0,1 MPa)
P15.30 0
und neu starten
Abweichungsbetrag
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Wasserleck
yDruckmessbereich KG (Bar/0,1 MPa
P15.31 | und starten Sie dann die oybru I ( ) oy
Riickgabewert
Wasserleck und
starten Sie dann die 0: KEINE Funktion
P15.32 2,08y
Riickgabewert 0.1.10.0Ss
Erkennungszeit
0: Deaktivieren
1: Schlafen, wenn der Druck
gréRer als der Schlafdruck ist;
2: Schlafen, wenn die Lauffrequenz
Schiafmod kleiner als die Schlaffrequenz
chlafmodus
P15.33 ist (betroffen von P15.29) 0
3: Schlafen, wenn der Druck
hoher als der Schlafdruck und die
Lauffrequenz geringer als die
Schlaffrequenz ist.
Frequenz der .
P15.34 0~P01.12 20,0 Hz §
Sleep-Ausgabe
P17-Gruppe Funktionales Codemanagement
P17.00 Benutzerkennwort 0y 65535 0y
0: Keine Operation
P17.01 Eérémeter 01: Werksparameter wiederherstellen, 0y
Initialisierung ausgenommen Motorparameter 02:
Datensatzinformationen léschen
Die Funktion
0: Modifizierbar
P17.04 |Code andert die N 0y
1: Nicht &nderbar
Eigenschaften
P18-Gruppe Drehmomentregelungsparameter
P18.00 Drehzahl-/ 0: Geschwindigkeitsregelung, 0y
Drehmoment-Regelmpdus 1: Drehmomentregelung

-54 -




Machine Translated by Google

0: Digitale
Einstellungen 1: (P18.03)
1:All
Drehmomenteinstellung
2:A12
Quellenauswahl
P18.01 3:AI3 oy
unter Drehmoment
4: PLUSE-Einstellung
Steuermodus
5: Kommunikationseinstellung
6: MIN (Al1, AI2)
7: MAX (AlL, AI2)
Digitale
P18.03 Einstellung im -200,0 % ¥ 200,0 % (P18.01=0) 150,0 %
Drehmomentkontrol|modus
Der Max
P18.05 Vorwartsfrequenz fiir | 0,00 Hz § Max. Frequenz §P01.10y 50,00 Hz
Drehmomentregler
Der Max
P18.06 Ruckwartsfrequenz fur | 0,00 Hz § Max. Frequenz yP01.10y 50,00 Hz y
Drehmomentregler
Drehmomentregelung . .
P18.07 0,00 s y 65000 s 0,00sy
Acc-Zeit
Drehmomentregelung . .
P18.08 0,00 s y 65000 s 0,00sy
Dez Zeit
P23-Gruppe Regeloptimierungsparameter
Obere
23,00€ Grenzfrequenz fiir | 5,00 Hz § Max. Frequenz §P01.10y 8,00 [Hz ¥/
DPWM-Schalter
PWM-Modulation 0: Asynchrone Modulation, .
P23.01 0y
Modus 1: Synchrone Modulation
0: Ungultiges zufélliges PWM
Zufallige PWM )
P23.03 1y 10: Zufallige Tiefe der PWM- oy
Tiefe
Tragerfrequenz
Schneller Durchfluss 0: Deaktivieren,
P23.04 o 1y
Begrenzung 1: Aktivieren
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Unterspannung .
P23.06 200,0 V —2200,0V 350Vy
Wert Einstellung
Uberdruck .
P23.09 200,0 Vv —2200,0 V 270Vy
Werteinstellung
Automatischer Trager
0: Deaktivieren, .
P23.10 Frequenzanderung bei L. 1y
1: Aktivieren
niedrige Frequenz
Nullgeschwindigkeit
0: Deaktivieren, .
P23.11 laufende Ausgabe » 1y
1: Aktivieren
Kontrolle
Sensibilitat von
P23.12 Leistungsphasenverlust 0y30,0 % 13.0%Yy
Schutz
P24-Gruppen-Al-Kurveneinstellung
Minimaler Input der KI
24,00 € P -10,00 VyP24,02 0,00Vy
Kurve 4
E h .
P24.01 nisprechend -100,0 % bis +100,0 % 0.0 %
Verhaltnis von P24,00
Drehen 1 der
P24.02 P24.00yP24.04 3,00Vy
Ich habe Huren 4
poagz | Cmisprechend -100,0 % bis +100,0 % 30,0 % §
Verhéltnis von P24.02
Drehen 2 der
P24.04 P24.02 — P24.06 6,00 Vy
Ich habe Huren 4
Entsprechend . .
P24.05 -100,0 % bis +100,0 % 60,0 % y
Verhéaltnis von P24.04
Max. Eingangsleistung des .
P24.06 P24.06y+10.00V 10,00 Vy
Ich habe Huren 4
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Entsprechend
P24.07 P -100,0 % bis +100,0 % 100,0 % y
Verhéltnis von P24.06
Minimaler Input der Kl
P24.08 P -10,00 VyP24,10 -10,00Vy
Kurve 5
P24.09 Entsprechend -100,0 % bis +100,0 % -100,0 % §
Verhaltnis von P24.08
poa1o |- Geburtstag derkl P24.08 — P24.12 3,00V
Kurve 5
Entsprechend
P24.11 P -100,0 %y100,0 % -30,0% y
Verhéaltnis von P24.10
P24.12 2. Geburtstag Teil 24.10 bis Teil 24.14 3,00V
die Kl-Kurve 5
P24.13 Entsprechend -100,0 %§100,0 % 30,0% 7§
Verhéaltnis von P24.12
P24.14 Max. Eingabe von P24.12+10.00V 10,00V y
die KI-Kurve 5
Entsprechend . .
P24.15 -100,0 %y100,0 % 100,0 % y
Verhéltnis von P24.14
Sprungpunkt von
P24.24 prangp -100,0 %§100,0 % 0,0%7
der All
Sprungweite von .
P24.25 prung 0,0 % bis 100,0 % 0,5%
der All
Sprungpunkt von
P24.26 prungp -100,0 %§100,0 % 0,0%7
der AI2
Sprungweite von .
P24.27 prung 0,0 % bis 100,0 % 0.5%
der Al2
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Sprungpunkt von . )
P24.28 -100,0 %y100,0 % 00%y
der AI3
Sprungweite von )
P24.29 prung 0,0 % bis 100,0 % 0.5 %y
der AI3
P30-Gruppenkorrektur fir die Al und AO
All gemessen i
30,00 € o 0,500 V — 4,000 V Fabrik
Spannung 1 Korrektur
P30.01 All 0,500 V — 4,000 V
Anzeigespannurlg 1 Werkskorrektur
All gemessen
P30.02 6,000 V —9,999 V
Spannung 2 Werkskorrekiur
All
P30.03 6,000 V —9,999 V
Anzeigespannurig 2 Werkskorrektur
Al2 gemessen i
P30.04 0,500 V — 4,000 V. Fabrik
Spannung 1 Korrektur
Al2 Fabrik
P30.05 0,500 V — 4,000 V
Anzeigespannur|g 1 Korrektur
Al2 gemessen i
P30.06 g 6,000 V — 9,999 V Fabrik
Spannung 2 Korrektur
P30.07 Al2 6,000 V - 9,999 V Fabrik
Anzeigespannur)g 2 Korrektur
Al3 gemessen Fabrik
P30.08 -9,999yVy—y10,000yV
Spannung 1 Korrektur
Al3 o . Fabrik
P30.09 -9,999yVy—y10,000yV
Anzeigespannur|g 1 Korrektur
Al3 gemessen
P30.10 -9,999yVy—y10,000yV
Spannung 2 Werkskorrektur
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P30.11 Al3 -9,999§V§—§/10,000V Fabrik y
Anzeigespannurlg 2 Korrektur
AO1 Fabrik
P30.12 0,500 V — 4,000 V ' g
Zielspannung 1 Korrektur
AO1
P30.13 0,500 V - 4,000 V y
Gemessen Werkskorrekiur
A%annung 1
P30.14 6,000V -9,999 V y
Zie|spannung 2 Werkskorrek{ur
AO1 .
P30.15 6,000 V — 9,999 V Fabrik g
Gemessen Korrektur
ATZNUNG 2 Fabrik )
P30.16 0,500V - 4,000 V y
Zielspannung 1 Korrektur
AO2 i
P30.17 0,500 V — 4,000 V Fabrik y
Gemessen Korrektur
nnung 1 .
A%JZa Fabrik
P30.18 6,000 V — 9,999 V y
Zielspannung 2 Korrektur
AO2 i
P30.19 6,000 V — 9,999 V Fabrik y
Gemessen Korrektur
Spannung 2

4. Stérungsmeldung und GegenmalRnahmen

Zeigt den F

chlernamen an

Mogliche Fehlerursache

Fehlerbehebung

Motorleistung zu hoch oder

Entfernen Sie das Motorkabel und
starten Sie den Motor erneut.
Wenn ein Problem auftritt,
reparieren Sie den Wechselrichter

Unterspannungsfeh

Schutz des
Fehler01 ) Kurzschluss in der Verkabelung ode
Leistungsmoduls . o
Leistungsmodul beschéadigt
Die Eingangsspannung
ist anormal oder das
Err02

€l_eistungsrelais ist nicht

aktiviert oder die Spannungserken

Uberpriifen Sie die

Versorgungsspannung oder

wenden Sie sich an den Hersteller.
ung
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Fehler
Die Eingangsspannung ist Uberpriifen Sie die
N anormal Eingangsstromversorgung
Uberspannung
Fehler31 beim
Beschleunigen
Neustart, wenn der Motor dreht Eingestellt auf Start nach
Gleichstrombremsung
Die Verzdgerungszeit ist zu kurz Verlangern Sie die Verzégerungszeit
Uberspannung
Err32 beim
Abbremsen
Die Eingangsspannung ist Uberpriifen Sie die
anormal Eingangsstromversorgung
Uberspannung bei o _ N B o
Fehler33 Konstanter Die Eingangsspannung ist Uberpriifen Sie die
anormal Eingangsstromversorgung
Drehzahl
. Passen Sie die V/F-Kurve und den
Falsche Einstellung der V/F-Kurve
Drehmoment-Boost-Wert an
oder des Drehmoments.
o . Uberpriifen Sie die Versorgungsspannur
Niedrige Eingangsspannung.
Fehler60
Wechselrichteriiberlastung
Die Beschleunigungszeit ist zu kurz Verlangern Sie die Beschleunigungszeit
Die Motorlast ist zu hoch Wahlen Sie einen leistungsstarkeren
Wechselrichter
Uberstrom wahrend ) ) o o ) )
Die Beschleunigungszeit ist zu kurz Verlangern Sie die Beschleunigungszeit
Err61 der
Beschleunigung
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Die Wechselrichterleistung ist zu gering

Wechselrichter mit hoher Leistung

auswahlen

Falsche Einstellung der V/F-Kurve

oder des Drehmoments.

Passen Sie die V/F-Kurve oder den

Drehmoment-Boost-Betrag
an

Uberstrom wéhrend

Die Verzogerungszeit ist zu kurz

Verlangern Sie die Verzogerungszeit

Fehler62 der
Verzogerung R . . .
Die Wechselrichterleistung ist zu gering Wahlen Sie den Wechselrichter mit
hoher Leistung
o . Uberpriifen Sie die Versorgungsspannung
Niedrige Eingangsspannung.
Uberstrom bei
Motorstillstand oder . o
Fehler63 konstanter Uberpriifen Sie die Last
Lastéanderung ist zu grof3
Drehzahl
Die Wechselrichterleistung ist zu gering Wabhlen Sie einen leistungsstérkeren
Wechselrichter
Passen Sie die V/F-Kurve oder den
Falsche Einstellung der V/F-Kurve
Drehmoment-Boost-Wert
oder des Drehmoments.
an
Uberpriifen Sie die Versorgungsspannung
Niedrige Eingangsspannung.
Err64
Motoriiberlastung

Motorstillstand oder

Lastéanderung ist zu grof3

Uberpriifen Sie die Last

Der

Motoriiberlastschutzkoeffizient ist

nicht richtig eingestellt

Stellen Sie den

Motoriiberlastschutzkoeffizienten

richtig ein
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Welle far Das Gleiche gilt fiir den Motor Das Gleiche gilt fiir den Motor
Fehler65 Welle . .
Uberlast Uberlast
strombegrenzender Fehler
Neustart kann nicht wieder
Hardwarefehler
Err40 Wasser, Insekten usw. aufgenommen werden zuriick
zur Fabrik Reparatur
EEPROM Wenden Sie sich an den Hersteller
Fehler41 EEPROM-Anhangerkupplung
R/W-Fehler
Die Eingangsstromversorgung liegt Passen Sie die Spannung an die
> Stromausfall o o ]
Errd ) nicht im Spezifikationsbereich
kontrollieren
Spezifikationsanforderungen an
Fehler im Stromabtastkreis Wenden Sie sich an den Hersteller
Aktueller
Errd6
Erkennungsfehler o
) . . Wenden Sie sich an den Hersteller
Fehler im Antriebsschaltkreis
Den externen Fehleranschluss
Externer
Externer Fehlereingang abklemmen und den Fehler
Fehler1l Gerateausfall 1 | ) nl )
Klemme 1 ist geschlossen beheben (achten Sie darauf,
die Ursache zu ermitteln).
Erri2 Kommunikation und 485 Kommunikation Uberpriifen Sie die
1y
Misserfolg fehlgeschlagen 485-Verbindung
Die kumulierte Die kumulierte Laufzeit erreicht Datensatz lschen durch
Errl3 Laufzeit den eingestellten Wert Parameterinitialisierungsfunktion
kommt an
Den externen Fehleranschluss
Externer
Externer Fehlereingang abklemmen und den Fehler
Fehler15 Gerateausfall | 2i hl )
5 Klemme 2 ist geschlossen beheben (achten Sie darauf,
die Ursache zu ermitteln).
Die Einschaltzeit ist Die !(umullertef* Einschaltdauer Parameterinitialisierungsfunktion
Errl6 erreicht den eingestellten . .
gekommen Wert Datensatze l6schen
er
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Den externen Fehleranschluss
Errl7 Kontakt-/Relaisfehler | Fehler am Eingangsanschluss des abklemmen und den Fehler
externen Gerats beheben (achten Sie darauf, die
Ursache zu ermitteln).
. i i Uberpriifen Sie den Lifter oder die
Leistungsmodul Schlv??hterlKuhlerluﬁer
Err08 . N oder uberhitzte Warmeableitung oder warten Sie, bis er
Uberhitzt
Umgebungstemperatur abgekiihlt ist, und versuchen Sie es erneut.
Der Wechselrichter muss direkt
Motorfehler Schlechter Kontakt der
Err90 zur Laufzeit schalten Motorleitung oder des Schalters an den Motor ang.(.aschlosse_n
. . werden, um zu prifen, ob die
zwischen Motor und Wechselrichter . .
Motorleitung locker ist
Erdschlussfehler Erdungsleitung abklemmen (auf
Fehler91 Erdschluss die Ursache achten)
Wenden Sie sich an den Hersteller
Fehler92 i i i
Eingangsphasenverlust Eingangsstromleitung prufen
Verlust der Ausgangsstromleitung . . o
. ) Uberprifen Sie die
Phasenverlust am oder ein Phasenkreis zur
Fehlero3 ) Ausgangsspannung und
Ausgang Erkennung von Strom ist ) .
die Ausgangsstromleitung.
abnormal
Motor- N . ) .
y Die Motordrehzahl tibersteigt die Priifen Sie, ob die Last tber andere
Erro4 Uberdrehzahlfehler _
normale Drehzahl Leistungsquellen verflgt.
Der Geschwindigkeitsunterschied ist
Err95 2u groR im Vergleich zur normalen Uberpriifen Sie die Motorlast
Geschwindigkeitsabweichunggfehighindigkeit
PID- )
Schlechter Kontakt mit dem PID- B
Fehlero6 il Uberpriifen Sie das Sensorsignal
Rickkopplungsverlust U§Eglsj Jsiena
Motorleitung ist .
Fehler97 Lastabfallfehler Uberprifen Sie die Motorleitung
getrennt
Ubertemperatur . . Motortemperatur
Fehler9os Der Motor uberhitzt
des Motors prifen
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Die Motorparameter Stellen Sie den Motor
. sind nicht festgelegt nach Parameter nach
Motortuning ) . .
Fehlero9 Fehler das Typenschild oder die das Typenschild und
Motorleitung ist in schlechtem Uberpriifen Sie die Leitung von der
Kontakt Wechselrichter zum Motor
Wasser .
ErrH1 Wassermangel Auf Wassermangel priifen
Mangel
Volles Wasser X Normales Wasser wiederherstellen
ErrH2 Das Wasser ist voll
Vorwarnung Druck
Hochwasser Zu hohes Wasser
ErrH3 Druck Fehler beim erzwungenen Herunterfahren DTUCk, Uberprufen Sie die
Versagen Wasserdruck

5. Setup-Beschreibung

Wenn P17.00 auf einen Wert ungleich 0O eingestellt ist, wird das Parameterschutzpasswort
ist eingestellt. Vor dem Andern der Parameter miissen Sie das Passwort eingeben.

Das Passwort muss aufgehoben und P17.00 auf O gesetzt werden.

Das Parametermeni im benutzerdefinierten Parametermodus ist kein Passwort
geschiitzt.

Die Gruppen P01-P23 sind Basisfunktionsparameter, die

Gruppen P00 sind Uberwachungsfunktionsparameter.

Die Symbole in der Funktionstabelle werden wie folgt beschrieben: ,y*: Der

eingestellte Wert dieses Parameters kann geandert werden, wenn der Wechselrichter
Stopp- und Betriebszustand,

.5 Der eingestellte Wert dieses Parameters kann nicht geandert werden, wenn der Wechselrichter
befindet sich im laufenden

Zustand; "«": Der Wert des Parameters ist der tatséchlich erkannte Datensatzwert und
kann nicht geandert

werden; "*": Es bedeutet, dass der Parameter der "Herstellerparameter" ist und
beschrankt auf die Herstellereinstellung, die den Benutzer an der Bedienung hindert.

In China hergestellt
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VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Technischer Support und E-Garantie-Zertifikat
www.vevor.com/support


https://www.vevor.com/support

Machine Translated by Google

VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Supporto tecnico e certificato di garanzia elettronica www.vevor.com/support

Invertitore

MODELLO:AT1-7500X

Continuiamo a impegnarci per fornirvi strumenti a prezzi competitivi.

"Risparmia la meta", "Meta prezzo" o qualsiasi altra espressione simile da noi utilizzata rappresenta
solo una stima del risparmio che potresti ottenere acquistando determinati utensili con noi rispetto ai
principali marchi principali e non significa necessariamente coprire tutte le categorie di utensili da noi

offerti. Ti ricordiamo gentilmente di verificare attentamente quando effettui un ordine con noi se

stai effettivamente risparmiando la meta rispetto ai principali marchi principali.


https://www.vevor.com/support
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VEVOR ’ Invertitore

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

MODELLO:AT1-7500X

INVERTER

HAI BISOGNO DI AIUTO? CONTATTACI!

Hai domande sul prodotto? Hai bisogno di supporto tecnico? Non esitare a contattarci:
Supporto

tecnico e certificato di garanzia elettronica www.vevor.com/
support

Questa é l'istruzione originale, si prega di leggere attentamente tutte le istruzioni del
manuale prima di utilizzare. VEVOR si riserva una chiara interpretazione del nostro manuale
utente. L'aspetto del prodotto sara soggetto al prodotto ricevuto. Vi preghiamo di

perdonarci se non vi informeremo di nuovo se ci sono aggiornamenti tecnologici o software sul
nostro prodotto.
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IMPORTANTI MISURE DI SICUREZZA

Leggere tutte le avvertenze di sicurezza, le istruzioni, le illustrazioni e
. | specifiche fornite con questo inverter. La mancata osservanza di tutte le
le istruzioni elencate di seguito possono causare scosse elettriche, incendi

e/o lesioni gravi.
AVVERTIMENTO :

Questa apparecchiatura € un dispositivo ad alta tensione, si prega di non tentare di
smontare questa apparecchiatura in qualsiasi momento per evitare pericoli. Dopo che un dispositivo
guasto, se l'interruttore esterno non riesce a riavviare il dispositivo, contattare il

rivenditore per la gestione.
ATTENZIONE: PERICOLO DI SCOSSE ELETTRICHE E INCENDIO!

1. La mancata osservanza di questa istruzione potrebbe causare un guasto elettrico,
incendio ed elettrocuzione.

2. NON SMONTARE.

3. Non immergere l'inverter.

4. Non collegare due o piu trasformatori in parallelo

5. Collegare I'alimentatore direttamente a una presa GFCI per ambienti umidi.

6. Non utilizzare una prolunga

7. L'installazione di questo inverter e del relativo cablaggio deve essere eseguita da personale qualificato
elettricista in conformita con tutti i codici elettrici applicabili.

AVVERTIMENTO :

Cambiamenti o modifiche a questa unita non espressamente approvati dalla parte
responsabile della conformita potrebbe invalidare I'autorita degli utenti di operare il

attrezzatura .

SALVA QUESTE ISTRUZIONI
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Informazioni FCC

ATTENZIONE: Cambiamenti o modifiche non espressamente approvati dalla parte
responsabile della conformita potrebbe invalidare I'autorita dell'utente di utilizzare il

attrezzatura!

Questo dispositivo & conforme alla Parte 15 delle Norme FCC. Il funzionamento & soggetto a

le due condizioni seguenti:
1) Questo prodotto pud causare interferenze dannose.

2) Questo prodotto deve accettare qualsiasi interferenza ricevuta, inclusa

interferenze che potrebbero causare un funzionamento indesiderato.

ATTENZIONE: Cambiamenti o modifiche a questo prodotto non espressamente
approvato dalla parte responsabile della conformita potrebbe invalidare l'utente
autorita di utilizzare il prodotto.

Nota: questo prodotto € stato testato e ritenuto conforme ai limiti per

un dispositivo digitale di Classe B ai sensi della Parte 15 delle Norme FCC, Questi limiti
sono progettati per fornire una protezione ragionevole contro interferenze dannose

in un'installazione residenziale.

Questo prodotto genera, utilizza e pu¢ irradiare energia a radiofrequenza e

se non installato e utilizzato secondo le istruzioni, puo causare

interferenza dannosa alle comunicazioni radio. Tuttavia, non vi & alcuna

garantire che non si verifichino interferenze in una particolare installazione. Se questo
il prodotto provoca interferenze dannose alla radio o alla televisione

ricezione, che puo essere determinata accendendo e spegnendo il prodotto, il

l'utente € incoraggiato a provare a correggere l'interferenza con uno o piu dei
seguenti misure. y

Riorientare o riposizionare |'antenna ricevente. y

Aumentare la distanza tra il prodotto e il ricevitore. y Collegare il prodotto

a una presa su un circuito diverso da quello a cui € collegato.

il ricevitore & connesso.

y Consultare il rivenditore o un tecnico radio/TV esperto per
assistenza.
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Smaltimento corretto

Questo prodotto & soggetto alle disposizioni della Direttiva Europea
f 2012/19/CE. Il simbolo raffigurante un bidone della spazzatura barrato
- attraverso indica che il prodotto richiede un rifiuto separato
M accolta nell'Unione Europea. Cio vale per il prodotto
e tutti gli accessori contrassegnati con questo simbolo. Prodotti contrassegnati come tali
non possono essere smaltiti insieme ai normali rifiuti domestici, ma devono essere portati in un

punto di raccolta per il riciclaggio di apparecchiature elettriche ed elettroniche

1. Informazioni sul prodotto

I manuale fornisce precauzioni e indicazioni per la selezione del tipo di utente,
installazione, impostazione dei parametri, messa in servizio del sito, diagnosi dei guasti e

manutenzione e mantenimento giornaliero
1.1 Serie inverter

‘ Serie AT901 Resistenza di frenatura
Motore adattivo Produzione
Modello IN Ohm
Chiogrammo CcVvV Corrente:A
22 941-7K5(51 7.5 10 34.0 600 40

1.2 Specifiche del prodotto

Progetto Standard
Sistema Convertitore di frequenza universale vettoriale di corrente
Guidare P0iioiARIBHE R iR R MoRsRStRAANhB ibRZIP R iRione
massziare Controllo vettoriale: 0-500Hz
Frequenza Controllo V/F: 0-3200Hz.
Vettore Da 0,5 kHz a 16 kHz
Frequenza La frequenza portante puo essere regolata
Di base Frequenza fviBaiisemensiiabas D aligarico
Eunzione risoluzione Impostazione simulazione: +0,025%
F\illsc? % |it%n(% controllo Copntrollo vettoriale ad anello aperto (SVC)
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Progetto Standard
Controllo V/F
Modalita Tipo G: 0,3 Hz/150% (SVC).
Coppia di spunto
Modalita tipo P: 0,3 Hz/100% 1: 100
Gamma di ADJ (SVC) + 0,5% (SVC)
Velgeita stabile
Begiatyzgico Tipo G: 150% corrente nominale 120 s; 180% per 1TOypse P:
capacita 120% corrente nominale per 60 s; 150% per 3A Aumento automatico
Aumento della coppia della coppia; MTharneueawl
Curva V/F taoyrsq:usetrianicgrhetalsinee:; 0m.1u%lti--p300i.n0t%; N
ddadalitrdicaseeiasazione £ deceeagione in linea o
Curva Acc/
n curva a S, quattro tempi Acc/Dec, intervallo di tempo Acc/D
Modalitd Dec
0,0-6500,0 s
Frequenza di frenata: 0,00 Hz - Frequenza massima;
Frenatura a corrente continua Tempo di frenata: 0,0 s - 36,0 s Valore corrente
di frenata: 0,0% -100,0%
Gamma di frequenza jog: 0,00Hz-50,00Hz;
Controllo legale
Tempo di accelerazione e decelerazione: 0,0 s-6500,0 s.
Velocita fino a 16 segmenti con PLC o controllo integrati
PID N . . . ) -
) . Puo realizzare facilmente il sistema di controllo a circuito
incorporato nel terminale|
chiuso del controllo di processo
Funzione AVR In caso di instabilita della tensione di ingresso, la tensione di uscita
. BYR %&M@BH@I%Wﬁﬁ%ﬂ%ﬁ@&ﬁéﬁ@‘ﬁek@ﬁ%@me
Controllo di stallo
frequenti interventi di sovratensione.
Corrente veloce Ridurre al minimo il guasto da sovracorrente e proteggere il normale
limitante funzionamento del convertitore di frequenza
Limite di coppia Limitare automaticamente la coppia durante il funzionamento.
?’ﬁfgﬁﬂlgtantanea per [prdivenirenfie (gtantaseatts dosinuac @ttenitees @ando I'interruzione
serpRdkarima di poter gffettuare l'operazione.
Comando Pannello di controllo, terminale di controllo, porta seriale, pud essere
Operativo fonte commutato in piti modi
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Progetto Standard
Potenziometro del pannello, numero indicato, ingresso
Frequenza
font analogico esterno di tensione/corrente e ingresso della
onte

porta seriale. Puo essere commutato in pit modi

Terminale di ingresso|Cinque terminali di ingresso digitali

1 terminale di ingresso di quantita analogica;

Un ingresso di tensione 0-10 V o di corrente 0-20 mA,

1 terminale di uscita digitale

Produzione 1 terminale di uscita rele (TA, TB, TC)

terminale 1 terminale di uscita analogico, che supporta l'uscita di

tensione 0-10 V 0 0-20 mA

Rilevamento di cortocircuito del motore all'accensione,
protezione dalla perdita di fase in ingresso e in uscita,
Protezione protezione da sovracorrente, protezione da sovratensione,
funzione protezione da sottotensione, protezione da surriscaldamento

e protezione da sovraccarico, ecc.

Al chiuso, non esposto alla luce solare diretta, non esposto a
Usa il posto polvere, gas corrosivi, gas combustibili, nebbia d'olio, vapore,

acqua o sale, ecc.

Sopra il mare
sotto i 1000m 2C116699

Ciclo livello
L'ambiente -
Ambiente -10y ~ + 40y (la temperatura ambiente & 40y ~50y, si prega di
temperatura ridurre la quantita)
umidita Inferiore al 95%RH, condensazione anidra
vibrare Meno di 5,9 m/s (0,6 g)

1.3 Descrizione del circuito di controllo e del terminale del circuito principale
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Grounding (power)

%2
1K) -5K) L= DCo-10v
DCO0-20mA

-

Digital input 1 /o—t

Braking Resistor

Three—phase

+ P8

asynchronous motor

M

Digital input 3 0/07

Digital input 2 /o_l

Digital input5 -~

Digital input 4 /M

R U
S v
T w
E E
Main circuit (strong current)
24v
on {5 |
o i
::: e
OIS D——D@ 485+
485-
JP3(A01)
E; 7Short1+2 0-10V DC (default)
3 J)short2+3 0-20mA DC po
4 com JP4 (A1)

1 Short1+2 0-10V DC(default)

3 JShort2+3 0-20mA DC

4 #+10V Power supply for frequency setting

10V 20mA
4 Al1 Analog Input 1
JP5(RS485)
¥
2 J Ultimate
Resistance

4 GND

Control circuit (weak current)

GND

DO1

GND

TIA
TIC
1B

W Operation panel
connector

RS485
communication
port

Analog Output
0-10V/0-20mA

Digital signal
Qutput

Relay output
Range:

AC250V 10mA-3A
DC30V 10mA-1A

| ®

®

® XX

XX

®

® &

®

®[®[®

+10V

GND | Al1

DI1 |DI2 |DI3

485+ | 485-

AO1

+24V |DI4 | DIS

| T/IA

T/B

T/IC

Figura 1-3-1 Schema elettrico 0,75-11,0 kW descrizione del terminale di controllo
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2. Funzionamento e visualizzazione

Descrizione della spia luminosa di funzione

y Hz: Spia luminosa di visualizzazione della frequenza
y V: Spia luminosa di tensione

y A: Spia luminosa di corrente

y ERR: spia di segnalazione guasto

y F/ R: Spia di marcia avanti e retromarcia

y L/ R: Spia luminosa di controllo della comunicazione

¥ RUN: Spia di marcia

Simbolo chiave Nome Dichiarazione di funzione
Programmazione Menu entra o esce, con parametro
PRG
chiave modifica
Determinare il Entra nel menu e conferma la
ORL
chiave impostazione dei parametri
y Tasto superiore Incremento dei codici dati o funzione
y Tasto giu Diminuzione dei dati o dei codici funzione
Selezionare il bit modificatore del parametro e il
DISP Tasto Maiusc
visualizzare i contenuti
Awviare l'inverter sotto la tastiera
CORRERE Esegui la chiave
modalita di funzionamento
FERMARE Tasto Stop/Reset Arresto/reset del funzionamento,
JOG Limitato al codice funzione P08.01

Tasto di spostamento

Imposta il metodo del parametro:
1. Premere il tasto PRG per visualizzare P 0.00, 2. I tastiy y e
DISP selezionano il numero del parametro da modificare e il
Il tasto INVIO inserisce il parametro,
3. | tasti y ¥ e DISP modificano i valori dei parametri, il tasto ENTER salva i parametri, 4. Se & necessario
modificare altri parametri, ripetere i passaggi 2, 3, come la modifica

completamento, Ritornare all'interfaccia di frequenza utilizzando il tasto PRG .
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3. Tabella riassuntiva dei parametri funzionali:

P00, Gruppo di monitoraggio
P00.00 frequenza di esecuzione 0,00 ¥ 320,00HzyP01.22=2y-
P00.01 Imposta la frequenza 0,0 y 3200,0HzyP01.22=1y -
P00.02 Tensione della sbarra (V) 0,0 vV ~3000,0V
P00.03 Tensione di uscita (V) DaOVall4oVv
P00.04 Corrente di uscita (A) 0,00 Ay 655,35 A
P00.05 Potenza in uscita (kW) 0y 32767
P00.06 Coppia di uscita (%) -200,0% § 200,0%
P00.07 Dl input state 0y 32767
P00.08 Stato di uscita DO Da0a 1023
P00.09 Tensione Al (V) 0,01V
0,00V ~10,57V

P00.10 Al2| Tensione (V) o corrente (mA) 0,00 MA ~ 20,00 mA
P00.12 conta il valore 0~ 65535
P00.13 Valore di lunghezza 0~ 65535
P00.14 Visualizzazione della velocita di carico 0¥ 65535
P00.15 Impostazione PID 0 ~ 65535
P00.16 Feedback PID 0 ~ 65535
P00.17 Fase PLC 0 ~ 65535
P00.18 Frequenza di ingresso degli impulsi Da 0 a 100 kHz
P00.19 Velocita di feedback (Hz) -320,00 Hz ~ 320,00 Hz
P00.20 Tempo di esecuzione rimanente -SZQQ@ Hé%amiﬂ Hz
P00.21 Al1 Tensione prima della correzione 0,000V ~ 10,570 V
P00.22 Al2 Tensione/Corrente prima 0,000V ~ 10,570 V

correzione 0,000 mA ~ 20,000 mA
P00.24 velocita lineare 0y 65535 m/min
P00.25 Ora di potenza attuale 0y 6500 minuti
P00.26 Tempo di esecuzione attuale 0,0 ~ 6500,0Min
P00.28 Impostazione della comunicazione -100,00% ¥ 100,00%
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P00.30 Frequenza X Visualizzazione 0,00 Hz ~ 500,00 Hz .
P00.31 Visualizzazione della frequenza Y 0,00 Hz ~ 500,00 Hz .
P00.32 Visyalizza qualsiasi valore di indirizzo di memoria 0 ~ 65535 .
P00.35 Copp|a target, (%) 0,0°y 359,90 -
P00.37 Fattore di potenza Angolo .
P00.39 Tensione target di separazione VF 0V ~ Tensione nominale del motore )
P00.40 Tensione di uscita della separazione VF 0V ~ Tensione nominale del motore )
P00.41 Visualizzazione dello stato dell'ingresso IN ) )
P00.42 Visualizzazione dello stato di input DO . )
P00.43 Visualizzazione dello stato della funzione DI 1 (funzione 01. funzione 40)- )
P00.44 Visualizzazione dello stato della funzione DI 2 (Funzione 41. Funzione 80)- )
P00-45 messaggio di errore ) )
P00-59 Imposta la frequenza di (%) -100,00% ¥ 100,00% .
P00-60 Frequenza di esecuzione (%) -100,00% ¥ 100,00% -
P00-61 Stato dell'inverter 0 ~ 65535 -
y—parametro modificabile in qualsiasi condizione
y—parametro non modificabile in stato di esecuzione «—
parametro effettivamente rilevato, non modificabile
Fabbrica
FC nome Imposta intervallo modificare
valore
P01 Gruppo funzionale di base
1: Tipo G (carico a coppia costante)
modello) .
P01.00 Tipo G/P 1y
2: Tipo P (ventilatore e pompa dell'acqua
modello)
0: Vettore senza sensore di velocita
1. Controllo motore
P01.01 Controllare 2y
modalita
2: Modello di controllo V/F
PO1.02 Operazione 0: Comando di esecuzione del pannello operativo 0y
comando canale (luci "L/R" spente)
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canale

1: Canale di esecuzione terminale (luci

"L/R" accese)
2: Comando di comunicazione

canale

(luci "L/R" lampeggianti)

Frequenza principale

0: Set digitale (frequenza preimpostata
P01.08, tasto tastiera y/y, perdita di
potenza)
1: Set digitale (frequenza preimpostata
P01.08, tasto tastiera y/y, memoria
caduta di potenza)

2: set analogico All (0-10 V); 3:

0: Sorgente di frequenza principale X

1: Funzionamento principale e secondario

P01.03 set analogico Al2 (0-10 V o0 20 4y
fonte X
mA); 4:
potenziometro del pannello;
5: set di impulsi (0y50 KHZ DI5); 6: set
di esecuzione della velocita
multistadio 7: set PLC semplice;
8: Set di controllo PID;
9: Set di comunicazione.
Sorgente di
] Uguale al set P01.03 .
P01.04 | frequenza secondaria 0y
£ (sorgente di frequenza principale X
L . .| O0: Rispetto alla frequenza massima
Limita la selezione di
yP01.10y 1: Relativo alla .
P01.05 |y quando la oy
sorgente di frequenza X
sovrapposizione di frequenza
Limite di Y quando
P01.06 0% y150% 100% y
sovrapposizione di frequenza
Cifra singola: selezione della sorgente
di frequenza
P01.07 Sergente di frequenza 00
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risultati (la relazione operativa &
determinata da dieci cifre)
2: Frequenza principale X e
Interruttore Y di frequenza secondaria
3: Passare tra principale
frequenza X e Principale e
Risultati dell'operazione secondaria
4: La frequenza Y commuta con
Funzionamento principale e secondario
risultati
Dieci cifre: Relazione di funzionamentg
della frequenzadi X e Y
0:X+Y
1:XY
2: Massimo dei due, 3

Il minimo dei due.

frequenza di polarizzazione

Frequenza 0,00 Hz y Frequenza massima yP01.10y| 50,00
P01.08
delle preposizioni Hz
0: Direzione coerente, 1: .
P01.09 Dirgzione di marcia oy
Direzione opposta
Vettore: 50,00 Hz ~ 500,00 Hz
Frequenza . 50,00
P01.10 V/IF: 50,00 Hzy
massima di uscijta Hz
2000,00 Hz
0: yP01.12y Impostazione 1:
All Impostazione
Frequenza
2: Al2 Impostazione .
PO1.11 limite superiore 0y
3: AI3 Impostazione
fonte
4: Impulso impostato (0y50KHZ DI5); 5:
Impostazione della comunicazione
Frequenza . . . 50,00
PO01.12 yP01.14yy yP01.10y
limite superiore Hz
Limite superiore di
P01.13 0,00 Hz yyP01.10y 0,00 Hz y
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Limite inferiore
P01.14 0,00 Hz yyP01.12y 0,00 Hz y
frequenza
P01.15 Arequenza portante Da 0,5 kHz a 16,0 kHz Per il modello y
Frequenza portante
P0O1.16 Regolare con 0: No, 1: Si 1y
la temperatura
Tempo di accelerazione | 0,00 s ¥ 650,00 syP01.19=2y
P01.17 y
1 0,0 s y 6500,0 syP01.19=1y
Per il modello
Tempo di decelerazione | 0s y 65000syP01.19=0y
P01.18 y
1 Frequenza di riferimentoyP01.25y
Unita di tempo di 0:1 secondi
P01.19 | Accelerazione e 1: 0,1 secondi 1y
tempo di decelerazione 2: 0,01 secondi
Frequenza di polarizzazione
della f Y 0,00 Hz y Frequenza di uscita
P01.21 ela feauenza yrred 0,00 Hz §
quando massimayP01.10y
sovrapposizione
Risoluzione di Risoluzione di tutte le frequenze
P01.22 _ a 2y
Frequenza comandi.
Spegnimento
memoria per .
P01.23 0: Nessuna memoria 1: Memoria 0y
Impostazione della
frequenza digitale
P01.24 Selezione del gruppo 0: Gruppo parametri motore 1, 0y
di parametri del motore 1: Gruppo parametri motore 2.
Riferimento
0: Frequenza massimayP01.10y 1:
frequenza di .
P01.25 ) Impostazione frequenza oy
Accelerazione e
2:100Hz
tempo di decelerazione
Durata
istruzione di 0: Frequenza di funzionamento,
P01.26 ! 0y
frequenza 1: Impostazione della frequenza
SU/GIU
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segno di riferimento
Cifra singola: frequenza di
associazione dei comandi del pannello operativo
selezione della fonte
0: Nessun legame 1: Set digitale
2:All1 3:Al2 4:Al13
5: Impostazione impulsi (0y50KHZ DI5);
6: Velocita multisegmento;
7: PLC semplice
Sorgente del comando 8:PID
P01.27 in bundle 9: Set di comunicazione 0000 y
sorgente di frequenza Dieci cifre: sorgente di frequenza di
associazione del comando terminale
selezione
100 cifre: selezione della sorgente
di frequenza di associazione del
comando di comunicazione
Cifra mille: esegue automaticamente
la sorgente di frequenza di legame
selezione
P02 Gruppo parametri motore asincrono 1
0: Motore asincrono ordinario,
P02.00 Tipo di motore 1: Motore asincrono a 0y
frequenza variabile
Potenza nominale di
P02.01 0,1 kW ~ 400,0 kW
motore
Secondo
Tensi inale di
PO2.02 | croonenominaied Da 1V a 2000 V al
Motore
Modello
0,01 A~65535A
Del
Corrente nominale di Potenza inverter <=55kW
P02.03 ( ) Invertitore
Motore 0,1 A~65535A
(Potenza inverter> 55kW)
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Frequenza nominale 0,01 Hzy Frequenza di uscita
P02.04 ]
di motore massimayP01.10§
Velocita nominale di
P02.05 1 giri al minuto y 65535 giri al minuto
motore
0,001y y 65,535y (Potenza inverter
Resistenza dello statore <=55kW) 0,0001y ¥
P02.06 .
di motore 6,5535y (Potenza inverter> 55kW) 0,001y
y 65,535y (Potenza
inverter <=55kW) 0,0001y y 6,5535y
Resistenza del rotore (Potenza inverter>
P02.07
del motore 55kW) 0,01mH ¥ 655,35mH
Resistenza alle perdite (Potenza inverter <=55kW) messa a punto
P02.08
del motore 0,001Mh ~ 65,535mH Parametro
(Potenza inverter> 55kW)
0,1mH ¥ 6553,5mH (Potenza inverter
Resistenza reciproca <=55kW)
P02.09
del motore 0,01mH ~ 655,35mH
(Potenza inverter> 55kW)
0,01 Ay P02,03 (Potenza inverter
Corrente a vuoto di <=55 kW)
P02.10
il motore 0,1A ~ P02,03 (Potenza
inverter > 55kW) 0:
nessuna operazione
1: Sintonizzazione a motore fermo 1 2:
P02.37 Selezione della messa a punto Sintonizzazione dinamica del oy
motore 3: Sintonizzazione a motore
completamente fermo 2
P03 Parametri di controllo vettoriale del gruppo motore 1
Anello di
P03.00 Da1a 100 30y
velocita proporzionalg 1
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Tempo di i
P03.01 0,01 secondi y 10,00 secondi 0,50 secondi y
integrazione del ciclo di velgcita 1
Frequenza di commutazione o . .
P03.02 1 0,00 y yP03.05y 5,00 Hz y
Anello di
P03.03 Da 1 a 100 20y
velocita proporzionalg 2
Tempo di .
P03.04 0,01 secondi y 10,00 secondi 1.00s y
integrazione del ciclo di velgcita 2
Frequenza di commutazione P03.02 yFrequenza di uscita B
P03.05 10,00 Hz ¥
2 massimayP01.10y
Controllo vettoriale di
P03.06 50% y 200% 100% y
il guadagno di spostamento
Tempo di filtraggio
P03.07 della coppia SVC 0,000s y 0,100s 0,050 secondi y
costanti
0: Impostazione P03.10
1: Al; 2: Al2;
Limite superiore della coppia
3: Al3;
fonte sotto }
P03.09 4: Set di impulsi (DI5); 0y
controllo della velocita
5: Impostazione della comunicazione;
modalita
6: MINIMO (Al1, Al2)
7: MASSIMO (Al1, Al2)
Limite di coppia
P03.10 superiore sotto velogita 0,0% ¥ 200,0% 150,0% §
modalita di controllo
Guadagno proporzionale
di
P03.13 Da 0 a 60000 2000y
eccitazione
regolamento
Guadagno integrale
P03.14 di eccitazione Da 0 a 60000 1300y
regolamento
P03.15 Guadagno proporzionale Da 0 a 60000 2000y
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Di

regolazione della coppia

Guadagno integrale

P03.16 Da 0 a 60000 1300y

della regolazione della coppla

P04 Parametri di controllo V/F

0: curva lineare V/IF

1: Curva multipunto V/F
2: Curva di coppia decrescente
1 (curva quadrata)

3: Curva di coppia decrescente 2
(potenza 1,2)

4: Curva di coppia decrescente 2

P04.00 Impgstazione della curva VF (potenza 1,4) 0y

6: Curva di coppia decrescente 2
(potenza 1.6)

8: Curva di coppia decrescente 2
(potenza 1,8)

10: Modalita di separazione completa

VF

11: Modalita semi-separazione VF

Impostazione 0,0% (Coppia di sollevamento automatica

P04.01 V
0,1%§30,0% Per modello|y
dell'aumento di 0,00 Hz yFrequenza di uscita .
P04.02 50,00 Hz y
coppia Punto di massimayP01.10y
interruzione
P04.03 0,00 Hz y yP04.05y 0,00 Hz ¥
dell'aumento di .
P04.04 0,0% y 100,0% 0,0% y
coppia
Frequenza V/F multi- . e . .
P04.05 yP04.03y y yP04.07y 0,00 Hz §
punto 1

Tensione V/F multi- .
P04.06 0,0% y 100,0% 0,0% y

punto 1 Frequenza \{/F multi-punto 2 Tensione V/F multi-punto 2
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Frequenza V/F multi- yP0405yy Motore nominale
P04.07 0,00 Hz §
punto 3 frequenza yP02.04y
Tensione V/F multi- .
P04.08 0,0% y 100,0% 0,0% y
punto 3
Controllo V/F
P04.09 Compensazione 0,0% y 200,0% 0,0% y
della frequenza di scorfimento
V/F sopra
P04.10 Da 0 a 200 64y
guadagno di eccitazione
Oscillazione
P04.11 guadagno di soppressione Da0a 100 Per modello |y
per VIF
0: Impostazioni digitali yP04.14y
1:AI1 2:Al2
3:AI3
4: Impostazione impulso (DI5)
Sorgente di tensione da 5: Istruzione multipla .
P04.13 oy
VF separato 6: PLC semplice
7: 11 PID
8: impostazione della
comunicazione Nota: 100,0%,
corrispondente alla tensione nominale del motore
Tensione per la .
P04.14 0V § Tensione nominale del motore ovy
separazione VF
0,0y 1000,0 s
Tempo di salita della . . .
P04.15 Nota: tempo in cui 0 V sale a 0.0s ¥
tensione di separazione V[F
tensione nominale del
motorey 0,0 s y 1000,0 s
Tempo di separazione .
P04.16 Nota: tempo in cui la tensione nominale 0.0s y
della tensione di DORP VF
del motore scende a 0 V
0: La frequenza e la tensione
Modalita di spegnimento scendono a 0 separatamente; .
P04.17 oy
di separazione FV 1: La frequenza diminuisce dopo il
Caduta di tensione a
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Stallo da sovracorrente
P04.18 . 50% y 200% 150% y
azione corrente
Soppressione di 0: Disabilita,
P04.19 PP 1
Stallo da sovracorrente 1: Abilita.
Guadagno di
P04.20 soppressione di oltre Da 0 a 100 20y
stallo attuale
Compensazione
coefficiente di
P04.21 50% y 200% 50% y
azione finita
stallo attuale
Azi di stallo d
Pos4.2p |MFonedistloda 650,0 V ~ 800,0 V 760,0 V §
sovratensione
Soppressione della 0: Disabilita, )
P04.23 B 1y
tensione di stallo da 1: Abilita.
sovratensione
P04.24 Guadagno di Da 0 a 100 30y
frequenza della
soppressione dello
P04.25 stallo da sovratensione Da0a 100 30 y
Guadagno di tensione dellg soppressione dello stallo da sovratensione
Aumento massimo
P04.26  |jimite di frequenza per 0~50Hz 5Hzy
Stallo da sovratensione
Gruppo P05, parametri di input
0: Nessuna funzione;
1: Marcia in avanti (FWD) o
Corsa;
Terminale DI1 2: Retromarcia (REV) o
P05.00 . ( ). o 1
funzione Interruttore avanti/indietro
3: controllo di marcia a tre fili 4:
controllo di avanzamento jog (FJOG)
5: Controllo jog inverso (RJOG)
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6: Aumento di frequenza (Terminale SU)
7: Diminuzione della frequenza
(Terminale GIU)
8: Controllo di spegnimento gratuito
9: Ingresso segnale di reset
esterno (RST)
10: Sospendi operazione; 11:
Ingresso normalmente aperto (NO) per
guasto esterno
12: Multi-velocita 1 13:
Multi-velocita 2 14: Multi-
velocita 3 15: Multi-velocita
4 16: Selezione tempo
ACC/DEC 1 (TT1)
17: Selezione tempo ACC/DEC 2 (TT2)
18: Interruttore sorgente di frequenza 19:
SU/GIU Azzeramento frequenza

(terminale, tastiera)

20: Esegui comando Switch
terminale 1
21: VFD ACC/DEC proibito
22: Pausa controllo PID

23: Ripristino dello stato del PLC

24: Frequenza del pendolo Pausa
25: Ingresso contatore
26: Azzeramento del contatore
27: Ingresso conteggio lunghezza
28: Azzeramento
lunghezza 29: Disabilita controllo coppia
30: Impostazione impulso (solo DI5 pud
impostare, P05.04=30)
31: Riservato;
32: Frenatura CC immediata;

33: Ingresso di guasto esterno (normalmente
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chiuso, NC)

34: Modifica della frequenza
Abilita

35: Segnale di ingresso PID invertito;

36: Parcheggio esterno terminal 1

37: Esegui comando Switch

terminale 2

38: Pausa integrale PID,;
39: La frequenza X commuta con
la frequenza preimpostata
40: Frequenza Y commuta con la

frequenza preimpostata
41: Morsetto selezione motore 1

43: L'interruttore dei parametri PID
44: Errore definito dall'utente 1
45: Errore definito dall'utente 2
46: Interruttore di controllo della
velocita/coppia
47: Arresto di emergenza
48: Parcheggio esterno terminal 2
49: Frenata lenta in corrente continua

50: Tempo di esecuzione azzerato;

51: Controllo a due fili / Tre fili

interruttore di controllo

52: Disattivazione inversione;

Terminale DI2

P05.01 ) 4y
funzionale
Terminale DI3
P05.02 ) 9y
funzionale
Terminale DI4
P05.03 _ 12y
funzionale
Terminale DI5
P05.04 funzione 13y
(solo DI5 pud
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impostazione impulso
funzione,
P05.04=30)
P05.10 Tempo di filtraggio DI 0,000 sy 1,000 s 0,010y
0: Modalita di controllo a due fili 1,
Controllo terminale 1: Modalita di controllo a due fili 2,
P05.11 oy
Modalita 2: Modalita di controllo a tre fili 1,
3: Modalita di controllo a tre fili 2.
Frequenza
P05.12 fase di regolazione 0,001 Hz/s § 65,535 Hz/s 1,00 Hz/s y
misurare
Min. immissione di Al .
P05.13 0,00 V y P05,15 0,00Vy
curva 1l
Corrispondente
P05.14 valore della curva Al -100,0% Yy +100,0% 0,0% y
1's Min. input
Max. input di Al . .
P05.15 P05.13 y +10.00V 10,00 Vy
curva l
Corrispondente
P05.16 valore della curva Al -100,0% y +100,0% 100,0% y
1's Max. input Al
curva 1 filtraggio . -
P05.17 0,00s y 10,00s 0,10 secondi y
tempo
Curva Al 2 Min.
P05.18 0,00 V ~ P05,20 0,00Vy
ingresso
Corrispondente
P05.19 valore della curva Al -100,0% Yy +100,0% 0,0% y
Ingresso minimo 2
P05.20 Ingresso massimo di Al2 P05.18 y +10.00V 10,00 Vy
Corrispondente
P05.21 valore della curva Al -100,0% y +100,0% 100,0% y
Ingresso massimo 2
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Filtraggio della curva Al 2 .. .
P05.22 0,00s y 10,00s 0,10 secondi y
tempo
Curva Al 3's Min.
P05.23 -10,00 V y P05,25 -10,00 Vy
ingresso
Corrispondente
P05.24 valore della curva Al -100,0% y +100,0% 0,0% y
3's Min. input
Max. input di Al . .
P05.25 P05.23 y +10.00V 10,00 Vy
curva 3
Corrispondente
P05.26 valore della curva Al -100,0% y +100,0% 100,0% y
3's Max. input Al
curva 3 filtraggio . -
P05.27 0,00s y 10,00s 0,10 secondi y
tempo
Valore minimo di
P05.28 -10,00 V y P05,25 0,00Vy
Ingresso impulsivo
Corrispondente
P05.29 valore di Pulse -100,0% ¥ +100,0% 0,0% y
Ingresso minimo
Valore massimo di
P05.30 P05.23 y +10.00V 10,00 Vy
Ingresso impulsivo
Corrispondente
P05.31 valore di Pulse -100,0% y +100,0% 100,0% y
Filtraggio impulsi
in ingresso massimo . )
P05.32 0,00s y 10,00s 0,10 secondi y
tempo
Bit singolo: selezione della curva All
1: Ho 1 puttana
(14:00, vedere P05.13 ~ P05.16.)
P05.33 Selezione della curva Al 2: Ho 2 puttane 321y
(14:00, vedere P05.18 ~ P05.21.)
3: Ho 3 puttane
(14:00, vedere P05.23 ~ P05.26.)
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4: Ho 4 puttane

(ore 16:00, vedere P24.00yP24.07)
5: Ho delle puttane 4
(16:00, vedere P24.08yP24.15)
Dieci bit: selezione della curva Al2
(uguale a Single bit 1~5)
Cento bit: selezione della curva Al3

(lo stesso di sopra)

Bit singolo: Al1l sotto I'impostazione
di input

min. O: valore corrispondente dell'input

. min.
L'lA e sotto
1: 0,0%
il minimo
P05.34 Dieci bit: Al2 sotto Iimpostazione 000y
impostazione di input
. di input
selezione
minima (lo stesso di Singolo bit 1~2)
Cento bit: Al3 sotto I'impostazione di
input
minima (uguale a quella sopra)
P05.35 Tempo di ritardo DI1 0,0y 3600,0s 0.0sy
P05.36 Teinpo di ritardo DI2 0,0y 3600,0s 0.0sy
P05.37 Tempo di ritardo DI3 0,0y3600,0s 0.0sy
0: Livello alto efficace, 1: Livello basso
efficace
Terminale DI1-DI5 Singolo bit: DI1;
P05.38 valido Dieci bit: DI2; 00000 y
selezione della modalita Centinaia di bit: DI3;
Mille bit: DI4,
Diecimila Bit: DI5
Terminale DI6-D17 | 0: Livello alto efficace, 1: Basso
P05.39 valido livello efficace 00000 ¥
selezione della modalita Singolo bit: DI6,
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Dieci bit: DI7

Gruppo P06, parametri di output

P06.01

Uscita DO1

selezione della funzione

P06.02

Scheda di controllo

Staffetta
(TA-TB-TC)
Funzione

Selezione

0: Nessuna
uscita 1: Indicatore di
esecuzione; 2: Uscita di errore (per errore
di arresto gratuito)
3: Segnale di rilevamento del livello di
frequenza 1 (P14T1)
4: Indicatore di arrivo
della frequenza (FAR)
5: VFD a velocita zero
(durante il funzionamento)
6: Sovraccarico motore Preallarme

7: Sovraccarico dell'inverter

Allerta precoce

8: Arriva il conteggio dei set

9: Il conteggio specificato & stato raggiunto

10: La lunghezza é raggiunta
11: ll ciclo del PLC é completato
12: Tempo di esecuzione accumulato
arriva
13: Limitazione della frequenza
14: Limitazione della coppia
15: Pronti a correre
16:AlI1>AI2
17: La frequenza di uscita raggiunge il valore superiore
limite
18: La frequenza di uscita raggiunge il limite
inferiore (durante I'esecuzione)
19: Stato di uscita sotto pressione 20:
Impostazione della comunicazione
21: Posizione completa (riservata)
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22: Prossimita della posizione (riservato)
23: Funzionamento a velocita zero 2
(uscita anche in caso di spegnimento)
24: Tempo di accensione accumulato
arriva
25: Segnale di rilevamento del livello di
frequenza 2 (P14T2)
26: Frequenza di uscita 1 raggiunta
27: Frequenza di uscita 2 raggiunta
28: Corrente di uscita 1 raggiunta 29:
Corrente di uscita 2 raggiunta 30:
Raggiunto regolarmente 31:
Superamento del segnale di
ingresso All 32: Caduta
del carico 33: Inversione di
marcia VFD 34: Stato di corrente ze

ro
35: Il modulo di potenza

temperatura arriva 36:
Corrente di uscita fuori limite 37: La
frequenza di uscita raggiunge il limite
inferiore (spegnimento anche dell'uscita)
38: Uscita di errore (tutti gli errori)
39: Surriscaldamento
motore
Preallarme 40: Arriva questo tempo

di esecuzione 41: Uscita di errore (g

ratuita
errore di spegnimento e nessun sotto
pressione di uscita)
Selezione della 0: Frequenza di funzionamento, 1: .
P06.07 oy
funzione di uscita AO1 Frequenza impostata.
2: Corrente di uscita,
Selezione della 3: Coppia di uscita, .
P06.08 1y
funzione di uscita AO2 4: Potenza di uscita,

5: Tensione di uscita,
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6: Frequenza impulso in ingresso.

