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Capitolo 1 Precauzioni di sicurezza

1.1 Prima di fornire alimentazione all’inverter

/\ Attenzione
Il circuito principale deve essere correttamente cablato. Per 'alimentazione monofase
utilizzare morsetti d’ingresso (R/L1, T/L3); per l'alimentazione trifase utilizzare morsetti
d’ingresso (R/L1, S/L2, T/L3). | morsetti U/T1, V/T2, W/T3 possono essere utilizzati
unicamente per la connessione del motore. La connessione dell’alimentazione
d’'ingresso ad uno qualsiasi dei morsetti U/T1, V/T2 o W/T3 ha come conseguenza
danni all'inverter.

/\ Attenzione

e Per evitare lo sgancio del coperchio anteriore o altro tipo di danni, non trasportare
I'inverter reggendolo per il coperchio. Reggere 'unita per il rispettivo dissipatore di
calore durante il trasporto. L’eventuale manipolazione erronea potrebbe arrecare
danni all’inverter o causare infortuni e va pertanto evitata.

e Al fine di evitare rischi d’'incendio, non installare l'inverter sopra o in prossimita di
oggetti inflammabili. Installare su oggetti non infiammabili come le superfici metalliche.

e In caso di collocazione di diversi inverter nello stesso pannello di controllo, bisogna
assicurare una ventilazione adeguata per mantenere la temperatura al di sotto di
40°C/104°F (50°C/122°F, senza custodia per la polvere), al fine di evitare
surriscaldamenti o incendi.

e Durante la rimozione o installazione dell’operatore digitale, spegnere dapprima
I'alimentazione e poi seguire le istruzioni riportate nel presente manuale, al fine di
evitare errori o perdite di visualizzazione dovute a difetti di connessione.

A Attenzione

e |l prodotto € commercializzato ai sensi di IEC 61800-3. All'interno di ambienti domestici
il presente prodotto pud causare interferenze radio. In tal caso € opportuno che l'utente
prenda adeguati provvedimenti per ovviare al problema.

e E disponibile una protezione del motore contro temperature eccessive.

1.2 Cablaggio

A Attenzione

e Spegnere sempre l'alimentazione prima di qualsiasi tentativo di installazione e
cablaggio dei morsetti utente.

e |l cablaggio deve essere eseguito da personale qualificato/elettricista certificato.

e Assicurarsi che [linverter sia correttamente messo a terra. (Classe 200 V:
L'impedenza di terra deve essere inferiore a 100 Q. Classe 400 V: L'impedenza di
terra deve essere inferiore a 10 Q.)

e Assicurarsi che I'inverter sia correttamente messo a terra. E necessario scollegare il
cavo di terra nel pannello di controllo, al fine di evitare sovraccarichi improvvisi che
possano arrecare danni alle parti elettroniche, in caso di messa a terra non idonea.

e L’ RCD deve essere conforme alla norma sulla protezione corrente di dispersione
tipo B.

e Dopo il cablaggio verificare e provare i circuiti di arresto d’emergenza. (L’installatore
é responsabile per il corretto cablaggio.)

¢ Mai toccare direttamente le linee di alimentazione in entrata o in uscita e non permettere
che le linee di alimentazione in entrata o in uscita vengano a contatto con la custodia
dellinverter.

e Non eseguire prove di resistenza della tensione di-elettrica (test d’isolamento)
sullinverter. Si verrebbero infatti a verificare danni all'inverter stesso e ai componenti
semiconduttori.



/\Attenzione

La tensione di linea applicata deve essere conforme alla tensione in ingresso
specificata dell'inverter. (Vedi la sezione Targhetta del prodotto 2.1)

Connettere la resistenza di frenatura e l'unita di frenatura ai rispettivi morsetti. (Vedi
sezione 3.10)

Non connettere la resistenza di frenatura direttamente ai morsetti DC P (+) e N (-). Pericolo
d’'incendio.

Applicare le raccomandazioni inerenti alla misurazione dei cavi e alle specifiche della
coppia. (Vedi sezione Cavi e specifiche di coppia 3.6)

Mai connettere I'alimentazione d’ingresso ai morsetti di uscita dell'inverter U/T1, /T2, W/T3.
Non collegare un contattore o interruttore in serie con l'inverter e il motore.

Non collegare un condensatore di rifasamento o un soppressore di sovracorrente
all'uscita dell'inverter.

Assicurarsi che le interferenze generate dall'inverter e dal motore non vadano ad
influenzare i dispositivi periferici.

1.3 Prima dell’'uso

AAttenzmne

Assicurarsi che la capacita dell'inverter corrisponda ai parametri 13-00.

Ridurre la frequenza portante (parametro 11-01) nel caso in cui il cavo tra I'inverte e

il motore sia di dimensioni superiori a 80 ft (25 m). E possibile che si venga a verificare
corrente ad alta frequenza per via della capacita parassita tra i cavi, con conseguenza
un’avaria da sovracorrente dell'inverter, un aumento della corrente di dispersione o
un’errata lettura della corrente.

Prima di accendere l'alimentazione assicurarsi di installare tutti i coperchi. Non
rimuovere nessuna copertura mentre I'alimentazione dell'inverter € accesa. Pericolo di
scosse elettriche.

Non agire sugli interruttori con le mani bagnate. Pericolo di scosse elettriche.

Non toccare i morsetti dell'inverter quando sono eccitati (anche se l'inverter si & fermato).
Pericolo di scosse elettriche.

1.4 Impostazione parametri
A Attenzione

Non collegare carichi al motore durante I'esecuzione di un auto-tune rotativo.
Assicurarsi che il motore funzioni liberamente e che vi sia spazio sufficiente attorno
al motore, durante I'esecuzione di un auto-tune rotativo.

1.5 Funzionamento

AAttenzmne

Prima di accendere l'alimentazione assicurarsi di installare tutti i coperchi. Non
rimuovere nessuna copertura mentre I'alimentazione dell'inverter € accesa. Pericolo di
scosse elettriche.

Durante I'uso non connettere o disconnettere il motore. Ne conseguirebbe infatti
un’avaria dell'inverter con possibili danni all'inverter stesso.

In caso di reset di un allarme o di un guasto con un comando di marcia attivo, il
dispositivo potrebbe mettersi improvvisamente in funzione. Assicurarsi che non vi siano
comandi di marcia attivi durante il reset di un allarme o guasto. In caso contrario si
potrebbero verificare incidenti.

Non agire sugli interruttori con le mani bagnate. Pericolo di scosse elettriche.

E a disposizione un interruttore d’emergenza indipendente per 'hardware esterno, che
provvede a spegnere immediatamente I'inverter in caso di pericolo.

Se dopo il ripristino dell’alimentazione € abilitato il riavvio automatico (parametro 07-00),
l'inverter si riavviera automaticamente.



Prima di eseguire un auto-tune rotativo accertarsi che vi siano le condizioni di sicurezza
per il funzionamento dell'inverter e del motore.
Non toccare i morsetti dell'inverter quando sono eccitati (anche se l'inverter si & fermato).
Pericolo di scosse elettriche.
Mentre l'inverter € in funzione non verificare i segnali sui circuiti stampati.
Dopo lo spegnimento dell’alimentazione & possibile che la ventola di raffreddamento
continui a funzionare ancora per un po’.

& Attenzione

Non toccare i componenti che generano calore (come dissipatori e resistenze di
frenatura).
Prima di eseguire operazioni ad alta velocita, verificare attentamente le prestazioni
del motore o della macchina. Pericolo di incidenti.
Annotare le impostazioni dei parametri relative all’'unita di frenatura (se applicabile).
Non utilizzare la funzione frenatura inverter per la tenuta meccanica. Pericolo di
infortuni.

Mentre l'inverter € in funzione non verificare i segnali sui circuiti stampati.

1.6 Manutenzione, controlli e sostituzioni
/A\ Attenzione

Attendere almeno cinque minuti dopo lo spegnimento dell’alimentazione, prima di
iniziare l'ispezione. Accertarsi inoltre che la spia di caricamento sia spenta e che la
tensione bus DC sia scesa al di sotto di 25 Vdc.

Mai toccare i morsetti ad alta tensione dell’inverter.

Assicurarsi che I'alimentazione dell’inverter sia scollegata prima di smontare l'inverter.
La manutenzione, le ispezioni e le sostituzioni possono essere effettuate soltanto da
personale autorizzato. (Togliersi eventuali gioielli, orologi, anelli, ecc. e utilizzare
strumenti provvisti di isolamento.)

A Attenzione

L’inverter puo essere utilizzato in ambienti con range di temperatura compreso tra 14°
e 104(140)° F (-10~+40(60)° C) e umidita relativa del 95% senza condensa.
L’inverter deve essere utilizzato in ambienti privi di polvere, gas, nebbia e umidita.

1.7 Rottamazione dell’inverter
A Attenzione

Si prega di smaltire la presente unita con attenzione, come rifiuto industriale, in
conformita con le disposizioni locali vigenti.

| condensatori del circuito principale dell’inverter e i circuiti stampati sono considerati
rifiuti pericolosi e non possono essere bruciati.

La custodia in plastica e le parti dell’inverter come la piastra di copertura superiore
sprigionano gas in caso di combustione.

E Le apparecchiature contenenti componenti elettrici non possono essere smaltite

insieme ai rifiuti domestici. Deve essere ritirato separatamente insieme ai rifiuti
elettrici ed elettronici secondo la legislazione locale attualmente in vigore.



Capitolo 2 Ambiente e Installazione

2.1 Schema del sistema
Alimentazione:
Alimentazione &

Per evitare danni all’inverter assicurarsi che venga applicata la tensione
corretta.

Interruttore di |
circuito stampato |

Interruttore di circuito in scatola stampata (MCCB) o interruttore a fusibile:
Ai fini del controllo dell’alimentazione e della protezione dell’inverter, tra la
fonte AC e l'inverter, & necessario installare un interruttore di circuito in

scatola stampata o un interruttore a fusibile conformemente alla
tensione nominale.

& Non utilizzare I'interruttore di circuito come interruttore di marcia/arresto
Contattore per linverter
magnetico | :

141% 4 Interruttore differenziale salvavita:

& Installare un interruttore differenziale salvavita per evitare problemi
causati da dispersione di corrente e proteggere il personale.

Selezionare un range di corrente fino a 200 mA e un tempo d’azione
Reattore Z fino a 0,1 secondi per evitare errori dovuti all’alta frequenza.
AC ’\ Contattore magnetico:
r Durante le normali operazioni non &€ necessario un contattore magnetico.
Quando si eseguono funzioni come il controllo esterno e il riavvio
Fusibile automatico dopo black-out, oppure quando si usa un dispositivo di
ad azione & controllo frenatura, bisognera installare un contattore magnetico.
rapida ° A Non utilizzare il contattore magnetico come interruttore di
marcia/arresto per l'inverter.
Filtro anti- Reattore linea AC per un’alimentazione di qualita:
. ® Quando gli inverter sono alimentati da una fonte di alimentazione ad
rumore in
ingresso

alta capacita (> 600 KVA), € possibile connettere un reattore AC, al
fine di migliorare il fattore qualita.

Installazione di fusibile ad azione rapida:
Per proteggere le apparecchiature periferiche installare dei fusibili ad azione
rapida in conformita con quanto specificato nel manuale di istruzioni per
i dispositivi periferici.
Filtro anti-rumore in ingresso:

Inverter Laddove vi sono carichi induttivi che influiscono sull'inverter, sara necessario
installare un filtro. L'inverter & conforme allo standard EMC quando
viene utilizzato il filtro speciale. Vedi il manuale di istruzioni per i
dispositivi periferici.

Inverter:

TerraI

| morsetti di uscita T1, T2 e T3 sono connessi ai morsetti U, V e W del
motore. Se il motore gira in retromarcia, mentre I'inverter € impostato in
modo da funzionare in avanti scambiare due connessioni per T1, T2 e
T3.

& Per evitare danni all'inverter, non connettere i morsetti di uscita T1, T2,
e T3 all'alimentazione AC in ingresso.

& Collegare adeguatamente il morsetto di terra. (Classe 200 V: Rg

\ <100Q; Classe 400 V: Rg <10Q2.)

/4 i Filtro anti-rumore in uscita:

Filtro anti-
rumore in
uscita

Un filtro anti-rumore in uscita & in grado di ridurre le interferenze di sistema e
rs il rumore indotto.
Terra _ Motore:

Se linverter € relazionato a motori multipli, la corrente nominale in uscita
dell'inverter deve essere superiore alla corrente totale di tutti i motori.



2.2 Schema di cablaggio generale (per tipo H e C standard)
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S | R comando multi-vekocita 3 © S5
Reset segnalazione di guasto @ S6
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i s
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D
@
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Note:

*1: 1 modelli 200 V 1~25 CV e 400 V 1~40 CV o inferiori hanno un transistor di frenatura integrato. Per utilizzare questo
transistor di frenatura & possibile collegare una resistenza di frenatura tra B1 e B2.

*2: Utilizzare SW3 per selezionare tra Sink (NPN, con 24VG comune) o Fonte (PNP, con +24V comune) per i morsetti
d’ingresso digitale multi-funzione S1~S8.

*3: Utilizzare SW2 per il passaggio tra ingresso tensione (0~10 V) e corrente (4~20 mA) per ingresso analogico multi-
funzione 2 (Al2). Inoltre, controllare anche il parametro 04-00 affinché sia impostato correttamente.

*4: L’ingresso abilitante all'avviamento F1 e F2 & normalmente chiuso. L'ingresso va chiuso per abilitare I'uscita
dell'inverter. Per attivare questiingresso togliere il filo di ponticello tra F1 e F2.

*5: 1 modelli 200 V 3 CV e 400 V 5 CV e superiori includono morsetti -10 V, S(+), S(-),R2A-R2C e PO-GND.

*6: 200 V 2 CV e 400 V 3 CV e inferiori includono il morsetto DO2.

*7: Quando si utilizza il collettore aperto per I'ingresso impulsi, non serve la resistenza per via della resistenza di pull-up

integrata.

*8: L’ impostazione predefinita AO2 ¢ 0~+10 V.

*9: Sia la classe 200 V 50 CV~150 CV che la classe 400 V 100 CV~425 CV hanno reattori DC incorporati.

*10: Attivare I’ interruttore per la resistenza terminale RS485 nell’ ultimo inverter quando molti inverter sono collegati in
parallelo.



2.3 Schema di cablaggio generale (per tipo E e G avanzato)
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Sezione alimentazione principale
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Uscite analogiche
Rif. comando multi-velocita 1 ®S3 AO1:0 - 10 VDC

AO2:0-10 VDC/ 4-20 mA

3

Ingressi digitali | Rif. comando multi-velocita 2
ione i multi-funzione
Semdq;it':ﬁress‘ — Rif. comando multi-velocita 3 5 o S5

D

Reset segnalazione di guast © S6
Comando Jog © S7 A510
Blocco base estemo © S8 s
Impostazioni di fabbrica N_Io_rsetto di alimentazione 24 V per segnale
digitale (fonte)
e
- o (RN L .
| Muti-furzione
i _l NO (RIC) Uscitarele
;‘Hi % (R1B), Potenza nominale
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250 VAC<1,0A
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(massimo20 mA) ©
2 Alf: Ingresso analogico multi-funzione T
) L. AL: Ingresso analogico multi-funz one Uscite digitdi transistor multi-
Ingessi andogci T . .
o f * :
A T Collettore aperto, 48V a50 mA
! p l 2o D (opbisolato)
T D 4
! 6 o—0
— €
D
A Ing impulso Pl 32kHz max i
D
° &
\ j e Portadi
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Note:

*1: 1 modelli 200 V 1~25 CV e 400 V 1~30 CV o inferiori hanno un transistor di frenatura integrato. Per utilizzare questo
transistor di frenatura € possibile collegare una resistenza di frenatura tra B1 e B2.

*2: Utilizzare SW6 per selezionare tra Sink (NPN, con comune 24VG) o Fonte (PNP, con comune +24V) per i morsetti
d’ingresso digitale multi-funzione S1~S8.

*3: Utilizzare SW3/SW4 per il passaggio tra ingresso tensione (0~10 V) e corrente (4~20 mA) per ingresso analogico
multi-funzione 2 (Al2). Inoltre, controllare anche il parametro 04-00 affinché sia impostato correttamente.

*4: Gli ingressi abilitanti all'avviamento SF1 e SF2 sono ingressi normalmente chiusi. L’'ingresso va chiuso per abilitare
I'uscita dell'inverter. Per attivare la funzione STO, rimuovere il ponticello tra SF1/SF2 e SG.

*5: Quando si utilizza il collettore aperto per I'ingresso impulsi, non serve la resistenza per via della resistenza di pull-up

integrata.

*6: L'impostazione predefinita di AO1/AO2 ¢ 0~+10 V.

*7: Sia la classe 200 V 50 CV~150 CV che la classe 400 V 100 CV~425 CV hanno reattori DC incorporati.

*8: Attivare I’ interruttore per la resistenza terminale RS485 nell’ ultimo inverter quando molti inverter sono collegati in
parallelo.

*9: Solo il modello 200V 3~40 CV e 400 V 5~75 CV ¢ dotato di morsetti P1 e P2, per collegare la reattanza esterna. P1 e
P2 sono cortocircuitati prima della spedizione.



2.4 Morsetti di alimentazione generali (per tipo H e C standard)

LB R (5] 200 V: 30~150 CV
Morsetto CO LB 400 V: 50~425 CV
R UCY 690 V: 50~270 CV
690 V: 15~40 CV :
R/L1
S/L2 Alimentazione ingresso (per monofase utilizzare morsetti R/L1 e S/L2)
T/L3
B1/P B1/P - B2: resistenza frenatura -
Be2 esterna
) N @ -O: Alimentazione DC
U/T1
VIT2 Uscita inverter
CON/T3
E Morsetto di terra

2.5 Morsetti di alimentazione generali (per tipo E e G avanzato)

Morsetto 200 V: 1~30 CV 200 V: 40~150 CV
400 V: 1~75 CV 400 V: 100~425 CV
R/L1
S/L2 Alimentazione ingresso (per monofase utilizzare morsetti R/L1 e S/L2)
T/L3
P1 o
Po/B1 P2/B1 - B2: resistenza frenatura )
B2 esterna
= P1—P2/B1: reattanza esterna (per
@ grandezze 2~5) @ -©: Alimentazione DC
U/m
VIT2 Uscita inverter
CON/T3
E Morsetto di terra




2.6 Morsetti utente (di comando) (per tipo H e C standard)

200V:1~2CV,400V:1~3 CV

R1A

R1B

R1C E

DO2 +10V: GND: AL

24VG S2  S4 © S6 i S8 24V

LA

RJ45

DO1:DOG

s1is3issis7|F|R2

PI | AO1:A02

E

200 V: 3~40 CV, 400 V: 5~75CV, 575 V: 1~10 CV, 690 V: 15~75 CV

RIA [RIB |RIC SisO | st is3 85 87 124V 10V GND: 110V IGND GND: Al § AI2
R2A |R2C |RJ45 | DO1:DOG| 2 : 84 86  s8 24v F1 | 2 | PO | PI :A01ia02| E
200 V: 50~150 CV, 400 V: 100~425 CV, 690 V: 100~270 CV
R2A {R2C |RIA [RIB |RIC RJ45 SHisE| st ;8385 87 24V H10VIGND: 110V (GNDIGND: ATl A2
DO1:DOG| S2  S4 i S6 | S8 24V F1 | F2 | PO | PI {AO1:A02

Descrizione dei morsetti

utente
Tipo Morsetto Funzione morsetto Livello segnale/Informazione
S1 2-fili avanti/arresto (predefinito) ™
S2 2-fili indietro/arresto (predefinito) ™
S3 Comando impostazione posizione/multi-velocita 1 (predefinito) | Livello segnale 24 VDC
Segnale S4 Comando impostazione posizione/multi-velocita 2 (predefinito) ™ | (foto isolato)
ingresso S5 Comando impostazione posizione/multi-velocita 3 (predefinito) ! | Corrente massima: 8 mA
digitale S6 Reset segnalazione di guasto (predefinito) Tensione m_assima: 30 Vdc
S7 Comando frequenza JOG (predefinito) ! Impedenza ingresso: 4,22 kQ
S8 Arresto BB esterno (blocco base) (arresto graduale per inerzia -
stop) (predefinito) "
24V Punto FONTE segnale digitale (SW3 posto sulla posizione £15%,
24V FONTE) . . )
. ——— Corrente in uscita max.: 250 mA
Alimentaz Morsetto comune per segnali digitali (La somma di tutti i carichi
ione 24VG Punto comune del segnale digitale SINK (SW3 posto sulla .
o connessi)
posizione SINK)
+10V Alimentazione per potenziometro velocita esterna +10 V (Corrente max. 20 mA)
A0V Solo al di sopra.dl 200 V 3 CV/400 V 5 CV (compr.) con supporto 410V (Corrente max. 20 mA)
per questa funzione morsetto
Da0a+10V,
Alf Ingresso analogico multi-funzione per rif. velocita (0-10 V Da-10Va+10V
ingresso)/(-10 V~10 V ingresso) Impedenza ingresso: 20 KQ
Segnale Risoluzione: 11 bit + 1
ingresso Da0a+10V,
analogico Morsetti ingresso analogici multi-funzione "2, possibilita di utilizzo Da-10Va J.'10 v )
. - . Impedenza ingresso: 200 KQ
Al2 di SW2 per cambiare ingresso tensione o corrente (0~10 V)/(4- Da 4 3 20 mA
20 mA) asazom
Impedenza ingresso: 250 KQ
Risoluzione: 11 bit + 1
GND Morsetto terra segnale analogico
E Morsetto connessione cavo con schermatura (terra)
AO1 Morsetti uscita analogici multi-funzione 2, (0~10 V uscita) Da0a10V,

8




Tipo Morsetto Funzione morsetto Livello segnale/Informazione

Segnale Morsetti uscita .anallogici multi-fur]zione ‘2, possibilita di utilizzo di | Da 4'a 20 mA
uscita AO2 SW6 per cambiare ingresso tensione o corrente (0~10 V/4-20 (Carico <500 Q)

analogico mA uscita) Frequenza PWM: 10 KHz

GND Morsetto terra segnali analogici
Uscita impulsi, Ampiezza di banda 32 KHz, solo sopra 200 V 3 .

Segqale PO CV/400 V 5 CV (compr.) con supporto per questa funzione Frequenza max.. 32 Ktz
uscita Uscita collettore aperto
impuls morsetto. . _

GND Morsetto terra segnali analogici
L:da0,0a05V
H:da4,0a132V

Segnale Ingresso comandi impulsi Frequenza max.. 0 - 32 KHz

; Pl : . ) ' Resistenza “pull-up” incorporata.

MYresso Ampiezza di banda: 32 KHz Quando si utilizza il collettore
impulsi aperto per l'ingresso, non serve

collegare una resistenza.
GND Morsetto terra segnali analogici
DO1
DO2
. 200 V: 1-2 P . .
Qsplta Y (Multi-funzione) (transistor collettore aperto) uscita 48 \(dc, 2 mA ~50 mA
digitale 400 V- 1-3 Uscita collettore aperto
Cv
DOG Terra — digit. — transistor collettore aperto
R1A Contatto A relé (morsetto uscita multi-funzione) Potenza:
R1B Contatto B relé (morsetto uscita multi-funzione) 250 Vac. 10 mA~1 A
RIC Morsetto comune contatto rele, 30 Vidc, 10 mA~1 A
Uscita Con le stesse funzioni di DO1/D02
el R2A-R2C
200 V: sopra Potenza:
3CV Con le stesse funzioni di DO1/DO2 250 Vac, 10 mA~1 A
400 V: sopra 30 Vdc, 10 mA~1 A
5CV

Ingresso F1 On: normale funzionamento. 24Vidc, 8 mA, pull-up

abilitante Off: arresto.

all'avviam F2 (IM'ponticello tra F1 e F2 va rimosso mediante contatto esterno di 24\ Terra

ento arresto.)
POQZSR S :((+)) RS485/Modbus protocollo comunicazione Ingresso e uscita differ.
Collegamento a terra
Terra E(G) Schermatura del morsetto di connessione
Paw<

*1: L'ingresso/uscita digitale multi-funzione & ben descritto/a nel nostro manuale di istruzioni.
- Gruppo 03: Gruppo funzione ingresso/uscita digitale morsetti esterni.

