VFD-M Sorozat

1. FEJEZET - ATVETEL VIZSGALAT

Ezek a VFD-M tipusu frekvenciavaltok kiszallitas elbtt szigoru teszteken és kulénbdzé

ellenérzéseken mennek keresztll. Kérlek azért te is ellendrizd le a kdvetkezd dolgokat:
Atvétel

v Ellenérizd, hogy a csomag tartalmazza-e a kovetkezbket: Inverter, Felhasznaldi
kézikonyv.

v' Ellendrizd, hogy az aru nem sériilt-e meg a szallitas ideje alatt.
v' Ellendrizd, hogy az adattablanak megfelel6 tipusu terméket rendeltél.

+ 1.1 Adattabla informacio: Példa: 1HP 230V inverter

+ 1.2 Tipus meghatarozas:
WED 007 M 23 A
l_ Verzio tipusa
Bemeneti Fesziltség

21: 1-Fazis 230V 23: 3-Fazis 230V
43: 3-Fazis 460V

M Sorozat

Alkalmazhatd motorteljesitmény

004 0.6 HP(0 4KW) 037: 5 HP(3 TI)
Sorozat neve 007 1 HP(O TkW) = 055 5 5L<w

U15:2HPE1.5I{W} 072 fonE Sy,

027 3 HP{2 2k
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+ 1.3 Szériaszam magyarazat:

DOOTM23A0 T 3 01 1230

Gyartasi szam
Gyartasi hét
Gyartasi év - 2005
Gyartd (izem kadja
230V 3-Fazis 1 HP (0,75kW) Tipus (Taoyuan)

Amennyiben az adattabla
informacioja nem egyezik a
te altalad valasztott
tipuséval, akkor azt jelezd
azonnal a kereskedénél.
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1.4 KULSO ALKATRESZEK ES JELZESEK:

. : AR

(1) Felfogatocsavar helyei - ﬁﬁ%\
() Adattabla _ EE ]
@) Also boritas J {
@ Digitalis vezérlo
& Felsg boritas |
&) Szelléz6lyukak ( S
7 Bemeneti terminalok I T
Vezérlési terminalok £

(bemeneti/kimeneti)
@) Kulso fékellenlasi terminal w ] ﬂﬂ[
& Kimeneti terminalok | frfajes ol

Foldelési pont -

N

1-3



VFD-M Sorozat

1-4



VFD-M Sorozat

2. FEJEZET — RAKTAROZAS ES BEEPITES

2.1 Raktarozas

Az invertert tartsd a zart eredeti dobozaban a felszerelés idejéig. A teljes ideji garancia
megtartasa érdekében az alabbi leirasoknak megfeleléen tarold, amennyiben hosszabb ideig
nem kerul beszerelésre:

Tarold tiszta szaraz helyen. Ne tedd ki direkt napsugarzasnak.
-20°C - +60 'C Kozotti hémeérsékleten raktarozd.

0% - 90% paratartalmu paralecsapddas-mentes helyen raktarozd.

86 kPA - 106kPA kozotti nyomasu helyen raktarozd..

2.2 Kornyezeti feltételek o o ,, ,,
Miikédés Levegd hémérséklet: -10C - +50 C (14 F - 122°F),
5.5 KkW:-10°C - +40°C (14°F - 104°F)
Relativ paratartalom: 0% - 90%, lecsapédasmentes
Kornyezeti nyomas: 86 - 106 kPa
Beépitési magassag: 1000m alatt
Megengedett rezgésszint: Max. 9.80 m/s? (1G) - 20Hz —nél kevesebb
Max. 5.88 m/s? (0.6G) / 20Hz - 50Hz
Raktarozas Hémérséklet: -20°C - +60°C (-4'F — 140°F)
Relativ paratartalom: Kevesebb, mint 90%, lecsapddasmentes.
Kornyezeti nyomas: 86 - 106 kPa
Szallitas Hémérséklet: -20°C - +60°C (-4'F — 140°F)
Relativ paratartalom: Kevesebb, mint 90%, lecsapdédasmentes
Kornyezeti nyomas: 86 - 106 kPa
Megengedett rezgésszint: Max. 9.80 m/s? (1G) kisebb mint 20Hz, Max.
5.88 m/s? (0.6G) / 20Hz - 50Hz

Szennyezddési osztaly 2: - gyari felhasznalasra megfelel.
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2.3 Beépités:

A nem megfeleld inverter beépités nagyban csdkkentheti az inverter élettartamat. Figyelmesen
vedd szemUgyre a beépités helyet, hogy az alabbi kdvetelményeknek 100% -ig megfeleljen.

A rossz helyvalasztas akar a garancia megvonasat is okozhatja!!

+ Ne szereld fel az invertert flitéberendezés kozelébe vagy direkt napsutotte helyre.

* Ne épitsd be az invertert, olyan helyre, ahol nagy a kuls6é hémérséklet, a paratartalom, a
rezges vagy a korroziv gaztartalom.

+ Flggéleges helyzetben épitsd be a frekvenciavaltot. Ne takard el semmivel a hitélevegd
aramat.

+ Az inverter h6t termel. Hagyj elég helyet a frekvenciavalté korll a hé eltavozasahoz, ahogy
azt az alabbi abra is mutatja:
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3. Fejezet - BEKOTES

A VESZELY

Nagyfesziiltség

Mielétt kinyitna a frekvenciavaltot:

¢ Huzza, ki vagy kosse le a halézati aramforrasrol.

+ Varjon 5 percet, miel6tt elkezdené a szerelést, hogy a DC Busz kondenzatora kisuljon.

A képviselet elbzetes irasos engedélye nélkiil barmilyen elektromos vagy mechanikus
szerkezeti valtoztatas a frekvenciavalton a garancia azonnali megsziinését jelenti.

Rovidzarlati ellenallé képesség:

A bekotéshez olyan kabelt hasznalj, ami képes legalabb az 5,000 rms szimmetrikus amper
atvitelére. A 460 V —os modelleknél a max. 480 V és a 230 V —os modelleknél max. 240V
lehetséges.

Altalanos bekoétési informacio

Alkalmazott kédok

Minden VFD-M inverter megfelel a Underwriters Laboratories, Inc. (UL) és a kanadai
Canadian Underwriters Laboratories (cUL) el6irasainak, és ebbdl adéddan szintén megfelel a
National Electrical Code (NEC) és a Canadian Electrical Code (CEC) szabvanyoknak is.

Ahhoz, hogy a bekoétés szintén megfeleljen a UL és a cUL kdvetelményeinek, kérlek kévesd
az ebben a fejezetben 1évé utasitasokat. Kérlek a bekotésnél, vedd figyelembe az inverter
oldalan lévé specifikus adatoknak megfelelé bekotési értékeket is.

A vonali biztositék specifikacional a “B” részben javasolt az elbirt biztositék hasznalat (az U.L.
szabvany ezt megkoveteli).
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3.1 Alap bekotési abra
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3.2 Halozati bekotés

Alkatrész

Magyarazat

Halbzati aram

Kérlek, olvasd el figyelmesen az A
— mellékletet a halozati
kovetelményekkel kapcsolatban.

Kismegszakito

Bekapcsolaskor nagy felfuté aram
keletkezhet. Kérlek, olvasd el a

B — mellékletet a megfeleld
biztositék kivalasztasa érdekében.
A kismegszakitd opcionalis.

Magnes- Kérjuk, ne hasznalja a magneses
kapcsold kapcsoldt mint az inverter ki- be-
(Opcionalis) | kapcsoldja, ez csOkkenti az
inverter mikodési élettartamat.
Halbzati A halézati tényezb ndveléséhez
fojtod ajanlott. 1000kVA felett er6sen
(Opcionalis) |javasolt a hasznalata. Fontos,
hogy az egység ne legyen
messzebb, mint 10m az invertertdl
zavarszliré | Az elektromagneses interferencia
(Opcionalis) | csokkentéséhez sziikséges.

Fék ellenallas
(Opcionalis)

A motor megallasi idejének
csokkentéséhez hasznalatos.
Kérjuk Iépjen kapcsolatba a
terlleti képvisel6jével a megfelel
tipus kivalasztasa miatt.

Megjegyzés: Kérlek, nézd meg a B mellékletet a helyes kismegszakitd kivalasztasahoz.
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3.3 Vezérl6 terminal bekotése (Gyari beallitas)

Terminal koéd

Terminal név

Megjegyzés

RA-RC Multi — Funkcios kimeneti kontaktus | Lasd Pr.46 Relé kimen kontakt
RB - RC Multi — Funkcios kimeneti kontaktus
RA-RC (N. nyitott - kapcsolat)
RB-RC (N. zart - kapcsolat)
MO1 -MCM | Multi-Funkciés PHC kimenet Lasd Pr.45
RJ — 11 Soros kommunikacios csatlakozas | RS-485 kommunikaciés interfész
+10V - GND Aram csatlakozo (+10 V)
AVI| - GND | Analog feszlltség frekv. Parancs 0 - +10 V (Max. kimen6 Frekvencia) Bemenet
ACIl - GND | Analég aramerdsség frekv. parancs | 4 — 20mA (Max. kimené Frekvencia) Kimenet
AFM - GND |Analog frekvencia / aramer6sseég| 0 ~ +10 V (Max. kimend Frekvencia) Kimenet
méré miszer
MO - GND | Multi-Funkciés kulsé bemenet Lasd Pr.38 - Pr.42
M1 - GND | Multi-Funkcios bemenet 1
tél tol
M5 - GND | Multi-Funkciés bemenet 5

Megjegyzés: Hasznalj arnyékolt csavart érparu vezetékeket a vezérlé kabeleknek.

Fontos, hogy minden kabel jol elkiiloniiljon egymastol. A foldelési kabelt csak a

frekvenciavaltohoz kosd. Ne kosd a foldet mindkét a kabel mindkét végéhez.
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3.4 Halézati aram bekotési diagramm

Vezeték tipusa: 75 °C rézkabel

?%q Tipus neve Max. Vezeték Nyomaték
[T} Aram | keresztmetszet | kgf-cm
(bemene AWG (mm?) | (in-lbf)
t/
- kimenet)
J [ 004M21B(1-fazis) | 6.3A | 12-14 (3.3-2.1) 14
— 004M21B(3-fazis) | 2.9A | 12-14 (3.3-2.1) (12)
2 007M21B(1-fazis) | 11.5A | 12-14 (3.3-2.1)
007M21B(3-fazis) | 7.6A | 12-14 (3.3-2.1)
T 015M21B(1-fazis) | 15.7A 12 (3.3)
) 015M21B(3-fazis) | 8.8A | 12-14 (3.3-2.1)
) 022M21A(1-fazis) | 27A 8 (8.4) 15
022M21A(3-fazis) | 12.5A | 8-12 (8.4-3.3) (13)
@ 037M23A 19.6A | 8-10 (8.4-5.3)
055M23A 28A 8 (8.4)
(] 007M43B 42A | 12-14 (3.3-2.1) 14
] {:] [ 015M43B 57A | 12-14 (3.3-2.1) (12)
022M43B 6.0A | 12-14 (3.3-2.1)
4 [P0 Eceeeeeceeeeed |, 037M43A 8.5A 8-14 (8.4-2.1) 15
055M43A 14A 8-12 (8.4-3.3) (13)
a F@@@@@E 075M43A 23A | 810 (8.45.3)
ed | p
Ly
T1 T2 T3
®MOTOR

Megjegyzés: Hasznalj jelolé gyliriiket a terminalokba kotott kabeleken a helyes
bekotés megkonnyitéséhez.
Terminal tipusok

Terminal kéd Terminalok megnevezése

R/L1, S/L2, T/L3 Halozati aram bekotési pontok (Harom fazis)

U/T1, VIT2, W/T3 Motor bekotési pontok
B2 — B1 Fék ellenallas bekotési pontjai (opcionalis)
@ Foldelési pont
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3.5 Bekotési megjegyzések: Kérlek, olvasd el figyelmesen a bekotés el6tt.

—

A Veszély: Ne kdssd a halozati kabelt az inverter U/T1, V/T2, W/T3 kapcsaira, mert ez

karosodast okozhat a berendezésben.
A Figyelem: Ellenérizd, hogy minden csavar meg van huzva az el6irt nyomatékkal.

A bekotés alatt tarts be a helyi szabvanynak megfelel6 szerelési utasitast a balesetek
elkerulése céljabal.

Ellendrizd, hogy minden védelmi eszkdéz (megszakitd vagy biztositék) megfeleléen van
bekotve az inverter és a halozati csatlakozas kozaott.

Gy6z6djon meg roéla, hogy a kabelek jol csatlakoznak, és hogy az inverter megfeleléen le
van féldelve.

Hasznaljon a szabvanynak megfelel6 foldeld kabelt a lehetd legrovidebb hosszban.

Tobb inverter is berakhat6 egy helyre. Ebben az esetben mindegyiket le kell kiilon foldelni
a f6 foldel6 vezetékhez. A foldelési kabeleket lehet parhuzamosan is kotni, mint azt az
abra is mutatja. Ellenérizd, hogy a foldelési kabelekben ne legyen hurokkotés!!

Ha az inverter kimend kapcsai U/T1, V/T2, és W/T3 a motor csatlakozasi pontokra U, V,
és W, sorrendbe lettek bekodtve, akkor a motor 6ra jarasaval ellentétesen fog forogni (a

motor tengelyoldalarél nézve), ha az elére forgasi parancs van kiadva. Az ellentétes
forgasi irany beallitasahoz, cseréld meg barmelyik két motorkabel vezetéket.
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10.

1.

12.

13.

Ellendrizd, hogy a halozati aramforras képes legyen a megfelelé nagysagu feszlltség és
aramer@sség szolgaltatasara.

Ne koss be, és ne tavolits el vezetéket a frekvenciavaltobdl, ha az aram alatt van.

Ne vizsgald az alkatrészeket, ha a bels§ “CHARGE” lampa vilagit, sziintesd meg a

haldzati aramot.

Ne mérd a jeleket az inverter aramkorén, ha az mikodik.

Az egyfazisu frekvenciavaltok esetén, a halézati kabelt bemeneti harom
csatlakozasi pont kozil barmelyik két pontra kdtheted R/L1, S/L2, T/L3.

Megjegyzés: Ez a frekvenciavaltéo nem hasznalhaté 1 fazisi motorok iizemeltetéséhez.

14.

15.

16.

17.

Vezesd a vezérl6 és halozati kabeleket kilon csatornaba. Ne keresztezd 6ket 90 fokban.

Ha EMI zavarsz(ir6 szikséges az esetleges interferenciacsokkentésre, akkor azt késd be
a lehet6 legkozelebb a frekvenciavaltdéhoz. Az elektromagneses interferencia a vivd
frekvencia csokkentésével is lehetséges.

Ha az inverter beépitési helyzetéhez kozel fojtdtekercs is beépitésre kertl, ugy kérjuk,
hogy a Zavarszirét a lehet6 legkdzelebb helyezze el a U/T1, V/IT2, W/T3 terminalokhoz.

Ha kulsé foldelés megszakadas elleni védelmet hasznal, akkor az aramerésséget az
érzékel6bn 200mA allitsd, és a felismerés érzékenysége ne legyen kevesebb, mint 0.1
masodperc a nem valos hibajelzések elkerllése érdekében.
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3.6 Motor kivalasztasi segédlet

1. Kérjuk, vegye figyelembe, hogyha hagyomanyos motort mikodtet frekvenciavaltéval
akkor az energiaveszteség nagyobb lesz mintha inverteres hasznalatra készult motort
hasznalna.

2. Kerllje a meghajtott motoroknal a tul alacsony sebességet. Ebben az esetben a motor
tengelyén I1évé ventilator nem tud elégséges levegdt szallitani a hitéshez és igy a
berendezés karosodasa, léphet fel.

3. Aterhelést csokkenteni kell a motoron, ha a motor alacsony sebességen mikodik.
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4. FEJEZET DIGITALIS VEZERLO MUKODTETESE
4.1 A digitalis vezérl6 leirasa
A digitalis vezeérl6 két részbdl all: Kijelz6 panel és vezérl6 gombok. A kijelz6 panel a

frekvenciavaltdé mikodési és beallitasi paraméterek, megjelenitését szolgalja. A vezérl§
gombok pedig a paraméterek és kijelzendd adatok valtoztatasat szolgaljak.
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MODE

Funkcié / Program

A “‘mode” gomb megnyomasaval valtani tud a kijelz6n megjelenitendé aktualis
értékek tipusai kozétt : frekvencia, aramerdsség, referencia érték stb.

ENTER

Enter

Az “ENTER” megnyomasaval az inverter elmenti a kijelzdn kiirt paraméter
ertékeket.

RUN Run
Az inverter inditasara szolgal. Ennek a gombnak nincs jelentésége ha kulsé
vezerl6rél egységrél vezérelik a frekvenciavaltot.

STOP | | Stop / Reset

RESET,

A frekvenciavalté programjanak megallitasara szolgal. Ha az inverter hiba miatt allt
le, akkor el6szor keresse meg a hibat, majd ezzel a gombbal tudja a hiba utan
ismételt alapbeallitasba hozni a berendezést.

JIc

Fel/ Le

A fel és le gombok hasznalataval lehet a kijelzett paraméter értékét valtoztatni.
Tovabba hasznalhaté meég a kulonbozé mikodési értékek vagy parameéterek
kozotti  lépetésre. Megnyomva a fel vagy le gombot noévelhetjik vagy
csOkkenthetjuk a megvaltoztatni kivant mértékegységeket. A gyorsabb haladas

érdekébe tartsd lenyomva a gombot.

4.2 A LED kijelz6 magyarazata
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4.3 A kijelz6n megjelend szovegek magyarazata

Kiirt Uzenet

Leiras

Kimen6 frekvencia kijelzése

Az aktualis jelenlegi frekvencia kijelzése. Amiaz U, V, és W
kimeneteken megjelenik.

Ugyféel altal beirt mértékegység (v), hol v = H x Pr.-65.

Szamolasi érték (c).

Az U, V, és W kimeneti pontokon mért aramerésség

A belsé PLC altal végrehajtott aktualis Iépés szama

Beallitott paraméter

Az aktualis érték elmentése a kivalasztott funkcional.

Az inverter forgasi iranyat mutatja — ELORE

Az inverter forgasi iranyat mutatja - HATRA

“End” Felirat megjelenése jelzi, hogy az inverter elfogadta a bevitt
parmétert. Amikor az uj adat bevitelre kerult a gép automatikusan
azt tarolja a memoriajaba. A beallitandé érték modositasahoz

kérem hasznalja a @ és a @ gombokat.

“Err” a hibas adatbevitelt mutatja
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4.4 A LC-MO2E tipusu digitalis vezérlé miikodése
Az aktualis mért paraméterek kijelzése:
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A hibaiuzenet nyugtazasa és torlése:

Hibalzenst
kijelzéze o H

ﬁ CIGITA FIYPaT)

)

A frekvencia valtoztatasahoz a kovetkezdképpen kell eljarni:

nooe)_dh J(Fun] b [weog | & J(Run]

YFDO-M @ YFD-K
wedin ) P T

Frehv . kilijelz&ze
hibaizenst meg-
sruntetSse utan

rﬁ JI5 TaL EEW ™2

Megjegyzés: A Pr.00 —as paramétert dOO —ra kell allitani ahhoz, hogy digitalis vezérlérdl
lehessen mikdodtetni.
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5. Fejezet PARAMETER BEALLITASOK

# Az ilyen szimbolummal jeldlt paraméterek menetkdzben is allithatok.

mA frekvencia vezérlés forrasa Alaphelyzet: 00
Bedllitas 00 A frekvencia a digitalis vezérlével szabalyozhato. (LC-MO2E)

01 Afrekvencia a beépitett potenciométerrel szabalyozhaté. (LC-MO2E)
02 Afrekvencia 0/ +10 V bemeneten kersztil vezérelhetd
03 A frekvencia 4 / 20mA bemenet keresztll vezérelhetd

04 A frekvencia az RS-485 —0s kommunikacios interfészen kersztul
vezérelhetd

mA vezelési utasitas forrasa Alaphelyzet: 00

Beallitas 00 Parancs kiadasa a digitalis vezérlén keresztil.

01 Parancs kiadasa kulsé vezérlén keresztul. A digitalis panel STOP
gombja aktiv.

02 Parancs kiadasa kulsé vezérlén keresztul. A digitalis panel STOP
gombja inaktiv.

03 Parancs kiadasa az RS — 485 —06s interfészen keresztll. A digitalis
panel STOP gombja aktiv.

04 Parancs kiadasa az RS — 485 —0s interfészen keresztul. A digitalis
panel STOP gombija inaktiv.

Lasd Pr.38 - Pr.42 a részletek miatt.

XY Vegalias modia Alaphelyzet: 00
Beadllitas 00 Sebességcsokentéssel
01 Szabad kifutsassal

Ez a parameter a motor megallitdsara vonatkozik, mikor az inverter érvényes STOP
utasitast kap.

