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Warnings

/1\ CAUTION

Cables must not be connected or disconnected, nor signal tests carried out, while the power is
switched on.

The Varispeed L7 DC bus capacitor remains charged even after the power has been switched off. To
avoid an electric shock hazard, disconnect the frequency inverter from the mains before carrying out
maintenance. Then wait for at least 5 minutes after all LEDs have gone out.

Do not perform a withstand voltage test on any part of the inverter. It contains semiconductors,
which are not designed for such high voltages.

Do not remove the digital operator while the mains supply is switched on. The printed circuit board
must also not be touched while the inverter is connected to the power.

Never connect general LC/RC interference suppression filters, capacitors or overvoltage protection devices to
the inverter input or output.

To avoid unnecessary over current faults, etc., being displayed, the signaling contacts of any contac-
tor or switch fitted between inverter and motor must be integrated into the inverter control logic
(e.g. baseblock).

This is absolutely imperative!

This manual must be read thoroughly before connecting and operating the inverter. All safety pre-
cautions and instructions for use must be followed.

The inverter must be operated with the appropriate line filters, following the installation instructions
in this manual and with all covers closed and terminals covered.

Only then will adequate protection be provided. Please do not connect or operate any equipment
with visible damage or missing parts. The operating company is responsible for any injuries or
equipment damage resulting from failure to heed the warnings in this manual.




€ Safety Precautions and Instructions

m1. General

Please read these safety precautions and instructions for use thoroughly before installing and operating this
inverter. Also read all of the warning signs on the inverter and ensure they are never damaged or removed.

Live and hot inverter components may be accessible during operation. Removal of housing components, the
digital operator or terminal covers runs the risk of serious injuries or damage in the event of incorrect installa-
tion or operation. The fact that frequency inverters control rotating mechanical machine components can give
rise to other dangers.

The instructions in this manual must be followed. Installation, operation and maintenance may only be carried
out by qualified personnel. For the purposes of the safety precautions, qualified personnel are defined as indi-
viduals who are familiar with the installation, starting, operation and maintenance of frequency inverters and
have the proper qualifications for this work. Safe operation of these units is only possible if they are used
properly for their intended purpose.

The DC bus capacitors can remain live for about 5 minutes after the inverter is disconnected from the power. It
is therefore necessary to wait for this time before opening its covers. All of the main circuit terminals may still
carry dangerous voltages.

Children and other unauthorized persons must not be allowed access to these inverters.

Keep these Safety Precautions and Instructions for Use readily accessible and supply them to all persons with
any form of access to the inverters.

B2, Intended Use
Frequency inverters are intended for installation in electrical systems or machinery.

Their installation in machinery and systems must conform to the following product standards of the Low Volt-
age Directive:

EN 50178, 1997-10, Equipping of Power Systems with Electronic Devices
EN 60204-1, 1997-12 Machine Safety and Equipping with Electrical Devices
Part 1: General Requirements (IEC 60204-1:1997)/
Please note: Includes Corrigendum of September 1998
EN 61010-1, A2, 1995 Safety Requirements for Information Technology Equipment
(IEC 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, modified)

CE marking is carried out to EN 50178, using the line filters specified in this manual and following the appro-
priate installation instructions.

m3. Transportation and storage

The instructions for transportation, storage and proper handling must be followed in accordance with the tech-
nical data.

B4, Installation

Install and cool the inverters as specified in the documentation. The cooling air must flow in the specified
direction. The inverter may therefore only be operated in the specified position (e.g. upright). Maintain the
specified clearances. Protect the inverters against impermissible loads. Components must not be bent nor insu-
lation clearances changed. To avoid damage being caused by static electricity, do not touch any electronic

components or contacts.
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m5. Electrical Connection

Carry out any work on live equipment in compliance with the national safety and accident prevention regula-
tions. Carry out electrical installation in compliance with the relevant regulations. In particular, follow the
installation instructions ensuring electromagnetic compatibility (EMC), e.g. shielding, grounding, filter
arrangement and laying of cables. This also applies to equipment with the CE mark. It is the responsibility of
the manufacturer of the system or machine to ensure conformity with EMC limits.

Contact your supplier or Omron-Yaskawa Motion Control representative when using leakage current circuit
breaker in conjunction with frequency inverters.

In certain systems it may be necessary to use additional monitoring and safety devices in compliance with the
relevant safety and accident prevention regulations. The frequency inverter hardware must not be modified.

If Permanent Magnet Motors are used:

If a PM motor is turned by any external force, high voltage is generated in the windings.
* During wiring, maintenance or inspection make sure, that the motor is stopped and can not turn.

o If the inverter is turned off and the motor must be turned, make sure that motor and inverter output are
electrically disconnected.

6. Inverter Setup

This L7 inverter can drive induction motors as well as permanent magnet motors.
Always select the appropriate control mode:

 For induction motors use V/f, Open Loop Vector or Closed Loop Vector control (A1-01 =0, 2 or 3).

 For permanent magnet motors use no other control mode than Closed Loop Vector for PM (A1-01 = 6).
A wrong control mode selection can damage the inverter and motor.

If a motor is exchanged or operated the first time, always set up the motor control relevant parameters using
the nameplate data or perform autotuning. Do not change the parameters recklessly. To ensure a safe operation
with PM motors always set the:

* correct motor data
* the PG open detection parameters
* the speed deviation detection parameters

« the over acceleration detection parameters

Wrong parameter settings can cause dangerous behavior or motor and inverter damage.

Refer to page 12, Start Up Procedure for details about the correct start up procedure.

B7. Notes

The Varispeed L7 frequency inverters are certified to CE, UL, and c-UL.

€4 EMC Compatibility

B1. Introduction

This manual was compiled to help system manufacturers using Omron-Yaskawa Motion Control frequency
inverters to design and install electrical switch gear. It also describes the measures necessary to comply with
the EMC Directive. The manual's installation and wiring instructions must therefore be followed.

Our products are tested by authorized bodies using the standards listed below.

Product standard: EN 61800-3:1996
EN 61800-3; A11:2000



W2. Measures to Ensure Conformity of Omron-Yaskawa Motion Control Frequency
Inverters to the EMC Directive

Omron-Yaskawa Motion Control frequency inverters do not necessarily have to be installed in a switch cabi-
net.

It is not possible to give detailed instructions for all of the possible types of installation. This manual therefore
has to be limited to general guidelines.

All electrical equipment produces radio and line-borne interference at various frequencies. The cables pass
this on to the environment like an aerial.

Connecting an item of electrical equipment (e.g. drive) to a supply without a line filter can therefore allow HF
or LF interference to get into the mains.

The basic countermeasures are isolation of the wiring of control and power components, proper grounding and
shielding of cables.

A large contact area is necessary for low-impedance grounding of HF interference. The use of grounding
straps instead of cables is therefore definitely advisable.

Moreover, cable shields must be connected with purpose-made ground clips.

m3. Laying Cables
Measures Against Line-Borne Interference:

Line filter and frequency inverter must be mounted on the same metal plate. Mount the two components as
close to each other as possible, with cables kept as short as possible.

Use a power cable with well-grounded shield. Use a shielded motor cable not exceeding 20 meters in length.
Arrange all grounds so as to maximize the area of the end of the lead in contact with the ground terminal (e.g.
metal plate).
Shielded Cable:

» Use a cable with braided shield.

* Ground the maximum possible area of the shield. It is advisable to ground the shield by connecting the
cable to the ground plate with metal clips (see following figure).

Ground clip Ground plate

The grounding surfaces must be highly conductive bare metal. Remove any coats of varnish and paint.
— Ground the cable shields at both ends.

— Ground the motor of the machine.
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Installation

€ Mechanical Installation

EUnpacking the Inverter
Check the following items after unpacking the inverter.
Item Method

Has the correct model of Inverter been delivered? | Check the model number on the nameplate on the side of the Inverter.

Inspect the entire exterior of the Inverter to see if there are any scratches or other
damage resulting from shipping.

Are any screws or other components loose? Use a screwdriver or other tools to check for tightness.

Is the Inverter damaged in any way?

If you find any irregularities in the above items, contact the agency from which you purchased the Inverter or
your Omron-Yaskawa Motion Control representative immediately.

B Checking the Installation Site
Before installing the inverter check the following:
» Make sure that the ambient temperature is not exceeded

¢ Install the Inverter in a clean location which is free from oil mist and dust. It can be installed in a totally
enclosed panel that is completely shielded from floating dust.

» When installing or operating the Inverter, always take special care so that metal powder, oil, water, or other
foreign matter does not get into the Inverter.

* Do not install the Inverter on combustible material, such as wood.

« Install the Inverter in a location free from radioactive materials and combustible materials.
o Install the Inverter in a location free from harmful gasses and liquids.

* Install the Inverter in a location without excessive oscillation.

« Install the Inverter in a location free from chlorides.

¢ Install the Inverter in a location free from direct sunlight.

Binstallation Orientation

Install the Inverter vertically so as not to reduce the cooling effect. When installing the Inverter, always pro-
vide the following installation space to allow normal heat dissipation.

1 A B Air §
[ S ) =]
A B
— 50 mm 120 mm
_E%ﬁ_ 30 mm min. icE=ul
. A+ 30 mm min. * 120 mm min. Air g
50 mm min. I_
Horizontal Space Vertical Space
RS 1. The same space is required horizontally and vertically for IP0OO, IP20 and NEMA 1 Inverters.
‘P - 2. Always remove the top protection cover after installing an Inverter with an output of 18.5 kW or less in a
= panel.

Always provide enough space for suspension eye bolts and the main circuit lines when installing an

[
IMPORTANT Inverter with an output of 22 kW or more in a panel.

EN.5



& Electrical Connection

Ground Bonds
Remove any paint!

For an EMC rules compliant installation consider the following

points: - [L
» Use a line filter. N %&% /

» Use shielded motor cables.

Binstallation of Inverters and EMC filters E

* Mount the inverter and filter on a grounded conductive plate. Filter Inverter

* Remove any paint or dirt before mounting the parts in order to
reach the lowest possible grounding impedance.

Cable Length
as short as possible

Grounded
Metal Plate

Screened
Motor cable

Ground Bonds

EWiring Main Circuit Inputs Remore any pat

Consider the following precautions for the main circuit power sup-
ply input.
 If a moulded case circuit breaker is used for the power supply connection (R/L1, S/L2, and T/L3), ensure
that the circuit breaker is suitable for the Inverter.

« Ifan earth leakage breaker is used, it should be able to detect all kinds of current should be used in order to
ensure a safe earth leakage current detection

* A magnetic contactor or other switching device can be used at the inverter input. The inverter should not
be powered up more than once per hour.

* The input phases (R/S/T) can be connected in any sequence.

o If the Inverter is connected to a large-capacity power transformer (600 kW or more) or a phase advancing
capacitor is switched nearby, an excessive peak current could flow through the input power circuit, causing
an inverter damage. As a countermeasure install an optional AC Reactor at the inverter input or a DC reac-
tor at the DC reactor connection terminals.

» Use a surge absorber or diode for inductive loads near the Inverter. Inductive loads include magnetic con-
tactors, electromagnetic relays, solenoid valves, solenoids, and magnetic brakes.

EWiring the Output Side of the Main Circuit

The following precautions should be considered for the output circuit wiring.
» Never connect any power source to the inverter output terminals. Otherwise the inverter can be damaged.
» Never short or ground the output terminals. Otherwise the inverter can be damaged.
» Do not use phase correction capacitors. Otherwise the inverter and capacitors can be damaged.

* Check the control sequence to make sure, that the magnetic contactor (MC) between the Inverter and
motor is not turned ON or OFF during inverter operation. If the MC is turned ON during the Inverter is
operation, a large inrush current will be created and the inverter’s over current protection may operate.

BGround Connection
The following precautions should be considered for the ground connection.

* Do not share the ground wire with other devices, such as welding machines or power tools.

» Always use a ground wire, that complies with technical standards on electrical equipment and minimize
the length of the ground wire.

_EN-6
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Leakage current is caused by the Inverter. Therefore, if the distance between the ground electrode and the
ground terminal is too long, potential on the ground terminal of the Inverter will become unstable.

* When more than one Inverter is used, do not to loop the ground wire.

Fig 1 Ground Wiring

mControl Circuit Wiring Precautions

Consider the following precautions for wiring the control circuits.

* Separate control circuit wiring from main circuit wiring (terminals R/L1, S/L2, T/L3, B1, B2, U/T1, V/T2,
W/T3, @, @1, ®2,and @3, PO, NO) and other high-power lines.
» Separate wiring for control circuit terminals MA, MB, MC, M1, M2, M3, M4, M5, and M6 (contact out-

puts) from wiring to other control circuit terminals.

« If an optional external power supply is used, it should be a UL Listed Class 2 power supply.

» Use twisted-pair or shielded twisted-pair cables for control circuits to prevent operating faults.

* Ground the cable shields with the maximum contact area of the shield and ground.

* Cable shields have to be grounded on both cable ends.

BMain Circuit Terminals

Main circuit terminal functions are summarized according to terminal symbols in 7able 1. Wire the terminals
correctly for the desired purposes.

Table 1 Main Circuit Terminal Functions (200 V Class and 400 V Class)

Model: CIMR-L7zOO0O0O

P Terminal Symbol

e Rl 200 V Class 400 V Class

Main circuit Finput R/L1, S/L2, T/L3 23P7 to 2055 43P7 to 4055
am cirewt power npu RI/LIL, SI/L2T, TI/L31 2022 t0 2055 4022 to 4055
Inverter outputs U/T1, V/T2, W/T3 23P7 to 2055 43P7 to 4055
DC bus terminals @1, @ 23P7 to 2055 43P7 to 4055
Braking Resistor Unit connection | B1, B2 23P7 t0 2018 43P7 to 4018
DC reactor connection @1, D2 23P7 to 2018 43P7 to 4018
Braking Unit connection @3, © 2022 to 2055 4022 to 4055
Ground D 23P7 to 2055 43P7 to 4055
Control Power Supply PO, NO 23P7 to 2055 43P7 to 4055

EControl Circuit Terminals

Fig 2 shows the control terminal arrangement. The functions of the control circuit terminals are shown in
Table 2. Use the appropriate terminals for the correct purposes.

| m5] w6 | Ma | mB| MC

E(G)

|sc|sc|sc|es [+ |A1]Ac]
| 51]s2]s3[s4]s5]s6]s7]BBY|

[ 3] M4] M1

Fig 2 Control terminal arrangement



Table 2 Control Circuit Terminals with default settings

Type No. Signal Name Function Signal Level
S1 Forward run/stop command Forward run when ON; stopped when OFF.
S2 Reverse run/stop command Reverse run when ON; stopped when OFF.
S3 Nominal speed Nominal speed when ON.
S4 Inspection Run Inspection RUN when ON. Functions are
Dig- . Intermediate speed when . 24 VDC, 8 mA
ital S5 Intermediate speed selected by setting
input ON. H1-01 to H1-05 Photo-coupler
signals S6 Leveling speed Leveling speed when ON. ’
S7 Not used -
BB Hardware baseblock Both inputs must be enabled to enable the inverter
BB1 | Hardware baseblock 1 output
SC Digital input common - —
15V
Ana- + *1
e \V4 15 V power supply 15 V power supply for analog references (Max. current: 20 mA)
input Al Frequency reference 0to +10 V/100% 0to +10 V(20 kQY)
signals A" Analog reference neutral - -
E(G) Shield wire, oPtlonal ground line | _
connection point
M1 Brak d
rake comman Brake command when ON.
(INO contact)
M2
Dig M3 | It\/[utltl-lzunct:tlon con- Relay contacts
- act outputs .
ital Contactor Contro Contactor Control when ON P Contact capacity:
output | pgg | (INO contact) 1 A max. at 250 VAC
signals I A max. at 30 VDC™?
M5 Inverter Ready
MG (INO contact) Inverter Ready when ON.
MA .
MB Fault output signal (SPDT) Fault when CLOSED across MA and MC
MC (1 Change over contact) Fault when OPEN across MB and MC

*1. Do not use this power supply for supplying any external equipment.
*2. When driving a reactive load, such as a relay coil with DC power supply, always insert a flywheel diode as shown in Fig 3.

Flywheel diode
|
‘—¢>—;—| : The rating of the flywheel diode must
External power: 30 Coil 7T “\, \ % ! be at least as high as the circuit volt-
VDC max. ‘|' 1 A max. “-----"1 , age.
o :
| s-----
Fig 3 Flywheel Diode Connection
S 1. In Fig 4 the wiring of the digital inputs S1 to S7 and BB, BB1 is shown for the connection of contacts or NPN
AP - transistors (OV common and sinking mode). This is the default setting.
- For the connection of PNP transistors or for using a 24V external power supply, refer to 7uble 3.
IMP:RTANT 2. A DC reactor is an option only for Inverters of 18.5 kW or less. Remove the short circuit bar when connecting a

DC reactor.

B Sinking/Sourcing Mode (NPN/PNP Selection)

The input terminal logic can be switched over between sinking mode (0-V common, NPN) and sourcing mode
(+24V common, PNP) by using the jumper CN5. An external power supply is also supported, providing more
freedom in signal input methods.
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Table 3 Sinking/Sourcing Mode and Input Signals

Internal Power Supply — Sinking Mode (NPN)

s1 %%ﬁ[
| s2 %%ﬁt

|
1
I
I
I
I
|
i
I
3 L] L P24V
1
1
4

81 B2 B3
CNS 1T (+24Vv)
AT AZ[A3 ¥ ( )
sC

External Power Supply — Sinking Mode (NPN)

I

I

| S1 %%ﬁ[

I

I

i )

| S2 %%ﬁ%

I
I
I
| MD CN5 = P24V
i ] (2av)

AT ‘ y

i
e
L

24 VDC

Internal Power Supply — Sourcing Mode (PNP)

B1 B2 B

] L 1P2av
7 (+24)

i

|

I

I

I

i

I

I

I

I

1

i A
I
j.sc

External Power Supply — Sourcing Mode (PNP)
s1 %%ﬁ[
s2 | %%ﬁt

B1

L CN5 P24V
pt ‘ L] v (¥24v)

sC

L
24VDC

i
i
I
i
i
i
'
i
i
i
i
i
i
I
i




mWiring the Inverter

DC reactor to improve input
power factor (optional)
AL

Braking Resistor
unit (optional)

Magnetic H H H
Contactor Link :
- - ©----0-
(+1) (+2) () Bt B2 ! Motor
L O L1(R)
3-phase power . |
380to 480V L2 Line © L2(s) IM/PM
50/60Hz Filter !
L3 O LM
|
PE © @
|
|
O—1"H
Forward run/stop | q
b o PR
Reverse run/stop <
- O—1H
Nominal Speed | .
b o 1R
PG-X2
Multi function Inspection Run | p (Optional)
(Factory setting) Intermediate Speed | p
b o TR
Leveling Speed p
Not used | p TA3
oo — [TES8]
Hardware Baseblock (note 3)
| +24V, 8mA
| Pulse Monitor Output
! o RS-422
:sc d |1 (100m o less)
IP24V (24V)
|
| CNS(NPN setting)
|
E(G) |
_— MA
! MB Fault contact output
|
Voltage adjust- | ¢ 250VAC, max. 1A
30VDC, 1A
ment I +V Analog input power —MCO max
Analog input supply +15V, 20mA :
(Speed reference) M1 O
2kOhm A1 Master speed M2| (BFrakte :_‘,omtr:'in:n)d
reference 0 to 10V actory setting
|
| . .
M3 Multi-function
_OI Contactor Ccl)ntrol contact output
M4 ~ (Factory setting) (" 250VAC, max. 1A
1 30VDC, max. 1A
|
M5,
_OI Inverter Ready
M6 ~ (Factory setting)
|
| | e
| F !
Optional control power to terminal B1<+—Q PO - ) !
supply input for Rescue | C;)untrrfl T:Vﬁr 3CN : : Output option i
Operation to terminal - «—O NO pply Inp P cards !
B
: |
Note: | | e
|

1. Main circuit terminals are indicatied with double circles and
control circuit terminals are indicatied with a single circles
2. The CN5 factory setting is NPN

3. To enable the inverter both inputs, BB and BB1 must be closed. If

only one of the inputs is closed, “BB” will be displayed in the
operator panel and the inverter will not start.

— Shielded ~—Fxj Twisted-pair
wires LV wires

Fig 4 Wiring Diagram
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Keypad Operation

@ Digital Operator Display (optional)

The key names and functions of the Digital Operator are described below
Drive Status Indicators

FWD: Lights up when a forward run command is input.
REV:  Lights up when a reverse run command is input.
— SEQ: Lights up when any other run command source
DHN;- i than the digital operator is selected
ren_w REF: Lights up when any other frequency reference
U1— [(1=60.00 Hz Y ;
source than the digital operator is selected
Ul oesa e ALARM:Lights up when an error or alarm has

Ul— 03=1005 A
occurred.
Data Display

Displays monitor data, parameter numbers and param-
eter settings.

Mode Display (displayed at the upper left of data display)

LI =
EF  ALARM

DRIVE: Lights up in Drive Mode.

QUICK: Lights up in Quick Programming Mode.
ADV: Lights up in Advanced Programming Mode.
VERIFY:  Lights up in Verify Mode.

A.TUNE: Lights up in Autotuning Mode.

Keys

Execute operations such as setting parameters, moni-
toring, jogging, and autotuning.

EDigital Operator Keys

Key Name Function
LOCAL Switches between operation via the Digital Operator (LOCAL) and the settings in
HE-MDTE LOCAL/REMOTE Key b1-01 and b1-02 (REMOTE).

This key can be enabled or disabled by setting parameter 02-01.

MENU Key Selects menu items (modes).

ESC ESC Key Returns to the status before the DATA/ENTER key was pressed.
Starts jog operation when the inverter is operated by the Digital Operator and d1-18
JOG Key .
is set to 0.
FWD/REV Key Selects the rotation direction of the motor when the Inverter is operated by the Dig-
ital Operator.
ShifyRESET Key Sets the active digit when programming parameters.

Also acts as the Reset key when a fault has occurred.

P Increment Ke Selects menu items, sets parameter numbers, and increments set values.
-~ Y Used to move to the next item or data.
Selects menu items, sets parameter numbers, and decrements set values.
Decrement Ke ’ . ’
Y Used to move to the previous item or data.
l DATA/ENTER Key Enters menus and parameters, and set validates parameter changes.

RLIN RUN Key Starts the Inverter operation when the Inverter is controlled by the Digital Operator.
™ Stops Inverter operation.

STOP STOP Key This key can be enabled or disabled using parameter 02-02 when operating from a

source different than the operator.

Note: Except in diagrams, Keys are referred to the key names listed in the above table.

EN_11 |
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Power Up and Basic Parameter Setup

4 Start Up Procedure

START

Mechanical installation

v

Main and control circuit wiring

v

Check the encoder power supply selection
* (Closed Loop only)

Switch on the power supply

v

Select the control mode in parameter A1-02

A 4
Perform motor data / encoder offset auto tuning

* VIf control

* Open Loop Vector Control page 16, Autotuning Procedure with Induction Motors
* Closed Loop Vector Control i
* Closed Loop Vector Control for PM page 17, Autotuning Procedure for PM Motors

Digital operator (b1-02 = 0)

Speed reference

v

source

Select the control sequence in

paramerter d1-18
Analog Input

v

Set up the analog/digital I/O’s in the H1-xx, Set up the digital I/O’s in the H1-xx
H2-xx and H3-xx parameters and H2-xx parameters
4 Set up the
Set up the * Preset speed values (d1-xx)
* Acceleration / Deceleration times (C1-xx) * Acceleration / Deceleration times (C1-xx)
* S-Curves (Jerk) (C2-x) * S-Curves (Jerk) (C2-xx)
A

Make test runs

A 4

Fine Tuning
* Brake sequence tuning
* Special functions setup

FINISH

Fig 5 Basic Start Up Sequence
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€ Before Power Up

The following points should be checked carefully before the power is switched on.

Check if the power supply meets the inverter specification.
Check if the power supply cables are tightly connected to the right terminals (L1, L2, L3).

Check if the motor cables are tightly connected to the right terminals on the inverter side (U, V, W) as well
as on the motor side.

Check if the braking unit/braking resistor is connected correctly.
Check if the Inverter control circuit terminal and the control device are wired correctly.
Set all Inverter control circuit terminals to OFF.

When a PG card is used, check if it is wired correctly.

@ Display after Power Up

After normal power up without any problems the operator display shows the following messages

-DRIVE- Rdy
NS ‘%

BB

Display for normal operation 200N The Baseblock message blinks.

Base Block

When a fault occurs or an alarm is active, a fault or alarm message will appear. In this case, refer to page 28,
Factory settings are in bold..

Display for fault operation

DRIVE-
uv

Main Power Loss

A fault or alarm message is shown on the
display.
The example shows a low voltage alarm.

4 Control Mode Selection

As the first thing after power up one of the four control modes must be selected depending on the machine
type. The Closed Loop Vector modes require PG feedback cards. 7able 4 shows the required/possible PG
cards for each mode.

Table 4 Control Mode Selection

Machine Type Control Mode A1-02 setting PG Card
. . V/f control 0 -
Induction motor without encoder Open Loop Vector Control 3 -
Induction motor with incremental encoder Closed Loop Vector Control 3 PG-B2/PG-X2
Permanent magnet motor with Hiperface" or EnDat 2.1 Closed Loop Vector Control for
6 PG-F2
encoder PM motors

Yaskawa IPM motor with incremental encoder

Closed Loop Vector Control for

PM motors 6 PG-X2

/\\ CAUTION

For Permanent Magnet motors do not use any other control mode than Closed Loop Vector for PM
(A1-02 = 6). Using any other control mode can cause damage to the equipment or can cause dangerous
behavior.
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Autotuning

The motor data autotuning function sets the V/f pattern parameters (E1-000), motor data parameters
(E2-00, E5-0O0) and the encoder data (F1-01) automatically. The steps which have to be performed during
the autotuning depend on the tuning mode selection.

€ Autotuning Mode Selection

The autotuning mode has to be selected according to selected control mode and the mechanical system (motor
no load rotation possible or not). 7uble 5 shows the selectable tuning mode for each control mode.

Table 5 Motor Data Autotuning Modes

Tuning Control Mode
. . M Closed
Autotuning Mode Function e Open | Closed Loop
Selection VIt Loop Loop
Vector Vector Vector
(T1-01) (PM)
Standard tuning with rotating motor | Tunes all motor parameters. 0 No Yes Yes Yes
IM tuning with not rotating motor | Tunes the basic motor parameters. 1 No Yes Yes No
. . . . T he line-to-li ist
IM Line-to-line resistance tuning orl:ln; s the line-to-line resistance 2 Yes Yes Yes No
. T the offset bet th
Encoder offset tuning unes the otiset between the 4 No No No Yes
encoder and magnetic zero position.

HAutotuning Modes

Autotuning with Rotating Motor (T1-01 = 0)

This autotuning mode can be used in any Vector control mode. After the motor nameplate data have been
input, the inverter will operate the motor for approximately 1~2 minutes and set the required motor parameters

automatically.
R
- . . . .
?‘ Use this tuning mode only, if the motor can rotate freely which means that the ropes must be removed
® and the brake must be open. The gearbox can remain connected to the motor.
IMPORTANT

Autotuning with Not Rotating Motor (T1-01 = 1)

This autotuning mode can be used for Open Loop and Closed Loop Vector control for IM only. The inverter
supplies power to the motor for approximately 1 minute and some of the motor parameters are set automati-
cally while the motor does not turn. The motor no-load current and the rated slip value will automatically be
fine tuned during the first time operation.

Verify the rated slip value (E2-02) and the no-load current (E2-03) after the first run with nominal speed.

Autotuning for Line-to-Line Resistance (T1-01 = 2)

Non-rotating autotuning for line-to-line resistance can be used in V/f control, Open Loop Vector control and
Closed loop Vector control. The Inverter supplies power to the motor for approximately 20 seconds to measure
the motor line-to-line resistance and cable resistance. The motor does not turn during this tuning procedure.

Encoder Offset Tuning (T1-01=4)

This tuning mode is available in Closed Loop Vector control for PM motors only. It automatically sets the off-
set between the magnetic pole and the encoder zero position. It can be used to retune the offset after an
encoder change without changing the motor data settings.

EN-14_
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» General Precautions:

1
- 1.
e

IMPORTANT

NownhAw

®

Use rotating autotuning whenever high precision is required or for a motor that is not connected to a load.

Use not rotating autotuning whenever the load cannot be disconnected from the motor (e.g. the ropes can’t be
removed).

Make sure, that the mechanical brake is not open for not rotating autotuning.

During autotuning the motor contactors have to be closed.

For autotuning the BB and BB1 signals must be ON (Inverter must not be in base block condition).

Confirm, that the motor is mechanically fixed and can not move.

Power is supplied during auto tuning, even though the motor does not turn. Do not touch the motor until auto-
tuning has been completed.

Remove the feather key from the motor shaft before performing a tuning with rotating motor with a stand alone
motor (no traction sheave or gear mounted).

To cancel autotuning, press the STOP key on the Digital Operator.

Precautions for rotating and encoder offset autotuning:

1.
2.

v

The load should be disconnected which means, that the ropes have to be removed and the brake must be open.
If the load can’t be removed, the tuning can be done with a balanced car. The tuning result accuracy will be
lower which can result in a performance loss.

Make sure that the brake is open during autotuning.

During autotuning the motor can be started and stopped repeatedly. When the tuning is finished, “END” will be
displayed in the operator panel. Do not touch the motor until this display is shown and the motor has completely
stopped.

€ Autotuning Alarms and Faults

EData Input Errors

The inverter will show a “Data Invalid” message and will not perform autotuning if:

* the motor speed, rated frequency and pole pair number do not correspond.

Motor Speed <

Base Frequency - 60
2 - Motor pole

¢ the rated current does not correspond to the rated power value
The inverter calculates the motor power using the input current value and data from the internal motor data
table. The calculated value must be between 50% and 150% of the input value for the rated power.

mOther Alarms and Faults During Autotuning

For an overview of possible autotuning alarms or faults and corrective actions refer to page 27, Auto-tuning

Faults.



€ Autotuning Procedure with Induction Motors

Fig 6 shows the autotuning procedure for an induction motor with or without encoder in V/f-, Open loop vec-
tor and Closed loop vector control.

‘ START )

A 4
Set the Base Block Inputs BB and
BB1
No Yes
V/f Control ? (A1-02 = 2/3) R Y - (ropes removed?)
(A1-02 = 0) rotate freely ?
Yes No
A 4
Enter auto tuning mode and Enter auto tuning mode and Enter auto tuning mode and
set parameter T1-01 = 2 set parameter T1-01 = 1 set parameter T1-01 = 0
A4 A 4
Set: Set:
Y T1-02 - Motor rated power T1-02 - Motor rated power
Set: T1-03 - Motor rated voltage T1-03 - Motor rated voltage
T1-02 - Motor rated power T1-04 - Motor rated current T1-04 - Motor rated current
T1-04 - Motor rated current T1-05 - Rated motor frequency T1-05 - Rated motor frequency
T1-06 - Motor pole number T1-06 - Motor pole number
Press the UP button until T1-07 - Motor rated speed T1-07 - Motor rated speed
“Tunif " di -08 - = T1-08 - PG pulse number*
Tuning Ready” display appears T1-08 - PG puls‘s-:‘chim)ber pi penumy
Press the UP button until Press the UP button until
“Tuning Ready” display appears “Tuning Ready” display appears
Open the brake
Close the motor contactor(s)
Refer to ¢
page 27, Auto-tuning Faults Press the RUN button
and eliminate the fault source

A

Tuning
successful ?

No
(Fault code is
displayed)

Yes
(" Tuning successful”
is displayed)

Open the contactors, open the base
block inputs and close the brake if auto
tuning with rotating motor was performed

FINISH

Fig 6 Autotuning for Induction Motors




€ Autotuning Procedure for PM Motors

Fig 7 shows the autotuning procedure for permanent magnet motors. Before tuning make sure that the control
mode is set to PM Closed Loop Vector (A1-02 = 6).

START

* Remove the ropes so that the motor can rotate freely
* Set the Base Block inputs BB and BB1

v

|
Switch ON the power supply if it is OFF D
™
« |
) I Switch off the power supply
Wi
X Chec*k’fir&meter and check if the right PG card
*n8-35 is correctley installed

Does a OPEO06 fault
occur?

t |

* Check parameter n8-35
* If EnDat / Hiperface is used

- check the encoder power supply

- check the CLOCK and DATA signal wiring
* Switch off the power supply.

Does a CPF24 fault
occur?

vy

* Check if the correct PG constant (F1-01) and
absolute encoder resolution (F1-21) has been set.
* Refer to:
page 26, Operator Programming Errors (OPE)
and eliminate the fault source

Does a OPEO2 fault
occur?

Set mechanical constants:
83-13 - Traction sheave diameter ~ S3-15 - Gear ratio
S3-14 - Roping

Open the brake, close the motor contactor, <
turn the motor slowly in Forward direction*' and check monitor U1-05. <

* Check the wiring
* Check/readjust the encoder
power supply

Does PGO (no
encoder feedback)
occur?

No

Is the sign of the
U1-05 value positive
(not -)?

* Check the encoder wiring
* Change parameter F1-05

v

Yes

Set the autotuning parameters:
T1-01 = 0 - Rotational Tuning T2-04 - Motor rated current
T2-01 - Motor rated power T2-05 - Motor pole number
T2-02 - Motor base frequency T2-09 - Encoder resolution
T2-03 - Motor rated voltage T2-10 - Motor voltage constant
Press the UP button until the “Tuning Ready” display appears
+ Refer to

A

page 27, Auto-tuning Faults
Close the motor contactor(s) and press the RUN button
Wait until tuning is finsihed

and eliminate the fault source
A

No
(Fault code is displayed)

Tuning successful?

Yes

("Tuning successful” is displayed) 1. Forward direction means:

The direction the motor turns with an UP command at terminal S1 (i.e.
with a clockwise rotating 3 phase supply and U-U, V-V, W-W wiring
between inverter and motor). Usually the direction is clockwise seen
from the motor shaft (traction sheave) side.

Refer to the motor instruction manual or consult the manufacturer for

details about the rotation direction.
FINISH

Fig 7 Autotuning for Permanent Magnet Motors

Open the contactors, open the baseblock
inputs and close the brake

EN-1/7



4 PM Motor Encoder Offset Tuning

Fig 8 shows the autotuning procedure for an encoder offset tuning. The procedure should be performed if the
encoder has been changed or has not been aligned correctly. Before tuning make sure that PM losed loop vec-
tor control is selected (A1-02 = 6) and that the E1-0000 and E5-CI0 parameters are set up correctly.

START

No
Is it possible to remove
the ropes ?
\4
| Remove the ropes. | )
Balance the car so that it does not move
* with open brakes.

Note: The tuning accuracy will be lower
in this tuning mode

Set the Base Block inputs BB and BB1 |<—

v

|
| Switch ON the power supply if it is OFF |:

™ |

<

N L Switch off the power supply

WI
Y Checlf lg?fg:neter and check if PG card is
*ng-35 correctly installed

Does a OPEOG6 fault
occur?

i ;

* Check parameter n8-35
* If EnDat / Hiperface is used

- check the encoder power supply

- check the CLOCK and DATA signal wiring
* Switch off the power supply.

Does a CPF24 fault
occur?

* Check if the correct PG constant (F1-01) and
absolute encoder resolution (F1-21) has been set.
* Refer to:
page 26, Operator Programming Errors (OPE)
and eliminate the fault source

Does a OPEOQ2 fault
occur?

Open the brake, close the motor contactor,
turn the motor slowly in Forward direction*' and check >
monitor U1-05. M
<

* Check the wiring

Does PGO (no ¥
* Check/readjust the encoder

encoder feedback)

occur? power supply
Is the sign of the No o | ¥ Check the encoder wiring
U1-05 value positive P « Change parameter F1-05
(not -)?
Yes
Set:
T1-01 = 4 - Encoder Offset Tuning o
Press the UP button until the “Tuning
Ready” display appears.
* Refer to
Sl (i Ty CERasE) el page 27, Auto-tuning Faults
press the RUN key. and eliminate the fault source.
Wait until the tuning is finished. y
¢ No
(Fault code is
displayed)

Tuning successful?

Yes
("Tuning successful”
display is shown)

* 1. Forward direction means:
The direction the motor turns with an UP command at terminal S1 (i.e.
Opennelo o Topen nabacs with a clqckwise rotating 3 phase supply aqd U-U, V-V, W-W wiring
block inputs and close the brake between inverter and motor). Usually the direction is clockwise seen
from the motor shaft (traction sheave) side.
Refer to the motor instruction manual or consult the manufacturer for

details about the rotation direction.
FINISH

Fig 8 Encoder Offset Autotuning
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Ride Profile and Sequence Setup

4 Up and Down Commands and Speed Reference Selection

B Up/Down Command Source Selection

The input source for the Up and Down signal can be selected in parameter b1-02. The factory setting is Up/
Down command by the terminals S1/S2 (b1-02 = 1).

HTravel start in Up or Down direction
To start in the elevator in Up or Down direction the following conditions have to be fulfilled:
At least one speed reference must be selected if digital inputs are used for speed reference selection.
* The hardware base block signal (Terminal BB and BB1) must be set (not base block condition).

» The Up/Down signal must be set to start in the corresponding direction.

ETravel stop
The inverter can be stopped as follows:
 The direction command (UP or Down) signal is removed.
» The speed reference selection signal is removed if digital inputs are used for speed reference selection.

» Ifd1-18 is set to 3 and all speed inputs are removed

ESpeed Reference Source Selection

The speed reference source can be selected using parameter b1-01. The factory setting is the digital operator
(b1-01 = 0), i.e. the speeds can be selected using digital inputs.

€ Speed Selection Sequence Using Digital Inputs
If the digital inputs are used for speed selection, the speed selection method and the speed priority depends on
the setting of parameter d1-18 (Speed priority selection).

B Multi-Step Speed Operation 1/2 (Binary Input) (d1-18=0/3)

Ifd1-18 =0

8 preset speed steps (defined in the parameters d1-01 to d1-08) can be selected using 3 binary coded digital
inputs. The Up/Down command starts the inverter. It stops when the Up/Down command is removed.

If d1-18 =3

7 preset speed steps (defined in the parameters d1-02 to d1-08) can be selected using 3 binary coded digital
inputs. The Up/Down command starts the inverter. It is stopped when the Up/Down command is removed or
when no speed is selected (all D/Is off).

Multi-function Digital Input Settings (H1-01 to H1-05) (Example)

Terminal Parameter Set Value Details
Number
S4 H1-02 3 Multi-step speed command 1
S5 H1-03 4 Multi-step speed command 2
S6 H1-04 5 Multi-step speed command 3




Speed Selection Table

The following table shows the combinations of the digital input and the according speed.

Ifb1-02 is set to “1”, frequency reference 1 is input as analog reference at terminal Al.

Multi-step Multi-step Multi-step Selected Frequency
Speed Speed Com- Speed Com- Speed Com-
mand 1 mand 2 mand 3 d1-18 =0 d1-18 =3

1 OFF OFF OFF Frequency reference 1 d1-01 Stop

2 ON OFF OFF Frequency reference 2 d1-02 Frequency reference 2 d1-02
3 OFF ON OFF Frequency reference 3 d1-03 Frequency reference 3 d1-03
4 ON ON OFF Frequency reference 4 d1-04 Frequency reference 4 d1-04
5 OFF OFF ON Frequency reference 5 d1-05 Frequency reference 5 d1-05
6 ON OFF ON Frequency reference 6 d1-06 Frequency reference 6 d1-06
7 OFF ON ON Frequency reference 7 d1-07 Frequency reference 7 d1-07
8 ON ON ON Frequency reference 8 d1-08 Frequency reference 8 d1-08

ESeparate Speed Selection Inputs, High Speed Has Priority (d1-18=1)

With this setting 6 different speeds (defined in the parameters d1-09 to d1-17) can be set and selected using
four digital inputs.

Digital Input Factory Settings

Terminal Parameter Set Value Details
Number
S3 H1-01 80 Nominal speed selection (d1-09)
S4 H1-02 84 Inspection speed selection (d1-14)
S5 H1-03 81 Intermediate speed selection (d1-10)
S6 H1-04 83 Leveling speed selection (d1-17)

Higher Speed has Priority and a Leveling Speed Input is Selected (H1-C1C0=83)

If d1-18 is set to 1 and one multi-function digital input is set to leveling speed selection (H1-C10=83), the
inverter decelerates to the leveling speed (d1-17) when the selected speed signal is removed. Inspection Speed
can not be selected as travel speed. The higher speed has priority over the leveling speed, i.e. as long as a
higher speed is selected, the leveling signal is disregarded (see the fig. below)

The inverter stops when the leveling signal or the Up/Down signal is removed.

DC Injection/
Zero servo

DC Injection/
Zero servo

Speed I
Hardware BB — ]

Up/Donw [ ]

Leveling speed [ I T No effect

[ Inputis set

Selected speed [ ]

Higher Speed Priority is Selected and a Leveling Speed Input is Not Selected (H1-O0 -~ 83)

When the leveling speed command is not selected for any digital input, the inverter decelerates to the leveling
speed (d1-17) when the selected speed signal is removed. Inspection Speed can not be selected as travel speed
To select the leveling speed as travel speed the frequency reference loss detection must be disabled (S3-09=0).

The inverter stops when the direction signal Up/Down is removed.
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When no speed selection input is set the leveling speed is taken as the speed reference.

DC Injection/
Zero servo

Speed ] T
Hardware BB | :

DC Injection/
Zero servo

Up/Down [ 1

Selected speed [

The inverter stops when the direction signal (UP or DOWN signal) is removed.

1

Ry~ With this configuration the drive stops with a “FRL” (frequency reference loss fault) when no speed
?‘ reference input is selected during the start.
e To disable the FRL detection, set parameter S3-09 to “0”.
IMPORTANT

ESeparate Speed Selection Inputs, Leveling Speed Has Priority (d1-18=2)

The related parameters and the digital input pre-settings are the same as for the High Speed Priority setting
(d1-18=1).

Leveling Speed has Priority and a Leveling Speed Input is Selected (H1-01C0=83)

If d1-18 is set to “2” and one multi-function digital input is set to leveling speed (H1-C10=83) the inverter
decelerates to the leveling speed (d1-17) when the leveling speed selection input is activated. The leveling sig-
nal has priority over the selected speed, i.e. the selected speed is disregarded. The selected travel speed must
be different from inspection speed.

The inverter stops when the leveling speed command is removed.

DC Injection/ DC Injection/
Zero servo Zero servo
Speed 1 *
Hardware BB [ ]
Up/Down [ 1
Leveling speed Leveling speed has priority

Selected speed [ I ]

Leveling Speed Priority is Selected and a Nominal Speed Input is Not Selected (H1-010-~80))

If d1-18 is set to “2” and no digital input is set to nominal speed selection, the speed reference with speed
selection input set is nominal speed (d1-09). When the leveling speed signal is set, the inverter starts to decel-
erate to the leveling speed. The leveling speed signal has priority over all other speed signals, i.e. the interme-
diate speed 1 and 2 and the revelling signals are disregarded when leveling speed is selected.

The inverter can be stopped by removing the leveling speed signal or the Up/Down command.

CAUTION: This sequence can be risky if e.g. the speed selection doesn’t work for any reason (broken wire
etc.).

DC Injection/
Zero servo

Speed T
Hardware BB [

DC Injection/
zero servo

Up/Down [ 1

Leveling speed



€ Acceleration/Deceleration/Jerk Settings
The acceleration time indicates the time to increase the speed from 0% to 100% of the maximum speed set in
E1-04. The deceleration time indicates the time to decrease the speed from 100% to 0% of E1-04.

The standard acceleration/deceleration times are set in the parameters C1-01/02, the jerk settings (S-curve) are
set in the C2-00 parameters as shown in Fig 9.

]
C2-02 — P « C2-03

) C2-04
Ac(c:?l g|1me / C2-05
c2-01 - / Leveling Speed
Decel Time 9P
—

C1-02

Fig 9 Acceleration/Deceleration and Jerk (S-curve) settings

€ Brake Sequence

The figure below shows the standard brake sequence.

° Selected Speed 7
£ [}
oz $1-04 $1-05 o5
Ta e Zero servo/ Zero servo/ < g
wZ DC Injection 7 _ DC inhection 5
2 at start Leveling Speed at stop é
s
Speed ©
c
8 §§ g2
—ALeR K— > So=
’88 ngs
Mo
RUN
Inverter Hardware BB D/I
Brake Open Command

Fig 10 Timing chart of Brake sequence without torque compensation at start

€ Inertia Compensation (Feed Forward)

Feed Forward Control is used to eliminate the speed overshoot or undershoot by compensating inertia effects.
It can be enabled by setting parameter n5-01 to 1. After that the motor acceleration time n5-05 must be tuned.

B Motor Acceleration Time Auto Tuning (n5-05)
Before the n5-02 auto tuning is performed, the motor data autotuning and the general setup should have been
finished. Do the tuning with the factory settings for the n5-C000 parameters.
Use the following procedure:
1. Setn5-05 to “1” to enable the auto tuning and go back to the speed reference display.
2. Set the base block input.

3. Enable the inspection speed input. “FFCAL” will blink in the display to signalize that the calculation is
active.

4. Set an UP command. The inverter will accelerate the motor up to the nominal speed. Release the UP com-
mand a few seconds after the top speed has been reached.
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5. When the motor has stopped, apply a DOWN command. The inverter will accelerate the motor in the
opposite direction to the nominal speed. Release the DOWN command a few seconds after the nominal
speed has been reached.

To abort the tuning set parameter n5-05 to “0”.

IMPORTANT

. The order of giving the UP or DOWN command has no influence.

. n5-01 should not be changed from the factory value for the tuning.

. After the run in both directions is finished, parameter n5-05 is automatically set back to “0”.
. The autotuning will be performed only if the inspection speed input is set.

. Do not change the mechanical constants (load, inertia) between the runs.

BFeed Forward Compensation P-Gain Setup

* Increase the gain to improve the responsiveness to the speed reference.

* Decrease the gain if vibrations or oscillations occur.
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Troubleshooting

€ Fault and Alarm Detection

Faults and Alarms are functions that indicate unusual inverter/application conditions.

An alarm does not necessarily switch of the inverter but a message is displayed on the keypad and an alarm
output is generated at the multi-function outputs (H2-01 to H2-03) if programmed. An alarm automatically
disappears if the alarm condition is not present anymore.

A fault switches the inverter off immediately, a message is displayed on the keypad and the fault output is
switched. The fault must be reset manually after the cause has been removed.

The following tables shows a list of faults and alarms with their corrective actions.

. Displayed as . . .
Display Meaning Corrective Actions
Alarm | Fault
BUS Option Communications Alarm . .
Option Com Err Q After initial communication was established, the con- Check t he connections and all user-side software con
. . figurations.
(flashing) nection was lost.
CF A torque limit was reached continuously for 3 sec-
QO  |onds or longer during a deceleration stop in Open Check the motor parameters.
Out of Control
Loop Vector control.
+ Digital Operator/LED Monitor Communication * Disconnect the Digital Operator/LED Monitor and
gg?g? Fault 1/2 then connect it again.
COM- Q |+ Communication fault between Operator and * Replace the Inverter.
ERR(OP&INV) inverter * Cycle the Inverter power supply.
* CPU External RAM Fault * Replace the Inverter.
*» Baseblock circuit error * Perform an initialization to factory defaults.
CPF02 - CPF 04 Q |+ EEPROM error * Cycle the Inverter power supply.
* CPU Internal A/D Converter Fault * Replace the Inverter.
CPF24 Hiperface serial communication error Check the encoder connection or replace the encoder
. QO | Detected when no data were received from the .
Option Comm Err if necessary
encoder for 200 msec
F1-04=0,10r2and A1-02=3 or 6 * Reduce the load.
QO  |The speed deviation is higher than the F1-10 value |+ Lengthen the acceleration time and deceleration
for the time F1-11 or longer. time.
DEV .
Speed Deviation F1-04=3 and AL-02 =3 or 6 * Check the mechanical system.
o) Th d deviation is higher than the F1-10 val * Check the settings of F1-10 and F1-11.
P e}s;pe'e evllaltllon 1? 1gher than the F1-10value |, cpecy the sequence and if the brake is opened when
or the time F1-11 or longer. the inverter starts to increase the speed.
Wrong rotation direction * Check the PG. wirng
Detected when the speed deviation is higher than » Correct the wiring
DV3 O . * Verify the PG direction and execute an encoder off-
30% and the torque reference and acceleration have .
opposite signs set auto tuning
pp ’ * Reduce the load and check the brake
Wrong rotation dlrectlgn * Verify the PG direction and execute an encoder off-
Detected when F1-19 is not 0, the speed reference .
DV4 O L set auto tuning
and motor speed have opposite signs and the detec- | Reduce the load and check the brake
tion threshold set in F1-19 is exceeded.
* Reduce the load
DV6 . * Check the PG direction, check F1-22 and perform
An over acceleration of the car was detected .
Over Accelera- O O (A1-02 = 6 only) an encoder offset tuning.
tion y * Verify the settings of S3-13, S3-14 and S3-15.
* Adjust the acceleration and deceleration times.
EF0 External fault input from Communications Option ’ Che‘ck for an external fault condition.
Q * Verify the parameters.
Opt External Flt Card . L .
* Verify communication signals
EFO External fault at terminal SO (O stands for terminals | .. . .
Ext Fault SOI O O $3t0 S7) Eliminate the cause of the external fault condition.
Forward/Reverse Run Commands Input Together
EF Both the forward and the reverse run commands are |Check external sequence logic, so that only one input
External Fault O . . . . . .
(flashing) input simultaneously for 500ms or more. This alarm |is received at a time.
stops the motor.
Ext Run Active . . * Remove the direction signal and retry a fault reset.
Cannot Reset o Fault reset was tried during run. « If a PLC handles the fault reset, check the sequence.
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Displayed as

Displa Meanin Corrective Actions
Play Alarm | Fault g
* Perform the complete tuning procedure
FF_CAL Q Feed forward motor acceleration time active * Abort the tuning by setting
n5-05=0.
FR.L . QO |No speed was selected before the inverter start. Check the speed selection/start sequence.
Ref Missing
* Remove the motor and run the Inverter without the
motor.
GF The ground current at the Inverter output exceeded |+ Check the motor for a phase to ground short.
Ground Fault Q  |50% of the Inverter rated output current and L8-09=1 |« Check the output current with a clampmeter to ver-
(Enabled). ify the DCCT reading.
* Check the control sequence for wrong motor contac-
tor signals.
LF An op en—Phase occurred at the Inverter output. * Reset the fault after correcting its cause.
Output Phase QO |The fault is detected when the output current falls « Check the motor and Inverter capacit
Loss below 5% of the inverter rated current and L8-07=1 pactty-
* Remove the motor and run the Inverter without the
motor.
oC The Inverter’s output current exceeded the over cur- ’ Che.ck the motor for a Phase-to-phase short.
Over Current O rent detection level " Verify the accel/decel times
' - (C1-00).
* Check the Inverter for a phase-to-phase short at the
output.
L8-03 =0,1 or 2 and the temperature of the Inverter's
oH Q  |cooling fin exceeded the L8-02 value. * Check for dirt build-up on the fans or heatsink.
Heatsink Over- Inverter's Cooling Fan Stopped * Reduce the ambient temperature around the drive.
temp o L8-03 = 3 and the temperature of the Inverter's cool- | * Replace the cooling fan(s).
ing fin exceeded the L8-02 value.
OHl1 The temperature of the Inverter’s heatsink exceeded |+ Check for dirt build-up on the fans or heatsink.
Heatsink Max Q |105°C. * Reduce the ambient temperature around the drive.
Temp Inverter’s Cooling Fan Stopped * Replace the cooling fan(s).
Detecte(? when L1-01 is setto 1,2 or 3 and the » Recheck the cycle time and the size of the load as
Inverter’s output current exceeded the motor over- .
Joad curve well as the accel/decel times
OL1 ) L . - (C1-00).
Motor Overload Q| The overload curve is adjustable using parameter. E2-, Check the V/f characteristics (E1-0100).
01 (Motor Rated Current), L1-01 (Motor Protection R .
. . . * Check the setting of Motor Rated Current Setting
Selection) and L2-02 (Motor Protection Time Con- (E2-01)
stant) '
» Recheck the cycle time and the size of the load as
well as the accel/decel times
OL2 o The Inverter output current exceeded the Inverter’s |+ (C1-00).
Inv Overload overload capability. * Check the V/f characteristics (E1-00100).
* Check the setting of Motor Rated Current Setting
(E2-01).
F1-03=0, 1 or 2 and A1-02 is set to 3 or 6.
Q | The motor speed feedback (U1-05) exceeded the F1- diust th ines in th
0S 08 value for the time F1-09.or longer. * Adjust the ASR settlngs 1pt eC5 parameter' group.
Motor Over speed F1:03 =3 and AL02] Sor6 * Check the reference circuit and reference gain.
Det o= an -02 1s set to 3 or 6. * Check the settings in F1-08 and F1-09.
O The motor speed feedback (U1-05) exceeded the F1-
08 value for the time F1-09.or longer.
QO The DC bus voltage has exceeded the overvoltage * Increase the deceleration time (C1-02/04/06/08) or
oV (onlyin detection level. connect a braking option.
stop QO  |Default detection levels are: * Check the power supply and decrease the voltage to
DC Bus Overvolt . . : .
condi- 200 V class: 410 VDC meet the inverter’s specifications.
tion) 400 V class: 820 VDC * Check the braking chopper/resistor.
PF o) Too big DC bus voltage ripple. » Tighten the input terminal screws
Input Phase Loss Only detected when L8-05=1 (enabled) * Check the power supply voltage
F1-02=0,1 or2and A1-02=3 or 6 * Fix the broken/disconnected wiring.
PGO Q |NoPG (encoder) pulses are received for the time F1-|« Fix the wiring.
PG Open 14 or longer. * Supply power to the PG
(PG Disconnec- F1-02 =3 and A1-02 =3 or 6. * properly.
tion) O No PG (encoder) pulses are received for the time F1-|* Check the sequence and if the brake is opened when
14 or longer. the inverter starts to increase the speed.




. Displayed as X i .
Display Meaning Corrective Actions
Alarm | Fault
PUF ;Zenf;;s;'m the main circuit is blown. * Check the motor and the motor cables for short cir-
DC Bus Fuse O Never run the Inverter after replacing the DC bus cuits or msule?tlon failures (phase-.to-phase).
Open . . * Replace the inverter after correcting the fault.
fuse without checking for shorted components.
RR o . . . . *» Cycle power to the Inverter.
DynBrk Transistr Q | The built-in dynamic braking transistor failed. « Replace the Inverter.
SEI Q | No output contactor response S1-16 or longer. Check the output contactor.
Sequence Error 1
0 -
SE2 o) The output current at start was below 25% of no-load Check the output contactor.
Sequence Error 2 current.
- S -
SE3 o) The output current during run was below 25% of no Check the output contactor.
Sequence Error 3 load current.
SVE The motor position moved during Zero Servo Opera- * Increase the torque limit.
O . * Decrease the load torque.
Zero Servo Fault tion. . .
* Check for signal noise.
The DC bus voltage is below the under voltage * Check the np l.lt voltage.‘ .
. ¢ Check the wiring of the input terminals.
@) Detection Level . .. .
. * Check the input voltage and the wiring of the input
UVl (onlyin (L2-05). The default settings are: terminals
DC Bus Under- sto Q 200V class: 190 VDC . . .
volt p- 400 V class: 380 VDC " Extend the settings in
CSES; ' + C1-01/03/05/07
Main Circuit MC Operation Failure
. . Replace the Inverter.
No MC response during Inverter operation.
uv2 Control Power Supply Undervoltage * Remove all connection to the control terminals and
CTL PS Under- QO |Undervoltage of the control circuit while the Inverter | cycle the power to the Inverter.
volt was running. * Replace the Inverter.

€ Operator Programming Errors (OPE)

An Operator Programming Error (OPE) occurs when two or more parameter related to each other are set inap-
propriate or an individual parameter setting is incorrect. The Inverter does not operate until the parameter set-
ting is set correctly; however, no other alarm or fault outputs will occur. If an OPE occurs, change the related

parameter by checking the cause shown in the table below. When an OPE error is displayed, press the ENTER
key to see U1-34 (OPE Detected). This monitor displays the parameter that is causing the OPE error.

Display Meaning Corrective Actions

OPEO1
kVA Selection

Inverter kVA Setting Error Enter the correct kVA setting in 02-04.

Parameter Setting out of Range
Hiperface selected (n8-35=4) and:

» F1-01 is different from 512 or 1024
OPEO02 Limit * F1-21 is set to 2 Verify the parameter settings.
EnDat selected (n8-35=5) and:

* F1-01 is different from 512 or 2048
* Fl-2lissettoOor 1

Multi-function Input Selection Error (H1-01 to H1-05):
* Functions were selected duplicative.

OPEO03 * External Baseblock NO (8) and External Baseblock NC
Terminal (9) were selected at the same time.
The Emergency Stop Command NO (15) and NC(17) are
set simultaneously.

Verify the parameter settings in H1-O0O

RUN/Reference Command Selection Error

The Reference Source Selection b1-01 and/or the RUN
Source Selection parameter b1-02 are set to 3 (option
board) but no option board is installed.

* Verify that the board is installed. Remove the power supply
and re-install the option board again
* Recheck the setting of b1-01 and b1-02.

OPEO5
Sequence Select

OPEO06 Control method selection error/ Verify the control method selection in parameter A1-02 and/or
PG Opt Missing | PG-card missing the installation of the PG option board.
OPE08 . Function Selection Error Verify the control method and the function.
Constant Selection
OPE10 Check parameters (E1-00). A frequency/voltage value may

V/f Parameter Setting Error

V/f Ptrn Setting be set higher than the maximum frequency/voltage.
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€ Auto-tuning Faults

Auto-tuning faults are shown below. When the following faults are detected, the fault is displayed on the dig-

ital operator and the motor coasts to stop. No fault or alarm outputs will be operated.

Display Meaning Corrective Actions
Acceleration error (detected during rotating autotuning | Increase C1-01 (Acceleration Time 1).
Accelerate only) « Increase L7-01 and L7-02 (Torque Limits) if they are low.
The motor did not accelerate in the specified time. » Remove the ropes and repeat the tuning.
V{f Settings Alarm .. ¢ Check and correct the motor settings
End - 1 Displayed after auto-tuning is complete . .
. « If the motor and the machine are connected, disconnect the
V/f Over Setting | The torque reference exceeded 100% and the no-load cur- .
. . motor from the machine.
rent exceeded 70% during auto-tuning.
Motor Core Saturation Fault * Check the input dat.a..
End - 2 Displayed after auto-tuning is complete * Check the motor wiring.
Saturation play u u & .p ’ « If the motor and the machine are connected, disconnect the
Detected only for rotating autotuning .
motor from the machine.
Rated Current Setting Alarm
End-3 Displayed after auto-tuning is complete
Rated FLA Alm | During auto-tuning, the measured value of motor rated Check the motor rated current value.
current (E2-01) was higher than the set value.
* Check the input data.
Fault Motor data fault » The motor and inverter capacity do not fit. Check the Inverter

and motor capacity.
* Check the motor rated current and no-load current.

I-det. Circuit

Current detection error
The current exceeded the motor rated current or any out-
put phase is open

Check wiring of the Inverter and the mounting.

KE _ERR ..
(PM motor only) Voltage constant error Check the motor wiring
LD ERR ..
(PM motor only) Inductance error Check the motor wiring
The leakage inductance measurement caused an error. * Check the motor wiring. .
Leakage Induc- * Check the motor rated current input value

tance Fault

The leakage inductance tuning current was too high or too
low (Closed Loop Vector for PM only)

* Reduce or increase the current level for leakage inductance
tuning by changing parameter n8-46.

Any of the above listed alarms occured during autotuning

 Leave the tuning menu, check the alarm content and remove
the cause as described in the alarm list above.

Minor Fault or the inverter was in Base Block condition when the tun- |+ Check the input data.
ing was started. * Make sure that the inverter is not in Base Block condition
during the tuning.
Motor Speed Fault « If the motor is connected to the machine, disconnect it.
Detected only for rotating autotuning ¢ Increase C1-01 (Acceleration Time 1).
Motor Speed The torque reference exceeded 100% during acceleration. |+ Check the input data (particularly the number of PG pulses

Detected only when A1-02 is set to 2 (Open Loop Vector
control).

and the number of motor poles).
* Perform not rotating auto tuning

No-Load Current

No-Load Current Fault

¢ Check the input data.

Resistance Line-to-Line Resistance Fault * Check the motor wiring.
« If the motor is connected to the machine, disconnect it.
Rated slip Rated Slip Fault « If the setting of T1-03 is higher than the Inverter input power
supply voltage (E1-01), change the input data.
RS_ERR Line-to-line resistance error * Check the motor wiring
(PM motor only) * Check the motor input data
STOP key STOP key input -
All encoders:
The motor speed exceeded 20 rpm at the auto tuning start.
The magnetic pole position tuning could not be performed |« Remove the ropes and repeat the tuning
in the specified time. « Check the encoder rotation direction and if necessary change
7 SRCH ERR Encod‘er with Z-pulse: F1-05.
Y — The difference between two measurements of the magnet
(PM motor only)

pole position was higher than 3°.

Serial encoders:

The difference between two measurements of the magnet
pole position was higher than 5° or an encoder serial com-
munication error has occurred during the tuning.

* Check the encoder wiring (order, shield etc.)
* Check the encoder power supply.
Replace the encoder.
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Parameter Table

Note: Factory settings are in bold. Param. .
Num Name Description
Param. e - - - -
Num. Name Description ©5-09 ASR propor- Set the proportional gain 3 and the inte-
Initialize Data tional (P) gain 3 | gral time 3 of the speed control loop
= SRi ) (ASR) for the minimum frequency.
Language 0:English C5-10 A R integral (I) The settings is active for deceleration
selection for 1: Japanese time 3 0
Digital Opera- 2:German o
Al-00 | &V FP 3:French Carrier Frequency Setup
tor display 4:1talian p
(JVOP-160-0Y | 5. Spanish C6-02 Cs;::r Zreztel_e:c— Selects the carrier frequency for Induc-
only) 6: Portuguese ?ion ly tion motor control modes.
0:Monitoring only (Monitoring drive Carsior f
mode and setting A1-01 and A1-04.) arrier fre- Selects the carrier frequency for PM
C6-11 lec- Y
1: Used to select user parameters (Only quency selec motor control modes
Parameter parameters set in A2-01 to A2-32 can tion 2
Al-01 access level 2 bAedrf:gcir:id set.) Speed Settings
(Parameters can be read and set in both, d1-01 Multi speed ref.
quick programming mode (Q) and to l1to8
advanced programming mode (A).) d1-08
0:V/f control d1-09 | Nominal speed
Al1-02 Control method | 2: Open loop vector d1-10 | Interm. speed 1 Refer to page 19, Speed Selection
selection z g}g:zg ig?}p zzztgi for PM motors dl-11 | Interm. speed 2 Sequence Using Digital Inputs
(') o 't'pl' _ d1-12 | Interm. speed 3
: o initializing
A1-03 | Initialize 1110:Initializes to user parameters dI-13 | Relevel. speed
2220:.Initializes to the factory setting dl-14 | Inspect. speed
Sequence/Reference Source d1-17 | Leveling Speed .
0:Digital Operator O:U_se Multi-Speed ref. (d1-01 to .d1—08)
Reference L . . 1:High Speed reference has priority.
b1-01 . 1: Control circuit terminal (analog input) . ar
source selection 3 Option Card Speed priority 2:Leveling speed reference has priority.
: p _ d1-18 lecti 3:Use multi-speed reference
RUN com- 0 Digital O%).er‘at.or ) o selection With no spe_ed selected, the up/ down
b1-02 | mand source l.Cont}”()l ur?mt.termlnal (digital signal is switched off
. multi function inputs) Refer to page 1-19
selection 3:Option Card T
_ _ _ V/f Pattern Settings
Acceleration/Deceleration Settings —
Input voltage This setting is used as a reference value
Cl- | Accel./Decel. E1-01 setting for protection functions
OO0 | time 1 Refer to page 1-22 .
Max. output Out Vol %
C2- | S-curve charac- | Set the S-curve times at speed changes to E1-04 | frequency VM:XPUQ oftage (V)
OO0 | teristic reduce the jerk. Refer to page 1-22 (FMAX) (&/EEL-\%sE))
Slip Compensation Max. output E1-13)
* Increase the value if slip compensation E1-05 | voltage
C3-01 Slip compensa- | value is too low (VMAX) (E¥-E(;)8)
tion gain * Decrease the value if slip is overcom- Base frequency VMIN
E1-06 (E1-10) F—-
pensated (FA) i
* Reduce the value if the slip compensa- Mid. output fre- (Emg) (E1F-%7) (Emnﬁ) (E%j)
C3-02 Slip compensa- | tion responsiveness is low. E1-08 | quency voltage Frequency (Hz)
tion delay time |+ When speed is not stable, increase the (VB) To set V/f characteristics in a straight
setting. Min. output fre- | line, set the same values for E1-07 and
Automatic Speed Regulator (ASR) E1-10 |quency voltage | E1-09.In this case, the setting for E1-08
ill be disregarded.
ASR propor- (VMIN) W .
C5-01 tionalp(P)pgain | | Set the proportional gain 1 and the inte- Always ensure that the four frequencies
ASRG i gral time 1 of the speed control loop EL13 Base voltage are set in the following manner:
Cs-0p | ASRintegral () | (AqR) for the frequency C5-07. 13 1 (vBASE) E1-04 (FMAX) > E1-06 (FA) > E1-07
time 1 (FB) > E1-09 (FMIN)
C5-03 ASR propor- Set the proportional gain 2 and the inte-
tional (P) gain 2 | gral time 2 of the speed control loop
4 ASR integral (I) | (ASR) for the minimum frequency.
C5-0 time 2 The setting is active only for acceleration.
C5-06 | ASR delay time | Sets the ASR output delay time.
oo Sets the frequency for switching between
C5-07 ASR switching Proportion Gain 1, 2,3 and Integral Time
frequency

1,2,3.




Param.

Param.

Num. Name Description Num. Name Description
Motor Data Settings 5-03 F:sdot;(:ir;;zrld Speed reference response will increase as
E2-01 | Rated current Zairll) the setting of n5-03 is increased.
E2-02 | Rated slip
Mot lera- | 0:Dis
£20 Noma s wsos oo 1
E2-04 | Pole number Motor Data for induction motors
- - Brake Sequence
E2-05 Line-to-line
resistance 31-01 Zero Speed Sets the brake close command speed level
i - ) level at sto at stop.
E2-06 Leak induct P P
ance DC injection
E5-02 | Rated power S1-02 | braking current
E5-03 | Rated current at start Sets as a percentage of the Inverter rated
E5-04 | Pole number DC injection current.
Li : S1-03 | braking current
ine-to-line
E5-05 . at stop
resistance Motor Data for PM motors - _
E5-06 | d-Inductance DCinj. brak{ng/
S1-04 | Zero speed time
ES5-07 | g- Inductance at start
Motor voltage - -
ES-09 DCinj. braking/
constant S1-05 | Zero speed time
Encoder Feedback Settings at stop Refer to page 22, Brake Sequence.
F1-01 | PG constant Sets the number of PG pulses per revolu- 31-06 Brake felease
tion delay time
0:Phase A leads with forward run com- 31-07 Brake close
mand. (Phase B leads with reverse h delay time
PG rotation run c.ommand; Counter Clockwise .| Zero servo position loop gain for closed
F1-05 directi rotation) S1-20 | Zero-servo gain ) trol
trection 1:Phase B leads with forward run com- oop vector control.
mand. (Phase A leads with reverse run Speed Reference Slip Compensation
command; Clockwise rotation)
Motor rated
0:16384 S2-01 Sets the motor rated speed.
Absolute 1:32768 speed
Fl21 encoder resolu- 2:8]92 Slip compensa- | Sets the slip compensation gain in motor-
tion (Hiperface (i'fEnDat is selected (n8-35=5), F1-21 is S2-02 | tion gain in ing mode. Can be set for leveling accu-
or EnDat) fixed to 2) motoring mode | racy improvement.
F1op | Magnetposi- | Sets the Offset between the rotor magnet Slip compensa- | Sets the slip compensation gain in regen-
tion offset and encoder zero position. §p-03 | ton gamn in erative mode.
— n regenerative It can be used to improve the
Digital 1/0 Settings mode leveling accuracy.
H1-01 | Terminal S3 to .. . . .
. Refer to the end of this list for a list of Special Functions Setup
to S7 function .
H1-05 | selection selections Enables or disables the short floor opera-
i Short-floor tion function
Terminal M 1- . .
H2-01 Lo . S3-01 | function selec- | 0:disabled
M2/M3-M4/ Refer to the end of this list for a list of . :
to . tion 1:enabled (Standard)
H2-03 MS—M16 func- | selections 2:enabled (Advanced)
tion se ect.lon Nominal/Lev- | Nominal/Leveling speed detection level
Motor Protection S3-04 | eling speed when multispeed inputs are used. (d1-
0: Disabled detection level | 18=0/3)
1: General-purpose motor protection $3-08 Output phase 0:Output phase order is U-V-W
(fan cooled motor) . order 1: Output phase order is U-W-V
2:Inverter motor protection (externally . - -
cooled motor) S3-13 Traction sheave | Sets the diameter of the traction sheave
L1-01 Motor protec- | 3: Vector motor protection diameter for m/s display units.
i tion selection When the Inverter power supply is . . 1:1:1
turned off, the thermal value is reset, so 83-14 | Roping Ratio 2:1:2
even if this parameter is setto 1, pro- S3-15 | Gear Ratio Sets the mechanical gear ratio.
tection may not be effective. .
5: Permanent magnet constant torque Monitor Data
motor protection U1-01 | Frequency reference in Hz/rpm
Feed Forward Compensation U1-02 | Output frequency in Hz/rpm
5.01 Feed forward 0:Disabled .
70 1 control sel. 1: Enabled U1-03 | Output current in A
Motor accelera- ;
n5-02 tion ti U1-05 | Motor speed in Hz/rpm
ion time
U1-06 | Output voltage in VAC
U1-07 | DC bus voltage in VDC




Param. AT Param. L
Num. Name Description Num. Name Description
UL0s | o i W U2-13 | Operation status at fault
) utput power in U2-14 | Cumulative operation time at fault
U1-09 | Torque reference in % of the motor rated torque
Shows input ON/OFF status. Fault History Data
Ul-10=tsitiit U3-01
= 1: FWD command to Last fault to Fourth last fault
t (S1)is ON U3-04
1: REV command
. U3-05
S2)is ON
. (1: l\zlljti input 1 to Cumulative operation time at fault 1 to 4
U1-10 Input terminal (S3)is ON U3-08
status 1: Multi input 2 U3-09
(1S4M) IS.QN to Fifth last to tenth last fault
: Multi input 3
—— (s5)is ON Us-14
1: Multi input 4 U3-15
—— (S6)is ON to | Accumulated time of fifth to tenth fault
1: Multi input 5 U3-20
L (s7)isON
Shows output ON/OFF status. . )
U= o foiiit! * The following errors are not recorded in the error log:
1: Multi-function CPF00, 01, 02, 03, UV1, and UV2.
contact output 1
(M1-M2) is ON
1: Multi-function — < n
contact output 2 Digital Input Function Selections
Output termi- (M3-M4) is ON -
Ul-11 nal status 1: Multi-function 3 Multi-step speed reference 1
contact output 3 4 Multi-step speed reference 2
mfﬂ\gzzls ON 6 Jog frequency command (higher priority than multi-step
(Always 0). speed reference)
1: Error output F | Notused (Set when a terminal is not used)
(MA/MB-MC) is
ON 14 | Fault reset (Reset when turned ON)
Inverter operating status. 20 to External fault; Input m(‘)de: NO cpntact/N C contact, Detec-
Ul12m iiiiiiis 2F | tion mode: Normal/during operation
t Run 80 | Nominal Speed Selection (d1-09)
1: Zi d
1 R:,Oefsp: © 81 | Intermediate Speed Selection (d1-10)
UL Operation sta- 1 ﬁ?ﬁt signal 82 | Releveling Speed Selection (d1-13)
B tus 1: Speed agree 83 Leveling Speed Selection (d1-17)
L 1:Inverter ready 84 | Inspection Run Selection (d1-14)
1: Minor fault
V- Digital Output Function Selections
During run 1 (ON: run command is ON or voltage is being
Ul1-13 | Cumulative operation time 0 output)
U1-20 | Frequency reference after soft-starter 6 Inverter operation ready; READY: After initialization or no
Ul1-34 | OPE fault parameter faults
Ul1-51 | Max Current during acceleration 8 During baseblock (NO contact, ON: during baseblock)
U1-52 | Max Current during deceleration B Car stuck/undertorque detection 1 NO (NO contact, ON:
U1-53 | Max Current during Top speed Overtorque/undertorque detection)
U1-54 | Max Current during leveling speed F Not used. (Set when the terminal is not used.)
U1-55 | Number of travels 10 | Minor fault (ON: Alarm displayed)
Fault Trace Data 17 Car stuck/undf:rtorque detection 1 NC (NC Contact, OFF:
Torque detection)
U2-01 | Current fault - _
1A | During reverse run (ON: During reverse run)
U2-02 | Last fault
40 | Brake Release Command
U2-03 | Reference frequency at fault
41 Output Contactor Close Command
U2-04 | Output frequency at fault
U2-05 | Output current at fault
U2-06 | Motor speed at fault
U2-07 | Output voltage reference at fault
U2-08 | DC bus voltage at fault
U2-09 | Output power at fault
U2-10 | Torque reference at fault
U2-11 | Input terminal status at fault
U2-12 | Output terminal status at fault
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Warnhinweise

/\\ ACHTUNG

Solange die Versorgungsspannung eingeschaltet ist, diirfen weder Kabel an- oder abgeklemmt
werden, noch diirfen Signalpriifungen durchgefiihrt werden.

Der Zwischenkreis des Varispeed L7 bleibt auch dann geladen, wenn die Spannungsversorgung
unterbrochen wurde. Trennen Sie den Frequenzumrichter vor Ausfiihrung von Wartungsarbeiten
von der Spannungsversorgung, um einen elektrischen Schlag zu vermeiden. Warten Sie
anschlieBend mindestens 5 Minuten, bis alle LEDs erloschen sind.

Fiihren Sie an keinem Teil des Frequenzumrichters Spannungsfestigkeitstests durch. Er enthalt
Halbleiter, die fiir derart hohe Spannungen nicht ausgelegt sind.

Die digitale Bedienkonsole darf nicht bei eingeschalteter Spannungsversorgung abgebaut werden.
Beriihren Sie keine Platinen, wenn der Frequenzumrichter an die Spannungsversorgung
angeschlossen ist.

SchlieBen Sie niemals LC/RC-Entstorfilter, Kondensatoren oder Uberspannungsschutzgerite an den
Ein- oder Ausgang des Frequenzumrichters an, die nicht speziell fiir den Frequenzumrichter
vorgesehen sind.

Um unnétige Uberstromfehler usw. zu vermeiden, miissen die Signalkontakte aller Schiitze oder
Schalter, die zwischen Frequenzumrichter und Motor geschaltet sind, in die Steuerungslogik
(z. B. Endstufensperre) eingebunden sein.

Das ist zwingend erforderlich!

Dieses Handbuch muss vor Anschluss und Inbetriebnahme des Frequenzumrichters sorgfiltig
durchgelesen werden. Alle Sicherheitshinweise und Anleitungen miissen beachtet werden.

Der Frequenzumrichter muss gemaéf Installationsanleitungen in diesem Handbuch mit geeigneten
Netzfiltern betrieben werden. Zudem miissen alle Abdeckungen geschlossen und alle Klemmen
abgedeckt sein.

Nur dann ist ein angemessener Schutz gesichert. Gerdte mit sichtbaren Beschddigungen oder
fehlenden Teilen diirfen nicht angeschlossen oder in Betrieb genommen werden. Der Betreiber der
Gerite ist fiir alle Verletzungen oder Gerdteschiden, die aus Nichtbeachtung der Warnhinweise in
diesem Handbuch entstehen, verantwortlich.




@ Sicherheitshinweise und -anleitungen

H1. Allgemein

Lesen Sie diese Sicherheitshinweise und -anleitungen vor Installation und Inbetriebnahme dieses
Frequenzumrichters. Lesen Sie auch alle Warnhinweise, die auf dem Frequenzumrichter angebracht sind, und
achten Sie darauf, dass diese nicht beschédigt oder entfernt werden.

Wihrend des Betriebs kdnnen unter Spannung stehende oder heifle Bauteile zuginglich sein. Durch Entfernen
von Verkleidungsteilen, der digitalen Bedienkonsole oder Klemmenabdeckungen besteht im Falle einer
fehlerhaften Installation oder Bedienung das Risiko von ernsthaften Verletzungen. Durch die Tatsache, dass
Frequenzumrichter drehende mechanische Teile von Maschinen steuern, konnen weitere Gefahren entstehen.

Den Anleitungen in diesem Handbuch muss Folge geleistet werden. Installation, Bedienung oder Wartung
diirfen nur durch qualifiziertes Personal erfolgen. Aus Sicherheitsgriinden sind als qualifizierte Mitarbeiter nur
solche anzusehen, die mit der Installation, dem Starten, der Bedienung und der Wartung von
Frequenzumrichtern vertraut sind und fiir diese Arbeiten entsprechende Qualifikationen besitzen. Ein sicherer
Betrieb dieser Gerite ist nur moglich, wenn diese auch fiir den vorgesehenen Zweck eingesetzt werden.

Der Zwischenkreis kann nach Abschalten der Versorgungsspannung des Frequenzumrichters noch ca.
5 Minuten lang unter Spannung stehen. Aus diesem Grund muss diese Zeitspanne vor dem Offnen von
Geridteabdeckungen abgewartet werden. Alle Klemmen des Leistungskreises konnen noch gefahrliche
Spannungen fiihren.

Kinder und andere nicht autorisierte Personen diirfen keinen Zugang zu Frequenzumrichtern haben.
Bewahren Sie diese Sicherheitshinweise und -anleitungen griftbereit auf, und lassen Sie sie allen Personen
zukommen, die Zugang zu den Frequenzumrichtern haben.

m2. Vorgesehener Verwendungszweck
Frequenzumrichter sind fiir den Einbau in elektrische Systeme oder Maschinen gedacht.

Ihr Einbau in Maschinen oder Systeme muss folgenden Produktstandards der Niederspannungsrichtlinie
entsprechen:

EN 50178, 1997-10, Ausriistung von Starkstromanlagen mit elektronischen Betriebsmitteln
EN 60204-1, 1997-12 Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistung von Maschinen
Teil 1: Allgemeine Anforderungen (IEC 60204-1: 1997)/
Bitte beachten Sie: Enthélt Ergénzungen von September 1998
EN 61010-1, A2, 1995 Sicherheitsbestimmungen fiir elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgeréte
(IEC 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, modifiziert)
Die CE-Kennzeichnung erfolgt gemal EN 50178 bei Verwendung der in diesem Handbuch spezifizierten
Netzfilter und dem Befolgen der entsprechenden Installationsanleitungen.
m3. Transport und Lagerung
Die Anleitungen fiir Transport, Lagerung und richtige Handhabung miissen unter Beachtung der technischen
Daten befolgt werden.
4. Installation

Installieren und kiihlen Sie Frequenzumrichter wie in der Dokumentation spezifiziert. Die Kiihlluft muss in
der angegebenen Richtung stromen. Der Frequenzumrichter darf dementsprechend nur in der spezifizierten
Position (z. B. aufrecht) betricben werden. Halten Sie die angegebenen Freirdume ein. Schiitzen Sie die
Frequenzumrichter gegen unzuléssige Lasten. Bauteile diirfen nicht verbogen werden. Isolationsabstéinde
diirfen nicht geidndert werden. Beriihren Sie keine elektronischen Bauteile oder Kontakte, um Beschiddigungen

durch statische Elektrizitit zu vermeiden.
| DE-2
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Fiihren Sie jegliche Arbeiten an unter Spannung stehenden Gerdten gemél der giiltigen Sicherheits- und
Unfallverhiitungsvorschriften durch. Fiihren Sie die elektrische Installation in Ubereinstimmung mit den
geltenden Vorschriften durch. Insbesondere miissen Sie die Anweisungen zur Sicherstellung der
elektromagnetischen Vertriglichkeit (EMV), z. B. Abschirmung, Erdung, Filteranordnung und Verlegung von
Kabeln, beachten. Das gilt auch fiir Gerite, die das CE-Zeichen tragen. Es liegt in der Verantwortung des
Herstellers von System oder Maschine, die Konformitit mit den EMV-Richtlinien zu gewéhrleisten.
Wenden Sie sich an Ihren Lieferanten oder die Omron-Yaskawa Motion Control-Vertretung, wenn
Fehlerstrom-Schutzschalter in Verbindung mit Frequenzumrichtern Verwendung finden.

Fiir bestimmte Systeme kann es erforderlich sein, gemif der giiltigen Sicherheits- und
Unfallverhiitungsvorschriften zusitzliche Uberwachungs- und Sicherheitseinrichtungen zu verwenden.
An der Hardware des Frequenzumrichters diirfen keine Anderungen vorgenommen werden.

Wenn Synchronmotore verwendet werden:

Wenn ein Synchronmotor durch eine externe Kraft gedreht wird, entsteht in den Spulenwindungen Hochspannung.
» Achten Sie bei der Verdrahtung, Wartung oder Inspektion darauf, dass der Motor gestoppt ist und sich
nicht drehen kann.

* Wenn der Frequenzumrichter ausgeschaltet ist und der Motor gedreht werden muss, vergewissern Sie sich,
dass die Ausgénge von Motor und Frequenzumrichter elektrisch abgetrennt sind.

m6. Konfiguration des Frequenzumrichters

Dieser L7-Frequenzumrichter kann sowohl mit Asynchron- als mit Synchronmotoren betrieben werden.
Wihlen Sie die immer die entsprechende Regelbetriebsart aus.

» Stellen Sie bei Asynchronmotoren U/f, Vektorregelung mit oder ohne Riickfiihrung ein (A1-01 =0, 2 oder 3).

» Bei Synchronmotoren darf keine andere Regelbetriebsart als Vektorregelung mit Riickfiihrung fiir PM

(Dauermagnet) verwendet werden (A1-01 = 6).

Bei falsch gewédhlter Regelbetriebsart konnen der Frequenzumrichter und der Motor beschiadigt werden.
Wenn ein Motor ausgetauscht oder das erste Mal in Betrieb genommen wird, stellen Sie immer die
entsprechenden Motorsteuerungsparameter nach den Angaben auf dem Typenschild ein, oder benutzen Sie die
Autotuning-Funktion. Andern Sie die Parametereinstellungen nicht uniiberlegt. Um einen sicheren Betrieb bei
Synchronmotoren zu gewdhrleisten, stellen Sie immer Folgendes ein:

* die richtigen Motordaten

¢ die Parameter fiir die Erkennung einer Unterbrechung des Impulsgebersignals

¢ die Parameter fiir die Drehzahlabweichungserkennung

+ die Parameter fiir die Erkennung einer Uberbeschleunigung
Falsche Parametereinstellungen kénnen ein gefahrliches Verhalten oder Schiden am Motor und
Frequenzumrichter zur Folge haben.

Weitere Informationen iiber das richtige Vorgehen bei der Inbetriebnahme finden Sie im Kapitel Seite 12,
Inbetriebnahme.

B7. Hinweise

Die Frequenzumrichter Varispeed L7 sind gemél CE, UL und c-UL zertifiziert.

€ Elektromagnetische Vertraglichkeit

m1. Einfiilhrung

Dieses Handbuch wurde erstellt, um Systemhersteller, die Omron-Yaskawa Motion Control-
Frequenzumrichter verwenden, bei der Konstruktion und Installation von elektrischen Schaltgeriten zu
unterstiitzen. Zudem werden die zur Einhaltung der EMV-Richtlinie erforderlichen MaBBnahmen beschrieben.
Die Anleitungen zur Installation und Verdrahtung in diesem Handbuch miissen deshalb befolgt werden.
Unsere Produkte sind durch autorisierte Stellen unter Anwendung der nachstehend aufgelisteten Normen getestet.

Produktnorm: EN 61800-3:1996
EN 61800-3; A11:2000



H2. MaBRnahmen zur Sicherstellung der Konformitit von Omron-Yaskawa Motion
Control-Frequenzumrichtern mit der EMV-Richtlinie

Omron-Yaskawa Motion Control-Frequenzumrichter miissen nicht unbedingt in einen Schaltschrank
eingebaut werden.

Detaillierte Anleitungen fiir alle moglichen Installationsarten konnen nicht gegeben werden. Dieses Handbuch
muss daher auf allgemeine Leitlinien begrenzt bleiben.

Alle elektrischen Gerite produzieren Funkstérungen und leitungsgefiihrte Storungen mit unterschiedlichen
Frequenzen. Die Kabel leiten diese Stérungen wie eine Antenne an die Umgebung weiter.

Der Anschluss eines elektrischen Gerits (z. B. Frequenzumrichter) ohne Netzfilter an ein Stromnetz kann
deshalb bewirken, dass HF- oder NF-Storungen in das Stromnetz gelangen.

Die grundlegenden GegenmafBnahmen sind die rdumliche Trennung der Kabel von Steuer- und
Leistungskomponenten, ordnungsgeméBe Erdung sowie die Abschirmung von Kabeln.

Fiir eine Niedrigimpedanz-Erdung von HF-Storungen ist eine grole Kontaktfliche erforderlich.
Die Verwendung von Erdungsbindern anstelle von Kabeln wird ausdriicklich empfohlen.

Des Weiteren miissen Kabelabschirmungen mit entsprechenden Erdungsschellen verbunden werden.

H3. Verlegen von Kabeln
MaBnahmen gegen leitungsgebundene Storungen:

Netzfilter und Frequenzumrichter miissen auf die selbe Metallplatte montiert werden. Montieren Sie die
beiden Bauteile so nah wie moglich nebeneinander, und halten Sie die Kabel so kurz wie moglich.

Verwenden Sie ein Netzkabel mit gut geerdeter Abschirmung. Verwenden Sie ein abgeschirmtes Motorkabel,
dass nicht langer als 20 m ist. Ordnen Sie alle Erdungen so an, dass die Flache des Kabelendes, die mit der
Erdungsklemme in Kontakt ist (z. B. Metallplatte), moglichst grof} ist.
Abgeschirmtes Kabel:

» Verwenden Sie ein Kabel mit geflochtener Abschirmung.

* Erden Sie die groBtmogliche Fliche der Abschirmung. Es ist ratsam, die Abschirmung durch Verbinden
des Kabels mit der Erdungsplatte durch Metallschellen (siehe nachfolgende Abbildung) zu erden.

Erdungsschelle  Erdungsplatte

Die Erdungsflachen miissen aus hoch leitfahigem, blankem Metall bestehen. Entfernen Sie Lack- und
Farbbeschichtungen.

— Erden Sie die Kabelabschirmungen an beiden Enden.

— Erden Sie den Motor der Maschine.
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Installation

€ Mechanische Installation

BAuspacken des Frequenzumrichters
Uberpriifen Sie nach dem Auspacken des Frequenzumrichters folgende Punkte.

Eigenschaft Vorgehensweise
Waurde das richtige Frequenzumrichtermodell Priifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild an der Seite des
geliefert? Frequenzumrichters.
Uberpriifen Sie das gesamte Gehéduse des Frequenzumrichters auf Kratzer oder
sonstige Transportschaden.
Verwenden Sie einen Schraubendreher oder andere Werkzeuge, um alle Schrauben
und Bauteile auf festen Sitz zu priifen.

Ist der Frequenzumrichter irgendwie beschadigt?

Sind Schrauben oder andere Bauteile lose?

Wenn Sie bei den oben genannten Punkten UnregelméaBigkeiten finden, teilen Sie dies sofort [hrem Héndler
oder Threr Omron-Yaskawa Motion Control-Vertretung mit.
mUberpriifen des Installationsortes
Uberpriifen Sie vor dem Installieren des Frequenzumrichters folgende Punkte:
* Stellen Sie sicher, dass die Umgebungstemperatur nicht iiberschritten wird

+ Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem sauberen Ort, der frei von Olnebeln und Staub ist.
Er kann in einem vollstdndig geschlossenen und staubdichten Schaltschrank installiert werden.

* Bei Installation oder Betrieb des Frequenzumrichters miissen Sie besonders darauf achten, dass kein
Metallpulver, Ol, Wasser oder sonstige Fremdstoffe in den Frequenzumrichter gelangen.

¢ Installieren Sie den Frequenzumrichter nicht auf brennbarem Material, wie z. B. Holz.

* Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort, der frei von radioaktiven oder brennbaren Materialien ist.
¢ Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort, der frei von schiddlichen Gasen oder Fliissigkeiten ist.
* Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort ohne iiberméBige Schwingungen.

* Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort, der frei von Chloriden ist.

* Installieren Sie den Frequenzumrichter an einem Ort ohne direkte Sonneneinstrahlung.

EAusrichtung bei der Installation
Installieren Sie den Frequenzumrichter stets aufrecht, damit die Kiihlung nicht beeintrachtigt wird. Bei der
Installation des Frequenzumrichters miissen immer die nachfolgend angegebenen Einbauabstinde vorhanden
sein, um eine Wérmeabgabe durch Konvektion zu ermoglichen.

1 A BL Luft g

 — le~—1]
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— l:] 50 mm 120 mm
o i
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_E i min. 30 mm icE=ul
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min. 50 mm I_
Horizontaler Freiraum Vertikaler Freiraum

RS 1. Frequenzumrichter der Bauarten IP0O, IP20 und NEMA 1 haben in horizontaler und vertikaler Richtung

- den gleichen Platzbedarf.
h 2. Achten Sie unbedingt darauf, dass nach der Installation eines Frequenzumrichters mit einer Ausgangsleistung

® bis zu 18,5 kW in einen Schaltschrank die obere Schutzabdeckung entfernt wird.

WICHTIG Lassen Sie beim Einbau eines Frequenzumrichters mit einer Ausgangsleistung von 22 kW und mehr in einen

Schaltschrank immer ausreichend Platz fir die Ringschrauben zur Aufhangung und fiir die Leistungskabel.
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HInstallation von Frequenzumrichtern und EMV-Filtern PR, L unos Kontakifachen
Samtliche Farbe entfernen!
Bei einer Installation, die der EMV-Richtlinie entspricht, sind ﬁ
folgende Punkte zu beachten:
» Verwenden Sie einen Netzfilter. POE\ %% / Pﬂ
» Verwenden Sie abgeschirmte Motorkabel. [ \'N”" ‘
* Montieren Sie Frequenzumrichter und Filter auf einer geerdeten,
. Frequenz-
leitenden Platte. Filter umrichter

 Entfernen Sie vor dem Montieren der Teile Farbe oder Schmutz,
um die niedrigstmogliche Erdungsimpedanz zu erreichen.

PR
Last o0 s VT e []

Kabellange
s0 kurz wie méglich

Geerdete
Metallplatte

Abgeschirmtes
Motorkabel

Erdungs-Kontaktflichen
Sémtliche Farbe entfernen!

mVerdrahtung der Spannungsversorgung

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise fiir die Spannungsversorgungseingénge.

» Bei Anschluss der Netzeingangsklemmen (R/L1, S/L2 und T/L3) an die Spannungsversorgung unter
Verwendung eines Kompakt-Schutzschalters ist darauf zu achten, dass der Schutzschalter fiir den
Frequenzumrichter geeignet ist.

* Wenn ein Fehlerstrom-Schutzschalter verwendet wird, sollte er alle moglicherweise vorkommenden
Stromarten erkennen kénnen, um eine sichere Fehlerstrom-Erkennung zu gewiéhrleisten

* Am Eingang des Frequenzumrichters kann ein Netzschiitz oder ein anderes Schaltgerit verwendet werden.
Die Versorgungsspannung fiir den Frequenzumrichter sollte hochstens einmal pro Stunde geschalten werden.

» Die Eingangsphasen (R/S/T) konnen in jeder beliebigen Reihenfolge angeschlossen werden.

* Wenn der Frequenzumrichter an einen Transformator mit hoher Leistung (600 kW oder mehr)
angeschlossen wird oder ein Phasenschieber-Kondensator in der Nihe geschaltet wird, kann es zu einer
Spannungserhohung im Eingangskreis kommen, wodurch der Frequenzumrichter beschédigt wird.
Als GegenmaBinahme muss eine optionale AC-Drossel am Eingangs des Frequenzumrichters oder eine
DC-Drossel an die Anschlussklemmen fiir die DC-Drossel angeschlossen werden.

+ Verwenden Sie einen Uberspannungsableiter oder eine Diode, wenn induktive Lasten in der Nihe des
Frequenzumrichter geschaltet werden. Zu induktiven Lasten gehdren Schiitze, elektromagnetische Relais,
Magnetventile, Magnetspulen und Magnetbremsen.

BVerdrahtung der Ausgangsseite des Leistungskreises
Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise fiir die Verdrahtung des Ausgangsschaltkreises.

* SchlieBen Sie die Versorgungsspannung auf keinen Fall an die Ausgangsklemmen des Frequenzumrichters
an. Der Frequenzumrichter kdnnte dadurch beschiadigt werden.

» Ausgangsklemmen diirfen niemals kurzgeschlossen oder geerdet werden. Der Frequenzumrichter konnte
dadurch beschédigt werden.

» Verwenden Sie keine Phasenschieber-Kondensatoren. Andernfalls konnen der Frequenzumrichter und die
Kondensatoren beschéadigt werden.

* Priifen Sie die Steuersequenz um sicherzustellen, dass das Schiitz zwischen Frequenzumrichter und Motor
wihrend des Betriebs des Frequenzumrichters nicht ein- oder ausgeschaltet wird. Beim Einschalten des
Schiitzes, wiahrend der Frequenzumrichter in Betrieb ist, wird ein hoher Einschaltstrom erzeugt, wodurch
der Uberstromschutz des Frequenzumrichters auslosen kann.

BErdungsanschluss
Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise fiir den Anschluss der Erdung.
* Verwenden Sie den Erdungsleiter nicht noch fiir andere Gerite, wie z. B. Schweiligeréte oder Elektrowerkzeuge.
» Verwenden Sie stets einen Erdungsleiter, der den technischen Normen fiir Elektrogerdte entspricht, und

halten Sie die Lange des Erdungsleiters so kurz wie moglich.
_ DEG_



Durch den Frequenzumrichter wird ein Leckstrom erzeugt. Wenn der Abstand zwischen der
Erdungselektrode und der Erdungsklemme zu groB ist, wird das Potenzial an der Erdungsklemme des
Frequenzumrichters instabil.

* Bei Einsatz von mehr als einem Frequenzumrichter darf der Erdungsleiter keine Schleife bilden.

ol >

richtig | @ ® - a1 @ e

Abb 1 Verdrahtung der Erdung

ESicherheitshinweise fiir die Verdrahtung der Steuerstromkreise
Beachten Sie bei der Verdrahtung der Steuerstromkreise die folgenden Sicherheitshinweise.

» Verlegen Sie die Leitungen der Steuerstromkreise getrennt von den Leitungen des Hauptstromkreises

(Klemmen R/L1, S/L2, T/L3, B1, B2, U/T1, V/T2, W/T3, ©, @1, @2 und @3, PO, NO) und anderen
Hochspannungskabeln.

e Verlegen Sie die Leitungen der Steuerklemmen MA, MB, MC, M1, M2, M3, M4, M5 und M6
(Kontaktausgéinge) getrennt von den Leitungen anderer Steuerklemmen.

» Wenn eine optionale externe Spannungsversorgung verwendet wird, muss es sich um eine UL-gelistete
Spannungsversorgung der Klasse 2 handeln.

» Verwenden Sie fiir die Steuerstromkreise paarweise verdrillte oder abgeschirmte Kabel, um Betriebsfehler
zu vermeiden.

