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Ligacoes elétricas do inversor AC310

Extemal Brake Unit

& DR Extemal Ex4ema OCResctor
L 3@3 Brake
Resistor Shert

I Fiece
Iniput Reactor y y
| ' ) & 6 PB & P1
T Seev ey T R
Lo s
|

LNd NI HIAMOd O

= is less than 10 chms)

VFD - - Shielded cable or armoured cable
{ Note . (the end close to VFD grounding)
+‘_4‘; E® {The grounding resistance

Mote:Function description in brackets is COM s .
factory default ! ACI0V  MAX Output Of Contact: |
P L—1 ! TA 3A/24DVAC Iy
[ (Forward) < P X Y] I IEHI“ SA/30VDC lo 2
! N | I T8 5
ppr L1 Do tmmy ¢ s
£ [ TC g
= | | (FWD JOG) X3 | I - [
4 A B e
g, (REV JOG) - 1 x4 AT | sl
3 | | (Free sTOP) I X5 I ‘ Shielded cable |
g | - — PUL .—@I I theendciose |y @
g - [ com | [BE; to VFD grounding) 13 8
= — [ | le @
3! Ve A ' | Note: &8
% | Rs4ssDifferentil | Lo ﬂ]lm | | 1.MAX Output of +24V Port DC24V/100mA = 5
: Communication g ! ‘ 2Max Output of Y Port DC24V/50ma | ©
L J NS R )
(" Shielded cablé (the end ciose o | f i
T | anas votaos P | | e |
-1 Analog Voltage/Current quantity input z
= +— | lo
& ] Al I . g2
2 Analog Voltage/Current quantity input ! 1 A I : a0 cable (the I?_n‘g
t \
g i B miseme £1
3 W GND I 28
= INO[E 1.MAX Out.put of +10V portnstA l\ J I ! Note-When output type of A port as | E;
-] | 2 Inner resistance of Al1/212 Port | | frequency and Voltage, |
, R Maximum Output2mA _ )
______________________ J Legend: 1.Symbol@ represent main circuit terminals;

2. Symbolo represent control circuit terminals.

Capacidade dos terminais de saida auxiliares:

Terminal Function Definition Max Qutput
0V 10V auxiiary power supply output, consfitutes loop with GND. | 50mA
AD Analog monitor output, constitutes loop with GND. Max output 2ZmA as voliage signal
+24V 24V auxiiary power supply output, constituies loop with COM. | 100mA
y Collector open circuit output; can set the acton-object by DG4V
program.
Passi ector output; t the action-object b
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Placa de identificacdo dos inversores:

AC310-T 3-011 G/015P-B

—
aca00| Seres [ B8 | erakeunt |
Symibol Phase - T

T |3Phase Code ype

Singl G General

- Single =

= Phase P Blower & Pump
|Symbo] Voliage Code| Adaptive motor (KW)

2 220V TRS 75

3 380V 011 i1

il GE0V o8 18.5

i1 | 1140V 132 132

Tipo G: 150% da corrente durante 1 min, 180% da corrente durante
10s ou 200% da corrente durante 0.5s
Tipo P: 120% da corrente durante 1 min, 140% da corrente durante
10s ou 150% da corrente durante 0.5s

ATENCAO: O inversor vem de fabrica com a frequéncia base
em 50Hz, para passar para 60hz modificar os parametros:

F01.10 = 60hz — Frequéncia maxima permitida
F01.12 = 60hz — Frequéncia maxima digitavel no teclado
F02.03 = 60hz — Frequéncia base do motor

Obs.: caso a aplicacao utilize uma frequéncia de opera¢do maior que
60Hz, altere esses parametros para esse valor de frequéncia maximo.



Ligacdes para acionamento do inversor

Partida e parada do inversor (parametro F00.02)

Na configuracdo de fabrica F01.01 = 0, o acionamento do inversor é
feito através dos botdes frontais RUN/STOP.

Para acionar o inversor pelas entradas digitais colocar F01.01 =1

J x1 Para acionamento pela entrada digital X1 devemos
Yeno|  manter F05.00 = 1 (padréio de fabrica)

O inversor AC310 permite ligacdo PNP ou NPN de acordo com a posi¢ao
do jumper de selecéo de entradas.
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Ligacdo NPN com fonte interna ou externa (padrao)

Enabled external 24V power supply VFD

+24V +24V
PLC
CoM

Enabled inner 24V power supply VFD

+24V External 24V power su
E PLC

CcoM

=24V
(Default short connected )

s|euBls [04U00 [BUIBNT
sieufils |onuo0 [Bulex]

Shield Cable
Note:

Jumper between"+24V"and"PLC" need be remdved
when external 24V power supply was chosen.