1. Sebességcsokkentéssel: A motor lassit a minimum kimend frekvenciara (Pr.08) és megall
az elére meghatarozott Pr.11 vagy Pr13. lassitasi id6 szerint.

2. Szabad kifutassal: A motor a ledllasi utasitast kovetéen szabadon forog a teljes megallasig.
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Hz Hz
Freq. Freq.
Motor Motor
Speed Speed
S Time Time
tops according Free running
|to deceleration 1 to stop b
time
Operation
command ON OFF ON | OFF
Ramp Coast

Megjegyzés: A motor megallitasi modjat rendszerint az alkamazas modja vagy a rendszer
kovetelmények hatarozzak meg.

mMaximélis kimend frekvencia Alaphelyzet: 60.00
Beallitas 50.00 - 400.0 Hz Egység: 0.1Hz

Ez a parméter az inverter maximalis kimené frekvenciaajat hatarozza meg. Minden
analog bemenet (0 - +10V, 4 - 20mA) ennek a flgvényébe lesz skalazva a mikodési

tartomany.
IZXLY Maximalis feszilltség frekvenica (Alap frekvencia) Alaphelyzet: 60.00
Beallitas 10.00 - 400.0Hz Egység: 0.1Hz

Ezt az értéke a motor adatablajanak megfeleléen kell beallitani. A maximalis feszlltség
frekvencia a Volt / Herz aranybdl hatarozhat6é meg.

Példaul: Ha a névleges fesziltség 460VAC és a maximalis feszlltség frekvencia 60 Hz —re

van allitva, akkor a frekvenciavalté egy allandé 7.66 —os arannyal fog dolgozni. A beallitott

értéknek egyenlének vagy nagyobbnak kell lennie, mint a Kézépponti frekvencia érték.

(Pr.06).

IZXEY Vaximalis kimené fesziiltség (Vmax)
Beallitas 230V sorozat 0.1 - 255.0V Alaphelyzet: 220.0

460V sorozat 0.1 - 510.0V Alaphelyzet: 440.0
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Ez a parameter a Maximalis kimend feszlltséget hatarozza meg az inverternél. A
maximalis kimend feszlltség paraméternek kisebbnek vagy egyenlének kell lennie a
névleges feszlltséghez képest ami a motor adapttablajan szerepel. TA beallitott
értéknek egyenlének vagy nagyobbnak kell lennie, mint a Ké6zépponti fesziiltség
(Pr.07).

mezépponti frekvencia Alaphelyzet: 1.50
Beallitas 0.10 to 400.0Hz Egység: 0.1Hz

Ez a parameter hatarozza meg a Kozépponti feszultségét a V/F gorbének. Ezzel a
beallitassal a V/F arany valtoztathaté a minimum- és a kdzépponti- frekvencia
tartomanyban. Ennek az értéknek egyenlének vagy nagyobbnak kell lennie, mint a
minimum kimené frekvencia (Pr.08) és egyenlének vagy kevesebbnek, mint a
MAximalis fesziiltség frekvencia (Pr.04).

Kobzépponti feszultség
Beallitas 230V sorozat 0.1 - 255.0V Alaphelyzet: 10.0

460V sorozat 0.1 - 510.0V Alaphelyzet: 20.0

Ezzel a paraméterrel a kdzépponti fesziiltség allithatd be a V/F gérbén belil. igy
meghatarozhatd a V/F aranya a Min. és a Kozépponti frekvencia kozott.

Ennek a paraméternek egyenlének vagy nagyobbnak kell lennie a Minimalis

kimené fesziiltség (Pr.09) értékével és egyenlének vagy kevesebbnek kell lennie a
Max. kimené fesziiltség (Pr.05) értékével.

AL B Minimalis kimend frekvencia Alaphelyzet: 1.50
Beallitas 0.10 to 20.00Hz Egység: 0.1Hz

Ezzel a praméterrel lehet beallitani a minimalis kimené frekvenciat. Ennek a
praméternek egyenlének vagy kevesebbnek kell lennie, mint a koézépponti
frekvencia (Pr.06).

IZXEY Minimalis kimené fesziiltség
Beallitas 230V sorozat 0.1 - 50.0V Alaphelyzet: 10.0

460V sorozat 0.1 - 100.0V Alaphelyzet: 20.0

Ezzel a paraméterrel a minimalis kimené fesziltséget allithatod be. Ennek az értéknek
kevesebbnek vagy egyenlének kell lennie a k6zépponti fesziiltséggel (Pr.07).
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Voltage
Pr.05

Pr.07
Pr.09 Frequency

0 Pr.o6 Pr.03
Pr.08 Pr.04

Standard V/F Curve

Voltage

Pr.05

Pr.07

Pr.09

Frequency

Pr.08 Pr.06 Pr.04 Pr.03

Custom V/F Curve

Voltage

Pr.05

Pr.07

Pr.09 ;

; : E :Frequency

Pr.08 Pr.06 Pr.04 Pr.03
Fan/Pump V/F Curve
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Altalanosan hasznalt VV/F beallitas

(1) General Purpose

Factory Settings
Motor Spec. 60Hz No. |Setvalue Motor Spec. 50Hz No. |Setvalue
Vv Pr.03 | 60.0 Vv Pr.03 50.0
60.0 A
990 Pr.04 920 Pr.04 50.0
Pr.05 | 220.0 Pr.05 | 220.0
Pr.06 1.5 Pr.06 1.3
Pr.07 10.0 Pr.07 12.0
10 Pr.08 1.5 10l Pr.08 1.3
% Pr.o9 | 10.0
15  60.0f 15 5007 LPn09 | 120

(2) Fans and Pumps

\ileltel ST oleTeMsl0lgrd Factory Settings Motor Spec. 50Hz
Vv

\‘{ No. |Setvalue A No. |[Setvalue
220 Pr.03 60.0 220 Pr.03 50.0
Pr.04 | 60.0 Pro4 | 50.0

Pr.05 | 220.0 Pr.05 | 220.0

Pr.06 30 Pr.06 25

Pr.07 50.0 Pr.07 50.0

50 Pr.08 1.5 50 Pr.08 1.3
10 Pr.09 10.0 10 Pr.09 10.0

1.5 30 60.0f 1.3 25 50.0f

(3) High Starting Torque

\ile)te]gTel-Tolel0lgP4 Factory Settings Motor Spec. 50H
V

A No. |Setvalue A No. |Setvalue
220 Pr.03 60.0 220 Pr.03 50.0
Pr.04 | 60.0 Pr.04 | 50.0
Pr.05 | 220.0 Pr.05 | 220.0
Pr.06 3 Pr.06 2.2
Pro7 | 23.0 Pr.07 | 23.0
23 Pr.08 1.5 23 Pr.08 1.3
18 Pr.09 | 18.0 14} Pr.09 | 14.0

15 3 60.0f 1.32.2 60.0f
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AN Gyorsitasi id6 1 # | Alaphelyzet: 10.0
AEN | assitasi id6 1 A | Alaphelyzet: 10.0
LAV Gyorsitasi id6 2 # | Alaphelyzet: 10.0
IREN| assitasi id6 2 # | Alaphelyzet: 10.0
Beallitas 0.1 - 600.0 sec vagy 0.01 - 600.0 sec Egység: 0.1 v. 0.01 sec

Pr.10. Ezzel a paraméterrel azt az id6t hatarozhatod meg, hogy mennyi id6 alatt
gyorsitson fel 0 Hz —r6l a maximalis kimend frekvenciara (Pr.03). Az értéke mindig
linearis, kivéve ha az S —gorbe funkcio aktivalva van.

B

Pr.11. Ezzel a parméterrel azt az id6t hatarozhatod meg, hogy mennyi id6 alatt lassitson
le a maximalis kimené frekvenciarol (Pr. 03) 0 Hz —re. Az értéke mindig linearis, kivéve ha
az S —gorbe funkcid aktivalva van.

L A masodlagos Gyorsitas / Lassitas funkcid a fent emlitett leirassal megegyezéen
mikddik. Ekkor a multi funkciés bemeneti terminalnal ki kell valasztani ezt a funkciot és
terminalt le kell zarni 2. Gyorsitsa / Lassitas —ra. Lasd : Pr.38 — Pr.42.

L) Az alabbi abra mutatia a 0 Hz —t6l a Maximalis kimend frekvenciaig a Gyorsitasi /
Lassitasi id6t. Feltételezve, hogy a maximalis frekvencia (Pr.03) 60 Hz, és a inditasi
frekvencia (Pr.08) 1.0 Hz és a felfutasi / lefutasi id6 10 masodperc. Ebben az esetben az
aktualis felfutasi ideje az inverternek 9.83 masodperc és alefutasi ideje szintén 9.83
masodperc.
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Frequency
Max.
Output
Freq.
Actual Acceleration/Deceleration Time=
Acceleration/Deceleration Time x(Master Freq.-Min.Output Freq.)
Max. Output Freq.
Pr.10 prat, 'me
or or
Pr. 12 Pr. 13

Acceleration Time Deceleration Time
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MGyorsitési S-gorbe Alaphelyzet: 00

Beallitas 00 - 07

Ezt a paramétert akkor érdemes hasznalni, ha a Gyorsitasnal / Lassitasnal egy finomabb
motor felpérgést akarunk elérni. Ha az alap értéke a Pr.11 —nek 0 vagyis alaphelyzetben
van, akkor a Pr.14 mind a Gyorsitasra és Lassitasra eggyarant vonatkozik. Ha a Pr.111 —
et barmilyen mas értékre allitjuk at mint “0” akkor a Pr.14 a gyorsitasra és a Pr.111 a

lassitasra fog csak vonatkozni.
Freq.

> (D« J ()i« T‘mr
«~—(3) (4

Acceleration/Deceleration characteristics
(1), (2) Disabling S curve
(3), (4) Enabling S curve

EZEE] cptetesi Gyorsitas / Lassitas id6 # | Alaphelyzet: 1.0 sec

Beallitas 0.1 - 600.0 sec v. 0.01 - 600.0 sec Egység: 0.1 v. 0.01 sec

Ez a parameter a I1éptetési modnal a gyorsitasi / lassitasi id6 allitdsara szolgal.

IZEL  cptetsi frekvencia # | Alaphelyzet: 6.00 Hz

Beallitas 0.00 - 400.0 Hz Egység: 0.1 Hz

A léptetési funkciot a Multi-funkciés bemeti terminalnal (M1-M5) lehet kivalasztani, ha az
a Léptetési funkciora van felprogramozzva. Ha a Léptetési funkcié “zarva” van, akkor az
inverter gyorsitani fog a minimalis kimené frekvenciardl (Pr.08) a lépteté frekvenciara
(Pr.16). Ha a léptetd6 terminal “nyitva” van, akkor az inverter Lassitani fog a Léptetd
frekvenciardl egészen 0 —ig. A felfutasi / lefutasi id6 igy a léptetési felfutasi / lefutasi idd
altal van meghatarozva (Pr.15). M{kodés alatt, az inverter nem hajt végre |éptetd
parancsot és mas parancs végrehajtasa is tiltva van, kivéve az ELORE, HATRA és
STOP gombok hasznalata a digitalis vezérlén.
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Frequency

Jog
Freq.
Pr.16

Time

— Pr.15—>{ }4— pr_15—>{

Acceleration Time Deceleration Time

Jog operation
command B ON OFF

. Léptetd sebesség frekvencia
. Léptetd sebesség frekvencia

Alaphelyzet: 0.00 Hz
Alaphelyzet: 0.00 Hz
Alaphelyzet: 0.00 Hz
Alaphelyzet: 0.00 Hz
Alaphelyzet: 0.00 Hz
Alaphelyzet: 0.00 Hz
. Léptetd sebesség frekvencia Alaphelyzet: 0.00 Hz
Bedllitas 0.00 - 400.0Hz Egység: 0.1 Hz

A Multi-Funkcios bemeneti terminal (Pr38. — Pr.42) az inverter Multi-sebesség funkcid
kivalasztasara szolgal. A sebességet a Pr.17 — Pr.23 funkcidkkal tudod meghatarozni.

A Multi-sebesség funkcié Pr.17 — Pr.23 parhuzamban van a Pr.78, Pr.79, Pr.81 és Pr.87
funkciokkal a multi-sebesség hajta vezérléshez.

. Léptetd sebesség frekvencia

. Léptetd sebesség frekvencia
. Léptetd sebesség frekvencia
. Léptetd sebesség frekvencia

~N[o|o|h|w[N]|=
X| X| X| Y| ¥| ¥|x

IZEZY Hatraforgasi mikédés engedélyezése Alaphelyzet: 00
Bedllitas 00 Engedélyezi a hatraforgasi iranyt
01 Tiltja a hatraforgasi iranyt

Ez a parameter a motor hatraforgathatésagi funkciojanak beallitasara szolgal.
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IZEE] Tuitesziltség elleni védelem
Beadllitas 230V sorozat 330-450Vdc Alaphelyzet: 390

460V sorozat 660-900Vdc Alaphelyzet: 780
00 funkci6 tiltva

A lassitasnal felléphet egy olyan jelenség, hogy a DC BUSZ tullépi a maximalisan
megengedett feszultséget a motor aramvisszatermelése miatt. Ha ez a funkcid
engedélyezve van, akkor az inverter ledllitja a lassitast és egy allandd kimend frekvenciat
fog adni a motor felé. Ha viszont a feszultség ekdzben lecsOkken a mar megengedhetd
ertékre, akkor a frekvenciavaltd tovabb fojtatja a lassitas a mar elért frekvenciarol a
beallitott értékre a mar elére megadott paraméterek alpjan.

Megjegyzés: Kozepesen nagy terheléseknél ilyen fajta jelenség nem észlelhetd, ami
tulfeszultséget okozhatna. Csak olyan helyzetben allhat fenn, ha a nagyon nagy forgé
tomegeket kell gyorsan fékezni. llyenkor az inverter automatikusan megnyujtia a
fékezési id6t. Ha ez a megoldas nem lehetséges, ebben az esetben fék ellenallast kell

beszerelni a dinamikus fékezés megvaldsitsahoz.
DC bus voltage

Over-voltage
detection
level
time
output
Freq.
time
Over-voltage Stall Prevention
EZELY 1014ram elieni vedelem - Gyorsitaskor Alaphelyzet: 150%
Beallitas 20 - 200% Egység: 1%

00 Funkcid tiltva

A 100% -os allas a frekvenciavaltdé névleges kimend aramerdsségeével egyenl6 érték.

Bizonyos esetekben, az inverter aramfelvétele hirtelen megnéhet és elérheti a max.
megengedett értéket, amit a Pr.26. —ban be lett allitva. Ezt altalaban hirtelen gyorsitas
vagy tul nagy pillanatnyi terhelés okozhatja. Ha eza funkcié engedélyezve van, akkor az
inverter, megallita a gyorsitast, és egy frekvenciaszinten beall, addig amig az
aramfelvétel értéke Ujbdl vissza nem esik a megengedett érték ala. Ha ez megtortént,
akkor az inverter tovabb folytatja a gyorsitast a mar elére beallitott értékek szerint.
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Over—Current Stall Prevention during Operation

Alaphelyzet: 150%

Settings 20 to 200%
00: disable

Egység: 1%

During the steady-state operation with motor load rapidly increasing, the AC drive output
current may exceed the limit specified in Pr.27. When this occurs, the output frequency
will decrease to maintain a constant motor speed. The drive will accelerate to the steady-
state output frequency only when the output current drops below the level specified by

Pr.27.

Out

over-current
detection
level

output
frequency

put current output current
over-current
detection
lovel / N\
Pr.27 : ;

time

output
freq.

time

over-current Stall Prevention
during Acceleration

time

gy

time

Over-current Stall Prevention
during Operation

mDC Fékrezés aram szintje

Alaphelyzet: 00

Beallitas 00 - 100%

Egység: 1%

Ezzel a paraméterrel meghatarozhatja a fékezési aramfelvételt a motoron az inditas és
megallitas ideje alatt. Amikor a DC fékezési aramot allitia be, kérem vegye figyelembe,
hogy a 100% érték = a motor névleges aramfelvételével. Javasolt, hogy alacsony értékkel
kezdje a DC fék beallitasat, és majd ndvelje a megfeleld nyomaték szintjének eléréséig.

IREZ) oC Fékeze

si id6 az inditasnal

Alaphelyzet: 0.0

Beallitas 0.0 to 5.0 sec

Egység: 0.1sec
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Ez a paraméter a DC fék This parameter determines the duration of time that the DC
Braking Current will be applied to the motor during the AC drive start-up. DC Braking will
be applied for the time set in this parameter until the Minimum Frequency is reached
during acceleration.

DC Braking Time during Stopping Alaphelyzet: 0.0

Beallitas 0.0 to 25.0 sec Egység: 0.1sec

This parameter determines the duration of time that the DC braking voltage will be applied
to the motor during stopping. If stopping with DC Braking is desired, then Pr.02 must be
set to RAMP to stop (0.0).

IZEXN start-Point for DC Braking Alaphelyzet: 0.00

Beallitas 0.00 to 60.00Hz Egység: 0.1sec

This parameter determines the frequency when DC Braking will begin during
deceleration.

Master
Frequency
Min. output Start-point
Freq. forDC
braking time(s)
Pr.29 Pr.30
Operation :
command ON OFF

A DC Braking Current %
¢ Pr.28

Note:

1. DC Braking during Start-up is used for loads that may move before AC drive starts, such
as fans and pumps. These loads may also be moving in the wrong direction. Under such
circumstances, DC Braking can be executed to hold the load in position before applying a
forward motion.
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2. DC Braking during stopping is used to decrease stopping time and also to hold a stopped
load in position. For high inertial loads, a dynamic braking resistor may be needed for
quick decelerations.

Momentary Power Loss Operation Selection Alaphelyzet: 00
Bedllitas 00 Operation stops after momentary power loss

01 Operation continues after momentary power loss speed search starts
with the Master Frequency reference value

02 Operation continues after momentary power loss Speed search starts
with the min frequency

L XKW \aximum Allowable Power Loss Time Alaphelyzet: 2.0 sec
Beadllitas 0.3 to 5.0 sec Egység: 0.1sec

During a power loss, if the power loss time is less than the time defined by this parameter,
the AC drive will resume operation. If the Maximum Allowable Power Loss Time is
exceeded, the AC drive output is then turned off.

Base-BIock Time for Speed Search Alaphelyzet: 0.5 sec
Beallitas 0.3 to 5.0 sec Egység: 0.1sec

When a momentary power loss is detected, the AC drive turns off for a specified time
interval determined by Pr.34 before resuming operation. This time interval is called Base-
Block. This parameter should be set to a value where the residual output voltage due to
regeneration is nearly zero, before the drive resumes operation.

This parameter also determines the searching time when performing external Base-Block
and Fault Reset (Pr.72).

mMaximum Speed Search Current Level Alaphelyzet: 150
Beallitas 30 to 200% Egység: 1%
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Following a power failure, the AC drive will start its speed search operation, only if the

output current is greater than the value determined by Pr.35. When the output current is
less than that of Pr.35, the AC drive output frequency is at a “speed synchronization
point”. The drive will start to accelerate or decelerate back to the operating frequency at

which it was running prior to the power failure.

Allowable Max. Power Loss Time

> »

Allowable Max. power loss time

Input Pr.33 Pr.33
Power —
speed synchronization
Pr.32=1 detection Pr.32=2

Output _ speed search starts with ' Speed search starts with
Power the Master Frequency : minimum output frequency
\(?UlttpUt Baseblock - : f ?ﬁ;sblock |:

oltage AN Pr34

>
speed search

mUpper Bound of Output Frequency

Alaphelyzet: 400

Beallitas 0.10 Hz to 400.0 Hz

Egység: 0.1Hz

This parameter must be equal to or greater than the Lower Bound of Output Frequency

(Pr.37).

Lower Bound of Output Frequency

Alaphelyzet: 0 Hz

Beallitas 0.00 Hz to 400.0 Hz

)
)

B

Egység: 0.1Hz

The Upper/Lower Bound is to prevent operation error and machine damage.

If the Upper Bound of Output Frequency is 50Hz and the Maximum Output Frequency is

60Hz, the Maximum Output Frequency will be limited to 50Hz.

O If the Lower Bound of Output Frequency is 10Hz, and the Minimum Output Frequency
(Pr.08) is set at 1.0Hz, then any Command Frequency between 1-10Hz will generate a

10Hz output from the drive.

L This parameter must be equal to or less than the Upper Bound of Output Frequency.
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output frequency

Pr.36

Pr.37

Input Freq.

L 2 Vulti-funkcios bemeneti csatlakozas (MO, M1)
Beallitas 00 MO: ELORE/STOP, M1: HATRA/STOP
01 MO0: HATRA/STOP, M1: ELORE/HATRA
02 MO, M1, M2: 3 vezetékes mikodtetési mod

Alaphelyzet: 00

Beallitasok:

00: Két vezetékes miikodtetés: Csak a Pr.38 —t kell 0 —ra allitani.