* Erden Sie die Kabelabschirmung mit der grofitmdglichen Kontaktfliche zwischen Abschirmung und Erdung.

» Kabelabschirmungen miissen an beiden Kabelenden geerdet sein.

HLeistungsklemmen

Die Funktionen der Leistungsklemmen werden entsprechend der Klemmensymbole in 7abelle 1
zusammengefasst. Verdrahten Sie die Klemmen ordnungsgemail fiir den gewiinschten Zweck.

Tabelle 1 Funktionen der Leistungsklemmen (200- und 400-V-Klasse)

Zweck Klemmensvmbol Modell: CIMR-L7ZzOOOO

i 200-V-Kiasse 400-V-Kiasse

S R/L1, S/L2, T/L3 23P7 bis 2055 43P7 bis 4055
pannungsversorgung RI/LIT, SI/L2T, TI/L31 2022 bis 2055 4022 bis 4055
Frequenzumrichterausgiange U/T1, V/T2, W/T3 23P7 bis 2055 43P7 bis 4055
Zwischenkreis-Klemmen @1, © 23P7 bis 2055 43P7 bis 4055
Bremswiderstand-Anschluss BI1, B2 23P7 bis 2018 43P7 bis 4018
DC-Drossel-Anschluss @1, D2 23P7 bis 2018 43P7 bis 4018
Anschluss fiir Bremseinheit ®3, e 2022 bis 2055 4022 bis 4055
Masse D 23P7 bis 2055 43P7 bis 4055
Steuerspannungsversorgung PO, NO 23P7 bis 2055 43P7 bis 4055

B Steuerklemmen

Abb 2 zeigt die Anordnung der Steuerklemmen. Die Funktionen der Steuerklemmen sind in
Tabelle 2 aufgefiihrt. Verwenden Sie alle Klemmen bestimmungsgemal.

|sc|[sc|sc|ee | +v|Aat1[ac]  |[ms|wve|ma|mB|MC

EG)| [st]s2]s3]s4|s5]s6]s7[eB1]  [m3]m4]m1

Abb 2 Anordnung der Steuerklemmen
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Tabelle 2 Steuerklemmen mit Standardeinstellungen

Typ Nr. Signalbezeichnung Funktion Signalspezifikation
S1 Vorwirts-Start/Stopp-Befehl Vorwarts-Start bei EIN, Stopp bet AUS.
S2 Riickwarts-Start/Stopp-Befehl Riickwarts-Start bei EIN, Stopp bei AUS.
S3 Nenngeschwindigkeit Ne.nngeschwmdlgkelt
bei EIN. Funktionen werden
S4 Inspektionslauf Inspektionslauf bei EIN. durch die
Digitale S5 | Mittlere Geschwindigkeit Mittlere Geschwindigkeit Einstellungen 24 V DC, 8 mA
Eingangs- bei EIN. . Optokoppler
emal - . H1-01 bis H1-05
v S6 Einfahrgeschwindigkeit Einfahrgeschwindigkeit ausgewahlt
& & bei EIN. gewantt
S7 Nicht verwendet -
BB Hardware-Endstufensperre Beide Eingénge miissen aktiviert sein, damit der
BB1 | Hardware-Endstufensperre 1 Ausgang des Frequenzumrichters aktiviert ist
SC Bezugspotenzial Digitaleingénge | — -
* ) 15V
EAnaloge +V 15-V-Spannungsversorgung 1 15-V-Spannungsversorgung fiir analoge Sollwerte (Max. Strom: 20 mA)
denale | Al | Frequenzsollwert 0 bis +10 V/100 % 0bis +10 V 20 kQ)
AC Neutralleiter f. analogen Sollwert | — -
Abschirmung, Anschlusspunkt
Erde . . . - -
fiir optionale Erdungsleiter
Ml B befehl
remsbefe :
(1 SchlieBerkontakt) Bremsbefehl bei EIN.
M2
Digitale M3 I\K/Iultiﬁl(l:lktio?s' Relaiskontakte
i ontaktausginge .
Aus- Schut;ls-tehuei(ung K Schiitzsteuerung bei EIN. gang Kontaktbelastbarkeit:
gangs- | e | (1 SchlieBerkontakt) max. 1 A bei 250 V AC
signale max. | A bei 30 V DC*2
M5 Frequenzumrichter bereit Frequenzumrichter bereit
M6 (1 SchlieBerkontakt) bei EIN.
ﬁg Fehlersignalausgang Fehler bei Durchgang zwischen MA und MC.
MC (1 Wechslerkontakt) Fehler bei offen zwischen MB und MC.

*1. Verwenden Sie diese Spannungsversorgung nicht zur Versorgung von externen Geréten.
*2. Bei Ansteuerung einer Blindlast, wie z. B. einer Relaisspule mit DC-Spannungsversorgung, muss stets eine Freilaufdiode geschaltet werden
(siehe Abb 3).

Freilaufdiode

e
[l |

o A=

max. 1A

Die Nennspannung der Freilaufdiode
muss mindestens so hoch wie die

Externe
Spannung im Steuerstromkreis sein.

Spannungsversorgung:
max. 30 V DC

Abb 3 Zwischenschaltung der Freilaufdiode

1. In Abb 4 ist die Verdrahtung der digitalen Eingédnge S1 bis S7 und BB, BB fiir den Anschluss von Kontakten oder

1
Ap - Transistoren gezeigt (0 V Bezugspunkt und NPN-Modus). Dies ist die Standardeinstellung.
= Fiir den Anschluss von PNP-Transistoren oder fiir die Verwendung einer externen 24-V-Spannungsversorgung
® siehe Tabelle 3.
WICHTIG

2. Fiir Frequenzumrichter mit max. 18,5 kW sind DC-Drosseln optional erhiltlich. Entfernen Sie beim Anschluss
einer DC-Drossel die Kurzschlussbriicke.

B NPN/PNP-Auswahl

Die Eingangsklemmenlogik kann zwischen NPN-Betriebsart (0 V Bezugspunkt) und PNP-Betriebsart
(+24 V Bezugspunkt) durch Setzen des Jumpers CN5 umgeschaltet werden. Eine externe Spannungsversorgung
wird ebenfalls unterstiitzt, wodurch mehr Auswahl bei den Signaleingangsmethoden geboten wird.




DE-O

Tabelle 3 NPN/PNP-Betriebsart und Eingangssignale

Interne Spannungsversorgung — NPN-Modus
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Externe Spannungsversorgung — NPN-Modus
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mVerdrahten des Frequenzumrichters

AC-Drossel zur Optimierung ~ Bremswiderstands-
des Eingangsleistungsfaktors Einheit (optional)

(optional)
..... AV, : :
Link !
- ~O- O ----0-
I(+1) +2) () B1 B2 ! Motor
L1 ©O) L1(R) U/T1
3-Phasen- p= ! ; ;
Eingangsspannung L2 —t——"| Netz- @ L2(s) VT2 @ : IM/PM
380 bis 480V ! fiiter
50/60 Hz L= wTs©
|
PE | @)

AT

Vorwarts Start/Stopp

Rickwarts Start/Stopp

Nenngeschwindigkeit

PG-X2
(optional)

Multifunktions- Inspektionslauf
eingénge
(Werkseinstellung) Mittlere Geschwindigkeit

Einfahrgeschwindigkeit

~F 0000000000} -

Nicht verwendet

TA3

Hardware-Endstufensperre
(Hinweis 3)

| +24V, 8 mA
|
|

I
ISCEI 1
T@:_T IP24V (24 V)

i
| CNs (NPN-Einstellung)
|

Impulsiiberwachungsausgang
RS-422
(Kabellange max. 100 m)

puls

Erde |

Fehler-Relais

!r—\tﬂ(}) 250 V AC, max. 1A
MG,

Spannungsanpas-
sung

MC 30V DC, max. 1A
Spannungsversorgung flr

Analogeingan
geingang Analogeingang +15V, 20 mA

|

|

(Drehzahlsollwert) M1
——O Bremsbefehl

Al Master-Drehzahl- M2 - (Werkseinstellung)
Sollwert 0 bis 10 V

2 kOhm

2 KOhm 0b|s10V§

|

| : .

M3 Multifunktions-
—0 Schitzsteuerung Relais

ov M4 (Werkseinstellung) [ 250 v AC, max. 1A

- | 30V DC, max. 1A

i &
: o
! ] | .
! Eingangs-Options : H 2CN M5 .. Frequenzumrichter
; karten [ T bereit
P
! L M6 (Werkseinstellung)
i [
P |
| | T
! i i
Optionaler Steuerspannungs- an Klemme B1<«+—O PO Eingang fir - :
i fii | ' ! Ausgangs-Options ;
versorgungseingang fir Steuerspannungs- 3CN I i
Rettungs- vorgang an Klemme _4—(? NO versorgung H : karten :
it !
| Lt ;
Hinweis: | | A
1. Die Leistungsklemmen werden durch doppelte Kreise und | |

. Werksseitig ist CN5 auf NPN eingestellt.
. Um beide Eingange des Frequenzumrichters zu aktivieren, missen

die Steuerklemmen mit einzelnen Kreisen gekennzeichnet. e e |

—F = Abgeschirmte ¥ 55—

T4 Paarweise
i i Kabel _,_¢_ verdrillte Drahte

BB und BB1 geschlossen sein. Wenn
nur einer der Eingédnge geschlossen ist, wird ,BB* auf der
Bedienkonsole angezeigt, und der Frequenzumrichter lauft nicht an.

Abb 4 Schaltplan
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Tastaturbetrieb

€ Digitale Bedienkonsole (optional)

Die Bezeichnungen der Tasten und die Funktionen der digitalen Bedienkonsole sind unten beschrieben.

Antriebs-Statusanzeigen

FWD: Leuchtet bei Eingang eines ,, Vorwérts“-Startbefehls.
" REV: Leuchtet bei Eingang eines ,,Riickwirts“-Startbefehls.
sezini _ SEQ: Leuchtet, wenn ein andere Quelle als die digitale
Dﬁh'!zl'-rmmw i Ady Bedienkonsole fiir den Startbefehl gewéhlt ist.
REF: Leuchtet, wenn fiir den Frequenzsollwert eine andere

U1— [(l1=60.00 Hz

Ut—- 02=&0.00 Hz
Ui— 03=10.05 &

Quelle als die digitale Bedienkonsole gewihlt ist.
ALARM: Leuchtet beim Auftreten einer Fehlfunktion oder

eines Alarms.
_ Datendisplay

Zeigt Uberwachungsdaten, Parameternummern und -einstellungen an.

Betriebsartanzeige (wird in der oberen linken Ecke des
Datendisplays angezeigt)

DRIVE: Leuchtet in der Steuerbetriebsart.

QUICK: Leuchtet in der Schnellprogrammierbetriebsart.
ADV: Leuchtet in der erweiterten Programmierbetriebsart.
VERIFY:  Leuchtet in der Uberpriifungsbetriebsart.

A.TUNE: Leuchtet in der Autotuning-Betriebsart.

Tasten

Zur Ausfiihrung von Funktionen wie dem Einstellen von
Parametern, Uberwachung, Jog-Betrieb und Autotuning.

ETasten der digitalen Bedienkonsole

Taste Bezeichnung Funktion
Schaltet zwischen der Bedienung iiber die digitale Bedienkonsole (LOCAL) und den

LOCAL
REMOTE Taste LOCAL/REMOTE [Einstellungen in b1-01 und b1-02 (REMOTE) um.
Diese Taste kann durch Einstellung des Parameters 02-01 aktiviert oder deaktiviert werden.
MEMLU Taste MENU Wihlt den Meniieintrag (Modus) aus.
ESC Taste ESC Riickkehr zu dem Status, der vor dem Driicken der Taste DATA/ENTER aktiv war.
Startet den Jog-Betrieb, wenn der Frequenzumrichter iiber die digitale Bedienkonsole
Taste JOG . .
gesteuert wird und d1-18 auf 0 gesetzt ist.
Taste FWD/REV Wahlt die Drehrichtung de§ Motors, wenn der Frequenzumrichter iiber die digitale
Bedienkonsole gesteuert wird.
» Dient zur Auswahl der aktiven Stelle beim Programmieren von Parametern.
RESET Taste SHIFT/RESET Funktioniert auBerdem bei Auftreten eines Fehlers als Riicksetztaste.

Waihlt Meniipunkte aus, legt Parameternummern fest und erhoht Einstellwerte.

Erhohen-Tast . " . .
rhohen-taste Wird zum Wechsel zu der ndchsten Funktion oder den nichsten Daten verwendet.

Waihlt Meniipunkte aus, legt Parameternummern fest und verringert Einstellwerte.

Verringern-Taste . . . .
& Wird zum Wechsel zu der vorigen Funktion oder den vorigen Daten verwendet.

ol <1

Taste DATA/ENTER Zur Eingabe von Meniieintrigen, Parametern und Anderungen von Parameter-Einstellwerten.

Startet den Betrieb des Frequenzumrichters, wenn der Frequenzumrichter iiber die digitale

LI . .
s Taste RUN Bedienkonsole gesteuert wird.
" Stoppt den Betrieb des Frequenzumrichters.
STOP Taste STOP Diese Taste kann durch Einstellung des Parameters 02-02 aktiviert oder deaktiviert werden,

wenn die Steuerung nicht iiber die Bedienkonsole erfolgt.

Hinweis: AuBer in Schaltpldnen werden die Tastenbezeichnungen in der obigen Tabelle verwendet.



Einschalten und Grundparameter-Einstellungen

——

€ Inbetriebnahme

START

Mechanische Installation

v

Verdrahtung der Haupt- und Steuerstromkreise

v

Uberpriifen Sie die Auswahl der Spannungsversorgung
fur den Drehgeber
* (nur bei geschlossenem Regelkreis)

v

Schalten Sie die Spannungsversorgung ein

Wahlen Sie die die Regelbetriebsart in
Parameter A1-02 aus

A\ 4

Fuhren Sie das Autotuning fiir die Motordaten/das Drehgeber-Offset durch
* U/f-Regelung i
* Vektorregelung ohne Riickfiihrung Seite 16, Autotuning-Verfahren bei Induktionsmotoren

* Vektorregelung mit Ruckfuhrungl i
* Vektorregelung mit Riickfihrung far PM ~ Seite 17, Autotuning-Verfahren bei Synchronmotoren

Digitale Bedienkonsole (b1-02 = 0)

Drehzahlsollwert-

v

quelle

Analogeingang

Wahlen Sie die Steuersequenz in
Parameter d1-18 aus

v

, H2-xx und H3-xx ein

Stellen Sie die analogen/ digitalen E/A in den Stellen Sie die digitalen E/A in den Parametern
Parametern H1-xx H1-xx und H2-xx ein

v

Feineinstellung
*Einstellung der Bremssequenz
* Einstellen von Sonderfunktionen

FINISH

Abb 5 Grundlegende Startsequenz

4 Einstellen der
Einstellen der * voreingestellten Drehzahlwerte (d1-xx)
* Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten (C1-xx) * Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten (C1-xx)
* S-Kurven (Ruck) (C2-x) * S-Kurven (Ruck) (C2-xx)
A
Probelaufe
Y




4 Vor dem Einschalten

Die folgenden Punkte sollten vor dem Einschalten der Spannungsversorgung sorgfaltig {iberpriift werden.
 Kontrollieren Sie, ob die Versorgungsspannung den Spezifikationen des Frequenzumrichters entspricht.

» Kontrollieren Sie, ob die Kabel der Spannungsversorgung fest an die richtigen Klemmen angeschlossen
sind (L1, L2, L3).

 Kontrollieren Sie, ob die Motorkabel fest an die richtigen Klemmen auf der Frequenzumrichterseite
(U, V, W) und auf der Motorseite angeschlossen sind.

 Kontrollieren Sie, ob die Bremseinheit/der Bremswiderstand richtig angeschlossen ist.
 Kontrollieren Sie, ob und die extern angeschlossenen Geréte die Steuerklemmen richtig verdrahtet sind.
* Setzen Sie alle Steuereingéinge des Frequenzumrichters auf AUS.

* Kontrollieren Sie den korrekten Anschluss der Impulsgeber-Drehzahlregelungskarte (sofern vorhanden).

€ Anzeige nach dem Einschalten

Nach normalem, problemlosen Einschalten enthdlt die Anzeige der Bedienkonsole die folgenden Informationen:

-DRIVE- Rdy
NS /%y

Anzeige bei Normalbetrieb BB, Die Anzeige fiir die Endstufensperre blinkt.

Endstufensperre

Wenn ein Fehler aufgetreten oder ein Alarm aktiviert ist, wird eine Fehler- oder Alarmmeldung angezeigt.
In diesem Fall siche Seite 28, Werkseinstellungen sind in Fettdruck dargestellt.

DRIVE- Eine Fehler- oder Alarmmeldung wird
. . . i uv angezeigt.
Anzeige bei Betriebsstorung Ausfall der Das Beispicl zeiet einen
Hauptspannungsversorgung p g

Unterspannungsalarm.

€ Auswahl der Regelbetriebsart

Als Erstes muss nach dem Einschalten je nach Maschinentyp eine der vier Betriebsarten ausgewahlt werden.
Bei Vektorregelung mit Riickfithrung sind Impulsgeberkarten erforderlich. 7abelle 4 zeigt die bendtigten/
moglichen Impulsgeberkarten fiir die einzelnen Betriebsarten.

Tabelle 4 Auswahl der Regelbetriebsart

Maschinentyp Regelbetriebsart Ei rfglé(l)lﬁng Impulsgeberkarte

U/f-Regelung 0 -
Induktionsmotor ohne Drehgeber Vektorregelung ohne 5

Riickfiihrung .
Induktionsmotor mit Inkremental-Drehgeber Vektorregelung mit Riickfithrung 3 PG-B2/PG-X2
Dauermagnet-Motor mit Hiperface-" oder EnDat 2.1-Drehgeber Vektoneéil;rﬁﬁtoﬁ)ligﬁfuhmng 6 PG-F2
Yaskawa IPM-Motor mit Inkremental-Drehgeber Vektorreg'e lung mit Riickfiihrung 6 PG-X2

fiir PM-Motoren

/\\ ACHTUNG

» Bei PM-Motoren darf keine andere Regelbetriebsart als Vektorregelung mit Rickflihrung fir PM
(Dauermagnet) verwendet werden (A1-02 = 6). Die Verwendung einer anderen Betriebsart kann
Schaden an der Ausristung oder gefahrliches Verhalten zur Folge haben.

DE-1
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Autotuning

Die Motordaten-Autotuning-Funktion stellt die Parameter fiir die U/f-Kennlinie (E1-00), die Motordaten-
Parameter (E2-00, E5-O0) und die Drehgeberdaten (F1-01) automatisch ein. Die Schritte, die wéihrend des
Autotunings ausgefiihrt werden miissen, sind vom ausgewéhlten Autotuning-Modus abhéngig.

€ Auswahl des Autotuning-Modus
Der Autotuning-Modus muss entsprechend der gewiahlten Regelbetriebsart und dem mechanischen System
ausgewahlt werden (Motorleerlauf moglich/nicht moglich). 7abelle 5 zeigt die wéhlbaren Autotuning-Modi
fiir die einzelnen Regelbetriebsarten.
Tabelle 5 Motordaten-Autotuning-Modis

Auswahl Regelbetriebsart
des Vektor- Vektor- Vektor-
Autotuning-Modus Funktion Autotuning- regelung regelung
E ¢ s ohne | 198MUNG | i Riick-
Modus . mit Rlick- | "
Ruck- fiihrun fihrung
(T1-01) flhrung 9 (PM)
Autotuning bei sich drehendem Einstellung aller Motorparameter. 0 No Ja Ja Ja
Motor
IM-Autotuning bei Motorstillstand Einstellung der grundlegenden 1 Nein Ja Ja Nein
Motorparameter.
Bestimmung des IM- Ausschlielliche Abstimmung des 5 Ja Ja Ja Nein
Wicklungswiderstands Wicklungswiderstands
Einstellung des Offsets zwischen
Drehgeber-Offset-Einstellung dem Drehgeber und der 4 Nein Nein Nein Ja
magnetischen Nullstellung.

HAutotuning-Modis

Autotuning bei sich drehendem Motor (T1-01 = 0)
Dieser Autotuning-Modus kann nur in Verbindung mit einer Vektorregelung eingesetzt werden. Wenn die
Daten vom Typenschild des Motors eingegeben sind, treibt der Frequenzumrichter den Motor fiir
ca. 1~2 Minuten an; die erforderlichen Motorparameter werden dabei automatisch eingestellt.

A
LS
?: Verwenden Sie diesen Autotuning-Modus nur, wenn der Motor frei drehen kann, also alle Seile
® entfernt sind und die Bremse gelost ist. Das Getriebe kann an den Motor angeschlossen bleiben.
WICHTIG

Autotuning bei Motor im Stillstand (T1-01=1)

Dieser Autotuning-Modus kann nur bei Vektorregelung mit oder ohne Riickfiihrung fiir IM verwendet werden.
Der Frequenzumrichter versorgt den Motor ca. eine Minute lang mit Spannung; einige der Motorparameter
werden automatisch eingestellt, wihrend der Motor stillsteht. Der Motorleerlaufstrom und der Wert fiir den
Motornennschlupf werden automatisch bei der ersten Inbetriebnahme feinabgestimmt. Uberpriifen Sie den Wert
fiir den Motornennschlupf (E2-02) und den Motorleerlaufstrom (E2-03) nach dem ersten Lauf mit Nenndrehzahl.

Bestimmung des Wicklungswiderstandes (T1-01 = 2)

Das Autotuning des Wicklungswiderstandes im Stillstand kann bei U/f-Regelung oder Vektorregelung mit und
ohne Riickfithrung eingesetzt werden. Der Frequenzumrichter speist den Motor etwa 20 Sekunden lang mit
Strom, um den Motor-Wicklungswiderstand sowie den Kabelwiderstand zu messen. Wéhrend dieses
Abstimmungsvorgangs steht der Motor still.

Drehgeber-Offset-Einstellung (T1-01 = 4)

Dieser Autotuning-Modus steht nur bei Vektorregelung mit Riickfiihrung als Regelbetriebsart bei PM-
Motoren zur Verfiigung. Er stellt automatisch den Offset zwischen dem Magnetpol und der Nullstellung des
Drehgebers ein. Er kann zur Neuabstimmung des Offsets nach einem Austausch des Drehgebers ohne
Anderung der Motordaten-Einstellungen verwendet werden.

 DE_14_
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S Allgemeine Sicherheitshinweise

“ 1

0
)

oo W

o

9.

. Verwenden Sie das rotatorische Autotuning, wenn ein besonders prézises Autotuning erforderlich ist oder der

Motor nicht mit einer Last verbunden ist.

. Verwenden Sie immer das Autotuning im Stillstand, wenn die Last nicht vom Motor getrennt werden kann

(z. B. wenn die Seile des Aufzugs nicht entfernt werden konnen).

Stellen Sie sicher, dass die mechanische Bremse beim Autotuning im Stillstand nicht gelost wird.

Die Motorschiitze miissen wihrend des Autotunings geschlossen sein.

Beim Autotuning miissen die BB- und BBI1-Signale AN sein (der Frequenzumrichter darf sich nicht im
Endstufensperr-Zustand befinden).

Vergewissern Sie sich, dass der Motor mechanisch gesichert ist und sich nicht bewegen kann.

Der Motor wird beim Autotuning mit Strom versorgt, auch wenn er nicht dreht. Beriihren Sie den Motor erst
nach Abschluss des Autotunings.

Entfernen Sie die Feder aus der Motorwelle, bevor Sie ein Autotuning bei sich drehendem Motor vornehmen, wenn
es sich um einen Standalone-Motor handelt (d.h., wenn kein Antriebsrad oder Getriebe montiert ist).

Driicken Sie zum Abbrechen des Autotunings die STOP-Taste auf der digitalen Bedienkonsole.

Sicherheitshinweise fiir das Autotuning mit Motordrehung und Drehgeber-Offset:

1.
2.

W

Die Last muss vom Motor getrennt sein, d. h., die Seile miissen abgenommen und die Bremse gelost sein.
Kann die Last nicht entfernt werden, kann das Autotuning bei austariertem Fahrkorb vorgenommen werden.
Die Genauigkeit des Autotunings ist in diesem Fall niedriger, was einen Leistungsverlust zur Folge haben kann.
Stellen Sie sicher, dass die Bremse beim Autotuning gelost ist.

Wihrend des Autotunings kann der Motor mehrmals gestartet und gestoppt werden. Wenn das Autotuning
beendet ist, wird auf der Bedienkonsole ,,END* angezeigt.Beriihren Sie den Motor erst, wenn diese Meldung
angezeigt wird und der Motor vollstindig zum Stillstand gekommen ist.

€ Autotuning-Alarme und -Fehler

EDateneingabefehler

In den folgenden Fallen zeigt der Frequenzumrichter die Meldung ,,Data Invalid* an und fiihrt das Autotuning

nicht durch:

* Die Motordrehzahl, Nennfrequenz und Polpaarnummer stimmen nicht {iberein.

Motordrehzahl <

Nennfrequenz 60
2 - Motorpol

* Der Nennstrom stimmt nicht mit dem Wert der Nennspannung iiberein.
Der Frequenzumrichter berechnet die Motorleistung aus dem Wert des Eingangsstroms und den Daten aus
der internen Motordaten-Tabelle. Der berechnete Wert muss zwischen 50 % und 150 % des
Eingangswertes fiir die Nennleistung betragen.

ESonstige Fehler und Alarme wahrend des Autotunings

Eine Ubersicht {iber mdgliche Alarme oder Fehler beim Autotuning und die entsprechenden
GegenmafBnahmen finden Sie auf Seite 27, Autotuning-Fehler.



€ Autotuning-Verfahren bei Induktionsmotoren

Abb 6 zeigt das Autotuning-Verfahren bei einem Induktionsmotor mit oder ohne Drehgeber bei U/f- und
Vektorregelung mit und ohne Riickfiihrung.

‘ START )

A 4

Stellen Sie die
Endstufensperreingdnge BB und
851 ein

Nein Ja
A1-02 = 2/3 i 2
WhirREEE T { ) > Kann sich der Motor (Seile entfernt?)
Rz =a) frei drehen?
Ja Nein
A 4

Geben Sie den Autotuning-Modus
ein, und setzen
Sie Parameter T1-01 = 2

Geben Sie den Autotuning-Modus
ein, und setzen
Sie Parameter T1-01 = 1

Geben Sie den Autotuning-Modus
ein, und setzen
Sie Parameter T1-01 = 0

A4 A 4
Einstellen: Einstellen:
y T1-02 - Motornennleistung T1-02 - Motornennleistung
Einstellen: T1-03 - Motornennspannung T1-03 - Motornennspannung

T1-02 - Motornennleistung
T1-04 - Motornennstrom

Driicken Sie die Taste UP, bis
,Tuning Ready" angezeigt wird

T1-04 - Motornennstrom

T1-05 - Motornennfrequenz

T1-06 - Anzahl der Motorpole

T1-07 - Motornenndrehzahl

T1-08 - Anzahl der Geberimpulse
(*nur CLV)

Driicken Sie die Taste UP, bis
,Tuning Ready" angezeigt wird

T1-04 - Motornennstrom

T1-05 - Motornennfrequenz

T1-06 - Anzahl der Motorpole

T1-07 - Motornenndrehzahl

T1-08 - Anzahl der Geberimpulse
(*nur CLV)

Druicken Sie die Taste UP, bis
,Tuning Ready" angezeigt wird

v

Lésen Sie die Bremse

I

Siehe

Seite 27, Autotuning-Fehler

SchlieRen Sie das/ die Motorschutz(e)

v

Driicken Sie die Taste RUN.

und beseitigen Sie die Fehlerquelle
A

Tuning
Nein erfolgreich ?
(Fehlercode wird
angezeigt)

Ja
(,Tuning successful”
wird angezeigt)

Offnen Sie die Schiitze, 6ffnen Sie die Endstufen-
sperreingénge, und betétigen Sie die Bremse, wenn das Auto-
tuning bei drehendem Motor durchgefiihrt wurde

ENDE

Abb 6 Autotuning bei Induktionsmotoren




€ Autotuning-Verfahren bei Synchronmotoren

Abb 7 zeigt das Autotuning-Verfahren bei Dauermagnet-Motoren. Vergewissern Sie sich vor der Abstimmung,
dass die Regelbetriebsart auf PM-Vektorregelung mit Riickfithrung eingestellt ist (A1-02 = 6).

START

* Seile abnehmen, damit der Motor frei drehen kann
* Endstufensperreingédnge BB und BB1 einstellen

v

Spannungsversorgung einschalten, falls diese |
ausgeschaltet ist |«
p |
b 1 Spannungsversorgung
v Parameter ausschalten und prufen, ob die
*F1-01 richtige Impulsgeberkarte korrekt
*n8-35 uberprifen installiert ist
Liegt ein OPE06-Fehler
vor? ? |

* Parameter n8-35 tberpriifen
* Wenn EnDat/Hiperface verwendet wird

- Spannungsversorgung des Drehgebers Uberpriifen

- Signalverkabelung von CLOCK und DATA uberpriifen
* Spannungsversorgung ausschalten

Liegt ein CPF24-Fehler
vor?

vy

* Prifen, ob die richtige Impulsgeberauflésung (F1-01) und
die absolute Geberauflosung (F1-21) eingestellt sind.

* Siehe:
Seite 26, Fehler bei der Programmierung durch den
Anwender (OPE)
und Fehlerquelle beseitigen

Liegt ein OPE02-Fehler
vor?

Mechanische Konstanten einstellen:

S3-13 -Antriebsraddurchmesser S3-15 - Ubersetzungs-
S3-14 - Seilfiihrung verhéltnis

!

Lésen Sie die Bremse, schlieRen Sie das Motorschiitz,
drehen Sie den Motor langsam in Vorwartsrichtung*1, und tberpriifen
Sie Anzeige U1-05.

A A

* Verdrahtung tberpriifen
* Spannungsversorgung fiir den Drehgeber
prufen/ neu abstimmen

Liegt PGO (keine
Ruckmeldung vom
Drehgeber) vor?

Nein o . .
o | ¥ Verdrahtung des Drehgebers tiberpriifen
* Parameter F1-05 éndern

Ist das Vorzeichen des
U1-05-Wertes positiv
(nicht -)?

.

Ja

Autotuning-Parameter einstellen:
T1-01 = 0 - Autotuning mit Motordrehung T2-04 - Motornennstrom

T2-01 - Motornennleistung T2-05 - Anzahl der Motorpole <
T2-02 - Motornennfrequenz T2-09 - Drehgeberauflésung
T2-03 - Motornennspannung T2-10 - Motorspannungskonstante

Taste UP driicken, bis , Tuning Ready" angezeigt wird

+ Siehe

Seite 27, Autotuning-Fehler
Motorschiitz(e) schlieBen und Taste RUN driicken
Warten, bis Abstimmung abgeschlossen ist

und beseitigen Sie die Fehlerquelle
A

Nein
(Fehlercode wird angezeigt)

Tuning erfolgreich?

* 1. Vorwirtsrichtung bedeutet:
Die Richtung, in die der Motor bei einem iiber Klemme S1 gegebenen
Aufwirts-Befehl dreht (d. h. mit einer im Uhrzeigersinn drehenden
dreiphasigen Spannungsversorgung und einer U-U, V-V, W-W-
Verdrahtung zwischen Frequenzumrichter und Motor). Normalerweise
erfolgt die Drehung im Uhrzeigersinn, aus Richtung der
Motorwellenseite (Antriebsrad) gesehen.

ENDE Nihere Angaben zur Drehrichtung erhalten Sie im Bedienerhandbuch
- des Motors oder beim Hersteller.

Abb 7 Autotuning bei Synchronmotoren

Ja
(,, Tuning successful“ wird angezeigt)

Schiitze 6ffnen, Endstufen-
sperreingénge 6ffnen und Bremse betétigen

DE-1/7



€ Drehgeber-Offset-Einstellung bei Synchronmotoren

Abb 8 zeigt das Autotuning-Verfahren bei einer Drehgeber-Offset-Einstellung. Das Verfahren sollte
durchgefiihrt werden, wenn der Drehgeber ausgetauscht wurde oder nicht korrekt ausgerichtet ist.
Vergewissern Sie sich vor der Abstimmung, dass die Regelbetriebsart PM-Vektorregelung mit Riickfithrung
ausgewdihlt ist (A1-02 = 6) und dass die Parameter E1-000 und E5-O00 korrekt eingestellt sind.

START

Nein
Ist es moglich, die Seile
abzunehmen?

\4
| Seile abnehmen. | Ny § o .
Fahrkorb austarieren, damit er sich nicht mit
* gelosten Bremsen bewegen kann.
- Hinweis: Die Genauigkeit des Autotuning ist
| Endstufensperreingénge BB und BB1 |<— in diesem Autotuningmodus geringer
einstellen
| Spannungsversorgung einschalten, falls diese i:
ausgeschaltet ist. I: |
< 1 S
pannungsversorgung
v Parameter ausschalten und priifen, ob
*F1-01 die richtige Impulsgeberkarte
* n8-35 Uberprifen korrekt installiert ist

Liegt ein OPE06-Fehler
vor?

T

* Parameter n8-35 Uberprifen
* Wenn EnDat/Hiperface verwendet wird

- Spannungsversorgung des Drehgebers tberpriifen

- Signalverkabelung von CLOCK und DATA uberprifen
* Spannungsversorgung ausschalten

Liegt ein CPF24-Fehler

* Prufen, ob die richtige Impulsgeberauflésung (F1-01) und
die absolute Geberauflésung (F1-21) eingestellt sind.

* Siehe:
Seite 26, Fehler bei der Programmierung durch
den Anwender (OPE)
und Fehlerquelle beseitigen

Liegt ein OPE02-Fehler
vor?

Lésen Sie die Bremse, schlieRen Sie das Motorschiitz,
drehen Sie den Motor langsam in Vorwartsrichtung*1, und
uberpriifen Sie Anzeige U1-05.

¥

Liegt PGO (keine
Riickmeldung vom Drehgeber)
vor?

A A

* Verdrahtung tberpriifen
* firr den D

prifen/ neu abstimmen

Ist das Vorzeichen des Nein
U1-05-Wertes positiv

(nicht -)?

* Verdrahtung des Drehgebers tberpriifen
* Parameter F1-05 andern

A 4

Ja

Einstellen:

T1-01 = 4 - Drehgeber-Offset-Einstellung [
Taste UP driicken, bis ,Tuning Ready”
angezeigt wird.

# Siehe

- ) Seite 27, Autotuning-Fehler
Motorschiltz (¢) Zigléi[iin UndiRUNTaste! und Fehlerquelle beseitigen.

Warten, bis Abstimmung abgeschlossen ist. r'y
¢ Nein

(Fehlercode wird

angezeigt)

Tuning erfolgreich?

Ja
(, Tuning successful*
wird angezeigt)

* 1. Vorwirtsrichtung bedeutet:
Die Richtung, in die der Motor bei einem iiber Klemme S1 gegebenen
Aufwirts-Befehl dreht (d. h. mit einer im Uhrzeigersinn drehenden
Schitze 6ffnen, Endstufen- dreiphasigen Spannungsversorgung und einer U-U, V-V, W-W-
sperreing&nge 6ffnen und Bremse betatigen Verdrahtung zwischen Frequenzumrichter und Motor). Normalerweise
erfolgt die Drehung im Uhrzeigersinn, aus Richtung der
Motorwellenseite (Treibscheibe) gesehen.

Niahere Angaben zur Drehrichtung erhalten Sie im Bedienerhandbuch
ENDE des Motors oder beim Hersteller.

Abb 8 Drehgeber-Offset-Autotuning
 DE.13_
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Fahrprofil und Sequenzeinstellung

€ Aufwarts-/Abwartsbefehle und Drehzahlsollwert-Auswahl
mAuswahl der Quelle fiir den Aufwarts-/Abwartsbefehl

Die Eingangsquelle fiir das Aufwérts- und Abwirtssignal kann in Parameter b1-02 ausgewéhlt werden.
Werksseitig ist der Aufwérts- und Abwirtsbefehl tiber die Klemmen S1/S2 (b1-02 = 1) eingestellt.

BFahrbefehl in Aufwarts- oder Abwartsrichtung
Zum Starten des Aufzugs in Aufwérts- oder Abwirtsrichtung miissen folgende Bedingungen erfiillt sein:

* Wenn zur Auswahl des Drehzahlsollwerts digitale Eingénge verwendet werden, muss mindestens ein
Drehzahlsollwert ausgewéhlt werden.

 Das Hardwaresignal ,,Endstufe gesperrt* (Klemme BB und BB1) muss gesetzt sein (keine Endstufensperrung).

* Zum Starten in die entsprechende Richtung muss das Aufwérts-/Abwartssignal gesetzt sein.

EFahrtstopp
Der Frequenzumrichter kann wie folgt gestoppt werden:
* Das Signal fiir den Richtungsbefehl (Aufwérts oder Abwirts) wird aufgehoben.

» Die Auswahl des Drehzahlsollwerts wird aufgehoben, wenn digitale Eingénge zur Auswahl des
Drehzahlsollwerts verwendet werden.

* Wenn d1-18 auf 3 gesetzt sind, werden alle Drehzahleingénge aufgehoben

mAuswahl der Quelle fiir den Drehzahlsollwert

Der Drehzahlsollwert kann iiber den Parameter b1-01 ausgew#hlt werden. Werksseitig ist die digitale
Bedienkonsole (b1-01 = 0) eingestellt, d. h., die Drehzahl kann iiber die digitalen Eingdnge gewahlt werden.

€ Drehzahlauswahlsequenz bei Verwendung der Digitaleingdange

Wenn die Digitaleingénge zur Drehzahlauswahl verwendet werden, ist das Drehzahlauswahlverfahren und die
Drehzahlprioritit von der Einstellung fiir Parameter d1-18 abhéngig (Drehzahlpriorititsauswahl).

B Multistep-Drehzahlbetrieb 1/2 (Bindreingang) (d1-18 = 0/3)

Wenn d1-18 =0

Uber 3 BCD-Eingiinge konnen bis zu 8 voreingestellte Drehzahlstufen ausgewihlt werden (definiert in den
Parametern d1-01 bis d1-08). Der Frequenzumrichter wird mit dem Aufwérts-/Abwirtsbefehl gestartet.
Durch Aufhebung des Aufwérts-/Abwirtsbefehls wird der Frequenzumrichter gestoppt.

Wenn d1-18 =3

Uber 3 BCD-Einginge kdnnen bis zu 7 voreingestellte Drehzahlstufen ausgewihlt werden (definiert in den
Parametern d1-02 bis d1-08). Der Frequenzumrichter wird mit dem Aufwirts-/Abwartsbefehl gestartet.

Er wird gestoppt, wenn der Aufwérts-/Abwirtsbefehl aufgehoben wird oder wenn keine Drehzahl ausgewéhlt
ist (all D/E aus).

Einstellungen fiir die Multifunktions-Digitalseingdnge (H1-01 bis H1-05) (Beispiel)

Klemme Parameter-Nr. | Einstellwert Details
S4 H1-02 3 Festfrequenzsollwert 1
S5 H1-03 4 Festfrequenzsollwert 2
S6 H1-04 5 Festfrequenzsollwert 3




Drehzahl-Auswahltabelle

In der nachstehenden Tabelle sind die Kombinationen aus Digitaleingangssignalen und entsprechender
Drehzahl zusammengestellt.

Ist b1-02 auf 1 gesetzt, wird Frequenzensollwert 1 als analoger Sollwert tiber Klemme A1l eingegeben.

Gewahlte Frequenz

Geschwin- | Festfrequenz- Festfrequenz- Festfrequenz-
digkeit sollwert-Befehl 1 | sollwert-Befehl 2 | sollwert-Befehl 2 d1-18 =0 d1-18 = 3

1 OFF OFF OFF Frequenzsollwert 1 (d1-01) | Stopp

2 EIN OFF OFF Frequenzsollwert 2 (d1-02) | Frequenzsollwert 2 (d1-02)
3 AUS EIN AUS Frequenzsollwert 3 (d1-03) |Frequenzsollwert 3 (d1-03)
4 EIN EIN AUS Frequenzsollwert 4 (d1-04) | Frequenzsollwert 4 (d1-04)
5 AUS AUS EIN Frequenzsollwert 5 (d1-05) | Frequenzsollwert 5 (d1-05)
6 EIN AUS EIN Frequenzsollwert 6 (d1-06) |Frequenzsollwert 6 (d1-06)
7 AUS EIN EIN Frequenzsollwert 7 (d1-07) | Frequenzsollwert 7 (d1-07)
8 EIN EIN EIN Frequenzsollwert 8 (d1-08) | Frequenzsollwert 8 (d1-08)

ESeparate Eingange fiir die Geschwindigkeitsauswahl, hohe Geschwindigkeit hat
Prioritat (d1-18 = 1)

Uber 4 BCD-Eingiinge konnen bei dieser Einstellung bis zu 6 verschiedene Drehzahlstufen eingestellt und
ausgewihlt werden (definiert in den Parametern d1-09 bis d1-17).

Werkseinstellungen fiir die Digitaleingdnge

Klemme Parameter-Nr. | Einstellwert Details
S3 H1-01 80 Nenndgeschwindigkeit (d1-09)
S4 H1-02 84 Inspektionsgeschwindigkeit (d1-14)
S5 H1-03 81 Zwischengeschwindigkeit (d1-10)
S6 H1-04 83 Einfahrgeschwindigkeit (d1-17)

»HOhere Geschwindigkeit hat Prioritat” und ein , Einfahrgeschwindigkeit® ist ausgewahlt
(H1-0O00 = 83)
Wenn d1-18 auf 1 gesetzt wird und fiir die Einfahrgeschwindigkeit (H1-0O0O = 83) ein Multifunktions-
Digitaleingang eingestellt ist, verzogert der Frequenzumrichter nach Aufthebung des gewahlten Drehzahlsignals auf
Einfahrgeschwindigkeit (d1-17). Die Inspektionsgeschwindigkeit kann nicht als Fahrgeschwindigkeit ausgewahlt
werden. Die hohere Geschwindigkeit hat Prioritdt gegeniiber der Einfahrgeschwindigkeit, d. h., solange eine héhere
Geschwindigkeit ausgewéhlt ist, wird das Einfahrgeschwindigkeitssignal ignoriert (siche Abb. unten).

Der Frequenzumrichter stoppt, wenn das Einfahrgeschwindigkeitssignal oder das Aufwérts-/Abwirtssignal
aufgehoben wird.

DC-Bremsung/
Nullservo

DC-Bremsung/
Nullservo

Geschwindigkeit

Hardware-Endstufensperre [ ]
Auf-/abwarts =t ]

Einfahrgeschwindigkeit [ I

[T Keine Auswirkung
[ Eingang ist eingestellt

Ausgewahlte Geschwindigkeit [ ]

Prioritdat hoherer Drehzahl ist ausgewahlt und ein Einfahrdrehzahleingang wird nicht
ausgewahlt (H1-0O0 -~ 83)

Wenn der Einfahrgeschwindigkeits-Befehl nicht fiir einen der digitalen Eingdnge ausgewéhlt ist, verzogert der
Frequenzumrichter bei Authebung des ausgewihlten Drehzahlsignals auf Einfahrgeschwindigkeit (d1-17).
Die Inspektionsgeschwindigkeit kann nicht als Fahrgeschwindigkeit ausgewihlt werden. Um die
Einfahrgeschwindigkeit als Frequenzensollwert auszuwdhlen, muss die Spannungsausfallerkennung
deaktiviert sein (S3-09=0).

Der Frequenzumrichter stoppt bei Authebung des Aufwirts-/Abwérts-Richtungssignals.
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Wenn kein Drehzahlauswahleingang aktiviert ist, wird die Einfahrgeschwindigkeit als Drehzahlsollwert genommen.

A
DC-Bremsung/ DC-Bremsung/
Nullservo> Nullservo
Geschwindigkeit ] T

Hardware-Endstufensperre [ ; ]

Auf-/abwarts [ i ]

Ausgewahlte Geschwindigkeit [

Der Frequenzumrichter stoppt bei Aufthebung des Aufwirts-/Abwérts-Richtungssignals.

AP Bei dieser Konfiguration stoppt der Antrieb mit der Anzeige ,,FRL® (Frequenzensollwertverlust-
P‘ Fehler), wenn beim Start kein Drehzahlsollwerteingang ausgewéhlt ist.
W::HTIG Um die FRL-Erkennung zu deaktivieren, setzen Sie Parameter S3-09 auf 0.

B Separate Eingange fiir die Drehzahlauswahl, Einfahrgeschwindigkeit hat Prioritat

(d1-18 = 2)

Die Parameter und Voreinstellungen fiir die Digitaleingéinge sind identisch mit der Einstellung "Ho6here
Geschwindigkeit hat Prioritat" (d1-18 = 1).
Die Einfahrgeschwindigkeit hat Prioritat und eine Einfahrgeschwindigkeit ist ausgewahlt
(H1-00 = 83)
Wenn d1-18 auf 2 gesetzt wird und fiir die Einfahrgeschwindigkeit (H1-COO = 83) ein Multifunktions-
Digitaleingang eingestellt ist, verzogert der Frequenzumrichter auf Einfahrgeschwindigkeit (d1-17), wenn der
Eingang fiir die Auswahl der Einfahrgeschwindigkeit aktiviert wird. Das Einfahrgeschwindigkeitssignal hat
Prioritét gegeniiber der ausgewéhlten Drehzahl, d. h. die ausgewéhlte Drehzahl wird ignoriert. Die gewéhlte
Fahrgeschwindigkeit muss sich von der Inspektionsgeschwindigkeit unterscheiden.

Der Frequenzumrichter stoppt, wenn der Einfahrgeschwindigkeitsbefehl aufgehoben wird.

DC-Bremsung/ DC-Bremsung/
Nullservo Nullservo
Geschwindigkeit — *
Hardware-Endstufensperre [ |
Auf-/abwarts [ |
Einfahrgeschwindigkeit [ Einfahrgesct it hat Prioritat

Ausgewahlte Geschwindigkeit [ I ]

Einfahrgeschwindigkeits-Prioritit ist ausgewahlt und ein Nenngeschwindigkeits-Eingang ist
nicht ausgewahlt (H1-0O0O ~80)

Wenn d1-18 auf 2 gesetzt wird und fiir die Nenngeschwindigkeit kein Digitaleingang eingestellt ist, entspricht
der Drehzahlsollwert mit Drehzahlauswahleingang der Nenngeschwindigkeit (d1-09). Wenn das Signal fiir die
Einfahrgeschwindigkeit angelegt wird, beginnt der Frequenzumrichter, auf die Einfahrgeschwindigkeit zu
verzdgern. Das Einfahrgeschwindigkeitssignal hat Prioritit gegeniiber allen anderen
Geschwindigkeitssignalen. Bei Auswahl der Einfahrgeschwindigkeit werden also die Signale fiir die
Zwischengeschwindigkeiten 1 und 2 sowie fiir die Nachnivellierung ignoriert.

Der Frequenzumrichter kann durch Aufhebung des Einfahrgeschwindigkeitssignals oder des Aufwarts-/
Abwirtsbefehls gestoppt werden.

ACHTUNG: Diese Sequenz kann gefahrlich sein, z. B. wenn die Drehzahlauswahl aus irgendeinem Grund
nicht funktioniert (gerissenes Kabel usw.)..

DC-Bremsung/ DC-Bremsung/
Nullservo Nullservo
Geschwindigkeit - T
Hardware-Endstufensperre [ : 1
Auf-/abwarts [ ]‘

Einfahrgeschwindigkeit
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@ Einstellungen fiir Beschleunigung/Verzégerung/Ruckkontrolle

Die Beschleunigungszeit entspricht der benétigten Zeit zur Erhdhung der Drehzahl von 0 % auf 100 % der in
E1-04 eingestellten Maximaldrehzahl. Die Verzogerungszeit entspricht der benétigten Zeit zur Verringerung
der Drehzahl von 100 % auf 0 % des in E1-04 definierten Wertes.

Die standardméBigen Beschleunigung-/Verzogerungszeiten werden in den Parametern C1-01/02 eingestellt,
die Einstellungen fiir die Ruckkontrolle (S-Kurve) in den C2-O00Parametern, wie in Abb 9 gezeigt.

1
C2-02 — N\ €2-03

Beschl.-Zeit C2-05
C2-01 C1-01
Verz.-Zeit

........... Einfahrdrehzahl

—
C1-02

Abb 9 Einstellungen fur Beschleunigung/Verzdgerung und Ruckkontrolle (S-Kurve)

€ Bremssequenz

In der nachstehenden Abbildung ist die standardmiBige Bremssequenz gezeigt.

5 Ausgewahlte Drehzahl
by ,
g $1-04 $1-05 o
e Nullservo/ Nullservo/ 222
bIRE eDC—Bremsung z ) DC-Bremsung 5§§
z beim Start Einfahrdrehzahl beim Stopp %g
2
Zahlfrequenz =
NG 2 ~3 2
» E > % S E E -
&R D52
g @8
RUN z
Frequenzumrichter-Hardware-
Endstufensperre (Digitaleingang)
Bremsldsebefehl

Abb 10 Zeitablaufdiagramm der Bremssequenz ohne Drehmomentkompensation beim Start

€ Tragheitskompensation (Vorsteuerung)

Die Vorsteuerung dient zur Beseitigung von Drehzahliiber- oder -untersteuerungen, indem
Tragheitsauswirkungen kompensiert werden. Sie kann durch die Einstellung von Parameter n5-01 auf
1 aktiviert werden. AnschlieBend muss die Motorverzogerungszeit n5-05 eingestellt werden.

mAutotuning der Motorbeschleunigungszeit (n5-05)
Bevor das n5-02-Autotuning durchgefiihrt wird, muss das Autotuning der Motordaten und das allgemeine Setup

abgeschlossen sein. Fiihren Sie die Abstimmung mit den Werkseinstellungen fiir die n5-C1C0Parameter durch.
Gehen Sie dazu folgendermafien vor:

1. Setzen Sie n5-05 auf 1, um das Autotuning zu aktivieren, und gehen Sie zur Drehzahlsollwert-Anzeige zuriick.
2. Stellen Sie den Endstufensperreingang ein.

3. Aktivieren Sie den Inspektionsdrehzahl-Eingang. ,,FFCAL* blinkt auf der Anzeige als Meldung, dass die
Berechnung lauft.

4. Geben Sie einen Aufwirts-Befehl ein. Der Frequenzumrichter beschleunigt den Motor bis zur Nenndrehzahl.
Heben Sie den Aufwirts-Befehl ein paar Sekunden lang auf, wenn die Hochstdrehzahl erreicht ist.
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5. Wenn der Motor gestoppt hat, geben Sie einen Abwirts-Befehl ein. Der Frequenzumrichter beschleunigt
den Motor in Gegenrichtung bis zur Nenndrehzahl. Heben Sie den Abwirts-Befehl ein paar Sekunden lang
auf, wenn die Nenndrehzahl erreicht ist.

Um das Autotuning abzubrechen, setzen Sie Parameter n5-05 auf 0.

WICHTIG

. Die Reihenfolge, in der der Aufwirts- oder Abwirts-Befehl gegeben wird, hat keine Bedeutung.

. Der werksseitig fiir n5-01 eingestellte Wert sollte fiir die Abstimmung nicht gedndert werden.

. Nachdem die Fahrt in beide Richtungen beendet ist, wird Parameter n5-05 automatisch auf 0 zuriickgesetzt.
. Das Autotuning wird nur dann durchgefiihrt, wenn der Inspektiongeschwindigkeits-Eingang eingestellt ist.
. Andern Sie zwischen den Laufen nicht die mechanischen Konstanten (Last, Triigheit).

mVorsteuerungskompensation/Einstellung der Proportionalverstarkung

* Erhohen Sie die Verstirkung, um das Ansprechen auf den Drehzahlsollwert zu verbessern.

 Verringern Sie die Verstiarkung, wenn Vibrationen oder Schwingungen auftreten.
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Fehlersuche und Fehlerbehebung

€ Fehler- und Alarmerkennung
Fehler und Alarme sind Schutzfunktionen, die auf ungewdhnliche Bedingungen des Frequenzumrichters/
der Anwendung hinweisen.
Bei einem Alarm wird der Frequenzumrichter nicht unbedingt ausgeschaltet, sondern eine Meldung angezeigt
und eine Alarmausgabe an den Multifunktionsausgéngen (H2-01 to H2-03) generiert, wenn dies programmiert
ist. Ein Alarm wird automatisch geldscht, wenn der Alarmzustand nicht mehr gegeben ist.
Bei einem Fehler wird der Frequenzumrichter sofort ausgeschaltet, eine Meldung angezeigt und der
Fehlerausgang geschaltet. Der Fehler muss manuell zuriickgesetzt werden, nachdem die Ursache beseitigt ist.

Die nachfolgenden Tabellen enthalten eine Liste von Fehlern und Alarme mit den entsprechenden

Abhilfemafinahmen.
. Angezeigt als .
Anzeige ATarm T ohlor Bedeutung Abhilfemalnahmen
BUS Optionskarten-Kommunikationsalarm - . L .
Option Com Err | O Nachdem die Kommunikation erstmals zustande ﬁ;?ﬁiinvilre g;zxgg;ﬁsgzﬁuadai}%iigh dzei?ionen
(blinkt) gekommen ist, wurde die Verbindung unterbrochen. & £ )
Bei Vektorregelung ohne Riickfihrung wurde
CF 0) kontinuierlich fiir die Dauer von mindestens drei Uberpriifen Sie die Motorparameter.
Out of Control Sekunden ein Drehmomentgrenzwert wéhrend eines P P ’

Verzogerungsstopps erreicht.

» Kommunikationsfehler 1/2 der digitalen * Trennen Sie die digitale Bedienkonsole/LED-

Corol Bedienkonsole/LED-Uberwachungsanzeige « Tumchen St do Froquensumcher s
COM- O |+ Kommunikationsfehler zwischen Bedienkonsole * Schalten Sie den Frequenzumrichter aus Lil’ld anschliefend
ERR(OP&INV) und Frequenzumrichter wieder ein
* Externer RAM-Fehler der CPU « Tausch S den F ch
auschen Sie den Frequenzumrichter aus.
« Fiihren Sie eine Initialisierung auf die werksseitigen
« Fehler bei der Endstufensperrschaltung Einstellungen durch.
CPF02 - CPF 04 Q |+ EEPROM-Fehler * Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und anschlieSend
« Fehler am internen A/D-Wandler der CPU wieder ein.
« Tauschen Sie den Frequenzumrichter aus.
CPF24 o) I{)vhgzrgg;_mss r‘::élr]e; Iz((;)(;nmmsui.kla; rll(zgnligglelr)a ten vom Uberpriifen Sie den Drehgeberanschluss, oder tauschen Sie

Option Comm Err nétigenfalls den Drehgeber aus

Drehgeber empfangen wurden
F1-04=0, 1 oder 2 und A1-02 =3 oder 6 * Vermindem Sie die Last.

o) Die Drehzahlabweichung ist fiir einen léingeren als den in |+ Verlingern Sie die Beschleunigungs- und
F1-11 festgelegten Zeitraum hoher als die Einstellung in | Verzogerungszeit.

DEV F1-10. « Uberpriifen Sie das mechanische System.
Speed Deviation F1-04=3 und A1-02 =3 oder 6 « Uberpriifen Sie die Einstellungen in F1-10 und F1-11.
®) Die Drehzahlabweichung ist fiir einen lingeren als den in |+ Uberpriifen Sie die Sequenz und kontrollieren Sie, ob die
F1-11 festgelegten Zeitraum hoher als die Einstellung in | Bremse gelost wird, wenn der Frequenzumrichter beginnt,
F1-10. die Drehzahl zu erh6hen.
Falsche Drehrichtung * Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Impulsgebers

Wird erkannt, wenn die Drehzahlabweichung tiber 30 % * Korrigieren Sie die Verdrahtung

DV3 O betrdgt und der Drehmomentsollwert und die : [ﬁ’?ﬁrpnslfen S 1eAdle Rlc.h tm&g};ﬁa’; Igl P L}illsgsberos,flfm d durch
Beschleunigung unterschiedliche Vorzeichen haben. e Sie ein Autotuning s Drehgeber-Oliset dure
’ * Reduzieren Sie die Last, und tiberpriifen Sie die Bremse
Falsche Drehrichtung
Wird erkannt, wenn F1-19 ungleich 0 ist, der » Uberpriifen Sie die Richtung des Impulsgebers, und
DV4 QO | Drehmomentsollwert und die Motordrehzahl fiihren Sie ein Autotuning fiir das Drehgeber-Offset durch
unterschiedliche Vorzeichen haben und der in F1-19 » Reduzieren Sie die Last, und iiberpriifen Sie die Bremse
eingestellte Erkennungsgrenzwert iiberschritten wird.
* Reduzieren Sie die Last
DV6 : « Uberpriifen Sie die Richtung des Impulsgebers,
Uber- ®) o) Eine Uberbeschleunigung des Fahrkorbs wurde erkannt | kontrollieren Sie F1-22, und fiihren Sie eine Abstimmung
beschleunieun (nur wenn A1-02 = 6) fiir das Drehgeber-Offset durch.
gung « Uberpriifen Sie die Einstellungen in $3-13, $3-14 und S3-15.
« Passen Sie die Beschleunigungs- und Verzogerungszeit an.
EFO 0) Externes Fehlersignal von der Kommunikations- : ggerprggen S@,gb ein externer Fehlerzustand vorliegt.
Opt External Flt Optionskarte * ;oerprien S!e e Parameter.. L
P « Uberpriifen Sie die Kommunikationssignale.
EFO Externer Fehler an Klemme SO (O steht fiir .. L .
Ext Fault SO o O die Klemmen S3 bis $7) Beseitigen Sie die Ursache des extern bedingten Fehlers.
EF Gleichzeitige Eingabe von Vorwirts-/Riickwartsbefehl |
Sowohl der Vorwirts- als auch der Riickwiartsbefehl Uberpriifen Sie die Logik der externen Sequenz, sodass
Externer Fehler O . . . e Lo . . .
- werden fiir 500 ms oder ldnger gleichzeitig eingegeben. |jeweils nur ein Eingangssignal empfangen wird.
(blinkt) . .
Der Motor wird durch diesen Alarm gestoppt.
« Heben Sie das Richtungssignal auf, und versuchen Sie die
Ext Run Active o) Waihrend des Betriebs wurde eine Fehlerriicksetzung Fehlerriicksetzung erneut.

versucht. » Wenn die Fehlerriicksetzung iiber eine SPS erfolgt,
tiberpriifen Sie die Sequenz.

Cannot Reset

 DE_24
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Angezeigt als

Anzeige ATarm Fohler Bedeutung Abhilfemafinahmen
« Fiihren Sie den gesamten Autotuningvorgang durch
FF_CAL Q Vorsteuerung Motorbeschleunigungszeit aktiv « Um das Autotuning abzubrechen, setzen Sie Parameter
n5-05=0.
FRL Vor dem Start des Frequenzumrichters wurde keine - . s
Ref Missing Q Drehzahl ausgewahlt. Uberpriifen Sie die Drehzahlauswahl/Startsequenz.
» Klemmen Sie den Motor ab, und betreiben Sie den
. Frequenzumrichter ohne Motor.
Per Erdsghlussst(]rom am Freque . chierausgang * Priifen Sie den Motor auf eine Phase mit Erdschluss.
GF tiberschreitet 50 % des Frequenzumrichter- - . . .
Q _ « Priifen Sie den Ausgangsstrom mit einem Strompriifer,
Erdschlusstehler Nennausgangsstroms und L8-09 = 1 . .
(Erdschlussfehlerschutz aktiviert) um die DCC"lj—W?ne zu kontroltieren.
’ « Uberpriifen Sie die Steuersequenz auf falsche
Motorschiitz-Signale.
Am Ausgang des Frequenzumrichters st ein « Setzen Sie den Fehler zuriick, nachdem Sie die Ursache
LF Phasenausfall aufgetreten. behoben haben
Output Phase Q |Der Fe}(l)ler wird erkannt, wenn der Ausgangsstrgm auf |, Uberpriifen Sie die Leistung des Motors und die Leistung
Loss unter 5 % des Frequenzumrichter-Nennstroms féllt und des Frequenzumrichters
L8-07 = I (aktiviert) ist. q '
» Klemmen Sie den Motor ab, und betreiben Sie den
Frequenzumrichter ohne Motor.
« Priifen Sie den Motor auf einen Kurzschluss zwischen den
oC o) Der Ausgangsstrom des Frequenzumrichters hat den Phasen.
Over Current Uberstrom-Erkennungspegel tiberschritten. « Priifen Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten
- (C1-00).
« Priifen Sie den Ausgang des Frequenzumrichters auf einen
Kurzschluss zwischen den Phasen.
L8-03=0,1 oder 2, und die Temperatur des
Frequenzumrichter-Kiihlkdrpers hat den Wert in L8-02 |« Uberpriifen Sie die Liifter bzw. Kiihlkérper auf
- Q |iiberschritten. Schmutzansammlungen.
Heatsink Der Kiihllifter des Frequenzumrichters funktioniert nicht |* Reduzieren Sie die Umgebungstemperatur fiir den
Overtem mehr. Frequenzumrichter.
P o L8-03 =3, und die Temperatur des Frequenzumrichter- |* Tauschen Sie den/die Kiihlliifter aus.
Kiihlkorpers hat den Wert in L8-02 iiberschritten.
Die Temperatur des Frequenzumrichter-Kiithlkorpers hat ¢ Uberpriifen Sie die Liifter bzw. Kiihlkorper auf
OH1 105 C iiberschritten. Schmutzansammlungen.
Heatsink Max Q Der Kihllifter des Freque ‘chters funktioniert nicht |- Reduzieren S¥e die Umgebungstemperatur fiir den
Temp hr nzum Frequenzumrichter.
me « Tauschen Sie den/die Kiihlliifter aus.
Wird erkannt, wenn L1-01 auf 1,2 oder 3 gesetzt istund |+ Uberpriifen Sie die Zykluszeit und die Grof3e der Last
der Ausgangsstrom des Frequenzumrichters die Motor- ebenso wie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten
Uberlastkurve {iberschritten hat. erneut
Mo toro(gvlerloa d QO | Die Uberlastkurve kann iiber die Parameter E2-01 . (pl-l:ll:l).
(Motornennstrom), L1-01 (Auswahl der * Uberpriifen Sie die U/f-Kennlinie (E1-0000).
Motorschutzfunktion) und L2-02 (Motorschutz- « Uberpriifen Sie die Einstellung des Motornennstroms (E2-
Zeitkonstante) eingestellt werden. 01).
« Uberpriifen Sie die Zykluszeit und die Grofie der Last
ebenso wie die Beschleunigungs-/Verzogerungszeiten
OL2 o) Der Ausgangsstrom des Frequenzumrichters hat die erneut
Inv Overload Uberstromgrenze {iberschritten. * (C1-00).
« Uberpriifen Sie die U/f-Kennlinie (E1-00).
+ Uberpriifen Sie die Einstellung des Motornennstroms (E2-01).
F1-03=0, 1 oder 2, und A1-02 ist auf 3 oder 6 gesetzt.
Die Motordrehzahlriickfiihrung (U1-05) hat den Wert in L . .
o5 @) F1-08 mindestens um die in F1.09 eingestellte Zeit ge;szf;ln Sie die ASR-Einstellungen in der Parametergruppe
iiberschritten. P L .
Motor %V;r speed F1-03 =3, und A1-02 ist auf 3 oder 6 gesetzt. Isjgli$;utf2;§;kilﬁ Sollwertschaltung und die
o Die Motordrehzahiriickfiihrung (U1-05) hat den Wertin |, Uberpriifen Sie dieg]éinstellungen in F1-08 und F1-09.
F1-08 mindestens um die in F1-09 eingestellte Zeit
tiberschritten.
Q Die Zwischenkreisspannung hat den Uberspannungs- : Verlangem Sie d}e Yerzogerungsz.elt (C1-02/04/06/08),
(nur . . oder schlieflen Sie eine Bremsoption an.
. Erkennungspegel tiberschritten. - L . .
ov bei .o « Priifen Sie die Versorgungsspannung, und verringern Sie
Q  [Standard-Erkennungsspannungen sind: . o . .
DC Bus Overvolt | Stopp- ; die Spannung, damit sie den Spezifikationen des
200-V-Klasse: 410 V DC
bedin- 400-V-Klasse: 820V DC Frequenzumrichters entspricht.
gung) ’ « Uberpriifen Sie den Bremstransistor/-widerstand.
PF 8) Zu hohe Welligkeit der Zwischenkreisspannung. * Ziehen Sie die Schrauben der Eingangsklemmen fest.
Input Phase Loss Wird nur erkannt, wenn L8-05 = 1 (aktiviert) « Uberpriifen Sie die Versorgungsspannung.
F1-02=0, 1 oder 2 und A1-02 =3 oder 6 * Reparieren Sie die defekte/unterbrochene Verdrahtung.
PGO o) Fiir einen ldngeren als in der Einstellung F1-14 « Korrigieren Sie die Verdrahtung.
PG O festgelegten Zeitraum werden keine Impulse vom « Sorgen Sie fiir eine ordnungsgemife
pen Impulsgeber (Drehgeber) empfangen. Spannungsversorgung des
(Ausfall des F1-02 =3 und A1-02 =3 oder 6 * Impulsgebers
Img;grsgleslzer- o) Fiir einen ldngeren als in der Einstellung F1-14 + Uberpriifen Sie die Sequenz und kontrollieren Sie, ob die

festgelegten Zeitraum werden keine Impulse vom
Impulsgeber (Drehgeber) empfangen.

Bremse gelost wird, wenn der Frequenzumrichter beginnt,
die Drehzahl zu erhchen.




. Angezeigt als .
Anzeige ATarm T ohlor Bedeutung Abhilfemalnahmen
Die Sicherung im Zwischenkreis ist durchgebrannt.
PUF Vorsicht: * Priifen Sie den Motor und die Motorkabel auf
DC Bus Fuse ®) Der Frequenzumrichter darf nach dem Ersatz der Kurzschliisse oder Beschddigungen der Isolierung
Open Zwischenkreis-Sicherung nicht ohne Priifung auf (zwischen den Phasen).
P kurzgeschlossene Komponenten in Betrieb « Ersetzen Sie den Frequenzumrichter.
genommen werden.
RR Der interne Transistor fiir generatorisches Bremsen ‘ Schaltc_:n Sie der_l Freqt_lenzumrlchter aus und
. Q | anschliefend wieder ein.
DynBrk Transistr ist ausgefallen. . .
* Tauschen Sie den Frequenzumrichter aus.
SE1 Waihrend der in S1-16 eingestellten Zeit konnte keine |- . . -
Sequence Error 1 O Ausgangsschiitz-Bestéitigung erkannt werden. Uberpriifen Sie das Ausgangsschiitz.
SE2 Der Ausgangsstrom betrug beim Start unter 25 % des | . . -
Sequence Error 2 @) Leerlaufstroms. Uberpriifen Sie das Ausgangsschiitz.
SE3 Der Ausgangsstrom betrug beim Betrieb unter 25 % | . . -
Sequence Error 3 O des Leerlaufstroms. Uberpriifen Sie das Ausgangsschiitz.
SVE Die Position des Motors hat sich wihrend des : Erhqhen Sie d en Drehmomentgrenzwert.
@) o . .  Verringern Sie das Lastdrehmoment.
Zero Servo Fault Positionier-Betriebs geéndert. - s : . . .
« Uberpriifen Sie, ob Signalstorungen vorhanden sind.
. . . . * Priifen Sie die Eingangsspannung.
Die Zw1schenl§relssp annung liegt unterhalb des « Uberpriifen Sie die Verdrahtung der Eingangsklemmen.
Q Grenzwertes fiir Unterspannungserkennung - - ARG .
; ! L  Uberpriifen Sie die Eingangsspannung und die
(nur (L2-05). Die Standardeinstellungen sind: .
UVl - . Verdrahtung der Eingangsklemmen.
bei 200-V-Klasse: 190 V DC . S :
DC Bus Stopob Q 400-V-Klasse: 380 V DC * Verlangern Sie die Einstellungen in den Parametern
Undervolt | >10PP? ' « C1-01/03/05/07
0 g)g Hauptstromkreisschiitz-Betriebsfehler
Das Schiitz reagiert nicht wihrend des Betriebs des | Tauschen Sie den Frequenzumrichter aus.
Frequenzumrichters.
uv2 Steuerungs-Versoraunesspannung zu eerin « Klemmen Sie alle Anschliisse an den Steuerklemmen
& SUNgSSP 8 ZU gering ab, und schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
CTL PS QO  |Unterspannung der Steuerschaltung wihrend des . . ”
. . anschliefend wieder ein.
Undervolt Frequenzumrichterbetriebs. - .
« Tauschen Sie den Frequenzumrichter aus.

€ Fehler bei der Programmierung durch den Anwender (OPE)
Ein Fehler bei der Programmierung durch den Anwender (OPE) tritt auf, wenn zwei oder mehr miteinander
verkniipfte Parameter fehlerhaft eingestellt wurden oder eine einzelne Parametereinstellung falsch ist. Der
Frequenzumrichter kann erst dann in Betrieb genommen werden, wenn der Parameter richtig eingestellt wird.
Es werden jedoch keine anderen Alarme oder Fehler ausgegeben. Wenn ein OPE auftritt, &ndern Sie den
entsprechenden Parameter, indem Sie iiberpriifen, ob eine der in der unten stehenden Tabelle beschriebenen
Ursachen vorliegt. Wenn ein OPE angezeigt wird, driicken Sie die ENTER-Taste, um U1-34 (OPE Detected)
anzuzeigen. Diese Uberwachungsanzeige zeigt den Parameter an, der diesen OPE-Fehler verursacht.

Anzeige Bedeutung AbhilfemalRnahmen
ny AO gggcl tion Fehler bei der Leistungseinstellung (kVA) fiir den Frequenzumrichter |Geben Sie die korrekte kVA-Einstellung in 02-04 ein.

Parametereinstellung auBerhalb des zuldssigen Bereichs

Hiperface ausgewahlt (n8-35=4) und:
* F1-01 ist anders als 512 oder 1024

GOPEOZ_ » F1-21 ist auf 2 gesetzt Uberpriifen Sie die Parametereinstellungen.

renzwert
EnDat ausgewéhlt (n8-35=5) und:
» F1-01 ist anders als 512 oder 2048
* F1-21 ist auf 0 oder 1 gesetzt
Fehler bei der Auswahl des Multifunktionseingangs (H1-01 bis H1-05):
* Fiir zwei oder mehr Multifunktionseingdnge wurde dieselbe

OPE03 Einstellung gewéhlt. B
Klemme | »Externe Endstufensperre SchlieBer* (8) und ,,externe Uberpriifen Sie die Parametereinstellungen in H1-0O0O.

Endstufensperre Offner (9) wurden gleichzeitig ausgewdhlt.
Fiir den NOT-AUS-Befehl wurden ,,Schlieer” (15) und ,,Offner*
(17) gleichzeitig eingestellt.

OPEO05 Fehler bei der Auswahl des RUN-/Sollwertbefehls * Uberpriifen Sie, ob die Karte installiert wurde. Schalten
Sequence  |Der Parameter zur Auswahl der Sollwertquelle (b1-01) und/oder zur | Sie die Versorgungsspannung aus, und installieren Sie die
Select Auswahl der RUN-Befehlsquelle (b1-02) wurde auf 3 (Optionskarte) | Optionskarte neu.

eingestellt, es wurde jedoch keine Optionskarte installiert. * Uberpriifen Sie die Einstellung von b1-01 und b1-02.

OPE06 Uberpriifen Sie die in Parameter A1-02 ausgewéhlte

PG Opt Fehler bei der Auswahl der Regelungsart/Impulsgeberkarte fehlt Regelbetriebsart und/oder die Installation der Impulsgeber-
Missing Optionskarte.

OPEOS8
Constant  [Funktionsauswahlfehler Uberpriifen Sie die Regelbetriebsart und die Funktion.
Selection

OPEI10 Uberpriifen Sie die Parameter (E1-000). Ein Frequenz-/
V/fPtrn  |U/f-Parametereinstellungsfehler Spannungswert wurde moglicherweise hoher eingestellt als
Setting die maximal zuldssige Frequenz/Spannung.




€ Autotuning-Fehler

In der nachfolgenden Tabelle sind Autotuning-Fehler aufgefiihrt. Wenn einer der folgenden Fehler erkannt
wird, wird der entsprechende Fehler auf der digitalen Bedienkonsole angezeigt, und der Motor lauft bis zum
Halt aus. Es wird kein Fehler- oder Alarmausgang geschaltet.

Anzeige Bedeutung Abhilfemalnahmen
. . . . « Erhohen Sie C1-01 (Beschleunigungszeit 1).
Beschleqnlgu ngsfehler (wird nur beim rotatorischen * Erhohen Sie L7-01 und L7-02 (Drehmomentbegrenzungen), fall
Accelerate Autotuning erkannt) UCRASTE
Der Motor hat nicht in der vorgegebenen Zeit beschleunigt sie niedrig sind. . Lo .
. * Nehmen Sie die Seile ab, und wiederholen Sie die Abstimmung.
U/f-Einstellungsalarm « Uberpriifen Sie die Motoreinstellungen, und korrigieren Sie sie
End -1 Wird nach Abschluss des Autotunings angezeigt. entsprechend.
V/f Over Setting  |Der Drehmomentsollwert hat wihrend des Autotunings 100 % |+ Wenn der Motor und die Maschine angeschlossen sind, trennen Sie
und der Leerlaufstrom 70 % iiberschritten. den Motor von der Maschine.
s « Uberpriifen Sie die Eingabedaten.
End-2 Motorsittigungsfehler . . + Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Motors.
; Wird nach Abschluss des Autotunings angezeigt. . > . .
Saturation . . . N * Wenn der Motor und die Maschine angeschlossen sind, trennen Sie
Wird nur beim rotatorischen Autotuning erkannt. p
den Motor von der Maschine.
Nennstromeinstellungsalarm
End -3 Wird nach Abschluss des Autotunings angezeigt. - . .
Rated FLA Alm  |Der wéhrend des Autotunings gemessene Wert des Uberpriifen Sie den Wert des Motornennstroms.
Motornennstroms (E2-01) war hoher als der Einstellwert.
* Uberpriifen Sie die Eingabedaten.
* Die Leistung des Motors und des Frequenzumrichters passen nicht
Fehler Motordatenfehler zusammen. Uberpriifen Sie die Leistung des Frequenzumrichters

und die Leistung des Motors.
« Uberpriifen Sie den Motornennstrom und den Leerlaufstrom.

I-det. Circuit

Stromerkennungsfehler
Der Strom lag iiber dem Motornennstrom, oder eine
Ausgangsphase ist offen.

Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Frequenzumrichters sowie die
Befestigung.

KE ERR
(nur PM-Motoren)

Spannungskonstantenfehler

Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Motors.

LD_ERR
(nur PM-Motoren)

Induktivitétsfehler

Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Motors.

Leakage Induc-
tance Fault

Die Messung der Streuinduktivitit hat einen Fehler verursacht.
Der Strom bei der Abstimmung der Streuinduktivitit war zu
hoch oder zu niedrig (nur bei Vektorregelung mit Riickfithrung
fiir PM-Motoren)

« Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Motors.

+ Uberpriifen Sie den Nennstrom-Eingangswert des Motors

 Verringern oder erhohen Sie den Stromwert fiir die Abstimmung
der Streuinduktivitdt, indem Sie Parameter n8-46 dndern.

Alle oben aufgelisteten Alarme treten beim Autotuning auf

« Verlassen Sie das Autotuning-Mend, tiberpriifen Sie den
Alarminhalt, und beseitigen Sie die Ursache, wie in der obigen
Alarmliste beschrieben.

Minor Fault oder wenn sich der Frequenzumrichter beim Start der « Uberpriifen Sic die Eingabedaten
Abstimmung im Endstufensperr-Zustand befand. « Achten Sie darauf, dass sich der Frequenzumrichter bei der
Abstimmung nicht im Endstufensperr-Zustand befindet.
Motordrehzahlfehler « Wenn der Motor an die Maschine angeschlossen ist, trennen Sie
Wird nur beim rotatorischen Autotuning erkannt. die Verbindung.
Motordrehzahl Der Drehmomentsollwert hat bei der Beschleunigung 100 % |» Erhohen Sie C1-01 (Beschleunigungszeit 1).

tiberschritten.
Wird nur erkannt, wenn A1-02 auf 2 gesetzt ist
(Vektorregelung ohne Riickfithrung).

« Uberpriifen Sie die Eingabedaten (besonders die Anzahl der
Geberimpulse/Umdrehung und die Anzahl der Motorpole).
« Fiihren Sie ein Autotuning im Stillstand durch

No-Load Current

Leerlaufstrom-Fehler

« Uberpriifen Sie die Eingabedaten.

Resistance Fehler bei Bestimmung des Motor-Wicklungswiderstandes  |* Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Motors.
* Wenn der Motor an die Maschine angeschlossen ist, trennen
Sie die Verbindung.
Rated slip Nennschlupf-Fehler » Wenn die Einstellung von T1-03 hoher ist als die
Eingangsversorgungsspannung des Frequenzumrichters
(E1-01), dndern Sie die Eingabedaten.
RS_ERR . . « Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Motors.
(nur PM-Motoren) Wicklungswiderstand-Fehler . Ubegrﬁfen Sie die Motor—Eingibedaten
STOP key Driicken der STOP-Taste -
Alle Drehgeber:
Die Motordrehzahl hat beim Start des Autotunings 20 U/min
tiberschritten. Lo . . . .
Die Bestimmung der Magnetpolstellung konnte nicht in der ° I}Iehme{l Sie C!le Selle_ ab, und ‘W1ederholen Sie das Autotun}ng
angegebenen Zeit durchgefiihrt werden. . Ube{p}*ufen Sie den die Drehrichtung des Drehgebers, und dndern
Tmoulsecber mit Z-Impuls Sie nétigenfalls F1-05.
Z SRCH_ERR pu’se P

(nur PM-Motoren)

Der Unterschied zwischen zwei Messungen der
Magnetpolstellung betrug mehr als 3°.

Serielle Drehgeber:

Der Unterschied zwischen zwei Messungen der
Magnetpolstellung betrug mehr als 5°, oder es ist bei der
Abstimmung ein serieller Kommunikationsfehler des
Drehgebers aufgetreten.

+ Uberpriifen Sie die Verdrahtung des Drehgebers
(Reihenfolge, Abschirmung usw.)

 Uberpriifen Sie die Spannungsversorgung des Drehgebers.

Tauschen Sie den Drehgeber aus.

DE-27
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Parametertabelle

Schaltfrequenz

Proportionalverstiarkung 1, 2,3 und ASR-
Integralzeit 1, 2, 3.

Hinweis:Werkseinstellungen sind in Fettdruck dargestellt. Param. . .
Bezeichnung Beschreibung
Param. Bezeichnung Beschreibung Nr. - - .
Nr. C5-09 ASR-Proportional- |Einstellung der Proportionsverstirkung
Daten initialisieren verstirkung (P) 3 |3 und der Integralzeit 3 des
€ siere e Drehzahlregelkreises (ASR) fiir dic
) LGS ASR- Mindestfrequenz.
Sprachauswahl fiir |1: Japanisch C5-10 Integrationszeit (I) 3 |Die Einstellung ist nur bei Verzogerung
die Anzeige der 2:Deutsch aktiv.
A1-00 |digitalen 3:Franzosisch .
Bedienkonsole (nur |4: Italienisch Auswahl der Taktfrequenz
JVOP-160-0Y) 5:Spanisch C6-02 Auswahl der Auswahl der Taktfrequenz fur die
6: Portugiesisch Taktfrequenz 1 Regelungsarten von Asynchronmotoren.
0:Nur Anzeige (Anzeige der Betriebsart C6-11 Auswahl der Auswahl der Taktfrequenz fur die
und Einstellung \;ﬁn A1-01 und A1-04.) Taktfrequenz 2 Regelungsarten von Synchron-Motoren.
1: Dient zur Auswahl von s
Anwenderparametern (nur in A2-01 bis Ddll'egllzahlelnstellungen
A2-32 eingestellte Parameter konnen B Festdrehzahl-Soll
Al-01 Parameter- gelesen und eingestellt werden). bis lebsis ge ZA-SoTw:
zugriffsebene 2:Erweitert d1-08
(Parameter der d1-09 Nenngesch-
Schnellprogrammierbetriebsart (Q) und 7 lwindigkeit
der erweiterten Programmierbetriebsart Mt
(A) konnen gelesen und eingestellt d1-10 Geschwindigkeit 1
werden). il
0:U/f-Regelung di-11 Gescilwindigkeit 5 |Siehe Seite 19, Drehzahlauswahlsequenz
Auswahl der 2: Vektorregelung ohne Riickfithrung Vit bei Verwendung der Digitaleingdnge
Al1-02 3: Vektorregelung mit Riickfithrung di-1g (M.
Steuerungsart 6: Vektorregelung mit Riickfithrung fiir Geschwindigkeit 3
Synchron-Motore di1-13 Nachnivell.-
0: Keine Initialisierung Geschwindigkeit
A1-03 |Initialisierung 1110: Initialisierung auf Anwender- parameter di-14 Inspekt.-
2220: Initialisierung auf Werkseinstellungen Geschwindigkeit
Sequenz/Sollwertquelle di-17 Eﬁﬁgﬁ}érfgim_
0:Digitale Bedienkonsole -
bl-01 |Auswahl der 1: Steuerklemme (Analogeingang) 0:Festdrehzahl-Sollw. verwenden (d1-01
Sollwertquelle i bis d1-08)
3:Optionskarte . T -
0 Digitale Bedienkonsole 1:Hohe Geschwindigkeit hat Prioritt.
: 2:Einfah hwindigkeit hat Prioritit.
b1-02 Auswahl der RUN- |1:Steuerklemme (Multifunktions- d1-18 Dr_eh_ze}hl— 3:ngltgré}%;eslﬁl_\ggilvlvgertelver?,venr(li(;l &
Befehlsquelle Digitaleinginge) priorititsauswahl Wenn keine Drehzahl ausgewihlt ist,
3: Optionskarte wird das Aufwirts-/Abwartssignal
Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen aﬁsgeschaltet
= Siehe Seite 1-19
c1-oo ?:istc?l'_/verzog'_ Siche Seite [-22 Einstellungen fiir U/f-Kennlinie
C2- |S-Kurven- Einstellung der S-Kurven-Zeiten bei E1-01 Einstellung der Diese Einstellung dient als Referenzwert
o Drehzahldnderungen, um das Rucken zu Eingangsspannung |fiir die Schutzfunktionen.
O0). |Charakteristik : : ’ ‘
reduzieren. Siehe Seite 1-22 Maximale Ausgangsspannung (V)
Schlupfkompensation E1-04 |Ausgangsfrequenz | .
* Erhohen Sie den Einstellwert, wenn die (FMAX) (§,EE;,;%5E))
C3-01 Schlupfkompensati | Schlupfkompensation zu niedrig ist. Max. (err
onsverstirkung * Verringern Sie den Einstellwert, wenn E1-05 |Ausgangsspannung
die Schlupfkompensation zu hoch ist. (VMAX)
* Verringern Sie die Wert, wenn die E1-06 Motornennfrequenz (EY»%&)
C3-02 ia?é?gkompen' Schlupfkompensation schlecht anspricht. (FA) VMIN
Verzd .. |* Erhohen Sie die Einstellung, wenn die Spannung bei (E1-10) [
gerungszeit : S ! ‘
Drehzahl nicht stabil ist. E1-08 mittlerer FMIN B FA FMAX
Automatische Drehzahlregelung (ASR): g}%angsfrequenl EL09)  (EL07)  (ET06)(ET04)
g . . o Frequenz (Hz)
ASR-P 1t] 1- —
c5-01 [ASR- IZOPO 1}?“? Einstellung der Proportionsverstirkung Spannung bei min. |Zur Einstellung der U/f-Charakteristik mit
verstéirkung (P) 1 und der Integralzeit 1 des : 2 Py
] L E1-10 |Ausgangsfrequenz |linearer Kennlinie stellen Sie fiir E1-07
5 ASR- Drehzahlregelkreises (ASR) fiir die (VMIN) dE1-09 dic selben Werte ein. In di
C5-0 Integrationszeit (1) 1 Frequenz C5-07. ;n 1-09 die selben Werte ein. In diesem
. _ ] all wird die Einstellung fiir E1-08
C5-03 ASR-Proportional- |[Einstellung der Proportionsverstarkung {ibergangen.
verstirkung (P) 2 |2 und der Integralzeit 2 des ) Stellen Sie sicher, dass die vier Frequenzen
Drehzahlregelkreises (ASR) fiir die E1-13 [Motomennspannung i mer auf folgende Weise eingestellt
C5-04 ASR- Mmd@stfrequen;. ) ) (VBASE) werden:
" |Integrationszeit (1) 2 |Die Einstellung ist nur bei Beschleunigung E1-04 (FMAX) > E1-06 (FA) > E1-07
aktiv. (FB) 2 E1-09 (FMIN)
C5-06 é;l;&;gemngszeit Einstellung der ASR-Verzogerungszeit.
Einstellung der Frequenz fiir die
C5-07 ASR- Umschaltung zwischen ASR-




Pa'::m. Bezeichnung Beschreibung Pa':e:.m. Bezeichnung Beschreibung
Einstellungen fiir Motordaten Bremssequenz
E2-01 [Nennstrom S1-01 I\i}éﬂdre:rzt?eli_ Einstellung des Drehzahlgrenzwerts fiir
E2-02 |Nennschlupf 1 |grenzw den Bremsbetitigungsbefehl bei Stopp.
E2-03 |Leerlaufstrom ]S)tgp]gremsstrom
E2-04 |Anzahl der Pole Motordaten fiir Asynchronmotore S1-02 1yeim Start Einstellung als Prozentsatz des
E2-05 Xlgé(rl;gﬁz S1-03 DC-Bremsstrom  |Frequenzumrichter-Nennstroms.
7 |beim Stopp
E2-06 Streuinf‘luktivitéit DC-Bremszeit/
E5-02 |Nennleistung S1-04 [Nulldrehzahlzeit
E5-03 |Nennstrom beim Start
E5-04 |Anzahl der Pole S1.03 II\)ICl-llgre}TSﬁit/ ]
Wicklungs- "o | AENZANZEt I giene Seite 22, Bremssequen.
E3-05 widerstand Motordaten fiir Synchronmotore beim Stf)pp e
E5-06 |d-Induktivitat S1-06 Bremslose- ]
5:07 |q-Indukiivitat Verzbgerungszeit
Motorspannunas- S1-07 Bremsbetitigungs-
E5-09 konstanrie g Verzogerungszeit
: = = Positionier- Nullservo-Lageregelkreisverstarkung fiir
Einstellungen fiir Riickmeldung vom Drehgeber §1-20 Verstirkung Vektorregelung mit Riickfithrung.
Flo] |mpuls- Einstellung der Anzahl von Drehzahlsollwert-Schlupfkompensation
geberauflosung Geberimpulsen pro Umdrehung. :
0-Phase A Tault bei Vorwarts. S2-01 |Motornenndrehzahl |Einstellung der Motornenndrehzahl
"Startbefehl voraus. (Phase B liduft bei Einstellung der . .
Riickwiirts-Startbefehl voraus; Schlupﬂ«)mpen— Schlupﬂ(ompensatlonsverste}rkung bei
F1.05 Impulsgeber- Drehung gegen den Uhrzeigersinn) S2-02 |sationsverstarkung |Motorbetrieb. Kann zur Erhdhung der
7 |Drehrichtung 1:Phase B lauft bei Vorwérts-Startbefehl bei Motorbetrieb | Genauigkeit der Niveausteuerung
voraus. (Phase A lduft bei Riickwirts- gpgesltlellt vx:ierden.
Startbefehl voraus; Drehung im ) instellung der
Uhrzeigersinn) g:gé%gf}:gg T{I]lm Schlupfkompensationsverstirkung bei
0:16384 : g generatorischem Betrieb.
Absolute : §2-03 |bei Diese Funktion kann zur Verbesserung der
Geberaufl 1:32768 generatorischem : olem &
_ eberautlosung . - Niveausteuerungsgenauigkeit verwendet
F1-21 (Hiperface oder 2:8192 Betrieb d
EnDpat) (wenn EnDat ausgewdhlt ist (n8-35=5), . . wer en..
wird F1-21 auf 2 festgelegt) Einstellung spezieller Funktionen
Magnetstellune- Einstellung des Offsets zwischen dem Aktiviert oder deaktiviert die
F1-22 g 8 Rotormagneten und der Drehgeber- Kurzhaltestellenbetriebs-Funktion.
Offset listell Kurzhaltestellen- L
Nullstellung. 8301 |Eunktionsauswahl |0 disabled
Einstellungen fiir digitale E/A ; allzt!"!eg (E:tandet‘r‘rit)
H1-01 |Funktionsauswahl |r. - . raktiviert (Erweite .)
. N, Eine Auswahlliste finden Sie am Ende Erkennungsgrenze |Erkennungsgrenze fiir Nenn-/
bis |fiir die Klemmen di Li . p b
H1-05 |S3 bis S7 1eser Liste $3-04 |fiir Nenn-/ Einfahrdrehzahl bei der Verwendung von
Funktionsauswahl Einfahrdrehzahl Multistep-Eingéngen. (d1-18=0/3)
Ht2)i-;)1 fiir die Klemmen |Eine Auswahlliste finden Sie am Ende S3-08 Au.sgangsphasen- 0.:Ausgangsphascn—quhcnfolgc.ist U-V-W
o 03 M1-M2/M3-M4/ |dieser Liste Reihenfolge 1: Auslglangszhasen-Relhenfolge ist U-W-V
= IM5-M6 . . Einstellung des
Motorschutz S3-13 gﬁié%i;};:;zin_ Treibscheibendurchmessers fiir m/s-
Anzeigeeinheiten.
0: Deaktiviert B 1.1,
l(blfllfltuetrlglel;(l;l }ljlr:;vcrsalmotor S3-14 sgﬁléllltl;eizgsetzungs é i;
2:Schutz fiir Frequenzumrichermotor S3-15 Ubflfglet;ungs- E_l;lstellung des n;lg?hqnlschen
(extern gekithlter Motor) verhaltnis Ubersetzungsverhéltnisses.
Auswahl der 3: Schutz fiir Vektor-Spezialmotor Uberwachungsdaten
L1-01 Moto.rschutz- gg;ﬁ;ﬁ#g:gg?igggﬁ; des Ul1-01 |Frequenzsollwert in Hz/U/min
funktion Frequenzumrichters wird der thermische UL-02 |Ausgangsfrequenz in Hz/U/min
Wert zuriickgesetzt. Auch wenn dieser .
Parameter auf 1 gesetzt ist, kann der U1-03 |Ausgangsstrom in A
Schutz evtl. nicht wirksam sein.
5: %‘;}z;;igg:%ﬁghii'gggﬁnmowr mit U1-05 Motordrehzahl in Hz/U/min
Vorsteuerungskompensation U1-06 |Ausgangsspannung in V AC
Auswahl fir . U1-07 |Zwischenkreisspannung in V DC
n5-01 |Vorsteuerungs- (1)521e(4kmen . .
regelung :Aktiviert U1-08 |Ausgangsleistung in kW
n5-02 uMn(éts(;rg:schleumg- U1-09 |[Drehmomentsollwert des Motor-Nenndrehmoments in %
Vorsteuerungs- Das Ansprechverhalten des
n5-03 |Proportional- Drehzahlsollwerts verbessert sich, wenn
verstarkung die Einstellung von n5-03 erh6ht wird.
Abstimmung der ..
. |0:Deaktiviert
n5-05 |Motorbeschleunig- 1- Aktiviert
ungszeit




Pa':arm. Bezeichnung Beschreibung Pa’:a:m. Bezeichnung Beschreibung
Zeigt den EIN/AUS-Status der Eingénge an. | [Fehler-Speicherdaten
U3-01
UI-10=0000228 s Befehl bis |Letzter bis viertletzter Fehler
t (S1)istEIN U3-04
1: Riickwérts-Befehl U3-05
(S2)ist EIN bis |Kumulative Betriebszeit bei Fehler 1 bis 4
) 1: Multif.-Eingang 1 U3-08
0110 FE e i —
: ~-Eingang 2 bis  |Flnftletzter bis zehntletzter Fehler
(S4) ist EIN U3 14
1: Multif.-Eingang 3 U3 15
— (So)stEN bis |[Kumulative Betriebszeit beim fiinft- bis zehntletzten Fehler
1: Multif.-Eingang 4 U3 20
L (SB)istEIN
1: Multif.-Eingang 5
(87)ist EIN * Folgende Fehler werden nicht im Fehlerprotokoll
Zeigt den EIN/AUS-Status der Ausgénge an.| | aufgezeichnet: CPF00, 01, 02, 03, UV1 und UV2.
U= eyt 1: Multifunktions-
K’\;’;“":Asza‘ﬂsggm’ 1 Funktionsauswahl der Digitaleingiinge
(1: lvl_ultifLI:litions- 3 |Festfrequenzsollwert-Befehl 1
Kontaktausgang 2 4 |Festfrequenzsollwert-Befehl 2
Ul-11 Ausgangs- (M3-M‘_‘) istEIN 6 Jog-Frequenzsollwert
klemmenstatus 1: Multifunktions- (hohere Prioritidt als Festfrequenzsollwert)
(K’\igf‘:ﬂkg;l:;g:m’ 3 F  |Nicht verwendet (Einstellung fiir nicht verwendete Klemmen)
Nicht verwendet 14  |Fehlerriicksetzung (Rucksetzung bei Wechsel auf EIN)
(Immer 0). 20 bis |Externer Fehler; Eingangsart: Schlieler-Kontakt/Offner-
~ 1:Fehlerausgang 2F  |Kontakt, Erkennungsbetriebsart: Normal/wahrend des Betriebs
(MA/MB-MC) ist EIN 80  |Nenngeschwindigkeitsauswahl (d1-09)
81  |Zwischengeschwindigkeitsauswahl (d1-10)
Frequenzumrichter-Betriebszustand. 82 |Nachnivellier-Geschwindigkeitsauswahl (d1-13)
UI-12=¢itiitd Betrieb 83  |Einfahrgeschwindigkeitsauswahl (d1-17)
& 1: Nulldrehzahl 84  |Inspektionsgeschwindigkeitsauswahl (d1-14)
1: Rickwarts
I: Fenler-Ricksetzsignal | |Funktionsauswahl der Digitalausginge
Ul1-12 |Betriebsstatus af(t"’ o Wahrend Betrich 1
1: Drehzahllberein- 0 .
stimmung (EIN: RUN-Befehl auf EIN oder Spannung wird ausgegeben)
— 1:Frequenzumrichter 6 |Frequenzumrichter betriebsbereit
bereit (BEREIT: Initialisierung abgeschlossen oder keine Fehler
1 S;ug:uw?;%:nzztﬂer 3 Wiahrend Endstufensperrur_l_g
Fehler (SchlieBerkontakt, EIN: wihrend Endstufensperrung)
: : : Erkennung von Drehmomentiiberschreitun,
UI-13 [Kumulative Betriebszeit B stecien%e%ligbener‘; F;;lrlfortll;tf Ssghlieeﬁlér%/SchlieBerkontakt,
UI-20 |Frequenzsollwert nach Sanftanlauf EIN: Drehmoment-Uber-/Unterschreitungserkennung)
Ul-34 |OPE-Fehlerparameter F  |Nicht verwendet (Einstellung fiir nicht verwendete Klemmen)
UL-51 Max. Strom wéhrend Beschleunigung 10 |Geringfiigiger Fehler (EIN: Alarm wird angezeigt)
U1-52 |Max. Strom wéhrend Verzdgerung Erkennung von Drehmomentiiberschreitung/
Ul1-53 |Max. Strom wihrend Hochstgeschwindigkeit 17  |steckengebliebenem Fahrkorb 1, Offner
U1-54 |[Max. Strom wihrend Einfahrgeschwindigkeit (Offnerkontakt, AUS: Drehmoment-Abweichungserkennung)
U1-55 |Anzahl Fahrten 1A |Rickwirtsbetrieb (EIN: Wahrend Riickwirtsbetrieb)
Fehlerverfolgungsdaten 40 [Bremsldsebefehl
U2-01 |Aktueller Fehler 41  |Ausgangsschiitz-Schliebefehl
U2-02 |Letzter Fehler
U2-03 |Frequenzsollwert bei Fehler
U2-04 |Ausgangsfrequenz bei Fehler
U2-05 |Ausgangsstrom bei Fehler
U2-06 [Motordrehzahl bei Fehler
U2-07 |Ausgangsspannungs-Sollwert bei Fehler
U2-08 |Zwischenkreisspannung bei Fehler
U2-09 |Ausgangsleistung bei Fehler
U2-10 |Drehmomentsollwert bei Fehler
U2-11 [Eingangsklemmenstatus bei Fehler
U2-12 |Ausgangsklemmenstatus bei Fehler
U2-13 |Betriebsstatus bei Fehler
U2-14 |Kumulative Betriebszeit bei Fehler
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Advertencias

/\\ PRECAUCION

Mientras esté conectada la alimentacion no deben ser conectados o desconectados cables ni se deben
llevar a cabo pruebas de sefial.

