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1. Ligações elétricas do inversor FR01 

 
 

ATENÇÃO: O inversor vem de fábrica com a frequência base 
em 50Hz, para alterar para 60hz modificar os parâmetros: 
 
Obs: a ordem dos parâmetros abaixo precisa ser seguida. 
 
 
 
 
 
 
Obs.: caso a aplicação utilize uma frequência de operação maior que 
60Hz, altere esses parâmetros para esse valor de frequência máximo. 

F01.08 = 60hz – Frequência máxima digitável no teclado 
F01.02 = 60hz – Frequência máxima permitida 
F01.09 = 60hz – Limite superior da frequência 
F08.04 = 60hz – Frequência base do motor 



 

 

 

 

Terminais do Circuito Principal 

  Terminal Descrição Observações 

Entrada 
(Input) 

R, S, T 
Entrada da alimentação 
AC trifásica 

Alimentação 380 Vca 

L, N 
Entrada da alimentação 
AC monofásica 

Alimentação 220 Vca 

Saída (Output) 

U, V, W Terminais de saída AC 
Saída do inversor para conexão de 
motor de indução trifásico 

(+) Barramento CC  — 

PB Resistor frenagem Conectar resistor entre  + e PB 

⏚ (Terra) Terminal terra Conexão a terra 

Terminais do Circuito de Controle 

Alimentação 

10V-GND Fonte +10 Vcc 
Fornece +10 Vcc (normalmente para 
potenciômetro 1–5k Ω). Máx.: 10 mA 

24V-COM Fonte +24 Vcc 
Alimentação para entradas digitais e 
sensores externos. Máx.: 200 mA 

Entrada 
Analógica 

AI1-GND Entrada analógica 1 
Faixa de entrada:  0–10 V / 0–20 mA, 
selecionável pela função F06.37 

Entradas 
 Digitais 

DI1-COM Entrada digital 1 Frequência máx das entradas: 200 Hz 

DI2-COM Entrada digital 2 Impedância das entradas: 2,4 kohm 

DI3-COM Entrada digital 3 Tensão das entradas: +9 a +30 V 

DI7/HI-
COM 

Entrada digital de alta 
velocidade (HI) 

Pode ser usada como entrada de 
pulso de alta velocidade. Até 20 kHz 

Saída 
Analógica 

AO1-GND Saída analógica  Faixa de saída: 0–10 Vcc 

Saída Digital Y1-COM Coletor aberto Tensão: 24 V / Corrente máx.: 50 mA 

Saída Relé 
R1A-R1C Terminal (NA) Capacidade: 250 Vca/3A, 30Vcc/1A 

R1B-R1C Terminal (NF) — 

Comunicação 
RS-485 

A+ / A- Comunicação RS485 
4800 até 115200 bps. Resistor 
120ohm por chave seletora. 

 

 

 



 

 

 

 

2. Placa de identificação: 
 

 
Código do modelo: 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
Capacidades: 

 

Monofásico: 220Vca, 50/60Hz 

Faixa de variação: -15% a +20% 

Modelo 
Capacidade 

(kVA) 
Corrente 

Entrada (A) 
Corrente Saída 

(carga pesada) (A) 
Motor 
(kW) 

Motor 
(CV) 

FR01-2S-0.4B 1 6,5 2,5 0,37 0,5 

FR01-2S-0.7B 1,5 9,3 4,2 0,75 1 

FR01-2S-1.5B 3 15,7 7,5 1,5 2 

FR01-2S-2.2B 4 24 9,5 2,2 3 

FR01-2S-4.0B 6 30 17 4 5 

 
 
 
 

Exemplo: FR01 – 4T-4.0GB 

FR01: Modelo do inversor 
Tensão de entrada: 2: 220V (-15% ~ +30%) ou 4: 380V (-15% ~ +30%) 
Fases da tensão de Entrada: S: Monofásica ou T: Trifásica 
Potência adaptável (kW): 4.0G: 4,0 kW (Uso Geral) 
Unidade de freio: B: Unidade de freio embutida 

 



 

 

 

Trifásico: 380Vca, 50/60Hz 

Faixa de variação: -15% a +30% 

Modelo 
Capacidade 

(kVA) 
Corrente 

Entrada (A) 
Corrente Saída 

(carga pesada) (A) 
Motor 
(kW) 

Motor 
(CV) 

FR01-4T-0.4B 1 2,5 1,6 0,37 0,5 

FR01-4T-0.7B 1,5 3,4 2,5 0,75 1 

FR01-4T-1.5B 3 5 4,2 1,5 2 

FR01-4T-2.2B 4 5,8 5,5 2,2 3 

FR01-4T-4.0B 6 11 9,5 3,7, 4 5 

FR01-4T-5.5B 8,9 14,6 13 5,5 7,5 

FR01-4T-7.5B 11 20,5 17 7,5 10 

 
Sobrecarga admissível: 150% da corrente nominal durante 1 min, 180% 
durante 10s e 200% durante 1s. 