*2: L'ingresso/uscita analogico/a multi-funzione & ben descritto/a nel nostro manuale di istruzioni.
- Gruppo 04 - Gruppo funzione ingresso (uscita) con segnale analogico per morsetti esterni.




2.7 Morsetti utente (di comando) (per tipo E e G avanzato)

200V:1~2CV,400V:1~3 CV

[R1AIR1B

R1C|R2AR2C

[so i sO[ st s3  s5

S7 | 24V [24v G|+10V 10V GND{GND Al | AR |

RJ45

[DO1DOG| 52 | 54 | s6 | s8

. SF1| SG  SF2| PO | PI {AO1 AOZl E |

200 V: 3~40 CV, 400 V: 5~75 CV

IR1AR1B

R1C

[shise| s1 83| s5

S7 | 24V [pav c|+10v -10VGND.GND| Al | LAD |

R2A/R2(]

RJ45 |

[Do1DOG] s2 | s4 | s6 |

58 "SF1] SG | sF2| PO | PI (401 A02] E |

200 V: 50~150 CV, 400 V: 100~425 CV

[R2AR2CJR1AIRIBIR1C| RJ45 | [s(H) S| s1 83 i85 87

| 24V [24vG|+10Vi-10VIGND GND! Al | AD2 |

[DO1/DOG]| 52 | s4 | s6 | S8

' SF1| SG | SF2| PO | PI {A01:A02| E |

Descrizione dei morsetti utente

uscita)

Tipo Morsetto Funzione morsetto Livello segnale/Informazione
$1 2-fili avanti/arresto (predefinito) "
S2 2-fili indietro/arresto (predefinito) ™
S3 Comando impostazione posizione/multi-velocita 1 (predefinito) ™ | Livello segnale 24 VDC
Segnale S4 Comando impostazione posizione/multi-velocita 2 (predefinito) ™ | (foto isolato)
ingresso S5 Comando impostazione posizione/multi-velocita 3 (predefinito) ! | Corrente massima: 8 mA
digitale S6 Reset segnalazione di guasto (predefinito) Tensione massima: 30 Vdc
S7 Comando frequenza JOG (predefinito) ! Impedenza ingresso: 4,22 kQ
S8 Arresto BB esterno (blocco base) (arresto graduale per inerzia -
stop) (predefinito) "
24V Punto FONTE segnale digitale (SW6 posto sulla posizione +15%,
24V FONTE) Corrente in uscita max.: 250 mA
Alimentaz Morsetto comune per segnali digitali (La somma di tutti i carichi
ione 24VG Punto comune del segnale digitale SINK (SW6 posto sulla connessi)
posizione SINK)
+10V Alimentazione positiva per potenziometro velocitd esterna +10 V (Corrente max. 20 mA)
-10V Alimentazione negativa per potenziometro velocita esterna -10 V (Corrente max. 20 mA)
Da0a+10V,
Morsetti ingresso analogici multi-funzione "2, possibilita di utilizzo :Z)a -10Va J.rm v .
Al di SW3 per cambiare ingresso tensione o corrente mpedenza ingresso: 500 KO
(-10 V~10 V)/(4-20 mA) Da4a20mA
Segnale Impedenza ingresso: 500 KQ
ingresso Risoluzione: 11 bit + 1
analogico Da0a+10V,
Morsetti ingresso analogici multi-funzione "2, possibilita di utilizzo | Impedenza ingresso: 900 KQ
Al2 di SW4 per cambiare ingresso tensione o corrente (0~10 V)/(4- Da4a20mA
20 mA) Impedenza ingresso: 250 Q
Risoluzione: 11 bit + 1
GND Morsetto terra segnale analogico
E Morsetto connessione cavo con schermatura (terra)
Morsetti uscita analogici multi-funzione "2, possibilita di utilizzo di
Segnale AO1 SW1 per cambiare tensione o ingresso corrente (0~10 V/4-20 Da0a10V,
uscita mA usc!ta) ' _ . _ _ . Da4 a 20 mA
analogico Morsetti uscita .analloglm multl-fuq2|one 2, possibilita di utilizzo di (Carico < 500 Q)
AO2 SW2 per cambiare ingresso tensione o corrente (0~10V/4-20 mA | Frequenza PWM: 10 KHz
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Tipo Morsetto Funzione morsetto Livello segnale/Informazione
GND Morsetto terra segnali analogici
Segnale PO | Ampiezza di banda: 32 KHz Frequenza max.. 32 Ktz
uscita Uscita collettore aperto
impulsi GND Morsetto terra segnali analogici
L:da0,0a0,5V
H:da4,0a13,2V
. . Frequenza max.: 0-32 KHz
.S egnale Pl Ingre_sso °°T“a”d' impulsi Resistenza “pull-up” incorporata.
INGresso Ampiezza di banda: 32 KHz Quando si utilizza il collettore
impulsi aperto per l'ingresso, non serve
collegare una resistenza.
GND Morsetto terra segnali analogici
Uscita DO1 (Multi-funzione) (transistor collettore aperto) uscita * 48 Vdc, 2 mA ~50 mA
digitale DOG Terra — digit. — transistor collettore aperto Uscita collettore aperto
R1A Contatto A relé (morsetto uscita multi-funzione) Potenza:
R1B Contatto B relé (morsetto uscita multi-funzione) '
. 250 Vac, 10 mA~1 A
RIC Morsetto comune contatto relé, 30 Vde. 10 mA~1 A
Uscita Con le stesse funzioni di DO1 ’
rele Contatto A relé (morsetto uscita multi-funzione) .
Contatto B relé (morsetto uscita multi-funzione) Potenza:
R2A-R2C M X 250 Vac, 10 mA~1 A
orsetto comune contatto relé, 30 Vde. 10 mA~1 A
Con le stesse funzioni di DO1 '
On: normale funzionamento.
Ingresso SF1 Off: arresto. 24Vide. 8 mA. pullu
abilitante SF2 (Il ponticello tra SF1/SF2 e SG va rimosso mediante contatto » € MA, pul-up
all aV\tnam esterno di arresto.)
ento SG Morsetto comune comando sicurezza 24 Vdc
POQZSR S :((+)) RS485/Modbus protocollo comunicazione Ingresso e uscita differ.
Collegamento a terra
Terra E(G) Schermatura del morsetto di connessione
Paw<

*1: L'ingresso/uscita digitale multi-funzione & ben descritto/a nel nostro manuale di istruzioni.
- Gruppo 03: Gruppo funzione ingresso/uscita digitale morsetti esterni.

*2: L’ingresso/uscita analogico/a multi-funzione & ben descritto/a nel nostro manuale di istruzioni.
- Gruppo 04 - Gruppo funzione ingresso (uscita) con segnale analogico per morsetti esterni.

A Attenzione

e La capacita di corrente in uscita massima per il morsetto 10 V & pari a 20 mA.
e | e uscite analogiche multi-funzione AO1 e AO2 sono utilizzate per la misurazione di uscite
analogiche. Non utilizzare queste uscite per il controllo feedback.

e | pannelli di controllo da 24 V e +10 V della scheda di controllo devono essere utilizzati solo per il
controllo interno. Non utilizzare I'alimentatore interno per alimentare dispositivi esterni.
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2.8 Selezione della tensione di alimentazione della ventola di

raffreddamento (classe 400 V)

La gamma di tensione in ingresso dell'inverter dei modelli A510s classe 400 V va da 380 a 480 Vac. In questi
modelli la ventola di raffreddamento & alimentata direttamente dall'alimentatore. | modelli di inverter A510s-
4150/4175/4215/4270/4300/4375/4425 prevedono che l'utente selezioni la posizione corretta del ponticello in
base alla tensione in ingresso dell'inverter ("440 V" € la posizione predefinita per questi modelli). Selezionare
la posizione corretta in base alla tensione in ingresso. Se l'impostazione della tensione € troppo bassa, la
ventola di raffreddamento non fornira un raffreddamento adeguato all'inverter, causando un errore di
surriscaldamento. Se la tensione in ingresso & maggiore di 460 Vac selezionare la posizione “460 V”.

(1)400V : 150 CV~215 CV

33CN e
TB4(220V) - SA4(220V
26CN
440V 2 1
34CN = 35CN = 83
"_IK 220V
220v 320N 440V
oA [ONNO)
= = 380V 400/415 440V 460V
DMI ﬂ . "
4KAGOXS57IWO1 36CN -
4P10SC0010103 VER. 04 el e 183 B4 \

Ad esempio, la tensione in ingresso € 460 Vac, il pin % )
del ponticello deve essere messo in posizione "460 V", :> H$

(2)400V : 270 CV~425 CV

o 33CN SA4(220V)
TB4(220V) FUT
26CN \—/
2 1 TB3
440V 34CN —
—u 35CN 220v
32CN
220V 3ICN — 440V O O
- 380V 400/415 440V 460V TB2
25CN
S R
DMI 36CN
AKAG69X613WO01 \
1Pl P2 P3 JP-l‘\

Ad esempio, la tensione in ingresso & 460 Vac, il pin
del ponticello deve essere messo in posizione "460 V"

%‘I&@
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Capitolo 3 Parametri

Gruppo parametri | Nome gruppo
Gruppo 00 Parametri di base
Gruppo 01 Parametri comando V/F
Gruppo 02 Parametri motore IM
Gruppo 03 Parametri uscite e ingressi digitali esterni
Gruppo 04 Parametri uscite e ingressi analogici esterni
Gruppo 05 Parametri multi-velocita
Gruppo 06 Parametri operativi programma automatico
Gruppo 07 Parametri Start/Stop
Gruppo 08 Parametri protezione
Gruppo 09 Parametri comunicazione
Gruppo 10 Parametri PID
Gruppo 11 Parametri ausiliari
Gruppo 12 Parametri monitoraggio
Gruppo 13 Parametri di manutenzione
Gruppo 14 Parametri PLC
Gruppo 15 Parametri monitoraggio PLC
Gruppo 16 Parametri LCD
Gruppo 17 Parametri tuning automatico
Gruppo 18 Parametri compensazione dello scorrimento
Gruppo 19 Parametri frequenza oscillazione
Gruppo 20 Parametri controllo velocita
Gruppo 21 Parametri controllo posizione e coppia
Gruppo 22 PM Parametri motore
Attributo parametro
x4 || parametri possono essere modificati Nota1: Parametri modificati o nuovi

durante le operazioni.

aggiunti nel software V1.02

*2 Riservato

Il parametro non sara resettato al valore
*3 | predefinito durante il reset di fabbrica

Nota2: Parametri modificati o nuovi
aggiunti nel software V1.10

(inizializzazione).

*4 | Parametro di sola lettura

*g Il parametro sara visualizzato accoppiato con
la scheda opz.

*6 Il parametro sara visualizzato solo sulla
tastiera LED.

*7 Il parametro sara visualizzato solo sulla
tastiera LCD.

*g Quando I'impostazione 13-08 viene
modificata, anche il valore cambiera.

*9 | Solo per tipo E e G avanzato.

*10 Disponibile solo dopo l'installazione della

scheda di espansione 1/0

Nota3: Parametri modificati o nuovi
aggiunti nel software V1.20
Nota4: Parametri modificati o nuovi

aggiunti nel software V1.30

Nota5: Parametri modificati o nuovi
aggiunti nel software V1.30, quando 00-
32=8

Nota6: Abilitazione modifica parametri per
V1.30 e superiori

Nota7: Parametri modificati o nuovi
aggiunti nel software V1.41

Nota8: Parametri modificati o nuovi

aggiunti nel software V1.42
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Gruppo 00: Parametri di base

Gruppo 00: Parametri di base

Codice|

Nome
parametro

Intervallo di
regolazione

Predefin
ito

Attribu
to

00-00

Comando
Modalita
Selezione

0: VIF

1: VIF+PG

2: SLV

3: SV

4: PMSV

5: PMSLV

6: SLV2

*3

00-01

Motore
(rotazione) -
direzione

0: Avanti

1: Indietro

1

00-02

Fonte comando
marcia principale
Selezione

0: Tastiera

1: Esterno -
Morsetto (Circuito di
comando)

2: Controllo
comunicazione (RS-
485)

3:PLC

4: RTC (Nota8)

00-03

Marcia
alternativa
Selezione
comando

0: Tastiera

1: Esterno -
Morsetto (Circuito di
comando)

2: Controllo
comunicazione (RS-
485)

3:PLC

4: RTC (Nota8)

(Notad)

00-04

Lingua

0: Inglese

1: Cinese
semplificato

2: Cinese
tradizionale

3: Turco

7

00-05

Principale Fonte
comando
frequenza
Selezione

0: Tastiera

1: Esterno -
Morsetto (Analogico

1)

2: Comando
morsetto UP/DOWN

3: Controllo
comunicazione (RS-
485)

4: Ingresso a impulsi

5: Riservato

6: RTC (Nota8)

7: Frequenza
ausiliaria Al2

8: Generatore di
impulsi manuale
(MPG) (Nota)

00-06

Fonte frequenza
alternativa
Selezione

0: Tastiera

1: Esterno -
Morsetto (Analogico

1)

2: Comando
morsetto UP/DOWN

(Notad)
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Codice Nome Intervallo di Predefin|Attribu
parametro regolazione ito to
3: Controllo
comunicazione (RS-
485)
4: Ingresso a
impulsi
5: Riservato
6: RTC (Nota8)
7: Frequenza
ausiliaria Al2
s 0: Principale
Modalita Frequenza
comando ——
00-07 ffrequenza i Principale 0
orincipale/alterna[Tequenza
it +Frequenza
alternativa
Comunicazione
00-08 [Range comando [0,00~599,00 0,00
frequenza
Selezione 0: Non salvare
memoria quando
, I'alimentazione
00-09 omandodi 1o oona (00-08) 0
frequenza da 1: Salvare quando
ginmadflig;zi one I’élimentazi?)ne é
spenta. (00-08)
0: Mostra
avvertimento se la
frequenza ¢ sotto il
valore minimo -
1 Rilevamento frfaquenza -
00-10 frequenza min. 1: Far.fgnzmnare 0 Nota1
alla minima
frequenza, se la
frequenza ¢ sotto il
valore minimo -
frequenza
0: Selezione del
Selezione del  |limite inferiore di
00-11 limite inferiore di |frequenza del Sleep 0
frequenza del  |PID
PID 1: Il limite PID Sleep
e 0 Hz
Limite di
00-12 ffrequenza 0,1~109,0 100,0
superiore
Limite di
00-13 [frequenza 0,0~109,0 0,0
inferiore
00-14 [FEMPO Ay 4 60000 S
accelerazione 1
00-15 [feMPO iy 4 6000,0 S
decelerazione 1
00-16 16O di T 46000,0 S
accelerazione 2
00-17 [feMPodi 'y 4 6000,0 S
decelerazione 2
00-18 [Jog Frequenza [0,00~599,00 6,00 1




Gruppo 00: Parametri di base

Gruppo 00: Parametri di base

Codice Nome Intervallodi  [Predefin|Attribu Codice Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
Tempo di ~
00-19 [accelerazione di [0,1~0600,0 - 1 00-40
'I?Smpo di =i ;L)J;?Qrtr?etro 0 00411 7
00-20 [decelerazione di [0,1~0600,0 - 1 Utente .
iog 00-42 barametro 1 00-42 7
Tempo di N % % Utente *
w2 accelerazione 3 0,1~60000 1 e parametro 2 00-43 !
Tempo di N % x Utente %
L0 decelerazione 3 0,1~60000 1 s parametro 3 00-44 !
Tempo di N " " Utente %
00-23 |, celerazione 4 [+176000.0 1 g parametro 4 0045 | 7
Tempo di N % . Utente "
00-24 |46 celerazione 4 [*+1~6000.0 1 2l parametro 5 Impostare 1306 = 1 00-46 | 7
Frequenza di Utente MPOSAre 19755 = 1, )
commutazione " 00-47 parametro 6 avviare [utente 00-47 !
00-25 Acc/Dec Tempo 0,00~599,00 0,0 Utente parametro.
16 Tempo 4 % parametro7 LJSQTQ?J'?:& 00-01 i
00-26 [} 2P0 i aMestoly 4-6300,0 5,0 00-49 V1N -22-31, tranne 00- | 0049 | *7
d’emergenza parametro 8 1~00-56 € il gruppo
0: HD (Modalita Utente i *
. |HDIND Modalita |Heavy Duty) * 0050 orametro g ['7 (Sclopertastiera | 0050 | 7
00-27 Iselezione **  [1: ND (Modalita 0 3 Utente -CD)
(;\locrmalttDu't);') L0 parametro 10 00-51 !
: Caratteristica Utente *
positiva (0~10 00-52 | ametro 11 00-52 | *7
. \V/4~20 mA & in Utente .
Selezmpe. corrispondenza con 00-53 parametro 12 00-53 7
caratteristiche 0~100%)
00-28 [comando della  f——2— 0 00-54 [Vtente 00-54 | *7
1: Caratteristica parametro 13
frequenza negativa (0~10
master V/4~20 mA & in 00-55 ;L)J;?Qrfetro 14 0055 | 7
corrispondenza con Utente .
190~0%) bihee parametro 15 00-56 | 7
0: Oper. basata su 0: SV Modalita alta
comando frequenza 00.57 5 Modalia alta |velocita 1 0
Selezione oper. L-o%P velocita 1: SV Modalita alta
00-29 ero-velocita 2:.O'per. basata su 0 velocita 2
minima frequenza L o
X *: Fare riferimento all'allegato 1 nel nostro manuale di istruzioni.
3: Oper. zero-
velocita **: Prima di impostare I'applicazione 00-32, & necessario dapprima
88:2(1) Riservato procedere con I'impostazione inizializzata (parametro 13-08).
0: In generale Durante I'impostazione 00-32, la funzione della porta I/O cambia
; {R'::i:)\frttgtore automaticamente. Al fine di evitare incidenti, accertarsi che sia
3: Ventola di sfiato stato confermato il segnale porta I/O dellinverter e controllo
Pre-impostazioni 4: Riservato o esh
00-32 [selezione 5: Compressore 0 morsetio estemo.
applicazione™  |6: Argano** *** Se il parametro 00-27 & impostato in modalita ND, il parametro 1
7. Gru*™* . . ! :
8 Generatore di motore 02 del gruppo si regolera automaticamente a 1 classe in
impulsi manuale pill.
: (MPG) (Notad) Se il parametro 00-27 & impostato in modalita HD, il parametro 1
Parametri iy pyeapita
00-33 |modificati (solo | 0 7 motore 02 del gruppo si regolera automaticamente alla stessa
per tastiera LCD)|1: Abilita
00-34 Riservato classe.
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Si consiglia di impostare innanzitutto il parametro 00-27 prima

che il motore esegua I'auto-tuning perché il parametro

modifichera automaticamente il parametro del motore.

*** Se la frequenza di uscita massima del motore & superiore a 300

HZ, la risoluzione della frequenza sara modificata a 0,1 Hz.

Gruppo 01: Parametri comando V/F

. Nome Intervallo di Predefin|Attribu
Codice . .
parametro regolazione ito to
Selezione curva .
01-00 \//F 0~FF F 3
01-01 Riservato
Frequenza di 500/
01-02 juscita max. del }4,8~599,0 ' *8
60,0
motore 1
Tensione in 200 V: 0,1~255,0
01-03 |uscita max. del [0 V- 0275100 8
otore 1 575 V: 0,1~670,0
690 V: 0,1~804,0
\Valore medio -
Uscita
01-04 Frequenza 2 del 0,0~599,0 0,0
motore 1
\Valore medio - 200 V: 0,0-255,0
01-05 [Tensione uscita ggg x 88:2;38 00 | *8
2 del motore 1 - !
690 V: 0,0~804,0
\Valore medio -
01-06 | D018 0,0~599,0 30
Frequenza 1 del
motore 1
Valore medio -  [200 V: 0,0~255,0
01-07 Teqsmne di 400 V: 0,0~510,0 " *g
uscita 1 del 575 V: 0,0~670,0
motore 1 690 V: 0,0~804,0
VF: 1,5
VF+PG:
1,5
\Valore minimo - SLV: 0,6
in uscita SV: 01
b Frequenza del 0.0~599,0 PMSV:
motore 1 0,1
PMSLV:
9,0
SLV2:1,0
Tensione in 200 V: 0,0~255,0 75
o 400 V: 0,0~510,0
01-09 |uscita min. del ’ . *8
motore 1 575 V: 0,0~670,0 15,0
690 V: 0,0~804,0
Guadagno
01-10 |compensazione [0,0~2,0 0,5 1
della coppia
. 0: Modalita di
01-11 Selezione della compensazione 0
modalita di .
della coppia 0
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Gruppo 01: Parametri comando V/F
. Nome Intervallo di Predefin|Attribu
Codice . .
parametro regolazione ito to
compensazione |1: Modalita di
della coppia compensazione
della coppia 1
Base frequenza 50,0/ .
vz del motore 1 [787999.0 60,0 8
Base tensione di [200 V: 0,0~255,0 -
01-13 uscita del motoref400 V: 0,0~510,0 *g
1 575 V: 0,0~670,0
690 V: 0,0~804,0
impostazione 200 V: 155,0~255.0
X \ 400 V: 310,0~510,0 .
v fﬁgrséﬂﬁ M 575V:540,0~670,0 8
690 V: 648,0~804,0
Tempo di
01-15 |compensazione [0~10000 200
della coppia
Frequenza di 500/
01-16 |uscita max. del 14,8~599,0 ' *8
60,0
motore 2
L 200 V: 0,1~255,0
Tensionein — B60v:0,2~510,0 \
01-17 uscita max. del - 8
motore 2 575 V: 0,1~670,0
690 V: 0,1~804,0
Valore medio -
Uscita
01-18 Frequenza 2 del 0,0~599,0 0,0
motore 2
Valore medio - 200 V: 0,0~255,0
Tensione di 400 V: 0,0~510,0
019 seita 2 del 75 v 0,0~670,0 0.0
motore 2 690 V: 0,0~804,0
Valore medio -
01-20 |21 0,0~599,0 3,0
requenza 1 del
motore 2
Valore medio - {200 V: 0,0~255,0
Tensione di 400 V: 0,0~510,0
0121 seta 1del 575 v: 0.06700 | (VA
motore 2 690 V: 0,0~804,0
Valore minimo -
01-22 [ uscita 0,0~599,0 15
Frequenza del
motore 2
Tensione in 200 V: 0,0~255,0
01-23 |uscita min. del {00 V- 0.0-510,0 KVA
notore 2 575 V: 0,0~670,0
690 V: 0,0~804,0
Base frequenza 50,0/ .
e del motore 2 (+8~599.0 60,0 8
Base tensione di [200 V: 0,0~255,0 -
uscita del motoref400 V: 0,0~510,0 .
0125 575 V: 0,0~670,0 8
690 V: 0,0~804,0
Selezione curva .
01-26 /i del motore 2 °~FF F 3

KVA: Il valore predefinito di questo parametro sara modificato

secondo le diverse capacita dell’'inverter.