El condensador de bus de c.c. del Varispeed L7 permanece cargado incluso una vez que

la alimentacion se ha desconectado. Para evitar el riesgo de descarga eléctrica desconecte

el variador de frecuencia del circuito de alimentacion antes de llevar a cabo trabajos

de mantenimiento. Posteriormente espere al menos durante 5 minutos hasta que todos los LEDs
se hayan apagado.

No realice pruebas de resistencia a la tension en ninguna parte del variador. Contiene
semiconductores que no estan diseflados para soportar tan altas tensiones.

No quite el operador digital mientras la alimentacion principal de corriente esté conectada. La placa
de circuitos impresos tampoco se debe tocar mientras el variador esté conectado a la alimentacion.

Nunca conecte filtros de supresion de interferencias LC/RC, condensadores o dispositivos de proteccion contra
sobretensiones a la entrada o a la salida del variador.

Para evitar que se visualicen fallos innecesarios de sobrecorriente, etc., los contactos de sefal
de cualquier contactor o conmutador instalado entre el variador y el motor deben estar integrados
en la l6gica de control del variador (por ejemplo, baseblock).

Esto es absolutamente imprescindible

Este manual se debe leer detenidamente antes de conectar y operar el variador. Deben seguirse todas
las precauciones de seguridad e instrucciones.

El variador se debe operar con los filtros de linea apropiados siguiendo las instrucciones

de instalacion de este manual y con todas las cubiertas cerradas y los terminales cubiertos.
Solamente entonces estara adecuadamente protegido. No conecte u opere cualquier equipamiento
que presente dafios visibles o al que le falten componentes. La empresa operadora es responsable
de las lesiones a personas y de los dafios al equipamiento derivados por no respetar las advertencias
que contiene este manual.
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€ Precauciones de seguridad e instrucciones

H1. General
Lea detenidamente estas precauciones de seguridad e instrucciones de funcionamiento antes de instalar
y operar este variador. Asimismo, lea todas las sefiales de advertencia que se encuentran en el variador
y asegurese de que nunca estén dafiadas o falten.
Es posible que se pueda acceder a componentes activos y calientes durante la operacion. Retirar componentes de la
carcasa, el operador digital o las cubiertas de los terminales conlleva el riesgo de sufrir lesiones graves o de dafiar
el equipo en el caso de una instalacién u operacion incorrecta. El hecho de que los variadores de frecuencia
se utilizan para controlar componentes mecanicos rotativos de maquinas puede ser la causa de otros peligros.
Deben seguirse las instrucciones contenidas en este manual. La instalacion, la operacion y el mantenimiento
solamente los deben llevar a cabo personal cualificado. En lo que se refiere a las precauciones de seguridad,
el personal cualificado se define como las personas que estan familiarizadas con la instalacion, el arranque,
la operacion y el mantenimiento de variadores de frecuencia y que cuentan con la cualificacion profesional
adecuada para llevar a cabo estos trabajos. La operacion segura de estas unidades solamente es posible
si se utilizan de manera apropiada y para el fin para el que fueron disefiadas.
Los condensadores de bus de c.c. pueden mantenerse activos durante aproximadamente 5 minutos una vez que
el variador se desconecta de la alimentacion. Por lo tanto es necesario esperar este tiempo antes de abrir sus
cubiertas. Todos los terminales del circuito principal pueden estar sometidos atn a tensiones peligrosas.
No debe permitirse el acceso a estos variadores a nifios y personas no autorizadas.

Guarde estas Precauciones de seguridad e instrucciones en un lugar facilmente accesible y haga que todas las
personas que tienen algun tipo de acceso a los variadores puedan disponer de ellas.

H2. Uso previsto
Los variadores de frecuencia estan previstos para su instalacion en sistemas o maquinaria eléctricos.

Su instalacion en la maquinaria y en los sistemas debe ser conforme a la siguiente normativa de producto
de la Directiva de baja tension:

EN 50178, 1997-10, Equipo electronico para uso en instalaciones de potencia

EN 60204-1, 1997-12 Seguridad de las maquinas, Equipo eléctrico de las maquinas
Parte 1: Requisitos generales (IEC 60204-1:1997)/
Tenga en cuenta: incluido Corrigendum de septiembre de 1998

EN 61010-1, A2, 1995 Requisitos de seguridad para equipos de procesamiento de informacion
(IEC 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, modificada)

El marcado CE se lleva a cabo segiin EN 50178 utilizando los filtros de linea especificados en este manual
y siguiendo las instrucciones de instalacion apropiadas.

H3. Transporte y almacenamiento

Las instrucciones para el transporte, el almacenamiento y la manipulacién adecuada se deben seguir segun los
datos técnicos.

m4, Instalacion

Instale y refrigere los variadores como se especifica en la documentacion. El aire de refrigeracion debe circular
en la direccion especificada. El variador, por lo tanto, solamente debe ser operado en la posicion especificada
(es decir, en posicion vertical). Mantenga las distancias especificadas. Proteja los variadores contra cargas

no permitidas. Los componentes no deben estar doblados y las distancias de aislamiento no se deben modificar.
Para evitar dafios causados por electricidad estatica no toque ningiin componente electronico ni contacto.
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m5. Conexion eléctrica

Realice cualquier trabajo en el equipo activo seglin las regulaciones nacionales de seguridad y prevencion

de accidentes correspondientes. Lleve a cabo la instalacion eléctrica segun las regulaciones correspondientes.
En concreto, siga las instrucciones de instalacion asegurando la compatibilidad electromagnética (EMC),
por ejemplo el blindaje, la conexion a tierra, la distribucion de filtros y el tendido de cables. Esto también

es de aplicacion para el equipamiento con marcado CE. Es responsabilidad del fabricante del sistema

0 maquina garantizar la conformidad con las limitaciones EMC.

Pongase en contacto con su distribuidor o representante Omron-Yaskawa Motion Control cuando utilice
interruptores automaticos diferenciales junto con variadores de frecuencia.

En ciertos sistemas puede ser necesario utilizar dispositivos adicionales de control y seguridad segun las
regulaciones pertinentes sobre seguridad y prevencion de accidentes. El hardware del variador de frecuencia
no se debe modificar.

Si se utilizan motores de iman permanente:

Si un motor de iman permanente se activa por una fuerza externa, en los bobinados se genera alta tension.
* Durante el cableado, mantenimiento o inspeccion asegurese de que el motor estd parado y de que
no se puede activar.
* Si el variador esta desactivado y se tiene que activar el motor, asegurese de que las salidas del motor y del
variador estan desconectadas eléctricamente.

m6. Configuracion del variador

Este variador L7 puede accionar motores de induccion asi como motores de imén permanente.

Seleccione siempre el modo de control adecuado:
* Para los motores de induccion utilice V/f, control vectorial de lazo abierto o cerrado (A1-01 =0, 2 6 3).
 Para los motores de iman permanente no utilice otro modo de control que no sea el vectorial de lazo

cerrado para iman permanente (A1-01 = 6).

Una seleccion erronea del modo de control puede dafiar al variador y al motor.

Si se cambia un motor o se utiliza por primera, configure siempre los parametros relevantes de control

de motor segun los datos de la placa o realice un autotuning. No cambie estos parametros imprudentemente.

Para garantizar una operacion segura con motores de iman permanente, configure siempre:

* los datos de motor correctos

* los parametros de deteccion de apertura de PG

* los parametros de deteccion de la desviacion de velocidad

* los parametros de deteccion de aceleracion excesiva
Una configuracién incorrecta de los parametros puede provocar un comportamiento peligroso o dafios
en el motor y el variador.

Consulte en pdgina 12, Procedimiento de arranque los detalles del procedimiento de arranque correcto.

m7. Notas

Los variadores de frecuencia Varispeed L7 estan certificados segin CE, UL, y c-UL.

€ Compatibilidad EMC

E1. Introduccion

Este manual se ha compilado para ayudar a los fabricantes de sistemas que utilizan variadores de frecuencia
Omron-Yaskawa Motion Control a disefiar e instalar equipos eléctricos de conmutacion. También describe las
medidas necesarias para adecuarse a la Directiva EMC. Por lo tanto, deben seguirse las instrucciones

de instalacion y cableado de este manual.

Nuestros productos son probados por organizaciones autorizadas utilizando la normativa enumerada a continuacion.

Normativa de producto: EN 61800-3:1996
EN 61800-3; A11:2000



m2. Medidas para asegurar la conformidad de los variadores de frecuencia
Omron-Yaskawa Motion Control a la Directiva EMC

Los variadores de frecuencia Omron-Yaskawa Motion Control no se deben instalar necesariamente
en un armario de maniobra.

No es posible facilitar instrucciones detalladas para todos los tipos posibles de instalacion. Por lo tanto,
este manual se ha tenido que limitar a directrices generales.

Todo equipo eléctrico produce interferencias de radio y de linea en varias frecuencias. Los cables las
transmiten a la atmdsfera como si fueran una antena.

La conexion de equipamiento eléctrico (por ejemplo, un controlador) a una fuente de alimentacidn sin
un filtro de linea puede, por lo tanto, permitir que las interferencias de alta o baja frecuencia se introduzcan
en el circuito eléctrico.

Las contramedidas basicas son el aislamiento del cableado de los componentes de control y potencia,
una conexion a tierra adecuada y el blindaje de los cables.

Para la puesta a tierra de baja impedancia de interferencias de alta frecuencia es necesaria una amplia area
de contacto. Por lo tanto, se recomienda el uso de grapas de puesta a tierra en vez de cables.

Ademas, los cables blindados se deben conectar mediante clips especificos para la puesta a tierra.

m3. Tendido de cables
Medidas contra la interferencia de linea:

El filtro de linea y el variador de frecuencia se deben montar sobre la misma placa metalica. Monte ambos
componentes tan cerca uno del otro como sea posible, manteniendo también el cableado lo mas corto posible.

Utilice un cable de potencia con blindaje con una buena puesta a tierra. Utilice un cable blindado para el motor
cuya longitud no supere los 20 metros. Disponga todas las puestas a tierra de tal manera que se maximice
el area del extremo del conductor en contacto con el terminal de tierra (por ejemplo, una placa metalica).

Cable blindado:
« Utilice un cable con proteccion trenzada.

» Ponga a tierra la mayor superficie posible del blindaje. Es recomendable poner a tierra el blindaje
conectando el cable a la placa de tierra con clips metalicos (véase la siguiente figura).

Clip de tierra Placa de tierra

Las superficies de puesta a tierra deben ser de metal desnudo altamente conductor. Elimine las capas de barniz
y pintura que pudiera tener.

— Conecte a tierra el apantallado en ambos extremos.

— Conecte a tierra el motor de la maquina.
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Instalacion

€ Instalacion mecanica

EDesembalaje del variador

Compruebe los siguientes elementos después de desembalar el variador.

Elemento Método
¢(Le ha sido suministrado el modelo de variador
correcto?

Compruebe el namero de modelo en la placa del lateral del variador.

Inspeccione la totalidad del exterior del variador para comprobar la existencia
de arafiazos u otro tipo de dafios derivados del envio.
(Hay tornillos o componentes flojos? Compruebe la firmeza de las uniones mediante un destornillador u otras herramientas.

(Presenta el variador algun tipo de dafio?

Si encuentra alguna irregularidad en los elementos anteriormente descritos, pongase en contacto con el distribuidor
en el que ha adquirido el variador o con su representante Omron-Yaskawa Motion Control inmediatamente.

mComprobacion del lugar de instalacién

Antes de instalar el variador, compruebe los siguientes elementos:
» Asegurese de que no se excede la temperatura ambiente

o Instale el variador en una ubicacion limpia libre de vapores de grasa y polvo. Puede ser montado
en un panel totalmente cerrado que esté completamente protegido contra el polvo en suspension.

» Cuando instale u opere el variador tenga siempre especial cuidado de que no entre en el dispositivo polvo
metalico, grasa, agua o cualquier otro elemento extrafio.

* No instale el variador sobre materiales combustibles, como por ejemplo madera.

* Instale el variador en una ubicacion libre de materiales radiactivos y de materiales combustibles.
* Instale el variador en una ubicacion libre de gases y fluidos dafiinos.

* Instale el variador en una ubicacion sin excesiva oscilacion.

* Instale el variador en una ubicacion libre de cloruros.

* Instale el variador en una ubicacion protegida de la luz solar directa.

B Orientacion de instalacion

Instale el variador verticalmente con el fin de no reducir el efecto refrigerante. Al instalar el variador tenga en
cuenta siempre las siguientes distancias de instalacion para permitir una disipacion normal del calor.

1 A B Aire §
" S =]
A B
— 50 mm 120 mm
_E%ﬁ_ 30 mm min. ICM==Nl
% 30 mm min. * 120 mm min. Aire g
50 mm min. I_
Distancia horizontal Distancia vertical
RS 1. Se requiere la misma distancia horizontal y vertical para los variadores IP00, IP20 y NEMA 1.
‘?‘ 2. Extraiga siempre la cubierta de proteccidon superior después de instalar un variador con una salida
- = de 18,5 kW o menos en un panel.

Deje siempre suficiente espacio para los pernos de anilla de suspension y las lineas del circuito principal

IMPORTANTE al instalar un variador con una salida de 22 kW o mas en un panel.
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& Conexidn eléctrica

Hinstalacion de variadores y filtros EMC PR conoxonss a tora
Para una instalacion compatible con las normas EMC, tenga ﬁ R
en cuenta los siguientes puntos: o %‘% / [\'ﬂ
* Utilice un filtro de linea. il |
« Utilice cables blindados para el motor. Hnes
» Monte el variador y el filtro en una placa conductora con Filtro Variador

toma de tierra.

* Quite la pintura o la suciedad antes de montar las piezas con coren L
el fin de lograr la minima impedancia de tierra posible. ]

Longitud del cable
lo mas corta posible

Placa de montaje
con toma de tierra

Cable de
motor
apantallado

/4

Conexiones a tierra
Quitar la pintura

ECableado de las entradas del circuito principal

Tenga en cuenta las siguientes precauciones para la entrada de la fuente de alimentacion del circuito principal.

* Si se utiliza un interruptor automatico de caja moldeada para la conexion de fuente de alimentacion (R/L1, S/L2
y T/L3), aseglirese de que sea adecuado para el variador.

* Si se utiliza un interruptor automatico diferencial, debe poder detectar todos los tipos de corriente para
garantizar una deteccion segura de corriente de fuga a tierra.

* Se puede utilizar un contactor magnético u otro dispositivo de conmutacion en la entrada del variador.
El variador no se debe conectar a la red mas de una vez por hora.

» Las fases de entrada (R/S/T) se pueden conectar en cualquier secuencia.

* Si el variador se conecta a un transformador de potencia de alta capacidad (600 kW o mas) o se conmuta
un condensador de avance de fase en las proximidades, es posible que circule una corriente de pico
excesiva por el circuito de entrada de alimentacion causando dafios en el variador. Como medida, instale
una reactancia de c.a. opcionalmente en la entrada del variador o una reactancia de c.c a los terminales
de conexion de reactancia de c.c.

» Utilice un atenuador de sobretensiones o un diodo para cargas inductivas cerca del variador. Las cargas
inductivas incluyen contactores magnéticos, relés electromagnéticos, valvulas solenoides, solenoides
y frenos magnéticos.

ECableado del lado de salida del circuito principal

Las siguientes precauciones se deben tener en cuenta para el cableado del circuito de salida.

» Nunca conecte una fuente de alimentacion a los terminales de salida del variador. De lo contrario, se puede
dafiar el variador.

» Nunca cortocircuite o conecte a tierra los terminales de salida. De lo contrario, se puede dafiar el variador.

* No utilice condensadores de correccion de fase. De lo contrario, el variador y los condensadores se pueden
dadar.

» Compruebe la secuencia de control para asegurarse de que el contactor magnético (MC) entre el variador
y el motor no esté en ON o en OFF durante la operacion del variador. Si el contactor magnético esta en ON
durante su operacion, se creara una elevada corriente de irrupcion y es posible que se active la proteccion
contra sobrecorriente del variador.

B Conexion de tierra

Las siguientes precauciones se deben tener en cuenta para la conexion a tierra.

* No comparta el cable de tierra con otros dispositivos como equipos de soldadura o herramientas eléctricas.
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 Utilice siempre un cable de tierra que cumpla las normativas técnicas sobre equipamiento eléctrico
y minimice su longitud.
El variador provoca corriente de fuga. Por lo tanto, si la distancia entre el electrodo de tierra y el terminal
de tierra es demasiado larga, el potencial en el terminal de tierra del variador se volvera inestable.

» Cuando utilice varios variadores, no forme lazos en el cable de tierra.

Fig. 1 Cableado a tierra

EPrecauciones para el cableado del circuito de control
Tenga en cuenta las siguientes precauciones para el cableado de los circuitos de control.
* Separe el cableado del circuito de control del cableado del circuito principal (terminales R/L1, S/L2, T/L3,
B1, B2, U/T1, V/T2, W/T3, ©, @1, @2,y ®3, PO, NO) y otras lineas de alta potencia.

* Separe el cableado para los terminales del circuito de control MA, MB, MC, M1, M2, M3, M4, M5 y M6
(salidas de contacto) del cableado a otros terminales del circuito de control.

« Si se utiliza una fuente de alimentacion externa auxiliar, ésta debera ser una fuente contenida en la lista UL
Clase 2.

« Utilice cable de par trenzado o cable de par trenzado apantallado para los circuitos de control para prevenir
fallos en el funcionamiento.

» Conecte el blindaje de los cables a tierra con la mayor superficie de contacto posible entre el blindaje y tierra.

+ El blindaje del cable se debe conectar a tierra en ambos extremos del cable.

ETerminales del circuito principal

Las funciones de los terminales del circuito principal se resumen segtin los simbolos de terminal en la 7abla 1.
Cablee los terminales adecuadamente para los usos deseados.

Tabla 1 Funciones de los terminales del circuito principal (Clase 200 V y Clase 400 V)

Empleo Simbolo de terminal Modelo: CIMR-L7z00IO0)

2 Clase 200 V Clase 400 V
Entrada de alimentacion del R/LI1, S/L2, T/L3 23P7 a2.055 43P7 a4.055
circuito principal RI1/LI1, S1/L21, T1/L31 2.022 a2.055 4.022 a 4.055
Salidas del variador U/T1, V/IT2, W/T3 23P7 a 2.055 43P7 a 4.055
Terminales de bus de c.c. @1, e 23P7 a2.055 43P7 a4.055
Conexidn de la unidad de BI, B2 23P7a2.018 43P724.018
resistencia de freno
Conexion de la reactancia de c.c. | @1, @2 23P72a2.018 43P7a4.018
Conexion de la unidad de freno @3, e 2.022 a 2.055 4.022 a2 4.055
Conexion a tierra D 23P7 a2.055 43P7 a 4.055
Fuente de alimentacion de control | PO, NA 23P7 a2.055 43P7 a 4.055

ETerminales del circuito de control

La Fig. 2 muestra la disposicion de los terminales de control Las funciones de los terminales del circuito
de control se muestran en la 7abla 2. Utilice los terminales apropiados para los usos deseados.

[sc|sc|sc|es |l +v]a1][ac]  [ms]me|ma]mB]mc
EG)| [s1]s2]s3[s4|ss][s6[s7[eBY]  [m3]m4a[m1

Fig. 2 Disposicién de los terminales de control
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Tabla 2 Terminales del circuito de control con configuraciones predeterminadas

Tipo N° Nombre de la sefal Funcion Nivel de sefal
S Comando de marcha directa/ Marcha directa cuando esta en ON; parada cuando
parada esta en OFF.
0 Comando de marcha inversa/ Marcha inversa cuando esta en ON; parada cuando
parada esta en OFF.
3 Velocidad nominal Vel:;)cidad nominal cuando
Sefia- estd en ON.
les de 4 Marcha de inspeccion Marcha de inspeccion Las fu.nc10nes se 24 Ve.c,, 8 mA
entra- cuando esta en ON. seleccionan Fotoacoplador
da S5 Velocidad intermedia Velocidad intermedia en ON. | configurando
digital . . ., Velocidad de nivelacion H1-01 hasta H1-05.
S6 Velocidad de nivelacion ,
cuando esta en ON.
S7 No se utiliza -
BB Baseblock de hardware Se deben activar ambas entradas para activar la
BBI1 | Baseblock de hardware 1 salida de variador
SC Entrada digital comun - -
Seia- +V F i i6 *1'| Alimentacién de 15 V para referencias analdgicas 15V
les de uente de alimentacion de 15V p g (Corriente méx.: 20 mA)
‘;‘g;‘ga AT | Referencia de frecuencia 0a+10 V/100% 0a+10 V (20 kQ)
gica AC | Neutro de referencia analogica | — -
Cable blindado, punto opcional
E(G) ., ) h - _
de conexion de linea a tierra
M1
?(?::j:gtz cli;f:;no Comando de freno en ON.
M2
Sefia M3 c Salld'as dg ?ontacto Contactos de relé
los de ontrol de contactor C0{1tr01 de contactor cuando | multifuncién Capacidad de los contactos:
salida M4 (Contacto INA) estd en ON 1 A max. a 250 Vec.a.
digital 1 A max. a 30 Ve.c.”2
M5 Variador listo Variador listo cuando esta en
M6 (Contacto 1NA) ON.
i/[/[/]‘:’ Sefial de salida de fallo (SPDT) | Fallo cuando CERRADO entre MA y MC
MC (1 contacto conmutado) Fallo cuando ABIERTO entre MB y MC

*1. No utilice esta fuente de alimentacion para dispositivos externos.
*2. Cuando controle una carga reactiva, como una bobina de relé con alimentacion de c.c., inserte siempre un diodo como se muestra en la Fig. 3.

Fuente alimentacion
externa: 30 Vc.c. max. '|'

IMPORTANTE

1.

Diodo volante

la
1€

A 1
1 A max. «- |-

Fig. 3 Conexion del diodo volante

La tension del diodo debe ser al menos
tan alta como la tension del circuito.

En Fig. 4 se muestra el cableado de las entradas digitales S1 a S7 y BB, BB1 para la conexion de contactos
o de transistores NPN (0 V modo comun y NPN). Esta es la configuracion predeterminada.
Para conectar transistores PNP o para utilizar una fuente de alimentacion externa de 24 V consulte la 7ubla 3.

una reactancia de c.c.

B Modo NPN/PNP (seleccion NPN/PNP)
La légica del terminal de entrada se puede conmutar entre el modo NPN (0 V comun, NPN) y PNP (+24 V

comun, PNP) mediante el puente CN5. También se admite una fuente de alimentacion externa, lo que facilita

una mayor libertad de métodos de entrada de sefial.

2. Una reactancia de c.c es una opcion solamente para variadores de 18,5 kW o menos. Retire el puente al conectar
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Tabla 3 Modo NPN/PNP y sefiales de entrada

Fuente de alimentacion interna: modo NPN

B1

) 4

P24V
(+24 V)

Fuente de alimentacion externa: modo NPN

CN5

P24V
(+24 V)

Pl
onl

Fuente de alimentacion interna: modo PNP

S1

82

SC

CN5

el
oal;

|
|
|
]
|
|
|
1
l
| g
|
|
|
i

P24V
(+24 V)

Fuente de Alimentacion externa: modo PNP

SC

|
|
I
I
|
|
|
I
|
|
|
|
|
|
4
i

24 Ve.c.

CN5

P24V
(+24 V)

) 4




mCableado del variador

Reactancia de c.c. para

mejorar factor de
potencia (opcional)

Contactor
magnético

Fuente de
alimentacion trifasica L2
380a480V

G- 0 -0 ©

)

YTy

Enlace :

+2) () B1 B2 !

Unidad de resistencia
de frenado (opcional)

Motor

IM/PM

50/60 Hz L3
PE |
Marcha directa/parada
Marcha inversa/parada
Velocidad nominal
OS] Pa-x2
Entradas Marcha de inspeccion | p (opcional)
multifuncionales 0_35:'_@
(configuracién de Velocidad intermedia | p
Velocidad de nivelacién «
o IR
No se utiliza | p TA3
oo 1]
Baseblock de hardware
| +24V, 8 mA
|
|
|
I S -
IP24V (24V)
|
: CNS5 (configuracion NPN) -
| |
E(G) |
_— MA
! MB
’ ! o—\;—Q
Ajuste - | Fuente de e
de tension I +V alimentacion —0O
Entrada analégica de entrada analégica :
(Referencia de velocidad) +15V, 20 mA M1 o
2 KOhm A1 Referencia de M2 I
velocidad
AC maestra0a 10V :
M3 O
- ov M4 :'
I
: Tarjetas de [ :
i entrada b 2CN M5
; opcionales [ :|
[ M6
i
M |
| |
|
Entrada de fuente de alimentacion  a terminal B1<«+—Q PO Entrada de fuente
de control opcional para operaciéon | de alimentacion de 3CN
a terminal -
de rescate <—(Ij NO control
|
Nota: | |
|

1. Los terminales del circuito principal estén indicados con circulos
dobles y los terminales del circuito de control con circulos |
sencillos.

. La configuracion de fabrica de CN5 es NPN

. Para activar el variador, ambas entradas, BB y BB1, deben estar
cerradas. Si sélo esta cerrada una de las entrada, se mostrara
“BB” en el panel del operador v el variador no arrancara.

RS E—

71 Cables

i i blindados trenzado

Fig. 4 Diagrama de cableado

Salida de monitor de
pulsos RS-422
(100 m o menos)

Salida de contacto de fallo
250 Vc.a.,, max. 1 A
30 Vec.c.,, max. 1 A

Comando de frenoy
(configuracion de

fabrica)

Control de Salida de contacto
contactor multifuncional
(configuracién de 250 Vc.a., max. 1A
fabrica) 30 Ve.c.,, max. 1 A

Variador preparado
(configuracion de
fabrica)

i Tarjetas de salida
opcionales

Cables de par
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Operacion de teclado

€ Display del operador digital (opcional)

Los nombres y funciones de las teclas del operador digital se describen mas adelante

]
ALAFIM

Freaguentcy Red
U1— [(1=60.00 Hz

Ui—-- 02=60.00 Hz
Ui— 03=10.058 A

ETeclas del operador digital

Indicaciones del estado de controlador

FWD: Se ilumina cuando se introduce un comando de marcha directa.
REV: Se ilumina cuando se introduce un comando de marcha inversa.
_ SEQ: Se ilumina cuando se selecciona una fuente de comandos
de marcha distinta del operador digital.
REF: Se ilumina cuando se selecciona una fuente de referencia

de frecuencia distinta del operador digital.
ALARM: Se ilumina cuando ha tenido lugar un fallo o una alarma.

_—L Display de datos

Muestra los datos de monitorizacion, nimeros de parametros

y configuracion de parametros.

Display de modo (se visualiza en la parte superior izquierda del
display de datos)

DRIVE: Se ilumina en el modo de controlador.

QUICK: Se ilumina en el modo de programacion rapida.

ADV: Se ilumina en el modo de programacion avanzada.

VERIFY:  Seilumina en el modo de verificacion.
| A.TUNE: Se ilumina en el modo de autotuning.
Teclas

Ejecutan operaciones tales como la configuracion de parametros,
la monitorizacion, la operacion jog y el autoajuste.

Tecla Nombre Funcion
LOCAL Alterna entre la operacion mediante el operador digital (LOCAL)
Hf-n.':DTE Tecla LOCAL/REMOTE y las configuraciones en b1-01 y b1-02 (REMOTE).
Esta tecla se puede activar o desactivar configurando el pardmetro 02-01.
Tecla MENU Selecciona los elementos de menu (modos).
ESC Tecla ESC Vuelve al estado que existia antes de pulsar la tecla DATA/ENTER.
Inicia la operacion jog cuando el variador se utiliza mediante el Operador Digital
Tecla JOG .
y d1-18 esta configurado en 0.
Tecla FWD/REV Selecciona el sentido de rotacion del motor cuando el variador se utiliza mediante

el operador digital.

Tecla Desplazamiento/
RESET

Establece el digito activo cuando se programan parametros.
También funciona como tecla de reset cuando ha tenido lugar un fallo.

Tecla Mas

Selecciona elementos de ment, ajusta nimeros de parametro e incrementa los
valores seleccionados.
Se utiliza para desplazarse al siguiente elemento o dato.

Tecla Menos

Selecciona elementos del menu, ajusta nimeros de parametro y disminuye los
valores seleccionados.
Se utiliza para desplazarse al elemento o dato anterior.

Accede a los ments e introduce parametros, ademas de establecer y validar los

Tecla DATA/ENTER . X
cambios de parametro.
RLIN Tecla RUN Inicia la operacion del variador cuando éste se controla mediante el operador digital.
™ Detiene la operacion del variador.
STOP Tecla STOP Esta tecla se puede activar o desactivar mediante el parametro 02-02 cuando

se opera desde una fuente diferente al operador.

Nota: Excepto en los diagramas, las teclas se refieren a los nombres de teclas de la lista anterior.
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Encendido y configuracion de parametros basicos

€ Procedimiento de arranque

INICIO

Instalacién mecanica

v

Cableado del circuito principal y de control

Comprobar la seleccion de fuente

de alimentacién del encoder
* (Solo lazo cerrado)

Conectar la fuente de alimentacion

v

Seleccionar el modo de control
en el parametro A1-02

A 4
Realizar autotuning de datos de motor/desplazamiento de encoder

* Control V/f

* Control vectorial de lazo abierto pagina 16, Procedimiento de autotuning con motores de induccion
* Control vectorial de lazo cerrado
* Control vectorial de lazo cerrado pagina 17, Procedimiento de autotuning para motores de imdan permanente

para iman permanente

Operador digital (b1-02 = 0)

Fuente de referencia

v

de velocidad

Seleccionar la secuencia de control en
. el parametro d1-18
Entrada analégica

v

Configurar las E/S analdgicas/digitales en los Configurar las E/S digitales en los
parametros H1-xx, H2-xx y H3-xx parametros H1-xx y H2-xx
4 Configurar
Configurar * Valores de velocidad preconfigurados (d1-xx)
* Tiempos de aceleracion/deceleracion (C1-xx) * Tiempos de aceleracion/deceleracion (C1-xx)
* Curvas S (sacudidas) (C2-x) * Curvas S (sacudidas) (C2-xx)
A

Realizar ejecuciones de prueba

Y
Ajuste preciso

* Ajuste de secuencia de freno

* Configuracién de funciones especiales

FIN

Fig. 5 Secuencia de arranque basico
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4 Antes del encendido

Se deben comprobar atentamente los siguientes puntos antes de conectar la alimentacion.

» Compruebe que la fuente de alimentacion cumple la especificacion del variador.

* Compruebe que los cables de la fuente de alimentacién estan conectados firmemente a los terminales
correctos (L1, L2, L3).

» Compruebe que los cables del motor estan conectados firmemente a los terminales adecuados en el lado
del variador (U, V, W) asi como en el lado del motor.

» Compruebe que la unidad/resistencia de freno esta conectada correctamente.

» Compruebe que el terminal del circuito de control del variador y el dispositivo de control estén cableados
correctamente.

* Configure todos los terminales del circuito de control como OFF.

* Si se utiliza una tarjeta PG, compruebe que esté cableada correctamente.

€ Display después del encendido

Tras un encendido normal sin problemas el display del operador muestra los siguientes mensajes:

-DRIVE- Rdy
N s

Display para operacion normal BB, El mensaje Baseblock parpadea.

Base Block

Cuando se produce un fallo o una alarma esta activa, aparecera el fallo o el mensaje de alarma. En tal caso,
consulte pagina 28, La configuracion de fabrica estd en negrita..

DRIVE- En el display se muestra un fallo
Display para operacion de fallo IV 0 un mensaje de alarma,
playp P Peérdida En el ejemplo se muestra una alarma
de alimentacion

de tension baja.

& Seleccion de modo de control

ES-13

Lo primero después del encendido es seleccionar uno de los cuatro modos de control segin el tipo de maquina.
Los modos vectoriales de lazo cerrado requieren tarjetas de realimentacion de PG. En la 7abla 4 se muestran
las tarjetas de PG necesarias/posibles para cada modo.

Tabla 4 Seleccién de modo de control

Tipo de maquina Modo de control Configuracion | 101 de PG
de A1-02
. . trol V/f -
Motor de induccion sin encoder Con.ro v/ . 0
Control vectorial de lazo abierto 2 -
Motor de induccion con encoder incremental Control vectorial de lazo cerrado 3 PG-B2/PG-X2
Control vectorial de lazo cerrado
Motor de iman permanente con encoder Hiperface" o EnDat 2.1 para motores de iman 6 PG-F2
permanente
Motor de iman permanente interno de Yaskawa con encoder Control vectorial de Iago §errado
. para motores de iman 6 PG-X2
incremental
permanente

/\\ PRECAUCION

» Para los motores de iman permanente no utilice otro modo de control que no sea el vectorial de lazo
cerrado para iman permanente (A1-02 = 6). El uso de otro modo de control puede provocar dafios
en el equipo o0 un comportamiento peligroso.




——

Autotuning

La funcién de autotuning de los datos de motor establece automaticamente los parametros de la curva V/f
(E1-00), los parametros de los datos del motor (E2-000, E5-O00) y los datos del encoder (F1-01).
Los pasos que se tengan que realizar durante el autotuning dependen de la seleccion de modo de ajuste.

€ Seleccion de modo de autotuning

El modo de autotuning se tiene que seleccionar segun el modo de control y el sistema mecénico elegidos
(hay posibilidad o no de rotacion del motor sin carga). La 7abla 5 muestra el modo de ajuste seleccionable
para cada modo de control.

Tabla 5 Modos de autotuning de datos del motor

Seleccion Modo de control
. . de modo Vectorial | Vectorial Vectorial
Modo de autotuning Funcién de EEEITEN || VEESRITEN |- - e
autotunin Vit delazo | delazo | oo poyo
9 abierto | cerrado PM
(T1-01) (PM)
Ajusty ta inami .
Juste es ?Tldar dinamico Ajusta todos los parametros del motor. 0 No Si Si Si
(con rotacion de motor)
Ajuste IM estatico . . - . ]
Ju ., Ajusta los parametros basicos del motor. 1 No Si Si No
(sin rotacion del motor)
Ajuste de resistencia linea a linea IM | Ajusta so6lo la resistencia linea a linea 2 Si Si Si No
. . Ajusta el desplazamiento entre el ,
Ajuste de desplazamiento de encoder Ju plaz ., " 4 No No No Si
encoder y la posicion de cero magnético.

EModos de autotuning

Autotuning dindmico del motor (T1-01 = 0)

Este modo de autotuning se puede utilizar en cualquier modo de control vectorial. Después de haber
introducido los datos de la placa del motor, el variador accionara el motor durante 1 a 2 minutos
aproximadamente y establecera los parametros de motor necesarios automaticamente.

A . . . L -
P~ Utilice este modo de ajuste solamente si el motor puede girar libremente, lo que significa que los
?‘ cables deben estar retirados y el freno debe estar abierto. La caja de engranajes puede permanecer
e conectada al motor.
IMPORTANTE

Autotuning estatico de motor (T1-01 =1)

Este modo de autotuning solamente se puede utilizar para el control vectorial de lazo abierto y lazo cerrado
para IM. El variador suministra alimentacion al motor durante 1 minuto aproximadamente y parte de los
parametros del motor se establecen automaticamente mientras el motor no gira. La corriente en vacio del
motor y el valor de deslizamiento nominal se ajustaran automaticamente durante la primera operacion.
Verifique el valor de deslizamiento nominal (E2-02) y la corriente en vacio (E2-03) después de la primera
ejecucion con velocidad nominal.

Autotuning para resistencia de linea a linea (T1-01 = 2)

El autotuning estatico para la resistencia de linea a linea se puede usar en control V/f, control vectorial de lazo
abierto y control vectorial de lazo cerrado. El variador suministra alimentacion al motor durante
aproximadamente 20 segundos para medir la resistencia de linea a linea del motor y la resistencia del cable.
El motor no gira durante este procedimiento de ajuste.
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Ajuste de desplazamiento del encoder (T1-01 = 4)

Este modo de ajuste esta disponible solamente en el modo de control vectorial de lazo cerrado para motores

de iman permanente. Establece automaticamente el desplazamiento entre el polo magnético y la posicion
de cero magnético. Se puede utilizar para volver a ajustar el desplazamiento después de un cambio de encoder
sin cambiar la configuracion de datos del motor.

RS Precauciones generales:

a

IMPORTANTE

Nk W

®

P‘ 1.
[ J

2. Utilice autotuning estatico siempre que la carga no se pueda desconectar del motor (por ejemplo, si no pueden

Utilice autotuning dinamico siempre que se requiera alta precision o para un motor que no esté conectado a una
carga.

retirarse los cables).

Aseguirese de que el freno mecanico no esté abierto para el autotuning estatico.

Durante el autotuning, los contactores del motor tienen que estar cerrados.

Para el autotuning, las sefiales BB y BB1 deben estar en ON (el variador no debe estar en condicion de baseblock).
Confirme que el motor estd mecanicamente fijo y que no se puede mover.

Durante el autotuning, se suministra alimentacion aunque el motor no gire. No toque el motor hasta que
el autotuning haya finalizado.

Retire la chaveta paralela con tornillo del eje del motor antes de realizar un ajuste dindmico con un motor
auténomo (sin polea de traccion o montado en engranaje).

Para cancelar el autotuning pulse la tecla STOP del operador digital.

Precauciones para autotuning dinamico y desplazamiento de encoder:

1.
2.

W

La carga se debe desconectar, lo que significa que los cables se tienen que retirar y el freno debe estar abierto.
Si la carga no se puede retirar, el ajuste se puede realizar con una cabina equilibrada. La precision del resultado
del ajuste puede ser menor, lo que puede provocar una pérdida de rendimiento.

Aseglirese de que el freno esta abierto durante el autotuning.

Durante el autotuning, el motor se puede arrancar y parar varias veces. Cuando termine el ajuste, se mostrara
“END” en el panel del operador. No toque el motor hasta que se muestre este display y el motor se haya parado
por completo.

€ Alarmas y fallos de autotuning
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BErrores de entradas de datos

El variador mostrara un error de “datos no validos” y no realizara el autotuning si:

* la velocidad del motor, la frecuencia nominal y el nimero de pares de polos no se corresponden.

Velocidad de motor <

Frecuencia base - 60
2 - Polo de motor

* la corriente nominal no se corresponde con el valor de potencia nominal
El variador calcula la potencia del motor mediante el valor de corriente de entrada y los datos de la tabla
interna de datos del motor. El valor calculado debe estar entre el 50% y el 150% del valor de entrada para
la potencia nominal.

EOtras alarmas y fallos durante autotuning

Para ver un resumen de las posibles alarmas o fallos de autotuning y las medidas correctivas,
consulte la pdgina 27, Fallos de autotuning.



€ Procedimiento de autotuning con motores de induccion

En la Fig. 6 se muestra el procedimiento de autotuning para un motor de induccion con encoder, o sin él,
en control V/f, vectorial de lazo abierto y vectorial de lazo cerrado.

‘ INICIO )

A 4

Configurar las entradas de
baseblock, BB y BB1

No

¢ Control V/f?
(A1-02 = 0)

Si

(A1-02 = 2/3)
.

Si

¢ El motor puede

(¢ cables retirados?)

girar libremente?

No

A 4

Acceder al modo de autotuning y
configurar el parametro T1-01 = 2

Acceder al modo de autotuning y
configurar el parametro T1-01 = 1

Acceder al modo de autotuning y
configurar el parametro T1-01 = 0

A 4

Configurar:
T1-02: potencia nominal del motor
T1-04: corriente nominal del motor

Pulsar el botén UP hasta
que aparezca “Tuning Ready”
(Ajuste listo)

Y

A 4

Configurar:

T1-02: potencia nominal del motor
T1-03: tensién nominal del motor
T1-04: corriente nominal del motor
T1-05: frecuencia nominal del motor
T1-06: nimero de polos del motor
T1-07: velocidad nominal del motor
T1-08: numero de pulsos del PG*

(so0ctv)
Pulsar el boton UP hasta que
aparezca “Tuning Ready”
(Ajuste listo)

Configurar:

T1-02: potencia nominal del motor
T1-03: tensiéon nominal del motor
T1-04: corriente nominal del motor
T1-05: frecuencia nominal del motor
T1-06: nimero de polos del motor
T1-07: velocidad nominal del motor
T1-08: numero de pulsos del PG*

(*S6lo CLV)
Pulsar el botén UP hasta
que aparezca “Tuning Ready”
(Ajuste listo)

v

Abrir el freno

I

Consulte
pagina 27, Fallos de autotuning

y elimine el origen del fallo

A

Cerrar los contactores de motor

v

Pulsar el boton RUN

¢Ajuste

(Se muestra el
codigo de fallo)

correcto?

Si
(Se muestra
“Tuning successful”)

Abrir los contactores, abrir las entradas
baseblock y cerrar el freno si se ha realizado
el autotuning dinamico (con rotacién de motor)

FIN

Fig. 6 Autotuning para motores de induccion




€ Procedimiento de autotuning para motores de iman permanente

La Fig. 7 muestra el procedimiento de autotuning para motores de iman permanente. Antes del ajuste, aseglirese
de que el modo de control esta configurado en vectorial de lazo cerrado de iman permanente (A1-02 = 6).

INICIO

* Quitar los cables para que el motor pueda girar libremente
* Configurar las entradas de baseblock, BB y BB1

v

Conectar la fuente de alimentacion si esta i:
desconectada I:
; |
h 1 Desconectar la fuente de
v Comprobar el parametro alimentacioén y comprobar si la
*F1-01 tarjeta PG esta instalada
*n8-35 correctamente

¢ Se ha producido un
fallo OPE06?

T

* Comprobar el parametro n8-35
* Si se utiliza EnDat/Hiperface

- comprobar la fuente de alimentacion del encoder

- comprobar el cableado de la sefial CLOCK y DATA
* Desconectar la fuente de alimentacion.

¢ Se ha producido un
fallo CPF24?

vy

* Comprobar si se ha configurado la constante PG correcta
(F1-01) y la resolucion del encoder absoluto (F1-21).

* Consulte:
pagina 26, Errores de programacion del operador
(OPE)
y elimine el origen del fallo

¢ Se ha producido un
fallo OPE02?

Configurar las constantes mecanicas:

S3-13: diametro de polea de traccion S3-15: relacion de
S3-14: cables engranaje

v

Abrir el freno, cerrar el contactor del motor,
girar el motor lentamente en direccion directa*1 y comprobar la
monitorizacion de U1-05.

A A

* Comprobar el cableado
* Comprobar/reajustar |a fuente de
alimentacion del encoder

¢ El signo del valoi
U1-05 es positivo
(distinto de -)?.

* Comprobar el cableado del encoder.
* Cambiar el parametro F1-05

v

Configurar los parémetros de autotuning:
T1-01 = 0: ajuste dinamico T2-04: corriente nominal del motor
T2-01: potencia nominal del motor T2-05: nimero de polos del motor <
T2-02: frecuencia base del motor T2-09: resolucion del encoder
T2-03: tension nominal de motor T2-10: constante de tensién del motor
Pulsar el botén UP hasta que aparezca “Tuning Ready” (Ajuste listo)
+ Consulte
pagina 27, Fallos de autotuning
Cerrar los contactores del motor y pulsar el boton RUN . .
Esperar a que acabe el ajuste y elimine el origen del fallo
A
No
(Se muestra el codigo de fallo)

¢ Ajuste correcto?

Si * 1. Di ion di ienifica:
(Se muestra “Tuning successful”) - pireecion ¢ irecta significa: .
La direccion en la que gira el motor con un comando UP en el terminal
S1 (es decir, con rotacion en el sentido de las agujas del reloj
alimentacion trifasica y cableado U-U, V-V, W-W entre el variador
y el motor). Normalmente, la direccion es en el sentido de las agujas
del reloj visto desde el lado del eje del motor (polea de traccion).
Consulte el manual de instrucciones del motor o consulte al fabricante

los detalles sobre la direccion de rotacion.

Abrir los contactores, abrir las entradas de
baseblock y cerrar el freno

FIN

Fig. 7 Autotuning para motores de iman permanente




€ Ajuste de desplazamiento de encoder de motor de iman permanente

La Fig. 8§ muestra el procedimiento de autotuning para un ajuste de desplazamiento de encoder.

El procedimiento se debe realizar si se ha cambiado el encoder o no se ha alineado correctamente.

Antes del ajuste, asegurese de que el control vectorial de lazo cerrado de iman permanente esta seleccionado
(A1-02 = 6) y de que los parametros E1-000 y E5-000 estan configurados correctamente..

INICIO

No
¢ Se pueden quitar
los cables?

A\ 4
Quitar los cables.
| ¢ | Equilibrar la cabina de modo que no se mueva

con los frenos abiertos.

Configurar las entradas de baseblock, Nota laprecision sera. EET C G
BBy BB1 ] modo de ajuste
Conectar la fuente de alimentacion si i<
esta desconectada |
p |
bl 1
= Desconectar la fuente
Y CUmPrObf" el parametro de alimentacién y comprobar
F1-01 si la tarjeta PG esta instalada
*n8-35

correctamente

¢Se ha producido un
fallo OPE06?

T

* Comprobar el parametro n8-35
* Si se utiliza EnDat / Hiperface

- comprobar la fuente de alimentacion del encoder

- comprobar el cableado de la sefial CLOCK y DATA
* Desconectar la fuente de alimentacion.

|
* Comprobar si se ha configurado la constante PG correcta
(F1-01) y la resolucion del encoder absoluto (F1-21).
* Consulte:
pagina 26, Errores de programacion del operador
(OPE)
y elimine el origen del fallo

¢Se ha producido un
fallo CPF24?

vy

¢Se ha producido un
fallo OPE02?

Abrir el freno, cerrar el contactor del motor,

girar el motor lentamente en direccion directa*1 y <
comprobar la monitorizacién de U1-05. M
<

2Se ha producido Si * Comprobar el cableado

PGO (sin realimentacioén de
encoder)?

* Comprobar/reajustar la fuente
de alimentacion del encoder

. El signo del valor
U1-05 es positivo
distinto de -)2.

» | * Comprobar el cableado del encoder.
* Cambiar el parametro F1-05

Si

Configurar:

T1-01 = 4: ajuste de desplazamiento de |
encoder

Pulsar el botén UP hasta que aparezca
“Tuning Ready” (Ajuste listo).

* Consulte
pagina 27, Fallos de autotuning

Cerrar los contactores del motor y

pulsar el botén RUN y elimine el origen del fallo.
Esperar a que acabe el ajuste. y

T

(Se muestra el
codigo de fallo)

¢Ajuste correcto?

Si
(Se muestra
“Tuning successful”)

* 1. Direccion directa significa:

La direccion en la que gira el motor con un comando UP en el terminal
T o5 G e, Ll (20 GRS Sl. (es deqir, con una rotacion en el sentido de las agujas del r§loj

de baseblock y cerrar el freno alimentacion trifasica y cableado U-U, V-V, W-W entre el variador
y el motor). Normalmente, la direccion es el sentido de las agujas del
reloj visto desde el lado del eje del motor (polea de traccion).
Consulte el manual de instrucciones del motor o consulte al fabricante
los detalles sobre la direccion de rotacion.

FIN

Fig. 8 Autotuning de offset del encoder
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Perfil de operacién y configuracién de secuencia

4 Comandos UP y DOWN y seleccion de referencia de velocidad

B Seleccion de fuente de comando UP/DOWN

La fuente de entrada para la sefial UP 0 DOWN puede ser seleccionada en el parametro b1-02.
La configuracion de fabrica es el comando UP/DOWN mediante los terminales S1/S2 (b1-02 = 1).

HBInicio de carrera en direccion ascendente o descendente

Para que el elevador inicie un desplazamiento en la direccion UP o DOWN deben cumplirse las siguientes
condiciones:

* Al menos una referencia de velocidad debe estar seleccionada si se utilizan entradas digitales para
la seleccion de referencia de velocidad.

* La sefial de baseblock de hardware (terminal BB y BB1) debe estar configurada (no condicion de baseblock).

 La sefial UP/DOWN debe estar configurada para arrancar en la direccion correspondiente.

EParada de viaje
El variador se puede parar del siguiente modo:
* Se retira la sefial del comando de direccion (UP o DOWN).

» La sefial de seleccion de referencia de velocidad se quita si se utilizan entradas digitales para la seleccion
de referencia de velocidad.

» Si d1-18 estd configurado en 3 y todas las entradas de velocidad se han quitado

B Seleccion de fuente de referencia de velocidad

La fuente de referencia de velocidad se puede seleccionar mediante el parametro b1-01. La configuracion de fabrica
es el operador digital (b1-01 = 0), es decir las velocidades se pueden seleccionar mediante entradas digitales.

€ Secuencia de seleccion de velocidad utilizando entradas digitales
Si se utilizan entradas digitales para la seleccion de velocidad, el método de seleccion de la velocidad y la prioridad

de la velocidad dependen de la configuracion del parametro d1-18 (seleccion de prioridad de velocidad).

B Operaciéon en multivelocidad 1/2 (introduccién binaria) (d1-18 = 0/3)

Sid1-18=0

Puede seleccionarse un maximo de 8 pasos de velocidad preconfigurados (definidos en los parametros d1-01
a d1-08) utilizando 3 entradas digitales codificadas en binario. El comando UP/DOWN arranca el variador.
Se detiene cuando se retira el comando UP/DOWN.

Sid1-18=3

Puede seleccionarse un maximo de 7 pasos de velocidad preconfigurados (definidos en los parametros d1-02
a d1-08) utilizando 3 entradas digitales codificadas en binario. El comando UP/DOWN arranca el variador.
Se para cuando se retira el comando UP/DOWN o cuando no hay velocidad seleccionada (todas las entradas
digitales estan desactivadas).

Configuraciones de entrada digital multifuncional (H1-01 a H1-05) (Ejemplo)

Terminal Numero de parametro | Valor seleccionado Detalles
S4 H1-02 3 Comando de multivelocidad 1
S5 H1-03 4 Comando de multivelocidad 2
S6 H1-04 5 Comando de multivelocidad 3
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Tabla de seleccién de velocidad

La siguiente tabla muestra las combinaciones de la entrada digital y la velocidad correspondiente.

Si b1-02 esta configurado en “1”, la referencia de frecuencia 1 se introduce como referencia analdgica

en el terminal Al.

Velocidad| Comandode | Comandode | Comando de Frecuencia seleccionada
multivelocidad 1 | multivelocidad 2 | multivelocidad 3 d1-18=0 d1-18=3

1 OFF OFF OFF Referencia de frecuencia 1 d1-01 |Parada

2 ON OFF OFF Referencia de frecuencia 2 d1-02 |Referencia de frecuencia 2 d1-02
3 OFF ON OFF Referencia de frecuencia 3 d1-03 |Referencia de frecuencia 3 d1-03
4 ON ON OFF Referencia de frecuencia 4 d1-04 |Referencia de frecuencia 4 d1-04
5 OFF OFF ON Referencia de frecuencia 5 d1-05 |Referencia de frecuencia 5 d1-05
6 ON OFF ON Referencia de frecuencia 6 d1-06 |Referencia de frecuencia 6 d1-06
7 OFF ON ON Referencia de frecuencia 7 d1-07 |Referencia de frecuencia 7 d1-07
8 ON ON ON Referencia de frecuencia 8 d1-08 |Referencia de frecuencia 8 d1-08

BEntradas de seleccion de velocidad separadas, alta velocidad tiene prioridad
(d1-18 =1)

Con esta configuracion se pueden seleccionar 6 velocidades distintas (definidas en los parametros d1-09
a d1-17) mediante cuatro entradas digitales.

Configuracion de fabrica de entrada digital

. Numero de Valor
Terminal . . Detalles
parametro seleccionado
S3 H1-01 80 Seleccion de velocidad nominal (d1-09)
S4 H1-02 84 Seleccion de velocidad de inspeccion (d1-14)
S5 H1-03 81 Seleccion de velocidad intermedia (d1-10)
S6 H1-04 83 Seleccion de velocidad de nivelacion (d1-17)

La velocidad mas alta tiene prioridad y una entrada de velocidad de nivelacién esta
seleccionada (H1-0O0 = 83)

Si d1-18 esta configurado como 1 y una entrada digital multifuncion esta configurada para la seleccion

de velocidad de nivelacion (H1-OO = 83), el variador decelera a la velocidad de nivelacion (d1-17) una vez
retirada la sefal de velocidad seleccionada. La velocidad de inspeccion no se puede seleccionar como
velocidad de carrera. La velocidad mas alta tiene prioridad sobre la velocidad de nivelacion, es decir, siempre
y cuando esté seleccionada una velocidad mas alta, la velocidad de nivelacion no se tendra en cuenta

(véase la figura siguiente).

El variador se detiene cuando se retira la sefial de nivelacion o la sefial UP/DOWN.

Inyeccion de c.c./
Servo cero

Inyeccion de c.c./
Servo cero

Velocidad [
BB de hardware ]
UP/DOWN [ ]

Velocidad de nivelacion I 1 Sinefecto

[ Entrada configurada

Velocidad seleccionada [ ]

Esta seleccionada la prioridad de velocidad mas alta y no esta seleccionada una entrada
de velocidad de nivelaciéon (H1-0O ~ 83)

Cuando el comando de velocidad de nivelacion no esté seleccionado para ninguna entrada digital, el variador
decelera a la velocidad de nivelacion (d1-17) cuando se retira la sefial de velocidad seleccionada. La velocidad
de inspeccion no se puede seleccionar como velocidad de carrera. Para seleccionar la velocidad de nivelacion
como la velocidad de carrera, se debe desactivar la deteccion de pérdida de referencia de frecuencia (S3-09 = 0).

El variador se detiene cuando se retira la sefial de direccion UP/DOWN.
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Cuando no estéd configurada ninguna entrada de seleccion de velocidad, la velocidad de nivelacion se toma
como referencia de velocidad.

Inyeccion de c.c./
servo cero

Inyeccion de c.c./
servo cero

Velocidad

BB de hardware [ ; ]
UP/DOWN ]

Velocidad seleccionada I

El variador se detiene cuando se retira la sefial de direccion (seiial UP/DOWN).

L Con esta configuracion, el controlador para con un “FRL” (fallo de pérdida de referencia
?: de frecuencia) cuando ninguna entrada de referencia de velocidad esta seleccionada durante
® el arranque.

IMPORTANTE Para desactivar la deteccion de FRL, configure el pardmetro S3-09 en “0”.

BEntradas de seleccion de velocidad separadas, velocidad de nivelacion tiene
prioridad (d1-18 = 2)

Los parametros relacionados y las preconfiguraciones de entrada digital son las mismas que para
la configuracion de prioridad de alta velocidad (d1-18 = 1).

La velocidad de nivelacion tiene prioridad y la entrada de velocidad de nivelacion esta
seleccionada (H1-010O = 83)

Si d1-18 esta configurado como “2” y una entrada digital multifuncion esta configurada para la velocidad
de nivelacion (H1-OOO = 83), el variador decelera a la velocidad de nivelacion (d1-17) una vez que se

ha activado la entrada de seleccion de velocidad de nivelacion. La sefial de nivelacion tiene prioridad sobre
la velocidad seleccionada, es decir, no se tiene en cuenta la velocidad seleccionada. La velocidad de carrera
seleccionada debe ser diferente de la velocidad de inspeccion.

El variador se detiene cuando el comando de velocidad de nivelacion se retira.

Inyeccion de c.c./
Servo cero

Inyeccion de c.c./
servo cero

Velocidad __| *
BB de hardware [ ]
UP/DOWN [ ]
Velocidad de nivelacion """ Velocidad de nivelacion tiene prioridad

Velocidad seleccionada [ [ ]

Esta seleccionada la prioridad de velocidad de nivelaciéon y no esta seleccionada una entrada
de velocidad nominal (H1-O00+ 80)

Si d1-18 esta configurado como “2” y no hay ninguna entrada digital configurada para la seleccion

de velocidad nominal, la referencia de velocidad con entrada de seleccion de velocidad es la velocidad
nominal (d1-09). Cuando la sefal de velocidad de nivelacion estd configurada, el variador comienza

a decelerar hasta la velocidad de nivelacion. La sefial de velocidad de nivelacion tiene prioridad sobre el resto
de las sefiales de velocidad, es decir, la velocidad intermedia 1 y 2 y las sefiales de renivelacion no se tienen
en cuenta cuando esta seleccionada la velocidad de nivelacion.

El variador se puede detener retirando la sefial de velocidad de nivelacion o el comando UP/DOWN.

PRECAUCION: esta secuencia puede ser arriesgada si, por ejemplo, la seleccion de velocidad no funciona
por algun motivo (un cable roto, etc.).

Inyeccion de c.c./
servo cero

Inyeccion de c.c./
Servo cero

Velocidad ?
BB de hardware [ -
UP/DOWN [ ]

Velocidad de nivelacion

ES-21



€ Configuracion de aceleracion/deceleracion/sacudidas

El tiempo de aceleracion indica el tiempo para incrementar la velocidad desde el 0% al 100% de la velocidad
maxima configurada en E1-04. El tiempo de deceleracion indica el tiempo para disminuir la velocidad desde
el 100% al 0% de E1-04.

Los tiempos de aceleracion/deceleracion estandar se configuran en los parametros C1-01/02, la configuracion

de sacudidas (curva S) se configura en los pardmetros C2-C1 tal como se muestra en la Fig. 9.
c2-02 — Ny C2-03

C2-04

Tiempo de C2-05
aceleracion /
c2-01 o101 /‘ -~
Tiempo de

----------- Velocidad de nivelacion

D —
deceleracion

C1-02

Fig. 9 Configuracion de aceleracidon/deceleracion y sacudidas (curva S)

€ Secuencia de frenado

La siguiente figura muestra la secuencia de frenado estandar.

o
z 5
5
['4 ©
3 Velocidad seleccionada 8
8 of
°s §1-04 $1-05 TE
o2 Servo cero/ Servo cero/ L
> 12} N [}
3 einyec:ci(:m dec.c. ) . y inyeccion de c.c. > S <
é en arranque elocidad de hivelacion en parada e
Qo 5}
Velocidad = =
kel
o5 03
02 ® °s
— N eRg ~E 2
S S
g g » Qo9
wg o2
2 5
RUN =
Entrada digital de baseblock
de hardware de variador
Comando de apertura del freno

Fig. 10 Diagrama de tiempos sin compensacion de par al arranque

€4 Compensacion de inercia (realimentacion positiva)

El control de realimentacion positiva se utiliza para eliminar la sobresaturacion o la subsaturacion
de velocidad mediante la compensacion de los efectos de la inercia. Se puede activar configurando
el pardmetro n5-01 en 1. Tras ello, el tiempo de aceleracion del motor n5-05 se debe ajustar.

HAutotuning del tiempo de aceleraciéon del motor (n5-05)

Antes de que se realice el autotuning de n5-02, deben haber finalizado el autotuning de los datos de motor
y la configuracion general. Realice el ajuste con la configuracion de fabrica para los pardmetros n5-0100.
Lleve a cabo el siguiente procedimiento:

1. Configure n5-05 en “1” para activar el autotuning y volver al display de referencia de velocidad.

2. Configure la entrada de baseblock.

3. Active la entrada de velocidad de inspeccion. “FFCAL” parpadeard en el display para sefialar que
el calculo esta activo.

4. Aplique un comando UP. El variador acelerara el motor hasta la velocidad nominal. Cese de aplicar

el comando UP unos segundos después de que se haya alcanzado la velocidad maxima.
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5. Cuando el motor se haya parado, aplique un comando DOWN. El variador acelerarda el motor
en la direccion opuesta hasta la velocidad nominal. Cese el comando DOWN unos segundos después
de que se haya alcanzado la velocidad nominal.

Para anular el ajuste, configure el parametro n5-05 a “0”.

IMPORTANTI

. El orden de envio del comando UP o DOWN no tiene influencia.

. No se debe cambiar el valor de fabrica de n5-01 para el ajuste.

. Una vez terminada la marcha en ambas direcciones, el parametro n5-05 se configura automaticamente en “0”.
. El autotuning solo se realizara si esta configurada la entrada de velocidad de inspeccion.

. No cambie las constantes mecénicas (carga, inercia) entre las marchas.

B Configuracion de ganancia P de compensacion de realimentacion directa

* Incremente la ganancia para mejorar la capacidad de respuesta a la referencia de velocidad.

* Disminuya la ganancia si se producen vibraciones u oscilaciones.



————————————————————————
Il

Deteccién y correccion de errores

€ Deteccion de fallos y alarmas

Los fallos y las alarmas son funciones que indican un estado andémalo del variador/aplicacion.

Una alarma no desconecta necesariamente el variador, sino que se muestra un mensaje en el teclado
y se genera una salida de alarma en las salidas multifuncion (H2-01 a H2-03) si asi se ha programado.
Una alarma desaparece automaticamente si ya no esta presente la condicion de alarma.

Un fallo desconecta el variador inmediatamente, se muestra un mensaje en el teclado y se conmuta la salida
de fallo. Se debe hacer un reset manual del fallo después de haber eliminado la causa.

En las siguientes tablas se muestra una lista de fallos y alarmas con sus acciones correctivas.

Se muestra
Display como Significado Acciones correctivas
Alarma| Fallo
BUS Alarma de tarjeta opcional de comunicaciones .
. : TR Compruebe las conexiones y todas las
Option Com Err O Tras haber establecido la comunicacion inicial - -
. . configuraciones de usuario del software.
(parpadea) se ha perdido la comunicacion.
CF Se ha alcanzado continuamente un limite de par
QO | durante 3 segundos o mas durante una deceleracién | Compruebe los pardmetros del motor.
Out of Control . ;
a la parada en control vectorial de lazo abierto.
* Fallo de comunicacion del operador digital/monitor * Desconecte el operador digital/monitor de LEDs
CPF00 y vuelva a conectarlo.
de LEDs 1/2 . .
CPFO1 Q | Fallo de comunicacién entre el operador * Sustituya el variador.
COM- y el variador P + Conecte/desconecte la fuente de alimentacion del
ERR(OP&INV) * Fallo RAM externa de CPU Varle}dor. .
* Sustituya el variador.
* Realice una inicializacion a los valores
* Error del circuito de Baseblock predeterminados de fabrica.
CPF02 - CPF 04 Q |+ Error de EEPROM » Conecte/desconecte la fuente de alimentacion del
* Fallo convertidor A/D interno de CPU variador.
* Sustituya el variador.
CPF24 Error de comunicaciones serie Hlperface Compruebe la conexion del encoder o sustitilyalo
. QO |Se detecta cuando no se han recibido datos del - .
Option Comm Err si es necesario
encoder durante 200 mseg.
F1-04=0,102yAl-02=3066  Disminuya la carga.
QO |Ladesviacién de la velocidad es mayor que el valor |« Amplie los tiempos de aceleracion y deceleracion.
DEV de F1-10 durante el tiempo de F1-11 o superior. » Compruebe el sistema mecanico.
Speed Deviation F1-04=3y Al-02=366 » Compruebe las configuraciones de F1-10 y F1-11.
@) La desviacion de la velocidad es mayor que el valor |* Compruebe la secuencia y si el freno se abre cuando
de F1-10 durante el tiempo de F1-11 o superior. el variador empieza a aumentar la velocidad.
. L - . » Compruebe el cableado del PG
Direccion de rotacion erronea 2 el cabl
Se detecta cuando la desviacion de velocidad : Cor.rlja ¢ cab_ ead(? . .
DV3 O o . * Verifique la direccion de PG y ejecute un autotuning
es mayor que el 30% y la referencia de par de offset del a
la aceleracion tienen signos opuestos e offset del encoder
¥ ) * Reduzca la carga y compruebe el freno
Direccion de rotacion erronea
Se detecta cuando F1-19 no es 0, la referencia * Verifique la direccion del PG y ejecute
DV4 QO |de velocidad y la velocidad del motor tienen signos un autotuning de offset de encoder
opuestos y se excede el umbral de deteccion * Reduzca la carga y compruebe el freno
configurado en F1-19.
*» Disminuya la carga
DV6 . . . |* Compruebe la direccion del PG, compruebe F1-22
. Se ha detectado una aceleracion excesiva de la cabina . .
Aceleracion O O (S6lo A1-02 = 6) y realice un ajuste de offset de encoder.
excesiva * Verifique la configuracion de S3-13, S3-14 y S3-15.
* Ajuste los tiempos de aceleracion y deceleracion.
» Compruebe la existencia de condicion de fallo
EFO ®) Entrada de fallo externo desde tarjeta opcional externo.
Opt External Flt de comunicaciones * Verifique los parametros.
* Verifique las sefiales de comunicaciones.
EFO Fallo externo en el terminal SCI (O se refiere a los o .
Ext Fault SO @] O terminales S3 a §7) Elimine la causa de la condicién de fallo externo.
Comandos de marcha directa/inversa introducidos
EF alavez Compruebe la logica de la secuencia externa, de tal
External Fault O Los comandos de marcha directa y de marcha inversa P g . ’
. . . . manera que solamente se reciba una entrada cada vez.
(parpadea) se han introducido simultaneamente durante 500 ms
o mas. Esta alarma detiene el motor.
* Retire la sefial de direccion y reintente un reset
Ext Run Active . de fallo.
Cannot Reset > Se ha intentado un reset de fallo durante la marcha. |, Siun PLC se ocupa del reset del fallo, compruebe
la secuencia.
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Se muestra

Display como Significado Acciones correctivas
Alarma| Fallo
Tiempo de aceleracion del motor de realimentacion * Realice el procedimiento de ajuste completo
FF_CAL Q directa activo * Anule el ajuste mediante la configuracién
de n5-05=0.
FRL o) No se ha seleccionado velocidad antes de que Compruebe la seleccion de velocidad/secuencia
Ref Missing arrancara el variador. de arranque.
* Retire el motor y haga funcionar el variador sin
el motor.
GF La corriente de tierra en la salida del variador : CC;):::)E E?:&?;g;:lgte?:w de alguna fase del motor
QO  |ha excedido el 50% de la corriente nominal de salida L . .
Ground Fault del variador y L8-09 = 1 (activado) + Compruebe la corriente de salida con un amperimetro
y ’ de pinza para verificar la lectura de DCCT.
» Compruebe la existencia de senales de contactor
de motor erroneas en la secuencia de control.
Ha tenido lugar un error de fase abierta en la salida
LF del variador. * Resetee el fallo tras corregir la causa.
Output Phase QO |El fallo se detecta cuando la corriente de salida cae « Comprucbe la capacidad cgiel motor : del variador
Loss por debajo del 5% de la corriente nominal del P P y ’
variador y L8-07 =1
* Retire el motor y haga funcionar el variador sin
el motor.
» Compruebe la existencia de cortocircuito fase a fase
oC e La corriente de salida del variador ha excedido en el motor.
Over Current el nivel de deteccion de sobrecorriente. * Verifique los tiempos de aceleracion/deceleracion
- (C1-00).
» Compruebe la existencia de cortocircuito fase a fase
en la salida del variador.
L8-03=0,162y la temperatura del ventilador de » Compruebe la existencia de suciedad
o) refrigeracion del variador ha excedido el valor de L8-02. | en el ventilador o el dispositivo de disipacion
OH Se ha detenido el ventilador de refrigeracion del térmica.
Heatsink variador * Reduzca la temperatura ambiente alrededor del
Overtemp o L8-03 =3y la temperatura del ventilador de refrigeracién | variador. ) ) )
del variador ha excedido el valor de L8-02. * Sustituya el(los) ventiladores de refrigeracion.
La temperatura del disipador térmico del variador » Compruebe la existencia de suciedad en el
OH1 ha excedido 105°C. ventilador o el dispositivo de disipacion térmica.
Heathmk Max @] Se ha detenido el ventilador de refrigeracion del . Rec}ugca la temperatura ambiente alrededor del
emp iador variador. ) ) )
varia « Sustituya el(los) ventiladores de refrigeracion.
Se detecta cuando L1-01 esta configurado en 1, 2 6 3 |+ Compruebe de nuevo el tiempo de conexion/
y la corriente de salida del variador ha excedido la desconexion y el tamafio de la carga, asi como los
OL1 curva de sobrecarga. tiempos de aceleracion/deceleracion.
Motor Overload QO  |La curva de sobrecarga es ajustable utilizando el - (C1-00).
otor Lverioa parametro E2-01 (Corriente nominal del motor), » Compruebe las caracteristicas de V/f (E1-0O0).
L1-01 (Seleccién de proteccion del motor) y L2-02 |« Compruebe la configuracion de la corriente nominal
(Constante de tiempo de proteccion del motor) del motor (E2-01).
» Compruebe de nuevo el tiempo de conexion/
desconexion y el tamafo de la carga, asi como los
OL2 o) La corriente de salida del variador ha excedido . ?Cerlrirl)—_(l)ls:ge aceleracién/deceleracién.
Inv Overload la capacidad de sobrecarga del variador. » Comprucbe las caracteristicas de V/f (E1-000).
» Compruebe la configuracion de la corriente nominal
del motor (E2-01).
F1-03=0, 1062y Al1-02 esta configurado en 3 6 6.
La realimentacion de velocidad del motor (U1-05) . L
o ha excedido el valor de F1-08 durante el tiempo *Aj usterla configuracion de ASR en el grupo
oS . de parametros C5.
de F1-09 o superior. A . .
Motor Over speed F1-03=3 v A1.02 csia IF 3 366 » Compruebe el circuito de referencia y la ganancia
Det La-real;me}rlltacign dees t\ef‘e(l:gcr:li(;igrgelorﬁgtoro(ljl 05) de referencia.
o ha excedido el valor de F1-08 durante el tiempo * Compruebe la configuracién de F1-08 y F1-09.
de F1-09 o superior.
@] La tension del bus de c.c. ha excedido el nivel ' géc)rgrrclggig Sggngoc?gndggeflreernaglon (C1-02/04/06/
ov (s6loen de deteccin de sobretension. * Compruebe la fuentg de alimentac.ic’)n disminuya
condi-| O |Los niveles de deteccién predeterminados son: pru Ly a Y
DC Bus Overvolt| =, d Clase 200 V- 410 Ve.c la tension para adecuarla a las especificaciones del
clonde : - variador.
parada) Clase 400 V: 820 Ve.c. » Compruebe la resistencia/chopper de freno.
e * Apriete los tornillos de los terminales de entrada
PF o g:rclgzacmn de tension de bus de c.c. demasiado Apricte 1 illos de 1 inales d d
Input Phase Loss Solo se detecta cuando L8-05 = 1 (activado) » Compruebe la tension de alimentacion
F1-02=0,102yAl-02=3066 * Repare el cableado roto/desconectado.
PGO Q  |No se reciben pulsos del PG (encoder) durante * Repare el cableado.
PG Open el tiempo de F1-14 o superior. * Suministre alimentacion al PG.
(PG F1-02=3y Al-02=306. * Adecuadamente.
Disconnection) O No se reciben pulsos del PG (encoder) durante *» Compruebe la secuencia y si el freno se activa
el tiempo de F1-14 o superior. cuando el variador empieza a aumentar la velocidad.
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Se muestra

Display como Significado Acciones correctivas
Alarma| Fallo
El fusible Qel circuito principal estd fundido. » Compruebe la existencia de cortocircuito o fallos
PUF Advertencia: . .
. . . de aislamiento en el motor y en los cables del motor
DC Bus Fuse QO | Nunca haga funcionar el variador tras sustituir
: . . . (fase a fase).
Open el fusible del bus de c.c. sin comprobar la existencia . . .
o * Sustituya el variador tras solucionar el fallo.
de cortocircuito en los componentes.

RR o) Ha fallado el transistor del freno dindmico * Conecte/desconecte la alimentacion del variador.
DynBrk Transistr incorporado. * Sustituya el variador.

SEl o) Sin respuesta del contactor de salida S1-16 Compruebe el contactor de salida.
Sequence Error 1 0 superior.

SE2 La corriente de salida al arrancar estaba por debajo .
Sequence Error 2 o del 25% de la corriente en vacio. Compruebe el contactor de salida.

SE3 La corriente de salida durante la marcha estaba por .
Sequence Error 3 O debajo del 25% de la corriente en vacio. Compruebe el contactor de salida.

SVE o) Se ha movido la posicion del motor durante : Inp remente el limite de par.

* Disminuya el par de carga.

Zero Servo Fault

la operacion con servo cero.

» Compruebe la existencia de ruido de sefial.

La tension del bus de c.c. estd por debajo del nivel
o) de deteccion de subtension
(L2-05). La configuracion predeterminada es:

» Compruebe la tension de entrada.
» Compruebe el cableado de los terminales
de entrada.

» Compruebe la tension de entrada y el cableado

Dlé\]/; (solo en o) Clase 200 V: 190 V c.c. de los terminales de entrada.
us gqndl- Clase 400 V: 380 Vc.c. » Aumente la configuracion de
Undervolt | cion de « C1-01/03/05/07
parada) Fallo de operacion de circuito principal MC
peracion de circuito principa.
Sin respuesta de MC durante la operacion del Sustituya el variador.
variador.
uv2 Subtensién de la fuente de alimentacién de control | (l}etlre :odlas las con%lones a ltoslterrlr_nnales i6n del
CTL PS Q | Subtension del circuito de control mientras ¢ controty conecte/desconecte fa alimentacion de
Undervolt el variador estaba en funcionamiento. variador.

* Sustituya el variador.

€ Errores de programacion del operador (OPE)

Un error de programacion del operador (OPE) se produce cuando se configuran incorrectamente dos o mas

parametros relacionados entre si o una configuracion de parametro individual es incorrecta. El variador no
opera hasta que el valor del parametro se configure correctamente; a pesar de todo, no se produciran otras

salidas de alarma o fallo. Si ocurre un OPE, cambie el parametro relacionado comprobando la causa mostrada
en la tabla siguiente. Cuando se visualice un error OPE, pulse la tecla ENTER para ver U1-34 (OPE
Detectado). Se visualiza el parametro que esta causando el error OPE.

Display

Significado

Acciones correctivas

OPEO1
kVA Selection

Error de configuracion de kVA

Introduzca la configuracion de kVA correcta en 02-04.

OPEO02 Limit

Configuracion de parametro fuera del rango

Hiperface seleccionado (n8-35=4) y:
* F1-01 es distinto de 512 6 1.024
*» F1-21 esta configurado como 2

EnDat seleccionado (n8-35 =5) y:
* F1-01 es distinto de 512 6 2.048
* F1-21 esta configurado como 0 6 1

Verifique la configuracion del parametro.

OPEO03
Terminal

Error de seleccion de entrada multifuncional

(H1-01 a H1-05):

* Se han seleccionado funciones duplicadas.

* Se han seleccionado simultaneamente los baseblocks
externos NA (8) y NC (9).

Se han configurado simultaneamente los comandos de

parada de emergencia NA (15) y NC (17).

Verifique la configuracion del parametro en H1-OO

OPEO05
Sequence Select

Error de seleccion de comando RUN/referencia

La seleccion de fuente de referencia b1-01 y/o

el parametro de seleccion de fuente RUN b1-02 estan
configurados como 3 (tarjeta opcional), pero no hay
ninguna tarjeta opcional instalada.

* Verifique que la tarjeta esta instalada. Desconecte
la alimentacion y vuelva a instalar la tarjeta opcional

» Compruebe de nuevo la configuracion de b1-01 y b1-02.

OPEO06 Error de seleccion de método de control/ Verifique la seleccion del método de control en el parametro
PG Opt Missing | falta tarjeta de PG A1-02 y/o la instalacion de la tarjeta opcional de PG.
OPE08 . Error de seleccion de funcion Verifique el método de control y la funcion.
Constant Selection
OPE10 Compruebe los parametros (E1-000). Un valor de frecuencia/

V/f Ptrn Setting

Error de configuracion del parametro V/f

tension puede estar configurado mas alto que la frecuencia/

tension maxima.
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@ Fallos de autotuning

En este apartado se muestran los fallos de autotuning. Cuando se detectan los siguientes fallos, el fallo se
visualiza en el operador digital y el motor marcha libre hasta detenerse. No se operan salidas de fallo o alarma.

Display Significado Acciones correctivas
Error de aceleracion (se detecta solo durante el autotuning | ¢ Incremente C1-01 (Tiempo de aceleracion 1)
Accelerate dinamico)  Incremente L7-01 y L7-02 (limites de par) si son bajos.
El motor no ha acelerado en el tiempo especificado. * Quite los cables y repita el ajuste.
Alarma de configuracion de V/f .. .
Lo i . » Compruebe y corrija las configuraciones del motor
End - 1 Se visualiza después de completado el autotuning . o .
. . . o . « Si el motor y la maquina estan conectados, desconecte
V/f Over Setting | La referencia de par ha excedido el 100% y la corriente L
f . o . el motor de la maquina.
en vacio ha excedido el 70% durante el autotuning.
Fallo de saturacion del nucleo del motor * Compruebe los datos de entrada.
End - 2 Lo R . « Compruebe el cableado del motor.
. Se visualiza después de completado el autotuning. . i ;
Saturation . ., « Si el motor y la maquina estan conectados, desconecte
Se detecta solamente para autotuning en rotacion L
el motor de la maquina.
Alarma de configuracion de corriente nominal
Se visualiza después de completado el autotuning
End-3 - . > . .
Durante el autotuning, el valor medido de la corriente Compruebe el valor de la corriente nominal del motor.
Rated FLA Alm .
nominal del motor (E2-01) era mayor que el valor
seleccionado.
» Compruebe los datos de entrada.
« La capacidad del motor y del variador no se corresponde.
Fault Fallo de datos del motor Compruebe la capacidad del motor y del variador.

» Compruebe la corriente nominal y la corriente en vacio del
motor.

I-det. Circuit

Error de deteccion de corriente
La corriente ha excedido la corriente nominal del motor o
alguna fase de salida esta abierta

Compruebe ¢l cableado del variador y el montaje.

KE_ERR
(s6lo motor PM)

Error de constante de tension

Compruebe el cableado del motor

LD ERR
(s6lo motor PM)

Error de inductancia

Compruebe el cableado del motor

Leakage Induc-
tance Fault

La medida de inductancia de fuga ha provocado un error.
La corriente de ajuste de inductancia de fuga era
demasiado alta o demasiado baja (vectorial de lazo
cerrado solo para PM)

« Compruebe el cableado del motor.

« Compruebe el valor de entrada de la corriente nominal del
motor

* Reduzca o aumente el nivel de corriente para el ajuste
de inductancia de fuga cambiando el parametro n8-46.

Cualquiera de las alarmas enumeradas anteriormente

« Salga del menu de ajuste, compruebe el contenido
de la alarma y elimine la causa tal como se ha descrito
en la lista de alarmas anterior.

Minor Fault se ha producido durante el autotuning o el variador estaba
o S . » Compruebe los datos de entrada.
en condicion de baseblock cuando se inici6 el ajuste. , . . s
« Asegurese de que el variador no estd en condicion de
baseblock durante el ajuste.
Fallo de velocidad del motor . . - .
. ., « Si el motor esta conectado a la maquina, desconéctelo.

Se detecta solamente para autotuning en rotacion - M

La referencia de par ha excedido 100% durante * Incremente C1-01 (Tiempo de acelerac%on D
Motor Speed « Compruebe los datos de entrada (especialmente el nimero

la aceleracion.
Solo se detecta cuando A1-02 esta configurado en 2
(control vectorial de lazo abierto).

de pulsos del PG y el nimero de polos del motor).
* Realice un autotuning estatico (sin rotacion)

No-Load Current

Fallo de corriente en vacio

» Compruebe los datos de entrada.

Resistance Fallo de resistencia de linea a linea » Compruebe el cableado del motor.
« Si el motor esta conectado a la maquina, desconéctelo.
. N . « Si la configuracion de T1-03 es mayor que la tension
Rated slip Fallo de deslizamiento nominal de alimentacion de entrada del variador (E1-01), cambie los
datos de entrada.
RS_ERR Error de resistencia de linea a linea * Compruebe el cableado del motor
(s6lo motor PM) » Compruebe la datos de entrada del motor
STOP key Pulsacion de la tecla STOP -
Todos los encoders:
La velocidad del motor ha superado 20 r.p.m. en el inicio
de autotuning. . . .
El ajuste de ;g>osici(')n de polo magnético no se ha podido * Quite los cables‘y replrta . uste , .
! . . » Compruebe la direccion de rotacion del encoder o cambie
realizar en el tiempo especificado. F1-05 si es necesario
Z SRCH_ERR |Encoder con pulso Z: '
(s6lo motor PM) | La diferencia entre dos mediciones de la posicion del polo

magnético ha sido superior a 3°.

Encoders serie:

La diferencia entre dos mediciones de la posicion del polo
magnético ha sido superior a 5° o se ha producido un error
de comunicaciones serie del encoder durante el ajuste.

« Compruebe el cableado del encoder (orden, blindaje, etc.)
« Compruebe la fuente de alimentacion del encoder.
Sustituya el encoder.
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Tabla de parametros

Nota: La configuracion de fabrica esta en negrita. NGme-
Name- rp‘;g? Nombre Descripcién
rzrz:: Nombre Descripcion metro
r'r)letro Frecuencia de | Configura la frecuencia para la
S — C5-07 | alternancia de | alternancia entre la ganancia proporcional
Inicializacion de datos ASR 1, 2, 3 y el tiempo de integral 1, 2, 3.
Seleccion de ?f}:g:;sés Ganancia Configura la ganancia proporcional 3
idioma para el 5 AlIc)amém C5-09 | proporcional 3 |y el tiempo integral 3 del lazo de control
Al.oo | display del it (E) de ASR de velocidad (ASR) para la frecuencia
operador digital 4 Ttali Tiempo de minima. » o
(s6lo JVOP- - alano C5-10 |integral 3 (I) de | La configuracion solamente estd activa
160-0Y) 2 : ESPtan‘)l, ASR para la deceleracion.
:Portugués 7 2
0: So6lo monitorizacion (monitorizacion Configuraqqn de frecuenpla de portadora
del modo drive y configuracion Seleccion Selecciona la frecuencia de portadora
de A1-01 y A1-04) C6-02 | de frecuencia para los modos de control de motor
1:Se utiliza para seleccionar parametros de port.adora 1 |de 1nd1'1cc1on‘ i
de usuario (solamente pueden leerse Seleccion Selecciona la frecuencia de portadora
Al-01 Nivel de acceso y configurarse pardmetros Co6-11 | de frecuencia para lgs modos de control de motor
B a parametros configurados de A2-01 a A2-32) de portadora 2 | de iman permanente.
2: Avanzado Configuracion de velocidad
(pueden leerse y configurarse pgfémetros d1-01 | Referencia de
tanto en el modo de programacion rapida a multivelocidad
(Q) como en el modo de programacion d1-08 |1a8
avanzada (A)) Velocidad
0:Control V/f d1-09 nominal
Seleccion del 2: Vectorial de lazo abierto Velocidad
A1-02 | método 3:Vectorial de lazo cerrado d1-10 | Yetoer 3. 1
de control 6: Vectorial de lazo cerrado para motores intermedia o )
de iman permanente di-11 Velocidad Consult,e pagina 19, Secuencia de
0: _ Sin inicializacion lnterrr‘ledla 2 S(’,/("(‘(‘I()I‘I dg )fel()cv‘n/ad utilizando
1110: Inicializa a los parametros de di1-12 | Velocidad entradas digitales
A1-03 | Inicializar usuario 1ntermed1a 3
2220: Inicializa segin la configuracion di-13 | Velocidad de
de fabrica renivelacion
Fuente de secuencia/referencia d1-14 | Yelocidad de
Seleccion 0:Operador digital 1nslpec‘(cilciind
clecel 1: Terminal de circuito de control d1-17 Veloci ad de
b1-01 | de fuente : 1
de referencia (entrada analdgica) nivelacion i ] i
3: Tarjeta opcional 0: l(,,(lislaro rlefegelngga) de multivelocidad
- Ep -01 adl-
b gelt?CCi(md i (l)gfflrrii%r] (geg lé?rl'cllit() de control 1:La referencia de alta velocidad tiene
1-02 | de fuente de : fo . . . prioridad.
comando RUN .(en'tradas dlgltales multifuncionales) Selecplqn 5:La referencia de velocidad
3: Tarjeta opcional di-18 | de prioridad de nivelacion tiene prioridad
Configuracion de aceleracion/deceleracion develocidad | 5. {joar referencia de multivelocidad
Cl- Tiempo de Sin ninguna velocidad seleccionada,
oo aceleracion/ Consulte pagina 1-22 se desactiva la senial UP/DOWN
deceleracion 1 Consulte pdgina 1-19
- Configura los tiempos de la curva S Confi ion del V/t
C2- | Caracteristica : : . guracion de la curva
OO0 |delacurvaS en los cambios de velomdg d para r)educ1r Configuracion | Esta configuracion se utiliza como valor
— las. sacud.l das. Consulte pdgina 1-22 E1-01 | de la tension de referencia para funciones
Compensacion de deslizamiento de entrada de proteccion.
- * Aumente el valor si el valor Frecuencia Tension de salida (V
Garganila die,n de compensacion de deslizamiento E1-04 | de salida max. v:::lon e salida (V)
C3-01 gg pensacio es demasiado bajo (FMAX) (E1-05)
o i i i 7 VBASE)
deslizamiento Reduzca el valor si el deslizamiento Tensién de (&5
estd descompensado E1-05 | salida max.
;flte r;g)o(;iel * Reduzca el valor si la respuesta de (VMAX),
C3-02 ci; :nszc % " compensacion de deslizamiento es baja. E1-06 Frecuencia base (EY_%B)
h de P 1 « Cuando la velocidad no sea estable, (FA)' ] I
. : incremente el valor. Tension E1-10) [
deslizamiento de frecuencia 1
Regulacién automitica de la velocidad (ASR) E108 | e salida media €l Eon  ErooEron
Ganancia (VB) Frecuencia
C5-01 | proporcional 1 | Configura la ganancia proporcional 1y el Tension Para confi o
; . . gurar las caracteristicas de V/f
(ff) de ASR tiempo de integral 1 del lazo de control EL-10 ge frig:(;lenC}a en una linea recta, configure 1os mismos
Tiempo de de la velocidad (ASR) para la frecuencia e salidamin. | ° "o para E1-07 y E1-09. En este caso
C5-02 | integral 1 (I) de | C5-07. (VMIN) la configuracién para E1-08 no sera
ASR ] tenida en cuenta.
Ganancia Configura la ganancia proporcional 2 y el B Asegurese siempre de que las cuatro
C5-03 | proporcional 2 | tiempo integral 2 del lazo de control de la El-13 Tension base frecuencias estan configuradas de la
(P) de ASR velocidad (ASR) para la frecuencia (VBASE) siguiente manera:
Tiempo de minima. E1-04 (FMAX) > E1-06 (FA) > E1-07
C5-04 | integral 2 (I) de | La configuracion solamente esta activa (FB) > E1-09 (FMIN)
ASR para la aceleracion.
C5-06 Tiempo de Configure el tiempo de retardo de salida
retardo de ASR | ASR.
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Name- Nume-
ro de L ro de L
e Nombre Descripcién para- Nombre Descripcion
metro metro
Configuracion de datos de motor Ganancia 1d La respuesta de referencia de velocidad
Corriente n5-03 | Proporeonarde | ., crementara al incrementar
E2-01 . realimentacion i
nominal positiva la configuracion de n5-03.
E2-02 | Deslizamiento Ajuste
- de tiempo 0:Desactivado
E2-03 | Corriente 0505 | e aceleracion | 1+ Activado
en vacio Datos de motor para motores de del motor
E2-04 Ije”gflg‘; inducci6n Secuencia de frenado
; : Nivel de ; .
] Resistencia - Configura el nivel de velocidad del
E2-05 de linea a linea S1-01 Velomdgd Cero | comando de cierre de freno en parada.
Inductancia on parada
E2-06 | 4. fuga Corriente
Potencia S1-02 de freno
E5-02 nominal de inyeccion de
Cori c.c. al arranque | Configura como porcentaje
E5-03 n;’;illelglte Corriente de la corriente nominal del variador.
Ntmero S1-03 de freno
E5-04 | Y de inyeccion de
de pol -
RZSi(s)tgrslcia Datos de motor para motores de iméan _CFC ala parada
E5-05 | 4e linea a linea permanente dée%?g;ﬁ)
E5-06 | Inductancia d S1-04 | de inyeccion de
ES-07 | Inductancia q c.c./velocidad
Constante cero al arrancar
E5-09 | de tension Tiempo
de motor de freno
Configuracién de realimentacién de encoder S1-05 Sec inyeccien (fe Consulte pagina 22, Secuencia de
F1-01 Constante Configura el nimero de pulsos por cero al parar frenado.
de PG revolucién del PG T P
0:Fase A para comando de marcha delrerrz:ltpa(r)do
directa. (Fase B para comando de S1-06 de liberacion
marcha inversa; rotacion en sentido de freno
F1-05 Direccion de contrario a las agujas del reloj) -
rotacion del PG | 1:Fase B para comando de marcha S1-07 dTlempo do d
directa. (Fase A para comando - © retaé Of c
de marcha inversa; rotacion en sentido clerre de Ireno _ _
contrario a las agujas del reloj) S1.20 | Ganancia de Ganancia de lazo de posicion de servo cero
Resolucion 0:16.384 Servo (ie’ro pa{a contfol vectorial de lazo cerr.ado.
de encoder 1:32.768 Compensacion de deslizamiento de referencia
F1-21 | absoluto 2:8192 de velocidad
(Hiperface (si EnDat est;i seleccionado (n8-35 =5), Velocidad Confi : locidad inal del
o EnDat) F1-21 esta fijo en 2) S2-01 | nominal del m(())rtlolrgura a velocidad nominal de
Desplazamiento | Configura el desplazamiento entre motor )
F1-22 | de posjcién el iman del rotor y la posicion de cero del Ganancia de
de iméan encoder. compensacion | Configura la ganancia de compensacion
Configuraci()n de E/S digitales $2-02 dedeslizamiento | de deslizamiento en modo de operacion
Seleccion en modo de normal. Se puede configurar para mejorar
HI-0L | 4¢ funcion Al final de esta lista puede consultar una operacion la precision de nivelacion.
HI%OS de terminal S3 | lista de selecciones normal 3
g 517 i g)ﬁ;rel;lschén Configura la ganancia de compensacion
eleccion de deslizamiento en modo de
g de -
H2-01 | de funcién _| Al final de esta lista puede consultar una 82-03 | yeslizamiento | Fegeneracion. .
a de terminal M1- | . : Se puede utilizar para mejorar
lista de selecciones en modo de puede P me)
H2-03 M2/M2—M4/ - la precision de nivelacion.
MS5-M

Proteccion del motor

Configuracion de funciones especiales

Seleccion de

0:Desactivado

1:Proteccion de motor de empleo
general (motor refrigerado por
ventilador)

2: Proteccion del motor de variador
(motor refrigerado externamente)

3: Proteccion de motor vectorial

Activa o desactiva la funcion de “piso

Seleccion corto”.
S3-01 | de funcién 0:desactivado
“piso corto” 1:activado (estandar)
2:activado (avanzado)
Nivel
de deteccion Nivel de deteccion de velocidad nominal/
S3-04 | de velocidad nivelacion cuando se utilizan entradas
nominal/ multivelocidad (d1-18 = 0/3)
nivelacion
$3-08 Orden de fase | 0:El orden de fase de salida es U-V-W
de salida 1:El orden de fase de salida es U-W-V
Diametro Configura el didmetro de la polea de
S3-13 | de polea traccion para la visualizacion en unidades
de traccion m/s.
Relacion 1:1:1
§3-14 de cables 2:1:2
S3-15 Relacion Configura la relacion de engranaje

de engranaje

mecanico.

L1-01 | proteccién del Cuando la alimentacion del variador
motor
se desconecta, se resetea el valor
de temperatura, asi que incluso si este
parametro se configura como 1 es
posible que la proteccion no sea efectiva.
5:Proteccion de motor de par constante
de iman permanente
Compensacion de realimentacion positiva
Seleccion
n5-01 de control de 0:Desactivado
realimentacion | 1: Activado
positiva
Tiempo
n5-02 | de aceleracion
del motor
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NéGme- Name-
::;::: Nombre Descripcion rpc;re:: Nombre Descripcion
metro metro
Datos monitorizados U2-10 | Referencia de par en el fallo
U1-01 | Referencia de frecuencia en Hz/r.p.m. U2-11 | Estado de term%nal de ent‘rada en el fallo
U1-02 | Frecuencia de salida en Hz/r.p.m. U2-12 | Estado de termmgl de salida en el fallo
U2-13 | Estado de operacion en el fallo
U1-03 | Corriente de salida en A U2-14 | Tiempo de operacion acumulativo en el fallo
U1-05 | Velocidad del motor en Hz/r.p.m. Datos de historico de fallos
U1-06 | Tension de salida en Vc.a. U3a01 Del tltimo al cuarto fallo
U1-07 | Tension de bus de c.c. en Ve.c. U3-04
U3-05
U1-08 | Potencia de salida en kW a Tiempo de operacion acumulativo en el fallo 1 a 4
U3-08
U1-09 | Referencia de par en % del par nominal del motor U3-09
Muestra el estado de entrada ON/OFF. a Del quinto al décimo fallo
U3-14
Ul-1 O=H”H”L 1: Comando de marcha directa U3-15
i . a Tiempo acumulado del quinto al décimo fallo
t (S1) estda ON U3-20
1: Comando de marcha inversa
(S2) esta ON
Estado de 1: Entrada mtiple 1 * Los siguientes errores no se guardan en el registro
U1-10 | terminal de (S estaON de errores: CPF00, 01, 02, 03,%\/1 y UV2.
entrada 1: Entrada multiple 2
(S4) esta ON
L epeton Selecciones de funcién de entradas digitales
1: Entrada multiple 4 3 Referencia de multivelocidad 1
L (S6)esta ON 4 Referencia de multivelocidad 2
1: Entrada multiple 5 6 Comando de frecuencia de Jog (prioridad mas alta que la
(87) esta ON referencia de multivelocidad)
Muestra el estado de salida ON/OFF. F No se utiliza (configurado cuando un terminal no se usa)
U= aliiaittt 14 | Reset de fallo (Reset si en ON)
1: Salida de contacto 20a | Fallo externo, Modo de entrada: Contacto NA/
m“'t'f“”‘:"’”"?' 1 ZF? Contacto NC, Modo de deteccion: Normal/durante
(M1—M2) esta ON . operacién
:nuslt‘l*ftdniz: a°|°2”‘a°‘° 80 | Seleccion de velocidad nominal (d1-09)
Estado (M3-M4) ests ON 81 Seleccion de velocidad intermedia (d1-10)
Ul-11 | de temlnal 1: Salida de contacto 82 Seleccion de velocidad de renivelacion (d1-13)
de salida multifuncional 3 83 | Seleccion de velocidad de nivelacion (d1-17)
(M5-M6) esta ON 84 | Seleccion de inspeccion Run (d1-14)
No se utiliza
e O ror Selecciones de funcion de salidas digitales
(MAIMB-MC) esta ON 0 Durante Run 1 (ON: el comando Run estd en ON o hay
salida de tension)
Estado de operacion del variador. 6 (\)/zlrii?(g;)lrléissto para operacion; READY: Tras inicializacion
Ul-l2=iidiiidi o 8 | Durante baseblock (contacto NA, ON: durante baseblock)
k 1: Velocidad cero B Cabina atascada/deteccion de subpar 1 NA (contacto NA,
1: REVERSE ON: deteccion de sobrepar/subpar)
E 1: Entrada de F NQ se utilizan. (Configurado cuando el terminal no se
Ul-12 stado gle sefial de reset utiliza).
operacion 1: Velocidad alcanzada 10 | Fallo leve (ON: alarma visualizada)
1: Variador preparado 17 | Cabina atascada/deteccion de subpar I NC (contacto NC,
OFF: deteccion de par)
L T:Falloleve 1A | Durante marcha inversa (ON: durante marcha inversa)
1: Fallo grave 40 Comando de li_beracic’)n del freno _
41 Comando de cierre de contactor de salida
Ul1-13 | Tiempo de operacion acumulado
U1-20 | Referencia de frecuencia tras arranque suave
Ul1-34 | Parametro de fallo OPE
Ul1-51 | Corriente max. durante la aceleracion
U1-52 | Corriente max. durante la deceleracion
Ul1-53 | Corriente max. durante velocidad maxima
U1-54 | Corriente max. durante velocidad de nivelacion
U1-55 | Numero de carreras
Datos de seguimiento de fallos
U2-01 | Fallo actual
U2-02 | Ultimo fallo
U2-03 | Referencia de frecuencia en el fallo
U2-04 | Frecuencia de salida en el fallo
U2-05 | Corriente de salida en el fallo
U2-06 | Velocidad del motor en el fallo
U2-07 | Referencia de tension de salida en el fallo
U2-08 | Tension del bus de c.c. en el fallo
U2-09 | Potencia de salida en el fallo
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Avertissements

/\\ ATTENTION

11 est strictement interdit de brancher ou de débrancher des cables ou de procéder a des tests de
signalisation lorsque I’appareil est sous tension.

