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Prélogo

Gracias por comprar el variador TDS 600 de altas prestaciones y con todo el
soporte y servicio que le ofrece Toscano.

Los variadores TDS600 ofrecen un alto rendimiento vectorial y brindan un
avanzado modo de control para conseguir un par maximo, alta precision y un
amplio rango de regulacion de velocidad. Ademas, incorporan un control de
par sin sensor.

Preparados para todo tipo de requerimientos que un cliente pueda pedirle a
un variador.

El variador TDS 600 es una combinacion organica para aplicaciones tanto
universales como de control industrial incorporando programacion de
frecuencia principal y auxiliar, entradas analdgicas de corriente y/o tension,
regulacion PID, PLC simple, inversién de giro, entradas y salidas programables,
entrada de frecuencia de pulso, modulo Modbus de serie, Can Bus, Profibus,
protocolo libre RS485, asi como otras funciones y plataformas.

Es idéneo para integrar en procesos de fabricacién y automatismo con
funciones como fallo de fase en la entrada y en la salida, fallo a tierra y muchas
otras funciones de proteccion para aumentar la efectividad y seguridad del
sistema.

Este manual ofrece informacion para la instalacion, cableado, ajustes,
diagnosis de fallos y soluciones, mantenimiento, asi como apartados relativos
para casos concretos segun el cliente.

Para un montaje y operacion correcta usando las altas prestaciones que
presentan los variadores TDS 600, por favor lea este manual de usuario
atentamente antes de la instalacion y uso y manténgalo con el equipo para
posibles consultas del usuario final.

Por favor contacte con nuestra fabrica o distribuidor, en cualquier momento,
si tiene alguna duda o peticion especial usando nuestro TDS 600, asimismo
puede consultar nuestro servicio postventa directamente en fabrica. Le
atenderemos con todo nuestro interés.
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1. Informacién de seguridad y uso

Con el fin de asegurar la seguridad personal y antes de conectar el variador, lea
atentamente este capitulo.

1.1. Precauciones de seguridad

En este manual se usan tres simbolos de advertencia de seguridad:

Simbolo

Descripcion

A

Advierte de elementos que han de estar sin tension antes de
manipularlos.

Este simbolo resalta alguna informacion dtil.

Advertencia general: Riesgo de dafio al variador o a los
aparatos conectados

Evitar quitar tension al variador cuando éste estd acelerando o
decelerando, hacerlo solo cuando el variador indique que ya no da
salida. No respetar éste punto puede provocar un accidente o dafar
el equipo




1. Informacién de seguridad y uso

07. No conectar nunca la las fases de alimentacion en las bornas U, V, W
de salida.

02. No cortocircuitar nunca las bornas P- y P +, inutilizaria el variador.

03. No instalar el variador cerca de materiales inflamables, para evitar
incendios.

04. No instalar el equipo en recintos con presencia de gases explosivos,
puede ocasionar una explosion.

05. Evitar el uso de cables con el aislamiento dafiado, se corre el
peligro de una descarga eléctrica.

06. Si el variador esta conectado a la red, no trabaje en él con las
manos humedas.

07. Es importante conectar el variador a una buena tierra.

08. Si el variador ha estado funcionando, no manipular en las bornas
hasta pasado 10 minutos.

09. El conexionado ha de hacerlo personal cualificado.

10. Si el variador ha estado parado mas de 2 afios, al ponerlo en marcha

de nuevo es aconsejable alimentarlo gradualmente con un regulador de
tension con el fin de evitar una descarga o explosion.

11. No retire la cubierta con el variador bajo tensién o con el equipo
funcionando.

01. Prohiba la conexion de terminales de control excepto la sefial de
TA, TB, TC a CA 220V/380V, ya que de lo contrario podria causar dafos
al variador.

02. Si el variador esta dafiado, no instalarlo, se corre el peligro de
incendio o una descarga eléctrica.

03. El variador debe instalarse en un lugar que soporte su propio peso,
ya que de lo contrario podria provocar la caida del variador causando
dafio a personas y objetos.

04. Desconecte la alimentacion si el variador esta dafiado.
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1.2.  Ambito de aplicacién
Este variador solo se puede usar con motores asincronos.

Si bien éste variador se puede usar en infinidad de aplicaciones, ante cualquier
duda consultar con el fabricante.

Este variador se puede usar para controlar motores de uso general en la
industria. En el caso de su uso en maquinas peligrosas se tendra en cuenta
el procedimiento de seguridad ante la posibilidad de una averia en el variador.

1.3. Avisos importantes de uso

07. Los variadores de la familia TDS, cuando estan en funcionamiento
producen un pequefio zumbido que varia en funcion de la velocidad y un leve
aumento de su temperatura. Todo esto es una caracteristica normal de su
funcionamiento.

02. En el caso de trabajar durante mucho tiempo a par constante con una
velocidad baja, se recomienda usar motor asincrono especial para variador y
asegurarse de que su ventilacion forzada es la adecuada.

03. En los mecanismos que funcionan largo tiempo a baja velocidad y
necesitan  de una lubricacion, es importante verificar que dicha lubricacion
funcione correctamente a dicha velocidad.

04. Es importante sopesar si los mecanismos de la maquina a la que
pretendemos aumentar de velocidad soportan esa velocidad.

05. Cuando el variador se emplea para controlar cargas en elevacion o con
mucha inercia, puede detenerse por sobre corriente y sobretension, para
evitarlo se debe elegir el sistema de freno adecuado.

06. Para arrancar o parar el variador con orden exterior, usar los terminales
correspondientes.

07. Si necesita cablear cualquier borna del variador, asegurese antes que
esta desconectado de la tension, de lo contrario podia dafarlo.

08. La vibracion producida por el motor a una velocidad determinada podria
entrar en resonancia mecanica con algunas partes de la maquina, para
evitarlo se puede programar un salto sobre dichas frecuencias con el fin de
evitarlas.

09. Antes de conectar el variador verificar que la tension de red es la
adecuada.

10. Cuando la altitud del lugar de instalacion del variador es superior a 1000
metros disminuye la corriente Util. La corriente de salida disminuye alrededor
del 10% de la corriente nominal por cada 1000 metros de elevacion.



1. Informacién de seguridad y uso

11. Es aconsejable comprobar el aislamiento del motor antes de conectarlo
por primera vez o si lleva mucho tiempo sin funcionar. Usar un medidor de
500V y asegurarse que la resistencia es superior a 5 MQ, un valor inferior
puede dafar el variador. Si el motor esta conectado al variador, desconectarlo
y puentear los cables para efectuar la medida segun se muestra en la Fig.1-1.
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12. No conectar condensadores para corregir el factor de potencia entre el
variador y el motor. De hacerlo se puede dafiar (Fig.1-2).

Antes demedir, desconectar los cables T" \:I
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Fig.7-1 medidas del aislamiento del motor Fig.1-2 condensadores a la salida del

variador

1.4. Procedimiento de manejo de residuo:

Avisos en caso de manipulacion con variadores y componentes desechados:
01. La unidad: desechar el variador como residuo industrial.
02. Condensador electrolitico: Podria provocar una explosion.

03. Plastico: puede resultar en gas nocivo y venenoso cuando se quema. Se
deben tomar precauciones antes de quemar el plastico y caucho.
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2. Modelos y especificaciones

2.1. Recepcion de material
01. Compruebe si ha sufrido dafios en el transporte o tiene piezas sueltas.
02. Verifique que el contenido de la caja coincide con lo reflejado en el

albaran.

03. Lea las caracteristicas del variador y asegurese que coincide con lo

pedido.

04. No deje caer el variador ni lo someta a impactos.

2.2. Designacién de modelos

TDS600 -4 T 0022 R

FAMILIA DE

VARIADOR TDS

VOLTIOS
2 230V
4 400V

TIPODE
ALIMENTACION

s

COMUNICACION

R RS485

280022
280037
4T0015

T Trifasica
S Monofasica

TDS600 Seleccion de modelos
Fig.2-1 designacidn de modelos

470022
470037
4T0055
470075

2,2KW
3,7KW
1,5KW
2,2KW
3,7KW
5,5kW

7,5kW

410110
4T0150
470220
4T0300
470370
4T0450
4T0550

TDS600 POTENCIADEL MOTOR

11kW

15kW
22kW
30KW
37KW
45KW
55KW




2. Modelos y especificaciones

2.3. Datos técnicos de los modelos

Entrada : Corriente de Salida Potencia Motor
Voltaje Modelo Variador ®) (KW) g
Monoféasico TDS600-250022 10 2.2 x%
230Vac i
+10% TDS600-2S0037 17 3.7
TDS600-4T0015 5 1.5
TDS600-4T0022 *5/8.5 *2.2/3.7
TDS600-4T0037 *8.5/13 *3.7/5.5
TDS600-4T0055 *13/17 *5.5/7.5
TDS600-4T0075 *17/25 *7.5/11
Trifasico TDS600-4T0110 *05/33 *11/15
400Vac
+10% TDS600-4T0150 *33/39 *15/18.5
I (o]
TDS600-4T0220 *45/60 *22/30
TDS600-4T0300 *60/75 *30/37
TDS600-4T0370 *75/91 *37/45
TDS600-4T0450 *91/112 *45/55
TDS600-4T0550 *112/150 *55/75
*TP (Trabajo pesado)

2.4. Identificacion de las partes

LED Digital "
" LED Digital
CubiertaFija Cubierta Fija

Tecladn
Teclado

Cuhierta Acceso Cubierta Acceso

Entrada Control Ertrada Control

NeSerie

NeSerie

Entrada Potencia
wentilacion

Wentilacitn
Entrada P otencia

Fig.2-3 Fig.2-4
Croquis de identificacion de las partes
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2.5. Dimensiones
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2. Modelos y especificaciones

A B W H D D1 Fijacion

Modelo Variador mm) | (mm) | (om) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)

Fig. Ne.

ITDS600-250022
ITDS600-250037
ITDS600-4T0015 104 186 115 200 151 - 5 Fig.a
ITDS600-4T0022
ITDS600-4T0037
ITDS600-4T0055
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ITDS600-4T0075 129 227 140 240 175 - 5 Fig.a
ITDS600-4T0110
ITDS600-4T0150 165 281 180 304 189 - 6 Fig.a

ITDS600-4T0220
ITDS600-4T0300
ITDS600-4T0370
ITDS600-4T0450
ITDS600-4T0550 190 504.5 290 530 250 254 9 Fig.b

180 382 250 398 210 214 9 Fig.b

180 434 280 450 240 244 9 Fig.b

Table 2-2 TDS600 superficie de montaje

2.6. Tamaiio del teclado y fijacion en puerta (mm)

=
o

140

134

|

\ / =

Fig.2-6 tamafio teclado Fig.2-7 fijacion en puerta (kit opcional)

P

01.El cable exterior del teclado de larga distancia TDS-LCD2, no
soporta Kit opcional fijacion en puerta, Fig. 2-6.

02. Cuando se instala con soporte de teclado en puerta, necesita el Kit
opcional de montaje en puerta Fig.2-7.
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2.7. Especificaciones técnicas

Concepto Descripcion
8 | Voltaje y Frecuencia 1 x 230Vac / 3 x 400Vac, 50Hz/60Hz
©
h Rangos permitidos 1 x200~260Vac / 3 x 320~460Vac
Voltaje 8:38%
©
% Frecuencia 0~600Hz
»n - ; -
. G tipo: 150% rango de corriente en T minuto.
C dad de sobre- ) : )
apacidad de sobre-carga TP tipo: 120% rango de corriente en 1 minuto.
Modo Control vectorial, Control vectorial PG, Control bucle abierto
V/F, Control del par, Control par PG
+0.5% (Control vectorial)
Precision Velocidad +0.1% (Control vectorial PG)
+1% (Control bucle abierto V/F)
» 1:2000 (Control vectorial PG)
Sgg%%éea%ua\mon de 1:100 (Control vectorial)
1:50 (Control bucle abierto V/F)
Ranao requalcion de 1.0Hz: 150% par nominal (Control bucle abierto V/F)
velo?:iadagd 0.5Hz: 150% par nominal (Control vectorial)
OHz: 180% par nominal (Control vectorial PG)
» ) +0.3% (Control vectorial)
= Fluctuacion de velocidad +0.1% (Control vectorial PG)
£ L +10% par nominal (Control vectorial, Control par)
Precision de Par ) .
§ +5% par nominal (Control vectorial PG, Control par PG).
° <20ms (Control vectorial)
8 | Respuesta del Par -
E‘ pu <10ms (Control vectorial PG)
o ) Ajuste digital: max. frecuencia +0.01%. Ajuste analdgico:
Precision de frecuencia méx. frecuencia x£0.5%
. TuU. 0.
Ajuste
! . 0.1% de la max. frecuencia
analdgico
Resolucién Aluste
de e 0.01Hz
) Digital
frecuencia
I I :
mputso 0.1% de la max. frecuencia
exterior
Sobre Par Sobre Par Automatico / Sobre Par manual 0.1~12.0%
V/F curva (volt. Ajustar la frecuencia de 5~650Hz, con el Par constante, el
Caracteristica de Par decreciente 1, Par decreciente 2, Par decreciente 3,
Frecuencia) predefinido un total de 5 curvas en los tipos de curva V/F.

12




2. Modelos y especificaciones

Curva de aceleracion -
deceleracion

Aceleracion y deceleracion lineal en dos modos;
Aceleracion y deceleracion en curva S;

15 tipos de unidades de tiempo de aceleracion y
deceleracion (0.01s,0.1s,1s) por cada opcion, con un
maximo de 1000 minutos

-
o
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<15KW unidad de freno incorporada, agregar resistencia de
Freno por
consumo de freno entre (+) and PB.
otencia >18.5KW es posible agregar unidad de frenado entre la
Freno P salidade (+)y (-).
Freno DG Opcional, marcha/paro mando por frecuencia 0~15Hz)
corriente 0~100% de la corriente nominal, tiempo 0~30.0s
Jog Jog: rango de frecuencia; OHz~frecuencia maxima.

(Pulso de energia)

Jog: aceleracién/deceleracién por tiempo 0.1~6000.0.

Multicontrol de velocidad

Realizado por PLC interno; con seleccion de 15 velocidades,
cada velocidad consta de tiempos de aceleracién y
desaceleracién por separado.

Controlador PID
interno

Importante para funcionar en lazo cerrado.

Ahorro de energia
automatico

Optimiza la curva V/F automéaticamente en funcion de la
carga, para ahorrar energia.

Regulacién automatica
de voltaje de salida
(AVR)

Mantiene el voltaje de salida constante aunque varie en la
entrada.

Limitacion automatica
de la corriente

Limita automaticamente la corriente de salida.

Modulador de onda

Modular la onda portadora automaticamente segun la
caracteristica de carga.

Reinicio de velocidad

Hace que el motor arranque suavemente.

Funciones de marcha

Orden de marcha

Teclado, bornas de entrada, puerto serie.

Ajuste de frecuencia

Orden digital, analogica, impulsos, puerto serie,
combinadas, el método elegido se puede cambiar en
cualquier momento.

Funcion de enlace

Ejecutar el canal de comando y el canal especificado de
frecuencia puede unirse aleatoriamente y conmutar
sincrénicamente.

Entradas / Salidas

Entrada Digital

8 canales para entrada digital universal, max. Frecuencia
TKHz, el canal 1 puede ser utilizado como canal de entrada
de pulsos, max. Entrada 50KHz, que se puede ampliar al
canal 14.

Entrada Analdgica

2 canales para entradas analdgicas,

AlT 4~20mA o 0~10V seleccionable, Al2 es el canal de
entrada diferencial, 4~20mA o -10~10V seleccionable,
que se puede ampliar a la entrada analdgica del canal 4.

13
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Salida Pulso

Salida de sefial cuadrada de pulso de 0.1~20KHz para
lograr una frecuencia de ajuste, frecuencia de salida.

Salida Analdgica

2 canales para la salida de sefial analdgica,
AOT 4~20mA o 0~10V seleccionable, AO2 4~20mA o 0~
10V seleccionable.

Limite de corriente

Limita la intensidad de funcionamiento

Arrangue monopulso

Adecuado para lugares de trabajo donde se necesita un
botdn para controlar el arranque y la parada del variador,

Blogueo de teclas

8 primero pulsar para arrancar, luego pulsar para parar y ese
5 ciclo se repite.
c
?g Longitudes fijas Realice el control de longitudes fijas
c
fird Ternporizacion Funcion de control de tiempo: ajuste del rango de tiempo

P 0,1Min ~ 6500.0Min

) ) Cinco entradas y salidas virtuales de grupo |0 pueden

Terminal virtual . Y L . arep .
realizar un control légico simple
) Muestra un conjunto de pardmetros relacionados con el

o | Display a LED ) . )
k] funcionamiento del variador.
E’ Bloquea todas o parte de las teclas (el potenciémetro no se

bloquea).

Funciones de proteccion

Prueba de circuito de disparo de la potencia del motor,
proteccion contra pérdida de fase de entrada y salida,
proteccion contra sobreintensidad,

proteccion contra sobretension,

proteccion contra bajatension,

proteccion contra sobrecalentamiento,

proteccion contra sobrecarga,

proteccion contra bajacarga,

proteccion contra absorcion de relé,

proteccion de terminales y proteccion contra paro bajo
tension

Ambiente

No exponer el variador a luz directa del sol sin su cubierta,

Requisitos _ . ) )
. evitar ambientes: polvorientos, corrosivos, con gases,
ambientales
humedad, etc
Por debajo de 1000 metros.
En caso de altitud superior 1000 metros requiere aumento
Altitud de refrigeracion, la corriente de salida se reduce alrededor

del 10% de la corriente nominal por cada 1000 metros de
altura.

Temperatura ambiente

-10°C~+40°C (para valores comprendidos entre 40°C ~50°C,
aumentar la refrigeracion)

Humedad ambiente

< 95%RHISiIn condensacion

Vibracion

<5.9 M/S*0.6g)

14




3. Instalacién y cableado

Temperatura de
peratire -40°C +70°C
almacenamiento
5 . :
‘5 | Grado de proteccion IP20 =
o <
3 7
2 @
S | Modo de refrigeracion Ventilador con control automatico de temperatura
o
Modo de instalacion Suspension de pared

e a
0 Para obtener un funcionamiento perfecto del variador, compruebe
y seleccione el tipo correcto de acuerdo con este capitulo antes del
cableado

4 )
A Es necesario seleccionar el tipo correcto de modelo, de lo contrario
puede causar un funcionamiento anormal del motor o dafios en el

3. Instalaciény cableado
3.1. Condiciones de montaje
3.1.1. Requisitos para la instalacién

07. Lugar ventilado, temperatura -10°C~40°C, para valores superior a 40°C.
aumentar la refrigeracion del variador.

02. Evitar que le afecte la luz directa del sol, lugares polvorientos o con
particulas metalicas en suspension.

03. Evitar lugares con gases explosivos 0 corrosivos.
04. La humedad ambiente sera menor de 95% HR. sin condensacion de agua.
05. Fijar a estructura con vibracion inferior a 5.9m/s?(0.6g).

06. Mantener alejado de fuentes que emitan perturbaciones
electromagnéticas fuertes y de equipos electronicos sensibles.

3.1.2. Instalacion

017. (1) Montar el variador sobre una superficie plana, vertical y nivelada,
evitando la posicion horizontal por problemas de refrigeracion.

02. (2) Las dimensiones del espacio de montaje se detallan en la Fig.3-1.

03. (3) Siseinstalan varios equipos verticalmente en columna, es aconsejable
colocar un divisor entre ellos, como se detalla en la fig. 3-2.
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Extractor de ventilacion i 200mm © mas
4 5 Fay Fal
Extractor de ventilacion 5 e i

2 G
FE¥F 100mm ol 100mm
50mm S0mm
e ®Qe I i o mias - o més
0 més ®C® 0 mas oscans

(loscano))

110 0 mas
T?i?(i?w@% 200y S

a: Menor o igual a 15KW B: Igual o superior 18.5KW

Fig.3-1 Espacio de montaje

1

Fig.3-2 Instalacion de variadores en vertical

3.2. Partes de montaje e instalacion
3.2.1. Panel de mando, montaje/desmontaje
01. Desmontaje

Sitle los dedos en la parte superior estriada del teclado, presione la parte
estriada a la vez que tira de ella para separarla del variador.

02. Montaje

Sitle la parte inferior del teclado en su alojamiento del variador, presione la
parte estriada situada en la cara superior del mismo al tiempo que lo presiona
hasta oir un “clic” ver Fig. 3-3

16



3. Instalacién y cableado

3.2.2. Tapa de acceso a bornes, montaje/desmontaje

3.2.2.1. Tapa de plastico

01. Desmontaje.

_
o
z
o
0
i

Ponga el dedo en la hendidura de la cara inferior de la tapa y tire al frente para
separar la tapa de la caja.

02. Montaje

1° Introduzca las dos pestafias de la parte superior de la tapa en los dos
agujeros sus dos agujeros de la caja.

2° Presione el filo inferior de la tapa hasta que cierre ver Fig. 3-4.

[ Pestafia
Gancho | Pestafia
Fig.3-3 Extraccion del Teclado Fig.3-4 Montaje/desmontaje de la tapa de plastico

3.2.2.2. Desmontaje e instalacion de la tapa metalica:

01. Desmontaje
Quitar primero 2 tornillos en el lateral de la tapa y desplazarla un poco hacia
fuera horizontalmente, luego inclinarla a 15 grados y sacarla hacia afuera en el
sentido de las agujas del reloj.

02. Montaje
Coloque primero la tapa en paralelo con el cuerpo de la unidad y haga que se
bloguee a dos lados del variador, en segundo lugar, fuerce la tapa hacia delante
y haga que la pieza de fijacion en su parte superior se inserte en la ranura de
fijacion del cuerpo de la unidad, atornille finalmente la tapa y el conjunto de
acabado para la cubierta.
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3.3. Comentarios sobre el cableado

N

e

N
07. Antes de efectuar el cableado, asegtirese de cortar completamente la
alimentacion durante 10 minutos y todas las luces indicadoras LED se han
apagado.

02. Antes de conectar el variador, confirme el voltaje de CC. Entre bornes
P+ y P-, esta por debajo de DC36V.

03. El cableado debe ser realizado por personal cualificado y formado.

04. Antes de activar la unidad, compruebe que la tensién del variador esté
en linea con el voltaje de la fuente de alimentacioén, ya que de lo contrario se
produciran lesiones personales y dafos en el dispositivo.

J/

N\

01. Cerciérese de que la alimentacion eléctrica esté cortada completamente
durante mas de 10 minutos antes de realizar el cableado, ya que de lo
contrario existe el peligro de sufrir una descarga eléctrica.

02. Nunca conecte el cable de alimentacion a la salida U, V, W del variador.

03. (3) Variador y motor han de estar conectados a una buena tierra. La
resistencia de tierra sera inferior a 10Q.

04. El variador sale de fabrica con el test de resistencia verificado, por lo
que no es necesario efectuarlo de nuevo antes de instalarlo.

05. No afiada entre el variador y el motor condensador u otro dispositivo
absorcidn de resistencia; tampoco anada contacto electromagnético. Si se
necesita agregar el contactor y otros componentes, asegurese de que el
variador esté suspendido sin salida, como se muestra en la Fig. 3-6

06. Para favorecer el mantenimiento del variador es aconsejable montar un
07. elemento desconectador a la entrada de potencia (7) Se recomienda
cablear las bornas (X1..., OC1..., FWD, REV), con cable de 0.75mm?, no
necesita que sea apantallado, de usar cable apantallado colocar a tierra

solo uno de sus extremos, evitar que la longitud de los cables supere los
20m.

J/

Variador VI

L™

Fig.3-6 Contactor o condensador corrector del factor de potencia entre el variador y el motor

18



3. Instalacién y cableado

3.4. Cableado de la potencia

—
Int. General z%
contactor &
U @
0 S —— R v
VAC \Ll i S W
S S N ) =

Fig.3-7 Cableado simple de la potencia

Para mantener la seguridad de la red eléctrica del usuario, por favor monte un
interruptor magnetotérmico o disyuntor, cableado en el lado de la entrada de
energia, las caracteristicas recomendadas se muestran en la Tabla 3-1.

Observacion: el conductor debe ser de cobre con aislamiento PVC

Interruntor de Cable Cable Cable
ptor Contactor entrada Salida mando/
Modelo proteccion .
(A) Aliment. Motor control
®) mm? mm? mm?
TDS600-250022 16 18 1.5 1.5 0.5
TDS600-2S0037 20 25 2.5 2.5 0.75
TDS600-4T0015 10 12 0.75 0.75 0.5
TDS600-4T0022 16 18 1.5 1.5 0.5
TDS600-4T0037 16 18 1.5 1.5 0.5
TDS600-4T0055 20 25 2.5 2.5 0.75
TDS600-4T0075 25 25 4.0 4.0 0.75
TDS600-4T0110 32 32 6.0 6.0 0.75
TDS600-4T0150 40 40 6.0 6.0 0.75
TDS600-4T0220 50 50 10 10 1.0
TDS600-4T0300 63 63 16 16 1.0
TDS600-4T0370 80 80 25 25 1.0
TDS600-4T0450 100 115 35 35 1.0
TDS600-4T0550 125 125 50 50 1.0

Table 3-1 Caracteristicas recomendadas para interruptor de proteccion, seleccion de contactores y
cableado
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3.4.1.
Dispositivos de proteccion:

071. Elinterruptor debe colocarse
entre la potencia y el variador
para mantener la seguridad. Bajo
reparacion y mantenimiento es
indispensable el apagado del
variador.

02. Se recomienda colocar entre
la alimentacion y el variador, un
protector tipo disyuntor o fusible,
para evitar que una averia en

el variador afecte al resto de la
instalacion.

03. Si la presencia de armonicos
en la alimentacion es grande, se
recomienda el uso de un filtro EMI
en la entrada del variador.

04. El contactor se utilizara para
dar tension al variador, pero no
controlara el marcha/paro del
mismo.

05. El filtro EMI evita que las
perturbaciones de alta
frecuencia producidas por el
variador se introduzcan en la red
de alimentacion.

=3

Conexion entre el variador y otros elementos

4 1 .. Interruptor de aislamiento
\] I )1 Contator o fusible

AC Reactancia de entrada

(opcional)
contactor

Filtro EMI de entrada

(opcional)

:@Unidad de frenado
(opcional)

Filtro EMI de salida
(opcional)

= 1 .
—n ‘ACR

(opcional)

ia de salida

Fig.3-8 Conexionado del variador a los distintos

elemento

06. El filtro EMI a la salida, evita que los impulsos de conmutacion afecten a

otros equipos

07.Cuando la distancia variador-motor supera los 50m. para cable
apantallado y 100m. sin apantallar se recomienda colocar una reactancia
entre ambos para evitar que los sobrepulsos dafien el aislamiento del motor

08. Variador y motor han de conectarse a una buena tierra que no sera
superior a 10Q. Dicha conexion sera lo mas corta posible.

3.4.2. Cableado del terminal potencia

El terminal de salida y entrada de potencia se muestra en la tabla 3-2.
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3. Instalacién y cableado

Modelo Terminal de potencia Nombre [ Descripcion
TF VAC Terminal de entrada
LiL2 de potencia
3F VAC Terminal de entrada
RST de potencia
TDS600-250022 | (@@ elele|e]e[e] e ®] » —
TDS600-2S0037 HPBOUTY WD (+) DC volt. Terminal Positivo
11 12
Reservado para la
TDS600-4T0015G PB Sftzfmtgncwa de frenado
~ elejeleloje]clo[e]a] : :
TDS600-4TO1506| " s T MO U v wa |0 DC volt. Terminal Negativo
3F VAC Terminal de salida
uvw para alimentacién motor
S Terminal de tierra

TDS600-4T0185G
TDS600-4T0220G

3F VAC Terminal de entrada
de potencia

DC volt. Terminal Positivo

DC volt. Terminal Negativo

Conexcion externa a CC

Unidad de freno de
conexion externa

3F VAC Terminal de salida

uvw para alimentacién motor
48] Terminal de tierra
3F VAC Terminal de entrada
RST de potencia
(+) DC volt. Terminal Positivo
() DC volt. Terminal Negativo
TDS600-4T0300G He e P(+) Conexcion externa a CC
TDS600-4T0370G -
.0 Unidad de freno de
RETP®HEOHUV WD ! conexion externa
3F VAC Terminal de salida
uvw para alimentacién motor
o Terminal de tierra
3F VAC Terminal de entrada
RST de potencia
(+) DC volt. Terminal Positivo
}Eﬂ () DC volt. Terminal Negativo
TDS600-4T0450G -
TDS600-4T0550G 1@ _ P+ Unidad de freno de
' conexion externa
RS TP HEUYVW & - -
UVW 3F VAC Terminal de salida
o para alimentacién motor
S Terminal de tierra

Table 3-2 Descripcion del borne de salida/entrada de potencia

21

_
o
z
o
%]
i




ESPANOL

toscano

TDS600-4T0220G~TDS600-4T0550G, diagrama de puente del conjunto de
bornas de cobre en el terminal de potencia.

22
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Montaje de los bordes en sentido ascendente para el
puente en la boma de cobre

. H Borna de cobre de puente
==
C 1| = plegado lateral en

direccién hacia arriba

01.El cableado del bucle principal debe conectarse de acuerdo con
la descripcion anterior. Un cableado incorrecto puede causar dafos al
dispositivo y lesiones personales.

02. Conjunto de borna de cobre de puente para 18.5KW, se debe colocar
hacia arriba o causara dafios en el dispositivo y danos personales.




3. Instalacién y cableado

3.5. Diagrama basico de cableado

Unidad externa de frenado

-
Resistencia de i (externa) x%
frenado E
i 0
et \ TDS Drive 7%
1F 230Vac P s =
TR P () PE (5 ud
S~ oR Ve (¥)
3F 400Vac (~———a 5 e
50/60Hz SN AT 12 Do—y,
Entradas Multifuneién g ” H -
r ! W 1]
| L o3z 1 [ o
i Entrada aislamiento optoacoplador
‘r X3 X Terminal activo, compatible con
i 14 nivel alto ¥ nivel bajo Reles
I Mivel bajo. Puente de conexidn {
[ PW y +24V, cableado externo
b como linea de puntos
[ X6 ; { 24y
= Alto nivel Puente de conexidn T
| PW y COM, cableads externo 1 | D0 Frecuencimetro
e Jj corno linea de puntos : 244 pulso
[ AL, Utilizado como terminal de :
‘L fees g xs/DIemrada de pulsos DI ‘NSW!ECE - 3 Rl
) 0 cOM apzswitch 5u4 0~10V
| (] amp erimetro
H o
| e PR cuando seutiliza una fuente de - 4
| Puente alimentacion externa, retirar el
[ — B+ 2AY puente
| @ OCpen TA-TC!abierto
" - glﬂse TB-TC!Cerrado
lovEntrada analogica SW1 switch (Al valido ) o) G
a~10V ATl Entrada analégica SW2 switch AIZ valida )
J\ 4~~20mA i ATL {V:U"“lm'\fnltajs entrada
s @ J ¥ Ar4~20mCorriente entrada 485- 5 "‘. 4
—10V~+10V 1T i ) < Cal le de nar trenzado i
)J) L. {v.—1w~+1wvn1taje Entrata @ 485iPuerto de comunicazitn
- GHD A:4~20mA Corriente entrada
Ajustar el parémetro FO 20 con SW2 switch |

Fig.3-9 Diagrama basico de cableado

NOTA: Los variadores de potencia <18.5KW, no disponen terminal para
conectar una entrada externa.
Variadores >18.5KW, puede conectarse directamente una entrada
externa de CC, pero necesita quitar el puente entre P y (+).
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3.6. Colocaciony cableado de la placa de control
3.6.1. Ubicacién y funcion relativa para el terminal de la placa de control y switch

El terminal de la tarjeta de control y la ubicacion de los switch se muestran en
la Fig. 3-10.

Los terminales CN1y CN7 son utilizados por el fabricante, CN2 es una interfaz
extendida, CN5 es para teclados. Los CN3, CN4 y CN6 el usuario puede
configurarlos segun la tabla 3-3. La descripcion de ajustes y la funciéon de
comprobacion de switch se muestra en la tabla 3-4. Lea detenidamente las
siguientes descripciones antes de utilizar el variador.

©
./
e

CNS

TDS Drive

Fig 3-10 esquema de la placa CPU
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3. Instalacién y cableado

No. Funcion Descripcion

Control  entrada/salida | Para utilizarlo cuando el variador funciona bajo control de

CNS de terminal externo terminal externo, consulte 3.6.2

TA-TC contacto normalmente abierto, TB-TC contacto
normalmente cerrado

_
o
z
o
0
i

CN4 | Salida de sefial del relé

.| Para comunicar con el variador a través de la comunicacién
Interfaz de comunicacion ) )
CN6 485, puede lograr una conexion en cascada y otros tipos de
RS485
control, consulte 3.6.2.

Table 3-3 Funcion de los terminales

Ne°. Funcién Ajuste Ajuste de fébrica

V: F00.20 es XXX0

Al Seleccwoln .de la sefial F00.20 es 0000
SW1 | Entrada Analdgica 0~+10V voltaje de entrada
— 0~+10V
I: F00.20 es XXX1
bed 4~20mA corriente de entrada
Al2 leccid | fial V: F00.20 es XX0X,
Seeccwo/n»de a sefial [ |-] F00.20 es 0000
Sw2 | Entrada Analdgica -10V~+10V voltaje de entrada
-10V~+10V

1:F00.20 es XX1X,

4~20mA corriente de entrada

SW3 AOT Seleccién de la sefial
Salida Analdgica V: F00.27 es XX00
B F00.21 es 0000
0~+10V voltaje de salida 0ot 10V
I = — ~t
Swa AO? Selecgqu de la sefial 1 F00.21 es XX11
Salida Analdgica
b 4~20mA corriente de salida
CUl nhibicia | : Toma de tierra
Sws _nibretonpara s Inhabilitado
terminales i
. Inhabilitado
Table 3-4 Descripcidn de la funcion de switch para los usuarios
0 01. En el gréfico los switch aparecen como un cuadrado negro, indica

la posicién del interruptor.

02. Sélo cuando existen interferencias en el sitio de trabajo, se
sugiere poner el interruptor del dial EMI a tierra y conectarlo a tierra.
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3.6.2. Bornes CN placa CPU de control

071. Disposicion de terminales CN3 y CN4 como sigue:

+10V Al

Al2 GND X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7 X8/DI

CN4

clelelelelelelelelelslelel

ow [BlElEleleleleleleleleleleleee

485+ 485- AQO1 AO2Z2 COM Y1 Y2 Y3 Y&DO COM PW +24V TA TB TC

02. Descripcion de la funcién de las terminales CN3 'y CN4 se muestra en la

Tabla 3-5.
Tipo Ref. Descfrllpcmn dela Especificacion
funcion
X1 Entrada 1 Multifuncion
X2 Entrada 2 Multifuncion Rango de tensién de entrada:15~30V;,
S X3 Entrada 3 Multifuncion Aislamiento del Optoacoplador, Compatible con
,E < |X4  |Entrada4 Multifuncion | entrada bipolar,
o 2 x5 Entrada 5 Multifuncion Impedancia de entrada: 4.7KQ
c
2’ 2 [X6 Entrada 6 Multifuncion Frecuencia méaxima de entrada:1KHz
© § X7 Entrada 7 Multifuncion
E _ B (Excepto para X1~X7) Puede usarse como
K] Entrada 7 Multifuncion /| oirada de pulso de alta velocidad.
X8/DI | entrada de pulso de alta Impedancia de entrada:2.2KQ
velocidad . o
Frecuencia maxima de entrada:50KHz
Fuente de alimentacién de +24V para dispositivo
+24V +24V Fuer‘er de externo (24+4V)
alimentacion _ - _
Corriente maxima de salida:200mA
De fabrica por defecto se conecta a +24V
s - Entrada Fuente de Cuando se usa sgﬁal externa para accionar el
o alimentacion externa term!nal X ne.cleswta conectarse a una f.uente
] de alimentacion y desconectar el terminal de
g alimentacion de +24V.
® Fuente de alimentacion de +10V para dispositivo
3 +10V H. oV Fuer.w?e de externo (10+0.5V)
o alimentacion . o _
5 Corriente maxima de salida: 50mA
> . . ~ s
[ coM | interfaz coman T|¢rra de rvelferencwa para sefial digital y
alimentacion +24V
GND | Interfaz comun T|§rra de relferencwa para sefial digital y
alimentacién +10V
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3. Instalacién y cableado

-
o
Z
a
7
k|

Rango de entrada: DC 0V~10V/4~20mA,
seleccionado por el interruptor SW1 en la tarjeta
o de control.
© All Entrada Analogica 1 Impedancia de entrada: Entrada de tension 20KQ:
,% entrada de corriente a 2500Q.
2 Resolucion: 1/4000
c
<(§ Rango de entrada: DC-10V~10V/4~20mA,
k] seleccionado por la segunda cifra del parametro
= F00.20 y del interruptor SW2 en la tarjeta de
. Al2 | Entrada Analdgica 2 control.
Impedancia de entrada: Entrada de tension 20KQ:
entrada de corriente a 250Q.
Resolucion: 1/2000
. - La salida de voltaje o corriente es seleccionada
AO1 | Salida Analdgica 1 )
<8 ' a9 por SW3 (AO1) 0 SW4 (A02) del switch en la
2 tarjeta de control.
= ©
@ E AO2 | Salida Analdgica 2 Rango de tensién de salida: 0~10V
Rango de corriente de salida: 4~20mA
Y1 Salida colector abierto 1 [ Salida Optoacoplador aislado, Salida colector de
S Y2 Salida colector abierto 2 | circuito abierto unipolar.
1]
2 ) Tension de salida maxima: 30V
IS Y3 Salida colector abierto 3 . . .
t w Salida de corriente maxima: 50mA
g 5 Codigo de funcién F00.22 para seleccionar el
&% ) ) modo de salida del terminal.
g Y4/ Salida colector abierto Salida de colector de circuito abierto, con la
= 4/ Impulso de alta ; ; - )
= DO ) misma especificacion que el terminal V.
5 velocidad
= Para el Impulso de alta velocidad de Salida, la
frecuencia maxima es de 20KHz.
TB— Capacidad de contacto:
TC Normamente cerrado
S AC250V/2A (cosp=1)
= 0
© r . -
@ $é Normamente abierto AC250V/1A (cosp=0.4)
DC30V/1A
;E 485+ 485 Borne positivo
o
8 485 Interfaz de sefial
é diferencial
3 485- 485 Borne negativo
Reserva
5 5 CN2
T X
€3 CNG6 Interfaz de comunicacion | Cable de par trenzado o cable blindado para
estandar RS485 conectar RJ45

Table 3-5 tabla de funciones para el terminal de control
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03. Salida RS485, CN6 conector RJ45 con el siguiente pineado

RS485 terminal CN6 layout

No. 1 2 3 4 5 6 7 8

Nombre [ 485+ | 485- - - - - -

3.6.3. Cableado del terminal de entrada/salida analégica

07. La EA1 recibe la tension analdgica o la sefial de corriente de entrada de
terminacion simple, conmutar a través de SW1, cableado como se indica a
continuacion:

Al voltaje
[ R
+10V SW1
e OOV o AT —
0~10V
o 4~20mA
b oD ATl corriente
Apantallamiento del cable @ e
de puesta a tierra
SW1
b/
4--20mA

Fig.3-11 Al diagrama de cableado

02.La Al2 recibe voltaje analdgico o sefial de corriente de entrada de
terminacion simple, conmutar a través de SW2, y debe coincidir con
la segunda cifra exacta del ajuste F00.20, cableado como se indica a
continuacion:

AI2 voltaje
F
+10V E W2
+ (:1(-_3\4”‘”&0\1,.r 777777 AID b A
O 4 O0mA [ ) [ ) -10~10V
— O GND :
—————— A2 comente
Apantal] to del cabl
Sepuotialion: D Y
H SW2
LN
4~20mA

Fig.3-12 Al2 diagrama de cableado
28



3. Instalacién y cableado

03. Las AOT, AO2 puede conectarse a medidor analdgico externo, puede
seleccionar la salida de tension analégica o de sefial de corriente, y conmutar
a través de SW3 'y SW4, cableado como se indica a continuacion:

_
o
z
o
%]
i

A01,A02 voltaje
F

Amperimetro analogico

SW3,5W4

Medidor R4
analégica

0~10V

AO01,A02 corriente
e

SW3,5W4

b A

4~-20mA

Fig.3-13 AO1, AO2 diagrama de cableado

0 071. En modo de entrada analdgica, condensador de filtro o modo
comun se puede instalar entre EATy GND o EA2 y GND.
02. La seiial de entrada y salida analégica puede ser facilmente
interferida por el entorno, necesita usar cable blindado para la
conexion y puesta a tierra lo mas corta posible.

3.6.4. Cableado del terminal de entrada digital

01. Para utilizar la fuente de alimentacion de +24V incorporada del variador y
el modo de conexidn del controlador externo del tipo de fuente NPN.

M

pt24V
E P

T EZAm

COM

OUI)X] IOPE[OIUO )

Fig.3-14 Modo de conexion tipo fuente de 24V incorporada NPN
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02. Para utilizar la fuente de alimentacion incorporada del variador +24V vy el
modo de conexion del controlador externo del tipo de fuente PNP.

+247
|—l COM
U

A Tead-

con ®

QUIXH Jope[OnUCT)

Fig.3-15 Modo de conexidn tipo fuente de 24V incorporada PNP

03. Para utilizar la fuente de alimentacion externa DC 15~30V y el modo de
conexion del controlador externo tipo fuente NPN (elimine el puente entre

PW y +24V)

i KN
E_K 13

OUIXH I0pB[OnUCT

Fig.3-16 fuente de alimentacion externa modo de conexidn NPN

04. Para utilizar la fuente de alimentacion externa DC 15~30V y el modo de

conexion del controlador externo tipo fuente PNP (elimine el puente entre

PW y +24V)
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i KN
E_K 13

OUIRXH IopB[OnUCT

Fig.3-17 fuente de alimentacion externa modo de conexion PNP



3. Instalacién y cableado

3.6.5. Cableado del terminal de comunicacién

El variador TDS600 proporciona interfaz de comunicacion serie RS485 al
usuario. La siguiente conexion por cable puede formar parte de un sistema de
control de un solo bucle principal o de varios. Con el sdetware de ordenador,
los controladores PC o PLC pueden realizar monitoreo y operacion en tiempo
real en el variador, para lograr un control de ejecucion como el control de larga
distancia, con un alto grado de automatizacion. También puede utilizar un
variador como maestro y el otro como esclavo para formar parte de una red
de variadores en cascada.

_
o
z
o
%]
i

01. Se muestra a continuacion la conexion del interfaz RS485 del variador y
otro dispositivo, con mediante cable de interfaz RS485.

TDS600 A(485+) A(485%) Dispositivo
RS8485 B(85-) B(485.) RS485
0 TDS600

D

Fig.3-18 Cableado del terminal de comunicacion

02. Interfaz RS485 del variador y ordenador principal (dispositivo con interfaz
RS232) conexion:

R3232/R8485 convertidor Ordenador
P Sefial -
TDS&600 Variador Nombre Descripeidn  Apantallado | Pin N°.
Descripcién | Nombre 5 +5V @ Carcasa
Tertirial B 4 XD RXD 2
Negativo
Tepuinal A +— RXD TXD 3
Positivo A
GND GND 3
DTR 4
DSR 6
RI 9
CD 1
RTS 7
CTS 8

Fig.3-19 RS485 cableado de comunicacion

31



ESPANOL

toscano

4. EMC (Compatibilidad Electromagnética) Explicacion

Debido al principio de funcionamiento del variador produce ruido
electromagnético, y para evitar o reducir la interferencia del variador en su
entorno, este capitulo introduce los medios de instalacion para restringir la
interferencia desde el punto de vista del cableado de campo, la puesta a tierra
del sistema, la corriente de fuga y el uso del filtro de potencia. El variador
tendra una buena compatibilidad electromagnética en un entorno industrial, si
el usuario instala el variador de acuerdo con este capitulo.

4.1. Restriccion de interferencias acusticas

La generacion de interferencias del variador puede afectar al funcionamiento
de dispositivos electrénicos cercanos y el efecto depende de la instalacion del
variador en su campo electromagnético y de la capacidad de restriccion de
interferencia del dispositivo.