7:All 8:AI2
9:AI3
10: Lunghezza
11: Valore del conteggio
12: Impostazione della comunicazione,
13: Velocita del motore
14: Corrente di uscita. (100,0%
Corrispondente a 1000.0A)
15: Tensione di uscita (100,0%
Corrispondente a 1000,0 V)
16: Coppia di uscita del motore
(Percentuale del valore effettivo
in relazione alla potenza del motore)
17: Coppia di uscita VFD
(Percentuale del valore effettivo

rispetto alla classificazione VFD)

AO1 zero-bias

selezione dello stato

Dieci bit: RELAY1

P06.10 -100,0% y +100,0% 0,0% y
coefficiente
P06.11 Guadagno AO1 -10,00 y +10,00 1,00y
AQO2 zero-bias
P06.12 -100,0% y +100,0% 0,0% y
coefficiente
P06.13 Guadagno AO2 -10,00 y +10,00 1,00y
Ritardo di uscita DO . .
P06.17 0,0y 3600,0s 0.0sy
tempo
Uscita RELE .
P06.18 0,0y 3600,0s 0.0sy
tempo di ritardo
Uscita RELAY2 N .
P06.19 0,0y 3600,0s 0.0sy
tempo di ritardo
0: Logica positiva, 1: Anti-logica
DO output valido .
P06.22 Singolo bit: DO 00000 y
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Cento Bit: RELAY2
Gruppo P07, parametri di controllo di avvio e arresto
0: Awvio diretto
1: Inizia con il monitoraggio della velocita N
P07.00 Mogalita di avvio 0y
2: Frenatura in corrente continua + avvio alla
frequenza di avvio
0: Inizia con lo spegnimento
frequenza
PO7.01 Monitoraggio della velocita 1: Inizia -Con la frequenza 0y
metodo di lavoro
2: Inizia al massimo
frequenza
PO7.02 Velocita di tracciamento Da 1 a 100 20 y
della velocita
P07.03 Arequenza di avvio 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 0,00 Hz §
Frequenza di avvio
P07.04 g 0,0¥100,0's 0.0s
tempo di attesa
Corrente di frenata CC
P07.05 0% y100% 0%y
all'avvio
Tempo di frenata CC a
P07.06 0,0s~100,0s 0.0s
awio
Accelerando
0: modalita Acc/Dec lineare
E
P0O7.07 1: Curva S Acc/Dec modalita A 0y
Modalita di .
cqattad 2: Curva S Acc/Dec modalita B
decelerazione
Rapporto temporale di inizio
P07.08 segmento in S 0,0%yYyy100,0%-P07.09y 30,0% y
curva
Rapporto temporale di inizio
P07.09 segmento in S 0,0%yy100,0%-P07.08y 30,0% y
curva
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Bit01: Impostazione della frequenza (Hz)

Bit02: Tensione del bus (V)

Machine Translated by Google
OyRallenta per fermarti 1yProcedi per inerzia per .
P07.10 Modalita di arresto 0y
fermarti
Frequenza
o 0,00Hz ~ Frequenza massima.
P07.11 soglia di DC 0,00 Hz §
yP01.10y
freno
Ritardo freno CC
P07.12 0,0y 100,0s 0.0sy
tempo
P07.13 Cofrente di frenatura CC 0% y 100% 0% y
Tempo di frenata CC a
P07.14 0,0y 100,0 s 0.0sy
fermare
Freno CC
P07.15 o 0% ¥ 100% 100% ¥
tasso di utilizzo
P07.18 Monitoraggio della velocita dal 30% al 200%
attuale
Tastiere di gruppo P08 e parametri di visualizzazione
0: Il tasto M non & valido
1: Passare da remoto
Controllo (controllo
terminale o di comunicazione)
P08.01 Funzione tasto M e controllo del pannello operativo, oy
quando yP01.02y =1 0 2
2: Interruttore FWD/REV
3: FJOG (controllo jog in avanti)
4: RJOG (controllo jog inverso)
0: Il tasto STOP/RES Valido solo in
ARRESTO/RESET modalita di controllo del pannello )
P08.02 1y
funzione chiave 1: Il tasto STOP/RES sempre
valido
0000yFFFF
Il LED visualizza ) ] )
) ) Bit00: Frequenza di esecuzione 1 (Hz) .
P08.03 il parametro 1in 1Fy
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Bit03: Tensione di uscita (V)
Bit04: Corrente di uscita (A)
Bit05: Potenza in uscita (kW)
Bit06: Coppia di uscita (%)
Bit07: stato ingresso DI
Bit08: Stato dell'uscita DO
Bit09: Tensione All (V)
Bit10: Tensione Al2 (V)
Bit11l: Tensione AI3 (V)
Bit12: Valore del conteggio
Bit13: Valore lunghezza
Bit14: Visualizzazione della velocita di caricamento

Bit15: Impostazioni PID

P08.04

Il LED visualizza
il parametro 2in

Stato operativo

0000yFFFF
Bit00: feedback PID

Bit01: Fase PLC
Bit02: Frequenza di ingresso IMPULSO
(kHz)
Bit03: Frequenza di esecuzione 2 (Hz)
Bit04: Tempo di esecuzione rimanente
Bit05:All-tensione frontale corretta
]
Bit06: Al2-corretto tensione frontale
]
Bit07:Al3-tensione frontale corretta
]
Bit08: Velocita della linea
Bit09: Tempo di alimentazione attuale
(Ora)

Bit10: Tempo di esecuzione corrente (min)
Bit11:PULSE Frequenza di ingresso
(Hz)

Bit12: Impostazione della comunicazione

Valore

oy
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Bit13: Velocita di feedback dell'encoder
(Hz)
Bit14: Visualizzazione della frequenza principale X
(Hz)
Bit15: Frequenza secondaria Y
Schermo (Hz)
0000yFFFF
Bit00: Imposta frequenza (Hz)
Bit01: Tensione del bus (V)
Bit02: stato ingresso DI
Bit03: Stato dell'uscita DO
Bit04: Tensione Al1l (V)
Display a LED Bit05: Tensione Al2 (V)
P08.05 | parametro in Stop Bit06: tensione Al3 (V) 33y
stato Bit07: Valore conteggio
Bit08: Valore lunghezza
Bit09: Fase PLC
Bit10: Velocita di caricamento
Bit11: Impostazioni PID
Bit12: Frequenza di ingresso PULSE
(chilogrammi)
P08.06 Veloeta dlcarcamento 0,0001 ¥/ 6,5000 1.0000
fattore di visualizzazione
Modulo di potenza
P08.07 0,0y y 100,0y -
temperatura
P08.08 Numero del prodotto - -
Cumulativo
P08.09 0 ore ¥ 65535 ore -
tempo di esecuzione
Gruppo P09, funzione ausiliaria
0,00Hz ~ Frequenza massima. N
P09.00 Frgquenza di jog . . 2,00Hz y
yP01.10y
P09.01 Tempo di ace. di jog 0,0 ¥ 6500,0 s 20.0y
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Tempo consigliato: .
P09.02 Tempo di jogging Dec 20.0y
0,4 ~ 4,0 kW 7.5S
T di | i
09,03 empo di accelerazione 5.5 ~ 30,0 kW 15.0S
2
37,0y 132,0 kW 40,0 S
Tempo di decelerazione
P09.04 160,0 - 630,0 kw 60,0 S
2
Tempo di accelerazione
P09.05
3
15.0
Tempo di decelerazione
P09.06
3
Tempo di accelerazione
P09.07
4
Tempo di decelerazione
P09.08
4
P09.09 Freguenza di salto 1 0,00 Hz §
P09.10 Freguenza di salto 2 0,00Hz ~ Frequenza massima. 0,00Hzy
yP01.10y
Frequenza di salto.
P09.11 0,01 Hzy
allineare
Positivo e
P09.12 Morto inverso 0,0y 3000,0 s 0.0sy
tempo
Inversione
0: Consentito; 1L )
P09.13 frequenza i 0y
Vietare
permesso
Quando l'impostazione
0: Esegui a una frequenza limite inferiore
la frequenza é inferiore a .
P09.14 o i 1: Fermati 0y
il limite inferiore di
2: funzionamento a velocita zero
frequenza
P09.15 Controllo delle cadute 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 0,00 Hz y
P09.16 Collocamento 0 ore § 65000 ore ohy
potenza cumulativa

all'orario di arrivo
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Collocamento .
P09.17 0 ore ¥ 65000 ore Ohy
cumulativo
arrivo in corsa ) ]
P09.18 Protezione partenza 0: Non protetto; 0y
Frequenza
N 0,00Hz ~ Frequenza massima. 50,00
P09.19 valore di rilevamento 1
yP01.10y Hz
(P14T1)
Valore di ritardo
P09.20 di rilevamento 0,0% ~ 100,0% (livello P14T1) 5,0% y
della frequenza (P14T1)
Frequenza
) ) 0,0% ~ 100,0% (frequenza .
P09.21 raggiunge il 0,0% y
. massima)
larghezza rilevata
Funzione
di salto di frequenza B
P09.22 0: non valido, 1: valido oy
Durante Acc e
Dicembre
Frequenza di commutazione di
. . 0,00Hz ~ Frequenza massima.
P09.25 tempo di accelerazione 0,00 Hz y
yP01.10y
1 etempo 2
Frequenza di commutazione di
. . 0,00Hz ~ Frequenza massima.
P09.26 tempo di decelerazione 0,00 Hz y
yP01.10y
1 etempo 2
Priorita Jog . ) .
P09.27 . 0: non valido, 1: valido 0y
terminale
Frequenza
50,00
P09.28 valore di rilevamento 2 | 0,00 Hz ~ Frequenza massima
Hz
(P14T2)
Valore di ritardo
P09.29 di rilevamento 0,0% ~ 100,0% (livello P14T2) 5,0% y
della frequenza (P14T2)
Frequenza di 50,00
P09.30 . | 0,00Hz ~ Frequenza massima
arrivo arbitraria Hz
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valore di rilevamento 1
Frequenza di arrivo
0,0% ~ 100,0% (frequenza .
P09.31 arbitraria 0,0% ¥
. massima)
rilevata larghezza 1
Frequenza di
a 50,00 )
P09.32 arrivo arbitraria | 0,00 Hz ~ Frequenza massima Hy y
valore di rilevamento 2
Frequenza di
) o 0,0% ~ 100,0% (frequenza .
P09.33 arrivo arbitraria 0,0%y
) massima)
larghezza rilevata 2
0,0% ¥ 300,0%
Corrente zero )
P09.34 ) o 100,0% corrisponde alla corrente 5,0% y
livello di rilevamento
nominale del motore
T di ritardo di
P09.35 empo driardo cl 0,01s ¥ 600,00s 0,10 secondi §
Rilevamento corrente
Valore attuale di 0,0% (Non ri|evato)
P09.36 uscita su 0,1% ~ 300,0% (Corrente nominale 200,0% ¥
attuale del motore)
Tempo di ritardo di
P09.37 Uscita oltre 0,00s y 600,00s 0,00 secondi
Rilevamento corrente
Corrente di arrivo 0,0% ~ 300,0% (Corrente nominale .
P09.38 o 100,0%
arbitraria 1 del motore)
Arrivo arbitrario 0,0% ~ 300,0% (Corrente nominale
P09.39 0 b 0,0% y
larghezza corrente 1 del motore)
Arrivo arbitrario 0,0% ~ 300,0% (Corrente nominale .
P09.40 100,0%
attuale 2 del motore)
Arrivo arbitrario 0,0% ~ 300,0% (Corrente nominale .
P09.41 0,0% y
larghezza corrente 2 del motore)
Funzione timer
P09.42 _ 0: non valido, 1: valido 0y
selezione
P09.43 Tempp di esecuzione del timer 0: Impostazione P09.44, oy
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selezione 1:All
2: A2
3: AI3
L'intervallo di ingresso analogico
corrisponde ayP09.44y
Timer in esecuzione Lo .
P09.44 0,0 Min y 6500,0 Min 0,0 minuti
tempo
Limite inferiore del valore
P09.45 di protezione della 0,00V ~P09,46 310Vy
tensione di ingresso AlfL
Limite superiore del valore
P09.46 di protezione della P09.45 ¥ 10.00V 6,80 Vy
tensione di
ingresso All - .
P09.47 0y y 100y 75y y
Protezione da sovratempergatura Valore
0: ventola in funzione durante
Ventola di raffreddamento I'esecuzione del VDF .
P09.48 oy
controllare 1: Sempre in funzione quando manca l'alimentazione
SuU;
Frequenza Frequenza di ibernazione (P09.51) ~ .
P09.49 0,00 Hz y
di sveglia Frequenza massimayP01.10y
Ritardo di sveglia . .
P09.50 0,0 ¥ 6500,0 s 0.0sy
tempo
0,00 Hz ~ Frequenza di riattivazione .
P09.51 Frequenza del sonno . . 0,00 Hz ¥
yP09.49y
P09.52 Tempo di ritardo del sonno 0,0y6500,0s 0.0sy
Orario di arrivo di questo
P09.53 0,0 ~ 6500,0Min 0,0 minuti
operazione
Fattore di correzione
P09.54 0,00% Yy 200,0% 100,0% y
di potenza di uscita
Guasto e protezione del gruppo P10
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Sovraccarico del motore 0: Disabilita,
P10.00 N L
protezione 1: Abilita
Sovraccarico del motore
P10.01 0,20y 10,00 1,00y
guadagno di protezione
Sovraccarico del motore
P10.02 allerta precoce 50§ 100% 80% y
fattore
Cortocircuito a
0: Disabilita, }
P10.07 protezione di terra quando 1- Abilita 1y
si accende I'alimentazione
Unita freno
P10.08 650,0 V ~800,0V 690V y
tensione di avviamento
Guasto automatico
P10.09 Da0a?20 0y
tempi di ripristino
Fai azione
selezione durante 0: Nessuna azione .
P10.10 _ 0y
guasto automatico 1: Azione
reset
Intervallo per
P10.11 Guasto automatico 0,1s y 100,0s 10sy
reset
Bit singolo: protezione da perdita di
fase di ingresso
Protezione da perdita di 0: Disabilita,
fase di ingresso/ 1: Abilita B
P10.12 11y
Protezione di trazione Ten Bit: Protezione di trazione del
del relé di potenza relé di potenza
0: Disabilita,
1: Abilita
Protezione contro la 0: Disabilita,
P10.13 -~ 1
perdita di fase di uscita 1: Abilita
Primo fallimento 0: Nessun errore
P10.14
tipo 1: (Riservato)
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P10.15

Secondo fallimento

tipo

P10.16

Terzo (il piu

recente) tipo di guasto

2: Sovracorrente nel processo Acc
3: Sovracorrente nel processo Dec
4: Sovracorrente in costante

velocita
5: Sovratensione nel processo Acc
6: Sovratensione nel processo Dec

7: Sovratensione a velocita costante

8: Sovraccarico della resistenza del buffer
9: Sottotensione
10: sovraccarico VFD

11: Sovraccarico del motore

12: Perdita di fase in ingresso

13: Perdita di fase di uscita

14: Il modulo di alimentazione € surriscaldato

15: Guasto esterno

16: Eccezione di comunicazione
17: Il rele di potenza & anomalo

18: Rilevamento corrente anomala

19: La messa a punto del motore & anomala

21: Lettura e scrittura dei parametri

eccezione

22: Altro hardware anomalo
23: Cortocircuito motore a terra
26: Arrivo in orario di esecuzione
27: Errore personalizzato dell'utente 1
28: Errore personalizzato dell'utente 2
29: Arriva il momento dell'accensione
30: Caricare la caduta
31: Il feedback PID in fase di esecuzione € perso
40: Timeout del limite di flusso veloce
41: Accendere il motore durante il
funzionamento

42: La deviazione della velocita & troppo grande
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43: Sovravelocita del motore

P10.17

Frequenza al terzo
(piu recente)

guasto

P10.18

Corrente al
terzo (il piu

recente) guasto

P10.19

Tensione del bus al
terzo (piu

recente) guasto

P10.20

Terminale di ingresso

stato al terzo

(piu recente)

fallimento

P10.21

Terminale di uscita

stato al terzo

(pit recente)

fallimento

P10.22

L'inverter

stato al terzo

(piu recente)

fallimento

P10.23

Tempo di accensione per
il terzo (il piu

recente) fallimentg

P10.24

Tempo di esecuzione per il
terzo (il piu

recente) fallimento

P10.27

Frequenza al

secondo fallimento

P10.28

Corrente al

secondo fallimento
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Tensione del bus al
P10.29
secondo errore
Terminale di ingresso
P10.30 stato per il
secondo fallimento
Terminale di uscita
P10.31 stato al
secondo fallimento
L'inverter
P10.32 stato al
secondo fallimento
Tempo di accensione per
P10.33 . .
il secondo fallimento
Tempo di esecuzione per il
P10.34
secondo fallimento
Frequenza al
P10.37
primo fallimento
Corrente al primo
P10.38
fallimento
Tensione del bus al
P10.39
primo guasto
Terminale di ingresso
P10.40 stato al primo
fallimento
Stato del terminale
P10.41 di uscita al primo
fallimento
L'inverter
P10.42 stato al primo
fallimento
Tempo di accensione per
P10.43
il primo fallimento
P10.44 Tempo di esecuzione per il
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primo fallimento

Protezione da guasti
P10.47 azione

selezione 1

Bit singolo: sovraccarico motore (Errll)
Dieci bit: perdita di fase di ingresso, (Err12)
Cento bit: perdita di fase di uscita,
(Errore13)
Thousand Bit: Errore esterno
(Errl5)
Diecimila Bit:
Eccezione di comunicazione,
(Errl6)
0: Arresto per inerzia;
1: Arresto in modalita StopyP07.10y 2:

Continua a funzionare;

00000 §

Protezione da guasti

P10.48 azione

selezione 2

Bit singolo/Cento bit/Migliaia bit: (Riservato

Dieci bit: lettura dei parametri e

eccezione di scrittura (Err21)
Diecimila Bit: Tempo di esecuzione
arrivo (Err26)
0: Arresto per inerzia;

1: Arresto tramite modalita StopyP07.10y

00000 §

Protezione da guasti

P10.49 azione

selezione 3

Bit singolo: Errore personalizzato
dall'utente 1 (Err27)

Ten Bit:: Errore personalizzato dell'utente 2

(Errore28)
Cento bit: tempo di accensione
arriva (Err29)
Thousand Bit: Caduta di carico (Err30)
0: Arresto per inerzia;
1: Arresto tramite modalita StopyP07.10y
2: Salta al 7% della frequenza nominale

del motore e continua a funzionare,

torna alla frequenza impostata quando

00000 §
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recupero del carico
Diecimila Bit: feedback PID
perdita (Err31)
0: Arresto per inerzia;
1: Arresto tramite modalita StopyP07.10y
2: Continua a
funzionare; Bit singolo: Deviazione di
velocita troppo grande (Err42)
Ten Bit: Sovravelocita del
motore (Err43)
Selezione azione di Cento Bit: (Riservato) .
P10.50 _ _ 00000 y
protezione guasti 4 Thousand Bit: Errore di feedback della
velocita (Err52)
0: Arresto per inerzia;
1: Arresto tramite modalita StopyP07.10y
2: Continua a
funzionare; 0: Frequenza corrente
1: Frequenza impostata 2:
Continua a
Funzionamento alla frequenza limite .
P10.54 selezionare la oy
. .| superiore 3: Funzionamento alla
frequenza in caso di errore
frequenza limite inferiore 4: Funzionamento con riserva gnomala
frequenza
. 0,0%~100,0% (100,0%
Riserva anomala )
P10.55 corrisponde alla frequenza 100,0% y
frequenza . N .
massima yP01.10y
Potenza istantanea 0: Non valido 1: Ridurre il
P10.59 oy
senza interruzioni velocita; 2: Arresto di decelerazione
La pausa
tensione di giudizio di 80,0% ¥ 100,0% (Tensione bus
P10.60 g oy o 90,0% §
potenza istantanea standard)
senza interruzioni
Recupero della tensione
P10.61 Tempo del g|ud|z|0 di 0,00S y 100,00S 0,50 secondi y
Potenza istantanea
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non-stop
La tensione di )
60,0% ~ 100,0% (Tensione bus .
P10.62 | giudizio della potenza 80,0% y
] standard)
IStantanea non-stop
Guadagno istantaneo
P10.71 Da 0 a 100 40y
potenza senza sosta
Integrante
coefficiente di
P10.72 Da 0 a 100 30y
Potenza istantanea
senza interruzioni
Tempo di decelerazione
P10.73 di potenza istantanea 0~3000s 20.0y
senza sosta
Protezione contro
0: Non valido, .
P10-63 la caduta del carico . 0 y
1: valido
selezione
Livello di . .
P10.64 0,0 y 100,0% 10,0% y
rilevamento della caduta del cprico
Caduta del carico
P10.65 0,0~60,0s 1,0sy
tempo di rilevamento
P10.67 Eccessiva velocita 0,0% ~ 50,0% (frequenza 20,0%§
valore di rilevamento massima yP01.10y)
Tempo di rilevamento 010 s: non rilevabile .
P10.68 1,0sy
della velocita eccessiva 0,1 -~ 60,0 S
La rilevazione
valore per la velocita 0,0% ~ 50,0% (frequenza
P10.69 > P ’ b (irequenz 20,0% §
deviazione troppo massima §P01.10¥)
grande
La rilevazione
tempo per la velocita .
P10.70 0,0s: 0,1 ~ 60,0s 5.0sy
deviazione troppo
grande
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Funzione PID del gruppo P11
0: impostazione P11.01
1T:AIL1
2:AI2
3:AI3
P11.00 Canale di ingresso PID oy
4: Impostazione impulso (DI5)
5: Impostazione della comunicazione
6: Velocita multistadio
7: Impostazioni dell'encoder della tastiera
P11.01 Impostazione dell'ingresso 0,0Y 10’00 3’00 y
di riferimento digitale
0:All
1:AI2 2:AI3
3: Al1-Al2
Feedback PID 4: Impostazione impulso (DI5) .
P11.02 0y
canale 5: Impostazione della comunicazione
6: AI1+AI2
7: MASSIMO (JAIL], |AI2])
8YMIN yIAIL], |AI2]y
0: Direzione positiva, .
P11.03 Polarita PID oy
1: Direzione negativa
Gamma di PID
P11.04 0y 100,00 KG 10.00 y
feedback
Guad i |
P11.05 uadagno proporzionale 0,0§ 100,0 2009
KP02
T di int
P11.06 empo I_n egrazione 0,01 secondi y 10,00 secondi 2.00sy
Til
Tempo derivativo
P11.07 0,000 s y 10,000 s 0,000 secondi §
Td1
Inversione PID
P11.08 0,00 ~ Frequenza massima 2,00 Hz
frequenza di taglio
Il limite del PID
P11.09 o 0,0% y 100,0% 1,0% y
deviazione
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Limitatore differenziale
P11.10 0,00% ¥ 100,00% 0,10% y
di PID
T di modifica del
P11.11 empo dimodiica ce 0,00 § 650,00s 0,00 secondi y
segnale di ingresso PID
Feedback PID
P11.12 0,00 ¥ 60,00 secondi 0,00 secondi y
tempo di filtraggio
Tempo di filtraggio . ) .
P11.13 0,00 ¥ 60,00 secondi 0,00 secondi y
dell'uscita PID
Guadagno proporzionale . .
P11.15 0,0y 100,0 200y
KP03
Tempo di integrazione .
P11.16 0,01 secondi y 10,00 secondi 2.00s y
Ti2
Tempo derivativo
P11.17 0,000 s y 10,000 s 0,000 secondi y
Td2
I PID 0: Nessun interruttore
commutazione 1: Commutazione tramite terminale DI
P11.18 oy
dei parametri 2: Commutazione automatica secondo
condizioni la deviazione
Il PID
commutazione .
P11.19 0,0% y P11.20 20,0% y
dei parametri
Deviazione 1
Il PID
commutazione .
P11.20 P11.19 ¥ 100,0% 80,0%
dei parametri
Deviazione 2
P11.21 Valpre iniziale del PID 0,0% y 100,0% 0,0% y
Tempo di mantenimento di .. )
P11.22 0,00 y 650,00s 0,00 secondi y
PID Iniziale
Deviazione
P11.23 positiva massima di due 0,00% ¥ 100,00% 1,00% y
produzione
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Deviazione massima
P11.24 deviazione di due 0,00% y 100,00% 1,00% y
produzione
Singolo bit: separazione integrale
0: non valido, 1: valido
La proprieta integrale Ten Bit: quando la frequenza
P11.25 prop 9 9 g 00y
PID raggiunge i limiti
0: Continua la regolazione integrale,
1: Arresto della regolazione integrale
Feedback PID 0,1% ~ 100,0% (0,0%:
P11.26 rilevamento delle perdite Non rilevamento) 0,0% y
valori
Feedback PID
P11.27 rilevamento delle perdite 0,0y 20,0s 0.0sy
tempo
Il PID
0: Arresto senza funzionamento PID,
P11.28 fermare oy
] 1: Arresto con funzionamento PID
operazione
Gruppo P12 - Frequenza di oscillazione, lunghezza fissa e conteggio
0: Relativo al Centro
P12.00 Modalita di impostazione frequenzayPOl.O?y 1: 0 y
della frequenza di oscillazione Relativo alla frequenza
massima yP01.10y
Gamma di frequenza .
P12.01 0,0% ¥ 100,0% 0,0% y
di oscillazione
La gamma della . .
P12.02 0,0% y 50,0% 0,0% y
frequenza di salto
Ciclo di frequenza . .
P12.03 0,1s y 3000,0s 10.0y
dello swing
Tempo di salita di
P12.04 onda triangolare 0,1% ¥ 100,0% 50,0% y
della frequenza di oscillazionge
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P1205 Impostazione della lunghezza Om y 65535m 1000 metri y
P12.06 Lunghezza effettiva Om ¥ 65535m Omy
p12,07 |umero diimpulsi 0,1 6553,5 100,0§
per metro
P12.08 Impostazione conteggio 1 y 65535 1000 y
valore
P12.09 Specifica il valore del 1y 65535 1000 y
conteggio
Gruppo P13 Multistadio velocita, PLC semplice
Ore 13.00 Velocita multistadio 0,0% ¥
0 (0 unita)
P13.01 Velocita multistadio 0,0% §
1 (MS1)
P13.02 Velocita multistadio 0,0% ¥
2 (MS2)
P13.03 Velocita multistadio 0,0% §
3 (MS3)
P13.04 Velocita multistadio 0,0% §
4 (MS4)
. . . i o o
P13.05 Velocita multistadio | -100,0% ¥ 100,0% (frequenza 0,0% §
5 (MS5) massima yP01.10y)
P13.06 Velocita multistadio 0,0% ¥
6 (MS6)
P13.07 Velocita multistadio 0,0% ¥
7 (MS7)
P13.08 Velocita multistadio 0.0% ¥
8 (MS8)
P13.09 Velocita multistadio 0,0% ¥
9 (MS9)
P13.10 Velocita multistadio 0,0% §
10 (MS10)
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Velocita multistadio
P13.11 0,0% y
11 (MS11)
Velocita multistadio .
P13.12 0,0% y
12 (MS12)
Velocita multistadio .
P13.13 0,0% y
13 (MS13)
Velocita multistadio B
P13.14 0,0% y
14 (MS14)
Velocita multistadio
P13.15 0,0% y
15 (MS15)
0: Fine della singola operazione
Modalita di 1: Valore finale alla fine della singola .
P13.16 0y
funzionamento PLC sempglice operazione
2: Andare sempre in bicicletta
Bit singolo: quando la potenza cala
Salvataggio dello stato di .
Ten Bit: quando Stop .
P13.17 esecuzione del PLC 00y
0: Non salvare
dopo lo spegnimento
1: Risparmio.
Velocita multistadio s i
P13.18 . 0,0syhyy6553,5syhy 0,0 secondi [ore) ¥
0 runtime
Tempo di acc/dic
P13.19 0y3 0y
SMO0
Velocita multistadio L _
P13.20 0,0syhyy 6553,5syhy 0,0 secondi [ore) ¥
1 tempo di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.21 DaOa3 oy
SM1
Velocita multistadio e -
P13.22 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi [ore) ¥
2 tempi di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.23 DaOa3 oy
SM 2
Velocita multistadio e -
P13.24 ) 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi [ore) y
3 runtime
P13.25 Tempo di acc/dec. Da0Oa3 0y
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SM 3
Velocita multistadio e o -
P13.26 0,0syhy ¥ 6553,5syhy 0,0 secondi (ore) y
4lemp\ di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.27 DaOa3 oy
SM 4
Velocita multistadio e .
P13.28 ) 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi [ore) y
5 runtime
Tempo di acc/dic
P13.29 Da0Oa3 0y
SM5
Velocita multistadio N -
P13.30 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi [ore)
6 tempi di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.31 DaOa3 oy
SM 6
Velocita multistadio N -
P13.32 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi [ore) ¥
7 tempi di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.33 DaOa3 0y
SM 7
Velocita multistadio 8 tempi el e el e
P13.34 _ » 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi [ore)
di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.35 Da0Oa3 0y
SM 8
Velocita multistadio e -
P13.36 0,0syhy y6553,5syhy 0,0 secondi [ore) §
9 tempi di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.37 Da0Oa3 0y
SM 9
Velocita multistadio 10 e -
P13.38 o . 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi [ore) ¥
tempi di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.39 DaOa3 oy
SM 10
Velocita multistadio N T
P13.40 0,0syhyy6553,5syhy 0,0 secondi [ore) ¥
11 tempi di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.41 Da0Oa3 oy
SM 11
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Velocita multistadio e e i
P13.42 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi [ore) §
12 tempi di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.43 Da0a3 oy
SM 12
Velocita multistadio e e -
P13.44 . 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi (ore) ¥
3 runtime
Tempo di acc/dic
P13.45 Da0a3 0y
SM 3
Velocita multistadio e -
P13.46 0,0syhy y 6553,53yhy 0,0 secondi (ore) y
14 tempi di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.47 Da0a3 oy
SM 14
Velocita multistadio e -
P13.48 0,0syhy y 6553,5syhy 0,0 secondi [ore) ¥
15 tempi di esecuzione
Tempo di acc/dic
P13.49 Da0Oa3 oy
SM 15
Unita di velocita 0 s i) 1
. s (secondi) 1: .
P13.50 | multistadio Acc/Def 0y
h (ore)
tempo
0: Parametro yP13.00y
1:All 2:Al12
3:AI3
Sorgente del segnale di 4| | (D|5)
: Impulso ,
P13.51 it i i 0
Velocita multistadio 5: PID y
0 (0 unita) o
6: Frequenza preposizione
yP01.08y
7: Puo essere modificato con il tasto y/y
Parametri di comunicazione RS485 del gruppo P14
Singolo bit: MODBUS
0:300 BPS 1:600 BPS
Ore 14,00 | MPOSEAONS delRYELAR 1 5. 1500 BPS 3: 2400 BPS 5y
in baud per RS485
4:4800BPS 5:9600BPS
6: 19200 BPS 7: 38400 BPS
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8: 57600 BPS 9: 115200 BPS
0: Nessun controllo (8.N-2)
Dati MODBUS 1: Controllo di parita (8.E-1) )
P14.01 oy
formato 2: Controllo dispari (8.0-1)
3: Nessun controllo (8.N-1)
0: indirizzo di trasmissione
P14.02 Indjrizzo locale 1
y247y(MODBUS)
MODBUS
P14.03 0y 20 ms 2y
Ritardo di risposta
Tempo di timeout di 0.0: Non valido
P14.04 0,0y
Tipo RS485 0,1~60,0s
0: MODBUS non standard
MODBUS
P14.05 ) protocollo 1
Selezione del protocollo
1: Protocollo MODBUS standard
Attuale
) ) 0:0,01A
P14.06 Risoluzione del 485 oy
1:0,1A

Gruppo P15 Parametri spe

ciali per I'approvvigionamento idrico a pressione costante

Semplice debug

0: Nessuna funzione

1: Una unita due pompe 2:

Fornitura idrica nella comunita edilizia

3: Fornitura
15,00€ delle macro
. idrica dell'hotel 4: Fornitura
funzione
idrica antincendio 5: 0
Pompa booster 6:
Pompa per acque
Svegliati profonde O~ Pressione di sospensione yP15.04y
P15.01 2,50 KG y
pressione KG(1KG=0,1Mpa)
T di ritardo di
P15.02 empo G ardo 0,0s~6500,0s 0sy
Svegliati
) Pressione di riattivazione yP15.01y B
P15.03 Pressione del sonno 3,50 KG ¥y

~ Intervallo del manometro (0,1 MPa)
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P15.04 Tempo di ritardo del sonno 0,0s~6500,0s Anni '60 y
Pressione
0: Disabilita;
Pagina 15.05 collegamento - 1
1: Abilita
proporzionale
Svegliati
Pagina 15.06 pressione 0~100,0Bar(Kg,0,1Mpa) 0,50 KG y
differenza
Differenza di .
P15.07 ] 0~100,0 Bar(Kg) 0,50 KG ¥
pressione del sonnp
Valore di allarme 0,00~Intervallo del manometro KG .
Pagina 15.08 _ 9,00 KG y
sovrapressione (1KG=0,1Mpa=1Bar)
Tempo di ritardo di
P15.09 Sovrapressione 0-6553.55 0,0Sy
allarme
0,00~Intervallo del manometro KG
Bassa pressione (1KG=0,1Mpa=1Bar) .
Pagina 15.10 0,0KG Yy
valore di allarme Il parametro apre l'allarme di
raggiungimento bassa pressione.
Tempo di ritardo
Pagina 15.11 0-6553.5S 20.0Sy
dell'allarme di bassa pressigne
O~Intervallo manometro pressione KG
Aprire il controllo avvio-arresto aspiraziong
acqua tramite P01.02=3
Assunzione di acqua
Pagina 15.12 L'ingresso dell'acqua deve utilizzare il
pressione di avviamento . 3,00 KG
sensore di corrente dell'Al2
Per il sensore di tensione, cambiare il
ponticello Al2
Arresto dell'ingresso O~Intervallo manometro KG )
Pagina 15.13 3,20 kg y
pressione (Sbarra)
Numero di
Pagina 15.14 DaOa3 0 y
tempo di attesa
delle pompe ausiliarig .
Pagina 15.15 0~1000,0S 60.0S y
Pompa ausiliaria
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si accende
Tempo di attesa per
Pagina 15.16 I'interruttore O~1000,0S 5.0S y
della pompa ausiliarig
0~50Hz
Impostazione della . . . .
Pagina 15.17 Quando raggiunge il valore, il 50,00y
frequenza di attivazione del rel§ RO1
Il rele si accendera
0~50Hz
Impostazione della frequenza . . . .
Pagina 15.18 Quando raggiunge il valore, il 30,00y
di spegnimento del relé RO1
Il relé si spegnera
0: La funzione non é valida
1:AIL1
2:AI12
Sorgente del segnale di
3: AI3
Pagina 15.19 Livello dell'acqua oy
P15.19=1~3 Il
controllore
(P15.20,P15.21,P15.22,P15.23)
I'impostazione é valida, P15.19=0,
parametri non validi. 0,0y
100,0%
Valvola di sospensione per Il segnale é inferiore a questo
Pagina 15.20 il livello dell'acqua parametro continuayP15.21y tempo, 25,0% y
Controllore Sleep e awviso di acqua piena
(ErrH)
Livello dell'acqua pieno  |0~1000,0S Ritardo di yP15.20y
Pagina 15.21 6.0Sy
ritardo impostazione dell'ora.
0~1000,0S
Nello stato di avviso di acqua piena
(ErrH), quando il segnale del controller del
Ritardo di
) livello dell'acqua € maggiore di .
Pagina 15.22 svuotamento dell'acqua per I'acqua ) 60.0S y
o P15.20 e continua yP15.22y volte,
regolatore di livello
I'avviso di acqua piena viene cancellato
e ripristinato alla normalita
stato.
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Valore di giudizio 0,0%: Funzione non valida.
per danni alla 0,1§100,0%: quando il livello dell'acqua
Pagina 15.23 sonda il segnale del controller & maggiore di 0,0%y
idraulica (regolatore | quanto mostrato da yP15.23y (E.tSF)
del livello dell'acqua) guasto e spegnimento
Protezione dalla 0: Disattiva;
Pagina 15.24 carenza d'acqua 1: Abilita e valuta in base 0y
funzione alla frequenza e alla
pressione 0,00 y Valore di
impostazione KG (Bar/0,1 MPa)
Carenza d'acqua Valido quando P15.19=1, la
15,25€ 0,50y
valore di controllo dell'errore carenza d'acqua e
determinata quando il feedback
il valore e inferiore a questo valore
0~50.00HZ
Valido quando P15.19=1 quando
Protezione dalla
la frequenza di funzionamento &
carenza d'acqua .
Pagina 15.26 ) maggiore o uguale a questa 50,00y
rilevamento
frequenza e la pressione € minore o
frequenza
uguale a 15,25, valutare la
carenza di acqua.
Tempo di ritardo .
0y6553.5S
della protezione dalla .
Pagina 15.27 Giudizio sul tempo di ritardo per l'allarme 10y
carenza d'acqua
. di guasto per mancanza d'acqua.
rilevamento
effettiva (Bar/0,1 MPa)| 0¥Intervallo manometro KG Pressione
Pagina 15.28 i 3,00 y
dell'acqua in entrata
0y9999S
) Acqua in entrata ) .
Pagina 15.29 o Tempo per l'arrivo dell'acqua 20.0Sy
tempo di rilevamento
rilevamento
Perdita d'acqua OylIntervallo manometro KG (Bar/0,1 MPa)
15,30€ 0
e ricominciare
importo della deviazione
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Perdita d'acqua
. ) OyIntervallo manometro KG (Bar/0,1 MPa .
Pagina15.31 | € pOi iniziare il oy
valore di ritorno
Perdita d'acqua e
quindi avviare il 0: NESSUNA funzione
Pagina 15.32 2.0S y
valore di ritorno 0.1.10.0S
tempo di rilevamento
0: Disabilita
1: Dormire quando la pressione
€ maggiore della pressione del
sonno; 2: Dormire quando la frequenza di
corsa € inferiore alla frequenza del .
Modalita di sospensione y
Pagina 15.33 sonno (influenzato da P15.29) 0
3: Dormire quando la pressione
€ maggiore della pressione del sonno e
la frequenza della corsa & minore
della frequenza del sonno.
Frequenza di uscita .
Pagina 15.34 0yP01.12 Frequenza 20,0 Hz y
in modalita Sleep
Gruppo P17 Gestione del codice funzionale
P17.00 Pagsword utente 0y 65535 0y
0: Nessuna operazione
Parametro 01: Ripristina i parametri di fabbrica, )
P17.01 o ] oy
inizializzazione esclusi i parametri del motore 02:
cancella le informazioni del record
La funzione o
) ) o 0: Modificabile
P17.04 |il codice modifica il o oy
1: Non modificabile
proprieta
Parametri di controllo della coppia del gruppo P18
Modalita di 0: Controllo della velocita,
Ore 18.00 . ) oy
controllo velocita/coppia 1: Controllo della coppia
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0: Impostazioni digitali
1: (P18.03)
1:AIL
Impostazione della coppia 2:Al2
selezione della fonte
P18.01 3: AI3 oy
sotto coppia
o 4: Impostazione PLUSE
modalita di controllo
5: Impostazione della comunicazione
6: MINIMO (AI1, Al2)
7: MASSIMO (Al1, Al2)
Impostazione
P18.03 digitale in modalita | -200,0% § 200,0% (P18.01=0) 150,0% ¥
controllo coppia
I massimo
P18.05 frequenza in avanti per | 0,00Hz § Frequenza massimayP01.10y 50,00Hz §
Controlli di coppia
I massimo
P18.06 frequenza inversa per | 0,00Hz y Frequenza massimayP01.10y 50,00Hz ¥
Controlli di coppia
Controllo della coppia . .
P18.07 0,00s y 65000s 0,00 secondi y
Tempo di acc.
Controllo della coppia . .
P18.08 0,00s y 65000s 0,00 secondi y
Ora di dicembre
Parametri di ottimizzazione del controllo del gruppo P23
Frequenza
23,00€ limite superiore per | 5,00 Hz y Frequenza massimayP01.10y 8,00 Hz §
Interruttore DPWM
Modulazione PWM 0: Modulazione asincrona, )
pP23.01 oy
modalita 1: Modulazione sincrona
0: PWM casuale non valido
PWM casuale
P23.03 1y 10: Profondita casuale della 0y
profondita
frequenza portante PWM
Flusso veloce 0: Disabilita,
P23.04 - 1y
limitante 1: Abilita
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Sottotensione .
P23.06 200,0 V ~2200,0 V 350V y
Impostazione del valore
Sovrapressione .
P23.09 200,0 V ~2200,0 V 270V y
Impostazione del valore
Trasportatore automatico
0: Disabilita, .
Pagina 23.10 variazione di frequenza a . 1y
1: Abilita
bassa frequenza
Velocita zero . .
0: Disabilita, .
Pagina 23.11 uscita in esecuzione . 1y
1: Abilita
controllare
Sensibilita di
Pagina23.12 | Perdita di fase di potenza 0y30,0% 13,0% y
protezione
Impostazione della curva Al del gruppo P24
Input minimo dell'lA
24,00€ P -10,00 V§jP24,02 0,00V §
curva 4
Corrispondente
P24.01 'SP -100,0%§+100,0% 0,0%
rapporto di P24.00
Compio 1 anno ) .
P24.02 Da 24,00 a 24,04 sterline 3,00Vy
Ho delle puttane 4
P24.03 Corrispondente -100,0%§+100,0% 30,0% §
rapporto di P24.02
Compio 2 anni . .
P24.04 P24.02yP24.06 6,00 Vy
Ho delle puttane 4
Corrispondente
P24.05 P -100,0%y+100,0% 60,0% y
rapporto di P24.04
Ingresso massimo del . .
P24.06 P24.06y+10.00V 10,00 Vy
Ho delle puttane 4
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Corrispondente . .
P24.07 -100,0%y+100,0% 100,0% y
rapporto di P24.06
Input minimo dell'lA . .
P24.08 -10,00 VyP24,10 -10,00Vy
curva 5
P24.09 Corrispondente -100,0%y-+100,0% -100,0% §
rapporto di P24.08
Accensione 1 dell'lA
2410€ | Ccenson P24.08§P24.12 3,00V
curva 5
Corrispondente . .
Pagina 24.11 -100,0%y100,0% -30,0% y
rapporto di P24.10
Pagina 24.12 Compio 2 anni P24.10yP24.14 3,00V y
la curva Al 5
pagnazazs | COTMSPondente -100,0%y100,0% 30,0%
rapporto di P24.12
Pagina 24.14 Ingresso massimo di P24.12y+10.00V 10,00V §
la curva Al 5
Corrispondente N .
Pagina 24.15 -100,0%y100,0% 100,0% Yy
rapporto di P24.14
Punto di salto di .
P24.24 -100,0%y100,0% 0,0% y
I'All
Gamma di salto di .
24,25€ 0,0%y100,0% 0,5% y
I'All
Punto di salto di . .
Pagina 24.26 -100,0%y100,0% 0,0% y
I'AI2
Gamma di salto di N .
Pagina 24.27 0,0%y100,0% 0,5% y
I'AI2
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Punto di salto di
Pagina 24.28 -100,0%y100,0% 0,0% y
I'AI3
Gamma di salto di
24,29 pagine 0,0%y100,0% 0,5% ¥
I'AI3
Correzione del gruppo P30 per Ale AO
All Misurato i
30,00€ 0,500 V/§4,000 V. Fabbrica
tensione 1 correzione
2001 sitine All visualizza 0,500 V§4,000 V Correzione
tensione 1 di fabbrica
Al1l misurato i
30,02€ 6.000 V§19.999 V Correzione
tensione 2 di fabbrica
All visualizza C i
30,03 € 6.000 V§/9.999 V orrezione
tensione 2 di fabbrica
Al2 Misurato i
30,04€ 0,500 V/§4,000 V. Fabbrica
tensione 1 correzione
Al2 visualizza Fabbrica
30,05€ 0,500 Vvy4,000 V
tensione 1 correzione
Al2 misurato i
3006 pagine 6.000 V§/9.999 V Fabbrica
tensione 2 correzione
3007 pagine Al2 visualizza 6.000 V§/9.999 V Fabbrica
tensione 2 correzione
Al3 Misurato Fabbrica
30,08€ -9,999 Vvy10,000 V
tensione 1 correzione
Al3 visualizza Fabbrica
30,00€ visualizz -9,999 V{10,000 V _
tensione 1 correzione
Al3 misurato c i
30,10 sterline _9'999 Vy10,000 Vv orrezione
tensione 2 di fabbrica
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4. Allarme di guasto e contromisure

Pagina 3011 A3 -9,999 V§/10,000 V Fabbrica y
visualizzazione tensipne 2 correzione
Tensione . Fabbrica
Pagina 30.12 0,500 Vy4,000 V y
target AO1 1 correzione
AO1 i
Pagina 30.13 0,500 V/§4,000 V Correzione |
Misurato di fabbrica
ensione 1 .
ensione . Correzione .
Pagina 30.14 6.000 Vy9.999 V y
target AO1 2 di fabbrica
AC1 Fabbri
20,15 serine 6.000 \/§9.999 V avorica |-y
Misurato correzione
Ttéer?ssllc?rqg 2 . Fabbrica .
Pagina 30.16 0,500 Vy4,000 \% y
target AO2 1 correzione
AO2 .
Pagina 30,17 0,500 V§/4,000 V Fabbrica | o
Misurato correzione
tensione 1
Tens?lone . Fabbrica
Pagina 30.18 6.000 Vy9.999 V y
target AO2 2 correzione
AO2 .
Pagina 30.19 6.000 V/§/9.999 V Fabbrica y
Misurato correzione
tensione 2

] ] ] Possibile causa del
Visualizza il nome dell'errore fallimento Risoluzione dei problemi
Rimuovere il filo del motore e
: La potenza del motore & troppo . . R
Errol Protezione del } o o riavviarlo. Se c'é qualche
I ) alta o il cablaggio & in cortocircuito o . .
modulo di potenza o ) ) problema, riparare l'inverter
Modulo di alimentazione danneggiato
La tensione di ingresso Controllare Ia tensi i
0 Guasto € anomala o il rele di potenza ontrofiare fa tensione di
Errore . alimentazione o rivolgersi al
sottotensione & atti il ri ;
non e attlyato o il rilevamento produttore per assistenza
della tensione
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colpa
La tensione di ingresso e Controllare I'alimentazione in
) anomala ingresso
Sovratensione
Err31 durante
l'accelerazione o . .
Riavviare quando il motore gira Impostato per I'avvio dopo la frenata in
corrente continua
Il tempo di decelerazione é troppo Estendere il tempo di decelerazione
breve
Sovratensione
Errore32 durante
la decelerazione
La tensione di ingresso e Controllare I'alimentazione in
anomala ingresso
Sovratensione a i - . . X .
s La tensione di ingresso & Controllare I'alimentazione in
Err33 velocita costante
anomala ingresso
. Regolare la curva V/F e la quantita
Impostazione non corretta della . o
. di coppia incrementata
curva V/F o della coppia.
i - Controllare la tensione di alimentazione
Bassa tensione di ingresso.
Sovraccarico
Err60 .
dell'inverter
Il tempo di accelerazione e troppo Estendere il tempo di accelerazione
breve
Il carico del motore € troppo Seleziona un pil potente
pesante Invertitore
Sovracorrente . . . i . X
Il tempo di accelerazione e troppo Estendere il tempo di accelerazione
Errore61 durante
. breve
l'accelerazione
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La potenza dell'inverter € troppo piccola

Selezionare Inverter con livello di

potenza elevato

Impostazione non corretta della

curva V/F o della coppia.

Regolare la curva V/F o la quantita di

aumento della coppia

Sovracorrente

Err62 durante
la decelerazione

Il tempo di decelerazione & troppo

breve

Estendere il tempo di decelerazione

La potenza dell'inverter e troppo piccola

Selezionare l'inverter con livello di

potenza elevato

Sovracorrente a

Bassa tensione di ingresso.

Controllare la tensione di alimentazione

stallo del motore o mutazione

Sovraccarico del motore

stallo del motore o mutazione

del carico troppo grande

Err63 velocita costante Controllare il carico
del carico troppo grande
La potenza dell'inverter € troppo piccola Seleziona un piu potente
Invertitore
. Regolare la curva V/F o la quantita di
Impostazione non corretta della .
. aumento della coppia
curva V/F o della coppia.
Controllare la tensione di alimentazione
Bassa tensione di ingresso.
Errore64

Controllare il carico

Il coefficiente di

protezione da sovraccarico del

motore non € impostato correttamente

Impostare correttamente il coefficiente

di protezione da sovraccarico del

motore
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Guasto ; .
o Lo stesso vale per il motore Lo stesso vale per il motore
Err65 limitante la corrente . .
Sovraccarico Sovraccarico
onda per onda
riavviare non & possibile riprendere
Errore40 . ' Acgua, insetti, ecc. la riparazione in fabbrica
malfunzionamento dell'hardware
Memoria EEPROM . Richiedi un servizio al produttore
Err41 Aggancio EEPROM
Errore RIW
. . L'alimentazione in ingresso non rientra Adattare la tensione ai requisiti delle
E 42 Controllo interruzione . » »
frore i nellintervallo delle specifiche specifiche
di corrente
Guasto al circuito di campionamento della Richiedi un servizio al produttore
. corrente
Errore di
Errore46 rilevamento
della corrente T .
Richiedi un servizio al produttore
Guasto del circuito di azionamento
Scollegare il terminale di guasto
Guasto .
Il terminale di ingresso di esterno e cancellare il guasto
Errll o
' ) guasto esterno 1 & chiuso (prestare attenzione a controllare
dell'apparecchiatura estgrna 1
la causa)
Comunicazione n 485 Comunicazione fallita Controllare la
Errore12 . .
fallimento connessione 485
Arriva il tempo di Il tempo di esecuzione cumulativo Cancella record tramite
Errorel3 esecuzione raggiunge il valore impostato Funzione di inizializzazione dei
accumulato parametri
Scollegare il terminale di guasto
Guasto i
Il terminale di ingresso di esterno e cancellare il guasto
Err15 apparecchiatura 28 chi .
guasto esterno 2 e chiuso (prestare attenzione a controllare
esterna 2
la causa)
- S Il tempo di accensione cumulativo - - . .
Arriva l'orario di X P R X La funzione di inizializzazione dei
Errorel6 . raggiunge il valore impostato X .
accensione parametri cancella i record
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Scollegare il terminale di guasto
Errorel? Guasto del contatto/relé | Guasto al terminale di ingresso esterno e cancellare il guasto
dell'apparecchiatura esterna (prestare attenzione a controllare la
causa)
. Ventola di raffreddamento Controllare la ventola o la
Modulo di potenza : .
Errore08 . difettosa o temperatura ambiente dissipazione del calore o attendere
surriscaldato
surriscaldata che si raffreddi per riprovare
. L'inverter deve essere collegato
Guasto al motore Contatto scadente della linea del
. ’ ) direttamente al motore per
Errore90 di commutazione motore o dell'interruttore tra motore o . P .
. verificare che la linea del motore sia
durante il runtime e inverter
allentata
. - Scollegare la linea di terra (fare
Guasto di cortocircuito o g (
Erro1 Cortocircuito verso terra attenzione a controllare la causa)
aterra
Erro Perdita di fase in Richiedi un servizio al produttore
T . Controllare la linea di alimentazione in ingresso
ingresso
perdita della linea di potenza in uscita o . X
o X o . Controllare la tensione di
Er93 Perdita di fase di un circuito di fase per il . i .
r ) ) R uscita e controllare la linea di
uscita rilevamento della corrente & ] o ]
alimentazione in uscita
anomalo
Guasto o
£ 4 . La velocita del motore supera la velocita Controllare se il carico ha altra potenza
rrore9: per sovravelocita
normale
del motore
Errore di Il divario di velocita e troppo
Errore95 deviazione grande rispetto alla velocita normale Controllare il carico del motore
della velocita
Perdita di feedback )
Scarso contatto con il segnale del
Err96 PID Controllare il segnale del sensore
. : sensore PID
durante I'esecuzione
Guasto di caduta La linea del motore i
Err97 A Controllare la linea del motore
del carico e scollegata
Sovratemperatura . . Controllare la
Err98 Il motore si surriscalda
del motore temperatura del motore

-63 -




Machine Translated by Google

| parametri del motore
non sono impostati secondo

Impostare il motore

parametri secondo

Messa a punto del motore
Err99 colpa latarga o la latarga e
la linea del motore & in cattive condizioni controllare il cavo dal
contatto Inverter al motore
Acqua .
ErroreH1 Guasto per mancanza d'acqua Controllare la mancanza di acqua
carenza
Acqua piena . Ripristinare I'acqua normale
ErroreH2 L'acqua é piena

allerta precoce

pressione

Acqua alta

pressione
fallimento

ErroreH3

Errore di arresto forzato

Acqua troppo alta
pressione, controllare il
pressione dell'acqua

5. Descrizione dell'installazione

Quando P17.00 e impostato su un valore diverso da 0, la password di protezione dei parametri

& impostato. E necessario immettere la password prima di modificare i parametri.
Annullando la password, P17.00 dovra essere impostato su 0.

Il menu dei parametri in modalita parametri personalizzati dall'utente non € password

protetto.

Il gruppo POLyP23 e un parametro della funzione di base, il

gruppo P00 & un parametro della funzione di monitoraggio.

| simboli nella tabella delle funzioni sono descritti come segue: "y": Il valore

impostato di questo parametro puo essere modificato quando l'inverter &

Stato di arresto e di esecuzione;

"y": il valore impostato di questo parametro non puo essere modificato quando l'inverter

€ nello stato di esecuzione;

"s": il valore del parametro € il valore effettivo del record rilevato e

non puo essere modificato;

"*": significa che il parametro €& il "Parametro del produttore" ed

limitato all'impostazione del produttore per impedire all'utente di azionarlo.

Made in China
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VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Supporto tecnico e certificato di garanzia
elettronica www.vevor.com/support


https://www.vevor.com/support

Machine Translated by Google

VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Soporte técnico y certificado de garantia electrénica www.vevor.com/support

Inversor

MODELO: AT1-7500X

Seguimos comprometidos a brindarle herramientas a precios competitivos.

"Ahorre la mitad", "mitad de precio" o cualquier otra expresion similar que utilicemos solo representa
una estimacion del ahorro que podria obtener al comprar ciertas herramientas con nosotros en comparacion
con las principales marcas y no necesariamente significa que cubra todas las categorias de herramientas

que ofrecemos. Le recordamos que, al realizar un pedido con nosotros, verifique cuidadosamente si

realmente esta ahorrando la mitad en comparacion con las principales marcas.


https://www.vevor.com/support
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VEVOR® Inversor

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

MODELO: AT1-7500X

INVERTER

¢NECESITA AYUDA? {CONTACTENOS!

¢ Tiene preguntas sobre el producto? ; Necesita asistencia técnica? No dude en ponerse en
contacto con

nosotros: Asistencia técnica y certificado de garantia electronica
www.vevor.com/support

Estas son las instrucciones originales, lea atentamente todas las instrucciones del

manual antes de utilizar el producto. VEVOR se reserva una interpretacion clara de nuestro
manual de usuario. La apariencia del producto estara sujeta al producto que recibio.
Perddénenos por no informarle nuevamente si hay actualizaciones de tecnologia o software en

nuestro producto.
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MEDIDAS DE SEGURIDAD IMPORTANTES

Lea todas las advertencias de seguridad, instrucciones, ilustraciones y

especificaciones proporcionadas con este inversor. Si no se siguen todas las
Las instrucciones que se indican a continuaciéon pueden provocar descargas eléctricas o incendios.

y/o lesiones graves.

ADVERTENCIA :

Este equipo es un dispositivo de alto voltaje, no intente
Desmonte este equipo en cualquier momento para evitar peligros. Después de un uso del dispositivo
Fallo, si el interruptor externo no reinicia el dispositivo, comuniquese con su

Revendedor para manejo.
ADVERTENCIA: {PELIGRO DE DESCARGA ELECTRICA E INCENDIO!

1. El incumplimiento de esta instruccion podria provocar una falla eléctrica,
Incendio y electrocucion.

2. NO DESMONTAR .

3. No sumerja el inversor.

4. No conecte dos o mas transformadores en paralelo

5. Conecte la fuente de alimentacion directamente a un tomacorriente para ubicacién hiumeda con GFCI.

6. No utilice un cable de extension.

7. La instalacion de este inversor y el cableado relacionado debe ser realizada por un técnico calificado.

Electricista en cumplimiento con todos los cédigos eléctricos aplicables.

ADVERTENCIA :

Cambios o modificaciones a esta unidad no aprobados expresamente por la parte
El responsable del cumplimiento podria anular la autoridad de los usuarios para operar el

equipo .

GUARDE ESTAS INSTRUCCIONES
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Informacion de la FCC

PRECAUCION: Los cambios o modificaciones no aprobados expresamente por la parte
responsable del cumplimiento podria anular la autoridad del usuario para operar el

jequipo!

Este dispositivo cumple con la Parte 15 de las Normas de la FCC. Su funcionamiento esta sujeto a

las dos condiciones siguientes:
1) Este producto puede causar interferencias dafinas.

2) Este producto debe aceptar cualquier interferencia recibida, incluyendo

interferencia que pueda causar un funcionamiento no deseado.

ADVERTENCIA: Los cambios o modificaciones a este producto no expresamente
aprobado por la parte responsable del cumplimiento podria anular la garantia del usuario.

autoridad para operar el producto.

Nota: Este producto ha sido probado y se ha determinado que cumple con los limites

un dispositivo digital de Clase B de conformidad con la Parte 15 de las Normas de la FCC. Estos limites
Estan disefiados para proporcionar una proteccion razonable contra interferencias dafiinas.

en una instalacién residencial.

Este producto genera, utiliza y puede irradiar energia de radiofrecuencia y

Si no se instala y utiliza de acuerdo con las instrucciones, puede causar

interferencias perjudiciales para las comunicaciones por radio. Sin embargo, no existe

garantizar que no se produzcan interferencias en una instalacién determinada. Si esto

El producto causa interferencias dafiinas a la radio o television.

recepcion, que se puede determinar encendiendo y apagando el producto, la

Se recomienda al usuario que intente corregir la interferencia mediante uno o mas de los siguientes métodos:
siguientes medidas.

Reorientar o reubicar la antena receptora.  Aumentar la

distancia entre el producto y el receptor.  Conectar el producto a una toma de

corriente en un circuito diferente de aquel al que esta conectado.

El receptor esta conectado.

Consulte al distribuidor o a un técnico de radio/TV experimentado para
asistencia.
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Eliminacion

correcta

Este producto esta sujeto a las disposiciones de la Directiva Europea

| 2012/19/CE. El simbolo que muestra un contenedor de basura cruzado

b

a través de indica que el producto requiere un contenedor de basura separado

e recogida en la Unién Europea. Esto se aplica al producto

y todos los accesorios marcados con este simbolo. Productos marcados como tales

No se pueden desechar con la basura doméstica normal, sino que deben llevarse a un

Punto de recogida para el reciclaje de aparatos eléctricos y electrénicos

1. Informacion del producto

El manual proporciona precauciones y orientacion para la seleccién del tipo de usuario.

Instalacién, parametrizacion, puesta en servicio en sitio, diagndstico de fallas y

Mantenimiento y conservacion diaria

1.1 Serie de inversores

‘ Serie AT901 Resistencia de frenado
Motor adaptativo Produccion
Modelo EN Ohm
KW Actual:A
22 9d1-7K5G1 7.5 10 34.0 600 40

1.2 Especificaciones del producto

Proyecto Estandar
Sistema Convertidor de frecuencia universal de vector actual
Conducir QiiRia AR R renslishigrivcialdBrifBtor de induccion
BEANREEN Control vectorial: 0-500 Hz
Frecuencia Control V/F: 0-3200Hz.
Transportador 0,5 kHz-16 kHz
Frecuencia La frecuencia portadora se puede ajustar
Basico Frecuencia Aperadigranente segln la carga
Funcion resolucion Configuracion de simulacién: £0,025 %
gglclmJgig%ontrol Confrol vectorial de lazo abierto (SVC)

-4-




Machine Translated by Google

Proyecto Estandar
Control V/F
Modo tipo G: 0,3 Hz/150 % (SVC).
Par de arranque
Modo tipo P: 0,3 Hz/100 % 1:100
Rango de ADJ (SVC) 0,5 %
Veleridril estable (SVC)
Sxititarga Tipo G: 150 % de corriente nominal durante 120 s; 180 %
capacidad durante 1 TOypse P: 120 % de corriente nominal durante 60 s; 150
Aumento de par % durante 3 Aumento automatico del
Curva VIF par; Tasa de torsion MTharneueawl: usetrianicgrhetalsinee:;
CtodduRs e pBalimPtisCelrracsmotmdaria IMeaFoNr{ B 2cuhido leB)pds8 v 4
Curva Acc/
de aceleracion/desaceleracion, rango de tiempo de aceleracion/desaceleracion
Modo Dec
0,0-6500,0 s
Frecuencia de freno: 0,00 Hz-Frecuencia maxima;
Frenado de CC Tiempo de freno: 0,0 s-36,0 s Valor de
corriente de freno: 0,0 %-100,0 %
Rango de frecuencia de jog: 0,00 Hz-50,00 Hz;
Control legal
Tiempo de aceleracién y desaceleracion: 0,0 s-6500,0 s.
Funcionamiento a velocidad de hasta 16 segmentos con un PLC o control integrado
terminal . - .
. Puede realizar facilmente el sistema de control de
PID incorporado
circuito cerrado de control de procesos.
Funcién AVR Cuando €l voltaje de entrada fluctua, el voltaje de salida se puede
@WM&%F%‘%@W@%W%é@%i%@ﬂ@iweme
Control de pérdida de sustentacion
sobrevoltaje.
Corriente rapida Minimiza las fallas por sobrecorriente y protege el funcionamiento
limitante normal del convertidor de frecuencia.
Limite de par Limite automaticamente el torque durante el funcionamiento.
Eﬁg%'ﬁlinstanténea pgradevitaedsparsia fMéneenessqontisolrecorriente, y cuando la falla
Momento
Dominio Panel de control, terminal de control, puerto serie, se puede
Operante fuente cambiar de varias maneras

-5-



Machine Translated by Google

Proyecto Estandar
Potenciémetro de panel, nimero indicado, entrada de voltaje/
Frecuencia
corriente analdgica externa y entrada de puerto serial. Se
fuente
puede conmutar de multiples maneras.
Terminal de entrada Cinco terminales de entrada digital 1
terminal de entrada de cantidad analdgica;
Una entrada de voltaje de 0-10 V o corriente de 0-20 mA;
1 terminal de salida digital
Produccién 1 terminal de salida de relé (TA, TB, TC)
Terminal 1 terminal de salida analégica, compatible con salida de
voltaje de 0-10 V o0 0-20 mA
Deteccioén de cortocircuito en el motor encendido, proteccion
contra pérdida de fase de entrada y salida, proteccién contra
Proteccion sobrecorriente, proteccion contra sobretension,
funcion proteccion contra subtension, proteccion contra
sobrecalentamiento y proteccién contra sobrecarga, etc.
En interiores, sin luz solar directa, sin polvo, gases corrosivos,
Lugar de uso gases combustibles, niebla de aceite, vapor, agua o sal, etc.
Sobre el mar
Bucle EI ) Menos de 1000 m 2C116699
nivel
medio ambiente -
Ambiente -10 ~+40 (latemperatura ambiente es de 40 ~50
temperatura reduzca la cantidad)
humedad Menos del 95 % de humedad relativa, condensacién anhidra
vibrar Menos de 5,9 m/s (0,6 g)

1.3 Descripcion del lazo de control y del terminal del lazo principal
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Grounding (power)

%2
1K) -5K) L= DCo-10v
DCO0-20mA

-

Digital input 1 /o—t

Braking Resistor

Three—phase

+ P8

asynchronous motor

M

Digital input 3 0/07

Digital input 2 /o_l

Digital input5 -~

Digital input 4 /M

R U
S v
T w
E E
Main circuit (strong current)
24v
on {5 |
o i
::: e
OIS D——D@ 485+
485-
JP3(A01)
E; 7Short1+2 0-10V DC (default)
3 J)short2+3 0-20mA DC po
4 com JP4 (A1)

1 Short1+2 0-10V DC(default)

3 JShort2+3 0-20mA DC

4 #+10V Power supply for frequency setting

10V 20mA
4 Al1 Analog Input 1
JP5(RS485)
¥
2 J Ultimate
Resistance

4 GND

Control circuit (weak current)

GND

DO1

GND

TIA
TIC
1B

W Operation panel
connector

RS485
communication
port

Analog Output
0-10V/0-20mA

Digital signal
Qutput

Relay output
Range:

AC250V 10mA-3A
DC30V 10mA-1A

| ®

®

® XX

XX

®

® &

®

®[®[®

+10V

GND | Al1

DI1 |DI2 |DI3

485+ | 485-

AO1

+24V |DI4 | DIS

| T/IA

T/B

T/IC

Figura 1-3-1 Diagrama de cableado de 0,75-11,0 KW Descripcién del terminal de control
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2. Funcionamiento y visualizacion

Descripcion de la ldmpara indicadora de funcién
Hz: Lampara indicadora de visualizacién de frecuencia
V: Ldmpara indicadora de voltaje
A: Lampara indicadora de corriente
ERR: luz indicadora de falla
F / R: Lampara indicadora de avance y retroceso
L/R: Lampara indicadora de control de comunicacién

RUN: Lampara indicadora de funcionamiento

Simbolo de llave Nombre Declaracion de funcion
PRG Programacion El menu entra o sale, con parametro
llave modificacion
Determinar el Ingresa al menu y confirma la
llave Ajuste de parametros
A Tecla superior Incremento de datos o cédigos de funcion
v Tecla abajo Disminucion de datos o cédigos de funcion
Seleccione el bit modificador de parametro y el
DbIsP Tecla Shift
mostrar contenido
Inicie el inversor debajo del teclado
CORRER Ejecutar la clave
Modo de operacion
DETENER Tecla de parada/reinicio Operacion de paradal/reinicio,

SACUDIDA Limitado al cédigo de funcién P08.01

Tecla de desplazamiento

Establezca el método de parametro:
1. Pulse el botén PRG para visualizar P 0.00, 2. Las teclas A ¥ y
DISP seleccionan el numero de parametro a modificar y las teclas
La tecla ENTER ingresa el parametro,
3. Las teclas A ¥ y DISP modifican los valores de los parametros, la tecla ENTER guarda los parametros. 4. Si necesita
maodificar otros parametros, repita los pasos 2 y 3, como la modificacion.