FWD/STOP —o6o——— M0 "Open": Stop, "Close": FWD Run

REV/STOP¢—00——— M1 "Open": Stop, "Close":REV Run

GND

01: Két vezetékes miikodtetés: Csak a Pr.38 —t kell allitani 1 -re

RUN/STOP

—o0o0——— MO0 "Open": Stop, "Close": Run

—o00——— M1 "Open": FWD, "Close":REV

REV/FWD
VFD-M

Note: Multi-function Input Terminal MO does not have its own parameter designation. MO
must be used in conjunction with M1 to operate two and three wire control.

GND
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02 Harom vezetékes vezérlés: Csak a Pr.38 —t kell 2 —re allitani.

STOP

e
RUN/FWD

—g_o& MO Run command, Runs when "close"

M2 Stop command, stops when "Open"

— M1 REV/FWD Run selection
"Open": FWD Run
"Close": REV Run

GND

Note: When 2 is selected for Pr.38, the value in Pr.39 will be ignored.

L & B \ulti-funkcios bemeneti terminal (M2

Alaphelyzet: 05

IVl Vulti-funkcios bemeneti terminal (M3

Alaphelyzet: 06

o % YWl Vulti-funkcios bemeneti terminal (M4

Alaphelyzet: 07

~ [~ |~~~ |~

&Y \ulti-funkcios bemeneti terminal (M5

Alaphelyzet: 08

Beallitas 00 - 32

Paraméter és Funkcio tablazat::

Erték Funkcio Erték Funkcio
00 | No Function 01 |WG OFF (N.O.) (it is enable during
running)
02 |WG OFF (N.C.) (it is enable during 03 | External Fault (N.O.)
running)
04 | External Fault (N.C.) 05 | External Reset
06 | Multi-Step Speed Command 1 07 | Multi-Step Speed Command 2
08 | Multi-Step Speed Command 3 09 |Jog Operation
10 | Accel/Decel Speed Inhibit 11 | First or Second Accel/Decel Time
Selection
12 | External Base Block (N.O.) 13 | External Base Block (N.C.)
(Normally Open Contact Input) (Normally Close Contact Input)
14 | Increase Master Frequency 15 | Decrease Master Frequency
16 | Run PLC Program 17 | Pause PLC Program
18 | Counter Trigger Signal 19 | Counter Reset
20 | No Function 21 | RESET Command (N.C)
22 | Control Place: External Terminal 23 | Control Place: Keypad
24 | Control Place: Communication 25 | Parameter Lock (Write disable, Read is
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always 0)
26 | PID Disable (N.O.) 27 | PID Disable (N.C.)
28 | The Second Source of Frequency 29 | Forward (contact is open) / Reverse
Command (contact is close)
30 | One-Shot PLC Run 31 | Index Input Signal
32 | Virtual Timer Input
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Magyarazat:

00: nincs funkcié tarsitva
01, 02: when it is set to 01 or 02, AC drive will stop outputting immediately. If there is start
signal after disabling, the output will start from the minimum frequency.
03, 04 Kulsé hiba: Parameter values 3, 4 program Multi-Function Input Terminals: M1
(Pr.38), M2 (Pr.39), M3 (Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) to be
External Fault (E.F.) inputs.

E.F.(N.O.)
—OO0———— Mx "Close": Operation available.
setting by 3

E.F(N.C.)
+—00—— Mx "Open":Operation available.

setting by 4
GND
VFD-M

Note: When an External Fault input signal is received, the AC drive output will turn off, the
drive will display “ E.F.” on Digital Keypad, and the motor will free run. Normal
operation can resume after the External Fault is cleared and the AC drive is reset.

05 Kiils6 Reset:
Parameter value 5 programs a Multi-Function Input Terminal: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39), M3

(Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) to be an External Reset.

RESET

o O.

Mx "Close": Operation avalilable
setting by 5

GND

Note: the External Reset has the same function as the Reset key on the Digital keypad. It
is to reset the drive after a fault.

06, 07, 08 Multi-Step Speed Command:
Parameter values 06, 07, 08 programs any three of the following Multi-Function Input
Terminals: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39), M3 (Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) for Multi-step
Speed Command function.
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d6 Multi-step 1

——O O———| Mx "Close": Operation available
d7 Multi-step 2
_ =

d8 Multi-step 3

—OO0O—— Mx "Close": Operation available

Mx "Close": Operation available

GND

Note: These three inputs select the multi-step speeds defined by Pr.17 to Pr.23 as shown in
the following diagram. Pr.78 to Pr.87 can also control output speed by programming the
AC drive’s internal PLC function.

Freq. Pr.17

Pr.21
Step 1 Stép5

Master Freq!

. -\ Time
Mx1-GND—ON|  [ON| [on] [onN]
Mx2-GND [on]oN] [oN]ON]
Mx3-GND [oN[oN] ON [ ON]
Operation
Command | ON loFF

09 Léptetési miikodés vezérlése:

Parameter value 09 programs Multi-Function Input Terminal: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39), M3
(Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) for Jog control.

S " ", H ;
9 jog operation Mx "Close": Operation available
command

GND

Note: Jog operation programmed by 9 can only be initiated while the motor is stopped. (Refer
to Pr.15, Pr.16.)

10 Accel/Decel Speed Inhibit:
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Parameter value 10 programs Multi-Function Input Terminal: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39), M3
(Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) for Accel/Decel Inhibit. When the command is received,
acceleration and deceleration is stopped and the AC drive maintains a constant speed.

Frequency Master Frequency

Decel

Accel inhibit: inhibit

Accelzinhibi,t

Aé;tual operation frequency

Time

Mx-GND |ON| | oN | lon] [ on |

Operation
command | ON 7 OFF

11 First or Second Accel/Decel Time Selection:
Parameter value 11 programs a Multi-Function Input Terminal: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39), M3
(Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) to control selection of First or Second Accel/Decel time.

(Refer to Pr.10 to Pr.13.)

——S&——— Mx "Close": 2nd Accel/Decel
Mx set 11 "Open": 1st Accel/Decel

GND

Frequency

Master
Frequencylpr. Pr.11 Pr.12 Pr.13 Pr.10

Accel/
Decel

ON
Mx-GND ON
operation ON ON ON OFF
command
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12, 13 External Base Block:
Parameter values 12, 13 program Multi-Function Input Terminals: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39),
M3 (Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) for external Base Block control. Value 12 is for
normally open (N.O.) input, and value 13 is for a N.C. input.

B.B.(N.O.)

OO Mx "Close": O ti ilable.
setting by 12 x "Close": Operation available

B.B.(N.C.)
—o0o0—— Mx "Open":Operation available.

setting by 4
GND
VFD-M

Note: When a Base-Block signal is received, the AC drive will stop all output and the motor
will free run. When base block control is deactivated, the AC drive will start its speed
search function and synchronize with the motor speed, and then accelerate to Master

Frequency.
Allowable max. power loss time
External
base-block Pr.33
signal
Pr.32=1 Speed_synchronlzatlon
. detection
Output Speed search starts withthe
frequency reference value ~ \
Output
V0|tgge Low voltage Pr.34
Capacitor —>| Min. base-block time \
discharge
Low voltage Speed search operation

14, 15 Frekvencia Noselés / Csokkentés:
A 14, 15 paraméter értékek beallitjak a Multi-Funkciés bemeneti terminalt: M1 (Pr. 38), M2
(Pr. 39), M3 (Pr. 40), M4 (Pr. 41) vagy M5 (Pr. 42) —t, hogy noveljék / csdkkentsék a
frekvenciat minden egyes alakalommal, mikor bemeneti jel érkeik a terminalon keresztil.
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uP
OO Mx "Close": Freq. will increase
setting by 14 by one unit.
DOWN
P—O 00— Mx "Open":Freq. will decrease
setting by 15 by one unit.
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16, 17 PLC vezérlési funkciok:
Parameter value 16 programs Multi-Function Input Terminal: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39), M3
(Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) to enable the AC drive internal PLC program. Parameter
value 17 programs an input terminal to pause the PLC program.

PLC operation
o]
setting by 16

Mx "Close": Run PLC.
p—0 O0—— Mx "Open":Pause PLC.

setting by 17
GND
VFD-M

Note: Pr.17 to Pr.23, Pr.78, Pr. 79, Pr.81 to Pr.87 define the PLC program. Another related
function is “30 One-Shot PLC Run”, it can be set to use not-latched contact to be
run signal.

18 Counter Trigger:
Parameter value 18 programs Multi-Function Input Terminal: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39), M3
(Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) to increase the AC drive’s internal counter. When an

input is received, the counter is increased by 1.
T[i_g_ger
—0 0= Mx counter value increase by
18 counter 1 when closed.

trigger signal
input.

Note: The Counter Trigger input can be connected to an external Pulse Signal Generator to
count a processing step or unit of material. See the diagram below.

2ms
Indication value [l > <«
(Pr.64=1)
Counter trigger signal

Multi-function input terminal
»| |€2ms

: 5 The trigger timing
Signal output with Pr.97 (Pr.97=3) can't be less than
: 2ms.(<250Hz)

counter value is attained. (Pr-45/46)

Signal output with Pr.96 (Pr.96=5)
counter value is attained. (Pr.45/46)
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19 Szamlalé Reset:
Parameter value 19 programs Multi-Function Input Terminal: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39), M3
(Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42) to reset the counter.

Reset counter
—0 00— Mx "close": reset counter.

19 reset the

counter value.

GND
VFD-M
20 Parameter Disable:

Enter value (20) to disable any Multi-Function Input Terminal: M1 (Pr.38), M2 (Pr.39), M3
(Pr.40), M4 (Pr.41) or M5 (Pr.42)

Note: The purpose of this function is to provide isolation for unused Multi-Function Input
Terminals. Any unused terminals should be programmed to 20 to insure they have no
effect on drive operation.

22 Vezérl6hely: 1/0 | 23 Vezérl6hely: Digitalis vezérl6 / 24
Vezéri6hely: Kommunikacios interfész

Enter value (22, 23, 24) to force control command to external terminal, keypad or
communication. This function can be used to divide the function of manual/auto operation,
remote/near-end control. When these three functions are used at the same time, the priority is
22 Control Place: 1/0 > 23 Control Place: Keypad > 24 Control Place: Communication.

25 Parameter Lock (Write disable, Read is always 0)

This function will disable write function and all the content of read are 0. The application is
for customer having a key to control the operator to modify parameters or modify the
parameter by improper use.

26 PID Funkcio letiltasa (N.O.) / 27 PID Funkcid letiltasa (N.C.)

These functions can make the PID control pause. It is usually used on the manual
operation or function test of water pump or wind power generator and recover the PID
function when the system is normal.

28 A frekvencia parancs kiadasanak 2. forrasa
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This function is used with Pr. 142. The application is for customers select the different
frequency source in different mode.

29 Elére forgas (Nyitott kapcsolat) / Hatra forgas (Zart kapcsolat)

This function has high priority to set the direction of run (If “Pr. 24 inhibit REV function” is
not set). No mater what the present direction of run is, the contact N.O. is forward and the
contact N.C. is reverse after setting this function.

The priority of setting the direction is Pr. 24 > setting 29 of Pr. 39-Pr42 > Pr. 38.

31 Index Input Signal

This function is used with Pr. 149-Pr. 151. The position where AC drive stops will be
regarded as the zero position and it will move to the angle that Pr. 150 sets.

32 Counter Incremented by Drive Output Frequency

This counter will count according to the speed of output frequency.

Note: You can select settings 00~02 of Pr.38 to set multi-function terminals (MO, M1). The
settings 00~32 of Pr. 39-Pr.42 can be used to set multi-function terminals (M2-M5) but
the settings can’t be used repeatedly at one time (besides settings 20). There is no
order to set the multi-function terminal, you can set these five terminals by yourself.

mAnalég kimeneti jel A | Alaphelyzet: 00
Bedllitas 00 Analdg frekvencia mér6 (0 — a Max. kimend frekvenciaig)

01 Analdég aramerésség mér6 (0 - 250% -ig az inverter névleges
aramfelvételéhez képes)

02 Visszacsatolasi jel (0 - 100%)
03 Kimend teljesitmény (0 - 100%)

This parameter selects Output Frequency, current, PID feedback or output power to be
displayed using the 0 to10V AFM output.

mAnalég kimenet jelerbsitése X | Factory Setting: 100
Settings 00 to 200% Egység: 1%
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The parameter sets the voltage range of analog output signal, on output terminal AFM.
AFM GND AFM GND

[/

(S] (S]

Analog Frequency Meter Analog Current Meter

The analog output voltage is directly proportional to the output frequency of the AC drive. With
the factory setting of 100%, the Maximum Output Frequency (Pr.03) of the AC drive
corresponds to +10VDC analog voltage output. (The actual voltage is about +10VDC, and
can be adjusted by Pr.44)

The analog output voltage is directly proportional to the output current of the AC drive. With
the factory setting of 100%, the 2.5 times rated current of the AC drive corresponds to +10
VDC analog voltage output. (The actual voltage is about +10 VDC, and can be adjusted by
Pr.44)

Note: Any type of voltmeter can be used. If the meter reads full scale at a voltage less than 10
volts, then Pr.44 should be set by the following formula:

Pr.44 = ((meter full scale voltage)/10)x100%

For Example: When using the meter with full scale of 5 volts, adjust Pr.44 to 50%

mMulti—function Output Terminal 1 (Photocoupler output) Factory Setting: 00

mMulti-function Output Terminal 2 (Relé kimenet) Factory Setting: 07

Beallitas 00 - 24

Function Table List:

Beallitas Funkcidk Beallitas Funkcidk
00 AC Drive Operational 13 Terminal Count Value Attained
01 Maximum Output Frequency 14 Preliminary Counter Value Attained
Attained
02 Zero speed 15 Warning (PID feedback loss,
communication error)
03 Over-Torque detection 16 Below the Desired Frequency
04 Base-Block (B.B.) Indication 17 PID supervision
05 Low-Voltage Indication 18 Over voltage supervision
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06 AC Drive Operation Mode 19 Over Heat supervision

07 Fault Indication 20 Over Current stall supervision
08 Desired Frequency Attained 21 Over voltage stall supervision
09 PLC Program Running 22 Forward command

10 PLC Program Step Completed 23 Reverse command

11 PLC Program Completed 24 Zero Speed (Include Drive Stop)
12 PLC Operation Paused

Function Explanations:

00

01

02

03

04

05

06

07

08

09
10

AC drive operational: the terminal will be activated when there is an output from the
drive.

Maximum Output Frequency Attained: the terminal will be activated when the AC
drive attains Maximum Output Frequency.

Nulla sebesség: the output will be activated when Command Frequency is lower than
the Minimum Output Frequency.

Tul — nyomaték felismerés: the output will be activated as long as the over-torque is
detected. Pr.61 determines the Over-Torque detection level.

Base-Block (B.B.) Indication: the output will be activated when the output of the AC
drive is shut off by external Baseblock.

Alacsony fesziiltség figyelés: the output will be activated when low voltage is
detected.

AC Drive Operation Mode: the output will be activated when the operation of the AC
drive is controlled by External Control Terminals.

Hiba figyelés: the output will be activated when faults occur (oc, ov, oH, oL, oL1, EF,
cF3, HPF, ocA, ocd, ocn, GF).

Desired Frequency Attained: the output will be activated when the desired frequency
(Pr.47) is attained.

PLC Program futas: the output will be activated when the PLC program is running.
PLC Program lépés végrehajtva: the output will be activated for 0.5 sec. when each

multi-step speed is attained.
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11

12

13
14
15

16

17

18

19
20

21

22
23
24

PLC Program lefutott: the output will be activated for 0.5 sec. when the PLC

program cycle has completed.

PLC Program futasa megallitva: the output will be activated when PLC operation is
paused.

Terminal Count Value Attained: counter reaches Terminal Count Value.
Preliminary Count Value Attained: counter reaches Preliminary Count Value.

Figyelmeztetés (PID feedback loss, communication error): The contact will be
“close” when PID feedback loss or communication is error.

Below the Desired Frequency: the contact will be “close” when output frequency is
less than desired frequency.

PID supervision: the contact will be “close” when PID offset exceeds the setting of
P126 and P127.

Over voltage supervision: the contact will be “close” before over voltage. It will be
activated at 370Vdc in 230V series and at 740Vdc in 460 series.

Over Heat supervision: the contact will be “close” before 90°C.

Over Current stall supervision: the contact will be “close” before exceeding the
setting of P26/P27.

Over voltage stall supervision: the contact will be “close” before exceeding the
setting of P25.

Eléreforgas parancs: the contact will be “close” with forward command.
Hatraforgas parancs: the contact will be “close” with reverse command.

Nulla sebesség (Include Drive Stop): the contact will be “close” when the setting
frequency is less than min. frequency or drive stop.

AC/DC Powersource

Multi-function indication Faults indication. 5 9.)
. RA BZ
output terminals. O O \5Z)

|
AC250V2A ¢—0O CRB Power indication® LT/

DC 30V 2A RC s I N
I
Multi-function PHC N - .
output terminals. MOTT ALTX ® Plus terminals
]
PHC Pre-set freq. attained S0mA
480VDC 50mA MCMe) @ Minus terminal

Multi-function Terminals Wiring Example
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Desired Frequency Attained X | Factory Setting: 0.00
Settings 0.00 to 400.0 Hz Egység: 0.1Hz

If a Multi-function output terminal is set to function as Desired Frequency Attained (Pr.45
or 46=09), then the output will be activated when the programmed frequency is attained.

Freq.
Detection range Detection
Max. Output 9.5 range
Freq. t2Hz$””"’"”’“\v t4Hz
Desired Freq. f==s===- forbammnnnnnnceas ---Y... Detection
Pr.47 : KA~ range
i : -2Hz
Preset Freq. Time
Attained H
Indicati :
Prasto OFF  i| ON OFF
Pr.46 :
Desired Freq.
Attained
Indication OFF ON OFF
Pr.45 & Pr.46
Desired Freq. Attained & Preset Freq. Attained
Adjust Bias of External Input Frequency A | Factory Setting: 0.00 Hz
Settings 0.00 to 100.0% Unit: 0.1Hz

This parameter provides a frequency offset for analog input.

mPotentiometer Bias Polarity (| Factory Setting: 00

Settings 00 Positive Bias
01 Negative Bias

This parameter sets the potentiometer Bias Frequency to be positive or negative.

Potentiometer Frequency Gain ( | Factory Setting: 100.0
Settings 0.10 to 200.0% Unit: 1%

This parameter sets the ratio of analog input vs frequency output.
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Potenciométeres hatraforgatas engedélyezése Factory Setting: 00

Settings 00 Reverse Motion Disable in negative bias
01 Reverse Motion Enable in negative bias

Pr.48 to Pr.51 are used when the source of frequency command is the analog signal (0 to
+10V DC or 4 to 20mA DC). Refer to the following examples.
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Példa 1:

The following is the most common method. Setting Pr.00 to 1 (0 to +10V signal) or 2 (4 to
20mA current signal) to use potentiometer on keypad or potentiometer/current signal of
external terminal to set frequency.

Max.
Output Pr.03
Freq.
60Hz : Factory Settings
: Pr.03=60Hz--Max. output Freq.
- Pr.48=0%--bias adjustment
. Pr.49=0 -- bias polarity
. Pr.50=100% -- pot. freq. gain
: Pr.51=0--REV disablein
OHz negative bias

oV 5V 10V Potentiometer Scale
4mA 12mA 20mA

Példa 2:

In this example with the potentiometer set to OV the Output Frequency is 10 Hz. The mid-
point of the potentiometer becomes 40 Hz. Once the Maximum Output Frequency is reached
any further increase of the potentiometer will not increase output frequency. (If you want to
use the range of 60Hz, please refer to the example 3.) The value of external input
voltage/current 0-8.33V (4-13.33mA) corresponds to the setting frequency 0-60Hz.

Max.
Output Pr.03

Freq.
60Hz Factory Settings

Pr.03=60Hz--Max. output Freq.
Pr.48=16.7%-- bias adjustment
Pr.49=0 -- bias polarity

Pr.50=100% -- pot. freq. gain Itis
Bias 10HZ Pr.51=0 -- REV motion disable in § 60Hz
1as in this

AdjustmentI : : negative bias
OHz OV 5V 10V Potentiometer Scale

4mA  12mA 20mA

range.

Példa 3:

The example also shows the popular method. The whole scale of the potentiometer can be
used as desired. In addition to signals of 0 to 10V and 4 to 20mA, the popular voltage signals
also include signals of 0 to 5V, 20 to 4mA or that under 10V. Regarding the setting, please
refer to the following examples.
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Max.

Output

Freg. Pr.03 Factory Settings

60Hz Pr. 03 = 60Hz--Max. output Freq.