Gruppo 02: Parametri motore IM

Gruppo 02: Parametri motore IM

Codice Nome Intervallo di Predefin|Attribu Codice Nome Intervallo di Predefin|Attribu
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
Corrente a vuoto Corrente 10%~200% della
02-00 del motore 1 0.01-600,00 02-21 [nominale del corrente nominale
Le modalita V/F, motore 2 dell'inverter
\V/F+PG sono il Velocita di
10%~200% della rotazione
Corrente corrente nominale e nominale del 0~60000
02-01 Ihominale del dell'inverter. Le motore 2
motore 1 modalita SLV, SV Tensi 200 V: 50,0~240,0
s0no il 25%~200% 02.23 e”?'or;e g 00V 1000-4800 g
della corrente ey [B75V: 150,0-6700
norrlmale 690 VV: 200,0~804,0
dell mvgrter. Potenza
02-02 Riservato 02-24 [nominale del 0,01~600,00
Velocita di motore 2
rotazione Frequenza
02-03 . 0~60000
nominale del 02-25 jhominale del | 4,8~599,0 %%%’ 8
motore 1 motore 2 !
Tensione 200 V- 50,0~240,0 02-26 [Poli del motore 2| 2~16 (pari) 4
. 400 V: 100,0~480,0 "
02-04 |nominale del : 8 02-27
motore 1 575 V: 150,0~670,0 - Riservato
690 V: 200,0~804,0 02-31
Potenza Resistenza tra i
02-05 jominale del  0,01~600,00 02-32 [N9818 el a ,| 0,001~60,000
motore 1 cavi del motore
Frequenza 50,0/ ProporZione
02-06 [hominale del 4,8~599,0 60, 0 *8 02-33 indUttahza di 0,1~15,0 34
motore 1 ' dispersione
02-07 [Poli del motore 1{2~16 (pari) 4 fF“OtOfe 1
y . requenza
02:08 : Riservato 02-34 [scorrimento | 0,10~20,00 1,00
Corrente di 15%~70% della motore 1
02-09 |eccitazione corrente nominale 02-35
motore 1 del motore .
NuCl = Riservato
S;t%?:z;one - W
02-10 ) 1~100 Perdita
Coefficiente 1 0.37 . 1 4
4l motore 1 02-37 [meccanica 0,0~10,0 0
Nucleo - motore
Saturazione -
e Coefficiente 2 1~100
del motore 1 - - - —
Nucleo - Gruppo 03: Parametri uscite e ingressi digitali
02-12 [Saturazione - | o) o esterni . _
Coefficiente 3 Codicel  Nome Intervallodi  |Predefin|Attribu
del motore 1 parametro regolazione ito to
02-13 Perdita nucleo 0,0~15,0 0: 2-cavi Sequenza
del motore 1 (ON Comando
02-14 Riservato marcia avanti)
Resistenza tra i 1: 2-cavi Sequenza
02-15 cavi del motore 1 0,001~60,000 Multi-funzione | (ON: Comando
02-16 03-00 Morsetto. marcia |nd|gtro) 0
= Riservato Impostazione | 2: Impostazione
02-18 funzione-S1 posizione/multi-
200 V: 50~240 velocita Comando 1
02-19 Tensione a vuoto| 400 V: 100~480 3 Imposta;moln.e
del motore 1 575 V: 420~600 posizione/multi-

690 V: 504~720

Corrente a vuoto

02-20

del motore 2

0,01~600,00

17

velocita Comando 2
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Gruppo 03: Parametri uscite e ingressi digitali

18

Morsetto

Posizione

esterni esterni
Codice Nome Interval!o di Pre_defln Attribu Codice Nome Interval!o di Pre_defln Attribu
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to

4: Impostazione 26: 3-cavi Sequenza
posizione/multi- (Avanti/indietro)
velocitd Comando 3 (comando)
5: Impostazione 27: Locale/remoto
posizione/multi- Selezione
velocita Comando 4 28: Selezione
6: Avanti Marcia Jog modalita Remoto
(comando) 29: Jog - Frequenza
7: Indietro Marcia (selezione)
Jog (comando) 30:
8: UP Comando Accelerazione/decel
aumento frequenza erazione (tempo)
9: DOWN Comando Selezione 2
diminuzione Multi-funzione  [31: Avvertimento -
frequenza 0304 Morsetto §urriscaldamento 4
’10: | ' y | |mp93tazione inverter

Multi-funzione erC:zei ;::Z(g:r? 01)306 funzione-S5 32: Sync (comando)

03-01 [Morsetto Selezione 1 1 33: Frenatura DG
Impostazione 1 nibiz 34: Ricerca velocita
funzione-S2 - ‘nibizione 2 (da comando

comallndo. decel frequenza)
accelerazioneldece 35: Funzione Timing
<1ar2a}zslor|1e - Ingresso

£ SCIeZIoNe INefr. 36: Avvio soft PD -
di marcia tonhi

- . disabil.
principale/alternativa - -

- —— 37: Operazione frav.
13: Selezione interr. ———
frequenza 38: Dgwazmne
principale/alternat. tsrl;;\)/erlore per oper.
14: Arresto 39: beviazione
emergenza Multi-funzione  L¢oriore per oper
(decelerare a zero e Morsetto '

t 03-05 . trav. 17
arresto) Impostazione "o
15: Comando blocco funzione-S6 mc;tore 1motore 2
base esterno
(rotazione 41: Sleep PID
liberamente fino 42: Disabilita PG
, _ all'arresto) A43: Reset integrale
Multi-funzione 16: PID Comando PG
03-02 Morsetto Disabilita 2 44: Cambio modalita
Impostazione 7 poc tra Velocita e Coppia
funzione-S3 segnalazione di 45: Coppia negativa
iguasto (RESET) (comando)
18: Riservato 16: Comando zero-
19: Ricerca velocita o SeVo
1 (da”a frequenza MU|t|'fUnZ|0ne 47 Mold‘ahta Fire
max.) _r [Morsetto (Modalita oper. N
: 03-06 | tazi orzat 29
20: Funzione mpostazione  forzata)
risparmio energetico funzione-S7 4As: KlEB ,
manuale ccelerazione
. . 21: PID Reset integrale A9: Scrlttgra

Multi-funzione . arametri Ammessa

- Morsetto 22~23: Riservato 3 50° Protezione
Impostazione 24: Ingresso PLC all'avvio non
funzione-S4 25: Guasto esterno residiato (USP)

Multi-funzione 51: Cambio modalita
03-07 tra Velocita e 15




Gruppo 03: Parametri uscite e ingressi digitali

Gruppo 03: Parametri uscite e ingressi digitali

esterni esterni
. Nome Intervallo di Predefin|Attribu . Nome Intervallo di Predefin|Attribu
el parametro regolazione ito to el parametro regolazione ito to
Impostazione  [52: Multi Posizione 6: Riavvio
funzione-S8 Riferimento Abilita automatico
53: 2-cavi Modalita 7~8: Riservato
auto-sostegno 0: Blocco base
(comando arresto) -
54- Riservato 10~1 1 Riservato
55: Abilita ora RTC Nota8 12: Rilevamento
56: Abilita offset coppia eccessiva
RTC Nota8 13: Corrente
57: Riservato Accordo
58: Funzione di 14: ConFroIIo frenata
Sicurezza meccanica (03-
59-61: Riservato 17-18)
62: Funzione EPS 15~17: Riservato
63~64: Riservato 18: Stato PLC
65: Intgrrqzione Nota 19: Contatto
cortocircuito controllo PLC
66: Disabilita PID 2 Nota4 20: Velocita zero
67 Interrutiore 21: Inverter pronto
modalita generatore Nota4 L P
di impulsi manuale 22: Rilevamento
68: Guasto esterno 2 Nota4 sotfotensione
69: Sovraccarico Notad 23: Fonte di
esterno operazgm
(S1~S8) DI 2:;’:mpo di scansione (Z(i‘ﬁnllirr]]tszi
03-08 [Tempo di 1: Tempo di scansione | | frequenza
scansione 8 ms (comando)
xxx0b: Contatto S1 A 25: Rilevamento
xxx1b: Contatto S1 B coppia bassa
Multi-Funzione  [xxOxb: Contatto S2 Al 26: Riferimento
03-09 Morsgtto ' xx1xb5 Contatto S2 B 0000b frequenzg mancante
Selezione tipo  [xOxxb: Contatto S3 Al 27: Tempistica
S51-S4 x1xxb: Contatto S3 B Funzione (uscita)
Oxxxb: Contatto S4 A 28:; Operazione
1xxxb: Contatto S4 B traversa stato UP
xxxOb: Contatto S5 Al 03-12 {Uscita relé (R2A-[29 : Durante lo stato| 0
xxx1b: Contatto S5 B (Nota) [R2C) operazione traversa (Notad)
Multi-Funzione  [xxOxb: Contatto S6 A| 30: Motore 2
Morsetto xx1xb: Contatto S6 B Selezione
el Selezione tipo  [xOxxb: Contatto S7 Al 0000b 31: Stato Servo
S5-S8 x1xxb: Contatto S7 B Velocita zero
Oxxxb: Contatto S8 A (Modalita Posizione)
1xxxb: Contatto S8 B 32: Contatti controllo
0: Durante icomunicazione
funzionamento 33: Timer RTC 1 Nota8
1: Uscita contatto 34: Timer RTC 2 Nota8
difett. 35: Timer RTC 3 Nota8
2: Frequenza 36: Timer RTC 4 Nota8
o Accordo 37: Uscita
03-11 Uscita relé (R1A-[3: Impostazione 1 rilevamento perdita
R1C) Frequenza Accordo | (Nota4) di feedback PID

4: Frequenza
Rilevamento 1 (=03-
13+03-14)

5: Frequenza
Rilevamento 2 (=03-
13+03-14)

19

38: Rilascio freno

39: Rilevamento

frequenza 1 (per gru)
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Gruppo 03: Parametri uscite e ingressi digitali

esterni esterni
Codice Nome Intervallo di Predefin|Attribu Codice Nome Intervallo di Predefin|Attribu
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
40: Uscita - Oxxxb: Contatto R4
frequenza A 0
41: Posizione 1xxxb: Contatto R4
Accordo (Modalita B
posizione) . N _Range e definizione
42~44; Riservalo 03-20 gjgt)a relé (R4 genticiaquelidi | 2 | *10
45: Sleep PID 03-11, 03-12
6-49: Riservato Foto- Range e definizione
°0: Frequenza 03-1 CCoPPIRIOTe By it a quelli df 3| *0
Rilevamento 3 (= Uscita Selezione |04 "534
03-44+03-45) (DO2-DOG) ’
51: Frequenza 03-22 .
Rilevamento 4 (= ~ Riservato
03-44+03-45) 03-26
52: Frequenza 0: Mantieni ultima
Rilevamento 5 (= frequenza impostata
03-46+03-47) quando in arresto
53: Frequenza 1: Imposta frequenza
Rilevamento 6 (= @ 0 quando in
03-46+03-47) UP/DOWN arresto
54- Accendere 03-27 Mantenimento  [2: Consenti 0
interruzione Nota1 frequenza/Selez. modifiche di velocita
cortocircuito regolazione da ultima frequenza
57: Rilevamento impostata quando in
corrente bassa Nota2 a.rre.sto. :
58: Rilevamento 3: Ripristina
decelerazione Nota4 frequenza
frequenza all'accelerazione.
09: Rilevamento zgé?)- atore [R@nge e definizione
temperature Notad | |03-28 [ PP . denici a queli di03{ 0
eccessive scita (DOT-, 4" 03 10
DOG) ’
Livello ;
03-13 filevamento | 0,0~599,0 0,0 xxx0b: Foto-
frequenza accoppiatore 1 A
Rilevamento Coqﬁﬁgt
03-14 dell'ampiezza di | 0,1~25,5 2,0 Foto- XXX1D: Foto-
i . accoppiatore B
requenza accoppiatore Contatto
03-15 Livello Corrente 0.1~999.9 01 03-29 \Uscita Selezione Oxb: Fot 0000b
IAccordo ! ! ! (DO1'DOG) XXUX | Ct)O- 2 A
Ritardo di (D02-DOG) accoppiatore
Corrente Contatto 10
03-16 Accordo 0,1~10,0 0,1 xx1xb: Foto-
Rilevamento accoppiatore 2 B
*Frenata Contatto
03-17 fmeccanica | 0,00~599,00 0,00 Selezi 0: Ingresso a impulsi
i Mo 03-30 [Selezione generale 0
Livello rilascio Ingresso impulsi [~
*Frenata 1: PWM
03-18 |meccanica 0,00~599,00 0,00 A seconda
Livello imp. dellimpostazione di
xxx0b: Contatto R1 03-30
A 03-31 %SL"’I'S'i”QrGSSO 03-30 = 0: 50~32000] 1000 | *1
xxx1b: Contatto R1 Hz
Tipo rele (R1- B 03-30 = 1: 10~1000
bk R4) xx0xb: Contatto R2 0000b Hz
A 2 |Guadagno . .
xx1xb: Contatto R2 e ed in.gre.sso impulsi 0.0~1000,0 100 1
B 03-33 2135 Ngresso 144 4-100,0 00 | *

20
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Gruppo 03: Parametri uscite e ingressi digitali

esterni esterni
Codice Nome Interval!o di Pre_defln Attribu Codice Nome Interval!o di Pre_defln Attribu
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
Tempo filtro per Livello
03-34 |ingresso a 0,00~2,00 0,1 1 03-51 [rilevamento 0,0~599,0 0,0 |Nota3
impulsi frequenza 5
1: Comando Livello
frequenza 03-52 [rilevamento 0,0~599,0 0,0 [Nota3
2: Frequenza di frequenza 6
uscita Livello Corrente
- 3 Frequenza d 03-53 Accordo 2 0,0~999,9 0,1 |Nota4
03.35 Irﬁgi‘;gsione :;;tlta dopo awvio ) o * Modalita operativa a 2 fili: 29; Modalita operativa a 3 fili: 26.
impulso Uscita - Velocita motore **Se la frequenza di uscita massima del motore & superiore a 300
5: PID Feedback HZ, 1a risoluzione della frequenza sara modificata a 0,1 Hz
s :jgéﬁ:s; GPy(::)on Nota: Per grandezza 1 di tipo H e C standard, la funzione DO2
scheda PG) viene impostata da 03-12.
0336 [222 MPUST 143000 1000 | *1
scita
0337 ;‘i’t‘;‘fgf('élo) 0,0~6000,0 0,0
. Gruppo 04: Parametri uscite e ingressi analogici

0338 [[Me" OFF 1. 0~6000,0 0,0 terni
Ritardo (DIO) [~ ' ' : esterni___

03-39 Riservato Codic Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
Ampiezza e parametro regolazione ito to
frequenza 0: Al1: 0~10 V

03-40 Up?Down 0,00~5,00 0,00 Al2: 0~10 V
Impostazione 1. ﬁ:; 2";3 VA
Coppia - livello di, 4~ M

0341 | evamento 0~150 10 Ingresso A 2: éAl |12 '2(?"118\\//)

4 [(Freno) Rilascio - 04-00 . (U~ 1
03-42 Tempo di ritardo 0,00~65,00 0,00 Segnale Tipo  [3- Al1:-10~10 V
0: Tempo di Al2: 4~20 mA
Selezione accelerazione/decel K ‘;\'32:.453(1)0"‘\? *9
accelerazione/de|erazione 1 — ( )

03-43 . - - 0 5: Al1: 4~20 mA "
celerazione 1: Tempo di Al2: 4~20 mA 9
UP/DOWN accgleraz;one/decel Al Scansione

: crazione 04-01 [segnale e tempo 0,00~2,00 0,03
2.1 | 0,0~599,0 0,0 fraggio
- ;'r:;jg;ez';t‘; adiaid ' 04-02 |Guadagno A1 0,0~1000,0 1000 | *1
Rilevamento 04-03 [Bias Al1 1 00',0~1.(.)0,0 0 1

03-45 |dell'ampiezza di [0,1~25,5 2,0 04-04 Al negativo  -Disabilita 0 |Notas
frequenza 2 1: Ablllta
Livello 0: Frequenza

03-46 frilevamento  [0,0~599,0 0,0 ausiliaria
frequenza 3 1: Guadagno
Rilevamento riferimento

03-47 |dell'ampiezza di |0,1~25,5 2,0 frequenza
frequenza 3 2: Bias riferimento
Livello Al2 frequenza

03-48 [rilevamento  {0,0~999,9 0,1 [Nota2 04-05 [Impostazione  [3: Uscita Bias 0
corrente bassa funzione tensione
Ritardo 4. Coefficiente di

03-49 [rilevamento  [0,00~655,34 (Nota4) | 0,01 |Nota2 riduzione
corrente bassa accelerazione e
Livello decelerazione

03-50 [rilevamento 0,0~599,0 0,0 |Nota3 o: Corrente frenatura
frequenza 4 DC
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Gruppo 04: Parametri uscite e ingressi analogici

esterni esterni
Codic Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu Codic Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
e parametro regolazione ito to e parametro regolazione ito to
6: Livello rilevamento 13: Deviazione
icoppia eccessiva velocita
7: Livello 14: Riservato
impedimfanto stallo 15: ASR Uscita
durante i 16: Riservato
funzionamento 17 Tensi
8: Limite inferiore -asseq ens!one
frequenza 18: asse d Tensione
9: Salto di frequenza 19~20: Riservato
4 21: PID Ingresso
10: Aggiunto a Al 22: PID Uscita
11: Limite coppia 23: PID Valore
positiva bersaglio
12: Limite coppia 24: PID Valore
negativa feedback
13: Limite coppia 25: Uscita
rigenerativa Frequenza del Soft
14: Limite coppia Starter
positiva/negativa 26: PG Feedback
15: Limite - 27: Riservato
coppia/riferimento 28: Controllo delle
copplg‘(ln controllo comunicazioni
:g'?éga) - 04-12 [Guadagno AO1 [0,0~1000,0 100,0 | "1
- o'mpepnpsazi one 04-13 Bias AO1 [100,0~100,0 0 |
17: Protezione anti- 04-14 Riservato
surriscaldamento 04-15 a—
PTC AO2 Range e definizione
AI2 Scansione 04-16 [Impostazione  [identici a quelli di 04-[ 3
04-06 [segnale e tempo [0,00~2,00 0,03 funzione .
filtraggio 04-17 (Guadagno AO2 (0,0~1000,0 100,0 | *1
04-07 |Guadagno AI2  [0,0~1000,0 100,0 | *1 04-18 |Bias AO2 -100,0~100,0 0 "
04-08 [Bias Al2 £100,0~100,0 0 1 0: AO10~10V
Segnale 0: AI3: (0~10 V) - :812 8:118\\//
04-09 [ingresso Al Tipo [1: Al3: -10~10 V 0 *10 ' ' 702 4~20 mA
i scheda 10 |o: AI3: 4~20 mA 04-19 [0 Tipo segnale m 0
— uscita 2: AO14~20 mA .
Al3 Range e definizione 9
. AN - . AQ20~10V
04-10 (Impostazione  [identici a quelli di 04-| 10 10 -
funzione 05 3 AO1 4~20 mA *9
; - AQ2 4~20 mA
0: Frequenza di - -
uscita Tempo filtro di
T Comando 04-20 [scansione 0,00~0,50 0,00 1
: frequenza segnale AO
— , AI3 Scansione
2: Uscita - Tensione 04-21 fsegnale e tempo [0,00~2,00 0,03 | *10
3: TenS|one'DC ' filtraggio
o1 d: Corrente in uscita 04-22 (Guadagno A3 {0,0~1000,0 100,0 | *10
o1 o: Potenza uscita 04-23 [Bias Al3 £100,0~100,0 0 *10
04-11 [Impostazione 6: Velocita motore 0
funzione -
7. Fattore potenza
uscita
B: Al1 Ingresso Gruppo 05: Parametri multi-velocita
9: Al2 Ingresso codicel  Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
10: Comando coppia parametro regolazione ito to
11: asse q Corrente Accelerazione e 0: Accelerazione e
12: asse d Corrente 05-00 decelerazione - i 0

22
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Gruppo 05: Parametri multi-velocita

. Nome Intervallodi  [Predefin|Attribu . Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice . . Codice . .
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
selezione multi- [mediante 00-14~00- per multi-velocita
velocita 24 0
1: Accelerazione e Impostazione
decelerazione - i tempo di
tempi sono impostati 05-19 |accelerazione 0,1~6000,0 10,0
mediante 05-17~05- per multi-velocita
48 1
*Impostazione Impostazione
05-01 frequenza di 0,00~599,00 5,00 1 tempo di
yle'OC'ti-F?SE 0 05-20 (decelerazione | 0,1~6000,0 10,0
mpostazione i A
05-02 frequenzadi | 0,00~599,00 500 | *1 por mul-velodta
elocita-Fase 1 I -
[Impostazione mpostaIZ|0ne
05-03 [frequenza di 0,00~599,00 10,00 | *1 tempo di ,
elociti-Fase 2 05-21 [accelerazione | 0,1~6000,0 10,0
“Impostazione per multi-velocita
05-04 [frequenza di 0,00~599,00 20,00 *1 2
elocita-Fase 3 Impostazione
"Impostazione tempo di
05-05 firequenza di 0,00~599,00 30,00 | *1 05-22 (decelerazione | 0,1~6000,0 10,0
velocita-Fase 4 per multi-velocita
[Impostazione o
05-06 [frequenza di 0,00~599,00 40,00 | *1 .
velocita-Fase 5 lmPOSta,Z'one
[Impostazione tempo di )
05-07 ffrequenza di 0,00~599,00 50,00 | *1 05-23 accelerazione | 0,1~6000,0 10,0
elocita-Fase 6 per multi-velocita
“Impostazione 3
05-08 [frequenza di 0,00~599,00 50,00 | *1 Impostazione
elocita-Fase 7 tempo di
[Impostazione 05-24 (decelerazione | 0,1~6000,0 10,0
05-09 ffrequenza di 0,00~599,00 5,00 *1 per multi-velocita
velocita-Fase 8 3
[ Impostazione Impostazione
05-10 ffrequenza di 0,00~599,00 5,00 *1 postaz
velocita-Fase 9 tempo di -
FImpostazione 05-25 accelerqzmne = 0,1~6000,0 10,0
05-11 [frequenza di 0,00~599,00 500 | *1 per multi-velocita
velocita-Fase 10 4
[*Impostazione Impostazione
05-12 frequgnza di 0,00~599,00 5,00 1 tempo di
*IE'OC'tat-F?SE L 05-26 (decelerazione | 0,1~6000,0 10,0
mpostazione er multi-velocita
0513 frequenzadi | 0,00~599,00 500 | *1 f
elocita-Fase 12 I a7
[Impostazione mpos a.Z|0ne
05-14 ffrequenza di 0,00~599,00 5,00 *1 tempo di .
Velocita-Fase 13 05-27 [accelerazione | 0,1~6000,0 10,0
*|mpostazione per mUlti-VelOCité
05-15 [frequenza di 0,00~599,00 5,00 *1 5
velocita-Fase 14 Impostazione
[Impostazione tempo di
05-16 ffrequenza di 0,00~599,00 500 | ™ 05-28 |decelerazione | 0,1~6000,0 10,0
elocita-Fase 15 per multi-velocita
Impostazione 5
fempo di Impostazione
05-17 jaccelerazione 0,1~6000,0 10,0 tempo di
per mult-velocita 05-29 faccelerazione | 0,1~6000,0 10,0
0 - per multi-velocita
Impostazione 6
05-18 tempo di 0,1~6000,0 10,0 impostazione
decelerazione 05-30 tenapo di 0,1~6000,0 10,0
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Codi Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu . Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
odice . . Codice . .
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
decelerazione Impostazione
per multi-velocita tempo di
6 05-42 |decelerazione | 0,1~6000,0 10,0
Impostazione per multi-velocita
tempo di 12
05-31 jaccelerazione 0,1~6000,0 10,0 Impostazione
per multi-velocita tempo di
7 05-43 |accelerazione 0,1~6000,0 10,0
Impostazione per multi-velocita
tempo di 13
05-32 [decelerazione 0,1~6000,0 10,0 Impostazione
per multi-velocita tempo di
7 05-44 |decelerazione | 0,1~6000,0 10,0
Impostazione per multi-velocita
tempo di 13
05-33 [accelerazione 0,1~6000,0 10,0 Impostazione
per multi-velocita tempo di
8 05-45 jaccelerazione | 0,1~6000,0 10,0
Impostazione per multi-velocita
tempo di 14
05-34 [decelerazione 0,1~6000,0 10,0 Impostazione
per multi-velocita tempo di
8 05-46 |decelerazione | 0,1~6000,0 10,0
Impostazione per multi-velocita
tempo di 14
05-35 [accelerazione 0,1~6000,0 10,0 Impostazione
per multi-velocita tempo di
9 05-47 jaccelerazione 0,1~6000,0 10,0
Impostazione per multi-velocita
tempo di 15
05-36 |decelerazione | 0,1~6000,0 10,0 Impostazione
per multi-velocita tempo di
9 05-48 |decelerazione | 0,1~6000,0 10,0
Impostazione per multi-velocita
tempo di 15
05-37 jaccelerazione | 0,1~6000,0 10,0 * Se la frequenza di uscita massima del motore & superiore a 300
per multi-velocita
10 HZ, la risoluzione della frequenza sara modificata a 0,1Hz
:;“nggztziz'one Gruppo 06: Parametri operativi programma
05-38 [decelerazione | 0,1~6000,0 10,0 WEEIED —
ber multi-velocita Codice Nome Interval!o di Pre_defln Attribu
10 parametro regolazione ito to
Impostazione 0: Disabilita
tempo di 1: Eseguire un ciclo
05-39 [accelerazione | 0,1~6000,0 10,0 singolo in modalita
per multi-velocita operativa. La velocita
11 di riavvio si basa §g|la
- precedente velocita
:mpost’jZIone arrestata.
€mpo di 00 - 2: Eseguire ciclo
05-40 [decelerazione | 0,1~6000,0 10,0 06.00 Q‘gggﬁ:gﬁ) . ontingo in modalita 0
per multi-velocita Selezione " |operativa. La velocita
11 di riavvio si basa sulla
Impostazione precedente velocita
tempo di arrestatg.
05-41 fccelerazione | 0,1~6000,0 10,0 p: Dopo

per multi-velocita

12

24

icompletamento di un
ciclo singolo, la velocita
operativa in corso si
basa sulla velocita