Finalizacion, Regresar a la interfaz de frecuencia utilizando la tecla PRG .
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3. Tabla resumen de parametros funcionales:

P00, Grupo de seguimiento

P00.00 frecuendia de funcionamiento 0,00 320,00 Hz (P01,22=2) -
P00.01 Establecer la frecuencia 0,0 3200,0 Hz (P01.22=1) -
P00.02 Tension de barra colectora (V) 00V 3000,0 vV
P00.03 Voltaje de salida (V) oV 140V
P00.04 Corriente de salida (A) 0,00 A~655,35A
P00.05 Potencia de salida (kW) 0 32767
P00.06 Par de salida (%) -200,0%  200,0%
P00.07 DEL estado de entrada 0 32767
P00.08 Estado de salida DO 0 1023
P00.09 Voltaje Al1 (V) 0,01V

0,00V 10,57V
P00.10 Al2 |Voltaje (V) o corriente (mA) 0,00 MA 20,00 mA
P00.12 valor de conteo 0 65535
P00.13 Valor de longitud 0 65535
P00.14 Visualizacion de velocidad de carga 0 65535
P00.15 Ajuste de PID 0 65535
P00.16 Retroalimentacién PID 0 65535
P00.17 Etapa del PLC 0 65535
P00.18 Frecuencia de entrada de pulso 0~ 100 kHz
P00.19 Velocidad de retroalimentacion (Hz) -320.00Hz 320.00Hz
P00.20 Tiempo de ejecucion restante _320@:’@ HSSOO’?@%"%IFBS
P00.21 Voltaje Al1 antes de la correccion 0,000V 10,570V
P00 22 Voltaje/corriente Al2 antes 0,000V 10,570V

correccion 0,000 mA 20,000 mA

P00.24 velocidad lineal 0 65535 m/min
P00.25 Tiempo de potencia actual 0 6500 min
P00.26 Tiempo de ejecucion actual 0,0 ~ 6500,0 minutos
P00.28 Configuracién de comunicacion -100,00%  100,00%
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P00.30 Visualizacién de frecuencia X 0.00Hz  500.00Hz B
P00.31 Visualizacion de frecuencia Y 0.00Hz  500.00Hz B
P00.32 Ver cualquier valor de direccion de memoria 0 65535 -
P00.35 Par objetivo, (%) 0,0° 359,9° -
P00.37 Factor de potencia Angulo -
P00.39 Tension objetivo de separacion de VF 0 V ~ Voltaje nominal del motor B
P00.40 Tensioén de salida de separacion VF 0 V ~ Voltaje nominal del motor -
P00.41 Pantalla de estado de entrada IN i i
P00.42 Visualizacién del estado de entrada DO B -
P00.43 Visualizacién del estado de la funcion DI 1 (funcién 01. funcién 40)- -
P00.44 Visualizacion del estado de la funcién DI 2 (Funcién 41. Funcién 80)- i
P00-45 mensaje de error - -
P00-59 Establezca la frecuencia de (%) -100,00%  100,00% )
P00-60 Frecuencia de funcionamiento (%) -100,00%  100,00% )
P00-61 Estado del inversor 0 65535 -

—parametro modificable bajo cualquier condicién

—parametro no modificable en estado de ejecucion ¢

—el parametro detectado real, no modificable
FC nombre Establecer rango Fabrica modificar
valor
P01 Grupo funcional basico
1: Tipo G (carga de par constante)
P01.00 Tipo G/P modelo) 1
2: Tipo P (ventilador y bomba de agua)
modelo)
0: Vector sin sensor de velocidad

PO1.01 1. Control del motor Control 5

modo

2: Modelo de control V/F
P01.02 Operacioén 0: Comando de ejecucion del panel de operaciones 0
dominio canal (luces "L/R" apagadas)

-10 -




Machine Translated by Google

canal

1: Canal de ejecucion de terminal (luces "L/

R" encendidas)

2: Comando de comunicacion
canal

(Luces "L/R" parpadeando)

Frecuencia principal

0: Ajuste digital (frecuencia preestablecida
P01.08, tecla A/V del teclado, pérdida de
potencia)
1: Conjunto digital (frecuencia preestablecida|
P01.08, tecla A/V del teclado, memoria de
caida de potencia)

2: Conjunto analégico Al1 (0-10 V);

0: Fuente de frecuencia principal X

1: Operacion principal y secundaria

P01.03 3: Conjunto analégico Al2 (0-10 V o 4
fuente X Hon 9 ¢
20 mA);
4: Potenciémetro de panel; 5:
Conjunto de pulsos (050 KHZ DI5); 6:
Conjunto de funcionamiento de
velocidad multietapa 7: Conjunto de PL.C simple;
8: Conjunto de control PID;
9: Conjunto de comunicacion.
Fuente de
Igual que P01.03 (Fuente de
P01.04 | frecuencia secundaria 0
v frecuencia principal X) configurado
o » 0: Comparado con la frecuencia maxima
Limitar la seleccién de
P01.10 1: Relativo a
P01.05 Y cuando hay 0
la fuente de frecuencia X
superposicion de frecyencias
Limite de Y cuando
P01.06 superposicion 0% 150% 100%
de frecuencias
Un solo digito: seleccion de fuente de
frecuencia
P01.07 Fuente de frecuencia 00
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resultados (la relaciéon de operacion se
determina mediante diez digitos)
2: Frecuencia principal X y
Interruptor Y de frecuencia secundaria
3: Cambiar entre principal
frecuencia X y Principal y
Resultados de la operacion secundaria
4: La frecuencia Y cambia con
Operacion principal y secundaria
resultados
Diez digitos: Relacion de operacion
de frecuenciade Xe Y
0: X +Y
1:X-Y
2: Maximo de los dos, 3:

Minimo de los dos.

frecuencia de limite supe

ior

i i AXi 50,00
P01.08 Frecuencia 0,00 Hz  Frecuencia maxima
de preposicion P01.10 Hz
0: Direccion consistente, 1:
P01.09 Sentido de marcha o 0
Direccion opuesta
Vectorial: 50,00 Hz ~ 500,00 Hz 50.00
Frecuencia ,
P01.10 V/F: 50.00Hz H
maxim li z
axima de salida 2000.00Hz
0: PO01.12 Configuracion 1:
Al1 Configuracién
Frecuencia
2: Al2 Configuracion
PO1.11 limite superior 0
3: AI3 Configuracion
fuente
4: Configuracion de pulso (050KHZ DI5); 5:
Configuracién de comunicacion
Frecuencia 50,00
P01.12 P01.14 P01.10
limite superior Hz
Sesgo de
P01.13 0,00 Hz P01.10 0.00Hz
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Limite inferior

P01.17

1

0,0s ~6500,0s P01.19=1

Para modelo

P01.14 0,00 Hz P01.12 0.00Hz
frecuencia
PO1 15 F'ecuencia por‘tadora 0,5 kHz 16,0 kHz Para el mOde|0
Frecuencia portadora
P01.16 Ajustar con 0: NO,1: Si 1
la temperatura
Tiempo de aceleracion | 0,00 s 650,00 s (P01,19=2)

de frecuencia

ARRIBA/ABAJO

Tiempo de desaceleracion| 0s 65000 s (P01.19=0)
P01.18
1 Frecuencia de referencia P01.25
Unidad de tiempo de 0:1 anticulos de segunda clase
P01.19 | Aceleraciony 1: 0,1 segundos 1
tiempo de desaceleracion 2: 0,01 segundos
Frecuencia de sesgo
de la frecuencia 0,00 Hz Frecuencia de
P01.21 . _ 0.00Hz
Y cuando salida maxima P01.10
superposicion
P01.22 Resolucion de Resolucion de todas las frecuencias 2
Frecuencia Comandos.
Apagar
memoria para . . .
P01.23 | _ 0: Sin memoria 1: Memoria 0
Ajuste de frecuencig
digital
P01.24 Seleccion del grupo de 0: Grupo de parametros del motor 1, 0
parametros del motor 1: Grupo de parametros del motor 2.
Referencia
; iad 0: Frecuencia maxima P01.10 1:
recuencia ae
P01.25 .. Frecuencia de ajuste 0
Aceleracion y
2:100Hz
tiempo de desaceleraciéon
Tiempo de ejecucion
instruccién 0: Frecuencia de operacion,
P01.26 P 0

1: Ajuste de frecuencia
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punto de referencia

P01.27

Fuente de comando

Atado

fuente de frecuencia

Un solo digito: frecuencia de vinculacién
de comandos del panel de operacion

seleccion de fuente

0: Sin vinculacion

2:Al1 3:Al2 4:Al3

1: Conjunto digital

5: Conjunto de pulsos (050 KHZ DI5);
6: Velocidad de multiples segmentos;

7: PLC simple
8: PID

9: Conjunto de comunicacion
Diez digitos: fuente de frecuencia de
enlace del comando de terminal
seleccion
100 digitos: seleccion de fuente
de frecuencia de enlace de comando
de comunicacién
Mil digitos: ejecuta automaticamente

la fuente de frecuencia de enlace
seleccion

0000

P02 Grupo de parametros 1 del motor asincrono

P02.00

Tipo de motor

0: Motor asincrono ordinario,
1: Motor asincrono de

frecuencia variable

P02.01

Potencia nominal de

motor

0,1 kW  400,0 kW

P02.02

Tension nominal de
Motor

1V 2000V

P02.03

Corriente nominal de

Motor

0,01A~655,35A

(Potencia del inversor <=55kW)
0.1A~6553.5A

(Potencia del inversor > 55kW)

De acuerdo a

hacia
Modelo
Del

Inversor
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P02.04 Frecuencia nominal 0,01 Hz  Frecuencia de
de motor salida maxima P01.10
Velocidad nominal de
P02.05 1rpm 65535 rpm
motor
0,001 Q 65,535 Q (Potencia del
P02.06 Resistencia del estator inversor <= 55 kW)
de motor 0,0001Q  6,5535 Q (Potencia del
inversor > 55 kW)
0,001 Q 65,535 Q (Potencia del
Resistencia del rotor i =
P02.07 inversor <= 55 kW)
de motor 0,0001 Q  6,5535 Q (Potencia del
inversor > 55 kW)
0,01 mH 655,35 mH
P02.08 Resistencia a fugas (Potencia del inversor <=55kW) Sintonizacién
' de motor 0,001 Mh 65,535 mH Parametro
(Potencia del inversor > 55
kW) 0,1 mH 6553,5 mH (Potencia
P02.09 Resistencia mutua del inversor <= 55 kW)
de motor 0,01 mH 655,35 mH
(Potencia del inversor > 55kW)
0,01 A P02.03 (Potencia del
Corriente sin carga de inversor <=55 kW
P02.10 inv )
El mOtOI' 0,1 A P02,03 (Potencia
del inversor > 55
kW) 0: sin
funcionamiento 1: ajuste con el
P02.37 Seleccion de sintonizacion motor parado 1 2: ajuste 0
dinamico del motor 3: ajuste con el
motor completamente parado 2
P03 Parametros de control vectorial del grupo motor 1
Bucle d
P03.00 uele @ 1100 30
velocidad proporciongl 1
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P03.01 Tiempo de 0,01s 10,00s 0,50 s
integracion del bucle de velocjdad 1
P03.02 Frecuencia di conmutacion 0100 P03.05 5.00Hz
Bucle d
P03.03 ucle ae 1100 20
velocidad proporcional 2
P03.04 Tiempo de 001s 10,00s 1,00 s
integracion del bucle de velodidad 2
P03.05 Frecuencia de conmutacion P03.02 Frecuencia maxima de 10.00Hz
2 salida P01.10
Control de vectores de
P03.06 50% 200% 100%
la ganancia del cambio
Tiempo de
P03.07 filtrado de par SVC 0,000s 0,100 s 0,050 s
constantes
0: Ajuste P03.10 1
Al1; 2A12;
Limite superior de par
. 3: Al3;
fuente bajo
P03.09 4: Conjunto de pulsos (DI5); 0
control de velocidad
5: Configuracion de comunicacion;
modo ]
6: MIN (Al1, Al2)
7: MAXIMO (Al1, Al2)
Limite de par superior
P03.10 bajo velocidad 0,0% 200,0% 150,0%
modo de control
Ganancia proporcional
de
P03.13 L 0 60000 2000
excitacion
regulacion
Ganancia integral
P03.14 de excitacion 0 60000 1300
regulaciéon
0 60000 2000

P03.15 G?nancia proporcional
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de
Regulacién del par
po3.qg | Cananciaintegral 0 60000 1300
de regulacién de par
Parametros de control P04 V/F
0: curva lineal V/F
1: Curva multipunto V/F
2: Curva de par decreciente 1
(Curva cuadrada)
3: Curva de par decreciente 2 (1,2
de potencia)
4: Curva de par decreciente 2 (1,4
P04.00 Ajuste de la curva VF de potencia) 0
6: Curva de par decreciente 2
(potencia 1,6)
8: Curva de par decreciente 2
(potencia 1,8)
10: Modo de separaciéon completa
VF
11: Modo de semiseparacion VF
Ajuste del 0,0 % (par de elevacion automatico);
P04.01 o ) Por modelo
refuerzo 0,1%  30,0%
d Punto d 0,00 Hz Frecuencia de
P04.02 © parFunfo de 50.00Hz
corte del salida maxima P01.10
f d
Po4.03 | Cuerocerar 0,00Hz  P04.05 0.00Hz
F ia VIF
P04.04 recuencia 0,0%  100,0% 0,0%
multipunto
1 Voltaje V/IF
P04.05 e P04.03 P04.07 0.00Hz
Po40s | Mufipunto 0,0%  100,0% 0,0%
Frecuencia V/F multipunto 2 Voltaje V/F multipunto 2
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P0407 Frecuencia V/F P04.05 Pote.ncia nominal del motor OOOHZ
multipunto frecuencia P02.04
3 Voltaje V/IF
P04.08 e 0,0%  100,0% 0,0%
multipunto
3 Control V/IF
P04.09 Compensacion 0,0% 200,0% 0,0%
de frecuencia de deslizamiento
V/F Mas
P04.10 0 200 64
ganancia de excitacion
Oscilacion
P04.11 | ganancia de supresion 0 100 Por model
para V/F
0: Ajustes digitales P04.14
1:Al1 2:Al2
3:AI3
4: Ajuste de pulso (DI5)
F Itaj 5: Instruccion multiple
P04.13 uente de voltaje por p 0
VF separado 6: PLC simple
7: EIPID
8: Configuracion de
comunicacion Nota: 100,0 %,
correspondiente al voltaje nominal del motor
Voltaje para
P04.14 . 0V  Voltaje nominal del motor ov
separacion VF
0,0 s ~1000,0 s
Ti d bida d
P04.15 empo de subida de Nota: Hora en la que 0 V sube a 0.0s
tensién de separacién VH
Voltaje nominal del motor
0,0s 1000,0s
Tiempo de separacion de
P04.16 Nota: Hora en que la tension nominal 0.0s
VF por variacién de voltaje
del motor alcanza los 0 V
0: La frecuencia y el voltaje
Modo de apagado .
P04.17 caen a 0 por separado; 0
de separacion VF 1: La frecuencia cae después de la
Caida de tensién a
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Pérdida de potencia por sobrecorriente
P04.18 50%  200% 150%
corriente de accién
Supresic')n de 0: Deshabilitar,
P04.19 ” 1
Pérdida de corriente por sobrecorriente 1 . Habl|ltal‘
Ganancia de
P04.20 supresion de mas de 0 100 20
puesto actual
Compensacion
coeficiente de
P04.21 y 50% 200% 50%
Accién sobre
puesto actual
Accioén de bloqueo por
P04.22 650,0V  800,0V 760,00V
sobretensién
P04 .23 Supresioén de voltaje 0: Desha'bilitar, 1
de blogueo por 1: Habilitar.
sobretension
P04.24 Ganancia de 0 100 30
frecuencia de supresion
de bloqueo por
P04.25 | sopretension 0 100 30
Ganancia de voltaje de siipresion de bloqueo por sobretension
Aumento maximo
P04.26 limite de frecuencia para 0 50 Hz 5Hz
Blogueo por sobretensiéon
Grupo P05, Parametros de entrada
0: Sin funcioén;
1: Marcha hacia adelante (FWD) o
Correr;
Terminal DI1 2: Marcha atras (REV) o
P05.00 @ : (REV) 1
funcién Interruptor de avance/retroceso
3: control de funcionamiento de tres
cables 4: control de avance lento (FJOG)
5: Control de avance inverso (RJOG)
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6: Aumento de frecuencia (terminal hacia arriba)

7: Disminucion de frecuencia (terminal
ABAJO)
8: Control de apagado gratuito
9: Entrada de sefial de reinicio
externo (RST)

10: Suspender operacion; 11:
Entrada normalmente abierta (NO) por falla
externa 12:

Multivelocidad 1 13:
Multivelocidad 2 14:
Multivelocidad 3 15:
Multivelocidad 4 16: Seleccion
de tiempo ACC/DEC 1 (TTH1)
17: Seleccion de tiempo ACC/DEC 2 (TT2)
18: Interruptor de fuente de frecuencia 19:
Borrado de cero de frecuencia ARRIBA/

ABAJO (terminal, teclado)

20: Ejecutar comando Cambiar
terminal 1
21: VFD ACC/DEC prohibido
22: Pausa de control PID

23: Restablecimiento del estado del PLC

24: Pausa de frecuencia del péndulo
25: Entrada del contador
26: Reinicio del contador
27: Entrada de conteo de longitud
28: Reinicio de longitud
29: Deshabilitar control de torque 30:
Configuracion de pulso (solo DI5 puede
configurarse, P05.04=30)
31: Reservado;
32: Frenado CC inmediato;

33: Entrada de falla externa (normalmente
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cerrado, NC)

34: Modificacién de frecuencia
Habilita
35: Sefal de entrada PID invertida;

36: Aparcamiento exterior terminal 1

37: Ejecutar comando Cambiar

terminal 2

38: Pausa integral PID;

39: La frecuencia X cambia con la
frecuencia preestablecida

40: La frecuencia Y cambia con la

frecuencia preestablecida

41: Terminal 1 de seleccion de motor
43: El interruptor de parametros PID
44: Fallo 1 definido por el usuario
45: Fallo definido por el usuario 2
46: Interruptor de control de
velocidad/control de par
47: Parada de emergencia
48: Aparcamiento exterior terminal 2
49: Frenado DC lento

50: Tiempo de ejecucion borrado;
51: Control de dos cables / Control de tres cables

interruptor de control

52: Desactivacion de inversion;

(s6lo DI5 puede

Terminal DI2
P05.01 ] 4
funcional
Terminal DI3
P05.02 ] 9
funcional
Terminal DI4
P05.03 ) 12
funcional
Terminal DI5
P05.04 funcién 13
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Ajuste de pulso
funcion,
P05.04=30)
P05.10 Tiempo de filtrado DI 0,000s 1,000s 0.010s
0: Modo de control de dos cables 1,
Control de terminales 1: Modo de control de dos cables 2,
P05.11 0
Modo 2: Modo de control de tres cables 1,
3: Modo de control de tres cables 2.
Frecuencia
P05.12 paso de ajuste 0,001 Hz/s 65,535 Hz/s 1,00 Hz/s
tamafo
P05.13 Entrada minima de 1A 0,00V P05.15 0,00V
curva 1
Correspondiente
P05.14 Valor de la curva de IA -100,0% +100,0% 0,0%
1's Entrada minima
P05.15 | CrradamaximadelA P05.13  +10,00 V 10,00 V
curva 1
Correspondiente
P05.16 Valor de la curva de 1A -100,0% +100,0% 100.0%
Curva de |IA de
AXi 1 filtrg
PO5.17 entrada maxima de 1 filtrgdo 0,00s 10,00 s 010's
tiempo
Curva Al 2 Min.
P05.18 0,00V PO05,20 0,00V
aporte
Correspondiente
P05.19 Valor de la curva de IA -100,0%  +100,0% 0,0%
Entrada minima de 2
P05.20 Enftrada maxima de Al2 P05.18  +10.00V 10,00 V
Correspondiente
P05.21 Valor de la curva de IA -100,0% +100,0% 100.0%
Entrada maxima de 2
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Filtrado d 2delA
Po5.22 | ocodecuvasde 0,00s 10,00s 0,10s
tiempo
Curva Al 3 Min.
P05.23 -10,00V  P05,25 -10,00 V
aporte
Correspondiente
P05.24 Valor de la curva de IA -100,0%  +100,0% 0,0%
3's Entrada minima
E d axima de |IA
P05.25 nirada maxima de P05.23  +10,00 V 10,00 V.
curva 3
Correspondiente
P05.26 Valor de la curva de IA -100,0%  +100,0% 100.0%
Curva de Al de
PO5.27 entrada maxima de 3 filtracipnes 0,00's 10,00 s 010s
tiempo
Valor minimo de
P05.28 -10,00V  P05,25 0,00V
Entrada de pulso
Correspondiente
P05.29 Valor del pulso -100,0%  +100,0% 0,0%
Entrada minima
Valor maximo de
P05.30 P05.23 +10,00 V 10,00 V
Entrada de pulso
Correspondiente
P05.31 Valor del pulso -100,0%  +100,0% 100.0%
Filtrado de
pulsos de entrada max|
P05.32 0,00s 10,00s 0,10s
tiempo
Bit unico: seleccion de curva Al1
1: tengo 1 putas
(2 p.m., ver P05.13 ~ P05.16.)
P05.33 Seleccion de curva Al 2: tengo 2 putas 321
(14 h, ver P05.18 ~ P05.21.)
3: tengo 3 putas
(2 p.m., ver P05.23 ~ P05.26.)
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4: tengo 4 putas

(16:00 h, ver P24.00P24.07)
5: tengo putas 4
(16:00 horas, ver P24.08P24.15)
Diez bits: seleccion de curva Al2
(igual que bit tnico 1~5)
Cien bits: seleccion de curva Al3

(lo mismo que arriba)

La IA esta abajo

Bit tnico: Al1 por debajo del ajuste de
entrada

minimo O: Valor correspondiente de la

entrada minima 1: 0,0 %

seleccién de modo

Bit unico: DI6,

El minimo
P05.34 Diez bits: Al2 por debajo de la configuracion 000
configuracién de entrada
.. de entrada
seleccion
minima (lo mismo que el bit tnico 1 ~ 2)
Cien bits: Al3 por debajo de la configuracion
de
entrada minima (igual que la anterior)
P05.35 Tiempo de retardo de DI1 0,0s~3600,0s 0.0s
P05.36 Tiempo de retardo de DI2 0,0s~3600,0s 0.0s
P05.37 Tiempo de retardo de DI3 0,0s~3600,0s 0.0s
0: Alto nivel de efectividad, 1: Bajo
nivel de efectividad
Terminales DI1-DI5 Bit tinico: DI1;

P05.38 valido Diez bits: DI2; 00000

seleccion de modo Cientos de bits: DI3;

Mil bits: D14,
Diez mil bits: DI5

Terminal DI6-D17 | 0: Alto nivel efectivo, 1: Bajo

P05.39 valido nivel efectivo 00000
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Diez bits: DI7

Grup

o0 P06, Parametros de salida

P06.01

Salida DO1

seleccion de funciones

0: Sin salida 1:

Indicador de

P06.02

Tablero de control

Relé
(TA-TB-TC)
Funcion
Seleccion

funcionamiento; 2: Salida de falla (para
falla de apagado libre)
3: Sefial de deteccién de nivel de
frecuencia 1 (P14T1)
4: Indicador de llegada
de frecuencia (FAR)
5: Funcionamiento a
velocidad cero del VFD (en funcionamiento)
6: Alerta temprana de sobrecarga del motor

7: Sobrecarga del inversor

Alerta temprana
8: Llega el conteo de conjuntos
9: Se alcanz6 el recuento especificado
10: Se alcanza la longitud
11: Se completa el ciclo del PLC
12: Tiempo de ejecucion acumulado
llega
13: Limitacion de frecuencia
14: Limitacion de par
15: Listo para correr
16: Al1>AlI2
17: La frecuencia de salida alcanza el limite superior
limite
18: La frecuencia de salida alcanza el limite
inferior (durante el funcionamiento)
19: Salida de estado bajo presion 20:
Configuracién de comunicacién 21:

La ubicacién esta completa

(reservada) -
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23: Funcionamiento a velocidad cero 2

(también salida cuando se apaga)

llega
25: Sefial de deteccion de nivel de
frecuencia 2 (P14T2)
26: Frecuencia de salida 1 alcanzada
27: Frecuencia de salida 2 alcanzada
28: Corriente de salida 1 alcanzada 29:
Corriente de salida 2 alcanzada 30:
Alcanzada regularmente 31:
Desbordamiento de la sefial de
entrada Al1 32: Caida
de carga 33: Funcionamiento
inverso del VFD 34: Estado de corrien
35: El médulo de potencia
La temperatura llega a 36:
la corriente de salida esta fuera del limite
37: la frecuencia de salida alcanza el limite
inferior (apagado también de la salida)
38: Salida de falla (todas las fallas)
39: Sobrecalentamiento del
motor Alerta
temprana 40: Este tiempo de

funcionamiento llega 41: Salida de fallg

22: Proximidad a la ubicacion (reservado)

24: Tiempo de encendido acumulado

e cero

(gratis)
Fallo de apagado y sin sub
salida de presion)
P0607 Seleccion de 0: Frecuencia de operacion, 1: 0
la funcic’)n de salida AO Frecuencia establecida.
2: Corriente de
Seleccién de salida, 3: Par de
P06.08 ' 1
la funcién de salida AO2

salida, 4: Potencia

de salida, 5: Voltaje de salida,
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6: Frecuencia de pulso de entrada.

7: Al 8:Al2

9:AI3
10: Longitud
11: Valor de conteo
12: Configuraciéon de comunicacion,
13: Velocidad del motor
14: Corriente de salida. (100,0%
Correspondiente a 1000,0A)
15: Voltaje de salida (100,0%
Correspondiente a 1000,0 V)
16: Par de salida del motor
(Porcentaje del valor real
relativo a la potencia del motor)
17: Par de salida del VFD
(Porcentaje del valor real

relativo a la clasificacion VFD)

AO1 polarizacién cero

seleccién de estado

Diez bits: RELAY1

P06.10 -100,0%  +100,0% 0,0%
coeficiente
P06.11 Ganancia AO1 -10,00 +10,00 1.00
AO2 polarizacién cero
P06.12 -100,0%  +100,0% 0,0%
coeficiente
P06.13 Ganancia de AO2 -10,00 +10,00 1.00
R lida D
P06.17 etardo de salida DO 0,0 s ~3600,0 s 0.0s
tiempo
Salida de RELE
P06.18 alida de 0,0 s ~3600,0 s 0.0s
tiempo de retardo
pog.1g | SalldaRELAY2 0,0s~3600,0's 0.0s
tiempo de retardo
0: Légica positiva, 1: Antilogica
Salida DO valida
P06.22 Un solo bit: HACER 00000
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Cien bits: RELAY2
Grupo P07, Parametros de control de arranque y parada
0: Inicio directo
1: Comience con el seguimiento de la velocidad
P07.00 Modo de arranque 0
2: Frenado CC + arranque en la
frecuencia de arranque
0: Comenzar con el apagado
frecuencia
P07.01 Seguimiento de velocidad 1: Comience con la 0
método frecuencia de trabajo
2: Empezar por el maximo
frecuencia
Seguimiento de la
P07.02 | ~°9 1100 20
velocidad
P07.03 Fracuencia de arranque 0.00Hz  10.00Hz 0.00Hz
P07.04 Frecuencia de inicio 00s~1000s 0.0s
tiempo de espera
Corriente de freno de CC
P07.05 0% 100% 0%
al inicio
Tiempo de frenado de CC en
P07.06 0,0s~100,0s 0.0s
Acelerador
0: modo de aceleracién/deceleracion lineal
y
P0707 1: Curva S Modo Aceleracion/Deceleracion A 0
Modo de
2: Curva S Modo Aceleracion/Deceleracion B
desaceleracion
Relacion de tiempo de inicio
P07.08 | segmentoens | 0,0% 100,0%-P07.09 30,0%
curva
Relacion de tiempo de inicio
P07.09 | segmentoens | 0,0% 100,0%-P07.08 30,0%
curva
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P07 1 O Modo de parada 0: desacelera hasta detenerse 1: avanza por inercia hasta 0
detenerse
Frecuencia 0.00 Hy ~ F o
P07.11 | umbral de CC 0 iz T hrecuencia maxima. 0.00Hz
P01.10
freno
P0712 Retardo de frenado de CC 0,0 s~ 100’0 s 0.0s
tiempo
P07.13 Cofriente de freno de CC 0% 100% 0%
Tiempo de frenado de CC en
P07.14 0,0s~100,0s 0.0s
detener
Freno de CC
P07.15 0% 100% 100%
tasa de utilizacion
P07 1 8 Seguimiento de velocidad 30% 200%
actual
Parametros de visualizacion y teclados del grupo P08
0: La tecla M no es valida
1: Cambiar entre control remoto
Control (Terminal o
Control de comunicacion) y
P08.01 Fyncion de lateclaM | Control del panel de operacion, 0
cuando P01.02 =102
2: Interruptor FWD/REV
3: FJOG (Control de avance lento)
4: RJOG (Control de avance inverso)
0: La tecla STOP/RES Soélo es valida en
P08.02 DETENER/REINICIAR el modo de control del panel 1
funcion clave 1: La tecla STOP/RES Siempre
valido
0000FFFF
El LED muestra
Bit00: Frecuencia de funcionamiento 1 (Hz) .
P08.03 | el parametro 1in ) . . ler pisg
Bit01: Ajuste de frecuencia (Hz)
Estado de la operacion . .
Bit02: Voltaje del bus (V)
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Bit03: Voltaje de salida (V)
Bit04: Corriente de salida (A)
Bit05: Potencia de salida (kW)
Bit06: Par de salida (%)
Bit07: estado de la entrada DI
Bit08: Estado de salida DO
Bit09: Voltaje Al1 (V)
Bit10: Tension Al2 (V)
Bit11: Tension Al3 (V)
Bit12: Valor de conteo
Bit13: Valor de longitud
Bit14: Visualizacion de la velocidad de carga

Bit15: Configuracion PID

0000FFFF

Bit0O: retroalimentacién PID

Bit01: Etapa del PLC
Bit02: Frecuencia de entrada de PULSO
(kHz)
Bit03: Frecuencia de funcionamiento 2 (Hz)
Bit04: Tiempo de ejecucion restante
Bit05: Al1: voltaje frontal corregido
)
El LED muestra Bit06: Tension frontal corregida por Al2
P08.04 el parametro 2in )
Estado de la operacién | Bit07: Tensién frontal corregida por Al3
)
Bit08: Velocidad de linea
Bit09: Tiempo de potencia actual
(Hora)
Bit10: Tiempo de ejecucion actual (min)
Bit11:PULSO Frecuencia de entrada
(Hz)
Bit12: Configuracion de comunicacion

Valor
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Bit13: Velocidad de retroalimentacién del codificador
(Hz)
Bit14: Visualizacion de frecuencia principal X
(Hz)
Bit15: Frecuencia secundaria Y
Pantalla (Hz)

Pantallas LED

0000FFFF

Bit00: Establecer frecuencia (Hz)
Bit01: Voltaje del bus (V)
Bit02: estado de la entrada DI
Bit03: Estado de salida DO
Bit04: Voltaje Al1 (V)
Bit05: Voltaje Al2 (V)

Tiempo de aceleracion de jog

P08.05 | parametro en Stop Bit06: tension AI3 (V) 33
estado Bit07: Valor de conteo
Bit08: Valor de longitud
Bit09: Etapa del PLC
Bit10: Velocidad de carga
Bit11: Configuraciéon PID
Bit12: Frecuencia de entrada de PULSO
(kHz)
P08.06 Velocidad de carga 0’0001 6,5000 1.0000
factor de visualizacion
Médulo de potencia
P08.07 0,0 100,0 -
temperatura
P08.08 Numero de producto - -
Acumulativo
P08.09 Oh 65535h -
tiempo de ejecucion
Grupo P09, funcién auxiliar
P09.00 F o dei 0,00 Hz ~ Frecuencia maxima. 2 00Hz
. recuencia de jog PO1.10 .
P09.01 0,0 s ~6500,0 s 20.0s
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P09.02 oo g6 jogging Dec Tiempo recomendado: 20.0s
0,4""4,0 KW 7.5 segundos
P09.03 Tiempo de aceleracion 5.5~30.0KW 15.0S
2 37,0 132,0 KW 40,0 s
P09.04 Tiempo de desaceleracion 160,0 630,0 KW 60,0 s
2
Tiempo de aceleracién
P09.05
3
15.0
Tiempo de desaceleracion
P09.06
3
Tiempo de aceleracion
P09.07
4
Tiempo de desaceleraciéon
P09.08
4
P09.09 Frecuencia de salto 1 0.00Hz
P09.10 Frecuencia de salto 2 0,00 Hz ~ Frecuencia méxima. 0.00Hz
P01.10
P09.11 Frecuencia de salto. 0,01 Hz
rango
Positivo y
P09.12 Muerto al revés 0,0 s ~3000,0s 0.0s
tiempo
Contrarrestar
0913 . 0: Permitido; 1 0
- frecuencia Prohibir
permiso
Cuando la configuracién
) 0: Funciona a una frecuencia limite inferior
P09 14 La frecue-nma. es mz-enor que S 0
el limite inferior de
2: funcionamiento a velocidad cero
frecuencia
P09.15 Control de caida 0.00Hz 10.00Hz 0.00Hz
P09.16 Gonflauracion Oh 65000h Oh
poder acumulativo

a la hora de llegada
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P09.17 Gontauracien Oh 65000 h Oh
acumulativo
Llegada en . .
marcha P09.18 Proteccion de arranjque 0: Desprotegido; 0
Frecuencia - F o 50.00
P09.19 | valor de deteccién 1 0.00 Hz ~ Frecuencia méxima. ’
P01.10 Hz
(P14T1)
Valor de
P09.20 | retardo de 0,0% ~ 100,0% (nivel P14T1) 5,0%
deteccién de frecuencia (P14T1)
Frecuencia 0.0% ~ 100.0% (F .
P09.21 alcanza el e e (Frecuencia 0,0%
Ancho detectado maxima)
Funcién de
salto de frecuencia
P09.22 0: no valido, 1: valido 0
Durante Accy
Dic.
Frecuencia de conmutacion de . .
P09.25 | tiempo de aceleracion 0,00 Hz ~ Frecuencia maxima. 0.00Hz
P01.10
1y tiempo 2
Frecuencia de conmutacion de 0.00 H E . L.
P09.26 tiempo de desaceleracion ' ‘ recuencia maxima. 0.00Hz
P01.10
1y tiempo 2
Prioridad de j
P09.27 rondac delog 0: no valido, 1: valido 0
de terminal
Frecuencia 50,00
P09.28 | valor de deteccion 2 0,00 Hz ~ Frecuencia maxima H
z
(P14T2)
Valor de
P09.29 | retardode 0,0 % ~ 100,0 % (nivel P14T2) 5,0%
deteccién de frecuencia (P14T2)
Frecuencia de 50,00
P09.30 0,00 Hz ~ Frecuencia maxima
llegada arbitraria Hz
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valor de deteccion 1
Frecuencia de 0.0% ~ 100.0% (F .
) ~ , recuencia
P09.31 llegada ° o 0,0%
. maxima)
arbitraria detectada arjcho 1
Frecuencia de 50,00
P09.32 llegada arbitraria | 0,00 Hz ~ Frecuencia maxima Hy
valor de deteccion 2
Frecuencia de 0.0% ~ 100,0% (F .
0% ~ ,0% (Frecuencia
P09.33 llegada arbitraria . 0,0%
maxima
Ancho detectado 2 xima)
) 0,0% 300,0%
Corriente cero
P09.34 . B 100,0% corresponde a la corriente 5,0%
nivel de deteccion
nominal del motor
P09.35 Tlempo de retardo de 0,01s 600,00s 0,10's
Deteccion de corriente
Valor actual de 0,0 % (no detectado)
P09.36 salida sobre 0,1 % ~ 300,0 % (corriente nominal 200,0%
actual del motor)
Tiempo de retardo de
P09.37 Salida terminada 0,00 s 600,00 s 0,00 s
Deteccion de corriente
P09.38 Corriente de llegada 0,0 % ~ 300,0 % (corriente nominal 100.0%
arbitraria 1 del motor)
P09.39 Llegada arbitraria 0,0 % ~ 300,0 % (corriente nominal 0.0%
Ancho actual 1 del motor)
P09.40 Llegada arbitraria 0,0 % ~ 300,0 % (corriente nominal 100.0%
actual 2 del motor)
P09.41 Llegada arbitraria 0,0 % ~ 300,0 % (corriente nominal 0.0%
Ancho actual 2 del motor)
Funcién de temporizador
P09.42 . 0: no valido, 1: valido 0
seleccion
P09.43 Tiempo fle ejecucion del temporizador 0: ajuste P09.44, 0
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seleccion 1:Al1
2: Al2
3:Al3

El rango de entrada analdgica
corresponde a P09.44

Temporizador en marcha

P09.44 0,0 min ~ 6500,0 min 0,0 minutg

tiempo

Limite inferior del valor
P09.45 de proteccion de voltaje 0,00V  P09,46 3,10V

de entrada Al1

Limite superior del valor

P09.46 de proteccion de voltaje P09,45 10,00V 6,80 V

de entrada Al1

Valor de

P09.47 0 100 75

proteccion de sobretemperatura

0: Ventilador en funcionamiento durante la

P09.48 Ventilador de enfriamiento ejecucion del VDF 0
control 1: Siempre funcionando cuando hay energia
en;
P09.49 Frecuencia Frecuencia de hibernacion (P09.51) 0.00Hz
de despertar ~ Frecuencia maxima P01.10
P09.50 Retraso en el despertar 0,0 s~ 6500,0 s 0.0s
tiempo
) - 0,00 Hz ~ Frecuencia de activaciéon
P09.51 Frecuencia del suefio 0.00Hz
P09.49
P09.52 Tiempo de retardo de suefio 0,0s~6500,0s 0.0s
Hora de llegada de este
P09.53 0,0 ~ 6500,0 minutos 0,0 minutg

operacion

Factor de correccion
P09.54 0,00% 200,0% 100.0%

de potencia de salida

Grupo P10 Falla y proteccion
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Sobrecarga del motor 0: Deshabilitar,
P10.00 . 1
proteccién 1: Habilitar
Sobrecarga del motor
P10.01 0,20 10,00 1.00
ganancia de proteccion
Sobrecarga del motor
P1002 alerta temprana 50 100% 80%
factor
Cortocircuito a
0: Deshabilitar
P10.07 | proteccion de tierra ’ 1
P 1: Habilitar
cuando se enciende
Unidad de freno
P10.08 650,0V  800,0V 690 V
voltaje de arranque
Falla automatica
P10.09 0 20 0
tiempos de reinicio
Accion HACER
seleccion durante 0: Sin accion
P10.10 i - 0
Falla automatica 1: Accion
reiniciar
Intervalo para
P10.11 Falla automatica 0,1s 100,0s 1.0s
reiniciar
Bit Gnico: proteccion contra pérdida de
fase de entrada
Proteccién contra pérdida 0: Deshabilitar,
P1 0 1 2 de fase de entrada/ 1: Habilitar 1
Proteccion contra traccion Ten Bit: Relé de potencia con proteccion
del relé de potencia contra traccion
0: Deshabilitar,
1: Habilitar
P10.13 Proteccion contra 0: Deshal.)illitar, 1
pérdida de fase de salida 1: Habilitar
Primer fracaso 0: Sin culpa
P10.14
tipo 1: (Reservado)
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P10.15

Segundo fracaso

tipo

P10.16

Tercer tipo de

falla (mas reciente)

2: Sobrecorriente en el proceso Acc.

3: Sobrecorriente en el proceso Dec

4: Sobrecorriente en constante

velocidad

5: Sobretension en el proceso Acc.

6: Sobretension en el proceso Dec

7: Sobretension en velocidad
constante

8: Sobrecarga de resistencia del buffer
9: Subtension
10: Sobrecarga del variador de frecuencia

11: Sobrecarga del motor

12: Pérdida de fase de entrada

13: Pérdida de fase de salida

14: El médulo de potencia esta sobrecalentado
15: Fallo externo
16: Excepcion de comunicacion
17: El relé de potencia es anormal

18: Deteccion de corriente anormal

19: El ajuste del motor es anormal
21: Lectura y escritura de parametros
excepcion
22: Otro hardware anormal
23: Cortocircuito del motor a tierra
26: Llegada en tiempo de ejecucion
27: Error personalizado de usuario 1
28: Error personalizado de usuario 2
29: Llega la hora de encendido
30: Caida de carga
31: Se pierde la retroalimentacion PID en tiempo de ejecucion

40: Tiempo de espera limite de flujo rapido

41: Encienda el motor durante el

funcionamiento

42: La desviacion de velocidad es demasiado grande
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43: Exceso de velocidad del motor

P10.17

Frecuencia en el
tercer fallo
(mas reciente)

P10.18

Actualidad en el

Tercera falla

(mas reciente)

P10.19

Tensién del bus en la
tercera falla

(la mas reciente)

P10.20

Terminal de entrada

estado en el tercero

(mas reciente)
falla

P10.21

Terminal de salida
estado en el tercero

(mas reciente)
falla

P10.22

El inversor

estado en el tercero

(mas reciente)
falla

P10.23

Tiempo de encendido para

El tercer fracaso

(el mas reciente)

P10.24

Tiempo de ejecucion para el

Tercera

(mas reciente) falla

P10.27

Frecuencia en el
segundo fracaso

P10.28

Actualidad en el

segundo fracaso
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Tension del bus en el

P10.29
segunda falla
Terminal de entrada
P10.30 estado para el
segundo fracaso
Terminal de salida
P10.31 estado en el
segundo fracaso
El inversor
P10.32 estado en el
segundo fracaso
Tiempo de encendido para
P10.33
El segundo fracaso
Tiempo de ejecucion para el
P10.34
segundo fracaso
Frecuencia en el
P10.37

primer fracaso

P10.38

Actual al primer

falla

P10.39

Tension del bus en el

primer fallo

Terminal de entrada

P10.40 | estado en el primer
falla
Estado del terminal de
P10.41 | salida en el primer momento|
falla
El inversor
P10.42 | estado en el primer
falla
P10.43 Tiempo de encendido para
El primer fracaso
P10.44 Tiempo de ejecucion del
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primer fracaso
Bit unico: Sobrecarga del motor (Err11)
Diez bits: pérdida de fase de entrada, (Err12)
Cien bits: pérdida de fase de salida,
(Error13)
Mil Bit: Falla externa
Proteccion contra fallas
. Error15
P10.47 accion ( ) 00000
Diez mil bits:
seleccion 1
Excepcién de comunicacion,
(Err16)
0: Parada por
inercia; 1: Parada mediante el modo
de parada
P07.10 2: Sigue funcionando; Bit
unico/Cien bits/Mil bits: (Reservado)
Diez bits: Lectura de parametros y
Proteccioén contra fallas
L Excepcion de escritura (Err21
P10.48 accion P (Er21) 00000
) Diez mil bits: tiempo de ejecucion
seleccion 2
llegada (Err26)
0: Parada por inercia;
1: Parada por modo de parada P07.10
Bit Unico: Falla personalizada del usuario
1 (Err27)
Ten Bit:: Error personalizado del usuario 2
(Err28)
Cien bits: tiempo de encendido
Proteccioén contra fallas
. llega (Err29
P10.49 accion 9a ( ) 00000
. Mil bits: caida de carga (Err30)
seleccion 3
0: Parada por inercia;
1: Parada mediante el modo de Parada
P07.10 2: Salta al 7 % de la frecuencia
nominal del motor y sigue funcionando. La
operacion vuelve a la frecuencia establecida cuando
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recuperacion de carga
Diez mil bits: retroalimentacion PID
pérdida (Err31)
0: Parada por inercia;
1: Parada en modo de parada P07.10
2: Sigue funcionando;
Bit unico: Desviacion de velocidad
demasiado grande (Err42)
Diez bits: exceso de velocidad del
motor (Err43)
Seleccion de accion Cien Bit: (Reservado
P10.50 ( ) 00000
de proteccién contra fallas & Mi| bits: Error de retroalimentacion de
velocidad (Err52)
0: Parada por inercia;
1: Parada en modo de parada P07.10
2: Sigue funcionando;
0: La frecuencia actual 1: La
frecuencia de ajuste 2:
Mantener la seleccion
Funcionamiento en la frecuencia limite
P1 0 . 54 de frecuencia en 0
superior 3: Funcionamiento en la
ejecucion en caso de falla
frecuencia limite inferior 4: Funcionamiento en reserva anormal
frecuencia
0,0%~100,0% (100,0%
Reserva anormal o
P10.55 . corresponde a la frecuencia 100.0%
frecuencia »
maxima P01.10
P10.59 Energia instanténea 0:Novalido  1: Reducir la 0
sin interrupciones velocidad; 2: Parada de desaceleracion
La pausa
Voltaje de juicio de 80,0 % 100,0 % (voltaje de
P10.60 o de ° b (volta) 90,0%
potencia instantanea bus estandar)
sin interrupcion
Recuperacion de voltaje
P10.61 Tiempo del juicio 0,00s 100,00 s 0,50s
Poder instantaneo
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sin escalas
El voltzje de 60,0 % ~ 100,0 % (voltaje de b
WJ 70~ ,U 7 (voltaje de bus
P10.62 | juicio de potencia ) 80,0%
. . . estandar)
instantanea sin parar
Ganancia de Instantanea
P10.71 0 100 40
Poder sin parar
Integral
coeficiente de
P10.72 0 100 30
Energia instantanea
sin interrupciones
Tiempo de desaceleracion
P10.73 | ge potencia 0~300,0s 20.0s
instantanea sin pafar
Proteccion contra
0: No valido,
P10.63 caidas de carga . 0
. 1: vélido
seleccion
Nivel d
P10.64 velde 0,0 100,0 10,0%
deteccion de caida de carga
Caida d
P10.65 aica de carga 0,0~60,0 s 1.0s
Tiempo de deteccion
P10.67 Exceso de velocidad 0,0 % ~ 50,0 % (Frecuencia 20,0%
Valor de deteccion maxima P01.10 )
; " 0,0 s: no detectable
P10.68 Tiempo de deteccion 1.0s
de exceso de velocidad 0, 1 ~60,0 S
La deteccién
P10.69 Valor para la velocidad 0,0 % ~ 50,0 % (Frecuencia 20,0%
desviacion también maxima P01.10 )
grande
La deteccion
P10.70 Es hora de la velocidad 010 s 0,1 - 60,0 s 5.0s
desviaciéon también
grande
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Funcién PID del grupo P11
0: Ajuste P11.01
1: A1
2:Al2
3:AI3
P11.00 Canal de entrada PID . 0
4: Ajuste de pulso (DI5)
5: Configuracién de la comunicacion
6: Velocidad multietapa
7: Configuracion del codificador del teclado
P11.01 Configuracién de entrada 0.0 10,00 3.00
de referencia digital
0: A1
1:Al2 2:Al3
3: Al1-Al2
P11.02 Retroalimentacion PID 4: Ajuste de pulso (D|5) 0
canal 5: Configuracion de la comunicacion
6: Al1+AI2
7MAXIMO  JAI1], JAI2|
8MIN  JAI1], JAI2|
0: Direccién positiva,
P11.03 Polaridad PID L _ 0
1: Direccién negativa
P11.04 | hangodePID 0 100,00 kg 10.00
comentario
P1 1 05 Ganancia propormonal 0,0 100’0 20.0
KP02
P11.06 | T'emPodentegracion 001s 10,00s 2,00's
Ti1
Tiempo derivado
P11.07 0,000s 10,000 s 0.000s
Td1
Inversion de PID ) )
P11.08 0,00 ~ Frecuencia maxima 2.00Hz
frecuencia de corte
El limite del PID
P11.09 0,0% 100,0% 1.0%
desviacion
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Limitador diferencial
P11.10 0,00% 100,00% 0,10%
de PID
P11.11 | Tempodecambiode 0,00 650,00 s 0,00's
sefial de entrada PID
Retroalimentacion PID
P11.12 0,00 60,00s 0,00s
tiempo de filtrado
p11.13 | Fflempode 0,00 60,00s 0,00s
filtrado de salida PID
P11.15 Ganancia proporcional 0.0 100,0 20.0
KPO03
Tiempo de integracion
P11.16 0,01s 10,00s 2,00s
Ti2
Tiempo derivado
P11.17 0,000s 10,000s 0.000s
Td2
ElI PID 0: Sin interruptor
i 1: Conmutador a través del terminal DI
P11.18 cambio de 0
parametros 2: Cambio automatico segun
condiciones La desviacién
ElI PID
bio d
P11.19 cambio de 0,0% P11,20 20,0%
parametros
Desviacion 1
EI PID
bio d
P11.20 cambio de P11.19 ~ 100.0% 80,0%
parametros
Desviacion 2
P11.21 V4lor inicial del PID 0,0% 100,0% 0,0%
p11.22 | emPoderetencionde 0,00 650,00s 0,00's
PID inicial
Desviacion
P11.23 maxima positiva de dops 0,00%  100,00% 1.00%
produccién

_44 -




Machine Translated by Google

Desviacion maxima
P11.24 | desviacion de dos 0,00%  100,00% 1.00%
produccién
Bit unico: separacion integral
0: no valido, 1: valido
P11.25 La propiedad Ten Bit: cuando la frecuencia 00
integral PID llega a los limites
0: Continuar la regulacion integral,
1: Detener la regulacion integral
Retroalimentacién PID 0,1% ~ 100,0% (0,0%
P11.26 deteccion de pérdida No deteccién) 0,0%
valores
Retroalimentacion PID
P11.27 deteccion de pérdida 0,0s~20,0s 0.0s
tiempo
ElI PID
P11.28 cerrar 0: Parada sin operacion PID, 0
» 1: Parada con operacion PID
operacion
Grupo P12 - Frecuencia de oscilacion, longitud fija y conteo
0: Relativo al centro
P12.00 Modo de ajuste de frecuencia P01.07 1: 0
frecuencia de oscilacion Relativo a la frecuencia maxima
P01.10
Rango de frecuencia
P12.01 0,0% 100,0% 0,0%
de oscilacion
p12.02 |Flrangodela 0,0%  50,0% 0,0%
frecuencia de salto
P12,03 | Ciclode frecuencia 01s 3000,0s 10.0s
de oscilacion
Tiempo de subida de
P12.04 onda triangular de 0,1% 100,0% 50,0%
frecuencia de oscilacion
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P12.05 Ajuste de longitud Om 65535 m 1000 metrps

P12.06 Longitud real Om 65535 m Om

p12,07 |NUmero de pulsos 01 65535 100.0
por metro

P1208 Configuracion de recuento 1 65535 1000

valor
P12.09 Especifica el valor de 1 65535 1000
recuento
Grupo P13 Velocidad multietapa, PLC simple

P13.00 Velocidad multietapa 0.0%
0 (MS0)

P13.01 Velocidad multietapa 0.0%
1(MS1)

P13.02 Velocidad multietapa 0.0%
2 (MS2)

P13.03 Velocidad multietapa 0.0%
3 (MS3)

P13.04 Velocidad multietapa 0.0%
4 (MS4)

i i -1 % 100,0 % (F i

P13.05 Velocidad multietapa 00,0 % 00,0 % (Frecuencia 0.0%
5 (MS5) maxima P01.10 )

P13.06 Velocidad multietapa 0.0%
6 (MS6)

P13.07 Velocidad multietapa 0.0%
7 (MS7)

P13.08 Velocidad multietapa 0.0%
8 (MS8)

P13.09 Velocidad multietapa 0.0%
9 (MS9)

P13.10 Velocidad multietapa 0.0%

10 (MS10)
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P13.11 Velocidad multietapa 0.0%
11 (MS11)
P13.12 Velocidad multietapa 0.0%
12 (MS12)
P13.13 Velocidad multietapa 0.0%
13 (MS13)
P13.14 Velocidad multietapa 0.0%
14 (MS14)
P13.15 Velocidad multietapa 0.0%
15 (MS15)
0: Fin de una operacion unica
P13.16 Modo de 1: Valor final al final de una sola 0
operacion PLC simple operacion
2: Siempre pedalea
Bit Unico: cuando se produce una caida de potencia
Guardado del estado de Ten Bit: cuando parar
P1 31 7 ejecucion del PLC . p OO
0: No guardar
después del apagado 1 : Ahorro_
P1 3 1 8 Tiempo de ejecucion de velocidad 010 s (horas) 6553,5 s (hOI’aS) 0,0 S (h)
0 en varias etapas
Tiempo de acc/dec de
P13.19 03 0
MSO
P13.20 | Velocidadmultietapa | o hora) 65535 s (hora) 0,0s (h)
Tiempo de acc/dec de
P13.21 0 3 0
MS 1
p13.22 | Velocdadmultietapa | ) o 1 ora)  6553,5 s (hora) 0,0s (h)
Tiempo de acc/dec de
P13.23 0 3 0
MS 2
Tiempo de ejecucion de velocidad
P13.24 0,0 s (hora) 6553,5s (hora) 0,0 s (h)
3 en varias etapas
P13.25 Tiempo de aceleracién/desaceleracion de O 3 0
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MS 3
P13.26 | Velocidadmultietapa | ) oo ey 6553,5 s (hora) 0,0s (h)
Tiempo de acc/dec de
P13.27 0 3 0
MS 4
P1328 Tiempo de ejecucion de velocidad 0,0 s (hora) 6553,5 s (hora) 0,0 s (h)
5 en varias etapas
P13.29 Tiempo de acc/dec de 0 3 0
MS 5
P13.30 | elocidad multietapa |\ o hora) 65535 s (hora) 0,0's (h)
P13.31 Tiempo de acc/dec de 0 3 0
MS 6
P13.32 | Velocidad multietapa |\ o hora) 65535 s (hora) 0.0s (h)
P13.33 Tiempo de acc/dec de 0 3 0
MS 7
P13.34 | Temececemnes 0,0s (hora)  6553,5 s (hora) 0,0's (h)
velocidades en varias etapas
P13.35 Tiempo de acc/dec de 0 3 0
MS 8
P13.36 | /elocidad multietapa | o 1ora) 65535 s (hora) 0,0s (h)
P13.37 Tiempo de acc/dec de 0 3 0
MS 9
P13.38 | Memeedeseauinee o 0,0s (hora)  6553,5 s (hora) 0,0's (h)
velocidades en varias etapas
P13.39 Tiempo de acc/dec de 0 3 0
MS 10
P13.40 Velocidad multietapa 0,0 s (horas)  6553,5 s (horas) 0,0s (h)
11 tiempo de ejecucion
P13.41 Tiempo de acc/dec de 0 3 0
manuscrito 11
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P13.42 | Veloddadmulietapa | 4 ¢ hora) 65535 's (hora) 0,0s (h)
Tiempo de acc/dec de
P13.43 0 3 0
MS 12
Tiempo de ejecucion de velocidad
P13.44 0,0 s (hora) 6553,5s (hora) 0,0s (h)
3 en varias etapas
Tiempo de acc/dec de
P13.45 0 3 0
MS 3
P13.46 | Volooadmultietapal o ¢ hora) 65535 s (hora) 0,0s (h)
Tiempo de acc/dec de
P13.47 0 3 0
Manuscrito 14
P13.4g | Velocdadmultietapa | ) o hora) 65535 s (hora) 0,0s (h)
Tiempo de acc/dec de
P13.49 0 3 0
Unidad de aceleracion/ 0 d
P1 350 desaceleracion de velocidad multietapa S (segun OS) O
. 1: h (horas)
tiempo
0: Parametro P13.00
1: A1 2:Al12
3:Al3
Fuente de sefal de 4: Pulso (DI5)
. Fulso
P13.51 i i 0
Velocidad multietapa 5 PID
0 (MS0)
6: Frecuencia de preposicion
P01.08
7: Se puede madificar con la tecla A/V
Parametros de comunicacion RS485 del grupo P14
Bit unico: MODBUS
0:300 BPS 1:600 BPS
P14OO Configuracién de la velocidad en 2: 1200 BPS 3: 2400 BPS 5
R 4:4800 BPS 5:9600 BPS
6: 19200 BPS 7: 38400 BPS
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8: 57600 BPS 9: 115200 BPS

Datos MODBUS

0: Sin verificacién (8.N-2)

1: Comprobacién de paridad (8.E-1)

leer

P14.01 0

formato 2: Cheque impar (8.0-1)

3: Sin verificacion (8.N-1)
Odireccién de transmision
P14.02 Diteccién local 1
1247(MODBUS)
Modbus
P14.03 0 20ms 2
Retraso en la respuesta
Tiempo de espera de 0.0: No valido

P14.04 0.0

RS485 0,1~60,0s

0: MODBUS no estandar
Modbus
P14.05 N protocolo 1
Seleccion de protocolo
1: Protocolo MODBUS estandar
Actual
00,01 A
P14.06 |Resolucion de 485 0
1:.0,1 A

Grupo P15 Parametros especiales para suministro de agua a presion constante

Depuracion de

0: Sin funcién
1: Una unidad impulsa dos
bombas 2: Suministro de agua en la

comunidad del

~ Rango del manémetro (0,1 Mpa)

P15.00 macros sencilla
funcion edificio 3: Suministro de agua
del hotel 4: Suministro de 0
agua contra incendios
5: Bomba de refuerzo 6:
P15.01 Despertar Bomba de agua profunda O ~ Presion de repcsoZ’SP(} ?(84
presion kg (1 kg = 0,1 MPa)
P15.02 | Temeedereerode 0,0 5~6500,0 s 0s
Despertar
.. 5 Presién de activacion P15.01
P15.03 Rresion del suefio 3,50 kg
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P15.04 Tiempo de retardo de suspension 0,0 s~6500,0 s 60.0s
Presion
P15.05 0: Deshabilitar; 1
- enlace -
1: Habilitar
proporcional
Despertar
P15.06 presion 0~100.0bar (kilogramos, 0.1Mpa) 0,50 kg
diferencia
Diferencia de presion
P15.07 0~100,0 barras (kilogramos) 0;50 kg
durante el suefio
Valor de al Rango de mandémetro de 0,00 ~
P15.08 alor de glatma g ‘ 9,00 kg
de sobrepresion KG (1 KG = 0,1 Mpa = 1 bar)
Tiempo de retardo de
P15.09 Presion demasiada 0-6553.55 0.08
alarma
Rango de mandémetro de 0,00 ~
Baja presion KG (1 KG = 0,1 Mpa = 1 bar
P15.10 a pres! ( P ) 0,0 kg
valor de alarma El parametro abre la alarma de
alcance de baja presion.
Tiempo de retardo
P15.11 0-6553.5S 20.08
de alarma de baja presion
0~Rango del manémetro KG Abra el
control de inicio y parada de la entrada
de agua a través de P01.02=3
Ingesta de agua
P15.12 La entrada de agua debe utilizar el
presion de arranque , 3,00 kg
sensor de corriente del Al2
Para el sensor de voltaje, cambie el
puente Al2
P15.13 Cierre de entrada 0~Rango del manometro KG 320 kg
presion (Bar)
Numero de
P15.14 0~3 0
tiempo de espera
de bomb ili
P15.15 e 0~1000.0S 60.0S
Bomba auxiliar
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se enciende

Tiempo de espera

vaciado de agua para a

controlador de nivel

gua

P15.20 y continua P15.22 veces, la

advertencia de agua llena se borra y

se restablece a la normalidad.

estado.