4.1.1. Tipo de ruido de interferencia
Basandose en el principio de funcionamiento del variador, existen
principalmente 3 tipos de fuentes de interferencia acustica:

071. Interferencia de conduccion del circuito:

02. Interferencia de emision espacial:

03. Interferencia de induccioén electromagnética:

interferencia en la finterferencia de la interferencia EMC por
conduccion del circuito emnision espacial induccion
—I— [ —
ICorriente de fuga | [Cable de alimentacién duccisn del hiloffinduccion Cable de
(Conexion a tierra | falta comriente armadnica de entrada componente _de salida
el bucle de interferencia de otencia variador
uesta a tle:mi condu(fmc’)n circuito (@ circuite () circuito
circuito 1) circuito (2) |
[nterruptor del circuito Inteferencia de | [Cable de alimentacién|
; rincipal d_el Varladolr e adio U, V, W del| [, 8, T radio
interferencias de radio de  ||cable del motor | linterferencia
otencia de conmutacién |

circuito (3 circuito @ circuito @

Fig.4-1 Tipo de interferencias
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4. EMC (Compatibilidad Electromagnética) Explicacion

4.1.2. Medidas basica para la restriccion de interferencia

Ruido

Correccion de la interferencia

®

El cable de puesta a tierra del dispositivo periférico y el cableado del variador
conforman el bucle cerrado y la corriente de fuga del cable de puesta a tierra
del variador hard que el dispositivo realice una accién incorrecta. Disminuird su
accion cuando el dispositivo no se conecte a tierra.

Cuando la potencia del dispositivo periférico y la potencia del variador
pertenecen a la misma fuente de alimentacién, la alta ganancia de armoénico del
variador transmitira la tension y la corriente junto con la linea de alimentacion, lo
que interferira en otros dispositivos dentro del mismo sistema de alimentacién.
Se deben tomar algunas medidas como las siguientes:

Instalar un filtro de ruido electromagnético en la entrada del variador; utilizar un
transformador de aislamiento para aislar otros dispositivos; conectar el extremo
de potencia del dispositivo periférico a la red eléctrica remota; afiadir el anillo
magnético del filtro de ferrita de potencia al cable trifasico del variador R,S,T para
restringir la conduccion de alta corriente armonica.

OO0,

e Mantenga otros dispositivos sensibles y cables de sefial instalados lejos
del variador. Debe utilizar cable apantallado y conectar a tierra la capa de
apantallamiento en un solo extremo. Ademas, mantenga la distancia del
variador y su cable de entrada y salida lo méas posible. Cuando el cable de
sefial necesita cruzarse con un cable de corriente de potencia, debe hacer
que el cruce ortogonal no sea paralelo.

e Instale un filtro de ruido de alta frecuencia (RFI/EMI/EMC) en el extremo
inferior de la entrada y salida del variador para restringir eficazmente la
interferencia de radiderecuencia del cable.

e El cable del motor debe colocarse en un objeto protector de gran espesor,
como por ejemplo en tuberias de mayor espesor (mds de 2 mm) o enterrado
en un tanque cementado. Colocacion del cable en tubo metalico y conexion
a tierra con cable apantallado (cable del motor con 4 hilos, en un lado
conectado a tierra a través del variador, y en el otro lado conectado a la
carcasa del motor).

©®0®

Para evitar el cableado paralelo y conjuntos de corriente de potencia y mando,
debe mantenerse alejado del dispositivo de montaje del variador, el cableado de
la linea de alimentacion R, S, T, U, V, W del equipo.

Los dispositivos con campo magnético alto deben tener la posicion de
instalacion correspondiente y mantener la distancia y el cruce ortogonal
respecto del variador.
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4.2. Cableado de campo y puesta a tierra

01. Terminales del variador de conexion de motor (terminal U, V, W cable de
salida) y conexién de alimentacion del variador, cable de conexién a la red
(terminal R, S, T cable de entrada) deben mantener tanta distancia como sea
posible.

02. Los cables del motor, terminales U, V. W, deben colocarse en un tubo
metalico o bandeja de cableado metalica, durante el mayor trayecto posible.
03. Generalmente, el cable de sefial o control debe utilizar cable apantallado,
cuando el apantallamiento se conecta al terminal del variador @ , debe ser
la conexidn a tierra del otro extremo la que cierre el circuito.

04. El cable de puesta a tierra ® del terminal del variador debe conectarse
directamente, no puede conectarse a tierra a través de otro dispositivo, y la
ubicacion de la conexion a tierra debe estar lo mas cerca posible del variador.
05. El cable de potencia (R, S, T, U, V, W) no puede cablearse en paralelo con
el cable de sefal o control. Debe mantener una distancia de mas de 20~60
cm (en relacion con la potencia). Cuando sea necesario cruzar los circuitos,
debe ser un cruce ortogonal, como se muestra en la Fig. 4-2.

Cable de alimentacion o cable del motor

Cable de sefial o control

Fig.4-2 cableado del sistema

06. El cable de puesta a tierra para potencia debe conectarse por separado a
tierra con el cable de sefal o control.

07. No permitido conectar el terminal de entrada del variador (R,S,T) a otros
dispositivos.
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4. EMC (Compatibilidad Electromagnética) Explicacion

4.3. Corriente de fuga y correccién

La corriente de fuga fluye a través de los terminales de entrada y salida del
variador para la capacitacion del cable y del motor, y su tamafio se decide por
la potencia distribuida y la frecuencia portada. Hay dos tipos de corriente de
fuga: corriente de fuga a tierra y cable a cable.

_
o
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Métodos de restriccion;
071. Disminuir la longitud del cable entre el variador y el motor.

02. Instalar un anillo magnético de ferrita o reactor de salida en el terminal
de salida del variador.

ﬂ Cuando exista una caida de voltaje nominal de mas del 5% por cableado
largo a los terminales U, V, W, reduciria aparentemente el voltaje del
motor. Cuando el motor funciona a plena carga, es posible destellar el
motor y debe ser utilizado bajando o aumentando la tensién de entrada
y salida.

03. A baja frecuencia, el ruido del motor aumentaria en consecuencia.
4.4. Instalacion del dispositivo electronico electromagnético on-off

El médulo de sobretension es debe ser instalado cuando el dispositivo
electrénicoelectromagnéticoon-off comoelrelé, el contactorelectromagnético,
etc, que genera ruido de forma facil e instalado cerca del variador o en el
mismo cuadro de control, como se muestra en la Fig. 4-3.
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diodo

\H [] o+
L L 24V

o
varistor
Variador u ) FJ
otros N H e
dispositivos d -
220Vac
-
RC-filtro

\ My
C 4 220V e -

— -

Fig.4-3 Instalar dispositivos electromagnéticos on-off

4.5. Instrucciones de instalacion del filtro de ruido

07. Usar estrictamente segun el valor nominal; la conexion a tierra de la
carcasa metdlica del filtro debe conectarse de forma fiable para ensamblar
la conexion a tierra metalica del cuadro y requiere de una buena continuidad.
De lo contrario, puede causar descargas.

02. La toma de tierra del filtro y el terminal del variador @ deben conectarse
a la misma toma de tierra comun, ya que de lo contrario influira seriamente
en el efecto EMC.

03. Filtro instalado lo mas cerca posible del terminal de entrada de potencia
del variador.

5. Explicacién de funcionamiento del variador
5.1. Funcionamiento del variador

5.1.1. Canales de orden de marcha

Existen 3 tipos de canales de orden para controlar la accion de marcha del
variador, tales como marcha, parada, pulso, etc.
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5. Explicacién de funcionamiento del variador

0: Teclado numérico
Control por tecla, , , en el teclado (predeterminado de fabrica).

1: Terminal de control
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Use el terminal de control FWD, REV, COM para hacer el control de linea doble,
o use un terminal de X1, X8 y FWD o REV para hacer el control de tres lineas.

2: Puerto de control

Control de marcha y parada del variador a través de otro variador u otro
dispositivo que pueda comunicarse con el mismo.

Elija el canal de orden mediante el ajuste del codigo de funcion FO1.15; y
también puede elegir el terminal de entrada multifuncion (F08.18~F08.25 elija
la funcion 49,50,51,52,53).

También puede conmutar el canal de mando mediante la tecla @

5.1.2. Canal de aprovisionamiento de frecuencia

A Por favor, realice la depuracién de conmutacién con antelacién cuando
cambie el canal para comprobar si puede cumplir con los requisitos del
sistema, de lo contrario, existe el peligro de dafiar el dispositivo y las
personas.

TDS600 incluye provision de frecuencias principales y provision de frecuencias
de asistencia:

Disposicion de frecuencia principal:

0: Disposicion del potenciémetro analogico del teclado;
1. Ajuste analogico AlT;

2: Ajuste analdgico Al2;

3: Disposicion de ajuste del terminal Arriba/Abajo;

4: Comunicacion (Modbus y bus externo comparten una memoria de
frecuencia principal);

5. Ajuste analdgico EAIT (extension efectiva);
6: Ajuste analdgico EAI2 (extension efectiva);

7: Pulsos de alta velocidad (terminal X8 seleccionar la funcién
correspondiente)

8: Ancho de pulso de terminal (terminal X8 seleccionar la funcién
correspondiente);
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9: Codificacion de terminales (X1, terminal X2 conectada a la entrada
ortogonal)

10~14: Reserva

Asistir en la frecuencias:

. Disposicion del potenciometro analdgico del teclado;
. Ajuste analdgico AlT;

. Ajuste analdgico Al2;

- Disposicion de ajuste del terminal Arriba/Abajo;

A W N =2 O

. Comunicacién (Modbus y bus externo comparten una memoria de
frecuencia principal).

5. Ajuste analdgico EAIT (extension efectiva).
6: Ajuste analdgico EAI2 (extension efectiva).

7: Pulsos de alta velocidad (terminal X8 seleccionar la funcion
correspondiente).

8: Ancho de pulso de terminal (terminal X8 seleccionar la funcion
correspondiente).

9: Codificacién de terminales (X1, terminal X2 conectada a la entrada
ortogonal).

10~20: Reserva
5.1.3. Estado del trabajo

El estado de trabajo del TDS600 incluye estado de espera, estado de ejecucion

y estado de parametrizacion.
Estado de espera:

Si no hay ninguna orden de marcha tras la electrificacién del variador o tras
la orden de parada durante el funcionamiento, el variador entra en estado de

espera.
Estado de funcionamiento:

El variador entra en funcionamiento después de recibir la orden de marcha.

Estado de parametrizacion:

Después de recibir el comando de identificacion de parametros, introduzca el

estado de parametrizacion, después de pasar al estado de parada.
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5. Explicacién de funcionamiento del variador

5.1.4. Modo de ejecucion

El variador TDS600 tiene 6 tipos de funcionamiento, aqui lo detallamos segun
su prioridad, marcha JOG — lazo (o bucle) cerrado — marcha PLC —Marcha
de velocidad multiseccion — de frecuencia variable — Marcha comun. Se
muestra en la Fig. 5-1.

alta prioridad
A

3
baja prioridad

glectrificacid

I €N ¢spera I

Cualguier comando JOG?

Orden de marcha?

Lazo (o bucle) cerrado?

¥
Lz
N

< PLC?
N
X

o
i

Marcha
Marc}la com‘:“l?

N

- Iultiseceidn
marcha

archa invfrs

Fig.5-1 diagrama de flujo Idgico del estado de funcionamiento
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0: Marcha JOG

Al recibir la orden de marcha (por ejemplo, pulsar la tecla del teclado)
durante el estado de espera, el variador funciona con la frecuencia seleccionada
en los parémetros (ver codigo de funcion FO1.25~F01.29).

1: Funcionamiento en lazo cerrado

El variador entrard en modo de funcionamiento en lazo (o bucle) cerrado
cuando se haya ajustado el parametro de control de funcionamiento
(F11.00=1 6 F12.00 =1). Es decir, realice el ajuste PID al valor especificado
y al valor actual (célculo diferencial integral de la proporcion, vea el codigo
de funcién del grupo F11) y la salida del PID es la frecuencia de salida del
variador. Puede hacer que el modo de funcionamiento en bucle cerrado sea
ineficaz y conmutar al modo de funcionamiento en nivel inferior mediante un
terminal multifuncion (funcion 31).

2: PLC marcha

El variador entrara en el modo de funcionamiento del PLC y funcionara segun
la preseleccion (ver descripcion del cédigo de funcién del grupo F10) mediante
el pardametro de la funcion del PLC (F10.00 ultimo bit # 0). Puede hacer que
el modo de funcionamiento del PLC sea ineficaz y conmutar al modo de
funcionamiento de nivel inferior mediante un terminal multifuncién (funcion
36).

3: Multiseccion velocidad de marcha

Mediante la combinacion distinta a cero del terminal multifuncion (5,6,7,8,

funcion) elija la frecuencia de multiseccién 1~15 (F10.31~F10.45) para que
funcione a una velocidad de multiseccion.

4: Frecuencia de respuesta

El variador entrara en el modo de funcionamiento con frecuencia variable
cuando se ajuste el pardmetro de la funcién de frecuencia variable (F13.00=1).
Ajuste el parametro especial de la frecuencia variable.

5: Marcha comun
Modo de funcionamiento en lazo abierto comun del variador.

En los 6 tipos de modo de funcionamiento anteriores, excepto “marcha JOG”,
el variador puede funcionar segun el método de ajuste de frecuencia.
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5. Explicacién de funcionamiento del variador

5.2. Manejo y uso del teclado numérico
5.2.1. Disposicion del teclado
El teclado de operacién es la unidad principal del convertidor de frecuencia
para aceptar comandos, parametros de visualizacion. Esquema del teclado
mostrado en la Figura 5-2.

Voltaje (V)

+———— Frecuencia (Hz)

Corriente )
—

i
| 0@ 0°0 o o
MO AWM A W AW R

|

BN

ze@

Indicador de modo Indicador de marcha atras

N\
=

_,___

1l
Indicador de alarma de fallo 1 L 1, 1

Indicador de marcha directa

Aumentar
Pantalla LED —— TDS600

Multifuncién

Men / Exit
B Confirmacion / Prog.

Cambio / Superv. ————— |

Decrecer

©00
@/;0

@
Y-8
@

Rev / Jog ; Stop/Reset

Marcha
Fig.5-2 Esquema de disposicion del teclado numérico (el terminal puede cambiar segin modelo)

5.2.2. Descripcion de la funcién del teclado

Hay 9 pulsaciones de teclas en el teclado del variador y la definicion de las
funciones de cada tecla es la que se muestra en la tabla 5-1.
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Tecla Nombre Descripcion de la funcién
=) Menu /Exit Entrar o salir del estado de programacion
| Puede elegir el digito de modificaciéon de los datos del
Tecla de conjunto en el estado del editor;
@ cambio/ ) ) o
supervision puede cambiar el parametro de supervision de estado de
la pantalla en otro estado
confirmacion/ Entrar o salir del estado de programacion
Programa
En modo teclado: para pulsar esta tecla se puede ajustar
Rev/Jog la marcha inversa o Jog segun el Ter bit del parametro
F00.15.
Marcha Entrar en marcha directa en modo teclado
En el estado de funcionamiento comun, el variador se
detendrd segun el modo configurado después de pulsar
esta tecla si el canal de mando de funcionamiento esta
e Parada/reset | configurado como modo efectivo de parada del teclado.
El variador se restablecera y reanudara el estado de
parada normal después de pulsar esta tecla cuando el
variador esté en estado de averia.
Las teclas de funcién especificas determinadas
@ Multi-funcion | por decenas de digitos de F00.15 (véase F00.15
descripciones de pardmetros).
Para aumentar los datos o el cédigo de funcién (pulsarlo
® Aumentar ! :
continuamente puede aumentar la velocidad)
Para disminuir los datos o el cddigo de funcién (pulsarlo
( : ) Decrecer ) . :
continuamente puede mejorar la velocidad de descenso)

Tabla 5-1 tabla de funciones del teclado

5.2.3. LEDy luzindicadora

4 Indicadores luminosos de estado: son MOD (modo): ALM (alarma): FWD
(marcha directa): REV (marcha inversa) de izquierda a derecha en el panel, los
estados se muestra en la tabla 5-2.
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5. Explicacién de funcionamiento del variador

Item Descripcion de la funcién

Visualizacién Indicacion del estado actual de la ejecucion y ajuste del parametro
digital

Unidad para el pardmetro fisico visualizado actualmente (para

AV, Hz ) - :
corriente es A: para tension es V: para frecuencia es Hz)

Esta luz indicadora esta encendida en estado de no vigilancia si no

MOD se pulsa ninguna tecla durante un minuto: vuelve al estado de
supervision

Indicador luminoso de alarma: indica que el variador se encuentra

ALM actualmente en estado de sobreintensidad o de sobretensién o en

estado de alarma por fallo.

Indicador luminoso de marcha directa,
indica que el orden de fase y la salida
del variador y el motor conectado giran | El  variador funciona en
en direccion correcta. estado de freno CC si la luz
indicadora FWD, REV se
enciende al mismo tiempo.

FWD

Funcion de visualizacion
Indicador luminoso de estado

Indicador luminoso de marcha inversa:
indica que el orden de la fase inversa de
salida del variador y el motor conectado
giran en sentido invers

REV

Tabla 5-2 Descripcion del estado del indicador luminoso

5.2.4. Estado de la pantalla del teclado

El estado de la pantalla del teclado del TDS600 se clasifica como: visualizacion
de parametros de estado de espera; visualizacion de la programacion de
parametros; visualizacion del estado de alarma de mal funcionamiento;
visualizacion de parametros de estado de ejecucion; visualizacion del estado
de alarma, en total 5 tipos de estado. El LED indicador se encendera después
de la electrificaciéon del variador. A continuacion, entra en la pantalla de
frecuencia configurada. Como se muestra en la Fig. 5-3 a

01. Estado de visualizacion del parametro de espera

El variador esta en estado de espera y el parametro de supervision del estado
es visualizado en el teclado: normalmente el parametro F00.13 decide qué
parametro de supervision de estado se desea visualizar. Como se muestra en
la Fig. 5-3b, la unidad se indica mediante la indicacion luminosa de la unidad
hacia la derecha.

Al pulsar la tecla @ puede mostrar diferentes pardametros de supervision del
estado de espera de forma circular: paramas detalles, consulte los parametros
de supervision de grupo C-00 a C-05 decididos por F00.07~F00.12.

43

-
o
Z
a
7
k|




ESPANOL

toscano

02. Ejecutar estado de visualizaciéon de parametros

El variador entra en estado de funcionamiento al recibir la orden de marcha
y normalmente el parametro F00.13 decide qué parametro de supervision de
estado se muestra en el teclado. Como se muestra en la Fig. 5-3c, la unidad se
muestra en el indicador de la unidad hacia la derecha.

Pulsando la tecla @ se puede visualizar circularmente el parametro de
supervision del estado de marcha. Para mas detalles, véase C-00 a C-05
parametros de supervision de grupo, ver detalles de parametros de supervision
de grupo F00. 01~F00.06.

8

Fig. a Alimentacién, Fig b estado de espera, Fig.c estado de ejecucidn:

mostrar $.8.8.8.8. parametro de estado de espera visualizacién de la ejecucién
parametro de estado

Fig.5-3 alimentacion variador en espera: estado de funcionamiento

03. Estado de visualizacién de la alarma de fallo = ==
gt
El variador entra en la indicacion de alarma de fallo 5 Ly M |
al detectar la sefial de fallo y el display muestra el jj| we aw & w m e |
codigo de averfa (como se muestra en la Fig. 5-4);

: -
Presionando la tecla 2 se pueden comprobar | il Y | ,’ ‘
los parametros después de detener la ejecucion; |l ) It

| over current in accelerating ‘
Puede pulsar la tecla para entrar en el

programa para ver parametros del grupo F26, y Fig.54

buscar informacién sobre fallos.

Posibilidad de realizar la restauracion de fallos mediante : del terminal
de control o bien en el teclado después de la resolucion del problema. Sigue
mostrando codigo de fallo si el fallo persiste.
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5. Explicacién de funcionamiento del variador

A Para algunas averias graves, como por ejemplo la sobreintensidad
de proteccion del variador: sobretension, etc.: no debe continuar con
el reset de averias para que el variador vuelva a funcionar sin que se
confirme la eliminacion de averias. De lo contrario, jexiste el peligro de
danar el variador!
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04. Programacion del cédigo de funcién

Durante el estado de alarma de marcha o fallo, pulse la puede entrar en
programacion (Si la contrasefia de usuario esta configurada, puede entrar en
la programacion después de introducir la contrasefia, ver también descripcion
F27.00y Fig. 5-10), y la programacién se muestra segun el modo de menu de
tres clases, como se muestra en la Fig. 5-5.

Al pulsar puede entrar en una categoria cada vez. Presionar
para continuar con el almacenamiento de parametros; Presionar ‘ solo
para volver al menu de la categoria superior sin memorizar parametros
modificados.

Confirmacién/

B Programeidn 3
ESC/MENU  1°categoria menu 2°%ategoria menu

=
g
.

ESC/MENU ESC/MENU
Parimetro de estado de espera
Visualizacién o wvisualizacién de
los pardmetros de estado de
¢jecucion o indicacidn de alarma

de fallo

Fig.5-5 conmutador de estado de la pantalla del teclado
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05. Indicacion del estado de alarma ——
v
En situacion de marcha y espera: | o @6 0o ol
| D MM A Hz P FEV |
Significa introducir el estado de la alarma de Fig. 5-6
fallo en la pantalla cuando detecta la sefial de Do cc
fallo y visualizar el fallo con su codigo (Fig5- |l Lﬂdﬁ;ﬂ.l@t& |
6) de mantenimiento del variador y estado de ‘ Iismo canal de frecuencia principaliapca |

funcionamiento. Pero esta pantalla de alarma
no puede ser eliminada con el boton de reset.
Después de encontrar la causa de la alarma
retorna a su estado Normal.

Fig.5-6

5.2.5. Parametros de gestion de usuarios

Para facilitar la gestion de parametros de usuario: El menu de parametros del
modelo TDS600, para la gestion de la pantalla, no es necesario que todos los
parametros se muestren en pantalla.

07. Visualizacion del modo de configuracion de parametros.

Ajustando F00.00 = 0,1,2,3 respectivamente se ajusta el modo de parametros:
Modo menu basico: modo menu intermedio: modo menu avanzado y modo
menu usuario.

Menu basico | F0O, FO1, F02, FO3, F26
F0O, FO1, FO2, FO3, FO4, FO5, FO6,FO7,FO8,FO9,F10, F11,
F12,F13,F14F15F16,F18,F19,F26

FO0,F01,FO2,FO3,FO4,FO5,F06,FO7,FO8,FO9,F10, F11,F12,F13,F14,
F15F16,F17F18,F19,F20,F21, F22,F23, F24,F25F26,F27

Menu usuario | F00.00y F25 grupo de parametros

Menu intermedio

Menu avanzado

5.2.6. Método de funcionamiento del teclado numérico
Puede llevar a cabo varias operaciones en el variador a través del teclado, por
ejemplo:

071. Conmutacion en la pantalla de parametros de estado:

Después de pulsar la tecla, @ visualiza el parametro de supervisiéon del
estado del grupo C; tras la visualizacion de un cédigo de parametro de
supervision durante 1 segundo, se visualiza automaticamente este valor de
parametro. Pulse la tecla para volver a la interfaz de supervision.
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1s Fg
Contenido de la pantalla —bl 0.00 | |C-01|—b| Para. |C-02| | .
Orden de operacion ‘ L @ L @

Segin la pulsacidn deteclas

|C-00| | Para. |‘1L|C-05|
E o ——

Fig.5-7 indicacion del estado de espera ejemplo de funcionamiento

_
o
z
o
%]
i

02. Ajuste de parametros del cédigo de funcion

Tomar como ejemplo el cédigo de funcién FO1.07T modificado de 5,00Hz a
6,00Hz. La negrita de la Fig. 5-8 muestra digito parpadeante.

Comtenido delapamalla-l 0.00 | | F00.00 | F01.00 | |F01.00| |F01.01|

i el o A o ﬁ
Sein la pulsacidn de teclas Entrar en Selecrin Desplazarsea la Seleccidn als

Edicion dePantalla  pp Grupo

posicidn ajustar Codiga
1° categoria memt G510

funcion

Exzit
| Fo1.02 | |006. 00| |005. 00|

|005.00|

e

WValor Modificado; % DATA Partimetro Cédigo de fincitn
volvera mend de HRIEIcE odificado confirmacidn
primera categeria modificado, Elija \:lig:;tu de Entrar & men0
Visualizar siguiente —f pardmetro Segunda categaria

cadigo de fancion

Fig.5-8 Ejemplo de parametrizacién y modificacion de parémetros
Descripcion: en el menu de 2° categoria: si el parametro no tiene digito
intermitente, este codigo de funcion no se puede modificar, las posibles
razones son las siguientes:

1> Este cddigo de funcién no debe modificarse: por ejemplo, deteccién del
estado actual en curso.

2> Este codigo de funcion no se puede modificar en el estado de ejecucion y
se puede cambiar solo después la parada;

3> Parametros protegidos. No se puede modificar todo el codigo de funcion
(F00.14=1 o 2) para evitar un funcionamiento incorrecto. Es necesario ajustar
el codigo de funcion F00.14 a 0 si se desea editar el parametro de codigo de
funcion.
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03. Ajuste de frecuencia especificado para la marcha

Tomemos como ejemplo la modificacion de una frecuencia especificada de
50.00Hz a 40.00Hz en F01.06=1, F01.03=0 durante la ejecucion para una
explicacion.

Contenido delapantalla e | 50, 00 49 99 45 00 40.00
Orden de operacion de las . H

teclas Pulse e boton Ajustar frecuencia Detener la pulsacion

S segun aplicacion despues de alcanzar el valor
deseadn. Volvera a su estado

mantenido
después de 1s

Fig.5-9 efemplo de operacidn de ajuste de frecuencia configurada

04. Funcionamiento en modo JOG

Por ejemplo: teclado como canal de mando de la corriente de conmutacion:
marcha JOG frecuencia 5Hz: estado de espera.

pulsar
Orden de operacion de las En espera mantener
v —
teclas m
Pantalla frecuencis Pantalla frecuencia Frecuencia de salids

fijada de salida aumento de 5Hz caidaa DHz, Paro

En

Frecuencia de salida

Fig.5-10 Ejemplo de funcionamiento de marcha JOG

05. Operacion para entrar al estado de edicion del cédigo de funcién después
de establecer la contrasefia de usuario

Por ejemplo: “Contrasefia de usuario” F27 esta ajustado a “12345". El digito en
negrita de la Fig. 5-11 muestra un bit parpadeante.
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Contenido dela pantalla

—| 0.00 | [0o00o] [ 10000 | [10000]  [12000]
Orden de opemcién_de las » .ESC
tecl: p c tra sefia de Primero el Cursor,de
el Sin  condicid oniraseha de
de edicion Usuario. Entra enestadn 21000 HUmern desplazamiento
de  validacidn  ge  intermitente posicidna
contrasefia aumentar “1” digito anterior

| 12340 | | 12340| |12300|

Mover

decenas

- EMTER
Aumentar "5" Confimmacién  de  clawve,

validacitn y pasoa edicidn

del menti

Fig.5-11 Introducir contrasefia para desbloquear
06. Ver parametro de fallo en estado de fallo:

Sipulsalatecla @ en estado de fallo, el usuario puede localizar rapidamente
al grupo F26 parametros de codigo de funcion.

Pulsar @ puede cambiar rapidamente el valor entre F26.06 ~

Parametros F26.10 y alarma de fallo, facil visualizacion de los registros de
fallos.

07. Funcionamiento del bloqueo del teclado

En la situacion de teclado desbloqueado, pulse la tecla durante 2s
para que se bloque el teclado. Para obtener informacion detallada sobre el
funcionamiento, consulte el segundo bit del codigo de funcion FO0.14.

08. Funcionamiento de desbloqueo del teclado.

Bajo la situacion de teclado bloqueado pulse la tecla @ durante 2s para
desbloquear el teclado.

5.3. Electrificacién del variador
5.3.1. Comprobaciones antes de la electrificacion

Lleve a cabo el cableado basandose en los requisitos de funcionamiento que
se proporcionan en el “‘cableado del variador” de este manual.
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5.3.2. Primera electrificacion

Cierre el interruptor de alimentacién de CA de la entrada después de haber
confirmado el cableado y que la alimentacion sea correcta: la pantalla LED del

1
o
z
o
n
(i}

variador y del teclado marca “8.8.8.8.8.8".

|Cablead0 basado en seccidn 3.5 |

Cableado Correcto

Verificar todo

Fig.5-12 Primera operacidn de electrificacion
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6. Grafico de programacién de parametros de funcién
6.1. Descripcion del simbolo
x ——- Parametro no se puede cambiar en proceso de ejecucion

_
o
z
o
0
i

° — Parametro puede ser cambiado en proceso de ejecucion

* - Parametro de solo lectura, no modificable
6.2. Grafico de programacién de parametros de funcién

FOO - Grupo de parametros del sistema

Cedioo . Min. | Valores | Modifi-
de Nombre Margen de ajuste o Py
" und | Fabrica | cacién
funcién
F00.00 Grupo de 0: modo de lista basica (solo displayF00 ~ FO3 1 0 o

parametros grupo de parametros de control basico y grupo de
parametros de grabacion de fallos F26.)

1: modo de lista intermedia. Muestra todos los paréa-
metros excepto la extension: grupo de paréametros
virtuales y de reserva.

2: modo lista principal. Visualizacién de todos los
parametros

3: modo de lista de usuarios. Muestra el pardmetro
definido por el usuario: y el parametro del monitor:
F00.00 mostrar todo el tiempo.

F00.01 C-00 seleccion . frecuencia de configuracién principal (0.01Hz) 1 3 o
de parametros : frecuencia de configuracién auxiliar (0.01Hz)
de monitor- . frecuencia de configuracién (0.01Hz)
izacion : frecuencia de salida (0.01Hz)

: corriente de salida (0.1A)

. voltaje de salida (1V)

: voltaje de bornas de CC (0.1V)

: velocidad del motor (r.p.m)

: velocidad de la linea del motor (r.p.m.)

9: temperatura del variador (1 C°)

10: tiempo de funcionamiento(0.1min)

11: tiempo acumulado de funcionamiento actual
(1h)

12: tiempo de funcionamiento actual (1h)

13: estado del variador

14: estado del terminal de entrada

15: estado del terminal de salida

16: estado del terminal de salida de extension

17: estado del terminal de entrada de extensién
18: estado del terminal de entrada de comunicacion
19: estado del nodo de entrada virtual interna

20: entrada analdgica Al1 (después de comproba-
cion) (0.01V/0.01mA)

21: entrada analdgica Al2 (después de comproba-
cién) (0.01V / 0.01mA)

22: entrada analdgica de extension EAIT (después
de comprobacién) (0.01V / 0.01mA)

oONoOUhA WN=O
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23:

entrada analdgica de extension EAI2 (después

de comprobacién) (0.01V / 0.01TmA)

24:

salida analdgica AO1 (después de comproba-

ci6n) (0.01V /0.01mA)

25:

salida analdgica AO2 (después de comproba-

cién) (0.01V /0.01mA)

26:

salida EAO1 analdgica de extension (0.01V

/0.0TmA)

27:

salida de EAO2 analdgica de extension (0.01V

/0.01TmA)

28:

frecuencia de entrada de pulso externa (antes de

finalizar la comprobacion) (1Hz)

29:
30:
31:
32:
33:
34:
35:
36:
37:
38:

reservado

proporcional PID de proceso (0.01V)

proceso de retroalimentacion PID (0.01V)
desviacion de PID de proceso (0.01V)

salida PID de proceso (0.01Hz)

segmento de PLC simple No.

segmento de corriente externa Multi-seccién
punto de consigna (0.001Mpa)

valor actual (0.001Mpa)

estado del relé de suministro de agua a presién

constante

39:
40:
41:
42:
43:

periodo actual (1M)

periodo acumulado (1M)

valor de recuento interno actual

valor de tiempo interno actual

comando de marcha (0: teclado 1: terminal 2:

comunicacion)

44:
45:
46:
47:
48:
49:
50:
51:

entrada de la frecuencia principal

entrada de la frecuencia auxiliar

corriente nominal (0.1A)

voltaje nominal (1V)

potencia nominal (0.TKW)

reservado

reservado

frecuencia después de Aceleracion / Decelele-

racion.(0.01Hz)

52:
53:

frecuencia del rotor del motor (0.01Hz)
par de corriente dado (porcentaje relativo al par

nominal)

54:

par de salida de corriente (porcentaje relativo al

par nominal)

55:
56:

corriente de par en el presente (0.1A)
corriente de flujo en la actualidad (0.1A)

57 ~ 65: reservado

F00.02

C-01 seleccién
de parametros

monitorizacion

Ver cédigo de funcién anterior

F00.03

C-02 seleccién
de pardmetros

monitorizacién

Ver cédigo de funcién anterior

F00.04

C-03 seleccién
de pardmetros

Monitorizacién

Ver cédigo de funcién anterior
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F00.05 | C-04 seleccion | Ver cédigo de funcién anterior 1 6 o
de pardmetros
monitorizacion

F00.06 C-05 seleccion | Ver cédigo de funcién anterior 1 9 o
de parametros
monitorizacion

-
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F00.07 C-00 seleccion | Ver cédigo de funcién anterior 1 2 o
de parametros
monitorizacion
en parada

F00.08 C-01 seleccion | Ver cédigo de funcion anterior 1 6 o
de pardmetros
monitorizacion
en parada

F00.09 C-02 Seleccion | Ver cédigo de funcién anterior 1 48 o]
de parametros
monitorizacion
en parada

F00.10 C-03 Seleccion | Ver cédigo de funcién anterior 1 14 o
de parametros
monitorizacién
en parada

F00.11 C-04 Seleccion | Ver codigo de funcion anterior 1 20 o]
de pardmetros
monitorizacién
en parada

F00.12 C-05 Seleccion | Ver cédigo de funcién anterior 1 9 o]
de parametros
monitorizacion

en parada

F00.13 Fallo de en- 0~5 1 0 o
cendido del
monitor

F00.14 Pardmetros Operacion de cambio de parametros 1 000 x
de control de 0: Todos los pardametros pueden modificarse
operacion 1: Excepto el parametro actual, todos los demas

parametros no pueden modificarse

2: Excepto F01.01, F01.04 y el parametro actual, no
se permite modificar todos los demés parametros
Mantener pulsado: Restablecer a valores de
fabricas

0: Ninguna accién.

1: Todos los pardmetros regresan a Fabrica. (No
incluye el parametro del grupo de pardmetros de
registro de fallos (grupo F26)).

2: Excepto para el parametro de datos de motor:
todos los parametros regresan a Fabrica. (No
incluye los parametros del grupo F15y F26).

3: El parametro de extension regresa a Fébrica.
(Solo el pardametro de grupo F21 ~ F24 regresa a
Fabrica).

4: El pardmetro virtual regresa a Fabrica. (Solo el
parametro del grupo F20 regresa a Fébrica).

5: El registro de fallos regresa a Fabrica. (Solo
grupo de pardmetros de grabacion fallo (grupo F26)
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0: Todo bloqueado

1: Excepto el botén: las otros blogueados
2: Excepto los botones: @ & Ios otros
bloqueados

3: Excepto el botén: los otros bloqueados

4: Excepto el botén: los otros bloqueados

configuracion
de la extension

1: Reservado

2: Reservado

3:incremento PG codificacion
4~10: Reservado

Fo015 Seleccpn de Seleccion del botén: .% ! 0001
la funcion del
botén 0: Botén de inversion de comando
1: Botén velocidad jog
. Mantener pulsado: @ selecciéon multifuncion
0: Invalidar.
1: Velocidad Jog. Botén de ejecucion de velocidad
jog, direccion de avance decidida por el pardmetro
F01.16 .
2: Conmutacién / rev. presione este botdn para
cambiar el sentido de giro, vuelva a presionar para
cambiar a otro sentido de giro.
3: Parada libre. configure la funcion de parada libre
en F02.11 la misma funcién con velocidad jog.
4: Cambio de la configuracién de marcha en el para-
metro F00.76.
5: Cambio de par de avance / retroceso
6 ~ 9: Reservado.
Digitos centenas: ejecucién de comando
0: Panel Botén desabilitado
1:Panel \&E/ Botén habilitado
Digitos unidades de millar: ejecucién de comando
0:Panel Botén desabilitado
1:Panel Botén habilitado
F00.16 | Seleccién del 0: Panel de control — terminal 1 0
comando de | o I
marcha en el control — comunicacion control
panel multifun- | 1: Panel de control «— —terminal control
cion
2: Panel de control «<— — comunicacion
control
3: Terminal control«— —comunicacién Control
F00.17 Coeficiente de | 0.1~999.9% 0.1% | 100.0%
la velocidad
motor
F00.18 Linea velocidad | 0.1~999.9% 0.1% 1.0%
F00.19 Seleccion de la | 0: Desabilitado 1 0
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F00.20 Configura- Configuracion Al1 1 0000 x
cién entrada 0: 0~10V entrada
analégica 1: 4~20mA entrada

Configuracion Al2
0:-10~10V entrada

1: 4~20mA entrada
Escala: configuracion EAIT
0: 0~10V entrada
1:-10~10V entrada

2: 4~20mA entrada
escala: configuracion EAI2
0: 0~10V entrada
1:-10~10V entrada

2: 4~20mA entrada
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F00.21 Configuracion | Configuracion AO1 1 0000 x
de la salida 0:0~10V salida
analdgica 1: 4~20mA salida

Configuracion: AO2
0:0~10V salida

1: 4~20mA salida
Configuracion: EAO1
0:0~10V salida

1: 4~20mA salida
Configuracion: EAO2
0:0~10V salida

1: 4~20mA salida

F00.22 | Configuracion Configuracion 1 0000 x
del terminal de | digit: reservado
salida Y Configuracion Y4 salida
0: Colector abierto salida
1: DO salida
F00.23 Tipo configura- | 0: G type. 1 0 x
cion G/P 1: P type.
Nota: P es solo para control V/F
F00.24 Modo de con- 0: control de V / F (objeto para control de par) 1 0 x

trol de motor 1: velocidad de control del vector 1 (en compara-
cién con la velocidad del control vectorial 2, este
modo de control es més adecuado para motor asin-
crono <160KW)

2: control vectorial de velocidad (velocidad asincro-
na del motor y control de par)

3: velocidad de control del vector 2 (solo soporte del
control de velocidad del motor asincrono, este modo
de control es mas adecuado para el motor >185KW)

F00.25 | Seleccién de Igual que parametro F00.01 1 2 o]
parametro 2

F00.26 | Ajuste deten- | 0.900~1.100 1 1.000 o
sién

F00.27 Copiado de Digito de unidades: idioma 1 01 x
parametros y 1: inglés
seleccién de Digito decenas: cargay descarga de pardmetros
idioma 0: inaccién
(Solo para el ‘I carga de para’me’tros
teclado LCD) 2: descarga de parametros
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FO01- Parametros basicos de funcionamiento

Codigo
de
funcién

Nombre

Margen de ajuste

Min.
Unit

Valores

Fabrica

Modifi

cacion

F01.00

Seleccién de
canal de entra-
da de frecuen-
cia principal

: configuracion digital del teclado de operacion

: Al configuracién analdgica

: Al2 configuracion analdgica

: configuracion de ajuste ARRIBA/ABAJO

: Comunicacion.

: EAIT configuracion analdgica.

: EAI2 configuracién analégica

: configuracién de pulso de alta velocidad X8 termi-
nal necesita elegir la funcion adecuada)

8: Configuracion del pulso del terminal (el terminal
X8 necesita elegir la funcién adecuada)

9: configuracién del codificador del terminal (X1: X2
conecta la entrada del codificador)

10: reservado

11: frecuencia de provisién de MPPT

12 ~ 14: reservado

Noaohs wWN =0

0

o

F01.01

Configuracion
digital de
frecuencia
principal

0.00Hz~frecuencia maxima

0.01Hz

50.00Hz

F01.02

Control digital
de frecuencia
principal

Sélo cuando el parametro F01.00 = 0: 3: 4 es valido.
Digito de unidades: configuracién de apagado

0: reserva de apagado de la frecuencia principal.

1: sin reserva de apagado de la frecuencia principal.
Digito de decenas: detener la configuracién de la
reserva

0: detener la retencion de la frecuencia principal

1: detener la recuperacion de frecuencia principal
F01.01

Digito de centenas: preconfiguracion de la frecuen-
cia

0: preconfiguracién de del modo de frecuencia
absoluta

1: preconfiguracion del limite maxima frecuen-
ciaF01.11

00

F01.03

Seleccion de
canal de entra-
da de frecuen-
cia auxiliar

: configuracion digital del teclado de operacion

: Al configuracion analdgica

: Al2 configuracion analdgica

: configuracion de ajuste ARRIBA/ABAJO

: comunicacion.

: EAIT configuracion analdgica.

: EAI2 configuracion analdgica

: configuracién de pulso de alta velocidad X8 termi-
nal necesita elegir la funcién adecuada)

8: configuracion del pulso del terminal (el terminal
X8 necesita elegir la funcién adecuada)

9: configuracion del codificador del terminal (X1, X2)
10 ~ 20: reservado

No s wWwN =0
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F01.04 | Configuracién 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz
digital de fre-
cuencia auxiliar
F01.05 | Control de la Digito de unidades: configuracion de reserva de 1 11
Frecuencia au- | apagado
xiliar digital 0: reserva de bajada de frecuencia auxiliar.
1: bajada de frecuencia auxiliar no reservada.
Digito de decenas: detener la configuracion de la
reserva
0: suspender la retencién de frecuencia auxiliar.
1: detener la recuperacion de frecuencia auxiliar
parametro F01.04
F01.06 Calculo princi- 0: Frecuencia principal (la frecuencia secundaria de 1 0
paly la corriente es la frecuencia principal).
auxiliar configu- 1: frecuencia auxiliar (frecuencia de la corriente es
racién frecuencia auxiliar)
2: Mas (cambio de polaridad de frecuencia secun-
daria y principal, frecuencia secundaria es cero).
3: Menos (cambio de polaridad de frecuencia se-
cundaria y auxiliar, frecuencia secundaria es cero).
4: Multiplicacion (polaridad opuesta de la frecuen-
cia principal y auxiliar: la frecuencia secundaria es
cero).
5: Max (la frecuencia maxima del valor absoluto
principal y auxiliar).
6: Min (la frecuencia minima del valor absoluto
principal y auxiliar).
7: Valor de seleccion cero
F01.07 | Coeficiente de | 0.00~10.00 0.01 1.00
la frecuencia
auxiliar
F01.08 | Coeficiente de | 0.00~10.00 0.01 1.00
frecuencia prin-
cipal y auxiliar
F01.09 Seleccion de 0: Frecuencia de limite superior relativa. 1 0
rango de fre- 1: Frecuencia principal relativa.
cuencia auxiliar
F01.10 Alcance de 0.00~1.00 0.01 1.00
fuente de fre-
cuencia auxiliar
F01.11 Frecuencia Frecuencia minima~600.00Hz 0.01Hz | 50.00Hz
maxima
F01.12 Frecuencia 0.00Hz~Frecuencia maxima 0.01Hz | 0.40Hz
minima
F01.13 Limite bajo ejecutar como frecuencia de limite bajo. 1 2

de frecuencia

modo marcha

0:

1: ejecutar como la frecuencia de ajuste.

2: ejecutar como frecuencia cero.