Gruppo 06: Parametri operativi programma

Gruppo 06: Parametri operativi programma

automatico automatico
Codice Nome Interval!o di Pre_defln Attribu Codice Nome Interval!o di Pre_defln Attribu
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
dell'ultima fase. La “Impostazione
elocita di riavvio si 06-13 [frequenza oper. | 0,00~599,00 5,00 1
basa sulla precedente fase 13
elocita arrestata. I mpostazione
4: Eseguire un ciclo " "
kingolo in modalita 06-14 [frequenza oper. | 0,00~599,00 5,00 1
operativa. La velocita fase 14
di riavvio si basa sulla “Impostazione
velocita della fase 0. 06-15 ffrequenza oper. | 0,00~599,00 500 | *1
5: Eseguire ciclo fase 15
continuo in modalita
operativa. La velocita [*Impostazione
di riavvio si basa sulla 06-16 [tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 1
velocita della fase 0. velocita-Fase 0
6: Dopo il
icompletamento di un “Impostazione
ciclo singolo, la velocita 06-17 tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 *1
operativa in corso si velocita-Fase 1
basa sulla velocita
dell'ultima fase. La “Impostazione
elocita di riavvio si 06-18 ftempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 1
basa sulla velocita velocita-Fase 2
della fase 0. ” o
[Impostazione mpostazione *
06-01 frequenza oper. | 0,00~599,00 500 | *1 | | 0619 fempooper. per | 0,0~6000,0 001
tase 1 velocita-Fase 3
“Impostazione
*Impostazione 06-20 [tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 1
06-02 [frequenza oper. | 0,00~599,00 10,00 | *1 velocita-Fase 4
fase 2 [*Impostazione
FImpostazione 06-21 tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 *1
06-03 ffrequenza oper. | 0,00~599,00 20,00 | *1 velocita-Fase 5
fase 3 [*Impostazione
FImpostazione 06-22 tempg oper. per 0,0~6000,0 0,0 1
06-04 ffrequenza oper. | 0,00~599,00 30,00 | *1 velocita-Fase 6
fase 4 “Impostazione
[Impostazione 06-23 ftempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 1
06-05 [frequenza oper. | 0,00~599,00 40,00 *1 velocita-Fase 7
fase 5 . “Impostazione
[*Impostazione 06-24 {tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 1
06-06 [frequenza oper. | 0,00~599,00 50,00 | ™1 velocita-Fase 8
fase 6 . “Impostazione
*Impostazione 06-25 [tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 *1
06-07 [frequenza oper. | 0,00~599,00 50,00 | *1 velocita-Fase 9
fase 7 . [*Impostazione
[*Impostazione 06-26 [tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 1
06-08 [frequenza oper. | 0,00~599,00 5,00 *1 velocita-Fase 10
fase 8 . “Impostazione
*Impostazione 06-27 [tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 *1
06-09 [frequenza oper. | 0,00~599,00 5,00 1 velocita-Fase 11
fase 9 . [*Impostazione
*Impostazione 06-28 [tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 *1
06-10 [frequenza oper. | 0,00~599,00 5,00 *1 velocita-Fase 12
fase 10 . “Impostazione
[‘Impostazione 06-29 {tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 1
06-11 [frequenza oper. | 0,00~599,00 5,00 1 velocita-Fase 13
fase 11 . [*Impostazione
*Impostazione 06-30 [tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 *1
06-12 [frequenza oper. | 0,00~599,00 5,00 *1 velocita-Fase 14
fase 12
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Gruppo 06: Parametri operativi programma

Gruppo 06: Parametri operativi programma

automatico automatico
Codice Nome Intervallo di Predefin|Attribu Codice Nome Intervallo di Predefin|Attribu
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
[Impostazione Operazione - 0: Stop
06-31 [tempo oper. per | 0,0~6000,0 0,0 *1 06-47 [direzione 1 Avanti 0
velocita-Fase 15 Selezione velocita- - Indiet
Operazione - 0: St Fase 15 - Ao
06-32 girezigne - 1 Av(:?]ti 0 * Se la frequenza di uscita massima del motore é superiore a 300
elezione velocita- .
Fase 0 2: Indietro HZ, la risoluzione della frequenza sara modificata a 0,1Hz
Operazione - 0: Sto
0633 firedone  {R 0 .
Selezione velocita-|) | o Gruppo 07: Parametri Start/Stop
(F)ase 1 Codicel  Nome Intervallodi  |Predefin|Attribu
dif:;;ﬂgne T [0:Stop parametro regolazione ito to
06-34 |Selezione velocita- 1 A""’.‘”t' 0 P?'rdita di, 0: Disabilita
Fase 2 2: Indietro alimentazione
Operazione - 0: Sto 07-00 [temporanealriav 0
06-35 [direzione 1 Av apnti 0 vio dopo guasto - 1: Abilita
Selezione velocita- 2: Indietro Selezione
Fase 3 ; Guasto Tempo di
gfg’zf;ﬂg”e 0: Stop 07-01 [riawvio 0~7200 0
06-36 | eiezione velocita- ; ﬁ\:jailgtt:o 0 ;L:Jtr?]r:raotlg?
Fase 4 :
" tentativi di riavvio
3f:£;ﬂgne ~ [0:Stop 0702, tomatico dopo 0~10 0
06-37 lSelezione velocite- 1 Avan 0 iguasto
Fase 5 2: Indietro ) )
5 _ 07-03 Riservato
erazione - .
irorions 0: Stop 0: Quando & abiltato
06-38 1 Avanti 0 - ; ;
Selezione velocita- 2: Indietro il comando di marcia
Fase 6 : esterno, avvio diretto
Operazione - 0: Sto - all'accensione
o - olop Awvio diretto al —
06-39 [direzione . 11- Avanti 0 07-04 Imomento 1: Quando ¢ abilitato 1
Selezione velodita-lo - ioteo el . [l comando di marcia
Fase 7 : ell’accensione ; -
T Cretuare anio
06-40 |5 16zione velocita-| Avgntl 0 dlr,ettO '
Fase 8 2: Indietro all'accensione.
06t e oS . i 1,0~300,0 35
" [Selezione velocita- b. In\éeilgt:o all'accensione
Fase 9 : Freno iniezione
gper§2|one- 0: Stop 07-06 [DC Awvio 0,0~10,0 05
06-42 [2reZone N Avanti 0 Frequenza
Selezione velocita- - Indietro Freno iniezione
Fase 10 07-07 DC G i 0~100 50
Operazione - 0: Stop Temp(z)rrdein e
06-43 glti,(laezzltl)onr?e velocita- 1 AVant| 0 07-08 frenatura 0.00~100.00 0.50
Fase 11 2: Indietro iniezione DC ’ ’ ’
Operazione - 0: Stop all'arresto
44 (direzione : i 0: Decelerazione fino
06-44 Selezione velocita- I: Avgntl 0 II
Eoce 12 2: Indietro allarresto
- 1: Arresto graduale
Operazione - o; Stop per inerzia - Stop
direzione I : Selezione .
06-45 || ione velocita- 1: Avanti 0 07-09 | it Stop 2: Arresto freno DC 0
Fase 13 2: Indietro in tutti i campi
Operazione - 0: Stop 3: Arresto graduale
direzione : . per inerzia - Stop
06-46 Selezione velocita- 1: Avgntl 0 con Timer
Fase 14 2: Indietro -
07-10 Ri
. iservato
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Gruppo 07: Parametri Start/Stop

Gruppo 07: Parametri Start/Stop

Codice Nome Intervallo di Predefin|Attribu Codice Nome Intervallo di Predefin|Attribu
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
07-12 0: Disabilita
Livello 42138 x ;gg:ggg ;28 Ricerca velocita | 1- Mode1: Eseguire
07-13 filevamento : 07-32 [Modalita ricerca velocita 0
tensione bassa 575 V: 500~600 546 Selezione all'accensione
690 V: 500~600 546 2: Esequire ricerca
w44hmmmm& 0.00~10.00 200 velocita ogni volta
eccitamento ’ ' ' Selezione 0: Frequenza di
Livello di pre- " uscita max. del
07-15 eccitamento 50~200 100 07-33 frequenza motore 0
Tempo di niziale della 1: Comando
frenaﬁura ficerca velocita fré uenza
07-16 | . _. 0,00~100,00 0,00 - - 9
iniezione DC Avvio tempo di
all'avvio 07-34 (frenatura in corto|0,00~100,00 0,00 |Nota1
07-17 Riservato circuito
07_18Ternpoblocco 0.1~5.0 i Arresto tempo di
base min. T 07-35 [frenatura in corto|0,00~100,00 0,50 |Nota1
Direzione - circuito
Rilevamento - | Interruzione
0719 Ricerca velocita |10 50 07-36 [cortocircuito: - 0,0~200,0 100,0 |Notat
Corrente oper. corrente lim.
Ricerca velocita | 07-37
Al Corrente oper. 0~100 20 ~ Riservato
Tempo integrale 07-41
07-21 (i ricerca 0,1~10,0 2,0 Tensione -
Velocita 07-42 quadagno limite 0,0~50,0 0 Nota2
Tempo di ritardo Tempo di
07-22 |di ricerca 0,0~20,0 0,2 frenatura in corto
velocita 07-43 |circuito della 0,00~100,00 0,00 |[Nota3
Tensione - ricerca velocita
07-23 [Tempo di 0,1~5,0 2,0 PM
recupero Tempo di
Direzione - 0: Disabilita frenatura DC
o724 R@Ievamento - . 1 07-44 ella ricerca 0,00~100,00 0,00 |[Nota3
Ricerca velocita 1: Abilita velocita PM
Selezione : . AR
Tempo di 07-45 glgigggmone OZAQM§§TP2 0 Notad
07-25 fiilevamento | 0,00~1,00 0,02 — : 1: Disabilita STP2
tensione bassa 07-46 |-'M"€ °°”e£ © l~150 100 |Nota5
Modealita Start-up | 0: Avvio con ricerca iniezione D R
07-26 Selezione di SLV-|  velocita 0 Modalita 0: Disabilitata
eriesio graduale14: Awvio normale 0747 [re0uenzadl It Wodaiia 1 0 |Notas
er inerzia commutazione —
Avvio Selezione | 0: Avvio con ricerca velocita PM 2: Modalita 2
dopo errore it
0r-21 dufante modalita ve|'00|t3 0 *07-13 Livello rilevamento tensione bassa é abilitato quando 07-
SLV 1: Avvio normale _ _ _ B 3
Awio dopo 0: Awvio con ricerca 30 Selezione livello tensione bassa & impostato come 0 (Abilita) e
07-28 |plocco base velocita 0 il limite di frequenza inferiore & impostato come 250 V. Questa
esterno 1: Awvio normale L . . .
0: Non Ammesso applicazione serve per I' alimentazione di emergenza (EPS)
Marcia Selezione| i s . . . .
comando per I. Se la frequenza di uscita massima del motore & superiore a 300
07-29 7, _. funzionamento 0
all'azionamento 1: Ammesso per I HZ, la risoluzione della frequenza sara modificata a 0,1 Hz
del freno DC ) \
funzionamento
Selezione livello |0: Disabilita
07-30 | \sione bassa 1- Abilita 0
**Frequenza di
07-31 [marcia tensione {0,00~599,00 10,00

bassa
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Gruppo 08: Parametri protezione

Gruppo 08: Parametri protezione

Codice

Nome
parametro

Intervallo di
regolazione

Predefin
ito

Attribu
to

08-00

Funzione
impedimento
stallo

xxx0b: L'impedimento
dello stallo ¢ abilitato in
accelerazione.

xxx1b: L'impedimento
dello stato & disabilitato
in accelerazione.

xx0xb: L'impedimento
dello stallo € abilitato in
decelerazione.

xx1xb: L'impedimento
dello stato & disabilitato
in decelerazione.

xOxxb: L'impedimento
dello stallo ¢ abilitato in
funzionamento

x1xxb: L'impedimento
dello stato € disabilitato
in funzionamento

Oxxxb: L'impedimento
dello stallo in
funzionamento &
basato sulle
tempistiche di
decelerazione di
elocita-fase 1.

1xxxb: L'impedimento
dello stallo in
funzionamento &
basato sulle
tempistiche di
decelerazione di
velocita-fase 2.

0000b

08-01

Livello
impedimento
stallo in
IAccelerazione

20~200

HD:150
ND:120

08-02

Livello
impedimento
stallo in
Decelerazione

200 V: 330 V~410V

385V

400 V: 660 V~820 V

77V

575 V:900~1000

950 Vv

690 V:1080~1200

1140V

08-03

Livello
impedimento
stallo in
funzionamento

30~200

HD:160

ND:120

08-04

Riservato

08-05

Selezione della
protezione
sovraccarico
motore (OL1)

xxx0b: La protezione
sovraccarico &
disabilitata.

xxx1b: La protezione
sovraccarico &
abilitata.

xx0xb: Partenza a
freddo con
sovraccarico motore

xx1xb: Partenza a
caldo con
sovraccarico motore

xOxxb: Standard -
Motore

x1xxb: Motore -
Inverter Duty

0xxxb: Riservato

0001b

Codi Nome Intervallo di Predefin|Attribu
odice . .
parametro regolazione ito to
1xxxb: Riservato
0: Arresto
dell’'alimentazione
Modalita di avvio |dopo intervento
del della protezione
08-06 funzionamepto Stl)vraccarico' . 0
della protezione |1: Le operazioni
sovraccarico proseguono dopo
(OL1) intervento della
protezione
sovraccarico.
0: Protezione
Sovraccarico Motore
Livello della (1(')|F-’:c))tgzione
08-07 protezwng Sovraccarico Motore| 0 Nota2
sovraccarico (OL1) 1
motore (OL1) 2: Protezione
Sovraccarico Motore
(OL1) 2
Tensione .
0808 utom ati ca- 0: Abilita 0
Regolazione . 1y cabiita
(AVR) )
?gsz'?g‘:e 0: Disabilita
e perdita della fasel. apiita 0
d’ingresso
Selezione - I
0810 orotezione 0: Disabilita 0
perdita della fase[, . ..
Yuscita 1: Abilita
831 ; Riservato
0: Il rilevamento
coppia eccessiva &
disabilitato.
Selezione del  |1: Inizia a rilevare
08-13 [rilevamento quando siraggiunge la| 0
coppia eccessivalfrequenza impostata.
2: Inizia a rilevare
quando I'operazione &
iniziata.
0: Decelerazione
fino all'arresto
quando viene
rilevata una coppia
eccessiva.
1: Avvertimento
08-14 Selezione oper. |quando viene 0
coppia eccessivalrilevata una coppia
eccessiva. Continua
oper.
2: Arresto graduale
per inerzia quando
viene rilevata una
coppia eccessiva
Livello
08-15 [rilevamento 0~300 150

coppia eccessiva
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Gruppo 08: Parametri protezione

. Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu . Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice . . Codice . .
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
Tempo di ~
08-16 [rilevamento 0,0~10,0 0,1 08-29
icoppia eccessiva Funzione 0: Decelerazione fino
0: Il rilevamento 08-30 abilitante all'arresto 0
coppia bassa & all'avviamento  [1: Arresto graduale
disabilitato. Selezione per inerzia - Stop
Selezione del 1: Inizia a rilevare 08-31
08-17 [rilevamento quando si raggiunge 0 08~34 Riservato
coppia bassa la frequenza -
impostata. 0: Disabilita
2: Inizia ? rileva(e 1: Decelerazione fino
ggap@o I'operazione Selezione guasto| all'arresto
€ iniziata. 08-35 |surriscaldamentop: Arresto graduale 0
0: Decelerazione fino motore per inerzia - Stop
all'arresto quando 3: Continua a
viene rilevata una funzionare
coppia bgssa. Costante tempo
1: Avvertimento 08-36 filtro ingresso ~ [0,00~5,00 2,00
. quando viene PTC
Selezione oper. | .
08-18 copia bassa rilevata una coppia 0 0: Awvio in
PP bassa. Continua funzionamento
oper. Funzione —
08-37 1: Awio permanente| 0
2: Arresto graduale controllo ventola 54~ e
per inerzia quando temperatura (nota)
viene rilevata una Tempo di ritardo
. coppia bassa 08-38 |per spegnimento0~600 60
Livello ventola
08-19 rilevamento 0~300 30 Tempo di ritardo
coppia bassa della protezione
Tempo di 08-39 [anti- 1~300 60
08-20 filevamento 0,0~10,0 0,1 surriscaldamento
coppia bassa motore
Limite Motore2 -
. . HD:150
impedimento Accelerazione -
08-21 stallo in acc. 1~100 50 08-40 LLivello 20~200
oltre velocita impedimento ND:120
base ' stallo
Impedimento Motore?2 -
dello stallo - Accelerazione
08-22 ftempo di 2~100 100 08-41 |Limite 1~100 50
rilevamento in impedimento
funzionamento stallo
Terra - Selezionely. Micapili ' '
0: Disabilita PTC Livello di
08-23 dispersione _ 0 08-42 protezione 0,1~10,0V 0,7
verso terra (GF) [1: Abilita Livello riavvio
0: Decelerazione fino 08-43 5 0,1~10,0 V 0,3
allarresto i
Livello
08-24 gg:;r;c?neGuasto 1: Arresto graduale 0 08-44 [avvertimento  0,1~10,0 V 05
i . per inerzia - Stop PTC
operazione . .
2: Funzionamento 08-45 Riservato
continuo Livello
0: Rilevamento 08-46 [Temperatura  [0~254°C 0 Notad
immediato quando Accordo
Selezione viene fornita Livello reset o
08-25 frilevamento di  |alimentazione. 0 vy temperatura p~254°C 0 Notad
quasto esterno  |1: Inizia a rilevare Selezione 0: Disabilita
quando loperazione 08-48 | odalita Fire  Hi: Abilita 0 |Notad
¢ avviata. i .
08-49 Morsetto di 0 : Reset dopo lo 0 Notad

08-26

Riservato

29

ingresso multi-

spegnimento




Gruppo 08: Parametri protezione

Gruppo 09: Parametri comunicazione

Nota: I modelli 200 V 50 CV e 400 V 100 CV e superiori non sono

dotati di questa fu

nzione.