Le condensateur de bus continu Varispeed L7 DC reste chargé d’¢électricité méme lorsque 1’alimentation
est coupée. Pour éviter tout risque d’¢électrocution, débrancher le variateur de fréquence du secteur
avant de procéder a son entretien. Et patienter 5 minutes apres extinction des LED.

Ne procéder a aucun test de rigidité sur aucun élément du variateur. Il comporte en effet des
¢léments semi-conducteurs qui ne peuvent pas supporter des tensions aussi élevées.

Il est interdit de déposer 1’opérateur numérique lorsque 1’appareil encore sous tension. Il est
¢galement interdit de toucher aux circuits imprimés lorsque le variateur est sous tension.

Ne jamais raccorder des filtres de suppression de bruit LC / LR, des condensateurs ou des appareils
de protection contre les surtensions & une entrée ou une sortie de variateur.

Pour éviter 1’affichage de pannes de surtension, etc. inutiles, les contacts de signalisation de tout
contact ou interrupteur placé entre le variateur et le moteur doivent étre intégrés dans la logique
de contrdle du variateur (1’étage de sortie par exemple).

Ceci est d’une importance capitale :

Lire consciencieusement le présent manuel avant de raccorder ou utiliser le variateur. Il est impératif
de respecter toutes les précautions et instructions de sécurité.

Utiliser le variateur avec les filtres de cable approprié€s et en respectant les instructions d’installation
du présent manuel, tout couvercle rabattu et toute borne protégée.

Ce n’est qu’aprés cela que toutes les mesures de sécurité seront effectivement respectées. Ne pas
raccorder ou utiliser un équipement apparemment endommaggé ou sur lequel il manque des
¢léments. La société utilisant 1’appareil est responsable de toute blessure ou tout endommagement
de matériel causé par le non-respect des avertissements contenus dans le présent manuel.




€ Consignes de sécurité et instructions

B1. Généralités

Lire attentivement les précautions de sécurité et les instructions d’utilisation avant d’installer et d utiliser
le variateur. Controler également les dispositifs de sécurité du variateur et vérifier réguliérement leur état de
fonctionnement (dommage ou démontage).

Il est possible d’accéder aux éléments sous tension et aux éléments chauds pendant 1’utilisation de I’appareil.
Vous courez de sérieux dangers de blessures et d’endommagement du matériel lors de la dépose des éléments
du carter, de I’opérateur numérique ou des couvercles de bornes lorsque ceux-ci ne sont pas correctement
installés ou utilisés. Le fait que les variateurs de fréquences contrélent des appareils mécaniques en
mouvement peut générer d’autres risques.

11 est impératif de respecter les instructions du présent manuel. Toute installation, opération ou toute opération
d’entretien doit étre effectuée par du personnel qualifié. Pour des raisons de sécurité, le personnel qualifié doit étre
désigné comme personne habituée a installer, démarrer, utiliser et effectuer I’entretien des variateurs de fréquences
et il doit disposer des qualifications requises en la matiere. Il n’est possible d’utiliser ces unités en toute sécurité
que lorsqu’elles sont utilisées correctement et pour 1’utilisation pour laquelle elles ont été congues.

Les condensateurs de bus continu DC restent actifs 5 minutes env. aprés coupure du courant. Il est donc
impératif de patienter 5 minutes avant d’ouvrir les couvercles. Toutes les bornes de raccordement électriques
peuvent se charger d’électricité.

L’accés des enfants et autres personnes non autorisées aux variateurs est strictement interdit.
Conserver les consignes de sécurité et les instructions d’utilisation a portée de main et les remettre a toute
personne ayant acces aux variateurs.
H2. Limites d’utilisation des variateurs
Les variateurs de fréquences sont congus pour &tre utilisés avec des systémes ou des appareils électriques.

Ils doivent étre installés sur ces appareils ou systémes en respectant les normes et directives de basse tension
suivantes :

EN 50178, 1997-10, Systémes d’alimentation électrique avec des appareils électriques
EN 60204-1, 1997-12 Sécurité des appareils et équipement avec des appareils électriques
lére partie : Configuration préalable (CEI 60204-1:1997) /
Remarque importante : inclut le rectificatif de septembre 1998
EN 61010-1, A2, 1995 Conditions de sécurité pour les équipements de technologie de I’information
(CEI 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, modifiée)
La norme CE a ét¢ intégrée dans la norme EN 50178 avec les filtres spéciaux de cables inclus dans le présent
manuel et tient compte des instructions d’installation concernées.
m3. Transport et stockage
Les instructions de transport, de stockage et de manipulation de ’appareil doivent étre respectées en accord
avec les caractéristiques techniques de I’appareil.
4. Installation

Installer et refroidir les variateurs comme indiqué dans la documentation technique. Insuffler I’air de
refroidissement dans la direction indiquée. Il n’est donc possible d’utiliser le variateur que dans la position
indiquée (debout par exemple). Respecter les distances indiquées. Protéger les variateurs contre les charges
non autorisées. Il est interdit de pencher les composants ou de modifier les distances d’isolement. Pour éviter
tout dommage causé par électricité statique, ne pas toucher les composants ou les contacts électroniques.



ER-

5. Connexions électriques

Effectuer tout travail sur les équipements sous tension en respectant la réglementation nationale de prévention
des accidents du travail et la réglementation nationale de sécurité. Effectuer les installations électriques

en respectant la réglementation en vigueur. Respecter surtout les instructions d’installation concernant

la compatibilité électromagnétique (CEM), le blindage, la mise a la masse, I’agencement des filtres et

le placement des cables par exemple. Cela s’applique également aux équipements dotés du label CE.

Le fabricant est responsable du systeme ou des machines en matiére de respect des normes CEM.

Contacter le fournisseur ou le représentant OYMC (Omron-Yaskawa Motion Control) en cas d’utilisation
d’un interrupteur de circuit électrique de courant de fuite avec les variateurs de fréquences.

11 est possible qu’il soit nécessaire, sur certains systémes, d’utiliser des appareils de surveillance et de sécurité
supplémentaires pour respecter la réglementation sur la sécurité et la prévention des accidents. Il est alors
nécessaire de modifier le matériel du variateur de fréquence.

En cas d'utilisation de moteurs a aimant permanent :

Si un moteur PM est activé via un entrainement externe, une tension élevée est générée au niveau des enroulements.
* Lors du cablage, de la maintenance ou de I’inspection, s’assurer que le moteur est arrété et ne peut pas tourner.

* Si le moteur doit tourner alors que le variateur est désactivé, vérifier qu’il n’y a plus de connexion
¢lectrique entre le moteur et la sortie du variateur.

m6. Configuration du convertisseur

Ce convertisseur L7 peut actionner aussi bien des moteurs a induction que des moteurs a aimant permanent.
Toujours sélectionner le mode de contrdle permanent :

» Pour les moteurs a induction, utiliser le contréle V / £, le controle vectoriel en boucle ouverte ou le controle
vectoriel en boucle fermée (A1-01 =0, 2 ou 3).

* Pour les moteurs a aimant permanent, utiliser exclusivement le mode de contrdle du vecteur en boucle
fermée pour moteurs PM (A1-01 = 6).

Choisir un mode de controle inadéquat peut endommager le variateur et le moteur.

Siun moteur est changé ou utilisé pour la premiére fois, toujours configurer les paramétres de contrdle du moteur
adéquats en utilisant les données de plaque signalétiques ou en effectuant un autoréglage. Il est interdit de modifier
les paramétres sans raison. Pour garantir un fonctionnement efficace des moteurs PM, toujours régler :

* les données de moteur correctes

¢ les paramétres de détection PC ouverte

* les paramétres de détection de déviation de vitesse
¢ les paramétres de détection de suraccélération

Des paramétres incorrects peuvent engendrer un comportement dangereux ou endommager le moteur ou
le variateur.

Pour plus de détails sur la procédure de démarrage adéquate, reportez-vous a la section page 12-Procédure de
démarrage.

H7. Remarques

Les variateurs de fréquence Varispeed L7 sont certifiés CE, UL et c-UL.

€ Compatibilité CEM

H1. Introduction

Ce manuel a été congu pour aider les fabricants de systémes utilisant les variateurs de fréquence OYMC

a ¢laborer et installer des appareils de connexion électrique. Il décrit aussi les mesures nécessaires pour
respecter les directives CEM. 1l est, de ce fait, impératif de respecter les instructions du manuel d’installation
et les instructions de cablage.

Les produits OMRON sont contr6lés par des instituts agréés utilisant les normes suivantes :

Normes de produits : EN 61800-3:1996
EN 61800-3 ; A11:2000



H2. Mesures pour garantir la conformité des variateurs de fréquence OYMC avec les
directives CEM

Il n’est pas nécessaire d’installer les variateurs de fréquence OYMC dans une armoire électrique.

Il n’est pas possible de donner toutes les instructions en détails de toutes les configurations possibles
d’installation. Le présent manuel se limite donc aux instructions générales.

Tout équipement électrique géneére des interférences radio et des interférences. Les cables transmettent
ces interférences a leur environnement comme une antenne radio.

En raccordant un équipement électrique (par exemple un moteur) a une source d’alimentation sans filtre
de cablage, il est possible que des interférences HF ou LF pénétrent dans le réseau principal d’alimentation.

La solution, dans un premier temps, est d’isoler le cable de commande, les composants d’alimentation,
la masse et les cables blindés.

11 est nécessaire de disposer d’une grande surface de contact pour une faible impédance des interférences HF.
11 est également recommandé d’utiliser des bandes de blindage plutdt que des cébles.

De plus, connecter les cables blindés avec des clips prévus a cet effet.

m3. Agencement des cables
Mesures a ’encontre des interférences issues des cables

Monter le filtre de cablage et le variateur de fréquence sur une méme plaque en métal. Les monter le plus
proche possible 1’un de 1’autre avec des cables aussi courts que possible.

Utiliser un cable d’alimentation raccordé a la terre. Utiliser un cable moteur blindé de 20 métres maximum.
Agencer les bandes de masse de sorte & maximiser la surface de la fin d’alimentation en contact avec la borne
de masse (par exemple une plaque en métal).
Cable blindé

« Utiliser un cable blindé en tresse.

* Mettre le plus de surface de blindage possible a la masse. Il est recommandé de mettre le blindage
a la masse en raccordant le cable a la plaque de masse avec des clips en métal (voir la figure ci-dessous).

Clip de masse Plaque de masse

Les surfaces de masse doivent étre extrémement conductrices (sans recouvrement). Retirer tout recouvrement
de vernis ou de peinture.

— Raccorder les blindages de céble aux deux extrémités a la masse.

— Raccorder le moteur de I’appareil a la masse.
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Installation

€ Installation mécanique

mDéballage du variateur
Vérifiez les éléments suivants apres avoir déballé le variateur.

Elément Méthode
Le variateur livré correspond-il au modele commandé ? | Vérifiez la référence du modele (plaque placée située sur le coté du variateur).
Inspectez la surface extérieure du variateur pour détecter toute éraflure ou tout
autre dommage résultant de I'expédition.

Le variateur est-il endommagé ?

Des vis ou autres composants sont-ils desserrés de

fagon lache ? Utilisez un tournevis ou d'autres outils pour vérifier le serrage des composants.

En cas d’anomalies constatées parmi celles indiquées ci-dessus, contactez immédiatement votre revendeur ou
votre représentant Omron-Yaskawa Motion Control.
mVérification du site d’installation
Avant d’installer le variateur, vérifiez les éléments suivants :
» Assurez-vous que la température ambiante n’est pas dépassée.

* Installez le variateur dans un endroit propre sans brume d'huile ni poussicre. Il peut étre installé dans une
armoire totalement fermée, complétement protégée des poussiéres flottantes.

* Lors de l'installation ou de la mise en marche du variateur, prenez toujours un soin particulier a ce que les
poussieres de métaux, d'huile, d'eau ou d'autres corps étrangers ne pénétrent pas dans le variateur.

* N'installez pas le variateur sur un matériau combustible, tel que le bois.

* Installez le variateur dans un endroit ne contenant aucune matiere radioactive et aucun matériau combustible.
* Installez le variateur dans un endroit ne contenant ni gaz ni liquide nocifs.

¢ Installez le variateur dans un endroit qui n'est pas exposé a des vibrations excessives.

* Installez le variateur dans un endroit ne contenant aucun chlorure.

¢ Installez le variateur dans un endroit non expos¢ a la lumiére directe du soleil.
mOrientation pour l'installation

Installez le variateur verticalement de maniére a ne pas réduire I'effet de refroidissement. Lors de I'installation du
variateur, conservez toujours l'espace requis comme suit pour permettre une dissipation normale de la chaleur.

[ A BL Alr g

 — le~—1]

A B
— l:] 50 mm 120 mm
o
l | LI
_f’_ i 30 mm min. ICM==Nl
71" 30 mm min. . 120 mm min. Air g
50 mm min. I_
Espace horizontal Espace vertical
" 1. Le méme espace est requis horizontalement et verticalement pour les variateurs IP00, IP20 et NEMA 1.
- - 2. Retirez systématiquement le capot de protection aprés avoir installé dans une armoire de commande
® h un variateur avec une sortie maximale de 18,5 kW.
IMPORTANT Fournissez toujours un espace suffisant pour la suspension par boulons a ceil et les fils du circuit principal lors

de l'installation d'un variateur dans une armoire de commande avec une sortie supérieure ou égale a 22 kW.



€ Connexions électriques

Binstallation des variateurs et des filtres CEM P
Pour une installation conforme aux régles CEM, prenez en ﬁ TR
compte les points suivants :

» Utilisez un filtre de cablage. PoE\ %‘% / [\'ﬂ
» Utilisez des cables moteur blindé. ( \'LT \
* Montez le variateur et le filtre sur une plaque conductrice
reliée a la terre. Filtro Variateur

Enlevez la peinture ou la saleté avant de monter les éléments
afin d’atteindre 1'impédance de masse la plus basse possible.

P
Charger o s oY

Longueur de cable
aussi courte que
possible

Plaque métallique
mise a la masse

Cable blindé
du moteur

Protections au sol
Enlevez la peinture !

mCablage des entrées du circuit principal =

Respectez les précautions suivantes pour I'entrée d'alimentation du circuit principal.

Si vous utilisez un interrupteur de circuit a boitier moulé pour le raccordement d’alimentation
(R/L1,S/L2 et T/L3), vérifiez que le type d’interrupteur est compatible avec le variateur.

Si vous utilisez un interrupteur de fuite de masse, choisissez-en un qui détecte tous les types de courant
afin de garantir une détection de courant de fuite de masse sire.

Vous pouvez employer un contacteur magnétique ou tout autre dispositif de commande a l'entrée
du variateur. Le variateur ne doit pas étre mis sous tension plus d’une fois par heure.

Les phases d’entrée (R / S/ T) peuvent étre connectées dans n'importe quel ordre.

Si le variateur est connecté a un transformateur grande capacité (600 kW minimum) ou si le condensateur
d'avancement de phase est allumé a proximité, il se peut qu’une surcharge électrique se produise dans
le circuit d'alimentation d'entrée et endommage le variateur. Pour éviter cela, installez une bobine
d'inductance c.a. a I'entrée du variateur ou une bobine d’inductance c.c. au niveau des bornes de connexion
de bobine d'inductance c.c.

Utilisez un absorbeur de surintensité ou une diode pour charges inductives prés d'un variateur. Ces charges
inductives comprennent les contacteurs magnétiques, les relais électromagnétiques, les électrovannes,
les électro-aimants et les freins magnétiques.

mCablage du c6té de sortie du circuit principal

Observez les précautions suivantes lors du cablage des circuits de sortie.

Ne connectez jamais aucune source d’alimentation aux bornes de sortie du variateur, car cela risquerait
de I’endommager.

Ne court-circuitez ni ne mettez jamais a la terre les bornes de sortie, car cela risquerait de les endommager.
N’utilisez pas de condensateurs de correction de phase, car cela risquerait d’endommager le variateur et
les condensateurs.

Controlez I’opération de commande afin d’étre siir que le contacteur magnétique (MC) placé entre
le variateur et le moteur n’est ni activé, ni désactivé au cours d’une opération du variateur. Si le MC
est sous tension pendant que le variateur fonctionne, cela risque de provoquer une surcharge et la
protection de surintensité du variateur risque de se déclencher.

EConnexion a la terre

Observez les précautions suivantes lors de la connexion a la terre.

Ne partagez pas le cable de terre avec d'autres appareils tels que des postes a souder ou des outils électriques.
Utilisez toujours un cable de terre correspondant aux normes techniques du matériel électrique et réduisez
autant que possible la longueur du cable.
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Le courant de fuite est engendré par le variateur. Par conséquent, si la distance entre I'électrode de terre
et la borne de terre est trop longue, le potentiel sur la borne de terre du variateur deviendra instable.

 Lorsque vous utilisez plusieurs variateurs, n’enroulez pas le cable de terre.

Fig 1 Cablage a la terre

EPrécautions de cablage du circuit de contréle
Observez les précautions suivantes lors du cablage des circuits de controle.
» Débranchez les cables du circuit de contrdle des cablages du circuit principal (bornes R /L1, S /L2, T /L3,
B1,B2,U/T1,V/T2, W/T3, ©, @1, @2 et @3, PO, NO) et des autres cables & haute tension.

» Débranchez les cables des bornes du circuit de contréle MA, MB, MC, M1, M2, M3, M4, M5 et M6
(sorties de contact) des cables raccordés aux autres bornes du circuit de contrdle.

* Si vous utilisez une alimentation externe facultative, cela doit étre une alimentation de classe 2 de type UL.

« Utilisez des cables en paire torsadée ou blindé en paire torsadée pour les circuits de contréle afin d'éviter
toute panne de fonctionnement.

» Mettez les blindages de cablage a la masse avec une zone de contact maximale du blindage et de la masse.

* Les blindages de cablage doivent étre reliés a la masse au niveau des deux extrémités,

EBornes de circuit principal

Les fonctions du circuit principal sont résumées sous forme de symboles dans le 7ableau 1.
Raccordez correctement les bornes pour ’utilisation désirée.

Tableau 1 Fonctions des bornes du circuit principal (modeles 200 V et 400 V)

Role Symbole de la borne Modele : CIMR-L7z0000
y Modeéles 200 V Modeles 400 V
Entrée de Dalimentation principal R/LI,S/L2,T/L3 23P7 a 2055 43P7 a 4055
ce de  alimentation Prneipale Fa T 1T, ST/L21, T1/L31 2022 4 2055 4022 4 4055
Sorties variateur U/T1, V/IT2, W/ T3 23P7 42055 43P7 a 4055
Bornes bus DC ®1,© 23P7 42055 43P7 4 4055
Connejxmn de ’unité de résistance BI.B2 23P7 42018 43P7 2 4018
en freinage
Connexion de bobine . .
$inductance c.c. @1, ®2 23P7 42018 43P7 24018
Connexion de I’unité de freinage ® 3, © 2022 a 2055 4022 a 4055
Terre D 23P7 42055 43P7 a 4055
Alimentation du controle PO, NO 23P7 42055 43P7 a 4055

EBornes de circuit de controle

La Fig 2 présente 1’organisation des bornes de contrdle. Les fonctions des bornes du circuit de contrdle sont
illustrées au 7ableau 2. Utilisez les bonnes bornes pour les fonctions auxquelles elles sont destinées.

SCSCSCBBF+V|A1AC | m5] 6 | Ma | mB| MC

[s1]s2]s3]s4]ss5]se][s7]B1|  [Mm3]ma]m

Fig 2 Organisation des bornes de controle



Tableau 2 Bornes du circuit de contrdle avec réglage par défaut

c';/!ecl)e-; n° Nom du signal Fonction Niveau du signal
S1 Commande marche / arrét avant | Marche quand ON ; arrét quand OFF
S2 Commande marche / arrét inverse | Marche inverse quand ON ; arrété quand OFF
S3 Vitesse nominale Vitesse normale quand ON.
A Fonctionnement
S4 Controler RUN d’inspection quand ON. Les fonctions sont
Signaux . . . Vitesse intermédiaire, sélectionnées grace |24 Vc.c., 8§ mA
d’entrée S5 Vitesse intermédiaire R
numéri- sur ON. . . aux parametres Photocoupleur
ques 6 Mise & niveau de la vitesse Mise a niveau de la vitesse | H1-01 a H1-05.
quand ON.
S7 Inutilisé -
BB Boitier de base de I’appareil Les deux entrées doivent étre activées pour activer
BB1 | Boitier de base 1 de I’appareil la sortie du variateur
SC Commun, entrée numérique - -
: 15V
Signaux + : . *] i i AT6 i
. A% Alimentation 15 V Alimentation 15 V pour références analogiques (Courant max. : 20 mA)
analogi- Al Référence de fréquence 0a+10V/100 % 0a+10V (20 kQ
ques AC | Neutre, référence analogique - -
E(G) Cable blindé, point de connexion | B
de la ligne a la terre facultatif
Ml . .
Commande de freinage Commande de freinage
(contact INO) quand ON
M2
Si M3 Sortl.es de Fontact Contacts relais
d:i‘;?;z Contréle du contacteur Contréle du contacteur multifonctions Capacité du contact :
numéri- | pig (contact INO) quand ON 1 A maximum a 250 Vc.a.
que 1 A maximum a 30 Vc.c.”?
M5 Variateur prét . R
MG (contact INO) Variateur prét quand ON
]\l\//ig (Sll gcr;;lnd(ltsr?eﬂr:f (;er fznnzriSaF;DT) Panne lorsque CLOSED entre MA et MC
& p PP Panne lorsque OPEN entre MB et MC
MC contact)

*1. Ne pas utiliser cette source d’alimentation pour alimenter des périphériques externes.
*2.  Lors de la manipulation d'une charge réactive, telle qu'une bobine de relais alimentée en c.c., toujours insérer une diode volante comme illustré a la Fig 3.

IMPORTANT

Puissance externe :
30V c.c. max. T

1.

Bobine

1 A maxi.

Diode volante

du circuit.

Fig 3 Connexion de la diode volante

L'intensité de la diode volante doit étre
au moins aussi élevée que la tension

Dans la Fig 4, le cablage des entrées numériques S1 f S7 et BB, BB1 est illustré pour le raccordement des contacts
ou des transistors NPN (0 V commun et mode NPN). Il correspond au réglage par défaut.
Se reporter au 7ubleau 3 pour les raccordements des transistors PNP ou en cas d’utilisation d’une alimentation

externe de 24 V.

La bobine d'inductance en c.c. est en option pour les variateurs de 18,5 kW minimum uniquement.
Déposez la barre de court-circuit lors du raccordement de la bobine d'inductance en c.c.

B Mode NPN / source (sélection NPN / PNP)

L'opérateur logique de la borne d'entrée peut étre commuté entre le mode NPN (commun 0 V, NPN) et le
mode source (commun +24 V, NPN) lorsque vous utilisez le connecteur CN5. Une alimentation externe peut
également étre prise en charge, ce qui offre plus de liberté par rapport aux méthodes d'entrée des signaux.
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Tableau 3 Mode NPN / source et signaux d'entrée

Alimentation interne — mode NPN (NPN)

I

I

i s1 %%ﬁé

I

I

I

i s2 %%ﬁt

I

I

! B1 B2 B3

i Bl s L IP2av
! AT AZ[A3 y (:24V)
I

| sC

i

Alimentation externe — mode NPN (NPN)

CN5

P24 v
(+24 V)

¥y

Alimentation interne — mode source (PNP)

L P2av
1 24V)

|

i

i $1

]

i

i 3

R @
]

i

! B1 B2 B3

i Co

| [ CN5
! AT ‘A2 A3

i

| SC

i

Alimentation externe — mode source (PNP)

S1

82

|
i
]
|
|
i
i
|
|
|
|
|
|
; SC
i

24 Ve.c.

CN5

L P24V
] (24V)




mCablage du variateur

Self de lissage sur bus c.c. pour Unité de résistance
améliorer le facteur de puissance de freinage (en option)
d'entrée (en option)

RAL TN

Contacteur : ; :
magnétique : Liaison : :
- ~©©----0-
+1) (+2) () Bt B2 ! Moteur
O L1 (R)
Alimentation | : :
triphasée (i5) L2(S) V/T2 @ : IM/PM
380 a 480V
50 /60 Hz @ L3 (T) W/T3 @

0D
st B

Marche / Arrét avant

Marche / Arrét inverse

Vitesse normale [ | <
) i PG-X2
Entrées Contréler RUN r (en option)
multifonctions :' S5 — i@:
(Reglage Vitesse intermédiaire | P
Vitesse de cadrage p
O—1H

Inutilisé ! J TA3
Etage de sortie bloqué r
hardware (remarque 3) I BB1 TA2
H | +24V, 8 mA Impulsion A
H | . Sortie moniteur impulsions
| | !eruIsigp B RS-422
:SC 1 (100 m ou moins)
IP24 V (24 V)
|
| CN5 (réglage NPN) e
| v |
E (G) A |
—_—
! Sortie de contact de panne
: ! L MB 250 V. 1A
Réglage | a.c., max.
de tension Y MC O 30 Ve.c.,, max. 1 A
|

Entrée analogique Alimentation d'entrée

(Référence de analogique +15V, 20 mA

|
N M1
vitesse) ! . ) ——0O Commande de
A1 Référence de vitesse [ B
2 kOhm N N M2 - freinage
maitresse 0 a 10V . A
| (Réglage d'origine)
M3 ! Sortie de contact
_(ID Contréle de contact | multifonction
: M4 - (Réglage d'origine) [ 250 Vc.a., max. 1 A
; : :- | 30Vc.c, max. 1 A
! HE] |
i Cartes doption | ; 2CN M5
: dentrée ; : _(ID Variateur prét
i Lo M6 ~ (Réglage d'origine)
i A
P |
| | i -
| i !
Entrée d'alimentation vers la borne Bl «—O PO Eptrée d'alimentation - . ;
commande facultative pour les | dela puissance de contréle 3CN i Cartes doptionde ;
opérations de secours vers la borne - 4—(Ij NO P sortie :
e 1 .
P !
(. ;

Remarque : : | emmmimmimmem
1. Les bornes du circuit principal sont indiquées par un double cercle et | |
les bornes du circuit de contréle sont indiquées par un simple cercle. | — — — — — — — — — — _ _ _ _ _ _ _
2. Le réglage d'origine du CN5 est NPN o R R o
3. Pour activer le variateur, les deux entrées, BB et BB1, doivent étre iy Cables ; i Cables a paire
fermées. Si une seule entrée seulement est fermée, « BB » apparait 4 blindés e torsadée
dans le panneau de commande et le variateur ne démarre pas. -

Fig 4 Diagramme de cablage
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Utilisation du pavé numérique

€ Affichage de la console numérique (en option)

Les noms des touches et les fonctions de I'opérateur numérique sont décrits ci-dessous.

Etats de fonctionnement du moteur

FWD: s’allume lorsque la commande RUN est activée.
REV: s’allume lorsque la commande RUN de marche
ALATIM arriére est activée.
] SEQ: s’allume lorsque vous sélectionnez
Frequency Ret une des sources de commande RUN.
Ut [83]=60.00 Hz REF : s’allume lorsque vous sélectionnez une autre
Ut—- 02=560.00 Hz source référence de fréquence que 1’opérateur numérique.
Ul-— 03=10.05A ALARM : s’allume lorsqu'une erreur se produit ou une alarme
| se déclenche.
- Affichage des données
T m ﬂ Affiche les données de surveillance, les paramétres et les réglages.
g Affichage du mode
(apparait en haut a gauche dans I’affichage des données)
DRIVE : s’allume en mode DRIVE.
QUICK :  s’allume en mode de programmation rapide.
ADV : s’allume en mode de programmation avancée.

VERIFY : s’allume en mode VERIFIER.
A.TUNE : s’allume en mode Autotuning.

Touches

Exécutent des opérations telles que la définition des paramétres,
la surveillance, le fonctionnement pas a pas et I'autotuning.

B Touches de l'opérateur numérique

Clé Nom Fonction
o

le
LOCAL Touche LOCAL / Ezlis(s); (z 1;11;1;4 (g)g;)tlon a I’autre via I’opérateur numérique (LOCAL) aux parameétres de b1-01 et
AEMOTE REMOTE ]

Cette touche peut étre activée ou désactivée en réglant le parameétre 02-01.

MEMNU Touche MENU Sélectionne les éléments du menu (modes).

Lance I’opération JOG si le variateur est commandé par I’opérateur numérique et si d1-18 est

Touche JOG .
réglé sur 0.

Touche ESC Retourne a 1'état précédant l'activation de la touche DATA / ENTER.

Sélectionne le sens de rotation du moteur lorsque le variateur fonctionne a partir de l'opérateur

Touche FWD / REV -
numérique.

Permet d’activer un chiffre lors du réglage des paramétres.

Touche Shift / RESET . e e s R
Permet aussi de réinitialiser 1’appareil en cas de panne.

Sélectionne les éléments du menu, définit le nombre de paramétres et augmente les
Touche Augmenter | valeurs définies.
Utilisée pour passer a I'élément ou la donnée suivante.

Sélectionne les éléments du menu, définit le nombre de paramétres et diminue les
Touche Diminuer valeurs définies.
Utilisée pour passer a I'élément ou la donnée précédente.

Touche DATA / Permet d’accéder aux menus et aux parameétres ainsi que de valider les modifications apportées
ENTER aux parametres.
LI Lance le fonctionnement du variateur lorsque le variateur est contr6lé par l'opérateur
RUN Touche RUN c q partop
numérique.
™ Arréte le fonctionnement du variateur.
STOP Touche STOP Cette touche peut étre activée ou désactivée a l'aide du parameétre 02-02 en cas de commande

par une source autre que 1’opérateur.

Remarque : Excepté dans les diagrammes, les références aux touches sont faites via les noms repris dans le tableau ci-dessus.
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Mise sous tension et configuration des principaux
parametres

€ Procédure de démarrage

Installation mécanique

v

Cablage du circuit de controle et du circuit
principal

v

Controlez la sélection de I'alimentation du codeur
* (Boucle fermée uniquement)

Enclenchez I'alimentation

Sélectionnez le mode de contrdle dans le
parameétre A1-02

Y
Exécutez I'autoréglage du décalage du codeur / des données du moteur
* Controle V / f .
* Contrdle du vecteur en boucle ouverte page 16-Procédure d’autoréglage des moteurs a induction

* Contréle du vecteur en boucle fermée
* Contréle du vecteur en boule ouverte pour moteurs PM page 17-Procédure d'autoréglage des moteurs PM

Console numérique (b1-02 = 0)

Source de référence
de vitesse

v

Sélectionnez I'ordre de contrdle dans le
paramétre d1-18

v

Configurez les E / S analogiques / numériques dans les Configurez les E / S numériques dans les parametres
paramétres H1-xx, H2-xx et H3-xx H1-xx et H2-xx

v

Entrée analogique

4 Configurez les éléments suivants :
Configurez les éléments suivants : * Valeurs de vitesse prédéfinies (d1-xx)
* Temps d'accélération / décélération (C1-xx) * Temps d'accélération / décélération (C1-xx)
* Courbes S (Poussée) (C2-x) * Courbes S (Poussée) (C2-xx)
< I
A 4

Effectuez les tests

Y
Réglage précis

* Réglage de la séquence de freinage

* Configuration des fonctions spéciales

FIN

Fig 5 Ordre de configuration des principaux paramétres




4 Avant la mise sous tension

Contrdlez soigneusement les points suivants avant la mise sous tension.
* Vérifiez si ’alimentation électrique répond aux spécifications du variateur.
* Vérifiez si les cables d'alimentation sont bien connectés aux bornes adéquates (L1, L2, L3).
* Vérifiez si les cables du moteur sont bien connectés aux bornes adéquates coté variateur (U, V, W) et coté moteur.
 Vérifiez si ’unité de freinage / la résistance de freinage sont correctement connectés.
* Vérifiez si la borne du circuit de contréle du variateur et I'appareil de contréle sont correctement cablés.
* Mettez toutes les bornes du circuit de contréle du variateur sur OFF.

« Si vous utilisez une carte PG, vérifiez si elle est correctement connectée.

€ Affichage aprés la mise sous tension

Une fois la mise sous tension correctement effectuée, les messages suivants apparaissent sur 1’affichage
de I’opérateur

-DRIVE- Rdy
Affichage en cas de BB Le message Etage de sortie bloqué

fonctionnement normal Base de bloc clignote.

Si une panne se produit ou si une alarme s’active, un message d’erreur ou d’alerte apparait : Dans ce cas,
reportez-vous a la section page 28-Les réglages usine apparaissent en gras.

DRIVE- Un message de panne ou d’alerte apparait
Affichage en cas de uv sur l'affichage.

fonctionnement défectueux Perte;}?}'é?;g?éation L’exemple illustre une alarme de tension
faible.

& Sélection du mode de contrdle

La premiére chose a faire apres la mise sous tension consiste a sélectionner 1'un des quatre modes de contrdle
selon le type de machine. Les modes Vecteur en boucle fermée requicrent des cartes de rétroaction PG.
Le Tableau 4 indique les cartes PG requises ou possibles pour chaque mode.

Tableau 4 Sélection du mode de contréle

Type de machine Mode de contréle Parametre A1-02 Carte PG
Controle V/ f 0 -
Moteur a induction sans codeur Controéle du vecteur en boucle 2
ouverte .
Moteur a induction sans codeur incrémentiel Controle duf:f;ltg:r en boucle 3 PG-B2 / PG-X2
Controle du vecteur en boucle
\ . B R -
Moteur & aimant permanent avec codeur Hiperface™ ou EnDat 2.1 fermée pour moteurs PM 6 PG-F2
Moteur IPM Yaskawa avec codeur incrémentiel Controlfﬁ du vecteur en boucle 6 PG-X2
fermée pour moteurs PM

/\ ATTENTION

» Pour les moteurs a aimant permanent, utilisez exclusivement le mode de contrdle du vecteur en boucle
fermée pour moteurs PM (A1-02 = 6). Si vous utilisez un autre mode de contrdle, vous risquez
d'endommager l'appareil ou d'engendrer un comportement dangereux.

FR-1
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Autoréglage

La fonction d’autoréglage des données du moteur définit automatiquement les parametres du modele V / f
(E1-00), les paramétres de donnés du moteur (E2-00, E5-O0) et les données du codeur (F1-01). Les étapes
a exécuter pendant 1’autoréglage dépendent de la sélection du mode de réglage.

€ Sélection du mode d’autoréglage

Le mode d’autoréglage doit étre sélectionné en fonction du mode de contrdle et du systéme mécanique choisis
(possibilité ou non de rotation du moteur sans charge). Vous trouverez dans le 7ableau 5 le mode de réglage
sélectionnable pour chacun des modes de controle.

Tableau 5 Modes d’autoréglage des données du moteur

Sélection Mode de contrdle
] ) dumode de Vecteur
Mode d’autoréglage Fonction , Vecteur | Vecteur | e
réglage V/f | enboucle | enboucle | "¢ "
- ouverte fermée ermee
(T1-01) (PM)
Réglage standard avec rotation du moteur | Regle tous les parametres du moteur. 0 Non Oui Oui Oui
Reégle I inci ctres d . .
Réglage IM avec moteur a I’arrét c&'c “cs pricipaux parametres i 1 Non Oui Oui Non
moteur.
Réglage de résistance ligne a ligne IM Eiggl jeumquement la résistance ligne 2 Oui Oui Oui Non
Reégle le décal tre | ition d .
Réglage du décalage du codeur cele e decalage enr elap OS,I ron du 4 Non Non Non Oui
codeur et celle du zéro magnétique.

EModes d’autoréglage

Autoréglage avec moteur rotatif (T1-01 = 0)

Ce mode d’autoréglage peut étre utilisé dans tous les modes de controle vectoriel. Une fois les données
relatives a la plaque signalétique du moteur entrées, le variateur fait fonctionner le moteur pendant
1 a 2 minutes environ et configure automatiquement les paramétres du moteur nécessaires.

1
LN
?: N’utilisez ce mode de réglage que si le moteur peut tourner librement, ce qui signifie que les cables
® sont retirés et le frein, ouvert. La boite de transmission peut demeurer connectée au moteur.
IMPORTANT

Autoréglage avec moteur a I'arrét (T1-01 =1)

Le mode d’autoréglage peut étre utilisé uniquement pour le contréle vectoriel en boucle ouverte et fermée pour
moteurs IM. Le variateur alimente le moteur pendant 1 minute environ et plusieurs de ses paramétres sont définis
automatiquement pendant qu’il ne fonctionne pas. Le courant hors charge du moteur et sa valeur de glissement
nominal sont automatiquement réglés avec précision lors de la premiére utilisation. Vérifiez la valeur de
glissement nominal (E2-02) et le courant sans charge (E2-03) aprées la premicre marche a la vitesse nominale.

Autoréglage pour résistance de ligne a ligne (T1-01 = 2)

L’autoréglage sans rotation pour résistance de ligne a ligne peut étre utilisé en contrdle V / f, en controle

de vecteur en boucle ouverte et en controle de vecteur en boucle fermée. Le variateur alimente le moteur
pendant 20 secondes environ pour mesurer la résistance du moteur de ligne a ligne du moteur et la résistance
du cable. Le moteur ne tourne pas pendant cette procédure de réglage.

Réglage du décalage du codeur (T1-01 = 4)

Ce mode de réglage est disponible en contrdle du vecteur en boucle fermée pour les moteurs PM uniquement.
Il régle automatiquement le décalage entre la position du pole magnétique et la position zéro du codeur.
Vous pouvez I’utiliser pour réajuster le décalage aprés une modification du codeur, et ce sans modifier les
paramétres des données du moteur.




FR-1

» Consignes générales de sécurité :

~f’, 1.
e

2. Utilisez I’autoréglage sans rotation si la charge ne peut pas étre déconnectée du moteur (par exemple si les

IMPORTANT

oW

o

Utilisez ’autoréglage avec rotation lorsqu’une grande précision est requise ou que le moteur n’est pas
connecté f une charge.

cables ne peuvent pas étre retirés).

Vérifiez que le frein mécanique n’est pas ouvert pour 1’autoréglage sans rotation.

Lors de ’autoréglage, les contacteurs du moteur doivent étre fermés.

Pour I’autoréglage, les signaux BB et BB1 doivent étre réglés sur ON (le variateur ne doit pas étre en mode
d’étage de sortie bloqué).

Assurez-vous que le moteur est mécaniquement attaché et ne peut pas bouger.

L’alimentation est préservée pendant 'autoréglage, méme si le moteur ne tourne pas. Ne touchez pas le moteur
tant que 'autoréglage n'est pas terminé.

Enlevez la clavette coulissante de I’arbre du moteur avant d’effectuer un réglage avec rotation du moteur avec
un moteur autonome (sans faisceau de traction ou vitesse).

Pour annuler I’autoréglage, appuyez sur la touche STOP de l'opérateur digital.

Précautions pour 1’autoréglage avec rotation et I’autoréglage du décalage du codeur :

1.
2.

W

La charge doit ¢tre déconnectée, autrement dit les cables doivent gtre enlevés et le frein, ouvert.

Si vous ne parvenez pas a enlever la charge, vous pouvez effectuer le réglage a I’aide d’une voiture compensée.
La précision du résultat du réglage est moindre, ce qui peut engendrer une diminution des performances.
Veillez a ce que le frein soit ouvert pendant I’autoréglage.

Le moteur peut étre démarré et arrété a plusieurs reprises pendant l'autoréglage. Une fois l'autoréglage terminé,
« END » apparait sur le panneau de commande. Veillez a ne pas toucher le moteur aussi longtemps qu’il n’est
pas arrété et que cet affichage n’apparait pas.

€ Pannes et alarmes d'autoréglage

BErreurs d’entrée des données

Le variateur affiche le message « Data Invalid » (Données non valides) et n’exécute pas l'autoréglage dans les

cas suivants :

* si la vitesse du moteur, la fréquence nominale et le nombre de paires de pdles ne correspondent pas.

Vitesse du moteur <

Fréquence de base - 60
2 - pole du moteur

* si le courant nominal ne correspond pas a la valeur de la puissance nominale.
Le variateur calcule la puissance du moteur a partir de la valeur entrée actuelle et des données contenues
dans le tableau des données internes du moteur. La valeur calculée doit étre comprise entre 50 % et 150 %
de la valeur entrée pour la puissance nominale.

HAutres alarmes et pannes d’autoréglage

Pour obtenir un apercu des pannes ou des alarmes d'autoréglage possibles ainsi que des corrections, reportez-
vous a la page 27-Pannes d’autoréglage.



€ Procédure d’autoréglage des moteurs a induction

La Fig 6 illustre la procédure d’autoréglage d’un moteur & induction avec ou sans contrdle V / f-, contrdle
de vecteur en boucle ouverte et controle de vecteur en boucle fermée.

( DEBUT )

A 4

Spécifiez les entrées d'étage
de sortie bloqué BB et BB1

Non

Contréle V / f ?
(A1-02 = 0)

(A1-02 = 2/3)
.

Oui
Le moteur peut-il

(cables enlevés ?)

tourner librement ?

A 4

Passez en mode d'autoréglage et
et spécifiez le paramétre T1-01 = 2

Passez en mode d'autoréglage et
et spécifiez le paramétre T1-01 = 1

Passez en mode d'autoréglage et
et spécifiez le paramétre T1-01 = 0

A 4

Spécifiez les éléments suivants :
T1-02 - Alimentation nominale du moteur
T1-04 - Courant nominal du moteur

Appuyez sur le bouton UP jusqu'a ce que
I'affichage « Tuning Ready »
(Prét pour le réglage) apparaisse

Y

A 4

Spécifiez les éléments suivants :
T1-02 - Alimentation nominale du moteur
T1-03 - Tension nominale du moteur
T1-04 - Courant nominal du moteur
T1-05 - Fréquence nominale du moteur
T1-06 - Nombre de péles du moteur
T1-07 - Vitesse nominale du moteur
T1-08 - Nombre d'impulsions PG*

(*CLV uniquement)

Appuyez sur le bouton UP jusqu'a ce que
I'affichage « Tuning Ready »
(Prét pour le réglage) apparaisse

Spécifiez les éléments suivants :
T1-02 - Alimentation nominale du moteur
T1-03 - Tension nominale du moteur
T1-04 - Courant nominal du moteur
T1-05 - Fréquence nominale du moteur
T1-06 - Nombre de péles du moteur
T1-07 - Vitesse nominale du moteur
T1-08 - Nombre d'impulsions PG*

(*CLV uniquement)

Appuyez sur le bouton UP jusqu'a ce que
I'affichage « Tuning Ready »
(Prét pour le réglage) apparaisse

v

Ouvrez le frein

I

Reportez-vous a la
page 27-Pannes d’autoréglage

et éliminez la cause de la panne

A

Fermez le ou les contacteurs du moteur

v

Appuyez sur le bouton RUN

Réglage

Non
(un code de panne
s'affiche)

réussi ?

Oui
[« Tuning successful »
(Réglage réussi)
s'affiche]

Ouvrez les contacteurs, ouvrez les entrées
d'étage de sortie bloqué et fermez le frein si
l'autoréglage avec rotation du moteur a été effectué

FIN

Fig 6 Autoréglage des moteurs a induction




€ Procédure d’autoréglage des moteurs PM

La Fig 7 illustre la procédure d’autoréglage pour les moteurs a aimant permanent. Avant de procéder au réglage,
vérifiez si le mode de controle est réglé sur Contrdle du vecteur en boucle fermée des moteurs PM (A1-02 = 6).

DEBUT

* Enlevez les cables de maniére a ce que le moteur puisse
tourner librement
* Spécifiez les entrées d'étage de sortie bloqué BB et BB1

v

1<
Mettez le systéme sous tension s'il est hors tension |:
™
p |
h — 1 = Coupez I'alimentation électrique
Y Veérifiez le paramétre et vérifiez si la carte PG
*F1-01 adéquate est correctement
Oui * n8-35 installée
Une panne OPEOQ6 s'est-elle
produite ? ?

* Vérifiez le paramétre n8-35
* Si vous utilisez un codeur EnDat / Hiperface

- vérifiez 'alimentation du codeur

- vérifiez le cablage des signaux CLOCK et DATA
* Coupez l'alimentation électrique.

Une panne CPF24 s'est-elle
produite ?

arY

* Vérifiez si la constante PG (F1-01) et la résolution
absolue du codeur (F1-21) correctes ont été spécifiées.
* Reportez-vous a la section :
page 26-Erreurs de programmation de [’opérateur
(OPE, Operator Programming Error)
et éliminez la cause de la panne

Une panne OPEO02 s'est-elle
produite ?

Spécifiez les constantes mécaniques :

83-13 - Diamétre du faisceau de traction S$3-15- Taux de
83-14 - Arrachement réduction

!

Quvrez le frein, fermez le contacteur du moteur,
faites tourner lentement le moteur en Marche avant*1 et contrélez
le moniteur U1-05.

A A

* Vérifiez le cablage
* Vérifiez / réajustez I'alimentation
du codeur

PGO (pas
de retour du codeur)
détecté ?

Le signe de la
valeur U1-05 est-il positif
(pas -) ?

Non o | * Vérifiez les cables du codeur
¥| * Modifiez le paramétre F1-05

Oui

Réglez les paramétres d'autoréglage :
T1-01 = 0- Réglage par rotation T2-04 - Courant nominal du moteur
T2-01 - Alimentation nominale du moteur T2-05 - Nombre de pdles du moteur | o
T2-02 - Fréquence de base du moteur T2-09 - Résolution du codeur -
T2-03 - Tension nominale du moteur T2-10 - Constante de tension du
Appuyez sur le bouton UP jusqu'a ce que I'affichage « Tuning Ready »
(Prét pour le réglage) apparaisse
+ Reportez-vous ala

page 27-Pannes d’autoréglage
Fermez le ou les contacteurs du moteur et appuyez sur le bouton RUN
Attendez que le réglage soit terminé

et éliminez |la cause de la panne
A

Non
(un code de panne s'affiche)

Réglage réussi ?
* 1. On appelle « Marche avant » :
Le sens dans lequel le moteur tourne avec une commande UP
a la borne S1 (par exemple, rotating dans le sens des aiguilles d’une
montre avec alimentation triphasée et cablage U-U, V-V, W-W entre
le variateur et le moteur). Il s’agit généralement du sens des aiguilles
d’une montre lorsqu'on regarde depuis I'arbre du moteur
(faisceau de traction).
Pour plus de détails sur le sens de rotation, reportez-vous au manuel
d’instructions ou adressez-vous au fabricant.

Oui
[« Tuning successful » (Réglage réussi) s'affiche]

Ouvrez les contacteurs, ouvrez les entrées
d'étage de sortie bloqué et fermez le frein

FIN

Fig 7 Autoréglage des moteurs a aimant permanent




€ Réglage du décalage du codeur des moteurs PM

La Fig § illustre la procédure d’autoréglage lors d’un réglage de décalage du codeur. La procédure doit étre
exécutée si le codeur a été modifié ou s’il a été mal aligné. Avant de procéder au réglage, vérifiez si le
contréleur du vecteur en boucle fermée des moteurs PM est sélectionné (A1-02 = 6) et si les parameétres
E1-00 et E5-O00 ont été correctement configurés.

DEBUT

Non
Est-il possible d'enlever
les cables ?
v

| Enlevez les cables. | S . . . N
Equilibre le véhicule de maniére a ce qu'il

* ne se déplace pas avec les freins ouverts.

Spécifiez les entrées d'étage de sortie Remarque : La précision du reglage est moindre
bloqué BB et BB1 ] dans ce mode de reglage

v

14
| Mettez le systeme sous tension s'il est hors tension |:
<
p |
~ 1 Coupez l'alimentation
Y Vérifiez le paramétre électrique et vérifiez si la carte
*F1-01 PG adéquate est
Oui * n8-35 correctement installée

Une panne OPEO6 s'est-elle
produite ?

T

X * Vérifiez le paramétre n8-35
Oui * Si vous utilisez un codeur EnDat / Hiperface

- vérifiez |'alimentation du codeur

- vérifiez le cablage des signaux CLOCK et DATA
* Coupez I'alimentation électrique.

Une panne CPF24 s'est-elle
produite ?

. * Vérifiez si la constante PG (F1-01) et la résolution
Oui absolue du codeur (F1-21) correctes ont été spécifiées.
* Reportez-vous a la section :

Une panne OPEOQ2 s'est-elle
produite ?
page 26-Erreurs de programmation de [ ’opérateur
(OPE, Operator Programming Error)

et éliminez la cause de la panne

Ouvrez le frein, fermez le contacteur du moteur,
faites tourner lentement le moteur en Marche avant*1
et controlez le moniteur U1-05.

A A

y

* Vérifiez le cablage
* Vérifiez/réajustez |'alimentation
du codeur

PGO (pas
de retour du codeur)
detecte ?

Le signe de la
valeur U1-05 est-il positif
(pas-)?

* Vérifiez les cables du codeur
* Modifiez le paramétre F1-05

A4

Spécifiez les éléments suivants :
T1-01 = 4 - Réglage du décalage du codeur |
<

Appuyez sur le bouton UP jusqu'a ce que
I'affichage « Tuning Ready »
(Prét pour le réglage) apparaisse.

Reportez-vous a la

vage 27-Pannes d autoréglage
Fermez le ou les contacteurs du moteur pag CaaS
et appuyez sur le bouton RUN. et éliminez la cause de la panne.

Attendez que le réglage soit terminé. 7'y

¢ Non

(un code de panne
s'affiche)

Réglage réussi ?

* 1. On appelle « Marche avant » :

[L'affichage « Tuning successful » Le sens dans lequel le moteur tourne avec une commande UP
(Réglage réussi) apparait] a la borne S1 (par exemple, rotating dans le sens des aiguilles d’une

Ouvrez les contacteurs, ouvrez les entrées montre avec alimentation triphasée et cablage U-U, V-V, W-W entre

d'étage de sortie bloqué et fermez le frein le variateur et le moteur). Il s’agit généralement du sens des aiguilles

d’une montre lorsqu'on regarde depuis l'arbre du moteur

(faisceau de traction).

Pour plus de détails sur le sens de rotation, reportez-vous au manuel

d’instructions ou adressez-vous au fabricant.

Oui

FIN

Fig 8 Autoréglage du décalage du codeur
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Configuration de la séquence et du profil de déplacement

€ Sélection des commandes Up et Down et de la référence de vitesse

BSélection d’une source de commande Up / Down
11 est possible de sélectionner la source d’entrée du signal Up et Down dans le paramétre b1-02. Le réglage
usine est la commande Up / Down par les bornes S1/S2 (b1-02 = 1).

EDéplacements vers le haut ou vers le bas
Pour démarrer 1’ascenseur vers le haut ou vers le bas, il est nécessaire de travailler dans les conditions suivantes :

* Vous devez sélectionner au moins une référence de vitesse si vous utilisez les entrées numériques pour
la sélection de la vitesse de référence.

* Vous devez régler le signal hardware d’étage de sortie bloqué (Bornes BB et BB1) (autre que étage
de sortie bloqué)

* Le signal Up / Down doit étre défini pour que vous puissiez commencer dans la direction correspondante.
mArrét du déplacement
Il est possible d’arréter le variateur comme suit :
» En enlevant le cable de commande de direction (UP ou Down).

* En enlevant le céble de sélection de référence de vitesse si vous utilisez les entrées numériques pour
la sélection de la référence de vitesse.

» En réglant d1-18 sur 3 si toutes les entrées de vitesse sont supprimées.
mSélection d’une source de référence de vitesse

Il est possible de sélectionner une source de référence de vitesse avec le parametre b1-01. Le réglage d’origine
est la console numérique (b1-01 = 0), ¢’est-a-dire que vous pouvez sélectionner les vitesses en utilisant les
entrées numériques.

€ Séquence de sélection de vitesse en utilisant les entrées numériques

Si vous utilisez les entrées numériques pour la sélection de vitesse, la méthode de sélection de vitesse
et la priorité de vitesse dépendent du réglage du parametre d1-18 (Sélection de priorité de vitesse).
BOpération a vitesse pas-a-pas 1/ 2 (entrée binaire) (d1-18 =0/ 3)
Sid1-18=0
8 pas de vitesses pré-réglées (définis dans les paramétres d1-01 a d1-08) peuvent étre sélectionnés en utilisant

3 entrées numériques codées en binaire. La commande Up / Down démarre le variateur. Il s’arréte lorsque
la commande Up / Down est désactivée.

Sid1-18=3

7 pas de vitesses pré-réglées (définis dans les paramétres d1-02 a d1-08) peuvent étre sélectionnés en utilisant
3 entrées numériques codées en binaire. La commande Up / Down démarre le variateur. 11 s’arréte lorsque

la commande Up / Down est désactivée ou lorsque aucune vitesse n’est sélectionnée

(ensemble des vitesses D / I désactivées).

Configuration des entrées numériques multifonctions (H1-01 a H1-05, par exemple)

Borne Code de parameétre | Définir valeur Détails
S4 H1-02 3 Commande de vitesse a étapes multiples 1
S5 H1-03 4 Commande de vitesse a étapes multiples 2
S6 H1-04 5 Commande de vitesse a étapes multiples 3




Tableau de sélection de vitesse

Le tableau ci-dessous indique les combinaisons d’entrées numériques et les vitesses correspondantes.

Si b1-02 est réglé sur « 1 », la référence de fréquence 1 est entrée comme référence analogique a la borne Al.

Commande de | Commande de | Commande de Fréquence sélectionnée
Vitesse | vitesse a pas vitesse a pas vitesse a pas
multiples 1 multiples 2 multiples 3 d1-18=0 d1-18 =3

1 OFF OFF OFF Référence de fréquence 1 d1-01 | Stop

2 ON OFF OFF Référence de fréquence 2 d1-02 | Référence de fréquence 2 d1-02
3 OFF ON OFF Référence de fréquence 3 d1-03 | Référence de fréquence 3 d1-03
4 ON ON OFF Référence de fréquence 4 d1-04 |Référence de fréquence 4 d1-04
5 OFF OFF ON Référence de fréquence 5 d1-05 |Référence de fréquence 5 d1-05
6 ON OFF ON Référence de fréquence 6 d1-06 |Référence de fréquence 6 d1-06
7 OFF ON ON Référence de fréquence 7 d1-07 |Référence de fréquence 7 d1-07
8 ON ON ON Référence de fréquence 8 d1-08 |Référence de fréquence 8 d1-08

BEntrées de sélection de vitesses séparées, la grande vitesse est prioritaire (d1-18 = 1)

Avec ce réglage, il est possible de sélectionner 6 vitesses différentes (a définir dans les parameétres d1-09 a d1-17)
en utilisant quatre entrées numériques.

Réglage usine des entrées numériques

Borne pgsa?:\édtfe Définir valeur Détails
S3 H1-01 80 Sélection de vitesse nominale (d1-09)
S4 H1-02 84 Sélection de vitesse d’inspection (d1-14)
S5 H1-03 81 Sélection de vitesse intermédiaire (d1-10)
S6 H1-04 83 Sélection de vitesse de cadrage (d1-17)

La grande vitesse est prioritaire et une entrée de vitesse de cadrage a été sélectionnée
(H1-O0O= 83).
Lorsque d1-18 est réglé sur 1 et lorsqu’une entrée numérique multifonction est réglée sur sélection
de la vitesse de cadrage (H1-OO= 83), le variateur décéleére jusqu’a atteindre la vitesse de cadrage (d1-17)
une fois que vous avez ¢éliminé le signal de vitesse sélectionné. La vitesse d’inspection ne peut pas étre
sélectionnée en tant que vitesse de déplacement. La grande vitesse est prioritaire par rapport a la vitesse
de cadrage, le signal de cadrage n’est pas pris en compte tant que la grande vitesse est sélectionnée
(voir la fig. ci-dessous).

Le variateur s’arréte lorsque le signal de cadrage ou le signal Up / Down est éliminé.

Injection c.c. /
servo zéro

Injection c.c. /
servo zéro

Vitesse I
Matériel BB [ — ]
Up / Down [ ]

Mise & niveau de la vitesse | I 1 Sans effet

Entrée faite

Vitesse sélectionnée [ ]

La priorité grande vitesse est sélectionnée et I'’entrée vitesse de cadrage n’est pas
sélectionnée (H1-O0O:~83).
Lorsque la commande de vitesse de cadrage n’est pas sélectionnée pour une entrée numérique, le variateur
décélere jusqu’a atteindre la vitesse de cadrage (d1-17) lorsque le signal de vitesse sélectionnée est éliminé.
La vitesse d’inspection ne peut pas étre sélectionnée en tant que vitesse de déplacement. Pour sélectionner
la vitesse de cadrage en tant que vitesse de déplacement, vous devez désactiver la détection de perte
de référence de fréquence (S3-09 = 0).

Le variateur s’arréte lorsque le signal de direction Up / Down est éliminé.




Lorsque aucune entrée de sélection de vitesse n’est spécifiée, la vitesse de cadrage est utilisée comme
référence de vitesse.

Injection c.c. /
servo zéro

Injection c.c. /
servo zéro

Vitesse ?
Matériel BB [
Up / Down [ : 1

Vitesse sélectionnée

Le variateur s’arréte lorsque le signal de direction (signal UP ou DOWN) est éliminé.

1

Ry~ Avec cette configuration, le moteur s’arréte avec un « FRL » (erreur de perte de référence de
?‘ fréquence) si aucune entrée de référence de vitesse n’est sélectionnée au cours du démarrage.
e Pour désactiver la détection FRL, réglez le parameétre S3-09 sur « 0 ».
IMPORTANT

BEntrées de sélection de vitesses séparées, la vitesse de cadrage est prioritaire (d1-18 = 2)

Les paramétres connexes et les pré-réglages des entrées numériques sont les mémes que les réglages de
priorité de grande vitesse (d1-18 = 1).

La vitesse de cadrage est prioritaire et une entrée de vitesse de cadrage a été sélectionnée
(H1-O0= 83).
Lorsque d1-18 est réglé sur « 2 » et lorsqu’une entrée numérique multifonction est réglée sur vitesse de cadrage
(H1-O0= 83), le variateur décélére jusqu’a atteindre la vitesse de cadrage (d1-17) dés que la sélection de vitesse
de cadrage a ét¢é activée. Le cable de cadrage est prioritaire sur le vitesse sélectionnée, la vitesse sélectionnée est
donc ignorée par le systéme. La vitesse de déplacement sélectionnée doit étre différente de la vitesse d’inspection.

Le variateur s’arréte lorsque la commande de vitesse de cadrage a été désactivée.

Injection c.c. / Injection c.c. /
servo zéro servo zéro
Vitesse ] *
Matériel BB [ ]
Up / Down [ 1
Mise a niveau de la vitesse [ Leréglage de la vitesse est prioritaire.

Vitesse sélectionnée [ I ]

La priorité vitesse de cadrage est sélectionnée et I’entrée de vitesse nominale n’est pas
sélectionnée (H1-000-~80)

Lorsque d1-18 est réglé sur « 2 » et lorsque aucune entrée numérique n’est réglée sur la sélection de la vitesse
nominale, la référence de vitesse avec entrée de sélection de vitesse réglée correspond a la vitesse nominale
(d1-09). Lorsque le cable de vitesse de cadrage a été configuré, le variateur commence a décélérer pour
atteindre la vitesse de cadrage. Le signal de vitesse de cadrage est prioritaire sur tous les autres signaux

de vitesse, le systéme ne tient donc pas compte des vitesses intermédiaires 1 et 2 lorsque la vitesse de cadrage
a été sélectionnée.

Il est possible d’arréter le variateur en éliminant le signal de vitesse de cadrage ou en désactivant la commande
Up / Down.

ATTENTION : Cette séquence peut s’avérer risquée si, par exemple, la sélection de la vitesse ne fonctionne
pas pour une raison quelconque (un cable cassé, etc.).

Injection c.c. /
servo zéro

Vitesse T
Matériel BB [
Up / Down [ 1

Injection c.c. /
servo zéro

Mise a niveau de la vitesse

FR-21



€ Réglages d’accélération / de décélération / de poussée

Le temps d’accélération correspond au délai d’augmentation de la vitesse de 0 & 100 % de la vitesse maximale
indiquée sous E1-04. Le délai de décélération correspond au délai de ralentissement de la vitesse de 100 a 0 %
de E1-04.

Les temps d’accélération / de décélération standard sont spécifiés dans les parameétres C1-01 / 02, tandis que
les réglages de poussée (courbe en S) sont spécifiés dans les paramétres C2-C100 comme illustré dans la Fig 9.

Cc2-02 — 7 Nl C2-03

C2-04
Temps d'accélération

C1-01
c2-01 Vitesse de cadrage
Temps de décélération 9

C1-02

Fig 9 Réglages de I'accélération, de la décélération et de la poussée (courbe en S)

€ Séquence de freinage

La figure ci-apres illustre la séquence de freinage standard.

Vitesse sélectionnée o
z Se
= $1-04 $1-05 3
@ . ) , 238
—Mzgk Sevozéro/ Vitesse de cadrage | SeVOZér0/  \unsgl
T injection c.c. injection c.c. D5 8
©i  audémarrage alarrét 58
Vitesse
g ®
H 3
© 2 £ £
_N93¢8 ~ 5=
523 —j e
e B3
kst 33
:
RUN 4
Matériel variateur BB D / |
Commande
d'ouverture du frein

Fig 10 Graphique chronologique des séquences de freinage sans compensation de couple au démarrage

€ Compensation d’inertie (marche avant)

Le contrdle de marche avant sert a éliminer les excés et les insuffisances de vitesse en compensant les effets
d’inertie. Vous pouvez I’activer en spécifiant le paramétre n5-01 to 1. Une fois cette opération terminée, vous
devez régler le temps d’accélération du moteur n5-05.

BAutoréglage du temps d’accélération du moteur (n5-05)
Vous devez avoir terminé ’autoréglage des données du moteur et la configuration générale avant de procéder
al’autoréglage des paramétres n5-02. Effectuez le réglage en utilisant les réglages d’origine des paramétres n5-0001.
Procédez de la maniére suivante :
1. Réglez n5-05 sur « 1 » pour activer I’autoréglage et revenir a I’affichage des références de vitesse.
2. Spécifiez I’entrée d’étage de sortie bloqué.

3. Activez ’entrée de vitesse d’inspection. « FFCAL » clignote sur 1’affichage pour signaler que le calcul
est en cours.

4. Spécifiez une commande UP. Le variateur accélére le moteur jusqu’a atteindre la vitesse nominale.
Reléachez la commande UP pendant quelques secondes une fois la vitesse maximale atteinte.
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5. Une fois le moteur arrété, appliquez une commande DOWN. Le variateur accélére le moteur dans le sens
inverse jusqu'a atteindre la vitesse nominale. Relachez la commande DOWN pendant quelques secondes
une fois la vitesse nominale atteinte.

Pour annuler le paramétre de spécification du réglage n5-05 en lui affectant la valeur « 0 ».

—_

L’ordre d’application des commandes UP et DOWN n’a pas d’importance.

1
‘? - 2. Ne changez pas la valeur d’origine du parameétre n5-01 lors du réglage.
=~ 3. Une fois le fonctionnement dans les deux sens terming, le paramétre n5-05 revient automatiquement
IMP:RTANT ala valeur « 0 ».
4. Lautoréglage est effectué¢ uniquement si I’entrée de vitesse d’inspection est définie.

W

Ne changez pas les constantes mécaniques (charge, inertie) entre les utilisations.

EConfiguration P-Gain de la compensation de marche avant
* Augmentez le gain pour améliorer la réponse vers la référence de vitesse.

* Diminuez le gain en cas de vibrations ou d'oscillation.



Correction des erreurs

€ Détection des pannes et des alarmes

Les fonctions de panne et d’alarme indiquent des conditions de fonctionnement du variateur
ou de l'application inhabituelles.

En cas d’alarme, le variateur n’est pas nécessairement désactivé, mais un message apparait sur le pavé
numérique et une sortie d’alarme est générée au niveau des sorties multifonctions (H2-01 to H2-03) si cette
option est programmée. Les alarmes disparaissent automatiquement dés que la situation de déclenchement
disparatt.

En cas de panne, le variateur est immédiatement désactivé, un message apparait sur le pavé numérique
et la sortie de panne est activée. Vous devez réinitialiser manuellement la panne une fois la cause
de déclenchement supprimée.

Les tableaux suivants répertorient une liste de pannes et d’alarmes ainsi que leurs corrections.

Affichage s ]
Ecran £ Signification Corrections
Alarme | Panne
BUS Alarme de communication d’option R . .
. - PRSP Controlez les connexions et toutes les configurations
Option Com Err O Une fois la communication initiale établie, la logici 1
. - o ogicielles utilisateur.
(clignotement) connexion a été perdue.
La limite du couple a été atteinte de maniére continue
CF o) oA AT Aets - \
pendant 3 secondes ou plus lors d'arrét avec décélération |Vérifiez les paramétres moteur.
Out of Control N .
au cours du controle vectoriel en boucle ouverte.
* Erreur de communication de I’opérateur / » Déconnectez la console numérique / le moniteur
CPF00 . . ey
CPFOL du moniteur 1 /2 o DEL, puis reconnectez I’élément.
COM- Q |+ Erreur de communication entre I’opérateur * Remplacez le variateur.
ERR(OP&INV) et le variateur  Permutez I’alimentation du variateur.
* Erreur RAM externe de 'UC * Remplacez le variateur.
* Erreur du circuit de I'étage de sortie bloqué « Initialisez les erreurs par défaut.
CPFO02 - CPF 04 Q |+ Erreur EEPROM * Permutez 1’alimentation du variateur.
* Erreur du variateur A / D interne de la carte UC * Remplacez le variateur.
CPF24 Erfeur d ¢ communication scrie Hq’jer,f ace Controlez la connexion du codeur et remplacez-le
Onti QO  |Détectée lorsque aucune donnée n’a été regue du o
ption Comm Err . le cas échéant.
codeur depuis 200 msec
F1-04=0,10u2et Al-02=30u6 * Réduisez la charge.
Q  [La déviation de vitesse est supérieure a la valeur F1-10 |+ Augmentez les temps d'accélération
DEV pour un délai supérieur ou égal a celui défini pour F1-11.| et de décélération.
- * Vérifiez le systéme mécanique.
Speed Deviation o El_é)f‘ '_t?') eté\l—fiZ =3 iu 6 L. 3 la valeur F1-10 | Contrdlez les paramétres F1-10 et F1-11.
adevia dl,(;n. © VILESSC €5 'suplefleufe‘ad ,af_ve} eur F-l e Vérifiez la séquence et contrdlez si le frein est ouvert
pourun defar superieur ou egal a cefur delint pour F-111 - 16r6que le variateur commence 4 augmenter la vitesse.
. . * Vérifier le cablage PG.
Sens de rotation erroné « Corricez 1 .
Détecté lorsque la déviation de vitesse est supérieure orngez es connexions. .
DV3 O |54, e S ST « Vérifiez le sens PG et exécutez I’autoréglage
a 30 % et que la référence du couple et I’accélération .
sont de signes opposés du décalage du codeur. .
’ » Réduisez la charge et vérifiez le frein.
Sens de rotation erroné
Détecté lorsque le parameétre F1-19 n’est pas réglé sur [+ Vérifiez le sens PG et exécutez 1’autoréglage
DV4 Q |0, lorsque la référence de vitesse et la vitesse du du décalage du codeur.
moteur ont des signes opposés et lorsque le seuil * Réduisez la charge et vérifiez le frein.
spécifié dans le paramétre F1-19 est dépassé.
* Réduisez la charge.
* Vérifiez la direction du PG, le paramétre F1-22
DV6 ®) o) Une suraccélération du véhicule a été détectée et effectuez un réglage de décalage du codeur.
Over Acceleration (A1-02 = 6 uniquement) * Vérifiez le réglage des paramétres S3-13, S3-14
et S3-15.
* Ajustez les temps d'accélération et de décélération.
EF0 Entrée d'erreur externe  partir de la carte de . Verlﬁfrz s’il existe une condition d’erreur externe.
o O S f * Contrdlez les paramétres.
pt External Flt communication en option N . o
 Contrdlez les signaux de communication
EFO Erreur externe a la borne SO (O correspondant aux . . R
Ext Fault SO Q Q bornes S3 & S7) Supprimez la cause de la condition d’erreur externe.
Saisie simultanée des commandes de fonctionnement
EF vers I'avant / en sens inverse. Controlez la logique de séquence externe afin qu’une
External Fault O Les commandes de fonctionnement vers I’avant / en sens glque de sequ - q
. . e . seule commande soit saisie a la fois.
(clignotement) inverse sont saisie simultanément pour 500 ms ou plus.
Cette alarme interrompt le fonctionnement du moteur.
» Désactivez le signal de direction, puis réessayez
Ext Run Active e) Vous avez tenté une réinitialisation erreur pendant une réinitialisation erreur.
Cannot Reset I’exécution. « Si c’est un API qui gere la réinitialisation erreur,
vérifiez la séquence.

——
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Affichage

Ecran Signification Corrections
Alarme | Panne
FF CAL 9) Temps d’accélération du moteur d’entrainement avant : iffectuez la ?rocedure deﬁ réglage complete.
B . » Annulez le réglage en spécifiant
actif -
n5-05=0.
FRL e) Aucune vitesse n'a été sélectionnée avant que le Vérifiez la séquence de démarrage / sélection de
Ref Missing variateur démarre. la vitesse.
* Retirez le moteur et faites fonctionner le variateur
sans le moteur.
Le courant de masse au niveau de la sortie du * Verifiez qu ! In’y a pas de court-circuit entre phase
GF - . ) o . et terre au niveau du moteur.
Q  |variateur a dépassé¢ de 50 % le courant de sortie N :
Ground Fault . . - . « Controdlez le courant de sortie avec un testeur pour
nominal du variateur et L8-09 = 1 (activé). Py
vérifier la valeur du DCCT.
» Recherchez dans la séquence de commande les
signaux de contacteur du moteur erronés éventuels.
Une phase ouverte s'est produite au niveau de la sortie
LF du variateur. . « Réinitialisez l'erreur apres avoir corrigé son origine
Output Phase Q  |Lerreur est détectée lorsque le courant de sortie Véri e : ’
o . * Vérifiez la capacité du moteur et du variateur.
Loss tombe en dessous de 5 % du courant nominal du
variateur et L§-07 =1
* Retirez le moteur et faites fonctionner le variateur
sans le moteur.
« Vérifiez que le moteur ne présente pas de court-
oC o) Le courant de sortie du variateur a dépassé le taux circuit phase a phase.
ver Current e détection de surintensite. ¢ Controlez les temps d’acce ece
Over C de détection d i ité Contrdlez 1 ps d’accél / décél
- (C1-O00).
« Vérifiez que le variateur ne présente pas de court-
circuit phase a phase a la sortie.
L8-03 = 0,1 ou 2 et la température de I’ailette
o de refroidissement du variateur a dépassé la valeur L. . .
de L8-02. « Vérifiez que les ventilateurs ou le radiateur ne sont
OH - - — pas encrassés.
Heatsink Vent1laieur du varlate:ur arrete — « Baissez la température ambiante autour du moteur.
Overtemp L8-03 =3 et la température de l'ailette * Remplacez le(s) ventilateur(s).
o de refroidissement du variateur a dépassé la valeur
de L8-02.
La température du radiateur du variateur a dépassé¢  |» Vérifiez que les ventilateurs ou le radiateur ne sont
OH1 % °
. 105 °C. pas encrassés.
Heatsink Max @] . Bai ) ; bi d
Temp Ventilateur du variateur arrété aissez la température ambiante autour du moteur.
* Remplacez le(s) ventilateur(s).
lDetectee lorsque _L1—01 est régle sut 1,2 ou 3etque | Vérifiez de nouveau le temps de cycle, la taille
e courant de sortie du variateur a dépassé la courbe d SOy A
e la charge et les temps d’accél / décel.
OL1 de surcharge du moteur. . (C1-00)
Surcharge du Q  |Lacourbe de surcharge peut étre réglée en utilisant les - : s
N - * Vérifiez les caractéristiques V / f (E1-00).
moteur paramétres E2-01 (courant nominal du moteur), L1-01 - . -
R . * Vérifiez la configuration du courant nominal
(Sélection de la protection du moteur) et L2-02 du moteur (E2-01)
(Constante de temps de la protection du moteur) :
« Vérifiez de nouveau le temps de cycle, la taille de la
charge et les temps d’accél / décel.
OL2 o) Le courant de sortie du variateur a dépassé la capacité |« (C1-00).
Inv Overload de surcharge du variateur. * Vérifiez les caractéristiques V / f (E1-000).
* Vérifiez la configuration du courant nominal du
moteur (E2-01).
F1-03=0, 1 ou 2 et A1-02 est réglé sur 3 ou 6. , .
Q  |Leretour vitesse (U1-05) a dépassé la valeur F1-08 pour |* Reglez‘ les paramétres ASR dans le groupe de
0S R s e parameétres CS5.
un délai supérieur ou égal a celui défini pour F1-09. e T \ ot .
Motor Over speed . « Vérifiez le circuit de référence et le gain de
Det F1-03=3 et A1-02 est reglf? sur 3 ou 6. référence.
Q Le retour vitesse (U1'95) a‘depa§serla Yaleur F1-08 pour |, vgrifiez la configuration de F1-08 et F1-09.
un délai supérieur ou égal a celui défini pour F1-09.
* Augmentez le temps de décélération
La tension c.c. du bus a dépassé le niveau de détection | (C1-02/04 /06 /08) ou branchez une option
ov (alarrét de surtension. ) . de frelAnage.’ ) o _ o
. QO  |Les niveaux de détection d’erreur sont :  Contrdlez I’alimentation électrique et diminuez la
DC Bus Overvolt | unique- 200V : 410 V. ion afi elle soi s dans |
ment) : c.c. tension afin qu’elle soit comprise dans les
400 V : 820 Ve.c. tolérances du variateur.
« Vérifiez la résistance / hacheur de frein.
PF o Ondulation trop importante de la tension du bus c.c. |* Serrez les vis de borne d’entrée
Input Phase Loss Détectée uniquement lorsque L8-05 =1 (activé) * Vérifiez la tension d’alimentation
F1-02=0,10u2et Al1-02=30u6 * Réparez le cable cassé / déconnecté.
QO |Aucune impulsion de codeur PG n’est regue pendant |» Réparez le cablage.
PGO 1 o RSN e !
un délai supérieur ou égal a celui défini pour F1-14. |+ Alimentez le PG
PG Open ¢ correctement.
(Deccl))rgq)e xion o il 02=3et /1\1.'02 d: 3 c:ju 6. PG’ g * Vérifiez la séquence et contrdlez si le frein est
ucqnq 1mp1} sion de co e}lr n ?St fegue pen ant ouvert lorsque le variateur commence a augmenter
un délai supérieur ou égal a celui défini pour F1-14. la vitesse




Affichage S ]
Ecran ATarme Pganne Signification Corrections
PUF kf/ef?t?gs):nii tc }rcult principal est sautc. * Vérifiez que le moteur et le cablage du moteur
DC Bus Fuse Q  |ne faites jamais fonctionner le variateur aprés avoir ne presentent pas d‘e court-cireuit ou de défaut
; . A d’isolation (phase a phase).
Open remplacé le fusible de bus c.c. sans contréler les . X . N
composants courts-circuités » Replacez le variateur apres avoir corrigé 1’erreur.
RR o) Le transistor de freinage dynamique intégré est : go\}leﬁei:;tlﬁlmentanon puis remettez sous tension
DynBrk Transistr défectueux. ' :
* Remplacez le variateur.
SE1 e Augupe réponse dfe cont.acteruy dfe sortie pour un délai Contrélez le contacteur de sortie.
Sequence Error 1 supérieur ou égal a celui spécifié¢ pour S1-16.
SE2 O {\u d‘e):marrage, le courant de sortie était inférieur Contrélez le contacteur de sortie.
Sequence Error 2 a 25 % du courant sans charge.
SE3 9 Pendant I’exécution, le courant de sortie était inférieur N .
A~z 0 Contrélez le contacteur de sortie.
Sequence Error 3 a 25 % du courant sans charge.
SVE o) La position du moteur a bougé lors du fonctionnement : gpgl_nentelz la hmll te ddelcotlllple.
Erreur servo zéro servo zéro iminuez ‘e coup’e de 'a charge.
’  Vérifiez s’il y a des parasites de signaux.
La tension c.c. du bus est inférieure au niveau de : Verlﬁ?z la tension drentree. S
détestion de 1a tension . Contr(}%ez }e cablgge d’es bqrnesld e{ltrlee.
(L2-05). Les réglages par défauts sont les suivants: + Contrd ez a tf:nsmn d’entrée et le cablage des
UVl PN . bornes d’entrée.
(alarrét Classe 200 V : 190 Vc.c. .
DC Bus . Q Classe 400 V - 380 Vo.o * Augmentez les paramétres de
Undervolt “fnfr:‘t‘)’ ' © + C1-01/03/05/07
Panne de fonctionnement du circuit principal
Aucune réponse MC pendant le fonctionnement du  |Remplacez le variateur.
variateur.
uv2 Sous-tension de I’alimentation du contrdle : (Ii{enrez tf)lutes les conrln;axll_ons aux bornes
CTL PS QO  [Sous-tension du circuit de contrdle lors du sgucsogﬁgi(fne{ecszfizeura imentation puis remettez
Undervolt fonctionnement du variateur. . '
* Remplacez le variateur.

€ Erreurs de programmation de I'opérateur (OPE, Operator Programming Error)

Une erreur de programmation de I’opérateur se produit lorsque deux paramétres connexes ou davantage sont mal
définis ou lorsqu’un paramétre distinct est incorrect. Le variateur ne fonctionne pas tant que le parameétre n’est pas
configuré correctement. Cependant, aucune autre alarme ou sortie d’erreur n’est déclenchée. En cas d’erreur de
programmation de 1’opérateur, modifiez le paramétre concerné en recherchant la cause dans le tableau ci-apres.
Lorsqu’une erreur de programmation de I’opérateur s’affiche, appuyez sur la touche ENTREE pour afficher U1-34
(OPE Detected). Le moniteur affiche alors le paramétre a I’origine de I’erreur de programmation de 1’opérateur.

Ecran

Signification

Corrections

OPEO1
kVA Selection

Erreur de configuration du variateur kVA

Entrez le paramétre kVA correct dans 02-04.

OPEO02 Limit

Configuration des paramétres hors de la plage

Hiperface sélectionné (n8-35=4) et :
» F1-01 est différent de 512 ou 1024
* F1-21 est réglé sur 2

EnDat sélectionné (n8-35=5) et :
* F1-01 est différent de 512 ou 2048
* F1-21 estréglé sur 0 ou 1

Contrdlez la configuration des paramétres.

OPEO03
Borne

Erreur de sélection de 1’entrée multifonction (H1-01 a H1-05) :

* Les fonctions ont été sélectionnées deux fois.

» Etage de sortie bloqué externe NO (8) et étage de sortie bloqué
externe NC (9) ont été sélectionnées en méme temps.

Les commandes d’arrét d’urgence NO (15) et NC(17) sont

réglées simultanément.

Vérifiez la configuration des paramétres dans H1-C1C0

OPEO05
Sequence Select

Erreur de sélection de la commande de référence / RUN

La sélection d’une source de référence b1-01 et/ ou le parametre
de sélection de source RUN b1-02 est / sont réglé(s) sur 3

(carte en option) mais aucune carte en option n’est installée.

* Vérifiez que la carte est installée. Coupez 1’alimentation et
réinstallez la carte en option.
* Vérifiez de nouveau la configuration de b1-01 et b1-02.

OPE06 Erreur de sélection de la méthode de controle / Vérifiez la méthode de controle du parameétre A1-02 et/ ou
PG Opt Missing | carte PG manquante I’installation de la carte en option PG.
OPE08 . Erreur de sélection de fonction Veérifiez la méthode de controle et la fonction.
Constant Selection
OPEI0 Vérifiez les paramétres (E1-00). Une fréquence / tension
V /£ Ptrn Setting Erreur de configuration des paramétres V / f est peut-étre configurée a une valeur supérieure a la

fréquence / tension maximum.




€ Pannes d’autoréglage

Les erreurs d’autoréglage sont indiquées ci-dessous. Lorsque les erreurs suivantes sont détectées, I’erreur s’affiche
sur ’opérateur digital et le moteur s’arréte par inertie. Aune alarme ou sortie d’erreur ne se déclenche.

Ecran Signification Corrections
Erreur d'accélération * Augmentez C1-01 (temps d'accélération 1).
(détectée uniquement lors de I’autoréglage par rotation) | Augmentez L7-01 et L7-02 (limites du couple) si les valeurs
Accelerate , NG .
Le moteur n'a pas effectué 1'accélération dans le temps sont trop faibles.
spécifié. * Retirez les cables et recommencez le réglage.
Alarme de parameétres V / - \ .
N . ) . . * Vérifiez les paramétres du moteur et corrigez-les.
End- 1 S’affiche une fois que 1’autotuning est terminé. . s . .
. e A . o « Si le moteur et I’appareil sont connectés, déconnectez
V /fOver Setting |La référence du couple a dépassé 100 % et le courant hors le moteur de I’appareil
charge a dépassé 70 % pendant 'autotuning. PP ’
Erreur de saturation du noyau du moteur * Vérifiez les données d'entrée.
End -2 S’aftiche une fois que I’autotuning est terminé. * Vérifiez le cablage du moteur.
Saturation Détectée uniquement pour le fonctionnement « Si le moteur et I’appareil sont connectés, déconnectez
de ’autotuning le moteur de I’appareil.
Alarme de configuration du courant nominal
End-3 S’aftiche une fois que I’autotuning est terminé. Vérifiez le courant nominal du moteur.
Rated FLA Alm |Lors de I’autoréglage, la valeur mesurée pour le courant ’
nominal du moteur (E2-01) était supérieure a celle définie.
* Vérifiez les données d'entrée.
« La capacité du variateur ne correspond pas a celle du moteur.
Panne Erreur de données moteur Vérifiez la capacité du moteur et du variateur.

 Vérifiez le courant nominal du moteur et le courant hors
charge.

I-det. Circuit

Erreur de détection du courant
Le courant a dépassé le courant nominal du moteur ou une
phase de sortie est ouverte.

Vérifiez le cablage du variateur et le montage.

tance Fault

faible ou trop élevé (Vecteur en boucle fermée pour
moteurs PM uniquement)

KE_ERR
(moteur PM Erreur de constante de tension Vérifiez le cablage du moteur.
uniquement)
LD_ERR
(moteur PM Erreur d’inductance Vérifiez le cablage du moteur.
uniquement)
Le mesure d’inductance de fuite a généré une erreur. * Vérifiez le cablage du moteur.
Leakage Induc-  |Le courant du réglage de I’inductance de fuite était trop |+ Vérifiez la valeur entrée du courant nominal du moteur.

* Diminuez ou augmentez le niveau de tension du réglage
de l'inductance de fuite en modifiant le paramétre n8-46.

Minor Fault

Une des alarmes précédentes s'est produite pendant
l'autoréglage ou le variateur était en mode d'étage de sortie
bloqué au début du réglage.

» Fermez le menu de réglage, vérifiez le contenu de I’alarme
et supprimez la cause en procédant de la maniere indiquée
dans la liste des alarmes ci-dessus.

« Vérifiez les données d'entrée.

» Assurez-vous que le variateur n’est pas en mode d'étage
de sortie bloqué pendant le réglage.

Vitesse du moteur

Erreur de vitesse du moteur

Détectée uniquement pour le fonctionnement
de I’autotuning

La référence de couple a dépasse 100 % lors de
I’accélération.

Détecté uniquement si A1-02 est réglé sur 2
(contrdle du vecteur en boucle ouverte).

« Si le moteur est connecté a la machine, déconnectez-le.

* Augmentez C1-01 (temps d'accélération 1).

* Vérifiez les données d'entrée (en particulier le nombre
d'impulsions PG et le nombre de pdles du moteur).

» Exécutez un autoréglage sans rotation.

No-Load Current

Erreur de courant hors charge

* Vérifiez les données d'entrée.

Résistance Erreur de résistance ligne a ligne * Veérifiez le cablage du moteur. ' )
« Si le moteur est connecté a la machine, déconnectez-le.
) ) . « Si la valeur configurée pour T1-03 est supérieure a la tension
Rated slip Erreur de glissement nominal d'alimentation d'entrée du variateur (E1-01), modifiez les
données d'entrée.
RS_ERR - A
(moteur PM Erreur de résistance ligne a ligne . xe'r!tf:lez }e cgblagfi dl(li.mOt(?ura
uniquement) ¢rifiez les données d'entrée du moteur.
Touche STOP  [Utilisation de la touche STOP -
Ensemble des codeurs :
La vitesse du moteur a dépassé 20 tr / mn au début
de ’autoréglage. . N i
Le réglage de la position du p6le magnétique n'a pas : RG?U'I'GZ les cbles et recommencez le réglage.
pu étre effectué dans le temps spécifié. « Vérifiez le sens de rotation du codeur et changez-le le cas
- - échéant F1-05.
Z SRCH_ERR |Codeur avec impulsion Z :
(moteur PM La différence entre deux mesures de la position du pole
uniquement) magnétique était supérieure a 3°.

Codeurs série :

La différence entre deux mesures de la position du péle
magnétique était supérieure a 5° ou une erreur de
communication série du codeur s’est produite pendant
le réglage.

* Vérifiez le cablage du codeur (état, blindage, etc.)
« Controlez I’alimentation du codeur.
Remplacez le codeur.

FR-27
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Tableau des parameétres

Remarque :  Les réglages usine apparaissent en gras. Numeéro
Numéro du para- Nom Description
du para- Nom Description metre
meétre Gain Permet de régler le gain proportionnel 3
Tnitialisation des données C5-09 |proportionnel (P) (et au temps intégral 3 de la boucler de
Sélection de la |0 : Anglais ASR 3 fr(l)ilrlltirrgllf n(lie vitesse (ASR) de la fréquence
langue de 1 :Japonais Temps intégral (I) ; S :
Paffichage de la |2 ‘Deutsch C5-10 ASR 3 Cettg cgqﬁggratlon n’est active que pour
A1-00 |console 3 :Frangais les décélérations.
numérique 4 -Ttaliano Configuration de la fréquence de découpage
(JVOP-160-OY |5 :Espaiiol Sélection de la Sélecti la fré de dé d
uniquement) 6 :Portugués C6-02 |fréquence de ¢lectionne la fréquence de découpage des
: - . modes de contrdle des moteurs a induction.
0 : Surveillance uniquement (mode de découpage 1
surveillance et réglage de A1-01 et A1-04.) Sélection de la Seélecti la fig de dé d
1 : Utilisée pour sélectionner les paramétres C6-11 [fréquence de © ZC lfinne at {el:qléence e ec%lll\%age es
(seuls les parameétres de A2-01 a A2-32 découpage 2 modes de controle des moteurs PM.
Al-01 Niveau d'flccés peuvent étre lus et définis). Réglages de la vitesse
du parametre 2 :Avancé £ — ,
(les paramétres peuvent étre lus et d1-01 a Multi-vitesse ref.
réglés aussi bien en mode de d1-08 |1 a 8 ]
programmation rapide qu'en mode d1-09 |Vitesse nominale
de programmation avancée (A)) d1-10 Vitesse
0 :Contréle V/f intermédiaire 1
Sélection de la |2 :Vecteur en boucle ouverte di-11 Vitesse
A1-02 |méthode de 3 :Vecteur en boucle fermée intermédiaire 2 |Se reporter a page 19-Séquence de
controle 6 :Vecteur en boucle fermée pour dl-12 Vitesse sélection de vitesse en utilisant les entrées
moteurs PM - intermédiaire 3 |numériques
0: Pas d'initialisation Vitesse de
A1-03 |Initialiser 1110 :Initialiseles paramétres utilisateur d1-13 recadrage
] 22’2(3 :Initialise le paramétre d'origine 4114 Vitesse
Source de séquence / référence d’inspection
0 :Console numérique d1-17 Vitesse de
b1-01 Sélection source |1 :Borne du circuit de contréle cadrage
de référence (entrée analogique) 0 : Utilisez la référence de multi-vitesse
3 :Carte d'option (d1-01 4 d1-08)
g 0 : Console numérique 1 :La référence grande vitesse est
b1-02 gelec;(;? sr:)(;lrce 1 :Borne du circuit de controle Sélection de prioritaire.
) ¢ commande (entrées numériques multifonctions) i, 2 :Le référence de vitesse de cadrage est
RUN o d1-18 |priorité de L
3 :Carte d'option vitesse prioritaire. o
Paramétres d’accélération / de décélération 3 :Utilisez la référence de multi-vitesse.
T Taceel Si aucune vitesse n' e_st selectlonnee,A
c1-00o dZ(r:xclélljsl acee- 7 1Se reporter & page 1-22 le signal up / down signal est désactivé.
: Se reporter a page 1-19
g Permet de régler les temps de courbe en S z z
c2-00 dCaractelrjlsthuSe sur les changement de vitesse pour réduire Réglage du schéma V/f
e courbe en la poussée. Se reporter i page 1-22 E1-01 Parqmétg: de !a dCe palrarrtlétre sert c(lle valeur (_1e référence
Compensation par combinaison ;:2513;0 :Izit;ee ans les fonctions de protection.
+ Augmentez la valeur si la valeur de E1-04 s ort?e maximale Tension de sortie (V)
Gain de compensation par combinaison est trop (FMAX) (\é%é) }
C3-01 |compensation basse. - — (VBASH) |
L o . . Tension de sortie |\ (E1-13) |
par combinaison |+ Diminuez la valeur si la combinaison est E1-05 . |
A maxi. (VMAX) !
surcompensée. - 3
* Diminuez la valeur si la réponse E1-06 Erequ;r/;c)e de VB |
Retard de la de la compensation par combinaison ase _( (E1-08) i
C3-02 |compensation est faible. Tension (‘E’1M'1';‘)) L i
par combinaison |* Lorsque la vitesse n'est pas stable, E1-08 |moyenne de i 1
augmentez la valeur de réglage. fréquence de ) Een  EroeEron
7 < < sortie (VB)
Régulateur automatique de vitesse (ASR) Tension mini d Fréquence (HZ)
Gain , . . E1-10 |la fréquence (.ie Pour régler les caractéristiques V / f dans un
C5-01 |proportionnel (P) Pl’ermet de régler ,le gi“]“é’r?p%moqnedl sortieq(VMlN) alignement absolu, entrer les mémes valeurs
ASR 1 et aillte(rinps_ Integr Z SR e dal 0?0, cde de réglage pour E1-07 et E1-09. Dans ce
T intégral (1 contrdle de vitesse ( ) de la fréquence cas, le réglage de E1-08 sera ignoré.
C5-02 |Temps intégral (I) C5-07 .
02 |sqR'1 . El.q3 [Tension de base Ve'lllezdé' ;e 'qued lels quatre fréquences
Gain Permet de régler le gain proportionnel 2 (VBASE) sotent detinies de la manicre suivante :
C5-03 |proportionnel (P) |et au temps intégral 2 de la boucle de E}:l];oi(g]l\/[(?gx%:i/[?&-()é (FA) > E1-07
ASR 2 contrdle de vitesse (ASR) de la fréquence (FB) 2 E1-09 ( )
T téoral (1 minimum.
C5-04 AeST{p; intégral (I)| Cegte configuration n’est active que pour
les accélérations.
C5-06 |Retard ASR Regle le temps de retard de sortie ASR.
Fréquence de Régle la fréquence de communication
C5-07 |commutation entre Gain proportionnel 1, 2,3 et Temps
ASR intégral 1, 2, 3.




Numéro
du para-
métre

Nom

Description

Numéro

Parametres des données du moteur

E2-01 |Courant nominal
E2-02 |[Rated slip
E2-03 Courant hors
charge Données du moteur des moteurs
E2-04 N?mbre de Poles 3 induction
E2-05 36_81stance ligne
aligne
Inductance
E2-06 e fuite
E5-02 Puissance
nominale
E5-03 |Courant nominal
ES-04 [Nombre de poles
E5-05 Résistance ligne
aligne Données du moteur des moteurs PM
E5-06 |d-Inductance
E5-07 |g- Inductance
Constante de
E5-09 [tension du
moteur

Parameétres de retour de codeur

F1-01

Constante PG

Permet de définir le nombre d’impulsions
PG par rotation du moteur.

F1-05

Sens de rotation
du PG

0 :La phase A fonctionne avec la
commande d'exécution en avant.
(1a phase B fonctionne avec la
commande d'inversion, dans le sens
inverse des aiguilles d’une montre).
1 :La phase B fonctionne avec
la commande d'exécution en avant.
(la phase A fonctionne avec la
commande d'inversion, dans le sens
des aiguilles d’une montre).

du para- Nom Description

metre
Gain d’avance |La réponse de référence de vitesse

n5-03 : .
proportionnel augmente autant que le réglage de n5-03.
R’eglafge: du.temps 0 :Désactivé

n5-05 |d’accélération O
d 1 :Activé

u moteur
Freinage

S1-01 Niveau de vitesse | Définit le niveau de vitesse de la
zéro a ’arrét commande de fermeture du frein a ’arrét.
Courant de

S1-02 ‘fr_elr_lagt? c.c.
a injection Réal tace d ‘ inal
au démarrage égle en pourcentage du courant nomina

du variateur.

Courant de

S1-03 |freinage c.c. a
injection a l'arrét
Temps de vitesse

S1-04 |Z6TO /_fremage
njection c.c.
au démarrage
Temps de vitesse

S1-05 zéro / freinage  |Se reporter & page 22-Séquence de
injection c.c. freinage.
a larrét
Retard du

§1-06 desserrage de frein
Retard de

S1-07 | meture du frein

S1-20 |Gain servo zéro Gain de boucle de la position servo zéro

du contréle du vecteur en boucle fermée.