P15.16 para el interruptor 0~1000.0S 5.0S
de la bomba auxiliar
0~50Hz
Ajuste de frecuencia
P15.17 : Cuando alcanza el valor, el 50,00
de encendido del relé RO1
El relé se encendera
0~50Hz
Ajuste de frecuencia
P15.18 Cuando alcanza el valor, el 30,00
de apagado del relé RO
El relé se apagara
0: La funcion no es valida
1:Al1
2:Al2
Fuente de sefal de
! 3: Al3
P15.19 Nivel del agua 0
P15.19=1~3 ,El
controlador
La configuracion (P15.20, P15.21,
P15.22, P15.23) es valida,
P15.19=0, parametros no
vélidos. 0,0100,0 %
Valvula para dormir para La sefial es menor que este
P15.20 El nivel del agua parametro. Continda el tiempo 25,0%
Controlador P15.21 , advertencia de
suspensién y agua llena (Errhl)
Nivel de agua completo 0~1000.0S Retrasode P15.20
P15.21 6.0S
demora ajuste de hora
0~1000.0S
En el estado de advertencia de agua
llena (ErrH), cuando la sefial del controladgr
Retraso por
P15.22 de nivel de agua es mayor que 60.0S

-52-




Machine Translated by Google

Valor de juicio por 0.0% : Funcién no valida.
dafio de sonda 0,1100,0%: cuando el nivel del agua
P15.23 La sefial del controlador es mayor que 0,0%
hidraulica la que muestrael P1523 (E.tSF)
(controlador de nivel de agub§lla y apagado
Proteccion contra la 0:
P15.24 escasez de agua Desactivar; 1: Activar y 0
funcion juzgar por frecuencia y
presion 0,00  Valor de
ajuste KG (Bar/0,1 Mpa)
Escasez de agua Valido cuando P15.19=1, La
P15.25 0,50
Valor de comprobacion de fallas escasez de agua se
determina cuando la retroalimentacion
El valor es menor que este valor
050.00HZ
Valido cuando P15.19=1 cuando
Proteccion contra la
la frecuencia de operacion es
escasez de agua
P15.26 deteccion mayor o igual a esta frecuencia y 50,00
. la presion es menor o igual a 15,25,
frecuencia
juzgue la escasez de agua.
Tiempo de retardo 06553,5 s
de la proteccion contra
P15.27 Tiempo de retardo para la evaluacion de 10
escasez de agua
., la alarma de falla por falta de agua.
deteccién
efectiva (Bar/0,1 Mpa) | ORango del manémetro KG Presion
P15.28 ( Pa) 3.00
del agua entrante
0~9999S
Agua entrante
P15.29 ) Hora de entrada del agua 20.08
Tiempo de deteccion .,
deteccién
P15.30 Fuga (.1e. égua Rango de mandémetro de 0 a KG 0
y reiniciar (bar/o"l Mpa)
cantidad de desviacion

-53-




Machine Translated by Google
Fuga de agua .
Rango de mandmetro de 0 a KG
P15.31 |y luego empezar el 0
(bar/0,1 Mpa)
valor de retorno
Fuga de agua 'y
luego arranca el 0: SIN funcién
P15.32 2.0S
valor de retorno 0.1.10.0S
Tiempo de deteccion
0: Deshabilitar
1: Dormir cuando la presion es
mayor que la presion del suefio; 2:
Dormir cuando la frecuencia de
funcionamiento es menor que la
Modo de suspensién
P15.33 frecuencia del suefio (afectada por| P15.2g
3: Duerma cuando la presion
sea mayor que la presion del suefio y la
frecuencia de carrera sea menor que
la frecuencia del suefio.
F ia d
P15.34 recuencia de 0~P01.12 20,0 Hz
salida del suefio
Grupo P17 Gestion de cédigo funcional
P17.00 Contrasefa de usuario 0 65535 0
0: Sin operacion
Parametro 01: Restaurar parametros de fabrica
P17.01 o ' P ’ 0
inicializacion excluyendo parametros del motor
02: borrar informacién de registro
La funcién »
0: modificable
P17.04 |EIl cédigo modifica el - 0
1: No modificable
propiedades
Parametros de control de par del grupo P18
P18.00 Modo de control 0: Control de velocidad, 0
de velocidad/par 1: Control de par
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0: Ajustes digitales
1: (P18.03)
1. A1
Ajuste del par de torsion 2A|2
seleccion de fuente i
P18.01 3: Al3 0
bajo par _ 3
modo de control 4: Configuracion PLUSE
5: Configuracién de comunicacion
6: MIN (Al1, Al2)
7: MAXIMO (A1, Al2)
Configuracion
P18.03 | digital en el modo de |-200,0%  200,0% (P18.01=0) 150,0%
control de par
El maximo
P18.05 frecuencia de avance para 0,00 Hz Frecuencia maxima PQ1.10 50,00 Hz
Controles de par
El maximo
P18.06 frecuencia inversa para 0,00 Hz Frecuencia maxima PQ1.10 50,00 Hz
Controles de par
p1g.g7 | Control de par 0,00s 65000s 0,00 s
Tiempo de acc
p1g.0g | Control de par 000s 650005 0,00
Hora de diciembre
Parametros de optimizacién del control del grupo P23
Frecuencia
P23.00 limite superior para | 5,00 Hz ~ Frecuencia maxima PpP1.10 8,00 Hz
Conmutador DPWM
Modulacion PWM . i incroni
P23.01 0: Modulacién asincroénica, 0
modo 1: Modulacién sincrénica
) 0: PWM aleatorio no valido
PWM aleatorio
P23.03 1 10: Profundidad aleatoria de la 0
o frecuencia portadora PWM
Flujo rapido : ili
P23.04 ) p 0: Deshabilitar, 1
|imitante 1: Hab|l|tar
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pp3os | Subtension 2000V  2200,0 V 350 V
Ajuste de valor
Presién demasiada
P23.09 200,0V  2200,0V 270V
Configuracién de valores
Portador automatico
P23.10 0: Deshabilitar, 1
. cambio de frecuencia en 1: Habilitar
baja frecuencia
Velocidad cero
P23.11 ) ) y 0: Deshabilitar, 1
. salida en ejecucién 1: Habilitar
control
Sensibilidad de
P23.12 Pérdida de fase de potencia 030’0% 13,0%
proteccion
Ajuste de la curva Al del grupo P24
P24.00 Entrada minima de la IA 10,00 V P24 02 0,00V
curva 4
po401 | Correspondiente -100,0%  +100,0 % 0,0%
proporcion de P24.00
poa gz | Cumpliendo 1 afio P24.00 P24.04 3,00V
tengo putas 4
Correspondiente o o
P24.03 -100,0%  +100,0 % 30,0%
relacion de P24.02
p2a04 | Cumpliendo 2 afios P24.02P24.06 6,00 V
tengo putas 4
poags | Cormespondiente -100,0%  +100,0 % 60,0%
relacion de P24.04
P24.0p | Cnradamaximadela P24,06+10,00 V 10,00 V
tengo putas 4
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po4o7 | Correspondiente -1000%  +100,0 % 100.0%
relacion de P24.06
p240g |Cnradaminima de la IA 410,00V P24.10 10,00V
curva 5
Correspondiente o o
P24.09 -100,0%  +100,0 % -100,0%
relacion de P24.08
p24.1p |CumpliendoTafiodelalA P24.08P24.12 23,00 V
curva 5
po4.qq | Correspondiente -100,0%  100,0% -30,0%
relacion de P24,10
P24.12 Cumpliendo 2 afios P24.10P24.14 3,00V
LacurvadelA5
p24.13 | Correspondiente -100,0%  100,0% 30,0%
relacion de P24,12
P24.14 Entrada maxima de P24,12+10,00 V 10,00 V
LacurvadelA5
p24.q5 | Correspondiente -100,0%  100,0% 100.0%
relacion de P24,14
P24.24 Punto de salto de -100,0%  100,0% 0,0%
El Al1
p24.25 | Rangodesaltode 0.0%  100,0% 0,5%
El Al1
Punt It
P24.26 unto de salto de -100,0%  100,0% 0,0%
ElAI2
po4p7 | hangodesaltode 0,0%  100,0% 0,5%
ElAI2
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Punto de salto d
P24.28 unto de saffo de -100,0%  100,0% 0,0%
el A3
R It
P24.29 ango de salto de 0,0%  100,0% 0,5%
el A3
Correccion del grupo P30 para la IAy la AO
Al1 Medido sbri
P30.00 0,500V 4,000V Fébrica
voltaje 1 correccion
P30.01 Voltaje de 0500V 4,000 V Co’rre‘ccién
pantalla 1 de Al1 de fabrica
Al1 medido i4
P30.02 6.000V  9.999 V Correccion
voltaje 2 de fabrica
P30.03 Voltaje de 6.000V 9.999 V C°,"e.°°'°”
pantalla Al1 2 de fabrica
Al2 medido e
P30.04 0,500V 4,000V Fébrica
voltaje 1 correccion
Voltaje de Fabrica
P30.05 0,500V 4,000 V “
pantalla 1 de Al2 correccion
Al2 medido bri
P30.06 6.000V 9.999 V Fabrica
voltaje 2 correccion
P30.07 Voltaje de 6000V 9.999V Fabrica
pantalla 2 de Al2 correccion
Al3 medido Abri
P30.08 -9,999V 10,000 V Fébrica
voltaje 1 correccion
Voltaje de Fabrica
P30.09 9,999V 10,000 V <
pantalla 1 de AI3 correccion
Al3 medido i6
P30.10 9,999V 10,000 V Correccion
voltaje 2 de fabrica
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P30.11 Voltaje de -9,999V 10,000 V Fébrica
pantalla AI3 2 correccion
P30.12 Voltaje 0500V 4,000V Fabica
objetivo 1 de AO1 correccion
AO1 .
P30.13 0,500V 4,000V Correccion
Mesurado de fabrica
V\é?tleta?ée 1 Correccion
P30.14 6.000V  9.999V o
objetivo 2 del AO de fabrica
AO1 -
P30.15 6.000V  9.999 V Fabrica
Mesurado correccion
voltaje 2 o
P30.16 Vol 0,500V 4,000V Fabrica
objetivo 1 de AO2 correccion
AO2 -
P30.17 0,500V 4,000V Fabrica
Mesurado correccion
voltaje 1 o
P30.18 Vol 6.000V  9.999 V Fabrica
objetivo AO2 2 correccion
AO2 -
P30.19 6.000V  9.999V Fébrica
Mesurado correccion
voltaje 2

4. Alarma de averia y contramedidas

Muestra el n|

lombre de la falla

Posible causa de falla

Solucion de problemas

Proteccion del

La potencia del motor es demasiado

Retire el cable del motor y

vuelva a encenderlo. Si

no esta activado o la
deteccion de voltaje

Error01 dulo d tenci alta 0 hay un cortocircuito en el cableado. h g bl
modulo de potencia i ) ~ ay algun problema, repare
Moédulo de potencia dafiado y gunp P
el inversor.
El voltaje de entrada es Verifi | voltaie de la fuent
Error 02 Fallo de subtension anormal o el relé de potencia erflique el voltaje de la fuente
rror

de alimentacién o busque
servicio del fabricante.
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falla
El voltaje de entrada es Compruebe la fuente de alimentacion
B anormal de entrada
Sobretension
Err31 durante
la aceleracion . .
Reiniciar cuando el motor gira Listo para arrancar después del
frenado con CC
El tiempo de desaceleracion es Ampliar el tiempo de desaceleracién
demasiado corto
Sobretension
Err32 durante
la desaceleracion
El voltaje de entrada es Compruebe la fuente de alimentacion
anormal de entrada
Sobretension a )
. El voltaje de entrada es Compruebe la fuente de alimentacion
Err33 velocidad
anormal de entrada
constante
) . Ajuste la curva V/F y la cantidad
Ajuste incorrecto de la curva V/F o
de refuerzo de par
del torque.
. . Compruebe el voltaje de la fuente de
Voltaje de entrada bajo. . .
alimentacion
Sobrecarga
Err60 .
del inversor
El tiempo de aceleracion es Ampliar el tiempo de aceleracion
demasiado corto
La carga del motor es demasiado Seleccione una mas potente
pesada Inversor
Sobrecorriente . » . . »
El tiempo de aceleracion es Ampliar el tiempo de aceleracion
Error 61 durante )
y demasiado corto
la aceleracion
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La potencia del inversor es demasiado
pequefia

Seleccione inversor con alto nivel de

potencia

Ajuste incorrecto de la curva V/F o

del torque.

Ajuste la curva V/F o la cantidad de

refuerzo de par

El tiempo de desaceleracion es

demasiado corto

Ampliar el tiempo de desaceleracion

Sobrecarga del motor

Sobrecorriente
Err62 durante
la desaceleracion
La potencia del inversor es demasiado Seleccione el inversor con alto nivel
pequefia de potencia
. . Compruebe el voltaje de la fuente de
Voltaje de entrada bajo.
alimentacion
Sobrecorriente a
. El motor se detiene o la
Err63 velocidad constante Compruebe la carga
mutacion de carga es demasiado grande
La potencia del inversor es demasiado Seleccione una mas potente
pequena Inversor
Ajuste la curva V/F o la cantidad de
Ajuste incorrecto de la curva V/F o
refuerzo de par
del torque.
Compruebe el voltaje de la fuente de
Voltaje de entrada bajo.
alimentacion
Error 64

El motor se detiene o la

mutacion de carga es demasiado grande

Compruebe la carga

El coeficiente de

proteccion de sobrecarga del motor

no esta configurado correctamente

Ajuste correctamente el coeficiente

de proteccion de sobrecarga del

motor
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Falla . .
o Lo mismo con el motor Lo mismo con el motor
Err65 limitadora de
Sobrecarga Sobrecarga
corriente onda a onda
reiniciar no puede reanudar la
Mal
Err40 Agua, insectos, etc. i6 Abri
funcionamiento del hard areg ’ ’ reparacion de fabrica
Memoria EEPROM Busque un servicio del fabricante
Errd1 Enganche de EEPROM
Falla de R/W
La fuente de alimentacién de entrada Ajuste el voltaje a los requisitos de
Error 42 Control de fallo de X o
rror ) . no esta dentro del rango de especificacion.
alimentacion
especificacion
Falla en el circuito de muestreo de Busque un servicio del fabricante
corriente
Fallo de
Error 46 deteccion de
corriente . .
Busque un servicio del fabricante
Fallo del circuito de accionamiento
Desconecte el terminal de falla
Fallo de o
El terminal 1 de entrada de externa y elimine la falla (preste
Err11 equipo externo fall B} d
1 alla externa esta cerrado atencion para verificar la causa)
E 12 Comunicacién n 485 Fall6 la comunicacion Compruebe la
rror
fracaso conexion 485
Llega el tiempo de El tiempo de ejecucién acumulado Borrar registro por
Error 13 ejecucion alcanza el valor establecido Funcién de inicializacion de
acumulado parametros
Desconecte el terminal de falla
Fallo de .
El terminal 2 de entrada de externa y elimine la falla (preste
Err15 equipo externo fall i . -
5 alla externa esta cerrado atencion para verificar la causa)
Llega la hora de Bl tiempo de encendido arcumulado Funcioén de inicializacién de
Error 16 . alcanza el valor establecido i .
encendido parametros: borrar registros
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Desconecte el terminal de falla
Error 17 Fallo de contacto/relé Falla en el terminal de entrada del externa y elimine la falla (preste
equipo externo atencion para verificar la causa)
i . Ventilador de refrigeracion Verifique el ventilador o la disipacion
Médulo de potencia
Error 08 defectuoso o temperatura de calor o espere a que se enfrie
sobrecalentado
ambiente sobrecalentada para volver a intentarlo.
. El inversor debe estar conectado
Fallo del motor de Mal contacto de la linea del motor
. directamente al motor para
Err90 conmutacién en tiempo de o interruptor entre el motor y el o . P i
) verificar que la linea del motor esté
funcionamiento Inversor
suelta
- Desconectar la linea de tierra
Falla de cortocircuito o .
Err91 ) Cortocircuito a tierra (prestar atencion para verificar la
a tierra
causa)
Pérdida de fase de Busque un servicio del fabricante
Err92 Compruebe la linea de alimentacion de entrada
entrada
Pérdida de linea de potencia de salida . .
o o Verifique el voltaje de
Er93 Pérdida de fase de 0 un circuito de fase para . . i
I lid ) salida y verifique la linea de
salida detectar que la corriente es ) B )
alimentacion de salida
anormal
Fallo por . .
La velocidad del motor excede la Compruebe si la carga tiene otra
Error 94 exceso de
velocidad normal otencia
velocidad del motor p
Fallo de La diferencia de velocidad es
Error 95 desviacion de demasiado grande que la Compruebe la carga del motor
velocidad velocidad normal.
Pérdida de retroalimentacion .
Mal contacto con la sefal del sensor PID
Err96 PID en Compruebe la sefial del sensor
tiempo de ejecucion
Falla de caida La linea del motor i
Err97 X Compruebe la linea del motor
de carga esta desconectada
Sobretemperatura . Comprobar la
Err98 El motor se sobrecalienta
del motor temperatura del motor
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Los parametros del motor Ajuste el motor
no se establecen de acuerdo a parametros segun
Err99 Puesta a punto del motor X e » . . .,

r falla la placa de identificacion o la La placa de identificacién y
La linea del motor esta en mal estado. Comprueba el cable desde el
contacto Inversor al motor

Agua
ErrH1 Falla por escasez de agua Comprobar falta de agua

escasez

Agua llena Restaurar el agua normal
ErrH2 g El agua esta llena g

advertencia temprana presion

Agua alta Demasiado agua alta
ErrH3 presion Fallo de apagado forzado presion, comprobar la

falla presion del agua

5. Descripcion de la configuracion

Cuando P17.00 se establece en un valor distinto de 0, la contrasefia de proteccion del parametro
esta configurado.Debe ingresar la contrasefa antes de modificar los parametros.

Cancele la contrasefia y P17.00 debera establecerse en 0.

El menu de parametros en el modo de parametros personalizados del usuario no tiene contrasefia
protegido.

El grupo PO1P23 es un parametro de funcion basica, el

grupo P00 es un parametro de funcion de monitoreo.

Los simbolos en la tabla de funciones se describen de la siguiente manera:

" " El valor establecido de este parametro se puede cambiar cuando el inversor esta

Estado de parada y

funcionamiento; " ": El valor establecido de este parametro no se puede cambiar cuando el inversor
esta en estado de ejecucion;

"«": El valor del parametro es el valor de registro detectado real y

no se puede cambiar; "*":

Significa que el parametro es el "Parametro del fabricante" y es

limitado a la configuracién del fabricante para prohibir al usuario operar.

Hecho en china
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VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Soporte técnico y certificado de garantia
electrénica www.vevor.com/support


https://www.vevor.com/support

Machine Translated by Google

VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Wsparcie techniczne i certyfikat gwarancji elektronicznej www.vevor.com/support

Falownik
MODEL:AT1-7500X

Nadal staramy sie oferowac¢ Panstwu narzedzia w konkurencyjnych cenach.
,Oszczedz potowe”, ,Potowa ceny” lub inne podobne wyrazenia uzywane przez nas stanowig
jedynie szacunkowe oszczednosci, jakie mozesz uzyska¢, kupujac u nas okre$lone narzedzia w
poréwnaniu z gtéwnymi markami i niekoniecznie oznaczajg one objecie wszystkich kategorii narzedzi
oferowanych przez nas. Uprzejmie przypominamy, aby doktadnie sprawdzi¢, czy sktadajac u nas
zamoéwienie faktycznie oszczedzasz potowe w poréwnaniu z gtéwnymi markami.


https://www.vevor.com/support
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VEVOR'

Falownik
TOUGH TOOLS, HALF PRICE

MODEL:AT1-7500X

INVERTER

POTRZEBUJESZ POMOCY? SKONTAKTU]J SIE Z NAMI!

Masz pytania dotyczace produktu? Potrzebujesz wsparcia technicznego? Skontaktuj sie z
nami: Wsparcie

techniczne i certyfikat E-Gwarancji www.vevor.com/support

To jest oryginalna instrukcja, przed uzyciem nalezy uwaznie przeczyta¢ wszystkie
instrukcje. VEVOR zastrzega sobie jasng interpretacje naszej instrukcji obstugi. Wyglad produktu
bedzie zalezat od produktu, ktéry otrzymates. Prosimy o wybaczenie, ze nie poinformujemy

Cie ponownie, jesli w naszym produkcie pojawig sie jakiekolwiek aktualizacje technologiczne lub
oprogramowania.
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WAZNE ZABEZPIECZENIA

Przeczytaj wszystkie ostrzezenia dotyczace bezpieczenstwa, instrukcje, ilustracje i

specyfikacje dostarczone z tym falownikiem. Nieprzestrzeganie wszystkich
ponizsze instrukcje moga spowodowac porazenie pragdem, pozar

i/lub powazne obrazenia.
OSTRZEZENIE:

To urzadzenie jest urzadzeniem wysokiego napiecia, nie nalezy podejmowac préb jego podtaczania.
rozmontuj ten sprzet w dowolnym momencie, aby unikna¢ niebezpieczenstwa. Po urzadzeniu
awarii, jesli zewnetrzny przetgcznik nie uruchomi ponownie urzadzenia, skontaktuj sie z

odsprzedawca do obstugi.

OSTRZEZENIE: RYZYKO PORAZENIA PRADEM ELEKTRYCZNYM I POZARU!

1. Niedostosowanie sie do tej instrukcji moze spowodowac awarie elektryczna,
pozar i porazenie pragdem.

2. NIE ROZMONTOWYWAC.

3. Nie zanurzaj falownika.

4. Nie nalezy taczy¢ réwnolegle dwéch lub wiecej transformatoréw.

5. Podtacz zasilacz bezposrednio do gniazdka GFCI w miejscu narazonym na wilgo¢.

6. Nie uzywaj przedtuzacza

7. Instalacje tego falownika i zwigzanego z nim okablowania musi wykona¢ wykwalifikowany
elektryka zgodnie ze wszystkimi obowigzujgcymi normami elektrycznymi.

OSTRZEZENIE:

Zmiany lub modyfikacje tej jednostki, ktére nie zostaty wyraznie zatwierdzone przez strone
odpowiedzialny za zgodno$¢ moze uniewazni¢ uprawnienia uzytkownika do korzystania z ustugi

sprzet.

ZAPISZ TE INSTRUKCJE
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Informacje FCC

UWAGA: Zmiany lub modyfikacje, na ktére strona nie wyrazita wyraznej zgody

odpowiedzialny za zgodnos$¢ moze uniewazni¢ prawo uzytkownika do korzystania z urzadzenia
sprzet!

To urzadzenie jest zgodne z czescig 15 przepiséw FCC. Eksploatacja podlega

nastepujgce dwa warunki:
1) Produkt ten moze powodowac¢ szkodliwe zaktocenia.

2) Produkt ten musi akceptowac wszelkie odbierane zakt6cenia, w tym:

zakiécenia mogace powodowac niepozgdane dziatanie.

OSTRZEZENIE: Zmiany lub modyfikacje tego produktu nie sa wyraznie zabronione.
zatwierdzone przez strone odpowiedzialng za zgodno$¢ moze uniewazni¢ prawa uzytkownika

upowaznienie do obstugi produktu.

Uwaga: Ten produkt zostat przetestowany i uznany za zgodny z limitami
urzadzenie cyfrowe klasy B zgodnie z czeScig 15 przepiséw FCC. Niniejsze ograniczenia
sg zaprojektowane tak, aby zapewni¢ rozsagdng ochrone przed szkodliwymi zaktéceniami
w instalacji mieszkaniowej.
Ten produkt generuje, wykorzystuje i moze emitowac energie o czestotliwosci radiowej,
jesli nie zostanie zainstalowany i uzyty zgodnie z instrukcjg, moze spowodowac
szkodliwe zaktécenia w komunikacji radiowej. Nie ma jednak
gwarantuje, ze w konkretnej instalacji nie wystapia zadne zaktdcenia. Jesli to
produkt powoduje szkodliwe zakiécenia w odbiorze sygnatu radiowego lub telewizyjnego
odbidr, ktéry mozna ustali¢ poprzez wytgczenie i wtgczenie produktu,
Uzytkownik jest zachecany do podjecia préby skorygowania zaktécen za pomoca jednego lub wiecej z nastepujgcych sposobéw:
nastepujace Srodki
ostroznosci.  Zmien orientacje lub potozenie anteny
odbiorczej.  Zwieksz odlegtos¢ miedzy produktem a odbiornikiem.  Podtacz
produkt do gniazdka w innym obwodzie niz ten, do ktérego jest podtgczony.

Odbiornik jest podtgczony.

W celu uzyskania informacji skontaktuj sie ze sprzedawca lub doswiadczonym technikiem radiowo-telewizyjnym.

pomoc.
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Prawidtowa utylizacja

Niniejszy produkt podlega postanowieniom Dyrektywy Europejskiej
2012/19/WE. Symbol przedstawiajgcy przekreslony kosz na $mieci
przez wskazuje, ze produkt wymaga oddzielnego sktadowania
BN ;biorka w Unii Europejskiej. Dotyczy produktu
i wszystkie akcesoria oznaczone tym symbolem. Produkty oznaczone jako takie
nie wolno wyrzucac¢ razem z normalnymi odpadami domowymi, lecz nalezy je odda¢ do punktu zbiérki odpadéw.

punkt zbiérki urzadzen elektrycznych i elektronicznych do recyklingu

1. Informacje o produkcie

W instrukcji podano Srodki ostroznosci i wskazéwki dotyczgce wyboru typu uzytkownika,
instalacja, ustawianie parametrow, uruchomienie obiektu, diagnostyka usterek i

codzienna konserwacja i utrzymanie
1.1 Seria inwerteréw

‘ Seria AT901 Rezystor hamowania
. Silnik adaptacyjny Wyjscie W om
KW HP Aktualny:A
22 90‘1 -7K5G1 7.5 10 34,0 600 40

1.2 Specyfikacja produktu
Projekt Standard
System Uniwersalny przetwornik czestotliwos$ci wektora pradu
Prowadzi¢ IWYsREEPRNASZRBIR WFlRINeEHRIkEyMegenalnosci.
WHRAIRRSS Sterowanie wektorowe: 0-500Hz
Czestotliwos¢ Sterowanie V/F: 0-3200Hz.
Przewoznik 0,5KHz-16KHz
Czestotliwo$¢ Czestotliwo$¢ nosna moze by¢ regulowana
rodsianony Czestotliwos¢ adtawriYZeyewaler 0949k od obcigzenia
Funkcjonowat rezolucja Ustawienie symulacji: +0,025%
"i'?yglgtcejt?owania Stergwanie wektorowe w petli otwartej (SVC)
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Projekt Standard
Sterowanie V/F
Tryb typu G: 0,3 Hz/150% (SVC).
Moment poczatkowy
Tryb typu P: 0,3 Hz/100% 1:100(SVC)
Zakres ADJ +0,5%(SVC)
BeasikRapredkosc
Hridardzaél Typ G: 150% pradu znamionowego 120 s; 180% przez 1T0ypse P:
pojemnos¢ 120% pradu znamionowego przez 60 s; 150% przez 3Aautomatyczny
Wzrost momentu obrotowego wzrost momentu obrotowego;
Krzywa V/F MTharneueawl taoyrsq: sinusoida gregorianska: 0m.1u%lti--
PBOD pIDYeRi RRaidinbzyayvianiaRIa ni bl l6Zyvee) B, cztery czasy
Krzywa Acc/
przyspieszania/zwalniania, zakres czasu przyspieszania/zwalniania
Tryb dekompresyjny
0,0-6500,0 s
Czestotliwo$¢ hamowania: 0,00 Hz - czestotliwosé
Hamowanie pradem stalym maksymalna; Czas hamowania: 0,0s-36,0 s
Warto$¢ pradu hamowania: 0,0% -100,0%
Zakres czestotliwosci biegu: 0,00 Hz-50,00 Hz;
Kontrola prawna
Czas przyspieszania i zwalniania: 0,0 s-6500,0 s.
Do 16 przebiegéw segmentowych z wbudowanym sterownikiem PLC lub sterowaniem
wbudowany . . , )
Mozna tatwo zrealizowac proces sterowania systemem
PID terminala
sterowania w petli zamknietej
Funkcja AVR Gdy wystepljg wahania napigcia wejsciowego, napiecie wyjsciowe moze
RYEGHAERRINE T PaERUMSARR B S5 POFiRBIBga czestym
Kontrola przeciggniecia
wyzwalaniom przepigciowym.
Szybki prad Zminimalizuj awarie nadmiernego pradu i chron normalna prace
ograniczajacy przetwornicy czestotliwosci
Ograniczenie momentu obrotowego Automatyczne ograniczenie momentu obrotowego podczas pracy.
N‘é}g}ymastowa moc zgpabiega casiierajesyavietananmadpradmig g wildyzgétychmiastowa
Chronometraz
Rozkaz Panel sterowania, terminal sterowania, port szeregowy, mozna
Operacyjny zrédto przetacza¢ na wiele sposobéw
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Projekt Standard
Potencjometr panelowy, podana liczba, zewnetrzne wejscie
Czestotliwos¢
L analogowe napiecia/pradu i wejscie portu szeregowego.
zrédto
mozna przetaczac na wiele sposobow
Zacisk wejéciowy Pie¢ ¢yfrowych zaciskéw wejsciowych, 1
zacisk wejsciowy wielkosci analogowej;
Jedno wejscie napieciowe 0-10 V lub pragdowe 0-20 mA;
1 cyfrowy terminal wyjsciowy
Wyjscie 1 zacisk wyjéciowy przekaznika (TA,TB,TC)
Terminal . o ) Lo o
1 analogowy terminal wyjsciowy, obstugujacy napiecie wyjsciowe
0-10 V lub 0-20 mA
Wykrywanie zwarcia silnika podczas wtgczania, ochrona przed
zanikiem fazy wejsciowej i wyjéciowej, ochrona przed nadmiernym
Ochrona pradem, ochrona przed przepieciem, ochrona przed zbyt
funkcjonowat niskim napieciem, ochrona przed przegrzaniem i ochrona przed
przecigzeniem itp.
W pomieszczeniu, bez bezposredniego $wiatta stonecznego,
Uzyj miejsca kurzu, gazéw zracych, gazéw palnych, mgty olejowej, pary, wody
lub soli itp.
Ponad morzem
Petla ) ponizej 1000m 2C116699
poziom
Srodowisko -
Otoczenia -10°C ~ + 40°C (temperatura otoczenia wynosi 40°C ~50°C, nalezy
temperatura zmniejszy¢ wartos¢)
wilgotnos¢ Ponizej 95% RH, kondensacja bezwodna
wibrowac Mniej niz 5,9 m/s (0,6 g)

1.3 Opis petli sterowania i zacisku petli gtdwnej
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Grounding (power)

%2
1K) -5K) L= DCo-10v
DCO0-20mA

-

Digital input 1 /o—t

Braking Resistor

Three—phase

+ P8

asynchronous motor

M

Digital input 3 0/07

Digital input 2 /o_l

Digital input5 -~

Digital input 4 /M

R U
S v
T w
E E
Main circuit (strong current)
24v
on {5 |
o i
::: e
OIS D——D@ 485+
485-
JP3(A01)
E; 7Short1+2 0-10V DC (default)
3 J)short2+3 0-20mA DC po
4 com JP4 (A1)

1 Short1+2 0-10V DC(default)

3 JShort2+3 0-20mA DC

4 #+10V Power supply for frequency setting

10V 20mA
4 Al1 Analog Input 1
JP5(RS485)
¥
2 J Ultimate
Resistance

4 GND

Control circuit (weak current)

GND

DO1

GND

TIA
TIC
1B

W Operation panel
connector

RS485
communication
port

Analog Output
0-10V/0-20mA

Digital signal
Qutput

Relay output
Range:

AC250V 10mA-3A
DC30V 10mA-1A

| ®

®

® XX

XX

®

® &

®

®[®[®

+10V

GND | Al1

DI1 |DI2 |DI3

485+ | 485-

AO1

+24V |DI4 | DIS

| T/IA

T/B

T/IC

Rysunek 1-3-1 Schemat okablowania 0,75-11,0 kW Opis zacisku sterujgcego
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2. Obstuga i wysSwietlacz

Opis lampki kontrolnej funkgji
Hz: Lampka kontrolna wyswietlacza czestotliwosci
V: Kontrolka napigcia
A: Kontrolka pradu
ERR: kontrolka usterki
F / R: Kontrolka jazdy do przodu i do tytu
L / R: Kontrolka kontroli komunikacji

RUN: Kontrolka pracy

Symbol klucza Nazwa Deklaracja funkgji
PRG Programowanie Wejscie do menu lub wyjécie z niego z parametrem
klawisz mOdyﬂ kacja
Okresli¢ Wejdz do menu i potwierdz
laryngologia
Klawisz ustawianie parametrow
Gérny klawisz Zwiekszenie danych lub kodéw funkgji
Klawisz w dét Malejgce dane lub kody funkgji

Wybierz bit modyfikatora parametru i

WYSWIETLAC Klawisz Shift
wyswietl zawarto$¢
Uruchom falownik pod klawiaturg
URUCHOMIC Uruchom klucz
tryb pracy
ZATRZYMYWAC STE Klawisz Stop/Reset Zatrzymanie/resetowanie operacji,
Klawisz jog Ograniczone do kodu funkgcji P08.01

Ustaw metode parametru:
1. Nacisnij przycisk PRG , aby wyswietli¢ P 0,00, 2. Za pomoca
przyciskéw i DISP wybierz numer parametru, ktéry chcesz zmodyfikowa¢, a nastepnie
Klawisz ENTER wprowadza parametr,
3. Klawisze i DISP modyfikujg wartosci parametréw, klawisz ENTER zapisuje parametry. 4. Jesli konieczna
jest modyfikacja innych parametréw, powtérz kroki 2, 3, takie jak modyfikacja

zakonczenie, Powr6t do interfejsu czestotliwosci za pomoca klawisza PRG .
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3. Tabela podsumowujgca parametry funkcjonalne:

P00, Grupa monitorujaca
P00.00 czestotliwosé biegu 0,00 320,00 Hz (P01.22=2) -
P00.01 Ustaw czestotliwosc 0,0 3200,0 Hz (P01.22=1) -
P00.02 Napiccie szyny zbiorcze] (V) 0,0V  3000,0V
P00.03 Napiecie wyjéciowe (V) ov 1140V
P00.04 Prad wyjéciowy (A) 0,00A ~ 655,35A
P00.05 Moc wyjéciowa (kW) 0 32767
P00.06 Moment wyjéciowy (%) -200,0%  200,0%
P00.07 stan wejéciowy OF 0 32767
P00.08 Stan wyjécia DO 0 1023
P00.09 Napiecie Al1 (V) 0,01V
o000V 10,57V

P00.10 AIZ Napigcie (V) lub prad (mA) 0,00mA 20,00 mA
P00.12 wartos¢ liczbowa 0 65535
P00.13 Wartos$¢ dtugosci 0 65535
P00.14 Wyswietlacz predkoéci fadowania 0 65535
P00.15 Ustawienie PID 0 65535
P00.16 Sprzezenie zwrotne PID 0 65535
P00.17 Etap PLC 0 65535
P00.18 Czestotliwosé wejéciowa impulsu 0~ 100kHz
P00.19 Predkos¢ sprzezenia zwrotnego (Hz) -320,00 Hz ~ 320,00 Hz
P00.20 Pozostaty czas wykonania '32Q9(9J-k;500:3@%'9 Hz
P00.21 AI1 Napiecie przed korekta 0,000v 10,570V
P00.22 AI2 Napiecie/Prad przed 0,000v 10,570V

korekta 0,000 mA 20,000 mA
P00.24 predkoéé liniowa 0 65535m/min
P00.25 Aktualny czas zasilania 0 6500 minut
P00.26 Aktualny czas trwania 0,0 ~6500,0 Min
P00.28 Ustawienia komunikacji -100,00%  100,00%
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P00.30 Czestotliwosé X Wyswietlacz 0,00 Hz ~ 500,00 Hz -
P00.31 Czestotliwosé Y Wyswietlacz 0,00 Hz ~ 500,00 Hz -
P00.32 Wywietl dowolng warto$¢ adresu pamieci 0 65535 .
P00.35 Docelowy moment obrotowy (%) 0,0° 359,9° -
P00.37 Wsp6tczynnik mocy Kat .
P00.39 Dqcelowe napiegcie rozdzielajace VF OV ~ Napiecie znamionowe silnika .
P00.40 Napiecie wyjsciowe separacji VF 0V ~ Napigcie znamionowe silnika )
P00.41 Wyswietlanie stanu wejécia IN ) .
P00.42 Wyswietlacz stanu wejécia DO ) .
P00.43 Wyswietlacz statusu funkcji DI 1 (funkcja 01. funkcja 40)- )
P00.44 Wyswietlacz wizualny stanu funkcji DI 2 |  (Funkcja 41. Funkcja 80)- )
P00-45 komunikat o btedzie i )
P00-59 Ustaw czestotliwo$¢ (%) -100,00%  100,00% i
P00-60 Czestotliwo$¢ biegu (%) -100,00%  100,00% i
P00-61 Stan inwertera 0 65535 -

—parametr modyfikowalny w dowolnych warunkach

—niemodyfikowalny parametr w stanie dziatania *

—rzeczywisty wykryty parametr, niemodyfikowalny
FC nazwa Ustaw zakres Fabr’yk,a modyfikowac
wartosc
P01 Podstawowa grupa funkcyjna
1: Typ G (staly moment obcigzenia)
P01.00 Typ G/P model) 1
2: Typ P (wentylator i pompa wodna)
model)
o 0: Predko$¢ bezczujnikowa Wektor

P01.01 1 Sterowante siinkiem Kontrola 2

N 2: Model sterowania V/F
PO1.02 Dziatanie 0: polecenie uruchomienia panelu operacyjnego 0

rozkaz kanat ($wiatta ,L/R” wytgczone)
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kanat

1: Kanat korcowy (Swiatta ,L/R"

wigczone)

2: Polecenie komunikacyjne

kanat

(Migajace swiatta ,L/R")

Gtéwna czestotliwos¢

0: Zestaw cyfrowy (ustawiona czestotliwos$¢
P01.08, klawisz / na klawiaturze, zanik
zasilania)

1: Zestaw cyfrowy (ustawiona wstepnie
czestotliwo$¢ P01.08, klawisz  / na

klawiaturze, pamie¢ spadku mocy)

2: Zestaw analogowy AI1 (0-10

0: Gtéwne Zrodto czestotliwosci X

1: Operacja gtéwna i pomocnicza

P01.03 V); 3: Zestaw analogowy AI2 (0-10 4
2rédto X h3 gouy ALZ
Vlub 20
maA); 4: Potencjometr panelowy;
5: Zestaw impulséw (050 KHZ DI5); 6:
Zestaw predkosci wielostopniowej
7: Zestaw prostego PLC;
8: Zestaw sterowania PID;
9: Zestaw komunikacyjny.
Zrédto
Tak samo jak w ustawieniu
P01.04 czestotliwos$ci wtérne 0
I P01.03 (gtéwne Zrédto czestotliwosci X)
. 3 0: W poréwnaniu do  P01.10
Ogranicz wybor
Maksymalna czestotliwos¢
P01.05 Y, gdy nastepuje Y ¢ 0
1: W stosunku do Zrédta
superpozycja czestotliwosci L
czestotliwosci X
Granica Y, gdy
P01 .06 superpozycja 0% 1 50% 100%
czestotliwosci
Pojedyncza cyfra: Wybor zrédta
| czestotliwosci
P01.07 Zrddto czestotliwosci 00
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wyniki (relacja operacji jest
okreslana przez dziesiec¢ cyfr)
2: Gtéwna czestotliwos¢ X i
Przetgcznik czestotliwosci wtérnej Y
3: Przetgczanie miedzy gtéwnymi
czestotliwos¢ X i Main i
Wyniki operacji wtérnych
4: CzestotliwosC Y przetacza sie z
Operacja gtéwna i pomocnicza
wyniki
Dziesiec cyfr: Czestotliwos¢ relacji
operacyjnej XiY
0:X+Y
1:X-Y
2: Maksimum z Dwojga, 3:

Minimum z Dwojga.

czestotliwosci odchylenia

P01.08 Czestotliwos¢ 0,00Hz Maksymalna czestotliwoéq 50,00
przyimkow P01.10 Hz
0: Spojny kierunek, 1:
P01.09 Kigrunek biegu ) ) 0
Przeciwny kierunek
Wektor: 50,00 Hz ~ 500,00 Hz 50.00
po1.1g | Meksymalna PIF: 50,00 Hz H
D z
czestotliwos¢ wyjscipwa 2000,00 Hz
0: P01.12 Ustawienia 1:
AI1 Ustawienia
Goérna |
2: Al2 Ustawienia
P01.11 czestotliwo$¢ graniczna 0
3: AI3 Ustawienia
zrédto
4: Ustawienie impulsu (050KHZ DI5);
5: Ustawienia komunikacji
G6 50,00
P01.12 orna PO1.14  P01.10
czestotliwos¢ granjiczna Hz
PO1.13 Goma granica 0,00Hz P01.10 0,00 Hz
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Dolna granica
P01.14 0,00Hz PO1.12 0,00 Hz
czestotliwos¢
P01.15 Crestotliwo$¢ nosna 0,5kHz 16,0 kHz Dla modely
Czestotliwos$¢ nosna
P0O1.16 Dostosuj za 0: Nie,1: Tak 1
pomocg temperatury
P01.17 Czas przyspieszania | 0,00 s 650,00 s (P01.19=2)
' 1 0,0s 6500,0s P01.19=1
— Dla modelu
Czas zwalniania 0s 65000s (P01.19=0)
P01.18
1 Czestotliwo$¢ odniesienia P01.25
Jednostka czasu 0:1 cowary drugie jakoc
P01.19 | Przyspieszeniei 1:0,1 sekundy 1
czas zwalniania 2:0,01 sekundy
Czestotliwos¢
ji 0,00 H Mak I
P0O1.21 polaryzacji z aksymalna 0,00 Hz
czestotliwosci Y gdy  czestotliwos$¢ wyjsciowa P01.1/0
natozenie
Rozdzielczos¢ ielczosé i iwosci
P0O1.22 Rozdzielczo$¢ wszys'tk|ch czestotliwosci 2
Czestotliwos¢ polecenia.
Wytgczenie zasilania
amiec¢ dla
P01.23 pamis 0: Brak pamieci 1: Pamigc¢ 0
Ustawienie czestotliwosci
cyfrowej
Wybér gr : ow silnika 1,
PO1.24 ybér grupy 0: Grupa parametrow silnika 1 0
parametréw silnika 1: Grupa parametréw silnika 2.
Odniesienie
totli L. 0: Maksymalna czestotliwos¢ P01.10 1:
czestotliwosc
P01.25 . L Ustawianie czestotliwosci 0
Przyspieszenie i
. 2:100Hz
czas zwalniania
Czas wykonania
PO1.26 instrukcja 0: Czestotliwos$¢ operacji, 0
czestotliwosci 1: Ustawianie czestotliwosci
GORA/DOL
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reper
Pojedyncza cyfra: Czestotliwos¢
wigzania polecen panelu operacyjnegd
wybor zrédta
0: Brak wigzania 1: Zestaw cyfrowy
2:Al1 3:AI2 4:AI3
5: Zestaw impulséw (050KHZ DI5);
6: Predkos¢ wielu segmentéw;
7: Prosty PLC
Zrédto polecenia 8:PID
P01.27 w pakiecie 9: Zestaw komunikacyjny 0000
Zrédto czestotliwosci| Dziesie¢ cyfr: Zrédto czestotliwoéci
wigzania polecenia terminala
wybor
100 cyfr: wybor zrédta
czestotliwos$ci wigzania polecen
komunikacyjnych
Cyfra tysigca: automatyczne
uruchomienie zrédta czestotliwosci Wwigzacej
wybor
P02 Grupa parametrow silnika asynchronicznego 1
0: Zwykty silnik asynchroniczny,
P02.00 Typ silnika 1: Silnik asynchroniczny 0
0 zmiennej czestotliwosci
M .
P02.01 oc znamionowa 0,1 KW  400,0 kW
silnik
Wedtug
P02.02 Napiecie znamionowe W 2000V do
Silnik
Model
0,01A ~ 655,35A 7
Prad znamionow ika <=
P02.03 3 y (Moc falownika <=55kW) Falownik
Silnik 0,1TA~65535A
(Moc falownika > 55kW)
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P02.04 Czestotliwos¢ znamionowa 0,01 Hz Maksymalna
silnikowy czestotliwo$é¢ wyjéciowa P01.10
Predko$¢ znamionowa
P02.05 . 1 obr./min 65535 obr./min
silnik
0,001Q 65,5350 (Moc falownika
Rezystancja stojana <=
P02.06 o 55kw) 0,0001Q
silnikowy 6,5535Q (Moc falownika >55kW)
0,001Q
65,5350 (Moc falownika <=55kW)
Op6r wirnika
P02.07 " 0,0001Q  6,5535Q
Silnikowy (Moc falownika >55kW) 0,01mH
655,35mH
P02.08 Odpornos¢ na przeciekanie (Moc falownika <=55kW) Strojenie
’ Silnikowy 0,001Mh  65,535mH Parametr
(Moc falownika > 55 kW) 0,1
mH  6553,5 mH (Moc falownika <=55
Wzajemny opér
P02.09 kw)
Silnikowy 0,0lmH  655,35mH
(Moc falownika > 55kW)
0,01 A P02.03 (Moc falownika
Prad jatowy <=55 kW
P02.10 25 kW)
Silnik 0,1A P02.03 (Moc
falownika > 55 kW)
0: brak dziatania
1: Strojenie przy silniku nieruchomym
P02.37 Wyp6r strojenia 1 2: Strojenie dynamiczne 0
silnika 3: Strojenie przy silniku
catkowicie nieruchomym 2
P03 Parametry sterowania wektorowego grupy silnikéw 1
Petl dkosci
P03.00 qHia predios 1100 30
proporcjonalna 1
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Czas
P03.01 0,01 sek. 10,00 sek. 0,50 sek.
integracji petli predkosci 1
P03.02 Czestotliwoé(’fI przetaczania 0,00 P03.05 5,00 Hz
P03.03 Petla predkosci 1100 20
proporcjonalna 2
P03.04 Czas 0,01 sek. 10,00 sek. 1,00 sek.
integracji petli predkosci 2
P03.05 Czestotliwo$¢ przetaczania P03.02 Maksymalna 10,00 Hz
2 czestotliwo$¢ wyjsciowa P01.10
Kontrola wektorowa
P03.06 50% 200% 100%
wzmocnienie zmiany biegéw
Czas filtrowania
P03.07 momentu obrotowego SVC 0,000s 0,100s 0,050 sek
state
0: Ustawienie
P03.10 1: AI1; 2: AI2;
Goérny limit momentu obrotowego
3:AI3;
Zrodto ponizej
P03.09 4: Zestaw impulséw (DI5); 0
kontrola predkosci L. . .
tryb 5: Ustawienia komunikacji;
6: MIN (AI1, AI2)
7. MAKS. (Al1, AI2)
Goérny limit momentu
P03.10 abratawego pray predkodei 0,0%  200,0% 150,0%
tryb sterowania
Proporcjonalny zysk
P03.13 0 60000 2000
pobudzenie
regulacja
Catkowity zysk
P03.14 wzbudzenia 0 60000 1300
regulacja
P03.15 Wzmocnienie proporcjonalne 0 60000 2000
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Z
regulacja momentu obrotowego
P03.16 Catkowite wzmocnienie 0 60000 1300
regulacji momentu obrotoweg
P04 Parametry sterowania V/F
0: krzywa liniowa V/F
1: Krzywa wielopunktowa V/F 2:
Krzywa malejagcego momentu obrotowego
1 (krzywa kwadratowa)
3: Malejaca krzywa momentu
obrotowego 2 (moc 1,2)
4: Malejgca krzywa momentu
P04.00 Ustawienie krzywej VF obrotowego 2 (moc 1,4) 0
6: Malejgca krzywa momentu
obrotowego 2 (moc 1,6)
8: Malejgca krzywa momentu
obrotowego 2 (moc 1,8)
10: Tryb catkowitego oddzielenia VF
11: Tryb poétseparacji VF 0,0%
Ustawienie wzmocnienia (automatyczny moment pOanSZeni 2);
P04.01 . . Wedtug madelu
momentu 0,1%30,0%
brot Punkt 0,00 Hz Maksymalna
P0O4.02 | CroMesern Y 50,00 Hz
odciecia czestotliwos$¢ wyjSciowa P01.10
ieni t
P04.03 | “mecememement 0,00Hz  P04.05 0,00 Hz
obrotowego
Wielopunktowe V/F
P04.04 elopumtone 0,0% 100,0% 0,0%
Czestotliwos¢ 1
Wielopunktowe V/F
P04.05 elopumtone P04.03 P04.07 0,00 Hz
Napiecie 1
Wielopunktowe V/F
P04.06 elopumitone 0,0% 100,0% 0,0%
Czestotliwos¢ 2 Wielopunktowe V/F Napiecie 2
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P04.07 Wielopunktowa P04.05 Moc znamionowa silnika 0,00 Hz
czestotliwos¢ P02.04
P04.08 | etOWoseVIES 0,0%  100,0% 0,0%
Wielopunktowa
czestotliwos¢ V/F 3
P04.09 Sterowanie V/ 0,0% 200,0% 0,0%
F Kompensacja czestotliwosci poslizgu
V/F ponad
P04.10 0 200 64
wzmocnienie wzbudzenia
Oscylacja
PO4.11 | wzmocnienie trumienia 0 100 Wedtug madelu
dla V/F
0: Ustawienia cyfrowe P04.14
1:Al 2: A2
3:AI3
4: Ustawienie pulsu (DI5)
P04.13 Zrédto napiecia przez 5: Instrukcja wielokrotna 0
Oddzielony VF 6: Prosty PLC
7: PID
8: komunikacja Ustawienie
Uwaga: 100,0%, co odpowiada
znamionowemu napieciu silnika
Napiecie do
P04.14 PI . 0V Napiecie znamionowe silnika ov
separacji VF
0,0s~1000,0s
P04.15 Czas narastania Uwaga: Czas, w ktérym 0 V wzrasta do 0,0s
napiecia separacji V[F
napiecie znamionowe silnika.
0,0s 1000,0s
Czas dorp napiecis
P04.16 P P& Uwaga: Czas, gdy napiecie znamionowe| 00s
separacji VF
silnika spadnie do 0 V
0: Czestotliwos¢ i napiecie
Tryb wytgczania i .
PO4.17 yb wytg spadaja do 0 osobno; 0
separacji VF 1: Czestotliwos¢ spada po
Spadek napigcia do 0 -
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Przecigzenie pradowe
P04.18 50% 200% 150%
prad akcji
P04.19 Ttumienie 0: Wytacz, ]
Przecigzenie pragdowe 1: Wiacz.
Zysk ttumienia
PO4.20 Wynosi ponad 0 100 20
obecne stoisko
Odszkodowanie
wspotczynnik
P04.21 50% 200% 50%
akcja Ponad
obecne stoisko
Po4.22 |DZatanie 650,0V  800,0V 760,0 V
przepiecia
P04.23 napiecia 0: Wytacz, 1
Tlumienie 1: Wiacz.
przepiecia
Wzmocnienie
czestotliwosci
P04.25 | przepiecia 0 100 30
Ttumienie Wzmocnienie napiecia przepiecia
Maksymalny wzrost
P0426 ograniczenie czestotliwosci dla 0 50 Hz SHz
Zatrzymanie spowodowane przepieciem
Grupa P05, Parametry wejsciowe
0: Brak funkgji;
1: Jazda do przodu (FWD) lub
Dziatanie;
Zacisk DI1 - Bi
P05.00 2: Bieg wsteczny (REV) lub 1
funkcjonowaé Przetacznik przéd/tyt
3: sterowanie tréjprzewodowe 4:
sterowanie biegiem do przodu (FJOG)
5: Sterowanie biegiem wstecznym (RJOG)
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6: Zwiekszenie czestotliwosci (zacisk UP)
7: Zmniejszenie czestotliwosci
(Terminal DOWN)
8: Bezptatna kontrola wytgczania
9: Wejscie sygnatu resetu
zewnetrznego (RST)
10: Zawieszenie pracy; 11:
Zewnetrzny btad, wejécie normalnie otwarte
(NO) 12:
Wielobiegowe 1 13:
Wielobiegowe 2 14:
Wielobiegowe 3 15:
Wielobiegowe 4 16: Wybor
czasu ACC/DEC 1 (TT1)
17: Wyb6r czasu ACC/DEC 2 (TT2)
18: Przetgcznik Zrédta czestotliwosci 19:
GORA/DOL Zerowanie czestotliwoéci

(zacisk, klawiatura)

20: Uruchom polecenie Switch
terminal 1
21: Zakaz ACC/DEC VFD
22: Pauza sterowania PID
23: Resetowanie stanu PLC
24: Czestotliwos$¢ wahadta Pauza
25: Wejscie licznika
26: Resetowanie licznika
27: Wejscie licznika dtugosci 28:
Resetowanie diugosci
29: Wytgczanie sterowania momentem
obrotowym 30: Ustawienie impulsu (tylko
DI5 moze ustawi¢, P05.04=30)

31: Zarezerwowane;

32: Natychmiastowe hamowanie pragdem statym;

33: Zewnetrzny sygnat wejsciowy btedu (normalnie
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zamkniete, NC)
34: Modyfikacja czestotliwosci
Umozliwia
35: Odwrécony sygnat wejsciowy PID;
36: Zewnetrzny terminal parkingowy 1
37: Uruchom polecenie Switch
terminal 2
38: Pauza catki PID;
39: Czestotliwos¢ X przetacza sie z
czestotliwoscig ustawiong fabrycznie
40: Czestotliwos¢ Y przetacza sie z

czestotliwoscig ustawiong fabrycznie

41: Zacisk wyboru silnika 1
43: Przetacznik parametréw PID
44: Btad zdefiniowany przez uzytkownika 1
45: Btad zdefiniowany przez uzytkownika 2
46: Przetgcznik kontroli predkosci/
momentu obrotowego
47: Zatrzymanie awaryjne
48: Zewnetrzny terminal parkingowy 2
49: Powolne hamowanie pragdem statym

50: Czas wykonania wyczyszczony;

51: Sterowanie dwuprzewodowe / tréjprzewodowe
przetacznik sterujacy

52: Wytacz cofanie;

(tylko DI5 moze

Zacisk DI2
P05.01 4
funkcjonalny
Zacisk DI3
P05.02 9
funkcjonalny
Zacisk D14
P05.03 12
funkcjonalny
Zacisk DI5
P05.04 funkcjonowac 13
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ustawienie pulsu
funkcja,
P05.04=30)
P05.10 Czps filtrowania DI 0,000s 1,000 0,010s
0: Tryb sterowania dwuprzewodowego 1,
Kontrola terminala 1: Tryb sterowania dwuprzewodowego 2,
P05.11 0
Tryb 2: Tryb sterowania tréjprzewodowego 1,
3: Tryb sterowania tréjprzewodowego 2.
Czestotliwos¢
P05.12 krok regulacyjny 0,001 Hz/sek. 65,535 Hz/sek. 1,00 HZ/SekUnde
Min. wejscie Al
P05.13 n. wepae 0,00V P05.15 0,00V
krzywa 1
Odpowiedni
P05.14 warto$¢ krzywej Al -100,0% +100,0% 0,0%
1 Min. wejscie
Maks. wejscie Al
P05.15 ) P05.13  +10,00V 10,00 V
krzywa 1
Odpowiedni
P05.16 wartos¢ krzywej Al -100,0% +100,0% 100,0%
Maksymalna warto$¢ 1
PO5.17  [MeCR e AT fitrowenia 0,00sek. 10,00 sek. 0,10 sek.
czas
Min. krzywa Al 2
P05.18 0,00V  PO05.20 0,00V
wejscie
Odpowiedni
P05.19 wartos$¢ krzywej Al -100,0% +100,0% 0,0%
2 Min. wejscie
P05.20 Maksymalne wejscie AI2 P05.18  +10,00V 10,00V
Odpowiedni
P05.21 wartosc¢ krzywej Al -100,0% +100,0% 100,0%
Maksymalne wejscie 2
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Filtrowanie krzywej Al 2

P05.22 0,00 sek. 10,00 sek. 0,10 sek.
czas
Min. krzywa Al 3
P05.23 -10,00V  P05.25 -10,00 VvV
wejscie
Odpowiedni
P05.24 warto$¢ krzywej Al -100,0%  +100,0% 0,0%

3 Min. wejscie

Maks. wejscie Al

P05.25 P05.23 +10,00V 10,00V
krzywa 3
Odpowiedni
P05.26 wartos$¢ krzywej Al -100,0% +100,0% 100,0%
Maksymalna krzywa
PO5.27 | VeSciowa L33 filtrowanie 0,00 sek. 10,00 sek. 0,10 sek.