30

impostazioni di fabbrica)

Codice Nome Intervallo di |PredefinjAttribul |~ 4ice Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
funzione Stato  [1: Reset dopo INV Indirizzo
della modalitd  [rimozione del 09-00 [stazione di 1~31 1 *3
Fire morsetto comunicazione
Morsetto multi-  [XXXO0b: Contatto S6 Selezione
funzione Stato A 09-01 |modalita 0: MODBUS 0 *3
el della modalita ~ [XXX1b: Contatto S6 00006 | Notad comunicazione
Fire B 0: 1200
Impostazione [0 : Velocita modalita , 1: 2400
08.51 [/clocita motore.fire (08-52) 0 |nowt| [0902 heoctaau | 24500 4 | 3
Fonte modalita [1 : Controllo PID (bps) 3: 9600
Fire 2 : Al2 4:19200
it 5: 38400
08-52 |/elocita motore ly 444 59 100,00 | Notad : : :
modalita Fire 09-03 Stop Bit 0: 1 Stop Bit 0 .
Livello ~* [Selezione 1: 2 Stop Bit
08-53 [levamento PID 44, 0 |Notad 0: Nessuna parita
della modalita
Fire 09-04 [Parita Selezione | 1: Bit pari 0 *3
Tempo di ritardo I 2: Bit dispari
08-54 |perdita PID 0,0~10,0 1,0 |Notad Selezione Bit | (. pati 8-Bit
modalita Fire 09-05 |dati — 0 *3
. 0 : Continua a comunicazione | 1: Dati 7-Bit
ngdﬁam deinto funzionare TFmpO t
) s s rilevamento .
08-55 feedback PID ;Ire\(gfg';‘;‘ modalitdl 4 |Notaq| | 09-08 | 0,0~25,5 00 | *3
Selezione |70 enza comunicazione
Modalita Fire " q 0: Decelerazione fino
uscita max. (01-02) all'arresto — Basata sul
Livello tempo di decelerazione
i 1 quando si verifica un
08-56 22"":;?:%3 0,0~100,0 80,0 |Notad quasto comunicazione.
g o 1: Arresto graduale per
_l\lflodallt% Fire 3 inerzia quando si verifica
empo di ritardo . un guasto
perdita del 09-07 Sele?one S0P | comunicazione. 3 *3
08-57 seanale Al2 0,0~10,0 1,0 | Notad quasto 2: Decelerazione fino
9 - allarresto — Basata sul
Modalita Fire tempo di decelerazione 2
0 : Continua a quando si verifica un
Selezione funzionare guasto pomunicazione.
0g.5g Perditadel - It: Velocita modalita | 4 | ooy o saorca
:/legdnallf AI‘:IZ Fire (08-52) guasto comunicazione.
odalita Fire  2: Frequenza uscita Cont. toller. err. *
max. (01-02) 0908 |~ 1~20 1 3
08-59 |Pirezione motore(0: Avant 0 INotaa| [09-09 [Tempo diattesa | 5~65 5 | 3
gﬂ:sci:vtga;dFlre 1: Indietro 09-10 Riservato
08-60 | ialita Fire  00000~65534 0 |Nota4|  +3: parametro 09 - senza influenza da 13-08 (Ripristina



Gruppo 10: Parametri PID

Gruppo 10: Parametri PID

. Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu . Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice . . Codice . .
parametro regolazione ito to parametro regolazione ito to
1. A1 dato Tempo di ritardo 5
D: A2 dato 1018 | geeppip | 202995 00
Impostazione 3. Pl dato 40 [ Frequenza PID - .
10-00 [fonte valore 4:10-02 dato 1 el Wake up 0,00~599,00 0,00
bersaglio PID  |5: Riservato 10-20 Tempo di ritardo 0.0~255,5 00
6: Comando PID - Wake up
frequenza (00-05) 10-21 Riservato
Impostazione  |1: Al dato 10-22
10-01 [fonte valore D AI2 dato 2 10-23 |Limite uscita PID 0,00“'100,0 100,0 *1
feedback PID  [5: P ato 10:24 (5129910 U9l 0 0-95.0 10
10-02 [V2l0re bersaglio |y 40_100,00 000 | *1 0: Movimento
PID —— indietro non
XXXOb: D|§gb|l|ta PID 10-25 Uscita indietro | consentito Uscita 0
xxx1b: Abilita PID PID Selezione  [1: Consenti
px0xb: PID positivo Movimento indietro
Caratteristica Uscita
)éx1xtt)t: PIIZt) negativo Tempo
arateristica accelerazione/de
10-3 Modalita controllokOxxb: PID Valore | 000 1026 | .\ crazione 0,0~255 0,0
PID grrore per Controllo bersaglio PID
PID Bias display
x1xxb: PID Valore 10-27 e dback 0~9999 0
feedback pgr CtrlD 10-28 Riservato
0xxxb: Usc!ta PID - 5 0: Disabilita
1xxxb: Uscita PID + 10-29 PfDeZIOHG‘ €80 1 Apilita 1
— comando frequenza 2:imp. con DI
uadagno . — .
10-04 0,01~10,00 1,00 1 _aq |Limite superiore .
fGeedgack 10-30 bersaglio PID 0,0~100,0 100,0
uadagno . L
10-05 . 0,00~10,00 1,00 1 Limite inferiore .
_;l)_roporzpnale (F:) 10-31 bersaglio PID 0,0~100,0 0,0
10-06 (lfmp‘) integralel 5 00~100,00 100 | *1 10-32 Riservato
\Valore max. del
10-33 1~10000 999
10-07 [P0 0,00~10,00 000 | *1 feedback PID
differenziale (D) .
A Limite d 10-34 APIC222 0~4 1
10-08 f 0,00~599,00 0 Nota2 decimale PID
requenza 0%
10-09 [Bias PID. . -100,0~100,0 0 1 1-FPM
10-10 [1emPo dinitardo | 50400 000 | *1 2: CFM
uscita PID 3-SPI
PID Perdita di 0: Disabilita 4: GPH
10-11 [feedback 1; Attenzione 0 5. GPM
Selezione 6:IN
nlgvamento 2: Guasto T
Rilevamento 8 /s
10-12 perdita feedback | 0~100 0 gj m
PID - Liv. 16' n
Rilevamento 10-35 |Unita PID 1 1j °F 0 *7
1 |perdita feedback 5 =
1043 b1p (Intervallo di | #0100 1.0 12: inW
tempo) 12 C\//
——— :m/s
1014 e M9 001000 1000 | * 15 NP
Modalita Trim 16: CMM
10-16 [Scala Trim PID_| 0~100 0 [Nota2 18: KW
*Frequenza 19:m
10-17 Jiniziale - Sleep | 0,00~599,00 0,00 20:°C
PID 21: RPM
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Gruppo 10: Parametri PID

Gruppo 11: Parametri ausiliari

(D)

. Nome Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice . .
parametro regolazione ito to
22: Bar
23: Pa
24: KPa
Guadagno
10-36 [proporzionale 2| 0,00~10,00 3,00 | Nota2
(P)
1037 ;"ig“m integrale) 4 00~100,00 050 |Nota2
Tempo
10-38 (differenziale 2 0,00~10,00 0,00 |Nota2
(D)
[Impostazione
frequenza di
10-39 |uscita 00,00~599,00 30,00
disconnessione
PID
Selezione o
v compensazione 0: Disabilita 0
Sleep PID »
Frequenza 1: Abilita
Passaggio a 0: PID generale
1041 | e PID 1:DTi§o PID 0 |Nota2
10-42
~ Riservato
10-46
Guadagno
10-47 [proporzionale 3 0,00~10,00 3,00 | Nota4
(P)
1048 ;e(:‘)“p‘) integrale 1y 60~100,00 050 |Notas
Tempo
10-49 (differenziale 3  10,00~10,00 0,00 |Notad

* Se la frequenza di uscita massima del motore é superiore a 300

HZ, la risoluzione della frequenza sara modificata a 0,1Hz
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. Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to
0: Consenti
rotazione avanti e
Bl di indietro
11-00 |5 100C0 direz. - 1: Consenti solo 0
Selezione . :
rotazione avanti
2: Consenti solo
rotazione indietro
0: Tuning
11-01 Frequenza frequenza di . 1
portante uscita portante
1~16: 1-16 kHz
. 0: Disabilita
102 [ o0 M T w1 ot | 0
2: PWM 2 Soft
Selezione 0: Disabilita
abbassamento
103 1 tomatico 1: Abilita 0
portante
Curva S
Impostazione "
11-04 tempo alPavvio 0,00~2,50 0,20
dell'accelerazione
Curva S
11-05 [MPOSIZIONE | 505 5 0.20
tempo all’arresto
dell'accelerazione
Curva S
Impostazione
11-06 {tempo all'avvio 0,00~2,50 0,20
della
decelerazione
Curva S
Impostazione
11-07 ftempo all'arresto | 0,00~2,50 0,20
della
decelerazione
11-08 1Salto di frequenza 0,0~599.0 0.0
11-09 galto di frequenza 0,0~599.0 0.0
11-10 galto di frequenza 0,0~599.0 0.0
1111 IAmpiezza salto di 0,0~255 10
frequenza
Guadagno
111 ranvale del 5454 80
risparmio
energetico
11-43 [Tempo diritorno | 4o 60 | *
automatico
11-14
= Riservato
11-17
Frequenza
4.1 [Tanuale el g5 5990 0,00
risparmio
energetico
Funzione del 0: Risparmio
11-19 | . . 0
risparmio energetico




Gruppo 11: Parametri ausiliari

Gruppo 11: Parametri ausiliari

. Intervallo di  [Predefin(Attribu . Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice| Nome parametro . . Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to regolazione ito to
energetico automatico 200 V: 200~400 V | 300
automatico disabilitato. Tensione awio 400 V: 400~800V | 700
;;]Sr';ggglo 11-38 [decelerazione 075 V\:/500~1000 900
automatico prevenzione OV a5/ 600~1200 1080
abilitato. v
Tempo FJi filtro 200 V: 300~400V [ 350
risparmio 600~
11-20 engr etico 0~200 140 Tensione arresto [ooV-000-800V | 750
getic 11-39 decelerazi 575 V: 500~1000
automatico - ecelerazione N 950
Tensione Limite prevenzione OV 690 V: 600~1200 1140
11-21 pUpenore 0~100 100 v
frisparmio . 0: Disabilita
energetico Tuning 1- Modalita
Tempo .dl prevenzione OV
regolazione 1
11-22 Funzione risparmio| 0~5000 20 *1 Selezione b- Modalita
energetico 140 | revenzione OV prevenzione OV 0
lautomatico 2
Livello di 3: Modalita
rilevamento ' -
11-23 |Funzione risparmio| 0~100 10 grevenzmne ov
:n?c:r?;t;pc% 0: Decelerazione
Cu i L T fino all'arresto in
soefficiente di . caso di scomparsa
11-94 [[1SP@rMIo0 0,00~655,34 Selezione rif. Rf. Frequenza
energetico (Nota4) 1141 [[ requenza 1: Il funzionamento| 0
automatico Scomparsa L
€ impostato dal
11-25 Rilevamento ,
R parametro 11-42 in
1 1~27 iservato caso di scomparsa
i Rif. Frequenza
f“adagnO Livello di
11-2g [reauenza 1~200 100 11-42 |scomparsa per Rif.| 0,0~100,0 80,0
sovratensione Frequenza
(Prevenzione 2) Mantieni
11-9g {Auto Selezione de- 0. Dl§gblllta 0 11-43 |Frequenza 0,0~599,0 0,0
rating 1: Abilita allavvio
Limite variabile Tempo di
11-30 [Frequenza 2~16 11-44 |mantenimento | 0,0~10,0 0,0
portante max. frequenza allavvio
Limite variabile Mantieni
11-31 |Frequenza 1~16 11-45 |[Frequenza 0,0~599,0 0,0
portante min. all'arresto
Variabile Tempo di
_an [Guadagno - mantenimento
frequenza portante allarresto
_nq [Quantita aumento - * KEB Tempo di
133 beiro tensione e | 17100 01 ! 11-47 decelerazior?e 0,0~25,5 0,0 1
11-34 ?uantlta B%O fitro | 4~10.0 50 | *1 200 V: 190~210 200
ensione 11-48 KEB Livello di 400 V: 380~420 400
11-35 H;/e"to zona mgga 0,0~99,0 100 | *1 rilevamento 575 V: 540~570 | 555
égzd:;'g”e 690 V: 540~684 555
11-36 ffrequenza della | 0,000~1,000 | 0,050 | *1 11-49 Se”:‘,gagno 26101 0,01~5,00 1,00
prevenzione OV Conteggio _ zero-
**Limite frequenza 11-50 servo 0~4096 12
11-37 (della prevenzione | 0,00~599,00 5,00 —
oV 11-51 0: Disabilita 0
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Gruppo 11: Parametri ausiliari Gruppo 11: Parametri ausiliari
Codicel Nome parametro Intervallo di  |Predefin|Attribu Codicel Nome parametro Intervallo di  |Predefin|Attribu
P regolazione ito to P regolazione ito to
Selezione Selezione di
frenatura velocita | 1: Abilita prevenz. 2: Mode3
zero oscillazione
1152 [ProopLivello g o 100,0% 00 | * Forte selezione | 0: Disabilta
controllo 11-63 magnetica P 1
: . Abilita
14-53 [DrooP Riardo g 545 0 02 | *1 .
controllo Regolazione
0: Non cancellare 11-64 [guadagno velocita [0,1~10,0 1,0
energia accelerazione
Inizializzazione di |cumulativa . 200 V: 200 V~400
U energia cumulativa[1: Cancella 0 1 V 370
energia Bersaglio - 400 V: 400 V~800 740
cumulativa 11-65 [Tensione circuito |2 .
0: Il tasto stop & principale 575 V: 520 V~1040 962
disabilitato :
quando 690 V: 624 V~1248 1154
I'operatore non
oo 11-66 i_3 o 6,00~60,00 20 |Nota2
Selezione tasto | comando oper. ~ob Jrrequenza ) ; ota
11-55 Stop 1 interruttore PWM
1: Il tasto stop & Range -
abilitato quando 11-67 |Frequenza PWM 20~12000 0 Nota2
I'operatore non soft
fornisce il 11-68 Interruttore PWM 2 6.00~60.00 20 | Nota2
comando oper. soft Frequenza
0 Quando] Guadagno di
ijnziLi)?wr; ol 11-69 |prevenz. 0,00~200,00 500 |Notat
oscillazione 3
gpéz%\:\éNé Limite superiore di
dipsabilitata sara 11-70 [prevenz. 0,01~100,00 5,00 |Nota1
o ' oscillazione 3
abilitata premendo -
ENTER dopo (Intervallo di
closion modifica 171 [SPO) PRrAMEN 30900 100 |Notat
11-56 frequenza. 0 | prevenz.
UP/DOWN 1-Quando 2 oscillazione 3
fLinzione Guadagno di
prevenz.
ggég%vr\éNé 11-72 |oscillazione per  0,01~300,00 30,00 |[Nota1
abilitata, sara frequentza di 1
abilitata alla commutazione
modifica Guadagno di
frequenza. prevenz.
4 11-73 |oscillazione per  0,01~300,00 50,00 |[Nota1
11-57 Riservato frequenza di
0 Disabilta commutazione 2
Registra Rif. ; . Droop Livello di
11-58 0 1 - ~
frequenza 1- Abiita 11-76 frequenza 1 0,00~599,00 0,00 |Notad
Guadagno di 1177 000 LVl 1 no~599,00 000 |Notad
11-59 |prevenz. 0,00~2,50 * éeq“e':f": -
oscillazione 178 | oo 20 10,00~100,00 0,00 |Notad
Limite superiore di OTS€t coppia
11-60 [prevenz. 0~100 * *: Fare riferimento all'allegato 1 nel nostro manuale di istruzioni.
- ** Se la frequenza di uscita massima del motore & superiore a 300
ol g
11-61 tempo) Parametro 0~100 0 HZ, la risoluzione della frequenza sara modificata a 0,1 Hz
di prevenz. . - .
oscillazione Nota: Il parametro 11-01 puo essere modificato durante il
0: Mode1 funzionamento; il range & 1~16 KHz.
11-62 1: Mode2 1
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Gruppo 12: Parametri monitoraggio

Gruppo 12: Parametri monitoraggio

. Intervallo di  |Predefin|Attribu . Intervallo di  [Predefin|Attribu
Codice| Nome parametro . . Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to regolazione ito to
00000~77777 morsetto ingresso | seguito
Dal bit pit a e uscita digitale nessun ingresso
sinistra — viene (LED/LCD) corrispondenza
mostrato lo ingresso e uscita
schermo quando si
preme il tasto DSP
nell'ordine.
. 0: nessuna
1200 Schermata display | ;o alizzazione 00321 *1
- Selezione (LED) l: Corrente in uscita | (Nota4) | "6 152535455 8657 58
2: Uscita - Tensione
3: DC Bus - INANINEN)
Tensione
4: Temperatura
5: PID Feedback - 1™ 1™
6: Al1 Valore LI
7. Al2 Valore t1t
0: Visualizza
valore feedback Il display LCD &
con Num. intero mostrato qui di
(xxx) seguito
1: Visualizza
oo etk
12-01 [feedback Modalita . . 0 *6
posizione decimale
(LED) (xx.X)
2: Visualizza 12-06
feedback con ~ Riservato
valore con due 12-10
posizioni decimali Corrente in uscita _P/isualizza corrente
(x) 1211 er errore corrente | USCia (per )
, 0: xxxxx (nessuna p errore corrente)
PID Display its —
unita) . |Visualizza
feedback 5 . Tensione in uscita N ,
12-02 . . | 1 xxxPb 0 6 tensione in uscita
Impostazione unita . 12-12 |- per errore -
(LED) (pressione) omente (per errore
2: xxxFL (flusso) corrente)
Visualizza linea di 1500/ . Visualizza
g ~ * F L
28D velocita (LED) 0~60000 1800 6 12-13 u;iﬂ:?n;:rg trore frequenza di uscita )
0: Mostra orrente (per errore
Frequenza Uscita corrente)
Inverter . Visualizza
— Tensione DC - per .
1: Visualizza linea 12141 ore corrente fensione DC - per -
di velocita con errore corrente -
numero intero Visualizza
Comando
(>fxx.xx) _ 12-15 [frequenza - per ?rgmt?gr?;a (oer -
Modi di 2.’ V|suq||;za linea errore corrente g P
isualizzazione di velocita con una 1 errore corrente)
12-04 |V1SUBNZZAZIONE =) i ne 0 ) Se il LED inserisce
linea di velocita 6

(LED)

decimale (xxxx.x)

3: Visualizza linea
di velocita con due
posizioni decimali

(XXX.XX)

4: Visualizza linea
di velocita con tre
posizioni decimali
(Xx.XXx)

12-05

Visualizzazione

dello stato

Il display LED &

mostrato qui di

35

questo parametro,
sara consentito

12-16 Comando soltanto il -
frequenza . ,
monitoraggio del
icomando
frequenza.
Frequenza di Visualizza L
12-17 Uscita frequenza di uscita -
corrente
12-18 |Corrente in uscita Visualizza corrente -

in uscita corrente




Gruppo 12: Parametri monitoraggio

Gruppo 12: Parametri monitoraggio

Codi Intervallo di  |Predefin|Attribu . Intervallo di  |Predefin|Attribu
odice| Nome parametro . . Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to regolazione ito to
Visualizza Corrente Visualizza corrente
12-19 [Uscita - Tensione [tensione in uscita - 12-29 |eccitazione motore -
asse d
corrente (Id)
Visualizza isualizza
12-20 [Tensione DC (Vdc)[tensione DC - deviazione di contr.
corrente velocita (controllo
1001 [Potenzauscita  Visualizza potenza| 12-30 |ASR Deviazione Vz:gg:ig)' feedback -
(kw) in uscita corrente (100% corrisponde a
Visualizza la max. frequenza imp.
velocita di con 01-02)
rotazione corrente 12-31 Riservato
del motore Visualizza valore
in modalita di uscita di contr.
\VF/SLV . velocita
Velocita di B2 SR Uscita (100% corrisponde|
rotazione motore = a max. frequenza
. frequenza di uscita imp. con 01-02)
Velooita di X(120/numero polo Visualizza valore
12-22 |rotazione motore - o
(rom) motore) . vglomta feedbggk
In modalita PG/SV, 12-33 [Feedback PG di contr. velocita i
la velocita di (100% corrisponde
rotazione del @ max. frequenza
motore & calcolata imp. con 01-02)
mediante la Numero impulsi Visualizza numero
frequenza 1234 |51 P impulsi PG di - |Notad
feedback. contr. velocita

Il limite massimo &
65535

12-23

Fattore potenza
uscita (Pfo)

Visualizza fattore
potenza in uscita
corrente

12-24

Modalita controllo

Visualizza
modalita controllo
0: VF

1: PG

2: SLV

3: SV

4: PSV

5: PMSLV

6: SLV2

12-25

Al1 Ingresso

isualizza ingresso
Al1 corrente

(-10 V corrisponde a
-100%, 10 V
corrisponde a 100%)

12-26

Al2 Ingresso

isualizza ingresso

A2 corrente

(0V 04 mA

corrisponde a 0%, 10
020 mA

corrisponde a 100%)

12-27

Coppia Motore

Visualizza
comando coppia
corrente

(100% corrisponde
a coppia motore )

12-28

Corrente coppia

motore (Iq)

Visualizza corrente

asse

36

12-35

Numero impulsi
zero-servo

In modalita posizione
(SV), numero di
impulsi errore
posizione per servo
velocita zero (il
numero di impulsi di
un cerchio equivale
al quadruplo dei
valori impostati per
20-27)

12-36

PID Ingresso

isualizza errore
ingresso del
controller PID (valore
bersaglio PID -
feedback PID)
(100% corrisponde a
max. frequenza imp.
icon 01-02 0 01-16)

12-37

Uscita PID

isualizza uscita del
controller PID
(100% corrisponde a
max. frequenza imp.
icon 01-02 0 01-16)

12-38

Impostazione PID

isualizza valore
bersaglio del
controller PID
(100% corrisponde a
max. frequenza imp.
icon 01-02 0 01-16)

isualizza valore
feedback controller
PID

12-39 |PID Feedback (100% corrisponde a -
max. frequenza imp.
icon 01-02 0 01-16)

12-40 Riservato




Gruppo 12: Parametri monitoraggio

Gruppo 12: Parametri monitoraggio

. Intervallo di  [Predefin(Attribu - Intervallo di  [Predefin|Attribu
Codice| Nome parametro . . Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to regolazione ito to
Mostra isualizza stato
44 [Temperatura (dissipatore) . Stato DIO - per DI/DO per errore
1241 bissip. temperatura IGBT SR ore precadente Precodent -
temperatura™ Descrizione simile a
12-05
HWL . isualizza stato
RS-485 Codice E e Stato Inverter - per|[Verter per erore
12-42 - 12-60 dent precedente -
errore errore precedente | oo simile a
12-43
19-61 Tempo di Trip 1 - |Visualizza tempo )
1 & per ultimo errore ?geé.zultlmoler'rorg,
— -62 sono i giorni,
12-43 [Stato inverter |— - 19-62 [T€MPOdi Trip 2+ o0t 1261 5on0ke|
S per ultimo errore  |yre rimanenti.
Mostra il vélore di Messagg isualizza messaggi
12-44 F requenza i frequenza - 12:63 awerttl.mentl avvertimenti recenti i
Ingresso impulsi | e11inaresso impulsi recenti —
. isualizza Messaggio ;
1= Messaggio errore ['S/#122¢ ) ) messaggio
s recente rcnoeif:r?t%glo errore 12-64 ?g::r:ttgnento avvertimento i
Messaggio errore |/5u21i222 Anqolo awvi receene
1246 | donte messaggio errore - 12-65 (ngolo awvio 0~360 ]
P recedente motore
Due messaggi isualizza due 12-66 |Angolo encoder  |0~360 -
12-47 . |messaggi errore - Energia cumulativa
errore precedenti recedenti 12-67 (KWH) 0,0~999,9
Tre messagg Isualizza tre Energia cumulatival
1248 | rrore rec%%enti nessagg) srrore ) 12:68 (MWHr) 0~60000
P recedent 12-69
Quattro messaqai isualizzg quattro 5 .
12-49 errore prece deg?i messaggi errore - Riservato
P recedent 12-71
isualizza stato 12-72 Data RTC 12.01.01~99.12.31{ 12.01.01 | Nota8
Stato DIO Errore DI/DO per errore 12-73 [Ora RTC 00:00~23:59 00:00 |Nota8
1250 |~ ente corrente - Tensione di uscita
Descrizione simile a 12-76 2 vuoto 0,0~600,0 }
1izs-l(J):Iizza stato 2 Riservato
inverter per errore 12-78 |Valore bias fase Z | -9999~9999 -
19-51 Stato Inverter Corrente ) Percentuale
251 e rore Corrent 1279 | A 10,0~100,0 -
frore LOMeNte Inescrizione simile a ingresso impulsi : :
12-43
1280 LM | 0,0-5990 0 |Nota2
Tempo di Trip 1 - isualizza tempo requenza -
12-52 er errore corrente [OPeT- €rTore corrente,| - 12-81 Riservato
P 12-53 sono i giorni, 12-82 |Carico del motore 10~200,0 - Nota4
T |mentre 12-52 sono le isualizza ingresso
12-53 T::neﬁ?o?ézg?rgnte ore rimanenti. - AI3 corrente
p 12-85 [Ingresso Al3 (-10 V corrisponde a - *10

12-54

Comando
frequenza per
errore precedente

isualizza comando
frequenza per errore
precedente

+100%, 10 V
corrisponde a 100%)

Uscita Frequenza |Display frequenza

12-55 |per errore uscita per errore -
precedente precedente
Corrente uscita-  [Display corrente

12-56 [per errore uscita per errore -
precedente precedente
Tensione uscita - |Visualizza tensione

12-57 |per errore uscita per errore -
precedente precedente

12-58

Tensione DC - per

errore precedente

isualizza tensione
DC per errore

recedente

37

istruzioni.
** A510s 200 V 50 CV (e superiori) € 400 V 100 CV (e
superiori) non supportano la funzione visualizzazione

temperatura dissipatore.