 
 

3. IHM – Painel de Operação 
 

 
 

ESC: retorna; 
SHIFT/ENT: shift (altera o número em seleção, quando segurado); 
ENT: enter, quando clicado. 
 
Exemplo: alterar o parâmetro F01.02=15.00 hz. 

 



 

 

 

 
4. Grupos de Parâmetros 

 

Os parâmetros de ajuste dos inversores estão organizados em 17 grupos 
F00~F16 de parametrização, 1 grupo de monitoração (U00) e 1 grupo de 
falhas (U01), conforme tabela abaixo: 
 

Categoria Grupo de Parâmetros 

Parâmetros do 
Sistema 

F00: Parâmetros do Sistema 

Parâmetros 
Básicos 

F01: Parâmetros de Frequência 

F02: Controle de Partida/Parada 

F03: Parâmetros de Aceleração/Desaceleração 

Terminais de 
Entrada e Saída 

F04: Entrada Digital 

F05: Saída Digital 

F06: Entrada Analógica e de Pulso 

F07: Saída Analógica e de Pulso 

Parâmetros de 
Controle 

F08: Parâmetros do Motor 1 

F09: Parâmetros de Controle Vetorial do Motor 1 

F10: Parâmetros de Controle Vetorial do Motor 1 

Parâmetros de 
Proteção 

F11: Parâmetros de Proteção 

Parâmetros de 
Aplicação 

F12: Multivelocidades e Função PLC Simples 

F13: PID de Processo 

F14: Frequência Oscilante, Comprimento Fixo, Contagem 
e Função Wake-up 

Parâmetros de 
Comunicação 

F15: Parâmetros de Comunicação 

Teclas e Display 
do Teclado 

F16: Parâmetros de Teclas e Display do Teclado 

Parâmetros de 
Monitoramento 

U00: Monitoramento de Status 

U01: Registro de Falhas 

 

Este inversor possui uma extensa lista de parâmetros e para simplificar o 
seu uso elaboramos este guia rápido, se for necessário o uso de funções 
e parâmetros mais avançados, recomendamos tomar como base o 
manual original em inglês. 
 

 



 

 

 

 
5. Atenção: como voltar ao padrão de fábrica de fábrica 

                                                                                                      
Se o inversor já foi utilizado anteriormente recomendamos sempre a 
reinicialização (recarga) aos parâmetros de fábrica, através do parâmetro 
F00.04 = 5 (todos os grupos), lembrando que para completar o processo é 
necessário 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 reprogramá-lo 
normalmente é menor do que o necessário para descobrir a causa do 
conflito entre os parâmetros. 
 
 

6. Parametrizações básicas do inversor 
 
F02.00: Comando de partida e parada do motor  
   0= Teclado frontal (padrão de fábrica) 
   1= Terminal de entrada digital 
   2= RS485 
 
F01.01: Comando de ajuste da frequência  
   0= Teclado frontal (padrão de fábrica) 
   1= Potenciômetro interno 
   2= Entrada Analógica AI1 
   3= Comunicação RS485 
   4= Velocidades pré-programadas (multi-speed) 
   5= Controle pelo CLP interno 
   6= PID controle 
   7= X7/entrada rápida HSC 
 
F03.00: Rampa 1 de Aceleração e F03.01: Rampa 1 Desaceleração 
  15,00s (padrão de fábrica) 
 
F06.00 ~ F06.07: Configuração da entrada analógica AI1  
   Menor valor de entrada aceito: F06.00 = 1%  
   Valor % do limite inferior: F06.01 = 0% [-100.0 a 100.0%] 
   Maior valor de entrada aceito: F06.06 = 100%  
   Valor % do limite superior: F06.07 = 100% [-100.0 a 100.0%] 
   Tempo do filtro da entrada AI1 (x.xxx seg): F06.28 = 0.100s [0~10.000s] 
 