Compensation par combinaison de la référence de la

vitesse

S2-01

Vitesse nominale

Permet de régler la vitesse nominale du

F1-21

Résolution
absolue du
codeur
(Hiperface ou
EnDat)

0:16384

1:32768

2 :8192

(si EnDat est sélectionné (n8-35=5),
F1-21 est réglé sur 2)

F1-22

Décalage de la
position du pdle
magnétique

Régle le décalage entre la position du pole
magnétique du rotor et celle du zéro du
codeur.

Parameétres d’E / S numérique

du moteur moteur.
Gain de Permet de régler le gain de compensation
$2-02 compensation  |de combinaison en mode moteur.
de combinaison |Ce paramétre peut étre spécifié¢ pour
en mode moteur |améliorer la précision du niveau.
Gain de . . .
. Permet de régler le gain de compensation
compensation o PR
P de combinaison en mode de régénération.
S2-03 |de combinaison y s A
Vous pouvez ’utiliser pour améliorer
en mode de o ;
PR la précision du niveau.
régénération

H1-01a
H1-05

Sélection des
fonctions S3 a S7
de la borne

Reportez-vous a la fin de la liste pour
visualiser la liste des sélections.

Configuration des fonctions spéciales

Sélection des
fonctions M1-

Sélection de

Permet d’activer / désactiver le mode sol
court.

H2-01a Reportez-vous a la fin de la liste pour
H2-03 Mg-/l\/ll\?(iz/[li/ visualiser la liste des sélections
borne
Protection du moteur

L1-01

Sélection
de la protection
du moteur

0 : Désactivée

1 :Protection générale du moteur
(moteurs refroidis par ventilateur)

2 :Protection du moteur de variateur
(moteurs dotés d’un refroidisseur
externe)

3 :protection vectorielle du moteur
Lorsque l'alimentation du variateur est
hors tension, la valeur thermique est
réinitialisée. Ainsi, méme si la valeur 1
est attribuée a ce parametre, la
protection peut ne pas étre efficace.

5: Protection du moteur du couple constant
de I’aimant permanent

S3-01 |fonction sol 0 :désactivée
court 1 :activée (Standard)
2 :activée (Avancé)
I;é:tve?:ilii)gede a Niveau de détection de la vitesse nominale /
S3-04 | . . de cadrage en cas d'utilisation d'entrées
vitesse nominale / - -
multi-vitesses. (d1-18=0/3)
de cadrage
0 :L’ordre de phase de sortie est le suivant :
S3-08 Ordre de phase U-V-W
de sortie 1 :L’ordre de phase de sortie est le suivant :
U-W-V
D1_ametre du Définit le diamétre du faisceau de traction
S3-13 |faisceau de
. des affichages m / s.
traction
Taux 1: 1:1
83-14 | parrachement |2 :1:2
S3-15 Tyaux (!e Définit le taux de réduction mécanique.
réduction

Données de moniteur

Compensation de marche avant

U1-01

Référence de la fréquence en Hz / tr / mn

n5-01

Sélection de
contréle de
marche avant

0 :Désactivée
1 :Activée

U1-02

Fréquence de sortie en Hz / tr / mn

U1-03

Courant de sortie

en A

U1-05

Vitesse du moteur en Hz / tr / mn

n5-02

Temps
d’accélération

du moteur

U1-06

Tension de sortie en Vc. a.

U1-07

Tension du bus c.c. en Vc.c.




Numéro Numéro
du para- Nom Description du para- Nom Description
metre meétre
] i Données de ’historique des erreurs
U1-08 |Alimentation en kW
U3-01
U1-09 |Référence de couple en % du couple nominal du moteur U;O 4 De la derniére erreur & la quatriéme dernicre erreur
Indique I'état ON / OFF de la borne d'entrée. U305
s a Temps de fonctionnement cumulé au niveau des erreurs 1 a 4
U1-10=sitiite
= 1: commande FWD U3-08
t (S1) est sur ON. U3-09
1: commande REV a De la cinquiéme derniére erreur a la dixiéme derniére erreur
(S2) est sur ON. U3-14
, 1: entrée multi 1 3
Ul-10 Etat de la borne (S3) est sur ON. U f15 , TN o
d'entrée 1: entrée multi 2 a Temps cumulé de la cinquiéme a la dixiéme erreur
(S4) est sur ON. U3-20
1: entrée multi 3
—— (S5) est sur ON. . .
1: entrée multi 4 * Les erreurs suivantes ne sont pas incluses dans le tragage d'erreur:
L (S6)estsurON. CPF00, 01, 02,03, UV1 et UV2.
1: entrée multi 5
(S7) est sur ON
, : . g o =
Tndique Tétat ON 7 OFF de fa sortie. Sélections de la fonptlon d'entrée numérique
U1z atvrinitt 3 Référence de vitesse a étapes multiples 1
1: Sorties contact 4 Référence de vitesse a étapes multiples 2
contact de sortie 1 Commande fréquence pas a pas (prioritaire par rapport a la
(M1-M2) est sur ON 6 . e A .
T vitesse de référence a étapes multiples)
1: Sorties contact S —
contact de sortie 2 F Non utilisé (réglé lorsqu'une borne n'est pas utilisée)
Ul-11 Etat de la borne (M3-M4) est sur ON 14 |RAZ erreur (RAZ quand réglé sur ON)
de sortie 1: Sorties contact 20 4 2F Erreur externe, mode entrée : contact NO / contact NC,
Chc/’lgta’\;gde St°’1'egN Mode de détection normal / pendant le fonctionnement
(Mo 19) est sur 80 [Sélection de vitesse nominale (d1-09)
(toujours 0). 81 Sélection de vitesse intermédiaire (d1-10)
"~ 1:sortie erronée 82  [Sélection de vitesse de recadrage (d1-13)
(MA / MB-MC) est sur ON 83  [Sélection de vitesse de cadrage (d1-17)
] ] 84 |Sélection de RUN d’inspection (d1-14)
Etat de fonctionnement du variateur.
UI12=7iitiiii Sélections de la fonction de sortie numérique
Commande
L 1: vitesse zéro 0 Pendant 1'exécution 1 (ON: la commande d'exécution est sur
1: Inverse ON, ce qui équivaut a une sortie de tension)
. 1: remet I'entrée T ; A . Sc imitialicats
UL12 Etat c}e signal & zéro. 6 ggr;itéﬁ?lgeglrzrllltrvanateur prét, READY : aprés initialisation
fonctionnement 1: acceptation de la vitesse - ]
1: Variateur prét ] Pendant le blocage de I'étage de sortie ]
(NO contact, ON : pendant le blocage de I'étage de sortie)
1: Erreur mineure B Détection de Car stuck / sous-couplage 1 NO
. (contact NO : détection de sur-couplage / sous-couplage.
1: erreur majeure F  [Pas utilisé. (réglé lorsque la borne n’est pas utilisée)
Ul-13 |Temps de fonctionnement cumulé 10 Erreur mineure (ON : ’alarme s’affiche)
U1-20 [Fréquence de sortie aprés démarrage en douceur 17  |Détection de Car stuck / sous-couplage 1 NC
Ul1-34 |Paramétre d'erreur de fonctionnement (contact NC’V OF F : detectlol'm du couple)
U1-51 |[Courant maxi. au cours d’une accélération 1A Pendant lexecutlor} €N Sens mverse
- 5 S pa (ON : pendant I'exécution en sens inverse)
U1-52 [Courant maxi. au cours d’une décélération ‘
—— - 40  |Commande desserrage du frein
Ul1-53 |Courant maxi. a vitesse maxi. .
- . - 41  |Commande de fermeture de contacteur de sortie
Ul-54 |Courant maxi. pendant un réglage de vitesse
U1-55 |[Nombre de déplacements

Données de tracage d'erreur

U2-01

Erreur en cours

U2-02

Derniére erreur

U2-03

Fréquence de référence au moment de la survenue de l'erreur

U2-04

Fréquence de sortie au moment de l'erreur

U2-05

Courant de sortie au moment de la survenue de 'erreur

U2-06

Vitesse du moteur au moment de la survenue de I'erreur

U2-07

Tension de sortie de référence au moment de la survenue
de l'erreur

U2-08

Tension du bus c.c. au moment de la survenue de I'erreur

U2-09

Puissance de sortie au moment de la survenue de l'erreur

U2-10

Couple de référence au moment de la survenue de l'erreur

U2-11

Etat de la borne d'entrée au moment de la survenue de I'erreur

U2-12

Etat de la borne de sortie au moment de la survenue de I'erreur

U2-13

Etat du fonctionnement au moment de la survenue de I'erreur]

U2-14

Temps de fonctionnement cumulé a l'erreur
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—
Il

Avvertenze

/\\ ATTENZIONE

Non collegare o scollegare dei cavi e non eseguire test di segnale quando 1'alimentazione di corrente
¢ attivata.

Il condensatore del bus in continua Varispeed L7 rimane carico anche dopo la disattivazione dell'ali-
mentazione. Per evitare il pericolo di scosse elettriche scollegare I’inverter dall’alimentazione prin-
cipale prima di eseguire la manutenzione. Attendere poi almeno 5 minuti affinché tutti i LED siano
spenti.

Non effettuare test di resistenza alla tensione su nessun componente dell’inverter. Esso contiene dei
semiconduttori che non sono adatti per tensioni cosi elevate.

Non scollegare la console di programmazione mentre 'alimentazione ¢ attivata. Non toccare nem-
meno la scheda di potenza mentre ’inverter € collegato all’alimentazione.

Non collegare mai filtri di soppressione interferenze generali LC/RC, condensatori o strumenti di protezione da
sovratensione all’ingresso o all’uscita dell’inverter.

Per evitare il rilevamento di errori di sovracorrente e simili, i contatti di segnale di ogni contattore
o commutatore posto tra I'inverter e il motore devono essere integrati nella logica di controllo
dell'inverter, ad esempio in un blocco delle basi.

Indispensabile!

Leggere attentamente e per intero il presente manuale prima di collegare e lavorare con I’inverter.
Seguire tutte le misure per la sicurezza e le istruzioni d’uso.

L’inverter deve essere fatto funzionare con filtri di linea appropriati secondo le istruzioni di installa-
zione contenute nel presente manuale e con tutte le coperture chiuse ed i terminali coperti.

Solo in questo modo viene garantita la protezione adeguata. Non collegare o far funzionare nessun
dispositivo con danni visibili o parti mancanti. L’utente ¢ responsabile di eventuali danni alle per-
sone o alle apparecchiature derivanti dalla non osservanza delle avvertenze contenute nel presente
manuale.




€ Misure per la sicurezza e istruzioni d'uso

B1. Generali

Leggere per intero le seguenti misure per la sicurezza e le istruzioni d’uso prima di installare e far funzionare
questo inverter. Leggere anche tutti i cartelli d’avviso sull’inverter e assicurarsi che non siano danneggiati
0 siano stati asportati.

E possibile accedere durante il funzionamento a componenti caldi e sotto tensione. Rimuovendo parti
dell’alloggiamento, la console di programmazione o le coperture dei terminali si corre il rischio di ferirsi gra-
vemente o di provocare danni in caso di installazione o funzionamento non corretto. Il fatto che gli inverter
comandano componenti di apparecchiature rotanti potrebbe comportare altri pericoli.

Seguire le istruzioni in questo manuale. L’installazione, il funzionamento ¢ la manutenzione possono essere
eseguiti solo da personale qualificato. A tale proposito, per personale qualificato si intendono persone che
hanno familiarita con I’installazione, I’avviamento, il funzionamento e la manutenzione degli inverter ¢ hanno
le qualificazioni adeguate per svolgere questo lavoro. Un funzionamento sicuro di queste unita ¢ possibile solo
se esse vengono utilizzate correttamente per 1’uso cui sono designate.

I condensatori del bus in continua possono restare in tensione per circa 5 minuti dopo che I’inverter ¢ stato
scollegato dall’alimentazione. E quindi necessario lasciar trascorrere questo periodo di tempo prima di aprire
le coperture. Tutti i terminali dei circuiti principali possono trasportare ancora cariche di tensione pericolose.

Non far accedere a questi inverter bambini o altre persone non autorizzate.

Tenere queste misure per la sicurezza e istruzioni d’uso a portata di mano e consegnarle a tutte le persone che
hanno accesso, per qualsiasi motivo, agli inverter.

H2. Uso designato
Gli inverter sono stati concepiti per I’installazione su sistemi o macchinari elettrici.

La loro installazione su macchinari o sistemi deve essere conforme ai seguenti standard di prodotto delle
Direttive per la Bassa Tensione:

EN 50178, 1997-10, Equipaggiamento di sistemi elettrici con dispositivi elettronici

EN 60204-1, 1997-12, Sicurezza delle macchine ed equipaggiamento con dispostivi elettronici
Parte 1: Norme generali (IEC 60204-1:1997)/
Nota: comprende 1’errata corrige del settembre 1998

EN 61010-1, A2, 1995, Norme sulla sicurezza per apparecchi informatici IT
(IEC 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, modificata)

Il simbolo CE si riferisce alla normativa EN 50178 per 1’uso dei filtri di linea specificati in questo manuale
e secondo le istruzioni d’installazione appropriate.

m3. Trasporto e conservazione

Le istruzioni per il trasporto, la conservazione ed un trattamento adeguato devono essere seguite in conformita
ai dati tecnici.

m4. Installazione

Installare e raffreddare gli inverter come specificato nella documentazione. L’aria di raffreddamento deve
affluire nella direzione specificata. L’inverter puo essere quindi azionato solo nella posizione specificata
(ad es. verticale). Mantenere le distanze specificate. Proteggere gli inverter da carichi non consentiti.

I componenti non devono essere piegati ¢ la distanza di isolamento non deve essere modificata.

Per evitare danni causati dall’elettricita statica, non toccare alcun componente elettronico.
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m5. Collegamento elettrico

Svolgere tutti i lavori su apparecchiature sotto tensione in conformita con le norme nazionali sulla sicurezza
e la prevenzione degli incidenti sul lavoro. Effettuare tutte le installazioni elettriche in conformita con le
normative in materia. In particolare seguire le istruzioni per I’installazione che garantiscono la compatibilita
elettromagnetica (EMC), ad esempio schermatura, messa a terra, disposizione filtri e stesura cavi.

Questo si riferisce anche ad apparecchiature con il contrassegno CE. Il produttore del sistema o della
macchina ¢ responsabile per la conformita dei limiti EMC.

Contattare il proprio fornitore o il rappresentante di Omron-Yaskawa Motion Control se si utilizzano
differenziali o magnetotermici insieme agli inverter.

In alcuni sistemi puo essere necessario utilizzare monitor e dispositivi di sicurezza aggiuntivi in conformita
con le norme sulla sicurezza e la prevenzione degli incidenti sul lavoro. L’hardware degli inverter non deve
essere modificato.

Se vengono utilizzati motori a magneti permanenti:

Se un motore PM ¢ azionato da una forza esterna, si genera alta tensione negli avvolgimenti.
* Durante il cablaggio, la manutenzione o l'ispezione, accertarsi che il motore sia spento e non possa girare.

» Se l'inverter viene spento e il motore deve essere azionato, verificare che le uscite del motore e dell'inverter
siano scollegate elettricamente.

H6. Configurazione dell'inverter

Questo inverter L7 pud azionare motori a induzione e motori a magneti permanenti.
Selezionare sempre la modalita di controllo appropriata:

* Per i motori a induzione, utilizzare il controllo V/f, il controllo vettoriale ad anello aperto o il controllo vet-
toriale ad anello chiuso (A1-01 =0, 2 o 3).

* Per i motori a magneti permanenti, utilizzare esclusivamente la modalita di controllo vettoriale ad anello
chiuso per PM (A1-01 = 6).
La selezione di una modalita di controllo non appropriata puo danneggiare l'inverter e il motore.
Se un motore viene sostituito o azionato per la prima volta, impostare sempre i relativi parametri di controllo

del motore utilizzando i dati riportati sulla targhetta oppure eseguire un autotuning. Non modificare i parame-
tri con noncuranza. Per garantire un funzionamento sicuro con motori PM, impostare sempre:

* dati motore corretti
* i parametri di rilevamento circuito aperto PG
* iparametri di rilevamento della variazione di velocita

* iparametri di rilevamento dell'accelerazione eccessiva

L'impostazione di parametri non corretti pud provocare un comportamento pericoloso del motore e danni
all'inverter.

Per i dettagli relativi alla corretta procedura di avvio, fare riferimento alla pagina 12, Procedura di avvio.

H7. Note

Gli inverter Varispeed L7 sono certificati CE, UL e c-UL.



€ Compatibilita elettromagnetica

H1. Introduzione

Il presente manuale ¢ stato redatto per aiutare i produttori di sistemi ad utilizzare gli inverter Omron-Yaskawa
Motion Control per progettare e installare meccanismi elettrici di comando. Descrive anche le misure necessa-
rie per adempiere alle direttive di compatibilita elettromagnetica (EMC). Per questo motivo bisogna seguire le
istruzioni contenute nel manuale per 1’installazione ed il cablaggio.

I nostri prodotti vengono testati da enti autorizzati secondo gli standard elencati di seguito.

Standard prodotto: EN 61800-3: 1996
EN 61800-3; A11: 2000

H2. Misure per garantire la conformita degli inverter Omron-Yaskawa Motion Control
alle direttive di compatibilita elettromagnetica (EMC)

Gli inverter Omron-Yaskawa Motion Control non devono essere necessariamente installati in un quadro.

Non ¢ possibile fornire informazioni dettagliate per tutte le possibili modalita di installazione. Questo manuale
si limita pertanto a dare direttive di carattere generale.

Tutti gli apparecchi elettrici producono interferenze radio e di linea a varie frequenze. I cavi trasmettono que-
ste interferenze all’ambiente allo stesso modo di una antenna.

Pertanto, il collegamento di un apparecchio elettrico (per es. un inverter) all’alimentazione senza un filtro di
linea porterebbe ad interferenze di alta o bassa frequenza nell’alimentazione principale.

Contromisure tipiche sono I’isolamento del cablaggio di comando e dei componenti elettrici, una messa a terra
appropriata e la schermatura dei cavi.

Per una messa a terra a bassa impedenza delle interferenze d’alta frequenza ¢ necessaria un’ampia area di con-
tatto. E pertanto consigliabile 1’uso di piattine di terra al posto di cavi.

Inoltre, le schermature dei cavi devono essere collegate con dei fermi di messa a terra specifici.
3. Stesura dei cavi
Misure contro interferenze portate dalla linea:

Il filtro di linea e I’inverter devono essere montati sulla stessa piastra di metallo. Montare i due componenti il
piu possibile vicini uno all’altro mantenendo ogni cavo il piu corto possibile.

Utilizzare un cavo di alimentazione con una buona schermatura di messa a terra. Utilizzare un cavo motore scher-
mato che non superi i 20 metri di lunghezza. Disporre tutti i punti di messa a terra in modo tale da massimizzare
I’area all’estremita del conduttore isolato a contatto con il collegamento a terra (per es. piastra di metallo).

Cavo schermato:
» Utilizzare un cavo con schermatura intrecciata.

« Mettere a terra I'area massima consentita della schermatura. E consigliabile mettere a terra la schermatura
collegando il cavo alla piastra di terra con fermi in metallo (vedere la figura seguente).

Fermo di messa a terra Piastra di messa a terra

Le superfici di terra devono essere in metallo non isolato altamente conduttivo. Asportare eventuali strati di
vernice o colore.

- Mettere a terra le schermature su entrambi 1 lati del cavo.
- Mettere a terra il motore della macchina.

T4
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Installazione

€ Installazione meccanica

ERimozione dell'imballaggio dell’inverter

Dopo aver rimosso l'inverter dall'imballaggio, effettuare le seguenti verifiche.

Elemento Metodo
E stato consegnato il modello esatto di inverter? Controllare il numero del modello sulla targhetta a lato dell'inverter.
Esaminare la superficie esterna dell'inverter per vedere se vi sono graffi o altri
danni dovuti alla spedizione.

L'inverter risulta danneggiato?

Si sono allentate alcune viti o altri componenti? Utilizzare un cacciavite o altri attrezzi per controllare il serraggio.

Se si riscontrano delle irregolarita negli elementi riportati sopra, contattare immediatamente il rivenditore
presso il quale ¢ stato acquistato 1'inverter o il proprio rappresentate Omron-Yaskawa Motion Control.

EControllo del luogo di installazione
Prima di installare 'inverter eseguire le seguenti verifiche:
* Verificare che la temperatura ambiente non sia troppo elevata.

« Installare I'inverter in un ambiente pulito privo di polvere di olio. E possibile installare I'inverter in un qua-
dro completamente chiuso e protetto dalla polvere.

* Durante l'installazione o il funzionamento dell'inverter, proteggerlo sempre dal contatto con polveri metal-
liche, olio, acqua o altre sostanze.

» Non installare l'inverter su un materiale combustibile, come il legno.

* Installare I'inverter in un ambiente privo di materiali radioattivi ¢ combustibili.
¢ Installare I'inverter in un ambiente in cui non sono presenti liquidi e gas nocivi.
* Installare l'inverter in un ambiente senza troppe oscillazioni.

* Installare I'inverter in un ambiente in cui non ¢ presente del cloruro.

¢ Installare I'inverter in un ambiente non esposto alla luce diretta del sole.

B Posizione corretta di installazione

Installare l'inverter in posizione verticale in modo da non ridurre l'effetto di raffreddamento. Durante 1'installa-
zione dell'inverter, accertarsi sempre che lo spazio di installazione sia sufficiente per consentire una normale
dispersione di calore.

L A BL Aria §

[ S ) =]
A B
(— 50 mm 120 mm
_E%ﬁ_ 30 mm min. icE=ul
30 mmmin. T 120 mm min. Ariagd
50 mm min. I_
Ingombro orizzontale Ingombro verticale
o 1. Per gli inverter IP00, IP20 e NEMA 1, é richiesto lo stesso spazio sia orizzontale che verticale.
‘P - 2. Rimuovere sempre il coperchio di protezione superiore dopo aver installato in un quadro un inverter con
< = uscita da 18,5 kW o inferiore.

Quando si installa in un quadro un inverter con uscita da 22 kW (o superiore), accertarsi sempre che vi

IMPORTANTE sia abbastanza spazio per i bulloni a occhiello di sospensione e le linee del circuito principale.



€ Collegamento elettrico

HMInstallazione di inverter e filtri EMC peta Colegamenia
Per un'installazione conforme alle regole di compatibilita elettro- ﬁ oo & voriee.
magnetica (EMC), tenere conto dei seguenti elementi:
 Utilizzare un filtro di linea. T % /
» Utilizzare cavi motore schermati. \'L“l 1
* Montare l'inverter e il filtro su una piastra conduttiva messa vertor
a terra. Filtro

Al fine di ottenere la minima impedenza di terra possibile, eli-
minare qualsiasi traccia di vernice o sporcizia prima di mon- carico i o o
i 7]
tare le parti.

Lunghezza del cavo
pili corta possibile

Piastra di metallo
messa a terra

Cavo motore
schermato

Collegamenti di
messa a terra
Eliminare qualsiasi
traccia di vernice.

ECablaggio degli ingressi del circuito principale =

Durante il cablaggio dell'ingresso di alimentazione del circuito principale, ¢ necessario osservare le precauzioni
riportate di seguito.
* Se viene utilizzato un dispositivo di sezionamento (MCCB) per il collegamento all'alimentazione
(R/L1, S/L2 e T/L3), verificare che tale dispositivo sia adeguato per l'inverter.
* Se viene utilizzato un interruttore di dispersione a terra, esso deve essere in grado di rilevare tutti i tipi di
corrente utilizzati, al fine di garantire un sicuro rilevamento della corrente di dispersione a terra.
« E possibile utilizzare un contattore magnetico o un altro dispositivo di commutazione all'ingresso
dell'inverter. L'inverter non deve essere azionato piu di una volta all'ora.

* Le fasi di ingresso (R/S/T) possono essere collegate in qualsiasi sequenza.

* Se si collega l'inverter ad un trasformatore ad alta capacita (600 kW o superiore) o si commuta un conden-
satore di rifasatura nelle vicinanze, ¢ possibile che una corrente di punta eccessiva passi attraverso il cir-
cuito di ingresso dando luogo a un danneggiamento dell’inverter. Come contromisura, ¢ necessario
installare una reattanza c.a. opzionale sull'ingresso dell'inverter o una reattanza c.c. sui morsetti di collega-
mento della reattanza c.c.

« Utilizzare sempre assorbitori di sovratensioni o diodi per i carichi induttivi situati nei pressi dell'inverter.
I carichi induttivi comprendono contattori magnetici, relé elettromagnetici, valvole a solenoide, solenoidi
e freni magnetici.

ECablaggio del lato di uscita del circuito principale
Durante il cablaggio del circuito di uscita, ¢ necessario osservare le precauzioni riportate di seguito.
 Non collegare mai I'alimentazione ai terminali di uscita dell'inverter, in quanto l'inverter potrebbe danneggiarsi.
* Evitare i cortocircuiti o la messa a terra dei terminali di uscita, in quanto l'inverter potrebbe danneggiarsi.

* Evitare l'uso di condensatori di rifasatura. La mancata osservanza di questa avvertenza potrebbe danneg-
giare l'inverter e i condensatori.

* Verificare la sequenza di comando per essere certi che un contattore magnetico (MC) tra l'inverter e il
motore non sia attivato o disattivato durante il funzionamento dell’inverter. Se si attiva 'MC durante il fun-
zionamento dell'inverter, si generera una corrente di spunta molto alta e verra attivato il meccanismo di
protezione di sovracorrente all'interno dell'inverter.



mCollegamento a terra
Durante il collegamento a terra, ¢ necessario osservare le precauzioni riportate di seguito.
» Evitare che il cavo di terra venga condiviso con altri dispositivi come saldatrici o macchine utensili.

« Utilizzare sempre un cavo di terra conforme agli standard tecnici delle apparecchiature elettriche e il piu
corto possibile.
Poiché la dispersione di corrente ¢ causata dall'inverter, il potenziale sul terminale di terra dell'inverter
diventera instabile se vi ¢ troppa distanza tra I'elettrodo e il terminale di terra.

* Quando si utilizza piu di un inverter, evitare che il cavo di terra formi un circuito.

Fig. 1 Cablaggio di terra

EPrecauzioni per cablaggio dei circuiti di controllo
Durante il cablaggio dei circuiti di controllo, ¢ necessario osservare le precauzioni riportate di seguito.
* Separare il cablaggio dei circuiti di controllo dal cablaggio del circuito principale (morsetti R/L1, S/L2,
T/L3, B, B2, U/T1, V/T2, W/T3, ©, ®1, @2, ¢ @3, PO, NO) e dalle altre linee ad alta potenza.

* Separare il cablaggio per i terminali dei circuiti di controllo MA, MB, MC, M1, M2 , M3, M4, M5 e M6
(uscite contatti) dal cablaggio degli altri terminali dei circuiti di controllo.

 Se si utilizza un alimentatore esterno, ¢ necessario utilizzare un alimentatore di Classe 2 conforme allo
standard UL.

« Utilizzare cavi schermati a coppie intrecciate oppure cavi a coppie intrecciate per i circuiti di controllo,
in grado di prevenire errori di funzionamento.

* Collegare la messa a terra per le schermature del cavo con un’area di contatto molto ampia.

» Mettere a terra le schermature in corrispondenza di entrambe le estremita del cavo.

ETerminali circuito principale

Le funzioni dei terminali del circuito principale sono riassunte nella 7abella I a seconda dei simboli dei termi-
nali. Cablare i terminali correttamente per lo scopo desiderato.

Tabella 1 Funzioni terminali circuito principale (classi 200 V e 400 V)

Funzione Codice terminale Modello: CIMR-L72000C
Classe 200 V Classe 400 V
Ingresso alimentazione circuito R/L1, S/L2, T/L3 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055
principale RI/L11, S1/L21, T1/L31 2022 ... 2055 4022 ... 4055
Uscite inverter U/T1, V/T2, W/T3 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055
Collegamenti bus in continua @1, e 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055
Collegamento modulo di frenatura | B1, B2 23P7...2018 43P7 ... 4018
Collegamento reattanza c.c. @1, ®2 23P7...2018 43P7 ... 4018
Collegamento modulo di frenatura | 3, e 2022 ... 2055 4022 ... 4055
Messa a terra D 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055
Alimentazione di comando PO, NO 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055

B Terminali circuito di controllo

La Fig. 2 mostra la disposizione dei terminali del circuito di controllo. Le funzioni dei terminali del circuito di
controllo sono indicate nella 7abella 2. Scegliere i terminali appropriati.

[sc|sc|sc|es |+ ]A1]Ac]
EG)| |s1]s2]|s3|s4]ss5]s6]s7]sB

Fig. 2 Disposizione dei terminali di controllo

| M5 | m6 | MA | MB| MC

[ 3] ma|m1

|-/



Tabella 2 Terminali del circuito di controllo con impostazioni predefinite

¢€ aperto

Tipo N. Nome segnale Funzione Livello del segnale
S1 Comando di marcia avanti/arresto | Marcia avanti quando ¢ ON e arresto quando ¢ OFF.
S2 Comando marcia indietro/arresto | Marcia indietro quando ¢ ON e arresto quando ¢ OFF.
S3 Velocita nominale Velocita nominale se ON Le funzioni
S4 Esecuzione di controllo Ispezione RUN se ON ei .n210tm.vengono 24V 8 mA
i deeli —— - — - selezionate impo- cc.,8m
Segnali degli S5 Velocita intermedia Velocita intermedia se ON stanfio ; aramz i Fotoacconpiatore
ngressi B T T T
diggitali S6 Velocita di livellamento Velocita di livellamento se ON H1-01 - %1_05 PP
S7 Non utilizzato - '
BB Blocco delle basi hardware Per attivare l'uscita dell'inverter,
BB1 |Blocco delle basi hardware 1 entrambi gli ingressi devono essere attivati.
SC Comune ingressi digitali - -
s +V Al i 15 V! Alimentazione da 15 V per i riferimenti analogici 15V
Segnali degli imentazione a 15 V P & (Corrente max.: 20 mA)
analogici | Al | Riferimento di frequenza 0...+10 V/100% 0...+10 V (20 kQ)
c.a. |Neutro riferimenti analogici - _
Punto di collegamento opzionale
EG) |,. . -
linea di terra, schermo
Ml C do di frenat
omando di frenatura Comando di frenatura se ON.
(1 contatto NA)
M2
Uscite a contatto
M3 . . . \
Controllo contattore multifunzione Contatti a rele
Segnali delle (1 contatto NA) Controllo contattore se ON. Capacita contatto:
uscite digitali M4 1 A max. a 250 Vc.a.
*2
M5 |Inverter pronto Inverter pronto se ON 1 Amax.a30 Ve.e.
M6 | (1 contatto NA) promto ’
MA L Presenza di errore quando il circuito MA-MC
Segnale di uscita errore L
MB (unipolare in deviazione) ¢ chiuso
p . . Presenza di errore quando il circuito MB-MC
MC |(l contatto in scambio)

*1. Non utilizzare questa alimentazione per alimentare altri dispositivi esterni.
*2. Quando si aziona un carico reattivo, ad esempio la bobina di un relé con alimentazione c.c., inserire sempre un diodo volano come indicato nella Fig. 3.

IMPORTANTE

I.

Diodo volano

l&

1€

P
Alimentazione esterna: Bobina ~ B """" \

30 Vc.c. max. -|-

1 A max.

circuito.

Fig. 3 Collega

mento del diodo volano

Il coefficiente del diodo volano deve
essere almeno pari alla tensione del

Nella Fig. 4 il cablaggio degli ingressi digitali da S1 a S7 e BB, BBI ¢ predisposto per il collegamento a contatto
o transistor NPN (0V e modalita NPN). Questa ¢ l'impostazione predefinita.
Per il collegamento PNP o per utilizzare un'alimentazione esterna di 24 V, fare riferimento alla 7abella 3.

Una reattanza c.c. puo essere utilizzata solo per inverter da 18,5 kW o inferiore. Rimuovere la barra di corto cir-
cuito prima di collegare una reattanza c.c.

B Modalita sinking/sourcing (selezione NPN/PNP)

E possibile attivare alternativamente la modalita sinking (comune 0 V, NPN) e quella sourcing
(comune + 24 V, PNP) tramite il jumper CNS. Inoltre, ¢ supportata un'alimentazione esterna in grado
di garantire maggiore liberta per i metodi d'ingresso dei segnali.
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Tabella 3 Modalita sinking/sourcing e segnali d'ingresso

Alimentazione interna — modalita sinking (NPN)

2
W

[
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B1 B2 B
L) CN5 L IP24V
(+24 V)

AT AZ[A v
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Alimentazione esterna — modalita sinking (NPN)

L N5 P24V
(+24 V)

>
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Alimentazione interna — modalita sourcing (PNP)
s2 %%ﬁt

81| |82 83
L)) L P24V
AT A2 ]A y (+24V)

SsC

|
i

i

]

i

i

i

!

i

i

i

| CN5
i [

i

i

i

Alimentazione esterna — modalita sourcing (PNP)
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mCablaggio dell’inverter

Resi
(opz

Reattanza c.c. per migliorare il fattore
di potenza in ingresso (opzionale)

stenza di frenatura
ionale)

Contattore
magnetico

C:ollegamen:to

o -0-0 -0

O~
B2 !

1) (+2) () B1 Motore
@ L1 (R) u/T
Potenza trifase !
380...480 V (?) L2(S) VT2 @ IM/PM
50/60 Hz
WfTS@
D
| \ A =
- N TA1
Marcia avanti/Arresto O
Marcia indietro/Arresto 8:
Velocita nominale Q
S4
(?—| 1 PG-X2
Ingressi Esecuzione di controllo | ‘@: (opzionale) §
muttifunzione — : oS5 e}
(impostazione di Velocita intermedia | p o
fabbrica) S6 i@: (?
Velocita di livellamento < !
N
Non utilizzato | p TA3 !
Blocco delle basi hardware |
| +24V, 8 mA
| Uscita di monitoraggio
| a impulsi RS-422
! 100 m o inferiore,
1SC B ( )
P24V (24 V)
|
: CN5 (impostazione NPN) i =i
| v |
E(G) |
| ——MA Uscita a contatto
. | y MB di errore
Regolazione | 250 Vc.a.,, max. 1 A
di tensione RV, MC 30Vc.c, max. 1 A
Ingresso analogico Alimentazione ingresso |
locita riferi " analogico +15V, 20 mA !
(velocita riferimento) - M1 4 Comando di renatura
2 kOhm A1 Velocita di M2 I (impostazione di
riferimento fabbrica)
c.a.master0... 10V !
M3 ! Uscita contatto
ov —(I) (_)ontrollo (.:ontat'Fore multifunzione
5 ; M4~ (impostazione di 250 Vc.a., max. 1 A
: S i fabbrica) 30 Ve.c., max. 1A
i Schede opzionali ! 2CN M5 . Inverter pronto
! diingresso P _(lj (impostazione di
i b M6 ~ fabbrica)
FE e |
| | mmimimimimimiaiaiaiaa
| !
Ingresso alimentazione al terminale B1 «—QO PO :
di controllo opzionale per | Ingresso alimentazione 3cN Schede opzionali ;
funzionamento di emergenza al terminale - «—O NO di controllo di ingresso !
T !
i
Nota: : PR
1. | terminali del circuito principale sono indicati da due cerchi, | |
mentre quelli del circuito di controllo sono indicati da un solo cerchio. | _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ |
2. L'impostazione di fabbrica predefinita di CN5 & NPN.
i

3. Per attivare l'inverter, entrambi gli ingressi BB e BB1 devono
essere chiusi. Se solo uno degli ingressi & chiuso, sul pannello
di controllo verra visualizzato “BB” e non sara possibile avviare
l'inverter.

it Cavi

H .
:__ schermati

f Doppini
_,_¢_ intrecciati

Fig. 4 Schema di cablaggio
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Funzionamento tastierino

€ Display della console di programmazione (opzionale)

Di seguito vengono elencati i nomi dei tasti della console di programmazione e le funzioni ad essi associate.
Spie stato di funzionamento

FWD: si accende quando viene inserito un comando di marcia avanti.
REV: si accende quando viene inserito un comando di marcia indietro.
SEQ: si accende quando viene selezionata una fonte di comando
DANE di marcia diversa dalla console di programmazione.
Frequency Ret . . . .. .
- REF: si accende quando viene selezionata una fonte di riferimento
U1 [{l1=60.00 Hz ; ) :
frequenza diversa dalla console di programmazione
ALARM:  siaccende quando si verifica un errore o viene attivato

un allarme.

Ut—- 02=&0.00 Hz
Ui— 03=10.05 &

Visualizzazione dati
Visualizza i dati di monitoraggio, i valori dei parametri e le impostazioni dei
parametri.

Modalita operativa (visualizzata nella parte superiore sinistra del display)

DRIVE: modalita di funzionamento.

QUICK: modalita di programmazione rapida
ADV: modalita di programmazione avanzata
VERIFY:  modalita di verifica

A.TUNE: modalita di autotuning.

Tasti

Utilizzati per l'impostazione dei parametri, il monitoraggio,
la marcia a impulsi e 'autotuning.

B Tasti della console di programmazione

Tasto Nome Funzione
LOCAL Consente di attivare alternativamente la modalita di funzionamento dalla console
Tasto LOCAL/REMOTE di programmazione (LOCAL) e le impostazioni in b1-01 e b1-02 (REMOTE).
Questo tasto pud essere attivato o disattivato impostando il parametro 02-01.
Tasto MENU Consente di selezionare le voci di menu (modalita).
ESC Tasto ESC Ripristina lo stato precedente alla pressione del tasto DATA/ENTER.

Attiva il funzionamento jog quando l'inverter viene comandato dalla console di pro-

T: . :
asto JOG grammazione e d1-18 ¢ impostato su 0.

Seleziona la direzione di rotazione del motore quando l'inverter viene comandato

Tasto FWD/REV . .
dalla console di programmazione.

Definisce la cifra attiva durante la programmazione dei parametri.

Tasto Shift/RESET . .
Funziona anche come tasto Reset quando si verifica un errore.

Seleziona le voci di menu, imposta i numeri dei parametri e aumenta i valori delle
Tasto di incremento impostazioni.
Utilizzato per passare alla voce o ai dati successivi.

Seleziona le voci di menu, imposta i numeri dei parametri e riduce i valori delle
Tasto di decremento impostazioni.
Utilizzato per passare alla voce o ai dati precedenti.

Tasto DATA/ENTER Permette di accedere ai menu e ai parametri e conferma le modifiche dei parametri.

RLIN Tasto RUN Attiva l'inverter quando viene azionato dalla console di programmazione.

Interrompe il funzionamento dell'inverter.

Questo tasto puo essere attivato o disattivato utilizzando il parametro 02-02 quando
il funzionamento viene gestito da una sorgente diversa dalla console di programma-
zione.

STOP Tasto STOP

Nota: Tranne che negli schemi, si fara riferimento ai tasti utilizzando i nomi riportati in questa tabella.
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Il

Accensione e impostazione di base dei parametri

€ Procedura di avvio

INIZIO

Installazione meccanica

v

Cablaggio dei circuiti di comando e principale

Controllare la selezione dell'alimentazione
dell'encoder
* (solo anello chiuso)

v

Attivare I'alimentazione

v

Selezionare la modalita di controllo nel
parametro A1-02

A 4
Eseguire I'autotuning dell'offset dell'encoder/dei dati motore

* Comando V/f

* Controllo vettoriale ad anello aperto
* Controllo vettoriale ad anello chiuso
* Controllo vettoriale ad anello chiuso per PM  pagina 17, Procedura di autotuning per motori PM

pagina 16, Procedura di autotuning con motori a induzione

Console di programmazione (b1-02 = 0)

Sorgente di
riferimento velocita

v

Selezionare la sequenza di controllo
nel parametro d1-18

v

Ingresso analogico

Impostare gli I/O digitali/analogici nei Impostare gli I/0 digitali nei parametri
parametri H1-xx, H2-xx e H3-xx H1-xx e H2-xx
A Impostare
Impostare * Valori di velocita preimpostati (d1-xx)
* Tempi di accelerazione/decelerazione (C1-xx) * Tempi di accelerazione/decelerazione (C1-xx)
* Curve ad S (strappi) (C2-x) * Curve ad S (strappi) (C2-xx)
A

Effettuare marce di prova

A 4

Regolazione di precisione
* Tuning della sequenza di frenatura
* Impostazione funzioni speciali

FINE

Fig. 5 Sequenza di avvio di base




4 Prima dell'accensione

Prima di attivare l'alimentazione, ¢ necessario verificare accuratamente quanto segue.
* Verificare che la tensione di alimentazione sia conforme alle specifiche dell'inverter.
* Verificare che i cavi di alimentazione siano collegati saldamente ai terminali corretti (L1, L2, L3).

* Verificare che i cavi motore siano collegati saldamente ai terminali corretti sul lato inverter (U, V, W)
e sul lato motore.

* Verificare che il circuito/la resistenza di frenatura siano collegati correttamente.
* Verificare che il terminale del circuito di controllo inverter e il dispositivo di controllo siano cablati correttamente.
 Impostare tutti i terminali del circuito di controllo su OFF.

« Se si utilizza una scheda PG, accertarsi che il cablaggio sia corretto.

@ Display dopo I'accensione

A seguito di un'accensione normale e priva di problemi, il display visualizza i seguenti messaggi.

-DRIVE- Rdy
N s

Display per il funzionamento BB, 11 messaggio di blocco delle basi lampeggia.
standard Blocco delle basi

Quando si verifica un errore o si attiva un allarme, viene visualizzato un messaggio di errore o di allarme.
In questo caso, fare riferimento alla pagina 28, Le impostazioni di fabbrica sono in grassetto..

“DRIVE- UV Sul display viene visualizzato un messaggio
Display in caso di errore Caduta di tensione di errore o di allarme.
principale L'esempio mostra un allarme di bassa tensione.

€ Selezione modalita di controllo

La prima operazione da eseguire dopo l'accensione ¢ la selezione di una delle quattro modalita di controllo
a seconda del tipo di macchina. Le modalita vettoriali ad anello chiuso richiedono schede di retroazione PG.
La Tabella 4 mostra le schede PG richieste/possibili per ciascuna modalita.

Tabella 4 Selezione modalita di controllo

Tipo di macchina Modalita di controllo Impostazione di A1-02 Scheda PG
Controllo V/f 0 -
Motore a induzione senza encoder Controllo vettoriale 5
ad anello aperto )
Motori a induzione con encoder incrementale Controllo vettgrlale 3 PG-B2/PG-X2
ad anello chiuso
Motore a magneti permanenti con encoder Hiperface™ Controllo vettoriale ad anello
. . 6 PG-F2
o EnDat 2.1 chiuso per motori PM
Motori Yaskawa IPM con encoder incrementale Contr(_)llo vettoriale ?d anello 6 PG-X2
chiuso per motori PM

/\\ ATTENZIONE

» Per i motori a magneti permanenti, non utilizzare unicamente la modalita di controllo vettoriale ad anello
chiuso per PM (A1-02 = 6). L'uso di un'altra modalita di controllo pud danneggiare I'apparecchiatura
0 causare un comportamento pericoloso.




——

Autotuning

La funzione di autotuning dei dati motore imposta automaticamente i parametri della linea caratteristica V/f
(E1-00), i parametri dei dati motore (E2-000, E5-00) e i dati encoder (F1-01). La procedura che deve
essere eseguita durante l'autotuning dipende dalla selezione della modalita di tuning.

€ Selezione modalita autotuning

La modalita di autotuning deve essere selezionata in base alla modalita di controllo selezionata e al sistema
meccanico (possibilitd o meno di rotazione a vuoto del motore). La 7ubella 5 mostra la modalita di tuning
selezionabile per ogni modalita di controllo.

Tabella 5 Modalita di autotuning dati motore

Selezione Modalita di controllo
it Vettore ad
Modalita di autotuning Funzione el Vettoread | Vettoread | "=
autotuning | Vi anello anello chiuso
(T1-01) aperto chiuso (PM)
. . . A ing di tutti i i del R s s
Tuning standard con motore in rotazione utotuning di tutti { parametri de 0 No Si Si Si
motore.
. . . Autotuning dei parametri di base del R R
Tuning IM con motore non in rotazione wotlning det b 1 No Si Si No
motore.
Tuning resistenza line-to-line IM Autotuning della sola resistenza di linea 2 Si Si Si No
. Autotuning dell'offset tra I'encoder e la .
Tuning offset encoder vlotunimg . 4 No No No Si
posizione zero magnetica.

EModalita di autotuning

Autotuning con motore in rotazione (T1-01 = 0)

Questa modalita di autotuning puo essere utilizzata con qualsiasi modalita di controllo vettoriale. Dopo l'inse-
rimento dei dati della targhetta del motore, l'inverter azionera il motore per circa 1~2 minuti e impostera auto-
maticamente i parametri del motore richiesti.

R~ Utilizzare questa modalita di tuning solo se il motore puo girare liberamente, il che significa che
?‘ le corde devono essere asportate e il freno deve essere aperto. Il cambio puo rimanere collegato
® al motore.
IMPORTANTE

Autotuning con motore non in rotazione (T1-01 =1)

Questa modalita di autotuning puo essere utilizzata solo per il controllo vettoriale ad anello aperto e chiuso per
IM. L'inverter fornisce potenza al motore per circa Iminuto e alcuni dei parametri del motore vengono impostati
automaticamente mentre il motore non ¢ in rotazione. La corrente a vuoto del motore e il valore di scorrimento
nominale verranno regolati automaticamente di precisione durante il primo funzionamento. Verificare il valore
nominale di scorrimento (E2-02) e la corrente a vuoto (E2-03) dopo la prima marcia a velocitd nominale.

Autotuning per resistenza di linea (T1-01 = 2)

L'autotuning non rotante per la resistenza di linea puo essere utilizzato per il controllo V/f, il controllo vetto-
riale ad anello aperto e il controllo vettoriale ad anello chiuso. L’inverter fornisce potenza al motore per circa
20 secondi per misurare la resistenza di linea del motore e la resistenza del cavo. Durante questa procedura
di autotuning il motore non gira.

Tuning offset encoder (T1-01=4)

Questa modalita di tuning ¢ disponibile solo per il controllo vettoriale ad anello chiuso per motori PM.

Essa imposta automaticamente 1'offset tra il polo magnetico e la posizione zero dell'encoder. Puod essere utiliz-
zata per eseguire nuovamente il tuning dell'offset dopo la sostituzione di un encoder senza la modifica delle
impostazioni dei dati motore.

|T-14



» Precauzioni generali:

"pA 1.
e

2. Utilizzare ’autotuning non rotante ogni volta che il carico non puo essere scollegato dal motore

IMPORTANTE

vk

o

Utilizzare I’autotuning rotante ogni volta che ¢ necessaria una precisione elevata oppure per un motore che non
¢ collegato a un carico.

(ad esempio le corde non possono essere rimosse).

Verificare che il freno meccanico non sia aperto per l'autotuning non rotante.
Durante l'autotuning, i contattori del motore devono essere chiusi.

Per l'autotuning, i segnali BB e BB1 devono essere attivi

(l'inverter non deve trovarsi nella condizione di blocco delle basi).

Verificare che il motore sia meccanicamente fisso e che non possa muoversi.
Durante l'autotuning il motore viene alimentato, anche se non ¢ acceso.

Non toccare il motore fino a quando 1’autotuning non ¢ stato completato.
Rimuovere la chiavetta dall'albero motore prima di eseguire un tuning con un motore autonomo in rotazione
(non deve essere montata alcuna puleggia o alcun ingranaggio).

Per annullare I’autotuning premere il tasto STOP sulla console di programmazione.

Precauzioni da osservare per 1'autotuning rotante e dell'offset dell'encoder:

1.
2.

W

11 carico deve essere scollegato, vale a dire che le corde devono essere rimosse ¢ il freno deve essere aperto.

Se il carico non puo essere rimosso, il tuning puo essere effettuato con una cabina bilanciata.

La precisione dei risultati del tuning sara inferiore, il che puo dare luogo a perdita di prestazioni.

Accertarsi che il freno sia aperto durante l'autotuning rotante.

Durante l'autotuning, il motore puo essere avviato e arrestato ripetutamente. Al termine dell'autotuning, sul pan-
nello operatore verra visualizzato “END”. Non toccare il motore fino a quando la scritta “END” non scompare
dal display e il motore non ¢ completamente fermo.

€ Allarmi ed errori di autotuning

BErrori di immissione dati

L'inverter mostra il messaggio “Dati non validi” e non esegue l'autotuning se:

* la velocita del motore, la frequenza nominale e il numero delle coppie di poli non corrispondono.

Velocita motore <

Frequenza di base - 60
2 - Polo motore

* la corrente nominale non corrisponde al valore di potenza nominale
L'inverter calcola la potenza del motore utilizzando il valore di corrente di ingresso e i dati ricavati dalla
tabella dei dati interni del motore. 11 valore calcolato deve essere compreso tra il 50% e il 150% del valore
di ingresso per la potenza nominale.

HmAIltri allarmi ed errori durante I'autotuning

Per una panoramica dei possibili allarmi o errori di autotuning e degli interventi correttivi, fare riferimento alla

pagina 27, Errori di autotuning.



€ Procedura di autotuning con motori a induzione

La Fig. 6 mostra la procedura di autotuning per un motore a induzione con o senza encoder per il controllo

V/, vettoriale ad anello aperto e vettoriale ad anello chiuso.

‘ INIZIO )

A 4

Impostare gli ingressi del blocco
delle basi BB e BB1

Fare riferimento a .
pagina 27, Errori di autotuning Premere il pulsante RUN.

ed eliminare la fonte di errore

A

“Tuning riuscito” ?
No

(Viene visualizzato il
codice di errore)
Si
(Viene visualizzato il messaggio
“Tuning successful” —
“Tuning riuscito”)

Se ¢ stato eseguito I'autotuning con un motore
rotante, aprire i contattori, aprire gli ingressi di blocco
delle basi e chiudere il freno.

FINE

Fig. 6 Autotuning per motori a induzione

No Si
(A1-02 = 2/3) (corde rimosse ?)
Controllo V/f ? »-< Il motore pud ruotare
(A1-02 = 0) liberamente ?
Si No l
A 4
Inserire la modalita di autotuning Inserire la modalita di autotuning Inserire la modalita di autotuning
e impostare il parametro T1-01 = 2 e impostare il parametro T1-01 = 1 e impostare il parametro T1-01 =0
Y A 4
Impostare: Impostare:
A 4 T1-02 — Potenza nominale del motore T1-02 — Potenza nominale del motore
T1-03 — Tensione nominale del motore T1-03 — Tensione nominale del motore
Impostare: T1-04 — Corrente nominale del motore T1-04 — Corrente nominale del motore
T1-02 — Potenza nominale del motore T1-05 — Frequenza nominale del motore T1-05 — Frequenza nominale del motore
T1-04 — Corrente nominale del motore T1-06 — Numero poli del motore T1-06 — Numero poli del motore
T1-07 — Velocita nominale del motore T1-07 — Velocita nominale del motore
Premere il pulsante UP finché T1-08 — Numero di impulsi PG* T1-08 — Numero di impulsi PG*
non viene visualizzato “Tuning Ready” (*solo CLV) (solo CLV)
(Pronto per tuning) ) o i i
Premere il pulsante UP finché Premere il pulsante UP finché
non viene visualizzato “Tuning Ready” non viene visualizzato “Tuning Ready”
(Pronto per tuning) (Pronto per tuning)
Aprire il freno
Chiudere i contattori del motore




€ Procedura di autotuning per motori PM

[ T-1/

“Tuning successful” — “Tuning riuscito”)

INIZIO

* Rimuovere le corde in modo che il motore possa ruotare liberamente
* Impostare gli ingressi del blocco delle basi BB e BB1

v

La Fig. 7 mostra la procedura di autotuning per motori a magneti permanenti. Prima del tuning, accertarsi che
la modalita di controllo sia impostata sul controllo vettoriale ad anello chiuso PM (A1-02 = 6).

1P
Attivare I'alimentazione qualora fosse disattivata. |:
™ |
<
'_ Disattivare I'alimentazione
Y Controllare il parametro e controllare se la corretta

*n8-35 correttamente

scheda PG é stata installata

Si verifica un errore
OPEO06 ?

T

Si verifica un errore
CPF24 ?

* Controllare il parametro n8-35
* Se viene utilizzato un EnDat/Hiperface

— controllare I'alimentazione dell'encoder

— controllare il cablaggio dei segnali CLOCK e DATA
* Disattivare I'alimentazione.

3

Si verifica un errore
OPEO2 ?

Impostare le costanti meccaniche:
S3-13 - Diametro puleggia S3-15 - Rapporto di riduzione

* Controllare se sono state impostate la costante PG
corretta (F1-01) e la risoluzione encoder assoluta (F1-21).
* Fare riferimento a:
pagina 26, Errori di programmazione console (OPE)
ed eliminare la fonte di errore

83-14 - Corde
Aprire il freno, chiudere il contattore del motore,
far girare il motore lentamente in marcia avanti** e controllare il
parametro di monitoraggio U1-05.

A A

(nessuna retroazione
dell'encoder) 2

* Controllare il cablaggio
* Controllare/regolare nuovamente
I'alimentazione encoder

Il segno del valore No

* Controllare il cablaggio dell'encoder

U1-05 & positivo
(non -) ?

v

* Cambiare parametro F1-05

Impostare i parametri di autotuning:
T1-01 = 0 - tuning rotante
T2-01 - Potenza nominale del motore
T2-02 - Frequenza di base del motore
T2-03 - Tensione nominale del motore

T2-05 - Numero poli del motore
T2-09 - Risoluzione encoder

Premere il pulsante UP finché non viene visualizzato “Tuning Ready” (Pronto per tuning)

T2-04 - Corrente nominale del motore

T2-10 - Costante di tensione del motore

A

v

Chiudere i contattori del motore e premere il pulsante RUN
Attendere fino al termine del tuning

No

(Viene visualizzato il codice di errore)

Fare riferimento a
pagina 27, Errori di autotuning
ed eliminare |a fonte di errore

Tuning riuscito ?

S
(Viene visualizzato il messaggio

Aprire i contattori, aprire gli ingressi di blocco
delle basi e chiudere il freno

* 1. Direzione avanti indica:
La direzione di rotazione del motore con un comando UP sul terminale S1
(ossia con un'alimentazione trifase in rotazione oraria e cablaggio U-U,
V-V, W-W tra l'inverter e il motore). In genere, la direzione oraria ¢ consi-

derata dal lato albero motore (puleggia).

FINE

Per i dettagli sulla direzione di rotazione, fare riferimento al manuale
di istruzioni del motore o consultare il produttore.

Fig. 7 Autotuning per motori a magneti permanenti




€ Tuning dell'offset dell'encoder per motori PM

La Fig. § mostra la procedura di autotuning dell'offset dell'encoder. La procedura deve essere eseguita se
I'encoder ¢ stato sostituito o non ¢ stato allineato correttamente. Prima del tuning, accertarsi che sia selezio-
nato il controllo vettoriale ad anello chiuso PM (A1-02 = 6) e che i parametri E1-000 ed E5-C00 siano impo-

stati correttamente..

INIZIO

4 No
E possibile rimuovere

le corde ?

| Rimuovere le corde. |

v

Impostare gli ingressi del blocco delle
basi BB e BB1

| —————

A4
Bilanciare la cabina in modo da evitarne
il movimento con i freni aperti.
Nota: in questa modalita la precisione
di tuning sara inferiore

&
| Attivare I'alimentazione qualora fosse disattivata. |
[«

&
€

Y

Si verifica un errore

Disattivare |'alimentazione
e controllare se la scheda PG
N & stata installata correttamente

n8-35

Controllare il parametro

OPE06 ?

1 ;

Si verifica un errore
CPF24?

* Controllare il parametro n8-35
* Se viene utilizzato un EnDat/Hiperface

— controllare I'alimentazione dell'encoder

— controllare il cablaggio dei segnali CLOCK e DATA
* Disattivare |'alimentazione.

Si verifica un errore
OPE02 ?

* Controllare se sono state impostate la costante PG corretta
(F1-01) e la risoluzione encoder assoluta (F1-21).

* Fare riferimento a:
pagina 26, Errori di programmazione console (OPE)
ed eliminare la fonte di errore

Aprire il freno, chiudere il contattore del motore,
far girare il motore lentamente in marcia avanti*1
e controllare il parametro di monitoraggio U1-05.

A

(nessuna retroazione
dell'encoder) 2.

Il segno del valore No

* Controllare il cablaggio
* Controllare/regolare nuovamente
I'alimentazione dell'encoder

* Controllare il cablaggio dell'encoder

U1-05 é positivo
(non-) 2

Si

Impostare:
T1-01 = 4 - Tuning offset encoder

v

* Cambiare parametro F1-05

Premere il pulsante UP finché
non viene visualizzato
“Tuning Ready” (Pronto per tuning)

Chiudere i contattori del motore
e premere il pulsante RUN.
Attendere fino al termine del tuning.

Si
(Viene visualizzato

Tuning riuscito ?

(Viene visualizzato
il codice di errore)

Fare riferimento a
pagina 27, Errori di autotuning
ed eliminare la fonte di errore.

A

No

il messaggio
“Tuning successful”
- “Tuning riuscito”)

* 1. Direzione avanti indica:

La direzione di rotazione del motore con un comando UP sul terminale
S1 (ossia con un'alimentazione trifase in rotazione oraria e cablaggio
U-U, V-V, W-W tra l'inverter e il motore). In genere, la direzione oraria
¢ considerata dal lato albero motore (puleggia).

Per i dettagli sulla direzione di rotazione, fare riferimento al manuale
di istruzioni del motore o consultare il produttore.

Aprire i contattori,
aprire gli ingressi di blocco
delle basi e chiudere il freno

FINE

Fig. 8 Autotuning dell'offset dell'encoder
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Il

Impostazione profilo e sequenza di funzionamento

4 Comandi up e down e selezione velocita di riferimento

ESelezione sorgente di commando up/down

La sorgente di input per il segnale up e down puo essere selezionata nel parametro b1-02.
L'impostazione di fabbrica ¢ comando up/down sui terminali S1/S2 (b1-02 = 1).

HLo spostamento inizia in direzione up o down
Per far partire I’elevatore in direzione up o down si deve adempiere alle seguenti condizioni:

* Occorre selezionare almeno una velocita di riferimento se gli ingressi digitali vengono utilizzati per la sele-
zione di tale riferimento.

* Occorre impostare il segnale di blocco delle basi hardware (terminale BB e BB1)
(non la condizione di blocco delle basi).

* Occorre impostare il segnale up/down per avviare nella direzione corrispondente.

HArresto dello spostamento
L’inverter puo essere arrestato come segue:
* Viene annullato il commando di direzione (up o down).

* Il segnale di selezione della velocita di riferimento viene rimosso se gli ingressi digitali vengono utilizzati
per la selezione di tale riferimento.

 Se il parametro d1-18 ¢ impostato su 3 e tutti gli ingressi di velocita vengono rimossi

ESelezione sorgente di riferimento velocita

La sorgente di riferimento velocita puo essere selezionata mediante il parametro b1-01.
L'impostazione di fabbrica ¢ la console di programmazione (b1-01 = 0), vale a dire che le velocita possono
essere selezionate utilizzando gli ingressi digitali.

€ Sequenza di selezione velocita mediante ingressi digitali
Se gli ingressi digitali vengono utilizzati per la selezione della velocita, il metodo di selezione e la priorita
di velocita dipendono dall’impostazione del parametro d1-18 (selezione priorita velocita).

BFunzionamento a multivelocita 1/2 (input binario) (d1-18 = 0/3)

Sed1-18=0

E possibile selezionare 8 livelli di velocita predefiniti (definiti nei parametri da d1-01 a d1-08) utilizzando
3 ingressi digitali in codice binario. L’inverter viene avviato utilizzando il commando up/down.
Si arresta quando viene annullato il commando up/down.

Se d1-18 =3

E possibile selezionare 7 livelli di velocita predefiniti (definiti nei parametri da d1-02 a d1-08) utilizzando
3 ingressi digitali in codice binario. L’inverter viene avviato utilizzando il commando up/down. Si arresta quando
viene annullato il comando up/down o quando non viene selezionata alcuna velocita (tutti i D/I sono disattivati).

Impostazioni ingresso digitale multifunzione (H1-01 ... H1-05) (esempio)

Terminale Numero parametro | Valore impostato Dettagli
S4 H1-02 3 Comando di multivelocita 1
S5 H1-03 4 Comando di multivelocita 2
S6 H1-04 5 Comando di multivelocita 3




Tabella di selezione velocita
La seguente tabella indica le combinazioni tra ingresso digitale e la velocita corrispondente.

Se b1-02 viene impostato su “1”, la frequenza di riferimento 1 viene immessa come riferimento analogico sul
terminale Al.

Velocita | Comando di Comando di Comando di Frequenza selezionata
multivelocita 1 multivelocita 2 multivelocita 3 d1-18=0 d1-18=3

1 OFF OFF OFF Frequenza di riferimento 1 d1-01 |Stop

2 ON OFF OFF Frequenza di riferimento 2 d1-02 | Frequenza di riferimento 2 d1-02
3 OFF ON OFF Frequenza di riferimento 3 d1-03 |Frequenza di riferimento 3 d1-03
4 ON ON OFF Frequenza di riferimento 4 d1-04 |Frequenza di riferimento 4 d1-04
5 OFF OFF ON Frequenza di riferimento 5 d1-05 | Frequenza di riferimento 5 d1-05
6 ON OFF ON Frequenza di riferimento 6 d1-06 |Frequenza di riferimento 6 d1-06
7 OFF ON ON Frequenza di riferimento 7 d1-07 |Frequenza di riferimento 7 d1-07
8 ON ON ON Frequenza di riferimento 8 d1-08 | Frequenza di riferimento 8 d1-08

Hingressi separati di selezione velocita, alta velocita prioritaria (d1-18 = 1)

Con questa impostazione, € possibile impostare e selezionare 6 velocita
(definite nei parametri da d1-09 a d1-17) utilizzando quattro ingressi digitali.

Impostazioni di fabbrica ingressi digitali

Terminale Numero parametro Valore impostato Dettagli
S3 H1-01 80 Selezione velocita nominale (d1-09)
S4 H1-02 84 Selezione velocita d’ispezione (d1-14)
S5 H1-03 81 Selezione velocita intermedia (d1-10)
S6 H1-04 83 Selezione velocita di livellamento (d1-17)

Velocita piu elevata prioritaria ed ingresso di velocita di livellamento selezionato (H1-C1C0 = 83)

Se il parametro d1-18 ¢ impostato su 1 e un ingresso digitale multifunzione ¢ stato impostato sulla selezione della
velocita di livellamento (H1-OOO = 83), dopo aver rimosso il segnale di velocita selezionato, l'inverter decelera

sino a raggiungere la velocita di livellamento (d1-17). La velocita di ispezione non puo essere selezionata come

velocita di spostamento. La velocita maggiore ha la priorita sulla velocita di livellamento; cio significa che se

¢ stata selezionata una velocita maggiore, quella di livellamento non viene considerata (vedere la fig. sotto).

L’inverter si arresta quando viene annullato il segnale di livellamento o quello di up/down .

Iniezione c.c./ Iniezione c.c./
Servo zero Servo zero
Velocits __| )
Hardware BB [ |
Up/down [ ]
Velocita di livellamento | : I 1 Nessun effetto
Velocita selezionata [ ] [ Ingresso impostato

Velocita piu elevata prioritaria selezionata e ingresso velocita di livellamento non selezionato
(H1-O00O ~ 83)
Quando il comando di velocita di livellamento non ¢ selezionato per un ingresso digitale, I’inverter decelera
sino a raggiungere la velocita di livellamento (d1-17) quando viene annullato il segnale di velocita selezio-
nato. La velocita di ispezione non pud essere selezionata come velocita di spostamento. Per selezionare la
velocita di livellamento come velocita di spostamento, occorre disattivare il rilevamento della perdita della
frequenza di riferimento (S3-09 = 0).

L’inverter si arresta quando viene annullato il segnale di direzione up/down.
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Quando non ¢ impostato alcun ingresso di selezione velocita, la velocita di livellamento viene utilizzata come
velocita di riferimento.

Iniezione c.c./
Servo zero

Iniezione c.c./
servo zero

Velocita
Hardware BB [
Up/down [

Velocita selezionata |

L’inverter si arresta quando viene annullato il segnale di direzione (UP o DOWN).

1 : . . « » .
g Con questa configurazione, I'azionamento si arresta con un errore “FRL” (perdita della frequenza
P‘ di riferimento) quando non ¢ selezionato alcun ingresso velocita di riferimento durante I'avvio.
ot Per disattivare il rilevamento FRL, impostare il parametro S3-09 su “0”.
IMPORTANTE

Hmingressi separati di selezione velocita, velocita di livellamento prioritaria (d1-18 = 2)

I parametri correlati e le preimpostazioni di ingresso digitale sono uguali alle impostazioni per la priorita
dell’alta velocita (d1-18 = 1)

Velocita di livellamento prioritaria ed ingresso di velocita di livellamento selezionato (H1-OOO = 83)

Se il parametro d1-18 ¢ impostato su “2” e un ingresso digitale multifunzione ¢ stato impostato sulla velocita
di livellamento (H1-O0O = 83), quando viene attivato l'ingresso della selezione della velocita di livellamento,
l'inverter decelera sino a raggiungere la velocita di livellamento (d1-17). Il segnale di livellamento ha la prio-
rita sulla velocita selezionata; cio significa che la velocita selezionata non viene considerata.

La velocita di spostamento selezionata deve essere diversa dalla velocita di ispezione.

L’inverter si arresta quando viene annullato il comando di velocita di livellamento.

Iniezione c.c./
Servo zero

Iniezione c.c./
Servo zero

Velocita
Hardware BB
Up/down

Velocita di livellamento Velocita di livellamento prioritaria

[

Velocita selezionata

Velocita di livellamento prioritaria selezionata e ingresso velocita nominale non selezionato

(H1-00 ~ 80)
Se il parametro d1-18 ¢ impostato su “2” e nessun ingresso digitale ¢ stato impostato sulla selezione della
velocita nominale, la velocita di riferimento con l'ingresso di selezione velocita impostato ¢ quella nominale
(d1-09). Quando ¢ impostato il segnale di velocita di livellamento, I’inverter inizia a decelerare fino a raggiun-
gere la velocita di livellamento. Il segnale di velocita di livellamento ha la priorita su tutti i segnali di velocita;
cio significa che i segnali di velocita intermedia 1 e 2 e quello di rilivellamento non vengono considerati
quando viene selezionata la velocita di livellamento.

L’inverter puo essere arrestato annullando il segnale di velocita di livellamento o il comando up/down.

ATTENZIONE: Questa sequenza puo essere rischiosa se, ad esempio, la selezione della velocita per qualche
motivo non funziona (filo rotto, ecc.)..

Iniezione c.c./
Servo zero

Iniezione c.c./
Servo zero

Velocita
Hardware BB [

Up/down [

Velocita di livellamento




€ Impostazioni accelerazione/decelerazione/movimento a strappi
11 tempo di accelerazione indica il tempo per aumentare la velocita dallo 0% al 100% della velocita massima impo-
stata in E1-04. Il tempo di decelerazione indica il tempo per diminuire la velocita dal 100% allo 0% di E1-04.

I tempi standard di accelerazione/decelerazione sono impostati nei parametri C1-01/02, mentre i valori del
movimento a strappi (curva a S) sono impostati nei parametri C2-C00, come indicato nella Fig. 9.

]
C2-02 — P « C2-03

C2-04
Tempo accel. C2-05
C1-01 /
2-01
€20 Tempo / ---‘{- ----- Velocita di livellamento

deceler.

—
C1-02

Fig. 9 Impostazioni accelerazione/decelerazione e movimento a strappi (curva a S)

€ Sequenza di frenatura

La figura di seguito mostra la sequenza di frenatura standard.

o
s
Velocita selezionata 2
Q
z S1-04 o $1-05 o5
@& | Azzeramento servo/ Velocita di Azzeramento servo/ \ | 2
—1 & § K iniezione c.c livellamento iniezione c.c. s
x all'avvio all'arresto 8
— s
Velocita 4
o
o
55 ge
8Is e
—NSsg =%
2REF — 858 k—
aE> o ”38
e 5 5
RUN
Hardware inverter BB D/I
Comando apertura freno

Fig. 10 Diagramma della sequenza di frenatura senza compensazione di coppia all’avvio

€ Compensazione inerzia (feed-forward)

Il comando feed-forward viene utilizzato per eliminare la sovraelongazione e la sottoelongazione della velo-
cita mediante compensazione degli effetti dell'inerzia. Esso puo essere attivato impostando il parametro n5-01
su 1. Eseguita questa operazione, occorre sottoporre a tuning il tempo di accelerazione del motore n5-05.

HAutotuning del tempo di accelerazione motore (n5-05)

Prima di eseguire 'autotuning del parametro n5-02, ¢ necessario che siano terminati I'autotuning dei dati motore
e la configurazione generale. Eseguire 1'autotuning con le impostazioni di fabbrica per i parametri n5-0O007.

Attenersi alla procedura descritta di seguito.

1. Impostare il parametro n5-05 su “1” per attivare l'autotuning e tornare al display della velocita di riferimento.
2. Impostare l'ingresso del blocco delle basi.

3. Attivare I'ingresso della velocita di ispezione. “FFCAL” lampeggia sul display per indicare che il calcolo ¢ attivo.
4

. Impostare un comando UP. L'inverter accelera il motore fino alla velocita nominale. Rilasciare il comando
UP alcuni secondi dopo il raggiungimento della velocita superiore.
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5. Quando il motore si ¢ arrestato, applicare un comando DOWN. L'inverter accelera il motore nella dire-
zione opposta fino al raggiungimento della velocita nominale. Rilasciare il comando DOWN alcuni
secondi dopo il raggiungimento della velocita nominale.

Per interrompere il tuning, impostare il parametro n5-05 su “0”.

1. L'ordine con cui viene impartito il comando UP 0 DOWN ¢ ininfluente.

? - 2. Per il tuning, il valore del parametro n5-01 non deve essere modificato rispetto all'impostazione di fabbrica.
3. Al termine della marcia in entrambe le direzioni, il parametro n5-05 viene automaticamente reimpostato su “0”.
4. L'autotuning viene eseguito solo se ¢ impostato l'ingresso della velocita di ispezione.
5

IMPORTANTE . . . Lo .
. Non modificare le costanti meccaniche (carico, inerzia) tra le marce.

Himpostazione del guadagno P della compensazione feed-forward
» Aumentare il guadagno per migliorare la risposta alla velocita di riferimento.

* Ridurre il guadagno se si verificano vibrazioni o oscillazioni.



——

Soluzione dei problemi

€ Rilevamento errori e allarmi

Gli errori e gli allarmi sono funzioni che indicano le condizioni normali dell'inverter/dell'applicazione.

Un allarme non spegne necessariamente 1'inverter, ma da luogo alla visualizzazione di un messaggio sul tastie-
rino ¢ alla generazione di un allarme in corrispondenza delle uscite multifunzione (H2-01 ... H2-03),
se programmate. Un allarme scompare automaticamente se la condizione di allarme non ¢ piu presente.

Un errore provoca l'immediato spegnimento dell'inverter, la visualizzazione di un messaggio sul tastierino e la
commutazione dell'uscita di errore. L'errore deve essere ripristinato manualmente dopo 1'eliminazione della causa.

Le tabelle seguenti mostrano un elenco di errori e allarmi con le relative azioni correttive.

. Visualizzazione . L .
Display Significato Azioni correttive
Allarme| Errore
, BUS Allarme cc?munlcazpn.l opzmr.xah . . Verificare i collegamenti e tutte le configurazioni
Option Com Err ©) Dopo che ¢ stata stabilita la prima comunicazione si ¢ perso software lato utente
(lampeggia) il collegamento. '
CF Un limite di coppia ¢ stato raggiunto di continuo per
Out of Control Q |3 secondi o pit fiurante un arresto in decelerazione nel Controllare i parametri del motore.
comando vettoriale ad anello aperto.
« Errore di comunicazione della console di programmazione/| ¢ Scollegare la console di programmazione/console
CPF00 console a LED 1/2 a LED e quindi ricollegarli.
C(S:I\P;llfg%{l{ Q |« Errore di comunicazione tra console di programmazione |+ Sostituire I'inverter.
(OP&INV) e inverter * Riavviare l'inverter.
* Errore CPU External RAM * Sostituire I’inverter.
« Errore circuito blocco basi ’ E::fs;zttngfgﬁ::fime con le impostazioni
CPF02 - CPF 04 Q |+ Errore nella memoria EEPROM precet . '
. . * Riavviare l'inverter.
« Errore convertitore A/D interno CPU .
* Sostituire I’inverter.
Errore di comunicazione seriale Hiperface . , .
CPF24 R . L. L. , Controllare il collegamento dell'encoder o sostituire
Onti Q | Viene rilevato quando non sono stati ricevuti dati dall'encoder | .
ption Comm Err I'encoder, se necessario
per 200 msec
F1-04=0,102¢Al1-02=306 » Ridurre il carico.
O | Ladeviazione di velocita & superiore al valore di F1-10 per un |« Allungare i tempi di accelerazione e decelerazione.
DEV periodo pari o superiore a F1-11. + Controllare il sistema meccanico.
Speed Deviation F1-04=3e¢A1-02=306 * Verificare le impostazioni di F1-10 e F1-11.
QO La deviazione di velocita ¢ superiore al valore di F1-10 perun | * Controllare la sequenza e l'apertura del freno quando
periodo pari o superiore a F1-11. l'inverter inizia ad aumentare la velocita.
- . * Controllare il cablaggio PG
Direzione rotazione errata . .
Viene rilevata quando la deviazione di velocita € superiore » Correggere il cablaggio
DV3 Q N , . * Verificare la direzione del PG ed eseguire un
al 30% e la coppia di riferimento e I'accelerazione hanno . ) ’
segno opposto autotuning dell'offset dell'encoder
en ’ * Ridurre il carico e controllare il freno
D.l rezione rotazione errata R sy g e * Verificare la direzione del PG ed eseguire un
Viene rilevata quando F1-19 non ¢ 0, la velocita di riferi- . ) )
DV4 Q iy autotuning dell'offset dell'encoder
mento ¢ la velocita del motore hanno segno opposto e la . Lo .
L . . . * Ridurre il carico e controllare il freno
soglia di rilevamento impostata in F1-19 viene superata.
* Ridurre il carico
DV6 E stata rilevata un'accelerazione eccessiva della cabina ) Controllgre la dlrezlon? del PC,}’ controllavr cFl-22
Accelerazione @) Q (solo A1-02 = 6) ed eseguire un autotuning dell’offset dell'encoder.
eccessiva * Verificare le impostazioni di $3-13, S3-14 ¢ S3-15.
* Regolare i tempi di accelerazione e decelerazione.
EFO * Verificare se vi ¢ la condizione di errore esterno.
Opt External Flt Q | Errore esterno, ingresso da scheda opzionale comunicazioni |+ Ver?ﬁcare i paramgtq. o
* Verificare i segnali di comunicazione.
EFO Errore esterno sul terminale SCI .. .. .
Ext Fault SCI O @] (O indica i terminali S3 ... $7). Eliminare la causa della condizione di errore esterno.
Comandi di Run avanti/indietro inseriti insieme
Exterr}lazi Fault o Entrambi i comandi avanti e indietro sono stati inseriti Verificare la sequenza logica esterna in modo tale che
(lampeggiante) simultaneamente per 500 ms o pit.. Questo allarme arresta | venga ricevuto solo un inserimento per volta.
il motore.
* Annullare il segnale di direzione e riprovare
Ext Run Active R . . un ripristino dopo errore.
Cannot Reset @) 11 ripristino dopo errore ¢ stato tentato durante la marcia. « Se il ripristino dopo errore viene gestito da un PLC,
controllare la sequenza.

_|T04
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Visualizzazione

Display Significato Azioni correttive
Allarme| Errore
FF_CAL ©) Tempo di accelerazione motore feed-forward attivo : iienglﬁllzelif ;f;iif;g;g;gﬁ ;):;r_l(l)];le:ti:).
FRL o) Non ¢ stata selezionata alcuna velocita prima dell'avvio Controllare la selezione della velocitd/sequenza di
Ref Missing dell'inverter. avvio.
« Togliere il motore e far funzionare I’inverter senza
motore.
La corrente di massa all’uscita dell’inverter supera il 50% * Controllare il m(?tor&? per verificare la presenza di un
GF . . R eventuale cortocircuito da fase a massa.
Ground Fault Q |della corrente d’uscita nominale dell’inverter e L8-09 = 1 « Controllare | i it isuratore di
(attivato). ontrollare la corrente in uscita con un misuratore di
corrente ai morsetti per verificare la lettura del DCCT.
« Verificare la sequenza di controllo per rilevare la
presenza di eventuali segnali contattore motore errati.
LF Si ¢ verificata una fase aperta sull’uscita dell’ inverter. « Ripristinare Ierrore dopo averne corretta la causa
Output Phase Loss Q | L'errore viene rilevato quando la corrente di uscita scende al di « Controllare il motore ¢ la capacit delinverter '
sotto del 5% della corrente nominale dell'inverter e L8-07 = 1 ’
« Togliere il motore e far funzionare I’inverter senza
motore.
+ Controllare il motore per verificare la presenza di
oC o) La corrente in uscita dell’inverter supera il livello di rileva- un eventuale corto circuito da fase a fase.
Over Current mento di sovracorrente. « Verificare i tempi di accel./decel.
- (C1-00).
« Controllare I’inverter per verificare la presenza di
un eventuale corto circuito da fase a fase in uscita.
L8-03=0,1 02 ¢ la temperatura del ventilatore di raffredda- |« Verificare la presenza di eventuali accumuli di
(Q | mento dell’inverter supera il valore impostato in L8-02. sporcizia sui ventilatori o sul dissipatore.
Heatsi OH 11 ventilatore dell’inverter ¢ fermo * Ridurre la temperatura ambiente vicino
eatsink Overtemp .
o L8-03 =3 e la temperatura del ventilatore di raffreddamento all’a.zlo.nar.nento.' ] ) )
dell’inverter supera il valore impostato in L8-02. * Sostituire il ventilatore/i ventilatori.
La temperatura del dissipatore dell’inverter superai 105°C. |« Verificare la presenza di eventuali accumuli di
OHL1 sporcizia sui ventilatori o sul dissipatore.
Heatsink Max Q . . R * Ridurre la temperatura ambiente vicino
Temp 11 ventilatore dell’inverter ¢ fermo all’ azionamento.
« Sostituire il ventilatore/i ventilatori.
Viene rilevato quando L1-01 ¢ impostato su 1,2 0 3 e la cor- |+ Verificare nuovamente il tempo di ciclo e le
rente all’uscita dell’inverter supera la curva di sovraccarico dimensioni del carico, nonché i tempi di accel./decel.
OL1 o del motore. - (C1-00).
Motor Overload La curva di sovraccarico ¢ regolabile utilizzando il parametro |« Verificare le caratteristiche V/f (E1-000).
E2-01 (corrente nominale del motore), L1-01 (selezione pro- |« Verificare I'impostazione del valore di Corrente
tezione motore) e L2-02 (costante tempo protezione motore) | Nominale del Motore (E2-01).
« Verificare nuovamente il tempo di ciclo e le
dimensioni del carico, nonché i tempi di accel./decel.
OL2 o) La corrente d’uscita dell’inverter supera la capacita di sovrac-| « (C1-00).
Inv Overload carico dell’inverter. « Verificare le caratteristiche V/f (E1-000J).
« Verificare I'impostazione del valore di corrente
nominale del motore (E2-01).
F1-03=0, 102 e A1-02 ¢ impostato su 3 o 6. . L. .
Q | Laretroazione della velocita motore (U1-05) ha superato : Regolare.le impostazioni ASR nel gruppo di
oS il valore F1-08 per un periodo pari o superiore a F1-09. parz.lmetn C5 o .
Motor Over speed — « Verificare il circuito di riferimento ed il guadagno
Det F1-03 =3 e A1-02 ¢ impostato su 3 0 6. di riferimento.
Q La retroazione della velocllta motqre (UI-QS) ha superato « Verificare le impostazioni in F1-08 ¢ F1-09.
il valore F1-08 per un periodo pari o superiore a F1-09.
O La tensione del bus in continua ha superato il livello di * Aumentare il tempo i deceleraz’long .
(solo rilevamento sovratensione. (Cl'—02/04/06/.08) e cqllegare un’opzione di fr.enatura‘
oV in con- Q | livelli di rilevamento predefiniti sono: * Verificare I’alimentazione e diminuire la tensione
DC Bus Overvolt | dizione ) in conformita alle specifiche dell’inverter.
di arre- Classe 200 V: 410 Ve.c. * Controllare l'interruttore ciclico di frenatura/
Classe 400 V: 820 Vc.c. .
sto) la resistenza.
PF o) Tensione di ondulazione bus in continua eccessiva. * Stringere le viti dei terminali in ingresso.
Input Phase Loss Rilevata solo quando L8-05 = 1 (attivato) « Verificare la tensione di alimentazione
F1-02=0,102¢Al1-02=306 « Riparare il cavo rotto/scollegato.
PGO O |Non vengono ricevuti impulsi PG (encoder) per un periodo |+ Riparare il cavo.
PG Open di tempo pari o superiore ai valori impostati in F1-14. « Alimentare il PG
(PG Disconnec- F1-02=3¢Al1-02=306. « adeguatamente.
tion) @) Non vengono ricevuti impulsi PG (encoder) per un periodo |+ Controllare la sequenza e l'apertura del freno quando
di tempo pari o superiore ai valori impostati in F1-14. l'inverter inizia ad aumentare la velocita.




. Visualizzazione L L. .
Display N 3 Significato Azioni correttive
arme| Errore
11 fusibile nel circuito principale ¢ guasto. Avviso: * Verificare la presenza di eventuali cortocircuiti
PUF o) Non azionare mai I’inverter dopo aver sostituito il fusibile bus| o guasti nell'isolamento del motore e dei cavi del
DC Bus Fuse Open| in continua senza verificare la presenza di eventuali compo- | motore (fase a fase).
nenti in corto. * Sostituire I’inverter dopo aver corretto 1’errore.
RR o) . . . L. .. .  Riavviare I’inverter.
. 1l transistor di frenatura dinamica incorporato ¢ insufficiente. .
DynBrk Transistr i « Sostituire I’inverter.
SE1 Nessuna risposta del contattore di uscita per un periodo . L.
. . . . X Controllare il contattore di uscita.
Sequence Error 1 O di tempo pari o superiore a quello impostato in S1-16.
La corrente in uscita all'avvio era inferiore al 25% della cor- . . .
SE2 o ° Verificare il contattore d’uscita.
Sequence Error 2 rente a vuoto.
La corrente in uscita durante la marcia era inferiore al 25% . . .
SE3 o ® | Verificare il contattore d’uscita.
Sequence Error 3 della corrente a vuoto.
.. . . * Aumentare il limite di coppia.
SVE La posizione del motore cambia durante il comando servoa- L. L. p.p
O | * Diminuire la coppia di carico.
Zero Servo Fault zionamento a zero. . - S .
* Verificare eventuali disturbi dei segnali.
. . . e . * Verificare la tensione d’ingresso.
La tensione del bus in continua ¢ inferiore al livello . . . .g T
di rilevamento softotensione * Verificare il cablaggio dei terminali di ingresso.
Q . . . * Verificare la tensione di ingresso e il cablaggio
(solo (L2-05). Le impostazioni predefinite sono: dei terminali di ineresso
UVl in con- Classe 200 V: 190 Ve.c. , gresso.
DC Bus Undervolt| digione| | Classe 400 V: 380 Ve.c " Aumentare le impostazioni in
gl.zwne . d » C1-01/03/05/07
i arre-
sto) Errore di funzionamento circuito principale MC
Nessuna risposta dall'MC durante il funzionamento Sostituire 1’inverter.
dell’inverter.
uva Sottotensione dell'alimentazione di controllo « Togliere tutti i collegamenti ai terminali di controllo
CTL PS Undervolt Q [Sottotensione del circuito di controllo durante il funziona- e riavviare I’inverter.
mento dell’inverter. * Sostituire I’inverter.

@ Errori di programmazione console (OPE)

Un errore di programmazione console (OPE) si verifica quando vengono impostati due o piu parametri in rela-
zione l'uno all'altro oppure quando I’impostazione di un parametro singolo non ¢ corretta. L’inverter non fun-
zionera fino a quando l'impostazione del parametro non viene corretta; tuttavia, non verra emesso alcun altro
segnale di allarme o di errore. Se si verifica un errore OPE, modificare il relativo parametro verificando la
causa indicata nella tabella seguente. Quando viene visualizzato un errore OPE, premere il tasto ENTER

per visualizzare U1-34 (OPE rilevato). Questo monitor visualizza il parametro che causa ’errore OPE.

Display Significato Azioni correttive
KV, 1? Spt}jlgcltion Errore impostazione kVA inverter Inserire l'impostazione kVA corretta in 02-04.

Impostazione parametro fuori intervallo

Hiperface selezionato (n8-35=4)e:
« F1-01 e diverso da 512 0 1024
OPEO2 Limit |+ F1-21 ¢ impostato su 2 Verificare le impostazioni dei parametri.
EnDat selezionato (n8-35=5) e:
* F1-01 ¢ diverso da 512 0 2048
* F1-21 ¢ impostatosu0 o 1

Errore di selezione ingresso multifunzione (H1-01 ... H1-05):

* Sono state selezionate funzioni doppie.

OPEO03 * Sono stati selezionati contemporaneamente il blocco base
Terminal esterno NO (8) ¢ il blocco base esterno NC (9) .

I comandi di arresto di emergenza NO (15) e NC (17) sono stati
impostati contemporaneamente.

Verificare le impostazioni dei parametri in H1-OO

Errore di selezione sorgente per segnale RUN/di riferimento
11 parametro di selezione della fonte di riferimento b1-01 e/oil |« Verificare che la scheda sia installata. Spegnere la corrente e instal-

OPEOS parametro di selezione della fonte di riferimento b1-02 vengono | lare nuovamente la scheda opzionale

Sequence Select

impostati a 3 (scheda opzionale), ma non ¢ installata alcuna * Verificare nuovamente 1’impostazione di b1-01 e b1-02.
scheda opzionale.
OPE06 Errore di selezione metodo di controllo/ Verificare la selezione del metodo di controllo nel parametro
PG Opt Missing | Scheda del PG mancante A1-02 e/o I’installazione della scheda opzionale del PG.
Ie OPEO8 Errore selezione funzione Verificare il metodo di controllo e la funzione.
onstant Selection
OPE10 ' Errore di impostazione parametro V/f Verificare i parametri (E1-00). Un valore di frequenza/tensione pud
V/fPtn Setting essere impostato al di sopra del valore massimo di frequenza/tensione.




@ Errori di autotuning

Di seguito vengono indicati gli errori di autotuning. Quando vengono rilevati i seguenti errori, I’errore viene
visualizzato sulla console di programmazione ed il motore continua a funzionare ad inerzia sino all’arresto
completo. Non viene emesso alcun segnale di errore o di allarme.

Display Significato Azioni correttive

Errore di accelerazione * Aumentare C1-01 (tempo accelerazione 1).
Accelerate (rilevato solo durante I'autotuning rotante) » Aumentare L7-01 e L7-02 (limiti di coppia) se sono bassi.
Il motore non accelera al momento specificato. » Rimuovere le corde e ripetere 'autotuning.
Allarme impostazioni V/f . . L
. s . * Verificare e correggere le impostazioni del motore
Fnd-1 Visualizzato al completamento dell’autotuning R . . .
VIFO . e p . * Se il motore e la macchina sono collegati, scollegare il motore dalla
ver Setting | La coppia di riferimento ha superato il 100% e la corrente .
. N R macchina.
a vuoto ha superato il 70% durante I’autotuning.
. * Verificare i dati d’ingresso.

Errore saturazione nucleo motore . .

End-2 L. ) . * Controllare il cablaggio del motore.

; Visualizzato al completamento dell’autotuning. . . . .
Saturation . . * Se il motore e la macchina sono collegati, scollegare il motore dalla
Rilevato solo per autotuning rotante .
macchina.

Allarme impostazione corrente nominale

End-3 Visualizzato al completamento dell’autotuning . . . .

R s L . .| Verificare il valore di corrente nominale del motore.
ated FLA Alm | Durante I’autotuning, il valore misurato della corrente nomi-
nale del motore (E2-01) era superiore al valore impostato.
* Verificare i dati d’ingresso.
. » La capacita del motore e la capacita dell’inverter non sono compatibili,|
Fault Errore dati motore

Controllare la capacita del motore e dell’inverter.
* Verificare la corrente nominale del motore e la corrente a vuoto.

I-det. Circuit

Errore di rilevamento corrente
La corrente supera la corrente nominale del motore oppure
una fase di uscita ¢ aperta

Verificare il cablaggio dell’inverter e il montaggio.

(solé{flaltiglRPM) Errore costante di voltaggio Controllare il cablaggio del motore
(solggz)}tz}}iRPM) Errore induttanza Controllare il cablaggio del motore
La misurazione dell'induttanza di dispersione ha provocato « Controllare il cablaggio del motore.
un errore. . e .
Leakage Induc- L " . . * Controllare il valore di ingresso della corrente nominale del motore
i La corrente di tuning dell'induttanza di dispersione era troppo . o . . -
nce Fault . . * Ridurre o aumentare il livello di corrente per il tuning dell'induttanza
alta o troppo bassa (solo controllo vettoriale ad anello chiuso . . . .
di dispersione modificando il parametro n8-46.
per PM)
* Uscire dal menu di autotuning, controllare il contenuto dell'allarme
Gli allarmi sopra riportati si sono verificati durante l'autotuning | ed eliminare la causa come descritto nell'elenco allarmi sopra riportato|
Minor Fault | oppure l'inverter era in condizione di blocco delle basi quando |+ Verificare i dati d’ingresso.
l'autotuning ¢ iniziato. * Verificare che l'inverter non sia in condizione di blocco delle basi
durante l'autotuning.
Errore velocita motore + Se il motore ¢ collegato alla macchina, scollegarlo.
Rilevato solo per autotuning rotante » Aumentare C1-01 (tempo accelerazione 1).
Motor Speed | La coppia di riferimento supera il 100% durante I'accelerazione. | Verificare i dati di input (in particolare il numero degli impulsi di PG

Viene rilevato solo quando A1-02 ¢ impostato su 2
(controllo vettoriale ad anello aperto).

¢ il numero di poli del motore).
* Eseguire un autotuning non rotante

No-Load Current

Errore di corrente a vuoto

* Verificare i dati d’ingresso.

Resistance Errore resistenza line-to-line + Controllare il cablaggio del motore.
* Se il motore ¢ collegato alla macchina, scollegarlo.
Rated slip Errore scorrimento nominale * Se I'impostazione di T1-03 ¢ superiore alla tensione di alimentazione
di ingresso inverter (E1-01), cambiare i dati di ingresso.
RS_ERR Errore resistenza line-to-line * Controllare il cablaggio del motore
(solo motori PM) * Controllare i dati di ingresso del motore
STOP key Ingresso tasto STOP -
Tutti gli encoder:
La velocita del motore supera i 20 giri/min all'avvio
dell'autotuning. Non ¢ stato possibile eseguire l'autotuning * Rimuovere le corde e ripetere I'autotuning
della posizione del polo magnetico nel tempo specificato. « Controllare la direzione di rotazione dell'encoder e, se necessario,
Encoder con impulso Z: modificare F1-05.
Z_SRCH_ERR

(solo motori PM)

La differenza tra due misurazioni della posizione del polo
magnetico supera i 3°.

Encoder seriali:

La differenza tra due misurazioni della posizione del polo
magnetico era superiore a 5° oppure si € verificato un errore
di comunicazione seriale dell'encoder durante l'autotuning.