Quando utilizamos uma fonte externa em
ligacdes NPN devemos remover o jumper

Ligacdo PNP com fonte interna ou externa

Enabled inner 24V power supply Enabled external 24V power supply

VFD

+24V +24V
PLC
PLC COM

COM

VFD
+24V Extemnal power supply

PLC i
COM \b

J

seubis j04U0D BUBXT
seufis [0JU00 [BUIBXT

—® L lxs g

Shield Cable / HE




Configuracdo das entradas digitais

Parametro Entrada Valor de fabrica
F05.00 X1 1 (afrente)
F05.01 X2 2 (reverso)
F05.02 X3 4 (JOG a frente)
F05.03 X4 5 (JOG reverso)
F05.04 X5 6 (para por inércia)

Possiveis funcbes a serem atribuidas as entradas digitais (cap 4.19):

Terminal X Function Interpretation Terminal X Function Interpretation Tenminal X Function Interpretation

0 No function il PID control pause 42 Counter clock input terminal
Forward running A PID charactenstic switching 43 Counter clear teminal

2 Reverss run s PID parameter switching 44 DC brake command
3 Thvee-wre cperation control 04) 2 PID given swich 1 5 Preexciaton command
4 Forward tum Y] PID given swiich 2 45 Reserved
5 Reverse jog % PID given swiich 3 a7 Reserved
§ Free parking i PID feedback swiching 1 18 Commant e swieh o
7 emergency pull over 28 PID feedback switching 2 49 Commmd_.:n-:ir:;l swich to
8 Fauitreset 2 PID fsedback switching 3 5 ”wm”‘;‘r:m';i":“ o
9 Extemal fault input kil Program run (PLC) pause 51 Command dr:;:'i:m o
10 Frequency increment (UP) 3 Program run (FLC) restart 52 Run prohibition
1 Frequency decrement [DW) 32 m‘:i;;?ﬂ:::lm time 53 Forward prokibition

As funcbes estdo mais detalhadas nas paginas 45 e 46 do manual

oficial do AC310 (versao 1.0).




LigacOes para ajuste da freqguéncia

O padrao de fabrica do ajuste da frequéncia é F01.02 = 0 ou seja,
pelos botdes sobe/desce do painel.

Ligacdo de potencidmetro ou sinal 0 a 10Vcc nas entradas analégicas Al

SGND

Usando
Potencidmetro

TR R

Usando
0~10%ee

Um potencidmetro externo com valor de 1 a 5 Kohm pode ser
utilizado para o ajuste da frequéncia, neste caso, o parametro
F01.02 deve ser ajustado para 1 (entrada All) ou para 2
(entrada Al1), usando o sinal 0~10vcc ou 0~20mA

O padréo de fabrica das chaves DIP é na posicdo U (tenséo).

Ligagdo para sinal 4 a 20mA nas entradas analdgicas Al

O R
GMD

Usando

4 a 20mA

Alterar a posicao da chave DIP All ou Al2
para a posicao | (corrente).

O padréo de fabrica é 0 a 20mA para mudar

para 4 a 20mA alterar o parametro F05.51
(Al1) ou F05.56 (Al2) para -25,00%.

Funcdes das chaves DIP:

Switch Terminal Selecting Position Function Specification
F:5485 Terminal Resisior R5485 Communication ‘connectwid 1200 terminal resistor
R3485 OFF || OM ; . -
ASF  OFF || on A0 Dutput- frequency A02 00— 100kHz freguency output
m $ (mm| % A0 Outpuit- Cument A02: 0~~XmA cument output or 4 20mA curent output
m
Al r==10 AO Qutput- Victiage: 010V volage output
Az Ul Al Ingut- CumentVokage Al input 0—mé or0— 10V
A2 Ingut- CurreritVottace A2 st 0~ 20md or 0104




IHM — Painel de Operacao

Leds (monitoragdo)
Sobe

Leds de indicagao

Menu de opgbes Run (partida)
Set / shift Stop/Reset
Desce

Monitoracdo na tela inicial

Por padréo de fabrica o inversor sempre inicia na referéncia de freqtiéncia.
Use o botdo SET para monitorar os parametros basicos:

[ 5000 - (8

I

-

Frequenma I'i i QET. Tensso *
de saida de saida

*Os LEDs no display indicam qual grandeza estamos monitorando

(n Tenséo *
L de entrada

Usando a IHM: Exemplo de parametrizacao

Mudando F00.14 (tempo de aceleracdo) de 6.0 s. para 10.0 s.