 



 

 

 

 
F08.00~05: Parâmetros dos dados da placa do motor  
   Potência do motor F08.01 = (0.1~1000.0kW) 
   Tensão nominal F08.02 = (60~660V) 
   Corrente nominal F08.03 = (0.1~1500.0A) 
   Frequência F08.04 = 60 hz (20.00~Fmax hz) 
   Número de polos do motor F08.21 = 4 (0~1000) 
   Velocidade nominal F08.05 = (1~30000rpm) 
 
F02.01: Direção de rotação 
  0: forward ou 1: reverse 
 
F09.01: Torque boost [0.0~30.0%]  
Ganho de torque na partida: padrão=0 (automático), ou se diferente de 
zero é a % de torque manual na partida. 

 
F11.19: Ajuste do limite de sobrecarga do motor  
    130,0% (padrão) da corrente nominal do inversor 

 
Ajustável entre 0 e 250% da corrente do inversor conforme a capacidade 
do motor para evitar que o inversor possa sobrecarregá-lo. É importante 
ajustar quando o motor é menor do que a capacidade do inversor. 
 
 
 

7. Ligações para acionamento do inversor  
 

Partida e parada do inversor (parâmetro F02.00) 
 

Na configuração padrão F02.00 = 0, o acionamento do inversor é feito 
através dos botões frontais RUN/STOP. 
 
Para acionar o inversor pelas entradas digitais colocar F02.00 = 1 
  

 
       
Para o acionamento pela entrada digital DI1 devemos manter F04.00=1 
(partida FWD, padrão). 
 
 

 



 

 

 

 
8. Ligações para ajuste da frequência (hz) 

 

O padrão do ajuste da frequência é F01.01=1 (potenciômetro 
incorporado), mas pode ser configurado com as opções abaixo: 

 

Parâmetro Descrição Valor Função definida 

F01.01 
Ajuste da fonte  
de velocidade  

0 Teclado do inversor (F01.02) 

1 Potenciômetro incorporado 

2 Entrada analógica AI1 

3 Comunicação/rede RS485 

4 Multivelocidades 

5 CLP 

6 Via saída do processo PID 

7 Frequência de pulsos na DI7/HI 

 
 

➢ Seleção da grandeza de entrada da AI1: 
 

F06.37=0 (padrão 0~10V) e se F06.37=1 (0~20mA) 

Parâmetro Descrição Valor Função  

F06.37 Seleção do modo da AI1 
0: tensão (0~10v)       
1: corrente (0~20mA) 

0 

 
 

Ligação de potenciômetro ou 0 a 10Vcc na entrada analógica AI1 

  

 
 
Ligação para sinal 4 a 20mA na entrada analógica AI1 

 
        
 

 
 
 
 
 

Um potenciômetro externo com valor de 1 a 5 kΩ pode ser 
utilizado para o ajuste da frequência se F01.01=2 e F06.37=0. 

F01.01 deve ser ajustado para 2 e F06.37=1. 

O padrão da AI1 é 0 a 20mA, para definir 4 a 20mA 
devemos alterar o parâmetro F06.00= 20.00%. 



 

 

 

 
9. Configuração da função das entradas digitais 

 
Parâmetro Entrada Valor de fábrica 

F04.00 DI1 1 (à frente) 

F04.01 DI2 2 (reverso)  

F04.02 DI3 7 (reset de falhas) 

F04.03 DI7 0 (sem função) 

 
Possíveis funções a serem atribuídas as entradas digitais: 
Grupo F04 – Entradas Digitais 