* Controllare il cablaggio dell'encoder (ordine, schermatura, ecc.)
* Controllare I'alimentazione dell'encoder.
Sostituire I'encoder.
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Tabella dei parametri

Nota: Le impostazioni di fabbrica sono in grassetto. Num. .
Nome Descrizione
Num. . param.
param. Nome Descrizione C5-06 | Ritardo ASR Imposta il tempo di ritardo di uscita ASR.
Dati di inizializzazione Frequenza di Imposta la frequenza di commutazione tra il
) ) 0: Inglese C5-07 | commutazione guadagno proporzionale 1,2 e 3 e il tempo
Sele(;IOI;C lingua | |7 Giapponese ASR integrale 1,2 ¢ 3.
AL0O pelr CllSp dy con- %3 gedesco Guadagno Imposta il guadagno proporzionale 3 e il
- sole di program- | 3: Francese - . .
mazionlz, (s%) o 4 Taliano C5-09 | proporzionale tempo {ntegrale 3 del loop di contr‘ol-lo della
TVOP-160-0Y 5: Spagnolo ASR (P)3 velocita (ASR) per la frequenza minima.
-160-0Y) 6: Portoghese 5.1 Tempo integrale | Le impostazioni sono attive solo per la
0: Solo monitoraggio (monitoraggio moda- ASR (D3 decelerazione.
lita di funzi to e i tazi .
ilpiiimi?filfﬁ%’f o Al f(r%f)s Azione per Impostazione frequenza portante
1. Utilizzato per selezionare i parametri Selezione fre- Seleziona la frequenza portante per le moda-
) . utente (possono essere letti ed impostati C6-02 ctante 1 | Tita di controll tori a induzi
AL-01 Livello diaccesso solo i parametri compresi nell'intervallo quenza portante 1 | ita di controllo per motori a induzione.
B arametri da A2-01 a A2-32). Selezione fre- Seleziona la frequenza portante per le moda-
p C6-11 duenzap P
2: Avanzata o quenza portante 2 | lita di controllo per motori PM
(I parametri possono essere letti ed impo- F— —
stati nella modalita di programmazione Impostazioni velocita
veloce (Q) e in quella di programmazione a1.01
avanzata (A).) h Multivelocita di
0: Controllo V/f dl-og | riferimento 1 ... 8
. 2: Vettore ad anello aperto —
Selezione metodo . Velocita
Al1-02 i controllo 3: Vettore ad anello chiuso 109 | oo L
6: Controllo vettoriale ad anello chiuso per nominale
motori PM dl-10 | Velocita interm. 1 e . .
— Fare riferimento alla pagina 19, Sequenza
0: Nessuna inizializzazione d1-11 | Velocita interm. 2 di selezione velocita mediante ingressi
A1-03 | Inizializzazione ;;g inTZ?a}?Zza Suil,‘.’armem.“tenff o d1-12 | Velocita interm. 3 | digitali.
’ brrlﬁf 1zza sullimpostazione ci fab- d1-13 | Velocita rilivell.
8 000 Velocita ispe-
Sequenza/sorgente di riferimento di-14 4 .
Selezione 0: Console di programmazione Velocita di livel-
b1-01 | soreente di I Terminale del circuito di controllo dl-17 1 © OClt e
Ore (ingresso analogico) amento
riferimento 3: Scheda opzionale 0: Utilizzare la multivelocita di riferimento
- - : : (d1-01 ... d1-08)
Selezione (l): %gf;ﬁlnea?é %re(;gcl;iréﬁﬁiz:i()irlceontroll o 1: Il riferimento alta velocita ha la priorita.
b1-02 | sorgente di C AR, . - : : 2: Ilriferimento velocita di livellamento
(ingressi digitali multifunzione) di-18 Selezione prio- ha la priorita
controlloRUN | 3: Scheda opzionale 7| rita di velocita 3: L?tilzilzggr.:ll: multivelocita di riferimento
Impostazioni di accelerazione/decelerazione Senzalalcu/r:ia velocga selezionata, il
- segnale up/down € 1sgtt1vato
SE g::goldl accel/ Fare riferimento alla pagina 1-22. Fare riferimento alla pagina 1-19.
i _ _ _ Impostazioni linea caratteristica V/f
. Impostare i tempi della curva ad S a velocita ] : . . .
C2- | Caratteristica variabile per ridurre eli strappi. Fare riferi- Impostazione Questa impostazione viene utilizzata come
00 | dellacurvaa$ P g1 stappl. - i i riferi joni
mento alla pagina 1-22 E1-01 | voltaggio valore di riferimento nelle funzioni
- 5 © in ingresso di protezione.
Compensazione dello scorrimento
. : Frequenza Tensione di uscita (V)
Guadagno com- . Aumegtare il valore se il valore della com- E1-04 | di uscita mas- VMAX
€3-01 | pensazione dello pensazione dello scorrimento ¢ troppo basso. sima (FMAX) (%—\%5&)
. * Diminuire il valore se lo scorrimento ¢ sovra- : e (et
scorrimento E1-05 Tensione d’uscita
compensato max. (VMAX)
. * Ridurre il valore se la risposta della compen- vB
Ritardo compen- . . . Frequenza base (E1-08)
. sazione dello scorrimento ¢ lenta. E1-06
C3-02 | sazione dello o e . (FA) VMIN
. * Se la velocita non ¢ stabile, aumentare il . (E1-10) [—
scorrimento valore Frequenza media 1
- . — . E1-08 | tensione d’uscita (Emg) (E:.Eéy) (E:ﬁ)e)(wﬁf)
Regolatore automatico di velocita (ASR, Automatic (VB) Frequenza (Hz)
Speed Regulator) Frequenza min. | Per impostare le caratteristiche V/f in
C5-01 Guadagno propor- | " onale 1ol E1-10 | tensione d’uscita | sequenza, impostare gli stessi valori per E1-07
zionale ASR (P) 1 | P OS@ il guadagno p roporzionale | €1 (VMIN) ed E1-09. In questo caso non viene conside-
. tempo integrale 1 del loop di controllo della - .
Tempo integrale . rata I’impostazione per E1-08.
C5-02 velocita (ASR) per la frequenza C5-07. .
ASR (D)1 Tensione base Verificare sempre che le quattro frequenze
: : - E1-13 siano impostate nel modo seguente:
Guadagno Imposta il guadagno proporzionale 2 ¢ il (VBASE)
. . . E1-04 (FMAX) > E1-06 (FA) >
C5-03 | proporzionale tempo integrale 2 del loop di controllo della E1.07 (FB) > E1.09 (FMIN
ASR (P)2 velocita (ASR) per la frequenza minima. 07 (FB) > E1-09 ( )
Tempo integrale | L'impostazione ¢ attiva solo
C5-04 ASR (I) 2 per I’accelerazione.




di riduzione

Num. . Num. -
param. LD Descrizione param. Nome Descrizione
Impostazioni dei dati motore Guadagno 11 tempo di risposta della velocita
- n5- roporzionale i riferimento aumentera con I’aumentare
Corrente nomi 3-03 | proporzional diriferi : r
E2-01 naole ente nomt- feed-forward dell'impostazione di n5-03.
E2-02 Scorrimento 15-05 g?::clflzl;}i)zne 0: Disabilitato
g nominale mofore 1: Abilitato
E2-03 | Corrente a vuoto . - . A
F2-04 | Numero poli Dati motore per motori a induzione Sequenza di frenatura
- umero po
Resistenza S1-01 Livello velocita Ir}qpqsta il livello della velocita di comando
E2-05 line-to-line zero all'arresto di chiusura freno all'arresto.
E2-06 Induttanza di Corrente fun-
) dispersione S1-02 zione di frenatura
ES5-02 | Potenza nominale ad iniezione c.c.
all’avvio Imposta il parametro come percentuale della
Corrente R X
ES-03 nominale Corrente fun- corrente nominale dell'inverter.
: ione di frenatur.
ES-04 | Numero poli S1-03 ilgf:ziz)n:rclac a
E5-05 I-{esmten.za Dati motore per motori PM all’arresto
fine-to-line Tempo funzione
E5-06 | Induttanza d di frenatura
E5-07 | Induttanza q S1-04 | ainiezione c.c./
Costante di ten- velocita zero
ES-09 1 Gione del motore all’avvio
Impostazioni retroazione dell'encoder Tempo funzione
Imposta il numero di impulsi PG per ogni di frenatura Fare riferimento alla
F1-01 | Costante PG P P perogn S1-05 | ainiezione c.c/ | pagina 22, Sequenza di frenatura.
giro del motore velocita zero © :
0: La t'a§e A preyale con il comando di . all’arresto
marcia avanti (la fase B prevale con il —
L comando di marcai indietro; rotazione S1-06 Tempo di ritardo
F1-05 Direzione rota- antioraria). rilascio freno
zione PG 1: La fase B prevale con il comando di T T ritard
marcia avanti (la fase A prevale con il S1-07 | fempo dirntardo
comando di marcia indietro; rotazione chiusura freno
oraria). Guadagno servo- | Guadagno ciclo di posizione di azzeramento
Risoluzione 0: 16384 S1-20 | azionamento servo per controllo vettoriale ad anello
Fl21 encoder assoluta é" ?;%(7)28 a zero chiuso.
(Hiperface o (se & selezionato EnDat (n8-35 = 5), Compensazione scorrimento velocita di riferimento
EnDat) F1-21 ¢ fissato a 2) Velocita nomi-
F1.22 Offset posizione | Imposta l'offset tra il magnete del rotore e la §2-01 nale del motore Imposta la velocita nominale del motore.
magnete posizione zero dell'encoder. Guadagno Imposta il guadagno compensazione dello
Impostazioni I/O digitali $2-02 compensazione | scorrimento in modalita normale. Puo essere
H1-01 | Selezione fun- ] ] o scorrimento in impostato per un miglioramento dell’accura-
| Jione terminale Per una.hsta di selezioni, consultare la parte modalita normale | tezza di livellamento.
HIO05 |53 g7 finale di questo elenco Guadagno ' '
: compensazione Imposta il guadagno compensazione dello
Selezione fun- $2-03 A . scorrimento in modalita di rigenerazione.
H2-01 | Jione terminale | Per una lista di selezioni, consultare la parte . scom@?ntp mn Pud essere utilizzato per migliorare I’accura-
H2-03 | MI-M2/M3-M4/ | finale di questo elenco nmgogla;ii:ne tezza di livellamento.
M5-M6
Protezione motore Impostazione funzioni speciali
0: Disabilitata Attiva o.dis'attive'l la funzione di funziona-
1: Protcziong motore general purpose $3.01 Selezione fun- mento piani corti
. (motore ventilato) ) zione piani corti 0: disabilitata
2: Protezione motore inverter (motore venti- 1: abilitata (standard)
. lato esternamente) ) 2: abilitata (avanzata)
Selezione 3: Protezione motore per controllo vettoriale Livello di ril
L1-01 | protezione Se si spegne l'inverter, il valore della pro- tvetlo dirt f:\‘/a— Livello di rilevamento velocita nominale/di
motore tezione termica viene azzerafo. Pertanto, S3-04 mento velocitd livellamento quando vengono utilizzati
anche se si imposta questo parametro su nominale/ . . q . &
1, & possibile che la protezione non venga dilivellamento | &ress! multivelocita (d1-18 = 0/3).
applicata. i ;
5: Protezione motore a magneti permanenti $3.08 Ordine delle fasi | 0: L'ordine delle fasi di uscita & U-V-W
con coppia costante di uscita 1: L'ordine delle fasi di uscita ¢ U-W-V
Compensazione feed-forward $3.13 Diametro Imposta il diametro della puleggia per unita
501 Sel. controllo 0: Disabilitata puleggia di visualizzazione my/s.
; feed-forward 1: Abilitata 1: 1:1
_ S3-14 | Rapporto corde 212
05202 Tempo di accele- Romot
razione motore $3-15 | - Apporto Imposta il rapporto di riduzione meccanico.




p::rjar?ﬁ. Hume Descrizione p':‘r':r'n Nome Descrizione
Daﬁ di monitoraggio U2-05 | Corrente di uscita su errore
U1-01 | Frequenza di riferimento in Hz/giri al min. U2-06 | Velocita motore su errore
U1-02 | Frequenza di uscita in Hz/giri al min. U2-07 | Tensione di uscita di riferimento su errore
U2-08 | Tensione bus in continua su errore
UI1-03 | Corrente di uscita in A U2-09 | Potenza di uscita su errore
: : . : U2-10 | Riferimento coppia su errore
U1-05 | Velocita motore in Hz/giri al min. - —
U2-11 | Stato terminale di ingresso su errore
U1-06 | Tensione di uscita in Ve.a. U2-12 | Stato terminale d’uscita su errore
U1-07 | Tensione bus in continua in Vc.c. U2-13 | Stato operativo su errore
U1-08 | Potenza di uscita in kW U2-14 | Tempo di funzionamento cumulativo su errore
U1-09 | Coppia di riferimento in % della coppia nominale del motore Dati storico errori
Mostra lo stato di ingresso ON/OFF. U3-01
1-10=ittt100 Dall'ultimo al quartultimo errore
UI-10=triiit —1: Comando FWD U3-04
(S1) & ON
1: Comando REV U3-05 . . .
(2) & ON Tempo di funzionamento cumulativo su errore 1 ... 4
1: Ingresso multifunzione 1 U3-08
0 Stato dei termi- (S3)& ON U3-09
Ul nali di ingresso 1: Ingresso multifunzione 2 ... | Dal quintultimo al decimo errore prima dell'ultimo
(S4)&ON U3-14
1: Ingresso multifunzione 3 U3-15
-— (85)¢ON Tempo cumulato dal quinto al decimo errore
1: Ingresso multifunzione 4 U3-20
(S6) & ON
1: Ingresso multifunzione 5
(S7)& ON 1 . . . .
seguenti errori non sono registrati nel log errori:
Mostra lo stato di uscita ON/OFF. CPF00, 01, 02,03, UV1 e UV2.
Ul-t= o duiantid
1: L'uscita di contatto
m"&‘;)z:rx Selezioni funzioni relative agli ingressi digitali
1: L'uscita di contatto 3 Multivelocita di riferimento 1
Stato dei termi- w;tj'f\;:z)z:ré)eNz 4 Multivelocita di riferimento 2
ul-i nali di uscita 1: L'uscita di contatto 6 Comando frequenza di jog
multifunzione 3 (con priorita rispetto alla multivelocita di riferimento)
(M5-M6) & ON _
Non utilizzato F Non utilizzato
(sempre uguale a 0). (impostare quando un terminale non viene utilizzato)
&K/”Jgf:ﬂ‘é’)eg rgr’\e‘ 14 | Ripristino dopo errore (ripristino quando ¢ ON)
20 ... | Errore esterno; modalita ingresso: contatto NO/contatto NC
Stato di funzionamento dellinverter 2F Modalita di rilevamento: normale/durante il funzionamento.
U1-12= tititet: 80 Selezione velocita nominale (d1-09)
12=1111110 Marcia i i
& 1: Velocita zero 81 | Selezione velocita intermedia (d1-10)
1: Indietro 82 | Selezione velocita di rilivellamento (d1-13)
11 I
Stato di funziona- di rgg;fss" segnale 83 Selezione velocita di livellamento (d1-17)
ul-12 mento li:tsggg;::ﬁ:g?t?o velo- 84 Selezione RUN ispezione (d1-14)
L——— 1: Inverter pronto
1: Errore non grave Selezioni funzioni relative alle uscite digitali
0 Durante la marcia 1 (ON: il comando di marcia ¢ attivato
1: Errore grave 0 ¢ presente tensione in uscita)
Ul-13 | Tempo di funzionamento cumulativo 6 Inverter pronto al funzionamento; READY: dopo l'inizializza-
U1-20 | Riferimento di frequenza dopo soft starter zione 0 nessun errore
U1-34 | Parametro errore OPE 3 Durante il blocco delle basi (contatto NO, ON: durante il blocco
Ul1-51 | Corrente max. durante accelerazione delle basi)
U1-52 | Corrente max. durante decelerazione B Cabina bloccata/rilevamento sottocoppia 1 NO
U1-53 | Corrente max. durante velocita superiore (contatto NO, ON: rilevamento sovracoppia/sottocoppia)
Ul1-54 | Corrente max. durante velocita di livellamento F Non utilizzato . . . .
I (impostare quando il terminale non viene utilizzato).
U1-55 | Numero di viaggi — -
. — . 10 | Errore non grave (ON: visualizzazione allarme)
Dati analisi anomalie 17 Cabina bloccata/rilevamento sottocoppia 1 NC
U2-01 | Errore corrente (contatto NC, OFF: rilevamento di coppia)
U2-02 | Ultimo errore 1A | Durante la marcia indietro (ON: durante la marcia indietro)
U2-03 | Riferimento di frequenza su errore 40 | Comando sblocco freno
U2-04 | Frequenza di uscita su errore 41 | Comando chiusura uscita contattore
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Atencao

/\\ AVISO

Enquanto a alimentag@o estiver ligada os cabos ndo podem ser ligados ou desligados e ndo podem
ser executados testes de sinal.

O condensador do bus DC do Varispeed L7 permanece carregado mesmo apos ter sido desligada

a alimentag@o. Para evitar um choque eléctrico, desligue o variador de frequéncia do circuito antes de
proceder a operagdes de manutengdo. Espere pelo menos 5 minutos apos se desligarem todos os LEDs.
Nao executar testes de resisténcia a tensdo em qualquer parte do variador. Contém semi-condutores,
que nao foram fabricados para suportar tensdes tao elevadas.

Nao devera tocar na placa de circuito impresso quando o variador estiver ligado a alimentag@o.

Para evitar que sejam mostradas falhas de corrente, etc. desnecessarias, os contactos de sinal
de qualquer contactor ou interruptor colocado entre o variador e o motor tem de ser integrado
na logica do controlo do variador (ou seja, baseblock)

Absolutamente imperativo!

Este manual tem de ser lido minuciosamente antes de ligar ou trabalhar com o variador.
Todas as precaugdes de seguranga e instrugdes de utilizagdo t€ém de ser seguidas a risca.

O variador tem de operar com os filtros de linha apropriados, seguindo as instru¢des de instalacédo
deste manual e com todas as tampas fechadas e terminais protegidos.

Apenas assim podera obter um grau de protec¢do adequado. Nao ligue ou trabalhe com equipamento
visivelmente danificado ou com pegas em falta. A empresa responsavel pela colocagdo em
funcionamento do equipamento também ¢ responsavel por eventuais danos pessoais ou de equipamento
resultantes do ndo cumprimento das normas de operag@o contidas nos avisos deste manual.




€ Precaucgodes de segurancga e instrugoes

m1. Geral

Leia minuciosamente as precaucdes de seguranga e instrugdes de utilizagdo antes de instalar e trabalhar com
o variador. Leia também todos os sinais de aviso no variador e assegure-se de que nao sdo danificados ou
removidos.

Os componentes em carga do variador podem ser acedidos durante a operagdo. Se remover componentes

da estrutura, consola digital ou tampas do terminal corre o risco de sofrer danos fisicos graves ou de danificar
0 equipamento caso a instalagdo ou a operagdo nao seja a adequada. Pelo facto dos variadores de frequéncia
controlarem maquinas mecanicas rotativas pode estar sujeito a outros riscos.

As instrugdes neste manual tém de ser seguidas a risca. A instala¢do, operagdo e manutengdo apenas podem
ser executadas por pessoal qualificado. No ambito das precaucdes de seguranga, entende-se pessoal
qualificado como individuos familiarizados com a instalagao, arranque, operacdo e manutengdo dos
variadores de frequéncia e possuem qualificagdes apropriadas para executar este tipo de trabalho.

Apenas ¢ possivel a operagdo em seguranca destas unidades se forem utilizadas de forma adequada para

0 propdsito previsto.

Os condensadores do bus DC podem permanecer com carga durante cerca de 5 minutos ap6s o variador ser
desligado da alimentacdo. Assim, é necessario esperar pelo menos 5 minutos antes de abrir as coberturas.
Todos os terminais do circuito principal podem ainda estar carregados com tensdes que podem ser perigosas.

Nao podem ter acesso a estes variadores criangas e pessoas nao autorizadas.
Mantenha estas precaugdes de seguranga e instrugdes de utilizagdo acessiveis e fornega-as a todas as pessoas
com algum tipo de acesso aos variadores.
2. Utilizacao prevista
Os variadores de frequéncias foram projectados para serem instalados em sistemas eléctricos ou em maquinaria.

A sua instalagdo em maquinas e em sistemas tem de estar de acordo com as seguintes normas da directiva
de baixas tensoes.

EN 50178, 1997-10, Equipamento de sistemas de alimentagdo com dispositivos electronicos
EN 60204-1, 1997-12 Seguranga de maquina e equipamento de dispositivos eléctricos
Parte 1: Requisitos gerais (IEC 60204-1:1997)/
Atencao: Inclui a corrigenda de Setembro de 1998
EN 61010-1, A2, 1995 Requisitos de seguranga para equipamento de tecnologia de informagao
(IEC 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, modificado)
A marca CE passa a EN 50178, utilizando os filtros de linha especificados neste manual e seguindo
as instalagdes de instala¢do apropriadas.
m3. Transporte e armazenamento
As instrugdes para transporte, armazenamento ¢ manuseamento correcto tém de ser respeitadas de acordo com
os dados técnicos.
B4, Instalagao

Instale e arrefeca os variadores conforme especificado na documentagao. O ar de arrefecimento tem de fluir
na direcgdo especificada. O variador apenas pode ser utilizado na posicdo especificada (ou seja, na posi¢ao
vertical). Mantenha as folgas especificadas. Proteja os variadores de cargas ndo permitidas. Os componentes
ndo podem ser dobrados e as folgas de isolamento ndo podem ser alteradas. Para evitar danos causados pela
electricidade estatica nao toque em quaisquer componentes electronicos ou contactos.
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m5. Ligacgao eléctrica

Execute qualquer trabalho em equipamento com carga em conformidade com os regulamentos nacionais
de seguranca e de prevencdo de acidentes. Execute a instalag@o eléctrica em conformidade com

os regulamentos relevantes. Em particular, siga as instrugdes de instalagdo garantido a compatibilidade
electromagnética (EMC), ou seja blindagem, ligag@o a terra, disposi¢do dos filtros e colocagdo dos cabos.
Também aplicavel a equipamento com a marca CE. E responsabilidade do fabricante do sistema ou

da maquina garantir a conformidade com os limites da EMC.

Contacte o seu fornecedor ou o representante de controlo de movimento da Omron-Yaskawa quando utilizar
o disjuntor de corrente de fuga em conjun¢@o com os variadores de frequéncia.

Em alguns sistemas pode ser necessario utilizar monitorizagdo adicional e dispositivos de seguranca

em conformidade com os regulamentos seguranca e de prevengdo de acidentes. O hardware do variador
de frequéncia ndo pode ser modificado.

Se forem utilizados motores magnéticos permanentes:

Se o motor PM for accionado por uma forca externa, ¢ gerada uma tensao elevada nos enrolamentos.
» Durante as operagdes de cablagem, manutengdo ou inspeccdo certifique-se que o motor esta parado e néo
pode rodar.
 Se o variador estiver desligado e se for necessario rodar o motor, certifique-se que a saida do motor e do
variador estdo desligadas (electricamente).

H6. Configuragao do variador

O variador L7 tem capacidade para transmissdo de motores de inducéo, bem como de motores magnéticos
permanentes.
Seleccione sempre o modo de controlo apropriado:
 Para motores de indugdo utilize o V/f, controlo vectorial em malha aberta ou fechada (A1-01 =0, 2 ou 3).
» Para motores magnéticos permanentes utilize apenas o controlo vectorial em malha fechada para PM
(A1-01 = 6).
A seleccdo de um modo de controlo incorrecto pode danificar o variador e o motor.
Se tiver trocado o motor ou se for a primeira operagdo do mesmo, configure sempre os pardmetros relevantes
do controlo do motor utilizando os dados da placa de identificagdo ou executando o ajuste automatico. Nao altere
os parametros irreflectidamente. Para assegurar uma operag¢ao em seguranga dos motores PM configure sempre:
* os dados do motor de forma correcta
* os parametros de detec¢@o de abertura da PG
* os parametros de detec¢do de desvio de velocidade
* os parametros de detec¢do de sobre-aceleragdo
A configuragdo incorrecta dos parametros pode induzir um comportamento perigoso ou danos aos motor e variador.

Consulte o pagina 12, Procedimento de arranque para obter detalhes sobre o procedimento de arranque correcto.

m7. Notas

Os variadores de frequéncia Varispeed L7 sdo certificados pelas normas CE, UL, e c-UL.

€ Compatibilidade EMC

H1. Introducgao

Este manual foi compilado para ajudar os fabricantes de sistema que utilizam os variadores de frequéncia

de controlo de movimento Omron-Yaskawa a desenhar e a instalar comutadores eléctricos. Também descreve
as medidas necessarias para estarem em conformidade com a directiva EMC. As instrug¢des de instalacdo

e de cablagem presentes neste manual tém de ser cumpridas a risca.

Os nossos produtos sdo testados pelas entidades competentes utilizando as normas listadas abaixo.

Norma de produto: EN 61800-3:1996
EN 61800-3; A11:2000



m2. Medidas para garantir a conformidade dos variadores de frequéncia de controlo
de movimento da Omron-Yaskawa a directiva EMC.

Os variadores de frequéncia de controlo de movimento da Omron-Yaskawa néo necessitam de ser
obrigatoriamente instalados num compartimento de comutagao.

Nao ¢ possivel fornecer instru¢des detalhadas para todos os tipos de instalagdo possiveis. Este manual
limita-se a fornecer as directrizes gerais.

Todos os equipamentos eléctricos geram interferéncias radio e de linha em vérias frequéncias. Os cabos
transmitem estas interferéncias para o ambiente por via aérea.

Ligar um componente eléctrico (por exemplo um motor) a uma fonte de alimentagdo sem um filtro de linha
pode injectar interferéncias HF ou LF ao circuito principal.

As contra-medidas basicas sdo: o isolamento da cablagem de controlo e dos componentes de poténcia, ligacao
a terra adequada e blindagem dos cabos.

E necessaria uma area de contacto grande para efectuar a ligagdo a terra que permita a dissipagao
da interferéncia HF. Recomenda-se assim a utilizagdo de correias de ligagdo a terra em vez de cabos.

Além disso, a blindagem dos cabos tem de ser ligada com grampos para ligagao a terra.

m3. Colocagao dos cabos
Medidas para evitar a interferéncia de linha:

O filtro de linha e o variador de frequéncia tém de ser montados na mesma placa metalica. Monte os dois
componentes 0 mais proximo possivel um do outro, com cabos tdo curtos quanto possivel.

Utilize um cabo de alimentagdo com uma blindagem adequadamente ligada a terra. Utilize um cabo de motor
blindado que ndo exceda os 20 metros de comprimento. Disponha todas as ligagdes a terra de forma a maximizar
a area na extremidade do condutor em contacto com o terminal de terra (ou seja, uma placa de metal).
Cabo blindado:

« Utilize um cabo com blindagem entrelagada.

* Ligue a terra o maximo de area possivel do cabo. Recomenda-se a ligag@o a terra da blindagem ligando
o cabo a placa de ligacdo a terra com grampos de metal (ver a figura seguinte).

Grampo para ligagéo a terra Placa de ligacéo a terra

As superficies de ligagdo a terra t€ém de ser de um metal em bruto altamente condutor. Remova quaisquer
camadas de verniz e de tinta.

— Ligue as extremidades da blindagem do cabo a terra.

— Ligue a terra o motor da maquina.
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Instalacao

€ Instalaciao mecanica

EmDesempacotar o variador

Verifique os itens seguintes apds desempacotar o variador.

Item Método
Foi recebido o modelo correcto de variador? Verifique o nimero do modelo na placa de identificagao na parte lateral do variador.
Inspeccione o exterior do variador procurando por risco ou outros danos derivados
do transporte.

O variador esta danificado?

Algum parafuso ou outro componente esta solto ou

com folga? Utilize uma chave de fendas ou outras ferramentas para assegurar-se do aperto.

Se encontrar quaisquer irregularidades nos itens listados, contacte imediatamente a agéncia onde comprou
o variador ou o seu representante de controlo de movimento Omron-Yaskawa.

mVerificar o local de instalacao

Antes de instalar o variador verifique o seguinte:
* Certifique-se de que a temperatura ambiente ndo ¢ excedida

* Instale o variador num local limpo, sem vapor de 6leo nem poeiras. Pode ser instalado num quadro
totalmente coberto que esteja protegido da poeira flutuante.

* Quando instalar ou operar o variador, tome precaugdes especiais por forma a que o metal em po, 6leo, agua
ou outro material externo nao se infiltre no variador.

* N3o instale o variador sobre material combustivel, tal como a madeira.

* Instale o variador num local sem materiais radioactivos ou combustiveis.

Instale o variador num local sem gases nocivos e liquidos.

Instale o variador num local estavel (sem oscilagdo excessiva).

Instale o variador num local sem cloretos.

Instale o variador num local que ndo esteja exposto a luz do sol.

mOrientacdo da instalagao

Instale o variador de forma vertical por forma a ndo reduzir o efeito de refrescamento. Quando instalar
o variador, deixe sempre o espago de instalagdo seguinte para permitir a dissipagdo do calor normalmente.
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min. 50 mm Ii_k min. 30 mm = ? Tml'n. 120 mm Ar g
Espacgo horizontal Espago vertical

1. E necessario 0 mesmo espaco horizontal e verticalmente para os variadores IP00, IP20 e NEMA 1

?‘ 2.Remova sempre a tampa de protecgédo superior apds instalar um variador com saida de 18,5 kW
ou inferior num painel.

Deixe sempre espaco suficiente para os pernos com olhal suspensos e para as linhas do circuito

IMPORTANTE - ” ) > ) .
principal quando instalar um variador com uma saida de 22 kW ou mais num painel.



@ Ligagao eléctrica

Hinstalagao de variadores e filtros EMC T Famoaraine
Para uma instalag¢do de acordo com as normas EMC considere ﬁ I/‘N
0s pontos seguintes:
+ Utilize um filtro de linha. POE\ %}l / [L
+ Utilize cabos de motor blindados. | e ‘
* Monte o variador € o filtro numa placa condutora ligada a terra. o Variador

* Remova residuos de tinta ou poeira antes de montar as pegas
por ordem para obter a menor impedancia da ligagdo a terra
possivel. Carga oo 1 oY o

Comprimento do cabo
© mais curto possivel

Placa de metal
ligada a terra

Cabo do
motor
protegido

/4

Terra de protecgéo
Remover a tinta
existente!

HLigar as entradas do circuito principal
Considere as precaugdes seguintes para a entrada da fonte de alimentagéo do circuito principal.

* Se for utilizado um disjuntor em caixa moldada para a ligagao da fonte de alimentacao (R/L1, S/L2 e T/L3),
certifique-se que o disjuntor € o adequado para o variador.

* Se for utilizado um circuito impeditivo de passagem de corrente para o solo, devera ser capaz de detectar
todos os tipos de corrente para garantir uma deteccdo segura da passagem de corrente para o solo.

» Pode ser utilizado um contactor magnético ou outro dispositivo de comutacdo na entrada do variador.
O variador ndo devera efectuar mais de um arranque por hora.

* As fases da entrada (R/S/T) podem ser ligadas por qualquer ordem.

* Se o variador estiver ligado a um transformador de poténcia de elevada capacidade (600 kW ou mais) ou
se for ligado um condensador de avango de fase nas proximidades, pode ocorrer um excesso de pico
de corrente através do circuito de poténcia de entrada, provocando danos no variador. Como medida
preventiva instale uma reactancia AC opcional na entrada do variador ou uma reactdncia DC nos terminais
de ligagdo da reactancia DC.

« Utilize um supressor de picos ou diodo nas cargas indutivas proximas do variador. As cargas indutivas incluem
contactores magnéticos, relés electromagnéticos, valvulas de solendide, solendides e travoes magnéticos.

HLigar a saida ao circuito principal

Considere as precaucdes seguintes para a ligagdo do circuito de saida.

» Nunca ligue quaisquer fontes de alimentacao aos terminais de saida do variador. Caso contrario o variador
pode ser danificado.

* Nunca efectue um curto-circuito ou uma ligacao a terra nos terminais de saida. Caso contrario o variador
pode ser danificado.

* Nao utilize condensadores de rectificacdo de fase. Caso contrario, o variador e os condensadores podem
ser danificados.

* Verifique a sequéncia de controlo para assegurar-se que o contactor magnético (MC) entre o variador
e o motor ndo estd ligado ou desligado durante o funcionamento do variador. Se o MC estiver ligado
enquanto o variador estiver em funcionamento, sera gerada uma corrente de pico elevada e pode entrar em
funcionamento a protecgdo de sobrecorrente do variador.

EmLigacao a terra
Considere as precaucdes seguintes para a ligagdo a terra.

* Nao partilhe a ligag@o a terra com outros dispositivos, tais como maquinas de soldadura ou ferramentas
mecanicas.

» Utilize sempre um fio de terra de acordo com as normas técnicas no equipamento eléctrico e minimize

o comprimento do mesmo.
»
m



A corrente de fuga ¢é provocada pelo variador. Assim, se a distincia entre o eléctrodo de terra e o terminal
de terra for demasiado longa, o potencial no terminal de terra do variador sera instavel.

Quando for utilizado mais de um variador, ndo faga uma malha com o fio de terra.

Fig 1 Ligacao a terra

BPrecaugoes sobre a ligagao do circuito de controlo

Considere as precaugdes seguintes na ligagdo dos circuitos de controlo.

Separe as ligagdes do circuito de controlo das ligagdes do circuito principal (terminais R/L1, S/L2, T/L3,
B1, B2, U/T1, V/T2, W/T3, ©, @1, ®2 e ®3, PO, NO) ¢ outras linhas de alta poténcia.

Separe as ligagdes dos terminais do circuito de controlo MA, MB, MC, M1, M2, M3, M4, M5 ¢ M6
(saidas de contacto) das liga¢des a outros terminais do circuito de controlo.

Se for utilizada uma fonte de alimentagdo externa opcional, devera ser uma fonte de alimentagdo UL de classe 2.

Utilize condutores de pares entrangados ou condutores de pares entrangados blindados nos circuitos
de controlo para evitar falhas na operagao.

Efectue a ligagdo a terra da blindagem dos cabos maximizando a area de contacto entre a blindagem ¢ a terra.

Ambas as extremidades da blindagem do cabo tém de ser ligadas a terra

ETerminais do circuito principal

As fungdes de terminal do circuito principal encontram-se sumarizadas consoante os simbolos do terminal
em Tabela 1. Ligue os terminais da forma mais adequada ao objectivo pretendido.

Tabela 1 Fungdes de terminal do circuito principal (Classe de 200 V e de 400 V)

Propésito Simbolo de terminal Modelo: CIMR-L7z0000
P Classe de 200 V Classe de 400 V

Entrada da alimentac@o do R/L1, S/L2, T/L3 23P7 a 2055 43P7 a 4055
circuito principal RI/L11, S1/L21, T1/L31 2022 a 2055 4022 a 4055
Saidas do variador U/T1, V/IT2, W/T3 23P7 a 2055 43P7 a 4055
Terminais do bus DC ®1,© 23P7 a 2055 43P7 a 4055
Liga¢ao da unidade de resisténcia B1. B2 23P7 22018 43P7 2 4018
de frenagem

Ligagdo da reactincia DC @1, D2 23P7 a 2018 43P7 a 4018
Ligagio da unidade de frenagem | & 3, © 2022 a 2055 4022 a 4055
Terra D 23P7 a 2055 43P7 a 4055
Fonte de alimentacdo do controlo | PO, NO 23P7 a 2055 43P7 a 4055

B Terminais do circuito de controlo

Fig 2 mostra a disposi¢ao dos terminais de controlo As fungdes dos terminais do circuito de controlo séo
mostradas em 7abela 2. Utilize os terminais adequados para os objectivos pretendidos.
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Fig 2 Disposicéo do terminal de controlo



Tabela 2 Terminais do circuito de controlo com definicbes predefinidas

Tipo N.° Nome do sinal Funcao Nivel do sinal
S Comando de funcionamento Quando ligado, funcionamento directo; paragem
directo/paragem quando desligado.
2 Comando de funcionamento Quando ligado, funcionamento inverso; paragem
inverso/paragem quando desligado.
S3 Velocidade nominal Quar'ldo ligado, velocidade
nominal.
Sinais S4 Inspeccdo em funcionamento Quando -hgado, mspecedo As fungdes sdo 24 VDC, 8 mA
de em funcionamento. .
- . seleccionadas Fotoacoplador
entrada . . L Quando ligado, velocidade
digitais S5 Velocidade intermédia . L4 configurando
intermédia.
Quando ligad Tocidad H1-01 a H1-05.
S6 Velocidade de nivelamento ua' © l1gaco, velocidade
de nivelamento.
S7 Nao utilizado -
BB Base block de hardware Ambas as entradas tém de estar activadas para ser
BB1 | Base block de hardware 1 activada a saida do variador.
SC Entrada digital comum - -
Sinais W de ali e « | Fonte de alimentagdo de 15 V para referéncia 15V
tded Fonte de alimentagéo de 15 V analogica (Corrente max.: 20 mA)
als. | Al | Frequéncia de referéncia 0a+10 V/100% 0a+10V (20 kQ)
gicos CA | Neutro da referéncia analégica | — -
E(G) Fio blindado, ponto de ligagdo 7 7
a linha de terra opcional
Ml .
Comando de travagem Quando ligado, comando
(contacto 1 NA) de travagem.
M2
Sinais M3 . Sal;k,l; de ~contacto Contactos do relé
do Controlo do contactor Quando ligado, controlo multifungdes Capacidade do contacto:
saida M4 (contacto 1 NA) do contactor max. 1 A a 250 VAC
digitais méx. 1 Aa30 VDC™2
M5 Variador preparado Quando ligado, variador
M6 (contacto 1 NA) preparado.
i/l/[l]; Sinal de saida de falha (SPDT) | Falha quando fechado (CLOSED) em MA e MC
MC (1 alterag@o sobre contacto) Falha quando aberto (OPEN) em MB e MC

*1. Nao utilize esta fonte de alimentagao para alimentar qualquer equipamento externo.

*2.  Quando estiver a propulsionar uma carga reactiva, como uma bobina de relé com fonte de alimentagido DC, insira sempre um diodo volante conforme
mostrado na Fig 3.

P,
Alimentag&o externa: Bobi- T

Max. 30 VDC '|'

Diodo volante

la
1€

I

. |

Max. 1A o1/
I

I

Fig 3 Ligagao do diodo volante

Os limites do diodo volante tem de ser,
pelo menos, tao elevados quanto
a tensé&o do circuito.

. Na Fig 4 aligagdo das entradas digitais S1 a S7 e BB, BB1 ¢ apresentada para ligagdo dos contactos

1\
AP - ou transistores NPN (comum de 0V e modo NPN). Esta ¢ a configuragdo predefinida.
= Para ligagdo dos transistores PNP ou para utilizar uma fonte de alimentagéo externa de 24V, consulte a 7abela 3.
IMP:RTANTE 2. Uma reactancia DC apenas ¢ opcao para variadores de 18,5 kW ou inferior. A barra de curto-circuito deve ser

removida quando ligar uma reactancia DC

B Modo NPN/PNP (Selecgéo)

A logica do terminal de entrada pode ser comutada entre modo NPN (comum de 0V) e modo PNP
(comum de +24V) utilizando o conector CN5. Também ¢ suportada uma fonte de alimentagdo externa,
permitindo maior flexibilidade nos métodos de entrada do sinal.
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Tabela 3 Modo NPN/PNP e sinais de entrada

Fonte de alimentagao interna — Modo NPN
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Fonte de alimentacdo externa — Modo NPN
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mlLigar o variador

Reactancia DC para
melhorar o factor
de poténcia de entrada
(opcional)

YUy,

..... -

Unidade de Resisténcia de
Frenagem (opcional)

Contactor ‘ :
magnético Ligagéo | :
- -O-©----0-
) (+2) () Bt B2 ! Motor
O L1(R)
Alimentacéao | | 5
trifasica @ L2(s) Ve © : ; e
380 a480V T |
50/60 Hz @ Lam)

Funcionamento directo/paragem

Funcionamento inverso/paragem

Velocidade nominal

S4
i <P St — | PG-X2
Entradas Inspecgao em funcionamento p (Opcional)
multifungdes | s5
O

(Definicao Velocidade intermédia . p
de fabrica) 6 ’_‘@:

Velocidade de nivelamento p

Nao utilizado | p
oo TTR]

Base block de hardware (nota 3)
| BB1 TA2

+24V, 8 mA

|

|

|

lode

1SC ES
o—%@:_ IP24V (24 V)

CNS5 (configuragao NPN) &t
V

1. Saida do monitor de impulso
|!mpulso B Rs-422
(100 m ou inferior)

mpulso Z

E (G) |

Saida de contacto de falha

|
Ajuste | l'—\tﬂQ 250 VAC, méx. 1 A
de tenséo Y, MC O 30 VDC, max. 1 A

Fonte de alimentagéo da !

Entrada analdgica o |
entrada analdgica +15V, 20 mA ;4

loci d ferénci
(velocidade de referéncia) | A — 21O Comando de
2 kOhm 1\/elocidade de M2 - travagem
c:Areferéncia principal 0 a 10V | (Definicao de fabrica)
| .
M3 Saida de contacto
—0O Controlo do contactor multi-funcao
s Gl ov M4~ (Definigio de fabrica) [ 250 VAC, max. 1 A

i

: . I 30VDC, max. 1 A
Placas de opgao i i |

! HE 2CN M5

: de entrada : : —0 Variador preparado

: P

- Ms! (Definicao de fébrica)

|
Entrada da fonte de alimentagdo para o terminal B1<€+—QO PO -i

T
]
Entrada da fonte de i =
do controlo opcional para operagéo | alimentacio do controlo 3CN i} Placas de opcdo
de resgate para o terminal -«+—O NO ¢ P de saida
G
P

|
|
Nota: | | hemmmmmmmmmn S
1. Os terminais do circuito principal sdo assinalados com circulos |
duplos e os terminais do circuito de controlo sdo assinalados com e e
um unico circulo o
i 3 Abri 5 —1 %  Cabos
2. A configuragéao de fabrica do CN5 é NPN HE ¢
3. Para activar ambas as entradas do variador, BB e BB1 tém de ser ~ —i—— blindados
fechadas. Se apenas uma das entradas estiver fechada, sera
apresentado “BB” no painel do operador e o variador ndo ira arrancar.

Condutores de
pares entrangados

Fig 4 Diagrama de ligagdes
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Funcionamento do teclado numeérico

€ Ecra da consola digital (opcional)

Os nomes das teclas e fun¢des da consola digital sdo descritos abaixo
Indicadores de estado do motor

FWD: Acende-se com a entrada do comando de arranque de sentido directo.

REV: Acende-se com a entrada do comando de arranque de sentido inverso.

SEQ: Acende-se quando ¢ seleccionado um comando de arranque
DHNFEMNW i externo a consola digital

REF: Acende-se quando ¢ seleccionada uma frequéncia de referéncia

U1--- [fl=60.00 Hz

externa a consola digital
Acende-se quando ocorreu um erro ou alarme.

U~ 02-60.00 Hz ,
Ui— 03=10.05 A ALARM:

Ecra de dados

Apresenta dados de monitorizagdo, niimeros de para-

metros e defini¢des de parametros.

Indicador de modo (apresentado no canto superior esquerdo do visor
de apresentag@o de dados)

DRIVE: Acende-se em modo Drive.

QUICK: Acende-se em modo de programagao rapida.
ADV: Acende-se em modo de programagao avangado.
VERIFY:  Acende-se no modo de verificagdo.

A.TUNE: Acende-se no modo de ajuste automatico.
Teclas

Executar operagdes tais como configura¢ao de parametros, monitorizagao,
jogging e ajuste automatico.

HTeclas da consola digital

Sequéncia Nome Fungao
LOGAL Tecla LOCAL/ Efectua a comutagdo de operagao através da consola digital (LOCAL) e das defini¢des em b1-01
- REMOTE (LOCAL/ |e b1-02 (REMOTO)
REMWIE REMOTO) Esta tecla pode ser activada ou desactivada através do parametro 02-01.

Tecla MENU Selecciona itens de menu (modos).
- Tecla ESC Retoma o estado anterior a ter sido premida a tecla DATA/ENTER.

Inicia a regulacdo ponto a ponto quando o variador esta a ser controlado pela consola digital

Tecla JOG e d1-18 estiver a 0.

Selecciona a direc¢do de rotagdo do motor quando o variador esta a ser controlado pela consola

Tecla FWD/REV .
digital.

% L. . ~ A
Tecla Shif/RESET Deﬁnc? o dlgltf) activo durante a prograplfi(;ao dos parametros.
Também funciona como tecla de reposi¢do quando ocorrer uma falha.

Selecciona os itens do menu, define os niimeros dos parametros e incrementa os valores definidos.

Tecla de incrementar | . . . .
Utilizado para passar para o item ou dados seguintes.

Utilizado para passar para o item ou dados anteriores.

Tecla DATA/ENTER [Entra nos menus, introduz parametros e valida as alteragdes dos parametros definidos.

S Selecciona os itens do menu, define os niimeros dos pardmetros e decrementa os valores definidos.
N Tecla de decrementar

RLIN Tecla RUN Inicia o funcionamento do variador quando este esta a ser controlado pela consola digital.
™ Péra a operagdo do variador.
STOP Tecla STOP Esta tecla pode ser activada ou desactivada através do parametro 02-02 quando estiver a utilizar

um controlo externo a consola.

Nota: Excepto nos diagramas, teclas refere-se aos nomes de teclas listados na tabela acima.
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Arranque e configuragao de parametros basica

€ Procedimento de arranque

START

Instalagdo mecanica

v

Ligagdes do circuito de controlo e do circuito
principal

Verifique a seleccéo da fonte de alimentagdo

do codificador
* (Apenas em malha fechada)

Ligar a fonte de alimentagao

v

Seleccione o modo de controlo no parametro
A1-02

A 4
Executar o ajuste automatico do deslocamento do codificador/dados do motor

* Controlo de V/f
* Controlo vectorial em malha aberta

* Controlo vectorial em malha fechada . . X ..
* Controlo vectorial em malha fechada para o PM 2dgina 17, Procedimento de ajuste automatico para motores PM

pagina 16, Procedimento de ajuste automatico com motores de inducdo

Consola digital (b1-02 = 0)

Origem da
velocidade

v

de referéncia

Seleccione a sequéncia de controlo
no parametro d1-18

Entrada analogica ¢

Configure as E/S's digitais nos parametros

Configure as E/S's analégicas/digitais nos parametros
H1-xx e H2-xx

H1-xx, H2-xx e H3-xx

v
4 Configure
* Os valores de velocidade predefinidos (d1-xx)
* Os tempos de aceleragdo/desaceleragao (C1-xx)
* As curvas S (choque) (C2-xx)

Configure
* Os tempos de aceleragdo/desaceleragédo (C1-xx)
* As curvas S (choque) (C2-x)

o
«

Y

Executar testes

Y
Ajuste preciso
* Ajuste da sequéncia de travagem
* Configuragéo das fungdes especiais

FINISH

Fig 5 Sequéncia de arranque basica




€ Antes de ligar a alimentagao

Devera verificar minuciosamente os pontos seguintes antes de ligar a alimentacao.

* Verifique se a fonte de alimentagdo esta de acordo com as especificagdes do variador.

* Verifique se os cabos da fonte de alimentagéo estao ligados aos terminais correctos (L1, L2, L3).

* Verifique se os cabos do motor estio ligados de forma segura aos terminais correctos no variador (U, V, W)

assim como no motor.

* Verifique se a unidade de travagem/resisténcia de frenagem estdo devidamente ligados.

* Verifique se o terminal do circuito de controlo do variador e o dispositivo de controlo estdo correctamente

ligados.

 Configure todos os terminais do circuito de controlo do variador para OFF (desligado).

* Quando for utilizada uma placa PG, verifique se esta devidamente ligada.

@ Ecra apés ligar a alimentagio

Apos um arranque normal o ecrd do operador apresenta as mensagens seguintes

Ecra para funcionamento
normal

-DRIVE-(ACCIONAMENTO)  Rdy
N s

BB

7 <>

Base block

A mensagem do base block pisca.

Quando ocorrer uma falha ou estiver um alarme activo, sera apresentada a mensagem de falha ou de alarme.
Neste caso, consulte pagina 28, As definicoes de fabrica estdo a cheio..

Ecra para funcionamento
com falha

“DRIVE-(ACCIONAMENTO)
uv
Perda da
poténcia principal

E apresentada uma mensagem de falha ou
de alarme no ecra.

O exemplo apresenta um alarme de baixa
tensdo.

€ Seleccao do modo de controlo

A primeira acg¢do a efectuar apds ligar a alimentagao ¢ a selec¢do de um dos quatro modos de controlo,
dependendo do tipo de maquina. Os modos vectoriais de malha fechada necessitam de placas de realimentacao
PG. Tabela 4 apresenta as placas PG necessarias/possiveis para cada modo.

Tabela 4 Selecgao do modo de controlo

Tipo de maquina Modo de controlo Congﬁ’fjorgcéo Placa PG

. - . Controlo de V/f 0 -
Motor de indugdo sem codificador Controlo vectorial em malha aberta 2 -
Motor de indugao com codificador incremental Controlo vectorial em malha fechada 3 PG-B2/PG-X2
Motor magnético permanente com codificador Controlo vectorial em malha fechada 6 PG-F2
Hiperface"” ou EnDat 2.1 para motores PM
Motor IPM Yaskawa com codificador incremental Controlo vectorial em malha fechada 6 PG-X2

para motores PM

/\\ AVISO

» Para motores magnéticos permanentes utilize apenas o modo de controlo vectorial em malha fechada
para PM. (A1-02 = 6). A utilizagdo de qualquer outro modo de controlo pode provocar danos no equipa-
mento ou um comportamento perigoso.
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Ajuste automatico

A funcgdo de ajuste automatico dos dados do motor configura automaticamente os parametros do padrdo V/f
(E1-00), os parametros dos dados do motor (E2-00, E5-O0) e os dados do codificador (F1-01).
Os passos que t€m de ser executados durante o ajuste automatico dependem da selec¢do do modo de ajuste.

€ Seleccao do modo de ajuste automatico

O modo de ajuste automatico tem de ser seleccionado de acordo com o modo de controlo seleccionado e com
o sistema mecanico (possibilidade ou néo de rotagdo do motor sem carga). 7Tabela 5 apresenta o modo
de ajuste seleccionavel para cada modo de controlo.

Tabela 5 Modos de ajuste automatico dos dados do motor

Selecgao Modo de controlo
) L. _ do modo q q Vectorial
Modo de ajuste automatico Funcdo ; Vectorial | Vectorial | | o~ -
de ajuste VIf | emmalha | emmalha techada
(T1-01) aberta fechada (PM)
. . Ajusta todos os parametros do ~ . . .
Ajuste standard com motor rotativo Ju p 0 Nao Sim Sim Sim
motor.
. N . Ajusta todos os pardmetros basicos ~ . . -
Ajuste IM com motor ndo rotativo Ju p 1 Nao Sim Sim Nao
do motor.
. oA . Ajust isténcia linha-a- . . . ~
Ajuste da resisténcia linha-a-linha do IM Iilil}llsaa apends a fesisiencia fha-a 2 Sim Sim Sim Nao
Ajusta o deslocamento entre
Ajuste do deslocamento do codificador o codificador e a posi¢do de zero 4 Nao Nao Nao Sim
magnética.

EModos de ajuste automatico
Ajuste automatico com motor rotativo (T1-01 = 0)

Este modo de ajuste automatico pode ser utilizado em qualquer modo de controlo vectorial. Apos serem
introduzidos os dados da placa de identificagdo do motor, o variador ira fazer o motor trabalhar durante
aproximadamente 1~2 minutos e configurar automaticamente os parametros necessarios do motor.

NS - _ ) o A
?‘ Utilize apenas este modo de ajuste, se 0 motor poder rodar livremente significa que as cordas t€ém
® de ser removidas e os travdes abertos. A transmissdo pode permanecer ligada ao motor.
IMPORTANTE

Ajuste automatico com motor nao rotativo (T1-01 = 1)

Este modo de ajuste automatico apenas pode ser utilizado no controlo vectorial de malha aberta e fechada para
IM. O variador ira fornecer energia ao motor durante aproximadamente 1 minuto e alguns dos pardmetros

do motor sdo configurados automaticamente enquanto o motor ndo comegar a funcionar. A corrente do motor
sem carga e o valor de patinagem nominal sera ajustado durante a primeira utilizagao.

Verifique o valor de patinagem nominal (E2-02) e a corrente sem carga (E2-03) ap6s a primeira utilizagdo com
velocidade nominal.

Ajuste automatico da resisténcia linha-a-linha (T1-01 = 2)

O ajuste automatico nao rotativo da resisténcia linha-a-linha pode ser utilizado no controlo V/f, controlo
vectorial de malha aberta e controlo vectorial de malha fechada. O variador fornece energia ao motor durante
aproximadamente 20 segundos para medir a resisténcia linha-a-linha do motor e a resisténcia do cabo.

O motor ndo roda durante este procedimento de ajuste.

Ajuste de deslocamento do codificador (T1-01 = 4)

Este modo de ajuste apenas esta disponivel no controlo vectorial em malha fechada para motores PM.
Configura automaticamente o deslocamento entre o polo magnético e posicao zero do codificador. Pode
ser utilizado para voltar a ajustar o deslocamento ap6s uma alteragdo do codificador sem serem alteradas
as defini¢des dos dados do motor.

P14



» Esclarecimentos gerais:

~f’, 1.
e

2. Utilize o ajuste automatico néo rotativo quando a carga ndo poder ser desligada do motor

IMPORTANTE

oW

o

Utilize o ajuste automatico rotativo quando for essencial uma precisdo elevada ou se o motor ndo estiver ligado
auma carga.

(por exemplo, as cordas ndo podem ser removidas).

Certifique-se de que o travao mecanico ndo esta aberto durante o ajuste automatico rotativo.

Durante o ajuste automatico os contactores do motor tém de estar fechados.

Para o ajuste automaticos os sinais BB e BB1 tém de estar ON (o variador ndo pode estar em condig@o de base
block).

Confirme que o motor esta fixo mecanicamente e ndo se pode mover.

E fornecida poténcia durante o ajuste automatico, mesmo que o motor ndo rode. Ndo toque no motor até
terminar o ajuste automatico.

Remova a chave deslizante do eixo do motor antes de executar o ajuste com o motor rotativo com um motor
autéonomo (sem roda ou montagem no €ixo).

Para cancelar o ajuste automatico, prima a tecla STOP na consola digital.

Precaugdes a ter no ajuste automatico rotativo e de deslocamento do codificador:

1.
2.

W

A carga devera ser desligada, o que significa que as cordas tgm de ser removidas e o travao aberto.

Se a carga ndo for removida, o ajuste pode ser efectuado com um carro balanceado. A precisdo resultante
do ajuste sera inferior, o que pode originar uma diminui¢do no desempenho.

Certifique-se de que o travao esta aberto durante o ajuste automatico.

Durante o ajuste automatico o motor pode ser iniciado e parado repetidamente. Quando terminar o ajuste,
sera apresentada a palavra “END” no painel do operador. Ndo toque no motor até ser apresentada esta palavra
¢ o0 motor estar totalmente parado.

€ Alarmes e falhas do ajuste automatico

BErros na entrada de dados

O variador ira apresentar uma mensagem de dados invalidos (“Data Invalid”) e ndo ira executar o ajuste

automatico se:

+ avelocidade do motor, a frequéncia nominal e o nimero par do pélo ndo corresponderem.

Velocidade do motor <

Frequéncia base - 60
2 - Polo do motor

* a corrente nominal ndo corresponde com o valor da poténcia nominal
O variador calcula a poténcia do motor utilizando o valor da corrente de entrada e os dados da tabela
interna de dados do motor. O valor calculado tem de estar entre 50% e 150% do valor de entrada
da poténcia nominal.

EOutros alarmes e falhas durante o ajuste automatico

Para obter uma descri¢ao dos alarmes e falhas possiveis do ajuste automatico e ac¢des correctivas consulte

pagina 27, Falhas do ajuste automdtico.



€ Procedimento de ajuste automatico com motores de indugao

Fig 6 apresenta o procedimento de ajuste automatico para um motor de indugdo com ou sem codificador no
controlo V/f, controlo vectorial de malha aberta e controlo vectorial de malha fechada.

‘ START )

A 4

Configure as entradas do base
block BB e BB1

Nao
(A1-02 = 2/3)
.

Controlo V/f ?
(A1-02 = 0)

Sim

Sim
(cordas removidas?)

O motor pode

rodar livremente ?

A 4

Entre no modo de ajuste automatico
e configure o parametro T1-01 = 2

Entre no modo de ajuste automatico
e configure o parametro T1-01 = 1

Entre no modo de ajuste automatico
e configure o parametro T1-01 = 0

A 4

Configure:
T1-02 - Poténcia nominal do motor
T1-04 - Corrente nominal do motor

Prima o botéo UP até
aparecer no ecra “Tuning Ready”
(ajuste preparado)

Y

A 4

Configure:

T1-02 - Poténcia nominal do motor
T1-083 - Tensao nominal do motor
T1-04 - Corrente nominal do motor
T1-05 - Frequéncia nominal do motor
T1-06 - Nimero do p6lo do motor
T1-07 - Velocidade nominal do motor
T1-08 - nimero do impulso PG*

(*apenas CLV)

Prima o botao UP até aparecer
no ecra “Tuning Ready” (ajuste
preparado)

Configure:

T1-02 - Poténcia nominal do motor
T1-03 - Tens&o nominal do motor
T1-04 - Corrente nominal do motor
T1-05 - Frequéncia nominal do motor
T1-06 - Nimero do polo do motor
T1-07 - Velocidade nominal do motor
T1-08 - nimero do impulso PG*

(*apenas CLV)

Prima o botdo UP até
aparecer no ecra “Tuning Ready”
(ajuste preparado)

v

Abra o travéo

I

Consulte

pagina 27, Falhas do ajuste automatico

e elimine a origem da falha

A

Feche o(s) contactor(es) do motor

v

Prima o botdo RUN

Ajuste

Néo
(O codigo de falha
é apresentado)

bem sucedido ?

Sim

(é apresentada a frase
“Tuning successful” -
ajuste bem sucedido)

Abra os contactores, abra as entradas do base
block e feche o travao se for executado
um ajuste automatico com motor rotativo

Fig 6 Ajuste automatico para motores de indugéo

FINISH




€ Procedimento de ajuste automatico para motores PM

P1-17

Fig 7 apresenta o procedimento de ajuste automatico para motores magnéticos permanentes. Antes do ajuste
certifique-se de que o modo de controlo esta configurado para vectorial em malha fechada para PM (A1-02 = 6).

START

* Remova as cordas para o motor rodar livremente
* Configurar as entradas do Base Block BB e BB1

v

1<
Ligue a fonte de alimentagéo se estiver desligada |:
™

Desligue a fonte de alimenta-
¢ao e verifique se a placa PG
esta correctamente instalada.

< 1
A 4 Verifique o parametro

Sim *n8-35

T

Ocorre uma falha
OPE06?

* Verifique o parametro n8-35

* Se for utilizado EnDat / Hiperface
- verifique a fonte de alimentagéo do codificador
- verifique a ligagao do sinal CLOCK e DATA

* Desligue a fonte de alimentagéo.

Ocorre uma falha
CPF24?

3

* Verifique se foi configurada a constante PG correcta (F1-01)
e a resolugdo absoluta do codificador (F1-21).
* Consulte:
pagina 26, Erros de programagdo do operador
(OPE)
e elimine a origem da falha

Ocorre uma falha
OPE02?

Configurar as constantes mecanicas:

$3-13 - Didmetro da roda $3-15 - Récio da
S3-14 - Cordatura engrenagem

!

Abra o travao, feche o contactor do motor,
rode lentamente o motor na direcgéo directa*1 e verifique o monitor
U1-05.

A A

Ocorre o PGO
(sem realimentag&o do
codificador) ?

Sim * Verifique a ligagao
p| * Verifique/re-ajuste a fonte de
alimentag&o do codificador

O sinal do valor * Verifique a ligagdo do codificador

R »
U1-05 é positivo P| * Altere o parametro F1-05
(ndo-)?
Sim
Configurar os parametros do ajuste automatico:
T1-01 = 0 - Ajuste rotativo T2-04 - Corrente nominal do motor
T2-01 - Poténcia nominal do motor T2-05 - Nimero do pélo do motor <
T2-02 - Frequéncia base do motor T2-09 - Resolugzo do codificador
T2-03 - Tens&o nominal do motor T2-10 - Constante da tens&o do motor
Prima o botdo UP até aparecer no ecra “Tuning Ready” (ajuste preparado)
+ Consulte
pagina 27, Falhas do ajuste automatico
Feche ofs) contactor(es) do motor e prima o botdo RUN . .
Aguarde até terminar o ajuste e elimine a origem da falha
A
Nao
(O codigo de falha é apresentado)

Ajuste bem sucedido?

* 1. Direcgao directa significa:
A direc¢do do motor muda com um comando UP no terminal S1 (por
exemplo com uma fonte trifasica rotativa no sentido dos ponteiros do

Sim (é apresentada a frase “Tuning successful” -
ajuste bem sucedido)

Abra os contactores, abra as entradas do base relogio e ligagdo U-U, V-V, W-W entre o variador e o motor). Normal-
block e feche o travéo mente a direcgdo € no sentido dos ponteiros do relogio vista do eixo do
motor (roda).

Consulte o manual de instrugdes do motor ou o fabricante para obter

FINISH detalhes sobre a direcgéo de rotagéo.

Fig 7 Ajuste automatico para motores magnéticos permanentes



€ Ajuste de deslocamento do codificador do motor PM

Fig 8 apresenta o procedimento de ajuste automatico para o ajuste de deslocamento do codificador.

O procedimento devera ser executado se o codificador for alterado ou se ndo foi alinhado correctamente. Antes do
ajuste certifique-se de que esta seleccionado o controlo vectorial em malha fechada para PM (A1-02 = 6) e que os
parametros E1-000 e E5-0O00 estdo correctamente configurados.

START

As cordas podem ser
removidas ?

Y
| Remova as cordas. | ™ ~
¢ Equilibre o carro por forma a ndo mover-se

com os travoes abertos.

Configure as entradas do Base Block Nota: A precis&o do ajustg sera inferior neste
BB e BB1 ¢ modo de ajuste
v 5
| Ligue a fonte de alimentagéo se estiver desligada |‘
I~ |
<
< 1 - :
IO Desligue a fonte de alimenta-
b4 4 * F1l-)01 &o e verifique se a placa PG
*n8-35 esta correctamente instalada
Sim -

Ocorre uma falha
OPE06?

1 ¢

* Verifique o parametro n8-35

* Se for utilizado EnDat / Hiperface
- verifique a fonte de alimentagéo do codificador
- verifique a ligagdo do sinal CLOCK e DATA

* Desligue a fonte de alimentag&o.

Ocorre uma falha
CPF24?

* Verifique se foi configurada a constante PG correcta (F1-01)
e a resolugdo absoluta do codificador (F1-21).

* Consulte:

pagina 26, Erros de programagdo do operador
(OPE)
¢ elimine a origem da falha

Ocorre uma falha
OPE02?

Abra o travao, feche o contactor do motor,
rode lentamente o motor na direcgéo directa*1 e verifique [«
0 monitor U1-05.

Ocorre 0 PGO
(sem realimentagéo do
codificador) ?

Sim * Verifique a ligagéo
* Verifique/re-ajuste a fonte de
alimentag@o do codificador

O sinal do valor
U1-05 é positivo
(n@o-)?

* Verifique a ligagéo do codificador
* Altere o parametro F1-05

A 4

Sim

Configure:
T1-01 =4 - Ajuste do
deslocamento do codificador <
Prima o botéo UP até aparecer no ecra
“Tuning Ready”
(ajuste preparado).

* Consulte

toing 27 y iste G
DO ) (T pagina 27, Falhas do ajuste automatico

e prima o botdo RUN e elimine a origem da falha.
Aguarde até terminar o ajuste. 'y
¢ Néo
(O codigo de falha
¢ apresentado)

Ajuste bem sucedido ?
Sim

(é apresentada a frase “Tuning successful’
- ajuste bem sucedido)

* 1. Direcgao directa significa:
A direcgao do motor muda com um comando UP no terminal S1 (por
exemplo com uma fonte trifasica rotativa no sentido dos ponteiros
do relogio e ligagao U-U, V-V, W-W entre o variador e o motor). Nor-
malmente a direcgdo € no sentido dos ponteiros do relogio vista do eixo
do motor (roda).

Consulte o manual de instrugdes do motor ou o fabricante para obter
FINISH detalhes sobre a direcgdo de rotagao.

Abra os contactores, abra as entradas
do base block e feche o travéo

Fig 8 Ajuste automatico do deslocamento do codificador



——

Perfil de percurso e configuragao da sequéncia

4 Comandos Up e Down e selecgdo da velocidade de referéncia

BSelecgao da origem dos comandos Up/Down
A origem da entrada dos sinais Up e Down pode ser seleccionada no parametro b1-02. A configuracdo
de fabrica provém dos terminais S1/S2 (b1-02 = 1).
Hinicio do deslocamento na direc¢ao Up ou Down (cima/baixo)
Para iniciar o elevador na direc¢do Up ou Down (cima/baixo) as condigdes seguintes tém de ser cumpridas:

» Tem de ser seleccionada, pelo menos, uma velocidade de referéncia se as entradas digitais forem utilizadas
para a seleccdo da velocidade de referéncia.

* O sinal do base block de hardware (terminal BB e BB1) tem de ser configurado (condig¢@o sem base block).
* O sinal Up/Down tem de ser configurado para ser iniciado na direc¢do correspondente.
EParagem do deslocamento
O variador pode ser parado das seguintes formas:
* O sinal do comando de direc¢do (Up ou Down) ¢ removido.

* O sinal de seleccdo da velocidade de referéncia é removida se as entradas digitais sdo utilizadas para
a selecgdo da velocidade de referéncia.

» Se o d1-18 for configurado para 3 e todas as entradas de velocidade removidas
ESeleccao da origem da velocidade de referéncia

A origem da velocidade de referéncia pode ser seleccionada utilizando o parametro b1-01. A configuracdo
de fabrica ¢ a consola digital (b1-01 = 0) ou seja, as velocidades podem ser seleccionadas utilizando as
entradas digitais.

€ Sequéncia da velocidade de referéncia utilizando as entradas digitais

Se forem utilizadas as entradas digitais para a selec¢@o da velocidade, o método de seleccao da velocidade
e respectiva prioridade dependem da configuragdo do pardmetro d1-18 (selecg@o da prioridade da velocidade).
EFuncionamento em velocidade multi-passo 1/2 (entrada binaria) (d1-18 = 0/3)
Se d1-18=0
Podem ser seleccionados 8 passos de velocidade predefinidos (definidos nos parametros d1-01 a d1-08)

utilizando as entradas digitais codificadas com 3 registos bindrios. O comando Up/Down inicia o variador.
Péra quando o comando Up/Down ¢ removido.

Se d1-18 =3

Podem ser seleccionados 7 passos de velocidade predefinidos (definidos nos parametros d1-02 a d1-08)
utilizando as entradas digitais codificadas com 3 registos bindrios. O comando Up/Down inicia o variador.
E parado quando é removido o comando Up/Down ou quando nio for seleccionada uma velocidade
(todas as E/Ds desligadas).

Definigdes da entrada digital multifungées (H1-01 a H1-05) (Exemplo)

. Numero do Valor de
Terminal N P Detalhes
parametro referéncia
S4 H1-02 3 Comando de velocidade multi-passo 1
S5 H1-03 4 Comando de velocidade multi-passo 2
S6 H1-04 5 Comando de velocidade multi-passo 3




Tabela de selecc¢ao de velocidade

A tabela seguinte apresenta as combinagdes da entrada digital e velocidade correspondente.

Se b1-02 estiver definido para “1”, a frequéncia de referéncia 1 ¢ introduzida como referéncia analégica no

terminal Al.

Dinamico Comar)do de Comar_1do de Comar)do de Frequéncia seleccionada

de | mulipasso1 | mullipasso2 | muilipasso3 d1-18=0 d1-18=3
1 OFF OFF OFF Frequéncia de referéncia 1 d1-01 |Parar

2 ON OFF OFF Frequéncia de referéncia 2 d1-02 | Frequéncia de referéncia 2 d1-02
3 OFF ON OFF Frequéncia de referéncia 3 d1-03 | Frequéncia de referéncia 3 d1-03
4 ON ON OFF Frequéncia de referéncia 4 d1-04 | Frequéncia de referéncia 4 d1-04
5 OFF OFF ON Frequéncia de referéncia 5 d1-05 | Frequéncia de referéncia 5 d1-05
6 ON OFF ON Frequéncia de referéncia 6 d1-06 | Frequéncia de referéncia 6 d1-06
7 OFF ON ON Frequéncia de referéncia 7 d1-07| Frequéncia de referéncia 7 d1-07
8 ON ON ON Frequéncia de referéncia 8 d1-08 | Frequéncia de referéncia 8 d1-08

mEntradas de selec¢ao de velocidade separadas, a alta velocidade tem prioridade (d1-18 = 1)

Com esta defini¢do podem ser configuradas e seleccionadas 6 velocidades diferentes
(definidas nos parametros d1-09 a d1-17) utilizando quatro entradas digitais.

Definigdes de fabrica da entrada digital

. Numero do Valor de
Terminal N . Detalhes
parametro referéncia
S3 H1-01 80 Selecgdo da velocidade nominal (d1-09)
S4 H1-02 84 Seleccdo da velocidade de inspecgdo (d1-14)
S5 H1-03 81 Selecgdo da velocidade intermédia (d1-10)
S6 H1-04 83 Seleccado da velocidade de nivelamento (d1-17)

A alta velocidade tem prioridade e uma entrada de velocidade de nivelamento é seleccionada
(H1-0O0O= 83)
Se d1-18 esta configurado para 1 e uma entrada digital multi-fungdo estd definida para selec¢do da velocidade
de nivelamento (H1-OOO= 83), o variador desacelera a velocidade de nivelamento (d1-17) quando o sinal
da velocidade seleccionado é removido. A velocidade de inspecgdo ndo pode ser seleccionada como velocidade
de deslocamento. A velocidade mais elevada tem prioridade sobre a velocidade de nivelamento ou seja, quando
¢ seleccionada uma velocidade mais elevada, o sinal de nivelamento ¢ ignorado (ver figura abaixo)

O variador para quando o sinal de nivelamento ou o sinal Up/Down ¢ removido.

Injecgéo de DC/ Injecgéo de DC/
Servo zero Servo zero
dinémico de I A
Hardware do BB - |
Up/Down [ i ]
Velocidade de nivelamento | [ 1 Sem efeito

Velocidade seleccionada [ ] [ Entrada esta definida

E seleccionada a prioridade da velocidade mais elevada e nédo é seleccionada a entrada da
velocidade de nivelamento (H1-00-#83)

Quando o comando da velocidade de nivelamento nao € seleccionado para quaisquer das entradas digitais,
o variador desacelera a velocidade de nivelamento (d1-17) quando o sinal de velocidade seleccionado

¢ removido. A velocidade de inspecc¢do ndo pode ser seleccionada como velocidade de deslocamento.
Para seleccionar a velocidade de nivelamento como velocidade de deslocamento a detecgdo de perda

da frequéncia de referéncia tem de ser desactivada (S3-09 = 0).

O variador para quando o sinal de direc¢do Up/Down ¢é removido.




Quando nio ¢ definida nenhuma entrada de selecg@o de velocidade, a velocidade de nivelamento € utilizada
como velocidade de referéncia.

Injecgdo de DC/
Servo zero

Injecgéo de DC/
servo zero

dinamico de
Hardware do BB [

Up/Down [ |

Velocidade seleccionada [

O variador para quando o sinal de direcgdo (sinal Up ou Down) é removido.

A ~ CE s CERT » Anci
hy~ Com esta configuracdo a transmisséo para com uma “FRL” (falha de perda da frequéncia de
?‘ referéncia) quando nao ¢ seleccionada uma entrada de velocidade de referéncia durante o arranque.
® Para desactivar a deteccdo da FRL, configure o parametro S3-09 para “0”.
IMPORTANTE

BEntradas de selecgao de velocidade separadas, a velocidade de nivelamento tem
prioridade (d1-18 = 2)
Os parametros relevantes ¢ as predefinigdes da entrada digital sdo as mesmas que a definig@o de prioridade
de alta velocidade (d1-18 = 1).

A velocidade de nivelamento tem prioridade e uma entrada de velocidade de nivelamento
é seleccionada (H1-0OO0= 83)

Se d1-18 esta configurado para “2” ¢ uma entrada digital multi-funcéo esta definida para velocidade

de nivelamento (H1-OOO= 83), o variador desacelera para a velocidade de nivelamento (d1-17) quando

a entrada da selec¢@o da velocidade de nivelamento ¢é activada. O sinal de nivelamento tem prioridade sobre
a velocidade seleccionado ou seja, a velocidade seleccionada ¢ ignorada. A velocidade de deslocamento
seleccionada tem de ser diferente da velocidade de inspecg@o.

O variador para quando o comando de velocidade de nivelamento ¢ removido.

Injecgéo de DC/
servo zero

Injecgao de DC/
servo zero

dinamico de  __ | *
Hardware do BB | ]
Up/Down [ ]
Velocidade de nivelamento | — 'Y i der tem priori

Velocidade seleccionada | [ ]

E seleccionada a prioridade da velocidade de nivelamento e ndo é seleccionada a entrada

da velocidade nominal (H1-C10 -~ 80))
Se d1-18 esta configurado para “2” e ndo esta definida nenhuma entrada digital para a selec¢ao de velocidade
nominal, a configurag@o da velocidade de referéncia com entrada de selec¢do de velocidade ¢ a velocidade
nominal (d1-09). Quando o sinal de velocidade de nivelamento ¢ definido, o variador desacelera para
a velocidade de nivelamento. O sinal de velocidade de nivelamento tem prioridade sobre todos os outros sinais
de velocidade, ou seja a velocidade intermédia 1 e 2 e os sinais re-nivelamento sdo ignorados quando
a velocidade de nivelamento ¢ seleccionada.

O variador pode ser parado removendo o sinal da velocidade de nivelamento ou o comando Up/Down.

AVISO: Esta sequéncia pode ser arriscada se, por exemplo, a selec¢do de velocidade ndo funcionar por
alguma razao (fio partido, etc.).

Injecgéo de DC/
Servo zero

Injecgéo de DC/
Servo zero

dinamico de T
Hardware do BB |

Up/Down [ 1

Velocidade de nivelamento

P1-21



@ Definigdes da Aceleragdo/Abrandamento/Choque
O tempo de acelerag@o indica o tempo para incrementar a velocidade de 0% a 100% da velocidade maxima definida
em E1-04. O tempo de desaceleragdo indica o tempo para decrementar a velocidade de 100% a 0% de E1-04.

Os tempos de aceleracdo/desaceleragdo standard sdo definidos nos parametros C1-01/02, as definigoes
de choque (curva S) sdo definidos nos pardmetros C2-C000 conforme mostrado na Fig 9.

C2-02 — 7 nl C2-03

C2-04
Tempo de C2-05
aceleragao /
2-01
C2-0 C1-01 Tempo de / --.‘{. ..... Velocidade de
desaceleragéo nivelamento
—_—
C1-02

Fig 9 Definicdes da aceleragédo/desaceleracéo e choque (curva S)

€ Sequéncia de travagem

A figura abaixo mostra a sequéncia de travagem standard.

Velocidade seleccionada

m
o e
g $1-04 Velocidade d $1-05 £
Sﬁé Servo zero/ e,ocl' a et e Servo zero/ 288
—judrKk— U ——— O=Y — N eEK
wggi™ Injeccdo de DC nivelamento Injeccdo de DC <8
£ no arranque na paragem 28
° i <
dinamico de
2
28 23
8% s 3
°
bl o T e
ng o - 50
g g "g g
ce 33
Fg

RUN (FUNCIONAMENTO)

E/D do Hardware do BB do variador
Comando de abertura do travéo

Fig 10 Diagrama temporal da sequéncia de travagem com compensacao de binario no arranque

€4 Compensacgao da inércia (realimentagao positiva)

O controlo de realimentag@o positivo ¢ utilizado para eliminar a sobre-oscilagdo ou sub-oscilagio
compensando os efeitos da inércia. Pode ser activado configurando o parametro n5-01 para 1.
Apds a configuragdo tem de ajustar o tempo de aceleragdo do motor (n5-05).

HAjuste automatico do tempo de aceleragdo do motor (n5-05)

Antes de ser efectuado o ajuste automatico n5-02, ja devera ter terminado o ajuste automatico dos dados
do motor e a configuragdo geral. Efectue o ajuste com as defini¢des de fabrica para os pardmetros n5-0107.

Utilize o procedimento seguinte:

1. Configure n5-05 para “1” para activar o ajuste automatico e regresse novamente ao ecrd da velocidade
de referéncia.

2. Configure a entrada do base block.
Active a entrada da velocidade de inspecgao. Ira piscar “FFCAL” no ecra para assinalar que o célculo esta activo.

4. Configurar o comando UP. O variador ira acelerar o motor até a velocidade nominal. Liberte o comando
UP alguns segundos apos ser atingida a velocidade maxima.



5. Quando o motor parar, aplique um comando DOWN. O variador ira acelerar o motor na direc¢ao oposta
a velocidade nominal. Liberte o comando DOWN alguns segundos apos ser atingida a velocidade nominal.

Para abortar o parametro de defini¢do de ajuste n5-05 para “0”.

1. A ordem em que ¢ fornecido o comando UP ou DOWN néo tem qualquer influgncia.
? - 2. O n5-01 ndo devera ser alterado para o valor de fabrica para efectuar o ajuste.
3. Apds terminar a execugdo em ambas as direcgdes, o parametro n5-05 € automaticamente reposto a “0”.
4. O ajuste automatico sera executado apenas se a entrada de velocidade de inspecgao estiver definida.
5

IMPORTANTE ~ . S ~
. Nao altere as constantes mecanicas (carga, inércia) entre as execugdes.

B Configuragao do ganho proporcional da compensacgao de realimentagao positiva
* Aumente o ganho para melhorar a resposta a velocidade de referéncia.

* Diminua o ganho se ocorrerem vibragdes ou oscilagdes.

PT-2



Resolucao de problemas

——

€ Deteccio de falha e alarme

As falhas e alarmes s2o fun¢des que indicam condi¢des do variador/aplicacdo fora do normal.

Um alarme ndo desliga necessariamente o variador, mas ¢ apresentada uma mensagem no teclado numérico
e ¢ gerada uma saida de alarme nas saidas multifun¢des (H2-01 to H2-03), se programado. Um alarme
desaparece automaticamente se a condi¢do que o gerou ja ndo se verifique.

Uma falha desliga imediatamente o variador, ¢ apresentada uma mensagem no teclado numérico e a saida
de falha ¢ comutada. A falha tem de ser reposta manualmente apos remocao da causa que a originou.

As tabelas seguintes mostram uma lista de falhas e alarmes juntamente com as respectivas acgdes correctivas.

Apresentada
Ecra como Significado Accbes correctivas
Alarme | Falha
BUS Alarme de' comunica(;éfes opeional . S Verifique as ligagdes e todas as configuragoes
Err Com Opc Q Apos ter sido estabelecida a comunicagéo inicial, o
- . Lo - de utilizador no software.
(intermitente) a ligagdo foi perdida.
Foi atingido o limite de binario de forma continua
CF durante 3 segundos ou mais durante uma paragem . N
Q 5 . Verifique os parametros do motor.
Fora de controlo de desaceleragdo no controlo vectorial em malha
aberta.
* Desligue o monitor da consola digital/LED
CPF00 * Falha de comunicagao da consola digital/LED 1/2 ° llgu?-o novamente.
CPFO01 e - * Substitua o variador.
QO |+ Falha de comunicagio entre a consola e o variador ) .
COM- « Falha na RAM externa da CPU * Efectue um ciclo de funcionamento da fonte
ERR(OP&INV) de alimentagao do variador.
* Substitua o variador.
. . * Reponha os valores de fabrica.
CPF02 - CPF 04 Q | Egg gg ]c;]ggﬁtg&ase block « Efectue um ciclo de funcionamento da fonte
* Falha no conversor A/D interno da CPU de allmentaqao.do variador.
* Substitua o variador.
CPF24 o) E;zgzggmﬁgézigﬁgosigﬁnqlf:cr;%i:gos dados Verifique a liga¢do do codificador ou substitua
Err Com Opc aco q o codificador, caso necessario
do codificador durante 200 mseg
F1-04=0,10u2eAl-02=30u6 * Reduza a carga.
QO | A divergéncia de velocidade é superior ao valor * Aumente os tempos de aceleragdo/desaceleragio.
DEV F1-10 durante o tempo F1-11 ou mais. * Verifique o sistema mecanico.
Divergéncia de _ _ * Verifique as definigoes de F1-10 e F1-11.
velocidade o il('i(."* — % N Al(i02 71 3 .0(;13 i . 1 * Verifique a sequéncia e se o travao esta aberto
Fl i\(/)e(rigencia e ve OCIFT le 1e superior ao valor quando o variador comega a aumentar a
-10 durante o tempo F1-11 ou mais. velocidade.
Direcgdo de rotacdo incorrecta : Xf)?rti‘l'guefl? 1;g2g30 da PG
Detectado quando a divergéncia de velocidade W gagdo .
DV3 O & superior a 30% e a referéncia do bindrio * Verifique a direc¢@o da PG e execute um ajuste
o acg leracio témo sinais contrarios automatico do deslocamento do codificador
¢ ’ * Reduza a carga e verifique o travao
Direccdo de rotagao incorrecta
Detectado quando o F1-19 ndo ¢ 0, a velocidade « Verifique a direc¢@o da PG e execute um ajuste
DV4 Q |de referéncia e a velocidade do motor tém sinais automatico do deslocamento do codificador
contrarios e foi excedido o limiar de detec¢do * Reduza a carga e verifique o travao
definido em F1-19.
* Reduza a carga
DVé6 Foi detectada uma sobre-aceleragdo do carro : Verlﬁque a direcgdio daPG e o F1-22 ¢ execute
Sobre-aceleracio Q @] (apenas A1-02 = 6) um ajuste do deslocamento do codificador.
¢ P * Verifique as defini¢des de S3-13, S3-14 e S3-15.
 Ajuste os tempos de aceleragdo e desaceleragio.
EF0 Entrada de falha externa da placa de opgo * Verifique se existe uma condi¢do de falha externa.
Falha externa opc. de comunicagdes : Ver}ﬁque 0S parametros. -
* Verifique os sinais de comunicagao
EFO Falha externa no terminal SO . .
Falha ext SOI o (01 refere-se aos terminais S3 a S7) Elimine a causa da condigao de falha externa.
Entrada simultanea dos comandos
EF de funcionamento directo/inverso . - N
; . . Verifique a logica de sequéncia externa, por forma
Falha externa @] Os comandos de funcionamento directo e inverso .
. ~ . : a ser recebida apenas uma entrada de cada vez.
(a piscar) sdo introduzidos simultaneamente durante 500 ms
ou mais. Este alarme para o motor.
Fune ext activo * Remova o sinal de direcgdo e tente novamente
Reposicio e) Foi tentada uma reposic¢do da falha durante a reposi¢do da falha.
imn possicvel a execugao. * Se um PLC tratar da reposic@o de falha, verifique
P a sequéncia.
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Apresentada

Ecra como Significado Accdes correctivas
Alarme | Falha
FF CAL 0 Activo o tempo de aceleragdo do motor em » Execute a totalidade do procedimento de ajuste
- realimentagdo positiva * Aborte o ajuste configurando n5-05 = 0.
FRL e) Nao foi seleccionada qualquer velocidade antes Verifique a selec¢do da velocidade/sequéncia
Ref em falta do variador arrancar. de arranque
* Remova o motor e coloque o variador em
funcionamento sem motor.
A corrente de terra na saida do variador excedeu * Verifique a existéncia de um curto-circuito entre
GF QO |50%d de said inal d cad a fase e a terra.
Falha da terra o da corrente de saida nomimnal do variador * Verifique a corrente de saida com um medidor
¢ L8-09 = 1 (activo). a { .
de grampos para verificar a leitura DCCT.
* Verifique a sequéncia de controlo por sinais
do contactor do motor errados.
Ocorreu uma fase em malha aberta na saida do
LF X R ..
Perda de fase na e) varlador: ) _ . Reppnha a falha apos corrigir a causa do erro.
saida A fz}lha ¢ detectada quaqdo a corrente de saida cai 5% |+ Verifique a capacidade do motor e do variador.
abaixo da corrente nominal do variador e L8-07=1
* Remova o motor e coloque o variador em
funcionamento sem motor.
« Verifique a existéncia de um curto-circuito fase-a-
oC o) A corrente de saida do variador excedeu o nivel fase no motor.
Sobrecorrente de deteccdo da sobrecorrente. * Verifique os tempos de aceler./desacel.
- (C1-00).
* Verifique a existéncia de um curto-circuito fase-a-
fase na saida do variador.
L8-03 = 0,lou2ea temperatura da ventilador de |+ Verifique se ha acumulago de poeiras nos
Ol Q arrefecujnento do Varlagor excedeu o‘Valor L8-02. ventiladores ou no dissipac!or.
Sobreaquecimento A ventoinha de arrefecimento do variador parou * Reduza a temperatura ambiente em torno
do dissipador o) L8-03 = 3 e a temperatura do ventilador de da transmissao. . )
arrefecimento do variador excedeu o valor L8-02. |* Substitua a(s) ventoinha(s) de arrefecimento.
A temperatura do dissipador do variador excedeu |+ Verifique se ha acumulagio de poeiras nos
OH1 os 105°C. ventiladores ou no dissipador.
Temp. max. do Q * Reduza a temperatura ambiente em torno
dissipador A ventoinha de arrefecimento do variador parou da transmissao.
* Substitua a(s) ventoinha(s) de arrefecimento.
Ezﬁigtaed; 3;?23; %é;;?;aedgogifﬁgggiigel’ * Verifique novamente o tempo do ciclo e o tamanho
OL1 a curva de sobrecarga do motor. da carga, assim como os tempos de aceler./desacel.
Sobrecarga do QO | A curva de sobrecarga é regulavel utilizando : g?l._ fl.:l L) isticas de V/f(E1-000
motor o parametro E2-01 (corrente nominal do motor), V“% flque as carfe_tcterlst}ca; c i .(~ -Lo).
L1-01 (selecgdo da protecgdo do motor) e L2-02 - verl }qL;eda con 1gu§5a§ a(? 1 a definigdo da corrente
(constante do tempo de protec¢do do motor) nominal do motor (E2-01).
« Verifique novamente o tempo do ciclo e o tamanho
da carga, assim como os tempos de aceler./desacel.
OL2 o) A corrente de saida do variador excedeu - (C1-00).
Sobrecarga inv. a capacidade de sobrecarga do variador. * Verifique as caracteristicas de V/f (E1-000).
* Verifique a configuragio da definigdo da corrente
nominal do motor (E2-01).
F1-03 =0, 1 ou 2 e A1-02 esta definido para 3 ou 6. . .
0S Q | O feedback de velocidade do motor (U1-05) excedeu * A usteAas defini¢Ses do ASR no grupo
Det. o valor F1-08 durante o tempo F1-09 ou mais. . (\i/e p?rametro§ Cs. de referénci h
sobzevelocidade o F1-03 =3 e A1-02 esta definido para 3 ou 6. d: rrlelfgilgngiglrculto © relerencia & 0 ganho
0 motor O feedback de velocidade do motor (U1-05) excedeu |, - G
o valor F1-08 durante o tempo Fl-Oé ou rna)is. Verifique as definigdes em F1-08 ¢ F1-09.
©) A tensdo do bus DC excedeu o nivel de detecgido * Auymente o tempo de (_lesaceleragao~
oV (apenas de sobretensio. (C 1:02/04/06/08) ou l{gue uma opao c}e travagem.
Sobretensdo do bus em. Q | Os niveis de detecgio predefinidos sio: ‘ Verlﬁgue a fonte de alimentago e diminua
DC cgn(jil- Classe de 200 V- 410 VDC a tensg; para Vz(lilores ded acordo com as
¢do de . especificagdes do variador.
paragem) Classe de 400 V: 820 VDC « Verifique o relé/resisténcia de frenagem.
Perda (feFfase na o) Ondulagédo da tensio no bus DC demasigdo elevada |+ Ape?rte os parafusos do terminal 'de entrada
entrada Detectavel apenas quando L8-05=1 (activado) * Verifique a tensdo da fonte de alimentagdo
F1-02=0,10u2eAl-02=30u6 * Resolva a ligagdo partida/desligada.
QO  |Nao foram recebidos impulsos do PG (codificador) |+ Arranje a ligagdo.
PGO durante o tempo F1-14 ou superior. » Forneca energia ao PG
PG aberto ~ — * de forma adequada.
(desligacdo do PG) o glf()% =3e Al-t?'fl N 3 ou 61 do PG (codificador) * Verifique a sequéncia e se o travao esta aberto
dli*(;n?er i)n;err?;fo i:lo- Sl ilnz)rilusi%iri(c))r. coditicador quando.o variador comega a aumentar
a velocidade.




Apresentada
Ecra como Significado Accbes correctivas
Alarme | Falha
O fusivel do circuito principal esta rebentado.
PUF Aviso: * Verifique o motor e os cabos do motor por curto-
Aberto o fusivel do QO |Nunca coloque em funcionamento o variador ap6s circuitos ou falhas no isolamento (fase a fase).
bus DC substituir o fusivel do bus DC sem verificar se * Substitua o variador ap6s corrigir a falha.
existem componentes em curto-circuito.
RR o) Falhou o transistor de travagem dinamico « Efectue um ciclo de alimentagao ao variador.
Transist. DynBrk incorporado. * Substitua o variador.
SE1 o o Nao houve resposta do contactor de saida durante Verifique o contactor de saida.
Erro de sequéncia 1 S1-16 ou superior.
; 5 -
SE2 o O A corrente de saida no arranque estava 25% abaixo Verifique o contactor de saida.
Erro de sequéncia 2 da corrente sem carga.
SE3 A corrente de saida durante a execucdo estava 25% . .
A O . Verifique o contactor de saida.
Erro de sequéncia 3 abaixo da corrente sem carga.
SVE - * Aumente o limite do binario.
A posi¢ao do motor mudou durante o P A
Falha do servo Q ] « Diminua o binério da carga.
funcionamento do servo zero. - . . .
Zero « Verifique se existe ruido no sinal.
A tensdo do bus DC esta abaixo do nivel de : Ver}ﬁque a te_nsaoNde entrada. -
o < « Verifique as ligagdes dos terminais de entrada.
o) detecgdo de subtensdo. - ~ L~
L . 5. « Verifique a tensdo de entrada e as ligagdes dos
UVl (apenas (L2-05). As definigdes predefinidas sao: L
N . terminais de entrada.
Subtensdo do bus | emcon-| O |Classe de 200 V: 190 VDC .
DC dicio d Classe de 400 V- 380 VDC * Expanda as definigies em
;r@:‘)enf) ' + C1-01/03/05/07
parag Falha de operagao MC no circuito principal . .
e . Substitua o variador.
Sem resposta MC durante a operagdo do variador.
Subtensao da fonte de alimentag@o de controlo * Remova todas as llga(;qe $ 208 terminais (}e
uv2 ~ - . controlo e efectue um ciclo de alimentag¢do no
< QO  |Subtensio do circuito de controlo quando o variador -
Subtensdo CTL FA 5 variador.
estava em execugdo. ] .
* Substitua o variador.

€ Erros de programacgao do operador (OPE)

Um erro de programacao do operador (OPE) ocorre quando dois ou mais parametros relacionados entre si sao
definidos de forma inadequada ou a defini¢do de um parametro € incorrecta. O variador ndo funciona até

a defini¢do do parametro ser definida correctamente; no entanto, ndo irdo ocorrer saidas de alarmes ou de
falha adicionais. Se ocorrer um OPE, altere o parametro relevante verificando a causa apresentada na tabela
abaixo. Quando for apresentado um erro OPE, prima a tecla ENTER para ver U1-34 (detectado um OPE).
Este monitor apresenta o pardmetro que causou o erro OPE.

Ecra Significado Acgoes correctivas
O})EOI Erro na definigdo de kVA do variador Introduza a definigdo de kVA correcta em 02-04.
Selecgdo de kVA
Defini¢do do parametro fora do intervalo
Seleccionado Hiperface (n8-35=4) e:
* F1-01 ¢ diferente de 512 ou 1024
Limite do OPE02 |+ F1-21 esta definido para 2 Verifique as defini¢des do pardmetro.
Seleccionado EnDat (n8-35=5) e:
» F1-01 ¢ diferente de 512 ou 2048
* F1-21 esta definido para 0 ou 1
Erro na selecgdo da entrada multi-fungdes (H1-01 a H1-05):
* As fungdes foram seleccionadas em duplicado.
OPEO03 » Foram seleccionados, a0 mesmo tempo, o base block . . A
Terminal externo NA (8) e o base block externo NF (9). Verifique as definigSes de pardmetro em H1-LI0]
O comando de paragem de emergéncia NA (15) e NF(17)
sdo definidos simultaneamente.
OPEO05 Erro na selecgdo do comando de referéncia/RUN « Verifique que a placa estd instalada. Remova a fonte
Selecgdo de A seleccdo da fonte de referéncia b1-01 e/ou a selecg¢@o Ique que a pi g <
A ~ . de alimentagao e instale novamente a placa de opgao
sequéncia da fonte do RUN b1-02 estdo definidas para 3 (placa . .
~ N ~ * Volte a verificar a defini¢do de b1-01 e b1-02.
de opg¢do) mas nao foi instalada uma placa de opgao.
OPEO06 Erro na selec¢ao do método de controlo/ Verifique a selec¢ao do método de controlo no pardmetro
Falta da op¢ PG |Placa PG em falta A1-02 e/ou a instalagdo da placa de opgdo PG.
OPEO08
Selecgdo da Erro na selecgdo da fungéo Verifique o método de controlo e a fungéo.
constante
OPEI10 Verifique os pardmetros (E1-000). Um valor de frequéncia/
Definigao Erro na defini¢ao do parametro V/f tensao pode ser definido para um valor superior a frequéncia/
param. V/f tensdo maxima.




€ Falhas do ajuste automatico

As falhas do ajuste automatico sdo mostradas abaixo. Quando sdo detectadas as falhas seguintes a falha
¢ apresentada na consola digital e o motor para. Nao serdo geradas saidas de falha ou de alarme.

Ecra Significado Accdes correctivas
~ » Aumente o C1-01 (tempo de aceleragdo 1).
Erro de aceleragdo S Fan .
. " - * Aumente o L7-01 e o L7-02 (limites do binario) se estiverem
Acelerar (detectado apenas durante o ajuste automatico rotativo) baixos
O motor ndo acelerou no tempo especificado. ) . .
* Remova as cordas e repita o ajuste.
Fim - 1 Alarme das deﬁplgoes Vi . . - « Verifique e corrija as defini¢des do motor.
. Apresentado apos a conclusao do ajuste automatico L - . .
Defini¢do excesso P N o » Se o motor ¢ a maquina estiverem ligados, desligue o motor
O binario de referéncia excedeu os 100% e a corrente sem .
V/if o . o da maquina.
carga excedeu os 70% durante o ajuste automatico.
. Falha de satura¢do no nucleo do motor ‘ Ver!ﬁque 08 _dad(~)s de entrada.
Fim - 2 B ~ - " « Verifique a ligagdo do motor.
= Apresentado ap6s a conclusdo do ajuste automatico. P . . .
Saturagdo - e : * Se o motor ¢ a maquina estiverem ligados, desligue o motor
Detectado apenas para o ajuste automatico rotativo da mAaui
a maquina.
Fim - 3 Alarme de defini¢do da corrente nominal
Alarme FLA gpresentadq apos a con'cllusao do laJuste ;}zltor(rixatlco Verifique o valor da corrente nominal do motor.
nominal urante o ajuste automatico, o valor medido da corrente
nominal do motor (E2-01) foi superior ao valor definido.
* Verifique os dados de entrada.
Falha Falha nos dados do motor * A capacidade do motor e do variador nao se adequam.

Verifique a capacidade do motor e do variador.
* Verifique a corrente nominal do motor e a corrente sem carga.

Circuito det. corrente

Erro de detecgdo da corrente
A corrente excedeu a corrente nominal do motor
ou alguma fase de saida esta em aberto.

Verifique as ligagdes do variador e a montagem.

KE _ERR
(apenas motor PM)

Erro da constante de tensdo

Verifique a ligagdo do motor

LD ERR
(apenas motor PM)

Erro de indutancia

Verifique a ligagdo do motor

Falha de indugdo
de fuga

A medicdo da indutancia de fuga provocou um erro.

A corrente de ajuste da indutancia de fuga era demasiado
alta ou demasiado baixa (apenas controlo vectorial em
malha fechada para PM)

« Verifique a ligagdo do motor.

* Verifique o valor de entrada da corrente nominal do motor.

* Reduza ou aumente o nivel actual do ajuste da indutancia
de fuga alterando o parametro n8-46.

Falha menor

Se ocorreu alguns dos alarmes listados acima durante
0 ajuste automatico ou o variador estava na condi¢ao
de base block quando o ajuste foi iniciado.

* Saia do menu de ajuste, verifique o contetido do alarme e remova
a causa conforme descrito na lista de alarmes acima.

« Verifique os dados de entrada.

« Certifique-se de que o variador ndo esta na condi¢do de base
block durante o ajuste.

Velocidade do motor

Falha na velocidade do motor

Detectado apenas para o ajuste automatico rotativo
O binario de referéncia excedeu os 100% durante

a acelerag@o.

Detectado apenas quando A1-02 esta definido para 2
(controlo vectorial em malha aberta).

* Se o motor estiver ligado a maquina, desligue-o.

» Aumente o C1-01 (tempo de aceleragdo 1).

* Verifique os dados de entrada (em particular o nimero
de impulsos PG e o nimero de pélos do motor).

» Execute um ajuste automatico ndo rotativo

Corrente sem carga

Falha da corrente sem carga

Resisténcia

Falha da resisténcia linha-a-linha

Patinagem nominal

Falha da patinagem nominal

« Verifique os dados de entrada.

* Verifique a ligagdo do motor.

* Se o motor estiver ligado a maquina, desligue-o.

* Se a definigdo do T1-03 for superior a tensdo da fonte
de alimentag@o de entrada do variador (E1-01), altere os
dados de entrada.

RS_ERR Erro da resisténcia linha-a-linha * Verifique a ligagdo do motor
(apenas motor PM) * Verifique os dados de entrada do motor
Tecla STOP Entrada da tecla STOP -
Todos os codificadores:
A velocidade do motor excedeu as 20rpm no arranque
do ajuste automatico. . .
O ajuste de posi¢do do pdlo magnético ndo pdde ser * Remova as cordas e repita o ajuste
executado no tempo especificado. * Verifique a.dlrecg:ao da rotagdo do codificador e,
- - se necessario, altere o F1-05.
Z SRCH_ERR |Codificador com impulso Z:

(apenas motor PM)

A diferenga entre as duas medigdes da posi¢ao do polo
magnético foi superior a 3°.

Codificadores série:

A diferenga entre as duas medigdes da posi¢ao do polo
magnético foi superior a 5° ou ocorreu um erro de
comunicagao série do codificador durante o ajuste.