3: suspensién: PWM sincronizado en modo de
suspension.
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run frecuencia

F01.14 Histéresis de Frecuencia de limite superior de 0.01Hz ~ (Esta fun- | 0.01Hz | 0.0THz
frecuencia en cion puede usarse para finalizar la funcién de modo
modo dormir de reposo, realizando un proceso de operacion de
ahorro de energia, y el ancho de histéresis puede
evitar que el variador arranque frecuentemente en
el umbral)
F01.15 Lugar de 0: control desde el panel. 1 0
control 1: control desde los terminales
2: Control a través de comunicacion.
F01.16 Configuracién Digito de unidades: comando de teclado para la 1 00
del sentido de configuracion / inversa (solo valido para el comando
giro de avance lento del teclado)
0: directa
1: Inversa
Digito de decenas: directa / inversa no permitida
(adecuado para todos los canales de comando, no
incluye la funcion de avance lento)
0: directa / inversa disponible.
1: giro inverso no disponible
2: giro directo no disponible
Digito de centenas: tiempo de aceleracion y des-
aceleracion
0 respectivamente aceleracion y desaceleracion de
1a15
1: determinado por F01.17 y F01.18
F01.17 | Tiempo de acel- [ 1~60000(El tiempo de aceleracién es el intervalo Segun
eracion 1 de aceleracion desde la frecuencia cero hasta la 1 tipo de
frecuencia del limite superior) motor
F01.18 | Tiempo de- 1~60000(el tiempo de desaceleracion es el intervalo Segun
saceleracion 1 | desacelerado desde la frecuencia del limite superior 1 tipo de
a la frecuencia cero.) motor
F01.19 Acc/dece tiem- | 0: 0.01s 1 1
po und 1:0.1s
2:1s
F01.20 Modo Acel/ 0: modo lineal 1 0
Decel 1: modo curva S
F01.21 S curva tiempo | 10.0%~50.0% (Aceleracion/desaceleracion tiempo) | 0.1% | 20.0%
de iniciacion de | S curva desaceleracion tiempo de arranque+ S curva
aceleracion incremento tiempo de aceleracion < 90% )
F01.22 S curva tiempo | 10.0%~70.0%(Aceleracion/desaceleracion tiempo) 0.1% | 60.0%
de iniciacion de | S curva aceleraciéon tiempo de arranque+ S curva
aceleracion incremento tiempo de aceleracion < 90% )
F01.23 S tiempo curva | 10.0%~50.0%(Aceleracion/desaceleracion tiempo) 0.1% | 20.0%
desaceleracion | S curva aceleracion tiempo de arranque+ S curva
incremento tiempo de aceleracion < 90% )
F01.24 | Stiempo curva | 10.0%~70.0%(Aceleracion/desaceleracion tiempo) 0.1% | 60.0%
desaceleracion | S curva aceleracion tiempo de arranque+ S curva
incremento tiempo de aceleracion < 90% )
F01.25 Frecuencia de | 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 5.00Hz
marcha jog
desde teclado
F01.26 | Terminal jog 0.00Hz~frecuencia méxima 0.07Hz | 5.00Hz
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F01.27 Jog intervalo 0.0~100.0s 0.1s 0.0s o]
de tiempo
F01.28 Jog tiempo de | 0.1~6000.0s 0.1s 20.0s o]
aceleracion
F01.29 Jog tiempo de | 0.1~6000.0s 0.1s 20.0s o]
desaceleracién
F02- Arranque, parada, avance / retroceso, grupo de parédmetros de la funcién de freno
Gl Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste ) _ »
S Unit Fabrica | cacién
F02.00 Modo de Arranque 0: arranque por frecuencia 1 0 x
1: freno y luego arranque por frecuencia
2: arranque mediante seguimiento de la
velocidad
F02.01 Tiempo de retardo 0.0~60.0s 0.1s 0.0s X
desconexion de
arranque
F02.02 Frecuencia de arranque | 0.0~10.00Hz 0.01Hz | 0.00Hz x
F02.03 Tiempo de frecuencia 0.0~60.0s 0.1s 0.0s x
de arranque
F02.04 Corriente para freno DC [ 0.0~100.0% (G type variador rated corriente) 0.1% 30.0% x
F02.05 Tiempo de la corriente | 0.0~30.0s 0.1s 0.0s x
para freno DC
F02.06 Seleccion de 0: frecuencia de configuracion actual 1 2 x
la velocidad de 1: frecue ncia de funcionamiento antes del
desplazamiento de la apagado.
frecuencia de arranque | 2: frecuencia de arranque auxiliar de la
velocidad de desplazamiento
F02.07 Seleccién de 0.00Hz~frecuencia maxima
la velocidad de
desplazamiento de la 0.0THz | 10.00Hz x
frecuencia auxiliar de
arranque
F02.08 Tiempo de espera 0.00~10.00s
de la velocidad de 0.01s 010s B
desplazamiento de la
frecuencia de arranque
F02.09 Seleccidn del coeficiente | 1~20
de desplazamiento de la 1 2 x
frecuencia de arranque
F02.10 Seleccidn del tiempo 0.1~30.0 (V/F control und es 1 segundo: SVC
de busqueda de control und es 0.1 segundo)
la velocidad de 0.1 4.0 x
desplazamiento de la
frecuencia de arranque
F02.11 Modo de parada 0: Desaceleracioén para parada 1 0 o
1: Parada libre
2: Desaceleracion + DC freno parada.
F02.12 Frecuencia de parada en | 0.00~frecuencia maxima(Este parametro solo [ 0.01Hz | 0.00Hz x

desaceleracion

es valido para el modo parada 0.)
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F02.13 Tiempo de parada en [ 0.00~10.00s 0.01s 0.00s x
desaceleracion
F02.14 Parada, frecuencia freno | 0.00~15.00Hz 0014z | 0.00Hz "
DC
F02.15 tiempo freno DC 0.00~30.00s 0.01s 0.00s X
F02.16 Corriente frecuencia | 0.0~100.0% (G type variador rated corriente)
0.1% 0.0% X
freno DC
F02.17 Tiempo parade de freno | 0.0~30.0s 01s 0.0s .
DC
~ % (vari
F02.18 Corr\fente freno parada [ 0.0~100.0% (variador tipo G) 01% 0.0% .
auxiliar
F02.19 Tiempo parada freno DC | 0.0~100.0s 0.1s 0.0s x
F02.20 Adelante/inversa tiempo | 0.0~3600.0s 01s 0.0s N
de zona muerta
F02.21 Conmutacion  directa/ | 0: cambio por encima del cero 1 0 x
inversa 1: Sobre el cambio de frecuencia de inicio
F02.22 Selecciéon de consumo | 0: sin consumo de energia de frenado 1 0 o
de energia de frenado 1: frenado de consumo de energia
— . %
F02.23 Consumo de tensién de | 115.0~145.0 0% | 1250% o
frenado
F02.24 Consumo de energia de | 0.0~100.0% 01% 50.0% o
frenado
F02.25 Reservado
F02.26 Reservado
FO03- Control parametro V/F
Cedine . Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste B P -
2 Unit Fabrica | cacién
funcién
F03.00 | Configuracién  curva | 0: Curva de par constante 1 0 x
V/F 1: par de degresion curva 1 (potencia 2.0)
2: par de degresion curva 1 (1.7 potencia)
3: par de degresion curva 3 (1.2 potencia)
4: Configuracion autodefinida por el usuario
curva V / F (Confirmado por F03.04~F03.11)
F03.01 | Modo de aumento de | 0: anumento manual de par 1 0 o
par T~autoajuste del aumento de par
F03.02 | Aumento de par 0.0~12.0% 0.1% Segun o
motor
F03.03 | Frecuencia de corte de | 0.0~100.0% (frecuencia nominal del motor) 0.1% 20.0% o
aumento de par
F03.04 | V/F frecuencia valor 0 | 0.00~V/F frecuencia valor 1 0.01Hz | 10.00Hz X
F03.05 | V/F voltaje valor 0 0.00~V/F voltaje valor 1 0.01% | 20.00% x
F03.06 | V/F frecuencia valor 1 | V/F frecuencia valor 0~V/F frecuencia valor 2 0.07Hz | 20.00Hz x
F03.07 | V/F voltaje valor 1 V/F voltaje valor 0~V/F voltaje valor 2 0.01% | 40.00% x
F03.08 | V/F frecuencia valor 2 | V/F frecuencia valor 1~V/F frecuencia valor 3 0.01Hz | 25.00Hz x
F03.09 | V/F voltaje valor 2 V/F voltaje valor 1~V/F voltaje valor 3 0.01% | 50.00% x
F03.10 | V/F frecuencia valor 3 | V/F frecuencia valor 2~frecuencia maxima 0.01Hz | 40.00Hz x
F03.11 | V/F voltaje valor 3 V/F voltaje valor 2~100.00%( motor rated voltaje) | 0.01% [ 80.00% x
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F03.12 | V/F factor supresion [ 0~255 1 10 o
de la oscilacion
F04- Parametros de funcionamiento auxiliar
g . Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . P L
e Unit Fabrica | cacion
funcién
F04.00 | Jump freg. 1 0.00Hz~frecuencia maxima 0.07THz | 0.00Hz x
F04.01 | Jump freg. 1rango 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01THz | 0.00Hz x
F04.02 | Jump freq. 2 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz x
F04.03 | Jump freq. 2 rango 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz x
F04.04 | Jump freq. 3 0.00Hz~frecuencia maxima 0.07THz | 0.00Hz x
F04.05 | Jump freq. 3rango 0.00Hz~frecuencia maxima 0.07THz | 0.00Hz x
F04.06 | “Slip” freq. ganancia 0.0~300.0% 0.1% 0.0% x
4 N o
Fo4,07 | Compensacion 0.0~250.0% 01% | 1000% | x
Limite
F04.08 Compensacion tiempo 0.1~25.0s 01s 20s .
constant
F04.09 | Frecuencia portadora. 0.5~16.0K 0.1K Segun o
tipo de
motor
F04.10 | Ajuste optimizado PWM Digito de unidades: Frecuencia de operador 1 0110 x
es ajustado automaticamente de acuerdo a
la temperatura
0: no permitido
1: Permitido.
digito de decenas: limite de frecuencia baja
velocidad
0: sin limite.
1: Limite.
Digito decenas: sistema de modulacion de
onda portadora
Modulacién de fase 0: 3
Modulacion 1: 2 de fase y 3 de fase.
centenas: modulacion asincrona:
modo de sincronizacion (vélido bajo control
V/F)
0: modulacién asincrona
1. modulacion sincrona (por debajo de
85Hz:
Modulacién asincrona).
F04.17 | Funcion AVR 0: ninguna accion 1 0 x
1: Accién todo el tiempo
2: ninguna accion, solo durante la
desaceleracion
F04.12 | Reservado
F04.13 | Operacion ahorro de 0: Sin accion 1 0 x
energia 1: accién
F04.14 | Aceleracion tiempo 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz x
2y conmutacion de
frecuencia
F04.15 | Desaceleracion tiempo 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz x

2 y conmutacion de
frecuencia
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de baudios

seleccion de velocidad Baudios Modbus
. 300 BPS

600 BPS

: 1200 bps

: 2400 BPS

: 4800 BPS

. 9600 BPS

: 19200BPS

o sWN=O

F04.16 | Aceleracion tiempo 2 1~60000 1 200 ¢}
F04.17 | Desaceleracion tiempo 2 | 1~60000 1 200 ¢}
F04.18 | Aceleracion tiempo 3 1~60000 1 200 0
F04.19 | Desaceleracion tiempo 3 | 1~60000 1 200 ¢}
F04.20 | Aceleracion tiempo 4 1~60000 1 200 o
F04.21 | Desaceleracion tiempo 4 | 1~60000 1 200 [}
F04.22 | Aceleracion tiempo 5 1~60000 1 200 ¢}
F04.23 | Desaceleracion tiempo 5 | 1~60000 1 200 o
F04.24 | Aceleracion tiempo 6 1~60000 1 200 [}
F04.25 | Desaceleracion tiempo 6 | 1~60000 1 200 ¢}
F04.26 | Aceleracion tiempo 7 1~60000 1 200 o
F04.27 | Desaceleracion tiempo 7 | 1~60000 1 200 [}
F04.28 | Aceleracion tiempo 8 1~60000 1 200 o
F04.29 | Desaceleracion tiempo 8 | 1~60000 1 200 o
F04.30 | Aceleracion tiempo 9 1~60000 1 200 ¢}
F04.31 | Desaceleracion tiempo 9 | 1~60000 1 200 ¢}
F04.32 | Aceleracion tiempo 10 1~60000 1 200 ¢}
F04.33 | Desaceleracion tiempo 10 | 1~60000 1 200 ¢}
F04.34 | Aceleracion tiempo 11 1~60000 1 200 ¢}
F04.35 | Desaceleracion tiempo 11 | 1~60000 1 200 ¢}
F04.36 | Aceleracion tiempo 12 1~60000 1 200 ¢}
F04.37 | Desaceleracion tiempo 12 | 1~60000 1 200 ¢}
F04.38 | Aceleracion tiempo 13 1~60000 1 200 0
F04.39 | Desaceleracion tiempo 13 | 1~60000 1 200 ¢}
F04.40 | Aceleracion tiempo 14 1~60000 1 200 o
F04.41 | Desaceleracion tiempo 14 | 1~60000 1 200 o
F04.42 | Aceleracion tiempo 15 1~60000 1 200 ¢}
F04.43 | Desaceleracion tiempo 15 | 1~60000 1 200 o
FO05- Parametros de la funcion de comunicacién
Cecig . Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . P -
funcién Unit Fabrica | cacién
F05.00 | Selecion de protocolo 0: Protocolo Modbus. 1 0 x
1: Reservado
2: Profibus protocolo. (Ampliacién)
3: CANLink protocolo. (Ampliacién)
4: CANopen protocolo. (Ampliacién)
5: Protocolo Libre 1. (Puede realizar
todas las funciones de parametro de
Modificacion del TDS600)
6: Protocolo Libre 2.(Puede realizar parte
de las funciones de pardmetro de
Modificacion del TDS600)
F05.07 | Configuracion de velocidad | Digito de unidades:  protocolo Libre y 1 005 x
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7: 38400 BPS

8: 57600 BPS

Digito de decenas: seleccion de velocidad
de transmision de datos Prdeibus-DP
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2: 256000 BPS

3: 512000BPS

Digitos centenas: CANLink y CANopen
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F05.02

Formato de datos

Unidades: protocolo Libre y formato de
datos protocolo Modbus 0: 1-8-1 formato,
sin paridad, RTU

1:1-8-1 formato, igual paridad, RTU

2:1-8-1 formato, impar paridad, RTU
3:1-7-1 formato, sin paridad, ASCII

4:1-7-1 formato, igual paridad, ASCII
5:1-7-1 formato, impar paridad, ASCII
Decenas: formato de datos del protocolo
Prdeibus DPO: PPO1 formato comunicacion
1: PPO2 formato comunicacion

2: PPO3 formato comunicacion

3: PPO5 formato comunicacion

00 x

F05.03

Direccion local

0 ~ 247, este codigo de funcién se utiliza
para identificar la direccion del variador:
entre los cuales 0 es la direccion de
transmision. Al configurar la direccion de
transmision: solo puede recibir y ejecutar
el comando superior de transmision por
computadora:  mientras que no puede
responder a la computadora superior.

-

F05.04

Comunicacion tiempo
comprobacién

0.0~1000.0s

0.1s 0.0s [}

F05.05

Comunicacion tiempo error

0.0~1000.0s

0.1s 0.0s o

F05.06

Retardo de tiempo de la
respuesta local

0~200ms (Modbus efectivo)

Tms 5ms [}

F05.07

Configraracion del
porcentaje de frecuencia
de la comunicacién

0~500%

1% 100% [¢]

F05.08

Comunicacién entrada
virtual activada.

00~FFH

Bit0: CX1 entrada virtual activada.
0: no permitido

1: activado.

Bit1: CX2 entrada virtual activada.
0: no permitido

1: enab.

Bit2: CX3 entrada virtual activada
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0: no permitido
1: activado
Bit3: CX4 entrada virtual activada.
o 0: no permitido
) 1: activado.
’<Z[ Bit4: CX5 entrada virtual activada.
a 0: no permitido
&R 1: activado
Bit5: CX6 entrada virtual activada.
0: no permitido
1: activado.
Bit6: CX7 entrada virtual activada.
0: no permitido
1 activado.
Bit7: CX8 entrada virtual activada.
0 no permitido
1: activado.
F05.09 | Nodo de unién de terminal | 0: nodo independiente. 1 0
de entrada virtual de 1: nodo terminal.
comunicacion
F05.10 [ Comunicacién virtual 0~90 1 0
terminal CX1 funcion
F05.11 [ Comunicacion virtual 0~90 1 0
terminal CX2 funcién
F05.12 | Comunicacion virtual 0~90 1 0
terminal CX3 funcion
F05.13 [ Comunicacién virtual 0~90 1 0
terminal CX4 funcién
F05.14 [ Comunicacion virtual 0~90 1 0
terminal CX5 funcién
F05.15 | Comunicacion virtual 0~90 1 0
terminal CX6 funcion
F05.16 | Comunicacién virtual 0~90 1 0
terminal CX7 funcion
F05.17 [ Comunicacioén virtual 0~90 1 0
terminal CX8 funcién
F05.18 | Entrada parametro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00
aplicacién de asignacion 1
F05.19 | Entrada pardmetro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00
aplicacion de asignacion 2
F05.20 | Entrada parametro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00
aplicacion de asignacion 3
F05.21 Entrada parédmetro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00
aplicacion de asignaciéon 4
F05.22 | Entrada parametro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00
aplicacién de asignacion 5
F05.23 | Entrada parametro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00
aplicacion de asignacion 6
F05.24 | Entrada paréametro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00
aplicacién de asignacién 7
F05.25 | Entrada parametro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00
aplicacién de asignacion 8
F05.26 | Entrada parametro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00
aplicacion de asignacion 9
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F05.27 | Entrada pardmetro de F00.00~F26.xx 0.01 25.00 o
aplicacion de asignacion
10
F05.28 | Reservado
F05.29 [ Reservado
F05.30 | Reservado
F05.31 Reservado
F05.32 | Reservado
F05.33 | Reservado
F05.34 | Reservado
F05.35 | Reservado
F05.36 | Reservado
F05.37 | Reservado
F05.38 | Reservado
F05.39 | Reservado
F06-Pardmetro de configuracion de curva
Celg2 . Min. Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . P v
na Unit Fabrica | cacién
funcién
F06.00 | Configuracion curva Digito de unidades: seleccién de curva Al1 1 0000 o
seleccion 0: curva 1
1: curva 2
2: curva 3
Digito de enas: seleccién de curva Al2: lo
mismo que digito de unds
Digito centenas: seleccion rapida de la curva
de pulso: lo mismo que el digito Unds
Digitos unidades de millar: seleccion de curva
de ancho de pulso: igual que el digito de unds
F06.07 | Curva 1T min. 0.0%~curva 1 inflexion configuracion 0.1% 0.0% o
configuracion
F06.02 | Cantidad fisica 0.0~100.0% 0.1% 0.0% o
correspondiente
de curva 1 min.
configuracion
F06.03 | Curva 1 inflexion Curva 1 min. configuraciéon ~ curva 1 Max. | 0.1% 50.0% o
configuracion configuracién
F06.04 | Cantidad fisica 0.0~100.0% 0.1% 50.0% o
correspondiente de la
curva 1 inflexion
F06.05 | Curva 1 Max. Curva 1 inflexion configuracién ~ 100.0%, | 0.1% 100.0% o
configuracion 100.0% is corresponding to 5V Entrada AD
terminal
F06.06 | Cantidad fisica 0.0~100.0% 0.1% 100.0% o
correspondiente
alacurva 1 Max,
configuracién
F06.07 | Curva 2 min. 0.0%~curva 2 inflexion configuracion 0.1% 0.0% o

configuracion
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F06.08

Cantidad fisica
correspondiente
alacurva 2 min
configuracion

0.0~100.0%

0.1%

0.0%

F06.09

Curva 2 inflexion
configuracion

Curva 2 min. configuracién ~ curva 2 Max.
configuracion

0.1%

50.0%

F06.10

Cantidad fisica
correspondiente a
la curva 2 inflexion
configuracion

0.0~100.0%

0.1%

50.0%

F06.11

Curva 2 Max.
configuracion

Curva 2 inflexiéon configuracion~100.0%

0.1%

100.0%

F06.12

Cantidad fisica
correspondiente
a la curva2 Max.
configuracion

0.0~100.0%

0.1%

100.0%

F06.13

Curva 3 min.
configuracion

0.0%~curva 3 inflexion 1 configuracion

0.1%

0.0%

F06.14

Cantidad fisica
correspondiente
ala curva 3 min.
configuracion

0.0~100.0%

0.1%

0.0%

F06.15

Curva 3 inflexion 1
configuracion

Curva 3 min. configuracion ~ curva 3 inflexion
2 configuracion

0.1%

30.0%

F06.16

Cantidad fisica
correspondiente a la
curva 3 inflexion 1
configuracion

0.0~100.0%

0.1%

30.0%

F06.17

Curva 3 inflexion 2
configuracion

Curva 3 inflexién 1 configuraciéon ~ curva 3
Max. configuracion

0.1%

60.0%

F06.18

Cantidad fisica
correspondiente a
la curva3 inflexion 2
configuracion

0.0~100.0%

0.1%

60.0%

F06.19

Curva 3 Max.
configuracion

Curva 3 inflexion 1 configuracion~100.0%

0.1%

100.0%

F06.20

Cantidad fisica
correspondiente
alacurva 3 Max.
configuracion

0.0~100.0%

0.1%

100.0%

F06.21

Curva menor

que el minimo.
entrada seleccion
correspondiente

Digito de unidades: curva 1

0: corresponde al minimo.

1: 0.0% de la cantidad fisica.

Digito de decenas: curva 2

Igual que el digito de unidades.
Digito centenas de: curva 3

Igual que el digito de unidades.
Digito de unidades de millar: curva extendida
1

Igual que el digito de unidades.
Digito de diez mil: curva extendida 2
Igual que el digito de unidades

1111
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FO7-Grupo de parametros Pulso entrada funcion Analégica

Cadigo

_
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. Min. Valores Modifi
f dg a Nombre Margen de ajuste Unit Fabrica cacion
uncion
F07.00 [ Al entrada filtro 0.000~9.999s 0.001s 0.050s x
tiempo
F07.01 | Al configuracion 0.000~9.999 0.001 1.004 o
ganancia
F07.02 [ A1 configuracién 0.0~700.0% 0.1% 0.5% o
F07.03 [ Al2 entrada filtro 0.000~9.999s 0.001 0.050s X
tiempo
F07.04 | AI2 configuracién 0.000~9.999 0.001 1.003 o
ganancia
F07.05 | Al2 configuracion 0.0~700.0% 0.1% 0.1% o
F07.06 | Configuracion de la Digito unidades: Al1 configuracion bias 1 01 o
polariad analégica polaridad )
0: Polaridad positiva.
1: Polaridad negativa.
Digito decenas: Al2 configuracion
polaridad
0: Polaridad positiva.
1. Polaridad negativa.
F07.07 | Pulso entrada filtro 0.000~9.999s 0.001 0.000s x
tiempo
F07.08 | Pulso entrada 0.000~9.999 0.001 1.000 o
ganancia
F07.09 [ Pulso entrada Max 0.01~50.00KHz 0.07KHz [ 10.00KHz o
frecuencia
F07.10 | Pulso amplitud 0.000~9.999s 0.001s 0.000s x
entrada filtro tiempo
F07.11 | Pulso amplitud 0.000~9.999 0.001 1.000 o
entrada ganancia
F07.12 | Pulso amplitud . P 1 0 o
. 0: positivo légico
entrada logica | .
2 1: positivo l6gico
configuracion.
FO718 | Max pulsoentrada | 1 _gq9 9ms 0.1ms | 100.0ms °
amplitud
F07.14 | Umbral de la 0.0%~100.0% o o
desconexion Al 0% 10.0% °
F07.15 | Tiempo de 0.0~500.0s
desconexion Al 0.1s 3.0s o
F07.16 | Opciones de Digito de unidades: desconexion del canal
desconexion Al 0: inhabilitado
1Al
2:A12
Digito de decenas: proteccion de la 1 10 o
desconcexion
0: parada segun programacion
1: fallo y parada libre
2: marcha continua
F07.17 | Reservado
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FO08- Grupo de parametros de funcién de entrada

9:

Aceleracion / desaceleracion tiempo

seleccion terminal 1

10: Aceleracion / desaceleracion tiempo
seleccion terminal 2

11: Aceleracion / desaceleracion tiempo
seleccion terminal 3

12: Aceleracion / desaceleracion tiempo
seleccion terminal 4

13: Frecuencia principal y auxiliar
terminal de seleccion 1

14: Frecuencia principal y auxiliar
terminal de seleccion 2

Eedioe . Min. Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . P -
ha Unit Fébrica | cacion
funcién
Configuracién Entrada |0000~FFFF (incluida entrada terminal) 1 0000 o
F08.00 |terminal positivoy
negativo,
F08.07 Entrada terminal filtro {0.000~1.000s(adaptable para entrada terminal) [ 0.0017s | 0.010s [¢]
| tiempo
X1 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
F08.02 .
retardo conexion
X1 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o]
F08.03
retardo apertura
F08.04 X2 Entrada termlnal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s 0
retardo conexion
F08.05 X2 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s [¢]
retardo apertura
F08.06 X3 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s (o]
) retardo conexién
X3 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o]
F08.07
retardo apertura
X4 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s [¢]
F08.08 .
retardo conexion
X4 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o]
F08.09
retardo apertura
X5 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s 0
F08.10 -
retardo conexion
X5 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o]
FO08.11
retardo apertura
X6 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s [¢]
F08.12 .
retardo conexion
F08.13 X6 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s [¢]
retardo apertura
X7 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o]
F08.14 -
retardo conexion
X7 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o]
F08.15
retardo apertura
X8 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o]
F08.16 -
retardo conexion
X8 Entrada terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
F08.17
retardo apertura
F08.18 | Entrada terminal X1 0: dejar el terminal de control sin usar 1 1 x
seleccion funcion 1. Terminal FWD que se ejecuta directa
2: Revertir la ejecucion de la terminal REV
3: Control de marcha directa externo
4: control de marcha inversa externo
5: terminal de control de multivelocidad 1
6: terminal de control de multivelocidad 2
7: terminal de control de multivelocidad 3
8: terminal de control de multivelocidad 4
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15: Frecuencia principal y auxiliar

terminal de seleccion 3

16: Comando ascendente Frecuencia(UP)

17: Comando descendenteFrecuencia (DOWN)
18: Frecuencia ascendente / descendente
frecuencia reconfiguracion

19: terminal de bucle cerrado 1

20: terminal de bucle cerrado 2

21: terminal de bucle cerrado 3

22: Entrada de fallo de equipo externo

23: entrada de interrupcion externa

24: entrada de reconfiguracion externa

25: entrada de Libre parada

26: instruccion de parada externa-Parada
segun el modo parada

27: parada DC comando de entrada de
frenado DB

28: funcionamiento del variador no permitido-
Parada

segun el modo parada

29: Aceleracion / desaceleracion prohibida
mando

30: control de funcionamiento a tres hilos

31: PID de proceso no vélido

32: Proceso PID parada

33: tenencia integral de proceso PID

34: reconfiguracion integral del proceso PID
35: Negacion de la funcion Process PID
(negacion de la funcion de ajuste de lazo
cerrado)

36: PLC simple no vélido

37: PLC simple detenido

38: simple PLC parada estado reconfiguracion
39: principal frecuencia conmutacion a digito
(teclado)

40: principal frecuencia conmutatacién a All
41: principal frecuencia conmutatacion a Al2
42: principal frecuencia conmutatacion a EAI1
43: principal frecuencia conmutatacion a EAI2
44: frecuencia principal canal

terminal de seleccion 1

45: frecuencia principal canal

terminal de seleccion 2

46: frecuencia principal canal

terminal de seleccion 3

47: frecuencia principal canal

terminal de seleccion 4

48: Restablecimiento de frecuencia auxiliar
49: Comando conmutacion al panel

50: Comando conmutacion a terminal

51: Comando conmutacion a comunicacion
52: Comando seleccion de canal terminal 1
53: Comando seleccion de canal terminal 2
50: comando no permitido directa (Parada de
acuerdo con el modo parada: invalido para
comando de jogging)

o
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55: comando revertir no permitido (Parada
de acuerdo con el modo parada: invélido para
comando de jogging)

56: Oscilacion de entrada de frecuencia
57: estado de reconfiguracion de frecuencia
de balanceo

58: final de reinicio del contador interior
59: final de entrada del mostrador interior
60: reconfiguracion interna del tiempo

61: Disparo interno del apuntador

62: entrada de longitud de entrada

63: restablecimiento de longitud

64: Restablecer este tiempo de operacion
65: cambio de control de velocidad / par
66 ~ 71: Reservado

72: Terminal de nivel de limite superior de
agua

73: terminal de nivel de limite bajo de agua
74 ~90: Reservado

91: Entrada de frecuencia de pulso (X8
VALIDO)

92: Amplitud de pulso entrada PWM (X8
valido)

93~96: Reservado

Entrada terminal

Ver codigo de funcion anterior

contador interno

F08.19 X2 seleccién de la
funcion
Entrada terminal Ver codigo de funcion anterior
F08.20 | X3 seleccion de la
funcion
Entrada terminal Ver codigo de funcién anterior
F08.21 | X4 seleccion de la
funcion
Entrada terminal Ver codigo de funcién anterior
F08.22 | X5 seleccion de la
funcion
Entrada terminal Ver codigo de funcion anterior
F08.23 | X6 seleccion de la
funcion
Entrada terminal Ver codigo de funcion anterior
F08.24 | X7 seleccion de la
funcion
Entrada terminal Ver codigo de funcion anterior
F08.25 | X8 seleccion de la
funcion
F08.26 | Seleccion del modo 0: modo de control de dos hilos 1
de operacion FWD 1: modo de control de dos hilos 2
/ REV 2: modo de control a dos hilos 3 (modo de
control monopulso)
3: modo de control de tres hilos 1
4: modo de control a tres hilos 2
F08.27 | Establecer valor del 0~65535
contador interno
F08.28 | Configuracion del 0~65535
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F08.29 | Configuracion tiempo | 0.1~6000.0s 0.7s 60.0s o
interno
F08.30 | Tasa de frecuencia 0.01~10.00Hz~sdlo es efectivo para X1: X2 0.01Hz | 1.00Hz o
del codificador de codificacion~
pulso de terminal
F08.31 | Reservado
F09- Grupo de parametros de funcién de salidas
Cédigo 4 Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . o »
G Unit Fabrica | cacién
F09.00 Configuracion de . terminal no utilizado 1 0 x

salida del terminal
de salida del colector
abierto Y1

0.

1: marcha (RUN)

2: marcha CW

3: marcha CCW

4: freno de CC

. preparacion de marcha terminada (voltaje
de borna de bus normal, fallo libre, sin marcha,
ejecucion del estado del comando)

6: indicacién de comando parada

7: no se detectd ninguna corriente

8: sobrecorriente detectada

9: valor actual 1

10: valor actual 2

11: salida no frecuencia

12: sefial de valor de frecuencia (FAR)

13: sefial de deteccién de nivel de frecuencia
1 (FDT1)

14: sefial de deteccion de nivel de frecuencia
2 (FDT2)

15: limite superior de valor de frecuencia de
salida (FHL)

16: limite inferior de valor de frecuencia de
salida (FLL)

17: salida de valor de frecuencia 1

18: salida de valor de frecuencia 2

19: sefial de prealarma de sobrecarga (OL)
20: parada de bloqueo del subvoltaje (LU)
21: parada de fallo externa (EXT)

22: fallo

23: alarma

24: operacién PLC

25: seccion PLC terminada

26: operacion PLC terminada

27: operacién PLC parada

28: limite alto y bajo de frecuencia de
desplazamiento

29: valor de la longitud de configuracion

30: valor del valor final del contador interno
31: contador interno designado valor llegada
32: valor del tiempor interno — salida 0.5s
habilitada sefial a la llegada

33: operacion parada tiempo final

34: efecto valor tiempo final

o
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35: configuracion ejecutar tiempo llegada
36: poder de configuracion en valor de tiempo
37: 12 bomba regulada Variador
38: 12 bomba arranque auxiliar
39: 22 bomba regulada Variador
40: 22 bomba arranque auxiliar
47: disposicién de comunicacion
42 ~ 60: reserva: terminal no utilizado
F09.01 | Configuracién salida | Ver cédigo de funcién anterior 1 0
Colector Abierto
salida terminal Y2
F09.02 | Configuracion salida | Ver cédigo de funcién anterior 1 0
Colector Abierto
salida terminal Y3
F09.03 | Configuracion salida | Ver cédigo de funcién anterior 1 0
Colector Abierto
salida terminal Y4
F09.04 | Configuracién relé | Ver cdédigo de funcion anterior 1 22
salida
F00.05 Detecion del rango 0.00~50.00Hz 0.07Hz | 5.00Hz
Frecuencia (FAR)
FDT1(frecuencia 0.00Hz~frecuencia méxima 0.07Hz | 10.00Hz
F09.06 | . .
nivel) nivel
F09.07 FDT1 desfase 0.00~50.00Hz 0.01Hz | 1.00Hz
F09.08 FDT2(frecuencia 0.00Hz~frecuencia méxima 0.01Hz | 10.00Hz
nivel) nivel
F09.09 |FDT2lag 0.00~50.00Hz 0.01Hz | 1.00Hz
F09.10 Deteccién del valor de | 0.00Hz~frecuencia maxima
sefial de frecuencia 0.01Hz | 0.00Hz
cero
F09.11 Diferencia d§ retorno [ 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz
de frecuencia cero
F09.12 Rango de deteccion | 0.0~50.0% 0.1% 0.0%
corriente cero
F09.13 Tiempo deteccion 0.00~60.00s 0.01s 0.1s
corriente cero
F09.14 Deteccidn valor 0.0~250.0% 0.1% 160.0%
Sobre-corriente
F09.15 Deteccidn tiempo 0.00~60.00s 0.01s 0.00s
Sobre-corriente
F09.16 Deteccidn valor 0.0~250.0% 0.1% 100.0%
Corriente 1 valor
F09.17 Corriente 1 amplitud [ 0.0~100.0% 0.1% 0.0%
F09.18 Corriente 2 deteccion | 0.0~250.0% 0.1% 100.0%
valor
F09.19 Corriente 2 amplitud [ 0.0~100.0% 0.1% 0.0%
F09.20 Frecuencia 1 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 50.00Hz
deteccion valor
F09.21 Frecuencia 1 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz
deteccion amplitud
F09.22 Frecuencia 2 0.00Hz~frecuencia méxima 0.01Hz | 50.00Hz
deteccion valor
F09.23 Frecuencia 2 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz
deteccion amplitud
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F09.24 | Salida terminal 0000~FFFF (extension) 1 0000
positivo y negativo
configuracion légica

F09.25 Y1 salida tiempo de | 0.000~50.000s 0.001s | 0.000s
retardo conexion

F09.26 Y1 salida tiempo de | 0.000~50.000s 0.007s | 0.000s
retardo desconexion

F09.27 Y2 salida tiempo de | 0.000~50.000s 0.001s | 0.000s
retardo conexion

F09.28 Y2 salida tiempo de | 0.000~50.000s 0.001s | 0.000s
retardo desconexion

F09.29 Y3 salida tiempo de | 0.000~50.000s 0.001s | 0.000s
retardo conexién

F09.30 Y3 salida tiempo de | 0.000~50.000s 0.001s | 0.000s
retardo desconexion

F09.31 Y4 salida tiempo de | 0.000~50.000s 0.001s | 0.000s
retardo conexion

F09.32 Y4 salida tiempo de | 0.000~50.000s 0.001s | 0.000s
retardo desconexion

F09.33 Relé salida tiempo de | 0.000~50.000s 0.007s | 0.000s
retardo conexion

F09.34 | Relé salida 0.000~50.000s 0.001s | 0.000s
desconexion retardo
tiempo

F09.35 Salida 0: salida frecuencia antes de la compensacion 1 0

analogica(A01)
seleccion

de deslizamiento (0.00Hz ~ frecuencia maxima)
1. salida frecuencia después del deslizamiento
compensacion (0.00Hz ~ limite superior
frecuencia)

2: Configuracion frecuencia (0.00Hz ~
frecuencia maxima)

3: frecuencia principal variable (0.00Hz ~
frecuencia maxima)

4: frecuencia auxiliar (0.00Hz ~ frecuencia

maxima)

5: corriente 1 (corriente variable de 0 ~ 2 x
variador)

6: corriente 2 (0 ~ 3 x corriente nominal del
motor)

7: voltaje de salida (0 ~ 1.2 x tension nominal
del motor de carga)

8: voltaje de la borna colectora (voltaje nominal
de la borna de distribucion de 0 ~ 1.5 x)

9: velocidad del motor (0 ~ 3 velocidad
nominal)

10: Disposicion del PID (0.00 ~ 10.00V)

11: PID de retroalimentacion (0.00 ~ 10.00V)
12: Al1(0.00 ~ 10.00V 0 4 ~ 20mA)

13: AI2 (-10.00 ~ 10.00V 0 4 ~ 20mA)

14: disposicion de comunicacion

15: velocidad de rotacién del rotor del motor
(0.00Hz ~ frecuencia maxima)
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16: par presente (par nominal de 0 ~ 2 tiempos)
17: par de salida presente (par nominal de 0
~ 2 tiempos)
18: corriente de par presente (0 ~ 2 corriente
nominal del motor de tiempos)
19: corriente de flujo presente (0 ~ 1 corriente
nominal de flujo nominal del motor)
00 ~ 25: Reservado
F09.36 Salida Ver cédigo de funcién anterior 1 0 o
analdgica(A02)
seleccion
F09.37 | Salida digital (Y4) Ver cédigo de funcién anterior 1 0 o
seleccion
F09.38 Reservado
F09.39 Salida analogica 0.0~20.0s 0.1s 0.0s o
(AO1) tiempo filtro
F09.40 Salida 0.00~2.00 0.01 1.00 [}
analdgica(AO1)
ganancia
F09.41 Salida 0.0~100.0% 0.1% 0.0% o
analogica(AO1) bias
F09.42 Salida 0.0~20.0s 0.1s 0.0s o
analdgica(A02)
tiempo filtro
F09.43 Salida 0.00~2.00 0.01 1.00 o
analdgica(A02)
ganancia
F09.44 | Salida 0.0~100.0% (AO2 salida terminal con Y3) 0.1% 0.0% o
analdgica(A02)
tendencia
F09.45 | DO filtro tiempo 0.0~20.0s 0.1s 0.0s o
F09.46 | DO salida ganancia 0.00~2.00 0.01 1.00 o
F09.47 DO méaximo pulso 0.1~20.0KHz 0.1TKHz [ 10.0KHz [}
salida frecuencia
F09.48 Reservado
F09.49 Reservado
F09.50 Reservado
F10-PLC simple / grupo de parametros de funciones de muiltiples velocidades
Cedine . Min. | Valores [ Modifi
de Nombre Margen de ajuste B P -
ha Unit Fabrica | cacion
funcién
F10.00 Configuracion simple | Digito unidades: seleccion de modo de 1 0000 x
PLC ejecucion
0: inaccion
1: parada después del ciclo individual
2: valor final mantener después del ciclo
individual
3: ciclo continuo
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Digito decenas: interrumpir el modo de
reinicio de ejecucion

0: reiniciar desde la primera fase

1: ejecucion continua desde fase de
frecuencia en interrupcion

2: ejecucion continua desde la frecuencia de
ejecucion en la interrupcion

Digitos centenas: PLC run tiempo und

0: segundo

T: minuto

Digito unidades de millar: seleccién de
memoria de frecuencia de bajada

0: sin memoria

1: fase de apagado de reserva, frecuencia de
apagado registrando el estado de ejecucion
del PLC: contiene la fase de apagado, la
frecuencia y el tiempo.

F10.01

Fase 1 configuracion

000H~E22H

Digito unidades: configuracion frecuencia
0:Multivelocidad frecuencia i (i=1~15)
T:frecuencia determineda por la frecuencia
principal y auxiliar

2:Reservado

Digito decenas: seleccién del sentido de giro
0: adelante

1 inverso

2: determinado por el comando de marcha
Digito centenas:seleccion tiempo ACEL/
DESACEL

0:ACEL/DESACEL tiempo 1
1:ACEL/DESACEL tiempo 2
2:ACEL/DESACEL tiempo 3
3:ACEL/DESACEL tiempo 4
4:ACEL/DESACEL tiempo 5
5:ACEL/DESACEL tiempo 6
6:ACEL/DESACEL tiempo 7
7:ACEL/DESACEL tiempo 8
8:ACEL/DESACEL tiempo 9
9:ACEL/DESACEL tiempo 10
A:ACEL/DESACEL tiempo 11
B:ACEL/DESACEL tiempo 12
C:ACEL/DESACEL tiempo 13
D:ACEL/DESACEL tiempo 14
E:ACEL/DESACEL tiempo 15

000

F10.02

Fase 2 configuracion

000H~E22H

000

F10.03

Fase 3 configuracion

000H~E22H

000

F10.04

Fase 4 configuracion

000H~E22H

000

F10.05

Fase 5 configuracion

000H~E22H

000

F10.06

Fase 6 configuracion

000H~E22H

000

F10.07

Fase 7 configuracion

000H~E22H

000

F10.08

Fase 8 configuracion

000H~E22H

000

F10.09

Fase 9 configuracion

000H~E22H

000

F10.10

Fase 10 config.

000H~E22H

000

F10.11

Fase 11 config.

000H~E22H

000

F10.12

Fase 12 config.

000H~E22H

000

F10.13

Fase 13 config.