F04.00 DI1 0 Sem função 1 

F04.01 DI2 1 Rodar para frente (FWD) 2 

F04.02 DI3 2 Rodar reverso (REV) 7 

F04.06 DI7 3 Controle a três fios 0 

F04.07 AI1 4 JOG frente 0 

   5 JOG reverso   
   6 Parada por inércia   
   7 Reset de falha   
   8 Execução suspensa (stop)   
   9 Reset falha externa   
   10 Terminal UP   
   11 Terminal DOWN   
   12 UP/DOWN (ajuste V/f)   
   13 Frequência multivelocidade 1   
   14 Frequência multivelocidade 2   
   15 Frequência multivelocidade 3   
   16 Frequência multivelocidade 4   
   17 Tempo ACC/DEC 1   
   18 Tempo ACC/DEC. 2   
   19 ACC/DEC desabilitado   
   20 Troca para velocidade auxiliar   
   21 Reset PLC simples   
   22 Pausa PLC simples   
   23 Pausa PLC simples   
   24 Direção de ajuste PID   
   25 Pausa integração PID   
   26 Comutação de parâmetro PID   
   27 Pausa frequência oscilante   
   28 Reset frequência oscilante   
   29 Comando pelo teclado   
   30 Comando por terminal   
   31 Comando por comunicação   
   32 Contador – incrementar   
   33 Limpar contador   
   34 Contagem de comprimento   
   35 Limpar comprimento   
   36 Comando de entrada do freio CC na parada   
   37 Comutação controle velocidade/torque   
   38 Sem reversão   



 

 

 

 

10. Configuração das saídas digitais (F06.20~F06.32) 
 
   Saída Y1 (NPN)    > F05.00 = 1 (padrão) - motor girando 
   Saída a relé          > F05.02 = 2 (padrão) - inversor em falha 
 

➢ Possíveis funções para as saídas Y ou relé: 

Código Descrição Opções (Exemplos) Padrão 

F05.00 Função de saída Y1 00: Sem saída 
01: Acionamento em funcionamento 
02: Saída de fim 
03: Detecção de nível de frequência (FDT1) 
04: Detecção de nível de frequência (FDT2) 
05: Acionamento em 0 Hz (sem saída ao parar) 
06: Acionamento em 0 Hz (com saída ao parar) 
07: Frequência máxima atingida 
08: Frequência mínima atingida 
09: Frequência atingida 
10: Acionamento pronto para operar 
11: Alarme de sobrecarga do acionamento (motor) 
12: Aviso de superaquecimento do acionamento 
13: Tempo de funcionamento atual atingido 
14: Tempo acumulado de energia atingido 
15: Tempo consecutivo de funcionamento atingido 
16: Ciclo do PLC concluído 
17: Valor de contagem definido atingido 
18: Valor de contagem designado atingido 
19: Comprimento atingido 
20: Alarme de carga insuficiente 
21: Saída de freio 
22: DTI 
23: DIZ 
24: Ao atingir a faixa de frequência definida (FDT1) 
25: Orientação do eixo concluída (apenas FDS 
00A) 
26: Perda de feedback PID 
27: Status de operação (avanço sem saída) 
28: via rede RS485 (endereço 2007h) 

1 

  
  
  
  
  
  
  

F05.02 
  
  
  
  
  
  
  

  
  
  
  
  
  
  

Função do relé 1 
  
  
  
  
  
  
  

2 

F05.04 
Tempo de atraso da 
Y1 

0,0 a 6000,0 s 0,0 s 

F05.06 Tempo de atraso R1 0,0 a 6000,0 s 0,0 s 

F05.08 Lógica de saída 

Unidade: Y1 (0: Lógica positiva, 1: Negativa) 

0000 
Dezena: Y2 (igual à unidade) 

Centena: Relé 1 (igual à unidade) 

Milhar: Relé 2 (igual à unidade) 

 



 

 

 

 
 

11. Controle vetorial Sensorless 
 
O inversor FRECON FR01 possui um avançado algoritmo de controle 
vetorial de campo orientado que quando habilitado proporciona torque 
muito elevado em baixas rotações e uma rápida velocidade de resposta 
às variações de carga. 
 
F00.08: Modo de controle do motor  
   0 = Escalar V/F  
   1 = Controle vetorial sensorless (padrão de fábrica) 
 
Um resultado ainda melhor será obtido através da parametrização do 
motor e sua posterior auto sintonia. 
 
 F08.00~05: Parâmetros dos dados da placa do motor  
   Potência do motor F08.01 = (0.1~1000.0kW) 
   Tensão nominal F08.02 = (60~660V) 
   Corrente nominal F08.03 = (0.1~1500.0A) 
   Frequência F08.04 = 60 hz (20.00~Fmax hz) 
   Número de polos do motor F08.21 = 4 (0~1000) 
   Velocidade nominal F08.05 = (1~30000rpm) 
 

Atenção: necessariamente a auto sintonia é iniciada pela tecla run do 
teclado, para tanto altere F02.00=0 (teclado)*. 
   