Czas

Warto$¢ min.
P05.28 -10,00V  P05.25 0,00V

Wejscie impulsowe

Odpowiedni
P05.29 warto$¢ impulsu -100,0%  +100,0% 0,0%

Min. wejscie

Maksymalna wartos$¢

P05.30 P05.23 +10,00V 10,00V

Wejscie impulsowe

Odpowiedni
P05.31 wartos¢ impulsu -100,0% +100,0% 100,0%

Maksymalne

<cie Fil e impulss
P05.32 welsdle Flrowanie impuise 0,00 sek. 10,00 sek. 0,10 sek.
Czas

Pojedynczy bit: wybor krzywej AI1
1: Mam 1 dziwki

(14:00, patrz P05.13 ~ P05.16.)
P05.33 WyH6r krzywej Al 2: Mam 2 dziwki 321

(14:00, patrz P05.18 ~ P05.21.)
3: Mam 3 dziwki

(14:00, patrz P05.23 ~ P05.26.)
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4: Mam 4 dziwki

(16:00, patrz P24.00P24.07)
5: Mam dziwki 4
(16:00, patrz P24.08P24.15)
Dziesie¢ bitow: wybor krzywej A2 (tak
samo jak pojedynczy bit 1~5)
Sto bitéw: wybér krzywej AI3

(to samo co powyzej)

Al jest ponizej

Pojedynczy bit: AI1 ponizej Ustawienie
min.

wejscia 0: Warto$¢ odpowiadajgca min.

wejéciu 1: 0,0%

Pojedynczy bit: DI6,

minimalny
P05.34 Dziesiec bitéw: AI2 ponizej Minimalne 000
ustawienia wejéciowe
, ustawienie
wybor

wejéciowe (takie samo jak pojedynczy bit 1~2)

Sto bitéw: AI3 ponizej Minimalne ustawienie

wejéciowe (takie samo jak powyzej)
P05.35 Czag opdznienia DI1 0,0s~3600,0s 00s
P05.36 Czag op6znienia DI2 0,0s~3600,0s 00s
P05.37 Czag op6znienia DI3 0,0s~3600,0s 00s

0: Wysoki poziom skutecznosci, 1: Niski
poziom skutecznosci
Zacisk DI1-DI5 Pojedynczy bit: DI1;
P05.38 wazny Dziesie¢ bitow: DI2; 00000
wyb6r trybu Bit setny: DI3;
Tysiac bitéw: D14,
Dziesie¢ tysiecy bitéw: DI5
Zacisk DI6-D17 0: Wysoki poziom skutecznosci, 1: Niski
P05.39 wazny poziom skuteczny 00000
wybor trybu
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Dziesie¢ bitéw: DI7

Grupa P06, Parametry wyjsciowe

P06.01

Wyjscie DO1
wyboér funkgji

P06.02

Ptyta sterownicza

Przekaznik

(TA-TB-TC)
Funkcjonowaé

Wybor

0: Brak wyijscia
1: Wskaznik pracy; 2:
Wyjscie btedu (do bezptatnego
wylaczenia btedu)
3: Sygnat wykrywania poziomu
czestotliwodci 1 (P14T1)
4: Wskaznik przybycia
czestotliwosci (FAR)
5: Praca VFD przy
zerowej predkosci (podczas pracy)
6: Przecigzenie silnika Wczesne ostrzeganie

7: Przecigzenie falownika

Wczesne ostrzeganie
8: Nadchodzi Set Count
9: Osiggnieto okreslong liczbe
10: Osiagnieto dtugos¢
11: Cykl PLC jest zakonczony
12: kaczny czas trwania
przybywa
13: Ograniczanie czestotliwosci
14: Ograniczenie momentu obrotowego
15: Gotowy do uruchomienia
16:AI1>AI2
17: Czestotliwo$¢ wyjsciowa osigga gérng granice
limit
18: Czestotliwo$¢ wyjsciowa osigga
dolny limit (podczas pracy)
19: Wyjscie stanu pod cisnieniem 20:
Ustawienie komunikacji 21: Lokalizacja
jest kompletna (zarezerwowana) -
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22: Bliskos¢ lokalizacji (zarezerwowana)
23: Praca z predkoscia zerowg 2
(réwniez wyjscie po wytgczeniu)
24: taczny czas wigczenia
przybywa
25: Sygnat wykrywania poziomu
czestotliwosci 2 (P14T2)
26: Osiggnieto czestotliwos$¢
wyjsciowq 1 27: Osiggnieto
czestotliwo$¢ wyjsciowg 2 28:
Osiggnieto prad wyjéciowy 1 29:
Osiaggnieto prad wyjsciowy
2 30: Osiggnieto regularnie 31:
Przekroczenie sygnatu
wejsciowego Al1 32: Spadek
obcigzenia 33: Odwrotna praca VFD
35: Modut zasilania
temperatura osigga 36:

Prad wyjsciowy poza limitem 37:
Czestotliwo$¢ wyjsciowa osigga dolny
limit (wytgczenie réwniez wyjscie)
38: Wyjscie btedu (wszystkie btedy)
39: Przegrzanie silnika

Woczesne

ostrzezenie 40: Nadchodzi ten

czas pracy 41: Wyjscie btedu (bezptatne)

btad wytaczenia i brak pod

(ciSnienie wyjsciowe)

34: Stan zerow

ego prad

P06.07 Wybér funkgji
wyjscia AO1

P06.08 Wybér funkgji
wyjscia AO2

0: Czestotliwosc¢ operacyjna, 1:

Czestotliwos¢ zadana.

2: Prad wyjsciowy, 3:
Moment wyjéciowy,

4: Moc wyjéciowa,

5: Napiecie wyjsciowe,

=
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6: Czestotliwos¢ impulséw wejsciowych.

7: A1 8: A2

9:AI3
10: Dtugos¢

11: Wartos¢ liczbowa
12: Ustawienia komunikacji,

13: Predkos¢ silnika
14: Prad wyjsciowy. (100,0%
Odpowiada 1000,0A)

15: Napiecie wyjsciowe (100,0%

(Odpowiada 1000,0 V)

16: Moment wyjsciowy silnika
(Procent wartosci rzeczywistej
w stosunku do mocy silnika)
17: Moment obrotowy wyjéciowy VFD
(Procent wartosci rzeczywistej

w stosunku do mocy znamionowej VFD)

AO1 z zerowym odchyleniem

wybor statusu

Dziesie¢ bitow: RELAY1

P06.10 -100,0% +100,0% 0,0%
wspotczynnik
P06.11 Wzmocnienie AO1 -1 0,00 +1 0'00 1 :OO
AQ2 z zerowym odchyleniem
P06.12 -100,0% +100,0% 0,0%
wspotczynnik
P06.13 Wamocnienie AO2 -10,00 +10,00 1,00
PO6.17 | OPoInientewysciabo 0,0s~3600,0s 00s
Czas
POG.1g | “Wceprekainiowe 0,05~3600,0s 00s
czas opdznienia
Wyjsécie RELAY2
P06.19 yiscie 0,05~3600,0s 00s
czas opdznienia
0: Logika dodatnia, 1: Antylogika
Wyjscie DO jest prawidtowe
P06.22 Pojedynczy bit: DO 00000

-27 -




Machine Translated by Google

Sto bitéw: RELAY2

Grupa P07, parametry sterowania Start i Stop

0: Start bezposredni

L 1: Zacznij od Sledzenia predkosci
P07.00 Tryb uruchamiania 0

2: Hamowanie pradem statym + start przy

czestotliwosci poczatkowej

0: Rozpocznij od wylaczenia

czestotliwos$¢

PO7.01 Sledzenie predkosci 1: Zacznij od czestotliwosci 0
metoda roboczej
2: Zacznij od maksimum
czestotliwos¢
P07.02 Predkos¢ $ledzenia 1 100 20
predkosci
P07.03 Czestotliwos¢ poczatkowa 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 0,00 Hz
P0704 Czestotliwosc¢ poczgtkowa 0,0 s~ 100,0 s 0’0 s

czas utrzymania

Pragd hamowania DC

P07.05 0% 100% 0%

przy uruchomieniu

Czas hamowania pradem statym prz)
P07.06 e 0,05~100,0's 00s

uruchomienie

Przyspieszenie

I
PO707 1: Krzywa S Tryb przyspieszania/zwalniania A 0
Tryb zwalniania

0: liniowy tryb przyspieszania/zwalniania

2: Krzywa S Tryb przyspieszania/zwalniania B

Wspotczynnik czasu startu

P07.08 | segmentwS | 0,0% 100,0%-P07.09 30,0%

krzywa

Wsp6tczynnik czasu startu

P07.09 | segmentwS | 00% 100,0%-P07.08 30,0%

krzywa
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0: Zwalniaj, aby sie zatrzymac 1: Zwolnij, aby sie
P07.10 Tryb zatrzymania 0
zatrzymac
Czestotliwos¢
PO7.11 prég DC 0,00 Hz ~ Maksymalna czestotliwos¢. 0,00 Hz
P01.10
hamulec
P07.1 2 Opéznienie hamowania pradem statym 0,0 s~ 100'0 s 0,0 s
Czas
P07.13 Pragd hamowania DC 0% 100% 0%
Czas hamowania pradem statym prz)
P07.14 e 0,0s~100,0s 00s
Hamulec DC
P07.15 0% 100% 100%
wskaznik wykorzystania
Sledzeni dkosci
P07.18 | >eceeneprediosd 30%  200%
aktualny
Klawiatury grupy P08 i parametry wyswietlania
0: Klawisz M jest nieprawidtowy
1: Przetaczanie miedzy trybem zdalnym
Sterowanie (sterowanie
terminalem lub komunikacjg) i
P08.01 Funkcja klucza M sterowanie panelem operacyjnym, 0
gdy PO01.02 =1lub2
2: Przetacznik FWD/REV
3: FJOG (sterowanie ruchem do przodu)
4: RJOG (sterowanie biegiem wstecznym)
0: Klawisz STOP/RES. Wazny tylko w
P0S.02 STOP/RESET trybie sterowania panelem. :
funkcja kluczowa 1: Przycisk STOP/RES Zawsze
wazny
OOO0OFFFF
Parametr Bit00: C i ¢ rob 1(Ha)
it00: ZQStOt IWOSC robocCza Z .
P08.03 | wyswietlacza LED {in 1 pigtrg
B Bit01: Ustawianie czestotliwosci (Hz)
Status operacji
Bit02: Napiecie magistrali (V)
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Bit03: Napiecie wyjsciowe (V)
Bit04: Prad wyjsciowy (A)
Bit05: Moc wyjsciowa (kW)
Bit06: Moment wyjéciowy (%)
Bit07: Stan wejscia DI
Bit08: Status wyjscia DO
Bit09: napiecie AlI1 (V)
Bit10: napiecie AI2 (V)
Bit11: napiecie AI3 (V)
Bit12: Wartos¢ liczbowa
Bit13: Warto$¢ dtugosci
Bit14: Wyswietlanie predkosci tadowania

Bit15: Ustawienia PID

P08.04

Parametr
wyswietlacza LED 2

Status operacji

O0O0OOFFFF

Bit00: sprzezenie zwrotne PID

Bit01: Etap PLC
Bit02: Czgstotliwos¢ wejsciowa IMPULSU
(kHz)
Bit03: Czestotliwos¢ pracy 2 (Hz)
Bit04: Pozostaty czas wykonania
Bit05:Al1-skorygowane napiecie przednie
(W)
Bit06:Al2-skorygowane napiecie przednie
in (W)
Bit07:AI3-skorygowane napiecie przednie
(W)
Bit08: Predkos¢ linii
Bit09: Aktualny czas mocy
(Godzina)
Bit10: Biezacy czas wykonania (min)
Bit11: Czestotliwos$¢ wejsciowa PULSE
(Hz)
Bit12: Ustawienia komunikacji

Wartos¢
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Bit13: Predkos¢ sprzezenia zwrotnego enkodera
(Hz)
Bit14: Gtéwny wyswietlacz czestotliwosci X
(Hz)
Bit15: Czestotliwos¢ wtérna Y

Wyswietlacz (Hz)

Wyswietlacze LED

O0OOOFFFF

Bit00: Ustaw czestotliwosc¢ (Hz)
Bit01: Napiecie magistrali (V)
Bit02: Stan wejscia DI
Bit03: Status wyjscia DO
Bit04: napiecie AI1 (V)
Bit05: napiecie AI2 (V)

Czas przyspieszania Jog

P08.05 | parametr w Stop Bit06: Napiecie AI3 (V) 33
status Bit07: Wartos¢ liczbowa
Bit08: Wartos¢ dtugosci
Bit09: Etap PLC
Bit10: Predkos$¢ tadowania
Bit11: Ustawienia PID
Bit12: Czestotliwo$¢ wejsciowa PULSE
(kHz)
P08.06 Prediosciadowana 0,0001  6,5000 1,0000
wspotczynnik wyswietlania
Modut zasilania
P08.07 0,0°C 100,0°C -
temperatura
P08.08 Numer produktu - -
taczny
P08.09 Oh  65535h -
czas trwania
Grupa P09, funkcja pomocnicza
0,00 Hz ~ Maksymalna czestotliwos¢.
P09.00 Czestotliwo$¢ biegu prébnego P01.10 2,00 Hz
P09.01 0,0s~6500,0s Lata 20.0
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Zalecany czas:

moc skumulowana

P0902 Czas na Jogg|ng Lata 20.0
0.4 4.0KW 7,5 sek.
50903 Czas przyspieszania 55  30.0KW 1505
2 37,0 132,0kw40,0s
pog.0q | 23S ZWalniania 160,0  630,0 kW 60,0 sek.
2
Czas przyspieszania
P09.05
3
15,0
Czas zwalniania
P09.06
3
Czas przyspieszania
P09.07 preysp
4
Czas zwalniania
P09.08
4
P09.09 Czestotliwos¢ przeskoku 1 0,00 Hz
P09.10 Czestotliwos¢ przeskoku 2 0,00 Hz ~ Maksymalna czestotliwosc. 0,00 Hz
P01.10
P09.11 Czestotliwos¢ przeskoku. 0'01 Hz
zakres
Pozytywne i
P09.12 Odwré¢ martwego 0,0 s~3000,0s 0,0s
Czas
Odwraca¢
P0S.13 0: Dozwolone; 1: 0
. liwos¢ p
czestotliwos¢ Zakaza¢
pozwolenie
Kiedy ustawienie
0: Uruchom przy nizszej czestotliwosci granicznej
P09.14 czestotliwos¢ jest nizsza niz S 0
dolna granica
2: praca przy zerowej predkosci
czestotl.
P09.15 Kontrola upuszczania 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 0,00 Hz
P09.16 Ustawienie oh  65000h oh

0 godzinie przyjazdu
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Ustawienie

P09.17 0h  65000h Oh
taczny
przybycie i )
biegu P0P.18 Ochrona starty 0: Niezabezpieczony; 0
Czestotliwos¢
P09.19 Wartosé wykrywania 1 0,00 Hz ~ Maksymalna czestotliwos¢. 50,00
' P01.10 Hz
(P14T1)
Wartos¢
P09.20 |  opsinienia 0,0% ~ 100,0% (poziom P14T1) 5,0%
wykrywania czestotliwosci (P14T1)
Czestotliwos$¢ 0.0% ~ 100.0% " |
P09.21 dociera do e 0% (maksymalna 0,0%
wykryta szerokosé czestotliwosc)
Funkcja
P09.22 przeskakiwania czestotliyvosci 0
. 0: Nieprawidtowy, 1: prawidtowy
Podczas Accom i
Grudzien
Czestotliwos$¢ przetgczania
~ Mak: | liwos¢.
P09.25 | czas przyspieszania 0,00 Hz ~ Ma SFy)%a1nilc(Z)eSt0t ose 0,00 Hz
liczas2 '
Czestotliwos¢ przetgczania
. . § ~ Mak | liwos¢.
P09.26 | czas zwalniania 0,00 Hiz = Ma SFy)n(;a‘lnflcqutOt wose 0,00 Hz
1iczas 2 '
Priorytet Jo
P09.27 y J g 0: Nieprawidtowy, 1: prawidtowy o
terminala
Czestotliwos$¢ 50.00
P09.28 | wartos¢ wykrywania 2 | 0,00 Hz ~ Maksymalna czestotliwoé¢ Hy
(P14T2)
Wartos¢
P09.29 op6#nienia 0,0% ~ 100,0% (poziom P14T2) 5,0%
wykrywania czestotliwogci (P14T2)
Dowolna 50,00
P09.30 0,00 Hz ~ Maksymalna czestotliwos¢ Hz

czestotliwos¢ przyl

ptéw
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wartos$¢ wykrywania 1
Wykryto dowolng 0,0% ~ 100,0% (mak |
,0% ~ ,0% (maksymalna
P09.31 czestotliwos¢ 0,0%
. L, czestotliwosc)
przybycia, szerokos¢ 1
Dowolna 50,00
P09.32 czestotliwos¢ przylptd00 Hz ~ Maksymalna czestotliwos$¢ Hz
warto$¢ wykrywania 2
Dowolna c |
0,0% ~ 100,0% (maksymalna
P09.33 czestotliwos¢ przylptéw 0,0%
.. czestotliwosc)
wykryto szeroko$¢ 2
0,0% 300,0%
Prad zerowy
P09.34 ) ) 100,0% odpowiada znamionowemu 5,0%
poziom wykrywania
pradowi silnika
C P
P09.35 £as opoznienta 0,01sek. 600,00 sek. 0,10 sek.
Wykrywanie pradu
Obecna wartos¢ 0,0% (Nie wykryto)
P09.36 wyjécie ponad 0,1% ~ 300,0% (prad znamionowy | 200,0%
aktualny silnika)
Czas opdznienia
P09.37 Wyjécie ponad 0,00 sek. 600,00 sek. 0,00 sek.
Wykrywanie pradu
P09.38 Arbitralny p.rad 0,0% ~ 300,0% (prad znamionowy 100,0%
przybycia 1 silnika)
P09.39 Arbitralne przybycie 0,0% ~ 300,0% (prad znamionowy 0,0%
biezgca szerokosc¢ 1 silnika)
P09.40 Arbitralne przybycie 0,0% ~ 300,0% (prad znamionowy 100,0%
obecny 2 silnika)
P09 41 Arbitralne przybycie 0,0% ~ 300,0% (prad znamionowy 0,0%
biezgca szerokos¢ 2 silnika)
Funkcja timera
P09.42 ; 0: Nieprawidtowy, 1: prawidtowy 0
wybér
P09.43 Czas dziatania timera 0: Ustawienie P09.44, 0
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wybor 1:Al
2: AI2
3: AI3
Zakres wejscia analogowego
odpowiada P09.44
Ti homi . .
P09.44 fmer uruchomiony 0,0 Min. ~ 6500,0 Min 0,0 minuty
Cczas
Dolna granica wartosci
P09.45 zabezpieczenia napiecia 0,00V P09.46 3,10V
wejsciowego Al1
Wartos¢ gérnego limitu
P09.46 zabezpieczenia napiecia P09.45 10,00V 6,80V
wejsciowego
P09.47 AlI1 Zabezpieczenie 0°C 100°C 750C
przed przegrzaniem Wartog¢
0: Wentylator pracuje podczas
P09.48 Wentylator chtodzacy dziatania VDF 0
kontrola 1: Zawsze dziata, gdy zasilanie jest wiaczone
NA;
P09 49 Czestotliwos¢ Czestotliwos¢ hibernacji (P09.51) ~ 0,00 Hz
wybudzania Maksymalna czestotliwos¢ P01.10
pog.5 | COPermeniembudan 0,05~6500,0's 005
Cczas
o 0,00 Hz ~ Czestotliwos$¢ wybudzania
P09.51 Czgstotliwos¢ snu 0,00 Hz
P09.49
P09.52 Czas opdznienia uspienia 0,05~6500,0s 00s
Czas przybycia tego
P09.53 0,0 ~ 6500,0 Min 0,0 minuty
dziatanie
Wspotczynnik korekgji
P09.54 0,00% 200,0% 100,0%
Moc wyjsciowa
Grupa P10 Btad i ochrona
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Przecigzenie silnika 0: Wytacz,
P10.00 Y 1
ochrona 1: Wigcz
Przecigzenie silnika
P10.01 0,20 10,00 1,00
zysk ochrony
Przecigzenie silnika
P10.02 wczesne ostrzeganie 50 100% 80%
czynnik
Zwarcie do
0: Wytacz,
P10.07 ochrona uziemienia 1
1: Wiacz
po wigczeniu zasilania|
Jednostka hamulcowa
P10.08 650,0V  800,0V 690V
napiecie poczgtkowe
Automatyczna usterka
P10.09 0 20 0
czasy resetowania
Zréb dziatanie
wybor podczas 0: Brak akji
P10.10 | "WYPOrP 0
automatyczna usterka 1: Akcja
nastawic
Interwat dla
P10.11 Automatyczna usterka 0,1sek. 100,0 sek. 1,0s
nastawic
Pojedynczy bit: ochrona przed utrata
fazy wejsciowej
Zabezpieczenie przed 0: Wy’@CZ,
P,I 01 2 utratg fazy wejsciowej/ 1 W}QCZ 1
Zabezpieczenie przed Dziesie¢ bitéw: zabezpieczenie przekaznika mocy
weciggnieciem przekaznika mogy przed wciggnieciem
0: Wyltacz,
1: Wiacz
P10.13 Zabezpieczenie przed 0: Wy+a1cz, 1
utrata fazy wyjéciowej 1: Wiacz
Pierwsza porazka 0: Brak btedu
P10.14 ;
typ 1: (Zarezerwowane)
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P10.15

Druga porazka

typ

P10.16

Trzeci

(najnowszy) typ usterki

2: Nadmierny prad w procesie Acc
3: Nadmiar pradu w procesie grudniowym
4: Nadmiar pradu przy stalym natezeniu
predkos¢
5: Przepiecie w procesie Acc
6: Przepigcie w procesie dekompresyjnym

7: Przepiecie przy statej predkosci

8: Przecigzenie rezystancji bufora
9: Podnapiecie
10: Przecigzenie VFD
11: Przecigzenie silnika
12: Utrata fazy wejsciowej

13: Utrata fazy wyjsciowej

14: Modut zasilania jest przegrzany
15: Btagd zewnetrzny
16: Wyjgtek komunikacyjny
17: Przekaznik zasilania jest nieprawidtowy
18: Wykrywanie nieprawidtowego pradu
19: Strojenie silnika jest nieprawidtowe
21: Odczyt i zapis parametréw
wyjatek
22: Inne nieprawidtowe dziatanie sprzetu
23: Zwarcie silnika do masy
26: Przybycie w czasie wykonywania
27: Btad uzytkownika niestandardowy 1
28: Btad uzytkownika niestandardowy 2
29: Nadchodzi czas wiaczenia zasilania
30: Zrzut tadunku
31: Utracono sprzezenie zwrotne PID w czasie pracy
40: Szybki limit przeptywu przekroczyt limit czasu
41: Przetagczanie silnika podczas
pracy

42: Odchylenie predkosci jest zbyt duze
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43: Nadmierna predko$¢ obrotowa silnika

P10.17

Czestotliwos¢
trzeciej

(najnowszej) awarii

P10.18

Aktualny w

trzecia

(najnowsza) usterka

P10.19

Napiecie magistrali
przy trzeciej

(najnowszej) awarii

P10.20

Zacisk wejsciowy
status na trzecim

(najnowsze)
awaria

P10.21

Zacisk wyjsciowy
status na trzecim

(najnowsze)
awaria

P10.22

Falownik
status na trzecim

(najnowsze)
awaria

P10.23

Czas wigczenia zasilania dla

trzecia

(najnowsza) awaria

P10.24

Czas trwania dla

trzecia

(najnowsza) awarja

P10.27

Czestotliwos¢ w

druga porazka

P10.28

Aktualny w

druga porazka
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Napiecie magistrali przy

P10.29
drugi btad
Zacisk wejsciowy
P10.30 status dla
druga porazka
Zacisk wyjsciowy
P10.31 status w
druga porazka
Falownik
P10.32 status w
druga porazka
Czas wigczenia zasilania dla
P10.33
druga porazka
Czas trwania dla
P10.34
druga porazka
P10.37 Czestotliwos¢ w

pierwsza porazka

Aktualny na pierwszym

P10.38 ,
awaria
Napiecie magistrali prz
P10.39 | oPecemagEatpEy
pierwszej awarii
Zacisk wejsciowy
P1 0.40 status na pierwszym miejscu
awaria
Stan terminala
P10.41 wyjsciowego na pierwszym
awaria
Falownik
P1 042 status na pierwszym miejscu
awaria
Czas wigczenia zasilania dla
P10.43
pierwsza porazka
P10.44 Cgas trwania dla

-39-




Machine Translated by Google

pierwsza porazka

Ochrona przed awariami

P10.47 dziatanie

wybor 1

Pojedynczy bit: Przecigzenie silnika (Err11)
Dziesie¢ bitéw: utrata fazy wejSciowej (Err12)
Sto bitéw: utrata fazy wyjsciowej,
(Btad 13)
Tysigc bitéw: btad zewnetrzny
(Btad 15)
Dziesiec tysigcy bitow:

Wyjatek komunikacyjny (Err16)

0: Zatrzymanie na
biegu jatowym; 1: Zatrzymanie w trybie

zatrzymania P07.10

00000

Ochrona przed awariami
P10.48 dziatanie

wybor 2

2: Kontynuowanie jazdy; Pojedynczy bit/Sto
bitéw/Tysigc bitéw: (Zarezerwowang
Dziesie¢ bitéw: odczyt parametréw i
wyjatek zapisu (Err21)
Dziesigc¢ tysiecy bitéw: czas wykonania
przybycie (Err26)
0: Zatrzymanie na biegu

jatowym; 1: Zatrzymanie w trybie zatrzymania

00000

Ochrona przed awariami

P10.49

dziatanie

wybor 3

P07.10 Pojedynczy bit: Niestandardowy btad
uzytkownika 1 (Err27)
Dziesig¢ bitéw:: Btad uzytkownika niestandardowy 2
(Btad 28)
Sto bitéw: czas wigczenia
przybywa (Err29)
Tysigc bitéw: spadek obcigzenia (Err30)
0: Zatrzymanie na
biegu jatowym; 1: Zatrzymanie w trybie
zatrzymania P07.10  2: Przejscie do 7%

czestotliwosci znamionowe;j silnika i

00000

kontynuacja pracy, powrét do czestotliwosci

zadanej, gdy
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odzyskiwanie obcigzenia
Dziesiec tysiecy bitéw: sprzezenie zwrotne PID
strata (Err31)
0: Zatrzymanie na biegu
jatowym; 1: Zatrzymanie w trybie Stop
P07.10 2:
Kontynuowanie jazdy; Pojedynczy bit:
Odchylenie predkosci jest zbyt duge (Err42)
Dziesiec¢ bitéw: Nadmierna predkos¢
silnika (Err43)
Wybér dziatania Sto bitéow: (Zarezerwowane)
P10,50 00000
zabezpieczajacego przed awarigdigc bitéw: btad sprzezenia zwrotnego
predkosci (Err52)
0: Zatrzymanie na
biegu jatowym; 1: Zatrzymanie w trybie
zatrzymania P07.10
2: Kontynuowanie pracy; 0: Biezaca
czestotliwos¢ 1: Ustawiona
Kontynuuj wybér
czestotliwos¢ 2: Praca przy gérnej
P10.54 czestotliwosci w 0
. czestotliwosci granicznej 3: Praca przy
przypadku awarii
dolnej czestotliwosci granicznej 4: Praca przy nieprawidtowej rezerwie
czestotliwos¢
. 0,0%~100,0% (100,0%
Rezerwa nienormalna
P10.55 odpowiada maksymalnej 100,0%
czestotliwos¢ L
czestotliwosci  P01.10
Natychmiastowa 0: Nieprawidtowy 1: Zmniejsz
P10.59 0
moc bez przerwy predkos¢; 2: Zatrzymanie zwalniania
Pauza
napiecie osgdu 80,0% 100,0% (Standardowe
P10.60 90,0%
natychmiastowe;j napiecie magistrali)
mocy bez przerwy
Odzyskiwanie napiecia
P10.61 Czas sadu 0,00 sek. 100,00 sek. 0,50 sek.
Natychmiastowa moc
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nieprzerwanie
Napiecie
60,0% ~ 100,0% (Standardowe napiecie
P10.62 osadu ( Pl 80,0%
. . magistrali)
natychmlastoweJ Mnocy non-stop
Zysk natychmiastowy
P10.71 0 100 40
moc nieprzerwana
Catka
wspotczynnik
P10.72 0 100 30
Natychmiastowa
moc bez przerwy
Czas zwalniania
P10.73 natychmiastowej mocy 0~300,0s 20.0s
bez przerwy
Zabezpieczenie
0: Nieprawidtowy,
P1 0'63 przed upadkiem tadunku . 0
1: wazny
wybor
Pozi
P10.64 osem 00 1000 10,0%
wykrywania upadku tadunku
Zrzut tadunk
P10.65 et adunEy 0,0~60,0s 1,0s
czas wykrycia
P10.67 Przekr’ofzenie predkosci . 0,0% ~ 50,0% (Maksymalna 20,0%
wartos$¢ wykrywania czestotliwo$é  P01.10 )
P10.68 Czas wykrywania 0,0 s: Niewykrywalne 10s
przekroczenia predkosci 0,1 ~ 60,0 S
Wykrywanie
P10.69 wartos¢ dla -prqd-koéci 0,0% ~ 50,0% (Maksymalna 20,0%
odchylenie tez czestotliwoé¢  P01.10 )
duzy
Wykrywanie
czas na predkos$¢
P10.70 0,0s:0,1~60,0s 50s
odchylenie tez
duzy
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Funkcja PID grupy P11
0: Ustawienie P11.01
1: Al
2: AI2
3: AI3
P11.00 Kanat wejéciowy PID 0
4: Ustawienie pulsu (DI5)
5: Ustawienia komunikacji
6: Predkos¢ wielostopniowa
7: Ustawienia kodera klawiatury
P11.01 Ustawienie wejscia 0,0-10,00 3,00
odniesienia cyfrowego
0: Al
1:AI2 2: AI3
3: AI1-AI2
Sprzezenie zwrotne PID . i i
P11.02 przezenie zwrotne 4: Ustawienie pulsu (DI5) 0
kanat 5: Ustawienia komunikacji
6:AI1+AI2
7: MAKS. (JAI1 |, |AI2])
8:MIN  |AI1], JAI2])
0: Kierunek pozytywny,
P11.03 Polaryzacja PID 0
1: Kierunek negatywny
P11.04 Zakres PID 0 100,00 kg 10,00
informacja zwrotna
P1 1 '05 Wzmocnienie proporcjonalne 0,0 100'0 20,0
KP02
Czas integracji
P11.06 ) 0,01 sek. 10,00 sek. 2,00 sek.
Ti1
Czas pochodny
P11.07 0,000s 10,000s 0,000 s
Td1
Odwrdcenie PID
P11.08 0,00 ~ Maksymalna czestotliwo$¢ 2,00 Hz
czestotliwo$¢ odciecia
Granica PID
P11.09 0,0% 100,0% 1,0%
odchylenie
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Ogranicznik réznicowy
P11.10 0,00% 100,00% 0,10%
PID
Czas zmiany sygnatu
P11.11 yy8 0,00 650,00 sek. 0,00 sek.
wejsciowego PID
Sprzezenie zwrotne PID
P11.12 0,00 60,00 sek. 0,00 sek.
czas filtrowania
Czas filtrowania
P11.13 0,00 60,00 sek. 0,00 sek.
wyjécia PID
Wzmocnienie proporcjonalne
P11.15 0,0 100,0 20,0
KPO3
Czas integracji
P11.16 0,01 sek. 10,00 sek. 2,00 sek.
Ti2
Czas pochodny
P11.17 0,000s 10,000 s 0,000 s
Td2
PID-y 0: Brak przetacznika
przetaczanie 1: Przetaczanie za pomoca terminala DI
P11.18 0
parametréow 2: Automatyczne przetgczanie zgodnie z
warunki odchylenie
PID-y
przetgczanie
P11.19 0,0% P11.20 20,0%
parametréw
Odchylenie 1
PID-y
przetgczanie
P11.20 P11.19  100,0% 80,0%
parametréw
Odchylenie 2
P11.21 Warto$¢ poczatkowa PID 0,0% 100,0% 0,0%
Czas utrzymywania
P11.22 ymy 0,00 650,00 sek. 0,00 sek.
Poczatkowy PID
Maksymalne
P11.23 dodatnie odchylenie dwach 0,00% 100,00% 1,00%
wyjscie
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Maksymalne odchylenie

P11.24 | odchylenie dwéch 0,00%  100,00% 1,00%
wyjscie
Pojedynczy bit: Separacja catkowa
0: Nieprawidtowy, 1: prawidtowy
P11.25 Wiasnos¢ catkowa Dziesie¢ bitow: gdy czestotliwos¢ 00
PID osigga granice
0: Kontynuuj regulacje catkowa,
1: Zatrzymaj regulacje catkowa
sprzezenie zwrotne PID | 0,1% ~ 100,0% (0,0%:
P11.26 wykrywanie strat Nie wykryto) 0,0%
wartosci
Sprzezenie zwrotne PID
P11.27 wykrywanie strat 0,0s~20,0s 00s
Cczas
PID-y
P11.28 Zamkniecie 0: Zatrzymanie bez dziatania PID, 0
. . 1: Zatrzymaj dziatanie PID
dziatanie

Grupa P12 - Czestotliwos¢ wahan, Stata dlugos¢ i Liczenie

0: Wzgledem $rodka

czestotliwos¢

wahadtowa fali tréjkatn

P

P12.00 Tryb ustawiania czestotliwos¢ P01.07 1:W 0
czestotliwosci Swing stosunku do czestotliwosci
maksymalnej P01.10
Zakres
P12.01 0,0% 100,0% 0,0%
czestotliwosci wahan
Zakres
P12.02 0,0%  50,0% 0,0%
czestotliwosci skoku
Cykl
P12.03 y 0,1sek.  3000,0 sek. 10,0's
czestotliwosci ywahan
Czas narastania
P12.04 0,1%  100,0% 50,0%
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P12.05 Ustawianie dtugosci Om  65535m 1000m
P12.06 Rzeczywista dtugos¢ Om 65535m Oom
Liczba impulsow
P12.07 0,1 6553,5 100,0
na metr
p12.08 | Ustawienieliczby 1 65535 1000
wartos¢
P12.09 | Okreslawartost 1 65535 1000
liczbowa
Grupa P13 Predkos¢ wielostopniowa, prosty PLC
P13.00 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
0 (MSO0)
P13.01 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
1(MS1)
P13.02 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
2 (MS2)
P13.03 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
3 (MS3)
P13.04 Predko$¢ wielostopniowa 0,0%
4 (MS4)
P ) } o o
P13.05 Predkos$¢ wielostopniowa | -100,0%  100,0% (Maksymalna 0,0%
5 (MS5) czestotliwo$¢  P01.10 )
P13.06 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
6 (MS6)
P13.07 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
7 (MS7)
P13.08 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
8 (MS8)
P13.09 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
9 (MS9)
P13.10 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
10 (MS10)

- 46 -




Machine Translated by Google

P13.11 Predkos$¢ wielostopniowa 0'0%
11 (MS11)
Koé wiel .
P13.12 Predkos¢ wielostopniowa 0.0%
12 (MS12)
Koé wiel )
P13.13 Predkos¢ wielostopniowa 0.0%
13 (MS13)
P13.14 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
14 (MS14)
P13.15 Predkos$¢ wielostopniowa 0,0%
15 (MS15)
0: Koniec pojedynczej operacji
P13.16 Prosty tryb 1: Warto$¢ koricowa na koricu 0
dziatania PLC pojedynczej operacji
2: Zawsze jedz na rowerze
Pojedynczy bit: gdy zaniknie zasilanie
Zapisywanie stanu pracy| T Bit: kiedy St
en bIt Kie (0]
P13.17 |  picpo y >top 00
0: Nie zapisano
wytgczeniu zasilan
1: Oszczedzanie.
Predkos¢ wieloetapowa
P13.18 0,0s godz6553,5s godz. 0,0 sek. (godz.)
0 czasu pracy
Czas przyspieszania/zwalniania
P13.19 | Y 03 0
MS 0
Predkos$¢ wielostopniowa
P13.20 0,0s godz. 6553,5s godz. 0,0 sek. (gbdz.)
1 czas wykonania
Czas przyspieszania/zwalniania
P13.21 . 0 3 0
MS 1
Predkos$¢ wielostopniowa
P13.22 0,0s godz. 6553,5s godz. 0,0 sek. (gbdz.)
2 czas wykonania
Czas przyspieszania/zwalniania
P13.23 e 0 3 0
MS 2
Predkos$¢ wielostopniowa
P13.24 0,0s godz. 6553,5s godz. 0,0 sek. (gpdz.)
3 czasy pracy
P13.25 Czas przyspieszania/zwalniania 0 3 0
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MS 3
Predkos$¢ wielostopniowa
P13.26 0,0s godz. 6553,5s godz. 0,0 sek. (godz.)
4 czas wykonania
Czas przyspieszania/zwalniania
P13.27 0 3 0
MS 4
P13.28 Predkos¢ wielostopniowa 5- 00s gOdZ. 6553,5 gOdZ. 0,0 sek. (godz)
stopniowy czas pracy
Czas przyspieszania/zwalniania
P1329 | 7 0 3 0
MS 5
Predkos$¢ wielostopniowa
P13.30 0,0s godz 6553,5s godz. 0,0 sek. (godz.)
6 czas wykonania
Czas przyspieszania/zwalniania
P13.31 0o 3 0
MS 6
Predkos$¢ wielostopniowa
P13.32 0,0s godz 6553,5s godz. 0,0 sek. (godz.)
7 czas wykonania
Czas przyspieszania/zwalniania
P13.33 0 3 0
MS 7
Predkos¢ wielostopniowa
P13.34 0,0s godz. 6553,55 godz. 0,0 sek. (gpdz.)
8, czas pracy
Czas przyspieszania/zwalniania
P1335 | 0 3 0
MS 8
Predkos$¢ wielostopniowa
P13.36 0,0s godz. 6553,5s godz. 0,0 sek. (godz.)
9 czas wykonania
Czas przyspieszania/zwalniania
P13.37 e 0 3 0
MS 9
Predkos$¢ wielostopniowa
P13.38 0,0s godz. 6553,5s godz. 0,0 sek. (godz.)
10 czas pracy
Czas przyspieszania/zwalniania
P13.39 0 3 0
MS 10
Predkos$¢ wielostopniowa
P13.40 0,0s godz6553,5s godz. 0,0 sek. (godz.)
11 czas wykonania
Czas przyspieszania/zwalniania
P13.41 o 0 3 0
MS 11
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P13.42 | Fredkoscwielostopniowa 0,0s godz 6553,5s godz. 0,0 sek. (godz.)
12 czas pracy
P'I 3.43 Czas przyspieszania/zwalniania O 3 O
MS 12
P13.44 | Predkoscwiclostopniowa 0,0s godz 6553,5s godz. 0,0 sek. (gbdz.)
3 czasy pracy
P'I 3'45 Czas przyspieszania/zwalniania 0 3 O
MS 3
P13.46 | Predkoscwiclostopniowa 0,0s godz. 6553,5s godz. 0,0 sek. (gbdz.)
14 czas wykonania
P'I 3'47 Czas przyspieszania/zwalniania O 3 0
MS 14
P13.48 | "redkoscwielostopniowa 0,0s godz. 6553,5s godz. 0,0 sek. (godz.)
15 czas wykonania
P'I 3.49 Czas przyspieszania/zwalniania O 3 O
MS 15
Jednostka predkosci 0: s (sekundy)
.S (sekun
P13,50 wielostopniowej Acc/Def h d .y 0
czas 1: h (godziny)
0: Parametr P13.00
1:AI 2: AI2
3: AI3
Zrédto sygnatu 4: Puls (DI5)
. Puls
P13.51 Predkos$¢ wielostopniowa 5: PID 0
0 (MS0)
6: Czestotliwos¢ prepozycji
P01.08
7: Mozna jg modyfikowa¢ za pomoca klawis /
Parametry komunikacji RS485 grupy P14
Pojedynczy bit: MODBUS
0:300BPS 1:600BPS
P14,00 | Ustewiene sayblkosd 2: 1200BPS 3: 2400BPS 5
transmisji dla RS485
4:4800BPS 5:9600BPS
6:19200BPS 7:38400BPS
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8:57600BPS 9:115200BPS
0: Brak kontroli (8.N-2)
Dane MODBUS . ci (8.E-
P14.01 1: Kontrola parzystosci (8.E-1) 0
format 2: Nieparzysta kontrola (8.0-1)
3: Brak kontroli (8.N-1)
0: adres rozgtoszeniowy
P14.02 Adres lokalny 1
1247: (MODBUS)
MODBUS
P14.03 0 20ms 2
Opdznienie odpowiedzi
P'] 404 Czas przekroczenia limitu czasu 0.0: Nieprawidtowy 0’0
RS485 0,1~600s
0: Niestandardowy MODBUS
MODBUS
P14.05 . protoké} 1
Wybor protokotu
1: Standardowy protok6t MODBUS
Aktualny
0:0,01 A
P14.06 |Uchwata 485 0
1:0,1 A
Czytac
Grupa P15 Parametry specjalne dla statego ci$nienia wody zasilajacej
0: Brak funkgji
1:Jeden naped, dwie pompy 2:
Zaopatrzenie w wode w budynku
Proste
wspolnotowym
15,00 z4 debugowanie makr
ok ] 3: Zaopatrzenie w wode
unkcjonowac
hotelowa 4: Zaopatrzenie 0
w wode
przeciwpozarowg 5: Pompa
P15.01 Budzic¢ sie wspomagajgca 6: Pompa wody gtebokiej 0~ Ciélzwli%rbieKsau P15.04
ci$nienie KG(1KG=0,1Mpa)
P15.02 | C#asoponienia 0,05~6500,0 0s
Budzic sie
Obudz ci$nienie  P15.01 ~
P15.03 Cisnienie snu 3,50 KG
Zakres manometru (0,1Mpa)
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P15.04 Czas opdZnienia uspienia 0,0s~6500,0s Lata 60.
Ci$nienie
0: Wytacz;
P15.05 sprzezenie 1
1: Wiacz
proporcjonalne
Budzi¢ sie
P15.06 ci$nienie 0~ 100,0 baréw (kg, 0,1 MPa) 0,50 kg
réznica
Réznica cisnienia
P15.07 0 ~ 100,0 baréw (kg) 0,50 kg
snu
Wartoé¢ al ~
P15.08 ar oic a.m ar.mu 0,00~Zakres manometru KG 9,00 kg
nadcisnienia (1KG=0,1Mpa=1Bar)
Czas opdznienia
P15.09 Nadci$nienie 0-6553.5S 0,0S
alarm
0,00~Zakres manometru KG
P15.10 Niskie ci$nienie (1KG=0,1Mpa=1Bar) 0,0 kg
wartos¢ alarmowa Parametr ten uruchamia alarm
niskiego cisnienia.
c S
P15.11 #as opoznienia 0-6553.55 20,05
alarmu niskiego ci$nienia
0~Zakres manometru KG Otwérz
sterowanie start-stop doptywu wody za
pomocg P01.02=3
Pobér wody
P15.12 Doptyw wody musi by¢ wykonany z
ci$nienie poczatkowe o 3,00 kg
czujnik pradu AI2
W przypadku czujnika napiecia nalezy
zmieni¢ zworke AI2
Zamkniecie wlotu 0~Zakres manometru KG
P15.13 3,20 KG
ci$nienie (Bar)
Liczba
P15.14 0~3 0
czas oczekiwania
p15.15 | POMPPpomocniczych 0~1000,0S 60,05
Pompa pomocnicza
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wigcza sie
Czas oczekiwania na
P15.16 zataczenie 0~1000,0S 50S
pompy pomochiczej
0~50 Hz
Ustawienie czgstotliwosci X L L.
P15.17 Po osiggnieciu wartosci 50,00
wiaczania przekaznika RO1
Przekaznik zostanie wigczony
0~50 Hz
Ustawienie czestotliwosci
P15.18 Po osiggnieciu wartosci 30,00
wytgczenia przekaznika RO1
Przekaznik zostanie wytaczony
0: Funkcja jest nieprawidtowa
1:AI
2: AI2
Zrédto sygnatu
v 3: AI3
P15.19 Poziom wody 0
P15.19=1~3,
kontroler
Ustawienie (P15.20, P15.21, P15.22,
P15.23) jest prawidtowe,
P15.19=0, parametry nie
sg prawidtowe. 0,0100,0%
Zawoér do spania dla Sygnat jest mniejszy niz ten
P15.20 Poziom wody parametr kontynuuj P15.21 czas, 25,0%
Kontroler ostrzezenie o uspieniu i petnym
nawodnieniu (ErrH)
Petny poziom wody [0 ~1000,0 S Opbznienie  P15.20
P15.21 6,0S
opoznienie ustawienie czasu.
0~1000,0S
W stanie ostrzezenia o petnym
poziomie wody (ErrH), gdy sygnat kontroler]
Opéznienie
poziomu wody jest wiekszy niz
P15.22 opréznienia wody dla wpdy 60,0 S
. P15.20 i wiecej razy P15.22 ,
regulator poziomu
ostrzezenie o petnym poziomie wody
znika i powraca do normy
parnstwo.
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Wartoé¢ osadu dla 0,0%: Funkcja nieprawidtowa.
uszkodzenia 0,1100,0%: gdy poziom wody
P15.23 sondy sygnat kontrolera jest wiekszy niz 0,0%
hydraulicznej pokaz p15.23 (E.tSF)
(sterownik poziomu wody)  btad i wytaczenie
Ochrona przed 0: Wytacz;
P15.24 niedoborem wody 1: Wigcz i ocen wedtug 0
funkcjonowat czestotliwosci i cisnienia
0,00 Wartos¢ ustawienia
KG (Bar/0,1Mpa)
Niedobor wody Wazne, gdy P15.19=1. Niedobér
P15.25 0,50
warto$¢ kontrolna btedu wody jest okreslany, gdy
sprzezenie zwrotne
wartos¢ jest mniejsza od tej wartosci
0~50,00 Hz
Wazne, gdy P15.19=1, gdy
Ochrona przed
Czestotliwo$¢ pracy jest wieksza
niedoborem wody
P15.26 ) lub réwna tej czestotliwosci, a 50,00
wykrywanie
cisnienie jest mniejsze lub réwne
czestotliwos¢
15,25.0cen niedobér wody.
Opéznienie czasu
P 0-6553,5 sek.
ochrony przed
P15.27 Opéznienie alarmu o niedoborze 10
niedoborem wody
) wody Ocena.
wykrywanie
ciénienie (Bar/0,1Mpa) |Zakres manometru OKG Efektywne
P15.28 3,00
vody doptywajacej
099995
Woda doptywajaca
P15.29 ) Czas na wode doptywajacg 20,08
czas wykrycia
wykrywanie
Wyciek wody Zakres manometru OKG (Bar/0,1Mpa)
P15.30 0
i uruchom ponownie
kwota odchylenia
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Wyciek wody 23k tru OKG (Bar/
akres manometru ar.
P15.31 | anastepnie rozpocznij ( 0
y 0,1Mpa)
wartosc zwracana
Wyciek wody i
nastepnie rozpoczecie 0: Brak funkji
P15.32 2,08
wartos$¢ zwracana 0.1.10.0S
czas wykrycia
0: Wytgcz
1: Sen, gdy ci$nienie jest
wieksze od ci$nienia snu; 2:
Sen, gdy czestotliwos¢ biegu jest
Trvb uéoien mniejsza od czestotliwosci
ryb uspienia
P15.33 snu (na co wptywa P15.29) 0
3: Sen, gdy presja jest
wieksza od presji snu, a
czestotliwos¢ biegania jest
mniejsza od czestotliwosdi snu.
Czestotliwosc
P15.34 ¢ 0P01.12 20,0 Hz
wyjscia snu
Grupa P17 Zarzadzanie kodem funkcjonalnym
P17.00 Hasto uzytkownika 0 65535 0
0: Brak operacji
P17.01 .Ffa.rém.etr 01: Przywr6¢ parametry fabryczne, z 0
inicjalizacja wytgczeniem parametréw silnika
02: Wyczys¢ informacje o rekordzie
Funkcja
0: Mozna modyfikowac
P17.04 |kod modyfikuje 0
1: Nie mozna modyfikowa¢
Wiasciwosci
Grupa P18 Parametry sterowania momentem obrotowym
P1 8 00 Tryb sterowania predkoscia/ 0: Kontrola predkoéci, 0
momentem obrotowym 1: Kontrola momentu obrotowego
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0: Ustawienia
cyfrowe 1: (P18.03)
1:AI
Ustawienie momentu obrotowego
2: AI2
wybor Zrédta
P18.01 3: AI3 0
pod momentem obrotowym
. 4: Ustawienie PLUSE
tryb sterowania
5: Ustawienia komunikacji
6: MIN (AI1, AI2)
7: MAKS. (AI1, AI2)
Ustawienia cyfrowe
P18.03 w trybie kontroli -200,0%  200,0% (P18.01=0) 150,0%
momentu obrotoweg®
Maksym
P18.05 czestotliwos¢ do przodu | 0,00 Hz  Maksymalna czestotliwo$¢ |P01.10 50,00 Hz
Sterowanie momentem obrotowym
Maksym
P18.06 odwrotna czestotliwosé dia | 0,00 Hz ~ Maksymalna czestotliwo$¢ |P01.10 50,00 Hz
Sterowanie momentem obrotowym
P18.07 Kontrola momentu obrotowego 0,00 s 65000 s 0,00 sek.
Czas akcesu
P18.08 Kontrola momentu obrotowego 0,00 s 65000 s 0'00 sek.
Czas grudniowy
Grupa P23 Parametry optymalizacji sterowania
Goérna granica
23,00 zt czestotliwodécidla | 5,00 Hz  Maksymalna czestotliwo$é¢ | P01.10 8,00 Hz
Przetgcznik DPWM
Modulacja PWM 0: Modulacja asynchroniczna,
P23.01 0
tryb 1: Modulacja synchroniczna
0: Nieprawidtowy losowy PWM
Losowy PWM
P23.03 1 10: Losowa gtebokos¢ 0
gtebokos¢ . L. , .
czestotliwosci nosnej PWM
Szybki przeptyw 0: Wytacz,
P23.04 1
ograniczajacy 1 W*QCZ
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p23.06 | Podnapiecie 2000V 2200,0V 350V
Ustawienie wartosci
p23.09 | Nadcisnienie 200,0V  2200,0V 270V
Ustawienie wartosci
Automatyczny nos$nik
0: Wytacz,
P23‘1 O zmiana czestotliwosci przy g 2 1
1: Wiacz
niska czestotliwos¢
Predkos¢ zerowa 0: Wyt
1 Wytacz,
P23.11 ie7 i&Ci 1
biezgce wyjscie .
kontrola
Wrazliwos¢
pP23.12 Utrata fazy mocy 0-30,0% 13,0%
ochrona
Ustawienie krzywej Al grupy P24
24,007 |Minimalne wejscie Al -10,00 VP24,02 0,00V
krzywa 4
p24.01 | Odpowiedni -100,0%+100,0% 0,0%
stosunek P24,00
p24.02 | OProt1z 24,00-24,04 7k 3,00V
Mam dziwki 4
p24.03 | Odpowiedni -100,0%+100,0% 30,0%
stosunek P24,02
ot 2
P24.04 | OProt2z P24.02P24.06 6,00V
Mam dziwki 4
P24.05 | Cdpowiedni -100,0%+100,0% 60,0%
stosunek P24,04
P24.06 | Maksymaine wejscie P24.06+10,00 V 10,00V
Mam dziwki 4
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p24.07 | Odpowiedni -100,0%+100,0% 100,0%
stosunek P24,06
p24.0g |Minimaine wejscie Al -10,00 VP24,10 10,00 V
krzywa 5
p24.09 | Odpowiedni -100,0%+100,0% -100,0%
stosunek P24,08
p24.10 |OProtTAl P24.08P24.12 3,00V
krzywa 5
p24.11 | Odpowiedni -100,0%100,0% -30,0%
stosunek P24,10
p24.12 | Obrot2z P24.10P24.14 3,00V
krzywa AI 5
p24.13 | Odpowiedni -100,0%100,0% 30,0%
stosunek P24,12
P24.14 Maksymalne wejscie P24.12+10,00 V 10,00 V
krzywa AI 5
p24.15 | Odpowiedni -100,0%100,0% 100,0%
stosunek P24,14
P24.24 P“”Aklz skoku -100,0%7100,0% 0,0%
P24.25 Zak:‘lj skoku 0,0%100,0% 0,5%
p24.26 | Punktskoku -100,0%7100,0% 0,0%
Al2
P24.27 Zak;el; skoku 0,0%100,0% 0,5%
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Punkt skok
P24.28 “”ABS oK -100,0%100,0% 0,0%
P24.29 Zakr:;SkOk” 0,0%100,0% 0,5%
Korekta grupy P30 dla ALi AO
AI1 Zmierzono
30,00 zt 0,500 V4,000 V Fabryka
napiecie 1 korekta
P30.01 AI1 wyswietla 0,500 V4,000 V Korekta
napiecie 1 fabryczna
Zmierzono Al1
P30.02 6,000 V9,999 V Korekta
napiecie 2 fabryczna
P30.03 AI1 wyswietla 6,000 V9,999 V Korekta
napiecie 2 fabryczna
Zmierzono Al2
P30.04 0,500 V4,000 V Fabryka
napiecie 1 korekta
P30.05 Napiecte 0,500 V4,000 V Fabryka
wyswietlacza AI2 1 korekta
Zmierzono AI2
P30.06 6,000 V9,999 V Fabryka
napiecie 2 korekta
P30.07 Napiecie 6,000 V9,999 V Fabryka
wyswietlacza AI2 2 korekta
AI3 Zmierzono
P30.08 -9,999 V10,000 V Fabryka
napiecie 1 korekta
P30.09 Napiecie 29,999 V10,000 V Fabryka
wyswietlacza AI3 1 korekta
Zmierzono AI3
P30.10 -9,999 V10,000 V Korekta
napiecie 2 fabryczna
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P30.11 Napiecie -9,999 V10,000 V Fabryka
wyswietlacza AI3 2 korekta
P30.12 Napiecie 0,500 V4,000 V Fabryka
docelowe AO1 1 korekta
AO1
P30.13 0,500 V4,000 V Korekta
Wymierzony fabryczna
apiecie 1
P30.14 Naphec 6,000 V9,999 V Korekta
docelowe AO1 2 fabryczna
AO1
P30.15 6,000 V9,999 V Fabryka
Wymierzony korekta
apiecie 2
P30.16 NEpkece 0,500 V4,000 V Fabryka
docelowe AO2 1 korekta
AO2
Wymierzony korekta
napiecie 1
P30.18 Napfecie 6,000 V9,999 V Fabryka
docelowe AO2 2 korekta
AO2
P30.19 6,000 V9,999 V Fabryka
Wymierzony korekta
napiecie 2

4. Alarm awarii i Srodki zaradcze

Mozliwa przyczyna awarii

zasilania

Uszkodzony modut zasilania

Wyswietla nazwe btedu Rozwigzywanie probleméw
Odtacz przewdd silnika i
Moc silnika jest zbyt wysoka lub
Btado1 Ochrona modutu ! ey uruchom go ponownie.
q nastapito zwarcie w okablowaniu lub

Jesli jest jaki$ problem,
napraw falownik

Btad02

Btad podnapigciowy

Napiecie wejsciowe jest
nieprawidtowe lub przekaznik
zasilania nie jest wigczony lub
nie mozna wykry¢ napiecia.

Sprawdz napiecie zasilania lub

skontaktuj sie z serwisem
producenta
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wada
Napiecie wejsciowe jest Sprawdz zasilanie wejsciowe
nieprawidtowe
Nadmierne
Btad31 napiecie
podczas przyspieszanig
Uruchom ponownie, gdy silnik zacznie Ustawiony do uruchomienia po hamowaniu
sig obracac pradem statym
Czas zwalniania jest zbyt krétki Wydtuz czas zwalniania
Nadmierne
Btad32 napiecie
podczas zwalniania
Napiecie wejsciowe jest Sprawdz zasilanie wejsciowe
nieprawidtowe
Blad33 napiecie przy Napiecie wejSciowe jest Sprawdz zasilanie wejsciowe
nieprawidtowe
statej predkosci
Dostosuj krzywa V/F i warto$¢
Nieprawidtowe ustawienie krzywej V/F L
wzmocnienia momentu
lub momentu obrotowego.
obrotowego
o o . Sprawdz napigcie zasilania
Niskie napiecie wejsciowe.
Przecigzenie
Btgd60 .
falownika
Czas przyspieszania jest zbyt krétki Wydtuz czas przyspieszania
Obcigzenie silnika jest zbyt Wybierz mocniejszy
duze Falownik
Nadmiar pradu . . . . . .
Czas przyspieszania jest zbyt krétki Wydtuz czas przyspieszania
Btad 61 podczas
przyspieszania
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Moc falownika jest zbyt mata

Wybierz falownik o wysokim
poziomie mocy

Nieprawidtowe ustawienie krzywej V/F

lub momentu obrotowego.

Dostosuj krzywa V/F lub wartos¢

wzmocnienia momentu
obrotowego

Nadprad podczas

Czas zwalniania jest zbyt krotki

Wydtuz czas zwalniania

Przecigzenie silnika

Btad62 zwalniania
Moc falownika jest zbyt mata Wybierz falownik o wysokim
poziomie mocy
o o . Sprawdz napiecie zasilania
Niskie napiecie wejsciowe.
Nadprad przy o
. L zatrzymanie silnika lub 3 L
Btad63 statej predkosci Sprawdz obcigzenie
mutacja obcigzenia jest zbyt duza
Moc falownika jest zbyt mata Wybierz mocniejszy
Falownik
Dostosuj krzywa V/F lub warto$¢
Nieprawidtowe ustawienie krzywej V/F .
wzmocnienia momentu
lub momentu obrotowego.
obrotowego
o o . Sprawdz napigcie zasilania
Niskie napigcie wejsciowe.
Btad 64

zatrzymanie silnika lub

mutacja obcigzenia jest zbyt duza

Sprawdz obcigzenie

Wspotczynnik
zabezpieczenia przecigzeniowego

silnika nie jest ustawiony prawidtowo

Ustaw poprawnie wspétczynnik

zabezpieczenia

przecigzeniowego silnika
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Blad o Tak samo z silnikiem Tak samo z silnikiem
Btad65 ograniczajacy L L
Przecigzac Przecigzac
prad fala po fali
. ponowne uruchomienie nie moze
awaria
Btad 40 sprzetu Woda, owady itp. wznowi¢ naprawy do ustawien
fabrycznych
EEPROM Skorzystaj z serwisu producenta
Btad 41 Zaczep EEPROM
Btad odczytu/zapisu
N Zasilanie wejsciowe nie miesci sie Dostosuj napiecie do wymagan
Blad42 Kontrola awarii kresi fikacii fikacii
zasilania w zakresie specyfikacji specyfikacji
Btad obwodu pobierania prébek Skorzystaj z serwisu producenta
radu
Btad pra
Btad46 wykrywania
pradu . .
Skorzystaj z serwisu producenta
Awaria obwodu napedowego
. Odtacz zacisk usterki zewnetrznej
Awaria . , L,
Zacisk wejsciowy usterki i usun usterke (zwro¢ uwage na
Blad 11 sprzgtu zewnetrznej 1 jest zamkniety iei )
zewnetrznego 1 Jej przyczyng
Btad komunikacji 485 Komunikacja nie Sprawdz potaczenie
Bfad 12 ) i
powiodta sie 485
Zgromadzony czas taczny czas pracy osigga wartos¢ Wyczys¢ rekord wedtug
Btad 13 wykonania zadang Funkcja inicjalizacji parametréw
jest juz dostepny
. Odtacz zacisk usterki zewnetrznej
Awaria . 3 .
Zacisk wejsciowy usterki i usun usterke (zwro¢ uwage na
Blad 15 sprzetu zewnetrznej 2 jest zamkniety iai
zewnetrznego 2 Jej przyczyne)
Czas na zasilanie chzn)f czas w&qcz’e’ma mocy oslaga Funkcja inicjalizacji parametréw
Btad 16 . ustawiong warto$¢ L
nadchodzi wyczys¢ rekordy
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Odtacz zacisk usterki zewnetrznej
Blad 17 Awaria styku/ Btad zacisku wejéciowego urzadzenia | | usun usterke (zwréc¢ uwage na
przekaznika zewnetrznego jej przyczyne)
Wadliwy wentylator Sprawdz wentylator lub odprowadzanie
Przegrzany modut
Btad08 Jasilania chtodzacy lub przegrzane ciepta lub poczekaj na ostygniecie,
otoczenie aby sprébowac ponownie
Falownik musi by¢
Btad Staby kontakt linii silnika lub
Btad 90 przetaczania silnika przetgcznika miedzy silnikiem a bezposrednio pod}qc’zony do
. o silnika, aby sprawdzi¢, czy
w czasie pracy falownikiem T |
przewdd silnika jest luzny
Zwarcie doziemne . A Odtgcz przewdd uziemiajacy
Btgd91 Zwarcie doziemne (zwr6¢ uwage na przyczyne)
Utrata fazy Skorzystaj z serwisu producenta
Btad92 - . Sprawd? linie zasilania wejsciowego
wejsciowej
utrata mocy wyjsciowej linii lub 3 o
) Sprawdz napigcie
Bl3d93 Utrata fazy obwdd fazowy do o . Lo
q o p . . wyjéciowe i sprawdz linie
wyjsciowe] wykrywania pradu jest i
; . zasilania wyjsciowego
nieprawidtowy
Awaria , L . )
Predkosc¢ silnika przekracza Sprawdz, czy obcigzenie ma inne
B*ad94 nadmiernej predkosci L, . )
o normalng predkos¢ zasilanie
obrotowej silnika
Btad Réznica predkosci jest zbyt
Btad95 odchylenia duza w poréwnaniu do Sprawdz obcigzenie silnika
predkosci normalnej predkosci
Utrata sprzezenia
Staby kontakt z sygnatem czujnika
Btad96 zwrotnego Sprawdz sygnat czujnika
PID w czasie pracy PID
Linia silnika jest
Btad97 Blad . ! Sprawd? linig silnika
roztadowania odtgczona
Silnik przegrzan: Sprawdz
Btad98 przeg y Silnik sie przegrzewa P
temperature silnika
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Parametry silnika Ustaw silnik
L nie sg ustawione zgodnie z parametry wedtug
Blad99 Strojenie silnika . . . . .

q wada tabliczka znamionowa lub tabliczka znamionowa i
linia samochodowa jest w ztym stanie sprawdi przewéd od
kontakt Falownik do silnika

Woda , . )
Btad H1 Niedob6r wody awaria Sprawdz, czy nie brakuje wody
brak
Petna woda . Przywré¢ normalng wode
Btad H2 Woda jest petna
wczesne ostrzezenie ci$nienie
Wysoka woda Za wysoka woda
Btad H3 ci¢énienie Wymuszone wytgczenie nie powiodto sie ciénienie, sprawdz
awaria ci$nienie wody

5. Opis konfiguracji

Gdy parametr P17.00 jest ustawiony na wartos$¢ rézng od 0, hasto ochrony parametru
jest ustawione. Musisz wprowadzi¢ hasto przed modyfikacjg parametréw.