000H~E22H

000

o|lo|o|o|o|o|o|o|o|o|o|oO
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F10.14  [Fase 14 config. 000H~E22H 1 000 0
F10.15 Fase 15 config 000H~E22H 1 000 0
F10.16 Fase 1 tiempo marcha [ 0~6000.0 0.1 10.0 0]
F10.17 | Fase 2 tiempo marcha | 0~6000.0 0.1 10.0 0]
F10.18 |Fase 3 tiempo marcha [0~6000.0 0.1 10.0 0]
F10.19 | Fase 4 tiempo marcha | 0~6000.0 0.1 10.0 o]
F10.20 |Fase 5 tiempo marcha |0~6000.0 0.1 10.0 0]
F10.21 | Fase 6 tiempo marcha | 0~6000.0 0.1 10.0 0]
F10.22 |Fase 7 tiempo marcha [0~6000.0 0.1 10.0 ]
F10.23 | Fase 8 tiempo marcha | 0~6000.0 0.1 10.0 ]
F10.24 |Fase 9 tiempo marcha | 0~6000.0 0.1 10.0 ]
F10.25 [Fase 10 tiempo 0~6000.0 0.1 10.0 0]
marcha
F10.26 [Fase 11 tiempo 0~6000.0 0.1 10.0 (0]
marcha
F10.27 |Fase 12 tiempo 0~6000.0 0.1 10.0 ]
marcha
F10.28 |Fase 13 tiempo 0~6000.0 0.1 10.0 0
marcha
F10.29 |Fase 14 tiempo 0~6000.0 0.1 10.0 0
marcha
F10.30 [Fase 15 tiempo 0~6000.0 0.1 10.0 0]
marcha
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.31 | frecuencia 1 0.01Hz | 5.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.32 |frecuencia 2 0.01Hz | 10.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.33 |frecuencia 3 0.01Hz |20.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.34 |frecuencia 4 0.01Hz |30.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.35 |frecuencia 5 0.01Hz |40.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.36 | frecuencia 6 0.01Hz |45.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.37 | frecuencia 7 0.01Hz | 50.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.38 |frecuencia 8 0.01Hz | 5.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.39 |frecuencia 9 0.01Hz |10.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.40 |frecuencia 10 0.01Hz |20.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.41 | frecuencia 11 0.01Hz |30.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.42 | frecuencia 12 0.01Hz |40.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.43 | frecuencia 13 0.01Hz |45.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.44 | frocuencia 14 0.01Hz | 50.00Hz 0
Multivelocidad 0.00Hz~frecuencia maxima
F10.45 |frecuencia 15 0.01Hz |50.00Hz 0
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F11- Pardmetro control PID
Cctioe . Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . e v
a Unit Fébrica | cacién
funcién
F11.00 | Seleccion de control de 0: marcha PID inhabilitado 1 0 x
marcha 1: marcha PID habilitado
F11.01 | Seleccion del canal de 0: digital 1 0 o
entrada 1: A1 analogica
2: A2 analdgica
3: EAIT analdgica
4: EAI2 analdgica
5: pulso
6: comunicacion
7: Reservado
8: Reservado
9: Configuracién por F12.14 (CVT objetivo
voltaje)
F11.02 | Seleccion del canal de 0: Al1 entrada analdgica 1 0 o
realimentacién 1. Al2 entrada analdgica
2: EAIN entrada analdgica (Ampliacion
efectiva)
3: EAI2 entrada analdgica( Ampliacion
efectiva)
4: AIT+AI2
5: AIT-AI2
6: Min {Al1, Al2}
7:Max {Al1, A2}
8: entrada pulsos
9: DC BUS voltaje
F11.03 | Canal tiempo de filtrado | 0.01~50.00s 0.07s 0.20s x
F11.04 | Realimentacion del 0.01~50.00s 0.01s 0.10s x
tiempo de filtrado
F11.05 | PID salida tiempo de 0.00~50.00s 0.07s 0.00s [}
filtrado
F11.06 Configuracion digital 0.00~10.00V 0.01V 1.00v o
F11.07 | Proporcién ganancia Kp | 0.000~9.999 0.001 0.100 (o}
F11.08 [ Integral ganancia Ki 0.000~9.999 0.001 0.100 [}
F11.09 | Diferencial ganancia Kd | 0.000~9.999 0.001 0.000 [}
F11.10 | Periodo de prueba T 0.01~1.00s 0.01s 0.10s [}
F11.17 | Rango de desviacion 0.0~20.0% 0.1% 2.0% o
F11.12 | Rango diferencial PID 0.00~100.00% 0.01% | 0.10% o
F11.13 | Ajuste de las 0: accion 1 0 [}
caracteristicas del lazo 1: reaccion
cerrado
F11.14 | Caracteristicas del canal | O: positiva 1 0 o]
de realimentacion 1: negativa
F11.15 | PID frecuencia maxima 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 50.00Hz o
F11.16 | PID frecuencia minima 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz o
F11.17 | Seleccion ajuste Integral | O: para cuando alcanza el valor de la 1 0 o
integral PID
1: continua cuando alcanza el valor de la
integral PID
F11.18 | Separacion del valor del | 0.0~100.0% 0.1% 100.0% o
umbral del PID
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F11.19 | Preseleccion frecuencia | 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz o
F11.20 | Preseleccion tiempo 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s o]
frecuencia
F11.21 | salida 0: salida menos, frecuencia minima. 1 0 ¢}
cambio seleccion 1: salida menos, marcha inversa
(efecto por direccidn de ejecucion)
Valor maximo de la 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 50.00Hz 0
F11.22 h
salida de frecuencia de
F11.23 | Multi-seccion lazo 0.00~10.00V 0.01v 0.00v ¢}
cerrado 1
F11.24 | Multi-seccion lazo 0.00~10.00V 0.01V 0.00v 6]
cerrado 2
F11.25 | Multi-seccién lazo 0.00~10.00V 0.01Vv 0.00V 0]
cerrado 3
F11.26 | Multi-seccion lazo 0.00~10.00V 0.01v 0.00v 0]
cerrado 4
F11.27 | Multi-seccion lazo 0.00~10.00V 0.01V 0.00v 6]
cerrado 5
F11.28 | Multi-seccion lazo 0.00~10.00V 0.01v 0.00v ]
cerrado 6
F11.29 | Multi-seccién lazo 0.00~10.00V 0.01Vv 0.00V 0]
cerrado 7
F12-Parametro para punto de consigna
R0 Nombre Margen de ajuste Lt Va}lor.es MO(.:i!fl
code und Fabrica | cacién
F12.00 | Seleccion modo de 0: sin suministro de agua a presion 1 0 x
suministro de agua a constante
presién constante 11 seleccione variador para lograr un
modo de dos unidades
2: seleccione tarjeta de expansion
Seleccién dos modos
3: seleccione tarjeta de expansion
Seleccién tres modos
4: seleccione tarjeta de expansion
conducir cuatro modos
F12.07 | Punto de consigna 0.000~rango de medida de presion 0.001Mpa | 0.200Mpa o]
F12.02 | Frecuencia dormir 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz 30.00Hz 0
F12.03 | Presion de despertar 0.000~rango de medida de presion 0.001Mpa | 0.150Mpa 0
F12.04 | Retardo tiempo dormir 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s 0]
F12.05 | Retardo tiempo 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s 0]
despertar
F12.06 | Rango maximo del 0.001~9.999Mpa 0.001Mpa | 1.000Mpa 6]
sensor
F12.07 | Limite méximo y minimo | 0.1~100.0% 0.1% 1.0% 0
de frecuencia al afiadir
bombas
F12.08 | Tiempo del cambio de 0.0~999.9s 0.1s 5.0s 0
bomba
F12.09 | Retardo de 0.1~10.0s 0.1s 0.5s 0]
tiempo cambio de
electromagnetismo
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F12.10 | Tiempo automatico del 0000~9999 minutos 1 0 x
intervalo de cambio
F12.11 | Seleeccién modo O~Despertar valor de F12.03 1 1 0
despertar T~Despertar valor de F12.12*F12.01
F12.12 | Coeficiente presion 0.01~0.99 007 075 0
despertar
F12.13 | Reservado
F12.14 | CVT voltaje 200.0~1000.0V 0.1 500.0v 0
F13-Grupo de parametros de Desplazamiento / Control de longitud fija
Coced . Min. Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . o, 7
e Unit Fabrica | cacién
funcién
F13.00 | Funcion 0: funcion desplazamiento inhabilitada 1 0 x
desplazamiento 1: funcién desplazamiento habilitada
activado
F13.01 | Modo desplazamiento | Digito unidades: entrar en modo 1 0000 x
0: ingresar automéaticamente
1: ingresar manualmente
Digito decenas:
0: oscilacion variable
1: oscilacion fijo
Digito centenas: seleccion de modo de
recorrido parada arranque
0: reiniciar
1: arranque como registro de alto anterior
Digito unidades de millar:  seleccion de
reserva de estado del desplazamiento
0: sinreserva
1: reserva
~ % 1% .0%
F13.02 Valor de la frecuencia | 0.0~50.0% 0.1 10.0% 0
de desplazamiento
F13.08 | Frecuencia Jump 0.0~50.0% 0.1% 2.0% 0
F13.04 | Ciclo desplazamiento 0.1~999.9s 0.1s 10.0s 0
F13.05 | Tiempo onda triangular | 0.0~98.0% (ciclo de desplazamiento) 0.1% 50.0% 0
alta
Preseleccion 0.00~400.00Hz 0.01THz | 0.00Hz 0
F13.06 | frecuencia de
desplazamiento
F13.07 | Preseleccion tiempo de | 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s 0]
espera de frecuencia
de desplazamiento
F13.08 | Configuracion duracion | 0~65535m m Om 6]
F13.09 | N° de Pulso por ciclo 1~10000 1 1 0]
del eje
F13.10 | Perimetro eje 0.07~100.00cm 0.07cm | 10.00cm o]
F13.11 | Reservado
F13.12 | Duracién del 0.001~1.000 0.001 1.000 0
coeficiente de
regulacion
F13.13 | Después del valor de 0: resert automatico 0 1 6]
duracién 1: sin cambio
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. ajuste ARRIBA/ABAJO del terminal
: disposicion de comunicacion
. EAIN Analdgica (expansion en efectivo)
. EAI2 Analdgica (expansion)
. pulso rapido
(El terminal X8 necesita elegir la funcién
correspondiente)
8: amplitud de pulso terminal

(El terminal X8 necesita elegir la funcién
correspondiente)
Nota: Este parametro es vélido cuando
00.24=16 2.

NoOoa~WN—=O

F13.14 | Después de parada: 0: resert automatico 0 1 o]

duracién del registro 1: sin cambio
F14 Grupo de parametros Control del vector
Ecdige . Min. Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste N P -
e Unit Fabrica | cacion

funcién

F14.00 | Velocidad/par control | 0: velocidad control 1 0 o]
seleccion 1: par control (Este pardmetro es valido

cuando F00.24=1 ¢ 2)

F14.01 \/elocwde_lq lazo répida | 0.1~40.0 (Este pardmetro es valido cuando 01 200 o
proporcion ganancia [ F00.24=1 ¢ 2)
Velocidad lazo répida | 0.001~10.000s (Este pardmetro es vélido

F1402 | jntegracion tiempo | cuando F00.24=162) 0.001s | 0.040s 0

F1403 Velocwdaq lazo lenta 0.1~80.0 (Este parametro es valido cuando 01 20.0 o
proporciéon ganancia F00.24=162)
Velocidad lazo lenta 0.001~10.000s (Este parametro es valido

F14.04 integracion tiempo cuando F00.24=1 6 2) 0.007s | 0.020s 0]
Velocidad lazo de 0.00Hz~20.00Hz (Este pardmetro es valido

F14.05 cambio de frecuencia | cuando F00.24=16 2) 00THz | 5,00z o
Coeficiente de
estabilidad de . "

F1406 | generacion de goggf?te parametro es valido cuando ; 16 o
potencia de baja 24=1)
frecuencia
Corriente lazo 1~500 (Este parametro es vélido cuando

F14.07 proporcion ganancia | F00.24=1 6 2) ! 0 o
Corriente lazo 0.1~100.0ms (Este pardmetro es valido

F14.08 integracion tiempo cuando F00.24=1 ¢ 2) 0.1ms | 40ms o
Valor limite de la 100.0~250.0% (Este parametro es valido . N

F14.09 | potencia motorizada | cuando F00.24=162 6 3) O-1% | 180.0% -
Limite corriente de 100.0~250.0% (Este pardmetro es valido B N

F1410 [ “renado cuando F0024=1 6 2) 0.1% ] 1800% *
Coeficiente de control | 20.0~100.0% (Este parametro es valido

F14.11 | del flujo del motor cuando F00.24=1 6 2) 0.1% 80.0% 0]
asincrénico
Motor asincrénico 10.0~80.0% (Este parametro es valido

F14.12 | Min. coeficiente de cuando F00.24= 2) 0.1% 10.0% 6]
flujo

F14.13 | Configuracién del Par . Digitalizado 1 0 x

AT Analdgica
: A2 Analdgica

80




6. Grafico de programacion de parametros de funcién

F14.14

Configuracion
polaridad del par

00~11

Digito unidades: par configuracion polaridad
0: positivo

1: negativo

Digito decenas: compensacion de la polaridad
del par

0: el mismo que la configuracion del par
1:inversa a la configuracion del par

Nota:  Este parametro es valido cuando
00.24=1062

00

-
o
Z
a
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F14.15

Par digital valor de
configuracion

0.0~200.0% (Este parametro es vélido cuando
00.24=162)

0.1%

0.0%

F14.16

Seleccion del canal
de control de par
velocidad directa

0: Configuracion digital

1: Al Configuracion analdgica

2: Al2 Configuracion analdgica

3: configuracion terminal ARRIBA/ABAJO

4: comunicacion

5: EAI1 Configuracion analdgica (expansion)
6: EAI2 Configuracion analdgica (expansion)
7: Configuracion Pulso

(X8 terminal, elegir la
funcion)

8: terminal pulso amplitud configuraciéon

(X8 terminal, elegir la correspondiente
funcion)

Nota: Este pardmetro es vdlido cuando
F00.24=16 2.

correspondiente

F14.17

Seleccién del control
del par con velocidad
inversa

. configuracion digital
 AlT Analdgica
: Al2 Analdgica
ajuste ARRIBA/ABAJO del terminal
. disposicién de comunicacion
. EAIT Analégica (expansion efectiva)
. EAI2 Analdgica (expansion efectiva)
. pulso rapido

(El terminal X8 necesita elegir la funcién
correspondiente)
8: amplitud de pulso

(El terminal X8 necesita elegir la funcion

correspondiente) Nota: Este pardmetro es
valido cuando F00.24=1 6 2.

No A wN = O

F14.18

Limite de control del
par marcha directa

0.00Hz~frecuencia méxima (Este pardmetro
es valido cuando F00.24=1 ¢ 2.)

0.01Hz

50.00Hz

F14.19

Limite de control de
par marcha inversa

0.00Hz~frecuencia méxima (Este pardmetro
es valido cuando F00.24=1 ¢ 2.)

0.01Hz

50.00Hz

F14.20

Tiempo aceleracion/
desaceleracion

0.000~60.000s (Este pardmetro es valido
cuando 00.24=1062.)

0.001s

0.100s

F14.21

Compensacion de par

0.0~100.0% (Este parametro es vélido cuando
F00.24=162.)

0.1%

0.0%
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F14.22 | Ajuste de la ganancia | 50.0~150.0% (Este parametro es valido 01% 100.0% 0
del par directa cuando F00.24=162) ’ ’
F14.23 | Ajuste de la ganancia | 50.0~150.0% (Este parametro es vdlido 01% 100.0% 0
del par inversa cuando F00.24=162.) o o
F14.24 | Coeficiente de frenado | 0.0~300.0% (Este pardmetro es valido cuando 01% 0.0% o
de flujo F00.24=102) o o
F14.25 | Constante de tiempo | 0.1~3.0 (Este pardmetro es vélido cuando
de puesta en njarcha F00.24=1) 01 05 N
de preexcitacion
constante
F14.26 \/elocwda(lj lazo 0.010~6.000 (Este pardmetro es valido 0.001 0500 o
proporcion ganancia | cuando F00.24=3)
F14.27 | Velocidad tiempo 0.010~9.999 (Este pardametro es valido
integracion lazo cuando F00.24=3) 0.001 0.360 0
constante
F14.28 | Coeficiente estabilidad | 10~300 (Este parametro es vélido cuando 1 100 o
de motor F00.24=3)
F14.29 | Compensacion de 100.0~130.0% (Este pardametro es valido
ganancia para restar cuando F00.24=3) 0.1% 100.0% 0]
vibraciones
F14.30 | Par compensacion 0.00Hz~frecuencia méxima (Este parametro | 0.01Hz | 0.00Hz o]
final de frecuencia es vélido cuando F00.24=1 6 2)
F15-Parametros Motor asincrono
Cedige . Min. | Valores [ Modifi
de Nombre Margen de ajuste B P iy
ha Unit dbrica | cacién
funcion
F15.00 | Reservado
F15.07 | Motor asincrono potencia | 0.1~999.9KW 0.TKW Segun X
nominal tipo de
motor
F15.02 [ Motor asincrono voltaje 1~690V v Segun x
nominal tipo de
motor
F15.03 | Motor asincrono 0.1~6553.5A 0.71A Segun X
intensidad nominal tipo de
motor
F15.04 | Motor asincrono 0.00~400.00Hz 0.07THz | Segun x
frecuencia nominal tipo de
motor
F15.05 | Motor asincrono 0~60000r/min Tr/min Segun x
velocidad nominal tipo de
motor
F15.06 | Motor asincrono polos 1~7 1 2 x
No.
F15.07 | Motor asincrono 0.001~65.535Q (potencia del variador 0.001Q | Segun x
resistencia estator <7.5KW) tipo de
0.0001~6.55350(potencia del 0.0001Q | motor
variador=7.5KW)
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F15.08 [ Motor asincrono 0.001~65.535Q (potencia del variador 0.001Q | Segun x
resistencia rotor <7.5KW) tipo de
0.0001~6.5535Q(potencia del 0.0001Q | motor
variador=7.5KW)
F15.09 [ Motor asincrono fuga 0.01~655.35mH (potencia del variador 0.01TmH | Segun X
inductancia <7.5KW) tipo de
0.001~65.535mH (potencia del variador 0.001mH | motor
>7.5KW)
F15.10 [ Motor asincrono 0.1~6553.5mH (potencia del variador 0.TmH | Segun x
inductancia <7.5KW) tipo de
0.01~655.35mH (potencia del variador 0.01mH | motor
>7.5KW)
F15.11 [ Motor asincrono sin 0.01~655.35A 0.01A Segun X
carga corriente tipo de
motor
F15.12 [ Reservado
F15.13 [ Reservado
F15.14 | Reservado
F15.15 [ Reservado
F15.16 [ Reservado
F15.17 | Reservado
F15.18 [ Reservado
F15.19 [ Motor pardmetro 0: inaccion 1 0 x
seleccion autoajuste 1: motor asincrono parada autoajustable
2: motor asincrono autoajustable rotar sin
carga
3: Reservado
@ Antes del ajuste, comprobar los datos de
placa motor
@ Pardmetros motor pueden tener valores
Fébrica especiales, o puede ser modificado
por los usuarios, o puede autoajustarse
@ Cuando se modifique el pardmetro
F15.01, los demas parametros del motor
se convertirdn automaticamente en valores
fabrica.
F15.20 [ Reservado
F15.21 | Reservado
F15.22 [ Reservado
F16-Parametros de lazo cerrado
Coclag . Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . P Py
g Unit Fabrica | cacién
funcién
F16.00 | Reservado
F16.01 | Codigo de linea 1~10000 1 1024 o]
F16.02 | Direccién de Digito unidades: secuencia fase AB 1 00 x
codificacion 0: direccion directa
1: direccion inversa
Digito decenas: Reservado
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F16.03 | Codificacion 0.001~60.000
coeficiente fraccional 0.001 1.000 o]
frecuencia
F16.04 | Codificacion 5~100 1 15 o
coeficiente del filtro
F16.05 |Reservado
F16.06 |Reservado
F16.07 |Reservado
F16.08 |Reservado
F16.09 |Reservado
F16.10 |Reservado
F16.11 |Reservado
F16.12 |Reservado
F16.13 |Reservado
F17-Parametro solar DC / Reservado
Ecdige . Min. Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste B P -
i Unit Fébrica | cacion
funcién
F17.00 |Reservado
F17.01 |Reservado
F17.02 |Reservado
F17.03 |Reservado
F17.04 |Reservado
F17.05 |Reservado
F17.06 | Despertar DC Voltaje Range: 100.0 ~ 1000.0V 0.1V 450.0V X
F17.07 | DC Voltaje dormir Range: 100.0 ~ 500.0V 0.1v 350.0v x
F17.08 MFPT frecuencia Range: 0.00Hz ~ Frecuencia maxima 001Hz | 10,01z "
minima
F17.09 | MPPT Modo Funcién | Range: 0~ 1 1 0 x
F17.10 | Retardo tiempo 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s o]
Despertar
F17.11
~ Reservado
F17.20
F18-Grupo de Parametro de mejora de control
B . Min. Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . P L
. Unit Fabrica | cacién
funcién
F18.00 | Operacion panel 0: sin enlace 1 0 o]
control frecuencia 1: operacion teclado digitalmente
vinculante 2: Al analogica
3: Al2 analdgica
4: ajuste ARRIBA/ABAJO de la terminal
5: comunicacion proporcionar (Modbus y
bus externo utiliza el mismo principal
almacenamiento de frecuencia)
6: EAIN analdgica (extension)
7: EAI2 analdgica (extension)
8: pulso de alta velocidad (terminal X8)
necesita elegir la funcion relativa)
9: amplitud de pulso terminal (terminal X8
necesita elegir la funcion relativa)
10: terminal codificacion (X1, X2)
11 ~15: Reservado
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F18.01 | Terminal control Ver codigo de funcion anterior 1 0
frecuencia obligatoria
F18.02 | Comunicacion Ver codigo de funcion anterior 1 0
control frecuencia
obligatoria
F18.03 | seleccion de la funcion | Digito unidades: panel ARRIBA/ABAJO 1 00
digital de frecuencia integral control
integral 0: funcion integral
1: funcién no integral
Digito decenas: terminal ARRIBA/ABAJO
integral control
0: funcion integral
1: funcién no integral
F18.04 | Ratiointegral del 0.01~50.00Hz 0.0THz | 0.10Hz
panel ARRIBA/ABAJO
F18.05 | Teclado sin tamafio 0.01~10.00Hz 0.01Hz [ 0.01Hz
integral de un solo
paso
F18.06 | Terminal ARRIBA/ 0.01~50.00Hz 0.01Hz [ 0.20Hz
ABAJO integral
F18.07 | Terminal sin tamafio 0.01~10.00Hz 0.07THz [ 0.10Hz
integral de un solo
paso
F18.08 | Declive del control de | 0.00~10.00Hz 0.01Hz [ 0.00Hz
potencia
F18.09 | Configuracion tiempo | 0~65535 horas 1 0
acumulado de marcha
F18.10 | Configuracion tiempo | 0~65535 horas
acumulado de 1 0
funciomamiento
F18.11 | Configuracion funcion | 0: no valido
. 1 0
activado 1: valido
F18.12 | Configuracién tiempo | 0.1~6500.0Min 0iMin | 2.0Mmin
parado
F18.13 | Valor tiempo marcha | 0.0~6500.0Min 0amin | 1.0Min
normal
F18.14 | Seleccion de teclado 0: la frecuencia del teclado proporciona un 1 0
ARRIBA/ABAJO en ajuste de valor
modo monitor 1: digital PID proporcionar ajuste de valor
2~6: Reservado
F18.15 | V/F correccién de 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz [ 50.00Hz
vibracién fin de
frecuencia
F18.16 |Reservado
F18.17 |Reservado
F18.18 |Reservado
F18.19 | Reservado
F18.20 |Reservado
F18.21 |Reservado
F18.22 |Reservado
F18.23 |Reservado
F18.24 |Reservado
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F19-Parametros de programacion de fallos
CLlgE . Min Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . P iy
aa Unit Fébrica [ cacién
funcién
F19.00 | Tiempo para reinicio 0.0~6000s (0 no iniciar) 0.1s 0.0s x
F19.01 | Tiempo de rearme 0~10 (O sin reset automatico) 1 0 x
de fallos
F19.02 | Intervalo de tiempo de | 0.5~6000s 0.1s 5.0s x
rearme de fallos
F19.03 | Proteccion de 0: alarma: sigue en marcha 1 2 x
sobrecarga motor 1: alarma, parada ejecuta como modo paro
2: fallo, paro libre
F19.04 | Coeficiente de 20.0~200.0% (rango de corriente) 0.1% | 100.0% x
sobrecarga motor
F19.05 | Tipo de parada por 0: deteccion todo el tiempo 1 0 x
sobrecarga 1: deteccion a velocidad constante
F19.06 | Deteccion del nivel de | 20~180% 1% 130% 0
sobrecarga
F19.07 | Tiempo de retardo 0.0~20.0s 0.1s 5.0s 0
desconexién en
alarma por sobrecarga
F19.08 | Deteccion de 0.0~120.0% 0.1% 50.0% 0
bajacarga
F19.09 | Tiempo de deteccion 0.1~60.0s 0.1s 2.0s 0
del bajacarga
F19.10 | Accion ante la Digito unidades: deteccion seleccién 1 00 0
deteccion de 0: sin deteccion
bajacarga 1: detecta todo el tiempo con motor en
marcha
2: deteccion solo cuando la velocidad
constante
Digito decenas: accion seleccion
0: alarma, ejecucion continua
1: alarma, parada ejecuta como modo parar
2: fallo, paro libre
F19.17 | Accion ante la pérdida | Digito unidades: entrada fase pérdida 1 1111 0
de fase de entrada o 0: sin deteccion
salida 1. fallo, paro libre
Digito decenas: salida fase pérdida
0: sin deteccion
1. fallo, paro libre
Digito centenas: derivacion a tierra
0: sin deteccion
1. fallo, paro libre
Digito unidades de millar: cortocircuito a
tierra
0: no deteccion
1. fallo, paro libre
F19.12 | Sobre voltaje 0: no permitido 1 1 X
1. permitido
F19.13 | Parada por sobre- 120~150% (voltaje nominal de la borna 1% 125% x
voltaje colectora)
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F19.14 | Nivel del limite de 110~230% (G tipo corriente nominal) 1% 150%
corriente automatico

F19.15 | Limite de frecuencia 0.00~99.99Hz/s 001Hz/s | 10.00Hz/s

F19.16 | Limite de corriente 0: velocidad constante no vélida 1 0
automatico 1: velocidad constante valida

F19.17 | Limite de coeficiente | 150%~250% (G tipo corriente nominal) 1% 210%
de corriente ’

F19.18 | Seleccién de marcha a | 0: no permitido 1 0
motor parado 1: permitido

F19.19 | Rango de frecuencia a | 0.00~99.99Hz/s 001Hz/s | 10.00Hz/s
la parada

F19.20 | Tiempo de voltajeala | 0.00~10.00s 0.01s 0.10s
parada

F19.21 | Voltaje a la parada 60~100% 1% 80%
instantanea

F19.22 | Permiso para 0.30~5.00s 0.01s 2.00s
aumentar tiempo de
la parada

F19.23 | Seleccion de la accion | 0: alarma, ejecucion continua 1 2
ante fallo por entrada | 1: alarma, parada ejecutada como modo
en terminal parada

2: fallo, paro libre

F19.24 | Proteccion en los 0: no valido 1 1
terminales de potencia | 1: valido

F19.25 | Proporcionar valor de | 0~100% 1% 0%
deteccion por perdida

F19.26 | Proporcionar tiempo 0.0~6000.0s 0.1s 0.5s
de deteccién por
perdida

F19.27 | Deteccion valor 0~100% 1% 12%
Retorno por pérdida

F19.28 | Deteccion tiempo 0.0~6000.0s 0.1s 0.5s
Retorno por pérdida

F19.29 | Deteccion desviacion | 0~100% 1% 50%
magnitud anormal

F19.30 | Deteccion tiempo 0.0~6000.0s 0.1s 0.5s
desviacion magnitud
anormal

F19.31 | Proteccion accion Digito unidades: PID deteccién de pérdida 1 000

seleccion 1

activa

0: sin deteccion

1: alarma continua en marcha

2: alarma, parada

3: fallo, paro libre

Digito decenas: PID deteccién de pérdida de
realimentacion activa 0: sin deteccion

1: alarma continua en marcha

2:alarma, parada

3: fallo, paro libre

Digito centenas: PID error valor deteccion
0: sin deteccion

1: alarma continua en marcha

2:alarma, parada

3: fallo, paro libre
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F19.32 | Proteccion accion digito unidades: comunicacion inusual 1 1200
seleccion 2 accion: incluir comunicacion tiempo fuera
y error
0: alarma continua en marcha
1: alarma, parada
2: fallo, paro libre
Digito decenas: accion anormal E2PROM
seleccion
0: alarma continua en marcha
1: alarma, parada
2: fallo, paro libre
Digito centenas: accién anormal del
contactor
0: alarma, continuar corriendo
1: alarma, parada
2: fallo, paro libre
Digito unidades de millar: indicacién de fallo
de subvoltaje
seleccion de accion
0: sin deteccion: fallo, paro libre
F19.33 | Reservado
F19.34 | Reservado
F19.35 | Indicacion de fallosy | Digito unidades: seleccion de la indicacion de 1 00
reloj durante el periodo | fallo durante el reinicio automatico de fallo
de recuperacion 0: accién
1: sin accion
Digito decenas: reloj de fallo seleccién de
la funcion: visualizacion de fallos antes del
apagado: etc.
0: no permitido
1: permitido
F19.36 | Frecuencia continua Coinciden con F19.31y F19.32 1 0
ante alarma 0: funciona a la frecuencia normal
1. funciona a la frecuencia del limite superior
2: funciona a la frecuencia de limite bajo
3: ejecutar a la frecuencia para el modo de
espera
F19.37 [ Modo de espera de 0.00Hz~frecuencia maxima 0.07Hz [ 10.00Hz
frecuencia
F19.38 | Codificacion 0.0~8.0s(No deteccion cuando el valor es 0)
. 0.1s 0.0s
desconexion
F19.39 | Tiempo detgcmon 0.0~120.0% (igual a la alta frecuencia) 01% 120.0%
sobre velocidad (OS)
F19.40 | Tiempo deteccion 0.00~20.00s (No deteccion cuando el valor
. 0.01s 0.00s
sobre velocidad (0S) | es0)
F19.41 | Deteccion valor 0.0~50.0% (igual a la alta frecuencia) 0.1% 10.0%
cuando la desviacion
de velocidad es
demasiado grande
F19.42 | Deteccion valor 0.00~20.00s (No deteccion cuando el valor 0.01s 0.00s
cuando la desviacion | es 0)
del tiempo es
demasiado grande
F19.43 | Reservado
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F19.44 | Reservado | | | |

-
F20- Parametros entrada y salida virtual interna %
<
F a
Codig . Min. [ Valores | Modifi il
de Nombre Margen de ajuste . P L.
v Unit Fabrica [ cacién
funcién
F20.00 | Entrada virtual VDI1 0~90 1 0 0]
seleccion de la funcion
F20.01 | Entrada virtual VDI2 0~90 1 0 0]
seleccion de la funcion
F20.02 | Entrada virtual VDI3 0~90 1 0 ]
seleccion de la funcion
F20.03 | Entrada virtual VDI4 0~90 1 0 0
seleccion de la funcion
F20.04 | Entrada virtual VDIS 0~90 1 0 0]
seleccion de la funcion
F20.05 | Salida virtual VDO1 0~60 1 0 0
seleccion de la funcion
F20.06 | Salida virtual VDO2 0~60 1 0 0
seleccion de la funcion
F20.07 | Salida virtual VDO3 0~60 1 0 0
seleccién de la funcién
F20.08 | Salida virtual VDO4 0~60 1 0 0
seleccion de la funcion
F20.09 | Salida virtual VDO5 0~60 1 0 0
seleccion de la funcion
F20.10 | Salida virtual VDO1 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0

tiempo de retardo
desconexion

F20.11 | Salida virtual VDO2 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0
tiempo de retardo
desconexion apertura

F20.12 | Salida virtual VDO3 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0
tiempo de retardo
desconexion

F20.13 | Salida virtual VDO4 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0
tiempo de retardo
desconexion

F20.14 | Salida virtual VDO4 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0
tiempo de retardo
desconexion

F20.15 | Salida virtual VDO1 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0
tiempo de retardo conexion

F20.16 | Salida virtual VDO2 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0
tiempo de retardo conexion

F20.17 |Salida virtual VDO3 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0
tiempo de retardo conexién

F20.18 |Salida virtual VDO4 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0
tiempo de retardo conexién

F20.19 |Salida virtual VDOS5 0.00~600.00s 0.01s 0.00s 0

tiempo de retardo conexién
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F20.20 |Entrada virtual VDI activado [00~FF 1 00 0
control
F20.21 |Entrada virtual VDI status 00~FF 1 00 6]
Configuracion digital
F20.22 | Conexion de la entrada/ 00~FF 1 00 0]
salida virtual Bit0: conexion VDIT y VDOT
0: légica positiva
1: légica negativa
Bit1: conexion VDI2 y VDO2
0: ldgica positiva
1: légica negativa
Bit3: conexion VDI3y VDO3
0: l6gica positiva
1: légica negativa
Bit4: conexion VDI4y VDO4
0: ldgica positiva
1: légica negativa
Bit4: conexion VDISy VDOS
0: l6gica positiva
1: légica negativa
F21- Parametro Grupo 2 Reservado
Codlg-o’de Nombre Margen de ajuste M".] Va}lo(es Mm.i!ﬁ
funcién Unit Fébrica | cacién
F21.00~ | Reservado
F21.21
F22- Parametro Grupo 3 Reservado
Codlog . Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste N P Y
e Unit Fébrica | cacion
funcién
F22.00~ | Reservado
F22.17
F23- Parametro Grupo 4 Reservado
Bl . Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste 5 P L
. Unit Fabrica | cacion
funcién
F23.00~ | Reservado
F23.17
F24- Parametro Grupo 5 Reservado
SLlE . Min Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste B A A
iy Unit Fabrica | cacién
funcién
F24.00~ | Reservado
F24.13

90




6. Grafico de programacion de parametros de funcién

F25- Pantalla de definicién de usuario
Codlg.o’ i Nombre Margen de ajuste M"." Vallor.es Mm.jfﬁ

funcién Unit Fabrica [ cacién 5

F25.00 | Cddigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.07 |25.00 o] Z
usuario 1 &

F25.01 | Cédigo de funcion de | F00.00~F25.xx 0.01 |25.00 o] @
usuario 2

F25.02 | Cddigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.07 |25.00 0
usuario 3

F25.03 | Cddigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 o]
usuario 4

F25.04 | Cddigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.01 |25.00 0
usuario 5

F25.05 | Codigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 ]
usuario 6

F25.06 | Cddigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 6]
usuario 7

F25.07 | Codigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 0
usuario 8

F25.08 | Codigo de funcion de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 o]
usuario 9

F25.09 | Cddigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.07 |25.00 o]
usuario 10

F25.10 | Codigo de funcion de | F00.00~F25.xx 0.01 |25.00 o]
usuario 11

F25.11 | Cddigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.01 |25.00 o]
usuario 12

F25.12 | Codigo de funcion de | FO0.00~F25.xx 0.01 ]25.00 ]
usuario 13

F25.13 | Cddigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.01 |25.00 o]
usuario 14

F25.14 | Codigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 (6]
usuario 15

F25.15 | Codigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 2500 0
usuario 16

F25.16 | Codigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 (]
usuario 17

F25.17 | Cédigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 ]
usuario 18

F25.18 | Codigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 (]
usuario 19

F25.19 [ Cddigo de funcion de | F00.00~F25.xx 0.01 ]25.00 6]
usuario 20

F25.20 | Cddigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.01 |25.00 o]
usuario 21

F25.21 | Codigo de funcion de | FO0.00~F25.xx 0.01 ]25.00 ¢}
usuario 22

F25.22 | Cédigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.07 |25.00 0
usuario 23

F25.23 | Cddigo de funciéon de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 o]
usuario 24

F25.24 | Cédigo de funcién de | F00.00~F25.xx 0.01 |25.00 0
usuario 25
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0

1: sobrecorriente en la aceleracion

2: sobrecorriente en desaceleracion

3: sobrecorriente a velocidad constante
4: sobrevoltaje en la aceleracion

5: sobrevoltaje en desaceleracion

6: sobrevoltaje a velocidad constante
7: sobrevoltaje al detener el motor

8: bajovoltaje en marcha

9: proteccion de sobrecarga

10: proteccion de sobrecarga del motor
11: proteccion de baja carga del motor
12: pérdida de entrada de fase

13: salida fase pérdida

14: proteccion del médulo variador

15: cortocircuito a tierra

16: cortocircuito a tierra cuando se enciende
17: sobrecalentamiento

18: fallo del dispositivo externo

19: fallo del circuito de deteccion de corriente
20: interferencia externa

21: interferencia interna, etc.

22: PID perdido

23: pérdida de retroalimentacion PID
24: valor de error PID incorrecto

25: proteccion de terminal activada

26: fallo de comunicacion

27 ~29: reserva

30: error de lectura-escritura EEROM
31: desconexion de deteccion de
temperatura

32: fallo de autoajuste

33: contactor incorrecto

34: fallo de Valores 1

35: fallo de Valores 2

36: sobrecalentamiento del capacitor
37: desconexion de codificacion

38: proteccion sobre-velocidad

F25.25 | Cddigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 0
usuario 26
F25.26 | Codigo de funcion de | F00.00~F25.xx 0.01 |25.00 0
usuario 27
F25.27 | Cédigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 25.00 0
usuario 28
F25.28 | Codigo de funcion de | FO0.00~F25.xx 0.01 |25.00 0
usuario 29
F25.29 | Cddigo de funcién de | FO0.00~F25.xx 0.01 25.00 0
usuario 30
F26-Registro de fallos
Cetloe . Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . . e
o Unit Fabrica | cacién
funcién
F26.00 Ultimo fallo registrado . nada 1 0 *
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39: proteccién cuando la desviacion de la

velocidad es demasiado grande
40 ~ 50: Reservado

F26.01 Registros previo a 2 Ver codigo de funcion anterior 1 0 *
fallos
F26.02 Registros previo a 3 Ver codigo de funcion anterior 1 0 *
fallos
F26.03 Registros previo a 4 Ver cédigo de funcién anterior 1 0 *
fallos
F26.04 Configuracion 0.00Hz~frecuencia méxima 0.0THz | 0.00Hz *
frecuencia ultimo fallo
F26.05 Salida frecuencia en el | 0.00Hz~frecuencia méxima 0.01Hz | 0.00Hz *
ultimo fallo
F26.06 Salida corriente en el 0.0~6553.5A 0.1A 0.0A *
ultimo fallo
F26.07 DC voltaje en el tltimo | 0.0~6553.5V 0.1V 0.0v *
fallo
F26.08 Temperatura en el 0~125°C 1°C 0°C *
ultimo fallo
F26.09 Entrada terminal en el [ 0000~FFFF 1 0000 *
ultimo fallo
F26.10 Tiempo 0~65535h Th Oh *
funcionamiento en el
ultimo fallo
F26.11 Configuracion 0.00Hz~frecuencia méxima 0.01Hz | 0.00Hz *
frecuencia previo a los
2 Ultimos fallos
F26.12 Salida frecuencia 0.00Hz~frecuencia maxima 0.01Hz | 0.00Hz *
previa a los 2 Ultimos
fallos
F26.13 Salida corriente previa | 0.0~6553.5A 0.1A 0.0A *
a los 2 dltimos fallos
F26.14 DC voltaje previo alos | 0.0~6553.5V 0.1V 0.0v *
2 Ultimos fallos
F26.15 Temperatura previaa | 0~125°C 1°C 0°C *
los 2 ultimos fallos
F26.16 Entrada terminal 0000~FFFF 1 0000 *
previa a los 2 uUltimos
fallos
F26.17 Tiempo de 0~65535h Th Oh *
funcionamiento previo
alos 2 ultimos fallos
F27-Password del fabricante
Codiag . Min. | Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . P L
g8 Unit Fabrica | cacién
funcién
F27.00 | Password usuario 00000~65535 1 00000 o]
F27.01 | Password fabricante 00000~65535 1 00000 o]
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C-Monitor Funcién Parametro Group
CLlgE . Min Valores | Modifi
de Nombre Margen de ajuste . P s
" Unit Fébrica [ cacién
funcién
c-00 Display el parametro de
F00.01, F00.07 definicién
c-01 Display el parametro de
F00.02, F00.08 definicién
c02 Display el pardmetro de
F00.03, F00.09 definicion
c.03 Display el pardmetro de
F00.04, F00.10 definicion
004 Display el parametro de
F00.05, F00.11 definicién
005 Display el pardmetro de
F00.06, F00.12 definicién
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6. Grafico de programacion de parametros de funcién

01. Visualizacion del estado de los terminales de entrada

’ ” ’, ’ ’ ’ '|5531ifiﬂd6sz‘1ctiv3dﬂ
' ,' " ,’ ,' , i ! salida activada

Reservado J | | |— C¥1 estado del terminal
Reservado . C¥2 estado del terminal

gi? estado del tem]_lﬂﬂl C¥3 estado del terminal
estada del terminal ¥4 estado del terminal

—
o
z
a
n
[}

CXE estado del terminal
CXb estado del terminal

02. Visualizacion standard del estado de los terminales de salida

’ ’ ’ , ’ ’ ’ ’ ,,:Salifiﬂdesa‘ctivada
l " ,' " ” , I . salida activada

Reservado J | | |— CX1 estado del terminal
Reservado ] C¥Z estado del terminal

g§§ estado del term-mal CX3 estado del terminal
estado del terminal (¥4 estado del terminal

C¥6 estado del terminal
C¥b estado del terminal

03. Visualizacion del estado de los terminales de entrada de comunicaciones

’ ,, ,’ ’ , ’ " 5-Sﬂlifiﬂdesa‘ctivada
’ " ,’ " ” ’ i . salida activada

Reservado J | | |— CX1 estado del terminal
Reservado C¥2 estado del terminal
CX8 estado del texm.inal C¥3 estado del terminal
CX7 estado del terminal C¥4 estado del terminal

CX6 estado del terminal
C¥5 estado del terminal
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04. Estado de la unidad:
BITO: 1 = configuracién de voltaje de la borna colectora
BIT1: 1 =comando validacion marcha frecuente
BIT2: 1 =comando de ejecucion velocidad jog
BIT3: 1 = periodo de marcha del variador
BIT4: 1 = direccion de marcha actual para inversion
BITS: 1 =comando para la inversion de marcha
BIT6: 1 = tiempo de frenado de desaceleracion
BIT7: 1 =tiempo de aceleracion del motor
BIT8: 1 =tiempo de desaceleracion del motor
BIT9: 1 = alarma variador
BIT10: 1 = fallo de accionamiento
BIT11: 1 = tiempo de limitacion de corriente
BIT12: 1 =tiempo de rearme de fallos
BIT13: 1 = periodo de autoajuste
BIT14: 1 = estado de paro libre
BIT15: 1 = inicio de rastreo de velocidad
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7. Solucion de problemas

7.1.

Fallos y soluciones

Los posibles tipos de fallos en TDS600 se muestran en la Tabla 8-1, incluyendo
fallos y alarmas de dos tipos. Por ejemplo, el fallo del variador muestra E-XX,
mientras que la alarma correspondiente aparece en A-XX. Los fallos del
variador se almacenan en el grupo de parametros de grabacion de fallos F26,
si se ha producido una alarma, permanecera hasta ser restaurada, el estado
de alarma no se registra en el grupo de parametros F26. Cuando se produce
un fallo en el variador, el usuario debe consultar esta tabla y analizar los fallos
de manera detallada. Comuniquese con nuestro departamento de servicio

-
o
Z
a
7
k|

post-venta‘
Cédigo de | .. . . .
9 Tipo de fallo Posible razén Solucion
fallo
Tiempo de aceleracion .
Aumentar el tiempo de aceleracion
demasiado corto
Ajuste la configuracion de la curva V / F,
Curva V/F inadecuada aumente manualmente el par o ajustelo
automdticamente
Sobrecarga Rearranque de motor Configural los rearranques de motor
E-01 durante la 4 9 4
aceleracion
Tension de entrada baja Comprobar la tension de entrada
Variador bajo de potencia Se necesita un variador de mas potencia
Pérdida de fase Comprobar el cableado
Tiempo de desaceleracion corto | Aumentar el tiempo de desaceleracion
Sobrecarga
E-02 durante la B Mucha inercia Aumentar la potencia de frenado
desaceleracion
La potencia del variador es baja .
P ! Se necesita un variador de mas potencia
Cambio de carga no prevista Comprobar o Reducir la carga
Sobrecarga Tiempo aceleracion Aumentar tiempos de aceleracion
durante el proceso | desaceleracion corto desaceleracion
E-03 .
de velocidad
constante Tension de entrada baja Comprobar tension de entrada
La potencia del variador es baja . . . .
P ! Se necesita un variador de mas potencia

Tabla 7-1 Tipo de fallos y soluciones
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Sobretension

Entrada de tensioén desconocida

Comprobar la entrada de tension

E-04 Tiempo de aceleracion . .
) ) Aumentar tiempo de aceleracién
durante ‘é insuficiente P
aceleracion
Rearranque de motor Configurar los rearranques de motor
: Tiempo de desaceleracion corto | Aumentar el tiempo de desaceleracion
Sobrevoltaje
E-05 | durantela
desaceleracion Mucha inercia Aumentar la potencia de frenado
Tensidn de entrada desconocida | Comprobar tensién de entrada
Sobrevoltaje Tiempo aceleracion Aumentar tiempos de aceleracion
durante el proceso desaceleracion corto desaceleracion
E-06
de velocidad Fluct at nd
constante vetuaciones en fatension de Comprobar tensién de entrada
entrada
Inercia de la carga alta Comprobar potencia de frenado
Sobrecarga en
E-07 | lafuente de Entrada de tensién desconocida | Comprobar tensién de entrada
alimentacion
Tension baja . .
E-08 Tension de entrada baja Comprobar tension de entrada
durante la marcha
Tiempo de aceleracion corto Aumentar tiempo de aceleracion
Inyeccion de CC de frenado alta | Reducir tension de freanado
Curva V/F inadecuada Ajustar la curva V/F y aumentar el par
Proteccion
E-09
sobrecarga
Rearranque de motor Configurar los rearranques de motor
Tension de entrada baja Comprobar tension de entrada
Carga excesiva Aumentar la potencia del variador
Aj rl rva V/F mentar el par
Sobrecarga motor justar la curva V/F y aumentar el pa
E-10 Proteccién
(A-10) sobrecarga motor

Tension de entrada baja

Comprobar tension de entrada
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Funcionamiento general a baja
velocidad con gran carga

Aumentar el tiempo de la conversion de
frecuencia

Factor de proteccion de
sobrecarga del motor
establecido incorrectamente

Configurar la proteccion del factor de
sobrecarga del motor
correctamente

El motor esta bloqueado
o la carga cambia muy
repentinamente y rapidamente

Comprobar la carga

La corriente de funcionamiento
del variador es inferior al umbral

Confirme si la configuracion de los
parametros F19.08, F19.09 es razonable

E-11 Proteccion de baja | de subcarga
(A-17) carga del motor
Comprobar donde la carga se ha separado
Carga separada del motor
del motor
Anomalia en las tres fases de Comprobar las tres fases de entrada de
entrada de alimentacion alimentacion
pérdida de fase de | Anomalia en la placa de fuente B
E-12 ) - Contacte con el servicio técnico
entrada de alimentacion
La anomalia de la placa de B
Contacte con el servicio técnico
control
Anomalia del cable del motor al
) Comprobar el cableado de motor a variador
variador
Desequilibrio en la salida del Verificar si el devanado motor
g Pérdida de fase de | variador trifdsico estd equilibrado
salida Anomalia de la placa de fuente o
. Contacte con el servicio técnico
de alimentacion
La anomalfa de la placa de -
Contacte con el servicio técnico
control
Sobrecorriente transitoria del Consulte la solucién para
variador sobrecorriente
Cortocircuito entre fases o a
Volver a cablear
tierra
Ventilador averiado o bloqueado | Limpiar o sustituir ventilador
Temper: rambien .
emperatuar ambiente Bajar la temperature ambiente
- demasiado alta
E1a Proteccion del

variador

Conexion del cable incorrecta

Comprobar la conexion del cable

Alteracion en la corriente por
perdida de fase de salida

Comprobar cableado

Fuente de alimentacion auxiliar
dafiada y falta de tension de
accionamiento

Contacte con el servicio técnico

Fallo panel de control

Contacte con el servicio técnico

99

-
o
Z
a
7
k|




ESPANOL

toscano

Motor derivado a tierra Sustitucion de motor o cableados
E-15 Derivacion a tierra
Componentes o cableados ) .
- Contacte con el servicio técnico
interiores dafados
Motor derivado a tierra Sustitucion de motor o cableados
Derivacion a tierra | Anomalia en los cableadors a
E-16 Sustitucion de motor o cableados
al conectarse motor o en el motor
Componentes o cableados ) L
- Contacte con el servicio técnico
interiores dafados
Alarma continua en A-17 por Limpieza o para mejorar el conducto de
mas de 30 minutos ventilacion
Limpieza o para mejorar el conducto de
Blogueo de conductos -
ventilacion
- - Temperatura ambiental . . I
E17 Sobre vtemperatura P . Mejore el sistema de ventilacion
(A-17) | del variador demasiado alta
Ventilador dafiado Sustituya el ventilador
Terminal de parada de Desactivar el terminal de fallo externo una
emergencia por fallo activado vez resuelto el fallo
E-18 Fallo del Terminal de parada por fallo Desactivar el terminal de fallo externo una
(A-18) dispositivo externo | externo activado vez resuelto el fallo
Conexion de cable o conctor mal
Comprobar conexiones
conectado
Fuente de alimentacion auxiliar L
- Contacte con el servicio técnico
B dafiada
£19 Deteccidn de fallo
en circuito . ’ -
Componentes dafiados Contacte con el servicio técnico
Sistema convertidor dafiado Contacte con el servicio técnico
La proteccion de interrupcion
Fallo por se activa, pero no se detecta . L N
P P - Presione el botén “PARADA / RESET" para
E-20 interferencia ninguna de las sefales de
; . o restablecer
externa sobreintensidad, sobretensién o
cortocircuito
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Fallo por Apague y reinicie, si el fallo persiste, busque
E-21 interferencia Perturbacion interna grave pagueyrel ' P »busq
el servicio técnico
interna
Incorrecta configuracion del .
. Comprobar pardmetro
parametro PID
E-22 Pérdida de la )
) Pérdia de la conexion Comprobar el cableado
(A-22) | referencia PID P
El panel funciona o
Contacte con el servicio técnico
incorrectamente
La configuracion de la
realimentacion PID no es Revisar los pardmetros
razonable
o Rea\imemacién senal de realimentacion Comprobar el cableado de la sefial externa
(A-23) PID perdida desconectada P!
El panel funciona L
Contacte con el servicio técnico
incorrectamente
La configuracion de los
fos parametros PID no son Revisar parametros
g Error PID razonables
(A-24) ©
El panel funciona o
) Contacte con el servicio técnico
incorrectamente
Proteccion del El terminal esta active con el
E-25 terminal de . Comprobar el estado del terminal
variador en marcha
arranque
Fallo en la configuracion Comprobar configuracion
; Presione la tecla “PARADA / RESET" para
Error en el puerto serie - o
reiniciar. Contacte con el servicio técnico
ng) Fallo d? B Pardmetro de advertencia
(A26) comunicacion de fallo configurado Modificar F05.04, F05.05
incorrectamente
. . Verifique si el dispositivo funciona y el
El dispositivo no funciona 4 P y
cableado es correcto
E-27 Reservado
E-28 Reservado
E-29 Reservado
E-30 E’PROM leey Se produce un error al leer o Presione la tecla "PARADA / RESET" para
(A-30) escribe mal escribir el pardmetro de control reiniciar. Contacte con el servicio técnico
Fallo en la temperatura del B
i Contacte con el servicio técnico
£ Deteccién de sensor

temperatura

Temperatura anémala en el
sensor

Contacte con el servicio técnico
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Configuracion de parédmetros Configurar correctamente los datos de
motor incorrectos motor
E-32 Fallo de autoajuste | Corriente anémala en el ajuste Seleccionar el ajuste motor variador
Comprobar el cableado de las tres fases
Error en cableado de motor P
de motor
E-33 Falloen el Anomalia placa de alimentacion | Contacte con el servicio técnico
(A-33) | contactor Fallo en elcontactor Sustituya contactor
E-34 Fallo 1 Depurar ajustes
E-35 Fallo 2 Depurar ajustes
Baja refrigeracion Mejorar la disipacion de temperatura
E-36 Sobretemperatura | La capacidad del variador es ) .
- Seleccionar otro ajuste de motor
(A-36) en el bus pequena
El ventilador del bus esté dafiado | Susutituir el ventilador
E-37 Codificacion Codificacion dafiado Comprobar cableado y codificacion
. Tiempo de aceleracion corto Aumentar el tiempo de aceleracion
E-38 Sobrevelocidad - - - - -
Baja potencia variador Elegir un variador de mayor potencia
iacio Tiempo de aceleracion Aumentar el tiempo de aceleracion
E-39 Desviacion de la desaceleracion corto P
velocidad - - - - -
Baja potencia variador Elegir un variador de mayor potencia
E-40
~ Reservado
E-50
AST Alarma de Configuracion de parametros F01.00 y FO1.03 no se pueden configurar
frecuencia incorrecta en el mismo canal
It |/ .. <
A-52 Alarma d-e ponﬂgurac on de parametros Comprobar configuracion de parametros
frecuencia incorrecta
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7. Solucién de problemas

7.2. Registro de fallos

Este variador de serie puede registrar los ultimos 4 codigos de fallo y el
parametro de ejecucion del variador de los Ultimos 2 fallos, consultando esta
informacion puede redundar en encontrar el motivo del fallo.