*: Fare riferimento all'allegato 1 nel nostro manuale di
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Gruppo 13: Parametri di manutenzione

. Intervallo di  [Predefin(Attribu . Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice| Nome parametro . . Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to regolazione ito to
Inverter Capacita . 11: 2 fili
1300 lq 0 ezione i 4 inizializzazione (60
13-01 |Versione software | 0,00-9,99 - *4 '1"2) (2:’_0/400 V)
0: Disabilita AL
Cancella Ore Elzz)l?ZlﬁziE?Af(l)%n\%(
13-02 Cancella Ore oper. oper. cumul. 0 1 13: 2 fil
cumul. il
1: Cancella Ore Inizializzazione (50
oper. cumul. Hz) (230/400 V)
. 14: 3 il
13-03 |Ore oper. cumul. 1| 0~23 - 4 inizializzazione (50
13-04 [Ore oper. cumul. 2| 0~65534 (Nota4) - *4 :'52) Z(Zfﬁiomoo V)
2I:I’g(2§ecnusrirz)l}|1lé inizializzazione (50
i Hz)(220/380 V)
13-05 Selezione ore 1: Ore cumul. 0 1 (Notad)
oper. cumul. A
durante 16: 3 fili
funzionamento inizializzazione (50
0: Parametri di Hz)(220/380 V)
sola lettura, Nota4)
eccetto 13-06 e Cancella 0: Nessuna
(principale) cronologia errori cancellazione .
13-06 |Parametri bloccati |frequenza 2 * 1309 |2 ione cronologia errori 0 1
1: Parametri 1: Cancella
definiti dall'utente . cronologia errori
2: Tutti i parametri Funzione
Funzione parametri 2
13-07 [password 00000~65534 | 00000 |Nota2| | 13-11[C/BCPLD Ver. | 0,00~9,99 -
parametri 13-12 |Id scheda PG 0~255 0 *5
0: Nessuna 13-13 [Scheda PG Ver. 0,00~9,99 - *5
inizializzazione 0: I messaggi di
|§: 2 fili errore riavvio
inizializzazione (60 automatico non
Hz)(220/440 V/690 13-14 Selezione sono salvati. 0
3? 3T archiviazione errori|1: | messaggi di
inizializzazione (60 errore ”?W'o
Hz)(220/440 V/690 automatico sono
) salvati.
4 2 fil 13-15
inizializzazione (50 = Riservato
Hz) (230/415 V) 13-20
5: 3 fil Cronologia errori  |[Mostra cronologia
Ripristina m'z'agng/iﬂ%“\‘j (50 13-21 | tima volta errori ultima volta - |Nota
13-08 |impostazioni di —ZM—)— - . Mostra Cronologia
eabbri 6: 2 fili 13-22 Cronologia due e errori ) Nota
abbrica inizializzazione (50 errori precedenti ue errori ota
Hz)(200/380 V/575 recedenti :
) Cronologia tre Mostra Cronologia
7: 3 fili 13-23 009 . [tre errori - Nota1
N errori precedenti .
inizializzazione (50 recedenti
HZ)(200/380 /575 . Mostra Cronologia
) Cronologia quattro .
13-24 errori precedent quattro errori - Nota1
8: FfLIQ: ' P recedenti
INiZIaliZzazione -
9: 2 il 1325 Cronologia cinque erc])er: grrrgrrwiologla ) Nota
Inizializzazione (60 errori precedenti a .
Hz) (230/460 V) recedenti '
10: 3 fil Cronologia sei Mostra Cronologia
inizializzazione (60 13-26 orrori precedent sei errofi - Nota1
Hz) (230/460 V) recedenti
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Gruppo 13: Parametri di manutenzione Gruppo 13: Parametri di manutenzione
. Intervallo di  |Predefin|Attribu . Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice| Nome parametro . . Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to regolazione ito to
Cronologia sette Mostra Cronologia Cronologia ventisei Mostra Cronologia

13-27 09 . [sette errori Nota1 13-46 0109 . \ventisei errori Nota1
errori precedenti brecedenti errori precedenti recedenti
Cronologia ofto Mostra Cronologia Cronologia Mostra Cronologia

13-28 0'og . [otto errori Nota1 13-47 |ventisette errori  ventisette errori Nota1
prrori precedentl precedenti precedenti recedenti
Cronologia nove Mostra Cronologia Cronologia Mostra Cronologia

13-29 09 . [nove errori Nota1 13-48 |ventotto errori entotto errori Nota1
errori precedent precedenti precedenti recedenti
Cronologia dieci Mostra Cronologia Cronologia Mostra Cronologia

13-30 0og . |dieci errori Nota1 13-49 |ventinove errori  ventinove errori Nota1
errori precedenti precedenti precedenti recedenti
Cronologia undici Mostra Cronologia Cronologia trenta Mostra Cronologia

13-31 009 . |undici errori Nota1 13-50 009 . ftrenta errori Nota1
errori precedenti orecedent errori precedent recedenti
Cronologia dodici Mostra Cronologia Nota: L'impostazione della frequenza principale & 12-16 in LCD. E

13-32 . denti dodici errori Nota1
erron precedentt o cedent uguale allimpostazione frequenza di velocita-fase 0 (05-01)
Cronologia tredici Mostra Cronologia

13-33 errori rgce denti tredici errori Nota1

P precedenti
Cronologia Mostra Cronologia

13-34 [quattordici errori  [quattordici errori Nota1
precedenti precedenti
Cronologia quindici{1ostra Cronologia Gruppo 14: Parametri impostazioni PLC

13-35 . . |quindici errori Nota1 : = :
errori precedenti . . Intervallo di  [Predefin|Attribu

precedenti Codice| Nome parametro| . " to o
Cronologia sedici Mostra Cronologia ' ;

13-36 ) g “' |sedici errori Nota1 14-00 [T1 Valore |mp 1 0~9999 0 Nota6
pror precedentl  frecedenti 14.01 [ Valore mp. 2 o_gqqq 0 [Nota6
Cronologia Mostra Cronologia (Modalita 7)

13-37 (diciassette errori  |diciassette errori Nota1 14-02 [T2 Valore imp. 1 | 0~9999 0 |Notab
precedenti precedenti 14-03 T2 Val(.)r‘e Imp. 2 0~9999 0 Nota6
Cronologia dicioft Mostra Cronologia (Modalita 7)

13-38 |-ronologia iciotto diciotto errori Nota1 14-04 |T3 Valore imp. 1 | 0~9999 0 Nota6
errori precedenti orecedenti T3 Valore imp. 2

14-05 s : 0~9999 0 Nota6
Cronologia Mostra Cronologia (Modalita 7)

13-39 [diciannove errori  [diciannove errori Nota1 14-06 |T4 Valore imp. 1 | 0~9999 0 [Nota6
precedenti precedenti 14-07 T4 Valore imp. 2 0~9999 0 Nota6
Cronologi i Mostra Cronologia (Modalita 7)

13-40 e:&?i"p‘igfeﬁt‘i venti errori Nota 14-08 [T5 Valore imp. 1| 0~9999 0 [Nota6

. precedenti . 14-09 T5 Valgr‘e imp. 2 0~0999 0 |Notas
Cronologia Mostra Cronologia (Modalita 7)

13-41 |ventuno errori ventuno errori Nota1 14-10 [T6 Valore imp. 1 | 0~9999 0 Nota6
precedenti precedenti 14 |T6 Valore imp. 2 5
Cronologia Mostra Cronologia al (Modalita 7) 0~9999 0 Notab

13-42 \ventidue errori  |ventidue errori Nota1 14-12 [T7 Valore imp. 1 | 0~9999 0  [Nota6
precedenti precedenti T7 Valore imp. 2 5
Cronologia ventitré Mos.tra Cronqlogia el (Modalita 7) 0-9999 0 |Notab

13-43 | i orecedent \éfgégrdeei:irorl Nota1 14-14 E xa:ore imp. ; 0~9999 0 |Notab

alore imp. .
Cronologia Mostra Cronologia 14-15 (Modalita 7) 0~9999 0 |Notab

13-44 ventiquattrp errori ventiquattrp errori Nota1 14-16 |C1 Valore imp.  [0~65534 (Nota4) 0 Nota6
precedentl precedenti 14-17 C2 Valore imp. _ [0~65534 (Notad) 0 [Nota6
Cronologia ~ |Mostra Cronologia 14-18 |C3 Valore imp.  [0~65534 (Nota4) 0 [Nota6

13-45 venhcmqug errori venhcmqug errori Nota1 14-19 [C4 Valore imp.  0~65534 (Notad) 0 Nota6
precedent precedent 1420 [C5 Valore imp. _ [0~65534 (Notad) 0 |Notab

14-21 |C6 Valore imp.  |0~65534 (Nota4) 0 Nota6
14-22 |C7 Valore imp.  |0~65534 (Nota4) 0 Nota6
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Gruppo 14: Parametri impostazioni PLC

Gruppo 15: Parametri monitoraggio PLC

Codi Intervallo di  |Predefin|Attribu . Intervallo di  |Predefin|Attribu
odice| Nome parametro . . Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to regolazione ito to
14-23 [C8 Valore imp.  |0~65534 (Nota4) 0 Notab 15-14 T8 Valore corrente 0~0999 0
14-24 |AS1 Valore imp. 1 [0~65534 (Nota4) 0 Nota6 1
14-25 [AS1 Valore imp. 2 |0~65534 (Nota4) 0 Nota6 1515 T8 Valore corrente 0~9999 0
14-26 [AS1 Valore imp. 3 |0~65534 (Nota4) 0 Nota6 2 (Modalita 7)
14-27 |AS2 Valore imp. 1 |0~65534 (Nota4) 0 Nota6 15-16 |C1 Valore corrente|0~65534 (Nota4) 0
14-28 |AS2 Valore imp. 2 |0~65534 (Notad) 0 Nota6 15-17 |C2 Valore corrente [0~65534 (Notad) 0
14-29 |AS2 Valore imp. 3 [0~65534 (Nota4) 0 Nota6 15-18 [C3 Valore corrente[0~65534 (Notad) 0
14-30 [AS3 Valore imp. 1 |0~65534 (Nota4) 0 Nota6 15-19 |C4 Valore corrente [0~65534 (Nota4) 0
14-31 [AS3 Valore imp. 2 |0~65534 (Nota4) 0 Nota6 15-20 |C5 Valore corrente |0~65534 (Notad) 0
14-32 [AS3 Valore imp. 3 |0~65534 (Nota4) 0 Nota6 15-21 |C6 Valore corrente [0~65534 (Nota4) 0
14-33 |AS4 Valore Imp. 1 [0~65534 (Nota4) 0 Nota6 15-22 [C7 Valore corrente[0~65534 (Nota4) 0
14-34 [AS4 Valore Imp. 2 |0~65534 (Nota4) 0 Nota6 15-23 |C8 Valore corrente [0~65534 (Nota4) 0
14-35 |AS4 Valore Imp. 3 [0~65534 (Nota4) 0 Notab 15-24 AS1 Valore 0~65534 (Notad) 0
14-36 [MD1 Valore imp. 1  |0~65534 (Nota4) 1 Nota6 corrente
14-37 [MD1 Valore imp. 2  |0~65534 (Nota4) 1 Nota6 1525 AS2 Valore 0~65534 (Notad) 0
14-38 [MD1 Valore imp. 3  |0~65534 (Nota4) 1 Nota6 corrente
14-39 |MD2 Valore imp. 1 [0~65534 (Notad) 1 [Nota6 15.06 [S3 Valore 0~65534 (Notad) 0
14-40 [MD2 Valore imp. 2 [0~65534 (Notad) 1 |Nota6 corrente
14-41 [MD2 Valore imp. 3 [0~65534 (Notad) 1 |Notab 15.97 [S4 Valore 0~65534 (Notad) 0
14-42 [MD3 Valore imp. 1 [0~65534 (Notad) 1 [Notab corrente
14-43 |MD3 Valore imp. 2 [0~65534 (Notad) 1 |Nota6| |15.08 MP1 Valore 0-65534 (Notad) 0
14-44 VD3 Valore imp. 3 |0~65534 (Notad) T |Nota6 corrente
14-45 |MD4 Valore imp. 1 _[0~65534 (Notad) 1 [Nota6| | 15-29 [MD2 Valore 0~65534 (Notad) 0
14-46 |MD4 Valore imp. 2 [0~65534 (Notad) 1 [Nota6 (I\:/Iolgr3er\]/taelore
14-47 |MD4 Valore imp. 3  [0~65534 (Nota4) 1 Nota6 15-30 0~65534 (Notad) 0
corrente
15-3¢ [MD4 Valore 0~65534 (Notad) 0
Gruppo 15: Parametri monitoraggio PLC corrente
el Intervallo di |Predefin|Attribu|  L12-32 [TD Valore corrente|0~65534 (Notad) 0
odice| Nome parametro . .
regolazione ito to
15-00 '1I'1 Valore corrente 0~9999 0
T1 Valore corrente
15-01 b (Modalita 7) 0~9999 0
T2 Valore corrente
el 0~9999 0 Gruppo 16: Parametri funzioni LCD
T2 Valore corrente i : ;
15-03 b (Modalita 7) 0~9999 0 Codice| Nome parametro lrr;t;;:laazl:g ndel Prei:i:fm At’fcr(:bu
15.04 [1° V21O COen'e| 4gq9 0 5~62 (Notad)
quando si utilizza
15.05 RI\\A/ gg;rlft;%re”te 0~9999 0 ~ |iLCD,lavoce
Monitoraggio monitorata e
15-06 T4 Valore corrente 0~9999 0 16-00 |schermata visualizzata nella 16 1
;4 Valore corrente principale prima riga. (imp.
15-07 b (Modalita 7) 0~9999 0 Ecr;f:g:lgga-
15-08 T5 Valore corrente 0~9999 0 frequenza)
'1I'5 Valore corrente P62 (Notad)
g ~ uando si utilizza
*%p (Modalita 7) 0999 ° ﬂn LCD, la voce
15-10 16 Valore corrente 0~9999 0 Monitoraggio sub- monitorata & *
T6 Valore corrente b schermata 1 \s/:esgc?rlllgsartigane(liﬁp " !
M b (Mosalta7) | 079%% ° redefinta
15-12 '1I'7 Valore corrente 0~9999 0 frequenza di
uscita)
T7 Valore corrente | Monitoraggio sub- [5~82 (Nota4) .
1513 (Modalita 7) 0~9999 0 162024+ ormata 2 quando si utilizza 18 !
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Gruppo 16: Parametri funzioni LCD

Gruppo 16: Parametri funzioni LCD

Codice

Nome parametro

Intervallo di
regolazione

Predefin
ito

Attribu
to

un LCD, la voce
monitorata e
visualizzata nella
terza riga. (imp.
predefinita:
corrente in uscita)

16-03

Unita display

0~39999
Determina la
modalita display e
unita di frequenza
(comando)

0: L'unita display
frequenza ¢ 0,01
Hz

1: L'unita display
frequenza e
0,01%

2: L'unita display
frequenza e rpm.

3~39: Riservato

40~9999:

Gli utenti
specificano il
formato; OXXXX
rappresenta la
visualizzazione di
XXXX al 100%.

10001~19999:
Gli utenti
specificano il
formato; 1XXXX
rappresenta la
visualizzazione di
XXX.X al 100%.

20001~29999;
Gli utenti
specificano il
formato; 2XXXX
rappresenta la
visualizzazione di
XX.XX al 100%.

30001~39999:;
Gli utenti
specificano il
formato; 3XXXX
rappresenta la
visualizzazione di
X XXX al 100%.

16-04

Unita ingegneria

0: senza uso di
unita ingegneria

1: FPM

2: CFM

3: PSI

4: GPH

5: GPM

6: IN

7 FT

8: Is

9: /Im
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Codice

Nome parametro

Intervallo di
regolazione

10: /h

11: °F

12: inW

13: CV

14: m/s

15: MPM

16: CMM

17: W

18: KW

19: m

20: °C

21: RPM

22: Bar

23: Pa

24: KPa

Predefin
ito

Attribu
to

16-05

LCD
Retroilluminazione

0~7

1

16-06

Riservato

16-07

Copia Funzione
Selezione

0: Non copiare
parametri

1: Lettura inverter
(parametri) e
salvataggio in
operatore.

2: Scrittura
parametri
operatore su

inverter.

3: Confronta
parametri
operatore e
inverter.

16-08

Selezione lettura

0: Non consentire
lettura inverter
(parametri) e
salvataggio in
operatore.

1: Consenti lettura
inverter (parametri)
e salvataggio in
operatore.

16-09

Selezione di
operatore rimosso
(LCD)

0: Continua ad
operare quando
I'operatore LCD &
rimosso.

1: Visualizza
errore quando
I'operatore LCD &
rimosso

1

16-10

Impostazione
visualizzazione ora
RTC

0: Nascondi

1: Visualizza

Nota8

16-11

Impostazione data
RTC

12.01.01~99.12.31

12.01.01

Nota8

16-12

Impostazione ora
RTC

00:00~23:59

00:00

Nota8

16-13

Funzione timer

RTC

0: Disabilita

1: Abilita

0

Nota8




Gruppo 16: Parametri funzioni LCD

Gruppo 16: Parametri funzioni LCD

. Intervallo di  |Predefin|Attribu . Intervallo di  [Predefin|Attribu
Codice| Nome parametro regolazione ito to Codice| Nome parametro regolazione ito to
2. imp. con DI 18: Off+P2,
16-14 [Ora diinizio P1  00:00~23:59 08:00 | Nota8 19: Off+P1+P2
16-15 |Ora di arresto P1 |00:00~23:59 18:00 |Nota8 20: Off+P3,
16-16 |Data diinizio P1  [1:lun 1 Nota8 21: Off+P1+P3
2: mar 22: Off+P2+P3
3: mer 23: Off+P1+P2+P3
_ 4: gio 24: Off+P4
16-17 Data di arresto P1 |- © 5 | Nota8 05 Off+P1+P4
6: sab 26: Off+P2+P4
7: dom 27: Off+P1+P2+P4
16-18 [Ora di inizio P2 00:00~23:59 08:00 [Nota8 28: Off+P3+P4
16-19 [Ora di arresto P2 00:00~23:59 18:00 [Nota8 29: Off+P1+P3+P4
16-20 |Data diinizio P2 |1: lun 1 |Nota8 30: Off+P2+P3+P4
2: mar 31:
3: mer Off+P1+P2+P3
. 4: gio +P4
16-21 |Data di arresto P2 5 ven 5 Nota8 0: Off
6: sab 1: Con timer 1
7: dom Selezione velocita [2: Con timer 2
16-22 [Ora diinizio P3  100:00~23:59 08:00 [Nota8 16-36 RTC 3: Con timer 3 0 Nota8
16-23 [Ora di arresto P3 [00:00~23:59 18:00 |Nota8 4: Con timer 4
16-24 [Data diinizio P3  |1: lun 1 Nota8 5: Con Timer 1+2
2: mar xxx0b: Marcia 1
3: mer Rotazione
16-25 |Data di arresto P3 g o 5 |Nota8 Xxxfbv:a,\;zri; C1
6: sab Rotazione
7: dom indietro RTC
16-26 |Ora di inizio P4 |00:00~23:59 08:00 | Nota8 xx0xb: Marcia 2
16-27 [Ora di arresto P4 100:00~23:59 18:00 |Nota8 Rotazione
16-28 |Data di inizio P4  [1: lun 1 Nota8 avanti RTC
2: mar xx1xb: Marcia 2
I s osre | Rolone
16-29 |Data di arresto P4 5 ven 5 Nota8 16-37 gl;%zlone rotazione Oxxb: Marcia 3 0000b | Nota8
6: sab Rotazione
7: dom avanti RTC
Selezione 0: Disabilita X 1xxb: Ma.rcia 3
16-30 elloffset RTC 1: Abilita 0 Nota8 Rot_azwne
2. imp. con DI indietro RTC
Impostazione Oxxxb: Marcia 4
16-31 tempo di offset  100:00~23:59 00:00 | Nota8 Rotazione
RTC avanti RTC
16-32 |Fonte timer 1 0: Nessuna, 1: P1,| 1 [Nota8 1xxxb: Marcia 4
16-33 |Fonte timer 2 2: P2, 3: P1+P2 2 Nota8 Rotazione
16-34 |Fonte timer 3 4: P3, 5: P1+P3, 4 Nota8 indietro RTC
6: P2+P3
7: P1+P2+P3
8: P4, 9: P1+P4,
10: P2+P4
11: P1+P2+P4
12: P3+P4
16-35 |Fonte timer 4 13: P1+P3+P4, 8 Nota8

14: P2+P3+P4
15:
P1+P2+P3+P4

16: Off,
17: Off+P1
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Gruppo 17: Parametri tuning automatico

. Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to
0: Auto-tuning
(rotazione)
1: Auto-tuning
(statico)
2: Misurazione
resistenza statore | VF: 2
3: Riservato VF+PG:
1700 [Selezione modalitad: Tuning anello 2
tuning automatico® | 5: Combinazione | SLV:6
tuning automatico | SV: 6
(rotazione) (voce: | SLV2: 6
4+2+0)
6: Combinazione
tuning automatico
(statico) (voce:
4+2+1)
Potenza in uscita
17-01 |nominale del 0,00~600,00 KVA
motore
17.02 Corrente nominale 0.1~1200,0 KVA
del motore
200 V: 50,0~240,0 -
400 V: i
Tensione nominale 100,0~480,0
17-03 ldel motore P75 V. -
150,0~670,0
690 V:
180,0~804,0 i
17.04 Frequenza 4 8~599.0 50,0/
nominale motore 60,0
17-05 \Velocita nominale 0~24000 KVA
del motore
17-06 [NUMrO PO 15 (pari 4
motore
1707 'F“,émero impulsi {60000 1024
200 V: 50~240
17.08 Tensione a vuoto 400 V: 100~480 )
Motore 575 V: 420~600
690 V: 504~720
17.09 [cOTENe 0,01~600,00 .| w
leccitazione motore
Tuning automatico [0: Disabilita
1740 | vio 1: Abilta 0
0: Nessun errore
1: Errore dati
motore
2: Errore tuning
. |Rotore resistenza
Errore Cronologia statore
17-11 del tuning 0
automatico 3: Errore tuning
perdita - induzione
4. Errore tuning
Resistenza rotore
5: Errore tuning
Mutua induzione

43

Gruppo 17: Parametri tuning automatico
Codi Intervallo di  |Predefin|Attribu
odice| Nome parametro . .
regolazione ito to
6: Errore encoder
7: Errore DT
8: Errore
accelerazione
motore
9: Attenzione
Proporzione
17-12 [induttanza di 0,1~15,0 34
dispersione motore
Frequenza
17-13 |scorrimento 0,10~20,00 1,00
motore
0: Auto-tuning
17-14 Selezione di auto- |(rotazione) VF 0
tuning (rotazione) (1: Auto-tuning
(rotazione) vettore

KVA: Il valore predefinito di questo parametro sara modificato

secondo le diverse capacita dell'inverter.

*: Il valore predefinito & 1 in modalita VF/VF+PG mentre il
valore predefinito & 0 in modalita SLV/SV/SLV2.

*: Si consiglia di selezionare innanzitutto la modalita HD/ND

(00-27) e le pre-impostazioni applicazione (00-32) prima che

il motore esegua l'auto-tuning.

Nota: Il valore di selezione modalita tuning automatico é 6

(combinazione tuning automatico (statico)). Quando si esegue

l'auto-tuning con motore a vuoto, si consiglia di selezionare 17-

00=5 (Combinazione tuning automatico (rotazione))

=1: Puo essere impostato quando 17-00=1, 2, 6.

Gruppo 18: Parametri compensazione dello

dello scorrimento

scorrimento
. Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice{ Nome parametro . .
regolazione ito to

Guadagno VF: 0,00
compensazione " .