Pr. 48 = 20.0%-- bias adjustment
Pr. 49 = 0-- bias polarity
Pr. 50 = 83.3%-- pot. Freq. gain
Pr. 51 = 0-- REV motion disable
in negative bias

Bias 10Hz : : y

Adjustment / : : Pr.50= -2~ X100% =83.3%
A : : N AY Potentiometer Scale
oy OHz gv 10V Negative bias:
XV 4mA 20mA  60-10Hz _ _10-OHz
10V XV
=100 _
XV 50 2V
N = 2 )
Pr.48 16 X 100%
Példa 4:

This example shows a potentiometer range of 0 to 5 Volts. In addition to adjust gain, you also

can set Pr. 03 to 120Hz.
Max.

Output pPr.03
Freq. Gain adjustment

BOHZ| - e, 30

Factory Settings

Pr.03=60Hz--Max. output Freq.
Pr.48=0.0% bias adjustment
Pr.49=0 -- bias polarity
Pr.50=200% -- pot. freq. gain
Pr.51=0-- REV motion disable
/. : in negative bias

OHz 0V 5V Calculation of gain Potentiometer Scale
Pr.50= ( 150_\\// )X100% = 200%

30HzZ}- e S ,

0 e 60
oV «—>»5V

Példa 5:
In this example a 1-volt negative bias is used. In a noisy environment, it is advantageous to
use negative bias to provide a noise margin (1V in this example).

Max.
Output pr.03
Freq. BOHZ| -« vvveeeeieee Factory Settings
BAHzZ| e ... Pr.03=60Hz--Max. output Freq.
- /7 Pr.48=10.0% -- bias adjustment
Pr.49=1 -- bias polarity
Pr.50=100% -- pot. freq. gain
Pr.51=0 -- Rev. motion disable
in negative bias
NegativeOH%)\'/:. : P ti ter Scal
bias 6Hz I 1V 10V otentiometer Scale
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Példa 6:
In this example, a negative bias is used to provide a noise margin. Also a potentiometer
frequency gain is used to allow the Maximum Output Frequency to be reached.

Max.
Output pPr.03
Freq. Bias adjustment 27
60Hz : Factory Settings
Pr.03=60Hz--Max. output Freq.
Pr.48=10%--bias adjustment
Pr.49=1 -- bias polarity It's OHz
Pr.50=111% -- pot. freq. gain m'it:'” 0
Pr.51=0 -- REV. motion disable \range. T, 00
OHz|.." /£ : in neé;altiv:a bias i oV <€«<—>»10
Negative g\ alculation of gain .
biog 6.6Hz_¢_ /V 10V Pr.50=(%)x1 00%=111% Potentiometer Scale
Példa 7:

Ennél a példanal a potenciométer ugyvan beallitva, hogy a motort egyszerre mindkét iranyba
lehessen forgatni. A motor all, ha a pot.méter pont kézépen all és jobbra vagy balra
forgatassal el6re/hatra fog forogni. Ez a beallitds hasznalva a kulsé El6r/Hatra parancs nem
mUkodik.

Pr.03, Max.Output Freq.

60HZ ......... ,
30H FWD /" Factory Settings
z : . Pr.03=60Hz--Max. output Freq.
ov_OHz . ¢ Pr.48=50%--bias adjustment
: : 5V 10V Pr.49=1 -- bias polarity
Z....|30Hz Pr.50=200% -- pot. freq. gain
. /'REV Pr.51=1-- REV motion disable
EAT 60Hz in negative bias

Potentiometer Scale

Péida 8:

In this example, the option of anti-slope is shown. Anti-slope is used in an application where
control of pressure, temperature, or flow is needed. Under a high pressure or flow situation, a
sensor will generate a large signal such as 20 mA or 10V. With anti-slope enable, the large
signal will slow or stop the AC drive. The limit in this application is can’t change the direction
of run. For AC drive, it just can run in reverse direction.
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Max.

Output Pr.03
Freq.
60HZN o Factory Settings
anti-slope - Pr.03=60Hz--Max. output Freq.
Pr.48=100%--bias adjustment
Pr.49=1 -- bias polarity
Pr.50=100% -- pot. freq. gain
Pr.51=1-- REV. motion enable
OHz L= . innegative bias
ov 10V Potentiometer Scale
4mA 20mA
mMotor névleges aramfelvétele X | Factory Setting: FLA
Settings 30.0% FLAto 120.0% FLA Unit: 0.1A

This parameter must be set according to the nameplate of AC drive. The factory setting
will be set by the rated power of AC drive. You can use this parameter to limit the output
current of motor to prevent overheat. Using the following method to calculate the
percentage entered in this parameter. (no-load current < rated current of motor <rate
current of AC drive)

The factory setting is the full-load rated current (FLA) of AC drive. The value that this
parameter displays is the actual current and you just need to input the current on the
nameplate without calculating.

L (X B \otor terhelés nélkili aramfelvétele X | Factory Setting: 0.4*FLA
Settings 00%FLA to 99%FLA Unit: 0.1A

The rated current of the AC drive equals 100%. Setting of motor No-Load Current will
affect the slip compensation function. The setting value must be less than motor rated
current setting Pr.52. (this parameter displays the value of actual current.)

mNyomaték kompenzacio X | Alaphelyzet: 00
Beallitas 00 - 10

This parameter may be set so that the AC drive will increase its voltage output during
start-up to obtain a higher initial starting torque.
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mSIip Kompenzacid X | Alaphelyzet: 0.00
Beallitas 0.00 - 10.00

When providing an asynchronous induction motor, load on the AC drive will increase
causing an increase in slip. This parameter may be used to compensate the nominal slip
within a range of 0 to 10. When the output current of the AC drive is greater than the
motor no-load current (Pr.53), the AC drive will adjust its output frequency according to
this parameter.

m Lefoglalva

Inverter névleges aramfelvétalének kijelzése Alaphelyzet: ##.#
Beallitas Nincs

Ez a paraméter az inverter névleges aramfelvétalét irja ki a kijelz6re. Pr. 80 ugyanezt
kiirja a modelszammal egyutt. Nézd meg a Pr. 80 —as funkciét a tovabbi informacidért.

EZEEY e ektronikus talterhelés elleni védelem Alaphelyzet: 02
Beadllitas 00 Standard Motor (Sajat hitésd motor)
01 Inverter Motor (Kényszerhiitéses motor)
02 Kikapcsolva

This function is used to limit the output power of the AC drive when powering a “self-
cooled motor” at low speed.

mElectronikus Motor tulterhelés elleni védelem Factory Setting: 60
Beallitas 30 to 300sec Unit: 1 second

The parameter determines the time required activating the I*t electronic thermal motor
overload function. The graph below shows I°t curves for 150% output power for 1 minute.
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Operation
time(min)

j W \\
3 A
2 |\
| W%

a
factor
(%))

0 20 40 60 80 100120 140 160180 200

60Hz or more

50H2

10HZ

N NN

EZXLY 7 i1-nyomaték felismerési mod Alaphelyzet: 00
Beallitas 00 Over-Torque detection disabled.

01 Enabled during constant speed operation and continues until the
Continuous Time Limit (Pr.62) is reached.

02 Enabled during constant speed operation and halted after detection.

03 Enabled during acceleration and continues before Continuous
Output Time Limit (Pr.62) is reached.

04 Enabled during acceleration and halted after Over-Torque detection.

mTL’JI-nyomaték felismerési szint Alaphelyzet: 150
Beallitas 30 - 200% Egység: 1%

A setting of 100% is proportional to the Rated Output Current of the drive.

This parameter sets the Over-Torque Detection level in 1% increments. (The AC drive
rated current is equal to 100%.)

XA ui-nyomaték felismerssi ids Alaphelyzet: 0.1sec
Beallitas 0.0 - 10.0sec Egység: 0.1 sec

This parameter is used to define the run mode of AC drive after over-torque detection.
When output current is large than over-torque detection level (Pr.61), over-torque
detection time (Pr.62) is time out and the multi-function terminals is set to over-torque
detection indication, this contact will be “close”. (Please refer to Pr. 45 and Pr.46)

RN Loss of ACI (4-20mA) Factory Setting: 00
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Settings 00 Decelerate to 0 Hz
01 Stop immediately and display "EF"
02 Continue operation by last freq. Command

mUser Defined Function for Display Factory Setting: 06
Settings 00 Displays AC drive output frequency (Hz)
01 Display User-defined output Frequency H*Pr.65
02 Kimen6 feszlltség (E)
03 DC Bus Voltage (u)
04 PV(i)
05 Displays the value of the internal counter (c)
06 Displays the setting Frequency (F)
07 Displays the parameter setting (P)
08 Reserved
09 Output Current (A)
10 Display program operation (0. xxx), Fwd, or Rev

The parameter can be set to display the user-defined value. (where v = H x [SR5)

“K” &llandé ~ | Alaphelyzet: 1.00
Beallitas 0.01 - 160.0 Egység: 0.01

Ez a K alland6 egy szorzé tényezd az ugyfél altal kijelezendd értékhez.
A Kijelzend6 érték a kdvetkezb képpen szamithato:
Kijelzett erték = Kimend frekvencia x K

A kijelz6 csak négyjegll szam kimutatasara képes. Nagyobb szam kijelzéséhez hasznald
a Pr. 65 —6s funkciot. The display windows uses decimal points to signify numbers up to
three digits as illustrated next page:

Kijelz6 Number Represented

9999 | The absence of a decimal point indicates a four-digit integer.

999.9 | A signal decimal point between the middle and the right-most numbers is a true
decimal point. For example, the number 123.4 would be displayed as “123.4".

9999. | A single decimal point after the right-most number is not a true decimal point;
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instead it indicates that a zero follows the right-most number. For example, the
number 12340 would be displayed as “1234.”

999.9. | Two decimal points (one between the middle and the right-most numbers, and one
after the right-most number) are not true decimal points; instead they indicate that
two zeros follow the right-most number. For example, the number 345600 would be
displayed as “345.6.”.

mKommunikéciés frekvencia Alaphelyzet: 0.00
Bedlliats 0.00 - 400.0 Hz Egység: 0.1 Hz

Ezzel a paraméterrel lehet beallitani a frekvenciat, ha az inverter a kommunikacios
interfészen keresztul van vezérelve.

4 { Y@ Tiltott frekvenica 1 Factory Setting: 0.00

AT Tiltott frekvencia 2 Factory Setting: 0.00

AW Tiltott frekvencia 3 Factory Setting: 0.00
Beallitas 0.00 - 400.0 Hz Unit: 0.1 Hz

Ezzel a harom paraméterrel meghatarozhatod azokat a frekvenciakat, amit mikddés
kozben el szeretnél kerllni. These three parameters determine the three Skip
Frequencies that in conjunction with Pr.70, Skip Frequency Band, will cause the AC motor
drives to skip operation at each frequency band. Note: Pr.67 > Pr.68 > Pr.69.

Skip Frequency Band Factory Setting: 0.00
Settings 0.00 to 20.00 Hz Unit: 0.1 Hz

This parameter determines the frequency band for a given Skip Frequency. Half of the
Skip Frequency Band is above the Skip Frequency and the other half is below.
Programming this parameter to 0.1 disables all skip frequencies.
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outputy

freq.

Pr67 b

Pr.68 Adjustable
range

Pr69l......

Speed command

fregency
Decelerating | I
set point I Freq.to
be jumped

Accelerating

AW P\WM Vivd frekvencia
Settings 01-15
Correspondent

Factory Setting: 15

1KHz-15KHz (1-9kHz in sensorless vector control mode)

The parameter can set the carrier frequency of PWM (Pulse-Width Modulated) output.

Vivo frekvencia Akusztikus zaj Electromagnetic Heat Dissipation
Noise, Leakage
Current
1KHz Significant Minimal Minimal
15$Hz Minimal Significant Significant

From the above table, we see that the carrier frequency of PWM output has a significant

influence on the electromagnetic noise, heat dissipation of the AC drive, and the acoustic
noise to the motor.

Automatikus ujrainditas hiba utan

Alaphelyzet: 00
Beallitas 00 - 10

After fault occurs (allowable faults: over-current OC, over-voltage OV), the AC drive can
be reset/restarted automatically up to 10 times. Setting this parameter to 0 will disable the
reset/restart operation after any fault has occurred. When enabled, the AC drive will
restart with speed search, which starts at the Master Frequency. To set the fault recovery
time after a fault, please see (Pr.34) base-block time for speed search.
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M KN Jelenlegi hiba naplozasa

HWERA 2. legtdbbet eléforduld hiba naplozasa

HAENA 3. [egtdbbet eléforduld hiba napldzasa

Beallitas 00 (no fault occurred )
01 Tularam (oc)
02 Tulfeszlltség (ov)
03 Tulmelegedés (oH)
04 Tulterhelés (oL)
05 Tulterhelsé 1 (oL1)
06 Kulsé hiba (EF)
07 CPU hiba 1 (CF1)
08 CPU hiba 3 (CF3)
09 Hardware védelmi hiba (HPF)
10 Tularam gyorsitas alatt (OCA)
11 Tularam lassitas alatt (OCd)
12  Over-current during steady state operation (OCn)
13  Fdldelési vagy biztositék hiba (GFF)
14 Alacsony fesziiltség (not record)
15 3 Phase Input Power Loss
16 CPU hiba (CF2)
17 External Base-Block (bb)
18 Tulterhelés 2 (oL2)
19 Auto Adjustable accel/decel failure (cFA)
20 Software védelmi code hiba (codE)
Paraméterzérolés és konfiguralas Alaphelyzet: 00
Bedllitas 00 Minden paraméter valtoztathatd és olvashato
01 Minden paraméter csak olvashat6
02-08 Foglalt
10 Minden parmétert az alaphelyzetre allit vissza. RESET

Ezzel a funkciéval lehet RESET —elni a frekvenciavaltét. igy minden parameter az eredeti

gyari allapotba kerul beallitasra.

a8 Time for Auto Reset the Restart Times after Fault

Settings 0.1 to 600.0 sec Unit: 0.1 second
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If there is no fault in the period of this setting, it will reset the rest restart times that used
after fault to the setting of restart times.

IZELYPLC miksdési modja Factory Setting: 00
Settings 00 PLC madd kikapcsolasa

01 Egy programm ciklust hajt végre

02 Folyamatos programm ciklus végrhajtas

03 Lépésrdl lepésre hajtia végre a programmot (“STOP” —al minden
lépésnél)

04 Continuously execute program cycles step by step (separated by
“STOP”)

This parameter selects the mode of PLC operation for the AC drive. The PLC program
can be used in lieu of any External Controls, Relays or Switches. The AC drive will
change speeds and directions according to the user’s desired programming.

Example 1 (Pr.78 =01): Execute one cycle of the PLC program. Its relative parameter
settings are:

1 PrA7 to Pr.23: 1st to 7th step speed (sets the frequency of each step speed)

2 Pr.38 to Pr.42: Multi-Function Input Terminals (set one multi-function terminal as 16- PLC
auto-operation).

3 Pr.45 to Pr.46: Multi-Function Output Terminals (set a Multi-Function Terminal as 09-PLC
operation indication, 10-one cycle in PLC auto mode or 11-PLC operation fulfillment
attainment).

4 Pr.78: PLC mode.

5 Pr.79: Direction of operation for Master Frequency and 1st to 7th step speed.

6 Pr.81 to Pr.87: operation time setting of Master Frequency and 1st to 7th step speeds.

Example 1 (Pr.78 = 01) Execute one cycle through the PLC program:
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Frequency
Master freq.=10Hz
Pr.20 Pr.17=10Hz Pr.42=16 Pr.81=1.0
BOHZE « = = v o v e e e e . Pr.18=20Hz pra45-09 Pr.82=1.2
“\ pro1 Pr.19=40 Hz pr46=10 Pr.83=1.5
BOHzZE « v v v vee e e i S N Wl Pr.20=60 Hz * pr.78=01 Pr.84=1.5
. : Pr.21=50Hz pr.79=00 Pr.85=0.8
Pr.19 X . Pr.22=30 Hz Pr.86=1.7
AOHzZE s rrrrr ey / . Pr.23=15 Hz Pr.87=1.7
B0HZL L Y
20Hzb - - - ool : : :
15Hz| - - - - - o /e [ RIS e e e )
Master 1gyz| . - ~& : : . . .
Freq.
OHz

}« Prg2—« Pr.83 - Prg4 - Pr.86 -+ Prg7 -

Pr.81. : pr_sgj*

Program operation | " X . : . X " |
command : : ; :

Program operation l - " . : . ; |
outputindication i : . . .

Program step D D I:l I:I I:l I:I |:|
complete

Program operation |:|
completed

Note: The above diagram shows one complete PLC cycle. To restart the cycle, turn the PLC
Program input off and then back on.

Example 2 (Pr.78 = 02) Continuously executes program cycles:

The diagram below shows the PLC program stepping through each speed and then
automatically starting again. To stop the PLC program, either pause or stop the program.
(Refer to Pr.38 to Pr.42 value 17 and 18)

Frequency
Pr.20 Master freq.=10Hz
BOHzZE =+ = ¢ v v e e e - Pr.17=10Hz Pr.42=16 Pr.81=1.0
. Pr.18=20 Hz pr.45=09 Pr.82=1.2
- Pr.19=40 Hz pr.46=10 Pr.83=1.5
50Hzb -+ -« « « v i e e e e S - . Pr.20=60 Hz « pr.78=01 Pr.84=1.5
. . Pr.21=50 Hz Pr.79=00 Er-gg=?-8
A0HzZb » » - - v e / - Pr.22=30 Hz r.86=1.7
. Pr.23=15Hz Pr.87=1.7
30Hz| . . e Pr.22
20Hz| « o ... e P SN e
ISHZ| » s o v o ofeeocecnnnn, e TR e
10Hzk + -/~ e e e s e RICIC IR NP .
OHz . : - : :
}*Pr.BTT—Pr.82—>:<— Pr.83 —>:<— Pr.84 ~pre5t Pr.86 - Pr.87 —>:<—Pr.81—~:<— Pr.82—>:
Program step I T I ;
complete 0 0 [ 11 1 N 0 T
Program operation |:|
completed
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Example 3 (Pr.78 = 03) Execute one cycle step by step:
This example shows how the PLC function can perform one cycle at a time, within a complete
cycle. Each step will use the accel/decel times in Pr.10 to Pr.13. It should be noted that the

time interval for each step is reduced due to the time for acceleration and deceleration.
Note: operating time for each stepis 10 times

Frequency the settings of Pr.81 to Pr.87.
Pr.20 Pr.17=10Hz Ppr.42=16 Pr.81=1.0
BOHzZE =+ « v v v v e e e Pr.18=20Hz Pr45=09 Pr.82=1.2
Pr.21 Pr.19=40Hz Pr.46=10 Pr.83=1.5
BOHzb -« v v ve e e o) i Pr.20=60 Hz +pr.78=03 Pr.84=1.5
Pr.21=50Hz Pr.79=00 Pr.85=0.8
Pr.19 Pr.22=30 Hz r.86=1.7
40HzZf » »mrr e Pr.23=15Hz Pr.87=1.7
30Hz| .. Pr.22
20Hz} - - v v Pr18
15Hz} - P .1.7 .................................
10Hz| * =0
OHz

‘*Pr.83)‘. t |~Pr_84a‘t
] ]

[\
LPr.&;?’lt'ﬁ:r,sf‘ t
0 0

Pr.87

1
]

Example 4 (Pr.78 = 04) Continuously executes program cycles step by step:
In this explanation, the PLC program runs continuously step by step. Also shown are
examples of steps in the reserve direction.

t‘* Pr.86-" t ’

]

Pr.85

[1

Program step
complete

Program operation
completed

Note: operating time for each step is 10 times

Frequency the settings of Pr.81 to Pr.87.
Pr.20 Pr.17=10Hz Ppr.42=1¢6 Pr.81=1.0
60HZ ....................... Pr18=20 HZ Pr45=09 Pr82=12
Pr.21 Pr.19=40Hz pr46=10 Pr.83=1.5
P Pr.20=60 Hz «pr.78=04 Pr.84=1.5
50Hz
Pr.21=50 Hz *pr.79=34 Pr.85=0.8
Pr.22=30 Hz Pr.86=1.7
40Hz Pr.23=15Hz Pr.87=1.7
FWD
15Hz
10Hz| -
Ti
OHz ime
[« — t‘« —»‘
Pr.87‘ Pr.81
REV
20Hz
B0HzZF - - - - h e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e s
Pr.22
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Example 5 (Pr.78 = 01) Execute one cycle through the PLC program:
In this example, the PLC program runs continuously. It should be noted that the times of
reserve motion may be shorter than expected, due to the accel/decel time.

Note: operating time for each step is 10 times
the settings of Pr.81 to Pr.87.

Pr.17=10Hz Pr.42=16 Pr.81=1.0
Pr.18=20Hz pr.45=09 Pr.82=1.2
Pr.19=40Hz Ppr.46=10 Pr.83=1.5
Pr.20=60 Hz «pr.78=01 Pr.84=1 g
7
7

Frequency

60Hz

50Hz
Pr.21=50 Hz *pPr.79=34 Pr.85=0.