La informacion de fallo se almacena en el parametro de grupo F26, entre en el
parametro de grupo F26 para ver informacion sobre el método de operacion
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del teclado.

Cadigo Contenido Cadigo Contenido

F26.00 Ultimo registro al fallo F26.09 Estado de la entrada antes del fallo

F26.01 Registro previo a dos fallos F26.10 fT;ﬁ;npo de funcionamiento al dltimos

) ) Configuracion de frecuencia previa a los

F26.02 Registro previo a tres fallos F26.11 e
dos ultimos fallos

F26.03 Registro previo a cuatro fallos F26.12 $a|\da de frecuencia previa a los dos
Ultimos fallos

F26.04 Set de frecuencia previa al fallo F26.13 $ahda de corriente previa alos dos
Ultimos fallos

F26.05 Salida de frecuencia previa al fallo F26.14 DC previa a los dos ultimod fallos

F26.06 Salida de corriente previa al fallo F26.15 ::Hnoﬁseratura previa a los dos ultimos

£26.07 DG previa al fallo £26.16 Estado qe\.termlna\ de entrada previa a
los dos ultimos fallos

F26.08 Temperature previa al fallo F26.17 Tiempo de funcionamiento previo a los

dos ultimos fallos
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7.3. Reset de fallos

>

Para reanudar el funcionamiento normal cuando se produce un fallo en el

071. Antes del reinicio, debe buscar el motivo de la fallo y solucionarlo,
de lo contrario, puede causar dafios permanentes al variador.

02. Si no se puede restablecer o si el fallo y se produce nuevamente
después del reinicio, se debe buscar la razén, ya que el reinicio
continuo daiara el variador.

03. El reinicio debe realizarse 5 minutos después de la sobrecarga,
para tener proteccion contra sobrecalentamiento.

04. Por el fallo E-14, no debe reiniciar, el cableado del motor debe ser
verificado y después de esto, reinicie el variador.

05. Cuando hay un fallo E-16 después de la conexion, no reinicie el

variador directamente. Necesita verificar si el cableado de entrada y
salida est4 correcto.

variador, puede seguir los siguientes pasos:

071. Después de configurar cualquier terminal de X1 ~ X8 para RESET externo,

se reiniciara después de conectarlo a COM.

02. Cuando se muestra el coédigo de fallo, presione la tecla después de

confirmar que puede ser restaurado.

03. Restablecimiento de la comunicacion. Por favor, consulte la descripcion

del anexo.

04. Cortar el suministro de energia.

7.4. Reset de alarmas

Cuando se produce una alarma, debe solucionarse la fuente de la causa de
la alarma; de lo contrario, la alarma no se puede eliminar, tampoco se puede

reiniciar con el botdn de reinicio.
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8. Mantenimiento

8. Mantenimiento
8.1. 8.1 Mantenimiento de rutina

Cuando use esta serie, operarla de acuerdo a como se detalla en este “manual
de servicio” estrictamente. Durante el funcionamiento, la temperatura,
la humedad, la vibracion y el envejecimiento afectaran las piezas, lo que
puede provocar el fallo del variador. Para evitar esto, se recomienda realizar
inspecciones de rutina y mantenimiento.
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period
i - Inspection item
daily | periodic
Limpieza diaria:
(1) El variador debe mantenerse en estado limpio
v (2) Limpie el polvo en la superficie del variador, evite que entre polvo dentro del variador
(especialmente polvo de metal)
(3) Limpie posibles manchas de aceite del ventilador de enfriamiento
v Verifique el conducto de aire y limpielo regularmente.
v Compruebe si los tornillos estan sueltos
v Compruebe si el variador esta corroido
v Sihay cambios en el entorno
v Si el ventilador funciona correctamente
v Si el variador se calienta
v Sonidos raros durante le funcionamiento
v Vibraciones durante el funcionamiento
v Verifique que las terminales de cableado no estén tensos
v La prueba de aislamiento del circuito principal

Table 8-1 Mantenimiento periddico

Se recomienda inspeccionar con el siguiente instrumento:

Voltaje de entrada: voltimetro eléctrico, voltaje de salida: voltimetro rectificador,
corriente de salida y entrada: pinza amperimétrica.
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8.2. Inspeccidn y sustitucidn de partes dafiadas

Algunas partes componentes del variador se desgastaran o tendran un
rendimiento descendente para el uso a largo plazo, para garantizar que el
variador pueda funcionar de manera estable y confiable, se recomienda realizar
mantenimiento y reemplazar las piezas correspondientes si es necesario.

01. Ventilador de enfriamiento

Ruido anormal, incluso la oscilacion puede tener lugar si el ventilador tiene
cojinete desgastado o aspa envejecida, en este caso se debe considerar la
sustitucion del ventilador.

02. Capacitancia del electrolito del filtro

Cuando la carga que cambia con frecuencia causa el aumento de los pulsos de
corriente y la temperatura ambiente es elevada, la capacitancia del electrolito
puede dafarse y aqui deberia reemplazarla.

8.3. Reparacion en garantia

071. Proporcionamos el mantenimiento gratuito dentro del plazo de la garantia
en caso de fallo o dafio en el uso normal, el tiempo de la garantia se puede
ver en la tarjeta de garantia.

02. Queda fuera de garantia si una de las siguientes situaciones tiene lugar
dentro del periodo de garantia de reparacion.

a. Sinousoelvariadordeacuerdoconel“manual deservicio’ estrictamente
o no lo uso bajo el entorno exigido en el “manual de servicio”.

b. Fallo causado al aplicar el variador a una funcion no normal.

c. Fallo causado por la reparacion o reajuste no permitido.

d. Dafio causado por mal mantenimiento, caida desde un lugar alto u otro
factor extrinseco después de comprar el variador.

e. Fallocausado porundesastre natural o suderivado, como sobretension,
rayo, agua, fuego, corrosion de la sal, corrosion del gas, terremotos,
tormentas, etc...

f. Rotura del logotipo del producto (como: placa de caracteristicas,
etc.). Si el nimero de serie no concuerda con la tarjeta de garantia de
reparacion.

03. Puede contactar con nuestro servicio técnico si tiene preguntas. Después
del periodo de garantia de reparacion, también proporcionaremos servicio de
reparacion para nuestros productos.
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8. Mantenimiento

IC Nuestra empresa también proporcionara un servicio de reparacién bajo
tarifa para el variador que no esté dentro del periodo de garantia

8.4. Almacenaje
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Elusuariodebeprestaratencionalos siguientes puntos parael almacenamiento
temporal y a largo plazo después de comprar del variador:

01. Evite almacenar el variador a alta temperatura, lugar humedo y Polvo o
polvo de metal y asegurar una buena ventilacion.

02. El almacenamiento prolongado causara baja calidad de la capacitancia
electrolitica, por lo que debe asegurarse de que se electrifiqgue por una
vez dentro de 1 afio siendo el tiempo de electrificacion inferior a 1 hora y
el voltaje de entrada se incremente gradualmente hasta el valor nominal
mediante un regulador de voltaje de 250w. Mientras tanto, el variador debe
estar desconectado del motor.
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Apéndice A Protocolo de comunicacion de puerto libre

1. Resumen

Proporcionamos al cliente la interfaz de comunicacion general RS485 / RS232
en nuestro variador de frecuencia serie TDS600. Para los usuarios, a través de
la interfaz de comunicacion, el dispositivo superior (como PC, controlador PLC,
etc.) puede realizar un monitoreo centralizado al variador (como configurar el
parametro del variador, controlar el funcionamiento del variador, leer el estado
del trabajo del variador) y también el teclado de control a distancia se puede
conectar para cumplir diversos requisitos operativos del usuario.

Este protocolo de comunicacion es un archivo de criterio de interfaz disefiado
para realizar la funcion mencionada anteriormente, |éalo con atentamente y
programe de acuerdo con él de modo que realice un control de larga distancia
y de red al variador.

2. Contenido del protocolo y descripcién
2.1. Modo de la red de comunicacion

Control PC | o | Control PLC | [ | Control TDS

RS232

Maodulo conversion
232 -485

RS485

TDS600 TDS600 TDS600 TDS600
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Apéndice A Protocolo de comunicacién de puerto libre

2.2. Comunicacion

En la actualidad, el variador TDS600 puede utilizarse no solo como dispositivo
auxiliar sino también como dispositivo principal en RS485, si el variador se
utiliza como dispositivo auxiliar, el dispositivo maestro puede completarse
mediante PC, PLC o interfaz humana, y si se utiliza como dispositivo central,
el control auxiliar principal del variador puede ser complementado por este, el
modo de comunicacion especifica es como se menciona a continuacion:

01.PC o PLC como mainframe, variador como dispositivo auxiliar,
comunicacion punto a punto entre mainframe y dispositivo auxiliar.

02. El dispositivo auxiliar no responde cuando el mainframe envia el comando
por la direccion de difusion.

03. El usuario puede establecer la direccion local, la velocidad en baudios y
el formato de datos del variador a través del teclado del dispositivo auxiliar.

04. El dispositivo auxiliar informa informacion de fallo de corriente a la unidad
central en el Ultimo cuadro de respuesta.

05. TDS600 proporciona una interfaz RS485.
2.3. Modo de transmision

Modo de transmision semiautomatico en serie asincrono. Formato de Fabrica
y velocidad de transmision: 8-N-1, 9600 bps. Para el parametro especifico, ver
descripcion del grupo FO5 Codigo de funcion.

(Observacion: La definicién de este pardametro solo es efectiva en el modo de
comunicacién Modbus, para otras comunicacién ver extensiones).
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F05.00

Seleccioén
Protocolo

0: Protocolo modbus

1: reservado

2: Prdeibus protocolo (extension)

3: protocolo CanLink (extension)

4: protocolo CANabierto (extension)

5: protocolo libre 1(puede modificar toda la funcion de
parametros de TDS600)

6: protocolo libre 2 (sélo puede modificar parte de funcion
parametro de TDS600)

Nota: necesita tarjeta de expansion para protocolo 2, 3, 4

F05.01

Configuracion de
rango de baudios

Primer bit de LED: protocolo libre y seleccién de velocidad
de baudios Modbus0: 300BPS

1: 600BPS

2:1200BPS

3:2400BPS

4: 4800BPS

5:9600BPS

6: 19200BPS

7:38400BPS

8: 57600BPS
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Apéndice B Variador para Bomba Solar

Apéndice B Variador para Bomba Solar

Variador de la serie especial TDS600 para bomba solar de alto rendimiento.
Consigue junto con el suministro de CC mediante panel solar y sin bateria
acumulativa extra, convertir la irradiacion solar en energia eléctrica de
corriente alterna y accionar un motor de corriente trifasica. Aplicaciones
tipicas como, por ejemplo, el suministro de agua, irrigacion agricola, riego
forestal, ganaderia, suministro de agua para las islas, ingenieria de tratamiento
de aguas residuales etc... Funciéon MPPT (Seguimiento del Punto de Maxima
Potencia), CVT (Seguimiento de Voltaje Constante), opcién dormir y despertar
automatico, parada automatica de nivel alto de agua, auto-arranque de nivel
bajo de agua, proteccion contra marcha en seco (proteccion de bajacarga),
etc. Funciones disponibles.

1. Caracteristicas del variador de bomba solar serie TDS600;
01. Dos modos de control: Modo CVT y modo MPPT.
02. Maximo seguimiento del punto de potencia.
03. Dormirautomatico segunlaluz solar,conluz fuerte despertar automatico.
04. Marcha por bajo nivel de agua, parada automatica de alto nivel de agua.
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05. Soporta entradas de CC y CA. Sin sol y durante los dias de lluvia,
seleccionar la red de alimentacion de CA 'y accionar la bomba ajustando los
parametros.

06. Soporta RS485 (protocolo libre y protocolo Modbus), y opciones Profibus-
DR, CANLink y CANabierto.

07.7. Instalacion rapida, sin necesidad de mantenimiento adicional.
08. 8. Compatible con la mayoria de los paneles solares.

09.9. Soporta carga de teclado, descarga y copia parametros, facilita la
configuracion de parametros.
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Apéndice B Variador para Bomba Solar

2. Especificaciones del Variador de bomba solar TDS600

Tipo 4T serie 28 serie
Tension DC de entrada maxima 800V DC 400V DC 5
Z
Rango de tension MPPT&CVT recomendado 350V~750V DC 160V~380VDC &
%)
Tension de entrada recomendada 530V DC/380V AC 310V DC/220V AC o
Tension de salida nominal 3PH 380V AC 3PH 220V AC
Eficiencia MPPT >97%
Rango de frecuencia de salida 0~600Hz
Maxima eficiencia >97%
Nivel de proteccion IP20 Refrigeracion por aire forzado
Altura Por debajo de 1000 metros.
En caso de altitud superior 71000 metros requiere
aumento de refrigeracion, la corriente de salida se
reduce alrededor del 10% de la corriente nominal por
cada 1000 metros de altura
Tipo de variador de bomba solar G: G tipo para bombas sumergibles
P: P tipo para bomba centrifuga

3. Configuraciones de paneles solares recomendadas

El rango de potencia de los paneles solares debe ser de 1,2 a 1,3 veces la
potencia nominal del variador.

La tension de circuito abierto del conjunto solar debe ser de 1,1 a 1,2 veces la
tension nominal del bus de CC.
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4. Configuracion de parametros especiales del variador de bomba
solar TDS600

Para la aplicacion de bombas solares, hay dos modos de funcionamiento CVT
y MPPT a elegir.

a. Modo CVT : grupo de parametros;
F11.00=1(PID Bucle cerrado valido)
F11.01=9(Elija F12.74 como voltaje objetivo CVT)
F11.02=9(Elija DC BUS voltaje como retroalimentacién)
F11.13=1
F19.32=0200

Cuando el voltaje de DC BUS es menor que el valor de F17.07 (voltaje de CC
de reposo), el variador pasaré al modo de reposo. Cuando el voltaje del bus
de CC es mayor que F17.06 (voltaje de activacién de CC) y tiene una duracion
de F17.10 (tiempo de retardo desconexién de activacion), el variador se
despertara y comenzara a trabajar nuevamente.

b. Modo MPPT: grupo de parametros;
F17.09=1 MPPT Modo de funcion.
F01.00=11 MPPT Habilitado.

Ajuste F17.06, F17.07, F17.08 y F17.10 correctamente para obtener un efecto
adecuado. Nivel de limite superior de agua y funciones de nivel de limite
bajo de agua disponibles para el modo CVT y el modo MPPT, consulte las
funciones # 72 y # 73 para terminal de funcién de entrada mdltiple en Grupo
de parametros F8.
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1. Safety information and use notice points

To make ensure personal & equipment safety, this chapter must be read carefully before
the inverter come into use.

1.1. Safety precautions

There are three kinds of safety warnings in this manual as below:

Symbol

Description

A

It may cause human death, serious injury or heavy property
loss with wrong operation.

A

It may result body or device damage with wrong and timeless
precautions under operation.

Zr

Should pay extra cautions when inverter in use under this
symbol

Forbid to cut off the power source directly when inverter under running,
acceleration or deceleration status. Power source could cut off when
inverter completely in halt and standby status. Otherwise user should
be responsible for inverter and device damage and human injury.
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1. Safety information and use notice points

01. Forbid to connect AC power source to output terminal UV,W,
otherwise it could cause inverter completely damage.

02. Not allow for short circuit between(-) and (+) otherwise it could
cause inverter damage and power source short circuit.

03. Forbid to install inverter on flammable objects, otherwise it may
cause fire.

04. Do not install inverter in a environment with explosive gas, it may
cause explosion.
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05. Bare connection terminal should be insulation treatment after main
loop connection, otherwise it may cause electric shock.

06. Do not operate inverter with wet hands when inverter power on,
otherwise it may cause electric shock.

07. Inverter earth terminal should be well grounding connection.

08. Do not open the front cover for wiring when inverter power on.
Inverter wiring and check must handle after 10 minutes of inverter
power off.

09. Wiring connection should handle by qualified person and not allow
to slip any conductive objects inside inverter, otherwise it may cause a
electric shock or inverter damage.

10. When inverter stocked for more than 6 months, using voltage
regulator to boost voltage up and keep inverter in standy status for 1
hour, otherwise it may cause electric shock and explosion.

01. Forbid to connect control terminals except TA, TB, TC to AC
220V/380V signal, otherwise it may cause inverter completely damage.
02. Do not install and run inverter when inverter damage or spare part
less, otherwise it may cause fire or human injury.

03. Inverter should install in a place where can accept itself weight,
otherwise it may cause inverter drop down or belongings damage.
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1.2. Application range

This kind of inverter apply to 3 phase ac asynchronous motor only for general
industry.

It should handle cautiously and consult with manufacturer when inverter apply
to high reliability required equipment which relevant to life, properties and
safety device.

This kind of inverter is the general motor control device in industry. When
inverter apply to dangerous equipment, safeguard should be considerable in
case of inverter failure.

1.3. Use notice points

071. TDS600 series inverter belong to voltage type inverter, and it is normal
with up temperature, noise and vibration of motor increasing over power
frequency run slightly.

02. 1t is required to match inverter with variable frequency motor running
at low speed with constant torque for long time. When match inverter with
general asynchronous motor running at low speed, it should take measures
to make motor heat dissipation or monitoring motor temperature in avoid of
motor flash.

03. It is necessary to take measures in advance for the damage caused for
the bad lubrication of the reduction box and wheel gear mechanical devices
running at low speed for long time.

04. 1t is necessary to assure at first that the use speed range of motor
bearings and mechanical devices, also the increasing of motor vibration and
noise should be considered, when motor run over rated frequency.

05. It is necessary to select the suitable brake assembly for hoisting device
and big inertia load to make sure the normal work when inverter stripping
from power grid for the overcurrent or overvoltage failure.

06. Inverter start and stop control through terminal or other normal command
channel, otherwise it may cause inverter damage via connecting inverter
input terminal to big current switch just like contactor direct to start and stop
inverter frequently.

07.1t is necessary to make sure inverter cut off from operation without
output, when inverter and motor connect through switch components just
like contactor etc. Otherwise it will cause inverter damage.
08. When inverter output frequency within some range, it may meet
mechanical resonance point of load device, through setting jump frequency
to avoid it.
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1. Safety information and use notice points

09. Checking power supply voltage within allowed working range before
usage, otherwise, it need to change voltage or custom special voltage inverter.

10. When inverter usage site altitude over1000 meters, inverter should
decrease current to use, output current decrease about 10% of rated current
per 1000 meters increase.

11. Motor should do insulation check before first usage or reusage after lay
aside for long time. Checking method show as graph 1-1 below with 500V
voltage type megohm meter, insulation resistance should not smaller than 5
MQ, otherwise inverter maybe damaged.
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12. Forbid inverter output side to assemble capacitor to improve power
factor or anti-thunder dependent resistor etc, otherwise it may cause inverter
fault trip or component damage show as graph 1-2.

After wiring finish, short-circuit UV, W
1o measwre insulation resistance

Capacitor

Fig. 1-1 motor insulation check Fig. 1-2 capacitor at output side forbidden

1.4. Scraping handling notice
Notices when handling with scrapped inverter and components:
07. The unit: dispose the inverter as industrial waste.

02. Electrolytic capacitor: It may cause explosion when electrolytic capacitor
under burning.
03. Plastic: it may result in harmful and poisonous gas when plastic and
rubber of inverter burning, and safeguard preparations should be taken
before burning.
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2. Inverter Type and Specification

2.1. Incoming inverter inspect

07. Check if there is damage during transportation and inverter itself has

damage or fall-off parts.

02. Check if parts presented in packing list are all ready.
03. Please confirm nameplate data of the inverter is in line with your order

requirement.

Our product is guaranteed by strict quality system during manufacturing,

packing, transportation etc., please contact our company or local agent rapidly

2.2. 2.2 Type explanation

Code / Name.

TDS600 -4 T 0022 R

TDS /600

Volt. grade
2 230V
4 400V

Main supply.

T 3 - Phase
S 1-Phase

L

Communication
R RS485

TDS600

250022
280037
470015

TDS600 Type explanation
Fig.2-1 type description
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470022
4T0037
4T0055
470075

Motor power

2,2KW
3,7KW
1,5KW
2,2KW
3,7KW
5,5kW
7,5kW

470110
4T0150
470220
470300
4T0370
4T0450
4T0550

11kW

15kW
22kW
30KW
37KW
45KW
55KW




2. Inverter Type and Specification

2.3. Inverter type explanation

Input Inverter type Rated output Adaptable motor
Voltage P Current(A) (KW)
1 Phase TDS600-250022 10 2.2
230Vac
+10% TDS600-250037 17 3.7
TDS600-4T0015 5 1.5 -
TDS600-4T0022 *5/8.5 *2.2/3.7 é
TDS600-4T0037 *8.5/13 *3.7/5.5 &
TDS600-4T0055 *13/17 *5.5/7.5
TDS600-4T0075 *17/25 *7.5/11
3 Phase
TDS600-4T0110 *25/33 *11/15
400Vac
0% TDS600-4T0150 *33/39 *15/18.5
e TDS600-4T0220 *45/60 *22/30
TDS600-4T0300 *60/75 *30/37
TDS600-4T0370 *75/91 *37/45
TDS600-4T0450 *91/112 *45/55
TDS600-4T0550 *112/150 *55/75
*TP (Constant torque)

2.4. Appearance and parts name explanation

LEC digital tube Upcover
plate

LED digital tube

Up cover
plate
Operation

Dowa cover keyboard

plate Do cover

plate

Control cable Contr?l
inlet ) S Nameplate cable inlet

Nameplate

Input & output o
power source Ventilation

cable inlet hele

p ;
s 'S

Fan hole Input & output

power source
cable inlet

Fig.2-3 Fig.2-4
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Parts name sketch
2.5. Outer size

i ‘ |

00000 swme ]
g | B = BiE -
W ju] L & _|
D Dl
Fig.a Fig.b
Fig.a Fig.b
W D
Wi EE DETATL A kg
T D
1 -‘ﬂ\ & [ — L 7
g H
(g
= = EE
HH]
a I | B L1}
EE DETAIL B W2
L e
,ﬂ PR
] ) ﬁ desgoesy {i} H
di&. | S EEE
- IEE A -
A B
Fig.a Fig.b

Fig.2-5 Outer dimension
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2. Inverter Type and Specification

Fix .
Hole | Fig.

(mm) | mm) | mm) | @m) | @) | mm || N,

Inverter type

TDS600-250022
TDS600-2S0037
TDS600-4T0015 104 186 115 200 151 - 5 Fig.a
TDS600-4T0022

TDS600-4T0037G
TDS600-4T0055G
TDS600-4T0075G 129 227 140 240 175 - 5 Fig.a
TDS600-4T0110G
TDS600-4T0150G
TDS600-4T0185G
TDS600-4T0220G
TDS600-4T0300G
TDS600-4T0370G
TDS600-4T0450G
TDS600-4T0550G 190 504.5 290 530 250 254 9 Fig.b
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165 281 180 304 189 - 6 Fig.a

180 382 250 398 210 214 9 Fig.b

180 434 280 450 240 244 9 Fig.b

Table 2-2 TDS600 mounting size

2.6. Outer size of keypad and its fixing box(unit:mm)

=]
@

) ,

oq
ol

Bo
Bo

U

140

134

10

HO®
OIGIe]
IOk )

\ J =

Fig.2-6 Mounting size of keypad Fig.2-7 Hole size of keypad

>

01. TDS-LCD2 long-distance keypad outer lead, do not support keypad
holder installed, only keypad installed support, mounting size refer to
Fig.2-6.

02. When installed with keypad holder, it need to buy extra Fig.2-7
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2.7. Product technic index and spec
Item Item description
g’_ Rating volt,, frequency 1 phase 230V / 3 phase 400V Grade, 50Hz/60Hz
£ | Allowed volt. range 1 x200~260V / 3 x 320~460V
Voltage 0230V
5 ¢ 0~400V
-g' Frequency 0~600Hz
© Over loading canacit G type: 150% of rated current for 1 minute;
g capacity TP type: 120% of rated current for 1T minute.
vector control, PG vector control, open-loop V/F control, torque
Control mode control, PG torque control
+0.5% rated synchronous speed (vector control);
Velocity control precision | 0.1% rated synchronous speed (PG vector control);
+1% rated synchronous speed (V/F control);
1:2000 (PG vector control);
Speed regulation range 1:100 (vector control);
1: 50 (V/F control);
1.0Hz: 150% rated torque (V/F control);
Start-up torque 0.5Hz: 150% rated torque (vector control);
0Hz: 180% rated torque (PG vector control);
) +0.3% rated synchronous speed (vector control);
Speed fluctuat
peed fuctuation +0.1% rated synchronous speed (PG vector control);
. +10% rated torque (vector control, torque control);
Torque control precision N
5 +5% rated torque (PG vector control, PG torque control).
% Torque response <20ms (vector control);
e q P <10ms (PG vector control);
©
£ o Digital setting: max. frequencyx+0.01%; Analog setting: max.
8 Frequency precision frequencyx+0.5%
E Anal
sggigg 0.1% of max. frequency
F Digital
reqlugt_ncy setting 0.01Hz
resolution | precision
Exterior 0.1% of max. frequenc
impulse P -1req Y
Torque boost Automatic torque boost; manual torque boost 0.1~12.0%
Setting rated frequency at the range of 5~650Hz, by choosing
V/F curve(volt. Frequency | constant torque, degressive torque 1, degressive torque 2,
characteristic) degressive torque 3, self-defined V/F total 5 kinds of curve.
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2. Inverter Type and Specification

Acceleration Deceleration
curve

Two modes: straight line acceleration and deceleration; S curve
acceleration and deceleration; 15 kinds of acceleration and
deceleration time, time unit (0.01s,0.1s,1s) for option, max. time
for 71000 minutes.

15KW & under power range with inbuilt brake unit, only add
(F:’gr\:/s%rm tion brake resistor between (+%and PB.
brake P 18.5KW & up power range is possible to add brake unit
between (+)and (-)outside.
Brake
DC brake Start, stop action for option, action frequency 0~15Hz, action
current 0~100% of rated current, action time 0~30.0s
joa Jog frequency range: OHz~up limit frequency;

Jog acceleration and deceleration time 0.1~6000.0 for setting.

Multi-section speed run

Realized by inbuilt PLC or control terminal; with 15 section
speed, each section speed with separately acceleration and
deceleration time; with inbuilt PLC can achieve reserve when
power down.

Inbuilt PID controller

Convenient to make closed-loop control system

Automatic energy saving
run

Optimize V/F curve automatically to achieve power saving run
according to the load status.

Automatic voltage
regulate (AVR)

Automatically keep output voltage constant, when the power
grid voltage changes

Automatic current limiting

Current limited automatically under run mode in avoid of
inverter over-current frequently to trip.

carrier modulation

Modulate carrier wave automatically according to the load
characteristic.

Speed tracking restart

Make rotating motor smoothly start without shocking

Running function

running command
specified channel

Keypad specified, control terminal specified, communication
specified can switch through various means.

Running frequency
specified channel

Main & auxiliary specified to a realize one main adjusting
and one fine control. Digital specified, analog specified, pulse
specified, pulse width specified, communication specified and
others, which can be switched by many means at any time.

Binding function

Run command channel and frequency specified channel can
bind together randomly and switch synchronously

Input output
characteristic

Digital input channel

Channel 8 for universal digital input, max. Frequency T1KHz,
channel 1 can be used as pulse input channel, max. Input
50KHz, which can be expanded to channel 14.

Analog input channel

Channel 2 for analog input channel, AT can choose 4~20mA
or 0~10V output, Al is differential input channel, 4~20mA or
-10~10V for option, which can be expanded to channel 4 analog
input.

Pulse ouput channel

0.1~20KHz pulse square signal output to achieve setting

frequency, output frequency and other physical quantity output.
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Analog ouput channel

Channel 2 for analog signal output, AO1 can choose 4~20mA
or 0~10V, AO2 can choose 4~20mA or 0~10Vto achieve setting
frequency, output frequency and other physical quantity output,
which can be expanded to channel 4 analog output.

Unique function

Rapid current limit

Limit inverter over current to the greatest point, and make it run
more stably

Monopulse control

Suitable for working site where need one button to control
inverter start and stop, first press to start, then press to stop,
and that cycle repeats. Its very simple and reliable.

Fixed length control

Realize fixed length control

Timing control

Timing control function: setting time range 0.1Min ~ 6500.0Min

Virtual terminal

Five group virtual input & output 10 can realize simply logical
control

keypad

Keypad display

The parameters like setting frequency, output frequency, output
voltage, output current can be displayed

Lock the button

Lock all or part of the buttons

Protection function

Motor power on Shot circuit test,

input & output phase loss protection,

over-current protection,

over voltage protection,

under voltage protection,

over heat protection,

overload protection,

under load protection,

relay absorption protection,

terminal protection and no stop protection under power off.

Environment

Use ambient

Indoor, not bare to sunlight, no dust, no corrosive gas, no
flammable gas, no vapor, no water drop or salt etc.

Altitude

Under 1000 meter. (above 1000 meter require to reduce volume
to use, output current reduce about 10% of rated currenvolt per
1000 meter high)

Environment temperature

-10°C~+40°C (environment temperature between 40°C~50°C,
need to reduce volume or strengthen heat sink )

Environment humidity

Smaller than 95%RH, no drop condenses

Vibration

Smaller than 5.9 M/S%(0.69)

Storage temperature

-40°C~+70°C
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3. Installation and wiring

£ | Protection grade IP20
°
2
@ | Cooling mode Fan
Installation mode Wall hanging type

4 \
!f? Para obtener un funcionamiento perfecto del variador, compruebe

s A
A Es necesario seleccionar el tipo correcto de modelo, de lo contrario

3.

3

y seleccione el tipo correcto de acuerdo con este capitulo antes del
cableado

puede causar un funcionamiento anormal del motor o dafos en el

Installation and wiring

.1. Installation ambient

3.1.1. The demands for installation ambient

01. Installed in drafty indoor place, the ambient temperature should be within-
10°C~40°C, it needs external compulsory heat sink or reduce the volume
if temperature is over than 40°C; when temperature under -10°C, please
preheat inverter first.

02. Avoid installing in places with direct sunlight, much dust, floating fiber
and metal powder.

03. Don'tinstall in place with corrosive, explosive gas.
04. The humidity should be smaller than 95%RH, without condensation water.
05. Installed in place of plane fixing vibration smaller than 5.9m/s?(0.6g).

06. Keep away from electromagnetic disturbance source and other electronic
apparatus sensible to electromagnetic disturbance.

3.1.2. Installation direction and space

01. Normally the inverter should be mounted vertically, horizontal mounting
will seriously affect heat dissipation and the inverter must be used in lower
volume.

02. Demand for minimum mounting space and distance, please see Fig.3-1.

03. When installing multiple inverters up and down, leading divider must be
applied between them, see Fig. 3-2.
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Fan exhaust 200mm above

Fan exhaust 5 11 ommabove a .
D €
4 azfis
100mm 100mm
S0mm 8 g g L S0mm
above 06 above above above
CHoscomsd
A wimmn
- g
Al = lf
W@ﬂmw 200mm above
a:15KW & down power B: 18.5KW & up power

Fig.3-1T mounting space

1

Leading divider

Fig.3-2 mounting of multiple inverters

3.2. Parts disassembly and installation
3.2.1. Key board disassembly and installation

01. Disassembly
Let the forefinger press finger inlet on the keypad, depress fixing flexible plate
on the top lightly, draw it outward, then you can disassemble the keypad.

02. Assembly
First interface the fixed hook of on the bottom of keyboard with the keyboard
installation claw of inverter, then press the fixed shrapnel on the top of keyboard

to push it assemble well properly (keyboard assemble well when sounding of
crisp), show as Fig.3-3.
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3. Installation and wiring

3.2.2. Cover disassembly and installation
3.2.2.1. Cover disassembly and installation
01. Disassembly

Located the thumbs to the side bayonet, the ring fingers on the joint of the up
and down cover, with thumbs press inside and pull upside at the same time
until the bayonet open between cover and whole case, then pull back cover to
make it off the inverter.

02. Assembly

10 Tilt cover at 5~10 degree;
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2° Interface installation claw with hook on the top of inverter, press down
heavily till cover bayonet enter into the holes of two side completely, show as
Fig.3-4.

/“

Assemble
00 | hook
0

=T
Soea

hook mouth =~.__| Assemble
hook

Fig.3-3 key board disassembly Fig.3-4 Cover disassembly and installation

3.2.2.2. Metal cover disassembly and installation:
01. Disassembly

First take off 2 screws at the side of the cover and move it a bit outward
horizontally, then tilt it at 15 degree and draw it outward at the direction

shown in right figure, now you can take the cover off.
02. Assembly

First put down the cover in parallel with unit body and make it just locked at
two sides of the inverter, secondly force it ahead and make fixing part on its
top inserted into fixing slot of unit body, at last screw the cover and finish
assembly for the cover. As shown in Fig.3-5
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3.3. Wiring notice points

m e
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01. Before wiring, assure power supply is cut off completely for 10 minutes
and all LED indicator light extinguished.

02. Before inverter internal wiring, confirm that DC volt. Between main loop
end P+ and P- fall down to below DC36V.

03. Wiring can only be done by professional person trained and qualified.

04. Before power on, check if voltage grade of the inverter is in line with
that of power supply volt., otherwise will cause personnel injured and device
damaged.

J

A e
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N
071. Assure power be cut off completely for above 10 minutes before wiring,
otherwise there is danger of getting electric shock.

02. Forbid connecting power wire to output U, V, W of the inverter.

03. If there is current leakage inside inverter, inverter and motor must be
earth grounding for safety assurance, please refer to clause 8 in Chapter
3.4.1 for grounding wiring.

04. Before shipment compression resistance test of the inverter is Passed,
so users should not conduct compression resistance test again.

05. Do not add absorbing capacitor or other resistance-capacitor absorbing
device between inverter and motor; also do not add electromagnetic
contact. If contactor and other switch component needed to add, please
make sure inverter suspended without output, show as Fig.3-6

06. To provide inverter over-current protection in output side and convenient
maintenance under power off, it should be connected to power source
through air switch and contactor.

07. Control signal wire should select multicore stranded wire or shielding
wire. One end of the shielding layer hang in the air, and the other end connect
to inverter earth grounding terminal, connection wire shorter than 20m.
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3. Installation and wiring

3.4. Main loop terminal wiring

Air switch

¢breaker contactor
3 —i\[;k
phase \f\

power _ﬁk—,

I
)
—
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z
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Fig.3-7 main loop simple wiring

To keep user power grid safety, please choose proper air switch, breaker, wiring
at power input side, parameter recommended show as Table 3-1

(Remark: wire must choose PVC insulation copper conductor).

. o Power Motor Control
Type Air switching or | contactor input output signal
Breaker (A) (A) - i all e 2
wiring mm? | wiring mm? | wiring mm
TDS600-250022 16 18 1.5 1.5 0.5
TDS600-2S0037 20 25 2.5 2.5 0.75
TDS600-4T0015 10 12 0.75 0.75 0.5
TDS600-4T0022 16 18 1.5 1.5 0.5
TDS600-4T0037 16 18 1.5 1.5 0.5
TDS600-4T0055 20 25 2.5 2.5 0.75
TDS600-4T0075 25 25 4.0 4.0 0.75
TDS600-4T0110 32 32 6.0 6.0 0.75
TDS600-4T0150 40 40 6.0 6.0 0.75
TDS600-4T0220 50 50 10 10 1.0
TDS600-4T0300 63 63 16 16 1.0
TDS600-4T0370 80 80 25 25 1.0
TDS600-4T0450 100 115 35 35 1.0
TDS600-4T0550 125 125 50 50 1.0

Table 3-1 parameter recommended for air switch (breaker), contactor and wiring selection
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3.4.1. Connection between inverter and
fitting parts

071. Breaking device like isolation.
Switch must assemble between
power source and inverter to keep
persona safety under repairing and TN Isolation switch

=

nverter requirement for compulsory
power off. -

02. There must be over-current. [H W 0] Acinput reactor (1
Protection breaker or fuse in inverter = 1

power supply circuit to avoid failure
expanding because of the second
device failure.

03. AC input reactor. When high
harmonics between inverter and
power supply is strong which cannot
meet system requirement or input ou v
side power factor need to improve,
ac input reactor can be added.

04. Contactor is used to power
supply only, do not use it to control
inverter start and stop.

05. Input side EMI filter hoosing =
optionally EMI filter to restrain

Breaker or fuse

-+0-% contactor

Input EMI filter In
option

)] ‘I
- Brake unit ‘option

Input EMI filter (I
ophion

In
option

D Ac output reactor (

high frequency transduction Fig.3-8 Conexionado del variador a los distintos
interference and radio-frequency elemento

interference from inverter power

line.

06. Output side EMI filter Choosing . optionally EMI filter to restrain radio-

frequency Interference and wire leakage current from inverter output side.

07. AC output reactor. Installing AC output reactor is suggested to avoid
motor insulation damage, oversize current leakage and inverter frequent
protection when connecting wire between inverter and motor exceeds 50 m

Shielded cable or 700 m Without Shielded cable.

08. Safety earth ground wire. Inverter and motor must be earth ground
connection, connection wire should select as shorter and thicker as above
3.5mm? multicore copper wire, and earth grounding resistance smaller

than10Q.
3.4.2. Main loop terminal wiring

Main loop input output terminal show as table 3-2. and table 3-3.
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3. Installation and wiring

Adapted type Main loop terminal Ti;n::]r;al Function description
BRI 1 phase AC input terminal,
' connect power source
TDS600-2S0022 3 phase AC input terminal,
lefefelslefejeje]efe] | RST connect power source
TDS600-2S0037 M PB(H) UV WD
11 L2 (+) DC volt. Positive terminal
TDSE00.4T00156 PB Reserved terminal for
- external brake resistance
EEEEEREEEEE : :
~ RsTOHmEuvwso |0 DC volt. Negative terminal
TDS600-4T0150G UVW 3 phase AC input terminal,
o connect to motor
Grounding terminal
RST 3 phase AC input terminal,

TDS600-4T0185G
TDS600-4T0220G

connect power source

DC volt. Positive terminal

DC volt. Negative terminal

External connect to DC
reactor

External connect brake unit

3 phase AC output terminal,
connect to motor

Grounding terminal

TDS600-4T0300G
TDS600-4T0370G

3 phase AC input terminal,
connect power source

DC volt. Positive terminal

DC volt. Negative terminal

R 5

TP HOUT VWD

External connect to DC
reactor

External connect brake unit

3 phase AC output terminal,
connect to motor

Grounding terminal

TDS600-4T0450G
TDS600-4T0550G

RSTP(+)(-)UVW

3 phase AC input terminal,
connect power source

DC volt. Positive terminal

DC volt. Negative terminal

External connect brake unit

3 phase AC output terminal,
connect to motor

Grounding terminal

Table 3-2 Descripcion del borne de salida/entrada de potencia
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TDS600-4T0220G~TDS600-4T0550G short circuit diagram of copper bar assembly on
main loop terminal

edgefold assembly in up direction for short
circuit copper bar

el esEss

Short circuit copper bar

edgefold in up
direction

7!‘. 01. The wiring of main loop must connect right according to the description

02. above. Wrong wiring will cause device damage and personal injury.
Short circuit copper bar assembly for 18.5KW and under power must be
edgefold in up direction, or it will cause device damage and personal injury
in the reverse direction.
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3. Installation and wiring

3.5. Basic running wiring diagram

External
External connect conmect
Brake resistance fitting part Brake unit (fitting part)
ncT \
= hod A
1F/230Vac P (+) PB (-3 ue x
50/60Hz

"~ eR 11 Ve () 3
3F400vae T 95 ¥e 2
50/60Hz S~ 9T 12 Do, =

multi-function input |

=% —ox1 571
r N2
| X2 L} E |
r internal optocouplerisolation input
17 b X terminal active, electric level
| Y4 sunport high level and low level Relay Load
r Lower level valid---short circuit {
I slice connect PW and + 24V,
= g external wiring show as solid line { s
|
- high level valid---short circut slice T 24
| y7 connect FW and COM, external Tt | DO Frequency meter
s witing shov as dotted Tine o se
| — 8 B Analos outnut type
B S xsmli:n‘i::lhélspEEd pulseiape Ab1zwitch sr3 MLY voltmeter
| Apzswitch S14
| COH A02 ~10v
amp eretneter
} Short when external power source used, F:0~107 ¥ = 24
| circuit . P remnove the short circuit slice Ad~simk 4 GNDOY
| e +24y
+10vAnalugmput type SW1 switch (Al valid )
0~10V ATl Analoginput type SW2 switch  (AIZ valid )
ez | | oy (T
Corcnor) || g YL A
); AI2 A AL2 {V:—lﬁv“"‘i-lwvﬂtagamput 486C ommunication port
- OND Ar4~~20mh Current input
Must set parameter FO0.20 when 8W2 switch

Fig.3-9 basic wiring diagram

NOTA: 18.5KW & down power inverter without terminal connect to external
reactor. 18.5KW & up power inverter can directly connect to external
DC reactor, but it need to remove the short-circuit copper bar
between P and (+).
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3.6. Control loop collocation and wiring
3.6.1. Relative location and function for control board terminal and slide switch:
Control board terminal and slide switch location show as Fig 3-10.