Anuluj hasto i ustaw P17.00 na 0.

Menu parametréw w trybie niestandardowych parametréw uzytkownika nie jest chronione hastem
chroniony.

Grupa P01P23 to podstawowy parametr funkgji, grupa

POO to parametr funkcji monitorujace;j.

Symbole w tabeli funkcji sg opisane w nastepujacy sposéb: ,,
Wartos¢ ustawiong tego parametru mozna zmieni¢, gdy falownik jest

Stan zatrzymania i pracy;

. " Ustawionej wartosci tego parametru nie mozna zmieni¢, gdy falownik jest w trybie pracy.

",

jest w stanie uruchomionym;

. Wartos¢ parametru jest rzeczywista wykryta wartoscig rekordu i
nie mozna zmienic; ,,*":

Oznacza to, ze parametr jest ,Parametrem producenta” i jest

ograniczone do ustawien producenta uniemozliwiajgcych uzytkownikowi korzystanie z urzadzenia.

Wyprodukowano w Chinach
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VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Wsparcie techniczne i certyfikat gwarancji

elektronicznej www.vevor.com/support


https://www.vevor.com/support

Machine Translated by Google

VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Technische ondersteuning en e-garantiecertificaat www.vevor.com/support

Omvormer
MODEL:AT1-7500X

Wij streven er voortdurend naar om u gereedschappen tegen concurrerende prijzen te leveren.

"Save Half", "Half Price" of andere soortgelijke uitdrukkingen die wij gebruiken, geven alleen een schatting weer
van de besparingen die u kunt behalen door bepaalde gereedschappen bij ons te kopen in vergelijking met de grote
topmerken en betekent niet noodzakelijkerwijs dat alle categorieén gereedschappen die wij aanbieden, worden gedekt.

Wij herinneren u eraan om zorgvuldig te controleren of u daadwerkelijk de helft bespaart in vergelijking met de

grote topmerken wanneer u een bestelling bij ons plaatst.


https://www.vevor.com/support
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VEVOR® Omvormer

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

MODEL:AT1-7500X

INVERTER

HULP NODIG? NEEM CONTACT MET ONS OP!

Heeft u vragen over het product? Heeft u technische ondersteuning nodig? Neem dan gerust

contact met

ons op: Technische ondersteuning en E-garantiecertificaat
Www.vevor.com/support

Dit is de originele instructie, lees alle handleidingen zorgvuldig door voordat u het

product gebruikt. VEVOR behoudt zich een duidelijke interpretatie van onze gebruikershandleiding
voor. Het uiterlijk van het product is afhankelijk van het product dat u hebt ontvangen.

Vergeef ons dat we u niet opnieuw zullen informeren als er technologie- of software-updates

voor ons product zijn.
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BELANGRIJKE VEILIGHEIDSMAATREGELEN

Lees alle veiligheidswaarschuwingen, instructies, illustraties en
. specificaties die bij deze omvormer worden geleverd. Als u niet alle
De onderstaande instructies kunnen leiden tot een elektrische schok of brand.

en/of ernstig letsel.
WAARSCHUWING:

Dit apparaat is een apparaat met een hoog voltage. Probeer het niet te gebruiken.
demonteer deze apparatuur op elk gewenst moment om gevaar te voorkomen. Nadat een apparaat
Als de externe schakelaar het apparaat niet opnieuw kan opstarten, neem dan contact op met uw

wederverkoper voor afhandeling.
WAARSCHUWING: GEVAAR VOOR ELEKTRISCHE SCHOKKEN EN BRAND!

1. Het niet naleven van deze instructie kan leiden tot een elektrische storing,

brand en elektrocutie.

2. NIET DEMONTEREN.

3. Dompel de omvormer niet onder.

4. Sluit niet twee of meer transformatoren parallel aan

5. Sluit de voeding rechtstreeks aan op een stopcontact met aardlekschakelaar voor vochtige ruimtes.

6. Gebruik geen verlengsnoer

7. De installatie van deze omvormer en de bijbehorende bedrading moet worden uitgevoerd door gekwalificeerde vakmensen.
elektricien die voldoet aan alle toepasselijke elektrische voorschriften.

WAARSCHUWING:

Wijzigingen of aanpassingen aan deze eenheid die niet uitdrukkelijk door de partij zijn goedgekeurd
verantwoordelijk voor naleving kan de bevoegdheid van de gebruiker om de

apparatuur .

BEWAAR DEZE INSTRUCTIES
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FCC-informatie

LET OP: Wijzigingen of aanpassingen die niet uitdrukkelijk door de partij zijn goedgekeurd
verantwoordelijk voor naleving kan de bevoegdheid van de gebruiker om de

apparatuur!

Dit apparaat voldoet aan Deel 15 van de FCC-regels. De werking is onderworpen aan

de volgende twee voorwaarden:
1) Dit product kan schadelijke interferentie veroorzaken.

2) Dit product moet alle ontvangen interferentie accepteren, inclusief

storingen die een ongewenste werking kunnen veroorzaken.

WAARSCHUWING: Wijzigingen of aanpassingen aan dit product die niet uitdrukkelijk zijn
goedgekeurd door de partij die verantwoordelijk is voor naleving, kan de gebruikersrechten ongeldig verklaren

bevoegdheid om het product te bedienen.

Let op: Dit product is getest en voldoet aan de limieten voor

een digitaal apparaat van klasse B volgens Deel 15 van de FCC-regels. Deze limieten

zijn ontworpen om redelijke bescherming te bieden tegen schadelijke interferentie

in een residentiéle installatie.

Dit product genereert, gebruikt en kan radiofrequentie-energie uitstralen, en

indien niet geinstalleerd en gebruikt in overeenstemming met de instructies, kan dit leiden tot
schadelijke interferentie van radiocommunicatie. Er is echter geen

garanderen dat er geen interferentie zal optreden in een bepaalde installatie. Als dit
product veroorzaakt schadelijke interferentie met radio of televisie

ontvangst, die kan worden bepaald door het product uit en aan te zetten, de

De gebruiker wordt aangemoedigd om te proberen de interferentie door een of meer van de
volgende maatregelen. y

Heroriénteer of verplaats de ontvangstantenne. y Vergroot

de afstand tussen het product en de ontvanger. ¥ Sluit het product aan op een

stopcontact op een ander circuit dan dat waarop het product is aangesloten.

De ontvanger is aangesloten.

y Raadpleeg de dealer of een ervaren radio-/tv-technicus voor
bijstand.
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Correcte verwijdering

Dit product is onderworpen aan de bepalingen van de Europese richtlijn
| 2012/19/EG. Het symbool met een doorgestreepte kliko
4 door geeft aan dat het product gescheiden afval nodig heeft
L inzameling in de Europese Unie. Dit geldt voor het product
en alle accessoires die met dit symbool zijn gemarkeerd. Producten die als zodanig zijn gemarkeerd

mag niet bij het normale huisvuil worden gegooid, maar moet naar een afvalverwerkingsbedrijf worden gebracht.

inzamelpunt voor recycling van elektrische en elektronische apparaten

1. Productinformatie

De handleiding biedt voorzorgsmaatregelen en richtlijnen voor de selectie van het gebruikerstype,
installatie, parameterinstelling, inbedrijfstelling ter plaatse, foutdiagnose en

dagelijks onderhoud en onderhoud
1.1 Omvormerserie

‘ AT901-serie Remweerstand
Adaptieve motor Uitvoer
Model IN Ohm
KW PK Huidig:A
22 9$1-7K5Gl 7.5 10 34.0 600 40

1.2 Productspecificatie

Project Standaard
Systeem Stroomvector universele frequentieomvormer
Drijfveer MeberatRgAdheaRarfoMGIvaH IR MRFaFR /ST functie.
mesiiatiel Vectorbesturing: 0-500Hz
Frequentie V/F-regeling: 0-3200Hz.
Drager 0,5 kHz - 16 kHz
Frequentie De draagfrequentie kan worden aangepast
Basis Frequentie inAatincheuMgeosodehelasting
Functie oplossing Simulatie-instelling: +0,025%
E'glsotisrmasmodus Open-loop vectorregeling (SVC)
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Project Standaard
V/F-regeling
Type-G-modus: 0,3 Hz/150% (SVC).
Startkoppel
Type-P-modus: 0,3 Hz/100% 1100
Bereik van ADJ (SVC) +£0,5%
Somihaidsnelheid (SVC)
Susrkslegtieg Type G: 150% nominale stroom 120s; 180% voor 1TOypse
capaciteit P: 120% nominale stroom voor 60s; 150% voor 3Asutomatische
Koppelstijging koppelverhoging; MTharneueawl
VIF-curve taoyrsq:usetrianicgrhetalsinee:;0m.1u%lti--p300i.n0t%;
Nijsequirftalieve-accelavatict.2n deceleratisneodels, vier Acc/
Bocht Acc/
Dec-tijden, Acc/Dec-tijdsbereik
Dec-modus
0,0-6500,0s
Remfrequentie: 0,00 Hz - Maximale frequentie;
DC-remmen Remtijd: 0,0 s - 36,0 s Remstroomwaarde:
0,0% -100,0%
Jog-frequentiebereik: 0,00 Hz-50,00 Hz;
Juridische controle -
Acc & Dec tijd: 0,0s-6500,0s.
Tot 16 segmentsnelheidsruns met een ingebouwde PLC of besturing
terminal .
. Het kan eenvoudig het gesloten-lusregelsysteem
ingebouwde PID
voor procesbesturing realiseren
AVR-functie Wanneer|de ingangsspanning trilt, kan de uitgangsspanning
SHIRTRRIG R RS RO WRIGSh IRt eBnPReR iR en
Stall-controle
overspanningsuitval te voorkomen.
Snelle stroom Minimaliseer de overstroomfout en bescherm de normale
beperkend werking van de frequentieomvormer
Koppellimiet Beperkt automatisch het koppel tijdens bedrijf. Direct vermogen
BRI te overstrdoonotebtbroerkstresmiaaheeor! sirake is van een
Fijdstiptoevoer automatisch beperkt.
Commando Bedieningspaneel, bedieningsterminal, seriéle poort, kan op
Bediening bron meerdere manieren worden geschakeld
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Project Standaard
Paneelpotentiometer, Nummer gegeven, Externe analoge
Frequentie
bron spannings-/stroomingang en seriéle poortingang. Kan op
meerdere manieren worden geschakeld
Ingangsaansluiting Mjjf digitale ingangsaansluitingen 1
analoge grootheidsingangsaansluiting;
Eén 0-10V spanning of 0-20mA stroomingang;
1 digitale uitgangsaansluiting
Uitvoer 1 relaisuitgangsklem (TA, TB, TC)
Terminal 1 analoge uitgangsaansluiting, ondersteunt 0-10V of
0-20mA spanningsuitgang
Detectie van kortsluiting bij het inschakelen van de motor,
beveiliging tegen verlies van in- en uitgangsfase, beveiliging
Bescherming tegen overstroom, beveiliging tegen overspanning,
functie beveiliging tegen onderspanning, beveiliging tegen oververhitting
en beveiliging tegen overbelasting, enz.
Binnen, geen direct zonlicht, geen stof, corrosief gas,
Gebruik plaats brandbaar gas, olienevel, stoom, water of zout, enz.
Boven zee
Lus De ea onder 1000m 2C116699
omgeving )
Omgeving -10y ~ + 40y (omgevingstemperatuur is 40y ~50¥, verlaag
temperatuur de hoeveelheid)
vochtigheid Minder dan 95% RV, watervrije condensatie
trillen Minder dan 5,9 m/s (0,6 g)

1.3 Beschrijving van de regelkring en de hoofdlusklem
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Grounding (power)

%2
1K) -5K) L= DCo-10v
DCO0-20mA

-

Digital input 1 /o—t

Braking Resistor

Three—phase

+ P8

asynchronous motor

M

Digital input 3 0/07

Digital input 2 /o_l

Digital input5 -~

Digital input 4 /M

R U
S v
T w
E E
Main circuit (strong current)
24v
on {5 |
o i
::: e
OIS D——D@ 485+
485-
JP3(A01)
E; 7Short1+2 0-10V DC (default)
3 J)short2+3 0-20mA DC po
4 com JP4 (A1)

1 Short1+2 0-10V DC(default)

3 JShort2+3 0-20mA DC

4 #+10V Power supply for frequency setting

10V 20mA
4 Al1 Analog Input 1
JP5(RS485)
¥
2 J Ultimate
Resistance

4 GND

Control circuit (weak current)

GND

DO1

GND

TIA
TIC
1B

W Operation panel
connector

RS485
communication
port

Analog Output
0-10V/0-20mA

Digital signal
Qutput

Relay output
Range:

AC250V 10mA-3A
DC30V 10mA-1A

| ®

®

® XX

XX

®

® &

®

®[®[®

+10V

GND | Al1

DI1 |DI2 |DI3

485+ | 485-

AO1

+24V |DI4 | DIS

| T/IA

T/B

T/IC

Figuur 1-3-1 0,75-11,0 kW bedradingsschema beschrijving besturingsaansiuiting

-7-



Machine Translated by Google

2. Bediening en weergave

Functie-indicatielampje beschrijving

y Hz: Frequentieweergave-indicatielampje

y V: Spanningsindicatielampje

y A: Stroomindicatielampje

y ERR: storingsindicatielampje

y F/ R: Vooruit- en achteruitrij-indicatielampje
y L/ R: Communicatiecontrole-indicatielampje

Yy RUN: Indicatielampje voor rijden

Sleutel symbool Naam Functiedeclaratie
PRG Programmeren Menu gaat in of uit, met parameter
sleutel W”Z|gmg
Bepaal de Ga naar het menu en bevestig de
KNO
sleutel parameterinstelling
y Bovenste toets Toename van gegevens- of functiecodes
y Omlaag-toets Verminderende data- of functiecodes
Selecteer de parametermodifierbit en de
DISP Shift-toets
inhoud weergeven
Start de omvormer onder het toetsenbord
LOOP Voer de sleutel uit
werkingsmodus
STOP Stop/Reset-toets Stop/feset-bewerking,
JOGGEN Jog-toets Beperkt tot de P08.01-functiecode

Stel de parametermethode in:
1. Druk op de PRG- knop om P 0,00 weer te geven. 2. Met
de toetsen ¥ y en DISP selecteert u het parameternummer dat u wilt wijzigen en de
Met de ENTER- toets gaat u naar de parameter,
3. Met de toetsen ¥ ¥ en DISP kunt u de parameterwaarden wijzigen, met de toets ENTER slaat u de
parameters op, 4. Als u andere parameters wilt wijzigen, herhaalt u de stappen 2 en 3, zoals wijziging

voltooiing, Keer terug naar de frequentie-interface met behulp van de PRG- toets.
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3. Samenvattende tabel van functionele parameters:

P00, Monitoringgroe|
P00.00 loopfrequentie 0,00 j 320,00 Hz (PO1.22 = 2) -
P00.01 Stel de frequentie in 0,0 § 3200,0 Hz (P01.22 = 1) -
P00.02 Busbarspanning (V) 0,0V ¥ 3000,0V
P00.03 Uitgangsspanning (V) oV y 1140V
P00.04 Uitgangsstroom (A) 0,00A~655,35A
P00.05 Uitgangsvermogen (kW) 0y 32767
P00.06 Uitganaskoppel (%) -200,0%  200,0%
P00.07 OF ingangsstatus 0y 32767
P00.08 DO-uitvoerstatus 0y 1023
P00.09 Al1-spanning (V) 0,01v
0,00V § 10,57V

P00.10 Al2| Spanning (V) of stroom (mA) 0,00mA § 20,00mA
P00.12 telwaarde 0y 65535
P00.13 Lengtewaarde 0y 65535
P00.14 Weergave laadsnelheid 0y 65535
P00.15 PID-instelling 0y 65535
P00.16 PID-feedback 0y 65535
P00.17 PLCfase 0y 65535
P00.18 Puls-ingangsfrequentie 0~100kHz
P00.19 Feedbacksnelheid (Hz) -320,00 Hz~320,00 Hz
P00.20 Resterende looptijd ~3209 OH23 0NN
P00.21 Al1 Spanning vé6r correctie 0,000V y 10,570V
P00.22 AI2 Spanning/Stroom voor 0,000V y 10,570V

correctie 0,000mA y 20,000mA
P00.24 lineaire snelheid 0y 65535 m/minuut
P00.25 Huidige vermogenstijd 0y 6500Min
P00.26 Huidige looptijd 0,0 ~ 6500,0 min
P00.28 Communicatie-instelling -100,00% y 100,00%
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P00.30 Frequentie X-weergave 0,00 Hz ~ 500,00 Hz -
P00.31 Frequentie Y-weergave 0,00 Hz ~ 500,00 Hz -
P00.32 Bekijk een willekeurige geheugenadreswaarde 0¥ 65535 )
P00.35 Doe|koppe|’ (%) 0,0°y 359,90 -
P00.37 Vermogensfactor Hoek )
P00.39 Doelspanning van VF-scheiding 0V ~ Nominale motorspanning )
P00.40 Uitgangsspanning van VF-scheiding 0V ~ Nominale motorspanning )
P00.41 IN ingangsstatusweergave 3 3
P00.42 Weergave van de status van de DO-ingang ) )
P00.43 DI-functiestatusweergave 1 (functie 01. functie 40)- )
P00.44 DI-functiestatus visuele weergave 2 (Functie 41. Functie 80)- )
P00-45 foutmelding 3 3
P00-59 Stel de frequentie in van (%) -100,00% y 100,00% .
P00-60 Loopfrequentie (%) '100,00% y 100,00% -
P00-61 Omvormerstatus 0y 65535 -
y—parameter die onder alle omstandigheden kan worden gewijzigd
y—niet wijzigbare parameter onder runstatus ~—de
werkelijk gedetecteerde parameter, niet wijzigbaar
Fabriek
FC naam Bereik instellen bewerken
waarde
P01 Basis functionele groep
1: Type G (constante koppelbelasting
model) .
P01.00 G/P-type 1y
2: Type P (ventilator en waterpomp
model)
) 0: Snelheidssensorloze vector
1. Motorbesturing
P01.01 Controle 2y
modus
2: V/F-besturingsmodel
Bediening 0: Bedieningspaneel-opdracht uitvoeren .
P01.02 oy
commando kanaal ("L/R" licht uit)
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0: Hoofdfrequentiebron X

1: Hoofd- en secundaire werking

kanaal 1: Terminal Run-kanaal (lampjes "L/
R" branden)
2: Communicatie commando
kanaal
("L/R"-lampjes knipperen)
0: Digitale instelling (vooraf ingestelde
frequentie P01.08, toetsenbord y/y-toets,
vermogensverlies)
1: Digitale instelling (vooraf ingestelde
frequentie P01.08, toetsenbord y/y-toets,
geheugen voor stroomuitval)
. 2: All analoge set (0-10V);
Hoofdfrequentie }
P01.03 3: AI2 analoge set (0-10V of 4y
bron X
20mA);
4: Paneelpotentiometer;
5: Pulsset (Oy50KHZ DI5); 6:
Meertraps snelheidsset 7:
Eenvoudige PLC-set;
8: PID-regeling ingesteld;
9: Communicatieset.
Secundaire
Hetzelfde als P01.03 B
P01.04 | frequentiebron ) _ 0y
(Hoofdfrequentiebron X) ingesteld
EN
) 0: Vergeleken met de yP01.10y
Beperk de selectie van
Maximale frequentie 1: .
P01.05  |Y wanneer 0y
. . Relatief ten opzichte van de
frequentiesuperpositie )
frequentiebron X
Limiet van Y wanneer
P01.06 frequentie 0% tot 150% 100% ¥
superpositie
Enkel cijfer: Frequentiebronselectie
P01.07 Freguentiebron 00
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resultaten (bewerkingsrelatie wordt
bepaald door tien cijfers)

2: Hoofdfrequentie X en
Secundaire frequentie Y-schakelaar
3: Schakelen tussen hoofd-

frequentie X en Hoofd- en
Resultaten van secundaire operaties
4: De frequentie Y schakelt met
Hoofd- en secundaire operatie
resultaten
Tien cijfers: Frequentie-operatierelatie
van XenY
0:X+Y
1:X-Y
2: Maximaal van de twee, 3

Minimaal twee.

frequentiebias

Prepositie 0,00Hz y Maximale frequentie yP01.10y 50,00
PO1.08 p y q Y y
frequentie Hertz
0: Consistente richting, 1: .
P01.09 Logprichting 0y
Tegengestelde richting
Vector: 50,00Hz ~ 500,00Hz
Maximale ) 50,00
P01.10 VIV: 50,00 Hzy
uitgangsfrequentie Hertz
gang q 2000,00 Hz
0: yP01.12y Instellen 1:
All instellen
2: A2 instellen )
PO1.11 Bovengrensfrequentie ) 0y
3: Al3 instellen
bron
4: Puls instellen (0y50KHZ DI5);
5: Communicatie instellen
50,00
P01.12 yP01.14yy yPO1.10y
Bovengrensfrequentie Hertz
Bovengrens
P01.13 0,00 Hz yyP01.10y 0,00 Hz y
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Ondergrens
P01.14 ) 0,00 Hz yyP01.12y 0,00 Hz y
frequentie
P01.15 Draagfrequentie 0,5 kHz y 16,0 kHz Voor Model ¥
Draagfrequentie
P01.16 Aanpassen 0: Nee,1: Ja 1y
met temperatuur
Acceleratietijd 0,00s y 650,00s (P01.19=2)
P01.17
1 0,0s ~ 6500,0s (P01.19=1)
Voor Model
Vertragingstijd 0s ¥ 65000s (P01.19=0)
P01.18
1 ReferentiefrequentieyP01.25y
Tijdseenheid van 0:1 seconden
P01.19 | Versnelling en 1: 0,1 seconde 1y
vertragingstijd 2: 0,01 seconden
Voorspanningsfrequentie
fi tie Y 0,00 Hz ¥ Maximale
PO1.21 | ‘enTEemE i _ 0,00 Hz §
wanneer uitgangsfrequentieyP01.10y
superpositie
Resolutie van Resolutie van alle frequenties
P01.22 a 2y
Frequentie opdrachten.
Uitschakelen
geheugen voor .
P01.23 o i 0: Geen geheugen 1: Geheugen 0y
Digitale frequentie-
instelling
Selectie van : Motorparametergr 1
PO1.24 0: Motorparametergroep 1, 0y
motorparametergrpepl: Motorparametergroep 2.
Referentie
¢ ) 0: Maximale frequentieyP01.10y 1:
requentie van N
P01.25 ) Instelling frequentie 0y
Versnelling en
2:100Hz
vertragingstijd
Looptijd
PO1.26 ‘frequen.tie- 0: Werkingsfrequentie, 09
instructie 1: Frequentie instellen
OMHOOG/OMLAAG
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maatstaf
Enkel cijfer: frequentie van toewijzing
van opdrachten aan het bedieningspaneel
bronselectie
0: Geen binding 1: Digitale set
2:Al1 3:Al2 4:AI3
5: Puls ingesteld (0y50KHZ DI5);
6: Multi-segment snelheid;
7: Eenvoudige PLC
Bron van opdracht 8:PID
P01.27 gebundeld 9: Communicatieset 0000 y
frequentiebron Tien cijfers: Terminal commando
binding frequentie bron
selectie
100 cijfers: communicatie
commando binding frequentie
bronselectie
Duizendcijferig: Automatisch de
bindingsfrequentiebron uitvoeren
selectie
P02 Asynchrone motorparametergroep 1
0: Gewone asynchrone motor,
P02.00 Motortype 1: Asynchrone motor met 0y
variabele frequentie
Nominaal vermogen van .
P02.01 0,1 kW y 400,0 kw
motor
Volgens
Nominale spanning van .
P02.02 1V y 2000V naar de
Motor
Model
0,01A~655,35A
' Van de
Nominale stroom van (Omvormervermogen <=55kW)
P02.03 Omvormer
Motor 0,1A~6553,5A
(Omvormervermogen> 55kW)
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Nominale frequentie 0,01 Hz y Maximale
P02.04
van motor uitgangsfrequentieyP01.10y
Nominale snelheid van
P02.05 1 tpm ¥ 65535 tpm
motor
0,001y y 65,535y (omvormervermogen
Statorweerstand <=55kW) 0,0001y
P02.06
van motor 6,5535y (omvormervermogen> 55kW)
0,001y ¥ 65,535y
(omvormervermogen <=55kW) 0,0001y
Rotorweerstand V 6.5535V
P02.07 Y Boesy
van Motor (omvormervermogen> 55kW) 0,01mH y
655,35mH
002,03 Lekbestendigheid (Omvormervermogen <=55kW) Afstemmen
' van Motor 0,001 MHz y 65,535 MHz Parameter
(Omvormervermogen>
55kW) 0,1mH y 6553,5mH
02.09 Wederzijdse weerstand (Omvormervermogen <=55KW)
' van Motor 0,01mH § 655,35mH
(Omvormervermogen> 55kW)
0,01A y P02.03
0210 Nullaststroom van (Omvormervermogen <=55kW)
' de motor 0,1A § P02.03
(Omvormervermogen
> 55kW) 0: geen
werking 1: Afstemming bij stilstaande
P02.37 Tuning selectie motor 1 2: Dynamische oy
afstemming van de motor 3:
Afstemming bij volledig stilstgande motor 2
P03 Vectorregelparameters van motorgroep 1
Snelheidslus ; .
P03.00 1y 100 30y
proportioneel 1
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Snelheidslus . .
P03.01 0,01s y 10,00s 0,50s y
integratietijd 1
Schakelfrequentie
P03.02 1q 0,00 y yP03.05y 5,00 Hz y
Snelheidslus y ;
P03.03 1y 100 20y
proportioneel 2
Snelheidslus . .
P03.04 0,01s ¥ 10,00s 1.00s y
integratietijd 2
hakelf i P03.02 yMaximal
P03.05 Schakelfrequentie yMaximale 10,00 Hz §
2 uitgangsfrequentieyP01.10y
Vectorcontrole van
P03.06 50% Yy 200% 100% y
de verschuivingswinst
SVC-
P03.07 koppelfiltertijd 0,000s y 0,100s 0,050s ¥
constanten
0: P03.10 instelling 1y
K | All; 2yAI2;
Bovengrens koppe
g PP 3: Al3;
bron onder )
P03.09 4: Puls ingesteld (DI5); 0y
snelheidsregeling
5: Communicatie-instelling;
modus
6: MIN (Al1, Al2)
7: MAX (AlL, AI2)
Bovenste
P03.10 koppe|grens b” smelheid 0,0% y 200,0% 150,0%
controlemodus
Evenredige winst van
P03.13 0y 60000 2000 y
opwinding
verordening
Integrale winst van
P03.14 excitatie 0y 60000 1300y
verordening
P03.15 Prgportionele winst 0y 60000 2000 y
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van

koppelregeling

P03.16

Integrale

versterking van koppe

0 y 60000
regeling

1300

P04

V/F-regelparameters

P04.00 VFurve-instelling

0: lineaire curve V/F
1: Multipoint curve V/F 2:
Afnemende koppelcurve 1
(Kwadratische curve)
3: Afnemende koppelcurve 2
(1,2 vermogen)
4: Afnemende koppelcurve 2
(1,4 vermogen)
6: Afnemende koppelcurve 2
(1,6 vermogen)
8: Afnemende koppelcurve 2
(1,8 vermogen)

10: VF volledig scheidingsmodus

11: VF semi-scheidingsmodus 0,0%

oy

P04.01

(automatisch hefkoppel);
0,1%~30,0%

Op model y

P04.02

0,00 Hz yMaximale uitgangsfrequentie

§P01.10§

50,00 Hz §

P04.03

0,00 Hz § yP04.05§

0,00 Hz §

P04.04

0,0% y 100,0%

0,0% ¥

P04.05

yP04.03y y yP04.07y

0,00 Hz

P04.06

Koppelverhogingsinst

0,0% § 100,0%

elling Koppelverhogingsafsnijpunt Meervoudipe V/F-frequen

0,0% §

tie 1 Meer
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Multi-point V/F yP04.05yy Motorclassificatie
P04.07 0,00 Hz y
Freq. frequentie yP02.04y
3 Multi-point V/ . )
P04.08 0,0% y 100,0% 0,0% y
F Voltage
3 V/F-regeling
P04.09 0,0% ¥y 200,0% 0,0% y
Slipfrequentiecompensatie
VIF Over
P04.10 0y 200 64y
excitatiewinst
Oscillatie
P04.11 | onderdrukkingswinst 0y 100 Op model §
voor V/F
0: Digitale instellingen yP04.14y
1:Al1 2:AI2
3:AI3
4: Pulsinstelling (DI5)
Spanningsbron door 5: Meervoudige instructie
P04.13 P g g oy
VF gescheiden 6: Eenvoudige PLC
7: De PID
8: Communicatie Instelling
Opmerking: 100,0%, overeenkomend
met de nominale motorspanning
Spanning voor ) ) .
P04.14 o 0V ¥ Nominale motorspanning ovy
VF-scheiding
0,0s ~ 1000,0s
Spanningsstijgtijd " . .
P04.15 Let op: Tijd waarop OV stijgt tot 0,0sy
van VF-scheiding
nominale spanning van de
motory 0,0s ¥ 1000,0s
Spanning dorp tijd .
P04.16 L Let op: Tijd wanneer de nominale spanning 0,0sy
van VF scheiding
van de motor is gedaald tot OV
0: De frequentie en de spanning
Uitschakelmodus dalen afzonderlijk naar 0; )
P04.17 0y
van VF-scheiding 1: Frequentie daalt na de
Spanningsval naar O -
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Overstroomstoring
P04.18 50% Yy 200% 150% y
actie stroom
Onderdrukking van 0: Uitschakelen,
P04.19 1
Over huidige stilstand 1: Inschakelen.
De winst van
P04.20 Suppression van Over 0y 100 20y
huidige stalling
Compensatie
coéfficiént van
P04.21 50% ¥ 200% 50% y
actie Over
huidige stalling
Overspanningsblokkade- . .
P04.22 650,0V y 800,0V 760,0V y
actiespanning
Onderdrukking van 0: Uitschakelen,
P04.23 1y
overspanningsblokkade 1: Inschakelen.
Onderdrukking's
P04.24 Freq. versterking 0y 100 30y
van overspanningsblokkade
Onderdrukking's
P04.25 Spanningsversterking 0y 100 30y
van overspanningsblokkgde
Maximale stijging
P04.26  |frequentielimiet voor 0y 50Hz 5Hzy
Overspanningsstoring
Groep P05, invoerparameters
0: Geen functie;
1: Vooruitrildend (FWD) of
Rennen;
Dll-aansluiting 2: Achteruitrijden (REV) of
P05.00 ) ) 1
functie Vooruit/achteruit schakelaar
3: drie-draads loopregeling 4:
vooruit-jogregeling (FJOG)
5: Achteruit jog-besturing (RJOG)
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6: Frequentieverhoging (Terminal UP)

7: Freq. afname (Terminal OMLAAG)

8: Vrije uitschakelcontrole

9: Externe resetsignaalingang
(RST)
10: Werking onderbreken; 11:
Externe fout normaal open (NO) ingang
12: Meerdere
snelheden 1 13:
Meerdere snelheden 2
14: Meerdere snelheden
3 15: Meerdere snelheden
4 16: ACC/DEC tijdselectie 1 (TT1)
17: ACC/DEC tijd selecteren 2(TT2)
18: Frequentiebronschakelaar 19:
OMHOOG/OMLAAG Freq. nul
wissen (terminal, toetsenbord)
20: Opdracht uitvoeren Schakelen
eindpunt 1
21: VFD ACC/DEC verbieden
22: PID-regeling Pauze
23: PLC-status reset
24: Slingerfrequentie Pauze
25: Telleringang
26: Teller resetten
27: Lengtetel-ingang 28:
Lengte-reset 29:
Koppelregeling uitschakelen 30:
Pulsinstelling (alleen DI5 kan worden
ingesteld, P05.04=30)
31: Gereserveerd,

32: DC-remmen onmiddellijk;

33: Externe foutingang (normaal gesproken
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geslotenyNCy
34: Frequentiewijziging
Maakt het mogelijk
35: PID-ingangssignaal omgekeerd,;

36: Externe parkeerterminal 1
37: Opdracht uitvoeren Schakelen

eindpunt 2

38: PID integrale Pauze;
39: Frequentie X schakelt met de
vooraf ingestelde frequentie
40: Frequentie Y schakelt met de

vooringestelde frequentie
41: Motorselectieklem 1

43: De PID-parameters schakelen
44: Door de gebruiker gedefinieerde fout 1
45: Door de gebruiker gedefinieerde fout 2
46: Snelheidsregeling /
Koppelregeling schakelaar
47: Noodstop
48: Externe parkeerterminal 2
49: Langzaam at DC remmen
50: Looptijd gewist;
51: Twee-draads besturing / Drie-draads
bedieningsschakelaar

52: Omkeren uitschakelen;

P05.01

Dl2-aansluiting

(alleen DI5 kan

. 4y
functioneel
DI3-aansluiting
P05.02 . 9y
functioneel
Dl4-aansluiting
P05.03 ) 12y
functioneel
Dl5-aansluiting
P05.04 functie 13y
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instelling Puls
functie,
P05.04=30)
P05.10 Dl-fltertijd 0.000s ¥ 1.000s 0,010sy
0: Twee-draads besturingsmodus 1,
Terminale controle 1: Twee-draads besturingsmodus 2,
P05.11 0y
Modus 2: Drie-draads besturingsmodus 1,
3: Drie-draads besturingsmodus 2.
Frequentie
P05.12 aanpassingsstap 0,001 Hz/s y 65,535 Hz/s 1,00 Hz/s y
maat
Minimale input van Al N
P05.13 0,00V y P05.15 0,00V y
bocht 1
Corresponderend
P05.14 waarde van Al-curve -100,0% Yy +100,0% 0,0% y
1's Min. invoer
Max. invoer van Al .
P05.15 P05.13 y +10,00V 10,00V y
bocht 1
Corresponderend
P05.16 waarde van Al-curve -100,0% y +100,0% 100,0% y
1's Max. invoer
Al-curve 1 filtering . .
P05.17 0,00s y 10,00s 0,10s y
tijd
Al-curve 2's Min.
P05.18 0,00V ¥ P05.20 0,00V y
invoer
Corresponderend
P05.19 waarde van Al-curve -100,0% y +100,0% 0,0% y
2's Min. invoer
P05.20 Mak. invoer van Al2 P05.18 § +10.00V 10,00V y
Corresponderend
P05.21 waarde van Al-curve -100,0% Yy +100,0% 100,0% y
2's Max. invoer
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Al-curve 2-filterin
P05.22 g 0,00s § 10,008 0,10s §
tijd
Al-curve 3's Min.
P05.23 -10,00V y P05.25 -10,00V y
invoer
Corresponderend
P05.24 waarde van Al-curve -100,0% ¥ +100,0% 0,0% y
3's Min. invoer
Max. invoer van Al
P05.25 P05.23 y +10,00V 10,00V ¥
bocht 3
Corresponderend
P05.26 waarde van Al-curve -100,0% y +100,0% 100,0% y
3's Max. invoer
Al-curve 3 filterin
P05.27 9 0,00s y 10,00s 0,10s y
tijd
Min. waarde van
P05.28 -10,00V y P05.25 0,00V y
Pulsingang
Corresponderend
P05.29 waarde van Pulse's -100,0% ¥ +100,0% 0,0% y
Minimale invoer
Maximale waarde van
P05.30 P05.23 y +10,00V 10,00V y
Pulsingang
Corresponderend
P05.31 waarde van Pulse's -100,0% y +100,0% 100,0% ¥
Max. invoer
Pulsfilteri
P05.32 wistitering 0,00s y 10,00s 0,10s
tijd
Enkele bit: All-curveselectie
1: Ik heb 1 hoeren
(14.00 uur, zie P05.13 ~ P05.16.)
P05.33 Al-gurveselectie 2: Ik heb 2 hoeren 321y
(14.00 uur, zie P05.18 ~ P05.21.)
3: Ik heb 3 hoeren
(14.00 uur, zie P05.23 ~ P05.26.)
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4: Ik heb 4 hoeren

(16.00 uur, zie P24.00yP24.07)
5: Ik heb hoeren 4
(16.00 uur, zie P24.08yP24.15)
Tien bits: Al2-curveselectie (hetzelfde
als enkele bit 1~5)

Honderd bit: Al3-curveselectie

(hetzelfde als hierboven)

De Al is hieronder

Enkele bit: Al1 onder Min.

invoerinstelling 0: Overeenkomstige

modusselectie

Enkele bit: D16,

waarde van Min. invoer 11 0,0%
het minimum )
P05.34 Tien bits: Al2 onder Min. 000 y
invoerinstelling
selectie
invoerinstelling (hetzelfde als enkele bit 1~2)
Honderd bit: AI3 onder Min. invoerinstelling
(hetzelfde als hierboven)
P05.35 DI1}vertragingstijd 0,0s ~ 3600,0s 0,0sy
P05.36 DI2 vertragingstijd 0,0s ~3600,0s 0,0sy
P05.37 DI3tvertragingstijd 0,0s ~3600,0s 0,0sy
0: Hoog niveau effectief, 1: Laag niveau
effectief

DI1-DI5-aansluiting Enkele bit: DI1;

P05.38 geldig Tien bits: DI2; 00000 §
modusselectie Honderden Bit: DI3;
Duizend bits: DI4,
Tienduizend Bit: DI5
DI6-D17-aansluiting | 0: Hoog niveau effectief, 1: Laag

P05.39 geldig niveau effectief 00000 y
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Tien Bit: DI7

Groep P06, Uitvoerparameters

P06.01

DO1-uitgang
functie selectie

P06.02

Controlebord

Relais
(TA-TB-TC)
Functie

Selectie

0: Geen
uitgang 1: In bedrijf
indicator; 2: Storing uitgang (voor vrije
uitschakelstoring)
3: Frequentieniveaudetectiesignaal
1 (P14T1)
4: Frequentie-
aankomstindicator (FAR)
5: VFD-nulsnelheid tijdens
het draaien (tijdens het draaien)
6: Motor overbelasting Vroegtijdige waarschuwing

7: Omvormer overbelasting

Vroegtijdige waarschuwing
8: De Set Count arriveert
9: Het opgegeven aantal is bereikt
10: Lengte is bereikt
11: De PLC-cyclus is voltooid
12: Geaccumuleerde looptijd
arriveert
13: Frequentiebeperking
14: Koppelbegrenzing
15: Klaar om te rennen

16yAI1>AlI2

17: Uitgangsfrequentie bereikt Boven
beperken
18: Uitgangsfrequentie bereikt
ondergrens (tijdens bedrijf)
19: Uitvoer van de onderdrukstatus 20:
Communicatie-instelling 21: Locatie is

voltooid (gereserveerd) - 25 -

oy

2y
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22: Locatie nabijheid (gereserveerd)
23: Nulsnelheid 2 (ook output bij
uitschakeling)
24: Geaccumuleerde inschakeltijd
arriveert
25: Frequentieniveaudetectiesignaal
2 (P14T2)
26: Uitgangsfrequentie 1 bereikt
27: Uitgangsfrequentie 2 bereikt
28: Uitgangsstroom 1 bereikt 29:
Uitgangsstroom 2 bereikt 30:
Regelmatig bereikt 31:
Ingangssignaal All overschrijding
32: Belasting valt weg

33: VFD draait achteruit 34:

Nulstroomstatus

35: De Power-module

temperatuur bereikt

36: Uitgangsstroom buiten limiet
37: Uitgangsfrequentie bereikt

ondergrens (uitschakeling ook uitgg

38: Foutuitgang (alle fouten)

39: Oververhitting motor
Vroegtijdige
waarschuwing 40: Deze looptijd
komt 41: Storingsuitgang (gratis)

uitschakelfout en geen onder

drukuitgang)

ng)

Selectie van
P06.07
AO1-uitgangsfunctie
Selectie van
P06.08

AO2-uitgangsfunctie

0: Werkingsfrequentie, 1:

Instelfrequentie.

oy

2: Uitgangsstroom,
3: Uitgangskoppel,
4: Uitgangsvermogen,

5: Uitgangsspanning,

1y
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6: Ingangspulsfrequentie.
7: All 8:Al12

9: AI3
10: Lengte
11: Telwaarde
12: Communicatie-instelling, 13:
Motorsnelheid
14: Uitgangsstroom. (100,0%
Overeenkomend met 1000.0A)
15: Uitgangsspanning (100,0%
(Overeenkomend met 1000,0V)
16: Motoruitgangskoppel
(Percentage van de werkelijke waarde
relatief ten opzichte van het motorvermogen)
17: VFD-uitgangskoppel
(Percentage van de werkelijke waarde

relatief ten opzichte van VFD-classificatie)

statusselectie

Tien bit: RELAY1

AOL1 nul-bias
P06.10 -100,0% ¥ +100,0% 0,0% y
coéfficiént
P06.11 AO1-winst -10,00 y +10,00 1,00y
AO2 nul-bias
P06.12 -100,0% ¥ +100,0% 0,0% y
coéfficiént
P06.13 AO2-winst -10,00 y +10,00 1,00y
DO-uitgangsvertraging .
P06.17 0,0s ~ 3600,0s 0,0s y
tijd
RELAIS-uitgang B
P06.18 0,0s ~ 3600,0s 0,0s y
vertragingstijd
RELAY 2-uitgang .
P06.19 0,0s ~ 3600,0s 0,0s y
vertragingstijd
] ) 0: Positieve logica, 1: Anti-logica
DO uitvoer geldig .
P06.22 Enkele bit: DO 00000 ¥
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Honderd Bit: RELAY2

Groep P07, Start- en stopbesturingsparameters

0: Directe start

1: Begin met snelheidsregistratie .
P07.00 Staftmodus . oy
2: DC-remmen + start bij

startfrequentie

0: Begin met de afsluiting

frequentie
Snelheidsregistratie 1: Begin met de werkfrequentie N
P07.01 0y
methode
2: Begin op het maximum
frequentie
Snelheid van .
P07.02 1y 100 20y
snelheidsregistratie
P07.03 Startfrequentie 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 0,00 Hz §
Startfrequentie
P07.04 d 0,0s ~ 100,0s 0,0s y
houd tijd vast
DC-remstroom
P07.05 0% tot 100% 0% y
bij het opstarten
DC-remtijd bij
P07.06 0,0s ~100,0s 0,0sy
opstarten
Versnellen . .
0: lineaire Acc/Dec-modus
En
P07.07 1: S-curve Acc/Dec-modus A 0y
Vertragende
9 2: S-curve Acc/Dec-modus B
modus

Tijdsverhouding van Start
P07.08 segmentin S 0,0%~y100,0%-P07.09y 30,0%

kromme

Tijdsverhouding van Start
P07.09 segmentin S 0,0%~y100,0%-P07.08y 30,0%

kromme
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0: Vertragen om te stoppen 1: Uitrollen om te .
P07.10 Stopmodus 0y
stoppen
Frequentie
0,00Hz ~ Maximale frequentie.
P0O7.11 | drempel van DC a 0,00 Hz §
yP01.10y
rem
DC-remvertragin
P07.12 ging 0,0s ~ 100,0s 0,0s y
tijd
P07.13 DCHremstroom 0% y 100% 0%y
DC-remtijd bij
P07.14 0,0s ~ 100,0s 0,0sy
stop
DC-rem
P07.15 0% ¥ 100% 100% ¥
benuttingsgraad
P07.18 Snelheidsregistratie 30% § 200%
huidig
P08 Groepstoetsenborden en weergaveparameters
0: De M-sleutel is ongeldig
1: Schakelen tussen afstandsbediening
Besturing (terminal-
of communicatiebesturing) en
P08.01 M-tpetsfunctie bedieningspaneelbesturing, oy
wanneer yP01.02y = 1 of 2
2: FWD/REV-schakelaar
3: FJOG (Voorwaartse jog-besturing)
4: RJOG (Reverse jog-besturing)
0: De STOP/RES-toets is alleen geldig in
STOPPEN/HERSTELLEN de paneelbesturingsmodus
P08.02 P 9 1y
sleutelfunctie 1: De STOP/RES-toets Altijd
geldig
0000~FFFF
LED geeft
. Bit00: Loopfrequentie 1 (Hz) .
P08.03 | parameter lin weer o vy
Bit01: Frequentie instellen (Hz)
Bedrijfsstatus . .
Bit02: Busspanning (V)
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Bit03: Uitgangsspanning (V)
Bit04: Uitgangsstroom (A)
Bit05: Uitgangsvermogen (kW)
Bit06: Uitgangskoppel (%)
Bit07: Dl-ingangsstatus
Bit08: DO-uitvoerstatus
Bit09: All-spanning (V)
Bit10: Al2-spanning (V)
Bitl11: Al3-spanning (V)
Bit12: Telwaarde
Bit13: Lengtewaarde
Bitl4: Weergave laadsnelheid
Bit15: PID-instellingen

LED geeft
P08.04 parameter 2in wee

Bedrijfsstatus

0000~FFFF
Bit00: PID-feedback

Bit01: PLC-fase
Bit02: PULSE Ingangsfrequentie
(kHz)
Bit03: Loopfrequentie 2 (Hz)

Bit04: resterende looptijd
Bit05:All-gecorrigeerde frontspanning
V)
Bit06:Al2-gecorrigeerde frontspanning
V)

Bit07: Al3-gecorrigeerde frontspanning
V)
Bit08: Lijnsnelheid
Bit09: Huidige vermogenstijd
(Uur)
Bit10: Huidige looptijd (min)
Bit11:PULSE Ingangsfrequentie
(Hz)
Bit12: Communicatie-instelling

Waarde

oy
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Bit13: Encoder-feedbacksnelheid
(Hz)
Bit14: Hoofdfrequentie X-weergave
(Hz)
Bit15: Secundaire frequentie Y

Weergave (Hz)

LED-schermen

0000~FFFF

Bit00: Frequentie instellen (Hz)
Bit01: Busspanning (V)
Bit02: Dl-ingangsstatus

Bit03: DO-uitvoerstatus
Bit04: All-spanning (V)
Bit05: Al2-spanning (V)

P08.05 | parameter in Stop Bit06: Al3-spanning (V) 33y
toestand Bit07: Telwaarde
Bit08: Lengtewaarde
Bit09: PLC-fase
Bit10: Laadsnelheid
Bitl1l: PID-instellingen
Bit12: PULSE-ingangsfrequentie
(kHz)
L Ihei
P08.06 aadsnelheid 0,0001 § 6,5000 1.0000 §
weergavefactor
Vermogensmodule
P08.07 0,0y ¥ 100,0y -
temperatuur
P08.08 Prpductnummer - -
Cumulatief
P08.09 Ou ¥ 65535u -
looptijd
Groep P09, hulpfunctie
0,00Hz ~ Maximale frequentie. .
P09.00 Jogfrequentie . R 2,00Hz Yy
yP01.10y
P09.01 Jog ACC-tijd 0,0S ~ 6500,05 20.0s y
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Aanbevolen tijd: .
P09.02 Jog Dec-tijd ) 20.0sy
0,4~4,0 kW 7.5S
£09.03 Acceleratietijd 5.5~30,0 KW 15,05
2 37,0y 132,0 kW 40,0 S
Vertragingstijd .
2
Acceleratietijd
P09.05
3
15.0
Vertragingstijd
P09.06
3
Acceleratietijd
P09.07
4
Vertragingstijd
P09.08
4
P09.09 Springfrequentie 1 0,00 Hz y
P09.10 Spiingfrequentie 2 0.00Hz ~ Maximale frequentie. 0,00 Hz y
yP01.10y
Springende frequentie. .
P09.11 0,01 Hz y
bereik
Positief en
P09.12 Omgekeerde dood 0,0s ~ 3000,0s 0,0s y
tijd
Achteruit
0: Toegestaan; 1L )
P09.13 frequentie ) oy
Verbieden
toestemming
Wanneer de instelling ) o )
0: Draai op een lagere limietfrequentie
freq. is lager dan .
P09.14 1: Stoppen oy
de ondergrens van
2: werking met nulsnelheid
frequentie
P09.15 Controle over druppelen 0,00 Hz ~ 10,00 Hz 0,00 Hz y
Instellin
P09.16 9 Ou § 65000u ouy
cumulatieve kracht

bij aankomst
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Instelling .
P09.17 Ou y 65000u Ouy
cumulatief
lopende
aankomst P09.18 Startbeveiliging 0: Onbeschermd; 0y
Frequentie
) 0,00Hz ~ Maximale frequentie. 50,00
P09.19 detectiewaarde 1
yP01.10y Hertz
(P14T1)
P09.20 0,0% ~ 100,0% (P14T1-niveau) 5,0% y
Frequentiedetectievertragingwaarde (P14T1)
Frequentie
) 0,0% ~ 100,0% (Maximale .
P09.21 bereikt de 0,0% y
frequentie)
gedetecteerde breedte
Frequentiehopping-furjctie . . .
P09.22 0: Ongeldig, 1: geldig oy
Tijdens Acc en
dec.
Schakelfrequentie van
) " 0,00Hz ~ Maximale frequentie. .
P09.25 versnellingstijd 0,00 Hz y
yP01.10y
1lentijd 2
Schakelfrequentie van
) N 0,00Hz ~ Maximale frequentie. .
P09.26 vertragingstijd 0,00 Hz §
yP01.10y
1 en tijd 2
Terminal Jog- ] ) .
P09.27 0: Ongeldig, 1: geldig 0y
prioriteit
Frequentie
' 50,00
P09.28 detectiewaarde 2 0,00Hz ~ Maximale frequentie
Hertz
(P14T2)
P09.29 0,0% ~ 100,0% (P14T2-niveau) 5,0% ¥
Frequentiedetectievertragingwaarde (P14T2)
Willekeurige 50,00
P09.30 0,00Hz ~ Maximale frequentie
aankomstfrequentie Hertz
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detectiewaarde 1
Willekeurige
0,0% ~ 100,0% (Maximale .
P09.31 0,0% y
. frequentie)
aankomstfrequentie gedetecteerde breedte 1
Willekeurige
50,00
P09.32 aankomstfrequentie 0,00Hz ~ Maximale frequentie
Hertz
detectiewaarde 2
Willekeurige
0,0% ~ 100,0% (Maximale .
P09.33 aankomstfrequenti 0,0%y
frequentie)
gedetecteerde breedte 2
0,0% ¥y 300,0%
Nulstroom
P09.34 o 100,0% komt overeen met de 5,0% y
detectieniveau .
nominale motorstroom
Vertragingstijd van . .
P09.35 0,01s y 600,00s 0,10s y
Huidige detectie
Huidige waarde van 0,0% (Niet gedetecteerd)
P09.36 uitvoer over 0,1% ~ 300,0% (Nominale 200,0% y
huidig motorstroom)
Vertragingstijd van
P09.37 Uitvoer over 0,00s ¥ 600,00s 0,00s y
huidige detectie
Willekeurige 0,0% ~ 300,0% (Nominale
P09.38 100,0% y
aankomst huidige motorstroom)
Willekeurige aankomst 0,0% ~ 300,0% (Nominale
P09.39 0,0% y
huidige 1 breedte motorstroom)
Willekeurige aankomst 0,0% ~ 300,0% (Nominale .
P09.40 o 100,0% y
huidige 2 motorstroom)
Willekeurige aankomst 0,0% ~ 300,0% (Nominale .
P09.41 0,0% y
huidige 2 breedte motorstroom)
Timerfunctie
P09.42 ) 0: Ongeldig, 1: geldig ()
selectie
P09.43 Timer-looptijd 0: P09.44-instelling, oy
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selectie 1:AIl
2: A2
3: AI3
Het analoge ingangsbereik komt
overeen met deyP09.44y
Timer loopt . . . .
P09.44 0,0 min ~ 6500,0 min 0,0 minuut
tijd
All
P09.45 0,00V y P09.46 3,10V Yy
ingangsspanningsbevgiligingswaarde ondergrens
All ingangsspanning
P09.46 beschermingswaarde P09.45 y 10.00V 6,80V y
bovengrens
P09.47 0y y 100y 75y y
Overtemperatuurbeveiliging Waarde
0: Ventilator draait tijdens VDF-
Koelventilator werkin
P09.48 g oy
controle 1: Altijd draaien als er stroom is
op;
Slaapstandfrequentie (P09.51) ~ .
P09.49 0,00 Hz y
Wekfrequentie Maximale frequentieyP01.10y
Vertraging bij het wakker worden
P09.50 0,0s ~ 6500,0s 0,0s ¥
tijd
0,00Hz ~ Wekfrequentie yP09.49y .
P09.51 Slappfrequentie 0,00 Hz y
P09.52 Slappvertragingstijd 0,0s ~ 6500,0s 0,0sy
Aankomsttijd van deze
P09.53 0,0 ~ 6500,0 min 0,0 minuut |y
operatie
Correctiefactor
P09.54 0,00% ¥ 200,0% 100,0% y
van Uitgangsvermogen
P10 groep Fout en Bescherming
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Motor overbelasting 0: Uitschakelen,
P10.00 1
bescherming 1: Inschakelen
Motor overbelasting
P10.01 0,20y 10,00 1,00y
beschermingswinst
Motor overbelasting
P10.02 vroege waarschuwing 50 y 100% 80% Yy
factor
Kortsluiting naar
0: Uitschakelen, .
P10.07 | aardbeveiliging bij 1y
1: Inschakelen
inschakelen
Remeenheid
P10.08 650,0V y 800,0V 690V y
startspanning
Automatische storing
P10.09 020 0y
reset tijden
DOEN actie
selectie tijdens 0: Geen actie )
P10.10 ; 0y
automatische fout 1: Actie
Interval voor
P10.11 Automatische storing 0,1s ¥ 100,0s 1,0sy
Single Bit: Bescherming tegen verlies
van ingangsfase
Bescherming tegen verlies 0: Uitschakelen,
van ingangsfase/ 1: Inschakelen }
P10.12 11y
Beveiliging tegen intrekken Tien bits: bescherming tegen het intrekken van
van vermogensrelais het vermogensrelais
0: Uitschakelen,
1: Inschakelen
Bescherming tegen 0: Uitschakelen,
P10.13 1
verlies van uitgangsfase 1: Inschakelen
Eerste keer falen 0: Geen fout
P10.14
type 1: (Gereserveerd)
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P10.15

Tweede mislukking

type

P10.16

Derde (meest

recente) type storing

2: Overstroom in het Acc-proces
3: Overstroom in Dec-proces
4: Overstroom bij constante
snelheid
5: Overspanning in het Acc-proces
6: Overspanning in Dec-proces
7: Overspanning bij constante
snelheid
8: Bufferweerstand overbelasting
9: Onderspanning
10: VFD-overbelasting
11: Motor overbelasting
12: Ingangsfase verlies

13: Uitgangsfaseverlies

14: Powermodule is oververhit

15: Externe fout

16: Communicatie-uitzondering
17: Vermogensrelais is abnormaal

18: Abnormale stroomdetectie

19: Motorafstelling is abnormaal

21: Parameter lezen en schrijven

uitzondering

22: Andere hardware abnormaal
23: Motor kortsluiting naar aarde
26: Aankomst tijdens runtime
27: Gebruiker Aangepaste fout 1
28: Gebruiker aangepaste fout 2
29: De inschakeltijd is aangebroken
30: Laad drop
31: Runtime PID-feedback is verloren

40: Snelle stroomlimiet time-out

41: Schakel de motor tijdens bedrijf

42: Snelheidsafwijking is te groot
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43: Motor overtoerental

P10.17

Frequentie bij de
derde

(meest recente) st

pring

P10.18

Stroom bij de

derde (meest

recente) fout

P10.19

Busspanning bij de
derde (meest

recente) storing

P10.20

Ingangsaansluiting

status op de derde

(meest recent)

mislukking

P10.21

Uitgangsklem

status op de derde

(meest recent)

mislukking

P10.22

De omvormer

status op de derde

(meest recent)

mislukking

P10.23

Inschakeltijd voor

de derde (meest

recente) mislukking

P10.24

Looptijd voor de

derde (meest

recente) mislukking

P10.27

Frequentie bij de

tweede mislukking

P10.28

Stroom bij de

tweede mislukking
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P10.29

Busspanning bij de

tweede fout

P10.30

Ingangsaansluiting

status voor de

tweede mislukking

P10.31

Uitgangsklem

status bij de

tweede mislukking

P10.32

De omvormer
status bij de

tweede mislukking

P10.33

Inschakeltijd voor

de tweede mislukking

P10.34

Looptijd voor de

tweede mislukking

P10.37

Frequentie bij de

eerste mislukking

P10.38

Stroom bij de eerste

mislukking

P10.39

Busspanning bij de
eerste storing

P10.40

Ingangsaansluiting

status bij de eerste

mislukking

P10.41

Status van de

uitgangsterminal bij de ¢

mislukking

erste

P10.42

De omvormer
status bij de eerste

mislukking

P10.43

Inschakeltijd voor

de eerste mislukking

P10.44 Loop

tijd voor de
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eerste mislukking

P10.47

Foutbeveiliging

actie

selectie 1

Enkele bit: Motoroverbelasting (Err1l)

Tien bits: ingangsfaseverlies, (Err12)

Honderd bit: Uitgangsfaseverlies,
(Fout 13)

Duizend bit: externe fout

(Errl5)
Tienduizend Bit:
Communicatie-uitzondering,
(Errl6)
0: Coast to stop; 1:
Stop by Stop-modusyP07.10y 2: Blijf

rennen; Enkele bit/

00000 ¥

P10.48

Foutbeveiliging

actie

selectie 2

honderd bit/duizend bit: (Gereserveerd)

Tien bits: Parameter lezen en

schrijf uitzondering (Err21)
Tienduizend Bit: Runtime
aankomst (Err26)
0: Van kust tot stop;

1: Stop-by-stop-modusyP07.10y Enkele

00000 ¥

P10.49

Foutbeveiliging

actie

selectie 3

bit: aangepaste fout 1 door de
gebruiker (Err27)

Tien Bit:: Gebruiker Aangepaste fout 2

(Fout 28)
Honderd bit: inschakeltijd
arriveert (Err29)
Duizend bit: belastingsverlies (Err30)
0: Uitrollen tot stilstand,;