Pr.22=30 Hz Pr.86=1.

40Hz Pr.23=15Hz Pr.87=1.

FWD

15Hz
10Hz| -

OHz Time

REV

20Hz

30Hz

Pr.22
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Application Note:
Changing the value of Jog parameters 15 and 16 will interrupt PLC program execution.

PLC program execution will not be interrupted when and other parameter values are
changed.

PLC El6re / Hatra forgatas Alaphelyzet: 00
Beallitas 00 - 127

This parameter controls the direction of motion for the multi-speed Pr.17 to Pr.23 and the
Master Frequency. The original direction of Master Frequency will become invalid.

Note: The equivalent 7-bit number is used to program the forward/reverse motion for each of
the 8 speed steps (including Master Frequency). The binary notation for the 7-bit
number must be translated into decimal notation and then be entered.

9% 07 o1 S O=Forward

6 5
Weights 2 2 2
elghts 1=Reverse

Bit [7]e]5]4]3]2]1]
r Y N A A A

Direction of 1st speed for Pr.17

Direction of 2nd speed for Pr.18

Direction of 3rd speed for Pr.19
Direction of 4th speed for Pr.20
Direction of 5th speed for Pr.21
Direction of 6th speed for Pr.22
Direction of 7th speed for Pr.23

Setting example:

O=Forward

6 0

Weights 20 2 2 2 2 2
elghts 1=Reverse

Bit |7|6]5 3121

Direction| 0 [ 7] 0 of71]o

1 1—Forward motion of Pr.17 multi-speed1
Reverse motion of Pr.18 multi-speed2

Forward motion of Pr.19 multi-speed3

e d k=1 EN A

Forward motion of Pr.20 multi-speed4
Forward motion of Pr.21 multi-speed5
Reverse motion of Pr.22 multi-speed6

Forward motion of Pr.23 multi-speed7
The setting value=bit7 x 2°+bit6 x 25+bit5 x 2*+bit4 x 23+bit3 x 22+bit2 x 2'+bit1 x 2°
=0 x 25+1 x 2°+0 x 24+0 x 23+0 x 2°+1 x 2'+0 x 2°

= 0+32+0+0+0+2+0+0
=34
Gyértc')i model informacio Alaphelyzet: ##

Beallitas 00 VFD004M23A/21A,21B (230V 3-Phase/1-Phase 0.5Hp)
01 VFD004M43B (460V 3-Phase 0.5Hp)
02 VFDO007M23A/21A,21B (230V 3-Phase/1-Phase 1.0Hp)
03 VFDO07M43B (460V 3¢ 1.0HP)
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04 VFDO15M21A, 21B/23A (230V 1¢/3¢ 2.0HP)
05 VFDO015M43B (460V 3¢ 2.0HP)

06 VFD022M21A/21B/23A (230V 1¢/3¢ 3.0HP)
07 VFD022M43B (460V 3¢ 3.0HP)

08 VFD037M23A (230V 3¢ 5.0HP)

09 VFDO037M43A (460V 3¢ 5.0HP)

10 VFDO55M23A (230V 3¢ 7.5HP)

11 VFDO055M43A (460V 3¢ 7.5HP)

13 VFDO75M43A (460V 3¢ 10HP)

Ez a paraméter informaciokat tartalmaz az inverterrél: Tipusszam. (csak olvasasra).
Pr.80 és Pr.57 kozotti kapcsolat:
230V 3(/1( 0.5HP = 2.5A

230V 3(/1(1.0HP =5.0A 460V 3( 1.0HP = 3.0A
230V 3(/1( 2.0HP =7.0A 460V 3( 2.0HP = 4.0A
230V 3( 3.0HP = 10.0A 460V 3( 3.0HP = 5.0A
230V 3( 5.0HP = 17.0A 460V 3( 5.0HP = 8.2A
230V 3( 7.5HP = 25.0A 460V 3( 7.5HP = 13.0A

460V 3( 10HP = 18.0A

Time Duration of 1st Step Speed (correspond to Pr.17) Factory Setting: 00
Time Duration of 2nd Step Speed (correspond to Pr.18) Factory Setting: 00
Time Duration of 3rd Step Speed (correspond to Pr.19) Factory Setting: 00

Time Duration of 4th Step Speed (correspond to Pr.20 Factory Setting: 00

)
) Factory Setting: 00
Time Duration of 6th Step Speed (correspond to Pr.22) Factory Setting: 00
Time Duration of 7th Step Speed (correspond to Pr.23) Alaphelyzet: 00

Settings 00 to 9999 second Unit: 1 sec

(
(
Time Duration of 5th Step Speed (correspond to Pr.21
(
(

Pr.81 to Pr.87 correspond to operation time of each Multi-step speed defined by Pr.17 to
Pr.23.
Note: If a parameter is set to “0” (0 Sec), the corresponding step will be skipped. This is
commonly used to reduce number of program steps.

=&} W Kommunikacios cim Alaphelyzet: 01
Bedllitas 01 - 254
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Ha az inverter Rs 485 —0 keresztil kommunikal, akkor a komunikaciés cimet ezen a

cimen keresztil kell beallitani.

Adatétviteli sebesség Alaphelyzet: 01
Beadllitas 00 Baud rate 4800 (adatatviteli sebesség: bit / sec)
01 Baud rate 9600 (adatatviteli sebesség: bit / sec)
02 Baud rate 19200 (adatatviteli sebesség: bit / sec)
03 Baud rate 38400 (adatatviteli sebesség: bit / sec)

Users can set parameters and control the operation of the AC drive via the RS-485 serial
interface of a personal computer. This parameter is used to set the transmission speed

between the computer and AC drive.

mTransmiSSion Fault Treatment Factory Setting: 03
Settings 00 Warn and Continue Operating
01 Warn and RAMP to Stop
02 Warn and COAST to Stop
03 Keep Operation without Warning
mldé tullépés észlelés Factory Setting: 0.0
Beallitas 0.1 to 120.0 sec
0.0 disable

This parameter is used for ASCIl mode. When this parameter is set to 01, indicates that

the over-time detection is enable, the time slot between each character cannot exceed

500 ms.
mKommunikéciés protokol Alaphelyzet: 00

Beallitas 00 Modbus ASCIl mode, <7,N,2>
01 Modbus ASCII mode, <7,E,1>
02 Modbus ASCII mode, <7,0,1>
03 Modbus RTU mode, <8,N,2>
04 Modbus RTU mode, <8,E,1>
05 Modbus RTU mode, <8,0,1>

L 1. Computer vezérlés

*  There is a built-in RS-485 serial interface, marked (RJ-11 Jack) on the control terminal
block, for VFD Series. The pins are defined below:
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Each VFD-M AC drive has a pre-assigned communication address specified by Pr.88.

1: +15V

A

6 <1

2: GND
3: SG-
4. SG+
5:NC

6: for communication

The computer then controls each AC drive according to its communication address.

*  VFD-M can be setup to communicate on Modbus networks using one of the following
modes: ASCII (American Standard Code for Information Interchange). Users can select
the desired mode along with the serial port communication protocol in Pr.92 and Pr.113.

*  Code Meaning:

ASCI| mode:

Each 8-bit data is the combination of two ASCII characters. For example, a 1-byte data:
64 Hex, shown as ‘64’ in ASCII, consists of ‘6’ (36Hex) and ‘4’ (34Hex).

Character ‘0 “’ ‘2’ ‘3 ‘4 ‘5 ‘e’ ‘7

ASCII code 30H 31H 32H 33H 34H 35H 36H 37H

Character ‘8’ ‘9’ ‘A ‘B’ ‘C ‘D’ ‘E’ ‘F

ASCII code 38H 39H 41H 42H 43H 44H 45H 46H
RTU mode:

Each 8-bit data is the combination of two 4-bit hexadecimal characters. For example, 64

Hex.

[ 2. Adatfromatum

2.1 10-bit karakter keret (7-bit karakter):
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(7.N.2: Pr.92=0)

Start Stop : Sto
; 5 P
bit 0 L 2 3 4 6 bit bit
<4— 7-bitcharacter ——»
— 10-bit character frame _>

(7.E.1: Pr.92=1)

Stat . 4, 3 4 5 ¢ FEven Stop

bit parity : pjt
44— 7-bitcharacter ———

+— 10-bit character frame —_>

(7.0.1:Pr.92=2)

Sart ., 4 5 3 4 5 g 0dd Stop

bit parity : pijt
<4— 7-bitcharacter ————»

<« 10-bit character frame —_»

2.2 11-bit karakter keret (8-bit karakter):
(8.N.2:Pr.92=3)

Start Stop : Stop
it 191 23 .4 5 6 T i bt

<4— 8-data bits
—— 11-bits character frame
(8.E.1:Pr.92=4)

Start Even : Stop
bit 0 1 2 3 4 5 6 7 parity  bit

v

\4

4—  8-data bits
—— 11-bits character frame
(8.0.1:Pr.92=5)

Start 0 4 2 3 4 5 6 7 Odd :Stop

v

h4

bit parity ' bit
<4— 8-databits >
«—— 11-bits character frame
3.  Kommunikaciés protokol
3.1 Kommunikacios adat keret:
STX | ADR | ADR | CMD | CMD 0 1 | ... N-1 N ETX | CHK | CHK
1 0 1 0 1 0
02H Cim CMD Adat karakterek 03H | Check Sum
3.2 ASCIl mode:
STX Start karakter: (3AH)
ADR 1 Kommunikacios cim:
ADR O 8-bit cim address consists of 2 ASCI| codes
CMD 1
CMD O
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STX Start karakter: (3AH)
DATA (n-1) Adat tartalom:
______ n x 8-bit data consist of 2n ASCII codes.
DATAO n125 maximum of 50 ASCI| codes
LRC CHK 1 LRC check sum:
LRC CHK 0O 8-bit check sum consists of 2 ASCII| codes
END 1 END characters:
END 0 END 1 = CR (ODH), END 0 = LF (0AH)
RTU mode:
START A silent interval of more than 10 ms
ADR Communication address:
8-bit address
CMD Command code:
8-bit command
DATA (n-1) Contents of data:
DATAO nx8-bit data, n<=25
CRC CHK Low |CRC check sum:
CRC CHK High
16-bit check sum consists of 2 8-bit characters
END A silent interval of more than 10 ms

3.3 ADR (Communication Address)

Valid communication addresses are in the range of 0 to 254. Communication address
equals to 0 means broadcast to all AC drives (AMD), in this case, the AMD will not
reply any message to the master device.

For example, communication to AMD with address 16 decimal:

ASCII mode: (ADR 1, ADR 0)=’1",0" => ‘1’=31H, ‘0’=30H

RTU mode: (ADR)=10H

3.4 CMD (Command code) and DATA (data characters)

The format of data characters depends on the command code. The available command
codes are described as followed: Command code: 03H, read N words. The maximum
value of N is 12. For example, reading continuous 2 words from starting address
2102H of AMD with address 01H.
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ASCIl mode:

Parancs lzenet: Valasz Uzenete:
STX o STX o
ADR 1 ‘0 ADR 1 ‘0
‘17 ‘1,
ADR O ADRO
CMD 1 ‘0 CMD 1 ‘0
CMD O 3 CMD 0 3
Starting data ‘2 Number of data ‘0
address 1 (Count by byte) 4
‘0 Content of starting ‘1’
2’ data address 7
2102H
Number of data ‘0 7
(01 ‘O!
(Count by word) ‘0 Content of data ‘0
‘2’ address 2103H ‘0
LRC CHK 1 ‘D’ ‘0
LRC CHK 0 v o
END 1 CR LRC CHK 1 7
END O LF LRC CHK O !
END 1 CR
END 0O LF
RTU mode:
Command message: Response message:
ADR 01H ADR 01H
CMD O3H CMD 0O3H
Starting data 21H Number of data 04H
address 02H (Count by byte)
Number of data OOH Content of data 17H
02H address 2102H 70H
(count by word)
CRC CHK Low 6FH Content of data O0OH
CRC CHK High F7H address 2103H 00H

CRC CHK Low FEH
CRC CHK High 5CH

Command code: 06H, write 1 word
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For example, writing 6000(1770H) to address 0100H of AMD with address 01H.

ASCIl méd:
Command message: Response message:
STX o STX ‘:’
ADR 1 ‘0 ADR 1 ‘0
ADR 0O 1’ ADR 0O 1’
CMD 1 ‘o CMD 1 ‘0’
CMD O ‘6’ CMD 0 ‘6’
Data address 0 Data address 0
o9 o
0 0
0 0
1’ Data content 1’
= 7
=T =T
0 0
LRC CHK 1 7 LRC CHK 1 7
LRC CHK 0 ‘1’ LRC CHK 0 1’
END 1 CR END 1 CR
END O LF END O LF
RTU mod:
Parancs Uzenet: Valasz Uzenet:
ADR 01H ADR 01H
CMD O6H CMD O6H
Data address 01H Data address 01H
O00H 00H
Data content 17H Data content 17H
70H 70H
CRC CHK Low 86H CRC CHK Low 86H
CRC CHK High 22H CRC CHK High 22H

3.5 CHK (check sum)
ASCII méd:

LRC (Longitudinal Redundancy Check) is calculated by summing up, module 256, the
values of the bytes from ADR1 to last data character then calculating the hexadecimal
representation of the 2’s-complement negation of the sum.

|For example, readinq|1 word from address 0401H of the AC drive with address 01H
STX “
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ADR 1 {0}

ADR 0 !
CMD 1 {0}

CMD 0 3
Starting data ‘0’
address ‘4
IO,

I1’

Adatok szama ‘0
‘01

‘O!

‘1!

LRC CHK 1 ‘F
LRC CHK 0 ©
END 1 CR
END 0 LF

RTU maéd:
ADR 01H
CMD O3H
Starting address | 21H
02H
Number of data O0OH
02H
(count by word)

CRC CHK Low 6FH
CRC CHK High F7H

01H+03H+04H+01H+00H+01H=0AH, the 2’s-
complement negation of OAH is F6H.

CRC (Cyclical Redundancy Check) is calculated by the following steps:

Step 1:

Step 2:

Step 3:

Step 4:

Load a 16-bit register (called CRC register) with FFFFH.

Exclusive OR the first 8-bit byte of the command message with the low order byte of
the 16-bit CRC register, putting the result in the CRC register.

Shift the CRC register one bit to the right with MSB zero filling. Extract and examine

the LSB.

If the LSB of CRC register is 0, repeat step 3, else Exclusive or the CRC register
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with the polynomial value AOO1H.

Step 5: Repeat step 3 and 4 until eight shifts have been performed. When this is done, a
complete 8-bit byte will have been processed.

Step 6: Repeat steps 2 to 5 for the next 8-bit byte of the command message.

Continue doing this until all bytes have been processed. The final contents of the CRC
register are the CRC value. When transmitting the CRC value in the message, the upper
and lower bytes of the CRC value must be swapped, i.e. the lower order byte will be
transmitted first.

The following is an example of CRC generation using C language. The function takes two
arguments:

Unsigned char* data < a pointer to the message buffer
Unsigned char length < the quantity of bytes in the message buffer

The function returns the CRC value as a type of unsigned integer.

Unsigned int crc_chk(unsigned char* data, unsigned char length){
int j;
unsigned int reg_crc=0xFFFF;
while(length--){
reg_crc = *data++;
for(j=0;j<8;j++)
if(reg_crc & 0x01){ /* LSB(b0)=1 */
reg_crc=(reg_crc>>1) * 0xA001;
lelse{
reg_crc=reg_crc >>1;
}
}
}

return reg_crc;

}
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3.6 Cimzési lista:

The contents of available addresses are shown as below:

Tartalom Cim Funkcid
AC drive 00nnH | 00 means parameter group, nn means parameter number, for
Parameters example, the address of Pr.100 is 0064H. Referencing to
chapter 5 for the function of each parameter. When reading
parameter by command code 03H, only one parameter can
be read at one time.
Parancs 2000H | Bit 0-1 00: Nincs funkcio
Olvasasl/iras 01: Stop
10: Inditas
11: Léptetés + Inditas
Bit 2-3 Lefoglalva
Bit 4-5 00: Nincs funkcié
01: ELORE
10: HATRA
11: Iranyvaltas
Bit 6-15 Lefoglalva
2001H | Frekvencia parancs
2002H |Bit 0 1: EF (Klls6é hiba) bekapcsolva
Bit 1 1: Reset — Minden alaphelyzetbe all vissza
Bit 2-15 Lefoglalva
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] Tartalom Cim Funkcié
Allapot kijelzés — | 2100H | Hibakod:
csak olvasasra

00: Nem tortént hiba

01: Tularam (oc)

03: Tulmelegedés (oH)

04: Inverter tulterhelés (oL)

05: Motor tulterhelés (oL1)

06: Kulsé hiba (EF)

07: CPU hiba (cF1)

08: CPU vagy analég aramkéri hiba (cF3)

09: Hardware védelmi hiba (HPF)

10: Az aramer@sség x2 tullépte a névleges aramot
gyorsitaskor (ocA)

11: Az aramerdsseg x2 tullépte a névleges aramot lassitaskor
(ocd)

12: Az aramer@sség x2 tullépte a névleges aramot készenléti
modban (ocn)

13: Foéldelési hiba (GF)

14: Alacsonyfeszlltség (Lv)

15: Lefoglalva

16: CPU hiba1 (cF2)

17: Base block

18: Tulterhelés (oL2)

19: Automatikus Gyorsitas / Lassitasi hiba (cFA)

20: Software védelem bekapcsolva (codE)
2101H Frekvenciavalto allapota

Bit 0-1 |00: RUN LED light off, STOP LED light up

01: RUN LED blink, STOP LED light up
10: RUN LED light up, STOP LED blink
11: RUN LED light up, STOP LED light off
Bit2 |01: Jog active

Bit 3-4 |00: REV LED light off, FWD LED light up

01: REV LED blink, FWD LED light up

10: REV LED light up, FWD LED blink

11: REV LED light up, FWD LED light off

Bit 5-7 |Lefoglalva

Bit 8 |1: Frekvencia vezérlése a kommunikacos csatornan

Bit 9 |1: Frekvencia vezérlése kiils6 vezérlordl



http://www.iramko.com/

VFD-M Sorozat

3.7 Communication program of PC:

The following is a simple example of how to write a communication program for Modbus
ASCII mode on a PC by C language.

#include<stdio.h>

#include<dos.h>

#include<conio.h>

#include<process.h>

#define PORT 0x03F8 /* the address of COM1 */

/* the address offset value relative to COM1 */

#define THR 0x0000

#define RDR 0x0000

#define BRDL 0x0000

#define IER 0x0001

#define BRDH 0x0001

#define LCR 0x0003

#define MCR 0x0004

#define LSR 0x0005

#define MSR 0x0006

unsigned char rdat[60];

/* read 2 data from address 2102H of AC drive with address 1 */

unsigned char tdat[60]={"''0",'1",'0",'3",'2",'1",'0",’2", '0",'0",'0",'2",'D",'7","\r',"\n'};

void main(){

int i

outportb(PORT+MCR,0x08); [* interrupt enable */
outportb(PORT+IER,0x01); /* interrupt as data in */

outportb(PORT+LCR,(inportb(PORT+LCR) | 0x80));
/* the BRDL/BRDH can be access as LCR.b7==1 */

outportb(PORT+BRDL,12); /* set baudrate=9600, 12=115200/9600*/
outportb(PORT+BRDH,0x00);
outportb(PORT+LCR,0x06); /[* set protocol, <7,N,2>=06H

<7,E,1>=1AH, <7,0,1>=0AH
<8,N,2>=07H, <8,E,1>=1BH
<8,0,1>=0BH */
for(i=0;i<=16;i++){
while(!(inportb(PORT+LSR) & 0x20)); /* wait until THR empty */
outportb(PORT+THRtdat[i]);  /* send data to THR */
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}
i=0;
while('kbhit()){
if(inportb(PORT+LSR) & 0x01){ /* b0==1, read data ready */
rdat[i++]=inportb(PORT+RDR); /* read data form RDR */

| I
XMW Accel 1 to Accel 2 Frequency Transition Factory Setting: 0.00
&7 W Decel 1 to Decel 2 Frequency Transition Factory Setting: 0.00
Settings 0.01 to 400.0 Hz Unit: 0.10 Hz
0.00 disable

This function can be used to set the switch time of Accel/Decel 1 and Accel/Decel 2 by
this parameter without external terminals. The priority of this parameter is higher than the
time of Accel/Decel 1 and Accel/Decel 2.

mAutomatikus energia-megtakaritas Alaphelyzet: 00

Bedllitas 00 Automatikus energiatakarékos Uzemmaod kikapcsolasa
01 Automatikus energiatakarékos Uzemmaod bekapcsolasa

Ha az automatikus energiatakarékos Uzemmdd be van kapcsolva a frekvenciavaltéd
Gyorsitaskor / Lassitaskor maximalis fesziiltségen dolgozik. Allandé sebességnél viszont
az inverter kiszamolja az optimalis kimend feszliltséget a terhelés szamara. Ezzel akar
30% -os klldnbséget is elérhetiink a maximalis kimend feszlltséghez képes. Ennek a
funkcionak a hasznalatat nem javasoljuk olyan helyeken, ahol a terhelés allanddan
valtozik vagy a hajtas a hatarértékre van méretezve, mert igy a funkcio allandéan ki — be
kapcsol és nagyon kevés lesz az energia megtakaritas.
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Output Voltage
100% .......................................