Sobe

[S000—=_Fo0 ==[_F00
PRG esce A

\/ PRG ¢ set

PRG annn

FUU.UU

PRG
Desce Tl Sobe

| EGI.GGI‘—T == @

Sobe Set

Set
Podemos escolher o digito a ser editado mantendo a tecla SET/SHIFT
pressionada por 2s, isso desloca o cursor ciclicamente para o digito da esquerda,
gue pode ser modificado pelas teclas UP/DOWN.



Grupos de Parametros

Os parametros de ajuste dos inversores estdo organizados em 17 grupos Fxx.xx de parametrizagao e
7 grupos Cxx.xx de monitoragdo, conforme tabela abaixo:

parameter name parameter name
FOO0.0x Environment setiing FOB.4x Frequency detecion
F00.1x Common parameter seffing FOB.5x Monitor parameter comparator output
FO1.0x Basic command FO6.6x Viriual input and output ferminal
FO1.1x Frequency command FO7 O Start confrol
FO12x AccDectme FO7.1x Shuidown confrol
FO14x PVWM conirol FO7 2 DC braking and speed tracking
F02.0x Basic motor parameters and self-leaming opfions FO7.3x JOG
FO2.1x Asynchronous motor advanced parameters FO7 4x Start, stop frequency maintenance and frequency hopping
F022x Synchronous motor advanced paramelers FO8.0x Counfing and fiming
F02.3x Encode parameter F08.3x Swing frequency confrol
F02 5x Motor appication parameter F10.0x Cument protection
FO3.0x Speed loop F10.1x Voliage protection
F03.1x Current loop and forque limit F10.2x Awdgiary proteciion
FO32x Torque optimization control F10.3x Load protecion
F03.3x Fluxx opfimization F10.4x Stall protedtion
F03.4x Torque control F10.5x Failure recovery protection
F03 6x PM high frequency injeciion F11.0x Key operation
FO3.7x Position compensation F11.1x Status interface loop monitorng
F03.8x Extended confrol F11.2x Monitonng parameter confrol
FO4.0x WIF confral F12.0x MODBUS slave parameters
FO4.1x Custom VIF cune F12.1x MODBUS host parameters
FO4.3x VIF energy saving confrol F12.3x Profibus-DP parameter
F05.0x Digital input terminal F124x CANopen parameter
F05.1x %1-X5 detection delay F125x Expansion port EX-A, EX-B communication
F052x Digital input terminal action selection F13.00F13.06 | PID given and feedback
F05.3x PUL terminal F13.07F1324 | PID adustment
FO5.4x Analog (Al) type processing F13.25F1328 | PID feedback disconnecton judgment
FO5.5x Analog (Al inear processing F13.28F13.33 | Sleepfunclion
FO56x Al curve 1 processing F14.00-F14.14 | Muttispeed frequency given
F05.7x Al curve 2 processing F14.15 PLC operafion mode selection
F058x Al as a digital input ferminal F1416-F1430 | PLC running fime selection
FO6.0x AQ (analog) output F14.31F1445 | PLC direction and ACG/IDEC fime selecfion
FO6.1x Extended AQ output C00.0x Basic monitorng
F6.2x Digital, relay output CO01.0x Fault monionng

Este inversor possui uma extensa lista de parametros e para simplificar o seu uso
elaboramos este guia rapido, se for necesséario o uso de funcdes e parametros
mais avangados, recomendamos 0 contato com o suporte técnico da Tecnolog.

Atencdo: como voltar ao padréo de fabrica

Se o inversor ja foi utilizado anteriormente recomendamos sempre a
reinicializacéo (recarga) aos parametros de fabrica, através do parametro F00.03
= 22 (todos os grupos), lembrando que para completar 0 processo € necessario
desligar, aguardar os capacitores descarregarem e religar o inversor.

Este procedimento também deve ser feito em caso de suspeita de
comportamento estranho do inversor, pois o trabalho para reprograma-lo
normalmente € menor do que o necessario para descobrir a causa do conflito
entre os parametros.



Parametrizacdes basicas do inversor

F01.01: Comando de partida e parada do motor
O=Teclado frontal (padrdo de fabrica)
1=Terminal de entrada digital
2=RS485

F01.02: Comando de frequéncia
0= Teclado frontal (padrédo de fabrica)
1= Potencidometro interno
2= Entrada Analégica All
3= Entrada anal6gica Al2
4= Reservado
5= Entrada de pulsos PUL
6= RS485
7= Terminais de entrada Up/Down
8= Controle PID
9= Controle pelo CLP interno
10= Cartédo de expanséo
11= Velocidades pré-programadas (multi-speed)

F01.22~23: Aceleragcdo/Desaceleracao
6,00s (padrao de fabrica)