The terminal CNT and CN7 are used by the manufacturers, CN2 is extended
interface, CN5 is for keypad, The CN3, CN4 and CN6 for users can be seen in
table 3-3, The setting description and function of slide switch check table3-4.
Please read the following descriptions carefully before using inverter.

©
¥
©

CN3

TDS Drive

CHNE

CN3 ef

G0 0 006 0060 0 0 n°
Ch4

B s s

Fig 3-10 sketch map of CPU board
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3. Installation and wiring

No. Function Description

Input and output control | To use when inverter run under external terminal control, refer

CN3 of external terminal 103.6.2

TA-TC is normal open contact; TB-TC is normal closed

CN4 | Signal output of relay contact refer 10 3.6.2

oNG Crystal RS485 To use when inverter through 485 communication can
communication interface | achieve cascade connection and other control, refer to 3.6.2 T
%)
3
Table 3-3 Funcidn de los terminales Z
No. Function Setting Default value
F7 V:F00.20 be XXX0
) ) 0~+10V voltage signal input
W Al1 Analog input signal M F00.20 be 0000
selection o 0~+10V
I F00.20 be XXX
L4 4~20mA current signal input
7 V: F00.20 be XX0X,
) ) -10V~+10V voltage signal input
w2 Al2 Analog input signal . F00.20 be 0000
selection F— -10V~+10V
I: F00.20 be XX1X,
L4 4~20mA current signal input
s AOT Analog output signal Fe] V:F00.21 be XX00
; 0~+10V voltage signal output
selection h gesig P F00.21 be 0000
. — O~+10V
swa AO02 Analog output signal ' F00.21 be XX11
selection L4 4~20mA current signal output
o ) - earth grounding
SW5 EMI ‘|nh|b|t|on for selection | b suspending
terminal F
- suspending
Table 3-4 Descripcidn de la funcion de switch para los usuarios
lf? 071. In the graphic of slide switch, black square means switch slidable
location.

02. Only when heavy interfering exist on working site it's suggested to
put EMI dial switch to earth grounding location, and should connect
to the earth.
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3.6.2. 3.6.2 Descriptions for control board terminal

07. CN3 and CN4 terminal layout as following

ENGLISH

+10V Al

Al2 GND X1 X2 X3 X4 X5

X6 X7 X8/DI

EEEEEEEEEEEEE NN

~ [Slolololellbelblblollless

485+ 485- AO1 AO2 COM Y1 Y2 Y3 Y4DO COM PW +24V TA TB TC

02. CN3 and CN4 terminal function description show as Table 3-5

Type Symbol | Description Terminal Function and specification
X1 Multifunction input 1
X2 Multifunction input 2
Input voltage range: 15~30V;
E X3 Multifunction input 3 Opto coupler isolation, Compatible with bipolar
g X4 Multifunction input 4 input;
E X5 Multifunction input 5 Input impedance: 4.7KQ
g - . max input frequency: TKHz
= X6 Multifunction input 6
o
‘g X7 Multifunction input 7
3 . . .
£ Except for X1~X7 function, it can be used as hi-
§ speed pulse input.
xg/pl | Multifunction input 8/ Input impedance: 2.2KQ
high-speed pulse input )
max input frequency: 50KHz
Provide +24V power to external device (24+4V)
+24V +24V power source Max output current: 200mA
factory default connect to +24V; when use
External power source external signal to drive X terminal, it need to
o |PW .
3 input connect to external power source and cut off
'g with +24V power terminal.
o Provide +10Vpower to external device (10+0.5V)
g +10V +10V power source
S Max output current:50mA
coM Common interface Reference ground for digital signal and +24V
power
Reference ground for analog signal and +10V
GND Common interface power
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3. Installation and wiring

Input range: DC 0V~10V/4~20mA, selected by
SW1 dial switch on control board.

communication interface

Al Analog input 1 Input impedance: voltage input at 20KQ; current
= input at 250Q.
153 resolution: 1/4000
2 Input range: DC-10V~10V/4~20mA, selected by
® the second figure of F00.20 and SW2 dial switch
< _ on control board.
Al2 Analog input 2 Input impedance: voltage input at 20KQ; current
input at 250Q.
resolution: 1/2000
= Voltage or current output is selected by SW3
2 AO1 Analog output 1
g g outpy (AO7)and SW4 (A02) dial switch on control
° board.
g
© AO2 Analog output 2 Output voltage range: 0~10V
c
< Output current range: 4~20mA
v Open circuit collector
output 1 . . .
= Opto coupler isolation output, unipolar Open
E v Open circuit collector circuit collector output
5 output 2 Max voltage output: 30V
5 o Max current output: 50mA
.g- v3 Open circuit collector
o output 3
c
K]
‘g Function code F00.22 to select terminal output
2 Open circuit collector mode
5 output 4/ When Open circuit collector output, with the
= v4/b0 High-speed impulse same spec as terminal Y.
output When High-speed impulse
output, the max frequency is 20KHz.
5 Normal closed .
8 |[TB-TC ) Contact capacity: AC250V/2A (cos@p=1)
3 terminal
° AC250V/1A (cosp=0.4)
> Normal open
° TA-TC ) DC30V/1A
x terminal
c
o
gy |1 485 differential signal positl inal
R 485 differential signal ifferential signal positive termina
g interface
f=
g = | 485- 485 differential signal negative terminal
o
Retain
28 |cN2
=g
3 :'-3 StandardRS485
< £ [CN6 Twisted-pair cable or shield wire to connect
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03. RS485 crystal outlet CN6 layout as following

RS485 terminal CN6 layout

No. 1 2 3

4

5

Nombre | 485+ [ 485-

ENGLISH

3.6.3. Analog input&output terminal wiring

(1) Al receive analog voltage or current signal single-ended input, switch

through SW1, wire as below:

+10v
+o O~+10V ___ _ _ __ AL
or 420k (] [J
-0 GND
Shicld cable near-end carth
grounding

Fig.3-11 Al terminal wiring diagram

ATl voltage input
F Y

E SW1

b A
0~10V

ATl current input

H SW1

b/l
4--20mA

(2) AlI2 receive analog voltage or current signal single-ended input, switch
through SW2, and should match it with exact second figure of F00.20 setting,

wire as below:

+ O—lOVMHOV

Shield cable near-end
earth grounding

Fig.3-12 AI2 terminal wiring diagram
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3. Installation and wiring

01. AO1, AO2 terminal can connect to external analog meter, which can
indicate several physical quantity, it can select analog voltage or current
signal output, and switch through SW3 and SW4, wire as below:

AOL,AQ2 voltage output

Analog meter 1
SW3,5W4
4014 ’ =
Analog A 2]
meter 6
A024 010V z
A01,A02 current output
[ |
GND
SW3,5W4
i A
4~-20ma
Fig.3-13 AO1,A02 terminal wiring diagram
0 071. Under analog input mode, filter capacitor or common mode choke

can be installed between Al1 and GND or Al2 and GND.

02. Analog input and output signal can be interfered easily by
ambient environment, it need use shield cable for connection and
earth grounding well as short as possible.

3.6.4. Digital input terminal wiring

01. To use inverter inbuilt +24V power supply, and NPN source type external
controller connection mode.

Signal wire Xl? };: g:

CoM

I3][OIJUCD [EUI3)XF]

Fig.3-14 inbuilt 24V source type connection mode
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02. To use inverter inbuilt +24V power supply, and PNP drain type external
controller connection mode.

247

|—1 CON
Y
Ve,

A EZAN

CON 3

ID[[ONU0d [BIIXT

Fig.3-15 Modo de conexidn tipo fuente de 24V incorporada PNP

03. To use external DC 15~30V power supply, and NPN source type external controller

connection mode. (remove the short circuit slice between PW and +24V).

[ [sn)'}
.+247
P¥

m 77+
E signa .
g 1gnal wire Xll_‘ - —
g = EZAN
g I
é_’ con
g

Fig.3-16 fuente de alimentacion externa modo de conexion NPN

04. To use external DC 15~30V power supply, and PNP drain type external controller

connection mode. (remove the short circuit slice between PW and +24V)

p+2d 7

il
F¥

o
Z —

<] veel o T

| g{

g |
=] K -

g i & EZZ1N
&

g

Fig.3-17 fuente de alimentacidn externa modo de conexion PNP
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3. Installation and wiring

3.6.5. Communication terminal wiring

TDS600 inverter provide RS485 serial communication interface to user.

The following wire connection can make up of single-main single-sub control system
or single-main multi-sub control system. To use host computer softwar (PC or PLC
controller)can realize real time monitoring and operation to inverter, and to achieve
complicated run control like long-distance control, high degree automation. It can also
use a hostinverter and the other slave inverter to make up of the cascade or synchronous
control inverter network.
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01. Inverter RS485 interface and other device with RS485 interface wire
connection show as following

TD$S600 A(485+) A(485+) Device with
RS485 BUSS) B485) RS485
or TDS600

=

Fig.3-18 Communication terminal wiring

02. Inverter RS485 interface and host computer (device with RS232 interface)
connection:

RS8232/R8485 convertidor Ordenador
P Sefial .
TDS&600 Variador Nombre Descripeidn  Apantallado | Pin N°.
Descripcién | Nombre 5 +5V @ Carcasa
Jeomiifial B 4 XD RXD 2
Negativo
Tepinal A +— RXD TXD 3
Positivo A
GND GND 5
DTR 4
DSR 6
RI 9
CD 1
RTS 7
CTS 8

Fig.3-19 RS485 communication wiring
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4. EMC (Electromagnetic Compatibility)Explanation

Because of inverter working principal resulting in electromagnetic noise,
and to avoid or reduce inverter interference to ambient environment, this
chapter introduce installation means to restrain interference from aspect of
interference restrain, field wiring, system earth grounding, leakage current and
power filter usage. Inverter will have good electromagnetic compatibility under
general industrial environment, when user install the inverter according to this
chapter.

4.1. Noise interference restraining

Inverter interference generating for run may have effect to nearby electronic
device and the effect depend on the inverter installation surrounding
electromagnetic environment and the restrain interference ability of the device.

4.1.1 Interference noise type

Becuase of inverter working principle, there are mainly 3 kinds of noise
interference source:

01. Circuit conduction interference;
02. Space emission interference;

03. Electromagnetic induction interference;

[nterference Type

Circuit conduction Space emission [Electromagnetic
interference interference induction interference
| | 1
eak current  JPower wire high [nput wire nverter power | [ put
arth grounding fharmonic current induction comp onent wire
ire loop kconduction T
nterferenc:e [nterferen::ce route @ route @) route
route route (2) | |
nverter main circuit  |Motor wire Power wire
witch and switch U, V.W radio R.S8.T radio
ower radio linteference interference
interference

rout(;. @ route @ route 3

Fig.4-1 interference noise type
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4. EMC (Electromagnetic Compatibility)Explanation

4.1.1. Basic countermeasure for restrain interference

Noise spread
road

Countermeasure of weakening effect

®

Earth grounding cable of peripheral device and inverter wiring make up of the
closed-loop and leakage current of inverter earth grounding cable will make
device perform wrong action. It will decrease wrong action when device not
connect to earth grounding.

When the power of peripheral device and inverter power belong to the same
power source, high harmonic gererating from inverter will transmit the voltage
and current along with the power line which will interfere other devices
within the same power source system. Take some restraining measures as
below: install electromagnetic noise filter at inverter input end; use isolation
transformer to isolate other devices; connect power end of peripheral device to
remote power grid; add power ferrite filter magnetic ring to inverter R,S,T three
phase wire to restrain high harmonic current conduction

©00)

. Keep other sensitive devices and signal wire installed away from
inverterr. it should use shield wire and make the shield layer single
end earth grounding. Besides keep distance from inverter and its input
& output wire as possible as. When signal wire need to intersect with
strong current cable, it should make them orthogonal crossing not
parallel.

. Install high frequency noise filter (ferrite common code choke, also
called magnetic ring) at the bottom end of the inverter input & output to
restrain radio frequency interference of dynamic wire effectively.

Motor cable should be placed in protective object with large thickness,
such as placed in larger thickness(over 2mm) pipeline or buried in
cemented tank. Putting dynamic wire in metal tube and connect to earth
grounding with shield wire (motor cable use 4-core cable, one side is
earthed through the inverter, the other side connected to motor casing).

©®2®

To prevent wire parallel or bundled of strong and weak current, it should keep
away from inverter assemble device, and wiring should away from inverter
RS TUVW equipower line. Devices with highfield and high magnetic field
should notice the corresponding installation position of inverter and keep
distance and orthogonal crossing.
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4.2. Field wiring and earth grounding

07. Inverter terminal motor connection wire (U,V,W terminal output wire)and
inverter terminal power connection wire (R,S,T terminal input wire)should
keep distance enough as possible as can.

02. U VW terminal 3 motor wires should be placed in metal tube or metal
wiring tank as possible as.

03. Generally control signal wire should use shield cable, when shield layer
connect to inverter @ terminal, it should be the single end earth grounding
which closed to inverter side.

04. Inverter & terminal erath grounding cable must directly connect to
floor, it cannot connect to earth grounding through other device, and the
location of earth grounding should close to inverter as possible as.

05. Strong current cable (R,S,T,U,V,W) cannot parallel wiring closely with
control signal wire, and bundled together is prohibited. It should keep distance
from over 20~60 cm (relative to strong current size). When it's necessary to
intersect, it should be orthogonal crossing, show as Fig.4-2.

Power wire or motor cable

Control signal wire

06. Earth grounding wire for strong current should separately connect to
earth grounding with control signal and sensor earth grounding wire for weak
current.

07. Forbid to connect inverter input terminal(R, S, T) to other devices.
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4. EMC (Electromagnetic Compatibility)Explanation

4.3. Leak current and countermeasure

The leak current flows through inverter input and output terminal for wire capacitance
and motor capacitance, and its size decided by the distributed capacitance and carrier
frequency. There are two kinds of leak current: leak current to earth and wire-to-wire.
Restraining methods as below:

071. Diminish the cable length between inverter and motor.

02. Install ferrite magnetic ring or output reactor at the inverter output
terminal.
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m When reactor installed with rated voltage drop more 5% and long wiring
to U, V, W terminal, it would reduce motor’s voltage apparently. When
motor run at full load, it is possible to flash motor, and it should be used
by derating or boosting input and output voltage.

03. As carrier frequency low, the motor noise would increase accordingly.
4.4. Installation demand for electromagnetic on-off electronic device

It should pay attention that surge absorber must be installed when
electromagnetic on-off electronic device like relay, electromagnetic contactor
and electromagnetic iron generating noise easily and largely installed near to

inverter or in the same control cabinet, show as Fig. 4-3.
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diode

- i

[

=
+

— 24V
varistor
Inverter or .
other devices o B o~
220Vac
re-filter

~ v

220V a0
vemad i~

Fig.4-3 install demand for electromagnetic on-off device

o~

=0

4.5. Noise filter installation instructions

07. To use strictly as per the rated value; filter metal casing grounding must
connect reliably to assemble cabinet metal grounding in large scale and it
required good conductive continuity. Otherwise, it may cause electric shock
and influence the EMC effect seriously.

02. Filter grounding and inverter @ terminal must connect to the same
common earth grounding, otherwise it will influence the EMC effect seriously.

03. Filter installed as close as possible to inverter power input terminal.

5. Run and operation explanation for inverter
5.1. 5.1 Run of inverter
5.1.1. 5.1.1 Running order channels

There are 3 kinds of order channel for controlling run action of the inverter
such as run, stop, jog etc.
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5. Run and operation explanation for inverter

0: keypad
Control by key , , on keypad (factory default).
1: Control terminal

Use control terminal FWD, REV, COM to make of double-line control, or use one
terminal of X1~X8 and FWD or REV to make of three-line control.

2: Communication port

Control run and stop of the inverter through upper machine or other device
which can communicate with the inverter.
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Choose order channel by setting function code F01.15; and also can choose
by multi-function input terminal (F08.18~F08.25 choose function 49, 50, 51,
52, 53).

Also can reach switch the command channel through multi-function key@ .

A Please make switching debugging in advance when switch the order
channel to check if it can fulfill system requirement, otherwise have

danger of damaging device and injuring personal.

5.1.2. 5.1.2 Frequency-provision channel

TDS600 includes main frequency provision and assist frequency provision:
Main frequency provision:

0: keypad analog potentiometer provision;

1: Al1 analog setting;

2: Al2 analog setting;

3: Terminal UP/DOWN adjustment provision;

4: Communication provision (Modbus and external bus share a main frequency
memory);

5: EAIT analog setting (extend effective);
6: EAI2 analog setting (extend effective);

7. High speed pulse provision (X8 terminal need select the corresponding
function);

8: Terminal pulse width provision (X8 terminal need select the corresponding
function);

153



ENGLISH

toscano

9: Terminal encoder provision (X1,X2 terminal connect to the encoder
orthogonal input)

10~14: Reserved

Assist frequency provision:

0: keypad analog potentiometer provision;

1: Al1 analog setting;

2: Al2 analog setting;

3: Terminal UP/DOWN adjustment provision;

4: Communication provision (Modbus and external bus share a main frequency
memory);

5. EAIT analog setting (extend effective);
6: EAI2 analog setting (extend effective);

7: High speed pulse provision (X8 terminal need select the corresponding
function);

8: Terminal pulse width provision (X8 terminal need select the corresponding
function);

9: Terminal encoder provision (X1,X2 terminal connect to the encoder
orthogonal input)

10~20: Reserved
5.1.3. Work state

Work state of TDS600 includes of Waiting state, Running state and Parameter
setting state.

Waiting state:

If there is no running command after the inverter electrified or after stop
command during running state, the inverter enters into waiting state.

Running state:
The inverter enters into running state after receiving run command.
Parameter setting state:

After receiving the parameter identification command, enter the parameter
setting state, after turning into the shutdown state.
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5. Run and operation explanation for inverter

5.1.4. Run mode

TDS600 inverter have 6 kinds of run mode, following is in turn according to
their priority, jog run — closed-loop run — PLC run — multi-section speed run
— swing frequency run — common run. Shown as Fig.5-1.

glectrificacid

I en espera I

Cualquier comando JOG?

T
@)
—
o
z
(AT}

alta prioridad
A

Orden de marcha?

Lazo (o bucle) cerrado?

Y
<=
N

< PLC?
N
¥

. ¥ e Multiseccion
o marcha

s P
- archa invers I

Y Marcha
al comin

~

Y
baja prioridad

Marcha comiin?
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0: Jog run

Upon receiving jog run command (for instance, press the key on keypad)
during waiting state, the inverter run at jog frequency (see function code
F01.25~F01.29).

1: Closed-loop run

The inverter will come into closed-loop run mode when closed —loop run
control effective parameter is set (F11.00=Tor F12.00=1). Namely carry on
PID adjustment to specified value and feedback value (proportion integral
differential calculation, see F11 group function code) and PID adjuster output
is inverter output frequency. Can make closed-loop run mode ineffective and
switch to lower level run mode by multi-function terminal (function 31).

2: PLC run

The inverter will enter into PLC run mode and run according to run mode
preset (see F10 group function code description) through setting PLC function
effective parameter (F10.00 last bitz0). Can make PLC run mode ineffective
and switch to lower level run mode by multi-function terminal (function 36).
3: multi-section speed run

By nonzero combination of multi-function terminal (5,6,7,8, function), choose
multi-section frequency 1~15 (F10.31~F10.45) to run at multi-section speed.
4: swing frequency run

The inverter will enter into swing frequency run mode when swing frequency
function effective parameter(F13.00=1) is set. Set relevant swing frequency
run special parameter according to textile swing frequency craft to realize
swing frequency run.

5: common run
Common open loop run mode of general inverter.

In above 6 kinds of run mode except “jog run” the inverter can run according to
kinds of frequency setting method.
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5. Run and operation explanation for inverter

5.2. 5.2 Operation and use of key board
5.2.1.

The operating keyboard is the main unit of frequency inverter to accept
commands, display parameters. Keyboard outline diagram shown in Figure
5-2.

Keypad layout

Voltage unit(V) light

Current unitth) —8M8M8M8M8M8 ™ — % >—— Frequency unit(Hz) light

Mode indicator lightde modo / Reverse run indicator light

NN EENN|
Failure alarm indicator light L

Forward run indicator light

UP key

TDS600

Digital display (LED) light

g
Program/exit key ————— [° % @ (‘ T
| ———  Confirm/data key
S 9-8
Lo S, DATA|
Shift/supervision key ——————— |
@0 O e
L0 al
va
7

Forward run key

Multi-function

N

Rev/Jogkey —— ~~————————————— Stop/reset key

Fig.5-2 keypad layout sketch (Image is not binding)

5.2.2. Keypad function description

There are 9 key-presses on inverter keypad, and function definition of each key
is as shown in table 5-1.
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Key

Name

Function description

Program/Exit key

Enter into or exit programming state

Shift/Supervision
key

Can choose modification digit of set data under editor state;

can switch display status supervision parameter under other
state

@ ©

Function/Data key

Enter into or exit programming state

Rev/Jog key

Under keypad mode: to press this key can set reverse run or Jog
run according to the 1 bit of parameter F00.15

® ®

Run key

Enter into forward run under keypad mode

&

Stop/reset key

In common run status the inverter will be stopped according to
set mode after pressing this key if run command channel is set
as keypad stop effective mode. The inverter will be reset and
resume normal stop status after pressing this key when the
inverter is in malfunction status.

Multi-function key

The specific function keys decided by tens digit of F00.15 see
F00.15 parameter descriptions

Increasing button

To increase data or function code (to press it continuously can
improve increasing speed)

ORIOJIC)

Decreasing button

To decrease data or function code (to press it continuously can
improve decreasing speed)

5.2.3.

Table 5-1 keypad function table

LED and indicator light

4 status indicator light: they are MOD(mode): ALM(alarm): FWD (forward
run): REV(reverse run)from left to right on the LED: their respective indicating
meaning is as shown in table 5-2.
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5. Run and operation explanation for inverter

Item Function description

Digital display | Display current run status parameter and set parameter

Unit for relevant current digital displayed physical parameter (for current

Az YV is A: for voltage is V:for frequency is Hz)

MOD This indicator light is lit in non-supervision status;
if no key pressed for a minute: then come back to supervision status

Alarm indicator light: indicate that the inverter is in over current or over

ALM voltage suppressing status or failure alarm status currently

Display function

Forward run indicator light, indicate
that the inverter output forward phase
order and the connected motor rotate in
forward direction

Status indicator light

FWD

The inverter work in DC brake
status if FWD, REV indicator
light is lit at the same time

Reverse run indicator light: indicate
that the inverter output reverse phase
order and the connected motor rotate in
reverse direction

REV

5.2.4. Key board display status

TDS600 keypad display status is classified as Waiting status parameter
display; Function code parameter editing status display; Malfunction alarm
status display; Run status parameter display; Alarm state display in total 5
kinds of status. LED indicator light will all be lit after the inverter electrified.
Then enter into set frequency display. As shown in Fig.5-3 a

01. Waiting parameter display status
The inverter is in waiting status and waiting status supervision parameter
is displayed on keyboard: normally parameter F00.13 decide which status
supervision parameter to be displayed. As shown in Fig.5-3 b, the unit is
indicated by rightward unit indicator light.
To press @ key, it can display different waiting status supervision parameter
circularly: for detail please see C-00 to C-05 group supervision parameter
details decide by F00.07~F00.12.
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02. Run parameter display status

The inverter enters into run status when receiving effective run command and
normally parameter F00.13 decide which status supervision parameter to be
displayed on the keypad. As shown in Fig.5-3 ¢, unit is displayed by rightward
unit indicator light.

To press @ key can display run status supervision parameter circularly. For
detail please see C-00 To C-05 group supervision parameter details decide by
F00.01~F00.06.

I .'.;.. [ j| © © O_.| C o | | o o O;.O |
|| o e A K oM || || v MM A H M o || || w0 MM & H P oM |
‘ ‘ ‘ nnn ‘ ‘ 5:11111 ‘
Lelr LelrLf
Set frequency Output frequency

Fig a Electrification, Fig b waiting  status, Fig. c run status: display run
display 8.8.8.8.8. display waiting status status parameter
pararmeter

Fig.5-3 inverter electrification: waiting: run status display

03. Failure alarm display status == ==
T

The inverter enters into failure alarm display. o

Status upon detecting failure signal and display I WD AM A W PO RV }

failure code sparklingly (as shown in Fig.5-4);

© A - ri

To press key can look over relative parameter | It ‘

after stopping running; I ) ) [
) | over current in accelerating ‘

Can press key to enter into program status to

see about F26 group parameter if want to search Fig.5-4
failure information.

Can carry on failure restoration by key: control terminal or communication
command on the keypad after troubleshooting. Keep display ingfailure code if
failure exist continuously.

160



5. Run and operation explanation for inverter

A For some serious failure, such as inverse module protect, over current:
over voltage etc.: must not carry on failure reset forcibly to make the
inverter run again without failure elimination confirmed. Otherwise
have danger of damaging the inverter!

04. Function code editing status

Under waiting, run or failure alarm status, press key, can enter into editing
status (If user password is set, can enter into editing status after inputting
the password, see also F27.00 description and Fig.5-10), and editing status
is displayed according to three classes menu mode, as shown in Fig.
5-5. To press key can enter into_ane class by one class. Under function
parameter display status, to press key to carry on parameter storage
operation; To press key can only come back to upper class menu without
storing modified parameter.
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ESC/MENU  First class menu  ENTER/DATA Second-class menu

[a+] o O
e o

ann

Lbtrts
Output frequency
F
Switch Lu'play

ESC/MENU ESC/MENU
Whaiting status parameter Display
or run status parameter display
or failure alarm display

Fig.5-5 keypad display status switching

161



ENGLISH

toscano

05. Alarm state display — —_

When under running and standby situation: v

>O-|

-
o
Hz

[ el

[oBNN Q
It means enter failure alarm display status |l| *® ** m
upondetecting failure signal and display failure 7 Tl
code sparklingly (Fig5-6)Inverter keeping running |, j%" 1 ;J
state But this alarm display can not be reset || sueumivecss segency chanzet
button eliminated: After only find the cause of the ‘ |

alarm: in order to eliminate this factor Normal. Fig.5-6

5.2.5. User Management Parameters

In order to facilitate the user parameter management: TDS600 component
model parameter menu for display management. The parameters do not need
to be displayed can be shielded.

01. Method parameter setting mode display.
By setting F00.00 = 0,1,2,3 respectively parameter mode is set: Basic menu
mode: menu mode Intermediate: Advanced menu mode and user menu mode.

Basic menu F00,FO1,FO2,FO3,F26

F00,FO1,FO2,FO3,F04,F05,F06,F07,FO8,FO9,F10,F11,
F12,F13,F14F15F16,F18F19,F26
F00,FO1,FO2,FO3,F04,FO5,F06,F07,FO8,FO9,F10,F11, F12,F13F14,F15F16,F
17,F18,F19,F20,F21,F22,F23, F24,F25F26,F27

Middle menu

Advance menu

User custom F00.00 and F25 parameters group

5.2.6. Method for operating keypad
Can carry on various operation to the inverter through keypad, for example:
01. Status parameter display switching:

After pressing key @ display C group status supervision parameter; after
displaying one supervision parameter code_for 1 second will display this
parameter value automatically. Press key will go back to supervision
interface.
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5. Run and operation explanation for inverter

R [ rv et ey I v ey
] [k
LI---I“—

Fig.5-7 indicacion del estado de espera ejemplo de funcionamiento

Key-press operation

order
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02. Function code parameter setting
Take function code FO1.07 modified from 5.00Hz to 6.00Hz as example.
Boldface in Fig.5-8 shows flickering digit.

LED displayed content -l 0.00 | | F00.00 | | F01.00 | |F01.00| |F01.01|
Keypress ENTER
operatian Enterinto . Choose e Move to the . Choose @

order it i editing Status F01 group position 1o be function
it editing -
2 display first-class function code adjustert code FOL.01
status menu
| Fo1.02 | |006. 00| |005. 00| |005.00|
(B TR

Storemodified @ \\_// Patameter Function code
value back to Parameter modification, confirmation,

first -class menu maodification, Choose  parameter Enter into
Display next 5—f digit second-class mem

function code

Fig.5-8 Ejemplo de parametrizacidn y modificacion de parémetros

Description: under second -class menu: if the parameter has no blinking digit,
this function code can't be modified, possible reasons are as follows:

1> This function code shouldnt be modified: for example actual detected
status parameter: run record parameter etc;

2> This function code can't be modified under run status and can be changed
after stopping running;

3> Parameter protected. All the function code can't be modified when function
code F00.14=1 or 2, in order to avoid wrong operation. Need to set the function
code F00.14 to 0 if you want to edit function code parameter.
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03. Specified frequency adjustment for common run

Take example modifying specified frequency from 50.00Hz to 40.00Hz at
F01.06=1, F01.03=0 during running for explanation.

LED displayed content —b| 50.00 | | 49.99 | | 435.00 | 40.00

- Lo &= 44—
5 Key-press operation order KY/ w W
(j Press decreasing Adjust frequency Stop pressing after set
& buttan for one based on valuereached: go back
- time requirement tonormal display status
after 1s

Fig.5-9 efemplo de operacidn de ajuste de frecuencia configurada

04. Jog run operation

For example: keypad as current run command channel: jog run frequency 5Hz:
waiting status.

LED displayed cmtant 0.01 5.00 0.01
press

release

Key-press waiting REV keep REV
—_ e
operation 06 J08 J0G
. Display Display run Output frequency Output frequency
order
set frequency output frequency Increased by SHz Fall down to 0Hz

waiting

Stop running

Fig.5-10 Jog run operating example

05. Operation for entering to function code editing status after setting user
password

For example :"User password” F27 is set t0"12345". Boldfaced digit in Fig.5-11
shows blinking bit.
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5. Run and operation explanation for inverter

LED displayed cmtem

| 0.00 | |°0000| | 10000 | | 10000| | 12000|
ESC
Key-press operation Urd]gunaredinng' ﬁ user passwur;@/ Aifirstlast IMOVE CUrsar f\ Increase
status effective: go into Digit fiach, position to ta =77
password validation Iereaseto "1 . forth digit
slatus -
%]
| 12340 | | 12340 | | 12300| 3 12000 =
z
= = :
the it lncrease Move to Increase Moveto T.hlrd
g secand to 37
12345
—'.
Press confinmation
Inorease to

Key: pass validation,
3 Go into editing status

Fig.5-11 inputting password to go into function code operation

06. See about failure parameter under failure status:

If press @ key under failure status th% user can quickly locate to the F26
group function code parameter. Press can quickly switch value between
F26.06 ~ F26.10 parameters and fault alarm, easy to view the fault records.

07. Keypad key-press locking operation

Under unlocked keypad situation, press key for 2s to lock the keypad. For
detailed operation please refer to 2™ bit of FO0.14 function code.

08. Keypad key-press unlocking operation
Under locked keypad situation, press @ key for 2s to unlock the keypad.

5.3. Inverter electrification
5.3.1. Check before electrification

Please carry on wiring based on operation requirement provided in “inverter
wiring” of this Service manual.
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5.3.2. First electrification

Close input side AC power supply switch after correct wiring and power supply
confirmed: electrify the inverter and keypad LED display “8.8.8.8.8", contactor
closed normally: LED displayed set frequency shows that electrification is
finished. First electrification operation process is shown as Fig.5-12:

| wiring based on 3.5 section |

Y
input voltage
correcty,

Y
electrify
Display 8.8.8.8.8. %
& Y
Y

Display 0. 00HzZ
Y

ENGLISH

o

Failure

check reason

Fig.5-12 first electrification operation flow
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6. Function parameter schedule graph

6. Function parameter schedule graph

6.1. Symbol description

x ——- parameter can't be changed in process of running
0 - parameter can be changed in process of running
* —-read-only parameter, unmodifiable

6.2. Function parameter schedule graph %
—
F00-System Parameter Group %
Function Name Set range Mir.1. Factory Mogiiﬂ-
code unit | Default | cation
F00.00 | Parameter group 0:Basic list mode(only displayFO0~F03 basic 1 0 o
display control control parameter group and F26 fault record

parameter group.)

T:Middle list mode. Display all parameter
except for extension: virtual and reserve
parameter group.

2: Senior list mode. All parameter display.

3:User list mode. Display parameter defined
by user: and monitor parameter: F00.00
display all the time.

F00.01 | C-00 display 0: main setup frequency (0.01Hz) 1 3 o
parameter selection | 1: auxiliary setup frequency (0.01Hz)
when operation 2: setup frequency (0.01Hz)

3: output frequency (0.01Hz)

4:output current(0.1A)

5:output voltage(1V)

6:DC busbar voltage(0.1V)

7:motor speed(1 circle/min)

8:motor line velocity(1 circle/min)

9iinverter temperature(1°C)

10:run time already this time(0.1Tmin)
17:current accumulate run time(1h)
12:current accumulate power-on time(1h)
13:inverter status

T4:input terminal status

15:0utput terminal status

T6:extension output terminal status
17:extension input terminal status
18:communication virtual input terminal
status

19:internal virtual input node status
20:analog input Al1(after checkout) (0.01V /
0.01mA)

21:analog input Al2(after checkout) (0.01V /
0.01mA)

22:extension analog input  EAll(after
checkout) (0.01V / 0.01TmA)

23:extension analog input  EAI2(after
checkout) (0.01V / 0.01mA)
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24:analog AO1 output(after checkout)
(0.01V/0.01mA)

25:analog AO2 output(after checkout)
(0.01V /0.01mA)

26: extension analog EAO1 output

(0.01V /0.01mA)

27: extension analog EAO2 output
(0.01V /0.01mA)

28: external pulse input frequency (before
checkout) (1Hz)

29: Reserved

30: process PID provide(0.01V)

31: process PID feedback(0.01V)

32: process PID deviation (0.01V)

33: process PID output (0.01Hz)

34: simple PLC current segment No.

35: external multi-speed current segment No.
36: constant pressure water supply provide
pressure (0.001Mpa)

37: constant pressure water supply feedback
pressure (0.001Mpa)

38: constant pressure water supply relay
status

39: current length (1M)

40: accumulate length (1M)

47: current internal count value

42: current internal time value

43: run command setup channel (0:
keyboard 1: terminal 2: communication)
44: main frequency provide channel

45: auxiliary frequency provide channel
46: rated current(0.1A)

47 rated voltage(1V)

48: rated power(0.TKW)

49: Reserved

50: Reserved

57: frequency after Acce/Dece (0.01Hz)
52: motor rotor frequency (0.01Hz)

53: current given torque (percentage relative
to rated torque, with direction)

54: current output torque (percentage
relative to rated torque, with direction)

55: torque current at present (0.1A)

56: flux current at present (0.1A)

57~65: Reserved

F00.02

C-01 display
parameter selection
when operation

Same as above

F00.03

C-02 display
parameter selection
when operation

Same as above

F00.04

C-03 display
parameter selection
when operation

Same as above

F00.05

C-04 display
parameter selection
when operation

Same as above
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6. Function parameter schedule graph

F00.06 | C-05 display Same as above 1 9 o
parameter selection
when operation

F00.07 | C-00 display Same as above 1 2 o
parameter selection
when stop

F00.08 [ C-01 display Same as above 1 6 o
parameter selection
when stop
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F00.09 | C-02 display Same as above 1 48 o
parameter selection
when stop

F00.10 | C-03 display Same as above 1 14 o
parameter selection
when stop

F00.11 C-04 display Same as above 1 20 o
parameter selection
when stop

F00.12 | C-05 display Same as above 1 9 o
parameter selection
when stop

F00.13 [ Power-on fault 0~5 1 0 o
monitor parameter
selection

F00.14 | Parameter units digit: Parameter modification 1 000 x
operation control operations

0: All parameters are allowed to be modified
1:Except current parameter, all other
parameters are not allowed to modify the
2:ExceptF01.01,FO1.04and current
parameter, all other parameters are not
allowed to be modified

tens digit: Reset to factory defaults

0:No action.

T:All parameters return to default.(not
include fault record parameter group(F26
group) parameter).

2:Except for motor parameter: all parameters
return to default.(not include F15 and F26
group parameter).

3:Extension parameter return to default.(only
F21~F24 group parameter return to default).
4:Virtual parameter return to default.(only
F20 group parameter return to default).
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5:Fault record return to default.(only fault
record parameter group(F26 group)
parameter return to default)
hundreds digit: Key operation
0: All locked
18
1: Except bi fon: he others locked
"STOP™
2: Except , ; button: the others
locked
3: Except , button: the others
locked
4: Except @ button: the others
locked
Fo0.15 Sgltetggofﬁncnon . units digit: panel button selection ! 0007
0: Reversal command action button
1: Jog action button
. tens digit: multi-function button
function selection
O:Invalid.
1: Jog run. multi-function button as jog run
button, run direction decided by unit bit of
FO01.16's .
2: For/rev switching. press this button to
change the run direction when run: then
press the same button change to another
direction.
3: Free stop. setup free stop function and
stop mode F02.17 the same function with
1 Jog run.
4: Switching to run command provide mode
as the setup order of F00.16.
5: Forward/Reverse Torque Switching
6~9: Reserved
. hundreds digit: terminal run command
control
0: Keyboard button invalid
1: Keyboard button valid
. thousands digit: communication run
command control
0: Keyboard button invalid
1: Keyboard \&=/ button valid
Fo0.16 MUIt"fU”CﬂOZ key | 0: Keyboard control — terminal control— 1 0
fun command communication control
channel switching
order selection 1: Keyboard control <— — terminal control
2: Keyboard control «— — communication
control
3: Terminal control«— —communication
Control
F00.17 | Motor speed display | 0.1~999.9% 0.1% 100.0%
coefficient
F00.18 | Line speed display [ 0.1~999.9% 0.1% 1.0%
coefficient
F00.19 [ Extended terminal 0: invalid 1 0
accessories 1: Reserved
selection setting 2: Reserved
3:incremental PG encoder
4~10: Reserved
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6. Function parameter schedule graph

F00.20 | Analog input . units digit:AlT configuration 1 0000 x
terminal 0:0~10V input
configuration 1:4~20mA input

. tens digit: Al2 configuration
0:-10~10V input

1: 4~20mA input

. hundreds digit: EAIT configuration
0:0~10V input

1:-10~10V input

2:4~20mA input

. thousands digit: EAI2 configuration
0:0~10V input

1:-10~10V input

2:4~20mA input
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F00.21 Analog output . units digit: AOT configuration 1 0000 x
terminal 0: 0~10V output
configuration 1: 4~20mA output

. tens digit: AO2 configuration

0: 0~10V output

1: 4~20mA output

. hundreds digit: EAOT configuration
0: 0~10V output

1: 4~20mA output

. thousands digit: EAO2 configuration
0: 0~10V output

1: 4~20mA output

F00.22 | Y output . units digit~ . hundreds 1 0000 x
terminal digit: reserved
configuration . thousands digit: Y4 output configuration
0: Open collector output
1: DO output
F00.23 [ G/P type setup 0:G type. 1 0 x
1:P type.

Note: P type is only for V/F control

F00.24 | Motor control mode | o v//F control (object to torque control) 1 0 x

1: speed less sensor vector control 1
(compare to speed less sensor vector
control 2, this control mode is more suitable
for asynchronous motor<160KW, support
speed and vector control)

2: speed sensor vector control (support
asynchronous motor speed and torque
control)

3: speed less sensor vector control 2 (only

support asynchronous motor speed control,
this control mode is more suitable for motor

>185KW)
F00.25 Monitoring The same as parameter F00.01 1 2 o
parameter 2
selection
F00.26 [ Busbar voltage 0.900~1.100 1 1.000 o
adjustment
coefficient
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F00.27

and Language
selection

is valid)

Parameters copying

(Only LCD keyboard

1: English

Tens digit: parameter upload and download
0: Inaction

1: parameter upload

2: parameter download

Units digit: Language 1

01

FO1-Basic Run Function Parameter Group

Function
Code

Name

Set Range

Min.
Unit

Factory
Default

Modifi-
cation

F01.00

Main
input
selection

frequency
channel

0: Operation keyboard digital setup

1: Al analog setup

2: A2 analog setup

3:Terminal UP/DOWN adjusting setup
4:Communication provide.

5:EAIT analog setup.

6:EAI2 analog setup

7:High speed pulse setup X8 terminal need choose the
suitable function)

8:Terminal pulse setup(X8 terminal need choose the
suitable function)

9:Terminal encoder setup(X1:X2 connect the encoder
punctuation input)

10: Reserved

11: MPPT provision frequency

12~14: Reserved

0

[¢]

F01.01

Main  frequency
digital setup

0.00Hz~upper limit frequency

0.01Hz

50.00Hz

F01.02

Main  frequency
digital control

Only when parameter F01.00=0:3:4 valid.

. units digit: power down reserve setup
0:Main frequency power down reserve.
1:Main frequency power down no reserve.
. tens digit: halt reserve setup

0:Halt main frequency hold

1:Halt main frequency recovery F01.01

00

F01.03

Auxiliary frequency
input channel
select

0: Operation keyboard digital setup

1: Al analog setup

2: Al2 analog setup

3:Terminal UP/DOWN adjusting setup
4:Communication provide.

5:EAIT analog setup.