TO% [ S “ With energy-saving enabled, the

. drive automatically adjust the output
 voltage based on the output power

- level. The maximum output voltage

© reduction is 30%.

Output voltage

Frequency base

mCount Down Completion A | Factory Setting: 00
Settings 00 to 9999

This parameter defines the terminal count value for the VFD-M internal counter. The
counter can be incremented by a low-to-high transition on a selected Multi-Function Input
Terminal: M1 or M2. Upon completion of the count, if Pr.45 is programmed to 13, the
Multi-Function Output Terminal (MO1) will be closed. If Pr.46 is programmed to 13, the
Multi-Function Relay Contact RA, RB, RC will be closed.

Preset Count Down Completion A | Factory Setting: 00
Settings 00 to 9999

This parameter sets a preliminary count value for the internal counter. The counter can be
incremented by a low-to-high transition on one of the programmed Multi-Function Input
Terminals: M1 or M2. The count starts at 01. When it reaches the preliminary count value
and the selected Multi-Function Output Terminal will be closed (Pr.45 = 14). Preliminary
Count can be used to initiate an external event before the “terminal count” is reached.
(See Pr.38, 39, 40, 41, 42, 45, and 46 for further details.)

A bekapcsolastél szamitott 6sszes idé szamolasa (napok) Csak olvasasra

Beallitas 00 - 65535 napok

A bekapcsolastdl szamitott 6sszes id6 szamolasa Csak olvasasra
(percben)

Beallitas 00 - 1440 percek
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MSoftware Verzid Csak olvasasra

Ez a paraméter megmutatja a frekvenciavalton lévé szoftver verzié adatait. Ez az adat
csak kiolvashato - nem allithato at.

mAutomatikus Gyorsitas / Lassitas Alaphelyzet: 00

Bedllitas 00 Linearis Gyorsitas / Lassitas
01 Automatikus gyorsitas, linearis lassitas
02 Linearis gyorsitas, automatikus lassitas
03 Automatikus gyorsitas / lassitas

04 Automatikus gyorsitas / lassitas (Kérlek nézd at a Pr.10 — Pr.13 ig a
parameétereket az idék beallitasahoz)

Ha ez a paraméter 03 —ra van allitva, az inverter a leggyorsabban és legsimabban fogja
a motor Gyorsitani / Lassitani, melyhez automatikus 6nmaganak hozzaigazitja az
idéket.

Ez a paraméter 5 tipusu mokodést hatarozhat meg:

00 Linear acceleration and deceleration (operation by Pr.10, Pr.11, or Pr.12, Pr.13
acceleration/deceleration time)

01 Automatic acceleration, linear deceleration (Operation by automatic
acceleration, Pr.11 or Pr.13 deceleration time).

02 Linear acceleration and automatic deceleration (Operation by automatic

deceleration time, Pr.10 or Pr.12 acceleration time).

Automatic acceleration, deceleration (Operation by AC drive auto adjustable
03 control)

If this parameter is set to 04, Accel/Decel time will be equal to or more than
04 parameter Pr.10 ~Pr.13.

This parameter is not suitable for using with braking unit.

IZELEY A utomatikus feszilltségszabalyozas (AVR) Alaphelyzet: 00
Bedllitas 00 AVR funkcié engedélyezve
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01 AVR funkci¢ tiltva
02 AVR funkcié tiltva STOP parancs esetére
03 AVR function tltva lassitasi parancs esetére

AVR function automatically regulates the AC drive output voltage to the Maximum Output
Voltage (Pr.03). For instance, if Pr.03 is set at 200 VAC and the input voltage is at 200V
to 264VAC, then the Maximum Output Voltage will automatically be regarded to 200 VAC.

Without AVR function, the Maximum Output Voltage may vary between 180V to 264VAC,
due to the input voltage varying between 180V to 264 VAC.

Selecting program value 2 enables the AVR function and also disables the AVR function
during deceleration. This offers a quicker deceleration.

Auto-Tuning - Motor paraméterezés Alaphelyzet: 00
Bedllitas 00 Tiltva
01  Auto tuning R1
02 Auto tuning R1 + nincs terhelési tesz

Ha a 02 re allitod, akkor a motoron nem lehet terhelés alatt.

mm Erték Factory Setting: 00
Beallitas 00 - 65535mQ

This parameter can be used to set the resistor value of motor. The resistor value can be
input by this parameter or set by Pr. 103.

mlnverter vezeérlési modja Factory Setting: 00
Beallitas 00 V/F vezérlés
01 Szenzornélkili vektoros vezeérlés

mNévleges Slip Factory Setting: 3.0
Beallitas 0.00 to 10.00 Hz Unit: 0.01Hz

The calculation is in the following:

Example: The rated speed of 4 poles/3 ¢f 60Hz/ 220V on the nameplate is 1710RPM. The
rated slip is 60-(1710/(120/P))=3Hz. (P is the polar number of motor)
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Vector Voltage Filter Factory Setting: 10
Settings 5 to 9999 Unit: 2ms
Vector Slip Compensation Filter Factory Setting: 50
Settings 25 to 9999 Unit: 2ms

This parameter is the low-pass filter in the vector control.
Example: Pr. 107 = 10 X 2ms =20ms, Pr. 108 = 50 X 2 ms =100ms.

mSelection for Zero Speed Control Factory Setting: 00

Settings 00 No output
01 Control by DC voltage

This parameter is used to select the output method in zero speed. If it is set to 01, it will
use the voltage set in Pr.110 to be holding torque.

mVoltage of Zero Speed Control Factory Setting: 5.0

Settings 0.0 to 20.0 % of Max. output voltage (Pr.05) Unit: 0.1%

This parameter should be used with Pr.109.

Example: if Pr.05 = 100 and this parameter is set to 20.0, the level of output voltage is
100 X 20.0% = 20.

mmssitési S-gorbe Factory Setting: 00

Settings 00 to 07

This parameter can be set to select a deceleration S-curve. The deceleration S curve is
independent of Pr.14. When Pr.111=0, then Pr.14 sets the deceleration S-curve.

Note: From the diagram shown below, the original setting accel/decel time will be for
reference when the function of the S-curve is enabled. The actual accel/decel time
will be determined based on the S-curve selected (1 to 7).

mExternal Terminal Scanning Time Factory Setting: 01

Settings 01 to 20 Unit: 2msec

This function can screen the signal on I/O terminals when the CPU malfunctions due to
external transients. Factory setting of the scanning time is 2msec and if it is set to 02, the
scanning time is 2 x 2 =4 msec.
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Hiba utani tjrainditasi mod (oc, ov, BB) Factory Setting: 01
Beallitdis 00 None speed search
01 Continue operation after fault speed search from speed reference
02 Continue operation after fault speed search from Minimum speed

This parameter is used to select the restart method when over current, over voltage and
B.B.

IZEL] Hits ventillator miikadési modja # | Alaphelyzet: 02
Beallitas 00 A ventilldtor az inverter leallasa utan 1 min. —nel kikapcsol
01 Csak az inverter tényleges mikodés alatt forog
02 Mindig mikodik
03 Lefoglalva

mPID Set Point Selection Factory Setting: 00
Settings 00 Disable
01 Keypad (based on Pr.00 setting)
02 AV (external 0-10V)
03 AVI2 (external 4-20mA)
04 PID set point (Pr.125)

+ .
Targeted | .+ Frequency
vglue "Q” P —o) I of Integral ?utput »|Delay | Command
- Pr.117 Pr.118] |value + requency Pr.121
Pr.120 Fries
| D
Pr.119
Definition of Selection of
L P F Detection Value < Detection value
——{ AVI(Pr.128~Pr.130) Pr116
Pr.135 ACI(Pr.131~Pr.133) r.
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mPID Visszacsatolasi terminal kivalasztasa Factory Setting: 00
Settings 00 Input positive PID feedback, PV from AVI (0 to 10V)
01 Input negative PID feedback, PV from AVI (0 to 10V)
02 Input positive PID feedback, PV from ACI (4 to 20mA)
03 Input negative PID feedback, PV from ACI (4 to 20mA)

Select an input terminal to serve as the PID feedback position. Please verify the
feedback position is different from the Frequency Set Point position.

Negative feedback = positive targeted value — detective value. Positive feedback =
negative targeted value + detective value.

ALV Aranyossagi Gain (P) Factory Setting: 1.0

Settings 0.0 to 10.0

This parameter determines the gain of the feedback loop. If the gain is large, the
response will be strong and immediate (If the gain is too large, vibration may occur). If
the gain is small, the response will be weak and slow.

If 1=0.0 and D=0.0, it is only used for proportional control.

mlntegrélis idé (1) Factory Setting: 1.00
Settings 0.01 to 100.00 sec Unit: 0.01sec
0.00 disable

This parameter determines the speed of response for the PID feedback loop. If the
integral time is long, the response will be slow. If the integral time is short, the response
will be quick. Be careful not to set (I) too small, since a rapid response may cause
oscillation in the PID loop.

IZEEE] Differencialis id6 (D) Factory Setting: 0.00

Settings 0.00 to 1.00 sec Unit: 0.01sec

This parameter determines the damping effect for the PID feedback loop. If the
differential time is long, any oscillation will quickly subside. If the differential time is short,
the oscillation will subside slowly.

mmtegration’s Upper Bound Frequency Factory Setting: 100 %
Settings 00 to 100 %
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This parameter determines the integration’s upper frequency limit while operating in the
PID feedback loop. (Limit = Pr.03xPr.120). During a fast Integration response, it is
possible for the frequency to spike beyond a reasonable point. This parameter will limit
this frequency spike.

IZEEE Eoyszeri kesleltetés Factory Setting: 0.0
Settings 0.0 to 2.5 sec Unit: 0.1sec
0.0 disable
P1 Control: controlled by the P action only, and thus, the deviation cannot be eliminated

entirely. To eliminate residual deviations, the P + | control will generally be utilized. And
when the PI control is utilized, it could eliminate the deviation incurred by the targeted
value changes and the constant external interferences. However, if the | action is
excessively powerful, it will delay the responding toward the swift variation. The P action
could be used solely on the loading system that possesses the integral components.

PD Control: when deviation occurred, the system will immediately generate some
operation load that is greater than the load generated single handedly by the D action to
restrain the increment of the deviation. If the deviation is small, the effectiveness of the P
action will be decreasing as well. The control objects include occasions with integral
component loads, which are controlled by the P action only, and sometimes, if the integral
component is functioning, the whole system will be vibrating. On such occasions, in order
to make the P action’s vibration subsiding and the system stabilizing, the PD control could
be utilized. In other words, this control is good for use with loadings with no braking
functions over the processes.

PID Control: Utilize the | action to eliminate the deviation and the D action to restrain the
vibration, thereafter, combine with the P action to construct the PID control. Use of the
PID method could obtain a control process with no deviations, high accuracies and a
stable system.

mPID Frequency Output Command limit Factory Setting: 00

Settings 00 to 110 %

This parameter determines the limit of the PID Command frequency. If this parameter is

set to 20%, then the maximum output frequency while in the PID operation will be (20% x
Pr.01-00).
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A VE] \/isszacsatolasi jel felismerési ideje Factory Setting: 60.0
Settings 0.1 to 3600 sec Unit: 0.1sec
0.0 disable

This parameter defines the detection time for the loss of a feedback analog signal. The
drive will follow the operating procedure programmed in Pr.124 if the feedback signal is
lost for more than the time set in Pr.123.

mFeedback Signal Fault Treatment Factory Setting: 00

Settings 00 Warn and RAMP to stop
01 Warn and COAST to stop

This parameter selects the operation of the drive upon a loss of PID feedback signal.

IZEEE] P10 bealitasi érték forrasa Factory Setting: 0.00

Settings 0.00 to 400.0Hz

This parameter is used to set the position of target value when Pr. 115 is set to 04.

MPID Offset Level Factory Setting: 10.0

Settings 1.0 to 50.0 %

This parameter is used to set the offset between target value and feedback.

VIl Detection Time of PID Offset Factory Setting: 5.0

Settings 0.1 to 300.0 sec

This parameter is used to set the detection time of PID offset.

mMinimum Referenciaérték Factory Setting: 0.0

Settings 0.0 to 10.0 V Unit: 0.1V

This parameter is used to set the AVI input voltage that corresponds to minimum
frequency.
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mMaximélis Referenciaérték Factory Setting: 10.0
Settings 0.0 to 10.0 V

This parameter is used to set the AVI input voltage that corresponds to maximum

frequency.
m Inverter referencia jel AVI (0-10V) Alaphelyzet: 00
Settings 00 Not Inverted

01 Inverted

If this parameter is set to 01, OV corresponds to OHz in Pr.128 and Pr.129 will become to
OV corresponds to 60Hz.

mwnimum Referencia érték (0-20mA) Factory Setting: 4.0
Beadllitas 0.0 - 20.0mA Unit: 0.1mA
This parameter is used to set the ACI input frequency that corresponds to minimum
frequency.
mMaximélis Referenciaérték (0-20mA) Factory Setting: 20.0
Settings 0.0 to 20.0mA Unit: 0.1mA
This parameter is used to set the ACI input frequency that corresponds to maximum
frequency.
Inverts Reference Signal (0-20mA) Factory Setting: 00
Settings 00 Not Inverted

01 Inverted

If this parameter is set to 01, 4mA corresponds to OHz in Pr.132 and Pr.133 will become
to OmA corresponds to 60Hz.

The main function of Pr.128-Pr.133 is for users to define the range of output frequency
according to feedback sensor when setting analog frequency or PID feedback control. For
example, if feedback sensor is 4mA-20mA but the output frequency corresponds to AC
drive that user need is 5SmA-18mA, at this time, user can set Pr.131 to 5mA and Pr.132 to
18mA.
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MAnalog Input Delay Filter for Set Point Factory Setting: 50
Settings 00 to 9999 Unit: 2ms
Analog Input Delay Filter for Feedback Signal Factory Setting: 5
Settings 00 to 9999 Unit: 2ms

These two parameters are used to set the analog input delay filter in set point or feedback

signal.
mAlvési periodusidd Alaphelyzet: 0.0
Beallitas 0.0 - 6550. sec Egység: 0.1sec
Alvési frekvencia Alaphelyzet: 0.0
Beallitas  0.00 to 400.0 Hz Egység: 0.10Hz
IZEEL] Fei¢bredesi frekvencia Alaphelyzet: 0.0
Beallitas 0.00 to 400.0 Hz Egység: 0.10Hz

These parameters determine sleep functions of the AC drive. If the command frequency
falls below the sleep frequency, for the specified time in Pr.136, then the drive will shut off
the output and wait until the command frequency rises above Pr.138. Please see the
below diagram.

Frequency Command
Pr.138 \¥__

Wake Up_ N T A
Frequency Actual output frequency /
-
Pr. 137 ________ N
Sleep N
Frequency AN b=
N
:4— Sleep Period —>!
Pr. 136
mTreatment for Counter Attained Factory Setting: 00

Settings 00 Continue Operation
01  Stop Immediately and display E.F.

This parameter is used to set the treatment after the counter attains the value that set in
Pr.96.

mExternal Up/Down Selection A | Factory Setting: 00
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Settings 00 By Fixed Mode (Like keypad mode)
01 By Accel or Decel Time
This parameter is used to the set the up/down frequency mode when Pr.39-Pr.42 is set to
14 and 15. If this parameter is set to 01, up/down frequency is activated according to the
time of acceleration/deceleration and contact close.

MSave the Set Point of Frequency N Factory Setting: 01
Settings 00 Not Save
01 Save

This parameter is used to set if it needs to save frequency setting before power off.

mThe Second Source of Frequency Command 4 Factory Setting: 00
Settings 00 Keypad Up/Down
01 Keypad Potentiometer
02 AVI(0-10V)
03 ACI (4-20mA)
04 RS485

This parameter is used when Pr.39-Pr.42 is set to 28.

ANV X3 Software Braking Level Unit: OV
Settings 230V series 370 to 450 Vdc Factory setting: 380.0
460V series 740 to 900 Vdc Factory setting: 760.0

This parameter sets the level for dynamic braking to enable. The value must be higher
than the steady state DC-BUS voltage, otherwise the braking transistor will have a 100%
duty. At 100% duty the transistor and resistor will most likely fail.

Settings 00-65535 Days
Accumulative Motor Operation Time (Min.) Read Only

Settings 00-1440 Minutes

mAccumulative Motor Operation Day Read Only

These parameters display the accumulative time of motor operation. It won’t reset to zero
due to parameter reset to factory and won'’t re-calculate due to exceed 65535 days.
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mLine Start Lockout Factory Setting: 00
Settings 00 Disable
01 Enable

When enabled, the AC drive will not start when powered up with run commands applied.
To start in Line Start Lockout mode, the AC drive must see the run command go from stop
to run after power up. When Line Start Lockout is disable (also known as Auto-Start), the
drive will start when powered-up with run commands applied.

AN Y@ Decimal Number of Accel / Decel Time Factory Setting: 00

Settings 00 One Decimal
01 Two Decimals

It is used to set the decimal number of accel/decel time. It can be used for Acceleration /
Deceleration Time 1, Acceleration / Deceleration Time 2 and JOG Acceleration /
Deceleration Time.

Motor polus szamainak beallitasa Factory Setting: 04
Bealliats 02 - 20

mGear Ratio for Simple Index Function Factory Setting: 200
Settings 4 to 1000

m Index Angle for Simple Index Function Factory Setting: 180.0
Settings 00.0 to 360.0

mDeceleration Time for Simple Index Function Factory Setting: 0.00
Settings 0.00 to 100.00 sec

0.00 Disable

This parameter should be used with Pr. 39-Pr.42 (setting 31).
Example:
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Frequency

«— Proximity Sensor Actives

« Stop Command Actives

» Time

|<— :I: At —>|

ts

Signal of Zero te is uncertainty, it is the time from the stop
command ON to the proximity sensor trigged.
At =Pr. 151

@ Pr. 150=270.0°

mSkip Frequency Width Alaphelyzet: 0.00

Beallitas 0.00 to 400.00Hz

A EXE Bias Frequency Width Alaphelyzet: 0.00

Beallitas 0.00 to 400.00Hz

Frequency of A top point F,,= master frequency F + Pr.152 + Pr.153.

Frequency of A down point Fswn= master frequency F — Pr.152 — Pr.153.
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Fup
a---
: Double Pr. 153
' Pr.152
| S
Master Pr.10,12 h
Frequency :
(F) !
\ |
Pr.11,13 l
Fdown
mLefoglalva
mKompenzéciés allandd, motor stabilitasi problémakhoz. Alaphelyzet: 0.0

Bedllitas 0.1 - 5.0 (javasolt 2.0)
0.0 Kikapcsolva

Ezzel a paraméterrel javitani tudjuk a nem egyenletes aramerésség problémakat.
( Nagyobb frekvenciaknal, ezt a parmétert akar 0.0 -ra is allithatod, és noveld a Pr 155.
paramétert, ha 30HP —-s vagy nagyobb motorteljesitményt hasznalsz alacsony
frekvencian (javasolt érték 2.0).
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6. FEJEZET - KARBANTARTAS

A modern frekvenciavaltok folyamatos miikédési elektronikus technologiat tartalmaznak,
ennek ellenére a meghibasodas elkerulése érdekébe szukségesnek tartjuk, hogy
idészakosan (havonta) elvégezz egy megel6z6 karbantartas is. Ezzel természetesen a
frekvenciavaltd élettartama is megné. Minden alkalommal az ellenérzés el6tt, légy szives
kapcsold le az invertert a halézatrél. Varj legalabb 10 masodpercet a kijelzé kialvasa utan,
és ellenérizd DC voltmérével a B1 és a GND kézott a fesziiltséget.

6.1 Ismétlodo ellenorzések

Alap ellenérzések az esetleges abnormalis Gizem felismeréséhez:
1. Akkor is, ha a motor megfeleléen mikodik.
2. Akkor is, ha a mikodési kornyezet normalis.
3. Akkor is, ha a h(ité rendszer tokéletes.
4. Akkor, ha nem szokvanyos rezgés vagy hang hallatszik mikodeés kdzben.
5. Akkor, ha a motor tulmelegedik mikodés kozben.