F05.40~83: Configuracdo das entradas analdgicas All e Al2
All
Limite inferior da entrada F05.50 = 0% (fabrica)
Valor % do limite inferior F05.51 = 0% (fabrica)
Limite superior da entrada F05.52 = 100% (fabrica)*
Valor % do limite superior F05.53 = 100% (fabrica)
Filtro da entrada analégica All F05.54 = 0,010s (fabrica)
Al2
Limite inferior da entrada F05.55 = 0% (fabrica)
Valor % do limite inferior F05.56 = 0% (f4brica)
Limite superior da entrada F05.57 = 10V (fabrica)*
Valor % do limite superior F05.58 = 100% (fabrica)
Filtro da entrada analdgica Al2 F05.59 = 0,0010s (fabrica)

*Se a chave DIP All ou Al2 estiver na posi¢ao | (corrente) o valor 100%
corresponde ao fim da escala, ou seja, 20mA.



Controle vetorial Sensorless

O inversor VEICHI AC310 possui um avancado algoritmo de controle
vetorial de campo orientado que quando habilitado proporciona torque
muito elevado em baixas rotagfes e uma rapida velocidade de resposta
as variagOes de carga.

F01.00: Controle vetorial
0 = Escalar V/F (fabrica)
1 = Controle vetorial sem encoder.
2 = Controle vetorial com encoder.

O inversor vem de fabrica no modo escalar que é suficiente para as
aplicacBes normais. Nos casos que necessitamos de mais torque em
baixas rotactes devemaos habilitar o controle vetorial.

Na maioria dos casos apenas alterar o parametro F00.00 para o valor 1
(controle vetorial sensorless) ja atende as necessidades da aplicacgéo,
porém um resultado ainda melhor ser& obtido através da parametrizacao
do motor e sua posterior auto sintonia.

F02.00~07: Parametros dos dados da placa do motor
Numero de polos do motor F02.01 = 4 (fabrica)
Poténcia do motor F02.02 = conforme modelo
Frequéncia base F02.03 = 50hz (fabrica) modificar para 60hz
Velocidade nominal F02.04 = conforme a placa do motor
Tensdo nominal F02.05 = conforme a placa do motor
Corrente nominal F02.06 = conforme a placa do motor

F02.07: Auto sintonia do motor

0 = inoperante

1 = auto sintonia com giro do motor

2 = auto sintonia com motor parado

3 = auto sintonia da resisténcia do estator
Apbs escolher 0 modo de auto sintonia desejado devemos partir o motor e
aguardar o término da funcao auto sintonia.

F10.30: Ajuste do limite de sobrecarga do motor

100,0% (padrao de fabrica) da corrente nominal do inversor
Ajustavel entre 0 e 250% da corrente do inversor conforme a capacidade do
motor para evitar que o inversor possa sobrecarrega-lo. E importante quando
0 motor € menor do que a capacidade do inversor.

10



Configuracao das saidas digitais (F06.20~F06.32)

Saida Y (24Vcc) > F06.21 = 1 (fabrica) motor girando

Saida a relé

Exemplo:

> F06.22 = 4 (fabrica) inversor em falha

Saida arelé para controle do freio do motor na elevacado de cargas:
F06.22 = 9 (funcdo FDT1) liga o freio quando o valor ultrapassar F06.40.

Escolher a funcao na tabela (Tabela completa 4.19):

Terminal ¥ Function Interpretation Terminal Y Function Interpretation Terminal ¥ Function Interpretation
0 no output 4 Lower imit frequency amval 28 Underload pre-alam output 2
1 The nwerisr is running 15 Program run cyck: completion 29 IPrsrter warming

. The nunning phase of the program Communication address
2 lverter unning in reverse 16 iz complted. 0 (3018 conroloutpet
3 The inverter is running in forward 17 FID feedback exceeds the upper 31 Inverter averheat waming
rotation lirnit
Fault trip alzrm 1 (alarm during PID feedback iz below the lower
l i
Fauit selfecoveny) 18 it 2 Motor averheat alarm output
£ Fault trip alarm 2 (no alarm during 19 FID feedback sensor 71 Frequency (speed) iz
- fault slf+recovery) disconnection consistent 1
- . . Any frequency (zpeed) is
& Exizmal downtime 20 Meter kengh amives M consistent |
i Inverter undervoliage il Timer fime to ] Frequency detecton 1
8 The nwerisr is ready for operation 2 Counter reaches mavdimum ¥k Frequency detscton 2
9 Output reuency level detecton | 3 Courter reaches the setwalue ET) Frequency (speed) s
(FOTT) congistent 2
’ Chutput freguency level detecton 2 " . . Any frequency (spesd) is
10 (FOT2) 2 Energy consumption braking B consistent?
" PArrived ata given frequency 25 PG feedback disconnection 39 Frequency detection 3
12 Zero speed operation 2 Emergency stop 40 Frequency detection 4
13 Upper imit frequency amval 2 (Owerload pre-alarm output 1

11



Métodos de partida

O método de partida deve ser configurado em F05.20, sendo:
F05.20=0 (A), F05.20=1 (B), F05.20=2 (C) ou F05.20=3 (D)

A: Dois fios: controle 1 (padrédo de fabrica)

K1 aciona o motor para um lado e K2 aciona para o outro lado.