6:EAI2 analog setup

7:High speed pulse setup X8 terminal need choose the
suitable function)

8:Terminal pulse setup(X8 terminal need choose the
suitable function)

9:Terminal encoder setup(X1:X2 connect the encoder
punctuation input)

10~20: Reserved

F01.04

Augxiliary frequency
digital setup

0.00Hz~upper limit frequency

0.01Hz

0.00Hz
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. units digit: power down reserve setup

F01.05 | Auxiliary frequency 1 11 o
digital 0:Auxiliary frequency power down reserve.
control 1:Auxiliary frequency power down no
reserve.
. tens digit: halt reserve setup
0:Halt auxiliary frequency hold.
1:Halt auxiliary frequency recovery
parameter F01.04
F01.06 | Main and 0: Main frequency (complex frequency of current is 1 0 o
. ) main frequency).
auxiliary provide o
calculating setup 1 A}u.xwllary frequency(complex frequency of current is
auxiliary frequency.)
2: Plus(polarity oppose of complex and main
frequency, complex frequency is zero).
3: Minus(polarity oppose of complex and auxiliary
frequency, complex frequency is zero)
4: Multiplication(polarity opposed of main and auxiliary
frequency: complex frequency is zero).
5. Max(the max frequency of main and auxiliary
absolute value).
6: Min(the min frequency of main and auxiliary
absolute value).
7: Selection no-zero value(auxiliary is not negative,
main frequency prior; auxiliary is negative, complex
frequency is zero).
F01.07 | Auxiliary frequency |0-00~10.00 0.01 1.00 o
provide coefficient
F01.08 | Coefficient after ~ [0.00~10.00 0.01 1.00 o
complex of main
and auxiliary
frequency
F01.09 | Auxiliary frequency |0: Relative upper limit frequency. 1 0 o
range selection 1: Relative main frequency.
FO1.10 | Auxiliary frequency |0-00~1.00 0.01 1.00 o
source scope
FO1.11 | upper limit low limit frequency~600.00Hz 0.01Hz | 50.00Hz x
frequency
FO1.12 | Low limit 0.00Hz~upper limit frequency 0.0THz | 0.40Hz | x
frequency
F01.13 | Low limit 0: As low limit frequency run. 1 2 x
frequency run 1: As setting frequency run.
2: As zero frequency run.
mode
3: Sleep: PWM clocked at sleep mode.
FO1.14 | Sleep run 0.0THz~upper limit frequency (This function can be| 0.01Hz | 0.01Hz o
hysteresis used to finish the sleep mode function, realizing energy-
frequency saving operation process, and the hysteresis width can
avoid inverter starting frequently in threshold)
F01.15 | Run command 0: Operation keyboard run control. 1 0 o

channel selection

1: Terminal run command control

2: Communication run command control.
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F01.16 | Run direction . units digit: Keyboard command for/rev setup(only 1 00
setup valid to keyboard inching command)
0: Forward
1: Reverse
. tens digit: for/rev forbid(suitable for all command
channel, not include inching function)
0: For/rev available.
1: Reverse not available(imposing on reverse, stop as
the halt mode).
2: Forward not available( imposing on
forward, stop as the halt mode)
F01.17 | Acceleration time [ 1~60000(Acceleration time is interval accelerate Base on
1 from zero frequency to upper limit frequency) 1 motor
type
F01.18 | Deceleration 1~60000(deceleration time is the interval decelerate Base on
time 1 from upper limit frequency to zero frequency.) 1 motor
type
F01.19 | Acc/dece time unit | 0: 0.01s 1 1
1:0.7s
2:1s
F01.20 | Acc/dece mode 0O:Line acc/dece mode. 1 0
selection 1:S curve acc/dece mode.
F01.21 | Scurve 10.0%~50.0% ((Acceleration/deceleration time) 0.1% 20.0%
acceleration S curve deceleration start time+ S curve deceleration
initiation segment | raise time <90% )
time
F01.22 | Scurve 10.0%~70.0%(Acceleration/deceleration time) 0.1% 60.0%
acceleration up | S curve acceleration start time+ S curve acceleration
segment raise time <90% )
time
F01.23 | Scurve 10.0%~50.0%(Acceleration/deceleration time) 0.1% 20.0%
deceleration S curve acceleration start time+ S curve acceleration
initiation segment | raise time <90% )
time
F01.24 | Scurve 10.0%~70.0%(Acceleration/deceleration time) 0.1% 60.0%
deceleration up | S curve acceleration start time+ S curve acceleration
segment raise time <90% )
time
F01.25 | Keyboard jog run | 0.00Hz~upper limit frequency 0.07Hz | 5.00Hz
frequency
F01.26 | Terminal jog run 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz [ 5.00Hz
frequency
F01.27 | Jog interval time 0.0~100.0s 0.1s 0.0s
F01.28 | Jog acceleration 0.1~6000.0s 0.1s 20.0s
time
F01.29 | Jog deceleration 0.1~6000.0s 0.1s 20.0s
time
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F02-Start, stop, forward/reverse, brake function parameter group

Function Min. Factory | Modifi-
Name Set Range .
Code Unit | Default | cation
F02.00 | Start running mode 0: Start from starting frequency 1 0 x
1: First brake and then start from starting
frequency
2: Start by revolving speed tracking
F02.01 | Starting delay time 0.0~60.0s 0.1s 0.0s x
F02.02 | Starting frequency 0.0~10.00Hz 0.01Hz | 0.00Hz X
F02.03 | Starting frequency 0.0~60.0s 0.1s 0.0s X
duration time
F02.04 | DC braking current when [ 0.0~100.0% (G type inverter rated current) 0.1% 30.0% x
starting
F02.05 | DC braking time when 0.0~30.0s 0.1s 0.0s x
starting
F02.06 | Speed track starting 0: Current setting frequency. 1 2 X
frequency selection 1: Running frequency before power down.
2: Speed track auxiliary starting frequency.
F02.07 Spee»d track auxiliary 0.00Hz~upper limit frequency 0014z | 10,0012 B
starting frequency
F02.08 Spggd track starting 0.00~10.00s 0.01s 010s N
waiting time
F02.09 | Speed track current 1~20
. 1 2 x
control coefficient
F02.10 | Speed track searching 0.1~30.0 (V/F control unit is 1 second; SVC 01 40 B
speed time control unitis 0.1 second) ’
F02.11 | Stop mode 0: Deceleration stop. 1 0 o
1: Free stop
2: Deceleration + DC braking stop.
F02.12 | Deceleration stop holding | 0.00~upper limit frequency (This parameter is | 0.01Hz | 0.00Hz x
frequency only valid for stop mode 0.)
F02.13 | Deceleration stop holding | 0.00~10.00s 0.01s 0.00s x
time
F02.14 | Stop DC braking starting | 0.00~15.00Hz 001Hz | 0.00Hz .
frequency
F02.15 | stop DC braking waiting | 0.00~30.00s 0.01s 0.00s N
time
F02.16 | Stop DC braking current [ 0.0~100.0% (G type inverter rated current) 0.1% 0.0% x
F02.17 | Stop DC braking time 0.0~30.0s 0.1s 0.0s x
F02.18 | Stop auxiliary braking 0.0~100.0% (G type inverter rated current) 0.1% 0.0% N
current e o
F02.19 Slop auxiliary braking 0.0~100.0s 01s 0.0s B
time
F02.20 | Forward/reverse dead 0.0~3600.0s
zone time
0.1s 0.0s x
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F02.21 | Foreward/Reverse 0: Over zero switchover 1 0 x
switching mode 1: Over starting frequency switchover
F02.22 | Energy consumption 0: No energy consumption braking 1 0 0
braking selection 1: Energy consumption braking
F02.23 Energy consumption 115.0~145.0% (rated busbar voltage) 01% | 125.0% o
braking voltage
; - o
F02.24 Energy consumption 0.0~100.0% 01% 50.0% o
braking use rate
F02.25 | Reserved
F02.26 | Reserved
FO03-V/F control parameter group
i Min. Factory | Modifi
IFUETerm Name Set Range X Y i
Code Unit | Default |-cation
F03.00 |V/F curve setting 0: Constant torque curve 1 0 X
1: Degression torque curve 1 (2.0 power)
2: Degression torque curve 1 (1.7 power)
3: Degression torque curve 3 (1.2 power)
4: User self-defined setting V/F curve (Confirmed
by F03.04~F03.11)
F03.01 |Torque boost mode 0: Manual boost. 1 0 o
1: Auto torque boost
F03.02 |Torque boost 0.0~12.0% 0.1% | Baseon o
motor
type
F03.03 |Torque boost cut-off{0.0~100.0% (motor rated frequency) 0.1% 20.0% o
frequency
F03.04 |V/F frequency value 0 0.00~V/F frequency value 1 0.01Hz | 10.00Hz X
F03.05 | V/F voltage value O 0.00~V/F voltage value 1 0.01% | 20.00% X
F03.06 |V/F frequency value 1 V/F frequency value 0~V/F frequency value 2 0.01Hz [ 20.00Hz x
F03.07 | V/F voltage value 1 V/F voltage value 0~V/F voltage value 2 0.01% | 40.00% X
F03.08 |V/F frequency value 2 V/F frequency value 1~V/F frequency value 3 0.01Hz [ 25.00Hz x
F03.09 | V/F voltage value 2 V/F voltage value 1~V/F voltage value 3 0.01% | 50.00% X
F03.10 | V/F frequency value 3 V/F frequency value 2~upper limit frequency 0.01Hz [ 40.00Hz x
F03.11 |V/F voltage value 3 V/F voltage value 2~100.00%( motor rated| 0.01% | 80.00% x
voltage)
F03.12 |V/F oscillation 0~255 1 10 o
suppression factor
F04-Aucxiliary running parameter group
i Min. | Factory | Modifi
[FICAE Name Set Range
Code Unit | Default | -cation
F04.00 | Jump freg. 1 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 0.00Hz x
F04.01 | Jump freg. 1range 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 0.00Hz x
F04.02 | Jump freq. 2 0.00Hz~upper limit frequency 0.0THz | 0.00Hz x
F04.03 | Jump freq. 2 range 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 0.00Hz x
F04.04 | Jump freq. 3 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 0.00Hz x
F04.05 | Jump freq. 3range 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 0.00Hz x
F04.06 | Slip freq. gain 0.0~300.0% 0.1% 0.0% x
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Slip compensation 0.0~250.0%
F04.07 0.1% 100.0% X
limit
Slip compensation 0.1~25.0s
F04.08 | . 0.1s 2.0s X
time constant
F04.09 [Carrier freq. 0.5~16.0K 0.1K Based o
on
motor
type
F04.10 |PWM optimized . units digit: Carrier freq. is adjusted 1 0110 x T
adjustment automatically according to temperature %
0: Banned. g
1: Allowed. =
tens digit: low speed carrier freq. limit mode
0: No limit
10 Limit.
. hundreds digit: carrier wave modulation
system
0: 3 phase modulation.
1: 2 phase and 3 phase modulation.
. thousands digit: Asynchronous modulation:
synchronization mode (valid under V/F control)
0:Asynchronous modulation.
1:Synchronous modulation (under 85Hz:
Asynchronous modulation).
F04.11 |AVR function 0: No action 1 0 x
1: Action all the time
2: No action only during deceleration
F04.12 | Reserved
F04.13 [Auto energy-saving 0: No action 1 0 X
operation 1: Action
F04.14 |Acceleration time 2 and 1 |0.00Hz~upper limit frequency 0.07THz | 0.00Hz x
switchover frequenc
F04.15 |Decelerationtime 2 and 1 |0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 0.00Hz x
switchover frequenc
F04.16 [Acceleration time 2 1~60000 1 200 o
F04.17 [Deceleration time 2 1~60000 1 200 o]
F04.18 [Acceleration time 3 1~60000 1 200 o
F04.19 [Deceleration time 3 1~60000 1 200 o
F04.20 |Acceleration time 4 1~60000 1 200 o
F04.21 [Deceleration time 4 1~60000 1 200 o
F04.22 |Acceleration time 5 1~60000 1 200 o]
F04.23 [Deceleration time 5 1~60000 1 200 o
F04.24 [Acceleration time 6 1~60000 1 200 o
F04.25 |Deceleration time 6 1~60000 1 200 o
F04.26 [Acceleration time 7 1~60000 1 200 o
F04.27 |Deceleration time 7 1~60000 1 200 o
F04.28 [Acceleration time 8 1~60000 1 200 o
F04.29 |[Deceleration time 8 1~60000 1 200 o
F04.30 [Acceleration time 9 1~60000 1 200 o
F04.31 [Deceleration time 9 1~60000 1 200 o
F04.32 [Acceleration time 10 1~60000 1 200 o
F04.33 [Deceleration time 10 1~60000 1 200 o)
F04.34 |Acceleration time 11 1~60000 1 200 o)
F04.35 [Deceleration time 11 1~60000 1 200 0
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FO4.36 |Acceleration time 12 ~60000 200 o)
F04.37 |Deceleration time 12 ~60000 200 o)
F04.38 |Acceleration time 13 ~60000 200 o)
F04.39 |Deceleration time 13 1~60000 1 200 o]
F04.40 |Acceleration time 14 ~60000 200 o
FO4.41 |Deceleration time 14 ~60000 200 o)
FO04.42 |Acceleration time 15 ~60000 200 o)
F04.43 |Deceleration time 15 ~60000 200 o)
FO5-Terminal correlative function parameter group
Function N Set Range Min. | Factory | Modifi

Code Unit | Default | -cation
F05.00 | protocol selection 0: Modbus protocol . 1 0 x

1: Reserved

2: Profibus protocol . (Extend effective)

3: CanLink protocol . (Extend effective)

4: CANopen protocol . (Extend effective)

5: Free protocol 1. (Can realize all the function

parameter modification of TDS600)

6: Free protocol 2. (Can realize part of the

function parameter modification of TDS600)
F05.01 | Baud rate configuration |- units digit: Free protocol and Modbus Baud 1 005 %

rate selection

0: 300BPS

1: 600BPS

2:1200BPS

3:2400BPS

4: 4800BPS

5:9600BPS

6: 19200BPS

7. 38400BPS

8: 57600BPS

. tens digit: Profibus-DP Baud rate selection

0: 115200BPS

1: 208300BPS

2:256000BPS

3:512000BPS

. hundreds digit:CanLink and CANopen Baud

rate selection

0: 20K

1: 50K

2: 100K

3:125K

4: 250K

5: 500K

6: 1M
F05.02 | Data format . units digit: Free protocol and Modbus protocol 00 «

data format 0: 1-8-1 format, no parity, RTU

1:1-8-1 format, even parity, RTU

2:1-8-1 format, odd parity, RTU

3:1-7-1 format, no parity, ASCII

4:1-7-1 format, even parity, ASCII

5:1-7-1 format, odd parity, ASCII

. tens digit: Profibus_DP protocol data format

0: PPO1 communication format

1: PPO2 communication format

2: PPO3 communication format

3: PPOS5 communication format
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F05.03 | Local address 0~247,
this function code is used to identify inverter's
address: among which 0 is broadcast
address. When setting broadcast address: it
can only receive and execute upper computer
broadcast command: while cannot respond
to upper computer.
F05.04 | Communication overtime | 0.0~1000.0s 0.1s 0.0s o
checkout
time
F05.05 | Communication error 0.0~1000.0s 0.1s 0.0s o
checkout time
F05.06 | Local response delay 0~200ms (Modbus effective) Tms 5ms o
time
F05.07 | Main & sub inverter 0~500% 1% 100% [¢]
communication
frequency setting
percentage
F05.08 | communication virtual 00~FFH 1 00H o
input terminal enab. Bit0: CX1 virtual input terminal enab.
0: forbidden
1:enab
Bit1: CX2 virtual input terminal enab.
0: forbidden
1:enab.
Bit2: CX3 virtual input terminal enab.
0: forbidden
1:enab.
Bit3: CX4 virtual input terminal enab.
0: forbidden
1: enab.
Bit4: CX5 virtual input terminal enab.
0: forbidden
1:enab
Bit5: CX6 virtual input terminal enab.
0: forbidden
1:enab.
Bit6: CX7 virtual input terminal enab.
0: forbidden
1:enab.
Bit7: CX8 virtual input terminal enab.
0: forbidden
1: enab.
F05.09 | Communication virtual 0: Independent node. 1 0 o
input terminal joining 1: Terminal node.
node
F05.10 | Communication virtual 0~90 1 0 o
terminal CX1 function
F05.11 | Communication virtual 0~90 1 0 [¢)

terminal CX2 function
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F05.12 | Communication virtual 0~90 1 0
terminal CX3 function

F05.13 | Communication virtual 0~90 1 0
terminal CX4 function

F05.14 | Communication virtual 0~90 1 0
terminal CX5 function

F05.15 | Communication virtual 0~90 1 0
terminal CX6 function

F05.16 | Communication virtual 0~90 1 0
terminal CX7 function

F05.17 | Communication virtual 0~90 1 0
terminal CX8 function

F05.18 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 1

F05.19 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 2

F05.20 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 3

F05.21 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 4

F05.22 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 5

F05.23 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 6

F05.24 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 7

F05.25 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 8

F05.26 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 9

F05.27 | Input mapping F00.00~F26.xx 0.01 25.00
application parameter 10

F05.28 | Reserved

F05.29 | Reserved

F05.30 | Reserved

F05.31 | Reserved

F05.32 | Reserved

F05.33 | Reserved

F05.34 | Reserved

F05.35 | Reserved

F05.36 | Reserved

F05.37 | Reserved

F05.38 | Reserved

F05.39 | Reserved
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FO6-Setting curve parameter group

Function Min. Factory | Modifi
Name Set Range : _
Code Unit | Default | -cation
F06.00 |Setting curve Units digit: AT curve selection 1 0000 o
selection 0:curve 1
1:curve 2
2:curve 3
Tens digit: Al2 curve selection: The same as
Units digit
Hundred digit: rapid pulse curve selection: The
same as Units digit
Thousands digit: pulse width setting curve
selection: The same as Units digit
F06.01 |Curve T min. setting 0.0%~curve 1 inflexion setting 0.1% 0.0% o
F06.02 |Corresponding  physical|0.0~100.0% 0.1% 0.0% o
quantity of curve 1 min.
setting
F06.03 |Curve 1 inflexion setting Curve 1 min. setting ~ curve 1 Max. setting 0.1% 50.0% o
F06.04 |Corresponding  physical [0.0~100.0% 0.1% 50.0% o
quantity of curve 1
inflexion setting
F06.05 |Curve 1 Max. setting Curve 1 inflexion setting ~ 100.0%, 100.0% is| 0.1% | 100.0% o
corresponding to 5V Input AD terminal
F06.06 |Corresponding  physical {0.0~100.0% 0.1% | 100.0% o
quantity of curve 1 Max.
setting
F06.07 |Curve 2 min. setting 0.0%~curve 2 inflexion setting 0.1% 0.0% o
F06.08 |Corresponding  physical {0.0~100.0% 0.1% 0.0% o
quantity of curve 2 min
setting
F06.09 |Curve 2 inflexion setting Curve 2 min. setting ~ curve 2 Max. setting 0.1% 50.0% o
F06.10 |Corresponding  physical {0.0~100.0% 0.1% 50.0% o
quantity of curve 2
inflexion setting
F06.11 [Curve 2 Max. setting Curve 2 inflexion setting~100.0% 0.1% 100.0% o
F06.12 |Corresponding  physical {0.0~100.0% 0.1% | 100.0% o
quantity of curve 2 Max.
setting
F06.13 | Curve 3 min. setting 0.0%~curve 3 inflexion 1 setting 0.1% 0.0% o
F06.14 |Corresponding  physical|0.0~100.0% 0.1% 0.0% o
quantity of curve 3 min
setting
F06.15 |Curve 3inflexion 1 setting [Curve 3 min. setting ~ curve 3 inflexion 2| 0.1% 30.0% o
setting
F06.16 |Corresponding  physical {0.0~100.0% 0.1% 30.0% o
quantity of curve 3
inflexion 1 setting
F06.17 |Curve 3 inflexion 2 setting |Curve 3 inflexion 1 setting ~ curve 3 Max.| 0.1% 60.0% o
setting
F06.18 |Corresponding  physical {0.0~100.0% 0.1% 60.0% o
quantity of curve 3
inflexion 2 setting
F06.19 |Curve 3 Max. setting Curve 3 inflexion 1 setting~100.0% 0.1% | 100.0% o
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F06.20 |Corresponding  physical [0.0~100.0% 0.1% | 100.0% [¢]
quantity of curve 3 Max.
setting
F06.21 |Curve lower than min.|. units digit: curve 1 setting 1 171111 o
input ) corresponding | 0; Corresponds to min. setting
selection corresponding physical quantity.
1:0.0% of the corresponding physical
quantity.
. tens digit: curve 2 setting
Same as units digit.
. hundreds digit: curve 3 setting
Same as units digit.
. thousands digit: extended curve 1
Same as units digit.
. ten thousands digit: extended curve 2
Same as units digit.
F07-Analog, Pulse input function parameter group
i Min. Factory | Modifi
IR Name Set Range
Code Unit Default | -cation
F07.00 | AlT input filter time 0.000~9.999s 0.001s 0.050s x
F07.01 Al1 setting gain 0.000~9.999 0.001 1.004 o
F07.02 | Al setting bias 0.0~100.0% 0.1% 0.5% o
F07.03 | A2 input filter time 0.000~9.999s 0.001 0.050s x
F07.04 | A2 setting gain 0.000~9.999 0.001 1.003 o
F07.05 | Al2 setting bias 0.0~100.0% 0.1% 0.1% o
F07.06 |Analog setting bias . units digit: Al1 setting bias polarity 1 01 o
polarity 0: Positive polarity.
1: Negative polarity.
. tens digit: A2 setting bias polarity
0: Positive polarity.
1: Negative polarity.
F07.07 | Pulse input filter time 0.000~9.999s 0.001 0.000s x
F07.08 | Pulse input gain 0.000~9.999 0.001 1.000 o
F07.09 Pulse input Max. 0.01~50.00KHz 0.01KHz | 10.00KHz o
frequency
F07.10 Pulse width input filter | 0.000~9.999s 0.007s 0.000s X
time
F07.11 Pulse width input gain [ 0.000~9.999 0.001 1.000 o
F07.12 | Pulse width input logic | O: positive logic 1 0 o
setting. 1: negative logic
F07.13 | Max pulse input width | 0.1~999.9ms 0.Tms 700.0ms o
F07.14 | Analog input 0.0%~100.0%
disconnection 0.1% 10.0% o
detection threshold
F07.15 | Analog input 0.0~500.0s
disconnection 0.1s 3.0s o
detection time
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F07.16 | Protection option units digit: disconnection detection
channel choice
0: invalid
TAIN
2:A12 1 10 o
. tens digit: disconnection protection way
0: stop according to stop mode
1: fault, free stop
2: continue operation
F07.17 | Reserved &
]
o
F08-On-off input function parameter group 5
i Min. | Factol Modifi
RURETE Name Set Range . i i
Code Unit | Default | -cation
Input terminal positive [0000~FFFF (include extend input terminal) 1 0000 o
F08.00 |and negative logic
setting
F08.01 Input terminal filter time{0.000~1.000s (suitable for extend input 0.007s | 0.010s o
i terminal)
F08.02 X1 Input terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
closed time
F08.03 X1 Input .termmal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
opened time
F08.04 X2 Inqu terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
closed time
F08.05 X2 Input .termmal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
opened time
F08.06 X3 Inqu terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
closed time
F08.07 X3 Input Fermlnal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
opened time
F08.08 X4 Inqu terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
closed time
F08.09 X4 Input Fermlnal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
opened time
F08.10 X5 Inqu terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
closed time
X5 Input terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
F08.11 .
opened time
F08.12 X6 Inqu terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
closed time
F08.13 X6 Input Fermlnal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
opened time
F08.14 X7 Inqu terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
closed time
F08.15 X7 Input Fermlnal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
opened time
F08.16 X8 Inqu terminal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
closed time
F08.17 X8 Input Fermlnal 0.00~99.99s 0.01s 0.00s o
opened time
F08.18 |Input terminal X1 0: Leave control terminal unused 1 1 x
function selection 1: Forward running FWD terminal
2: Reverse running REV terminal
3: External forward jogging control
4: External reverse jogging control
5: Multi-step speed control terminal 1
6: Multi-step speed control terminal 2
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7: Multi-step speed control terminal 3

8: Multi-step speed control terminal 4

9: Acceleration/deceleration time selection
terminal 1

10: Acceleration/deceleration time selection
terminal 2

11: Acceleration/deceleration time selection
terminal 3

12: Acceleration/deceleration time selection
terminal 4

13: Main and auxiliary frequency
operational rule selection terminal 1

14: Main and auxiliary frequency
operational rule selection terminal 2

15: Main and auxiliary frequency
operational rule selection terminal 3

16: Frequency ascending command (UP)
17: Frequency descending command (DOWN)
18: Frequency ascending/descending
frequency resetting

19: Multi-step closed loop terminal 1

20: Multi-step closed loop terminal 2

21: Multi-step closed loop terminal 3

22: External equipment failure input

23: external interruption input

24: external resetting input

25: Free stop input

26: External stop instruction—Stop
according to the stop mode

27: stop DC braking input command DB
28: inverter running prohibited—Stop
according to the stop mode

29: Acceleration/deceleration prohibited
command

30: Three-wire running control

31: Process PID invalid

32: Process PID stop

33: Process PID integral holding

34: Process PID integral resetting

35: Process PID function negation(Closed loop
adjustment feature negation)

36: simple PLC invalid

37: simple PLC halted

38: simple PLC stop state resetting

39: main frequency switchover to digit
(keypad)

40: main frequency switchover to Al1

47: main frequency switchover to Al2

42: main frequency switchover to EAI1

43: main frequency switchover to EAI2

44: main frequency setting channel
selection terminal 1

45: main frequency setting channel
selection terminal 2

46: main frequency setting channel
selection terminal 3
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47: main frequency setting channel
selection terminal 4

48: Auxiliary frequency reset

49: Command switchover to panel

50: Command switchover to terminal
51: Command switchover to
communication

52: Running command Channel selection
terminal 1

53: Running command Channel selection
terminal 2

50: Forward prohibited command(Stop
according to the stop mode: invalid for
jogging command)

55: Reverse prohibited command (Stop
according to the stop mode: invalid for
jogging command)

56: Swinging frequency input

57: Resetting state of swinging frequency
58: Interior counter reset end

59: Interior counter input end

60: Internal timer resetting

61: Internal timer triggering

62: Length count input

63: Length reset

64: Reset this operation time

65: speed/torque control switching
66~71: Reserved

72: Water upper limit level terminal

73: Water low limit level terminal
74~90: Reserved

91: Pulse frequency input (X8 VALID)
92: Pulse width PWM INPUT (X8 VALID)
93~96: Reserved
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Input terminal X2 Same as above 1 2 x
F08.19 .
function selection
F08.20 Input‘termmal X3 Same as above 1 0 x
function selection
F08.21 Inputtermmal)ﬁ Same as above 1 0 x
function selection
F08.22 Input‘termmal XS Same as above 1 0 x
function selection
F08.23 Input.termmal X6 Same as above 1 0 x
function selection
F08.24 Input.termmal X7 Same as above 1 0 x
function selection
F08.25 Input.termmal X8 Same as above 1 0 x
function selection
F08.26 |FWD/REV operating 0: Two-wire control mode 1 1 0 x
mode selection 1: Two-wire control mode 2
2: Two-wire control mode 3 (monopulse control
mode)
3: Three-wire control mode 1
4: Three-wire control mode 2
F08.27 |Setinternal count value [0~65535 1 0 o

to setting
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terminal Y1 output
setup

T:operation(RUN)

2:CWrun

3:CCW run

4:DC brake

5:run prepare finish(busbar voltage normal,
fault free, no run forbid, receival of run
command's status)

6:stop command indication

7:no current detected

8:overcurrent detected

9:current1 arrival

10:current2 arrival

11:no frequency output

12:frequency arrival signal(FAR)
13:frequency level detect signal 1(FDT1)
14:frequency level detect signal 2(FDT2)
15:output frequency arrival upper limit(FHL)
16:output frequency arrival low limit(FLL)
17:frequency 1 arrival output
18:frequency 2 arrival output

19:0verload pre-alarm signal(OL)
20:undervoltage lockout stop (LU)
21:external fault stop(EXT)

22:fault

23:alarm

24:simple PLC operation

25:simple PLC section operation finish
26:simple PLC circle operation finish
27:simple PLC operation stop

28:traverse frequency high and low limit
29:setup length arrival

30:internal counter final value arrival
37T:internal counter designated value arrival
32:internal timer arrival-—output 0.5s valid
signal on arrival

33:0peration stop time finish
34:0peration arrival time finish

35:setup run time arrival

36:setup power on time arrival

F08.28 |[Specify internal count  [0~65535 1 0 o
to setting
F08.29 [Internal timer timing 0.1~6000.0s 0.1s 60.0s 0
setting
F08.30 |Terminal pulse encoder |0.01~10.00Hz (only be effective by given X1:X2 [ 0.01Hz | 1.00Hz [¢]
frequency rate encoder)
F08.31 |Reserved
F09-on-off, analog output function parameter group
i Min. Factory | Modifi
Runcel Name Set Range
Code Unit Default | -cation
F09.00 | Open collector output | O:terminal unused 1 0 x
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37:1t pump variable frequency
38:1%' pump power frequency
39:2" pump variable frequency
40:2" pump power frequency
41:communication provision
42~60:reserveiterminal unused
F09.01 | Open collector output | Same as above 1 0 x
terminal Y2 output
setup
F09.02 | Open collector output | Same as above 1 0 x
terminal Y3 output
setup
F09.03 | Open collector output | Same as above 1 0 x
terminal Y4 output
setup
F09.04 | Programmable  relay | Same as above 1 22 x
output setup
Frequency arrival(FAR) | 0.00~50.00Hz 0.01Hz 5.00Hz o
F09.05 -
detection range
F09.06 FDT1(frequency level) | 0.00Hz~upper limit frequency 0.01THz | 10.00Hz o
level
F09.07 [FDT1 lag 0.00~50.00Hz 0.01Hz 1.00Hz [e]
F09.08 | FDT2(frequency level) | 0.00Hz~upper limit frequency 0.01THz | 10.00Hz o
level
F09.09 |[FDT2lag 0.00~50.00Hz 0.01Hz 1.00Hz o
F09.10 | Zero frequency signal | 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz 0.00Hz o
detection value
F09.11 Zgro frequency return [ 0.00Hz~upper limit frequency 001Hz 0.00Hz o
difference
F09.12 | Zero-current detection |0.0~50.0% 0.1% 0.0% o
range
F09.13 | Zero-current detection |0.00~60.00s 0.01s 0.1s o
time
F09.14 | Over-current detection [0.0~250.0% 0.1% 160.0% o
value
F09.15 | Over-current detection | 0.00~60.00s 0.01s 0.00s o
time
F09.16 | Current 1 arrival 0.0~250.0% 0.1% 100.0% o
detection value
F09.17 | Current 1 width 0.0~100.0% 0.1% 0.0% o
F09.18 | Current 2 arrival 0.0~250.0% 0.1% 100.0% o
detection value
F09.19 | Current 2 width 0.0~100.0% 0.1% 0.0% o
F09.20 | Frequency 1 arrival 0.00Hz~upper limit frequency 0.07THz | 50.00Hz o
detection value
F09.21 | Frequency 1 arrival 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz 0.00Hz o
detection width
F09.22 | Frequency 2 arrival 0.00Hz~upper limit frequency 0.07THz | 50.00Hz o
detection value
F09.23 | Frequency 2 arrival 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz 0.00Hz o
detection width
F09.24 | Output terminal 0000~FFFF (extension valid) 1 0000 o
positive and negative
logic setup
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selection

compensation(0.00Hz~upper limit
frequency)

T:output frequency after slip
compensation(0.00Hz~upper limit
frequency)

2:Setup frequency(0.00Hz~upper limit
frequency)

3:main setting frequency(0.00Hz~upper limit
frequency)

4:auxiliary setting frequency(0.00Hz~upper
limit frequency)

5:output current 1(0~2xinverter rated
current)

6:output current 2(0~3xmotor rated current)
7:output voltage(0~1.2xload motor rated
voltage)

8:busbar voltage(0~1.5xrated busbar
voltage)

9:motor speed(0~3 rated speed)

10:PID provision(0.00~10.00V)

171:PID feedback(0.00~10.00V)
12:A11(0.00~10.00V or 4~20mA)
13:A12(-10.00~10.00V or 4~20mA)
T4:.communication provision

15: motor rotor revolving spweed
(0.00Hz~upper limit frequency)

16: present setting torque (0~2 times rated
torque)

17: present output torque (0~2 times rated
torque)

18: present torque current (0~2 times motor
rated current)

19: present flux current (0~1 times motor
rated flux current)

20~25: Reserved

F09.25 |Y1 output close delay |0.000~50.000s 0.001s 0.000s
time

F09.26 |Y1 output open delay |0.000~50.000s 0.001s 0.000s
time

F09.27 |Y2 output close delay  |0.000~50.000s 0.001s 0.000s
time

F09.28 |Y2 output open delay |0.000~50.000s 0.001s 0.000s
time

F09.29 |Y3output close delay |0.000~50.000s 0.001s 0.000s
time

F09.30 |[Y3output opendelay [0.000~50.000s 0.007s 0.000s
time

F09.31 |Y4 output close delay |0.000~50.000s 0.001s 0.000s
time

F09.32 |Y4 output open delay  |0.000~50.000s 0.001s 0.000s
time

F09.33 |Relay output close 0.000~50.000s 0.001s 0.000s
delay time

F09.34 |Relay output turn-off 0.000~50.000s 0.001s 0.000s
delay time

F09.35 |Analog output(AO1) 0:output frequency before slip 1 0
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F09.36 | Analog output(AO2) Same as above 1 0 o
selection

F09.37 | DO function Same as above
selection(with Y4 1 0 o
reuse)

F09.38 | Reserved

F09.39 | Analog output(AO1) 0.0~20.0s 0.1s 0.0s o
filter time

F09.40 | Analog output(AO1) 0.00~2.00 0.01 1.00 o
gain

F09.41 | Analog output(AO1) 0.0~100.0% 0.1% 0.0% o
bias

F09.42 | Analog output(A02) 0.0~20.0s 0.1s 0.0s o
filter time

F09.43 | Analog output(AO2) 0.00~2.00 0.01 1.00 o
gain

F09.44 | Analog output(AO2) 0.0~100.0% (AO2 output terminal with Y3 0.1% 0.0% o
bias reuse)

F09.45 [ DO filter time 0.0~20.0s 0.1s 0.0s o

F09.46 | DO output gain 0.00~2.00 0.01 1.00 o

F09.47 | DO maximum pulse 0.1~20.0KHz 0.1KHz | 10.0KHz o
output frequency

F09.48 | Reserved

F09.49 | Reserved

F09.50 | Reserved

F10-Simple PLC/Multi-speed Function Parameter Group
oo | Name sl Unh_ | pefoun | caion
F10.00 | Simple PLC run setup | . units digit: run mode selection 1 0000 x

O:inaction

1:stop after single cycle

2:final value keep after single cycle
3:continuous cycle

. tens digit: interrupt run restart mode
selection

O:restart from first phase

71:continuous run from phase frequency at
interruption

2:continuous run from run frequency at
interruption

. hundreds digit: PLC run time unit
0:second

T:minute

. thousands digit: power-down memory
selection

0:no memory

1:phase of reserve power down, frequency
power down recording PLC run status:
contain power down phase, run frequency,
time have run
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F10.01 |Phase 1 setup 000H~E22H 1 000 o

. units digit: frequency setup

0: Multi-section frequency i (i=1~15)

1: frequency determined by complex

frequency of main and auxiliary

2: Reserved

. tens digit: operation direction selection

0:forward

T:reversal

2:determine by run command

. hundreds digit: ACC/DEC time selection

0: ACC/DEC time 1

1: ACC/DEC time 2

2: ACC/DEC time 3

3: ACC/DEC time 4

4: ACC/DEC time 5

5. ACC/DEC time 6

6: ACC/DEC time 7

7: ACC/DEC time 8

8: ACC/DEC time 9

9: ACC/DEC time 10

A: ACC/DEC time 11

B: ACC/DEC time 12

C: ACC/DEC time 13

D: ACC/DEC time 14

E: ACC/DEC time 15
F10.02 [Phase 2 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.03 | Phase 3 setup 000H~E22H 1 000 o
F10.04 |Phase 4 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.05 |Phase 5 setup 000H~E22H 1 000 [¢)
F10.06 |Phase 6 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.07 |Phase 7 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.08 |Phase 8 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.09 |Phase 9 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.10 | Phase 10 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.17 |Phase 11 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.12 |Phase 12 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.13 |Phase 13 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.14 [Phase 14 setup 000H~E22H 1 000 o
F10.15 |Phase 15 setup 000H~E22H 1 000 0
F10.16 [Phase 1runtime 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.17 [Phase 2 run time 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.18 [Phase 3 runtime 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.19 [Phase 4 run time 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.20 [Phase 5runtime 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.21 |[Phase 6 run time 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.22 [Phase 7 run time 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.23 [Phase 8 run time 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.24 [Phase 9 runtime 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.25 [Phase 10 runtime 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.26 [Phase 11 runtime 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.27 [Phase 12 run time 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.28 [Phase 13 runtime 0~6000.0 0.1 10.0 0
F10.29 [Phase 14 runtime 0~6000.0 0.1 10.0 o
F10.30 | Phase 15 runtime 0~6000.0 0.1 10.0 o
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Multi-section frequency

0.00Hz~upper limit frequency

F10.31 : 0.01Hz 5.00Hz o
F1032 gﬂultw-seet\on frequency [0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 10.00Hz o
F1033 gﬂult\-sect\on frequency [0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 20.00Hz o
F1034 Z/Iult\-sect\on frequency [0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 30.00Hz o
F1035 !;/Iult\—sect\on frequency [0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 40.00Hz o
£10.36 rgllult\—sect\on frequency |0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 450012 5
£10.37 ;/Iult\—sect\on frequency |0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 50.00Hz 5
F1038 gﬂult\—secnon frequency |0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz 5.00Hz o
F1039 gAuIt\—sect\on frequency |0.00Hz~upper limit frequency 0011z | 100012 o
£10.40 :Aoult\—sect\on frequency |0.00Hz~upper limit frequency 001z | 200012 o
F1047 :/;ult\»sect\on frequency [0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 30.00H2 o
F1042 :/IZUIt\-sect\on frequency [0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 2000H2 o
F1043 :/IBUIt\-sect\on frequency [0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 25001z o
F1044 :AAUIt\-sect\on frequency [0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 50.00Hz o
F10.45 :Asult\—sect\on frequency [0.00Hz~upper limit frequency 001Hz | 50.00Hz o
F11-close loop PID run function parameter group
Function Min. | Factory | Modifi
Code T SSRGS Unit Default | -cation
F11.00 | Close loop run control 0:PID close loop run control invalid 1 0 x
selection 1:PID close loop run control valid
F11.07 | Provide channel selection | O:digital provide 1 0 o
1:Al1 analog provide
2:Al2 analog provide
3:EAIT analog provide
4:EAI2 analog provide
5:pulse provide
6:communication provide
7: Reserved
9: Setup by F12.14 (CVT target voltage)
F11.02 | Feedback channel 0:Al1 analog input 1 0 o
selection 1:Al2 analog input
2:EAIT analog input (Extend effective)
3:EAI2 analog input (Extend effective)
4: AlT+AI2
5. AIT-AlI2
6: Min{Al1, AI2}
7: Max{Al1, Al2}
8: pulse input
9: DC BUS voltage
F11.03 | Provide channel 0.01~50.00s 0.01s 0.20s x
filtering time
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F11.04 | Feedback channel 0.01~50.00s 0.01s 0.10s x
filtering time
F11.05 | PID output filtering 0.00~50.00s 0.01s 0.00s o
time
F11.06 | Provide digital setup 0.00~10.00V 0.01v 1.00v [¢]
F11.07 | Proportional gain Kp 0.000~9.999 0.001 0.100 [¢]
F11.08 | Integral gain Ki 0.000~9.999 0.001 0.100 0
F11.09 | Differential gain Kd 0.000~9.999 0.001 0.000 [
F11.10 | Sample period T 0.071~1.00s 0.01s 0.10s [¢)
F11.11 Deviation range 0.0~20.0% correspond to provide value| 0.1% 2.0% o
percentage
F11.12 | PID differential range 0.00~100.00% 0.01% | 0.10% 0
F11.13 | Close-loop adjust 0O:action 1 0
characteristic 1:reaction
F11.14 | Feedback channel 0:plus characteristic 1 0 [¢)
plus-minus characteristic | T:minus characteristic
F11.15 | PID adjusting upper limit | 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 50.00Hz o
frequency
F11.16 | PID adjusting low limit 0.00Hz~upper limit frequency 0.0THz | 0.00Hz o
frequency
F11.17 | Integral adjusting 0:when integral arrival separate PID 1 0 o
selection threshold value, stop integral
adjusting
T:.when integral arrival separate PID
threshold value, continue threshold
value adjusting
F11.18 | Integral separate PID 0.0~100.0% 0.1% 100.0% o
threshold value
F11.19 | Close-loop preset 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 0.00Hz [¢)
frequency
F11.20 | Close-loop preset 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s [¢)
frequency keep time
F11.21 | Close-loop output 0:close-loop output minus, low limit 1 0 [¢)
changeover selection frequency run.
T:close-loop output minus, reverse run
(effect by run direction setting )
Close-loop output 0.00Hz~upper limit frequency 0.0THz | 50.00Hz o
F11.22 | frequency maximum
value
F11.23 | Multi-section close-loop 0.00~170.00V 0.01V 0.00v o
provide 1
F11.24 | Multi-section close-loop 0.00~170.00V 0.01V 0.00v o
provide 2
F11.25 | Multi-section close-loop 0.00~10.00V 0.01v 0.00V o
provide 3
F11.26 | Multi-section close-loop 0.00~10.00V 0.01v 0.00V o
provide 4
F11.27 | Multi-section close-loop 0.00~170.00V 0.01V 0.00v o
provide 5
F11.28 | Multi-section close-loop 0.00~10.00V 0.01Vv 0.00Vv [¢]
provide 6
F11.29 | Multi-section close-loop 0.00~10.00V 0.01V 0.00V o
provide 7
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6. Function parameter schedule graph

F12-Constant Pressure Water Supply Function Parameter Group

Function Name Set range Min. Factory | Modifi
code 9 unit Default | -cation
F12.00 | Constant pressure water | 0: no constant pressure water supply 1 0 x
supply mode selection 1: select inverter to achieve one drive
two mode
2: select extend board to achieve one
drive two mode
3: select extend board to achieve one
drive three mode
4: select extend board to achieve one
drive four mode
F12.01 | Target pressure setup 0.000~long-distance pressure gage 0.001Mpa | 0.200Mpa 5
range
F12.02 | Sleep frequency 0.00Hz~upper limit frequency 0.0THz 30.00Hz o
minimum value
F12.03 | Awake pressure 0.000~long-distance pressure gage | 0.001Mpa | 0.150Mpa o
minimum value range
F12.04 | Sleep delay time 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s o
F12.05 | Awake delay time 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s o
F12.06 | long-distance pressure 0.001~9.999Mpa 0.007Mpa | 1.000Mpa o
gage range
F12.07 | allowed aviation of upper [ 0.1~100.0% 0.1% 1.0% o
limit frequency and low
limit frequency: when add
or decrease pump
F12.08 | Pump switching 0.0~999.9s 0.1s 5.0s o
estimate time
F12.09 | Electromagnetism switch | 0.1~10.0s 0.1s 0.5s o
converter delay
time
F12.10 | Automatically switching 0000~9999 minute 1 0 x
time interval
F12.11 | Awake mode selection 0: Awake by the value of F12.03 1 1 o
1: Awake by the value of F12.12*F12.01
F12.12 Awakevpressure 0.01~0.99 001 075 o
coefficient
F12.13 | Reserved
F12.14 | CVT target voltage 200.0~1000.0V 0.1 500.0v o
F13-Traverse/ Fixed Length Control Function Parameter Group
Function Min. | Factory [ Modifi
Code Rame SERREngS Unit Default | -cation
F13.00 [ Traverse function O:traverse invalid 1 0 x
enable 1:traverse valid
F13.01 | Traverse run mode . units digit: enter mode 1 0000 X
0O:automatically enter
T:terminal enter manually
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. tens digit:
O:variable swing
1:fixed swing
. hundreds digit: traverse halt start mode
selection
O:restart
T:start as previous halt record
. thousands digit: traverse status reserve
selection
O:no reserve
Treserve
50 09 o o
F13.02 Trayerse frequency 0.0~50.0% 0.1% 10.0% o
swing value
F13.03 | Jump frequency 0.0~50.0% 0.1% 2.0% o
F13.04 | Traverse cycle 0.1~999.9s 0.1s 10.0s o
F13.05 | Triangular wave up 0.0~98.0% (traverse cycle) 0.1% 50.0% o
time
Traverse preset 0.00~400.00Hz 0.01Hz | 0.00Hz o
F13.06
frequency
F13.07 | Traverse preset 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s o
frequency waiting
time
F13.08 | Setup length 0~65535m m Om o
F13.09 | Pulse No. of axis per 1~10000 1 1 o
circle
F13.10 | Axis perimeter 0.01~100.00cm 0.07cm | 10.00cm o
F13.11 | Reserved
F13.12 | Length correction 0.001~1.000 0.001 1.000 o
coefficient
F13.13 | After length arrival: O:automatically reset 0 1 o
record length manage | 1:no change
F13.14 | When stop: record 0O:automatically reset 0 1 o
length manage T:no change
F14-Vector Control Parameter Group
Function Min. | Factory | Modifi
code e SEtRdnoe Unit | Default | -cation
F14.00 |Speed/torque control 0: speed control 1 0 o
selection 1: torque control (This parameter is valid
when F00.24=1 or 2)
Speed loop rapid 0.1~40.0 (This parameter is valid when
F14.01 proportion gain F00.24=1 or 2) 01 200 ©
Speed loop rapid 0.001~10.000s (This parameter is valid when
1402 Jitegration time F00.24=1 or 2) 0.00Ts | 0.040s °
Speed loop slow 0.1~80.0 (This parameter is valid when
F14.03 proportion gain F00.24=1 or 2) 01 200 o
Speed loop slow 0.001~10.000s (This parameter is valid when
F14.04 integration time F00.24=1 or 2) 0.007s | 0.020s ©
Soeed loop parameter 0.00Hz~20.00Hz (This parameter is valid
Fl4.05 |°Peedioopp when F00.24=1 or 2) 0.01Hz | 5.00Hz o
switching frequency
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Low frequency power