F08.30: Auto sintonia do motor (controle vetorial) 
   0 = inoperante 
   1 = auto sintonia com motor parado 
   2 = auto sintonia com giro do motor 
 

Após escolher o modo de auto sintonia, o display pisca tune, nesse 

momento devemos partir o motor pelo botão RUN, o display fixa tune e 
acende o led run, o inversor analisará o motor e se estiver OK o display 
pisca 0, finalizando a auto sintonia. 
 
 

*Após a auto sintonia recoloque o parâmetro F02.00 no valor desejado:  
   0= Teclado frontal (padrão de fábrica) 
   1= Terminal de entrada digital 
   2= RS485 
 



 

 

 

 
 

12. Métodos de partida do motor 
 
O método de partida deve ser configurado em F04.15, sendo: 
F04.15=0 (A), F04.15=1 (B), F04.15=2 (C) ou F04.15=3 (D)  

 
 
A: Dois fios: (padrão de fábrica) 

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

 

K1 K2 Operação 

0 0 Parado 

1 0 A frente 

0 1 Reverso 

1 1 Parado 

 

 
 
 
B: Dois fios: opção 2 

K1 controla a partida e K2 controla o sentido. 

 

K1 K2 Operação 

0 0 Parado 

1 0 A frente 

1 1 Reverso 

0 1 Parado 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

Operação à Três fios:  

Uma entrada digital deve ser configurada como função 3.  

Ex: Vamos escolher a entrada DI7 (Xi), então F04.06=3 

 

C: Três fios: controle 1 

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

 

 

 

 

D: Três fios: controle 2 

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

 

K1 Direção 

0 A frente 

1 Reverso 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

13. Controle por multivelocidades (multi-speed) 

 

Possibilita selecionar até 16 velocidades no inversor através do 
acionamento de até 4 entradas digitais DIx.  

No exemplo abaixo usaremos as entradas digitais DI2, DI3 e DI7 para 
selecionar 3 velocidades:  

F02.00 = 1 (método de partida via entradas digitais X1) 
F01.01 = 4 (ajuste da velocidade via multi-speed) 
 
F04.00 = 1 (DI1=on (girar) ou DI1=off (parar) 
 
F04.01 = 13 (DI2: multi-speed terminal 1) 
F04.02 = 14 (DI3: multi-speed terminal 2) 
F04.03 = 15 (DI7: multi-speed terminal 3) 
F12.01 = Velocidade 1 (se DI2=on) 
F12.02 = Velocidade 2 (se DI3=on) 
F12.04 = Velocidade 4 (se DI7=on) 
 
0001=referência 1 
0010=referência 2 
0100=referência 4 

 
Grupo F12: Multivelocidades e função CLP simples 

F12.00 Referência 0 -100.0~100.0% 0.0% 

F12.01 Referência 1 -100.0~100.0% 0.0% 

F12.02 Referência 2 -100.0~100.0% 0.0% 

F12.03 Referência 3 -100.0~100.0% 0.0% 

F12.04 Referência 4 -100.0~100.0% 0.0% 

F12.05 Referência 5 -100.0~100.0% 0.0% 

F12.06 Referência 6 -100.0~100.0% 0.0% 

F12.07 Referência 7 -100.0~100.0% 0.0% 

F12.08 Referência 8 -100.0~100.0% 0.0% 

. 

. 

. 
Referência 9 

. 

. 

. 

. 

. 

. 

 

É possível usar as referências intermediárias pelo acionamento 
simultâneo das DIx (soma binaria).  
Ex: DI2 e DI3=on=0011=referência 3 ( pela soma binária ) 



 

 

 

 

14. Controle do FR01 via Modbus RTU RS485 (F15.xx) 

Conexão elétrica: 

Positivo: A+ e Negativo: A-  
 

 

Para conectar em rede dois ou mais inversores, usamos os 
terminais A+ e A- na topologia Daisy-chain. 

Para controlar a partida/parada e velocidade pela rede, altere: 
F02.00=2: Comando de partida e parada via RS485 
F01.01=3: Comando de frequência via RS485 

 

Configuração dos parâmetros da rede Modbus RTU RS485: 

Padrão de fábrica: modo escravo, ID=1(station nº), 9600kbps e [N,8,2].  