K1
, , runming -
K1 K2 command X1 Forward running command
valid in close
1 0 Forward X2 Reverse nunning command
( valid in close)
0 1 Reverse COM
Command input port
1 1 Stop

B: Dois fios: controle 2

K1 controla a partida e K2 controla o sentido.

Kl
runnin .

K1l K2 N ommin d X1 Running enable command

(valid in close )

X2 | FWDREV
1 0 Forward (REV in close )
1 1 Reverse COM
Command input port

0 1 Stop




C: Trés fios: controle 1

SB1 controla a parada, SB2 controla a partida e K1 o sentido.

K1 |direction conteol

0 FWD

1 REV

-
SB1 5B2
—:fr—’w ﬁl run order{run while on)

frequency inverter

Xi

5 stop order{stop while off)
Ki_~ X2

1 FWDIREY order(run while close)

COM

D: Trés fios: controle 2

SB1 controla a parada, SB2 gira para um lado e SB3 gira para o

¢y common input port

Reverse command (forward runs when

lado oposto.
-
SBlm  SB2 .-
N

-
SB3 |- xo
Xi
COoM

X1 J) Forward command ( forward runs when

closing momentary))

closing momentary)

* Stop command ( stop when open

momentary )

T) Command input port

13



Controle do AC310 via Modbus RTU RS485 (F12.xx)

Conexao elétrica:

Para conectar em rede dois ou mais inversores, usamos as portas
Ethernet RJ45 ou os terminais A+ e B- (conectados em paralelo):

Positivo: A+ conectada ao Marrom (8)
Negativo: B- conectada aos Branco e marrom (7)

RJ-45 Plug 7
Pin 1
\
=
Clip is pointed
away from you. E e

Enderecamento:

Os parametros estao listados em hexadecimais, sendo W/R
(permite escrita e leitura) e R (somente leitura). Para leitura,
usamos o formato 3x (read holding register) e para escrita usamos o
formato 6x (write single register).

Padrdo: modo escravo, n° escravo=1, 9600kbps e [N,8,1].

14



. - Address . -
Function Description Definition Data meaning Characteristics
Commurication given (%3000 or 0x2000 | 032000 comespand o 0.00Hz—320.00Hz WR

(n0005:Dec stop
0x0000n0 command (nD006Free stop
Communication command 0x0001:FWD run 00007 :Fauit reset
. 0x3001 or 0x2001 0x0002:REV run 0x0008:Run prohibiion | WIR
E= 0x0003:FWD Jog command
0x0004:REV Jog Ox000%Run permission
command
Bitd 0:Stop status 1:Running status
Bitl 0:Non-Acc 1-Acc stabus
Bit2 0:Non-Dec 1:Dec status
Inverter status 0x3002 or 0x2002 Bit3 0:Foward 1-Reverse R
Bitd (0:No fautt 1-Inverter fault
Bit 0:GPRS unlock | 1:GPRS locked
Bit6 0:No waming 1-inverter
Inverter fault code (%3003 or 02003 Inverter current fault code (see fault code table) R

Nas IHMs Weintek, o nimero do registro deve ser convertido para
decimal, ex: parametro da frequéncia 3000h = 12288d (decimal).

[H\M Weintek e Inversor Veichi AC310

Fréquéncia Ackeleracéo Désaceleracéo
NE_0 (Ex-12288) NE_1 (Bx-278) NE_2 (6x-279)
Ariti-horario Herario Parada Reset falhas
O=forward

Pdrado 1=reverse Eni falha

Uzze:m: Uzze:m: U:Ema:
| [ |

15



Dimensdes

Inverter and keyboard dimensions

Anstallalken Clameter
A —-&1:—'.*.'1——(1{ |
L HEEEEEEE u ) 811
(=] (2] (r=#]
==
= F_
WEREH]
| D | Kz
A
E
A =
A | i
T | — = 1 ||

Crverall dimenaion{mim) Instalation dimension|mm) Apertur

L H Hi D M Wi W2 H2 A B ]
ACI-52-RTEGE

Té 200 a2 155 149 ] 85 193 55 4 Hia
ACIN-E2-1R3GE
ACI-E2-IR2GE

100 M2 gl 155 144 B4 B6S 2315 8 55 i
ACI-E2004GE
ACM-TIRTSGHREPE
ACI0-TI-RSGER2PB T 200 192 135 149 -] BS 193 58 4 i
ACO-TI-2R2GE
ACIH-TIHMGERTPE