18-00 dello scorrimento a 0,00~2,50 SLV* 1
bassa velocita.
Guadagno

18-01 [(OPONSAZION® 4 501,00 00 | *1
dello scorrimento
ad alta velocita.
Limite

18-02 |compensazione 0~250 200




Gruppo 18: Parametri compensazione dello

Gruppo 20: Parametri controllo velocita

scorrimento . Intervallo di |Predefin|Attribu
. - . Codice| Nome parametro . .
. Intervallo di  |Predefin|Attribu regolazione ito to
Codice| Nome parametro regolazione ito to - I
i empo integrale ~ .
Tempo filtro 20-03 ASR 2 0,001~10,000 1
18-03 [compensazione 0,0~10,0 1,0 Limite tempo
dello scorrimento A integrale ASR 0~300 200
Selezione 0: Disabilita Limite positivo
18-04 compensazione 0 UL ASR 0.1~10.0 50
dello scorrimento | 1: Abilita 9 Limite negativo 1~ 1
rigenerativo 0-06 |, op 0,1~10,0 0
Tempo di ritardo 5 0: Il controllo della
1509 FOC 1~1000 100 velocita Pl sara
18-06 |Guadagno FOC | 0,00~2,00 0,1 abilitato unicamente
N . , . . a velocita costante.
: Fare riferimento all'allegato 1 nel nostro manuale di istruzioni. Per I'accelerazione
Selezione e decelerazione
20-07 Jaccelerazione e  |usare unicamente il 0
decelerazione P/Pl|comando P.
- : — 1: Il controllo della
Gruppo 19: Parametri frequenza oscillazione velocita & abilitato
: Intervallo di  |Predefin|Attribu sia in accelerazione
Codice| Nome parametro . . he i
regolazione ito to chein
Frequenza decelerazione.
. Tempo di ritardo 5
19.00 foale &t 5,00~100,00 | 2000 | *1 2008 | sp 0000~0,500 | 0,004
q." ) Velocita Guadagno
psciazione 20-09 [t (P) proporz. | 0,00~2,55 061 | *
IAmpiezza della hsserv
19-01 [frequenza di 0,1~20,0 10,0 *1 elocita‘; Tempo 1
gsclztnla;mf)ne 20-10 integr. osserv. (1) 0,01~10,00 0,05 1
allo di frequenza elocita Guadagno 2 .
19-02 [di frequenza di | 0,0~50,0 00 | * 20-11 { o broporz. ossery. | 0007255 0,61 | ™
oscillazione elocita Tempo 2 - %
Intervallo di tempo Az integr. osserv. (1) 0,01~10,00 0,06 1
di salto della . Costante tempo
et Frequenza di 0~%0 0 L filtro low-pass per
o 20-13 . 1~1000 4
vacillazione velocita Feedback
Ciclo frequenza _ . 1
R <cillazione 0,0~1000,0 100 1 Costante tempo
Rapporto filtro low-pass per
19-05 ffrequenza di 0,1~10,0 1,0 *1 20-14 (velocita Feedback | 1~1000 30
oscillazione 2
IAmpiezza offset _
superiore della 5 . Modifica guadagno
19:06 4 o quenza di 0,0~20,0 00 | ™ 20-15 |ASR 0,0~599,0 40
oscillazione Frequenza 1
IAmpiezza offset Modifica guadagno
inferiore della . 20-16 JASR 0,0~599,0 8,0
Aty frequenza di 0,0~20,0 0.0 1 Frequenza 2
oscillazione Guadagno .
20-17 [OMRENSAZIONS. 1 4 5.9 50 100 | *1
coppia a bassa
velocita
Gruppo 20: Parametri controllo velocita Guadagno
- - - 00-18 [comPpensazione 1010 0 o
Codice| Nome parametro Interval!o di Pre.defln Attribu copplg‘ad alta
regolazione ito to velocita
20-00 |Guadagno ASR 1 | 0,00~250,00 *1 0: Decelerazione
Tempo integrale N . . .. [fino allarresto
20-01 ASR 1 0,001~10,000 1 20-19 Selezpne velocita 1 Arresto graduale] 1
eccessiva (OS) L
20-02 |Guadagno ASR 2 | 0,00~250,00 *1 per inerzia - Stop
2: Continua oper.
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Gruppo 20: Parametri controllo velocita Gruppo 20: Parametri controllo velocita
Codicel Nome parametro Intervallo di  |Predefin|Attribu Codicel Nome parametro Intervallo di  |Predefin|Attribu
P regolazione ito to P regolazione ito to
Velocita eccessiva Calcolo
20-20 |(OS) - livello di 0~120 115 20-43 |moltiplicazione ~ [1~500 20 |Nota5
rilevamento velocita MPG
\Velocita eccessiva Limite comando
20-21 [0S) - Tempo di | 0,0~2,0 05 2044 | ocitampg 17300 60 | Notad
rilevamento
0: Decelerazione - —
Deviazione fino allarresto Gruppo 21: Parametri controllo posizione e
20-22 |velocita (DEV) 1: Arresto graduale| 2 coppia
Selezione per inerzia - Stop Codicel Nome varametro|  Mtervallo di [PredefinAttribu
_ 2: Continua oper. P regolazione ito | to
\?;‘c’)fitz;('&v) ] 0: Controllo della
20-23 ivello di 0~50 10 21-00 Coppia Comando |velocita 0
ilevamento Selezione 1: Coppia
Deviazione Tempo filtro per rif omendc
2024 ﬁ';‘;fd(PEV) 0,0~10,0 05 2101 | oppia 0~1000 0
rilevamento 0: In basi?
0: Decelerazione INGresso
. ino all'arresto 1: In base a valore
20-25 Selezione PG 1: Arresto graduale| 1 21-02 Selezione limite  impostato 21-03 0
aperto pér inerzia - Stop velocita 2. In base a
2. Continua oper ingresso posizione
Tempo di - . comunicazione
20-26 filevamento PG | 0,0~10,0 20 T (2502H)
aperto 21-03 v;c?éﬁalml € -120~120 0 *
2027 [5" " MPUST 0~9999 1024 21-04 [Bias limite veloita [0~120 10| "1
0: Avanti in senso 21-05 L'm!:.e coppia 14300 .
Selezione antiorario pps! va -
20-28 (direzione rotazione|(rotazione) 0 21-06 L|m|t$ coppia 0~300 *
PG 1: Avanti in senso Eﬁﬁ;\gppia
orario (rotazione
Impulsi PG ( ) 21-07 [rigenerativa - 0~300 *
20-29 |Rapporto di 001~132 1 gvanti___
divisione 1 Limite coppia
— 21-08 [rigenerativa - 0~300 *
2030 [po | 1~1000 1 indietro
PG Trasmissione Frequenza
20-31 |- bporto 2 1~1000 1 21-09 massimaper  |0,1~100,0 20,0
. . 0:N controllo posizione
00-3p [oelezione di esstino 0 Il comando di ciclo
encoder specifico 1- Risolutore 21-10 [rotazione Num. di |-9999~9999 0
ione 0
Livello di ieczc;z‘:ndo del
20-33 C"T"ai'pe”mtam 0.1~5,0 10 ™ 21-11 humero impulsi |-9999~9999 0
Gizga?;r?gs ante della sezione 0
, . Il comando di ciclo
20-34 compensazione 0~25600 0 L 21-12 rotazione Num. di |-9999~9999 0
T:r-w:?)c;ng sezione 1
. . Il comando del
20-35 Compensazione 0~30000 100 ™ 21-13 hhumero impulsi ~|-9999~9999 0
TR e-rating della sezione 1
_ Riservato Il comando di ciclo
20-4 21-14 [rotazione Num. di [-9999~9999 0
_ sezione 2
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Gruppo 21: Parametri controllo posizione e

Gruppo 21: Parametri controllo posizione e

coppia coppia
Codice Nome parametro Intervallo di  |Predefin|Attribu Codice| Nome parametro Intervallo di  [Predefin|Attribu
regolazione ito to regolazione ito to
Il comando del Il comando del
21-15 Jnumero impulsi ~|-9999~9999 0 21-31 [numero impulsi  |-9999~9999 0
della sezione 2 della sezione 10
Il comando di ciclo Il comando di ciclo
21-16 [rotazione Num. di |-9999~9999 0 21-32 Jrotazione Num. di -9999~9999 0
sezione 3 sezione 11
Il comando del
Il comando del 21-33 [numero impulsi ~ |-9999~9999 0
21-17 |numero |mpu|5| -9999~9999 0 della sezione 11
della sezione 3 Il comando di ciclo
Il comando di ciclo 21-34 rotqzione Num. di |-9999~9999 0
21-18 rotazione Num. di |-9999~9999 0 sezione 12
Sezione 4 Il comando del
21-35 |numero impulsi ~ |-9999~9999 0
Il comando del della sezione 12
; ; - Il comando di ciclo
2119 puinero pUst - |-9999-99%9 ° 21-36 fotazione Num. di |-9999~9999 0
sezione 13
Il comando di ciclo Il comando del
21-20 [rotazione Num. di |-9999~9999 0 21-37 |numero impulsi ~ |-9999~9999 0
sezione 5 della sezione 13
Il comando del Il comando di ciclo
21-21 |numero impulsi -9999~9999 0 21-38 [rotazione Num. di |-9999~9999 0
della sezione 5 sezione 14
Il comando di ciclo Il comando del
21-22 [rotazione Num. di |-9999~9999 0 21-39 jnumero impulsi - 1-9999~9999 0
sezione 6 della sezione 14
Il comando del Il comando di ciclo
21-23 jumero impulsi  |-9999~9999 0 21-40 |rotazione Num. di {-9999~9999 0
della sezione 6 sezione 15
Il comando del
Il comando di ciclo 21-41 [numero impulsi -9999~9999 0
21-24 [rotazione Num. di |-9999~9999 0 della sezione 15
sezione 7 0: Passa alla
modalita posizione
Il comando del quando la
21-25 jnumero impulsi  {-9999~9999 0 21-42 (Sel. mod. pos. frequenza diuscita| 0
della sezione 7 e <01-08.
Il comando del 1: Funzione fase Z
21-26 |numero impulsi -9999~9999 0 bloccata
della sezione 8 21-43 JAngolo offset 0~9999 0
Il comando di ciclo * Fare riferimento all'allegato 1 nel nostro manuale di istruzioni.
21-27 [rotazione Num. di |-9999~9999 0
sezione 8
Il comando del
21-28 jnumero impulsi  {-9999~9999 0
della sezione 9 Gruppo 22: PM Parametri motore
Il comando di ciclo Codice| Nome parametro Interval!o di Pre_defln Attribu
21-29 [rotazione Num. di |-9999~9999 0 regolazione ito | to
sezione 9 99-00 [Potenza nominale | 40 e 09 KVA
Il comando di ciclo motore PM 500 V- 50.0~240.0
21-30 [rotazione Num. di |-9999~9999 0 92.01 Tensione nominale 400 V: ' 1 220,0 Nota?
sezione 10 del motore PM 100.0~480 0 440,0

46




Gruppo 22: PM Parametri motore

Gruppo 22: PM Parametri motore

. Intervallo di  |Predefin|Attribu
Codice| Nome parametro . .
regolazione ito to
. 25%~200% della
22-02 Corrente nominale corrente nominale | KVA
motore PM »
dell'inverter
Numero polo 5
22-03 motore PM 2~96 6
Velocita di
22-04 |rotazione motore [6~60000 1500
PM
\Velocita massima
22-05 [(di rotazione 6~60000 1500
motore PM
Frequenza
22-06 |nominale motore  4,8~599,0 75,0
PM
22-07 [Selezione tipo PM | lsF,F,’wM 0 |Nota7
0: TAMAGAWA
Encoder non a
cablaggio ridotto
1: TAMAGAWA
Encoder a cablaggio
ridotto
22-08 [Tipo encoder PM |2 SUMTAK | ¢
Encoder a cablaggio
ridotto
3: Encoder
incrementale
generale
4: Onda sinusoidale
22-09 Riservato
. 20%~200%
22-10 Corrente di avvio Corrente nominale| 80
PM SLV
del motore
Punto scambio
22-11 [frequenza iniziale |{10~100 (Nota7) 10
modalita I/F
22-12 ,
29.13 Riservato (Nota4)
Resistenza
22-14 [armatura del 0,001~30,000 1,000
motore PM
22-15 S8 dindutianza g 1300 69 10,00
motore PM
2016 f\SS€ g induttanza |, 4 a4 4 10,00
motore PM
Tensione a vuoto (200 V: 0~250 150
2217 oy 400 V: 0~500 300 | Nota
Limite di
22-18 [indebolimento del | 0~120 90
flusso
22-19 Riservato
iAngolo offset del
22-20 |polo magnetico e | 0~360 0 *4
origine PG
22-21 {Tuning motore PM 0: Il tuning motore 0

PM non é attivo.
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Codice

Nome parametro

Intervallo di
regolazione

1: Auto-tune
parametri (per
tuning PMSLV)

2: Allineamento
polo magnetico e
anello regolazione
(per tuning PMSV)

Predefin
ito

Attribu
to

22-22

Cronologia errori
Tuning motore PM

0. Nessun errore

1. Statico Errore
allineamento
magnetico

2. Senza scheda
opzionale PG

3. Rotazione
Allineamento polo
costretto
all'arresto

4. Errore feedback
encoder -
direzione

5. Regolazione
anello in Time-Out
(fuori tempo)

6. Errore encoder

7. Altri errori di
tuning motore

8. Le anomalie di
corrente si
verificano durante
I'allineamento del
polo magnetico di
rotazione.

9. Le anomalie di
corrente si
verificano durante
la regolazione
dell'anello.

10. Riservato

11. Timeout
misurazione
resistenza statore

*

22-23
22-24

Riservato

22-25

Selezione modalita
di rilevamento polo
magnetico iniziale

0: Sull'angolo
prima dell'arresto

1: Modalita 1

2: Modalita 2

(Nota?)

22-26

Modalita stimatore

0~1 (in modalita
PMSLV)

22-27

Comando tensione
modalita 2

5~120 (Nota7)
(22-25=2 0 22-
26=1 ¢ abilitato)
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22-28

Rapporto di
divisione della
modalita 2

0~8 (Nota7)
(22-25=2 0 22-
26=1 ¢ abilitato)

22-29

Restrizione

comando di

80~110 (Nota7)

100




Gruppo 22: PM Parametri motore

Codi Intervallo di  |Predefin|Attribu
odice| Nome parametro . .
regolazione ito to
tensione (relativo al
indebolimento del [parametro 22-18)
flusso
Guadagno Stima
22-30 |Velocita SPM 1~150 85 [Notad
(Nota7)
\Valore filtro per
22-31 |stima velocita SPM[1~2000 60 [Nota4
(nota 7)
2232 Selezione MTPA | S22 0 [Nota7
22-33 |Guadagno MTPA |000~400% 200 |[Nota7
Guadagno
22-34 stimato%e IPM 1~300,0 180 | Nota7
) ~|0: Motore PM
29.36 Selezione tipOlhormale 0 INotas
motore PM 1: Motore DVEN
1.0.75 KW 1800
RPM
415 KW 1800
RPM
7.22 KW 1800
RPM
10.3.7 KW 1800
RPM
13.5.5 KW 1800
Cavalli motore PM [RPM
2231 1o rRpM 1675 KW 1goq ©° |\otas
RPM
19.11 KW 1800
RPM
22.15 KW 1800
RPM
25.18.5 KW 1800
RPM
28.22 KW 1800
RPM
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Capitolo 4 Ricerca ed
eliminazione di problemi e
guasti

63B"¥'l gpgtcry”

Rilevamento anomalia inverter e funzione
avvertimento precoce/auto-diagnosi. Quando
l'inverter rileva un guasto, apparira un
messaggio specifico sulla tastiera. L'uscita
contatto difettosa si eccita e il motore sara
costretto ad arrestarsi (la modalita di arresto
puod essere selezionata secondo i guasti
specifici).

Quando l'inverter rileva un errore di
avvertimento/auto-diagnosi, I'operatore digitale
visualizzera un codice di avvertimento o auto-
diagnosi; in questo caso l'uscita di guasto non
si eccita. Una volta risolto il problema, il
sistema tornera automaticamente alle
condizioni originarie.

604" Hwp| lgpg'tkgxc| kgpg"

i weuwk

In caso di guasti si rimanda alla tabella 4.1
dove sono illustrate le possibili cause ed
eventuali rimedi.

Per riavviare, ricorrere ad uno dei metodi
seguenti:

1. Impostare uno dei morsetti d'ingresso digitali
multi-funzione (03-00, 03-07) a 17 (Reset
segnalazione di guasto); attivare I'ingresso

2. Premere il pulsante reset sulla tastiera.

3. Spegnere l'inverter, attendere che la tastiera
si azzeri e poi riaccendere l'inverter.

In caso di guasti, il messaggio di errore viene
salvato nella cronologia errori (vedi parametri

gruppo 12).

Tabella 4.1 Informazioni sui guasti e possibili
soluzioni

Display LED Possibili soluzioni
ocC o Estensione tempo di
sovracorrente accelerazione/decelerazio
ne.
mr ¢ Verificare il cablaggio del
UL motore.




Display LED

Possibili soluzioni

e Scollegare il motore e
provare a far funzionare
linverter.

OCA e Impostare tempo di
sovracorrente accelerazione piu lungo
ePassare a capacita
inverter superiore
Fn-q e|spezionare il motore
o «Verificare i cavi

e Sostituire il modulo IGBT

occC
t ePassare a capacita
sovracorrente | ;. erter superiore

¢ Aggiungere reattore alla

BEE fonte di alimentazione
QEf
ugxtceqttgp\g e Impostare tempo di
nr accelerazione piu lungo
uLg
UE ¢ Verificare il cablaggio del
eqtwekewkq motore. _

e Scollegare il motore e
cCr provare a far funzionare
L linverter.

e Sostituire il motore.

I H'

Guasto di terra

¢ Verificare il cablaggio del
motore.

¢ Scollegare il motore e
provare a far funzionare
linverter.

i o Verificare la resistenza tra
L cavi e terra.
¢ Ridurre la frequenza
portante.
Qx" e Aumentare tempo di

Sovratensione

Ou

decelerazione

¢ Ridurre tensione in
ingresso al fine di
conformarsi ai requisiti di
tensione o installare un
reattore linea AC per
abbassare la tensione in
ingresso.

e Rimuovere condensatore
di rifasamento.

e Utilizzare unita di
frenatura dinamica.

e Sostituire transistor di
frenatura o resistenza.

¢ Regolare la ricerca della
velocita (parametri).

Wx"
Sottotensione

|
L

¢ Verificare tensione in
ingresso.

¢ Verificare cablaggio in
ingresso.

e Aumentare tempo di
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Display LED Possibili soluzioni
accelerazione.
¢ Verificare alimentazione
¢ Sostituire contattore pre-
carica
e Sostituire pannello di
controllo o I'intero
inverter.
Rgtf ke'f gne'tcug N o
f dpi tguug'RN |° Verificare cablaggio in
ingresso/serrare le viti.
,l ,j'l « Verificare alimentazione.
Rgtf ke'f gne'tougle Verificare cablaggio in
f awekc'QRN" uscita/serrare le viti.
1 1J1 ¢ Verificare capacita
[ motore e inverter.
QJ3 e Installare ventola o AC
Uwttluecrf co gpv per ra{fre;:idare la zona
. circostante.
q'f luuk cvatg e Sostituire la ventola di
raffreddamento.
I ¢ Ridurre la frequenza
L portante.
¢ Ridurre il carico/Misurare
corrente in uscita
QN3 ¢ Verificare curva V/f.
Sovraccarico [e Verificare corrente
motore nominale motore
mI| ¢ Verificare e ridurre il
_1_ carico del motore;
verificare ciclo oper.
QN4 ¢ Verificare curva V/f.
Ugxtceectleq" |e Sostituire l'inverter con
f gmidpxgtwt uno di capacita superiore.
- — ¢ Verificare e ridurre il
,' ” ,—' carico del motore;
- - verificare ciclo oper.
Qv o Verificare parametri
"Thyxco gpW™ | rilevamento coppia
eqrr kc'geeguukc| occessiva (08-15/08-16).
. ¢ Verificare e ridurre il
,' ”— carico del motore;
- = verificare ciclo oper.
w . .
"T kyxco gpvg” |° \(enﬂcare paramgtn
eqrric’™Mqrrq” rilevamento coppia troppo
deuuc” bassa (08-19/08-20).
o Verificare
I ,': carico/applicazione.
run
Interruttore per
Motore1/Motore2 | Rivedere il controllo
sequenza e agire sul
motore in tempo “top”.
i




Display LED

Possibili soluzioni

Comando stop

ingresso digitale
Ci1Z

QuU ¢ Verificare i parametri ASR
"Xgroehud" gruppo 21.
geeguukkc" | Verificare i parametri PG
 _ o Verificare i parametri di
" " 'ﬂ velocita eccessiva 20-
_ = 20/20-12.
Rl Q ¢ Verificare il cablaggio PG.
RI " e Verificare I'alimentazione
Ekewhkq'cr gtwy PG.
P I~ 1 e Accertarsi che il freno sia
I rilasciato.
DEV e Verificare carico
Deviazione e Accertarsi che il freno sia
velocita rilasciato.
¢ Verificare il cablaggio PG.
¢ Verificare i parametri PG
TN 20-23/20-24.

(] — i e Aumentare tempo di
accelerazione/decelerazio
ne.

Gttqtg"
eqo wplecl:'| kaPg”|e verificare connessione
EG e Verificare
— computer/software host.
L
HD
Ratf ke'f K 1o Controllare cablaggio
hogf dcemRKE | feedback
_" e Sostituire sensore di
N feedback.
N
STO
Interruttore di

sicurezza e Controllare connessione

CL M F1eF2. (PertipoH & C

=10 standard) _

- = e Controllare connessione
STO2 SF1/SF2 e SG (per tipo E
Interruttore di | 8 8 O o 08-30=0 ¢
. ° - =
':S'curezza 03-00~03-07=58
GEO02
SS1

e Controllare se 08-30=0 e
03-00~03-07=58

o

a1
EFO Reset o
G t t o|® Reset comunicazione
uas,ie_s'e_';m Modbus 0x2501 bit 2=
_L u1u
_r
EF1
Guasto esterno |® Funzione ingresso multi-
(S1) funzione non
'_': ; correttamente impostata.

e Verificare il cablaggio
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Display LED

Possibili soluzioni

EF2
Guasto esterno
(S2)

| |
'

EF3
Guasto esterno
(S3)

,———

L _
ChH

EF4
Guasto esterno
(S4)

i
I~

EF5
Guasto esterno
(S95)

CCC
=S

EF6
Guasto esterno
(S6)

i

O
=5

EF7
Guasto esterno
(S7)

'k

_ I
il

EF8
Guasto esterno
(S8)

|
o

CFo07
Guasto controllo
motore

i
i

Eseguire auto-tune
rotativo o stazionario
Aumentare frequenza
uscita min. (01-08)

CFo08
Guasto controllo
motore

LFOE

Aumentare il valore di 22-
10 e 22-23
adeguatamente.
Rieseguire auto-tune (22-
21)

Verificare se il carico &
troppo pesante per
aumentare il limite di
uscita coppia.

FU
fusibile aperto

e Verificare IGBT




Display LED Possibili soluzioni
— ¢ Verificare cortocircuito su
— uscita inverter.
e Sostituire l'inverter.
CFo00
Errore e Scollegare I'operatore e
comunicazione ricoIIegarIo.
con l'operatore |, gostituire pannello di
i controllo

CFo01
Errore di

A e Scollegare 'operatore e
comunicazione

\ ricollegarlo.
con 'operatore 2|, gqtityire pannello di
'_l:l_l | controllo
o
CTE_R ¢ Verificare segnale
Aimmah_a CcT trasformatore corrente e
"_ ,'_ "_ - tensione su pannello di
—_—— controllo.
CF20
Gu:asto. ¢ Verificare che sia usato
comunicazione solo un tipo di
o m comunicazione.
L
Errore  Rimuovere il comando di
protezione attivazione
PF comunicazione ingresso
digitale
Sovraccarico |e Controllare il

esterno sovraccarico esterno.