1: Stoppen in de stopmodusyP07.10y 2: Spring
naar 7% van de nominale frequentie van de

motor en blijf draaien, bedien de motor en

keer terug naar de ingestelde frequentie wanneg

=

00000 ¥

- 40 -




Machine Translated by Google

laadherstel
Tienduizend Bit: PID-feedback
verlies (Err31)
0: Uitrollen tot
stilstand; 1: Stoppen door stopmodus
yP07.10y 2: Blijven
draaien; Enkele bit: Snelheidsafwijkin
te groot (Err42)
Tien bits: Motor overtoerental
(Errd3)
Selectie van Honderd Bit: (Gereserveerd) .
P10.50 o ) 00000 y
foutbeveiligingsactie 4 | puizend bit: Snelheidsfeedbackfout
(Err52)
0: Uitrollen tot
stilstand; 1: Stop-by-Stop-modusyP07.10y
2: Blijf draaien; 0: De
huidige frequentie 1: De
ingestelde frequentie 2: Draaien
Blijf de
op de bovenste limietfrequentie 3: .
P10.54 frequentieselectie 0y
) N .Draaien op de onderste limietfrequentie
uitvoeren bij een storing
4: Draaien op abnormale reserve
frequentie
0,0%~100,0% (100,0%
Abnormale reserve
P10.55 komt overeen met Max 100,0% ¥
frequentie .. .
a freq yP0O1.10y
0: Ongeldig ~ 1: Verminder de
P10.59 oy
zonder onderbreking snelheid,; 2: Vertragingsstop
De Pauze
oordeelsspannin 80,0% ¥ 100,0% (Standaard
P10.60 P 9 oy b 90,0% §
van Instant power busspanning)
non-stop
Spanningsherstel
P10.61 Oordee|stijd van 0,00S y 100,005 0,503 y
Directe kracht
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non-stop
De
) 60,0% ~ 100,0% (Standaard ;
P10.62 oordeelsspanning ) 80,0% y
busspanning)
van Instant power|non-stop
Winst van Instant
P10.71 0y 100 40y
stroom non-stop
Integraal
coéfficiént van
P10.72 0y 100 30y
Onmiddellijke stroomvoorziening
zonder onderbreking
Vertragingstijd
P10.73 van Onmiddellijke 0~ 300,0s 20,0s y
kracht non-stop
Bescherming i
0: Ongeldig, B
P10.63 tegen vallen van lading ) 0 y
1: geldig
selectie
Detectieniveau . .
P10.64 0,0 ¥ 100,0y 10,0% ¥
voor ladingval
Laadval
P10.65 0,0~60,0s 1,0sy
detectietijd
Te hoge snelheid 0,0% ~ 50,0% (Max. .
P10.67 ] 20,0% y
detectiewaarde frequentie yP01.10¥)
Detectietijd 0.0s: Niet detecteerbaar
P10.68 10sy
voor te hoge snelheid 0,1~60,0s
De detectie
waarde voor Snelheid 0,0% ~ 50,0% (Max. .
P10.69 o 20,0% y
afwijking ook frequentie yP01.10Y)
groot
De detectie
tijd voor snelheid N
P10.70 0,0s: 0,1 ~ 60,0s 5,0sy
afwijking ook
groot
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P11-groep PID-functie
0: P11.01-instelling
L:AIL
2:Al12
3:AI3
P11.00 PIg-ingangskanaal 0y
4: Pulsinstelling (DI5)
5: Communicatie-instelling
6: Meertraps snelheid
7: Instellingen voor toetsenbord-encoder
Instelling digital
P11.01 nstefling digitale 0,0y 10,00 3,00y
referentie-ingang
0:All
1:AI2 2: AI3
3: Al1-Al2
P11.02 PID-feedback 4: Pulsinstelling (DI5) 0y
kanaal 5: Communicatie-instelling
BYAIL+AI2
TYMAXYIAIL, JAI2]y
8:MIN (JAIL], JAI2]Y
0: Positieve richting,
P11.03 PID-polariteit _ o 0y
1: Negatieve richting
Bereik van PID
P11.04 0y 100,00KG 10,00 y
feedback
Proportionele winst
P11.05 P 0,0 100,0 20,0y
KP02
Integratietijd
P11.06 | edratell 0,01s § 10,00s 2.00s §
Til
Afgeleide tijd
P11.07 0.000s ¥ 10.000s 0,000s ¥
Td1l
PID-omkering ) )
P11.08 0,00 ~ Maximale frequentie 2,00 Hz y
afsnijfrequentie
De limiet van PID
P11.09 0,0% y 100,0% 1,0% y
afwijking
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Differentiéle begrenzer
P11.10 0,00% y 100,00% 0,10% y
van PID
PID- ,
P11.11 0,00 y 650,00s 0,00s y
ingangssignaalwijzigingstijd
PID-feedback
P11.12 0,00 ¥ 60,00s 0,00s y
filtertijd
De PID-uitvoerfiltertijd . .
P11.13 0,00 ¥ 60,00s 0,00s y
Proportionele winst . )
P11.15 0,0 y 100,0 20,0y
KPO3
Integratietijd .
P11.16 0,01s y 10,00s 2.00sy
Ti2
Afgeleide tijd
P11.17 0.000s y 10.000s 0,000s ¥
Td2
De PID 0: Geen schakelaar
1: Schakelen via de Dl-aansluiting
P11.18 0y
parameterschakelidgitomatische schakelaar volgens
voorwaarden de afwijking
De PID
P11.19 0,0% ~ P11,20 20,0% ¥
parameterschakeling
Afwijking 1
De PID
P11.20 P11,19 ~ 100,0% 80,0% y
parameterschakeling
Afwijking 2
P11.21 Injtiéle waarde van PID 0,0% ¥ 100,0% 0,0% y
Houdtijd
P11.22 oudid van 0,00 § 650,008 0,00s §
PID-initiaal
Maximale
P11.23 positieve afwijking van fwee 0,00% y 100,00% 1,00% y
uitvoer
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Maximale afwijking
P11.24 afwijking van Twee 0,00% ¥ 100,00% 1,00% §
uitvoer
Enkele bit: integrale scheiding
0: Ongeldig, 1: geldig
De PID- Tien Bit: wanneer de frequentie B
P11.25 ) 00y
integraaleigenschap  bereikt de grenzen
0: Ga door met integrale regulatie,
1: Stop integrale regulatie
PID-feedback 0,1% ~ 100,0% (0,0%:
P11.26 verliesdetectie Geen detectie) 0,0% ¥
waarden
PID-feedback
P11.27 verliesdetectie 0,0s ~ 20,0s 0,0s y
tijd
De PID
) 0: Stop zonder PID-werking, .
P11.28 afsluiten oy
1: Stop met PID-werking
operatie
Groep P12 - Swingfrequentie, vaste lengte en tellen
0: Relatief ten opzichte van de Centrale
Modus voor het instellen frequentieyP01.07y 1: .
P12.00 0y
van de swingfrequentie Relatief tot de maximale
frequentieyP01.10y
Bereik van de .
P12.01 0,0% ¥y 100,0% 0,0% y
swingfrequentie
Het bereik van de .
P12.02 0,0% y 50,0% 0,0% y
sprongfrequentie
Cyclus van . B
P12.03 0,1s y 3000,0s 10,0s y
swingfrequentie
Stijgingstijd van
P12.04 S\Ning freq 's 0,1% y 100,0% 50,0% y
driehoekige golf
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P12.06 Werkelijke lengte Om ¥ 65535m Omy
P12.07 Aantal pulsen per 0,1y 6553,5 100,0y
meter
Instellen tellen
P12.08 1y 65535 1000 y
waarde
Geeft de tel d
P12.09 eelt de telwaarde 1y 65535 1000 §
op
P13 groep Meertraps snelheid, eenvoudige PLC
Meertraps snelheid .
P13.00 0,0% ¥
0 (MS0)
Meertraps snelheid .
P13.01 0,0% ¥
1 (MS1)
Meertraps snelheid .
P13.02 0,0% y
2 (MS2)
Meertraps snelheid .
P13.03 0,0% y
3 (MS3)
Meertraps snelheid .
P13.04 0,0% ¥
4 (MS4)
Meertraps snelheid | -100,0% Yy 100,0% (Max. .
P13.05 0,0% y
5 (MS5) frequentie yP01.10Y)
Meertraps snelheid .
P13.06 0,0% y
6 (MS6)
Meertraps snelheid .
P13.07 0,0% ¥
7 (MS7)
Meertraps snelheid .
P13.08 0,0% ¥
8 (MS8)
Meertraps snelheid .
P13.09 0,0% ¥
9 (MS9)
Meertraps snelheid .
P13.10 0,0% ¥
10 (MS10)
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Meertraps snelheid

P13.11 0,0% y
11 (MS11)
Meertr. nelhei
P13.12 eertraps snelheid 0.0%§
12 (MS12)
Meertra nelhei
P13.13 eertraps snelheid 0,0% ¥
13 (MS13)
Meertraps snelheid
P13.14 P ! 0,0% ¥
14 (MS14)
Meertraps snelheid
P13.15 P 0,0% §
15 (MS15)
0: Einde van enkele bewerking
P13.16 Eenvoudige 1: Eindwaarde aan het einde van de 0y
PLC-bedieningsmodusg enkele bewerking
2: Altijd fietsen
Enkele bit: wanneer de stroom uitvalt
PLC-status opslaan Ten Bit St
en Bit: wanneer Stop .
P13.17 na uitschakelen 0oy
0: Niet opgeslagen
1: Opslaan.
Meert Iheid
P13.18 eeriraps snelel 0,0s (u) ~ 6553,5s (u) 0,0s (U) ¥
0 looptijd '
Acc/Dec tijd van
P13.19 0y3 0y
Mvg 0
Meertraps snelheid
P13.20 P 0,0s (uur) ¥ 6553,5s (uur) 0,0s (U) ¥
1 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.21 0y3 0y
MS1
Meertraps snelheid .
P13.22 0,0s (uur) y 6553,5s (uur) 0,0s (u) ¥
2 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.23 0y3 oy
MS2
Meertraps snelheid
P13.24 pss ' 0,0s (uur) ¥ 6553,5s (uur) 0,0s (u) ¥
3 looptijd
P13.25 Acad/Dec tijd van oy3 oy

-47 -




Machine Translated by Google

MS3
Meertraps snelheid
P13.26 P 0,0s (uur) § 6553,5s (uur) 0,0s (U) ¥
4 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.27 0y3 oy
MS4
Meert| Iheid
P13.28 eerfraps snefhel 0,0s (uur) § 6553,5s (uur) 0,0s (u) ¥
5 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.29 0y3 0y
MS5
Meertraps snelheid .
P13.30 0,0s (uur) ¥ 6553,5s (uur) 0,0s (u) ¥
6 looptijden
Acc/Dec tijd van
P13.31 0y3 0y
MS6
Meertraps snelheid
P13.32 P 0,0s (uur) ¥ 6553,5s (uur) 0,0s (u) §
7 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.33 0y3 oy
MS7
Meert Iheid
P13.34 eeriraps sneiel 0,0s (uur) § 6553,5s (uur) 0,0s (U) ¥
8 looptijd ’
Acc/Dec tijd van
P13.35 0y3 0y
MS 8
Meertraps snelheid .
P13.36 0,0s (uur) y6553,5s (uur) 0,0s (u) y
9 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.37 0y3 oy
MS 9
Meert Iheid
P13.38 eertrapssneinel 0,0s (uur) y 6553,5s (uur) 0,0s (u) ¥
10 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.39 0y3 oy
MS 10
Meertraps snelheid
P13.40 P 0,0s (u) ~ 6553,5s (u) 0,0s (u) ¥
11 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.41 0y3 0y
MS 11
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Meertr nelhei
p13.42 |Meertrapssnelheid | o i v 655355 (uur) 0.0s () §
12 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.43 0y3 0y
MS 12
P13.44 | Meertraps snelheid 0,0s (uur) y 6553,5s (uur) 0,05 (U) §
3 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.45 0y3 0y
MS3
P13.46 Meertraps snelheid 0,0s (uur) ¥ 6553,5s (uur) 0,05 (U) §
14 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.47 0y3 0y
MS 14
P13.48 Meertraps snelheid 0,0s (uur) y 6553,5s (uur) 0,0s (u) §
15 looptijd
Acc/Dec tijd van
P13.49 0y3 0y
MS 15
Eenheid van 0:s ( den)
1 S (seconden
P13.50 meertrapssnelheid A¢c/Dec 0y
, 1: h (uren)
tijd
0: ParametersyP13.00y
L:AIL 2:A12
3:AI3
Signaalbron van
4: Puls (DI5) .
P13.51 i 0
Meertraps snelheid 5: PID y
0 (MSO0) B )
6: Prepositiefrequentie
yP01.08y
7: Kan worden gewijzigd met de toets y/y
P14 groep RS485 Communicatieparameters
Enkele bit: MODBUS
0y300BPS 1y600BPS
p14.00 | Baudrate-nsteling 2y1200BPS 3y2400BPS 5
voor RS485
4:4800BPS 5:9600BPS
6y19200BPS 7y38400BPS
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8y57600BPS 9y115200BPS

MODBUS-gegevens

0: Geen controle (8.N-2)
1: Pariteitscontrole (8.E-1)

lezen

P14.01 oy
formaat 2: Oneven controle (8.0-1)
3: Geen controle (8.N-1)
0: uitzendadres
P14.02 Lokaal adres 1 y
1j247y(MODBUS)
MODBUS
P14.03 0y 20ms 2y
Reactievertraging
Time-outtijd van 0.0: Ongeldig
P14.04 0,0y
RS485 0,1 ~60,0s
0: Niet-standaard MODBUS
MODBUS
P14.05 _ protocol 1 y
Protocolselectie
1: Standaard MODBUS-protocol
Huidig
. 0y0,01A
P14.06 |Resolutie van 485 0y
1y0,1A

Groep P15 Speciale parameters voor watertoevoer met constante druk

Eenvoudige macro-

0: Geen functie
1: Eén aandrijving twee
pompen 2: Watervoorziening in
de

Drukmeterbereik (0,1 MPa)

P15,00 foutopsporing y
) bouwgemeenschap 3:
functie
Watervoorziening 0
hotel 4:
Brandwatervoorziening
5: Boosterpomp 6: Diepwaterpomp 0~ Slaapdruk yP15.0
P15.01 Wakker worden pomp p pomp 2,50K8 v Yy
druk KG(1KG=0,1Mpa)
Vertragingstijd
P15.02 erragingstud van 0,0s~6500,0s 0sy
Wakker worden
Wakker worden druk yP15.01y ~ .
P15.03 Slappdruk 3,50KG y
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P15.04 Slaapvertragingstijd 0,0s~6500,0s 60,0s y
Druk
0: Uitschakelen;
P15.05 proportionele 1
1: Inschakelen
koppeling
Wakker worden
P15.06 druk 0 ~ 100,0 bar (kg, 0,1 MPa) 0,50KG y
verschil
Slaap drukverschil .
P15.07 0 ~ 100,0 bar (kg) 0,50KG ¥
Overdruk 0,00~ Drukmeterbereik KG (1KG = .
P15.08 9,00KG y
alarmwaarde 0,1 MPa = 1 bar)
Vertragingstijd van
P15.09 Overdruk 0-6553.5S 0,0S y
alarm
0,00~ Drukmeterbereik KG (1KG =
Lage druk 0,1 MPa =1 bar) .
P15.10 0,0KG y
alarmwaarde De parameter opent het alarm voor
lage drukbereik.
Vertragingstijd
P15.11 gingsty 0-6553.55 20,0S §
voor lagedrukalarm
0~Manometerbereik KG Open de
waterinlaat start-stopregeling via P01.02=3
waterinname
P15.12 De waterinlaat moet de
opstart druk . 3,00KG
huidige sensor van de Al2
Voor de spanningssensor verandert
u de Al2-jumper
Inlaatafsluiting 0~ Drukmeterbereik KG .
P15.13 3,20 kg ¥
druk (Bar)
Aantal
P15.14 0~3 0y
wachttijd
hulppompen van .
P15.15 0~1000,0S 60,0Sy
Hulppomp
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gaat aan

Wachttijd voor de
P15.16 0~1000,0S 5,08y

hulppompschakelag

=

0~50Hz

RO1 Relais AAN )
P15.17 Wanneer de waarde bereikt is, 50,00 y
frequentie-instelling
Relais zal AAN zijn

0~50Hz

RO1 Relais UIT
P15.18 Wanneer de waarde bereikt is, 30,00y
frequentie-instelling
Relais zal UIT gaan

0: Functie is niet geldig

1:AIL
2:AI2
Signaalbron van
3:AI3
P15.19 Waterpeil oy
P15.19=1~3 ,De
regelaar
(P15.20,P15.21,P15.22,P15.23) instelling
is geldig, P15.19=0, parameters
Niet geldig. 0,0y100,0%
Slaapventiel voor Het signaal is lager dan deze
P15.20 het waterpeil parameter, ga door metyP15.21y 25,0% ¥
Beheerder tijd, slaap- en
volwaterwaarschuwing (ErrH)
Volledig waterniveau |0~1000,0S De vertraging van §P15.20§/
P15.21 6,0S y
vertraging tijdsinstelling.
0~1000,0S
In de status van de waarschuwing voor vol
water (ErrH), wanneer het signaal van de
Water leeg

waterniveauregelaar groter is dan .
P15.22 vertraging voor Water 60,08y
i P15.20 en de waarden van yP15.22y keer
niveauregelaar

worden herhaald, is de waarschuwing voor

vol water verdwenen en wordt deze hersteld naar fle normale waarglen.

staat.
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Oordeelswaarde 0,0% : Ongeldige functie.
voor schade 0,1y100,0%: wanneer waterniveau
P15.23 aan controllersignaal is groter dan de 0,0%y
hydraulische yP15.23y-weergave (E.tSF)
sonde (waterniveautegelaar)fout en uitschakeling
Bescherming tegen 0:
P15.24 watertekort Uitschakelen; 1: 0y
functie Inschakelen, en beoordelen
op frequentie en druk 0,00 ¥
Instelwaarde KG (Bar/0,1Mpa)
Watertekort Geldig wanneer P15.19=1, Het
P15.25 0,50y
foutcontrolewaarde watertekort wordt bepaald
wanneer de feedback
waarde is kleiner dan deze waarde
0 ~ 50,00 Hz
Geldig wanneer P15.19=1 wanneer
Bescherming tegen
de bedrijfsfrequentie is groter
watertekort ;
P15.26 ) dan of gelijk aan deze frequentie, 50,00 y
detectie
en de druk is lager dan of gelijk aan
frequentie
15,25, Oordeel over
watertekort.
Vertragingstijd
gngst 0y6553.5S
van de ) - .
P15.27 Vertragingstijd voor het alarmeren 10y
waterschaarstebeyeiliging ]
. van een watertekortstoring.
detectie
(Bar/0,1Mpa) van OyManometerbereik KG Effectieve druk
P15.28 3,00y
binngnkomend water
0~9999S
Inkomend water .
P15.29 o Tijd voor binnenkomend water 20,08 §
detectietijd
detectie
Waterlekkage OyManometerbereik KG (Bar/0,1Mpa)
P15.30 0
en opnieuw starten
afwijking bedrag
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Waterlekkage

OyManometerbereik KG (Bar/0,1Mpa)

koppelregelmodus

1: Koppelregeling

P15.31 |en begin dan met de 0y
retourwaarde
Waterlekkage en
dan de 0: GEEN Functie
P15.32 2,08y
retourwaarde 0,1.10,0S
detectietijd
0: Uitschakelen
1: Slapen wanneer de druk
groter is dan de slaapdruk; 2:
Slapen wanneer de loopfrequentie
lager is dan de slaapfrequentie
Slaapstand )
P15.33 (beinvioed door P15.29) 0
3: Slaap wanneer de druk
groter is dan de slaapdruk en de
loopfrequentie lager is dan de
slaapfrequentie.
Slaap- )
P15.34 0~P01.12 20,0Hz §
uitvoerfrequentie
P17-groep Functioneel codebeheer
P17.00 Gebruikerswachtwoord 0y 65535 0y
0: Geen bewerking
P17.01 .Eérémmer 01: Herstel fabrieksparameters, oy
initialisatie exclusief motorparameters 02: Wis
recordinformatie
De functie
0: Aanpasbaar
P17.04 |code wijzigt de 0y
1: Niet wijzigbaar
eigenschappen
P18 groep Koppelregelparameters
Snelheids-/ 0: Snelheidsregeling,
P18.00 ' geing 0y
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0: Digitale
instellingen 1: (P18.03)
1:All1
Koppelinstellin
PP 9 2:AlI2
bronselectie
P18.01 3: AI3 oy
onder koppel . .
4: PLUSE-instelling
controlemodus
5: Communicatie-instelling
6: MIN (Al1, Al2)
7: MAX (Al1, Al2)
Digitale instelling
P18.03 onder de -200,0% ~ 200,0% (P18,01=0) 150,0% ¥
koppelregelmodus
De Max
P18.05 voorwaartse frequentie voor 0,00Hz y Maximale frequentieVPOl.loy 50,00Hz y
Koppelregeling
De Max
P18.06 omgekeerde frequentie voor 0,00Hz y Maximale frequentieVPOl.loy 50,00Hz y
Koppelregeling
Koppelregeling 's
P18.07 ppelregeling 0,005 § 65000s 0,00s §
Acc-tijd
Koppelregeling 's
P18.08 ppelregeling 0,00s § 65000s 0,00s ¥
Dec tijd
P23-groep Regeloptimalisatieparameters
P23.00 Bovengrensfrequeriijedveply Maximale frequentieyP01.10y 8,00 Hz ¥
DPWM-schakelaar
PWM-modulatie 0: Asynchrone modulatie, )
P23.01 0y
modus 1: Synchrone modulatie
0: Ongeldige willekeurige PWM
Willekeurige PWM
P23.03 g 1y 10: Willekeurige diepte van 0y
iepte .
PWM-draagfrequentie
Snelle doorstroming 0: Uitschakelen,
P23.04 1y
beperkend 1: Inschakelen
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Onderspannin
P23.06 P g 200,0V y 2200,0vV 350V y
waarde Instelling
Overdruk
P23.09 200,0V y 2200,0vV 270V y
Waarde-instelling
Automatische drager
0: Uitschakelen, .
P23.10 frequentieverandering bij 1 y
1: Inschakelen
lage frequentie
Nulsnelheid
0: Uitschakelen, .
P23.11 lopende output 1y
1: Inschakelen
controle
Gevoeligheid van
P23.12 Verlies van de vermogensfase 0y3010% 13,0% y
bescherming
P24 groep Al curve-instelling
Minimale i de Al
P24.00 nimate invoer van ce -10.00V§P24.02 0,00V §
bocht 4
P24.01 Corresponderend -100,0%5+100,0% 0,0% §
verhouding van P24,00
Draaien 1 van de .
P24.02 P24,00yP24,04 3,00V y
Ik heb hoeren 4
Ir nderen
P24.03 Corresponderend -100,0%§+100,0% 30,0% §
verhouding van P24,02
Draaien 2 van de . .
P24.04 P24.02yP24.06 6,00V y
Ik heb hoeren 4
Corresponderend . .
P24.05 -100,0%y+100,0% 60,0% y
verhouding van P24,04
Maximale invoer van de .
P24.06 P24.06y+10.00V 10,00V y
Ik heb hoeren 4
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Corresponderend . .
P24.07 -100,0%y+100,0% 100,0% y
verhouding van P24,06
Minimale invoer van de Al .
P24.08 -10,00vyP24.10 -10,00V y
bocht 5
rr nderen
P24.09 Corresponderend -100,0%5+100,0% -100,0% §
verhouding van P24,08
1 van de Al draaien
p2410 | " ' P24.08§P24.12 -3,00V §
bocht 5
Corresponderend . .
P24.11 -100,0%y100,0% -30,0% y
verhouding van P24.10
P24.12 Draaien 2 van P24.10yP24.14 3,00V §
de Al-curve 5
P24.13 Corresponderend -100,0%§100,0% 30,0%
verhouding van P24.12
P24.14 Maximale invoer van P24.12§+10.00V 10,00V §
de Al-curve 5
Corresponderend . .
P24.15 -100,0%y100,0% 100,0% y
verhouding van P24.14
Springpunt van . N
P24.24 -100,0%y100,0% 0,0% y
de A1
Springbereik van .
P24.25 0,0%~100,0% 0,5% y
de Al1
Springpunt van . N
P24.26 -100,0%y100,0% 0,0% y
de Al2
Springbereik van .
P24.27 0,0%~100,0% 0,5% y
de AI2
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Springpunt van . .
P24.28 -100,0%jy100,0% 0,0% y
de AI3
Springbereik van .
P24.29 0,0%~100,0% 0,5% y
de AI3
P30-groepcorrectie voor de Al en AO
All Gemeten i
P30,00 0,500V~4,000V Fabriek j
spanning 1 correctie
P30.01 All weergave 0,500V~4,000V g
spanning 1 Fabriekscorrectie
All gemeten
P30.02 6.000V~9.999V y
spanning 2 Fabriekscorrectie
All weergave
P30.03 6.000V~9.999V %
spanning 2 Fabriekscorrectie
Al2 Gemeten i
P30.04 0,500V~4,000V Fabriek y
spanning 1 correctie
Al2 weergave Fabriek .
P30.05 0,500V~4,000V y
spanning 1 correctie
Al2 gemeten i
P30.06 9 6.000V~9.999V Fabriek y
spanning 2 correctie
P30.07 Al2 weergave 6.000V~9.999V Fabriek g
spanning 2 correctie
Al3 Gemeten ) Eabriek
P30.08 -9.999V{10.000V y
spanning 1 correctie
Al3 weergave Fabriek
P30.09 9 -9.999V§/10.000V g
spanning 1 correctie
AlI3 gemeten
P30.10 -9.999V§10.000V %
spanning 2 Fabriekscorrectie

-58 -




Machine Translated by Google

4. Storingsalarm en tegenmaatregelen

P30.11 Al3 weergave -9.999§/10.000V Fabriek y
Spanning 2 correctie
AO1 Fabriek .
P30.12 0,500V~4,000V ) y
doelspanning 1 correctie
AO1
P30.13 0,500V~4,000V y
Gemeten Fabriekscorrectie
A%)fnning 1
P30.14 6.000V~9.999V y
doelspanning 2 Fabriekscorrectie
AO1 i
P30.15 6.000V~9.999V Fabriek y
Gemeten correctie
ée\nning 2 .
A Fabriek .
P30.16 0,500V~4,000V ) y
doelspanning 1 correctie
AO2 i
P30.17 0,500V~4,000V Fabriek g
Gemeten correctie
spanning 1 .
N Fabriek
P30.18 6.000V~9.999V apre y
doelspanning 2 correctie
AO2 i
P30.19 6.000V~9.999V Fabriek y
Gemeten correctie
spanning 2

Mogelijke oorzaak van )
Geeft de foutnaam weer het falen Probleemoplossing
Verwijder de motordraad en
Bescherming van de Motorvermogen is te hoog of start hem opnieuw. Als
Fouto1 bedrading kortsluiting of PRISUW.
vermogensmodule . er een probleem is,
Vermogensmodule beschadigd
repareer dan de omvormer
De ingangsspanning is . .
. Controleer de voedingsspannin
Foutoz | Onderspanningsfout abnormaal of het gssp 9
out L of neem contact op met de
vermogensrelais is niet fabrikant voor service
ingeschakeld of de spanningsdetectie
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schuld

Overspanning

Err31 tijdens
acceleratie

De ingangsspanning is
abnormaal

Controleer de ingangsvoeding

Herstarten wanneer de motor
draait

Ingesteld om te starten na

DC-remmen

Overspanning
Fout32 tijdens

het vertragen

De vertragingstijd is te kort

Verleng de vertragingstijd

De ingangsspanning is
abnormaal

Controleer de ingangsvoeding

Overspanning

De ingangsspanning is

Controleer de ingangsvoeding

overbelasting

Err33 bij constante
abnormaal
snelheid
Onjuiste instelling van V/F Pas de V/F-curve en de
) f | 9 hoeveelheid koppelverhoging
curve of koppel. aan
. ) Controleer de voedingsspanning
Lage ingangsspanning.
Omvormer
Err60

De acceleratietijd is te kort

Verleng de acceleratietijd

De motorbelasting is te

Zwaar

Selecteer een krachtiger
Omvormer

Overstroom
Fout61 tijdens
acceleratie

De acceleratietijd is te kort

Verleng de acceleratietijd
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Het vermogen van de omvormer is
te klein

Selecteer een omvormer met een hoog

vermogensniveau

Onjuiste instelling van V/F-curve
of koppel.

Pas de V/F-curve of de hoeveelheid
koppelverhoging aan

De vertragingstijd is te kort

Verleng de vertragingstijd

overbelasting

Overstroom
Err62 tijdens
vertraging
Het vermogen van de omvormer is Selecteer de omvormer met een
te klein hoog vermogensniveau
. . Controleer de voedingsspanning
Lage ingangsspanning.
Overstroom bij
motorblokkade of .
Err63 constante Controleer de lading
. belastingmutatie is te groot
snelheid
Het vermogen van de omvormer is Selecteer een krachtiger
te klein Omvormer
o . Pas de V/F-curve of de hoeveelheid
Onjuiste instelling van V/F-curve )
koppelverhoging aan
of koppel.
. . Controleer de voedingsspanning
Lage ingangsspanning.
Motor
Fout64

motorblokkade of

belastingmutatie is te groot

Controleer de lading

Motoroverbelastingsbeveiligingscoéffid

Stel de

iematonieecoelastimgestetligingscoéfy
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Golf voor Hetzelfde met motor Hetzelfde met motor
Err65 golf
Overbelasting Overbelasting
stroombeperkende breuk
herstarten kan niet terug naar
Fout40 i i i
hardwarestoring Water, insecten, etc. de fabrieksreparatie
EEPROM . Zoek een service bij de fabrikant
Err4l . EEPROM-koppeling
R/W-storing
De ingangsvoeding valt niet Pas de spanning aan volgens
Fout42 Stroomuitval bi 9 hgt i 9 tiebereik d P 9 9
regelen innen het specificatieberei e
specificatievereisten
Storing in Zoek een service bij de fabrikant
- stroombemonsteringscircuit
Huidige
Fout46 detectiefout
L . Zoek een service bij de fabrikant
Storing in aandrijfcircuit
Koppel de externe foutaansluiting
Externe
Erril Externe foutingangsklem los en verhelp de fout (let op
1is gesloten
apparatuurstoring 1 g dat u de oorzaak controleert)
Fout12 Communicatiefout 485 Communicatie mislukt Controleer de 485-
ou
verbinding
Geaccumuleerde De cumulatieve looptijd bereikt Duidelijk record door
Fout13 looptijd de ingestelde waarde Parameterinitialisatiefunctie
arriveert
Koppel de externe foutaansluiting
Externe
o—r Externe foutingangsklem los en verhelp de fout (let op
2 is gesloten
apparatuurstoring 2 g dat u de oorzaak controleert)
Het is tijd om de stroom De c_umula_tleve vermogenstijd Parameterinitialisatiefunctie
Foutl6 bereikt de ingestelde waarde K
aan te zetten records wissen
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Koppel de externe foutaansluiting
Foutl? Contact-/relaisstoring | Storing in ingangsaansluiting van los en verhelp de fout (let op dat
externe apparatuur u de oorzaak controleert)
i Controleer de ventilator of
Couios Vermogensmodule Slechtehlfttzelvemllator of
ou oververhitte i
oververhit warmteafvoer of wacht tot het is
omgevingstemperatuur afgekoeld om het opnieuw te proberen
o De omvormer moet
Slecht contact van motorleiding
Fout90 Schakelmotorstoring | of schakelaar tussen motor en rechtstreeks op de motor
" N worden aangesloten om te
tijdens looptijd omvormer o .
controleren of de motorleiding los zif
Errol Kortsluitingsfout in Consiui y Aardleiding loskoppelen (let op
r ortsluiting naar aarde
de grond 9 dat u de oorzaak controleert)
Erro2 Ingangsfase Zoek een service bij de fabrikant
r i ii
verlies Controleer de ingangsstroomlijn
uitgangsstroomlijnverlies of een
. . o Controleer de
Ero3 Uitgangsfase verlies | fasecircuit voor het . .
Ir ) uitgangsspanning en
detecteren van stroom is oleer de wit \ i
abnormaal controleer de uitgangsstroomlijn
9 ) Motorsnelheid overschrijdt normale | Controleer of de belasting een
Fout94 Motorstoring heid g heeft
door overtoerental snelhei ander vermogen hee
Het snelheidsverschil is te
Fout95 groot dan de normale snelheid Controleer de motorbelasting
Snelheidsafwijking miglukt
PID-feedbackverlies
" Slecht contact met het PID-
Err96 tijdens . | Controleer het sensorsignaal
runtime sensorsignaa
; Motorleiding is
Err97 Storing door g Controleer de motorleiding
belastingsverlies Iosgekoppeld
Motor . . Controleer de
Err98 De motor is oververhit
overtemperatuur motortemperatuur
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De motorparameters Motor instellen
zijn niet ingesteld volgens arameters volgens
Err99 Motor afstellen J g . 9 P .g
rr schuld het naamplaatje of de het naamplaatje en
motorlijn is in slechte staat controleer de leiding van de
contact Omvormer naar de motor
Water
FoutH1 Watertekort mislukking Controleer op gebrek aan water
tekort
Vol water . Herstel normaal water
ErrH2 Het water is vol
vroege waarschuwing druk
Hoog water Te hoog water
FoutH3 druk Geforceerde uitschakeling bij falen druk, controleer de
mislukking waterdruk

5. Beschrijving van de installatie

Wanneer de P17.00 op een waarde anders dan 0 is ingesteld, is het wachtwoord voor parameterbeveiliging

is ingesteld. U moet het wachtwoord invoeren voordat u de parameters kunt wijzigen.

Annuleer het wachtwoord en zet de P17.00 op 0.

Het parametermenu in de aangepaste parametermodus van de gebruiker is niet wachtwoordgestuurd

beschermd.

Groep P01yP23 is een basisfunctieparameter, groep P0O is een

bewakingsfunctieparameter.

De symbolen in de functietabel worden als volgt beschreven: "y": De ingestelde

waarde van deze parameter kan worden gewijzigd wanneer de omvormer is ingeschakeld.

Stop- en lopende toestand; "y": De

ingestelde waarde van deze parameter kan niet worden gewijzigd wanneer de omvormer

bevindt zich in de actieve status;

"s": De waarde van de parameter is de werkelijke gedetecteerde recordwaarde en

kan niet worden gewijzigd;

" Dit betekent dat de parameter de "Fabrikantparameter" is en

beperkt tot de fabrieksinstelling om de gebruiker te verbieden deze functie te gebruiken.

Gemaakt in China

-64 -




Machine Translated by Google

VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Technische ondersteuning en e-
garantiecertificaat www.vevor.com/support


https://www.vevor.com/support

Machine Translated by Google

VEVOR

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

Teknisk support och e-garanticertifikat www.vevor.com/support

Inverter

MODELL:AT1-7500X

Vi fortsétter att vara engagerade i att ge dig verktyg till konkurrenskraftiga priser.

"Spara halften", "halva priset" eller andra liknande uttryck som anvands av oss representerar
bara en uppskattning av besparingar du kan dra nytta av att kdpa vissa verktyg hos oss jamfort med
de stora toppmaérkena och betyder inte nddvandigtvis att tdcka alla kategorier av verktyg som erbjuds

av 0ss. Du paminns vanligen om att noggrant kontrollera nar du gor en bestéllning hos oss om

du faktiskt sparar halften i jamforelse med de framsta stora varumarkena.


https://www.vevor.com/support
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VEV°R® Inverter

TOUGH TOOLS, HALF PRICE

MODELL:AT1-7500X

INVERTER

BEHOVER HJALP? KONTAKTA OSS!

Har du produktfragor? Behover du teknisk support? Kontakta oss garna: Teknisk support och
e_

garanticertifikat www.vevor.com/support

Detta ar den ursprungliga instruktionen, 1&s alla instruktioner noggrant innan du

anvander den. VEVOR reserverar sig for en tydlig tolkning av var anvandarmanual. Utseendet
pa produkten ar beroende av den produkt du fatt. Ursakta oss att vi inte kommer att

informera dig igen om det finns nagon teknik eller mjukvaruuppdateringar pa var produkt.
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VIKTIGA SAKERHETSATGARDER

Las alla sékerhetsvarningar, instruktioner, illustrationer och

specifikationer som medfdljer denna vaxelriktare. Misslyckas med att folja alla
instruktionerna nedan kan leda till elektriska stotar, brand
och/eller allvarlig skada.

VARNING:

Denna utrustning &r en hdgspanningsenhet, forsék inte géra det
demontera denna utrustning nar som helst fér att undvika fara. Efter en enhet
Om den externa omkopplaren inte startar om enheten, kontakta din

aterforsaljare for hantering.
VARNING: RISK FOR ELEKTRISK STOT OCH BRAND!

1. Underlatenhet att folja denna instruktion kan resultera i ett elektriskt fel,
brand och elstét.

2. MONTERA INTE .

3. Sank inte véxelriktaren i vatten.

4. Anslut inte tva eller flera transformatorer parallellt

5. Anslut stromférsorjningsenheten direkt till ett GFCI vatuttag.

6. Anvand inte en forlangningssladd

7. Installation av denna véxelriktare och tillhérande ledningar maste géras av en kvalificerad
elektriker i enlighet med alla tillampliga elféreskrifter.

VARNING:

Andringar eller modifieringar av denna enhet som inte uttryckligen godkants av parten
ansvarig for efterlevnad kan ogiltigférklara anvandarens behdérighet att driva

utrustning .

SPARA DESSA INSTRUKTIONER
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FCC-information

VARNING: Andringar eller modifieringar som inte uttryckligen godkénts av parten
ansvarig for efterlevnad kan ogiltigférklara anvandarens behdrighet att anvanda

utrustning!

Denna enhet uppfyller del 15 av FCC-reglerna. Driften &r foremal for

féljande tva villkor:
1) Denna produkt kan orsaka skadliga stérningar.

2) Denna produkt maste acceptera alla mottagna stérningar, inklusive

stérningar som kan orsaka odnskad funktion.

VARNING: Andringar eller modifieringar av denna produkt inte uttryckligen
godkéand av parten.ansvarig for efterlevnad kan ogiltigférklara anvandarens

behorighet att anvanda produkten.

Obs: Denna produkt har testats och befunnits félja granserna for

en digital enhet av klass B i enlighet med del 15 av FCC-reglerna, dessa gréanser
ar utformade for att ge rimligt skydd mot skadlig stérning

i en bostadsanlaggning.

Denna produkt genererar, anvander och kan utstrala radiofrekvensenergi, och
om den inte installeras och anvands i enlighet med instruktionerna, kan orsaka
skadliga storningar pa radiokommunikation. Det finns dock ingen

garantera att storningar inte kommer att intréffa i en viss installation. Om detta
produkten orsakar skadliga stérningar pa radio eller TV

mottagning, vilket kan bestimmas genom att stanga av och pa produkten
anvandaren uppmuntras att férstka korrigera stérningen av en eller flera av de
foljande atgarder. y Rikta

om eller flytta mottagningsantennen. y Oka avstandet

mellan produkten och mottagaren. ¥ Anslut produkten till ett uttag pa en

annan krets &an den till vilken

mottagaren &r ansluten.

y Ra&dfraga aterforsaljaren eller en erfaren radio-/TV-tekniker for
bistand.
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Korrekt avfallshantering

Denna produkt omfattas av bestdmmelserna i det europeiska direktivet

| 2012/19/EG. Symbolen som visar en soptunna korsad

[

genom indikerar att produkten kraver separat avfall

M insamling i Europeiska unionen. Detta géller produkten

och alla tillbeh6r markta med denna symbol. Produkter markta som saddana

far inte slangas tillsammans med vanligt hushallsavfall utan maste tas till en

insamlingsstalle for atervinning av

elektrisk och elektronisk utrustning

1. Produktinformation

Manualen innehaller forsiktighetsatgarder och vagledning for val av anvandartyp,

installation, parameterinstallning, idrifttagning pa plats, feldiagnos och

dagligt underhall och underhall
1.1 Inverter-serien

‘ AT901-serien Bromsmotstand
Modell Adaptiv motor Produktion | ohm
KW HP Aktuell: A
22 9b1-7KSGl 7.5 10 34,0 600 40
1.2 Produktspecifikation
Projekt Standard
System Aktuell vektor universell frekvensomvandlare
Drive megersksRnamansy alinina aripresias@aroch funktion.
nesharda Vektorkontroll: 0-500Hz
Frekvens V/F-kontroll: 0-3200Hz.
Bérare 0,5KHz-16KHz
Frekvens Barfrekvensen kan justeras
— Frekvens BiREIMSIK ARi@andemA belastningen
Fungera upplosning Simuleringsinstélining: £0,025 %
KSRPBIge Vektorkontroll med 6ppen slinga (SVC)
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Projekt Standard
V/F styrning
Typ-G-lage: 0,3Hz/150 % (SVC).
Startmoment
Typ-P-lage: 0,3Hz/100 % 1y
Rackvidd for ADJ 100(SVC) +0,5
Bestheastighet %(SVC)
BOgYERBIE] Typ G:150% markstrom 120s;180% for 1TOypse P:120%
kapacitet markstrom for 60s;150% for 3Asutomatisk
Vridmomentet 6kar vridmomentokning; MTharneueaw!
V/F-kurva taoyrsq:usetrianicgrhetalsinee:;0m. 1u%lti--
bBuei.rleyoSr seluadece eyatiomsaogh2gtardatianslagr, 2)
Curve Acc/
. fyra Acc/Dec-tider, Acc/Dec-tidsintervall
Dec-lage
0,0-6500,0s
Bromsfrekvens: 0,00Hz-Maximal frekvens;
DC-bromsning Bromstid:.0s-36.0s Bromsstrémvarde:
0.0% -100.0%
Jogg frekvensomréade: 0,00Hz-50,00Hz;
Juridisk kontroll
Acc & Dec tid: 0,0s-6500,0s.
Upp till 16 segmenthastighetskdrningar med en inbyggd PLC eller styrning
Fermlnal Det kan enkelt realisera processtyrningens slutna
inbyggd PID
styrsystem
AVR-funktion Nar ingangsspanningen jitter kan utspanningen automatiskt
ballanikeneiaat: Besriiiean aemalisklspERmiagdutiosning.
Stallkontroll
Snabb strém Minimera overstromsfelet och skydda frekvensomformarens
begransande normala drift
Vridmomentgrans Begransa vridmomentet automatiskt under drift Omedelbar
BHRKRT At forhindra steswentudtsnimpastopesaeht dehveadtiomentana
Taeanganfegeedobfapc.kOMenine-r6g5y00.0Min.
Kommando Kontrollpanel, kontrollterminal, seriell port, kan vaxlas pa
Drift kalla flera satt
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Projekt Standard
Panelpotentiometer, nummer angivet, extern analog

Frekvens

Killa spanning/stromingang och seriell portingdng.kan véxlas
pa flera satt

Ingangsterminal Fem digitala ingdngar 1 analog
kvantitetsingdngsterminal;

En 0-10V spanning eller 0-20mA strémingang;
1 digital utgang

Produktion 1 relautgang (TA,TB,TC)

Terminal 1 analog utgang, stéder 0-10V eller 0-20mA sp&anningsutgang
Kortslutningsdetektering av strom pa motor, skydd for
ingangs- och utgangsfasforlust, éverstromsskydd,

Skydd éverspanningsskydd, underspanningsskydd,

fungera overhettningsskydd och 6verbelastningsskydd, etc.
Inomhus, inte direkt solljus, inget damm, fratande gas,

Anvand plats brannbar gas, oljedimma, anga, vatten eller salt, etc.

Ovanfor havet

Slinga Miljén il under 1000m 2C116699

Omgivande -10 § ~ + 40 y (omgivningstemperaturen &r 40 y ~ 50 ¥,

temperatur vanligen minska mangden)

fuktighet Mindre &n 95% RH, vattenfri kondensation

vibrera Mindre &n 5,9 m/s (0,6 g)

1.3 Beskrivning av styrslingan och huvudslingans terminal
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Braking Resistor

Three—phase

+

Digital input 1 /M

Digital input 2 /o_l

Qi;ital input : 3 o/o

Digital input 4 o/o—«

Digital input5 -~

3
1K) 5K 3

DCo-10V
DCO0-20mA

¢ R, WA

1 Short1+2 0-10V DC(default)

3 JShort2+3 0-20mA DC GND
4 #+10V Power supply for frequency setting
10V 20mA
4 Al1 Analog Input 1 DO1
JP5(RS485)
¥
2 J Ultimate
Resistance GND
4 GND
- TIA
TIC
1B

Control circuit (weak current)

| PB I asynchronous motor
) Yy
s ve M
'| T W ‘| "
E E i
IMain circuit (strong current) l
24v
H Operation panel
DIt »Iﬂiz connector
' ‘s
‘ﬁ{*_“)—:kﬁl
ol — I3+ 485 | RS485
DIs D—‘m o communication
JP3(A01) port
;jsmmuz 0-10V DC (default)
3 J)short2+3 0-20mA DC po
1 com JP4(AT1)

Analog Output
0-10V/0-20mA

Digital signal
Qutput

Relay output
Range:

AC250V 10mA-3A
DC30V 10mA-1A

| ®

®

® @

®

XX

R XX

(®[® ]

®

+10V

GND

Al1

DI1 |DI2

DI3

485+ | 485-

AO1

+24V |DI4 | DIS T/B

| T/IA

T/IC

Figur 1-3-1 0,75-11,0KW kopplingsschema styrterminalbeskrivning
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2. Drift och visning

Beskrivning av funktionsindikatorlampa
y Hz: Indikatorlampa for frekvensdisplay
y V: Spanningsindikatorlampa

y A: Stromindikatorlampa

y ERR: felindikatorlampa

y F / R: Fram- och bakatindikatorlampa
y L/ R: Kontrollampa fér kommunikation

Yy RUN: Kdrindikatorlampa

Nyckelsymbol Namn Funktionsdeklaration
PRG Programmering Meny gar in eller ut, med parameter
nyckel modifiering
Bestam Ga in i menyn och bekrafta
ONHN
nyckel parameterinstélining
y Ovre nyckel Okning av data eller funktionskoder
y Ner-tangenten Minskande data eller funktionskoder
Valj parametermodifieringsbiten och
DISP Skift-tangenten
visa innehallet
Starta vaxelriktaren under tangentbordet
SIKT Kér nyckeln
driftlage
STOPP Stopp/Aterstall-knapp $topp/aterstaliningsfunktion,
JOGGA Jogga nyckel Begréansad till funktionskoden P08.01

Stall in parametermetoden:
1. Tryck p& PRG -knappen for att visa P 0.00, 2. Knapparna
y y och DISP véljer parameternumret som ska andras, och
ENTER -tangenten anger parametern,
3.y y och DISP- tangenterna andrar parametervarden, ENTER- tangenten sparar parametrar, 4. Om du
behéver andra andra parametrar, upprepa steg 2,3, sdsom modifiering

slutforande, aterga till frekvensgranssnittet med PRG -tangenten.
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3. Sammanfattningstabell 6ver funktionella parametrar:

P00, Overvakningsgrupp
P00.00 lopfrekvens 0,00 ~ 320,00 HzyP01.22=2y-
P00.01 Stall in frekvensen 0,0 ~ 3200,0 Hz (P01.22=1) -
P00.02 Samlingsskena spanning (V) 0,0V ~ 3000,0V
P00.03 Utspanning (V) 0V ~ 1140V
P00.04 Utstrom (A) 0,00A-655,35A
P00.05 Uteffekt (kW) 0~ 32767
P00.06 Utg&ende vridmoment (%) -200,0 % y 200,0 %
P00.07 OF ingangstillstand 0~ 32767
P00.08 DO-utgéngstillstand 0~1023
P00.09 Al1 spanning (V) 0,01V
0,00V ~ 10,57V

P00.10 Al2 Spanning (V) eller strom (mA) 0,00mA ~ 20,00mA
P00.12 rékna vérde 0~ 65535
P00.13 Langdvérde 0 ~ 65535
P00.14 Visning av lasthastighet 0~ 65535
P00.15 PID-instéllning 0~ 65535
P00.16 PID-feedback 0~ 65535
P00.17 PLC-steg 0 ~ 65535
P00.18 Pulsingdngsfrekvens 0 ~ 100 kHz
P00.19 Aterkopplingshastighet (Hz) -320,00 Hz ~ 320,00 Hz
P00.20 Kortid kvar -32)PHB5020 Mtz
P00.21 Al1 Spanning fore korrigering 0,000V ~ 10,570V
P00.22 Al2 Spanning/strom fore 0,000V ~ 10,570V

korrektion 0.000mA ~ 20.000mA
P00.24 linjar hastighet 0 ~ 65535m/min
P00.25 Aktuell effekttid 0 ~ 6500 min
P00.26 Aktuell kortid 0,0 ~ 6500,0 Min
P00.28 Kommunikationsinstallning -100,00 % y 100,00 %
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P00.30 Frekvens X D|Sp|ay 0,00 Hz ~ 500,00 Hz
P00.31 Frekvens Y Display 0,00 Hz ~ 500,00 Hz
P00.32 Visa valfritt minnesadressvarde 0~ 65535
P00.35 Malvridmoment, (%) 0,0°y 359,9°
P00.37 Effektfaktor Vinkel
P00.39 Mdlspanning for VF-separering 0V ~ Motorns markspéanning
P00.40 Utgpanning av VF-separering 0V ~ Motorns markspéanning
P00.41 IN-ing&ngsstatusdisplay .
P00.42 DO-inmatningsstatusdisplay .
P00.43 DI-funktionsstatusdisplay 1 (funktion 01. funktion 40)-
P00.44 Visuell display for DI-funktionsstatus 2 (Funktion 41. Funktion 80)-
P00-45 felmeddelande i
P00-59 Stéll in frekvensen pa (%) -100,00 % y 100,00 %
P00-60 Lopfrekvens (%) -100,00 % ¥ 100,00 %
P00-61 Vaxelriktartillstand 0 ~ 65535
y—modifierbar parameter under alla forhallanden
y—inte modifierbar parameter under korstatus «—den
faktiska detekterade parametern, inte modifierbar
Fabrik
FC namn Stéll in rackvidd ) andra
varde
P01 Grundlaggande funktionsgrupp
1: Typ G (konstant vridmomentbelastning
modell) .
P01.00 GIP typ 1y
2: Typ P (flakt och vattenpump
modell)
) 0: Hastighetssensorlds vektor
1. Motorstyrning
P01.01 Kontrollera 2y
lage
2: VIF styrmodell
Drift 0: Manoverpanelens kérkommando .
P01.02 0y
kommando kanal ("L/R" lyser sléackt)
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kanal

1: Terminal Run-kanal ("L/R"
lyser)

2: Kommunikationskommando
kanal

("L/R"-lampor blinkar)

P01.03

Huvudfrekvens
kalla X

0: Digital set (forinstalld frekvens
P01.08, knappsats y/y knapp,
stromavbrott)
1: Digital set (forinstalld frekvens
P01.08, knappsats y/y knapp,
strdmavbrottsminne)
2: Al1 analog set (0-10V); 3:
Al2 analog set (0-10V eller
20mA);
4: Panelpotentiometer; 5:
Pulsuppsattning (0~50KHZ DI5);
6: Flerstegs
hastighetskdrningssats 7: En
8: PID-kontrollset;
9: Kommunikationsset.

4y

el PLC-sats

P01.04

Sekundar
frekvenskalla

ocH

Samma som P01.03
(Huvudfrekvenskalla X ') instélld

0y

P01.05

Begrénsa urvalet av

Y nar

frekvensdverlagr

0: Jamfort med yP01.10y Maximal
frekvens 1: Relativt till

frekvenskallan X

ng

0y

P01.06

Grans for Y nar

frekvensoverlagr

0 % ~150 %
ng

100 % y

P01.07 F

rekvenskalla

Ensiffra: Val av frekvenskalla

0: Huvudfrekvenskalla X
1: Huvud- och sekundardrift

00
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resultat (driftsférhallandet bestams av
tio siffror)
2: Huvudfrekvens X och
Y-omkopplare for sekundar frekvens
3: Vaxla mellan huvud
frekvens X och Main och
Sekundara operationsresultat
4: Frekvensen Y vaxlar med
Huvud- och sekundardrift
resultat
Tio siffror: Frekvensdriftsrelation
mellan X och Y
0:X+Y
1:X-Y
2: Maximalt av de tva, 3:

Minimum av de tva.

P01.08 0.00Hz § Maximal frekvens §P01.10y 50.00
Prepositionsfrekvens Hz
0: Konsekvent riktning, 1: .
P01.09 Lépriktning 0y
Motsatt riktning
Vektor: 50.00Hz ~ 500.00Hz
Maximal utfrekvens } 50.00
P01.10 VIF: 50,00 Hzy
Hz
2000,00 Hz
0: yP01.12y Setup 1: All
. Setup 2yAl2
Ovre
Setup 3: AI3 .
PO1.11 gréansfrekvens oy
x Setup 4: Puls
kalla
set (0~50KHZ DI5); 5:
Kommunikationsinstallningar
Avre 50.00
P01.12 yP01.14yy yP01.10y
gransfrekvens Hz
Ovre
P01.13 0.00Hz yyP01.10y 0,00 Hz §
gransfrekvensforspanhning
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Nedre grans
P01.14 0,00 Hz yyP01.12y 0,00 Hz
frekvens
PO1.15 Barfrekvens 0,5 kHz ~ 16,0 kHz Foér modell
Barvagsfrekvens
P01.16 Justera med 0: Nej, 1: Ja 1y
temperaturen
Accelerationstid | 0,00s ~ 650,00s§P01.19=2y
P01.17
1 0,0s { 6500,0syP01.19=1y .
For modell
Retardationstid 0s ~ 65000syP01.19=0y
P01.18
1 ReferensfrekvensyP01.25y
Tidsenhet av 0:1 sekunder
P01.19 | Acceleration och 1: 0,1 sekunder 1y
retardationstid 2: 0,01 sekunder
Bias frekvens av
frekvens Y 0.00Hz y Maximal utfrekvens
P01.21 ) y 0,00 Hz §
nar yP01.10y
superposition
Uppldsning av dsni
P01.22 Uppldsning av alla frekvenser 2y
Erekvens kommandon.
Stang av
minne for . . B
PO1.23 | 0: Inget minne 1: Minne oy
Digital
frekvensinstdlining
PO1.24 Val av 0: Motorparametergrupp 1, 0y
motorparametergrupp 1: Motorparametergrupp 2.
Hanvisning
0: Maximal frekvensyP01.10y 1:
frekvens av ;
P01.25 . Instaliningsfrekvens oy
Acceleration och
2:100Hz
retardationstid
Kérning
P0O1.26 . . 0: Driftsfrekvens, 0y
frekvensinstruktion  1: Stalla in frekvens
UPP/NER
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riktméarke
Ensiffrig: Bindningsfrekvens
fér mandverpanelens kommando
val av kalla
0: Ingen bindning 1: Digital set
2:All 3:Al2 4:AI3
5: Pulsuppséttning (0~50KHZ DI5);
6: Flersegmenthastighet;
7: Enkel PLC
Kommandokalla 8:PID
P01.27 buntade 9: Kommunikationsuppsattning 0000 ¥
frekvenskalla Tiosiffrig: Terminalkommando
bindningsfrekvenskalla
urval
100 siffror: val av kalla for
kommunikationskommando
bindande frekvens
Tusentalsiffror: Kor automatiskt
bindningsfrekvenskallan
urval
P02 Asynkronmotor parametergrupp 1
0: Vanlig asynkronmotor,
P02.00 Motortyp 1: Variabel frekvens 0y
asynkronmotor
po2.01 | MNominell effektav 0,1kW ~ 400,0kW
motor
MErkSDANNi o Enligt
P02.02 | arkspanning pa 1V ~ 2000V il
Motor
Modell
0,01A-655,35A
‘ Av
Markstrom av =
P02.03 (Invertereffekt <=55kW) Inverter
Motor 0,1A-6553,5A
(Invertereffekt > 55kW)
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Nominell frekvens 0,01Hzy Maximal utfrekvens
P02.04
av motor yP01.10§
Nominell hastighet pa
P02.05 1 rpm ~ 65535 rpm
motor
0,001y y 65,535y (Invertereffekt
Statormotstand <=55kW) 0,0001y
P02.06
av motor 6,5535y (Invertereffekt> 55kW) 0,001y §
65,535y
(Invertereffekt <=05,000) ykW 6,5535y
Rotormotsténd (vaxelriktareffekt>
P02.07
av Motor 55kW) 0,01mH ~ 655,35mH
P02.08 Lackagemotsténd (Invertereffekt <=55kW) Instalining
' av Motor 0,001Mh ~ 65,535mH Parameter
(Invertereffekt> 55kW) 0,1mH
~ 6553,5mH (Invertereffekt <=55kW)
Omsesidigt motstand
P02.09
av Motor 0,01mH ~ 655,35mH
(Invertereffekt > 55kW)
0.01A y P02.03 (vaxelriktareffekt
Tom strom av <=55kW)
P02.10
motorn 0.1A ~ P02.03
(Invertereffekt >
55kW) 0: ingen
funktion 1: Instéllning vid
P02.37 Installningsval stillastdende motor 1 2: oy
Dynamisk instéllning av motor 3:
Instalining vid helt stillastdende motor 2
P03 Vektorkontrollparametrar fér motorgruppl
Hastighetsslinga N
P03.00 1~100 30y
proportionell 1
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Integrationstid .
P03.01 0.01s ~ 10.00s 0,50sy
for hastighetsslinga 1
Vaxlingsfrekvens . . .
P03.02 0.00 y yP03.05y 5.00Hz ¥
1
P03.03 1~100 20y
Hastighetsslinga prgportionell 2
Integrationstid .
P03.04 0.01s ~ 10.00s 1.00s y
for hastighetsslinga 2
Vaxlingsfrekvens P03.02 yMaximal utfrekvens N
P03.05 10.00Hz y
2 yP01.10y
Vektorkontroll av
P03.06 50 % ~ 200 % 100 % ¥
skiftvinsten
SVC-
P03.07 momentfiltreringstid 0,000s~0,100's 0,050 sy
konstanter
0: P03.10 instéllning 1y
All; 2yAI2;
Vridmoment &vre grans
3: AI3;
kélla under
P03.09 4: Pulset (DI5); 0y
hastighetskontroll o .
. 5: Kommunikationsinstallning;
lage
6: MIN (Al1, Al2)
7: MAX (Al1, Al2)
Ovre vridmomentgrans
P03.10 under hastighet 0,0 % ~ 200,0 % 150,0 % y
kontrolllage
Proportionell vinst pa
P03.13 0~ 60 000 2000 y
excitation
reglering
Integral forstarkning
P03.14 av excitation 0~ 60 000 1300y
reglering
P03.15 Proportionell vinst 0~ 60000 2000y
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av

vridmomentreglering

P03.16

Inbyggd forstarkning

av vridmomentreglering

0~ 60 000

1300 §

P04

V/F-kontrollparametrar

P04.00 VH

F-kurvans installning

0: linjar kurva V/IF
1: Flerpunktskurva V/F
2: Minskande vridmomentkurva
1 (kvadratkurva)

3: Minskande vridmomentkurva
2 (1,2 effekt)

4: Minskande vridmomentkurva
2 (1,4 effekt)

6: Minskande vridmomentkurva
2 (1,6 effekt)

8: Minskande vridmomentkurva
2 (1,8 effekt)

10: VF helt separationslage

11: VF semi-separation lage 0,0%

0y

P04.01

(Automatiskt lyftmoment);
0,1 %-30,0 %

Efter modell |

P04.02

0.00Hz yMaximal utfrekvens

yP01.10y

50,00 Hz

P04.03

0.00Hz § §P04.05§

0,00 Hz §

P04.04

0,0 % ~100,0 %

0,0%y

P04.05

yP04.03y y yP04.07y

0,00 Hz

P04.06

Momentforstarknings

0,0 % ~100,0 %

0,0%§

instéllining Momentforstarkningsgranspunk

t Flerpunkts Vj

F Frekv.