100 M2 gl 155 144 B4 B6S 2315 8 55 i
ACI-TI-5REGTROPE
AC-TI-TREGIMIPE

118 k) n75 175 169 ] 100 375 9 ] S
ACI-THNGMEP-B
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dirmenaion{mim) dimareion]mm)
w H H1 D 1] wi w2 H2 B f
ACI0TIHHEE0ERE
ACII-TEHBRIEERE 142 k] Iz 5 Ha | 15 w Iz g M5
ACIN0-TH2IG00PE
AC3I10-TR030GASTR
172 | 40 ! 25 e | 1m0 150 455 | 75 aM5
ACIOTHOATGMER
Inverter dimensions (iron shell)
astallation
. ¥ ¥l — Diamatas
7 i P A s
i - E— Te -
MR °
L]
v H " a HZ
w
@
[ o
o
™S
"
?
=
(=] =t
F
ﬁ‘_\ —
_E' z i t4k o8 . L i
Overal dim ]
Modsl Aparture
W H H1 ] w H2
ACHI-THEIGOER
ACHI-THISEGOTR 240 360 520 30 178 e L]
ACHI-THITIGOHE
ACHO-THLOG10P
m (] 80 330 185 B3 44
ACO-TFHOGHIZP
ACA0-TI132GHE0PL
kL] 78 &80 405 20 75 L]
AC30-T3-160GHESPL
AC30-T3-185G200PL
ACHD-T3-200G220P-L 380 W40 B30 480 200 10 418
ACH0-T3-Z20G20PL
ACH0-T3-250G280PL
ENii] 1140 1030 M3 200 1140 4h1E
ACH0-T3-280GB15PL
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Erros e possiveis causas (tabela completa cap. 4.20)

Falha/

Erro Modbus Tipo de falha Possiveis causas Tratamento
- Tensdo de - Verifique a
Tenséo elétrica alimentacgéo baixa alimentacéo e reset
A.LU1 baixa durante a - Circuito de detecgdo | afalha
parada de tensao esta - Contate o suporte
anormal
- Tensédo de - Verifique a
alimentacgéo baixa alimentacao e reset
Tenséo elétrica - Capacidade do a falha
E.LU 10 baixa em inversor baixa ou ha - Melhore a
operagao um grande corrente alimentcéo
na malha de - contate o suporte
alimentacao
= = - Detecte a tenséo e
- Tensao de flutuacao
ima. do limi reset a falha
Sobretenséo na | a¢ma do imite - Pare completamete
E.OUL 9 aceleracéo - Partida dada 0 motor antes de
¢ enquanto o motor parti-lo e configure
esta girando E-30 como 1 ou 2
- Aumente o tempo
- Tempo de de desaceleragéo
desaceleragédo curto - Reduza a carga
Sobretenso na - Carga pott_ansna_l inercial ou adicione
E.OU2 10 ~ elevada ou inércia um capacitor ou
desaceleragéo .
elevada unidade de frenagem
- Tensao de flutuacdo | - Verifiqgue a
acima do limite alimentacéo e reset
a falha
- Verifique a
Sobretensdo em | Tens&o de flutuacio alimentacéo e limpe
E.OU3 11 velocidade . L & a falha
acima do limite
constante - Instale um reator
de entrada
- Aumente o tempo
- Tempo de de aceleragéo
X - Pare completamete
aceleracao curto
. 0 motor antes de
- Partida com o motor : )
. parti-lo. - Configure
Sobrecorrente na | & movimento E-30 como 1 ou 2
E.OC1 5 . - Curva V/IF
aceleragéo . - Reset a curva V/F
inadequada ou torque
ou o valor do torque
boost elevado
boost
- Inversor com o .
P : - Utilize o inversor
poténcia baixa )
com a capacidade
correta
EOC2 6 Sobrecorrente na | - Tempo de - Aumente o tempo

desaceleracéo

desaceleracdo curto

de desaceleracao

18




- Energia potencial de
carga ou inércia muito
elevada

- Tensao de flutuacao
acima do limite.