Grupo F15: Parâmetros de Comunicação 

Código Parâmetro Descrição / Opções Padrão 

F15.00 
Taxa de 

transmissão 

0 - 4800 bps 

1 

1 - 9600 bps 

2 - 19200 bps 

3 - 38400 bps 

4 - 57600 bps 

5 - 115200 bps 

F15.01 
Formato de 

dados 

0 - Sem verificação, formato RTU (1-8-N-2) 

0 
1 - Verificação par, formato RTU (1-8-E-1) 

2 - Verificação ímpar, formato RTU (1-8-O-1) 

3 - Sem verificação, formato RTU (1-8-N-1) 

F15.02 Endereço local 
1–247 

1 
0 - Endereço de broadcast 

F15.03 
Tempo limite da 

comunicação 
0,0–60,0 s  0,0 s 

F15.04 
Atraso no tempo 

de resposta 
0–200 ms  1 ms 



 

 

 

 

Comunicação entre mestre (ihm) e escravo (inversor): 

 

Comandos Modbus recomendados: 
Escrita: 6x (write single register) 
Leitura: 3x (read holding register)  
 
Endereçamento: os parâmetros estão definidos em hexadecimais.  

 
Lista de parâmetros usuais para escrita (20xx) e leitura (21xx): 
 

Endereços de escrita (Comandos enviados ao inversor) 

Endereço 
Função do 
Comando 

Descrição / Valores 

2000H 
Comando de 

operação 

0001: Marcha à frente 

0002: Marcha à ré 

0003: Sincronização à frente 

0004: Sincronização à ré 

0005: Parada suave 

0006: Parada em roda livre 

0007: Reset de falha 

2001H Frequência via rede 0 – Fmax (unidade: 0,01 Hz) 

2002H Setpoint PID 0–1000 (1000 corresponde a 100,0%) 

2003H Feedback PID 0–1000 (1000 corresponde a 100,0%) 

2004H Setpoint de torque -3000 a 3000 (1000 corresponde a 100% da In motor) 

 

Endereços de leitura (Status recebidos do inversor) 

Endereço Função do Status Descrição / Valores 

2100H Status de operação 

0000H: em configuração de parâmetro 

0001H: em rotação 

0002H: em rotação JOG 

0003H: em auto-tuning 

0004H: Parada do escravo 

0005H: Parada JOG 

0006H: Estado de falha 

2103H Tipo de falha atual Código da falha presente no inversor 

2104H Tipo de aviso atual Código do aviso presente no inversor 

 



 

 

 

 

Conversão de qualquer parâmetro (grupo=xx e parâmetro=yy) para 
comunicação modbus. 

Exemplos: Fxx.yy = xxyyh (F03.00=0300h ou F10.00=0A00h) 

 

 
Caso especial para os parâmetros de monitoração (Uxx): 
 
U00.yy = 30yyh (U00.03=3003h ou U00.10=300Ah) 
U01.yy = 31yyh (U01.00=3100h) 

 

Grupo U00 Monitoramento de Status     

Código Parâmetro Faixa Padrão 

U00.00 Frequência de operação 0.00 ~ Fup 0.00 Hz 

U00.01 Frequência definida 0.00 ~ Fmax 0.00 Hz 

U00.02 Tensão de saída 0 ~ 660V 0.0 V 

U00.03 Corrente de saída 0.0 ~ 3000.0A 0.0 A 

U00.04 Potência de saída 0.0 ~ 3000.0 kW 0.0 kW 

U00.05 Velocidade estimada do motor 0 ~ 60000 rpm 0 rpm 

U00.06 Tensão do barramento CC 0 ~ 1200V 0 V 

U00.07 Frequência síncrona 0.00 ~ Fup 0.00 Hz 

U00.08 Etapa do PLC Simple 0 ~ 15 0 

U00.09 Tempo de operação do programa 0.0 ~ 6000.0 s (h) 0.0 s (h) 

U00.10 Setpoint PID (SP) 0 ~ 60000 0 

U00.11 Realimentação PID (PV) 0 ~ 60000 0 

U00.12 Status das entradas digitais D11 ~ D15 D15 D14 D13 D12 D11 0 

U00.13 Status das entradas digitais D16 ~ D17 D17 D16 0 

U00.14 Status das saídas digitais R2 R1 Y2 Y1 0 

U00.15 Entrada A11 0.0 ~ 100.0% 0.0% 

U00.16 Entrada A12 0.0 ~ 100.0% 0.0% 

U00.17 Entrada A13 0.0 ~ 100.0% 0.0% 

U00.18 Entrada do potenciômetro do painel 0.0 ~ 100.0% 0.0% 

U00.19 Entrada HI (velocidade dos pulsos) 0.00 ~ 100.00 kHz 0.00 kHz 

U00.20 Saída AO1 0.0 ~ 100.0% 0.0% 

U00.21 Saída AO2 0.0 ~ 100.0% 0.0% 

 