6. Mindig ellenérizd, a bementi feszlltséget voltmérdvel.

6.2 Ismétlodo karbantartas
A FIGYELEM! Kapcsold le a halézatrél, miel6tt hozzakezdenél!

1. Huzd meg mindig a rezgésbdl vagy hémérseklet ingadozas okabdl kilazult csavarokat az
inverteren.
2. Cseréld ki a korrodalt vagy sérult csavarokat, kabeleket.
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3.

Ellenérizd a szigetelések ellenallasat Meg-Ohm mérével.

Gyakran ellenérizd, és ha kell, cseréld a kondenzatorokat és reléket.

Ha az invertert hosszu ideig folyamatosan hasznalod, akkor kapcsold le mindig a
halézatrél legalabb kétévente egyszer, és ellenérizd, hogy minden megfeleléen mikodik-
e. Hogy ténylegesen le tudd ellenérizni az invertert, kapcsold le a motort és helyezd aram
ala az invertert legalabb 5 6ran keresztul vagy tovabb, miel6tt Ujra Uzemszerlien akarod
hasznalni

Tisztitsd le minden szennyez6déstdl az invertert. Takaritasnal kérlek, figyelj oda jobban a
szell6z6 nyilasokra és PCB-re is. Mindig tartsd tisztan ezeket a részeket, mert kildénben
a hosszutavu uzemeltetés kozben ezek problémat okozhatnak.
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8. Fejezet Paraméterek 0sszegzése
» Az igy jelzett paraméterek menetkdzben is megvaltoztathatdk

Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
Pr.00 Frekvencia parancs | 00: Frekvencia parancs kiadasa a 00
kiadasanak forrasa | digitalis vezérlén keresztil (LC-MO2E)
01: Frekvencia parancs kiadasa a
beépitett potencidméteren keresztul
02: Frekvencia parancs kiadasa a
0 - 10 V bemeneten keresztul
03: Frekvencia parancs kiadasa a
4 -20mA bemeneten keresztul
04: Frekvencia parancs kiadasa az RS-
485 —0s kommunikacios interfészen
keresztul
Pr.01 Vezérlési parancs 00: Vezérlési prancsok kiadasa a 00
kadasanak helye digitalis vezérl6rél
01: Vezérlési parancsok kiadasa kulsé
vezeérlérél, a beépitett vezérlé STOP
gombija aktiv.
02: Vezeérlési parancsok kiadasa kulsé
vezerlérél, a beépitett vezérl6 STOP
gombja nem aktiv.
03: Vezérlési parancsok kiadasa az RS
485 —0s kommunikacids interfészen
keresztul, STOP aktiv
04: Vezérlési parancsok kiadasa az RS
485 —0s kommunikaciés interfészen
keresztul, STOP nem aktiv
Pr.02 STOP méd 00: Ramp stop 00
01: Coast Stop
Pr.03 Maximalis kimeneti 50.00 - 400.0 Hz 60.00
Frekvencia
Pr.04 Maximalis feszultség | 10.00 - 400.0Hz 60.00
Frekvencia
(Alap Frekvencia)
Pr.05 Maximalis kimeneti 230V: 0.1 - 255.0V 220.0
feszlltség 460V: 0.1 - 510.0V 440.0
Pr.06 Kdzépponti 0.10 - 400.0Hz 1.50
Frekvencia
Kdzépponti 230V: 0.1 - 255.0V 10.0
Pro7 | Fesziiltség 460V: 0.1 to 510.0V 20.0
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pontja

Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
Pr.08 Minimalis kimeneti 0.10 - 20.00Hz 1.50
Frekvencia
Pr.09 Minimalis kimeneti 230V: 0.1 - 50.0V 10.0
feszlltség 460V: 0.1 - 100.0V 20.0
N Pr.10 Gyorsitasi id6 1 0.1 - 600.0 sec vagy 0.01 - 600.0 sec 10.0
4 Pr.11 Lassitasi id6 1 0.1 - 600.0 sec vagy 0.01 - 600.0 sec 10.0
4 Pr.12 Gyorsitasi id6 2 0.1 - 600.0 sec vagy 0.01 - 600.0 sec 10.0
4 Pr.13 Lassitasi id6 2 0.1 - 600.0 sec vagy 0.01 - 600.0 sec 10.0
Pr.14 Gyorsitasi S gorbe 00 - 07 00
4 Pr.15 Jog 0.1 - 600.0 sec vagy 0.01 - 600.0 sec 1.0
Gyorsitasi/Lassitasi
ido
N Pr.16 Jog Frekvencia 0.00 - 400.0 Hz 6.00
4 Pr.17 1 Lépcsds seb. Frek.| 0.00 - 400.0Hz 0.00
N Pr.18 2 Lépcsos seb. Frek.| 0.00 - 400.0Hz 0.00
4 Pr.19 3 Lépcsds seb. Frek.| 0.00 - 400.0Hz 0.00
NN Pr.20 4 LépcsOs seb. Frek.| 0.00 - 400.0Hz 0.00
4 Pr.21 5 Lépcsds seb. Frek.| 0.00 - 400.0Hz 0.00
4 Pr.22 6 LépcsOs seb. Frek.| 0.00 - 400.0Hz 0.00
4 Pr.23 7 Lépcsds seb. Frek.| 0.00 - 400.0Hz 0.00
Pr.24 Hatraforgatasi méd | 00: Hatraforgatas Engedélyezve 00
engedelyezese 01: Hatraforgatas Tiltva
Pr.25 Tul-feszlltség 00: Tiltva 390
védelem - atbilenés 230V: 330 - 450 Vdc
ellen 780
Pr.26 Tal-aram védelem — | 00: Tiltva 150
atbillenés ellen
gyorsitaskor 00%. _ 90N
Pr.27 Tul-aram védelem - | 00: Tiltva 150
atbillenés ellen
mikodés kdzben 20% - 200%
Pr.28 DC Fékezés aram 00 - 100 % 00
szintje
Pr.29 DC Fékezés 0.0-5.0 sec 0.0
inditaskor
Pr.30 Megallitas 0.0-25.0 sec 0.0
Pr.31 DC Fék inditasi 0.00 - 60.00 Hz 0.00
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
Pr.32 Pillanatnyi 00: Inverter leallitasa pill. 00
aramkimaradas aramkimaradas esetén
01: Aramkimaradas utan sebesség
szinqunizélés — beallitott frekvenciara
Pr.33 Maximalisan 02: Aramkimaradas utan sebesség 20
dhets szinkronizalas — minimum frekvenciara
megengednelo 179 3.5.0 sec
aramkimaradasi
idé
Pr.34 Base-Block Time for | 0.3 - 5.0 sec 0.5
Speed Search
Pr.35 Maximalis sebesség | 30 - 200 % 150
keresési aram szint
Pr.36 Kimeneti Frekvencia | 0.10 Hz - 400.0 Hz 400.0
felsé hatar
Pr.37 Kimeneti frekvencia | 0.00 Hz - 400.0 Hz 0.00
also hatar
Pr.38 Multi-funkcios 00:MO0: ELORE/STOP,M1: HATRA/STOP 00

bemeneti terminal
(M0O,M1)

01: MO: FORGAS/STOP,

M1: ELORE/HATRA

02: MO, M1, M2: 3-vezetékes vezérlési
maod
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
00: Nincs Funkcié

Multi-funkcios

Pr.39 bemeneti Terminal 05
(M2)

Pr.40 Multi-funkcids 06
bemeneti Terminal

Pr.41 (M3) 07

Pr.42 Multi-funkcios
bemeneti Terminal 08

(M4)

Multi-funkcids
bemeneti Terminal
(MS)

01:

WG OFF (N.O.) (it is enable during

running)

02:

WG OFF (N.C.) (it is enable during

running)

03:

Kulsé hiba (normalisan nyitott) N.O.

04:

Kulsé hiba (normalisan zart) N.C

05:

RESET

06:

Tobb 1épcsés sebesség parancs 1

07:

Tobb |épcsbs sebesség parancs 2

08:

Tobb 1épcsbs sebesség parancs 3

09:

Jog mikodés

10:

Accel/Decel Speed Inhibit

11:

First or Second Accel/Decel Time

12:

Base-block (B.B.) (N.O)
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Paraméterek

Parancs

Beallitasi lehetéségek

Gyari beallitas

M

M

Pr.43

Pr.44

Analdg kimeneti jel

Analdg kimenet
erdsités

13: Base-block (B.B.) (N.C)

14: Frekvencia novelés

15: Frekvencia csokkentés

16: PLC Program futtatasa

17: PLC program pillanat all]

18: Counter Trigger Signal

19: Szamlalo RESET

20: Nincs funkcié

21: RESET parancs (N.C)

22: Vezérlési hely: I/O

23: Vezerlési hely: Digitalis kijelz6

24: Vezérlési hely: Kommunikacio

25: Paraméter lezaras (Iras tiltva,
Olvasas mindig 0)

26: PID Tiltas (N.O.)

27: PID Tiltas (N.C.)

28: Frekvencia parancs kiadasanak
masodik forrasa

29: ELORE (Kontaktus nyitva) / HATRA
(Kontaktus zarva)

30: One-Shot PLC Run

31: Index input signal

32: Counter Incremented by Drive Output
Frequency

00: Analég Frekvencia mér6 (0 -
Maximalis kimeneti frekvenciaig)

01: Analog arameréség méré (0 - 250%
of the rated AC drive current)

02: Visszacsatolasi jel (0 - 100%)

03: Kimend teljesitmény (0 - 100%)

00 - 200 %

00

100

00: Inverter mikodési allapot jelzése

01: Maximum Output Frequency Attained

02: Zérd Sebesség

03: Tul-nyomaték felismerése

04: Base-Block (B.B) jelzés

05: Alacsony feszultség felismerése

06: AC Inverter mikodési mod

07: Hibajelzes

08: Kivant frekvencia elérve

09: PLC Program fut

00
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
10: PLC Program Lépés végrehajtva
- . 11: PLC Program Végrehajtva
M Pr.d7 Be’al’lltott Frekvencia 12- PLC mikodési mod szinetel 0.00
elérése 13: A terminal szamlalasi értéke elérve
14: Preliminary Counter Value Attained
15: Warning (PID feedback loss,
communication error)
16: Below the Desired Frequency
17 PID supervision
18: Over voltage supervision
19: Over Heat supervision
20: Over Current stall supervision
21: Over voltage stall supervision
22: El6re parancs
23: Hatra parancs
24: Zér6 sebesség (Stop — megallas is)
0.00 - 400.0 Hz
4 Pr.48 Adjust Bias of 0.00 - 100.0% 0.00
External Input
Frequency
4 Pr.49 Potenciométer 00: Pozitiv erdsités 00
polaritasa
01: Negativ er6sités
( Pr.50 Potentiometer 0.10 - 200.0% 100.0
Frequency Gain
Pr.51 Potenciométeres 00: Reverse Motion Disable in 00
hatra fogas negative bias
engedélyezés
30.0% FLA-120.0% FLA
( Pr.52 Motor névleges FLA
arama 00%FLA - 99%FLA
4 Pr.53 Motor 00-10 0.4*FLA
terhelésmentes
arama
Pr.54 Nyomaték 0.00-10.00 00
kompenzacio
4 Pr.55 Szlip kompenzacid 0.00
Pr.56 Foglalva H##.#
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek |Gyari beallitas
Pr.57 AC Inverter névleges aramfelvétel értékének kijelzése 00:
Stand
ard
Motor
(ventil
ator
hités
es)
Pr.58 Electronic Thermal Overload Relay 01: Inverter] 02
Motor
(kényszerh(té
ses motor)
02: Nem aktiv
30 - 300 sec
M Pr.59 Elektronikus ho 00: Tual-nyomaték felismerés tiltva 60
karakterisztika
Pr.60 Tul-nyomaték 01: Enabled during constant speed 00
felismerési mod operation and continues until the
02: Enabled during constant speed
operation and halted after detection.
Pr.61 Tul-nyomaték 03: Enabled during acceleration and 150
felismerési szint continues before Continuous Output
Time Limit (Pr.62) is reached.
04: Enabled during acceleration and
halted after Over-Torque detection.
30 -200 %
0.0 - 10.0 masodperc
Pr.62 Tal-nyomaték 00: Lassitas 0 Hz —re 0.1
felismerési id6
Pr.63 ACI jelvesztés (4- 01: Azonnali megallas és “EF” hibakod 00
20mA) kiirasa
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
02: Folytatja a mikodeést az utolso
Frekvencia parancs értékén
00: Irja ki az inverter kimeneti
Frekvenciajat (Hz)
Pr.64 Felhasznalo altal

Pr.65

beallitott funkcio

“K” allando

01: irja ki az ligyfél specifikus
kimeneti Frekvenciat H*Pr.65

02: Kimen6 Feszlltség (E)

03: DC Bus Feszlltség (u_)

04: PV (i)

05: irja ki a belsd szamlalo értékét (c)

06: Irja ki a beallitasi Frekvenciat

(F v. 0=%)

07: Irja ki a paraméter beallitas kodjat
(Pr.00)

Lefoglalva

09: Kimeneti aramerdsség (A)

10: irja ki a program miikédését (0.xxx),
Fwd, vagy Rev

0.01-160.0

06

1.00

0.00 - 400.0 Hz

Pr.66

Kommunikacios
frekvencia

0.00 - 400.0 Hz

0.00
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
Pr.67 Tiltott frekvencia 1 0.00 - 400.0 Hz 0.00
Pr.68 Tiltott frekvencia 2 0.00 - 400.0 Hz 0.00
Pr.69 Tiltott frekvencia 3 0.00 - 20.00 Hz 0.00
Pr.70 Skip Frequency Band | 01 - 15 0.00
Pr.71 PWM Carrier 00-10 15

Frequency
Pr.72 Automatikus 00: Nincs hiba naplézas 00
Ujrainditas hiba utan
Pr.73 Jelenlegi hiba kod 01: Tularam (oc) 00
02: Tulfeszultség (ov)
03: Tulmelegedés (oH)
Pr.74 2. legjellemzdbb 00
hibakéd
04: Tulterhelés (oL)
Pr.75 |3. legjellemz8bb 05: Tulterheles 1 (oL1) 00

hibakéd
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Paraméterek

Parancs

Beallitasi lehetéségek

Gyari beallitas

Pr.76

Parameéter lezaras
és konfiguralasa

06: Kiilsé hiba (EF)

07: CPU hiba 1 (CF1)

08: CPU hiba 3 (CF3)

09: Hardware védelmi hiba (HPF)

10: Tularam a gyorsitas alatt (oca)

11: Tuldram a lassitasi alatt (ocd)

12: Over-current during steady state
operation (ocn)

13: Foldelési vagy biztositék hiba (GFF)

14: Alacsony Feszultség (not record)

15: 3 Bemeneti faziskiesés

16: EPROM hiba (CF2)

17: External interrupt allowance(bb)

18: Tulterhelés 2 (oL2)

19: Automatikusan gyorsitasi / lassitasi
hiba (CFA)

20: CPU 6ndiagnozis hiba (codE)

00: Minden paraméter olvasasra/allitasra
allitva

01: Minden paraméter csak olvasasra

00

Pr.77

Time for Auto Reset
the Restart Times in
Abnormality

02-08: Lefoglalva

10: Minden paraméter gyari allapotra
torténd visszaallitasa

0.1 -600.0 sec

00: PLC mdd Tiltasa

60.0

Pr.78

PLC Mikodési mod

01: Egy programciklus végrehajtasa

00
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
02: Programciklusok folyamatos
végrehajtasa

Pr.79 03: Egy programciklus 1épésrél — Iépésre 00
torténd végrehajtasa
PLC ELORE/HATRA| 04: Egy programciklus lépésrél — Iépésre
Mozaas torténd végrehajtasa
g 00 — 127
00: VFD0O04M21A, 21B/23A (230V 1¢/3¢
0.5HP)
Pr.80 Gyartéi Modell 01: VFD004M43B (460V 3( 0.5HP) #it
Informacio
02: VFDOO7M21A, 21B/23A (230V 1(/3(
o 1.0HP)
Pr.81 1. leptetesi 03: VEDOO7M43B (460V 3( 1.0HP) 00
sebesseég
idétartama 04: VFDO15M21A, 21B/23A (230V 1(/3(
2.0HP)
05: VFD015M43B (460V 3( 2.0HP)
06: VFD022M21A/21B/23A (230V 1(/3(
3.0HP)
07: VFD022M43B (460V 3( 3.0HP)
08: VFD037M23A (230V 3( 5.0HP)
09: VFD037M43A (460V 3( 5.0HP)
10: VFDO55M23A (230V 3( 7.5HP)
11: VFD055M43A (460V 3( 7.5HP)
13: VFDO75M43A (460V 3( 10HP)
00 - 9999
00 - 9999
Pr.82 2. |éptetési 00 - 9999 00
sebesség
id6tartama
Pr.83 3. |éptetési 00 - 9999 00
sebesség
idétartama
Pr.84 4. |éptetési 00 - 9999 00
sebesség

idétartama
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
Pr.85 5. léptetési 00 - 9999 00
sebesség
idétartama
Pr.86 6. léptetési 00 - 9999 00
sebesség
id6tartama
Pr.87 7. léptetési 01 - 254 00
sebesseég
idétartama
Pr.88 Kommunikacios 00: Baud : 4800 01
cimek
Pr.89 Atviteli sebesség 01: Baud : 9600 01
02: Baud : 19200
Pr.90 Transmission Fault [ 03- Baud : 38400 03
Treatment
00: Figyelmeztetés és mikodés
folytatasa
01: Warn and RAMP to Stop
Id6tallépés 02: Warn and COAST to Stop
felismerés | 03: Folyamatos mikodés
Pr.91 0.0

figyelmeztetés nélkul

0.0: Tiltva

0.1-120.0 sec

8-12
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VFD-M Sorozat

Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
00: MODBUS ASCII méd, <7,N,2>
01: MODBUS ASCII méd, <7,E,1> 00
Pr.92

Kommunikaciés

protokoll
02: MODBUS ASCII méd, <7,0,1>

Accel 1 to Accel 2 0.00

Pr.93

03: MODBUS RTU mdd, <8,N,2>
Frequency

Transition 04: MODBUS RTU mod, <8,E,1>

05: MODBUS RTU mad, <8,0,1>

0.01-400.0

0.00: Tiltva

0.1 -400.0
0.00: Tiltva
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
Pr.94 Decel 1 to Decel 2 | 00: Automatikus energia-takarékos 0.00
Frequency maod tiltva
Transition
Pr.95 Auto Energy 01: Automatikus energia-takarékos 00
Saving mod engedélyezve
00 - 9999
00 - 9999
( Pr.96 Counter 00
Countdown
Complete
( Pr.97 Preset counter 00 - 65535 nap 00
countdown
Pr.98 Total Time Count 00 - 1440 Csak
from Power On olvashaté
(napok)
Pr.99 Total Time Count H# Csak
from Power On olvashaté
(Percek)
Pr.100 Software Verzié 00: Linear Accel/Decel 00
Pr.101 Auto Adjustable Accel/Decel 01: Auto
Accel, Linear
Decel
02: Linear Accel, Auto Decel
Pr.102 Automatikus 03: Automatikus Gyorsitas / Lassitas 00
fesziiltség 04: Linear  Accel/Decel Stall
. . Prevention during Deceleration
szabalyozas (AVR) 755 AVR funkcio engedélyezve
01: AVR funkcié Tiltva
02: AVR funckcio6 Tiltva ha megall
03: AVR funckci¢ tiltva lassitaskor
Pr.103 Auto tune Motor 00: Tiltva 00
Paraméterek 01: Auto tunning- R1
02: Auto tunning R1 + nincs terhel6
teszt
-y 00 — 65535
Pr.104 R1 érték 00-V/F Vezérlés 00
Pr.105 Vezérlési méd 01: Szenzornélkuli vektoros vezérlés 00
0.00 - 10.00 Hz
Pr.106 Névleges szlip 5 - 9999 (per 2ms) 3.00

8-14
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
Pr.107 Vektor Feszultség | 25 - 9999 (per 2ms) 10
Filter
Pr.108 Vektor Szlip- 00: Nincs kimenet 50
kompenzacids
Filter
Pr.109 Selection for Zero | 01: DC feszultség szabalyozassal 00
Speed Control
00 - 20.0 % a Max. kimeneti
Pr110 7616 sebesség feszlltséghez képest (Pr.05) 50
-y 00 - 07
vezeérlés
feszlltsége
Pr.111 Lassitasi S-gorbe | 01 — 20 00
Pr.112 External Terminal | 00: Nincs sebesség keresés 01
Scanning Time
Pr.113 01: Continue operation after fault speed 01
Hiba utani search from speed reference
ujrainditasi méd
(oc, ov, BB)
02: Continue operation after fault speed
search from Minimum speed
Pr.114 Hltéventillator 00: Ventillator kikpacsolasa 1 percel az 02
vezérlési modia inverter ledlldsa utdn
) 01: AC Inverter megy, ventilator mikddik /
inverter leall, ventilator leall
02: Mindig miikddik
03: Lefoglalva
Pr.115 | PID Set Point 00: Tiltva 00
Selection 01: Dig. Vezérlo (Pr.00 beallitas szerint)
02: AVI 1 (kiilsé 0-10V)
03: AVI 2 (kiils6 4-20mA)
04: PID et point (Pr.125
Pr.116 | PID Feedback ct point (Pr.125) 00