- Conecte um
resistor de frenagem
ou unidade de
frenagem

- Utilize o inversor
com a capacidade
correta

Sobrecorrente em

- Carga com
mudancgas repentinas

- Verifique a causa
da variacéo da carga
e reset a falha

E.OC3 7 velocidade 5 o
- Tensao da rede - Verifique a
constante o : . ~
elétrica baixa alimentacao e reset
a falha
- Curva VIF - Reset a curva V/F
configurada ou o valor de torque
incorretamente ou boost
torque boost elevado | - Verifique a
- Tenséo da rede alimentacao e reset
Sobrecarga no elétrica baixa a falha
E.OL1 14 9 - Ajuste de protegéo - Diminua a carga ou
motor .
de sobrecarga use um inversor de
incorreto maior capacidade
- Rotor bloqueado ou | - Caso queira
carga muito pesada trabalhar em baixa
- Motor em velocidade | velocidade, escolha
baixa por muito tempo | um motor para isso
- Selecione o
- Carga muito pesada INVErsor com a
capacidade correta
- Tempo de
~ - Aumente tempo
aceleracao curto
) ACC
- Partida enquanto o
Sobrecarga no . - Pare totalmente o
E.OL2 12 ! motor esta girando .
inversor motor antes de parti-
- Curva V/IF .
. lo e ajuste E-30 para
configurada 1ou 2
incorretamente ou y
- Reset a curva V/F
torque boost elevado
ou o valor do torque
boost
- Tempo ACC curto - Aumente tempo
S ACC
- Curto circuito entre o
. - Verifique os
as fases da saida ou e -
; periféricos e reinicie
. fase-terra do inversor : .
E.SC Anormalidade no A . o0 inversor ap6s
1/2/3 . - Médulo esta -
[1,2 ou 3] sistema o limpar a falha
danificado e
- Verifique a
- Presenca de : o~
DY qualidade da fiagédo
distarbio o
- elétrica, aterramento
eletromagnético
e malha
- Temperatura - Ajuste o ambiente
E OH1 30 Sobreaquecimento | elevada para atender aos
’ no inversor - Duto de ventilagéo requisitos de
blogueado temperatura
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- Cooler danificado ou
desconectado

- Limpe o duto de ar

Ponte retificadora

- Cooler danificado
- Falha no circuito de

- Verifique e
reconecte a fiagao

E.OH2 31 em medicao de :
sobreaquecimento | temperatura - Substitua o cooler
- Contate o suporte
- Perturbacao
E EEP Falha no eletromagnética - Reinsira e salve
21/69 armazenamento presente na
A. EEP A - - Contate o suporte
do parametro Memoria
- EEPROM danificada
E.ILF Fase de entrada | - Entrada trifasica i Verlflgue aconexao
18/130 . . e tensdo das fases
A.ILF perdida perdida
de entrada
- Fases de saida do
inversor - Verifique a conexéo
E.OLF 19-22 Fase da saida ?necicc:)?nectada do entre as 3 fases de
[1,2 ou 3] perdida E OLF1=U saida do inversor ao
E.OLF2=V ou motor
E.OLF3=W
Curto circuto com | ~ A §aida do inv.ersc.)r - Verifique a conexéo
E.SGxx 40 o terra esta em curto circuito e isolacio do motor
com o terra &
E.HAL1 - Falha no circuito de o . x
E.HAL2 Falha na detecc¢é@o | detecgéo i Ver|f|~que a fiagao e
35~38 conexao do motor
E.HAL da corrente - Desbalanceamento | "~ o cDote
E.HAL3 das fases P
- Periféricos em falha | - Verifique os
E.EF 33 Falha externa ou protecao equipamentos
periféricos
- Fiagéo
Falha na conex3o desconectada ou - Verifique a fiacdo e
A.PA2 144 danificada conexdo do teclado
do teclado externo
- Algum componente - Contate o suporte
do teclado danificado
- Baud rate incorreto - Ajuste o Baud rate
Falha na - Conexao incorreta - Verifique os dados
E.CE 34 comunicacgao - Formato da de conexdo e fiacdo
RS485 comunicagao - Verifique o formato
incorreta da comunicacéo
- Tempo de conexao - Verifique o
. esgotado entre cartdo | conector e reconecte
Erro de conexdo de expanséo e o cabo
E.BUS6 96 do cartédo de - P x
~ inversor - Use o cartdo de
expansao ~ . ~ o
- Cartdo de expansdo | expansdo especifico
incompativel para 0 modelo
Conexao com o - Falha na conexé&o
E.PG = ~ ; - ~
[1-10] 44 cartdo PG nao entre inversor e - Verifigue a conexéo
identificada cartéo PG
E.PID 42/131 | Falha no feedback | - Desconex&o do - Verifique as
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A.PID do PID feedback do PID, condi¢cBes do sensor
alarme do limite e caso danificado,
superior ou inferir troque-o.
configurado - Verifique a conexao
indevidamente elétrica
- Fiacéo feedback do - Confirme os
PID perdida valores configurados
- Sensor de feedback | em F11.27 e F11.28.
em falha
- Falha do feedback
do loop de entrada