-17 -
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Flerpunkts V/F yP04.05yy Motorklassad
P04.07 P yPRREYY 0,00 Hz
Frekv. frekvens yP02.04y
Flerpunkts V,
pos.og | 3Flerpunkis v/ 0,0 % ~ 100,0 % 0,0 %y
F
Spéanning 3 V/F-
P04.09 kontroll 0,0 % ~ 200,0 % 0,0%Yy
Slirfrekvenskompgensation
VIF 6ver
P04.10 0 ~ 200 64y
excitationsvinst
Svéngning
P04.11 | undertryckande vinst 0~100 Efter model| ¥
for VIF
0: Digitala installningar yP04.14y
1:All 2: Al2
3: A3
4: Pulsinstéllning (DI15)
P04.13 Spanningskalla av 5: Flera instruktioner 0y
VF separerade 6: Enkel PLC
7: PID
8: kommunikation
Instélining Obs: 100,0 %,
motsvarande motorns markspanning
Spanning for .
P04.14 P 9 _ 0V y Motorns mérkspanning ovy
VF-separering
0,0s ~ 1000,0s
P04.15 Spanningsokningstid Obs: Tid nar 0V stiger till 0,0s y
for VF-separation
motorns markspanningy 0.0s
~1000.0s
Spanning stadstid .
P04.16 p g ] Obs: Tid nar markspanningen for 0,0sy
for VF-separation
motorn ar OV
0: Frekvensen och spanningsfallet
Avstangningslage i :
P04.17 till 0 separat; 0y
av VF-separation 1: Frekvensen faller efter
Spanningsfall till 0 - 18 -
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ns span

Overstrémsstopp
P04.18 50 % ~ 200 % 150 % y
aktionsstrém
Undertryckande av 0: Inaktivera, )
P04.19 ) ) 1 y
Over nuvarande stall 1: Aktivera.
Suppressions
P04.20 vinst av Over 0~100 20y
nuvarande stall
Erséttning
koefficient pa
P04.21 50 % ~ 200 % 50 %y
handling 6ver
nuvarande stall
Overspanningsstopp .
P04.22 650.0V ~ 800.0V 760,0V y
aktionsspéanning
Undertryckning av 0: Inaktivera,
P04.23 ) 1y
1: Aktivera.
P04.24 0~ 100 30y
P04.25 0~100 30y
Overspanningsstoppssuippressions Frekv. forstarkning av dverspanningsstopp Suppressio
Maximal héjning
P04.26  |frekvensgrans for 0~50Hz 5Hz §
Overspanningsstopp
Grupp P05, Ingadngsparametrar
0: Ingen funktion;
1: Kor framat (FWD) eller
Spring;
DI1 anslutning 2: Backkérning (REV) eller .
P05.00 1 §
fungera Omkopplare framat/bakat
3: tre-tréds korkontroll 4: framat jog
kontroll (FJOG)
5: Omvéand jogkontroll (RJIOG)
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6: Frekv. Oka (Terminal UPP)
7: Frekv. minska(Terminal DOWN)

8: Gratis avstangningskontroll

9: Extern
aterstallningssignalingang (
10: Avbryt drift; 11: Externt
fel normalt 6ppen (NO) ingang 12: Multi-
speed 1 13:
Multi-speed 2 14: Multi-
speed 3 15: Multi-speed
4 16: ACC/DEC-tidsval
1(TT1)

17: ACC/DEC tidsval 2( TT2)
18: Frekvenskalla switch 19: UPP/
NER Frekv. nollrensning

(terminal, tangentbord)
20: Kér kommando Switch

terminal 1
21: VFD ACC/DEC forbjuder
22: PID-kontroll Paus

23: PLCHillstand aterstalls

24: Pendelfrekvens Paus

25: Réknarinmatning

26: Raknaren aterstalls

27: Ingéng for langdrakning
28: Langdaterstalining
29: Vridmomentkontroll Avaktiverad
30: Pulsinstallning (endast DI5-
burkinstéllning, P05.04=30)

31: Reserverad;

32: DC-bromsning omedelbart;

33: Extern felingdng (normalt

RST)
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stangd, NC)
34: Frekvenséndring
Aktiverar
35: PID-ing&ngssignal omvand;
36: Extern parkeringsterminal 1
37: Kér kommando Switch
terminal 2
38: PID-integral Paus;
39: Frekvens X vaxlar med den
forinstéllda frekvensen
40: Frekvens Y véxlar med den

forinstallda frekvensen
41: Motorvalsplint 1

43: Omkopplaren for PID-parametrar
44: Anvandardefinierat fel 1
45: Anvandardefinierat fel 2
46: Hastighetskontroll /
Momentkontrollbrytare
47: Nodstopp
48: Extern parkeringsterminal 2
49: Langsamt &t DC-bromsning
50: Koértiden rensad,;
51: Tvatradskontroll / Tretrddsstyrning

kontrollbrytare

52: Aterforing avaktiverad;

(endast DI5 kan

DI2 terminal
P05.01 i 4y
funktionell
DI3 terminal
P05.02 . 9y
funktionell
DI4 terminal
P05.03 . 12y
funktionell
DI5 terminal
P05.04 fungera 13y
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instéllning av puls

2:a Max. input

funktion,
P05.04=30)
P05.10 Dl-filtreringstid 0.000s~1.000s 0,010sy
0: Tvatradskontrolllage 1,
Terminalstyrning 1: Tvatradskontrolllage 2,
P05.11 ) 0y
Lage 2: Tretradskontrolllage 1,
3: Tretradskontrolllage 2.
Frekvens
P05.12 justeringssteg 0,001 Hz/s ~ 65,535 Hz/s 1,00 Hz/s y
storlek
Min. ingdng av Al y ,
P05.13 0,00V y P05.15 0,00V y
kurva 1
Motsvarande
P05.14 vardet pa Al-kurvan -100,0 % y +100,0 % 0,0%y
1:s min. ingang
Max. ingang av Al . B
P05.15 P05.13 y +10.00V 10.00V y
kurva 1
Motsvarande
P05.16 vardet pa Al-kurvan -100,0 % y +100,0 % 100,0 % y
1:ans Max.
ingang Al-kurva 1 filtr¢ring .
P05.17 0.00s ~ 10.00s 0,10s y
tid
Al-kurva 2:s min.
P05.18 0.00V ~ P05.20 0,00V y
input
Motsvarande
P05.19 vardet pa Al-kurvan -100,0 % y +100,0 % 0,0%y
2:s min. input
P05.20 Mak. ingang for Al2 P05.18 y +10.00V 10,00V y
Motsvarande
P05.21 vardet pa Al-kurvan -100,0 % y +100,0 % 100,0 %
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Al-kurva 2-filtrerin
P05.22 urva c-iirening 0.00s ~ 10.00s 0,10s y
tid
Al-kurva 3:s min.
P05.23 -10.00V y P05.25 -10,00V y
input
Motsvarande
P05.24 vardet pa Al-kurvan -100,0 % y +100,0 % 0,0%y
3:s min. ingang
Max. ingang av Al
P05.25 gang P05.23 y +10.00V 10,00V y
kurva 3
Motsvarande
P05.26 vardet pa Al-kurvan -100,0 % y +100,0 % 100,0 % y
3:.or Max.
ingang Al kurva 3 filtrerin
P05.27 gang 9 0.00s ~ 10.00s 0,10s y
tid
Min. vardet av
P05.28 -10.00V y P05.25 0,00V y
Pulsingang
Motsvarande
P05.29 vardet av Pulse's -100,0 % y +100,0 % 0,0% Yy
Min. input
Max. vardet av
P05.30 P05.23 y +10.00V 10,00V y
Pulsingang
Motsvarande
P05.31 vardet av Pulse's -100,0 % y +100,0 % 100,0 % ¥
Max.
ingang Pulsfiltrer(n
P05.32 9ang 9 0.00s ~ 10.00s 0,10s y
tid
Enkelbit: Val av All-kurva
1: Jag har 1 horor
(14.00, se P05.13 ~ P05.16.)
P05.33 Vallav Al-kurva 2: Jag har 2 horor 321y
(14.00, se P05.18 ~ P05.21.)
3: Jag har 3 horor
(14.00, se P05.23 ~ P05.26.)
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4: Jag har 4 horor

(16.00, se P24.00-P24.07)
5: Jag har horor 4
(16.00, se P24.08-P24.15)
Tio bitar: Al2 kurvval (samma som Single
bit 1~5)
Hundra bitar: Val av Al3-kurva

(samma som ovan)

Enkelbit: Al1 under Min.

ingangsinstéllning 0: Motsvarande

vérde
Al &r nedan
pa Min. ingang 1: 0,0 %
minimum
P05.34 Tio bitar: Al2 under Min. 000y
ing&ngsinstélining
urval
ingangsinstéllning (samma som Single bit 1~2)
Hundra bitar: Al3 under Min.
ingangsinstallning (samma som ovan)
P05.35 DI1|férdrojningstid 0,0s ~ 3600,0s 0,0sy
P05.36 DI2|fordrojningstid 0,0s ~ 3600,0s 00sy
P05.37 DI3|fordrojningstid 0,0s ~3600,0s 0,0sy
0: Hog niva effektiv, 1: Lag niva effektiv
DI1-DI5 terminal Enkel bit: DI1:
P05.38 giltig Tio bitar: DI2; 00 000 §
lagesval Hundratals bitar: DI3;
Tusen bitar: D14,
Tio tusen bitar: DI5S
DI6-D17 terminal 0: Hog niva effektiv, 1: Lag
P05.39 giltig niva effektiv 00 000 y
lagesval Enkelbit: D16,
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Tio bitar: DI7

Grupp P06, utgdngsparametrar

P06.01

DO1-utgang
funktionsval

P06.02

Kontrollstyrelsen

Rela
(TA-TB-TC)
Fungera

Urval

0: Ingen utgang
1: Driftindikator; 2:

Felutgang (for gratis avstangningsfel)

3: Frekv. nivadetekteringssignal
1(P14T1)
4: Frekvens
ankomstindikator (FAR)
5: VFD
nollhastighetskdrning (vid kdrning)
6: Motordverbelastning Tidig varning
7: Inverter dverbelastning
Tidig varning
8: The Set Count anlander
9: Det angivna antalet har uppnatts
10: Langden &r uppnadd
11: PLC-cykeln ar klar
12: Ackumulerad gangtid
anlander
13: Frekvensbegransning
14: Vridmomentbegransning
15: Redo att springa
16:AI1>Al2

17: Utgangsfrekvens. nar Ovre
begransa
18: Utgangsfrekvens. nar den nedre
gransen (vid kdrning)
19: Undertryckstillstdnd utgang 20:
Kommunikationsinstallning 21: Platsen

ar klar (reserverad) - 25 -
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22: Lage narhet (reserverad)
23: Nollhastighetskdrning 2
(utmatas aven vid avstéangning
24: Ackumulerad starttid
anlander
25: Frekv. nivadetekteringssignal
2(P14T12)
26: Utgangsfrekvens. 1 nadde 27:
Utgangsfrekvens. 2 nadd 28:
utgangsstrom 1 nadd 29: utgdngsstrom
2 nadd 30: regelbundet nadd 31:
ingangssignal All
Overskridande 32: lastfall 33: VFD
gar omvand 34:

nollstromstillstand

35: Power-modulen
temperatur anlander
36: Utstrém utanfor grans
37:Utgangsfrekvens. nar nedre
grans (avstangning ocksa utgang)
38: Felutgang (alla fel)
39: Motor dverhettning
Tidig varning
40: Denna gangtid kommer

41: Felutgang (gratis

avstangningsfel och ingen under

tryckutgang)
P06.07 oVaI av A(?l- 0: Driftsfrekv., 1: 0y
utgangsfunktion stall in frekv.
2: Utstrom, 3:
P06.08 Val av AO2- Utgaende 1y
utg&ngsfunktion

vridmoment, 4:

Uteffekt, 5: Utspanning,
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6: Ingangspulsfrekvens.
7: All 8: Al2

9: AI3
10: Langd
11: Raknevarde
12: Kommunikationsinstallning,
13: Motorhastighet
14: Utgangsstrom. (100,0 %
Motsvarande 1000.0A)
15: Utspanning (100,0 %
Motsvarande 1000.0V)

16: Motorns utgdende vridmoment
(Procentandel av verkligt véarde
i fornallande till motorstyrkan)
17: VFD utg&ende vridmoment
(Procentandel av verkligt varde
i forhallande till VFD-betyg)

statusval

Tio bitar: RELA1

AOL1 noll-bias
P06.10 -100,0 % y +100,0 % 0,0%y
koefficient
P06.11 AOL vinst -10.00 § +10.00 1.00
AO2 noll-bias
P06.12 -100,0 % y +100,0 % 0,0%y
koefficient
P06.13 AO2 vinst -10.00 ¥ +10.00 1.00
DO-utgangsfordrojni
P06.17 uIgangsibraroining 0,0s ~ 3600,0s 0,0s §
tid
RELA-utgang .
P06.18 0,0s ~ 3600,0s 0,0sy
fordréjningstid
RELA2 utgén
P06.19 ttgang 0,0s ~ 3600,0s 0,0s§
fordrojningstid
0: Positiv logik, 1: Antilogik
DO-utgang giltig ) ) . .
P06.22 Single Bit: GOR 00 000 y
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Hundra bitar: RELA2

PO7 grupp, start- och stoppkontrollparametrar

0: Direktstart

1: Bérja med hastighetssparning

P07.00 Staftlage ] ) 0y
2: DC-bromsning + start vid
startfrekvens
0: Borja med avstangningen
frekvens
Hastighetssparnin 1: Borja med arbetsfrekvensen
P07.01 ghetsspaming : 0y
metod
2: Borja pa max
frekvens
Speed of Speed
P07.02 P P 1~ 100 209
sparning
P07.03 Staftfrekvens 0,00 Hz-10,00 Hz 0,00 Hz §
Start-frekvens
P07.04 0,0s ~ 100,0s 0,0s y
hall tid
DC-bromsstrom
P07.05 0% ~100 % 0%y
vid uppstart
DC-bromstid kI
P07.06 0,0s ~100,0s 0,0s ¥
uppstart
Accelererande - .
0: linjart Acc/Dec-lage
och
P07.07 1: S-kurva Acc/Dec-lage A 0y
Inbromsande N
2: S-kurva Acc/Dec-lage B
lage
Tidsforhallande for start
P07.08 segmenti S 0.0%yy100.0%-P07.09§ 30,0 %y
kurva
Tidsforhallande for start
P07.09 segmenti S 0.0%yy100.0%-P07.08y 300% Y
kurva
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OyBrota till stopp 1yUtrullning till
stopp
Frekvens 0.00H Maximal frek
. z ~ Maximal frekvens.
P07.11 | troskel for DC ) ) 0,00 Hz y
yP01.10y
broms
DC-bromsfordréjni
P07.12 romsterareining 0,0s ~ 100,0s 0,0s ¥
tid
P07.13 DCrbromsstrom 0% ~ 100 % 0%y
DC-bromstid ki
P07.14 0,0s ~ 100,0s 0,0s ¥
stopp
DC-broms
P07.15 0% ~ 100 % 100 % §
utnyttjandegrad
Hastighetssparni
pO7.1g | "astdneisspaming 30 % ~ 200 %
nuvarande
P08 Grupptangentbord och skarmparametrar
0: M-nyckeln &r ogiltig
1: Vaxla mellan fjarrkontroll
Kontroll (terminal eller
kommunikationskontroll) och
P08.01 M nyckelfunktion mandoverpanelskontroll, nar oy
yP01.02y =1 eller 2
2: FWD/REV-omkopplare
3: FJOG (joggning framat)
4: RJOG (omvand jogkontroll)
0: STOP/RES-tangenten Géller
STOPP/ATERSTALL endast i panelstyrningslage
P08.02 paneisymingsiag 1y
nyckelfunktion 1: STOP/RES-knappen Alltid
giltig
0000yFFFF
LED visar
Bit00: Korfrekvens 1 (Hz) .
P08.03 parameter 1in 1Fy
Bit01: Stélla in frekvens (Hz)
Driftstatus . L
Bit02: Bussspanning (V)
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Bit03: Utspanning (V)
Bit04: Utstrom (A)
Bit05: Uteffekt (kW)
Bit06: Utgdende vridmoment (%)
Bit07: Dl-ingangsstatus
Bit08: DO-utgangsstatus
Bit09: Al1-spanning (V)
Bit10: Al2-spénning (V)
Bit11: Al3-spanning (V)
Bit12: Raknevérde
Bit13: Langdvéarde
Bit14: Visning av lasthastighet
Bit15: PID-installningar

P08.04

LED visar
parameter 2in

Driftstatus

0000yFFFF
Bit00: PID-aterkoppling
Bit01: PLC-steg
Bit02: PULSE Inga&ngsfrekvens (kHz)

Bit03: Korfrekvens 2 (Hz)
Bit04: Aterstdende kortid
Bit05:Al1-korrigerad frontspanning
V)
Bit06:Al2-korrigerad frontspanning
V)
Bit07:Al3-korrigerad frontspanning
%
Bit08: Linjehastighet
Bit09: Aktuell effekttid
(Timme)
Bit10: Aktuell kortid (min)
Bit11:PULSE Ingangsfrekvens
(Hz)
Bit12: Kommunikationsinstallning
Véarde

oy
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Bit13: Kodaraterkopplingshastighet
(Hz)
Bit14: Huvudfrekvens X Display
(Hz)
Bit15: Sekundar frekvens Y
Display (Hz)

LED-displayer

0000yFFFF
Bit00: Stéll in frekvens (Hz)
Bit01: Bussspanning (V)
Bit02: DI-ingangsstatus
Bit03: DO-utgangsstatus
Bit04: All-spanning (V)
Bit05: Al2-spanning (V)

P08.05 | parameter i Stopp Bit06: Al3-spanning (V) 33y
status Bit07: Raknevéarde
Bit08: Langdvérde
Bit09: PLC-steg
Bit10: Lasthastighet
Bit11: PID-instéllningar
Bit12: PULSE Ingangsfrekvens
(kHz)
Lasthastighet
P08.06 g 0,0001 ~ 6,5000 10000 y
visningsfaktor
Strdmmodul
P08.07 0,0y ~100,0y -
temperatur
P08.08 Produktnummer - -
Kumulativ
P08.09 Oh ~ 65535h -
kortid
P09 grupp, hjalpfunktion
0.00Hz ~ Maximal frekvens. B
P09.00 Joggfrekvens . . 2.00Hz ¥
yP01.10y
P09.01 Jogga Acc tid 0,0s ~ 6500,0s 20.0s y
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Rekommenderad tid:

kumulativ kraft

P09.02 Jogga dec tid 20.0sy
0,4-4,0KW 7,5S
Accelerationstid
P09.03 5,5-30,0KW 15.0S
2 37.0 ~ 132.0KW 40.0S
P09.04 Retardationstid 160.0-630.0KW 60.0S
2
Accelerationstid
P09.05
3
15,0
Retardationstid
P09.06
3
Accelerationstid
P09.07
4
Retardationstid
P09.08
4

P09.09 Hgppfrekv. 1 0,00 Hz y

P09.10 Hdppfrekv. 2 0.00Hz ~ Maximal frekvens. 0,00 Hz §

yP01.10y

pog.11 | Hoppirekv. 0,01Hz y

rackvidd
Positivt och
P09.12 Omvand dod 0,0s ~ 3000,0s 0,0s y
tid
Motsatt 1
0: Tillatet; :

P09.13 ' 0y
frekvens Forbjuda y
tillstand

Nar installningen

frekv. & [4are & 0: Kér med en nedre gréansfrekvens

rekv. ar lagre an

den nedre gransen for

2: nollhastighetsdrift
frekv.

P0915 S|app kontroll 0,00 HZ—].0,00 Hz 0,00 Hz y
P09.16 Miljo Oh ~ 65000h ohy

vid ankomsttid
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P09.17 Milio Oh ~ 65000h Ohy
kumulativ
I[6pande . . .
ankomst P09.18 Startskydd 0: Oskyddad; 0y
Frekvens
~ i 50.00
P09.19 | detektionsvarde 1| ~ 0-00Hz ~ Maximal frekvens.
yP01.10y Hz
(P14T1)
P09.20 0,0 % ~ 100,0 % (P14T1-nivd) 50%Y
Frekvensdetekteringsfordrojningsvarde (P14T1)
Frekvens 0,0 % ~ 100,0 % (Maximal
P09.21 | nar 00 ,0 % (Maxima 0,0%
upptéckt bredd frekvens)
Frekvenshoppningsfunktion
P09.22 pping 0: Ogiltig, 1: giltig 0y
Under Acc och
dec.
Vaxlingsfrekv. av 0.00Hz ~ Maximal frek
P09.25 | accelerationstid oonz — Maximatirexvens. 0,00 Hz §
. yP01.10y
1 ochtid 2
Véxlingsfrekv. av 0.00Hz ~ Maximal frek
P09.26 | retardationstid ' z ~ Maximal rekvens. 0,00 Hz ¥
. yP01.10y
1 ochtid 2
Terminal Jog- .
P09.27 nat~og 0: Ogiltig, 1: giltig 0y
prioritet
Frekvens 50.00
P09.28 | detektionsvarde 2| 0 00Hz ~ Maximal frekvens H'Z
(P14T12)
P09.29 0,0 % ~ 100,0 % (P14T2-niva) 5,0% ¥
Frekvensdetekteringsfordrojningsvarde (P14T2)
Godityckli 50.00
P09.30 yeta 0.00Hz ~ Maximal frekvens
ankomstfrekvenss Hz
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detektionsvéarde 1
Godtycklig
0,0 % ~ 100,0 % (Maximal .
P09.31 0,0% Yy
frekvens)
ankomstfrekvens detekterad bredd 1
Godtyckli
yexlig 50.00
P09.32 ankomstfrekvens 0.00Hz ~ Maximal frekvens Hy
detektionsvéarde 2
Godtycklig
0,0 % ~ 100,0 % (Maximal .
P09.33 ankomstfrekvens 0,0% Yy
frekvens
upptéackt bredd 2 )
0,0 % ~ 300,0 %
Nollstrom
P09.34 . . 100,0 % motsvarar motorns 50%Y
detektionsniva
markstrom
Fordrsiningstid pa
P09.35 orareiningstic pa 0,01s ~ 600,008 0,10s §
Aktuell detektera
Nuvarande vérde pd 0,0 % (upptécker inte)
P09.36 utgéng over 0,1 % ~ 300,0 % (motorns 200,0% Y
nuvarande markstrom)
Fordrjningstid pa
P09.37 Utgang over 0,00s ~ 600,00s 0.00s §
aktuell detektion
Godtycklig 0,0 % ~ 300,0 % (motorns .
P09.38 100,0 % y
ankomststrom 1 markstrom)
Godtycklig ankomst 0,0 % ~ 300,0 % (motorns .
P09.39 0,0%y
nuvarande 1 bredd markstrém)
Godtycklig ankomst 0,0 % ~ 300,0 % (motorns .
P09.40 100,0 % y
nuvarande 2 markstrom)
Godtycklig ankomst 0,0 % ~ 300,0 % (motorns .
P09.41 0,0%y
nuvarande 2 bredd markstrom)
Timer funktion
P09.42 0: Ogiltig, 1: giltig 0y
urval
P09.43 Timer kortid 0: P09.44 instalining, 0y
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urval 1:All1
2: Al2
3: AI3
Analogt ingdngsomrade motsvarar
§P09.44y
P09.44 | TMer 'Za”g 0,0 min ~ 6500,0 min 0,0 min §
ti
Al1 ing&ngsspanning
P09.45 skyddsvarde nedre 0.00V ~ P09.46 3,10Vy
gréans
Al1 ingadngsspanning
grans Over
P09.47 temp. 0§ ~ 100 y 759y
skyddsvarde
0: Flakten gar under VDF-drift
Kylflakt
P09.48 yiia 0y
kontrollera 1: Kor alltid nar strom
pa&;
Vakna Vilolagesfrekvens (P09.51) ~
P09.49 ¢ ( ) 0,00 Hz §
frekvens Maximal frekvens.yP01.10y
pog.50 | Vaknaforsening 0,0s ~ 6500,05 00sy
tid
0,00 Hz ~ Wake-Up Frequency .
P09.51 S6mnfrekvens . . 0,00 Hz §
yP09.49y
P09.52 Fofdréjningstid for sémn 0,0s ~ 6500,0s 0,0sy
Ankomsttid for detta
P09.53 0,0 ~ 6500,0 Min 0,0 min
drift
Korrigeringsfaktor
P09.54 0,00 % ~ 200,0 % 100,0 % ¥
av uteffekt
P10 grupp Fel och skydd
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Motor éverbelastning 0: Inaktivera,
P10,00 . 1
skydd 1: Aktivera
Motor dverbelastning
P10.01 0.20 ~ 10.00 1.00y
skyddsvinst
Motor dverbelastning
P10.02 tidig varning 50 ~ 100 % 80 %y
faktor
Kortslutning till
P10.07 0: Inaktivera, 19
. jordskydd nar . y
J 4 1: Aktivera
strommen ar pa
Bromsenheter
P10.08 650.0V ~ 800.0V 690V y
startspanning
Automatiskt fel
P10.09 0~20 oy
aterstélla tider
GOR étgard
urval under 0: Ingen atgard
P10.10 oy
automatiskt fel 1: Action
terstélla
Intervall for
P10.11 Automatiskt fel 0,1s~100,0s 1,0sy
terstélla
Single Bit: Ingangsfasforlustskydd
Ingangsfasforlustskydd/ 0: Inaktivera,
1: Aktivera
P10.12 11y
Indragningsskydd Tio bitar: Indragningsskydd
for kraftrela for kraftrela
0: Inaktivera,
1: Aktivera
0: Inaktivera,
P10.13 _ 1
Utgangsfasforlustskydd 1: Aktivera
Forsta gangen misslyckande 0: Inget fel
P10.14 -
typ 1: (Reserverad)
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P10.15

Andra misslyckandet

typ

P10.16

Tredje

(senaste) feltypen

2: Overstrom i Acc-processen
3: Overstrom i decemberprocessen
4: Overstrom i konstant
hastighet
5: Overspanning i Acc-process
6: Overspanning i decemberprocessen

7: Overspanning i konstant hastighet

8: Buffertmotstand dverbelastning
9: Underspénning
10: VFD 6verbelastning
11: Motor dverbelastning
12: Ingangsfasforlust

13: Utgangsfasforlust

14: Strémmodulen &r éverhettad

15: Externt fel

16: Kommunikationsundantag
17: Stromreléet ar onormalt

18: Onormal stromdetektering

19: Motorinstéliningen ar onormal

21: Parameterlasa och skriva

undantag

22: Annan hardvara onormal
23: Motorkortslutning till jord
26: Run-time ankomst
27: Anvandaranpassat fel 1
28: Anvandaranpassat fel 2
29: Starttiden kommer
30: Lastfall
31: Runtime PID-aterkoppling gar férlorad

40: Timeout for snabb flodesgrans

41: Vaxla motorn under drift

42: Hastighetsavvikelsen ar for stor
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43: Motor éverhastighet

P10.17

Frekvens vid det
tredje

(senaste) felet

P10.18

Aktuell vid

tredje

(senaste) felet

P10.19

Bussspanning vid
det tredje
(senaste) felet

P10,20

Ingangsterminal

status pa trean

(senast)

fel

P10.21

Utgangsterminal

status pa trean

(senast)

fel

P10.22

Invertern

status pa trean

(senast)

fel

P10.23

Starttid for

det tredje

(senaste) misslycka

ndet

P10.24

Kortid for

tredje

(senaste) misslyckal

ndet

P10.27

Frekvens vid

andra misslyckandet

P10.28

Aktuell vid

andra misslyckandet
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P10.29 Bussspénning vid
andra felet
Ing&ngsterminal
P10.30 status for
andra misslyckandet
Utgangsterminal
P10.31 status vid
andra misslyckandet
Invertern
P10.32 status vid
andra misslyckandet
Starttid for
P10.33
det andra misslyckandet
Kortid for
P10,34
andra misslyckandet
P10.37 Frekvens vid
forsta misslyckandet
Aktuell vid forsta
P10,38
fel
P10.39 Bussspanning vid
forsta felet
Ing&ngsterminal
P10,40 status forst
fel
Utgangsterminalens
P10.41 | status vid den forsta
fel
Invertern
P10.42 | status forst
fel
Starttid for
P10,43
det forsta misslyckandet
P10.44 Kprtid for
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forsta misslyckandet

P10,47

Felskydd
handling

urval 1

Enkelbit: Motoréverbelastning (Errl1)

Tio bitar: Ingangsfasforlust, (Err12)

Hundra bitar: Utgangsfasforlust,
(Err13)

Tusen bitar: Externt fel

(Errlb)
Tio tusen bitar:
Kommunikationsundantag,
(Errle)
0: Coast to stop; 1:
Stopp vid stopplageyP07.10y 2:

Fortsatt kora;

00 000 ¥

P10,48

Felskydd
handling

urval 2

Enkelbitar/hundrabitar/tusenbitar:
(Reserverad)
Tio bitar: Parameterlas och
skriv undantag (Err21)
Tio tusen bitar: Run-time
ankomst (Err26)
0: Coast to stop; 1:
Stop by Stop-lageyP07.10y Single

00 000 §

P10,49

Felskydd
handling

urval 3

Bit: User Custom fel 1 (Err27)

Ten Bit:: Anvandaranpassat fel 2
(Err28)
Hundra bitar: Starttid

anlander (Err29)

Tusen bitar: Lastfall (Err30)
0: Coast to stop; 1:

Stop by Stop-lageyP07.10y 2: Hoppa
till 7% av den nominella frekvensen.

av motorn och fortsatt att ga, Kor

tillbaka till instélld frekv. nar

00 000 §
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belastningsatervinning
Tio tusen bitar: PID-feedback
forlust (Err31)
0: Coast to stop;
1: Stopp vid stopplageyP07.10y
2: Fortséatt kora;
Enkelbit: Hastighetsavvikelsen
for stor (Err42)
Tio bitar: Motoréverfart (Err43)
Val av felskyddsatgard Hundra bitar; (Reserverad) )
P10,50 ) 00 000 ¥
4 Tusen bitar:
hastighetsaterkopplingsfel (Err52)
0: Coast to stop; 1:
Stopp vid stopplageyP07.10y 2: Fortsétt
kora; 0: Aktuell
frekvens 1: Installningsfrekvens
2: Kor vid dévre gransfrekvens
Fortséatt kdra
3: Kor vid nedre gransfrekvens 4: Kor .
P10,54 frekv. val vid fel 0y
vid onormal reserv
frekvens
0,0%~100,0% (100,0%
Onormal reserv
P10,55 motsvarar Max frekv §P01.10y 100,0 % ¥
frekvens
Omedelbar kraft 0: Ogiltig 1: Minska
P10,59 ) oy
utan avbrott hastighet; 2: Retardationsstopp
Pausen
beddmningsspanning 80,0 % y 100,0 % (Standard )
P10,60 90,0 % y
for Instant power bussspanning)
non-stop
Spanningsatervinning
P10,61 Domstid for 0,00s ~ 100,00s 0,50sy
Omedelbar kraft
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nonstop
60,0 % ~ 100,0 % (Standard
P10,62 ’ 6 80,0 % ¥
I . R bussspanning)
Beddmningsspanningen for Instant power non-stop
Vinst av Instant
P10,71 0~ 100 40y
strém non-stop
Vasentlig
koefficient pa
P10,72 0~100 30y
Omedelbar kraft
utan avbrott
Retardationstid
P10,73 av Instant power 0~300,0s 20.0sy
non-stop
Lastfallsskydd
0: Ogiltig,
P10,63 0y
1: giltig
urval
Niva for .
P10,64 0,0 ~ 100,0y 10,0% y
detektering av belastningsfall
Lastfall
P10,65 astia 0,0-60,0s 1,0s§
upptécktstid
Overhastighet 0,0 % ~ 50,0 % (Max
P10,67 nastign 0 6 ( 20,0 % §
detektionsvarde frekv yP01.10y)
Tid 6 tackt 0,0s: Ej detekterbar
P10,68 1 1or upptac 1,0sy
av dverhastighet 0,1-60,0s
Detektionen
varde for Speed 0,0 % ~ 50,0 % (Max
P10,69 P 0 o ( 20,0 % §
avvikelse ocksa frekv yP01.10¥)
stor
Detektionen
dags for Speed
P10,70 g P 0,0s: 0,1 ~ 60,0s 5,05 §
avvikelse ocksa
stor
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P11 grupp PID funktion
0: P11.01 instalining
1. All
2: AlI2
3:AI3
P11.00 PID-ing&ngskanal o 0y
4: Pulsinstéllning (DI5)
5: Kommunikationsinstéllning
6: Flerstegshastighet
7: Installningar for tangentbordskodare
P11.01 Digital 0,0-10,00 3.00y
referensingangsinistalining
0: All
1: AI2 2: AI3
3: Al1-Al2
PID-feedback 4: Pulsinstallning (DI
P11.02 + Pulsinstalining (DIS) 0y
kanal 5: Kommunikationsinstéllning
6: Al1+AI2
TYMAXYIALL], [AI2]y
8YyMIN yIAIL|, JAI2]Y
0: Positiv riktning, .
P11.03 PID-polaritet 0y
1: Negativ riktning
p11.04 | OmfingavPID 0 ~ 100,00 kg 10,00 §
feed-back
P11.05 Proportionell vinst 0.0 ~ 1000 20.0§
KP02
Integrationstid
P11.06 ntegra 'OT‘S ' 0.01s ~ 10.00s 14.00 y
Til
Derivattid
P11.07 0.000 s ~ 10.000 s 0.000-tal y
Tdl
PID-omkastning
P11.08 0,00 ~ Maximal frekvens 2.00Hz ¥
cutoff frekv
Gransen for PID
P11.09 . 0,0 % ~ 100,0 % 10%Yy
awvikelse
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Differentialbegransare
P11.10 0,00 % ~ 100,00 % 0,10% y
av PID
Andringstid fér PID-
P11.11 g 0,00 ~ 650,005 0.00s §
ingangssignal
PID-feedback
P11.12 0.00 ~ 60.00s 0.00s y
filtreringstid
PID-utgangens
P11.13 9ang 0.00 ~ 60.00s 0.00s §
filtreringstid
Proportionell vinst
P11.15 P 0,0 ~ 100,0 200§
KP0O3
Integrationstid
P11.16 grationst 0.01s ~ 10.00s 14.00 §
Ti2
Derivattid
P11.17 0.000's ~ 10.000 s 0.000-tal y
Td2
PID 0: Ingen switch
1: Omkoppling via DI-terminalen
P11.18 0y
parametervéxling | 2: Automatisk omkoppling enl
villkor avvikelsen
PID
P11.19 0,0 % y P11,20 20,0 %y
parametervéaxling
Avvikelse 1
PID
P11.20 P11,19 ~ 100,0 % 80,0 % ¥
parametervéxling
Avvikelse 2
P11.21 Initialt varde fér PID 0,0 % ~ 100,0 % 00% 7y
Halltid fo
P11.22 athaior 0,00 ~ 650,00s 0.00s ¥
PID initial
Max positiv
P11.23 | avvikelse p& tva 0,00 % ~ 100,00 % 1,00 % y
produktion
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Max avvikelse
P11.24 | avvikelse pa tva 0,00 % ~ 100,00 % 1,00 % §
produktion
Single Bit: Integral separation
0: Ogiltig, 1: giltig
P11.25 PID-integralegenskapen Tio bitar: nar frekvensen 00§
nar granserna
0: Fortsatt integrerad reglering,
1: Stoppa integrerad reglering
PID-feedback |0,1 % ~ 100,0 % (0,0 %:
P11.26 forlustdetektering Ej upptackt) 0,0% Yy
varden
PID-feedback
P11.27 forlustdetektering 0,0s ~ 20,0s 0,0s ¥
tid
PID
0: St tan PID-drift,
P11.28 stangning opp utan " 0y
1: Stopp med PID-drift
drift
P12 grupp - Svéngfrekvens, Fast langd och Rékning
0: | férhallande till centralen
Lage for Swin frekvensyP01.07y 1:
P12.00 g g y y 0y
freq instéllning Relativt till maxfrekvensen
yP01.10y
omfana f6
P12.01 miang for 0,0 % ~ 100,0 % 0,0% ¥
svangningsfrekvens
Réackvidden for
P12.02 0,0 % ~ 50,0 % 0,0% YV
hoppfrekvensen
Cykel av
P12.03 y 0,1s ~ 3000,0s 10,0s y
svangningsfrekvens
Uppgangstid for
P12.04 Swing freqs 0,1 % ~ lO0,0 % 50,0 % y
triangulara vag
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pip07 |AMalpulserper 0,1~ 6553,5 100,0 y
meter

p120g | MInngsiEkning 1~ 65535 1000 §

varde
p12.09 | AngerCountvarde 1~ 65535 1000 §
P13 grupp Flerstegshastighet, enkel PLC

P13.00 Flerstegshastighet 0.0 %y
0 (MS0)

P13.01 Flerstegshastighet 0,0 %y
1 (MS1)

P13.02 Flerstegshastighet 0,0 %
2 (MS2)

P13.03 Flerstegshastighet 0,0 % ¥
3 (MS3)

P13.04 Flerstegshastighet 0,0 %
4 (MS4)

. i o ¢ 0

P13.05 Flerstegshastighet | -100,0 % ¥y 100,0 % (Maxfrekvens 0.0%§
5 (MS5) yP01.10y)

P13.06 Flerstegshastighet 0.0 % §
6 (MS6)

P13.07 Flerstegshastighet 0,0 %
7 (MS7)

P13.08 Flerstegshastighet 0,0 %
8 (MS8)

P13.09 Flerstegshastighet 0,0 %y
9 (MS9)

P13.10 Flerstegshastighet 0,0 %y

10 (MS10)
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P13.11 Flerstegshastighet 0.0%
11 (MS11)
P13.12 Flerstegshastighet 0.0%§
12 (MS12)
P13.13 Flerstegshastighet 0.0 %
13 (MS13)
P13.14 Flerstegshastighet 0.0 %
14 (MS14)
P13.15 Flerstegshastighet 0.0%¢§
15 (MS15)
0: Slut pa enstaka operation
P13.16 Enkelt PLC- 1: Slutvéarde vid slutet av enstaka 0y
driftlage operation
2: Cykla alltid
Single Bit: nar Power faller
PLC kor tillstand Tio bit Ar St
io bitar: nar Sto y
P13.17 sparas efter ) PP 00y
0: Spara inte
strdmavstangning
1: Spara.
p13.18 | Flerstegshastighet 0 0.0s/h§/y6553.55yhy 0,0s (h) §
kortid
Acc/Dec tid for
P13.19 0~3 0y
MS 0
Flerstegshastighet - -
P13.20 0.0syhyy 6553.5syh v
1 Kérid yhyy yhy 0,0s (h) y
Acc/Dec tid for
P13.21 0~3 0y
MS 1
Flerstegshastighet - -
P13.22 0.0syhy ~ 6553.5syh V
> Krtid yny yny 0,0s (h) y
Acc/Dec tid for
P13.23 0~3 oy
MS 2
P13.24 Flerstegshastighet 3 0.0syhy ~ 6553.5s§hy 0,0s (h) §
kortid
P13.25 Agc/Dec tid for 0~3 0y
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MS 3
P13.26 Flerstegshastighet 0.0shy ~ 6553.5yhy h) ¢
’ 4 Kortid ' ' 0.0s ()Y
Acc/Dec tid for
P13,27 0~3 0y
MS 4
Fl hastighet 5
P13.2g | Terstegshastighet 0.0syhy ~ 6553.5s§hy 0,0s () §
kortid
Acc/Dec tid for
P13,29 0~3 0y
MS 5
P13.30 Flerstegshastighet 0.0sjhy ~ 6553.5s§hy 0.0s (h) §
6 kortid '
Acc/Dec tid for
P13.31 0~3 oy
MS 6
FI hastigh
p13.32 | Terstegshastighet) o 6553585y 0,0s (h) §
7 kortid '
Acc/Dec tid for
P13.33 0-~3 oy
MS 7
Flerstegshastighet 8
P1334 | croegshasighe 0.0syhy ~ 6553.5syhy 0,0s (h) §
kortid
Acc/Dec tid for
P13.35 0-~3 oy
MS 8
prage | lcrstegshastighet| oy ~6553.5s9hy 0,0s (h) §
9 kortid '
Acc/Dec tid for
P13,37 0~3 0y
MS 9
FI hastigh
p133g | crstegshastighet 0.0syhy ~ 6553.5s§hy 0,0s () §
10 kortid
Acc/Dec tid for
P13,39 0~3 oy
MS 10
Flerstegshastighet N -
P13,40 0.0syhyy6553.5syh Y
11 kortid vy e 0.0s )y
Acc/Dec tid for
P13,41 0~3 0y
MS 11
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Flerstegshastighet . -
P13,42 0.0syhy ~ 6553.5syh v
12 kortid iy yn 0.0s ()Y
Acc/Dec tid for
P13,43 0~3 0y
MS 12
p1344 | FIerStegshastighets | o oo 6553.555hy 0,0s (h) §
kortid
Acc/Dec tid for
P13.45 0~3 0y
MS 3
prage | lcrstegshastighet| o oo 6553.5s9hy h) §
' 14 kortid ' ' 0.0s (M) y
Acc/Dec tid for
P13,47 0~3 0y
MS 14
Flerstegshastighet - I
P13,48 0.0syhy ~ 6553.5syh V
15 Kortid yny yny 0,0s (h) y
Acc/Dec tid for
P13,49 0~3 oy
MS 15
Enhet for 0: s (sekunden)
: s (sekunder .
P13,50 | flerstegshastighetens Acc/Dec _ 0y
. 1: h (timmar)
tid
0: Parameter yP13.00y
1: All 2: AI2
3:AI3
Signalkalla for 4: Puls (DI5)
. PuUls
P13,51 i 0y
Flerstegshastighet 5: PID y
0 (MS0) B
6: Prepositionsfrekvens
yP01.08y
7: Kan modifieras med y/y-tangenter
P14 grupp RS485 Kommunikationsparametrar
Enkelbit: MODBUS
0:300BPS 1:600BPS
Baudhastighetsinstallning .
P14.00 2:1200BPS 3:2400BPS 5y
for RS485
4:4800BPS 5:9600BPS
6:19200BPS 7:38400BPS
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8:57600BPS 9:115200BPS

MODBUS-data

0: Ingen kontroll (8.N-2)
1: Paritetskontroll (8.E-1)

lasa

P14.01 0y
formatera 2: Udda check (8.0-1)
3: Ingen kontroll (8.N-1)
Oyséandningsadress
P14.02 LoKal adress 1 y
1j247y(MODBUS)
MODBUS
P14.03 0~20ms 2y
Svarsfordrdéjning
Timeout tid for 0.0: Ogiltig
P14.04 0,0y
RS485 0,1~60,0s
0: Icke-standard MODBUS
MODBUS
P14.05 protokoll 1 y
Val av protokoll
1: Standard MODBUS-protokoll
Nuvarande
0:0,01A
P14.06 | upplésning pa 485 0y
1:0,1A

Grupp P15 Specialparametrar for vattenforsérjning med konstant tryck

0: Ingen funktion
1: En drivning tv& pumpar
2: Vattenforsorjning i

15.04§

Manometeromréade (0.1Mpa)

Enkel
P15.00 makrofelsdkning b q ‘ y
fungera yggnadsgemenskapen
3: Hotellvattenférsorjning 0
4:
Brandvattenforsorjning
Vak 5: Boosterpump 6: Djupt vattenpump 0~ Sémniryck yP
P15.01 akna pump 6 DIUpt vattenpump g,y exy
tryck KG(1KG=0,1Mpa)
p15.02 | Fordroiningstidpa 0,05-6500,0s 0sy
Vakna
Vakna upp pres yP15.01y ~ .
P15.03 Somntryck 3,50 kg ¥
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P15.04 Fofdréjningstid for sémn 0,0s-6500,0s 60,0s
Tryck
0: Inaktivera;
P15.05 roportionell ’ 1
prop 1: Aktivera
koppling
Vakna upp
P15.06 tryck 0~100.0Bar(Kg,0.1Mpa) 0,50 kg
skillnad
Skillnad i sémntryck B
P15.07 0~100,0 bar (Kg) 0,50 kg §
P15.08 Overtryckslarmvarde 0,00~Trackvidd KG(1KG=0,1Mpa=1Bar 9.00 kg
Fordrojningstid av
P15.09 Overtryck 0'6553,58 0,0S y
larm
0,00~Trackvidd KG(1KG=0,1Mpa=1Bar
Lagt tryck
P15.10 o 0,0kgy
larmvarde Parametern Gppnar larmet for
l&gtrycksrackvidd.
Fordrojningstid
P15.11 Jning 0-6553,55 2008 §
for lagtryckslarm
0~Manometeromréde KG Oppna vattenintag
start-stopp-kontroll via P01.02=3
vattenintag
P15.12 Vatteninloppet maste anvanda
starttryck . . 3,00 kg
stromsensor for Al2
For spanningssensorn, byt Al2-bygeln
Inloppsavstangning 0~Manometeromrade KG
P15.13 3,20kgy
tryck (Bar)
Antal
P15.14 0~3 oy
hjalppumpar
antetid pa
P15.15 | Vemewap 0~1000,0S 60.0S §
Hjalppump
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tands
Vantetid for
brytare
0~50HZ
RO1 Rela PA . .
P15.17 Nar vardet nar vardet 50.00 y
frekvensinstéllning
Relaet kommer att PA
0~50HZ
RO1 Reld AV . .
P15.18 Nar vardet nr vardet 30.00 y
frekvensinstéllning
Relaet kommer att AV
0: Funktionen &r inte giltig
1:AIL1
2: Al2
Signalkalla for
3. AI3
P15.19 Vattenniva 0y
P15.19=1~3 ,The
kontroller
(P15.20,P15.21,P15.22,P15.23)
installningen ar giltig, P15.19=0,
parametrar ej giltiga. 0,0—
100,0 %
Sémnventil for Signalen &r mindre &n denna
P15,20 vattennivan parameter fortsattyP15.21y tid, sémn 250% Y
Kontroller och varning for fullt vatten (ErrH)
Full vattenniva 0~1000.0S yP15.20¥s fordrojning
P15.21 6.0Sy
dréjsmal tidsinstallning.
0~1000.0S
I tillstdndet for varning for fullt vatten
(ErrH), nar vattennivakontrollsignalen &r
hégre an P15.20 och fortséatter .
P15.22 Vattentdmningsfordréjning for vatten 60.0S y
) yP15.22y ganger, ar varningen for fullt
nivaregulator
vatten klar och aterstalls till det normala
ange.
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Bedémningsvarde 0,0% : Ogiltig funktion.
for skada pa 0,1-100,0 %: nar vattennivan
P15,23 styrenhetens signal &r storre an 0,0%Yy
hydraulsond yP15.23§-showen,(E.tSF)
(vattennivakontroll) fel och stang av
Vattenbristskydd 0: Inaktivera;
P15,24 1: Aktivera och bedém 0y
fungera efter frekvens och tryck
0.00 y Instéllningsvarde KG
(Bar/0.1Mpa)
Vattenbrist Galler nar P15.19=1, Vattenbristen
P1525 | oo 050y
felkontrollvéarde bestams néar aterkopplingen
vardet ar mindre an detta varde
0-50,00 HZ
Galler nér P15.19=1 nar
Vattenbristskydd
driftfrekvensen ar storre &n eller
P15,26 B lika med denna frekvens, och trycket 50.00 y
upptéackt
ar lagre an eller lika med 15,25, Domare
frekvens
vattenbrist.
Fordrgjningstid .
0y6553.5S
for vattenbristskydd .
P15,27 Fordrojningstid for vattenbristfelslarm 10y
. Dom.
upptéckt
Bar/0,1Mpa) for 0y Manometeromréde KG Effektivt tryck
p1528 | pa) 5009
inkommande vatten
0y9999S
Inkommande vatten
P15,29 ) ] Dags for inkommande vatten 20.0sy
upptacktstid
upptéckt
Vattenlackage y Manometeromrade KG (bar/0,1Mpa
P15.30 g ¥ ¢ Pa) 0
och starta om
avvikelsebelopp
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Vattenlackage
0y Manometeromrade KG (bar/0,1Mpa
P15.31 |och starta sedan |~ ( re) 0y
returvarde
Vattenlackage
och starta sedan 0: NO-funktion
P15,32 2.0Sy
returvarde 0.1.10.0S
upptacktstid
0: Inaktivera
1: Sov nar trycket ar hogre
an somntrycket; 2: S6mn nér
I6pfrekvensen &r lagre an
somnfrekvensen (paverkas
Vilolage
P15,33 av P15.29) 0
3: Sov nar trycket ar hogre én
soémntrycket och I6pfrekvensen &r mindre
an sémnfrekvensen.
P15,34 0yP01.12 20,0Hzy
Somnutgangsfrekvens
P17-grupp Funktionskodhantering
P17.00 Anvandarlésenord 0~ 65535 0y
0: Ingen operation
P17.01 - Eérémeter 01: Aterstall fabriksparametrar, exklusive 0y
initiering motorparametrar 02: rensa
registreringsinformation
Funktionen .
0: Modifierbar
P17.04 |koden &ndrar 0y
1: Ej modifierbar
fastigheter
P18 grupp Momentkontrollparametrar
Hastighet/ 0: Hastighetskontroll,
P18.00 g g 0y
vridmoment kontrolllage 1: Momentkontroll
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0: Digitala
installningar 1: (P18.03)
1: All
M installni
omentinstallning 2 AI2
val av kélla
P18.01 3: AI3 0y
under vridmoment L
. 4: PLUS-installning
kontrolllage
5: Kommunikationsinstallning
6: MIN (AlL, AI2)
7: MAX (Al1, Al2)
Digital installning
P18.03 | under -200,0 % § 200,0 % (P18,01=0) 150,0 % ¥
vridmomentkontrolllaget
Max
P18.05 | framat frekv for 0.00Hz § MaxfrekvensyP01.10§ 50.00Hz §
Vridmomentkontroller
Max
P18.06 | omvand frekv for | 0.00Hz y MaxfrekvensyP01.10§ 50.00Hg
Vridmomentkontroller
Vrid tkontroll
P18.07 | ‘remementontoter 0,00 ~ 650008 0.00s ¥
Acc tid
Vrid tkontroll
p1g.0g | 'rdmementontioter 0,00s ~ 650008 0.00s ¥
Dec tid
P23 grupp Styroptimeringsparametrar
Ovre
P23.00 | gransfrekvens for | 5.00Hz § MaxfrekvensyP01.10y 8.00Hz [y
DPWM-omkopplare
P23.01 PWM-m?duIering 0: Asynkron modulering, 0y
lage 1: Synkron modulering
0: Ogiltig slumpméssig PWM
Slumpmassig PWM
P23.03 y 1 ~ 10: Slumpmassigt djup av 0y
jup .
PWM-barvagsfrekvens
Snabbt flode 0: Inaktivera,
P23.04 ) 1y
begréansande 1 Aktlvera
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Underspénning .
P23.06 200,0V ~ 2200,0V 350V y
vardeinstéllning
Overtryck y
P23.09 200,0V ~ 2200,0V 270Vy
Vardeinstallning
Automatisk barare
2310 0: Inaktivera, 19
. frekvensandring ki . y
v "9 1: Aktivera
l&g frekvens
Noll hastighet ]
P2311 | 4 0: Inaktivera, 1
: Opande utgan . y
P gang 1: Aktivera
kontrollera
Kénslighet av
P23.12 | Effektfasforlust 0-30,0 % 13,0%y
skydd
P24 grupp Al kurvinstallning
Minsta ingang av Al
P24.00 9ang -10.00vyP24.02 0,00V y
kurva 4
M
P24.01 otsvarande -100,0 %y+100,0 % 0,0%§
forhallande p& P24,00
Att vanda 1 av
P24.02 P24.00-P24.04 3,00V y
Jag har horor 4
P24.03 Motsvarande -100,0 %§+100,0 % 30,0 % §
forhallandet P24,02
Att vanda 2 av
P24.04 P24.02—-P24.06 6,00V y
Jag har horor 4
Motsvarande
P24.05 -100,0 %y+100,0 % 60,0 %y
forhallandet P24,04
Max ing&ng av . .
P24.06 P24,06y+10,00V 10.00V y
Jag har horor 4
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Motsvarande . .
P24.07 -100,0 %y+100,0 % 100,0 % y
forhallandet P24,06
Minsta ingang av Al . .
P24.08 -10.00V§P24.10 -10,00V ¥
kurva 5
Motsvaran
P24.09 otsvarande -100,0 %§+100,0 % -100,0 % §
forhallande p& P24,08
Vand 1 av Al
P24.10 v P24.08-P24.12 -3,00V §
kurva 5
Motsvarande .
P24.11 -100,0 %-100,0 % -30,0% ¥
forhallande p& P24,10
P24.12 Attfylla 2 av P24.10-P24.14 3,00V §
Al-kurvan 5
P24.13 Motsvarande -100,0 %-100,0 % 30,0 %y
férhallande pa P24,12
P24.14 Max ingang av P24,12+10,00V 10.00V
Al-kurvan 5
Motsvarande .
P24.15 -100,0 %-100,0 % 100,0 % y
forhallandet P24,14
Hoppa punkt av .
P24.24 -100,0 %-100,0 % 00%Yy
den All
Hoppa utbud av .
P24,25 0,0 %-100,0 % 05% Yy
den All
Hoppa punkt av .
P24,26 -100,0 %-100,0 % 00% Yy
Al2
Hoppa utbud av .
P24,27 0,0 %—100,0 % 05% Yy
Al2
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Hoppa punkt av )
P24,28 -100,0 %-100,0 % 00%y
Al3
Hoppa utbud av )
P24,29 0,0 %-100,0 % 05%y
Al3
P30-grupp Korrigering for Al och AO
All Uppmatt i
P30,00 PP 0,500V—4,000V Fabrik g
spanning 1 korrektion
P30.01 All 0,500v—-4,000V _ |y
displayspanning 1 Fabrikskorriggring
All uppmatt
P30.02 6 000 V-9,999 V y
spanning 2 Fabrikskorrigering
All
P30.03 6 000 V-9,999 V ' oy
displayspanning 2 Fabrikskorrigering
Al2 Uppmétt i
P30.04 0,500V—4,000V Fabrik g
spanning 1 korrektion
Al2 Fabrik .
P30,05 0,500v—4,000V ) y
displayspanning 1 korrektion
Al2 uppmaétt i
P30.06 PP 6 000 V9,999 V. Fabrik y
spénning 2 korrektion
P30.07 Al2 6 000 V9,999 V Fabrik g
displayspéanning 2 korrektion
AI3 Uppmatt Fabrik }
P30.08 -9.999V~10.000V y
spanning 1 korrektion
Al Fabrik
P30,09 3 -9.999V~10.000V abri §
displayspénning 1 korrektion
AI3 uppmatt
P30.10 -9.999V~10.000V y
spanning 2 Fabrikskorrigering
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P30.11 Al3 -9.999V~10.000V Fabrik ¥
displayspéanning 2 korrektion
AO1 Fabrik
P30.12 0,500V-4,000V ) y
mélspanning 1 korrektion
AO1
P30.13 0,500V—-4,000V y
Matt Fabrikskorrigering
A fmnlng 1
P30.14 6 000 V-9,999 V y
malspanning 2 Fabrikskorrigering
AO1 i
P30,15 6 000 VV-9,999 V Fabrik y
Méatt korrektion
f'mning 2 .
Al Fabrik .
P30.16 0,500V—4,000V ) y
malspanning 1 korrektion
AO2 i
P30,17 0,500V—4,000V Fabrik j
Matt korrektion
spanning 1
ABsning Fabrik )
P30.18 6 000 V-9,999 V ) y
mé|spanning 2 korrektion
AO2 i
P30,19 6 000 V—9,999 VV Fabrik g
Méatt korrektion
spanning 2
o s
4. Fellarm och motatgarder
Mdjlig orsak till fel
Visar felnamn Felsékning
ek st h Ta bort motorkabeln och starta
Motoreffekten ar for ho
Erol Kraftmodulskydd 9 den igen. Om det finns

eller ledningar kortslutning eller
Strémmodulen skadad

nagot problem, reparera
vaxelriktaren

Err02

Underspéanningsfel

Ing&ngsspanningen &r
onormal eller stromreléaet ar
inte inkopplat eller
spanningsdetekteringen

Kontrollera natspanningen eller
sok service fran tillverkaren
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fel
Ingangsspanningen &ar Kontrollera stromforsérjningen
onormal
Overspanning
Err31 under
acceleration L A
Starta om nar motorn roterar Stéll in att starta efter DC-
bromsning
Retardationstiden &r for kort Forlang retardationstiden
Overspéanning
Err32 under
retardation -
Ing&ngsspanningen ar Kontrollera stromforsérjningen
onormal
Overspanning vid Inga o . Kontroll TEmiorssrini
Err33 konstant hastighet ngangsspanningen ar ontrollera stromférsorjningen
onormal
o Justera V/F-kurvan och
Felaktig instéllning av V/F- ) o
) vridmomentférstarkningen
kurva eller vridmoment.
R Kontrollera néatspanningen
Lag inspanning.
Inverter
Err60 . .
Overbelastning
Accelerationstiden ar for kort Forlang accelerationstiden
Motorbelastningen &r for valj en mer kraftfull
tung Inverter
Overstrém under . . o o . .
— Accelerationstiden ar for kort Forlang accelerationstiden
rr
acceleration
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Inverterns effekt ar for liten Valj Inverter med hog effektniva

Justera V/F-kurvan eller

Felaktig instéllning av V/F-
g 9 vridmomentforstarkningen

kurva eller vridmoment.

Retardationstiden &r for kort Forlang retardationstiden
Overstrom under
Err62
retardation Al s .
Inverterns effekt ar for liten Valj vaxelriktare med hog
effektniva

o Kontrollera natspanningen
L&g inspanning.

Overstrém vid
i motorstopp eller
Err63 konstant hastighet Kontrollera lasten

belastningsmutation &r for stor

Inverterns effekt ar for liten Valj en mer kraftfull
Inverter

o Justera V/F-kurvan eller
Felaktig installning av V/F-

. vridmomentférstarkningen
kurva eller vriidmoment.

PO Kontrollera néatspanningen
Lag inspanning.

Motor
Err64

Overbelastning

motorstopp eller
Kontrollera lasten

belastningsmutation ar foér stor

Motorns Stall in motorns

overbelastningsskyddskoefficient | dverbelastningsskyddskoefficient
ar inte korrekt instélld korrekt

-61 -



Machine Translated by Google

Va? for "39 . Samma sak med motor Samma sak med motor
Err65 strombegransningsfe| .
Overbelastning Overbelastning
. omstart kan inte aterga till
maskinvarufel
Err40 Vatten, insekter etc fabriksreparationen
EEPROM . So6k en service fran tillverkaren
Errdl EEPROM-koppling
R/W-fel
Ing&ngsstrémférsorjningen ligger Justera spanningen till
Erra2 Kontrollera inte i ifikati sdet ifikati K
strémavbrott inte inom specifikationsomrade specifikationskraven
Strémsamplingskretsfel Sok en service fran tillverkaren
Aktuellt
Err46 detekteringsfel
. Sok en service fran tillverkaren
Fel pa drivkretsen
Koppla bort den externa
Extern . .
Externt feling&ng 1 &r felterminalen och atgéarda felet
Errll utrustningsfel snad ) ;
1 stang (var uppmarksam for att
kontrollera orsaken)
Err12 Kommunikation n 485 Kommunikation Kontrollera 485-
r
misslyckande misslyckades anslutningen
Ackumulerad Den ackumulerade drifttiden Rensa rekord av
Errl3 kortid nar det installda vardet Parameterinitieringsfunktion
anlander
Koppla bort den externa
Extern . I
Externt felingang 2 ar felterminalen och atgéarda felet
Errl5 utrustningsfel canad . )
2 stang (var uppmarksam for att
kontrollera orsaken)
Power on-tiden D:sn aclfumllljlerad? effekten pa tid Parameterinitieringsfunktion
Errl6 nar det installda vardet
kommer rensa poster
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Koppla bort den externa
Errl7 Kontakt/relafel Ingangsfel p& extern utrustning felterminalen och &tgérda felet
(var uppmarksam for att
kontrollera orsaken)
ali 3 Kontrollera flakten eller
£rro8 Strommodulen Pallikglﬂt.jakt eller
rr Overhetta 3 i 3
dverhettad varmeavledning eller vanta
omgivningstemperatur pa kylning for att férsoka igen
- Omriktaren méste anslutas
Dalig kontakt av . ]
Err90 motorledningen eller vaxla direkt till motorn for att .
. o B . kontrollera att motorledningen
Omkopplingsmotorfell vicekKammgtor och vaxelriktare Ar 16
ar 16s
Kortslutningsfel i o Koppla bort jordledningen (var
Err9l jord Kort till jordfel uppmérksam fér att kontrollera
orsaken)
Ingangsfasforlust Sok en service fran tillverkaren
Err92 Kontrollera ingdende kraftledning
utgangsstrémforlust eller en
. . B Kontrollera
Err93 Utgangsfasforlust faskrets for att detektera L
o utspanningen och
strom &ar onormal . .
Kontrollera utmatningsledningen
Motorns
Err94 . ) Motorhastigheten 6verstiger den Kontrollera om lasten har
r Overhastighetsfel )
normala hastigheten annan kraft
Hastighetsgapet ar for stort
Err95 an den normala hastigheten Kontrollera motorbelastningen
Hastighetsavvikelse missjyckande
PID-feedback -
. Dalig kontakt med PID-
Err96 forlust ol Kontrollera sensorsignalen
under korning sensorsignalen
Motorledningen
Err97 Lastfallsfel . 9 Kontrollera motorledningen
ar frankopplad
Motor éver . Kontrollera
Err98 Motorn 6verhettas
temperatur motortemperaturen
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Motorparametrarna Stall in motorn
L ar inte installda enligt parametrar enligt
Motoravstamning
Err99 el namnskylten eller namnskylten och
motorledningen &r délig kontrollera ledningen fran
kontakta Véaxelriktare till motorn
Vatten
ErrH1 Vattenbristfel Kontrollera om det saknas vatten
brist
Fullt vatten . Aterstall normalt vatten
ErrH2 Vattnet ar fullt
tidig varning tryck
Hogt vatten For hogt vatten
ErrH3 tryck Tvinga avstangningsfel tryck, kontrollera
fel vattentrycket

5. Instéllningsbeskrivning

Nar P17.00 &r installd pa icke-0 varde, parameterskyddslésenordet

ar installd. Du maste ange lésenordet innan du &ndrar parametrarna.
Avbryt I6senordet och P17.00 maste stéllas in pa 0.

Parametermenyn i anvéandaranpassat parameterlage ér inte [6senord
skyddas.

Gruppen P01yP23 &r grundlaggande

funktionsparameter, POO-gruppen évervakar funktionsparametern.
Symbolerna i funktionstabellen beskrivs enligt féljande: "y":
Installningsvardet fér denna parameter kan &ndras nar omriktaren ar
Stopp och kortillstand; "y":

Det instéllda vardet for denna parameter kan inte andras nar vaxelriktaren
ar i drifttillstand; "e":

Vardet pa parametern ar det faktiska detekterade postvardet och

kan inte andras; "*":

Det betyder att parametern &r "Manufacturer Parameter” och ar
begransad till tillverkarens installning for att forbjuda anvandaren fran att anvanda.

Tillverkad i Kina
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