Terminal Selection

00: Input positive PID feedback, PV from
AVI (0 to 10V)

01: Bemenet negativ PID visszacsatolas, PV
az AVI bemenetrdl (0 - 10V)

8-15
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Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
02: Bemenet pozitiv PID visszacsatolas, PV
. _ az ACI bemenetrdl (4 - 20mA)
Pr.117 Proportional Gain | 03: Bemenet negativ PID visszInput 1.0
(P) negativacsatolds, PV az ACI bemenetrdl(4 to
20mA)
0.0 - 10.0
0.00: Tiltva
0.01 - 100.0 sec
Pr.118 Integralis id6 (1) 0.00 - 1.00 sec 1.00
Pr.119 Differencialis id6 00 - 100 % 0.00
(D)
Pr.120 Integration’s Upper| 0.0 - 2.5 sec 100 %
Bound Frequency
Pr.121 1 —szeri késés 00-110 % 0.0
Pr.122 PID Frequency 0.0: Tiltva 100
Output Command
Limit 0.1 - 3600 sec
Pr.123 Visszacsatolasi jel | 00: Warn and RAMP to stop 60.0
felismerési ideje
Pr.124 Feedback Signal 01: Warn and COAST to stop 00
Fault Treatment
0.00 - 400.0Hz
1.0 - 50.0 %
Pr.125 Source of PID Set 0.00
Point
Pr.126 PID Offset Level 0.1 -300.0 sec 10.0
Pr.127 Detection Time of | 0.0-10.0V 5.0
PID Offset
Pr.128 Minimalis 0.0-10.0V 0.0
referencia érték
Pr.129 Maximalis 00: Nincs invertalva 10.0
referencia érték
Pr.130 Referencia jel 01: Invertalva 00
invertalasa
AVI (0-10V)
0.0 - 20.0mA
Pr.131 | Minimalis 0.0 - 20.0mA 4.0

referencia érték (4-
20mA)

8-16



http://Www.iramko.com/

VFD-M Sorozat

Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek Gyari beallitas
Pr.132 Maximalis 00: Not inverted 20.0
referencia érték (4-
20mA)
Pr.133 Referencia jel 01: Inverted 00
invertalasa (4-
20mA)
00 - 9999 (per 2ms)
Pr.134 | Analog Input Delay| *0 9999 (per2ms) 50
Filter for Set Point
Pr.135 Analog Input Delay| 0.0 - 6550. sec 5
Filter for Feedback
Signal
Pr.136 Alvasi periodus 0.00 - 400.0 Hz 0.0
Pr.137 Alvasi frekvencia 0.00 - 400.0 Hz 0.00
Pr.138 Ebredési 00: Folyamatos miikodés 0.00
frekvencia
Pr.139 Treatment for 01: Stop Immediately and display E.F. 00
Counter Attained
00: By Fixed Mode (Like keypad mode)
Pr.140 External Up/Down 01: By Accel or Decel Time 00
Selection
00: Nincs mentés
01: Mentés
Pr.141 Save the Set Point 01
of Frequency
00: digitalis vezérlo Fel/Le gombjai
Pr.142 A masodlagos 01: Beeépitett Potencidométer
frekvenciaparancs 00
kiadasanak forrasa
02: AVI (0-10V)
Pr.143 | Software Barking gy nciae— o) 370-450 Vdc
Level 230V
460V
Csak | 740-900 Vdc 380.0
Pr.144 Osszes mikodési ?avasas
id6 (Nap ) Csak 760.0
olvasa
sra
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VFD-M Sorozat

Paraméterek Parancs Beallitasi lehetéségek |Gyari beallitas
Pr.145 | Osszes miikddési | 00: Tiltva
id6 ( Perc)
Pr.146 Line start Lockout | 01: Engedélyezve 00
00: 1 decimalis
01: 2 decimali
Pr.147 Decimal Number of cemmats 00
Accel / Decel Time
02 -20
Pr.148 Motor pdlusainak | 4 - 1000 04
szama
Pr.149 Hajtom( attétel a | 00.0 - 360.0 200
sima index
funkcidéhoz
Pr.150 Index sz6g a sima | 0.00 - 100.00 sec 180.0
index funkcidohoz
Pr.151 Lassitasi id6 a 0.00 - 400.0Hz 0.00
sima index
funkciohoz
Pr.152 Skip Frequency 0.00 - 400.0Hz 0.00
Width
Pr.153 Bias Frequency 0.00
Width
Pr.154 | Lefoglalva 0.0: Tiltva
Pr.155 Motor instabilitasi kompenzacids allandé
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Feszultségi osztaly 230V Sorozat
Modell szam VFD-oooM 004 007 015 022 037 055
Max. motor teljesitmény (KW) 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5
Max. motor teljesitmény (HP) 0.5 1.0 2.0 3.0 5.0 7.5
é Névl. kimeneti kapacitas 1.0 1.9 2.7 3.8 6.5 9.5
§) (KVA)
‘0 | Névleges kimeneti aram (A) 2.5 5.0 7.0 10 17 25
§ Max. Kimenti fesziltség (V) Aranyos a bementi fesziiltséggel
2 | Névleges frekvencia (Hz) 0.1-400 Hz
4
é Névleges fesziiltség 180 - 264 VAC
L Frekvencia tolerancia 50/60 Hz +5%
2 1-fazis / 3-fazis 3-fazis
S Egy (3-fazist bementi aram) 29 7.6 8.8 12.5 -- --
§ Névleges bementi aram 6.3/3.2 11.5/6.3 15.7/9.0 27/15 19.6 28

Vezérlési rendszer

SPWM (Szinuszos Pulzus modulaciéval) (vivé frekvencia 1kHz~15kHz)/
Szenzor nélkili vektoros vezérlés

Kimeneti frekvencia tartomany

0.1Hz

Tulterhelési tartomany

150% a névleges aramfelvételének 1 percen keresztill

Gyorsitasi/Lassitasi idd

0.1 - 600 masodperc (Figgetlen Gyorsitasi/Lassitasi id6 allitas)

Nyomaték karakterisztika

Automatikus nyomatéktartas, automatikus szlipkompenzacio,
inditonyomaték 150% 5Hz- en.

V/F karakterisztika

Allithato V/F karakterisztika

Milkodtetési karakterisztika| Vezérlési karakterisztika

Ledllas megelézési szint % -ban éllithatd a névleges aramfelvételhez viszonyitva
Frekvencia | Digitalis vezérld Y aj gombokkal vagy potenciométerrel
beallitas Kiilsé jel Potenciométer-5KQ/0. 5 W, 0 - +10VDC vagy 0 - +5V (bemeneti impedancia 47
kQ), RS-485 interfész, 4 - 20mA (kimeneti impedancia 250Q), tébbfukcios
bemenetek 1 — 5.
Vezérlési | Digitalis vezérld RUN, STOP, FWD / REV gombokkal
jel beallitas Kiilsé jel FWD/STOP, REV/STOP (RUN/STOP, FWD/REV), 3-vezetékes vezérlés,
soroskabel kommunikacio

Tébbfunkcids bemeneti jel

6 sebességlépcsé , Iéptetés, gyorsitas/ lassitas tiltasa, elsé/ masodik gyorsitas/
lassitas kivalasztas, szamlalo, kilsé alapjel, PLC mdd.

Tébbfunkcids kimeneti jel

Mikodésjel, frekvenciaemelkedés, el6irt frekvencia, nullatdl kilénbozé
sebesség, alapjel, abnormalis miikddésjelzés, helyi/ tavjelzés, PLC maod,
alacsony fesziiltség.

Analdg kimeneti jel

Analog frekvencia/ aramer@sségjel kimenet.

Egyéb funkcidk

AVR — autématikus fesziiltség szabalyozas, S- gyorsitasi gorbe, Tulfeszlltség,
Tualaram atbillenési védelem, Abnormalis fékezés jelzése, tartéfrekvencia
allithatésag, adatbazis beallitas, kimeneti frekvencia beallitas, pillanatnyi
aramkimaradaskor Ujrainditas, frekvenci hatarok beallitdsa, Paraméter beallitas/
torlés, frekvencia bemenet kivalasztasa, forditott iranytiltas, stb.

Védelem

Ondiagnosztika, Tulfesziiltség, Tularam, Alacsonyfesziiltség,
Tulterhelés, Tulmelegedés, Kiilsé hiba, Elektronikus hé, féldelési hiba.

H{tési rendszer

Kényszerhités (3HP)
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Kdérnyezet

Beépitési hely

Max. 1000 m vagy alatta, tartsa tavol a korréziv gazoktol, folyadéktol és portél

Szennyez8dési osztaly

2

Kdrnyezeti h6mérséklet

-10°C - 50°C

-10°C - 40°C - 5. 5 KW —tdl és felette

Raktarozasi hémérséklet

-20°C - 60°C

Kdérnyezeti paratartalom

90% alatti (nem marthatd vizbe)

Rezgés

9. 80665 m/s? (1G) Kevesebb, mint 20Hz, 5. 88m/s? (0. 6G) 20 - 50Hz

Fesziltség osztaly 460V Sorozat
Modell szam VFD-oooM 007 015 022 037 055 075
Max. motor teljesitmény (KW) 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5
Max. motor teljesitmény (HP) 1.0 2.0 3.0 5.0 7.5 10

Névl. kimeneti kapacitas (KVA) 2.3 3.1 3.8 6.2 9.9 13.7

Névleges kimeneti aram (A) 3.0 4.0 5.0 8.2 13 18

Max. Kimenti feszultség (V) Aranyos a bemend fesziiltséggel

Névleges frekvencia (Hz) 0.1-400 Hz

Névleges fesziltség 3-fazis

342 - 528 VAC
Frekvencia tolerancia 50/60 Hz +5%
Egy (3-fazisi bementi aram) 4.2 5.7 6.0 8.5 14 23

Vezérlési rendszer

SPWM (szinuszos pulzus szélesség modulacio) (vivéfrekvencia
1kHz~15kHz)/ szenzoros vektorszabalyozas

Kimeneti frekvencia tartomany

0.1Hz

Tulterhelési tartomany

150% a névleges aramfelvételének 1 percen keresztiil

Gyorsitasi/ Lassitasi id6é

0.1 - 600 masodperc (Fuggetlen Gyorsitasi/Lassitasi id6 allitas)

Nyomaték karakterisztika

Automatikus nyomaték beallitas, automatikus szlipkompenzacio,
inditbnyomaték 150% 5Hz- en.

V/F karakterisztika

Allithato V/F karakterisztika

Leallas megelbzési szint

% -ban allithaté a névleges aramfelvételhez viszonyitva

Mikodtetési karakterisztika| Vezérlési karakterisztika Bementi értékek[Kimeneti értékek

Frekvencia | Digitdlis vezérld Fel/le gombokkal vagy potenciométerrel
beallitas Kiilsé jel Potenciééter-5KQ/0. 5 W, 0 - +10VDC vagy 0 - +5V (bemeneti
impedancia 47 kQ), RS-485 interfész, 4 - 20mA (bemeneti impedancia
250Q), tébbfukciés bemenetek 1 — 5.
Vezérlési jel | Digitalis vezérld RUN, STOP, FWD / REV gombokkal
beallitas Kiilsé jel FWD/STOP, REV/STOP (RUN/STOP, FWD/REV), 3-vezetékes
vezérlés, soroskabel kommunikacié

Tébbfunkcids bemeneti jel

6 sebességlépcsd , Iéptetés, gyorsitas/ lassitas tiltasa, elsé/ masodik
gyorsitas/ lassitas kivalasztas, szamlalg, kilsé alapjel, PLC mad.

Tobbfunkcios kimeneti jel

Mikodésjel, frekvenciaemelkedés, eldirt frekvencia, nullatol kilénbdzé
alapjel, abnormalis mikddésjelzés, helyi/ tavjelzés, PLC méd, alacsony
feszlltség.

Analdg kimeneti jel

Analog frekvencia/ aramer@sségjel kimenet.

Egyéb funkcidk

AVR — autdmatikus fesziltség szabalyozas, S-gorbe, Tulfesziiliség, Tularam
atbillenési védelem, Abnormalis fékezés jelzése, tartdfrekvencia allithatosag,
adatbazis beallitas, kimeneti frekvencia beallitas, pillanatnyi aramkimaradaskor
Ujrainditas, frekvenci hatarok bedllitasa, Paraméter bedllitas/ térlés, frekvencia

bemenet kivalasztasa, forditott irdnytiltas, stb.
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VFD-M Sorozat
Védelem Ondiagnosztika, Tulfeszliltség, Talaram, Alacsonyfeszliltség,
Tulterhelés, Tulmelegedés, Kiilsé hiba, Elektronikus hé, féldelési hiba.
Hitési eljaras Kényszerh(tés (3HP)
E Telepitési kbrnyezet Max. 1000 m vagy alatta, tartsa tavol a korréziv gazoktol, folyadéktél és portdl
°C>’, Szennyez6dési osztaly 2
:;45 Kornyezeti hdBmérséklet -10°C - 50°C
-10°C - 40°C - 5. 5 kW —tdl és felette
Mikddési hBmérséklet -20°C to 60°C
Kdrnyezeti paratartalom 90% alatti (nem marthatd vizbe)
Rezgés 9. 80665 m/s? (1G) Kevesebb, mint 20Hz, 5. 88m/s? (0. 6G) 20 - 50Hz

Megjegyzés: A jelbemenetre ne kdsse a haromfazisu halozatot.
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MERETEK

DIGITALIS VEZERLO
Mértékegység: mm [inch]

36.5[1.44] ~10.5[0.41]  36.5[1.44]
| 29.4[1.16] 13.5 [0.53] ~ 16.0[0.63]
@U DIGITAL KEYPAD “ - “ /@ O\
3
™
o O 2
Al | ©
) ol — =~
=~ | ©
S| R 3 | [E2 ||
- [Ex
— = [ EE]
L = g
@ ! 23 | IS L@g @/
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Digitalis vezérl6é — Felfogatd panel A
Meértékegység: mm [inch]

Mounting Panel A.
Screw Hole (X2) :
/ M2*P0.4, Deep.,,,=6
7 I
- 29.4[1.16]
14.7[0.58] =
N
Vo)
I N
<
S S
S
0
™
| 4o
A
16.0[0.63] | s
Cut Off for the =)
connector wire. CLS
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Digitalis vezérlé — Felfogatd panel B
Meértékegység: mm [inch]

Must Add Nut M2*P0.4(X2)

Thicknessmax;Z.Ommx Mountmg Pane’ B
\ 7 3.0(X2)
B 29.4 [1.16] ~
14.7 [0.58]
N
©
| | &N,
J S
} g g
[ 3
)
(90}
i /4]_o—
16.0 [0.63] §
Cut Off for the o,
connector wire. 2
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VFD004M21A 0.4 kW (0.5 HP) 230V / 1-fazis vagy 3-fazis
VFDO07M21A 0.75 kW (1.0 HP) 230V / 1-fazis vagy 3-fazis
VFDO15M21A 1.5 kW (2.0 HP) 230V / 1-fazis vagy 3-fazis
VFD004M23A 0.4 kW (0.5 HP) 230V / 3-fazis
VFDO07M23A 0.75 kW (1.0 HP) 230V / 3-fazis
VFDO015M23A 1.5 kW (2.0 HP) 230V / 3-fazis

Mértékegyseg: mm [inch]

85.0 [3.35] 10.0 [0.39]

113.0 [4.45]

D

74.0 [2.91] o9
o>

Boama

—
.

I

L]

o | —
100
|| )|

@r
LTI

130.5 [5.14]
141.5 [5.57]

g
30.5 [1.20] | 114.0[0.55]

10.0 [0.39]

10.0 [0.39]

S A

B
)

=
] =S¢

ils

2.0[0.08] || 49.0[1.93]
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VFD004M21B 0.4 kW (0.5 HP) 230V / 1-fazis vagy 3-fazis
VFDO007M21B 0.75 kW (1.0 HP) 230V / 1-fazis vagy 3-fazis
VFD007M43B 0.75 kW (1.0 HP) 460V / 3-fazis
VFD015M21B 1.5 kW (2.0 HP) 230V / 1-fazis vagy 3-fazis
VFD015M43B 1.5 kW (2.0 HP) 460V / 3-fazis
VFD022M23B 2.2 kW (3.0 HP) 230V / 3-fazis
VFD022M43B 2.2 kW (3.0 HP) 460V / 3-fazis

Mértékegyseg: mm [inch]
100.0 [3.94] AD 10.5[0.41] 116.5 [4.59]

89.0 [3.50] w\@@' 10.0 [0.39]
b

boam <

] UL

(=E==)
@

L ®

W ) ( ﬂﬁ“:::H

14.0 [0.55] 2.0[0.08] |/45.0[1.77]
23.0 [0.91]

140.0 [5.51]
151.0 [5.94]

10.0 [0.39]

@MOTOR
U Vv W Brake
mﬂ T2 T3 B1 B2

( 1L ) )

I

(

5=
i

L0000
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VFD022M21A 2.2 kW (3.0 HP) 230V / 1-fazis vagy 3-fazis
VFD0O37M23A 3.7 kW (5.0 HP) 230V / 3-fazis
VFDO037M43A 3.7 kW (5.0 HP) 460V / 3-fazis
VFD055M23A 5.5 kW (7.5 HP) 230V / 3-fazis
VFDO055M43A 5.5 kW (7.5 HP) 460V / 3-fazis
VFD0O75M43A 7.5 kW (10 HP) 460V / 3-fazis

Mértékegyseg: mm [inch]

125.0 [4.92] 2 8:2[032] 166.3 [6.55]
Q.
110.0 [4.33] 62)\@ 10.5 [0.41]
©J 7 |
_ ey N
o S| Q
S @, @, U
=) o o H I
a QN U
N -
n n |
BN [ﬂJ]
46.9 [1.85] 15.0 [0.59] = 2.5[0.10] 88.5[3.48) |
=
o
O
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A NELTA

DELTA ELECTRONICS, INC.

EC Megfelel6ségi bizonylat
az alacsony feszultségi 73/23/EEC és a 93/68/EEC direktiva
szerint

A kovetkezd termékcsoportra:
AC frekvenciavalté

(Terméknév)

VED004M21B, VFD004M23A, VFD007M21B, VFDOO7/M23A, VFD007M43B,
VED015M21B, VFD015M23A, VFD015M43B, VFD022M21A, VFD022M23B,
VED022M43B, VFD037M23A, VFD037M43A, VFDOS5M23A, VFD055M43A,
VEDQO75M43A

(Tipus név)

A fent felsorolt termékek megfelelnek a 73/23/ECC - elektromos berendezések
meghatarozott feszlltséghataran belll - és 93/68/EEC nemzetkdzi direktivanak.
Ezeknél a direktivak meghatarozasanal a kovetkez6 szabvanyokat vették
figyelembe:

EN 50178

A kovetkezb6 gyartd / importald felelds ezért a kinyilatkoztatasert:

Delta Electronics, Inc.
(Cég név)

31-1, Shien Pan Road, Kuei San Industrial Zone, Taoyuan Shien, Taiwan 333
(Cég cime)
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VFD-M Sorozat

A NELTA

DELTA ELECTRONICS, INC.

EC Megfelel6ségi bizonylat
az elektromagnese kompatibilitasra a 73/23/EEC és a 93/68/EEC
direktiva szerint

A kovetkezO berendezeésre:

AC Frekvenciavaltd
(Termék név)

VED004M21B, VFD004M23A, VFD007M21B, VFDOO7/M23A, VFD007M43B,
VED015M21B, VFD015M23A, VFD015M43B, VFD022M21A, VFD022M23B,
VED022M43B, VFD037M23A, VFD037M43A, VFDOS55M23A, VFD055M43A,
VEDQO75M43A

(Modell meghatarozas)

A fent felsorolt termékek megfelelnek a 73/23/ECC és 93/68/EEC nemzetkdzi
direktivaban elbirt elektromagneses megfelelésségnek. Ezeknél a direktivak
meghatarozasanal a kovetkez6 szabvanyokat alkalmaztak:

EN61800-3, EN55011, EN50081-2, EN50082-2, EN61000-4-2, EN61000-4-3,
EN61000-4-4, EN61000-4-5, EN61000-4-6, EN61000-4-8
A kovetkezb gyartd / importor felelds a kinyilatkoztataseért:

Delta Electronics, Inc.
(Cég név)

31-1, Shien Pan Road, Kuei San Industrial Zone, Taoyuan Shien, Taiwan 333
(Cég cime)
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