- Verifique os
Falha ao aprender o parametros do motor
E.IAE[1~-3] | 71~73 0 angulo da . Vgrlflque os - Aprenda depois do
S parametros do motor . -
posicao inicial motor ficar estatico
- Contate o suporte
- Verifique os
parametros do motor
- O tempo de e reaprenda
checkout ou a novamente

E.DEF 77/133 Grande desvio de | configuragdo do nivel | Verifique os

A.DEF velocidade de veArificat;éo nao é parametros
- Parametros do F10.24/F10.25
motor incorretos

- Entre em contato
com o suporte
- Os parametros
FA.27/FA.28 estdo - Verifique os
configurados parametros do motor
incorretamente e reaprenda

E.SPD 78/134 Protecdo de - Parédmetros do novamente

A.SPD velocidade motor incorretos - Verifique os
- Verifique os parametros
parametros do F10.27/F10.28
controle vetorial
(grupo F6)

- O tempo de - Verifique os

E.LD1 79/138 Protecdo de carga | checkout ou verifique | parametros

A.LD1 1 se o nivel configurado | F10.18/F10.19
ndo esté exorbitante
- O tempo de - Verifique os

E.LD2 80/139 Protecdo de carga | checkout ou verifique | parametros

A.LD2 2 se o nivel configurado | F10.20/F10.21
ndo esté exorbitante

E.CPU 81 CPU Timeout d;'%rg%ogseggzggsta - Contate o suporte

- Verifique se o
Cooler em curto - Cooler em curto cool_er esta
E.FSG 41 eletricamente e

circuito

circuito

mecanicamente em
condicdes de uso
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Especificacdo do resistores de frenagem:

Os valores das resisténcia e poténcias da tabela abaixo séo
determinadas para uma carga com inércia normal, com frenagem
intermitente a 100% do torque de frenagem. Pode ser feita a
associacgao de resistores para casar a resisténcia ou aumentar a
poténcia de frenagem.

Trifasico 380V

Poténcia| Valor | Poténcia
do do do
motor | resistor | resistor
0.75 kW | 750Q 150w
1.5 kw 400Q 300W
2.2 kW 2500 400W
4 KW 150Q 500W
5.5 kW 100Q 600W
7.5 kW 750 780W
11 kW 50Q 1.2kW
15 kw 40Q 1.5kw

18.5 kW 350 2kwW
22 kW 320 2.5kwW
30 kW 24Q 3kW
37 kW 20Q 3.7kW
45 kW 16Q 4.5kW
55 kW 13Q 5.5kW
75 kW 20 7.5kwW
90 kW 6.8Q 9.3kW
110 kW 6.2Q 11kW
132 kW 4.7Q 13kW
160 kW 3.9Q 15kW
185 kw 3.3Q 17kW
200 kW 30 18.5kwW
220 kW 2.7Q 20kW
250 kW 2.4Q 22.5kW
280 kW 20 25.5kW




315 kW 1.8Q 30kwW
355 kW 1.5Q 33kW
400 kW 1.2Q 42kW
450 kW 1.2Q 42kW
500 kW 1.0Q 42kW
560 kW 1.0Q 50kW
630 kW 0.8Q 60kW
710 kW 0.8Q 70kW
Monofasico / trifasico 220V
Poténcia| Valor Poténcia
do do do
motor | resistor | resistor
0.4 kW 400Q 100w
0.75 kW | 200Q 120W
1.5 kw 100Q 300W
2.2 kW 750 300w
4 KW 500 500W
5.5kW 320 600W
7.5kW 250 780W
11kW 16Q 1.2kW
15kw 13Q 1.5kw
18.5kW 8.20Q 2kw
22kW 7.50 2.5kwW
30kwW 6.2Q 3kwW
37kW 4.7Q 3.7kW
45kW 3.9Q 4 5kwW
55kW 30 5.5kW

Inversores até 22kW (380 V) ou 11kW (220 V): possuem a
unidade interna de frenagem incorporada e o resistor de frenagem
(acessorio) deve ser ligado diretamente nos terminais (+) e PB.

Deve-se alterar o parametro F10.11 = 10 para desabilitar a funcao

de supresséao de sobretenséo do inversor e direcionar as cargas
regenerativas ao resistor de frenagem.
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Braking

resistor

Inversores de 30kW ou acima: & necessario usar uma unidade de
frenagem (item opcional), e entdo conectar o resistor aos terminais
(+) e PB da unidade e a unidade de frenagem aos terminais (+) e (-
) do inversor.

Apos instalar a unidade de frenagem altere o parametro F10.11 =0
para desabilitar as fungdes de supressao de sobretensao e sobre-
excitacao.
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