 

 

 



 

 

 

 

15. Dimensões 

 
 

Modelo 
Dimensões externas e de instalação (mm) 

Largura (W) Altura (H) 
Profundidade 

(D) 

FR01-2S-0.4B 

65 170 140 

FR01-2S-0.7B 

FR01-4T-0.4B 

FR01-4T-0.7B 

FR01-4T-1.5B 

FR01-2S-1.5B 

75 190 150 
FR01-2S-2.2B 

FR01-4T-2.2B 

FR01-4T-4.0B 

FR01-4T-5.5B 
90 245 165 

FR01-4T-7.5B 

 
 

 
 
 
 
 



 

 

 

 

16. Falhas 
 

Grupo U01: Registro de Falhas 

Código 
Descrição da 
Falha / Aviso Código da Falha 

U01.00 
Código da 
última falha 

Err00: Sem falha 

Err01: Sobrecorrente na aceleração 

Err02: Sobrecorrente na desaceleração 

Err03: Sobrecorrente em velocidade constante 

Err04: Sobretensão na aceleração 

Err05: Sobretensão na desaceleração 

Err06: Sobretensão em velocidade constante 

Err07: Subtensão do barramento 

Err08: Curto-circuito 

Err09: Falta de fase na entrada de energia 

Err10: Falta de fase na saída de energia 

Err11: Sobrecarga do motor 

Err12: Sobrecarga do inversor 

Err13: Falha de equipamento externo 

Err14: Superaquecimento do módulo 

Err15: Falha de leitura/gravação EEPROM 

Err16: Autoajuste do motor cancelado 

Err17: Falha no autoajuste do motor 

Err18: Tempo limite de comunicação 

Err19: Perda de feedback PID 

Err20: Tempo de operação contínua atingido 

Err21: Falha no upload de parâmetros 

Err22: Falha no download de parâmetros 

Err23: Falha na unidade de frenagem 

Err24: Detecção de temperatura do módulo desconectada 

Err25: Carga tornando-se 0 

Err26: Falha de limite de corrente com onda portadora 

Err27: Relé de soft-start desligado 

Err28: Falha de compatibilidade da versão do software 

Err29: Sobrecorrente instantânea 

Err30: Sobretensão instantânea 

Err36: Cartão desconectado (malha fechada) 

Err37: Velocidade excessiva (malha fechada) 

Err38: Desvio excessivo de velocidade (malha fechada) 

Err39: Temperatura do motor muito alta 

Err40: Tempo de operação configurado finalizado 

Err41: Aviso de sobrecarga 

 
 
 



 

 

 

 
17. Especificação do resistores de frenagem: 

 
Os valores das resistência e potências da tabela abaixo são determinadas 
para uma carga com inércia normal, com frenagem intermitente a 125% 
do torque de frenagem. Pode ser feita a associação de resistores para 
casar a resistência ou aumentar a potência de frenagem. 

 
Tabela de Unidades de Frenagem e Resistências Recomendadas 

Modelo do Inversor 
Unidade de 
Frenagem 

Resistência 
Recomendada (125% 
torque de frenagem, 

10% ED, máx. 10 seg) 

Resistência 
Mínima 

Habilitada 

FR01-2S-0.2B Padrão embutida 100W 360Ω 360Ω 

FR01-2S-0.4B Padrão embutida 100W 360Ω 360Ω 

FR01-2S-0.7B Padrão embutida 200W 180Ω 180Ω 

FR01-2S-1.1B Padrão embutida 200W 180Ω 180Ω 

FR01-2S-1.5B Padrão embutida 200W 180Ω 180Ω 

FR01-2S-2.2B Padrão embutida 400W 90Ω 90Ω 

FR01-2S-4.0B Padrão embutida 400W 75Ω 60Ω 

FR01-4T-0.7B Padrão embutida 200W 600Ω 200Ω 

FR01-4T-1.5B Padrão embutida 300W 980Ω 200Ω 

FR01-4T-2.2B Padrão embutida 300W 180Ω 100Ω 

FR01-4T-4.0B Padrão embutida 400W 150Ω 100Ω 

FR01-4T-5.5B Padrão embutida 600W 100Ω 80Ω 

FR01-4T-7.5B Padrão embutida 800W 75Ω 60Ω 
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