* Verifique a ligagdo do codificador (ordem, blindagem, etc.)
« Verifique a fonte de alimentag@o do codificador.
Substitua o codificador.

P1-27
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Tabela de parametros

Num.

Nota:  As defini¢des de fabrica estdo a cheio.
Nam. Nome Descrigdo
param.
Inicializar dados

A1-00

Selecgdo do
idioma parao ecra
da consola digital
(apenas
JVOP-160-0Y)

0:Inglés
1:Japonés
2: Alemao
3:Franceés
4:Ttaliano

5: Espanhol
6: Portugués

Nome Descrigao
param.
Ganho Defina o ganho proporcional 3 e o tempo
C5-09 |proporcional (P) [integral 3 do ciclo de controlo de
do ASR 3 velocidade (ASR) da frequéncia minima.
C5-10 Tempo integral (T) |As defini¢des apenas estdo activadas para
"7 |do ASR 3 a desaceleragio.

Configuracio da frequéncia da portadora

Al1-01

Nivel de acesso
a0s parametros

0: Apenas monitoriza¢do (monitorizagao
do modo de transmisséo e defini¢cdo
de A1-01 e A1-04.)

1: Utilizado para seleccionar os pardmetros
do utilizador (apenas os parametros
definidos em A2-01 a A2-32 podem
ser lidos e configurados.)

2:Controlo
(Os parametros podem ser lidos
e configurados em ambos, modo
de programagao rapida (Q) e modo
de programacgao avangada (A).)

C6-02

Selecgao da
frequéncia da
portadora 1

Selecciona a frequéncia da portadora para
os modos de controlo do motor de indugao.

C6-11

Selec¢ao da
frequéncia da
portadora 2

Selecciona a frequéncia da portadora para
os modos de controlo do motor PM.

Definicoes da velocid

ade

dl-0l a
d1-08

Ref. veloc.
multipla 1 a 8

d1-09

Velocidade
nominal

d1-10

Velocidade
intermédia 1

Al1-02

Selecgdo do
método de
controlo

0:Controlo de V/f

2:Controlo vectorial em malha aberta

3: Vectorial em malha fechada

6: Controlo vectorial em malha fechada
para motores PM

di-11

Velocidade
intermédia 2

Consulte pagina 19, Sequéncia da
velocidade de referéncia utilizando as

di-12

Velocidade
intermédia 3

entradas digitais

Al1-03

Inicializar

0: Sem inicializagio

1110: E inicializado para os pardmetros
do utilizador

2220: E inicializado para as defini¢des
de fabrica

di-13

Velocidade de
re-nivelamento

di-14

Velocidade de
inspecgao

d1-17

Velocidade de
nivelamento

Sequéncia/Origem da referéncia

b1-01

Selecgdo da
origem da
referéncia

0:Consola digital

1: Terminal do circuito de controlo
(entrada analogica)

3:Placa de opgdo

b1-02

Selecgdo da
origem do
comando RUN

0: Consola digital

1: Terminal do circuito de controlo
(entradas da multi-funcéio digital)

3:Placa de opgdo

Defini¢coes de acelera

cao/desaceleracio

Tempo de aceler./

d1-18

Selecgao da
prioridade da
velocidade

0: Utilize a ref. veloc. multipla
(d1-01 a d1-08)

1: A referéncia de velocidade elevada tem
prioridade.

2: A referéncia de velocidade de
nivelamento tem prioridade.

3:Utilize a velocidade de referéncia
multipla
Se a velocidade néo for seleccionada,
o sinal up/down ¢ desligado

Consulte pagina 1- 19

Definicoes do padrao V/f

curva S

c1-00o desacel. 1 Consulte pdgina 1- 22
Caracteristica da Define os tempos da curva S nas alteragdes
c2-00 de velocidade para reduzir o choque.

Consulte pdgina 1- 22

Definigdo da

Esta defini¢ao ¢ utilizada como valor de

Compensacio de pat

inagem

C3-01

Ganho de
compensagao de
patinagem

» Aumente o valor se o valor de
compensagio de patinagem for
demasiado baixo

* Diminua o valor se a patinagem esta
compensada em excesso

C3-02

Tempo de atraso
da compensagao
de patinagem

* Reduza o valor se a resposta da
compensagdo de patinagem for baixa

* Quando a velocidade néo for estavel,
aumente o valor.

Regulador de velocidade automatico (ASR)

Cs5-01

Ganho proporcio-
nal (P) do ASR 1

Defina o ganho proporcional 1 e o tempo

C5-02

Tempo integral (I)
do ASR 1

integral 1 do ciclo de controlo de
velocidade (ASR) da frequéncia C5-07.

C5-03

Ganho proporcio-
nal (P) do ASR 2

Defina o ganho proporcional 2 e o tempo
integral 2 do ciclo de controlo de

C5-04

Tempo integral (I)
do ASR 2

velocidade (ASR) da frequéncia minima.
A definigdo apenas esta activada para
a aceleragdo.

E1-01 tensdo de entrada |referéncia para as fungdes de protecgao.
Frequéncia de Tenséo de saida (V)
E1-04 |saida maxima VMAX
(FMAX) (E1-05) !
_ . (VBASE) !
E1-05 Tensdo de saida | ((E1-13 |
max. (VMAX) |
Frequéncia base i
E1-06 | gy g |
Tensao da VMIN }
E1-08 |frequéncia de (E1-10) ==t i
saida méd. (VB) FMIN FB FA _ FMAX
_ (E1-09) (E1-07)  (E1-06)(E1-04)
Tensdo da .
A . Frequéncia (Hz)
frequéncia de . L
E1-10 | <da minima Para definir as caracteristicas V/f numa
(VMIN) linha recta, defina os mesmos valores para
E1-07 e E1-09. Neste caso, a definigdo do
E1-08 sera ignorada.
E1.13 [Tensdo base Certifique-se que as quatro frequéncias sdo

(VBASE)

sempre definidas da forma seguinte:
E1-04 (FMAX) > E1-06 (FA) > E1-07
(FB) =2 E1-09 (FMIN)

C5-06

Tempo de atraso
do ASR

Define o tempo de atraso da saida do ASR.

Cs5-07

Frequéncia de
comutagdo do

Define a frequéncia para comutagdo entre
o ganho proporcional 1, 2, 3 ¢ o tempo

ASR

integral 1, 2, 3.




Resisténcia linha-

Nam. . Num. e
param. Nome Descrigéo param. Nome Descrigdo
Defini¢Ges do dados do motor (ifcl)n}(l)(;cional da | resposta da velocidade de referéncia ira
E2-01 |Corrente nominal n5-03 Seallzmentac;éo aumentar conforme a defini¢ao de n5-03
£2-02 Patiqagem positiva ¢ aumentada.
nominal -
C Ajuste do tempo 0:Desactivada
E2-03 |Lorrente sem n5-05 |de aceleracdo do 1: Activad
carea Dados do motor para motores de indugdo motor HActivada
E2-04 |Numero do polo P ¢

Sequéncia de travagem

E2-05 a-linha S1-01 I\:Lll?(}igz de zero Define o nivel de velocidade do comando
Indutéancia de de fecho do travao na paragem
E2-06 § na paragem
uge} . . Corrente de
E5-02 |Poténcia nominal travagem por
- S1-02 |;ravasemp
E5-03 |Corrente nominal injec¢do de DC no
E5-04 [Numero do pélo arranque Definida como uma percentagem
E5-05 Resisténcia linha- Corrente de da corrente nominal do variador.
a-linha Dados do motor para motores PM S1-03 frenagem por
E5-06 [Indutancia d injecgdo de DC na
E5-07 [Indutancia q lgaragem
Constante da rrenagem por
E5-09 iensdo do motor S1.04 1nJecg:ag de DC/
Sy = - empo de
Definicoes de feedback do codificador veloI::idade Zero
F1-01 |Constante PG Deﬂile 0 niimero dos impulsos PG por no arranque
revolugao _ Frenagem por
0:A fase A lidera com o comando de injecgdo de DC/ C lte pii > Sequéncia de
funcionamento directo. S1-05 [tempo de onsulte pdgina 22, Sequéncia de
(A fase B lidera com o comando de velocidade zero  |/74V4gem-
funcionamento inverso; rota¢iio no na paragem
Direcgdo de sen'ti('io inverso dos ponteiros do Tempo de atraso
F1-05 rotacio PG relogio) S1-06 |de libertagdo do
1: A fase B lidera com o comando de travio
funcionamenté) d(iiregto. (A fase A lidera S1.07 Tempo de atraso
com o comando de funcionamento 07 |16 fecho do travio
inverso; rotacdo no sentido dos ponteiros Ganho do ciclo d — o d
do relogio) S120 Ganho do servo anho do ciclo de ;;;)s;cmnatme_nlo 0
Resolugdo 0-16384 20 | ero ser\{}? zferohpgra controlo vectorial em
malha fechada.
absoluta do 1:32768 = 0 c A~
F1-21 |codificador 2:8192 Compensacao de patinagem da velocidade de referéncia
(Hiperface ou (se for seleccionado EnDat (n8-35 = 5), Velocidade .
EnDat) F1-21 ¢ configurado para 2) §2-01 nominal do motor Define a corrente nominal do motor
Desloga{nento Ajusta o deslocamento entre o magneto Ganho de ; Deﬁne? o ganho de compensagao
F1-22 |da posigao - x . compensagdo de |de patinagem no modo de motor. Pode ser
do rotor e a posi¢ao zero do codificador. S2-02 . . . i
do magneto patinagem no definido para obter melhorias na precisdo
Definicdes da E/S digital modo de motor  |do nivelamento.
Terminal S3 para - - Ganho de Define o ganho de compensagao
H1-01a selecgdio da Consulte o fim da desta lista para uma lista $2-03 compensagio de |de patinagem no modo regenerativo.
H1-05 funcdo S7 das selecgoes patinagem no Pode ser utilizado para obter melhorias na
~ modo regenerativo |precisdo do nivelamento.
Selecgao da = = oy
H2-01 a fungéc(;) do Consulte o fim da desta lista para uma lista Conﬁg“ra‘}ao das funcoes especiais
H2-03 |terminal M1-M2/ |das selecgdes Activa ou desactiva a fungo de operagdo
M3-M4/M5-M6 Selecgdo da de fundo curto
Proteccio do motor S3-01 |fun¢do de fundo |0:desactivada
- - curto 1:activada (standard)
0.Desact1v~ada e 2:activada (avancada)
1:Proteccio do motor de utilizagdo . - . - .
e ) -~ Nivel de detecgdo [Nivel de detecc¢do da velocidade
genérica (motor arrefecido por R : . 5
ventoinha) $3-04 d?. velocidade de de_ r}lvelamento/nommal qugndo sdo
2: Protecgdo do motor do variador nivelamento/ utilizadas entradas de velocidade multipla.
Seleccdo d .(motor arrefecido externamente) nominal (d1-18 = 03)
Li01 f ‘:ggag :11 3: Protecgio do motor vectorial §3.08 |Ordem da fase de |0:A ordem da fase de saida ¢ U-V-W
antorg 0 do Quando a fonte de alimentagdo saida 1: A ordem da fase de saida ¢ U-W-V
¢ desligada, o valor térmico é reposto, $3-13 |Didmetro da roda Define o diametro da roda para as unidades
pelo que mesmo que este pardmetro do ecrd m/s.
esteja configurado para 1, a proteccao S3-14 Racio da 1:1:1
pode ndo ser efectiva. 7 |cordatura 2:1:2
5:Protec¢dio de motor do bindrio constante Récio da . .
do magneto permanente S3-15 engrenagem Define o racio da engrenagem mecanica.
Compensacio da realimentacio positiva Dados do monitor
15201 ielr. d?i;;’r:ftr"l? 0:Desactivada Ul-01 [Frequéncia de referéncia em Hz/rpm
B gsi??va entagao 1. Activada U1-02 |Frequéncia de saida em Hz/rpm
"Pi“em o de U1-03 |Corrente de saida em A
n5-02 acelgrag:ﬁo do U1-05 |Velocidade do motor em Hz/rpm
motor U1-06 |Tensao de saida em VAC
U1-07 |Tensdo no bus DC em VDC




Num.

Num.

param. Home Descrigédo param. Nome Descrigio
] Dados de historico de falhas
U1-08 |Poténcia de saida em kW U3-01
U1-09 |Binario de referéncia em % do binario nominal do motor U;O 4 Ultima falha a quarta tltima falha
Apresenta o estado ON/OFF da entrada U3-05
UT-10=1i00001s a  |Tempo de operagdo cumulativo na falha 1 a 4
—7TT77= 1: Comando FWD U3-08
t (S1) esta ON U3-09
1: Comando REV a  |Quinta falha a décima ultima falha
(S2) esta ON U3-14
Estado do 1: Entrada multipla 1 U315
: S3) esta ON -
UI-10 jterminal de (1 E)n(:rSaZa miltiola 2 a  |Tempo acumulado da quinta & décima falha
entrada ; pla
(S4) esta ON U3-20
1: Entrada multipla 3
L— (S5)esta ON . L. . .
1: Entrada multipla 4 * Os erros seguintes ndo sdo registados no registo de erro:
L (S6)estaON CPF00, 01, 02, 03, UV1 e UV2.
1: Entrada multipla 5
(S7) esta ON
Apresenta o estado ON/OFF da saida Selecgoes d? fun¢io de eptracl_a digital
U= aloniidid 3 |Velocidade de referéncia multi-passo 1
1: Entradas de confactos 4 |Velocidade de referéncia multi-passo 2
S'\aﬂ'fiﬂdze °°tn,tac(;:\7 ! 6 Comando da frequéncia de regulagdo ponto a ponto (prioridade
(1' E- ) esté mais elevada que a velocidade de referéncia multi-passo)
: Entradas de contactos _ — . — -
saida de contacto 2 F  |Nao utilizado (definido quando ndo ¢ utilizado um terminal)
Ul-11 Estado do (M3-M4) esta ON 14 |Reposicao da falha (reposto quando ligado)

" |terminal de saida 1: Entradas de confactos 20 2 9F Falha externa; Modo de entrada: Contacto NA/contacto NF,
Sl\a/lgT\A(:se Co?'tac()::\(l) 3 Modo de detecg¢do: Normal/durante o funcionamento
f\léo-utili)zzzs 80 |Selec¢ao da velocidade nominal (d1-09)

(Sempre 0). 81 |Seleccdo da velocidade intermédia (d1-10)

1: Saida de erro 82 |Selecgdo da velocidade de re-nivelamento (d1-13)

(MA/MB-MC) esta ON 83  |Selecgdo da velocidade de nivelamento (d1-17)
84  |Selecgdo da execugdo de inspecgdo (d1-14)

Ul-12

Estado de funcionamento do variador.
Ul-12=¢iiitit

E

Run

1: Velocidade zero

1: Funcionamento

1: Sinal inverso

entrada

1: Acordo de velocidade
1: Variador preparado

Estado da
operagao

1: Falha menor

1: Falha grave

Seleccoes da func¢iao de saida digital

Durante a execug@o 1 (ON: o comando run esta ON ou esta

Ul-13

Tempo de operagdo cumulativo

U1-20

Frequéncia de referéncia ap6s arranque discreto

Ul-34

Parametro de falha OPE

Ul-51

Corrente maxima durante a aceleragdo

Ul1-52

Corrente maxima durante a desaceleragiao

Ul1-53

Corrente maxima durante a velocidade de topo

Ul-54

Corrente maxima durante a velocidade de nivelamento

0 a ser efectuada saida de tensdo)
6 Operagao do variador preparada;
PRONTA: Apos inicializa¢@o ou sem falhas
3 Durante o base block
(contacto NA, ON: durante o base block)
B Carro encravado/detecgdo de sub-binario 1 NA
(contacto NA, ON: Deteccdo de sobre-binario/sub-binario)
F  |Nao utilizado. (Definido quando nao ¢ utilizado o terminal.)
10 |Falha menor (ON: Alarme apresentado)
17 Carro encravado/detecgio de sub-binéyio 1 NF
(contacto NF, OFF: Detecg¢ao do binario)
1A Durante o funcionamento invers'o
(ON: Durante o funcionamento inverso)
40  |Comando de libertagao do travao
41 |Comando de fecho do contactor de saida

Ul1-55

Numero de deslocamentos

Dados

de rastreio da falha

U2-01

Falha de corrente

U2-02

Ultima falha

U2-03

Frequéncia de referéncia na falha

U2-04

Frequéncia de saida na falha

U2-05

Corrente de saida na falha

U2-06

Velocidade do motor na falha

U2-07

Referéncia da tensao de saida na falha

U2-08

Tensao do bus DC na falha

U2-09

Poténcia de saida na falha

U2-10

Binario de referéncia na falha

U2-11

Estado do terminal de entrada na falha

U2-12

Estado do terminal de saida na falha

U2-13

Estado da operacdo na falha

U2-14

Tempo de operagdo cumulativo na falha
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MNMpeaynpexaeHun

/\\ NPEQYNPEXOEHUE

Hwn B Koem cny4yae He nogkrtoyanTe n He oTKN4YanTe kabenm n He npounssognTe npoBepkKy
CUrHanbHbIX Lenen npwv BKIMKOYEHHOM NMUTaHUN.

KOH,qucaTop LLINMHbI NOCTOAHHOIO TOKa NHBEPTOpPa Varispeed L7 ocraetca 3apAKeHHbIM
Jake nocne OTKMYeHns nuTtaHus. Bo nsbexaHue nopaxxeHunsa ANeKTpn4eCKMM TOKOM,
npexane 4em npuctynatb K TeEXHU4eCKoOMy O6CJ'Iy)KMBaHI/1PO, oTcoeanHnTe I'Ip606p83088TeJ'lb
4acTOTbl OT CETU U NOJOXKAUTE HE MeHee 5 MUWHYT Mocne Toro, Kak noracHyT BCe CBETOANOAbI.
He npoBOoAuUTE UCNbITaHNA SJ'IeKTpM‘-IeCKOVI NPOYHOCTN n3onauunm gna Kakomn-nmbo yactu
MHBEPTOpPA, TaK KaK OH COOAEPXUT NOoNnynpoBOAHNKOBbIE 3IEMEHTbI, HE paCCHUTaHHbIE

Ha TakKne BbICOKUE HaMpAXEeHUA.

He cHumanTte LI,I/I(prByI'O naHernb ynpasneHud, Kkorga npeo6pasoBaTenb 4acCToThbl
NOAKIIOYEH K CeTU NTaHNA. Takke He KacalTechb nNevaTHbIX nnaT, korga Ha WHBEPTOP
nogaHo Hanps>XeHune nMTaHuna.

Hu B KOoem cny4vae He noAkmnoyanTe KO BXOAY MK BbIXOAY MHBEPTOpa CTaH4apTHbIE
LC/RC-cunsTpbl nogasBneHus NoMex, KOHAEHCaTopbl U YCTPONCTBA 3aLlmUThbl OT NPEBbILLEHUS
HanpsxeHust.

Bo n3bexaHune HexxenaTenbHON MHAMKaLUM Neperpy3km no ToKy 1 NpoYMx owmnbok
CUrHanbHble KOHTaKTbI N06Oro KOHTaKTOpa MW NepekntoYaTensi, yCTaHOBIIEHHOMO Mexay
WHBEPTOPOM U ABUraTenem, AOMmKHbI ObITb BKIOYEHbI B CXEMY YNPaBneHUs MHBEPTOPOM
(Hanpumep, B cxeMy ynpaBreHusi 651I0KMpoBaHMEM BbIXoAa).

YpesBbIYaliHO BaXKHO!

Mepen nogkmnoYeHNEM U 3KCMnyaTaumen MHBepTopa creayeT BHUMAaTENbHO NpoYnTaTh
HacTosLee pykoBoacTeo. Heobxoanmo cobniogate Bce NpaBuna 6esonacHocTu
N yKasaHus 1o aKcnnyataumu.

VHBEpTOp AOIMKEH UCNONBb30BaTLCSA C COOTBETCTBYOLLMMU CETEBBIMU (DUNETPaMU

N c cobnogeHnem ykasaHui No MOHTaXy, CoAepXKallMxcsa B JaHHOM pykoBopacTee. Bece
KPbILUKM OOJMKHbI ObiTb YCTAHOBIEHBI HA CBOM MECTa, BCE KINEMMbI AOSMKHbI ObITh 3aKPbIThI.
Tonbko B 3TOM criydae obecneynBaeTcs Haanexaias 3awmrta. He nogcoeamHanTe n He
ncnonb3ynTe Kakoe-nmbo obopyaoBaHue, MMeoLLIEE SBHbIE NPU3HAKU NMOBPEXAEHUS UMK
OTCYTCTBUS AeTanen. 3a Bce criydaun NonyyeHnsi TpaBM NepPCoOHarom unm crny4vam
noBpexaeHns o6opyaoBaHnS, NMPUUNHON KOTOPLIX ABUSIOCH HecobnogeHme
NpeaynpexaeHnii, COAePKaLlnXcsl B HACTOSILLEM PYKOBOACTBE, HECET OTBETCTBEHHOCTb
opraHuMsaums, skcnnyartmpytowasa obopyaoBaHue.




L 4 MNMpaBuna 6e3onacHOCTU U YKa3aHuA no 3Kkcnnyartauumn

m1. O0Owme cBegeHud

Mpexae YemM NpUCTYNaTh K MOHTaXy 1 paboTe ¢ MHBEPTOPOM, BHUMATENbHO 03HAKOMBTECH C HACTOSILLIMMM
npasunamy 6e30nacHOCTM U ykasaHUsAMU MO SKCrnyaTauum. Takke NpoumMTainTe Bce NpeaynpexaatoLme
HaZnMcu Ha MHBEPTOPE M No3aboTLTECE O TOM, YTOBbI OHM HE BbINU NOBPEXAEHBI UMK yaaneHsbl.

HekoTopble HaxoOaLmeca Nod HanpskeHWem Ui HarpeBaroLLMecs ANEeMEHTLI 1 4acTi HBepTopa
MOTyT ObITb JOCTYMHbI BO BpeMsi paboThl. B criyyae HenpaBUnbHOrO MOHTaXa Ui HapyLLeHUs NpaBurl
aKkcnnyarauum paboTta Npuy CHATLIX YacTsX Kopryca, CHATOM LIMADPOBOI NaHenyn ynpasneHns unm
CHATBIX KpbILLIKaX KIeMM MOXET CTaTb NPUYMHON TSXKENON TpaBMbl UK MaTepuarnbHoro yilepba. Takke
cnegyeT UMeTb B BUAY, YTO NpeobpasoBaTenu YacToThl (MHBEPTOpPbI) YNPaBnsoT BpaLlarLLMMmcs
YacTAMU MEXaHU4YecKoro 06opyaoBaHuUst, YTO CBA3AHO C OOMOMHUTENbHBIMW OMaCHOCTSAMU.
Heob6xoanmo cnenoBath ykasaHUsIM, NpUBEOEeHHbIM B HAacTosILLEM pykoBoacTee. MoHTaxk, akcnnyataums
N TEXHUYECKOoe 0BCMyK1BaHNe MOTYT NPOBOAMTLCSA TOMBKO KBaNMMULIMPOBAHHbLIM NEPCOHANOoM.

B HacToAwmx npaBunax 6e30nacHOCTU NoA, KBanMuLMPOBaHHbBIM NEPCOHANOM NMOHUMAKOTCS NnLA,
obnagaroLime HaBbIKaMM MOHTaXa, BBOJA B SKCMIyaTauuio, SKCnyartaumum 1 TEXHUYECKOro
obcrnykmBaHUs NpeobpasoBaTerneil YacToTbl M MEeIOLLe COOTBETCTBYHOLLYHO KBaNMUKaLWIO Ans
BbINOMHEHWS TaKuX paboT. BesonacHasi akcrnyaTaumst HACTOSLLMX YCTPOMCTB BO3MOXKHA TOMNBKO B Criyyae
WX HaaJiexallero MCcnonb30oBaHUs 1 TONMbKO AMs Lenei, ANs KOTOPbIX OHU NpeAHa3HaYeHbI.

Ha koHzeHcaTopax LMHbI NOCTOSHHOTO TOKa MOMXET COXPaHSATLCS OCTATOYHOE HaNnpPsKeHMe B TeYeHNe 5 MUHYT

nocrne OoTKI4YeHNA NHBepTopa OT CeTU. I"IoaTomy HeobX0oaMMO NoaoXKaaTb YKa3aHHOe BpeM4, npexae 4em
OTKPbIBATb KPbILLKA. Ha Bcex knemmax cunoBbIx Lienemn MOryT eLle COXPaHATbCA OnacHble HANPs>XXeHA.

[locTyn K MHBEpTOpaM AeTein 1 NPOYMX ML, He UMEIOLLMX CreLmanbHOro Aonycka, AoMKEH ObiTb 3anpeLLeH.

Hacrosiune npasuna 6e3onacHoCTh 1 YKasaHunA Nno sKkcniyataun OOIMKHbI ObITb Nerko OOCTYMNHbI U BblaHbI
B HaZnexallem KonmyecTBe BCEM NuLaM, UMEIOLLMM, B TOW UITN MHOW CTEMNEHN, [0OCTyn K M"HBEepTOopam.

N2, Hagnexallee ncnosnb3oBaHne
Mpeobpa3oBatenu YacToTbl NPegHa3HaYveHbl AMs MOHTaXa B ANIEKTPUYECKUX CUCTEMAX N
MexaHn4eckom 060pynoBaHUN.
MoHTax nHBepTOpOB B 060PYyA0BaHMM U CUCTEMAX AOIMKEH COOTBETCTBOBATL CriedyoLWwmm
cTaHgapTaMm, yKasaHHbIM B [JMpeKTMBE Mo HU3KOBONETHOMY 000pyA0BaHMIO:
EN 50178, 1997-10.  OnekTpoHHOe 060pyaOBaHME, UCTMOMNb3YEMOE B CUMOBbLIX MIEKTPUYECKUX CUCTEMAX
EN 60204-1, 1997-12. Be3onacHOCTb MaLLUVH. ANeKTPoobopyaoBaHNE MALLMH.
Yactb 1: Obwme Tpedosarus (IEC 60204-1:1997)/
3amevaHue: BKIIOYaET CNMCOK OrneYaTok (CeHTs0pb 1998).
EN 61010-1, A2, 1995. O6opyaoBaHune MHOOPMaLMOHHBIX TEXHOMOrMiA. TpeboBaHMs kK 6e30MacHOCTH.
IEC 950, 1991 + A1, 1992 + A2, 1993 + A3, 1995 + A4, 1996, C N3MEeHEHMAMM)
Mpwn ncnonb3oBaHUM ceTeBbIX (PUNBETPOB, YKa3aHHbIX B HACTOSILLLEM PYKOBOACTBE, U NMpu

cobniogeHnn CoOOTBETCTBYHOLLMX YKa3aHuin No MOHTaxXYy, Ha nsgenune HaHocutcs mapkuposka CE
cornacHo ctangapty EN 50178.

H3. TpaHCNOPTUPOBKA U XpaHeHue

JomkHbl coBNoAaThCs ykasaHUsa No TPaHCMOPTUPOBKE, XPaHEHUIO U Haanexalluemy obpalleHuto
C U3Jenuem B COOTBETCTBUM C TEXHUHECKUMU XapaKTEPUCTKaMU.

Bm4. MoHTax

Mpon3BoamMTE MOHTaX M OXIaXAEHWNE UHBEPTOPOB B COOTBETCTBUM C AOKYMEHTaLMen. OxnaxaatoLwmi
BO3AYX OOMKEH LMPKYNMPOBaTh B yKa3aHHOM HanpaeneHun. B cBA3u ¢ aTum uHBepTOp Npu paboTe
JOMKeH 3aHMMaTb TOMNbKO OMpedeneHHoe NnosnoxkeHne (Hanpumep, BepTukarnbHoe). MpegycmoTpuTe
BCE YKasaHHbIE 3a30pbl Y BO3AYLUHbIE NMPOMEXKYTKU. 3alLmLanTe UHBEPTOP OT HEOOMYCTUMbIX
Harpysok. He gonyckaiite narnbaHusi Yactei UHBepTopa 1 U3MEHEHUS U30NTMPYIOLLMX NMPOMEXKYTKOB.

Bo nsbexanue nospexaeHna NHBepTopa B pesyrbrare AENCTBMS CTaTUYECKOro AnNeKTpnyecTea He
anKacaﬁTer K Kaknm-nmbo ANEKTPOHHbIM 3reMeHTaM U KOHTakTaMm.
RO
A



5. dneKkTpuyeckue coeguHeHUs

TTiobble paboTbl ¢ 060pyaOBaHMEM, HAXOOALWMMCS MO HaNPsPKEHNEM, AOIMKHbI MPOBOANTHCS
C cobnogeHnem npasun TEXHUKN 6e30MacHOCTU, AENCTBYIOLNX B CTPAHE Nnornb3oBaTens.
OneKTpPUYECKNIA MOHTaX AOIMKEH MPOU3BOAMTLCS B COOTBETCTBUN C HAAMEXaLLUMMN HOpMamu
1 npasunamu. B yacTHocTun, anga obecneyeHns anekTpoMarHnTHom comectumoctn (3MC) Heobxogmmo
BbIMOMHATb YKa3aHUs N0 MOHTaXy, KacarLLuecs 3kpaHMPOBaHUS, 3a3eMIIEHUS], MOAKIIOYEHNS (PUMBTPOB
1 NpoKnagku kabenen. 3To Takke OTHOCMTCA M K 060pynoBaHnto ¢ MapkupoBkor CE. 3a cobntogeHne
TpeboBaHun AMC oTBeYaEeT M3roTOBUTENb CUCTEMbI UM YCTAHOBKM.
Ecnn coBmecTHO ¢ npeobpasoBaTensiMm YacToTbl UCMOMNb3YIOTCA aBTOMATUYECKNE BbIKMoYaTenu,
cpabaTbiBaloLLMe OT MOBbILIEHHOTO TOKa YTEYKM, MPOKOHCYNBTUPYATECH C MOCTABLUUKOM UMK
npeacraeutenem Omron Yaskawa Motion Control.
B HekoTOpbIX cucteMax ans cobntofeHnsi COOTBETCTBYOLLUX HOPM U MpaBun TEXHWKU 6e3onacHocTu
MOXeT noTpeboBaTbCsi NPMMEHEHUE A0MNONMHUTENBbHBIX CPEACTB KOHTPONS 1 3awmTbl. KOHCTpyKUust
npeobpasoBaTens 4acToTbl NPY 3TOM He [OIKHa NoABEPraTbCsl U3MEHEHUIO.

Ucnonb3oBaHue aBuratenen ¢ NOCTOAHHbIMU MarHUTaMu

Ecnu gBuratenb ¢ NOCTOSAHHBIMW MarHUTaMmy NpUBOAUTCA B ABWXKEHME KaKOW-NNMOO BHELLHEN CUIon,
B ero obMoTKax reHepupyeTcs BbICOKOE HanpsikeHue.,
 [Ins BbINONHEHMS NOOKIIOYEHNS, OOCNYXMBAHNSI UM OCMOTpPa 06s13aTeNbHO OCTAHOBUTE ABUraTerNb
W NpegoTBpaTUTE BO3MOXHOCTb €ro BpaLLeHUs.
» Ecnu Bo3HMKaeT HEOOXOOAMMOCTb BpaLLEeHUa ABUratensa npu BbIKIMOYEHHOM MHBEPTOPE, ABUraTerb
N UHBEPTOP OOSMKHbI ObITh ANEKTPUYECKN N30NMPOBaHbI APYr OT Apyra.

H6. HacTtponka nHBeptopa

WHBepTop mogenu L7 moxeT ynpaBnaTb Kak aCMHXPOHHBLIMY ABUraTensiMu, Tak U Asuratensmm
C NOCTOSAHHLIMW MarHUTamu.
Obsa3aTenbHO BbiIbepuTe COOTBETCTBYIOLLMIA PEXMM PEryrnvpoBaHus:

e [INna aCWMHXPOHHbIX ABuratenen ucnonb3ynte V/f-perynupoBaHue, BEKTOPHOE perynmpoBaHue

C Pa30MKHYTbIM MMM 3aMKHYTbIM KOHTYpoM (A1-01 = 0, 2 nnn 3).
» ina gBuratenen C NOCTOSIHHBIMW MarHUTaMu WCNOMb3yWTE WCKIOUYUTENBHO PEXUM BEKTOPHOIO
perynmpoBaHuns ¢ 3aMKHYTbIM KOHTYPOM ANs ABWI. € NOCT. MarH (A1-01 = 6).

Owmwnbka B BbIbOpE pexrMa perynmpoBaHns MOXeT NPMBECTU K MOBPEXOEHWIO MHBEPTOPa U ABUraTens.
B cnyyae 3ameHbl ABuratens, a Takke npu ero nepBoM BKIOYEHNM 06513aTeNbHO HAaCTPONTE NapameTpbl,
OTHOCSALLMECS K yrpaBneHnto asurarenem. [insa HacTponkn napameTpoB BOCNONb3YNTECH AaHHBIMU
13 NacrnopTHOWM Tabnuykn Un1 BbIMONHUTE aBTOHACTPOWKY. He JonyckaiiTe Cry4alnHoro n3MeHeHus
napameTpoB. [Npu paboTe ¢ ABWUraTensmMm ¢ NOCTOSAHHLIMU MarHuTamu ans obecneveHns 6esonacHom
aKcnnyaTaumm obs3atenbHO HaCTporTe cneayroLLne napameTphbi:

» TouHble xapakTepuUCTUKN aBuraTens

 [NapameTpbl 0OHapyxeHus otcoeanHeHus aatynka (PG)

* [NapameTpbl 06Hapy>XeHWS1 OTKMOHEHMWST CKOPOCTY

* [NlapameTpbl 06Hapy>XeHWS YpE3MEPHOTO YCKOPEHUS
HenpaBwnbHas HacTpolika napaMeTpoB MOXET CTaTb MPUYMHOM OMAaCHOro pexunmMa paboTbl nnm
BbIXOJa U3 CTPOS ABWUratensi u MHBepTopa.
OnwncaHve KoppeKTHOW npoueaypbl 3anycka cMm. Ha cmp. 12, [Npouedypa 3arycka.

B7. MpumeyaHus
MpeobpasoBaTenu YacToThl Varispeed L7 nmetot ceptudukartsl CE, UL 1 c-UL.

€ OnekTpomarHuTHas coBmecTumocTtb (AMC)

H1. BBegeHue

HacTosiee pykoBoacTBo 6bino pa3paboTaHo C Lienbio OKasaHWs NMOMOLLM B MPOEKTUPOBAHUM Y MOHTaxe
ANEKTPUYECKMX pacnpeaenuTenbHbIX YCTPONCTB NPOU3BOAUTENSIM CUCTEM, UCTONb3YHOLLIMM
npeobpaszosareny yactotel OMRON YASKAWA Motion Control. B Hem Takke onvucaHbl Mepbl Mo
obecneyeHunto cobntogeHus Oupexktuebl no AMC. Takum obpasom, Heobxoaumo cobnogatb ykasaHus no
MOHTaXY M NOAKITOYEHMIO SMEKTPUYECKUX LieNeN, COAepXKaLLmMecs B HacTosILLEM PYKOBOACTBE.

Hawu n3genus npoLunm ucnbiTaHWs B aKKPeAUTOBaHHbLIX OPraHn3auusix ¢ UCrnorib30BaHNEM
nepeYvncrneHHbIX HUXKe CTaHOapToB.

CTtaHpapT Ha NpoayKumIo: EN 61800-3:1996
EN 61800-3; A11:2000



H2. Mepbl no obecneyeHUIO COOTBETCTBUA NMpeobpasoBaTenen 4YacToThbl
Omron-Yaskawa Motion Control Qupektnee no AMC

Mpeobpasosatenu Yactotel Omron-Yaskawa Motion Control He o6s3aTensHO ycTaHaBnMBaThL B LUKad.

MpenocTtaBuTb NOAPOGHbIE YKasaHUA AN BCeX BO3MOXHbLIX COCOGOB MOHTaXa 3aTpyaHUTErNbHO.
MoaTomy HacTosiLLee PYKOBOACTBO COAEPXUT TOMbKO 0BLLMe yKkasaHus.

JTlo6oe anekTpoobopynoBaHme ABASETCA UCTOYHUKOM Paamnon3yvYeHUn 1 CETEBbIX NMOMEX
C pasnUyHbIMK YacToTamn. DTU NOMEXM NPOHMKAIOT B OKpyXatoLiee obopyaoBaHue no kabensm,
UrpaoLLnM posib aHTEHH.

MopknoyeHre eguHNLBI aNeKTpoobopynoBaHus (HanpuMep, NPUBOAA) K NUTAtOLLEN CETH
6e3 NpUMeHeHUs1 CeTeBOro unbTpa MOXET NPUBECTU K MPOHUKHOBEHUIO B 3NEKTPOCETb
BbICOKOYACTOTHBIX MU HU3KOYACTOTHLIX NMOMEX.

OcHoBHbIMI Mepamu no obecnevyeHnto GJ'IeKTpOMaFHMTHOIZ COBMECTUMOCTU ABIMAKOTCA pa3BA3Ka uenen
ynpasneHua 1 anemMeHToB CUINoBbIX uenen, Hagnexatllee 3asemneHme n SKpaHnpoBaHue kabenen.

YTto6bl 06ecneunTb HU3KOE CONPOTUBMNEHME LieNn 3a3eMeHnst ANsl BbICOKOYACTOTHbIX NMOMEX,
Heobxoanma Gonbluasi NnoLwaab 3NeKTPUYEcKoro KoHTakTa. [NoatoMy Ans uenen 3asemneHns
BMECTO NPOBOAOB PEKOMEHAYETCS MCNOb30BaThb MIOCKNE NPOBOAHMKN.

Kpome Toro, gormkeH 6biTb 06ecneYveH arekTpUYEeCcKnin KOHTaKT MeXay akpaHaMmu kabenen
1 cneyunarnbHbIMY 3a3eMIISIOLLMMKN ckoBamu (3axxumamn).

W 3. Npoknagka kabenewn
Mepbl NPOTUBOAENCTBUA CETEBBIM NOMEXam

CeteBor unbTp 1 NpeobpasoBaTternib YacTOTbl AOMMKHbI MOHTMPOBATLCSA Ha OQHON U TOW
Xe Metannmyeckon naHenu. OHW JOMKHbI yCTaHaBNMBATBLCS Kak MOXHO Bnvke Apyr K Apyry
N COeaMHATLCA KabensiMm No BO3MOXXHOCTW MEHbLUEN AMWHBbI.

OKpaH cunoBoro kabens gomkeH BbiTb XOpPoLLOo 3a3emMneH. s NoaknioYeHns anekTpoaBuraTerns
K MIHBEPTOPY UCMNOMNb3ynTe 3KpaHMPOBaHHbIN kabernb AnnHo He 6onee 20 M. BeinonHss
3aseMreHue, gobmBanTech TOro, YTobbl NNowanb SMeKTPUYECKOro KOHTakTa BblBO4A MPOBOAHMKA
C KIeMMOW 3a3eMneHns (HanpumMep, MeTannnyeckon NNacTMHoON) Beina MakcMMarnsHON.

OKpaHMpoBaHHbIN Kabenb:
* Ncnonbayite kabenb ¢ 3KpaHMpyLoLLen OnneTKown.

« [nowaab KOHTaKTa 3KpaHa C 3a3eMIISIOLLEN MOBEPXHOCTLIO AOIMKHA ObITh Kak MOXHO GonbLUEN.
PekomeHayeTcs 3a3eMnsaATb 3KkpaH kabens nyTeM NpUCOeQMHEHUS ero K nracTuHe 3a3eMIeHust
C NOMOLLbI0 METANMUYECKMX CKOB (CM. PUCYHOK HIMXE).

3asemnsowas ckoba [MnactuHa 3a3emneHi

3azemnsawowme metannuyeckue NOBEPXHOCTU OO0JTXKHbI obnapgaTtb BbICOKOMN ANEKTPONPOBOAHOCTbLIO.
KpaCKa unu noboe Opyroe nokpbiTne C 3Tux I'IOBerHOCTeﬁ OOIMKHO BbITb yaaneHo.

— 3asemnsanTte akpaHbl kabenen ¢ 06enx CTOPOoH.

— BasemnanTe anekTpoaBuraTernb.
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MoHTax

€ MexaHU4YeCKUN MOHTaX

HU3BnevyeHue UHBEepPTOpa U3 yNnakKoOBKU

Mocne n3eneyeHns MHBEPTOPa U3 YyNakKOBKU BbIMOJTHUTE NMPOBEPKY COrfacHo cnep,yrou.l,eﬁ Tabnuue.

Kputepuu nposepku Cnoco6 npoBepku
CootBeTcTBUE I'lOJ'IyHeHHOVI MoAenu nHieepTopa I'Iposepre HOMeEp moaenun, yKaaaHHbIVI B I'IaCI'IOpTHOl71 Tabnuyke Ha GOKOBOWN CTEHKE
3akaay. VHBEpTOopa.
OCMOTpMTe WHBEPTOP Ha npeaMeT Hann4usa KaKnx-nmoéo uapanuH Uunun UHbIX
NOBPEXAEHU, BO3HMKLLMX B NpoLecce AOCTaBKu.

OTcyTCTBME KakMX-NMbo NoBpexXaAeHUI HBepTopa.

OcnabneHune 3aTsXKN BUHTOB U MPOYMX ANEMEHTOB

Kpenexa I'IpOBepre 3aTAXKY C MOMOLLbHO OTBEPTKN UINU APYTNX NHCTPYMEHTOB.

Ecnu kakon-nnbo 13 ykasaHHbIX BbILLE KPUTEPUEB HE COOTBETCTBYET HOPME, HEMEOJIEHHO CBSXUTECH
C NOCTaBLUMKOM MHBEPTOPA U ¢ permoHanbHbiM npeactasutenem Omron Yaskawa Motion Control.

EBbLI60op MecTa ANA MOHTaXa
Mpwn BbIGOPE MecTa NS yCTaHOBKU MHBEPTOPA PYKOBOACTBYMTECH CrieayLMMY NpaBuiiamMu:

. TeMHepaTypa Opr>|<arou.|,e171 cpenbl MO MeCTy YCTaHOBKM OOJDKHaA HaxoOUTbCA B npeaenax
4onyctmMmoro guana3oHa

» MecTo yCTaHOBKM MHBEPTOPA AO/MKHO ObITh YNCTBIM, 6€3 MacnsiHOro TymMmaHa 1 nbinun. VIHBepTop
MOXET ObITb YCTAHOBMEH B MOSIHOCTBI 3aKPbIThIN WKad, obecrneymBaroWmMii MOSHYHO 3aLUUTy
OT B3BELLUEHHOWN MbINN.

. rlpl/l MOHTaXe 1 3Kcnnyataumm nHBepTopa AOJIKHbI NPUHUMATbCA cneunarnbHble Mepbl 3alinTbl
OT nonagaHusi B Hero MeTansn4yeckon nbinn, Macna, Bogbl U NPO4YNX NOCTOPOHHUX BELLECTB.

* He yCTaHaBHMBaﬁTe MHBEPTOP Ha OCHOBaHMEe W3 Tropr4ero wmarepunana, Hanpumep
Ha OepeBAHHYIO NaHerb.

+ Mo MecTy ycTaHOBKM MHBEPTOpPA AOMKHbI OTCYTCTBOBaTh PaAnOaKTMBHbIE Y FOPIOYME BELLECTBA.
* [lo MmecTy yCcTaHOBKN MHBEPTOPAa AOMKHbI OTCYTCTBOBATb BpeAHbIe ra3bl U XUAKOCTH.

+ Mo mecTy ycTaHOBKM MHBEPTOpPA AOMKHbI OTCYTCTBOBaTh Ype3MepHble Bubpauum.

* [lo MmecTy yCTaHOBKM UHBEPTOPAa AOMKHbl OTCYTCTBOBATb XMOPUAbI.

* HBepTOp He OOMKeH NoaBepraTbCa BO3AENCTBUIO NPAMbIX CONTHEYHbIX STyYen.

EOpueHTauusa B NPOCTpPaHCTBe
Ansi 3 hEKTMBHOIO OXNaXaeHWUs1 MHBEPTOP AOMKEH ObiTb YCTAHOBIEH B BEPTMKaNbHOM
nonoxeHun. Ytobbl obecneunTs Hagnexallee TensiopaccesHe, NpeaycMoTpUTe NMpu MOHTaxe
MHBEpPTOpa yKasaHHbIe HVKe 3a30pbl M BO3OYLUHbIE MPOMEXYTKM.

L A BL Bosayx g

[, I ] =]

|:] 50 Mmm 120 MM

s ol He meHee 30 mm ch
*He meHee il He meHee
Boanyxd
He meHee 50 MMI_ 30 MM 120 MM
3a3op Nno ropu3oHTanu 3asop no BepTHKanm
9 1. Ons uueepTopoB B ucnonHeHun IPO0, 1IP20 1 NEMA 1 TpebytoTcs ognHakoBble 3a30pbl MO rOPU30OHTaNM
‘? - 1 BEPTUKANW.
= 2.TMocne ycTtaHOBKM MHBEpPTOPa MOLLHOCTLIO 18,5 KBT nnn meHee B naHenb (Lwkad) obssatensHO cHUMUTE
®
BEPXHIO 3aLUMTHYHO KPbILLIKY.
BAXHO p LLIMTHYIO Kp Y

Mpwn ycTaHoBKe MHBEPTOpPa MOLLHOCTbIO 22 KBT 1 6onee B naHenb (Lwkad) npeaycMoTpuTe AoCTaTouHoe
NPOCTPaHCTBO Anst 6ONTOB NOABECKM U Kabenen cnoBbIX Lenew.



€ MopaknioyeHne 3NeKTPUUYeCcKnxX Lenen

EMoHTax niBeptopoB u dMC-cunsrpoB TS Voot
[nsa BbinonHeHnst TpeboeaHmin OMC cobntogainte ﬁ ?K
cnegylowue npasuna:

* Mcnonb3ynte ceteson punetp. POE\ % /

o Ons NOAKITHOYEHVS [BuraTenst ncrnonb3ayinTe \'d:“p
3KpaHUpOBaHHbIe kabenu.

* VlHBepTOp W UMLTP MOHTUPYNTE Ha 3a3eMIIEHHY0 Cetesoit VikepTop

TOKONpOBOAALLYO NiaCTUHY.
» [Ins obecneyeHns MMHUMANbHO BO3MOXHOMO MMMNedaHca

Harpyska

2 v
GND L1 13 U W GND 1

uenun 3asemMrneHna nepe MOHTa)XOM yaanute BCH KpacKy
N rpsasb.
ey A
o BasemneHHas /
E[loakniovyeHne BXoAHbLIX CUNOBbIX Lienen werannwieoras | |

nnactnHa

Buparmpo-
BaHHbI
KaGerb
Asuratens

Mpw nogkntoYeHnn Luenel BBoAa 3reKTponmMTaHust Heobxoanmo
cobnopath criegyoLme npefoCTOPOXHOCTY. A
* Ncnonb3yembin B uensx mutanusa (R/L1, S/L2 n T/L3) Vnanure xpacy
aBTOMaTWMYECKUIA BbIKMOYATENb B JIMTOM KOPMyCe AOIMKEH o
ObITb NpUrogeH Ans paboTbl C MHBEPTOPOM.
¢ [Mp1MeHsieMbll aBTOMaTUYECKWIA BbIKItOYaTeSb, cpabaTbiBaloWLmMiA MO TOKY YTEYKU Ha 3eMSI0, JOMKeH
0BHapyXmBaTb NtoObIE TOKU YTEYKM, YTOObI 06ECNEUNTL HAOEXKHYIO 3aLLUTY OT TOKOB YTEYKN Ha 3EMITHO.
e Ha Bxoge wHBepTOpa [OMYCKAaeTCs WCMOMb30BaTb 3MEKTPOMArHUTHBIA KOHTakTop WnvM Apyroe
KOMMYyTaLMOHHOEe YCTPOMCTBO. He crneayeT BkmtoYaTh MHBEPTOP Yallle OgHOro pasa B vac.

» ®a3sbl BXogHOro HanpskeHus (R/S/T) moxHo nogkntoyats B Nobor nocrnenosatenbHOCTU.

* B cnyyae nogknoveHnss MHBEPTOpa K cunoBoMy TpaHcdopmaTtopy Oonblior mowHoctn (600 kBT
M Bbille), a TaKke B Cry4vae BKMOYEHMS (ha3oKOMMEeHCUpyLero KoHaeHcaTtopa nobnu3octu ot
MHBEPTOpPa, Yepe3 BXOOHYKD CUMOBYIO LeMb MOXET MpoTekaTb TOK 4Ype3Bbl4alHO BbICOKOW
amMnnuTyabl, KOTOPbIN MOXET BbIBECTM MHBEPTOP M3 CTPOsi. B kayecTBe Mepbl 3alUThl YCTaHOBUTE
Ha BXO4e WHBepTOpa [AOMNOMHUTENbHBIM ApocCerib MNepeMeHHOro Toka WnW  noacoeguHuTe
K COOTBETCTBYIOLUMM KNEMMaM UHBEPTOpa APOCCENb NOCTOAHHOIO TOKa.

* MNpn Hanuumm BONM3N MHBEPTOpPa WHAOYKTMBHbLIX Harpy3oK UCMONb3ynWTe YCTPOMCTBO OrpaHuyeHus
nepeHanpskeHnin nnn guod. VIHQyKTMBHOM Harpy3Kom SBMSIOTCH 3NEKTPOMarHUTHblE KOHTaKTopbl
(myckatenu), AnNeKTpOMarHUTHble  pene, 3NeKTPOMarHUTHble  KranaHbl,  3MNeKTPOMarHuThbI
N 3NEeKTPOMarHUTHble TOPMO3HbIE YCTPOWCTBA.

EMoakntioyeHne BbIXOAHbLIX CUMOBLIX Lienewn

Mpy NoaKNoYEeHUN BbIXOAHBIX CUIOBLIX Lienei cobrniogarite crneayoLye Mepbl NPeaoCTOPOXHOCTY.
« Hukorga He nodaBaiTe aMNEKTPOMUTAHME Ha BbIXOOHLIE KNEMMbl MHBEpTOpa. ITO MOXET NPUBECTM
K NOBPEXOEHUIO NHBEpTOpA.
» Hukorga He 3amblkailTe BbIXOOHbIE KNEeMMbl Mexay coboi Unv Ha 3emnio. OTO MOXET NPUBECTM
K NOBPEXOEHUIO NHBEpPTOpA.
» He ncnonb3yinTe dasokoMneHCcUpytoLMe KOHOAeHcaTopbl. OTO MOXET MPUBECTU K BbIXOAY U3 CTPOS
MHBEpPTOpPa U KOHOEHCATOPOB.

« [poBepbTe Norvky ynpaeneHus 1 yoeamtech B TOM, YTO 3MEKTPOMArHUTHBIA KOHTaKTOP MeXay UHBEPTOPOM
n geuratenem HE BKIMKOYAETCA n HE BbIKIMKOYAETCAHA Bo Bpemsi pabotbl uHBepTOpa. BkrtoyeHne
3rIEKTPOMArHUTHOIO KOHTaKTopa Npu paboTe MHBEPTOPa NPUBEAET K BO3HUKHOBEHUIO BOILLLIOTO NYCKOBOTO
TOKa, KOTOPbI MOXET BbI3BaTb cpabaTbiBaHWe 3aLUmUThl MIHBEPTOPA OT NEPErpy3ku Mo TOKY.

EMoaknioyeHue Lenu 3a3zeMneHus

Ons uenn 3a3emneHus HeobxogmMmo cobnogaTh crnegytowme TpedboBaHus.

 [poBOAHMK 3a3eMSIeHUss He [OMKEeH OOHOBPEMEHHO MCMONb30BaTbCs APYrMMU YCTPOWCTBaAMMU,
Hanpumep, CBapO4HbLIMK annapaTtamy Unu CUMOBbIMU YCTAHOBKaMMW.

e [poBOAHMK LEenuM 3a3eMneHust [OMMKEH COOTBETCTBOBAaTb TEXHWYECKMM CTaHgapTam Ha
anekTpuyeckoe obopynoBaHMe U MMETb MWHUManbHY AnvHy. IHBepTOop co3gaeT TOK YTEeuKW.
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MoaToMy, ecnu paccTosiHMe MeXZy TOYKOW 3aseMIleHWsl U KINemMMoW 3a3eMileHus MHBepTopa
CMULLKOM BENWKO, NOTEHLMan Ha KnemMMe 3a3emMreHusi MHBepTopa OyaeT HecTabunbHbIM.

Mpu ucnonb3oBaHnM Goree oAHOTO MHBEPTOPA NPOBOAA 3a3EMIEHNS HE JOMKHbLI 0GPa30BLIBATb
3aMKHYTbIN KOHTYP.

Puc. 1 BbinonHeHne 3a3emMneHus

EMepbl NpefoCTOPOXKHOCTU NPU NOAKMNIOYeHUN Lenen ynpaBsneHus
[Mpv noaknoyeHnn uenew ynpaeneHust Heobxogmmo cobniogaTs cneayrowme Mepbl NPegoCTOPOXHOCTH.

Llenun ynpaBneHusi AomkHbl ObITb OTAENEHBI OT CUMOBLIX LiENei anekTponuTaHus (knemmbl R/L1,

S/L2, T/L3, B1, B2, U/T1, VIT2, W/T3, ©, ®1, ®2u ®3, PO, NO) 1 oT apyrux Lenemn 60rbLLIon
MOLLIHOCTW.

Llenu, nogkntoyaemele K knemmam cxemel ynpaenexnus MA, MB, MC, M1, M2, M3, M4, M5 n M6
(BbIXOOHbIE KOHTAKTbI), AOMKHbI ObITb OTAENEHbI OT APYrMX Lenen ynpasneHus.

Mcnonb3yembld  SOMOMHUTENbHBLIN BHELLHWUIA WCTOYMHWK MUTaHMS [OOSMKEH COOTBETCTBOBATb
Knaccy 2 no UL.

Ona npenoTepalleHnss cb6oeB B npolecce paboTbl BLIMOMHAWTE MOHTaX LEenen ynpasneHus
BUTbIMU Napamun UM aKpaHMPOBaHHbIMU KaBGensMm ¢ BUTbIMKU NapamMu.

3asemnsis akpaHbl kabenel, pobuBanMTecb MaKCMManbHOW MAOWAAM KOHTaKTa 3KpaHa
C 3a3eMnsoLLEN NOBEPXHOCTHIO.

OKpaHbl kabenen AoMmKHbI 3a3eMNATLCS ¢ 000MX KOHLOB Kabenen.

EKneMMbl cMNoOBbIX Lenen

Tabnuya 1 COOEPXXWT NepeYeHb KIeMM CUIOBBIX Lienen, nx 0603HaYeHNsT U OYHKLUN.
MopgkntoyarTe KNEMMbI TONBKO B COOTBETCTBUM C MX Ha3HAYEeHNEM.

Tabnuua 1 HasHayeHue knemm cunosow Lenu (MHBepTopbl knacca 200 B n 400 B)

HasHaueHune O603HaYeHUS KNeMM Mogene: CIMR-L7z0000
MHeepTopsbl knacca 200 B | uBepTOph! knacca 400 B

BXOHAS CHOBAS LN R/L1, S/L2, T/L3 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055

A 4 R1/L11, S1/L21, T1/L31 2022 ... 2055 4022 ... 4055
BbIxoabl MHBEPTOpPA U/T1, VIT2, WIT3 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055
Knemmb! LUMHLI MOCTOSHHOTO Toka | ()1, © 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055
Moakriouenue Gnoka B1, B2 23P7 ... 2018 43P7 ... 4018
TOPMO3HOro pesncropa
Monkniouene apoccens @1 @2 23P7 ... 2018 43P7 ... 4018
NOCTOSIHHOIO TOKa ’
MogkntodeHre TopMo3Horo brioka @3, S 2022 ... 2055 4022 ... 4055
3asemnexuve D 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055
Hanpsokenne nuTarns cxembl | 5 o 23P7 ... 2055 43P7 ... 4055
ynpasneHuns

EKnemmbl Luenen ynpaBneHus

Puc. 2 noka3sblBaeT pacnonioxXeHne KrneMmm Lenen ynpaenenunst. PyHKLUmM KIneMm CXembl yripaBneHus
nepeuncrieHsl B Tabnuya 2. icnonb3ynTe KNemMmbl TOMbKO MO Ha3HaYeHuo.

SCSCSCBBF+V|A1AC [ m5] me [ Ma] B[ MC

[s1]s2[s3]s4|ss]s6]s7[eB1] [m3]m4]m

Puc. 2 PacnonoxeHue knemm Lenen ynpasneHus



Tabnuua 2 Knemmbl cxembl yripaBrneHust U Ux yHKUMK, BbIGPaHHbLIE MO YMOMYaHUio

Tun | Homep HaumeHoBaHue curHana DyHKUMA YpoBeHb curHana
S1 KomaHpa «Xog Bnepeg/cton» |BKJT: Xog Bnepes; BbIKI: Cton
S2 |KomaHga «Xop Hasag/cton» | BKI: Xopg Ha3ag; BbIKIT: Cton
BKI: HomnHanbHas
S3 |HomwuHanbHasi ckopocTb
CKOpOCTb. ®
S4 Mpo6HbI xon BKI: MpoGHbIN xo4 yHKUMN
- BblbupatoTcs
BKIT: NMpomexyToyHas
S5 |lMpomexyToyHas ckopocTb C NoMoLLblo _
_ CKOPOCTb. 24 B=, 8 MA
Ouck napametpos H1-
pet- BKI1: CkopocTb OnTpoHHas pa3Bsa3ka
b6 S6 | CkopocTb BblpaBHMBaHUSA 01 ... H1-05.
BbIPaBHWUBaHUS.
BXoAbl ™57 [He ucnonbsa. -
BB ,:I:;szzmaﬂ Briokuposka [Ins pasbrnoknpoBKM Bbixoda MHBEpPTOpa Ha
oba Bxofa AOMKHbI BbITb NoAaHbI
AnnapaTtHas 6rokvpoBka
BB1 paspeLuatoLie curHansl
Bbixoaa 1
sc O6Lwasn uenb ONCKPETHBLIX B B
BXOA0B
&~ N 1581 HanpspkeHne 15 B ans onopHbix aHanorosbix |15 B
Ana- anpskeHue NuTanua 15 curHanos (Makc. Tok: 20 MA)
nai:: A1 3apaHwue yacToTbl 0...+10 B/100 % 0... +10 B (20 kOm)
BXOAb! AC HewTpanb Ansi onopHbIX B ~
aHarnoroBbIX CUrHanoB
MpoBoa akpaHa,
E(G) |monmonHuTenbHas Todka - -
3a3emMneHust
M1
KomaHga TopmoxeHus _ |BKI: Komanga
(1 HopManbHO Pa3oMKHYTbIV
TOPMOXEHUS.
M2 KOHTaKT)
MHorogyHKUMoHa .
M3 |YnpaBneHue koHTaKTOpOM PeneliHble Bbixoab!
. NbHble BbIXOAHbIE
Anck- (1 HOpMarbHO Pa3OMKHYTbIN BKI: Ynpasnerve Honyctmas Harpyska
peT- KOHTaKTOpPOM KOHTaKTbI OHTAKTOB:
Hble M4 |KOHTaKT) KOHTAKTOB:
o makc. 1 A npu 250 B~
M5 [oTOBHOCTL MHBEpPTOpPa _ |BKI: UHBepTop roTos makc. 1 A npu 30 B= 2
(1 HopManbHO Pa3oOMKHYTbIV
M6 K paborte.
KOHTaKT)
MA
Beixon eurnanmsaunn OLMGkw Owwnbka, ecnn 3amkHyTo Mexay MA n MC
MB _|(1 nepekniouatowuii KOHTaKT Owwubka, ecnu pasoMKHYTO Me MB n MC
MC |(SPDT)) - eenp yTO MEXAY

*1. OTOT UCTOYHMK He JOMKEH NCMOMb30BaTLCS ANSA NUTAHWUS KakUX-NBO BHELLHWX YCTPOWCTB.
*2. Tlpn KOMMyTaUMM MHAYKTUBHOW Harpysku, Hanpumep, 06MOTKM pene, IMTaeMoi OT UCTOYHMKA MNOCTOSIHHOIO TOKa, NOAKMIYaiTe

LUYHTMPYIOLLMIA ANOA, KaK nokasaHo Ha Puc. 3.

LUyHTWpytowmin auon,

BHeluHee nuTaHue: O6moTKa

makc. 1 A !

makc. 30 B= '|'

la
1€

Puc. 3 TNoakntoveHune WyHTUpyoLero anoaa

LyHTMpytowmii anoa AOMmKeH
BbIGUpaTLCS Ucxoas U3
MaKCUMMarnbHOro HanpshkeHus Lenu.

S 1. MoakntoyeHve Lenen AMCKpeTHbIX Bxoaos S1,...,S7 u BB, B1 Ha Puc. 4 nokaszaHo Ans criyvasi, korga

s - WCTOYHMKOM CUrHanoB SIBMSIOTCA MEXaHW4ecKkue KOHTakTbl unu TpaHauctopbl NPN-Tuna (obwwuin 0 B,
= oTpuuatenbHas noruka). Takas cxema BblbpaHa no yMOnyaHuio.

B:)KHO MopgkntoveHne TpaHanctopos PNP-Tuna 1 ncnonb3oBaHme BHELIHETO UCTOYHMKA NuTaHms 24 B onucaHo

B Tabnuuya 3.

2. [Opoccenb NOCTOSHHOTO TOKa ABMSIETCS Onuuen ToNbKO AN MUHBEPTOPOB MOLLHOCTLIO 18,5 KBT 1 Hunxke.

Mpun nogkntoYeHn gpoccenst NOCTOSHHOIO TOKa CHUMUTE nepemblYKy.




B OTpuuartenbHaa/nonoxurtenbHaa noruka (Boioop NPN/PNP)

C nomoLpto nepembidkn CN5 ans BxogoB MOXHO BbiOvpaTth oTpuuatensHyto (06w 0 B, NPN) nnu
nonoxutensHyto (06wmi +24 B, PNP) noruky ynpagneHusi. Takke MMeeTcs BO3MOXHOCTb UCMONb30BaHNS
BHELLHEro MCTOYHMKA NUTaHKs, YTO NO3BONSET 6onee rmbko BbibMpaTb cnocobbl NoAaumM CUrHanoB.

Tabnuua 3 OTpuuartenbHas/NnoNoOXMTENbHas NOrvka U BXO4HbIE CUrHanbl

BHYTPEHHUI MCTOYHUK NuTaHus — oTpuuatensHas norvka (NPN) | BHELLHMI MCTOMHUK NuTanus — oTpuuatenbHas norvka (NPN)
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m[logknoyeHue nHBepTopa

[poccernb NOCTOSIHHOTO ToKa ANs
ynyuieHns koadduumneHTa
MOLLHOCTM Ha Bxofe (onuusi)

Bnok TopmosHoro

pesucTopa (onums)

MaruuTHebi H :
KOHTaKTOp i Mbluka :
- -®-©----0-
=) 2 (O B B2 ! Peurarerne
L1 O LR
3-chbasHoe |
HanpsxeHne L2 @ L2(S) IM/PM
nuTaHus
380 ...480 B, L3 @ L3(T)
50/60 Iy |
le)
|
|
O—1"
Xop Bnepen/Cton | q
o PR
Xop Hasap/CTon <
Sso ER]
HomwuHanbHas ckopocTb | <
MHorodyHKUMOHasb Mpo6HbIn xon | < (onuus)
Hble BXoabl O S§:I i@:
(3aBopckas MpomexxyTo4Hasi ckopocTb | p
CKOpOCTb BblpaBHUBaHUSI «
He ucnonea. | p TA3
oo, [A93]
AnnapatHasi 6nokvpoBka
BbIxoAa (Mpum. 3) | BB1 :@:
| +24 B, 8 MA MMnynbCHbIn
| Kanan A MMnynbCHbIN BbIXOA,
! MMnyrbCHbIn KkoHTpOnA
1ot |kavan B RS-422
1S T o (He Gornee 100 m)
IP24V (24 B) { [IMnynbcHbin
| kaHan Z
: CN5 (pexum
| NPN)
E(G) MAI
—/—(P BbIXOAHOWM KOHTAKT
PerynupoBka : y MB curHanmaauum owmnbkm
HanpshkeHnst | g ~+ MCQ 250 B~, makc. 1A
| Y] L 0 30 B=, makc. 1A
HanpsxeHue nutanua ]
A .
(aa:::;::KiM;;?,ﬁ | aHaroroBbIX BXOAOB M1 Komanaa
P | Al (O+15 B, 20 mA) —O TopmoxeHus
2 kOM CHOBHOE 3ajaHune M2 (sasonckas
ckopocTu (0 ... 10 B) { HacTpoiika)
M%I Ynpaenetue MHOrOMhYHKLMOHANbHbIN
0B ;) KOHTaKTOpOM penemHbIi BbIXOM
i s M (3aBo,qc'Ka;| (250 B~, makc. 1A,
! ; i | HacTpovika) 30 B=, makc. 1A)
i KapTbl BXOA0B : : 2CN M5 [oToBHOCTb
: (onuums) i vHBepTopa
i i :" M6 (zaBopckas
feemmmmmimememn 7 HacTpoiika)
| | .
! i
Bxoa HanpspkeHus nuTaHus K knemve B1 «—Q PO Bxon nopa-n :
cXeMbl yrnpaBneHust ans pabotbl | HanpspkeHns 3CN KapTb! BbIXxOA0B i
B aBapPUINHOM pexuMe K KneMme -—() No MVTanua B cxemy (onuns) !
| ynpasnexus ;
| !
MpumeyaHne: | | U
1. Knemmbl cunoBbix Lienein 0603Ha4eHbl ABONHLIMU OKPYXXHOCTSIMU, | |
a KIleMMbl Lieneit ynpasreHus - OAnHapHbIMU. e - |
2. Mepembivka CN5 n3HavanbHO ycTaHOBMNEHa B NOMOXEHNe ; OKkpaHUpoBaH .,
otpuuarensHoii noruku (NPN) Hble A Butble
3. [ins paspeluerunsi paboTbl nHBEpTOpa 06a BXoga (BB v BB1) AomxHb! —— npoBopa napel

6bITb 3aMKHYTbI.
Ecnun 6yFLeT 3aMKHYT TONbKO OAUH N3 BXOLOB, Ha NaHenu ynpasnexHus
oTobpasnTcst “BB”M MHBEPTOP He HauHeT paboTy.

Puc. 4 Cxema

NoAKIn4YeHnAa nHBepTopa
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YnpaBneHue Cc KnaBuaTypbl

€ LndpoBasa naHenb ynpaBneHus (onuums)

Hwxe npvBeaeHbl Ha3BaHNA 1 PYHKLMM KNaBuL LMpoBoO NaHenu ynpasneHus

AEMCITE =
L] L

REV BEO
Ry
Freguency Ret

U1--- [ll=60.00 Hz

L]
ALARM

Ut 02=50.00 Hz
U1— 03=10.05 &

n HOMKATOPbl COCTOAHMA NpmuBoaa

FWD: Csetutes, Korga nogaHa komaHaa «Xog Bnepeny.
REV: CeeTuTes, korga nogaHa komaHaa «ObpaTHbI xoay.
SEQ: CBeTuTCS, KOoraa MCTOYHMKOM Mofayvv komanapbl "Xoa"
= BblbpaHa He uudpoBasi NnaHesnb ynpaBneHust
REF: CBeTUTCS,, UCTOMHUKOM 3afjaHns YacToTbl BbibpaHa He
undpoBasi NnaHesnb ynpasneHust
ALARM: CBeTuTCsi Npu BO3HUKHOBEHWUMN OLUMOKN Unn

hOPMUPOBAHNU NPenyNpPexXaeHNs!.

Oucnne onst otobpaxeHus nHGpopmaumnm
CnyxuT Ans oTobpaKeHNs KOHTPONMPYeMbIX AaHHbIX, HOMEPOB
napameTpoB 1 3aaHHbIX 3HAYEHWIA.

Pesxxum (oToBpaxaeTcsi B IEBOM BEPXHEM YTy AUCTINES)

DRIVE:
QUICK:
ADV:

Ceetutcs B pexume «lMpuBoa».

CaetuTcs B pexume «BbicTpoe nporpammMypoBaHue».
Ceetutcs B pexxume «PaclumpeHHoe
nporpamMMupoBaHuey.

VERIFY: Cetutcs B pexume «CpaBHeHuE».

A. TUNE: CBeTtntCS B pexmme «ABTOHAcTpomnKa.

Knasuun

CnyxaT ans BbINOMHEHWS onepauui, HanpuMep, 3ajaHns n
NpPOCMOTpa NapamMeTPoB, KOHTPOS 3HAYEHUIA, aBTOHACTPOMKN.

EKnaBuwwu unucpoBoM NaHenu ynpasneHus

Knasuwa FWD/REV

Knasuwa HasBaHue DyHKUMSA
MepexntoyeHne mexay yrnpaseHMeM C NOMOLLbO LIMCOPOBOI NaHenm
Knasuiwa LOCAL/ (NOKAJIbHOE) u MNepekntodeHre Mexay ynpaeneHuem oT LMdpoBo naHenm
LOCAL (NOKAJIbHOE) n Hactpoiikamu napameTpos b1-01 u b1-02 (QUCTAHLIMOHHOE).
REMOTE (NOKAJIbHOE/
REMOTE [VCTAHLIMOHHOE) [aHHyt0 KnaBuLLYy MOXHO pa3bnokupoBaTh v 3abrnoknposaTb napameTpom 02-01.
(ONCTAHLIMOHHOE). AaHHyto KnaBuLLy MOXHO pa3brokmpoBaTb Unm
3abnokuposatb napameTpom 02-01.
Knasuwa MENU (MEHIO) | Beibop NyHKTOB MEHIO (PEXXMMOB).
BosBspart B cocTosiHWe, NpedLiecTBytoLLee HaxxaTuio knasuwm DATA/ENTER
Knasuwa ESC (OTMEHA) (DAHHbIE/BBOL)
Knasuwa JOG BkntoyaeT ToN4KoBbIN X0f, Koraa ynpaeneHvie MHBEPTOPOM MPOU3BOANTCA
(TONYKOBbLIV XOm) ¢ undpposoii naHerm 1 d1-18 = 0.

Bbl60p HanpasrieHna BpalleHWa ABuratend, Korga ynpasneHme MHBepTopoM

(BMNEPEL/HASAL) NPOU3BOANTCS C LIMCGPOBON MaHenu.
Knasuwa Shiff RESET Bbi6op pa3psiga B pexxvme nporpaMmmmMpoBaHunsi napameTpoB.
(Coeur/CBPOC) Tatoke AencTByeT kak knasuLia «COpocy B Cryyae BO3HUKHOBEHNS OLLIMOK.

Knaeuwa «YBenuyeHvne»

BbIGOp MyHKTOB MEH!O, YCTaHOBKA HOMEPOB MapaMeTPOB U AUCKPETHOE YBENUUEHWE
33[jaBaeMblX 3Ha4EHWIA.
Tatoke Ucnonb3yeTcs Ansi nepexoaa K crieaytoLemy nyHKTY Ui AaHHbIM.

KnaBuwa «YMeHbLUeHne»

Bbl60p NYHKTOB MEHH0, YCTaHOBKa HOMEPOB NapamMeTpoB U ANCKPETHOE YMEHbLLEHNe
3af1aBaeMbIX 3HaYESHUN.
Tarke ncnone3yetca Ana nepexona K npeabiayuemMy nyHKTy Unv gaHHbIM.

Knaeuwa JAHHBIE/BBOO

Bxog B MyHKT MeH!0, BbIGOp NapameTpa, NOATBEPKAEHE M3MEHEHHOrO 3HaYeHMs
napamerpa.

3anycx pa6OTbI MHBEPTOPA, Koraa ynpasneHne NHBepTopoM Npon3BoauUTCA C

RUN Knasuwa RUN (MYCK) -
LmMdpOoBOI NaHernu.
- MpekpaLueHne paboTbl nHBepTopa. Ecnu Ans ynpaBneHvsi Mcnonb3yeTcst He
STOP Knasuwa STOP (CTOIN) | umdpoBas naHernb, a MHOM UCTOYHUK KOMaH, AaHHYHO KIaBuLLy MOXHO
pa3brokmpoBaTth 1nn 3abnokuposaTte napameTpom 02-02.
an/IMe‘-IaHI/IeZ 3a ucknoyeHnem PUCYHKOB faree no TekCcty 6y,qu ncnonb3oBaTbCA Ha3BaHUA KnaBuLl, NpuBeLEHHbIE B aTon Ta6J'IVIL|,e.
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BknioyeHMe NUTaHUS U HACTPOMKA OCHOBHbIX
napameTpoB

¢ lMpouenypa 3anycka

CTAPT

BbINONHWUTE MEXaHUYECKUA MOHTaX

v

MoakniounTe cunoBsble Lenu 1 uenu ynpasrieHnsa

v

MpoBepbTe NpaBUnbHOCTL BbiGOpa
HanpsKeHUst NUTaHus dHKodepa

> (Tonbko AN 3aMKHYTOTO KOHTYpa

[MopanTte HanpsXkeHWsA NUTaHUS

v

Bbi6epute pexxum perynuposaHus (A1-02)

A\ 4

BbinonHute aBTOMaTU4eCcKyr HaCTpOVIKy napameTpoB ABUratens / cMeLeHuns 3HKoAepa

* V/f-perynupoBaHue
* BeKTOpHOE perynupoBaHue ¢ pasoMKHYTbIM KoHTypom cmp. 16, [Ipouedypa asmoHacmpolKu 0715 aCUHXPOHHbIX
* BeKTOpHOE perynupoBaHue ¢ 3aMKHYTbIM KOHTYPOM
* BeKTOpHOE perynnpoBaHue ¢ 3aMKHYTbIM KOHTYP OM Ansl ABUraTenei ¢ NoCTOSAHHbIMU MarHuTamu
cmp. 17, lNpouedypa asmoHacmpolku Onsi dsueamerieli C MOCMOSHHLIMU MagHumamu

Lincdposasi naHens ynpasnexus (b1-02 = 0)

WcTouHuk 3aganns

v

CKOpOCTM

Bbibepute norvky ynpasnenus (d1-18)

AHanorosbI BXop,

v

HacTtpoWite aHanoroBble/gnckpeTHble BXOAb!/BbIXOAbI HacTtpoiite guckpeTHble BXOOb!/BbIXOAbI
(napametpbl H1-xx, H2-xx 1 H3-xx) (napameTpbl H1-xx 1 H2-xx)
4 3apante
3apaiite * duKcupoBaHHble 3HaveHns ckopocTy (d1-xx)
* 3HayeHus BpemeHu pa3roHa/TopMoxeHus (C1-xx) * 3HayeHus1 BpemeHu pasroHa/TopmoxeHus (C1-xx)
* S-npocpunu (crnaxueaHue Ton4kos) (C2-x) * S-npocunu (crnaxusaHue Ton4uko) (C2-xx)
< I
<
Y
BbinonHute npobHble 3anycku

A 4
To4yHas HacTpovika
* HacTpoiika nocrnefoBaTtenbHOCT TOPMOXKEHNUS
* Hactpovika cneumanbHbIx thyHKLWIA

KOHEL|

Puc. 5 OcHoBHas nocnegoBaTtenbHOCTb 3anycka
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L 4 DencrBuna nepepg BKrnrw4YeHneMm nMtTaHusA

Mepepn BKNOYEHNEM NUTaHUS TLWATENBLHO NPOBEPLTE CrieayloLLee:

CooTBeTCTBME HanpsXKeHNst NMTaHUS XxapakTepucTukam nHeBepTopa.
HapexHocTb nogkntoyeHns kabenen nuTaHns K COOTBETCTBYHOLWMM krnemmam (L1, L2, L3).

HapgexHocTe nogkntoyeHuss kabenen gpuratenst K COOTBETCTBYHOLMM KIEMMam Ha CTOPOHEe
nHeeptopa (U, V, W) n Ha cTopoHe gBurartensi.

[MpaBWnbHOCTb MOAKMIOYEHUS TOPMO3HOIO BI0Ka/TOPMO3HOIo pe3uctopa.

[MpaBWMbHOCTL  MOAKMKYEHUS Uernen K KIeMMaM CXeMbl  YhpaBrneHus  MHBepTopa
1 K yNpasnsoLLemy YyCTPOMCTBY.

lMepeBeanTe Bce BXOAbl yripaBneHus nHBepTopa B coctosiHue BbIKJI.

B cnyyae ucnonb3oBaHus kapTbl Aatymka (PG) npoBepbTe NpaBUibHOCTb €€ NOAKITHOYEHNS.

€ CocTosiHue aucnned nocne BKNH4YeHUsa NnnTaHns

Mpu oTCYTCTBMM OLUMGOK NOCre BKIOYEHUS MMTaHNA Ha aucnnee LudgpoBoi NaHenun ynpasneHus
oTobpaxaroTcs cneayowime coobLueHus

Oucnnen npn oTCyTCTBUM

-DRIVE- Rdy

> .,

Muraet coobLleHne 0 BNOKNPOBKe

7 <>

owmbok Base Block BbIxoAa.

Mpy HaNMUMKM OLLINGKM MM aKTUBHOTO NpeaynpexaeHns dyaet otobpaxarbcs coodLueHre 06 owmbke nnm
npegynpexgenuve. B atom cniydae cMm. cmp. 28, dKupHbiv wipugmom esiderieHsb! 3a800CKUE 3HaYeHUS. .

Ha gncnnee otoGparkaetcs

. “DRIVE- coobLeHne 06 owmnbke nnm
Ovcnnen npy Hannyum uv DEaVHDEKACHNE
oLmnbokK Main Power Loss peaynp )
MokasaH Npumep npeaynpexaeHns

O NOHMXXEHHOM HanpsaXeHunn.

€ BbiGop pexuma perynupoBaHus

Mocne BKMOYEHUS NUTaHUS B NepBY0 ovepenb HeobXoaMMO BeIbpaTh OOUH U3 YETbIPEX PEXKUMOB
perynupoBaHnsi B COOTBETCTBMU C TUMOM MEXaHUYECKOW CUCTEMbI. [N peanvsaummn pexnmos
BEKTOPHOrO PEryNUpPOBaHMWs C 3aMKHYTbIM KOHTYPOM TpelbyroTcsi KapTbl 06paTHOM CBA3W C JATYNKOM
(PG). B Tabnuya 4 npueeneHbl Tpebyemble/gonyctumble PG-kapTbl NS K&XA0I0 U3 PEXMMOB.

Tabnuua 4 Beibop meToga perynuposaHus

Tun gBuratens Pexwum perynvpoBaHus 3navenve A1-02 PG-kapra

BonbT-4actoTHoOe

0 -
ACUHXPOHHbBIN ABuraTtens 6e3 aHkoaepa BngﬁryﬁoMé)ozaH;; E)VB/;)HI/Ie
p perynup 2 .
C Pa30MKHYTbIM KOHTYPOM
ACVHXPOHHbIN ABUraTenb C UHKPEMEHTHbIM 3HKOAEPOM BekTopHoe perynvposarie 3 PG-B2/PG-X2

C 3aMKHYTbIM KOHTYpPOM

[Buratenb ¢ nocT. MarHnTamu ¢ aHkopepom Hiperface™
unu EnDat 2.1

BekTopHoe perynuposaHvie
C 3aMKHYTbIM KOHTYPOM Anst 6 PG-F2
Asuvraternen ¢ NocT. MarHuTamm

Oeuratens Yaskawa ¢ BHyTPEHHUM. MOCT. MarHUTOM 1
VHKPEMEHTHbLIM 3HKOAEPOM

BekTopHoe perynvpoBaHue
C 3aMKHYTbIM KOHTYPOM A5ist 6 PG-X2
ABurarenei ¢ nocr. MarHuTamm

/\\ NPEAYNPEXOEHWUE

He ucnonbk3yiiTe ana gsuratenen ¢ MocCT. MarHUTamMn HUKaKoW APYrof pPexuM, KpoMe perynupoBaHus
C 3aMKHYTbIM KOHTYPOM ANs ABWI. € noct. marH. (A1-02 = 6). Vicnonb3oBaHue nioboro apyroro pexuma
perynupoBaHus MOXET CTaTb NPUYMHOW NOBPEXAeHUs1 060pyA0OBaHNS UM ONACHOTO pexvma paboThbl.
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ABTOHacTpoMKa

DyHKLMA aBTOHACTPOWNKM NapamMeTpoB ABuUraTens aBToMmatmdecku 3agaet napametpbl V/f-
xapakrepucTtuk (E1-00), napameTpbl xapaktepuctuk asuratensa (E2-00, E5-0O0) u napameTp
aHkopgepa (F1-01). NMocnepoBaTenbHOCTL AEACTBUI, KOTOPblE HEOBXOAUMO BbINOMHUTL B XoAe
aBTOHACTPOWKN, 3aBUCUT OT BbIBPaAHHOIO pexxnmMa HaCTPOMKMK.

4 BbLIGOp pexxnma aBTOHACTPOWMKMU

Pexxnm aBTOHacTpONKK BbIOUPAETCS B COOTBETCTBUM C BbIOPaAHHBIM PEXVMMOM PErYNIMPOBAHNS 1 TUMOM
MEXaHNYECKOM CUCTEMBI (OOMYCTUMOCTb MW HEAOMNYCTMMOCTb BpalleHus auratens 6e3 Harpysku).
B Tabriuuya 5 nokaszaHbl BO3MOXHbIE PEXMMbI HACTPOWKM 19 KaXKA0ro U3 pEXXMMOB perynmpoBaHus.

Tabnuua 5 PexrMmMbl aBTOMaTU4eCKOW HAaCTPOWKX NapaMeTpoB ABUraTens

Bbi6op Pexum perynuposaHus
pexvma BekTtopHoe
Pexvm aBToOHaCTPOMKM DyHKLMA aBTo- BexTopHoe | BekTopHOe | - C 3aMKH.
Gl \ii CpPasoMKH. | C3aMKH. | KOHTYpOM
P KOHTYPOM | KOHTYpOM (nocT.
(T1-01) MmarH.)
CTaHOapTHas aBTOHACTpoOUKa HacTtpaunBaet Bce napameTphl
Aap P b pamerp 0 Her Na Oa La
C BpallleHnem gsuratens nsvratens.
ABTOHaCTpoVKa 6e3 BpaLleHus, HactpanBaeT OCHOBHbIE
P pall P 1 Het Oa Oa Het
ansa acuHxpoHHoro asuratens (IM) | napameTpbl ABuratens.
ABTOHacTponka mexdasHoro MoncTpaneaeT Tonbko
CONPOTUBIIEHUS AaCUHXPOHHOIO P 2 Oa Oa Oa Het
MexdasHoe ConpoTUBNeHne
nsuratens
N HacTtpauBaeT cmelleHne me:
ABTOHaCTpoOVika CMeLLeHns P L KAy
SHKOZEpa HYrNeBbIMU MONOXEHNAMMU 4 Het Het Het Oa
P 3HKOZEpa N MarHuTa.

EPeXnMbl aBTOHACTPOMKKN
ABTOHacTpomka ¢ BpaweHuem gBuratens (T1-01 = 0)

10T pexnm aBTOHaCTpOVIKVI MOXET NPUMEHATbLCA ANA noboro pexnma BEKTOPHOro perynnpoBaHuA.
Mocne BBOAA AAHHbLIX M3 I'IaCI'IOpTHOI7I Tabnunykm WHBEPTOP BKIMHOYUT ABUraTesb, I'IpVI6.I'II/I3MTeJ'IbHO,
Ha1-2 MWHYTbl 1 aBTOMaTU4€CKN HAaCTpoOUT Heobxoanmble napameTpbl ABUratend.

cBobogHo, T.e., TPOCbI OOJMKHbI ObITb CHATHI, @ TOPMO3 OTNyLLEH. Pep.yKTop OT ABurarens

1 -
‘? - |/|CI'IOJ'Ib3yVITe OTOT PeXnM TONbKO B TOM Crlydae, Koraa gBuraterib MOXeT BpallaTbCA
~~
® MOXHO He OTCOeaANHATb.

BAXHO

ABTOHacTpoWnka 6e3 BpaweHus asuratens (T1-01 = 1)

OTOT pexuM aBTOHACTPONKM MOXHO MCMOMb30BaTb A1 BEKTOPHOIO PErynMpoBaHns ¢ pasoMKHYTbIM
UM 3aMKHYTbIM KOHTYPOM TOSbKO A1 aCUHXPOHHbIX ABUratenei. VIHBepTop NogaeT nuTaHne Ha
Asuratenb, NpUbnNManTenbHo, Ha 1 MUHYTY. py 3TOM HEKOTOpbIE NapameTpbl ABUraTens
HacTpauBaloTCa aBTOMaTUYECKU, a ABUraTeNb He BpallaeTcsl. TouHasi HacTporka HOMUHANbHOIO
CKOMbXXEHWS U TOKA HEHArPY>KEHHOTO ABUraTens BbINOMHSAETCS aBTOMaTUYECKM BO BPEMS MEPBOIo
pabouyero BKMOYEeHUs ABUraTerns.

Mocne nepBoro NporoHa ¢ HOMWHarbLHON CKOPOCTbIO NMPOBEPLTE 3HAYEHNE HOMUHAMNBHOIO
ckonbxeHust (E2-02) n Toka HeHarpyxeHHoro asuratenst (E2-03).

ABTOHacTponka mexdasHoro conpotuBneHus asurarens (T1-01 = 2)

ABTOHacTporKka MexdasHoro conpoTusneHns 6e3 BpalleHnsa ABuratens MoOXeT NCNonb3oBaThbes

B pexxume V/f-perynnpoBaHus, a Takke B peXXnmax BEKTOPHOIO PerynimpoBaHus ¢ PpasoMKHYTbIM Ux
3aMKHYTbIM KOHTYpoM. NHBepTOp NogaeT nuTaHue Ha aBuraTens, NpubnuantensHo, Ha 20 cekyHA
1 n3mepsieT mexdasHoe ConpoTMBEHME ABUraTens u conpoTmeneHme kabensa. Bo Bpems aton
npouedypbl ABUraTtens He BpaLlaeTcs.

ABTOHacTpoWka cmeleHns aHkoaepa (T1-01=4)

oTot pexmm aBTOHaCTDOVIKM OOCTYNEeH B PEXUME BEKTOPHOIo perynnpoBaHna C 3aMKHYTbIM KOHTYPOM
TOMbKO AN ABUraTernel ¢ NoCTOSIHHbIMKM MarHuTamu. OH npeaHasHa4vyeH ansa aBToMaTtny4eckoro
onpeneneHna CMeLlleHna Mmexay nosirocomMm MarHmTa 1 HyneBbIM NOJNOXeHWeM 3HKoAepa. OH nosBonsieT
CKOppEeKTMpoBaTb 3Ha4eHNe CMeLLeHNA Nnocrne 3aMeHbl 3HKoAepa 0e3 3MeHeHus napamMmeTpoB aBurarternd.
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TS O6Lwme mepbl NPeaOCTOPOXHOCTH.

- 1. Vcnonb3yiiTe aBTOHACTPOWMKY C BpalleHueMm Toraa, korga TpebyeTcs BblcOKas TOMHOCTb MMM Koraa
= ABuratenb He NMOACOEAVHEH K Harpyske.
ot 2. Ecnu Harpysky OT ABuraTtensi OTCOEAMHUTb HEBO3MOXHO (Hanpumep, Korga Henb3si CHMUMaTb TPOChl),

MCMONb3ynTe aBTOHACTPONKY 6e3 BpalleHust.

. INMpwu BbINONHEHUN aBTOHACTPONKM 6e3 BpaLLeHNs1 MeXaHUYECKUIA TOPMO3 He OOmKeH bbimb OTMYLLEH.

. Bo BpeMmsi BbINOMHEHNS aBTOHACTPOMKU KOHTaKTOPbl ABUraTENS AOMKHbI ObITb 3aMKHYTbI.

5. Ans npoBegeHnst aBTOHACTPOWKN AOMKHbI OblTb NogaHel curHanel BB 1 BB1 (Bbixoa MHBEpTOpa He
AormkeH 6bITb BriokMpoBaH).

. Yb6eauTechb B TOM, UTO ABUraTerlb MEXaHUYECKU 3aKPEMIEH Y HE MOXET CABUraThbCS.

. Bo Bpemsi aBTOHacTpounkM Ha aBuratenb NO4AETCs HanNpshkeHue, Aaxe ecnv OH He Bpaluaetcs. He
npvKkacanTech K ABUraTento 40 3aBepLUeHUss aBTOHACTPOWKU.

8. lepen BbINOMHEHMEM aBTOHACTPOWKWU C BpalleHnem cBobogHoro asuratensi (6e3 kaHaToBeayLlero

LIKMBa UMW peaykTopa) CHAMUTE C Bana ABUraTens HanpasnsoLyto LUMNOHKY.
9. [Ina oTMeHbl aBTOHaCTPOWiKu HaxkmuTe knasuwwy STOP Ha uudpoBovi naHeny ynpaeneHus.

H~ W

~N O

Mepbl NpeoCTOPOXHOCTM NPU BbINOMIHEHUM aBTOHACTPONKM C BPALLEHWEM U aBTOHACTPOWKM CMEeLLEHUsI

3HKOAepa.

1. Harpyska gomkHa ObITb OTCOeAuHeHa OT ABwratens, T.e., AOMKHbI OblTb CHATbI TPOChl U OTMYLLEH

TOPMO3.

2. Ecnu otcoeanHnTb Harpy3ky HEBO3MOXHO, aBTOHACTPOWMKY MOXHO BbINOSHUTL CO cHanaHCMpoBaHHON
kabvHon. B aTtom cnyyae, ogHaKko, TOYHOCTb HACTPOMKM OydeT HwmkKe, 4YTO MOXeT yXyawuTb
3KCMNIyaTauMOHHbIE XapaKTEPUCTUKN.

. Bo Bpems aBTOHaCTpoOViK/M TOPMO3 AOIMKEH ObITb OTNYLLEH.

. B xoge BbINONHEHUs1 aBTOHACTPOMKU ABUraTernb MOXET NEPUOANYECKM BKIHOYATLCS U BbIKMHOYATLCS.
Mo 3aBeplueHWIO aBTOHACTPOMKU Ha MNaHenu ynpasneHuss otobpasutcs coobueHne «END»
(«KOHEL»). He npwukacantecb k ABuratenio [0 MNOSBNEHWA 3TOr0 COOGLEHUss MU A0 MOIHOW
OCTaHOBKW ABUraTensi.

H~ W

€ lNpepynpexneHnsa N oLLNOGKN B peXXMMe aBTOHaCTPOMKHU

EOLWnOKM BBoAa AaHHbIX

WHBepTop BblgacTt coobuieHne «Data Invalid» («kHeBepHble gaHHbIe») 1 He ByAeT BbINOMHATL
aBTOHACTPOWKY, ecriu:

¢ HEBEPHO 3adaHbl CKOPOCTb ABUrarend, HoMmmHaribHaa 4YacTtoTa Ui 4Y1ucno nap nositocoB

OcHoBHas yactoTa * 60
2 - YHCII0 TOTIOCOB BUTATENS

CKopoCTh JIBUTATENS <

* HOMWHarbHbIN TOK HE COOTBETCTBYET 3HAYEHWUI0 HOMWHAINBHON MOLLIHOCTH
MHBepTOp BbIYMCASIET MOLLHOCTL ABUraTeNs, UCMONb3ys BBEAEHHOE 3HAYEHME TOKa U [aHHble
13 BHYTPEHHEN Tabnuubl NnapamMeTpoB ABuraTtens. BoluncneHHoe 3HavyeHne OOMmMKHO HaxoouTbes
B nHtepsane ot 50 % go 150 % oT BBeAEHHOro 3Ha4eHNA HOMUHANbHOW MOLLHOCTW.

H[Mpoune npeaynpexaeHns N OLLMOKN peXXMmMa aBTOHACTPOMKHU

O630p BO3MOXHbIX NpeaynpexaeHni 1 olnboK, BO3HUKaOLLNX BO BPEMS BbINOMHEHUS
aBTOHACTPOMKN, a TaKKe Mepbl MO UX YCTPAHEHUIO CM. Ha cmp. 27, Owubku asmoHacmpouKuU.



€ [pouenypa aBTOHAaCTPOWKM ANt aCUHXPOHHbLIX ABUraTenemn

Ha Puc. 6 nokasaHa npouegypa aBTOHACTPONKW ANst aCUHXPOHHOIO ABUratens ¢ 3HKOAepoM Unu
6e3 sHKoaepa B pexume V/f-perynmpoBaHus, a Takke B peXnme BEKTOPHOIO perynmpoBaHus
C OTKPbITBIM U C 3aMKHYTbIM KOHTYPOM.

‘ CTAPT ]

A 4

3amkHuTe Bxoabl BB 1 BB1

Het

V/f-perynupoBaHue?
(A1-02 = 0)

[a

(A1-02 = 2/3)
| .

Oa

(TpocCbl CHATLI?)

,uBVI ratenb MOXeT

> BpaLLaTbCcsi cB060AHO?,

Hert l

A 4

MepeiignTe B pexum
aBTOHaCTPOVKN 1
HacTpouTe napametp T1-01 = 2

Mepengute B pexum
aBTOHACTPOMKM U
HacTpouTte napameTp T1-01 =1

Mepengute B pexum
aBTOHACTPOMKM U
HacTpouTte napameTp T1-01 =0

A 4

Bapaitte:
T1-02 - HoMMHanbHas MOLHOCTb
Apuratens
T1-04 - HoMMHanbHbIN TOK ABUraTeNs

Haxwumaliite knasuwy UP (BBEPX),
noka He otobpasutcs
«Tuning Ready»

A4 A 4
Bapaiite: 3apaite:
T1-02 - HomuHanbHas MOLLHOCTb T1-02 - HoMWHanbHasi MOLHOCTb
Apvratens npuratens
T1-03 - HomuHanbHoe HanpshkeHue T1-03 - HoMuHanbHoe HanpsikeHve
Asvrarens fpuratens

T1-04 - HoMuHanbHbIN TOK ABUraTens
T1-05 - HomnHanbHas Yactota
ABuratensi
T1-06 - Yncno nontocoB aAuratens
T1-07 - HomMmnHanbHasi CKopocTb
asuratens
T1-08 - Yucno umnynbCcoB AaTymka
nonoxexus (PG)*
(*TONbKO ANS BEKT. C 3aMKH. KOHT.)

Haxwumarte knasuwy UP (BBEPX),
noka He otobpaautcs “Tuning Ready”

T1-04 - HomuHanbHbIA TOK aBUraTens
T1-05 - HomuHanbHas yactota
Asuratens
T1-06 - Yncno nontocos asuratens
T1-07 - HomMnHanbHas ckopocTb
nasuratens
T1-08 - Yucno umnynbcoB AaTymka
nonoxexus (PG)*
(*TONbKO ANs BEKT. C 3aMKH. KOHT.)
Haxwumaiite knasuwy UP (BBEPX),
noka He otobpasutcs “Tuning Ready”

v

OTnycTuTe TOpmMo3

I

Cwm.
cmp. 27, Qwubku

1 YCTPaHUTE NPUYMHY OLUMGKM

A

A

3amkHUTE KOHTaKTOp(bl) ABUraTENs

v

Haxmute knasuwy RUN (MYCK)

Hactpoiika

Het

(OTob6paxaetcs ko,
oLmbKkm)

BbIMONHeHa ycneLu HO?,

(OTo6paxaeTcs coobLueHne
«Tuning successful»
(«HacTpoliika BbINonHeHa ycneLuHo»))

PazomkHuTe KOHTaKTOpbl, OTKIOYUTE BXOAbI 6J'IOKVIpOBKI/I
BbIX0O4a W, ecrnn BbIMNonHsanacb aBTOHaCTpOIZKa C BpalleHnem

ABUratens, 3acTonopute TopMos.