Resettare sovraccarico
esterno ingresso digitale.

eOL |

606" Hwp| lgpg'thgxc| lgpg'cwa/

f kci pqukicxxgtvo gpw

Quando l'inverter rileva un avvertimento, la
tastiera mostra un codice avvertimento
(lampeggio).

Nota: L'uscita contatto difettosa non si eccita
(dopo I'avvertimento) e l'inverter continua a
funzionare. Quando I'avvertimento non & piu
attivo, la tastiera tornera alla condizioni
originarie.

Quando l'inverter rileva un errore di
programmazione (per esempio due parametri
che si contraddicono oppure sono impostati
erroneamente), la tastiera mostrera un codice
auto-diagnosi.
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Nota: L’'uscita contatto difettosa non si eccita
(dopo un errore auto-diagnosi). Quando un
codice auto-diagnosi € attivo, I'inverter non
accetta nessun comando di marcia finché
I'errore di programmazione non sara stato

corretto.

Nota: Quando un avvertimento o un errore

auto-diagnosi & attivo, il codice avvertimento o

errore lampeggera sulla tastiera. Premendo il
tasto RESET, il messaggio avvertimento

(lampeggio) scompare e ritorna dopo 5 sec. se
I'avvertimento o I'errore auto-diagnosi persiste.

Fare riferimento alla Tabella 4.2 per una
panoramica, la causa e l'azione correttiva per
gli avvertimenti dell'inverter e gli errori auto-

diagnosi.

Vcdgne'60+"ATxxgtvio gpwew/f kci pquky'e| kgpK'

eqttgwkg

Display LED

Azione correttiva

QX
*rtorgii lcpw+
‘Ugxtcwgpulqpg™

AV,
N
L

e Aumentare tempo di
decelerazione

¢ Ridurre tensione in
ingresso al fine di
conformarsi ai requisiti
di tensione o installare
un reattore linea AC per
abbassare la tensione
in ingresso.

e Rimuovere
condensatore di
rifasamento.

e Utilizzare unita di
frenatura dinamica.

e Sostituire transistor di
frenatura o resistenza.

¢ Regolare la ricerca
della velocita
(parametri).

uv
(lampeggiante)
sottotensione

¢ Verificare tensione in
ingresso.

¢ Verificare cablaggio in
ingresso.

e Aumentare tempo di
accelerazione.

¢ Verificare alimentazione

e Sostituire contattore
pre-carica

e Sostituire pannello di
controllo o I'intero
inverter.

OH1
Surriscaldame
nto dissipatore

¢ Installare ventola o AC
per raffreddare la zona
circostante.




Display LED Azione correttiva
o Sostituire la ventola di
raffreddamento.
'(_VV}' ¢ Ridurre la frequenza
| portante.
ue o, Ridurre i

carico/Misurare
corrente in uscita

OH2
(lampeggiante)
Avvertimento
surriscaldamen

e Funzione ingresso
multi-funzione non

to inverter .correttamente
impostata.
\VV)_ ¢ Verificare il cablaggio
1
UHC
oT . .
(ampsggiante) | * ereare oot
rilevamento liev !
coppia eccessiva (08-15/08-
eccessiva 16)'. ) . .
4V, ¢ Verificare e ridurre il
p carico del motore;
" H: verificare ciclo oper.
ut
(Ia_mpeggiante) ¢ Verificare parametri
nlev_amento rilevamento coppia
coppia troppo troppo bassa (08-19/08-
bassa 20).
4V, o Verificare
| "_ carico/applicazione.
bb1

(lampeggiante)
Blocco base
esterno

AVY»

nb |

bb2
(lampeggiante)
Blocco base
esterno

SNAY o

bhc

bb3
(lampeggiante)
Blocco base
esterno

AV,

bbd

bb4
(lampeggiante)
Blocco base
esterno

e Funzione ingresso
multi-funzione non
correttamente
impostata.

¢ Verificare il cablaggio
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Display LED

Azione correttiva

AL
bhH

bb5
(lampeggiante)
Blocco base
esterno

AVY2

bb5

bb6
(lampeggiante)
Blocco base
esterno

AT
bbb

bb7
(lampeggiante)
Blocco base
esterno

SNAVS

hb |

bb8
(lampeggiante)
Blocco base
esterno

SNAVS

e Funzione ingresso
multi-funzione non
correttamente
impostata.

¢ Verificare il cablaggio

hbd

(lampeggiante)

o Verificare i parametri

Velocita ASR gruppo 21.
eccessiva o Verificare i parametri
motore PG
4V » o Verificare i parametri di
i velocita eccessiva 20-
1 20/20-12.
PGO

(lampeggiante)
Circuito aperto

¢ Verificare il cablaggio
PG.

PG o Verificare
*NALX I'alimentazione PG.
I e Accertarsi che il freno
(N sia rilasciato.
DEV ¢ Verificare carico
(lampeggiante) | ¢ Accertarsi che il freno
Deviazione sia rilasciato.
velocita o Verificare il cablaggio




Display LED Azione correttiva
PG.
4VV» Verificare i parametri
TN PG 20-23/20-24.
[ Aumentare tempo di
accelerazione/decelera
zione.
OL1
motore Verificare corrente
nominale motore
) Verificare e ridurre il
Lii_ carico del motore;
verificare ciclo oper.
OL2 Verificare curva V/f.
Sovraccarico Sostituire I'inverter con
dell’inverter uno di capacita
superiore.
11 0 Verificare e ridurre il
_i_ carico del motore;
verificare ciclo oper.
CE
(lampeggiante)
errore Verificare connessione
4V, computer/software host.
[
Y
CLA
protezione
sovracorrente - . . )
livello A Verificare carico e ciclo
oper.
AVY,
1
_Lri
CcLB
protezione
sovracorrente - . . )
livello B Verificare carico e ciclo
oper.
«VV)
I~ l
o lﬂ
Riprova
(lampeggiante) , .
riprovare L’avvertimento
scompare dopo il reset
4y Y_V \ N4 automatico.
r l =
GU
*rcorgii lkcpw+
Cttgug'TK' Disattivare il comando
go gti gp| ¢ di marcia e rimuovere il
guvgtpq comando arresto di
‘1 V_) emergenza esterno.
[
__
EF1 Funzione ingresso

(lampeggiante)

multi-funzione non
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Display LED

Azione correttiva

Guasto esterno
(S1)

AVYY,

CC
_r

EF2
(lampeggiante)
Guasto esterno

(S2)

EF3
(lampeggiante)
Guasto esterno

(S3)

\VV)

Ll

EF4
(lampeggiante)
Guasto esterno

(S4)

AVYY,

|
CT‘L

EF5
(lampeggiante)
Guasto esterno

(S5)

(VV)

l_l

EF6
(lampeggiante)
Guasto esterno

(S6)

(VV)

l_l

EF7
(lampeggiante)
Guasto esterno

(S7)

NAL

!
cr

EF8
(lampeggiante)
Guasto esterno

(S8)

AVYY2
l_l”

correttamente
impostata.

e Verificare il cablaggio

e Funzione ingresso
multi-funzione non
correttamente
impostata.

¢ Verificare il cablaggio

EF9
(lampeggiante)

e Controllare cablaggio
comando di marcia




Display LED

Azione correttiva

errore di
rotazione
avanti/indietro
' N\A <
_LU
(I
SE01
Errore
impostazione Controllare
suoneria l'impostazione
'RAAN parametri.
o
JZ1d
SE02
Errore
morsetto
ingresso Qontrolla_re .
digitale |mpqsta2|9ne ingresso
multi-funzione.
4y V' Y,
SELC
SEO03
Errore curva
V/f Controllare i parametri
' / y' y’ » VIF
_l’ - _l
SE05 Controllare 10-00 e 10-
Errore 01
selezione PID Controllare 10-29 e 10-
AYYY2 25
_ I 1C Controllare 10-29 e 10-
_l _l_l 2 03
HPErr
Errore
selezione Verificare capacita
modello dell'inverter imp. 13-00.
ESAAAN S
IL 'P[l I~
SEO07 Installare scheda
Errore scheda feedback PG.
PG Verificare modalita
comando.
PR AAN Impostare tipo esatto
CCirm per Tipo encoder PM
Ju (22-08) e ripristinare
I'alimentazione.
SE08
Errore modalita
motore PM Verificare modalita
‘ y YY > comando.
— 13
7! [
SE09
_ Errore Verificare selezione
impostazione ingresso a impulsi (03-
Pl 30) e fonte PID (10-00
«_Y_VV) e 10-01).
_ 10
:l _l_l
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Display LED

Azione correttiva

FB
(lampeggiante)
Interruzione
feedback PID

Controllare cablaggio
feedback
Sostituire sensore di

'\_V » feedback.
1
USP ¢ Rimuovere il comando
(lampeggiante) di marcia o resettare
Protezione l'inverter tramite
all'avvio non l'ingresso digitale multi-
presidiato funzione (da 03-00 a
03-07 = 17) o utilizzare
il tasto RESET sulla
(VY ) tastiera per resettare
l'inverter.
] —il e Attivare l'ingresso USP
e ripristinare
I'alimentazione.
STPO

Errore stop
velocita zero

Regolare comando

YSAARN frequenza
C_om
acCh
STP2
Errore stop
morsetti ¢ Rimuovere il comando
esterni di marcia dal morsetto
\ V Yvy esterno
_'
Wl_l
EnC e Verificare il cablaggio
Errore encoder encoder
e numero impulsi 17-07
 RAAN . PG - impostazione non
I~ corrispondente
—r_ all’encoder.
e Sostituire I'encoder.
RunEr
Errore -
direzione ¢ Rivedere comando tra
marcia 11-00, jog e controllo DI
RTATS per identificare eventuali
- differenze
Lz
PArEr
Errore o
impostazione | ® Fare riferimento al
parametri nostro manuale di
istruzioni per la corretta
%V \ V’_Y » impostazione
I~ ll
STP1

Avvertimento
avvio diretto

rSAANS
[y
(I

Rimuovere il comando
di marcia dal morsetto,
e poi abilitare.




Errore

Azione correttiva

Display LED Azione correttiva
FirE e Verificare ambiente e
Modalita Fire - confermare stato
abilitata modalita Fire. In caso
PR AATS negativo, spegnere e
’_ ’l ’_'l: riaccendere
l'alimentazione.
AdCEr
Tensione su . .
erore CIB_ | * el d
'\_,'VD‘V'_V':V : controllo.
([
EPErr ¢ Ripristinare
Errore impostazioni di
salvataggio fabbrica, spegnere
EEPROM l'alimentazione e
riaccendere
4Y V'_V \ g lalimentazione.
e e Se l'avvertimento
’—PL' ! continua, sostituire
pannello di controllo.
bdErr
Errore pannello
di controllo e Sostituire pannello di
AVYVVYV 2 controllo.
bdErr
Blocco e Sollevamento del
parametri codice blocco parametri
PR AT S — per inserire il
I parametro corretto per
e 13-07
Inserimento
password non | ® Inserire parametro
a buon fine corretto per 13-07 per
abilitare il parametro
,«:V_V_V : blocco
[l
66" Gttqtg''cwwgy/ wwplpi

Se si verifica un errore durante l'auto-tuning di

un motore AC standard, il display mostrera

I'errore “AtErr” e il motore si arrestera.
L’informazione errore & visualizzata nel
parametro 17-11.

Nota: L'uscita contatto difettosa non si eccita
(con un errore auto-tuning). La tabella 4.3
riporta informazioni utili sugli errori durante il
tuning, con relative cause e azioni correttive.

Tabella 4.3 - Errori di auto-tuning e azioni
correttive

Errore Azione correttiva

01 o Verificare dati tuning

55

Errore ingresso

motore (da 17-00 a 17-

Errore tuning
R1 resistenza
da conduttore a

dati motore. 09).
¢ Verificare capacita
dell'inverter
02

accelerazione
motore (solo

conduttore
(motore).
03
Induttanza ¢ Verificare dati tuning
dispersione motore (da 17-00 a 17-
motore - errore 09).
tuning. ¢ Verificare connessione
04 motore.
Resistenza ¢ Disconnettere carico
rotore motore motore.
R2 - errore ¢ Verificare circuito di
tuning. rilevamento corrente
05 dell'inverter e DCCT.
Induttanza ¢ Verificare installazione
reciproca motore.
motore Lm -
errore tuning.
07
Compensazione
tempi morti
(rilevamento) -
errore
06 ¢ Verificare corrente
nominale motore.
Errore encoder p.
motore e Verificare messa a terra
scheda PG.
08
Errore e Aumentare tempo di

accelerazione (00-14).
¢ Disconnettere carico

auto-tuning motore.
rotativo).
e Verificare dati tuning
motore (da 17-00 a 17-
09 09)
Altri :

¢ Verificare connessione
motore.

60" Gttqtg'cwwg/wwplpi "o qwqtg'RO
Se si verifica un errore durante 'auto-tuning di
un motore PM, il display mostrera I'errore
“IPErr” e il motore si arrestera. L'informazione
errore & visualizzata nel parametro 22-18.
Nota: L’uscita contatto difettosa non si eccita
(con un errore auto-tuning). La tabella 4.4
riporta informazioni utili sugli errori durante il
tuning, con relative cause e azioni correttive.

Tabella 4.4 - Errori di auto-tuning e azioni
correttive per motore PM



Errore

Azione correttiva

01
Guasto tuning
allineamento polo
magnetico

¢ Verificare dati tuning
motore (22-02).
¢ Verificare capacita

(statico). dellinverter
o .02 PG e Installare scheda
n?ezl:g;te. feedback PG.
03 Interruzione
auto-tuning e Verificare funzioni di
allineamento polo protezione attive che
magnetico impediscono I'auto-
durante auto-tune tuning.
rotativo
04

Timeout nel corso
dell’allineamento

¢ Verificare motore.
e Verificare il cablaggio

del polo del motore.
magnetico o Verificare il freno
durante auto-tune rilasciato.
rotativo.
05 e Verificare funzioni di
Timeout tuning protez]one attl,ve che
circuito. |mpedlscono l'auto-
tuning.
o Verificare corrente
06 nominale motore.

Errore encoder

¢ Verificare messa a terra
scheda PG.

¢ Verificare dati tuning

07 motore (22-02).
Attenzione ¢ Verificare connessione
motore.
08

Corrente motore
fuori dal range
durante
I'allineamento del
polo magnetico
(auto-tune
rotativo).

¢ Verificare cablaggio
scheda PG

¢ Verificare connessione
motore.

09
Corrente fuori dal
range durante

o Verificare dati tuning
motore (22-02).
o Verificare capacita

tlé?rlgl?itg?l dellinverter
10
Allineamento polo | e Riprovare allineamento
magnetico e polo magnetico e tuning

tuning circuito
non a buon fine.

circuito.
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Appendice A: Istruzioni UL

| Cablaggio morsetti circuito principale

Per I'approvazione UL & necessario che siano impiegati dei morsetti a crimpare, nel cablaggio dei morsetti
del circuito principale dell'inverter. Utilizzare strumenti a crimpare come specificato dal produttore dei
morsetti a crimpare. Teco consiglia morsetti a crimpare della ditta NICHIFU (per il tappo di isolamento).
La tabella sottostante mostra 'abbinamento dei modelli inverter ai morsetti a crimpare e tappi di
isolamento. Per gli ordini ci si pud rivolgere ad un agente Teco o direttamente al dipartimento vendite di
Teco.

Dimensioni del morsetto a crimpare ad anello chiuso

. Sezione filo mm2 , (AWG) Morsetto Morsetto a Attrezzo Tappo di
Modello unita A510S ™ F
R/L1+S/L2 « T/L3 1 U/T1 « V/T2 « W/T3 Viti Modello n. Macchina n. Modello n.
2 (14) R2-4 TIC 2
2001/2002 3,5(12) M4 R5.5.4 Nichifu NH 1/9 TIC 3.5
5,5 (10) TIC55
2003/2005/2008 5,5 (10) M4 R5.5-4 Nichifu NH 1/9 TIC5.5
2010 8(8) M4 R8-4 Nichifu NOP 60 TIC8
2015/2020/2025 22 (4) M6 R22-6 Nichifu NOP 60/150H TIC 22
2030/2040 60 (1/0) M8 R60-8 Nichifu NOP 60/150H TIC 60
2050/2060 100 (4/0) M10 R80-10 Nichifu NOP 150H TIC 80
2075/2100 200 (4/0) *2 M10 R100-10 Nichifu NOP 150H TIC 100
2 (14) R2-4 TIC 2
4001/4002/4003 3,5(12) M4 R5.5-4 Nichifu NH 1/9 TIC 3.5
5,5 (10) TIC5.5
4005/4008 3.5(12) M4 R5.5-4 Nichifu NH 1/9 Tiess
5,5 (10) TIC55
4010/4015/4020 8 (8) M4 R8-4 Nichifu NOP 60 TIC8
4025/4030 14 (6) M6 R14-6 Nichifu NOP 60/150H TIC 14
igggﬁggg 38(2) M8 R38-8 Nichifu NOP 60/150H TIC 38
4100/4125 80 (3/0) M10 R80-10 Nichifu NOP 150H TIC 80
4150/4175/4215 100 (4/0)*2 M10 R100-10 Nichifu NOP 150H TIC 100
2125 100 (4/0) M12 R100-12 Nichifu NOP 150H TIC 100
2150 100 (4/0) M12 R100-12 Nichifu NOP 150H TIC 100
4250 100 (4/0) M12 R100-12 Nichifu NOP 150H TIC 100
4300 100 (4/0) M12 R100-12 Nichifu NOP 150H TIC 100
4375 100 (4/0) M12 R100-12 Nichifu NOP 150H TIC 100
4425 100 (4/0) M12 R100-12 Nichifu NOP 150H TIC 100
Modello unita A510S Sezione filo mm2 , (AWG) Morsetto Morsetto a Attrezzo Tappo di
(F) R/L1 + S/L2 « T/L3 | U/T1 « V/T2 « W/T3 Viti Modello n. Macchina n. Modello n.
2 (14) R2-4 TIC 2
4001/4002/4003 3,5 (12) M4 R5.54 Nichifu NH 1/9 TIC 3.5
5,5 (10) TIC 5.5
4005/4008 g: E::z; M4 R5.5-4 Nichifu NH 1/9 I:g g:
4010/4015 8(8) M4 R8-4 Nichifu NOP 60 TIC8
4020/4025/4030 14 (6) M6 R14-6 Nichifu NOP 60/150H TIC 14
4040/4050/4060 38 (2) M8 R38-8 Nichifu NOP 60/150H TIC 38




0,

% Tipo1
Durante l'installazione, tutti i tappi copriforo dei condotti devono essere rimossi e devono essere utilizzati
tutti i fori dei condotti.

Tipo di fusibile
Modello unita A510 Produttore: Bussmann J FERRAZ SHAWMUT
Modello Amperaggio fusibile (A)
Unita trifase classe 200 V
2001 Busmann 20CT 690 V20 A
2002 Busmann 30FE 690 V30 A
2003 Busmann 50FE 690 V 50 A
2005 Busmann 50FE 690 V 50 A
2008 Busmann 63FE 690 V63 A
2010 FERRAZ SHAWMUT A50QS100-4 500 V100 A
2015 Bussmann 120FEE/FERRAZ A50QS150-4 690 V 120 A/500 V 150 A
2020 FERRAZ SHAWMUT A50QS150-4 500 V150 A
2025 FERRAZ SHAWMUT A50QS200-4 500 V 200 A
2030 FERRAZ SHAWMUT A50QS250-4 e oo
2040 FERRAZ SHAWMUT A50QS300-4 500 V 300 A
2050 FERRAZ SHAWMUT A50QS40 0-4 500 V 400 A
2060 FERRAZ SHAWMUT A50QS500-4 500 V 500 A
2075 FERRAZ SHAWMUT A50QS600-4 500 V 600 A
2100 FERRAZ SHAWMUT A50QS700-4 500 V700 A
Tipo di fusibile
Modello unita A510 Produttore: Bussmann/FERRAZ SHAWMUT
Modello Amperaggio fusibile (A)
Unita trifase classe 400 V
4001 Busmann 10CT 690 V10 A
4002 Busmann 16CT 690 V16 A
4003 Busmann 16CT 690 V16 A
4005 Busmann 25ET 690 V25 A
4008 Busmann 40FE 690 V40 A
4010 Busmann 50FE 690 V 50 A
4015 Busmann 63FE 690 V 63 A
4020 Busmann 80FE 690 V 80 A
4025 Bussmann 1GOFE f FERRAZ A50QS100-4 690 V 100 A/500 V 100 A
4030 Bussmann 120FEE 690 V120 A
4040 FERRAZ SHAWMUT A50QS150-4 500 V150 A
4050 FERRAZ SHAWMUT A50QS200-4 500 V200 A
4060 FERRAZ SHAWMUT A50QS250-4 500 V 250 A
4075 FERRAZ SHAWMUT A50QS300-4 500 V 300 A
4100 FERRAZ SHAWMUT A50QS400-4 500 V 400 A
4125 FERRAZ SHAWMUT A50QS500-4 500 V 500 A
4150 FERRAZ SHAWMUT A50QS600-4 500 V 600 A
4175 FERRAZ SHAWMUT A50QS700-4 500 V700 A
4215 FERRAZ SHAWMUT A50QS700-4 500V 700 A
Tipo di fusibile
Modello unita A510 Produttore: Bussmann 1 FERRAZ SHAWMUT
Modello Amperaggio fusibile (A)
Unita trifase classe 200 V
2125 Bussmann 170M5464 690 V 800 A
2150 Bussmann 170M5464 690 V 800 A
Tipo di fusibile
Modello unita A510 Produttore: Bussmann 1 FERRAZ SHAWMUT
Modello Amperaggio fusibile (A)
Unita trifase classe 400 V
4250 Bussmann 170M5464 690 V 800 A
4300 Bussmann 170M5464 690 V 800 A
4375 Bussmann 170M5460 690 V 1000 A
4425 Bussmann 170M5466 690 V 1000 A




+ Protezione del motore contro temperature eccessive

La protezione del motore contro temperature eccessive deve essere fornita nell'applicazione di utilizzo
finale.

B Morsetti di cablaggio sul campo

Tutti i morsetti di cablaggio sul campo di ingresso e uscita non situati all'interno del circuito del motore
devono essere contrassegnati in modo tale da indicare i collegamenti corretti da realizzare per ogni
morsetto e da indicare I'utilizzo di conduttori in rame per temperature di 75°C.

B Classificazione corto circuito dell'inverter

Questo inverter & stato sottoposto al test di cortocircuito UL, che certifica che durante un cortocircuito
nell'alimentazione il flusso di corrente non superera il valore prestabilito. Consultare i valori nominali
elettrici per la tensione massima e la tabella sottostante per la corrente.

* La protezione di MCCB e interruttore e i valori nominali dei fusibili (fare riferimento alla tabella precedente)
devono essere uguali o superiori alla tolleranza di cortocircuito dell'alimentatore utilizzato.

+ Adatto per I'uso su un circuito in grado di erogare non piu di (A) RMS ampere simmetrici per.DiJ2.IHp in
unita di classe 240/480 V con protezione sovraccarico motore.

Cavalli motore (CV) Corrente (A) Tensione (V)
1-50 5.000 240/480
51-200 10.000 240/480
201-400 18.000 240/480
401-600 30.000 240/480
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