Puc. 6 ABTOHacTpoWKka Ans aCUHXPOHHbLIX ABUraTenemn

KOHEL|




-1/

L 4 ﬂpouep,ypa aBTOHaCTpOVIKM AnA AoBUraTenen ¢ NOCTOAHHbLIMU MarHUTaMmm

Ha Puc. 7 nokasaHa npoueaypa aBTOHACTPOWKKN AN ABUraTesnien ¢ NOCTOAHHBIMU MarHUTamu.
Mepen Hayanom HacTpoViku 06a3aTeNbHO BbIOEPUTE PEXMM BEKTOPHOIO PEryrnpoBaHns
C 3aMKHYTbIM KOHTYPOM Ansl ABuratenen ¢ noct. marHutamu (A1-02 = 6).

Ha

(OTobpaxaeTcs «Tuning successful»
(«Hactpoiika BbinonHeHa ycneLuHo»))

CTAPT

* CHUMUTE BCe TPOChI, YTOOLI ABUraTeNb MOr
Bpalatbcs cBo60aHO
* 3amkHuTe Bxoabl BB 1 BB1

v

<
BKIiouMTE HaNPshKeHNe NUTaHMs!, €CTIN OHO BbiKIiodeHo |
™ I
<
~ 1 OTKMouUTE NUTaHWE
v MpoBepbTe napameTp 1 NpoOBepbLTE COOTBETCTBUE
*F1-01 1 NPaBULHOCTb YCTAHOBKMN
*n8-35

BosHukaet nu
owmnbka OPE06?

BosHukaet nu
owmbka CPF24?

kapTbl PG

t |

* MNpoBepbTe napameTp n8-35
* Ecnn ncnonbsyetca EnDat / Hiperface,

- NpOBepbTE HaMpsPKeHWe NUTaHUA 3HKoadepa

- npoBepbTe Lenu curHanbHbix nuHui CLOCK n DATA
* BbIKNIOYUTE HaMpsiKeHne nuTaHus.

BoaHukaet nu
owmnbka OPE02?

* MNpoBepbTe, NpaBUNbHO N 3agaHbl KOHCTaHTbI F1-01
(MocTosiHHasa PG) n
F1-21 (PaspeLueHne abconoTHOro aHkoaepa) ?.
*CMm.:
cmp. 26, Owubku npoepammuposaHusi (OPE)
N YCTPaHUTE NPUYMHY OLINGKK

S$3-13 - oanameTp KaHaToBeAyLLEro LKMBa
S3-14 - yyet Tpoca

3apaiTe MexaHn4ecKme KOHCTaHTbl:

S3-15 - nepenaro4Hoe Ymcno

!

OTnycTUTE TOPMO3, 3aMKHUTE KOHTaKTOp ABUraTens,
MeAneHHo BpallaiiTe ABUraTenb B NPSIMOM HanpaeneHum *1
Y NpoBepbTe 3HaYeHne KOHTporbHoro napametpa U1-05.

A A

BosHukaet nu PGO
(notepsi OC o1
HKoAEpa)?,

fBnserca nn 3HaYeHne Her

* MNpoBepbTe NnoaKtoYeHe Lienen
* MpoBepbTe/oTperynupyite
HanpsbKeHvie NUTaHNsA aHKoaepa

* MposepbTe Lieny aHKoaepa

Y

* Namenute napametp F1-05

3apaiite napameTpbl aBTOHACT POKM:

T1-01 = 0 - aBTOHaCTpOIiKa C BpaLleHnem
T2-01 - HOMUHaNbHasA MOLWHOCTL ABUraTENS
T2-02 - 6a3oBas 4acToTa ABUraTens
T2-03 - HOMUHaNbHOE HanpsKeHue BHKoaepa
pBuratens T2-10 - NOCTOSIHHAA HaNpsXeHus ABuratens
Haxumariire knasuwy UP (BBEPX), noka He oTobpasutca «Tuning Ready»

T2-04 - HOMVHanNbHbIV TOK ABUraTens
T2-05 - uncno NonocoB asuraTens
T2-09 - paspewatouias cnocobHocTs

A

v

3aMKHWUTE KOHTaKTOp(-bl) ABUraTensi u Haxxmure knasuwy RUN

ﬂO)KCl UTECb 3aBepLUEHNS aBTOHaCT] pOVIK n

Het

HacTpoiika BbinonHeHa

(OTobparxaeTcs Kof oLmMBKM)

Cwm.
cmp. 27, Owubku asmoHacmpoUKu
W YCTPaHUTE MPUHUHY OLLIMGKM

A

ycrnewHo?

Pa3oMKHUTE KOHTaKTOpbl, OTKH0YUTE BXOAbI
GJ'IOKVIPOBKVI BbIX0OA4a 1 3acTornopute TopmMo3

KOHEL|

*

1. Moga nNpsiMbIM HaNpaBneHNEM NOHUMAETCS:
HanpaerneHve, B KOTOPOM ABUraTeslb BpaLLaeTcsl Npy Hanuumm
KomaHabl «BBepx» Ha knemmMe S1 (BpalLieHve No YacoBoW CTperke
npu 3-chasHoM NuTaHUK 1 nogxntodeHHbIx Lensx U-U, V-V, W-W
Mexay UHBEPTOPOM 1 ABuratenem). Kak npaBuno, HanpaeneHue
(HanpuMep, Mo YacoBoW CTPeNKe) OnNpeaensieTcs Npy Barnsae Ha
[BWraTerb Co CTOPOHbI Bana (kaHaToBeAyLLEro LLKVBA).
YT06bl TOYHO y3HaTh HaNpPaBneHWe BpaLLEHNs,, CrieayeT 03HaKOMUTLCS!
C PYKOBOZCTBOM MO 3KCryaTaumm ABuraTenst Unm obpartutbes 3a
PasbSCHEHVSIMU K €70 NPOV3BOAUTENHO.

Puc. 7 AsToHacTpoWka ansa gsuratenemn ¢ NoCTOSHHbLIMU MarHuTamum



L 4 ABTOHaCTpOﬁKa CcMeLlleHnAa dHKoaepa Aana aopuratens € NOCTOAHHbIMU

MarHuTamm

Ha Puc. 8 nokasaHa npoLeaypa aBTOHAaCTPONKM Ans onpeaeneHnst CMeLLeHnst aHkogepa. dta
npoueaypa BbIMOIHSETCA NOCHe 3aMeHbl 9HKOAEepa Unu B Criyyae ero HETOYHOTO COBMELLLEHUS.
Mepen Hayanom aBTOHACTPOMKN y6eanTecb B TOM, YTO BblOpaH peXXMM BEKTOPHOIO peryrnmpoBaHus
C 3aMKHYTbIM KOHTYPOM A1 ABUraTenen ¢ NoCTosiHHbIMKU MarHmtamm (A1-02 = 6) n 4To NnapameTpsl
E1-0O0 v E5-O00 HacTpoeHbl NpaBuibHO.

CTAPT

Het
Tpockl MOXHO
CHATb ?
A\ 4
| CUMMITONROCE | YpaBHoBecbTe kabuHy Tak, 4ToObl OHa He
* [ABUranacb Npu oTnyLieHHbIX TOPMO3aXx.

MpumeyaHue: TOYHOCTb HACTPOKM B TAaKOM

| 3amkHuTe Bxoakl BB 1 BB1 |<— pexvme byaet Huxe

!

|
Bkntouute HanpsXXeHue NUTaHus, ecnv oHO BblKJ'IIO"IQHOl:
™ |
<
- 1
OTKnouMTe NUTaHNe
L lpoBepbTe NapameTp
*F1-01 v npoBepbTe NPaBUNbHOCTb
* CTaHOBKM KapTbl PG
n8-35 y P

BosHukaeT nn
olwmbka OPE06?

] ;

* MposepbTe napameTp n8-35
* Ecnu ucnoneayetcst EnDat / Hiperface,

- MpoBepbTe HanpshkeHue NUTaHnsa aHkogepa

- mpoBepbTe Lenu curHanbHbix nnHnii CLOCK n DATA
* BbIkniounTe HanpshkeHne NuTaHns.

BosHukaeT nn
owmbka CPF24?

* MNpoBepbTe, NPaBUNbHO NN 3afaHbl KOHCTaHTbI F1-01
(MocTosiHHas PG) n
F1-21 (Pa3spelueHne abcontoTHOro aHkoaepa) ?.

*Cm.:
cmp. 26, Owubku npogpammuposaHusi (OPE)
1 yCTPaHUTE MPUYUHY OLLIMGKM

BosHukaeT nn
olwwubka OPE02?

OTnycTUTe TOPMO3, 3aMKHUTE KOHTaKTOp fBUraTens,
MeAneHHO BpallaiTe ABUraTesNb B NPSIMOM HanpaBneHnn |«
*1 1 npoBepbTe 3Ha4eHNe KOHTporbHoro napametpa U1-05. |
<

* MNpoBepbTe NOAKIIYEHE Lieneit
* MposepsTe/oTperynupyire
HanpshKeHe NUTaH1s 3HKOA.epa

BosHukaet i PGO
(notepst OC ot
QHKoAepa)?.

* MpoBepbTe Lienv aHkoaepa
* Mamenute napamertp F1-05

FABnseTcs nn 3HauYeHNe
U1-05 nonoxutensHbil

A\ 4

3apaite:
T1-01 = 4 - aBTOHACTpOMKa CMeLLEeHUs
3HKOAEpa

Haxumaiite knasuwy UP (BBEPX),
noka He oTobpasuTcs
«Tuning Ready».

Cm.
3amKHUTe KOHTaKTOp(-bl) ABUraTens cmp. 27, Owubku asmo;—lacmpoﬁl{u
1 HaxxmuTe knasuwy RUN. W YCTpaHWUTe NpUYNHY OLINGKN.
[loxauTeck 3aBeplLEeHNs aBTOHACTPOMKM. y

¢ Het

(OTobpaxaeTcs ko
oLnGkm)
* 1. MNoa npsAMbIM HanpasneHnem NOHMMAaeTCs: HarnpasreHne,
B KOTOPOM JBUraTesib BpallaeTcs Npy Hanmumm KoMaHabl
(«HacTpoiika BbINONHEHa yCreLuHo»)) «BBepx» Ha knemme S1 (BpaLleHue no 4acoBON CTPenke nNpu
PERRITE T G e R 3-thpasHoM nuUTaHUM 1 noaknodeHHbIX uenax U-U, V-V, W-W
OTKIIOUUTE BXOFbI GIOKMPOBKY BLIXOAA MeXay MHBEPTOpPOM U Asuratenem). Kak npasuno, Hanpaenexue
Y 3aCTONOpUTE TOPMO3 (Hanpumep, No YacoBoi CTPerke) onpeaenaeTca npy Barnaae Ha
ABuraTerib CO CTOPOHbI Bana (KaHaToBeadyLLEero LUKMBa).
Y106bl TOYHO y3HaTb HanpasneH1e BpaLleHns, creqyeT

KOHEL| 0O3HaKOMUTbLCA C PYKOBOACTBOM MO 3KCnnyartauun asuratens nnm

06paTnTbCs 33 Pa3bsSCHEHUSIMU K €70 NMPOV3BOAUTENIO.
m

Hactpoiika BbinonHeHa
ycnewHo?

Ha

(Otobpaxaetcs «Tuning successful»

Puc. 8 ABTOHacTpolika cMeLLeHus 3Hkoaepa



————————————————————————
Il

Hactpowka npocuna n nocnenoBatenbHOCTU ABMKEHUS

€ KomaHabl «BBepx»/«BHN3» 1 BbI6Op cnoco6a 3agaHnsA CKOPOCTH

EBbI60p uctouHnka KomaHabl «BBepx»/«BHU3»

WNcTouHuk curHanos «Beepx» n «BHM3» MmoxHo 3agatb napametpom b1-02. N3HavanbHO (3aBoackas
HaCTpoMnKa) B Ka4eCcTBE UCTOYHMKA BblbpaHbl knemmbl S1/S2 (b1-02 = 1).

EHavano aBuxeHuA BBepPX Ui BHUI

Ytobbl nogbeMHoe yCTpOVICTBO Ha4yano ABmxeHune BBepX Unn BHU3, OOJDKHbI ObITb BbIMOHEHDI
cnegywouwimne ycnosus:
e Ecnn ans Bbl60pa 3afaHna CKOpPOCTU UCMNONb3YKTCA AOUCKPETHbIE BXOAbl — AOJIKHO ObITb
Bbl6paHO X0Ts1 Obl OAHO 3ajaHue CKOpPOCTH.

» [omxkHbl 6bITb NOAAHbI CUrHarnbl pa3érnokMpoBKKU Bbixoaa
(knemmbl BB 1 BB1 annapatHoi 6noknpoBku Bbixoaa).

e Ing OBWKEHWS B HY)XHOM HamnpaBneHun AOmkeH ObiTb nMogaH COOTBETCTBYHOLWMIA curHan «Beepx»/
«BHM3».

H[lpekpalweHne ABUXKEHUA

MHBEpTOp MOXHO OCTAHOBUTL Crieayoum obpasom:
» CHuMuUTe curHan komangsl HanpaeneHus (BBEPX unn BHUS).
« Ecnn pgna Bbibopa 3agaHMs CKOPOCTU MCMONb3YTCS AUCKPETHbIE BXOAbl, CHUMWUTE CUrHan
BblOOpa 3agaHns CKOPOCTH.
« Ecnn d1-18 = 3, cHMMKUTE curHanbl CO BCEX BXOAOB 3a4aHNs CKOPOCTU.

EBLIGOp MCTOYHUKA 3aA4aHUA CKOPOCTHU

McTouHMK 3a4aHusa CKOpOCTU MOXHO BbibpaTth npy noMmowm napametpa b1-01. N3HayanbHO
(3aBoackas HacTporika) BeibpaHa undposasa naHens ynpasneHus (b1-01 = 0), T.e., 3Ha4eHnUs
CKOPOCTU BbIBUPAOTCA C NOMOLLbIO ANCKPETHBIX BXOL4OB.

L 2 MocnepoBaTenbHOCTb Bbl60pa CKOpOCTU Npu nomMmoLin ANCKpPEeTHbIX BXOAO0B

Ecnu gns Beibopa 3Ha4eHUs CKOPOCTM UCMONb3YHTCA AUCKPETHBIE BXOAbI, CNOCO6 1 NpuopuTeT
BbIOOpa CKOPOCTM 3aBUCAT OT 3Ha4YeHus1 napameTtpa d1-18 (BbIOOp NPUOPUTETHO CKOPOCTH).

HPexunm 1/2 ctyneH4aToro nepekniovYeHnsa ckopocrten (anckpetTHbin Bxoa) (d1-18 = 0/3)

Ecnn d1-18 =0

Mogae Ha 3 AUCKPETHBIX BXOA4A COOTBETCTBYHOLMIA BOUYHBIN KOZ, MOXHO BblOpaTb 0A4HO 13 8-Mu
npenycTaHOBMNEHHBLIX 3HAYEHU CKOPOCTU (3adaHHbIX napametpamu d1-01 ... d1-08). KomaHga «Beepx»/
«BHU3» 3anyckaet uHBepTop. IHBEPTOP OCTaHABNMBAETCHA CHATUEM KOMaHAbl «BBepx»/«BHu3».

Ecnn d1-18=3

MopaB Ha 3 ANCKPETHBIX BXOA4A COOTBETCTBYOLLUIA ABOUYHBIA KOA, MOXHO BbIOpaTh 0OHO U3 7-MU
npenycTaHOBEHHbLIX 3HAaYEHWIA CKOPOCTH (3afaHHbIX NapameTpamm d1-02 ... d1-08). KomaHaa
«BBepx»/«BH13» 3anyckaeT nHBepTop. VIHBEPTOP OCTaHaBNMBAETCS, €CINM CHUMAaETCs KoMaHaa
«BBepx»/BH13» nnu He BbIOPAHO HN OOHO U3 3HAYEHUI CKOPOCTM (BCE AMCKPETHLIE BXOAbI
BbIKIHOYEHBI).

HacTtpownka MHorodyHKLMOHanNbHbIX AUCKpPeTHbIX BxoaoB (H1-01 ... H1-05) (npumep)

Knemma na';:m:fpa 3HayeHune MosicHeHus
S4 H1-02 3 KomaHga cTyneH4yaToro nepeknioyeHnst ckopoctu 1
S5 H1-03 4 KomaHga cTyneH4YaToro nepeknioyeHms CKopoctu 2
S6 H1-04 5 KomaHga cTyneH4YaToro nepeknioyeHmst Ckopoctu 3




Tabnuua BbiGopa 3Ha4eHUN CKOPOCTH

B cnegytoweii Tabnuue npveeaeHbl KOMGUHALMKU CUTHAMNOB Ha OUCKPETHbIX BXoAax
1 COOTBETCTBYIOLLME UM 3HAYEHUS] CKOPOCTMU.

Ecnun napametp b1-02 = 1, 3agaHune 4yacTtoTbl 1 BBOOUTCS aHanoroBbiM CUrHanom Ha knemme A1.

KomaHpa Komanaa Komanpa BbibpaHHas yacToTa
CTyneHu. CTyneH4. CTYynNeH4.
o | e | g, | g | aeeso

1 BbIKI BbIKI BbIKIN 3apaHve vactotbl 1 (d1-01) |Cron
2 BKIN BbIKI BbIKN 3apanuve vactoTel 2 (d1-02) |3agaHue yactotbl 2 (d1-02)
3 BbIKN BKN BbIKN 3apgaHue vactotbl 3 (d1-03) | 3apaHue vactotbl 3 (d1-03)
4 BKn BKN BbIKN 3apaHwue yactotbl 4 (d1-04) | 3apaHue vactotbl 4 (d1-04)
5 BbIKN BbIKN BKN 3apaHwue vactotbl 5 (d1-05) | 3apaHue vactotbl 5 (d1-05)
6 BKI BbIKI BKI 3apaHve vacToTbl 6 (d1-06) |3agaHue yactoTtbl 6 (d1-06)
7 BbIKI BKI BKI 3apaHve vactotbl 7 (d1-07) |3agaHue yactotbl 7 (d1-07)
8 BKI BKI BKIN 3apanve vactoTbl 8 (d1-08) |3apaHue yactotbl 8 (d1-08)

B OT1aenbHbIe BXoAbI BbIGOpa CKOPOCTU, MPUOPUTETOM 06naaaeT Bbicokasi ckopocTb (d1-18 =1)

B aTom cnyvae MOXHO 3agath 6 pasnnyHbiX 3Ha4eHun ckopoctu (napametpbl d1-09 ... d1-17),
Ans Bblbopa KOTopbIX ByAyT CAYXUTb YeTbipe ANCKPETHbBIX BXOAA.

¢yHKLIMM AUCKPEeTHbIX BXOA4OB MO YMOJTYaHUIO (3aBOACKaﬂ HaCTpOﬁKa)

Knemma na';:x:fpa 3HaveHve MosicHeHwus
S3 H1-01 80 Bbibop HoMuHanbHoM ckopoctu (d1-09)
S4 H1-02 84 Bbi6op npoBepoyHoii ckopocTu (d1-14)
S5 H1-03 81 Bbi6op npomexyTovHow ckopocTtu (d1-10)
S6 H1-04 83 Bbibop ckopocTu BbipaBHuBaHus (d1-17)

MpuoputeTom obnapaeT 6onee BbICOKaAs CKOPOCTb, HA3HA4Y€H BXOA CKOPOCTU BblpaBHUBaHUS

(H1-000O0=83)
Ecnn d1-18 = 1 1 oguH 13 MHOrOOYHKUMOHANbHbLIX AUCKPETHBIX BXOAO0B SABMNSIETCS BXOA0M BblOOpa
ckopocTu BblpaBHUBaHusA (H1-C000=83), B 3TOM criy4ae npu CHATUM CUrHana Bbldopa CKoOpocTu
WHBEPTOP MPON3BOAUT TOPMOXEHME OO CKOPOCTU BblpaBHMBaHuS (d1-17). NMpoBepoyHasi CKOPOCTb
He MOXeT ObITb BbiOpaHa B Ka4eCTBE CKOPOCTU xoaa. bonee Bbicokasa CKOPOCTb ABNSETCA
NPUOPUTETHOM MO OTHOLLEHUIO K CKOPOCTU BblpaBHMBaHUS, T.€., Noka BblbpaHa bonee Bbicokasi
CKOPOCTb, CUrHarn Bblbopa CKOPOCTW BbipaBHUBaHUSA UTHOPUPYETCS (CM. PUCYHOK HUXeE).

Ecnu curHan Bbl60pa CKOPOCTU BblpaBHMBaAHNA UM CUTHAn «BBer»/«BHM3» CHMMaeTCA, MHBEPTOP
OCTaHaBInMnBaeTCA.

TognuTka nocr. TokoM /
CEpBOpErynupoBaHie
NPM HYNIEBO CKOPOCTH

TognuTka MocT. TokoM /
CEpBOPErynUpoBaHIE NPU HyNeBsoM CKOPOCTH

CkopocTb
BHOKMDOEKE BblX0aa

[ 1
Beepx/BHuz [ i ]

‘ i

[

CKopoCTb BbIpaBHUBaHHS

I 7 He okaswisaer snmsHna
] 1 Bxon BKNIOYeH

BbibpaHHas ckopocTb

BbiGpaH npuopuTeT 60nee BbICOKOM CKOPOCTU, BXOA CKOPOCTU BbIPpaBHMBAHUA He Ha3HayeH
(H1-00-+83)
Ecnu HM oanH 13 gUCKpeTHBbIX BXOAOB HE Ha3Ha4YeH B KayecTBe BxoAda Bblbopa cKkopocTu
BblpaBHMBAHWS, TO MOCIE CHATUS CUrHana BbIbopa CKOPOCTW MHBEPTOP BbINOMHAET TOPMOXEHWE A0
ckopocTu BelpaBHuBaHus (d1-17). NposBepoyHas cKOpoCTb HEe MOXET BbiTb BoibpaHa B kavyecTse
ckopocTh xofa. Ytobbl BbIbpaTh CKOPOCTb BbIPaBHMBaHUA B Ka4eCTBE CKOPOCTM XoAa, Heobxoanmo
OTKINIOUYMTb PYHKUUNIO OBHapY>XeHUs noTepu 3agaHus JyactoTbl (S3-09=0).

Mpu cHaTUMKM curHana HanpasneHus («Beepx»/«BHW3») nHBEpTOpP OCTaHaBnNMBaeTCs.




Ecnu He BKNtOYEH HY OAMH N3 BXOO0B Bbl60pa CKOpPOCTU, B Ka4eCTBe 3agaHnda CKoOpoCcTu
NPUHNMaETCA CKOPOCTb BbipaBHMBAHUA.

MoannTka NOCTOSAHHBLIM TOKOM/
cepBOperynupoBaHue npu
HYFEeBOW CKOpOCTYU
CkopocTb

MoanuTka nocT. Tokom/
cepBOperynmpoBaHune npu
HyIeBOW CKOPOCTU

Bnokn pPOBKa BbIXoAa |

Beepx/BHus | ! |

Bbi6GpaHHas ckopocTb |

Mpu cHATUKM curHana HanpaeneHus («Beepx» unu «BHNU3») MHBEPTOP OCTaHaBNMBaETCS.

L Mpy Takon cxeme ynpasneHWs NPMBOA OCTaHaBNMBaeTCa n3-3a owmnbkn “FRL” (noTeps
?‘ 3afaHuns YacToTbl), ecnu Npu 3anycke He 6bin BbIOpaH HM OAVH N3 BXOAOB 3a4aHus
® CKOPOCTW.
BAXHO YT06bI OTKNIOUNTL 06HapyxeHue FRL, yctaHoBuTe napameTp S3-09 paBHbiM «O».

BOTAenbHble BXOAbI BbIGOpa CKOPOCTU, NPUOPUTETHOMN SIBNSIETCA CKOPOCTb
BblpaBHUBaHus (d1-18=2)

ConyTcTBylOLWME NapaMeTpbl U NpeaBapuTenbHasi HACTPOMKa ANCKPETHBIX BXOA0B Te Xe,
4YTO 1 B Cry4yae, Korga NpuopuTETHOM SIBNSAETCS BbiCOKasi ckopocTb (d1-18=1).

MpropuTeTHOM ABNSAETCA CKOPOCTb BblpaBHUBaHUS, Ha3Ha4YeH BXO CKOPOCTU BbipaBHUBaHUA
(H1-O00O=83)
Ecnun d1-18 = 2 n oauH 13 MHOropyHKUMOHaNbHbIX AUCKPETHBLIX BXOAOB HAa3Ha4YeH B kKayecTBe Bxoda
Bblbopa ckopocTu BbipaBHuBaHus (H1-00=83), B 3ToM crnyyae npu BKMKOYEHUM AAHHOMO BXOAa MHBEPTOP
BbINOSTHUT TOPMOXKEHME 40 CKOPOCTU BbipaBHMBaHust (d1-17). CurHan ckopocTy BblpaBHUBAHWS SBASIETCH
NPUOPUTETHBLIM MO OTHOLLIEHMIO K CUrHany BbIGopa CKOpOCTH, T.€., BbIbpaHHas CKOPOCTb UTHOPUPYETCS.
BbibpaHHas cKopoCTb xo4a AOmKHa OTNNYaThCS OT NPOBEPOYHOM CKOPOCTY.

Korga komaHZa BbiGopa CKOPOCTU BbipaBHUBAHWS CHUMAaETCS, UHBEPTOP OCTaHaBMBAETCS.

MoanuTka noct. Tokom/

CepBOperynupoBaHue

py HyneBol CKOpoCTU
CkopocTb ___] *

BJ'IOKIADOBKa BblXo4a

MoanuTka noct. Tokom/
CepBOperynupoBaHme npu HyNeBoi CKOPOCTU

1
1

CKOpOCTb BblpaBHMBaHUA MpuopuTeT NMEET CKOPOCTL BbIPaBHMBAHMA

Beepx/BHus

BbibpaHHas ckopocTb | I ]

Bbi6paH npuopuTeT CKOPOCTU BbipaBHUBaHUs, BXOA BbIGOopa HOMUHANbLHOW CKOPOCTU He
HasHauveH (H1-0O0+80))

Ecnn d1-18 = 2 1 HM 0aWH 13 ONCKPETHBIX BXOAOB HE SIBISIETCA BXOO4OM BbIOOpa HOMUHAMNBHOW CKOPOCTH,
B 5TOM CIy4ae 3a HOMMHarbHYH CKOPOCTb MPUHUMAETCS CKOPOCTb, BbibpaHHasi BXOAOM BblOopa
ckopocTu (d1-09). MNMpu nogaye curHana BbiIbopa CKOPOCTY BbIPABHUBAHWSA MHBEPTOP BbIMOMHSET
TOPMOXEHWNE 00 CKOPOCTM BblpaBHMBaHMS. CUrHan CKOpoCTU BbipaBHUBAHUS UMEET NPUOPUTET Hag,
oCTanbHbIMK CUrHanamm Belbopa CKOpoCTeN, T.e., eCnv BblibpaHa CKOPOCTb BblpaBHUBaHWS,

TO NPOMEXYTOUHbIE CKOPOCTM 1 1 2 1 CKOPOCTb NOBTOPHOIO BblPaBHUBAHUSA UTHOPUPYHOTCS.

MHBepTOp MOXET ObITb OCTAHOBMNEH CHATUEM CUrHana Bblbopa CKOPOCTU BblpaBHUBAHUA UMK
CHATMEM KOMaHabl «BBepx»/«BHN3Y.

NPEOYNPEXAOEHUE. Takaa cxema ynpaBneHnsa MoXeT ObITb onacHa, ecriv, Hanpumep, no Kakowm-
nnbo npuymnHe BbIBGOP CKOPOCTU He hyHKUMOHUPYeT (06pbIB NpoBoga U T.4.).

MoannTtka nocT. Tokom/

cepBoperynupoBaHue npw,

HyIeBOl CKOpOCTU
CkopocTb

MoanuTka NocT. Tokom/
cepBoperynmpoBaHue
npu HyNeBoW CKOPOCTHN

EJ'IOKI/IpOBKa BbiXoga

Beepx/BHu3

CKOpOch BblpaBHMBaHUA [ |
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€ HacTpoiika napameTpoB pa3roHa/TOpMOXeHUs/CrnaXnsBaHUA TONYKOB

Bpems pasroHa — 310 BpeMmsi, 3a KOTOpoe ckopocTb BodpacTtaeT oT 0 % o 100 % ot makcumanbHom
CKopocCTu, 3agaHHon napameTpom E1-04. Bpemsi TOpMOXEHNSA — 3TO BPEMS, 32 KOTOPOE CKOPOCTb
cHmkaeTcsa oT 100 % o 0 % ot 3HayveHusa E1-04.

CtaHgapTHble BpeMeHa pasroHa/ToOpMOoXXeHus 3agatotcs napametrpammn C1-01/02, S-npodumnum
(crmaxxuBaHue TonykoB) — napametpamu C2-010 (cm. Puc. 9).

C2-02 — « €2-03

C2-04
Bpewms / C2-05
C2-01 pasroHa /
........... CKOpOCTb BblpaBHUBaHMUA
Bpewms
—_
TOPMOXEHUs

Puc. 9 Hactpoiika pasroHa/TOpMOXeEHNS 1 CrnaxuBaHns TONYKoB (S-npodunen)

4 lNocnepnoBatenbLHOCTb TOPMOXeHuA

Ha npnBegeHHOM HUMXe PUCYHKe NokKasaHa CTaHA4apTHasa nocnenoBaTeslbHOCTb TOPMOXEHUA.

@
3
g
S1-04 S1-05 ©
BbibpaHHas ckopocTb T
s {CepsoperynuposaHue P P CepsoperynuposaHue é
§§ npu Hyneso c npu Hynesomn %
e &5 = ckopocTu/ KopocTb ckopocTy/ 23
73 : gi noanuTka > BblpaBHUBaHUA noanuTka » g
igi MOCTOSIHHBIM TOKOM MOCTOSIHHLIM TOKOM §
@ npw 3anycke | npuioctaHoBKe o
CkopocTb i
58 © g
g3 s 8 S
ag 9
o] X 3
85s 88
N3 ~
H =
33 " g I
Q > =0
@ E 8
S a8 £
RUN (MYCK) 3
[uckp. BXxoa annapartHoi
6noku1poBKY BbIXOAA MHBEPTOPa
KomaHga otnyckaHust TopmMo3a

Puc. 10 BpemeHHaﬂ anarpamMmma nocrnenoBaTtesibHOCTU TOPMOXEHNA 6e3 komneHcauum KpyTALlero MoMmeHTa npu 3anycke

€4 KomneHcauumsa vHepuum (Nnpsimasi CBA3b)

YnpaBneHue ¢ NpsiMoii CBA3bIO0 UCMONb3YETCHA AN UCKIMIOYEHNS NMEPEPErYTIMPOBAHUS UK
HeJoperynpoBaHWs No CKOPOCTM NMYTEM KOMNEHCALMMN MHEPLIMOHHBIX 3DeKTOB. YHKLIMSA aKTUBM3MPYETCA
BblbopoM napametpa n5-01=1. Mocne aToro HeobxoanMo HaCTPoUTb BpeMs pasroHa asurartens (n5-05).

EABTOMaTHM4YECKas HacTponKa BpemeHu pa3sroHa asuratens (n5-05)

Mepen aBTOHacTponkon napameTtpa n5-02 BbINOAHUTE aBTOMATMYECKY0 HAaCTPOMKY napamMeTpoB
auratens u obLLyo HAaCTPOWKY NnapaMeTpoB. ABTOHACTPOWKY BbIMOIHANTE C 3aBOACKUMMMU
3HavyeHuaAMM napameTtpos n5-C100.

BbinonHWTe criegytoLyto npoueaypy:

1. [na paspelueHnsa aBTOMaTU4EeCKOM HaACTPOMKM N BO3BpaTa K OTOOpaKeHUO 3ag4aHuMsi CKOPOCTM
BBeauTe B n5-05 3Ha4eHune «1».

2. Bknounte Bxoabl 61OKMPOBKM BbIXOAA.

3. AKTMBM3MpPYNTE BXOO NpoBepouvHOM ckopoctu. Ha aucnnee 6ygoetr muratb kog «FFCALy,
yBEOOMISIOLLUA O TOM, YTO BbINOMHSOTCS BbIYNCIIEHUS.

4. Topgante komangy UP (BBEPX). MiHBepTOp Ha4YHET pasroH asuratenst 4O HOMUHAMbHOW CKOPOCTH.
Uepes HECKOMNBbKO CEKYHA Nocrie JOCTMXXEHUS MakCMMaribHOW CKOPOCTU CHUMUTe komangy UP.



5. lMocne octaHoBkM ABuratensa noganTte komaHgy DOWN (BHW3). MiHBepTOp HavyHET pasroHATb
aBuratenb B NPOTMBOMOMOXHOM HanpasBfieHnn OO0 HOMUHANbHOW CKOPOCTU. Yepes HeCKOoNbKo
CeKkyHA nocne JOCTUKEHUS MaKCManbHOW CKOPOCTM cHumuTe komaHgy DOWN.

[nsa npekpalleHns aBToHacTponkn cobpockTe napameTtp n5-05 B 0.

N

TS . NocnepnoBaTtenbHocTb nogayn komaHa UP nnn DOWN He umeeT 3HavyeHus.
[N

- 2. [Ina BbINOMHEHWs aBTOHaCTPOWKWM 3aBoAckoe (MO yMONYaHui) 3HaveHue napameTpa n5-01
?‘ N3MEHSATLCS HE [OMKHO.
ot 3. lMocne nporoHa B 060vx HanpaBneHusx napameTp n5-05 aBTomatuyecku copacbeiBaetcs B “0”.
BAXHO 4. ABTOMaTMyeckasi HaCTPOViKa BO3MOXHa TOMbKO NPU BKITIOYEHWUWN BXOAA NPOBEPOYHON CKOPOCTU.
5. He nsmeHsiiTe MmexaHuyeckne KOHCTaHTbI (Harpy3ka, MHepLMs) MeXay NporoHamm.

EHacTtponka koadcpuumeHTa nepenaum P-aBeHa ANA KOMNeHcaLMm UHepLIMK Npu
ynpasneHuu ¢ NpsAMON CBA3bIO.

* YBenunybTe 3HadeHue KOS(*)(*)VILI,VIQHT& nepegadu, 4YTOObI MOBLICUTL CKOPOCTb peakuunnm Ha BBOAO
3agaHnA CKOpPOCTU.

e [lpn BO3HMKHOBEHUM BMOpauun wnNu konebaHuin yMeHbLUMTE 3HaveHue KkoadhduumeHTa
nepegayu.
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Mouck n ycTpaHeHue HeucnpaBHOCTEMN

4 CurHanusaumsa owmnboK 1 npegynpexpeHumn

®yHKUMM 0BHapyXeHUst OLLMBOK U POPMUPOBaHUS NpedynpexaeHuid npeaHasHaveHbl Ana curHanusaumm
HeHopMarnbHbIX PEXMMOB paboTbl MHBEPTOPa/0b0pyaOBaHNS.

B cnyyae npenynpexaeHvsi VHBEPTOp MOXET NPOAoMKaTh paboTy, Ha NaHenu ynpasneHus oTobpaxaeTcs
npegynpexgatoLee coobLieHne 1, ecnuv 3To 3anporpaMmmmMpoBaHo, hopMUpyeTCst cUrHan nNpeaynpexaeHns Ha
MHOrogpyHKLmMoHanbHbIX Beixofdax (H2-01 ... H2-03). Mpu ycTpaHeHun ycrnoswii hopMrMpoBaHus NpenynpexaeHns
curHanusaums npegynpexaeHns aBToMaTuyecku NpekpaLLaeTcs.

B cryyae owmnbku BbIXO MHBEPTOPA HEMEANEHHO OTKIYaeTCsl, Ha NaHenu ynpaeneHus otobpaxaertcs
coobuleHre 06 ownbke 1 BKtoYaeTcs Bbixod ownbkm. CoCTosiHME «OLIMBKa» MOXHO COPOCUTbL TOMNBKO
BPYYHYHO MOCIe YCTpaHEeHNs MPUYUHBLI BO3HUKHOBEHUSI OLLUNGKH.

B criegytoLimx Tabnuuax npvBeaeH nepedeHb OLMBOK U NpenynpeskaeHUi 1 crnocobbl UX YCTPaHEHMS.

Cratyc
Koa ownbkn | lNpe- [ Owwm- Onucaxue Mepbl Mo ycTpaHeHuio
oynp.| 6ka
BUS OLwmnbKa JONOMHUTENBHOMO MHTEpdEca CBA3MN
Option Com Err| O Mocne nepBoHa4anbHOro YCTaHOBIEHWSI CBA3U gpgfzphz’mg%e'gg:g;'geﬁ;gm(gﬂgﬁ:?;ﬂ
(Muraer) coefMHeHVE GbINo pa3opBaHo. porp )
[Mpy BEKTOPHOM yNpaBneHnn ¢ Pa3oMKHYTbIM
CF KOHTYPOM B PEXMME TOPMOXEHUSI IO OCTaHOBKM
Out of Control Q 6bIn AOCTUTHYT NpeaenbHbIA MOMEHT, KOTOPbI MposepLTe napameTpLl ABuraTens.
Habntogancs B TedeHve 3 ¢ unu gonblue.
CPF00 : gagrggﬁoﬁfosg Je/]ignl-ll:l:lotprBOVl/ » OTCOEaAnHUTE M CHOBa NOACOeANHUTE umdpoByto/
CPFO01 QO |- Oums CBETOAMOOHYIO NaHenb.
COM- Lwunbka cBA3N Mexay NaHernbio ynpaeneHns  MonaifTe NUTaHME Ha HHBEPTOP
1 HBEPTOPOM . :
ERR(OP&INV) « C6oit BHeWHero O3Y LMY 3ameHnTe uHBEPTOP.
« [Npon3BeanTe MHULMANU3aLmio NnapameTpoBs
CPF02 - CPF Q | 8332&2 E)I(ESE,V'I;"O?\J;I'OKWOBKM BhixoAa (BOCCTaHOBMEHME 3aBOACKUX 3HAYEHMUI).
04 . OwuG ALIA LIAY « [NopanTte NUTaHVe Ha NHBEPTOP.
wmbka BHyTpeHHero ALIM L| » 3amMeHuTe UHBEPTOP.
CPF24 Owwubka nocrnenoBaTenbHOro nHTepderca
Option Comm o) Hiperface MpoBepbTe nogknoveHre aHkogepa. MNpu
P dopmupyeTcsi, ecnu AaHHbIE OT 9HKoAepa He HeobXoAVMMOCTH 3aMeHNTE SHKOAEP.
Err
6bInu NpUHSATHLI B TevyeHne 200 mc
F1-04=0,1unm 2,a A1-02=3 unn 6 * YMEHbLUNTE Harpysky.
Q| BennumHa OTKIOHEHS CKOPOCTY MPEBLILLAET 3HaYeHNe |+ YBenuusTe Bpems pasroHa 1 BpeMsl TOPMOXEHMS.
DEV napametpa F1-10 gonbLue Bpemern F1-11. * [poBepLTE MEXAHNYECKYIO CUCTEMY.
Speed F1-04=3uA1-02=3 6 * MpoBepbTe 3Ha4eHus napameTpos F1-10 n F1-11.
Deviation o) Benmin M AT-Dz =5 nunm « MpoBepsTe Noruky ynpaenenus. MNposepsTe,
ennanHa olzﬁ”?ge*'”” ckopocT ”peg';""#a SHAYCHNE | GrnyckaeTcst M TOPMO3, KOra MHBEPTOP HAaUMHAET
napametpa F1-10 gonbLue Bpemenm F1-11. NOBLILIATb CKOPOCTb.
HenpasunbHoe HanpasneHve BpaLleHns Hgﬁsﬁ%ﬂ;g%@gﬁ;ﬁ:ﬂe narunka (PG)
DV3 @) S;g;tmgg;cgbizn: g;zgﬂ::”;gw? gg?g e * MpoBepbTe HanpaeneHve aatynka (PG)
1 yCKOpeHHe AMetoT MPOTVIBONONOXKHBIE 3HAKN 1 BbIMOMHWUTE aBTOHACTPOMKY CMELLIeHUs1 3HKoaepa
y ) * YMeHbLUMTE Harpy3Kky v npoBepbTE TOPMO3
HenpaBunbHoe HanpaBneHve BpaLleHust
dopmupyetcs, ecnu 3HadeHne F1-19 He pasHo 0, |+ MNpoBepbTe HanpaeneHue gatyvka (PG)
Dv4 QO |a3apaHue ckopocTy 1 CKOpPOCTL ABMraTens 1 BbIMOMHWTE aBTOHACTPOMKY CMELLIeHUs1 3HKoaepa
MMetoT NPOTUBOMOSIOKHbBIE 3HAYKU U NPEBbLILEH | * YMEHbLUUTE Harpy3Kky U NpoBEpLTE TOPMO3
nopor obHapyeHusi, 3agaHHbIvi B F1-19.
* YMeHbLUUTE Harpy3ky
« [poBepbTe HanpaeneHve BpalleHus PG, 3HayeHne
8\\//3 o) o) OG6HapyXeHo Ype3mepHoe yckopeHue kabuHbl gl]&géempgblnomme ABTOHACTPONKY CMELLeHNs
Acceleration (Tonkko npu A1-02 = 6) * MpoBepbTe 3Ha4eHus napameTpoB S3-13, S3-14
n S3-15.
* OTperynupy/iTe BpeMeHa pasroHa 1 TOPMOXEHUS.
EFO (O |BHewHuii curHan ownGkm oT AONONHNTENLHOM . Hgg:ggt}: :232;2?3’3”03”” BHELUHE/ OLIMOKN.
Opt External Flt KapTbl CBA3M  TPOBEPLTE CUrHANLI CBA3N.
EFO BHewwHsia owmnbka Ha knemme SO (O obo3Hayaet -
ExtFautst | @ | O |irowmu S3 . s7) YCTpaHUTe NPUYMHY BHELLHE oMK,
EF OpHoBpemeHHas nogada komaHg «[psimon xoa»/
BHeLHsis «OB6paTHbIn xoa» [poBepbTE BHELLHIOW NOrMKY ynpasneHus —
oLINBKa Q KomaHzp! npsiMoro 1 o6paTHoro xoaa nofaHsb! OHOBPEMEHHO [0IKHa NOCTynaTb TOMbKO OAHa
(Muraer) 0ofHOBPEMEHHO B TedeHne 500 mc nnm Gonblue. 310 | KOMaHaa.
npenynpexaeHve NPUBOAWT K OCTaHOBKe ABUraTersi.
* CHMMUTE curHan HanpaeneHus u nosTopute cbpoc
Ext Run Active o) MpousseneHa nonbiTka cbpoca owmbKN BO BpEMS | OLLMBKM.
Cannot Reset paboTbl. * Ecnmn cbpocom ownbkm ynpaensiet MNJIK, npoeepste
ero nporpaMmy.
. « BbinonHute npouen MOMHON aBTOHACTPOWKM
FF CAL o) HevicteyeT Bpemsi pasroHa Asuratens npu  MpepauTe aB'IPOHaCT)é)pO};IKy P
- yrpaBneHnn ¢ NpsiMoi CBsI3bio 33738 N5-05 = 0.
FRL MpoBepbTe BbIGOP CKOPOCTU/MOCNEAOBATENBHOCTL
Ref Missing Q |He BbibpaHa ckopocTb 40 3anycka MHeepTopa. 3anycka.




Cratyc

4 OLLNGKK e- | Owwum- nncaxu bl N TPaHeHn
Koa owwm6 I (@) Onuncaxue Me 0 yCTpaHeHuo
aynp.| 6ka
« OTcoeauHuTe ABWUraTenb 1 3anycTuTe uHBepTop 6e3
nsuraTensi.
* NpoBepbTe ABUraTenb Ha HanMune KOPOTKOro
GF Tok Lenu 3a3emrneHunst Ha BbIXxode MHBepTopa 3aMblkaHNa Mexay dason n semnen.
npesbICUn 0 BbIXOAHOTO HOMUHANbLHOMO Toka |+ [poBepbTe BbIXOAHOW TOK C MOMOLLbIO Npubopa Ans
Ground Fault Q 50 % M &
nHseptopa u L8-09=1 (3awwmTta BKntoveHa). n3mMepeHns Toka 6e3 paspbiBa Lenu, 4Tobbl
nposepuTs DCCT.
* MpoBepbTe OTCYTCTBUE OLUMOOK B CXeme
ynpaBsrieHWsi KOHTAaKTOPOM ABuUraTensi.
LF Ha Bbixoae nHBepTOopa npom3soLuen obpbiB asbl.
Outout Phase o) CurHan owmbku hopMUpyeTcs Npu NageHnm » CBpocbTe oLnbBKy nocne ycTpaHeH st MpUYmHbI.
BbIXO[HOIO TOKa Huxe YpoBHst 5 % ot . BepbTE MOLLHOCTb ABUraTens u nHseptopa.
pLoss Oro Toka 5 % [MpoBepkTe MOLLHOC arte. opa
HOMWHAaNbLHOro Toka MHBepTopa, korga L8-07=1
« OTcoeanHuTe ABurartens
* NpoBepLTe NHBEPTOP Ha HAaNMU4KMe KOPOTKOro
3aMblKaHNA MeXay da3amm Ha BbIXOAE.
oC o) BbIxoAHOW TOK MHBEpTOpPA NPEBLICUN YPOBEHL gsagggggﬂe uHeepTop Ges
Over Current obHapyXeHusi NpeBbILLEHNs ToKa. - TpOBEPETE ABUTATENb Ha HATMUME KOPOTKOTO
3aMblkaHNA Mexay dasamu.
* MNpoBepbTe 3HAa4YEHUs1 BpeMeHW pa3sroHa/
TopmoxeHnus (C1-0000).
TemnepaTypa oxnaxaaroLlero paguatopa
(O |VHBEPTOpa NpeBbicuna 3HaueHue NapavieTpa * [NpoBepbTe CKOMNSeHWE MbIMN Ha BEHTUNSITOPax unu
OH L8-02,aL8-03=0, 1 unu 2. gap,maTope. 6
Heatsink OxnaxgatoLLmii BEHTUNSTOP MHBEPTOPa He paboTaeT ngﬁ:&gme OKpY>aIOLLYt0 TeMnepaTypy sonnsn
Overtemp QO Temniepatypa oxnaxzatoLLero paatopa MHBEPTOPa |« 3ameHnTe OXNakAALLMI(-e) BEHTUNSTOP(-bi).
npesbicyna 3HaveHue napametpa L8-02, a L8-03 = 3.
TemnepaTypa paguatopa uHBepTopa * TpoBepLTE CKOMNSIEHME MW HA BEHTUASITOPaX Unu
OH1 npesbicuna 105°C. paaumarope.
Heatsink Max O - * YMeHbLUUTE OKpYXaloLLylo TemnepaTtypy B6nunau
Temp OxnaxgatoLLmin BEHTUNATOP MHBEPTOPA He npusona
paGoraer + 3ameHnTE OXNaxaaloLnin(-e) BEHTUNATOP(-bl).
O6HapyxuBaetcsi, ecnu ans L1-01 3agaHo
3HayeHue 1, 2 unu 3, a BbIXO4HOM TOK MHBEPTOPA ng Big?ii’;&?&’fﬁ;" Lelzg'r(gﬁa?i)ej:nvclxggm
oL1 o npeBbILIaeT KpUBYIO Neperpyskun Asuratens. (C1F-)yE|E|)’ P p P
Meperpy3aka KpuBasi neperpysku perynmpyeTcsi C MOMOLLb0 :
nsuratensa napameTpos E2-01 (HOMUHarnbHbIN TOK ABuratens), |, Hpgggpﬂz Xégﬁgﬂﬁgﬁg”g;”eﬁy gEgél_%?)'
L1-01 (Bblbop 3awmThl ABuratens) n L2-02 (HpOMVIEaJ'IbeIVI TOK ,D,BVIrgTeJ'Iﬂ)p
(NoCTOsIHHasi BpeMeHU 3alLuThl ABuraTenst) ’
« [NpoBepbTe ANUTENBHOCTL LMKNA U BEMUYUHY
Harpysku, a Takxe BpeMsi pa3roHa/TOpMOXXeHUs!
oL2 o) BbixogHoWM TOK MHBEPTOPA NpeBbIIaeT (C1-00).
Inv Overload reperpy3oyHyto CrocoBGHOCTb MHBEPTOpPA. * MNpoBepste V/f-xapaktepuctuky (E1-00).
* MpoBepbTe 3HaveHne napameTpa E2-01
(HomuHanbHbIN TOK ABUraTens).
F1-03 =0, 1 vunu 2, a ans A1-02 3agaHo 3HaveHne
3 vnm 6. o
Q |YposeHb curvana OC no ckopoctt (U1-05) + CkoppekTupyiite napametpsl ASR B rpynne
oS MpeBbILan 3HaueHne napametpa F1-08 ponswe | rl_llapameTpOB Cs.
Motor Over posepsre crewy saganin sacrors
speed Det F1-03 =3, a anst A1-02 3anano sHaveHne 3umn 6. gonayia H:CTOTI:I P
YpoBeHb curHana OC no ckopoctu (U1-05 :
Q ngesuman aoHite napaMnga Fg-08 ,qo)nbme « MNposepkTe 3Ha4eHNs napameTpos F1-08 u F1-09.
BpeMeHWn, 3agaHHoro B F1-09.
Q
(Tonb- Esggs)é(v? J:'g' e&ggﬁbngggg?)”:gfwgogg eabieHns | YBenuyste Bpems Topmoxenus (C1-02/04/06/08)
oV Ko B Hal'lpﬂ>KeHVIF|y Y W1 NofCoeANHUTE TOPMO3HOE YCTPOICTBO.
DC Bus co- O Mo ymonqamhro MCMIONb3YIOTCA CrieayioLme * NpoBepbTe HaNpsHKeHNe NUTaHWS U YMEHbLUUTE ero
Overvolt cTost- YPOBHY OBHAPYKEHMS: B COOTBETCTBUM C TEXHUYECKUMMU
HUU Knacc 200 B: 410 B= XapakTepucTMKamun uHBepTopa.
ocTa- . _ * MpoBepbTe TOPMO3HON NpepbIBaTENb/PE3NCTOP.
HoBa) Knacc 400 B: 820 B=
PF CruLLKOM BbICOKWIA YPOBEHb NynbCaLuii B LUMHE
Inbut Phase (Q |NocTosHHorO Toka. * Kpenko 3aTsiHUTe KNeMMHbIE BUHTHI.
P Loss O6HapyxvBaeTcsi, Tonbko ecnu L8-05=1 « MpoBepbTe HanpsXXeHne NUTaHns
(paspeLueHue)
F1-02=0, 1 unmn 2; A1-02 =3 unn 6 + YcTpaHuTe 0TcoeauHeHne/paspbis B LENM.
PGO QO |Wmnynbcbl oT aaTtunka PG (aHKkogepa) He * BbInonHute nogcoeauHeHne npaBusibHO.
PG Open nocTynanu fornbLue BpeMeHu, 3aaanHoro B F1-14. |« MoganTte Hagnexallee nutaHue Ha PG
(OTcoeanHeHne F1-02=3; A1-02=3 unun 6. + MNpoBepkTe noruky ynpaenexusi. MposepsTte,
PG) Q Mmnynbcbl ot gatunka PG (3Hkoaepa) He OTMyCKaeTca N1 TOPMOo3, Korga MHBEPTOP HaYnHaeT
nocTynanu Jonblue BpeMeHu, 3aaaHHoro B F1-14.| NoBbllaTb CKOPOCTb.
TMeperopen npeaoxpaHUTenb B Lieny 3MeKTponuTaHust.
PUF MpenynpexaeHxue:
Hu B Koem crnyyae He 3anyckante nHBepTop -
DC %userl]:use Q MOCIE 3aMeHb! NPEAOXPAHNTENS WNHb! ObpatnTtech B cepBUCHbIN LeHTp Omron
P MOCTOSIHHOTO TOKa, He NPOBEPUB CUMOBbIE Lienu
Ha HanMune KOPOTKOTO 3aMblKaHWs1.
D T;rk o) HeuncnpaBHOCTb BCTPOEHHOTO TpaHaucTopa * BbIknouMTE MHBEPTOP U BKITKOYUTE ETO0 CHOBA.
Trgnsistr OVHaMUYECKOrO TOPMOXKEHMS. » 3ameHwuTe NHBEPTOP.




Cratyc
Kop ownbkn | lpe- | Owm- Onucaxue Mepsbl no yctpaHeHuto
aynp.| 6ka

SE1

Ownbka O Her OTK””SK? % BbIXOAIHOTO KoHTaKTOpa AOMbLIE [MpoBepbTe BbIXOAHOW KOHTaKTOp.
ynpasnexus 1 Bpemenn S1-10.
SE2 BbixogHoOW TOK Npw 3anycke COCTaBmnsan MeHee
Owumbka @] Y [MpoBepbTE BLIXOAHOW KOHTAKTOP.

0,
yrpaBneHns 2 25 % TOKa X0nocToro xoaa.

SE3 ;
Owvbka o) BbIxoaHOM TOK BO BpeMsi X0Aa COCTaBMs MeHee

25 % Toka XONOCTOro X0Aa. MpoBepbTe BbIXOOHOW KOHTAKTOP.

ynpasrieHus 3

SVE
Owwubka .
CcepBoperynupo o) MonoxeHue aBuUraTens M3MeHUNoch BO BpeMsi . zfﬂzﬁtﬁﬁ e”fﬂi’i‘ﬂ%”ﬁ“ﬂ’?&%’fﬁ”“
Bﬁ;ﬁ:agglm CepBOPErynMpoBaHns Npu HyneBon CKOPOCTY. - TlpoBEpbLTE YPOBEHb MOMEX.
CKOPOCTU
HanpsikeHune B LUMHE NMOCTOSIHHOTO TOKa HUXe
O YPOBHS1 0BHapy>XEHWUS MOHUXEHHOTO HanpskeHus |« MNpoBepbTe BXOAHOE HanpsikeHue.
(Tomb- (L2-05). No ymonyaHuio ncnonb3ayroTcst * lNposepbre NoaKoHEHNE BXOAHBIX CUIOBbLIX LIENEN.
UV Ko B crnegyoLme 3HayeHus: * YBenuusTe 3Ha4YeHUsi napameTpos
DC B co- o) Knacc 200 B: 190 B= C1-01/03/05/07
us cTos- Knacc 400 B: 380 B=
Undervolt
Hun OTKa3 aeKTpPOMarHMTHOrO KOHTaKTopa Lenu
ocra- AMeKTponuTaHns
HoBa) Het curHana obpaTtHol CBA3M OT KOHTaKTOpa BO SameHuTe uHBepTOP.
Bpemsi paboTbl MHBEPTOPA.
uv2 o 9#;:;1(16;4}:;6 HaMNpsKEHNE NUTAHMA CXEMbI » OTcoeanHWTeE BCE LIEMMN OT KIIEMM CXEMbI
CTLPS yrnpaBneHus u nogante NUTaHNe Ha MHBEPTOP.
Undervolt [MoHWxeHHOe HanpsXXeHne NUTaHWs CXeMmbl - BameHuTe UHBEpTOp.

ynpaeneHus Bo Bpemsi paboTbl MHBEPTOpPA.

4 Owun6ku nporpammupoBaHus (OPE)

Owwmbka nporpammupoBaHus (OPE) BosHMKaeT B TOM cryyae, Korga HECKOMNbKO CBA3aHHbIX NapameTpoB He
cornacytotcs Mmexagy cobor, nMbo HeBepHO 3adaH OTAenbHbIN napameTp. [oka napameTp He Bydet 3agaH
npasuIbLHO, MHBEPTOP paboTtaTkb He ByaeT. [Npn 3ToM HUKakue Apyrie npegynpexaeHns unm coobLueHns 06
oLwmbkax BelBoauUTLCA He ByayT. B crnyyae OPE nameHute COOTBETCTBYIOLLMIA MapameTp, BbISSCHUB NMPUYNHY
owmbkn no Tabnuue, NnpneeaeHHOW Hwxe. Bo BpeMs nHamkauum owmnbkn nporpaMMUpPOBaHUS HaXXMUTE
knasuwy ENTER (BBOL), 4to6bl otobpasuts nHamkatop U1-34 (O6HapyxeHHas owwmnbka OPE),
coaepaLLmin Homep napaMeTpa, BbI3BaBLUErO OLUMOKY NPOrpaMMUPOBaHMS.

Kopg owmbku Onucaxue Mepbl no ycTpaHeHuto
OPEO1 OLMBKa HACTPOIMKI MOLLHOCTH (KBA) HHBEpTOpa BBegwuTe npaBunbHOE 3HavyeHve MoLHOCTL (KBA)
kVA Selection P w pTOp B napameTp 02-04.
3HaveHve napameTpa BbIXOAMT 3a AOMYCTUMBIN
AvanasoH
BbibpaH Hiperface (n8-35=4) u:
o * F1-01 otnuuaeTtcs ot 512 unn 1024 -
OPEO2 Limit - F1-21 pageH 2 [MpoBepbTe HACTPOWKY NapameTpoB.
BbibpaH EnDat (n8-35=5) u:
* F1-01 otnuuaeTtcs ot 512 unn 2048
* 3HaveHue F1-21 paBHo 0 unun 1
Owwnbka BblIbopa hyHKLMN MHOrO(YHKLIMOHAMNBHOIO
Bxoga (H1-01 ... H1-05):
+ [Ina HecKkonbKMx BXOAOB BblGpaHa oaHa 1 Ta xe
PyHKUMS.
OPEO3 » OgHOBpEMEHHO BbIOpaHO BHeLLHee briokvpoBaHue
Terminal BbIXOfa C HOPMasibHO Pa3OMKHYTbIM (8) MposepeTe 3raueHns napametpos H1-CILI
1 HOpMarbHO 3aMKHYTbIM (9) KOHTaKTOM.
OpHoBpeMeHHO BbiIOpaHa KOMaHAa aBapuHOM
OCTaHOBKW C HOPMarnbHO pa3oMKHYTbIM (15)
1 HOpMarsbHO 3aMKHYTbIM (17) KOHTaKTOM.
Owwmbka BbIGOpa NCTOYHMKA KOMaHAbI «Xo4» unm
MCTOYHMKA 3aaHus
OPEO05 Mapametp b1-01 (BbIGOp UCTOUHMKA 3aaaHMS « [poBepsTe, ycTaHoBNeHa nu kapTa. Beikniounte
Sequence Select |yacTotbl) u/mnm napameTp b1-02 (BbiBop UcTouHMKa |  MUTAHUE U NEPeyCTaHOBUTE JOMOSHUTENbLHYIO KapTy.
koMaHabl RUN) BbIGpaHbl paBHbIMM 3 * MposepsTe HacTpoiiky b1-01 1 b1-02.
(oononHuTenbHas kapTa), HO kKapTa He yCTaHOBMeHa
OPEO06 Owwubka BIbOpa MeToaa perynvpoBaHmst/ MpoBepbTe BbIOpaHHbI METOA perynupoBaHns (napameTp
PG Opt Missing |otcyTtcTtByeT kapta PG A1-02) n/unn yctaHoBKy AOMONMHWUTENbHON KapTbl PG.
ConstgrﬁESOeEI;ection Owwnbka BbIbOpa PyHKLMM [MpoBepbTe MeToA perynnpoBaHns 1 yHKUMLO.
OPE10 MpoBepkTe napameTpsl (E1-00). Bo3amoxHo,
V/f Ptrn Settin Owwnbka HacTpowku napametpos V/f YCTaHOBMEHHOE 3HAa4YeHNe YacTOTbl/HaNpPsHXKeHNst
9 npeBbILLIaeT MakCMMarbHY0 YacToTy/HanpsxeHue.




4 OwnGKM aBTOHACTPOMKHK

OLWwwnGky aBTOHACTPONKY NepeYncreHbl B criegytoen Tabnuue. B cnydae obHapy»keHust ombky aBTOHaCTPONKA
oLwmbka UHAMLMpYeTCs Ha gvcnnee LmdpoBO NaHenu 1 Asuratenb OCTaHaBNMBAETCS B PEXVME BpaLLeHNs Mo
UHepLmu. MNMpepynpexaeHns Npu 3ToM He OPMUPYIOTCS, BbIXOA4b! CUrHaNU3aLmm OLLMOKM He BKIIOYaKOTCS.

Kog owmbkm Onucanue Mepbl no ycTpaHeHuo
Owntika pasrowa (oGapyxvisaetcs Tonsko o spems || yec e 1o (SRR PRI D L) oo
Accelerate aBTOHACTPOWKM C BpalleHneM asuratens) VX 3HAYSHWS! ManbI '
[Buratenb He pasorHancsi 3a 0TBeileHHOe BpeMsl. « CH/MMTE TPOCH! 1 MOBTOPHUTE ABTOHACTPOIKY.
Owwnbka HacTponkn V/f-xapakTepucTmkm
End -1 OtobpaxaeTcsi nocne 3aBepLUEHNs aBTOHACTPONKN « [NpoBepbTe 1 CKOPPEKTUPYINTE NapameTpbl ABUraTens
V/f Over Setting 3apaHve momeHTa npesbicuno 100 % u Tok * Ecnu gBuratenb MexaHU4Yeckun CBs3aH C Harpyskomn,
HeHarpy>KeHHoro asuratens npesbicun yposeHb 70 % | ocsBoboauTe ero oT Harpysku.
BO BPEMsi aBTOHACTPOMKMU.
Owwnbka HacblLeHns cepaedHunka asuratens * MNpoBepbTe BBEAEHHbIE 3HAYEHUS.
End -2 OT0GpaxkaeTcsi nocre 3aBepLUeHUst aBToHacTpoiku. |+ MpoBepbTe Lenu aABuratens.
Saturation O6GHapyXMBaeTCs TOMbKO B Cllyvae aBTOHACTPOMKM « Ecnu gBuratenb MexaHM4ecku cBaA3aH C Harpy3sKkou,
C BpaLleHnem 0ocBObOAMTE €ro OT Harpysku.
OwwnbkKa ycTaHOBKN HOMMHANBHOTO TOKa
End -3 OT0b6paxaeTcsi nocne 3aBepLUEeHNs aBTOHACTPONKM

Rated FLA Alm

Bo BpeMsi aBTOHaCTPOWKN U3MEPEHHOE 3HaYeHWe
HOMWHarnbHoro Toka Apuratens (E2-01) 6bino Bbiwe
3a4@aHHOTO 3HaYEeHUs!.

MpoBepbTe 3HAa4YEHNE HOMUHANBHOIO ToKa ABUraTensi.

« TpoBepbTE BBEAEHHbIE 3HAYEHUS.
» MowyHOCTb ABUraTens He COOTBETCTBYET MOLLHOCTM
nHBepTopa. MNpoBepbTe MOLWHOCTL UHBEPTOPA U

Fault Ownbka NnapameTpoB asuratenst MOLLHOCTb BUTaTens.
* [poBepbTe HOMMHAMBLHBIN TOK ABUraTeNs u Tok
HeHarpy>KeHHoro apuratensi.
Owwubka onpegenexHus Toka
I-det. Circuit Tok npeBbICKI 3HA4EeHNEe HOMMHANbLHOMO ToKa [MpoBepbTe NogknoveHne Lenen MHBepTopa U MOHTaX.
ABuWraTens unu uMmeeTcs obpbIB BbIXOAHON hasbl
KE_ERR

(Tonbko Ans
AsuvraTens ¢ nocr.
mMarHmTamm)

Owmbka NOCTOSIHHOW HanpsikeHWs

MpoBepbTe uenu gsurarensi

LD_ERR
(Tonbko ans
ABuraTens c nocr.
mMarHuTamm)

Owwnbka NHAYKTMBHOCTMN

MposepsTe Leny aBuratens

Leakage Induc-

Owwmbka Npu n3amepeHnn MHAYKTUBHOCTM paccesHus.
Cnukom 60MbLLOW MU CAULLKOM Manbil TOK Mpu
aBTOHACTPOMNKE MHAYKTUBHOCTU PaccesHust (TONbKo

« [poBepbTe Uenu gsuratensi.
« [poBepbTE BBEAEHHOE 3HAYEHME HOMMHAMNBHOMO TOKa
asuratens

tance Fault BEKTOPHOE PerynMpOBAHME C 3aMKHYTEIM KOHTYPOM * YMEHbLUUTE UNW yBENWUYLTE YPOBEHb TOKA A1
[N ABUATATENeM C NOCTOSHHOIMIA MATHUTaMM) aBTOHACTPOWKN MHAYKTUBHOCTW pacCesiHUs, U3MEHUB
3HayeHve napameTpa n8-46.
* BbIiguTe 13 MeHIo aBTOHACTPOWKM, ONpeAenuTe cogepxaHune
Bo Bpems aBTOHaCTpPONKMN ChopMMUPOBaHO Kakoe-nnbo |  MpedynpexaeHns 1 yCTpaHWUTe NPULKHY, PYKOBOACTBYSACH
Minor Fault 13 NepeynCreHHbIX BbllLe npedynpexaeHuin, nnbo Tabnuue npegynpexaeHnin, NpUBEAEHHON BbiLLe.

B MOMEHT 3anycka aBTOHACTPOWKN UHBEPTOP
Haxoaunca B pexunme GJ'IOKVIPOBKVI BbIxoAa.

MpoBepbTe BBEAEHHbIE 3HAYEHMS.
Bo Bpems aBTOHaCTPONKMN UHBEPTOP HE OOMKEH
HaxoguTbCA B pexunve 6J'IOKI/IpOBKI/I BbIXoaa.

Motor speed

Ownbka ckopocTu ABuratensi

OB6Hapyxu1BaeTcs TOMNbKO B Crlydae aBTOHACTPOMKM
C BpalleHuem

3agaHvie MomeHTa npesbicuno yposeHb 100 % Bo
BpeMS pa3roHa.

Onpepensetcs, Tonbko ecnun A1-02 = 2 (BekTopHOe
perynupoBaHue ¢ pa3oMKHYTbIM KOHTYPOM).

» Ecnu aBuratenb MexaHW4eckn CBA3aH C HarpysKoi,
0ocBOGOAMTE €ro OT Harpysku.

* YBenuuste C1-01 (Bpems pasroHa 1).

« MpoBepbTe BBEAEHHbIE AaHHbIE (B HaCTHOCTU, KONMYECTBO
umnynbcos PG u Konn4ecTso NONtoCoB ABuratens).

* BbinonHuTe aBTOHACTPOViKy 6e3 BpalleHus

No-Load Current

C6oW n3amepeHns Toka HeHarpy>xeHHoro Asuratens

« [1poBepbTE BBEAEHHbIE 3HAYEHUS.

Resistance CGoit nsmepeHust MexdasHoro ConpoTUBIEHNS! + MposepeTe Lenu ABuratens. .
« Ecnu gBurartenb MexaHUM4Yecku CBSI3aH C Harpy3kom,
) . ocBoboauTE ero OT Harpy3Ku.
Rated Sllp C6on n3mMepeHna HOMUHaANbHOIo CKOJ1bXXeHUA « Ecnu 3HaveHne T1-03 Bbille BXOAHOMO HanpskeHns
nHBepTopa (E1-01), M3amMeHUTE BBEAEHHOE 3HAYEHME.
RS_ERR

(Tonbko ans
ABuraTtens ¢ nocr.

Owwnbka namepeHnst MexpasHoOro ConpPoTUBREHNS

« MpoBepbTe Lenu asuratens
MpoBepbTe BBeeHHbIE AaHHbIe ABUraTens

mMarHuTamm)

STOP key Haxarue knasuwmn STOP -
[ins BCex 9HKOAEpPOB:
lMpw 3anycke aBTOHACTPOWKN CKOPOCTb BpaLLEHUs
aBuratens npesbicuna 20 06/MyH. .c .
ABTOHACTPOVIKY MOMOKEHNS! MArHMTHOO nomioca He | I_I"""M"'Te TPOCbI U NNOBTOPUTE aBTOHACTPOVIKY. n
YAarnoCh BLINOMHUTL 33 3a/3aHHOe BpeMS. poBepbLTE HanpaBreHve BpalleHus aHkoaepa. Mpu

Z_SRCH_ERR HeobxoAnMoCTH U3sMeHnTe 3HadeHne napametpa F1-05.

(Tonbko ans
ABwraTens ¢ nocr.
MarHuTamm)

JHKoAEep C UMNYMbCHLIM KaHanom Z:
PasHuua aByx M3MepeHuii NoNoXeHUs MarHUTHOro
nontoca coctasuna 6onee 3°.

OHkogepbl ¢ nocnegoBaTenbHbIM UHTEPdENnCcoMm:
Pa3sHuua aByX M3MepeHuii NONoXeHUst MarHUTHOro
nontoca coctasuna 6onee 5° nnun Bo Bpems
aBTOHACTPOWKM NpousoLuna ownbka cBa3n
nocnegoBaTenibHOrO UHTepdelnca aHkogepa.

MpoBepkTe Lenu NoaknoYeHns aHkoaepa (MopsaokK,
3KpaHWpoBaHWe U T. A.)

« NpoBepbTe NUTaHNe aHKoAepa.

3ameHuTe aHKOAEP.
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Tabnuua napameTpoB

n S-npodpunen

S-npocpuneit. Cm. cmp. 1-22

Mpumeyanune: XKupHbim WPMGTOM BblAeNeHb! 3aBoACKNE Homep
3HAYEeHUS. napa- HasBaHue OnucaHue
meTpa
Howmep Bpewms
napa- HassaHue OnucaHue C5-06 |3anepxku ggcsleT BPEMA 3aAepxKKi Ha BbIXOAS
MeTpa Bbixoga ASR )
I'Iapame'rpbl MHULManM3auum 3HaueHve 3apaeT 3HayeHWe 4acToThl, NpY KOTOPOU
- = - C5-07 |Hacotsl NPOUCXOANT NEPEKITIOYEHNE MeXy
Beibop Aisbika | 0: AHIMIMCKIRA MepeknioYeHnst | 3HaYeHUsIMK KodpULIMEHTOB nepeaaqn 1,
Ana avennes 1:Anoxckuin ASR 2, 3 v BpeMeHaMm UHTerpuposarms 1, 2, 3.
umcppoeon 2: Hemeukuin 3 KoadbduiienT
A1-00 |naHenu 3: ®paHuysckuii nepenaum Bapaiite koacpbpuumeHT nepegaym
ynpasneHus 4: NTanbsHckuit C5-09 | MponopLmoHan- | MPOMOPUMOHAIEHOTO 3BeHa 3 1 Bpems
(Tonbko Ans S:UcnaHekuit HOTO 3BeHa WHTErpupoBaHns 3 KOHTypa
JVOP-160-0Y) |6:MopTyranbckuii 3 (ASR) perynuposaHus ckopoctu (ASR) ans
0: TonbKo KOHTPOMb (KOHTPOMb pexuMa Boens MUHMMANBHON HacToTbl.
npvBoZa 1 HacTpolka napameTpoB C5-10 wﬁTer ADOBAHMS 3HayeHus eNCTBYIOT TOMbKO NPy
A1-01 1 A1-04.) 3 (AS’l)?)p TOPMOXEHNN.
1: Vicnonb3ayetcs Ans Bbibopa i -
napameTpoB NOMb30BaTENS HacTpoiika Hecylien YacToTbl
YposeHb (oToGpavkath 1 3aaBaTb MOXHO Bbibop 3a/aeT HeCyLLYI0 4acToTy AJist PEX1MOB
A1-01 |gocTyna TOSLKO Te NapaMeTphbl, KOTopble C6-02 | HecyLueit YNPaBNEHS aCHHXPOHHLIMMU
K napameTpy ) ﬁblﬁpaHljxl B A2-01 ... A2-32). yacToTb! 1 ZBUraTensmu.
:MonHbIN pocTyn
(oo orovpavars  sapgsar
napamerpel kak B pexume BuicTporo YacToTbl 2 C NOCTOSIHHLIMW MarH1uTamu
(Q), Tak 1 B pexxume pactumpeHHoro (A)
nporpaMMupoBaHus) I'Iapameprl CKOpOCTH
0: Bonkr-yactoTtHOe perynupoBaHue (V/f) d1-01 PUKCUMPOBAHHbI
2: BeKkTopHOe perynvpoBaHue h e ckopoctn 1 ...
C Pa30MKHYTbIM KOHTYPOM d1-08 |8 Ans cTynenu.
A1-02 Bbibop meTtoga | 3:BekTopHoe perynupoBaHue nepeksioYeHns
perynupoBaHus |  C 3aMKHYTbIM KOHTYpOM Homnhanbhas
6: BekTopHOe perynuposaHme d1-09 | opocts
C 3aMKHYTbIM KOHTYpOM Ansi
[suratenen ¢ nocT. MarHuTamu d1-10 g&%"gﬁ:’gq
0: be3 uHuuymanusauumn
1110: Boaapa$ X SHEHEI:WIHM d1-11 MpomexyT. Cm. cmp. 19, lNocnedosamernibHOCMb
NapaMeTpOB, 3aaHHbIX CKopocCTb 2 ebibopa ckopocmu npu MnoMouwu
A1-03 |UHnumanusaums nonb3oBaTeneMm d1-12 | TPOMEXYT. OucKpemHbIx 8x0008
2220: Bo3sBpart k 3aBOACKUM 3HAYEHUAM cKopocTb 3
napameTtpos CkopocTb
WcTounuk ynpaBneHus/3aganus d1-13 LopTope:
Bbibop 0:LincdopoBas naHenb ynpaBneHus MposepodHas
b1-01 |VCTO4HMKa 1:Knemma cxembl ynpasneHus d1-14 CKOPOCT
3afaHus (aHanorosbIn BXOA) c
yacroTbl 3: OnumoHanbHas kapTa d1-17 ngggﬁ;:awﬂ
0: LindppoBas naHenb yrnpaeneHus . -
Buibop 1:Knemma cxembl ynpagsneHus 0:Wcnornb3oBaHue BbIGpaHHOM
b1-02 |YCTO4HMKa (MHOrOGhYHKUMOHANbHbIE dukcnposaHHo ckopoctu (d1-01 ...
komarasl RUN AUCKpPETHbIe BXoAbl) d1-08) .
(MYCK) 3: [lononHmTensHas kapra 1E|-|pI/I0pVITeT BbICOKOW CKOPOCTM.
BeiGop 2:TpviopuTeT CKOPOCTU BbipaBHUBAHUS.
MapameTpbl pasroHa/ToOpMOXXeHus d1-18 | npuoputetHoit | 3: Vicnonb3oBaHue BbIGpaHHOI
Bpems paar./ CKOpOCTH PMKCUPOBAHHON CKOPOCTU
c¢1-00 TcE)pM. 1p Cwm. cmp. 1-22 B oTCyTCTBUE BLIGPAHHOM CKOPOCTM
Beepx»/«BHna»
[Ins CrnaxuBaHns pLIBKOB NPY U3MEHeHM gurhansi «
C2-C00 | X@PAKTEPUCTVK |y o ocTin 3apaiiTe sHadeHUs BpeMeHi Ans BbIKITO4AK0TCA

Cm. cmp. 1-19

KomneHcauunsa ckonbxeHus

MapameTpsl V/f-xapakTepucTukm

KoadpdpuumeHT |+ YBenuysTe 3Ha4eHue, ecnv cTeneHb
C3-01 |Younerus KOMMEeHcaLmMn CAMLLKOM Mana
KomneHcaumn | B cnyyae upesamepHon komneHcaumm
CKOMNbXEHUA CKOMNbXEHWUS YMEHbLUUTE 3HaYeHne
MocTosHHasA » B cnyyae cnaboi peakuum Ha
BpeEMeHu KOMMEHCAaLMIO CKOMBXEHUS yMEHbLUNTE
C3-02 |3agepxku 3HayeHue.
KoMneHcaumn | * B cnyyae HectabunbHOro 3Ha4eHus
CKOMNbXeHUs CKOPOCTM YBENUYLTE 3HAYEHUE.
ABTomaTtuueckumn perynsitop ckopoctu (ASR)
KoadbdbmumeHt
nepegauv o
C5-01 npgngpumouanb- 3apainTte koadpuUMeHT nepeaayn
HOTO 3BEHa nponopumoHansHoro 3seHa 1 n Bpems
1 (ASR) MHTErpupoBaHust 1 KoHTypa
perynupoBaHusa ckopoctu (ASR) ansa
Bpems
C5-02 |whTerpupoBarms | 2CTOTH! €507,
1 (ASR)
Egggﬁ#a)ﬂ;l”em Bapainte koadpuUMeHT nepegaym
C5-03 | nponopuvoHars | TPONOPLMOHaNLHOTO 38eHa 2 v Bpems
HOMO 3BEHa MNHTErpupoBaHnsa 2 KOHTypa
2 (ASR) perynuposaHnusa ckopoctu (ASR) ana
5 MWHMMarnbHO YacToTbl.
pema 3HaueHune JencTByeT TOMLKO Npu
C5-04 | MHTErPUPOBAHUS | poaraiie
2 (ASR) P :

Hactpowika -

E1-01 | BxoaHOMO ﬂﬁ:ﬁlmzaﬁ;g?pmﬂgpﬂemﬂ 6a30BbIM
HanpskeHus A YHKU LTSI
MakcnmanbsHas B

E1-04 |BbixogHas VM';':OHHOG
yacrtora (FMAX)| (e1-05)

MakcvumansHoe (Q’EB;:S;)
] BbIXOAHOE

E1-05 HanpshkeHue
(VMAX) VB
OcHoBHas (E1-08)

E1-06 | jacrora (FA) VMIN
HanpskeHue E1-10) F==1

E1-08 npu cpegHen FMI FB FA  FMAX
BbIXOAHOMU (E1-09) (E1-07) (E1-06)(E1-04)
yactote (VB) YacTora ()
HanpskeHue Y106bI V/f-xapakTepucTuka umena Bug
npn . |npsimoi nuHWUKM, Heobxoammo 3apatb

E1-10 |MUHUMANBHOR | onum n Te xe sHadeHns ans E1-07 u
BbIXOAHOW E1-09. B atom criyyae 3HadeHne E1-08
uactote (VMIN) | e ncrionbayetcs.

Heobxoaunmo, 4Tobbl Ans YeTbipex
OcHoBHOE 3Ha4yeHun YacToTbl cobnioganocb

E1-13 |HanpspkeHne crnegyoLee COOTHOLLEHME:!

(VBASE) E1-04 (FMAX) > E1-06 (FA) > E1-07 (FB) >

E1-09 (FMIN)




Homep

napa-

meTpa

HasBaHue

OnucaHue

Homep
napa-
MeTpa

HasBaHue

OnucaHue

MapameTpbl ABUraTens

E2-01

HomuHanbHbIn
TOK

E2-02

HomuHanbHoe
CKOMbXeHne

E2-03

Tok
HeHarpy>eHHoro
asuratens

E2-04

Yucno nontocos

E2-05

MexdasHoe
COnpoTUBMEHNE

E2-06

MHAOyKTUBHOCTD
paccesiHust

[MapameTpbl aCMHXPOHHbIX ABUraTenemn

n5-03

KoadbdunumneHTt
nepegaqu
nponopLuoHarnbs
HOFO 3BEHa Npw
yrnpasneHum ¢
NpsIMO CBA3bIO

YBenuyeHue 3HadeHnsi n5-03 nosbiaeT
OTKINWK Ha 3aflaHne CKOPOCTU.

n5-05

ABTOHacTponka
BpeEMeHN
pasroHa
nsvratens

0:OTKntoYeHo
1: BkntoyeHo

NMocnepoBaTenbHOCTb TOPMOXKEHUSA

E5-02

HomwuHanbHas
MOLLHOCTb

E5-03

HoMuHanbHbI
TOK

E5-04

Yuncno nontocos

E5-05

MexdasHoe
conpoTueneHne

E5-06

d-MHOYKTUBHOCTb

E5-07

Q-UHAOYKTUBHOCTb

E5-09

MocTosiHHas
HanpsHxeHust
asuratensi

[MapameTpbl ABuratenemn ¢ NOCTOSAHHbLIMU
MarHutTamu

S$1-01

YpoBeHb
HyneBow
CKOPOCTM Npu
OCTaHOBKe

3apaet ypoBeHb CKOPOCTU Npu
OCTaHOBKe, NpY KOTOPOM NOAAETCS
KOMaHfa akTMBU3aLum TopMo3sa.

S$1-02

MMoCTOsHHBIN
TOK NOANUTKN
npu
TOPMOXEHUMN BO
BpeMsi 3anycka

$1-03

[MocCTOsiHHBIN
TOK MOANUTKN
npu
TOPMOXEHUN BO
Bpems
ocTaHoBa

3apaetcaB npoueHTax oT HOMUHaNbHOro
TOKa ABurartensa.

MapameTpbl 3HKOAEepa 06paTHOW CBA3U

3apaet yncno umnynbcos PG Ha ogvH

$1-04

Bpewms
TOPMOXEeHUs

C NoanuTKon
NOCTOSIHHLIM
TOKOM/ HyneBon
CKOPOCTM Npu
3anycke

S$1-05

Bpems
TOPMOXEHUs!

C NOAnuTKOn
NOCTOSIHHbBIM
TOKOM/ HyneBon
CKOPOCTM Npu
ocTaHoBe

S1-06

Bpewms
3afepxKu
oTnycKaHns
Topmo3a

F1-01 |MocTosHHasa PG 060opoT.
0:Korpa nopgaHa komaHaa «Xon
Brepeny, onepexarowmm siBnsieTcs
kaHan A (kaHan B aiBnsetca
ornepexarowmm, korga AencTeyer
KkoMaHpa «Xopa Hasap» (BpaweHue
F1-05 Ea;pzmngg NMPOTUB YaCcOBOW CTPEKH)).
paw 1: Korga nogaHa komanga «Xop snepeny»,
onepexaroLmm sBnsieTcst kaHan B
(kaHan A siBNsSieTCs onepexaroLmm,
Koraa AevicTByeT komaHaa «Xog Hasaay»
(BpaLLieH1e No YacoBoOW CTpenke)).
PaspeLueHne 0:16384
abcontoTHOro 1:32768
F1-21 |aHkopepa 2:8192
(Hiperface unun | (ecnu BbibpaH EnDat (n8-35=5), F1-21
EnDat) nmeeT pukcMpoBaHHOe 3HaveHue 2)
CwmelleHune 3apaet cmelleHne Mexay MarHUTom
F1-22 | nonoxeHus poTopa 1 HyneBbIM MOIOXEHNEM
mMarHuTa aHKoAepa.

S$1-07

Bpewms
3afepxKu
3anvpaHus
Topmo3a

Cwm. cmp. 22, [NocnedosamernibHOCMb
MOPMOXKEHUS.

I'Iapameprl ANCKPEeTHbIX BX0A0B/BbIXO40B

H1-01 gblsspmﬂ — MepeyeHb BO3MOXHbIX 3HAYEHWIA
H1“-'05 S%’ U npuBefeH B crneayioLlen Tabnuue
H2-01 E;é?:’hﬁ ﬁ/l)%’Hl\KAuzM/ﬁ MepeyeHb BO3MOXHbBIX 3HaYEHW
H2“—'03 M3-M4/M5-M6 | TPVBeaeH B cnenytowen Tabnuue

$1-20

KoadpdpumumeHT
ycunexus
KOHTYpa
cepBOperynmpo-
BaHWs Npu
HyneBow
CKOpPOCTH

KoadhduumeHT nepegaum KoHTypa
CepBOperynMpoBaHusi Npu HyneBow
CKOPOCTM B PEXMME BEKTOPHOIO
ynpaeneHns ¢ 3aMKHYTbIM KOHTYPOM.

CKOpOCTb N KOMMNeHcaLuunsa CKonbXeHus

3awmTta gBuratens

L1-01

BoiGop 3awuThl
asuratensi

0: OTkntoYeHo

1:3awwmTa gBUratens oéuero
Ha3Ha4YyeHus (C BEHTUNATOPHbIM
oxnaxaeHuem)

2:3awmTa gpuraTens, ynpaesnsemoro
MHBEPTOPOM (C BHELLIHUM
oxnaxgeHuem)

3:3awuTa aBuraTenst ¢ BEKTOPHbIM
ynpasneHuem
Mpu BLIKMIOYEHWUM MUTAHUSE UHBEPTOPA
TEnnoBoe 3HayeHue copacbiBaeTcs.
MoaTomy faxe ecnv 3ToT napameTp
yCTaHOBIEH paBHbIM 1, 3aLLMTa MOXeET
He paboTaTb.

5:3awuTa aBuratenst ¢ NOCTOSAHHbIMMU
MarHMTaMu U NOCTOSIHHBIM KPYTSALLUM
MOMEHTOM

5201 HOMHHanbHan 3aaeT HOMMHAIbHY CKOPOCTb
: CKopocTb asurarens.

nsuratens
KoadpdumumeHT
ycunenus ans | 3agaeT KoadppuUmMeHT yeunenns ans

§0.02 |KOMNeHcauum | KOMMeHCaLMM CKONbXeH!s B pexume
CKOMbXEHUs! nBwxeHns. Moxet 3agaBaTbcs ANns
B pexumve NOBbILLEHNS TOYHOCTYU BblpaBHUBAHWS.
OBVDKEHUS!
583%?3;";?;'- 3apaet KoadpPUUMEHT yeuneHus ans

KOMMEHCaLMN CKOMBXEHUS B peXUMe

KOoMneHcauum

S2-03 CROMbKEHMS! pekynepaumu.
B pexume MoxeT ncnonb3oBaTbCA ANS NOBbILLEHNS
pekynepaLmn TOYHOCTU BbIpaBHUBAHUS.

HacTpoiika cneumanbHbIX OyHKUNI

peryn

KoacdbunumeHT komneHcaumm gna
UpOBaHUA C

NPSAMOW CBA3bIO

Pa3speluaet unu 3anpeluaeT paboty

Beibop

0:OTknto4eHo
n5-01 |ynpaBnenus c .

NpsIMOV CBSI3bIO. 1:Bniovero
n5-02 Bpewmsi pasroHa

asuratens

BuiGop PYHKLMMN «KOPOTKOTO 3Taxan
S3-01 iﬁé”'(;_":(gro 0:3anpeLleHo
3Ta>F|)<a» 1: paspelueHo (cTaHgapTHas)
2:paspelueHo (pacwmpeHHast)
YpoBeHb
obHapyxeHusi | YpoBeHb 0OHapyXeHWUs HOMUHAbHOW
$3-04 HOMWHANbLHON | CKOPOCTU/CKOPOCTU BblpaBHWUBAHWUS Npu
ckopocTu/ MCMonb30BaHUM BXOAOB CTYMNEHYaToro
CKOpOCTU nepeksntoyeHusi ckopoctu. (d1-18=0/3)

BblpaBHMBaHNA




Homep Homep
napa- Ha3sBaHue Onucauue napa- HazBahue Onucanne
meTpa mMeTpa
OuepenrocTs | 0: O4EPEAHOCTE (a3 BLIXOAHOTO HaHHbIe AeTanu3aummn oLMGKM
$3-08 |pas BbixoaHoro | . HANPAKEHNA: Uv-w U2-01 [TekyLias ombka
1: OyepegHoCTb ha3 BbIXOQHOIO
HanpskeHus Ranpsbkenns:; U-W-V U2-02 [MocneaHsas owwnbka
nameTp 3 U2-03 |3agaHve 4acToTbl Npy BO3HUKHOBEHUM OLUMGKM
S3-13 |kaHaToBeayLero | 22AAET ANaMETP KaHaTOBEAYLLErO LIK1Ba U2-04 |BbixoaHas 4actoTa npy BO3HUKHOBEHWM OLUMGKN
LKMBa AV Ans OTOGPaxeH!s CKOpOCTH B (W/C). U2-05 |BbIxogHOM TOK Npwu BCEJSHVIKHOBGHVIVI oLnBkn
~ TpocoBbin 1:1:1 U2-06 |CkopocTb aBuratensi npy BO3HUKHOBEHUW OLLNGKN
S3-14 242
'|§|03¢‘¢V|LIV|9HT cl U2-07 BbixogHOe HanpsikeHue 3agaHus Npy BO3HUKHOBEHUU
EPEAATOIHO® | 34106t nepenaTouHoe Ynco oMK
$3-15 ;:,(c:lj;lc()mpa Mexaqueé)Koro penyKTopa. U2-08 Han%ﬂ»(eHme LIMHBI TOCTOAHHOTO TOKa NP BO3HUKHOBEHNN
oLmbkn
KoHTponupyembie AaHHbIe (MHAUKaTOpbI) U2-09 [BbixoaHas MOLLHOCTb NPU BO3HUKHOBEHUM OLLINGKK
U1-01 [3apaHue yacToTthl, 'L/06/MUH U2-10 3agaHve BpaLlaroLLero MOMeHTa Npy BO3HUKHOBEHUMN
U1-02 |BbixogHas YactoTa, [ u/o6/MuH OLMBKM
U2-11 [CocTosiHWe BXOOHbIX KNeMM Npy BO3HUKHOBEHWMW OLLMOKN
U1-03 |BbixogHow Tok, A U2-12 [ CocTosiH1e BbIXOAHbIX KIEMM MpU BO3HUKHOBEHUW OLLINGKM

U2-13 [Pabo4yee cocTosiHne npyv BOZHUKHOBEHUW OLLMGKM

U1-05 |CkopocTb BpalleHus asuratens, Mu/o6/MvH U2-14 |ObLuee Bpemsa HapaboTK1 NpU BO3HUKHOBEHWUW OLLMBKM

U1-06 |BbixogHoe HanpshkeHue, B~ ﬂaHHble nporokona OwMn60K
U1-07 |HanpspkeHue B LUMHE NOCTOSHHOIO Toka, B= U3-01
YeTbipe nocneaHux owmbku (nepeasi...ueTBepTas)
U1-08 |BbixogHas MOLHOCTb, KBT U3-04
U3-05
U109 3a[aHIe KpYTALLSTo MOMEHTa B % OT HOMWHANGHOTO U308 O6Lee Bpems HapaboTKK NPV BO3HWKHOBEHWU OLLIMGOK 1 ... 4
KpYTSLLEro MOMeHTa Auratens
lMoka3blBaeT COCTOsSHNE BXOAa Us-09
MaATtas ... fecsTas nocnegHue oLWNGKu
(BKIN/BbIKN). U314
Ul-10=sriitets -
= 1: Komariga FWD (S1) BKII U3-15 | 0Buwee Bpemst HapaBoTk Mpy BO3HUKHOBEHNUM NSO ..
1: KomaHaa REV (S2) BKN [ecATon ownBKn
, U3-20
1: MHorodbyHKLMOHanbHbIN
Bxop 1 (S3) BKN
1: MHorodbyHKLMOHanbHbIN *C 6 B6oK:
CocrosiHve nefytoLme olWnBKN He 3aHOCATCS B XXypHarn oLnGok:
U1-10 | B onHbix kniemm BX0A 2 (S4) BKN CPF00, 01, 02, 03, UV1 n UV2.
1: MHorodyHKLMOHaNbHbIN
Bxoz 3 (S5) BKI
1: MHOTOGyHKUVOHaTTsHb I Bbi60op ¢yHKLMN ANCKpeTHOro Bxoaa
Bxon 4 (S6) BKI1 3 [KomaHaa CTyneH4aToro nepekiioYeHns CKopocTy 1
L 1 MHorotyHKUMOHabHb I 4 KomaHpa cTyneH4aToro nepekntoyeHns ckopocTu 2
Bxon 5 (S7) BKI 6 |KomaHga «4acTota TONKOBOTO XOAa» (MIMEeT NpuopuTeT
Ha[ KOMaHAoW CTYNeHYaToro NEpeKnio4EHNs CKOPOCTH)
MoKa3biBaeT COCTOAHME BLIXOMaA F |He ucnoneayetcs (ato 3HaveHue BbiGUpaeTes, koraa
(BKﬂ/Bb|Kﬂ). Knemma He VICI'IOJ'Ib3yeTCF|)
UI-M= aloeiidit 14 C6poc owmnbku (COpoc ocyLLecTBNAETCS npu
1: MHOrobyHKLMOHaNbHbIA nepeksnoyeHnn B coctosiHue BKIT)
Bbixoa 1 (M1-M2) BKN ot 20 BHeLUuHAs owmbka; TN BXOAHOTO KOHTaKTa: HopMarnbHO
o 2F Pa3oMKHYTbIA/HOPManbHO 3aMKHYTbIN; PEXUM
1: MHOrocyHKLMOHANbHbIiA A 0oBHapyXeHUsi: 0ObIYHbIN/BO BpeMsi paboTbl
CocTosiHne BbIX0A 2 (M3-M4) BKI 80 [Bbibop HoMuHanbHow ckopocTu (d1-09)
U1-11 | BbIXOAHbIX 81 |Bbl6op NpoMexyTo4Ho ckopocTu (d1-10)
knemm 82 |BblGOp CKOPOCTU MOBTOPHOTO BbIpaBHNUBaHWS (d1-13)
12 MHOro®yHKUMOHABHbI 83 | Bblbop CKOpoCTU BbipaBHWBanuaA (d1-17)
ebixon 3 (M5-M6) BKN 84 |Bbibop Npo6HOro (NMpoBepoyHoro) xoaa (d1-14)
He vcrione3. (Beeraa ). Bbi6op ¢yHKUMN OUCKpETHOro Bbixoaa
1: Bbixoz owwnGkn 0 Pexum xona 1 (BKI: aktneHa (BKIT) komanaa Run (Xoa)
(MA/MB-MC) BKI UMK Ha BbIXOL NOAAHO HanpsiKeHue)
Pabouee cocTosiHne uHBepTopa. 6 [oTOBHOCTb MHBEPTOPA K pa60Te; FOTOB: nocne
\Nom ittt MHULManM3aumm unu npyu oTCyTCTBUM OLLIMBOK
VI-12=iieiitii % 8 BrokupoBka Bbixoda (HOpMarnbHO Pa3oOMKHYThIN KOHTAKT,
& 1_°|F_‘| BKIT: 6riokuposka Bbixoaa)
I oé”zii:;“:;omb O6HapyxeHue 3acTpeBaHUsi KaBUHBI/MOHWKEHHOTO
B P A B KpyTslero momeHta, HP-koHTakT (BKJ1: o6HapyxeHune
U112 |Pabouee : Bxop curHana cGpoca MOBbILLEHHOrO/MOHMKEHHOTO BPaLLAILLEro MOMEHTa)
cocrosHue . He ncnonba. (3HaveHve BbIbUpaeTcs, ecnu knemma He
1: CornacoBaHne cKopocTu F MCMOMnb3yeTcs)
1: T .
OTOBHOCTL MHBEpTOPa 10 HesHauntenbHas ownbka (BKIT: otobpaxaetcs
1: HesHaunTenbHas owmnbka npeaynpexaeHve)
O6HapyxeHune 3acTpeBaHUst KaBUHBI/MOHWKEHHOTO
1: Cepbeatas owmka 17 |kpyTawero momeHTa, H3 koHTakT (BbIKJ1: 06HapyxeHue
- ©EpLE3HAR OLLMOK BPALLAOLLETO MOMEHTa)
U1-13 |O6Liee Bpemsi HapaGoTku 1A~ |OGpartHbIn xof (BKIT: 06paTHbIit X0z)
U1-20 [3agaHue yactoTbl nocne yHKLUM MATKOro nycka 40 |KomaHga oTnycKaHuUsi TOpMO3a
U1-34 |Homep napametpa npu owntke OPE 41 |KomaHAa 3aMblkaHWs BEIXOAHOTO KOHTAKTopa

U1-51 [MakcmMmanbHbIn TOK Npy pasroHe

U1-52 [MakcuMarnbHbI TOK NPy TOPMOXEHUN

U1-53 |MakcmmanbHbIn TOK NPY MakcManbHON CKOPOCTH

U1-54 [MakcumarnbHbIA TOK NPy CKOPOCTY BblpaBHUBaHWS

U1-55 |KonnyecTtBo pericos
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