F14.06 |generation stability 0~50 (This parameter is valid when 1 16 o
) F00.24=1)
coefficient
Current loop proportion |1~500 (This parameter is valid when
F1407 | i F00.24=1 or 2) | /0 °
Current loop integration |0.1~100.0ms (This parameter is valid when
F14.08 time F00.24-1 or 2) 0.1ms | 4.0ms o
Motor-driven torque 100.0~250.0% (This parameter is valid when N N
F14.09 current limit value F00.24=1 or 2 or 3) 0.1% 180.0% X
Braking torque current | 100.0~250.0% (This parameter is valid when N 5
FIAT0 it value F00.24=1 or 2) O1% | 1800% ] x
Asynchronous motor 20.0~100.0% (This parameter is valid when
F14.11  [flux-weakening control [ F00.24=1 or 2) 0.1% 80.0% [¢]
coefficient
Asynchronous motor 10.0~80.0% (This parameter is valid when N N
F1472 1 in. flux coefficient F00.24= 2) 0.1% | 100% ©
F14.13 | Torque setting channel | 0: Digital setting 1 0 x
selection 1: AlT Analog setting
2: Al2 Analog setting
3: Terminal UP/DOWN adjustment setting
4: communication provision
5. EAI1 Analog setting (expansion effective)
6: EAI2 Analog setting (expansion effective)
7: rapid pulse setting
(X8 terminal needs to choose the
corresponding function)
8: terminal pulse width setting
(X8 terminal needs to choose the
corresponding function)
Note: This parameter is valid when F00.24=1
or2.
F14.14 | Torque polarity setting | 00~11 1 00 o)
Units digit: torque setting polarity
0: positive
1: negative
Tens digit: torque compensation polarity
0: The same as setting direction of torque
1: opposite the setting direction of torque
Note: This parameter is valid when F00.24=1
or2.
Torque digital setting 0.0~200.0% (This parameter is valid when
F1415 | o F00.24-1 o1 2) 0.1% 0.0% o
F14.16 [ Torque control forward | 0: Digital setting 1 0 x

speed limit channel
selection

1: AlT Analog setting
2: Al2 Analog setting
3: Terminal UP/DOWN adjustment setting
4: communication provision
5: EAIN Analog setting (expansion effective)
6: EAI2 Analog setting (expansion effective)
7: rapid pulse setting

(X8 terminal needs to choose the
corresponding function)
8: terminal pulse width setting

(X8 terminal needs to choose the
corresponding function)
Note: This parameter is valid when F00.24=1
or2.
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F14.17 | Torque control 0: Digital setting 1 0
reverse speed limit 1: AlT Analog setting
channel selection 2: Al2 Analog setting
3: Terminal UP/DOWN adjustment setting
4: communication provision
5. EAIT Analog setting (expansion
effective)
6: EAI2 Analog setting (expansion
effective)
7: rapid pulse setting
(X8 terminal needs to choose the
corresponding function)
8: terminal pulse width setting
(X8 terminal needs to choose the
corresponding function)
Note: This parameter is valid when
F00.24=1 or 2.
F14.18 | Torque control 0.00Hz~upper limit frequency (This
forward speed limit parameter is valid when F00.24=1 or 2.) 0.01Hz | 50,001z
value '
F14.19 | Torque control 0.00Hz~upper limit frequency (This
reverse speed limit parameter is valid when F00.24=10r2.) | 9014z | s0.001z
value
F14.20 | To set torque 0.000~60.000s (This parameter is valid
Accelerate/ when F00.24=1 or 2.) 0.001s | 0.100s
Decelerate time
F14.21 | Torque compensation | 0.0~100.0% (This parameter is valid 01% 0.0%
when F00.24=1 or 2.) S -
F14.22 | Forward torque 50.0~150.0% (This parameter is valid
gain adjustment when F00.24=1or 2.) 0.1% 100.0%
coefficient
F14.23 | Reverse torque 50.0~150.0% (This parameter is valid
gain adjustment when F00.24=1or 2.) 0.1% 100.0%
coefficient
F14.24 | Flux braking 0.0~300.0% (This parameter is valid 01% 0.0%
coefficient when F00.24=1 or 2.) S o
F14.25 | Pre-excitation start- [ 0.1~3.0 (This parameter is valid when 01 05
up time constant F00.24=1) ' '
F14.26 | Speed loop 0.010~6.000 (This parameter is valid
proportion gain when F00.24=3) 0.001 0.500
F14.27 | Speed loop 0.010~9.999 (This parameter is valid
integration time when F00.24=3) 0.001 0.360
constant
F14.28 | Motor stability 10~300 (This parameter is valid when 1 100
coefficient F00.24=3)
F14.29 | Restrain vibration 100.0~130.0% (This parameter is valid 01% 100.0%
compensation gain | when F00.24=3) P ’
F14.30 | Torque compensation | 0.00Hz~upper limit frequency (This [ 0.01THz | 0.00Hz
end frequency parameter is valid when F00.24=1 or 2.)
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F15-Asynchronous Motor Parameter Group

Function Name Set Range Mir'1. Factory Mmzlifl
code Unit Default | -cation
F15.00 | Reserved
F15.01 | Asynchronous motor rated | 0.1~999.9KW 0.7TKW [ Baseon x
power motor
type
F15.02 | Asynchronous motor rated | 1~690V v Base on x
voltage motor
type
F15.03 | Asynchronous motor rated | 0.1~6553.5A 0.1A Base on x
current motor
type
F15.04 | Asynchronous motor rated | 0.00~400.00Hz 0.01Hz | Base on x
frequency motor
type
F15.05 | Asynchronous motor rated [ 0~60000r/min Ir/min | Base on x
speed motor
type
F15.06 | Asynchronous motor 1~7 1 2 x
poles No.
F15.07 | Asynchronous motor 0.001~65.535Q (inverter power<7.5KW) 0.007Q | Baseon X
stator resistance 0.0001~6.5535Q(inverter power=7.5KW) | 0.0001Q | motor
type
F15.08 | Asynchronous motor rotor | 0.001~65.535Q (inverter power<7.5KW) 0.0071Q | Baseon X
resistance 0.0001~6.5535Q(inverter power=7.5KW) | 0.0001Q | motor
type
F15.09 | Asynchronous motor 0.01~655.35mH (inverter power<7.5KW) | 0.0TmH | Base on X
leakage inductance 0.001~65.535mH (inverter | 0.001mH | motor
power=7.5KW) type
F15.10 | Asynchronous motor 0.1~6553.5mH (inverter power<7.5KW) 0.TmH | Baseon X
mutual inductance 0.01~655.35mH (inverter power=7.5KW) | 0.01mH | motor
type
F15.11 | Asynchronous motor no 0.01~655.35A 0.07A Base on X
load current motor
type
F15.12 | Reserved
F15.13 | Reserved
F15.14 | Reserved
F15.15 | Reserved
F15.16 | Reserved
F15.17 | Reserved
F15.18 | Reserved
F15.19 | Motor parameter self- 0: Inaction 1 0 x

adjusting selection

1. asynchronous motor stop to self-
adjusting

2: asynchronous motor rotate no-load to
self-adjusting
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3: Reserved

Note:

(@ Before adjustment, The nameplate
data should be setting directly.

@ Motor parameter group can have
special default values, or can be modified
by users, or can be self-adjusted.

(3@ when parameter F15.01 is modified,
the other parameters of the motor will
turn into default values automatically.

F15.20 | Reserved
F15.21 | Reserved
F15.22 | Reserved
F16-closed loop encoder parameter group

Mool Narme et Ronge | e e
F16.00 | Reserved
F16.01 | Encoder line number 1~10000 1 1024 o
F16.02 | Direction of encoder Units digit: AB phase sequence 1 00 x

0: Forward direction

T:Reverse direction

Tens digit: Reserved
F16.03 Ezzaiigfyrasolsf;i:ent 0.001~60.000 0.001 1,000 o
F16.04 | Encoder filtering 5~100

coefficient | 1 ©
F16.05 | Reserved
F16.06 | Reserved
F16.07 | Reserved
F16.08 | Reserved
F16.09 | Reserved
F16.10 | Reserved
F16.11 | Reserved
F16.12 | Reserved
F16.13 | Reserved
F17-Reserved Parameter Group 1
Mool Name Set Range | i

F17.00 | Reserved
F17.01 | Reserved
F17.02 | Reserved
F17.03 | Reserved
F17.04 | Reserved
F17.05 | Reserved
F17.06 | Wakeup DC Voltage Range: 100.0 ~ 500.0V 0.1V | 450.0v x
F17.07 | Sleep DC Voltage Range: 100.0 ~ 500.0V 0.1v 350.0v X
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F17.08 | MPPT Low limit Range: 0.00Hz ~ Upper limit Frequency 0011z | 1001z N
Frequency
F17.09 | MPPT Mode Function Range: 0 ~ 1 1 0 x
F17.10 | Wakeup delay time 0.0~6000.0s 0.1s 0.0s o
F17.11
~ Reserved
F17.20
F18-Enhance Control Parameter Group
Function Min. | Factory | Modifi
code W S Unit | Default | -cation
F18.00 | Operation panel control | 0:no binding 1 0 o
frequency binding T:operation keyboard digital setup
2:Al1 analog setup
3:Al2 analog setup
4:terminal UP/DOWN adjusting setup
5:communication provide(Modbus and
external bus use the same main
frequency storage)
6:EAIN analog setup(extension valid)
7:EAI2 analog setup(extension valid)
8:high speed pulse setup( X8 terminal
need choose the relative function)
9:terminal pulse width setup(X8 terminal
need choose the relative function)
10:terminal encoder provide(decide by
X1, X2)
11~15: Reserved
F18.01 [ Terminal control Same as above 1 0 o
frequency binding
F18.02 | Communication Same as above 1 0 ¢}
control frequency
binding
F18.03 [ Digital frequency . units digit: keyboard UP/DW integral control 1 00 [¢)
integral function O:integral function
selection 1:no integral function
. tens digit: terminal UP/DW integral control
O:integral function
1:no integral function
F18.04 [ Keyboard UP/DW 0.01~50.00Hz 0.07THz | 0.10Hz 0
integral rate
F18.05 | Keyboard no integral 0.01~10.00Hz 0.01THz | 0.01Hz [¢]
single step’s size setup
F18.06 [ Terminal UP/DW 0.01~50.00Hz 0.0THz | 0.20Hz [¢)
integral rate
F18.07 | Terminal no integral 0.01~10.00Hz 0.0THz | 0.10Hz o
single step’s size setup
F18.08 | Droop control decline 0.00~10.00Hz 0.07THz | 0.00Hz [¢]
frequency
F18.09 | Setup accumulate 0~65535 hours
power on time 1 0 0
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F18.10 | Setup accumulate 0~65535 hours 1 0 o
run time
F18.11 Setup run function O:invalid
1 0 o
enable Twvalid
F18.12 | Setup run stop time 0.1~6500.0Min 0imin | 2.0Min o
F18.13 | Currently run arrival 0.0~6500.0Min
time 0.1Min | 1.0Min o
F18.14 | Keyboard UP/DW 0:keyboard frequency provide value 1 0 o
selection under monitor | adjusting
mode 1:PID digital provide value adjusting
2~6: Reserved
F18.15 | V/F vibration restrain 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 50.00Hz o
end frequency
F18.16 | Reserved
F18.17 | Reserved
F18.18 | Reserved
F18.19 | Reserved
F18.20 | Reserved
F18.21 | Reserved
F18.22 | Reserved
F18.23 | Reserved
F18.24 | Reserved
F19-Protective Relevant Function Parameter Group
Function Min. Factory [ Modifi
code Rape SEERange Unit Default | -cation
F19.00 |Power off restart 0.0~20.0s (0 means no start function) 0.7s 0.0s x
waiting time
F19.01 |Fault self-recovery 0~10 (0 means no automatic reset function) 1 0 x
times
F19.02 |Fault self-recovery 0.5~20.0s 0.7s 5.0s x
interval time
F19.03 | Motor overload 0O:alarm: continuous run 1 2 x
protection action T:alarm, stop run as halt mode
selection 2:fault, free halt
F19.04 |Motor overload 20.0~200.0% (motor rated current) 0.1% 100.0% x
protection coefficient
F19.05 |Inverter overload O:detection all the time 1 0 x
pre-alarm detection T:detection as constant velocity
selection
F19.06 |Inverter overload 20~180% (inverter rated current) 1% 130% o
pre-alarm detection
level
F19.07 |Inverter overload 0.0~20.0s 0.1s 5.0s o
pre-alarm delay time
F19.08 | Motor underload 0.0~120.0% (motor rated current) 0.1% 50.0% o
alarm detection level
F19.09 | Motor underload 0.1~60.0s 0.1s 2.0s o
alarm detection time
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F19.10 [ Motor underload . units digit: detection selection 1 00 o
alarm detection action | 0:no detection
T:detection all the time when run
2:detection only when constant velocity
. tens digit: action selection
0O:alarm, continuous run
T:alarm, stop run as halt mode
2:fault, free halt
F19.17 [Input& output phase . units digit: input phase loss 1 1111 o
loss, short circuit 0:no detection
detection action T:fault, free halt
. tens digit: output phase loss
0:no detection
T:fault, free halt
. hundreds digit: power-on on earth short
circuit protect detection enable
0:no detection
T:fault, free halt
. thousands digit: operation on earth short
circuit protect detection enable
0:no detection
1:fault, free halt
F19.12 [ Over voltage stall 0:forbid 1 1 x
selection T:allowed
F19.13 [ Over voltage stall 120~150% (rated busbar voltage) 1% 125% x
protection voltage
F19.14 [ Automatic current limit [ 110~230% (G type rated current) 1% 150% x
level
F19.15 [Frequency declinerate [0.00~99.99Hz/s 0.01Hz/s | 10.00Hz/s x
of automatic current
limit
F19.16 [ Automatic current limit [ O:constant velocity invalid 1 0 x
action selection 1:constant velocity valid
F19.17 [Rapid current-limiting 150%~250% (G type rated current) 1%
X 210% x
coefficient
F19.18 [Motor run section 0:forbid 1 0 x
selection when instant | 1:allowed
power off
F19.19 [Frequency droop rate 0.00~99.99Hz/s 0.01Hz/s | 10.00Hz/s x
when instant power off
F19.20 |Voltage rebound 0.00~10.00s 0.01s 0.10s x
estimate time when
instant power off
F19.21 [Action estimate voltage |60~100%(rated busbar voltage) 1% 80% x
when instant power off
F19.22 [ Allowed the longest 0.30~5.00s 0.01s 2.00s X
off time when instant
power off
F19.23 [ Terminal external device [ O:alarm, continuous run 1 2 x
fault action selection T:alarm, stop run as halt mode
2:fault, free halt
F19.24 [Power on terminal O:invalid 1 1 x
protection selection T:valid
F19.25 |Provide lost detection | 0~100% 1% 0% o
value
F19.26 [Provide lost detection 0.0~6000.0s 0.1s 0.5s o

time
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F19.27

Feedback lost detection
value

0~100%

1%

12%

F19.28

Feedback lost
detection time

0.0~6000.0s

0.1s

0.5s

F19.29

Deviation magnitude
abnormal detection
value

0~100%

1%

50%

F19.30

Deviation magnitude
abnormal detection
time

0.0~6000.0s

0.1s

0.5s

F19.31

Protection action
selection 1

. units digit: PID provide loss detection act
0:no detection

T:alarm, continue run

2:alarm, stop run as halt mode

3:fault, free halt

. tens digit: PID feedback loss detection act
0:no detection

T:alarm, continue run

2:alarm, stop run as halt mode

3:fault, free halt

. hundreds digit: PID error value abnormal
detect action

0:no detection

T:alarm, continue run

2:alarm, stop run as halt mode

3:fault, free halt

000

F19.32

Protection action
selection 2

. units digit: communication abnormal
action: include communication time out
and error

O:alarm, continue run

T:alarm, stop run as halt mode

2:fault, free halt

. tens digit: E’PROM abnormal action
selection

0O:alarm, continue run

T:alarm, stop run as halt mode

2:fault, free halt

. hundreds digit: contactor abnormal action
0O:alarm, continue run

T:alarm, stop run as halt mode

2:fault, free halt

.thousands digit: undervoltage fault
indication action selection

0:no detection

1:fault, free halt

1200

F19.33

Reserved

F19.34

Reserved

F19.35

Fault indication and
clock during the period
of recovery

. units digit: fault indication selection during
the period of fault reset automatically
0O:action

1:no action

. tens digit: fault clock function selection: to
achieve fault display before power down: etc.
0O:forbid

T:open

00
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6. Function parameter schedule graph

F19.36 | Continuous run Match up with protect action 1 0 x
frequency selection 0:run at the frequency setup by now
when alarm T:run at the frequency of upper limit
2:run at the frequency of low limit
3run at the frequency of abnormal for
standby
F19.37 | Abnormal standby 0.00Hz~upper limit frequency 0.0THz | 10.00Hz X
frequency
F19.38 [ Encoder disconnection |0.0~8.0s(No detection when value is 0)
detection time 0.1s 0.0s o %
3
~ % z
F19.39 Overspeeq (0S) 0.0~120.0% (equal to upper frequency) 01% 120.0% o z
detection time
F19.40 |Over speeq (0S) 0.00~20.00s (No detection when value is 0) 0.01s 0.00s o
detection time
F19.41 | Detection value when 0.0~50.0% (equal to upper frequency) 0.1% 10.0% o
speed deviation is too
large
F19.42 [ Detection time when 0.00~20.00s (No detection when value is 0) 0.01s 0.00s o
speed deviation is too
large
F19.43 [Reserved
F19.44 | Reserved
F20-Internal Virtual Input Output Node Parameter Group
Function Min. Factory | Modifi
code INEIIS SERIREEE Unit Default | -cation
F20.00 | Virtual input VDIT function [ 0~90 1 0 o
selection
F20.01 | Virtual input VDI2 function [ 0~90 1 0 o
selection
F20.02 | Virtual input VDI3 function [ 0~90 1 0 o
selection
F20.03 | Virtual input VDI4 function [ 0~90 1 0 o
selection
F20.04 | Virtual input VDI5 function [ 0~90 1 0 o
selection
F20.05 | Virtual output VDO1 function [ 0~60 1 0 o
selection
F20.06 | Virtual output VDO2 function [ 0~60 1 0 o
selection
F20.07 | Virtual output VDO3 function [ 0~60 1 0 o
selection
F20.08 | Virtual output VDO4 function [ 0~60 1 0 o
selection
F20.09 | Virtual output VDO5 function [ 0~60 1 0 o
selection
F20.10 | Virtual output VDO1 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
open delay time
F20.11 | Virtual output VDO2 0.00~600.00s 0.01s 0.00s o
open delay time
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F20.12 | Virtual output VDO3 0.00~600.00s 0.01s 0.00s
open delay time
F20.13 | Virtual output VDO4 0.00~600.00s 0.01s 0.00s
open delay time
F20.14 | Virtual output VDO4 0.00~600.00s 0.01s 0.00s
open delay time
F20.15 | Virtual output VDO 0.00~600.00s 0.01s 0.00s
close delay time
F20.16 | Virtual output VDO2 0.00~600.00s 0.01s 0.00s
close delay time
F20.17 | Virtual output VDO3 0.00~600.00s 0.01s 0.00s
close delay time
F20.18 | Virtual output VDO4 0.00~600.00s 0.01s 0.00s
close delay time
F20.19 | Virtual output VDO5 0.00~600.00s 0.01s 0.00s
close delay time
F20.20 | Virtual input VDI enable [ 00~FF 1 00
control
F20.21 Virtual input VDI status [ 00~FF 1 00
digital setup
F20.22 | Virtual input/output [ 00~FF 1 00
connection Bit0:VDI1 and VDO1 connection
0O:positive logic
T:negative logic
Bit1:VDI2 and VDO2 connection
0O:positive logic
T:negative logic
Bit3:VDI3 and VDO3 connection
0O:positive logic
T:negative logic
Bit4:VDI4 and VDO4 connection
0O:positive logic
T:negative logic
Bit4:VDI5 and VDOS5 connection
O:positive logic
T:negative logic
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6. Function parameter schedule graph

F21-Reserved Parameter Group 2

Function Name SetRange Mir.1. Factory Mot'iiﬁ
code Unit Default | -cation
F21.00~ | Reserved
F21.21
F22-Reserved Parameter Group 3
Mot NI SetRenge Unt_| et | -aton
F22.00~ | Reserved
F22.17
F23-Reserved Parameter Group 4
Meode s SR Une_| Defaut | ~cation
F23.00~ | Reserved
F23.17
F24-Reserved Parameter Group 5
"eode s i | befau | -saton
F24.00~ | Reserved
F24.13
F25-User Definition Display Parameter Group
Meode Lo Sl it | Detaut | -caton
F25.00 [ User Function Code 1 F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.01 User Function Code 2 F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.02 [ User Function Code 3 F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.03 [ User Function Code 4 F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.04 [ User Function Code 5 F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.05 [ User Function Code 6 F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.06 [ User Function Code 7 F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.07 [ User Function Code 8 F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.08 [ User Function Code 9 F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.09 [ User Function Code 10 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.10 | User Function Code 11 | FO0.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.11 User Function Code 12 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.12 | User Function Code 13 | FO0.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.13 [ User Function Code 14 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.14 [ User Function Code 15 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.15 [ User Function Code 16 | FO0.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.16 [ User Function Code 17 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.17 [ User Function Code 18 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o

205

I
)
—
@
z
(AT}




ENGLISH

toscano

T:overcurrent at acceleration
2:overcurrent at deceleration
3:overcurrent at constant speed
4:0vervoltage at acceleration
5:overvoltage at deceleration
6:0vervoltage at constant speed
7:overvoltage at motor halt
8:undervoltage at run

9:drive overload protection

10:motor overload protection
11:motor underload protection
12:input phase loss

13:output phase loss

T4:inverter module protection
15:short circuit to earth at run
T6:short circuit to earth when power on
17.drive overheat

18:external device fault

19:current detect circuit fault
20:external interference

27T:internal interference—main clock etc
22:PID provide lost

23:PID feedback lost

24:PID error value abnormal
25:terminal protection activate
26:communication fault
27~29reserve

30:EEROM read-write error
31:temperature detection disconnection
32:auto-tunning fault

33:contactor abnormal

34:factory fault 1

35:factory fault 2

36:capacitor  overheat(few mode
overheat protection)

F25.18 | User Function Code 19 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.19 | User Function Code 20 | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.20 | User Function Code 21 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.21 | User Function Code 22 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.22 | User Function Code 23 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.23 | User Function Code 24 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.24 | User Function Code 25 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.25 | User Function Code 26 | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.26 | User Function Code 27 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.27 | User Function Code 28 | F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.28 | User Function Code 29 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F25.29 | User Function Code 30 [ F00.00~F25.xx 0.01 25.00 o
F26-Fault Record Function Parameter Group
oy Name Set Range i ||| e
F26.00 | The last fault record 0:no fault 1 0 *

with
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6. Function parameter schedule graph

37: encoder disconnection
38: over-speed protection

39: protection when speed deviation is too

large
40~50: Reserved

F26.01 | The last two fault | Same as above 1 0 *
records

F26.02 [ The last three fault [ Same asabove 1 0 *
records

F26.03 [ The last four fault [ Same asabove 1 0 *
records

F26.04 | Setup frequency at the | 0.00Hz~upper limit frequency 0.01THz | 0.00Hz *
last one fault

F26.05 [ Output frequency at the | 0.00Hz~upper limit frequency 0.01THz | 0.00Hz *
last one fault

F26.06 | Output current at the | 0.0~6553.5A 0.1A 0.0A *
last one fault

F26.07 | DC busbar voltage at|0.0~6553.5V 0.1V 0.0v *
the last one fault

F26.08 | Module temperature at [ 0~125°C 1°C 0°C *
the last one fault

F26.09 | Input terminal status at | 0000~FFFF 1 0000 *
the last one fault

F26.10 [ Accumulated run time [ 0~65535h Th 0Oh *
at the last one fault

F26.11 | Setup frequency at the | 0.00Hz~upper limit frequency 0.01THz | 0.00Hz *
last two fault

F26.12 [ Output frequency at the | 0.00Hz~upper limit frequency 0.01Hz | 0.00Hz *
last two fault

F26.13 | Output current at the | 0.0~6553.5A 0.1A 0.0A *
last two fault

F26.14 | DC busbar voltage at|0.0~6553.5V 0.1V 0.0V *
the last two fault

F26.15 | Module temperature at | 0~125°C 1°C 0°C *
the last two fault

F26.16 | Input terminal status at | 0000~FFFF 1 0000 *
the last two fault

F26.17 [ Accumulated run time [ 0~65535h Th 0Oh *
at the last two fault

F27-Password and Manufacturer Function Parameter Group

Function Min. | Factory | Modifi

Code e SStRENdE Unit Default | -cation

F27.00 | User password 00000~65535 1 00000 o

F27 01 Manufacturer 00000~65535 ] 00000 o
password
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C-Monitor Function Parameter Group

Function Min. Factory | Modifi

Code s SEERRNgE Unit Default | -cation
C-00 Display the parameter of
F00.01, F00.07 definition
col Display the parameter of
F00.02, F00.08 definition
c02 Display the parameter of
F00.03, F00.09 definition
003 Display the parameter of
F00.04, FO0.10 definition
c04 Display the parameter of
F00.05, F00.11 definition
co5 Display the parameter of
F00.06, F00.12 definition
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6. Function parameter schedule graph

01. Corresponding relationship of input terminal status as below:

NINENIN;
u LI LI u L o niipaioi

Reserved X1 terminal status’, - terminal input valid
Reserved A2 terminal status
X3 terminal status .
. 3 terminal status
X7 terminal status .
i ¥4 terminal status
X5 terminal status
45 terminal status

02. Corresponding relationship of standard output terminal status as below:

11111
' ,’ ,l ’ ’ " ' §: terminal inputinvali

ReservedJ I ‘ |— Y1 terminal status" - termiral input valid
Reserved V2 terminal status

T
@)
—
o
z
(AT}

Reserved .
Y3 terminal status
Reserved m——— .
¥4 terminal status
Reserved

ELY terminal status

03. Corresponding relationship of communication virtual input terminal
status as below:

’ ' ': terminal input invalic

Reserved |_CX1 terminal status' * terminal input valid
Reserved CXZ terminal status
CXB terminal status .
. CH3 terminal status
CX7 terminal status K
) (¥4 terminal status
C¥6 terminal status
C¥5 terminal status
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04. Drive status:
BITO:1=busbar voltage setup
BIT1:1=common run command valid
BIT2:1=jog run command valid
BIT3:1=drive run period
BIT4:1=current run direction to reverse
BITS5:T=run command direction to reverse
BIT6:1=deceleration brake period
BIT7:1=motor acceleration period
BIT8:1=motor deceleration period
BITO: 1= drive alarm
BIT10: 1= drive fault
BIT11: 1= current limited period
BIT12: 1= fault self-recovery period
BIT13: 1= self-adjusting period
BIT14: 1= free halt status
BIT15: 1= speed tracking start
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7. Troubleshooting

7. Troubleshooting
7.1. Failure and countermeasure

Possible failure types in TDS600 are shown in Table 8-1, the fault types
including fault and alarm two kinds. Such as if inverter fault display E-XX,
while the corresponding alarm is displayed in A-XX. Once the inverter failure,
fault types are stored in the F26 fault recording parameter group, and if alarm,
alarm status has been revealed, until the alarm source release, alarm status
are not logged to the F26 parameter group. Some failure code is reserved for
intelligent automatic diagnosis function which will be executed continuously
in future. When failure takes place in the inverter, the user should check
according to note of these table first and record failure phenomena detailedly.
Please contact our after-sale service and technical support Department when
technical service is needed.

Failure ; ;
Failure type Possible reason Countermeasure
code
Accelerating time is too short Prolong accelerating time
Adjust V/F curve setting, adjust
Improper V/F curve manual torque boost or change to
automatic torque boost
Overcurr§n1 during Restart rotating motor Set speed checking restart function
E-01 accelerating
process Low power source voltage Check input power supply
T Il f th . T
o0 smallpower ot the Choose inverter with high-power
inverter
Output phase lose under vector | Check whether the motor wiring is in
control good condition
Decelerating time is too short Prolong decelerating time
- | Increase braking power of external
Have potential energy load or big - .
Overcurrent during | nertia load energy consumption braking
E-02 decelerating subassembly
process
Power of inverter is a bit small Choose inverter with high-power

Table 7-1 Failure type and the countermeasure
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Overcurrent during

Load change suddenly or
have unwonted phenomena

Check or reduce break of the load

Acc./Dec. time is set to too
short

Prolong accelerating /decelerating
time properly

E-03 constant speed
process
low power source voltage Check input power supply
Power of inverter is a bit small Choose inverter with high-power
Unwonted input voltage Check input power supply
E-04 ngrvoltage ) Acc. time is set to too short Prolong accelerating time properly
during accelerating
process

Restart rotating motor

Set speed checking restart function

Overvoltage during
E-05 decelerating
process

Decelerating time is too short

Prolong decelerating time

Have potential energy load or big

inertia load

Increase braking power of external
energy consumption braking
subassembly

Overvoltage during
E-06 constant speed
process

Unwonted input voltage

Check input power supply

Acc/Dec time is set to too short

Prolong accelerating decelerating
time properly

Input voltage change
abnormally

Assemble reactor

Load inertia is a bit big

Use energy consumption
subassembly

Inverter control
E-07 power supply
overvoltage

Unwonted input voltage

Check input power supply or look for
service

Low-voltage when

protection

E-08 ) Input voltage is too low Check the input voltage
running
Acc time is set to too short Prolong accelerating time
DC injection braking is too big Reduce DC injection .brakfng
current, prolong braking time
0 Inverter overload improper V/F curve Adjust V/F curve and torque boost
E,

Restart rotating motor

Set speed checking restart function

power source voltage is too low

check power source voltage

Load is too big

Choose inverter with high-power
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7. Troubleshooting

Motor overload protection

Adjust V/F curve and torque boost

Power source voltage is too low

check power source voltage

General motor run at low

Can choose frequency conversion

E-10 Motor overload - ;
) speed with big load motor for long time low speed run
(A-10) protection P 9 9 P
Motor overload protection factor set | to set motor overload protection
incorrectly factor correctly
Motor blocked up or load change
too suddenly and quickly Check the load
The operating current of inverter | Confirm whether the parameters F19.08,
less than underload threshold F19.09 setting are reasonable
E-11 Motor underload
(A-11) protection ) Checking whether the load divorced from
load divorced from motor
motor
The three-phase input power supply | Check the three-phase input power line is
is abnormal off or poor contact
The input phase Look for service from manufacturer or
E-12 Power supply board anomaly
lose agent
Look for service from manufacturer or
The control board anomaly
agent
When the motor runs inverter three-
Check whether the motor
phase output -
three-phase winding is balance
unbalanced
When the motor runs inverter three-
hase outbut Check whether the motor
E-13 The output P P three-phase winding is balance
phase lose unbalanced
Look for service from manufacturer or
Power supply board anomaly
agent
Look f ice fi f
The control board anomaly ook for service from manufacturer or
agent
; ; Refer t t f
Transient overcurrent of the inverter | - o 0 counTtermeasure for
overcurrent
phase to phase short circuit or
£1a Inverting module earthing short circuit of output 3 | wiring again

protection

phase

Air-path blocked or fan damaged

To clear air-path or replace the fan

Ambient temperature is too high

Lower ambient temperature
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i i i | ; .
Connecting wire or insert on contro| Check and connect the wire again
board loose
Unwonted current wave caused by .
L Check wiring
missing output phase etc.
Assistant power supply damaged | Look for service from manufacturer or
and drive voltage lacking agent
Look f ice fi f
Unwonted control board ook for service from manufacturer or
agent
Motor short circuit to ground The replacement of cable or motor
Short circuit to
E-15 ground when Hall component is damaged or the )
operation S Look for service from manufacturer or
hall wiring is poor or the current
o agent
detection circuit is abnormal
Motor short circuit to ground The replacement of cable or motor
Short circuit to The power supp.ll.er of the inverter Change the cable or the motor
E-16 ground when and the motor wiring are reversed
poweron Hall component is damaged or the | Look for service from manufacturer or
hall wiring is poor agent
Continuous alarm on A-17 for more | Cleaning or to improve the ventilation
than 30 minutes duct
Cleaning or to improve the ventilation
Duct blockage "9 Improv ventiat
duct
E17 Toi h lati
(A17) Inverter overheat The ambient temperature is 100 | O improve the ventilation )
high conditions, decreasing the carrier
frequency
Fan damage Change new one
External fault emergency stop [ Open external failure terminal after
terminal closed external failure is settled
E-18 External device Sudden stop terminal for external | Open external failure terminal after
(A-18) | failure failure closed external failure is settled
Connecting wire or insert on control . .
Check and connect the wire again
board loose
: Look for service from manufacturer or
. Assistant power supply damaged
£19 Current detecting agent
circuit failure Look for service from manufacturer or
Hall component damaged
agent
o . Look for service from manufacturer
Unwonted amplifying circuit
or agent
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The interruption protection is

Press “STOP/RESET" button to reset or

External triggered, but none of the actual
E-20 99 add external power supply filter from
interference failure | overcurrent, overvoltage and short . .
A power input side
circuit signals have been detected
Internal interference Power off and restart, if the failure
E-21 failure Internal disturbance serious persists, seek the manufacturer or dealer
service
PID given loss threshold setting is To reset the relevant parameters
not reasonable
E-22 . . . . o
(22) PID reference loss | External given disconnection Check external given wiring
Look for service from manufacturer or
The control board anomaly
agent
P\D feedback loss threshold setting To reset the relevant parameters
is not reasonable
E-23 Feedback signal . .
PID feedback loss . Check external feedback signal wirin
(A-23) disconnection % \gnat wirng
Look for service from manufacturer or
The control board anomaly
agent
PID error abnormal detection
- To reset the relevant parameters
E-24 PID error threshold setting is not reasonable
(A-24) | amount abnormal Look for service from manufacturer or
The control board anomaly
agent
£25 Start te.rmmal Terminal command effective when Check the external input terminal state
protection power on
Baud rate set improperly set Baud rate properly
. - Press "STOP/RESET" key to reset,
Serial port communication error )
o look for service
E-26 Communication
(A-26) | failure Fawlure warning parameter  set Modify F05.04, F05.05
improperly
Upper device doesn't work Check if upper device work and wiring is
correct
E-27 Reserved
E-28 Reserved
E-29 Reserved
E’PROM read . Reset b “STOP/RESET"
E-30 virea Mistake take place when read or ©Set by pressing /
and write ) Look for service from manufacturer
(A-30) write control parameter
wrongly or agent
Look for service from manufacturer or
Temperature Temperature sensor fault agent
E-31 detecting

disconnection

The temperature detection circuit
anomaly

Look for service from manufacturer or
agent
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Parameter setting not according to [ set parameter correctly according to the
the motor nameplate motor nameplate
E-32 Self tuning failure current anomaly when tuning Select inverter match the motor
Motor wiring error Check the motor three-phase wiring
Look for service from manufacturer or
E-33 Power board anomaly
(A33) Contactor anomaly agent
Contactor anomaly Replace contactor
E-34 The fault 1 Debugging use in factory
E-35 The fault 2 Debugging use in factory
: . Improve the inverter heat dissipation
Poor cooling environment ;
The bus environment
E-36 ) - - -
(A-36) capacitor The inverter capacity is too small Select inverter match motor
overheating Bus capacitance cooling fan is ) )
Replace the bus capacitor cooling fan
damaged
Encod - -
E-37 neoder Damaged encoder or poor wiring Check the wiring or the encoder
disconnection
a8 Overspeed Short acceleration time Prolong the acceleration time
protection Low inverter power Select high-power inverter
Short Acceleration/ Prolong the acceleration time
E-39 Lafge speed . deceleration time o
deviation protection - - -
Low inverter power Select high-power inverter
E-40
~ Reserved
E-50
The main and
auxilia
\Li/zr: frrye Lenc F01.00 and F01.03 cannot be set to the
A-51 ghannel q Y Parameter setting error same channel (9: terminal encoder given
) except)
exclusiveness
alarm
Terminal
function Terminal function parameters . ) ’
A-52 : ) Check the terminal function settings
exclusiveness setting repeatedly
alarm
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7.2. Failure record lookup

This series inverter can record latest 4 failure code and inverter run parameter
of the last 2 times failure, refer to these information can redound to finding out
reason of the failure.

Failure information is all stored in F26 group parameter, please enter into F26
group parameter to see about information by referring to keypad operation

method.
Code Content Code Content

Previous one failure record Input terminal state at previous failure
F26.00 F26.09

Previous two failure record Accumulated running time at previous
F26.01 F26.10 p

failure

F26.02 Previous three failure record F26.11 set freq. at previous 2 failure

Previous four failure record output freq. at previous 2 failure
F26.03 F26.12

Set freq. at previous failure Output current at previous 2 failure
F26.04 F26.13

Output freq. at previous failure DC bus volt. at previous 2 failure
F26.05 F26.14

Output current at previous failure Module temp. at previous 2 failure
F26.06 F26.15

DC bus volt. at previous failure Input terminal state of previous 2 failure
F26.07 F26.16

Module temp. at previous failure Accumulated running time of previous
F26.08 F26.17

2 failure
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7.3. Failure reset

4 )
A 071. Before reset you must find out reason of failure downright and
eliminate it, otherwise may cause permanent damage to the inverter.

02. If can't reset or failure takes place again after resetting, should
look for reason and continuous resetting will damage the inverter.

03. Reset should take place 5 minutes later after overload, overheat
protection action.

ENGLISH

04. For the fault of E-14, the reset is invalid, the motor wiring should
be checked after power off, and restart the inverter.

05. When there is a fault of E-16 after power on, do not directly run the
inverter after reset, and need to check whether the input, out wiring

To resume normal running when failure takes place in the inverter, you can
choose following any kind of operation:

07. After you set any terminal of X1~X8 to be inputted by external RESET, it
will be reset after connected to COM.

02. When failure code is displayed, press key after confirmed that it can
be restoration.

03. Communication reset. Please refer to annex description.
04. Cut off power supply.
7.4. Alarm reset

When an alarm occurs, must eliminate alarm source which cause alarm,
otherwise the alarm cannot be eliminated, also cannot be reset by reset button.
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8. Maintenance
8.1. Routine maintenance

When you use this series you must assemble and operate it according to
demand listed in this “service manual” strictly. During run state, temperature,
humidity, vibration and aging parts will affect it, which may cause failure of the
inverter. To avoid this, it is recommended to perform routine inspections and

. T
maintenance. %
o
z
w
period
) - Inspection item
daily | periodic
Daily cleaning:
(1)Inverter should be maintained in a clean state
v (2)Clean up the dust on the surface of inverter, prevent the dust into the inverter internal
(especially metal dust).
(8)Clean up the oil stain of cooling fan
v Check the air duct, and regularly clean.
v Check whether the screws is loose
v Check whether the inverter is corrode
v Whether inverter installation environment changes
v Whether the inverter cooling fan is working properly
v Whether the inverter is overheating
v When running whether voice of motor abnormal change.
v Whether occur abnormal vibration when motor running
v Check wiring terminals have arc trace
v The main circuit insulation test

Recommend to inspect with following instrument:

Input voltage: electric voltmeter; output voltage: rectifying voltmeter; input
output current: pincers ammeter.
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8.2. Inspection and replacement of damageable parts

Some component parts in the inverter will be abraded or bear descending
performance for long-term usage, to assure that the inverter can run stably
and reliably, it is recommended to perform defending maintenance and replace
corresponding parts if necessary.

01. Cooling fan
Abnormal noise, even oscillation may take place if the fan have wearing
bearing, aging blade, here replacement of the fan should be considered.

02. Filter electrolyte capacitance

When frequent-changing load causes increasing pulsant current and aging
electrolyte under high ambient temperature, the electrolyte capacitance may
be damaged and here should replace it.

8.3. Repair guarantee

01. We provide the free maintenance within warranty time if any failure or
damage under normal usage, the warranty time can be seen in the warranty
card, we will charge some when exceed warranty time.

02. We will take some upkeep if one of following situations takes place within
period of repair guarantee.

a. If did not use the inverter according to "service manual" strictly or did
not use it under ambient demanded in "service manual", which cause
failure.

b. Failure caused by applying the inverter to non-normal function;

Failure caused by self-repair, refit which is not already allowed;

Damage caused by bad keeping, falling down from high place or other
extrinsic factor after purchasing the inverter;

e. Failure caused by natural disaster or its reason such as unwonted
voltage, thunderbolt, water fog, fire, salt corroding, gas corroding,
earthquake and storm etc;

f. Make bold to tear up product logo (such as: nameplate etc.); Body serial
number don't accord with that in repair guarantee card.

03. We calculate service fee based on actual cost, which is subject to contract
if any.

04. You can contact the agent and also our company directly if you have
questions. After repair guarantee period, we shall also provide lifetime
charged repair service for our products.
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0 Our company will also provide lifetime repair service with fee for
inverter which is not within period of repair guarantee.

8.4. Storage

The user must pay attention to following points for temporary storage and
long-term storage after purchasing the inverter:
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01. Avoid storing the inverter in high temperature, moist place and place of
dust, metal powder and assure good ventilation.

02. Longtime storage will cause low quality of electrolyte capacitance, so
must assure that it's electrified for one time within 1 year and electrification
time is not shorter than 1 hour and input voltage must be increased to rated
value gradually by voltage regulator of 250w, meanwhile the inverter should
be cut off from the motor.
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Appendix A Free-port Communication Protocol

1. Summarization

We provide the customer with general RS485/RS232 communication
interface in our TDS600 series frequency inverter. For the users, through the
communication interface upper device (such as PC, PLC controller etc.) can
perform centralized monitor to the inverter (such as setting inverter parameter,
controlling run of inverter, reading work state of the inverter) and also long-
distance control keypad can be connected to realize diverse operating
requirement of the user.

This communication protocol is interface criterion file designed for realizing
above-mentioned function, please read it earnestly and program according to
it so that realize long-distance and network control to the inverter.

2. Protocol content and description
2.1. Communication net buildup mode

Mainframe is PC | or| Mainframeis PLC |or] TDS600 mainframe

RS8232

232-485 conversion
module

RS485

TDS600 TDS600 TDS600 we|  TDS600

2.2. Communication mode

At present, TDS600 inverter can be used as not only auxiliary device but
also mainframe device in RS485, if the inverter is used as auxiliary device,
master device can be completed by PC, PLC or human interface, and if
used as mainframe device, the main- auxiliary control of the inverter can be
complement by it, Specific communication mode is as mentioned below:

01.PC or PLC as mainframe, inverter as auxiliary device, point-to-point
communication between mainframe and auxiliary device.
02. Auxiliary device don't response when mainframe send out command by
broadcast address.

222



Appendix A Free-port Communication Protocol

03. User can set local address, baud rate and data format of the inverter
through auxiliary device keypad.

04. Auxiliary device report current failure information to mainframe in the last
response frame.
05. TDS600 provides RS485 interface.

2.3. Transport mode

Asynchronous serial, semiduplex transport mode. Default format and transport
rate: 8-N-1, 9600bps.For specific parameter setting please see description for
FO5 group function code.
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(remark: The definition for this parameter is only effective under free —port
communication mode, and definition for other parameters are the same as
original)

F05.00 Protocol selection | 0:Modbus protocol 1 0 x
Tireserved

2:Profibus protocol(extension effective)
3:CanLink protocol(extension effective)
4:CANopen protocol(extension effective)

5:freedom protocol 1(can modify all function
parameters of TDS600)

6:freedom protocol 2 (can only modify part of function
parameter of TDS600)

Remark: expansion card is needed if select protocol
2,3 4

F05.01 Baud rate LED first bit:freedom protocol and Modbus baud rate 1 005 x
configuration selection

0:300BPS
1:600BPS
2:1200BPS
3:2400BPS
4:4800BPS
5:9600BPS
6:19200BPS
7:38400BPS
8:57600BPS
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Appendix B Solar pump Inverter

TDS600 series inverter special for solar pump which has high efficiency.
It supplys by solar panel without extra battery to convert the the electrical
energy to ac power and drive three phase pump motor. A lot of applications
can be used for, like underground water supply, agriculture irrigation, forestry
irrigation, desert control, pasture animal husbandry, water supply for islands,
waste water treatment engineering and so on. MPPT function (maximum
power point tracking), CVT(Constant voltage tracking), weak light auto-sleep,
strong light auto wake-up, high water level auto-stop, low water level auto-
start, dry run protection(under load protection) etc. functions available.

1. Features of TDS600 series solar pump inverter
01. Two control mode: CVT mode and MPPT mode.
02. Maximum power point tracking.
03. Sun light week auto sleep, with strong light auto wake up.
04. Low water level re-start, high water level automatic stop.

05. Support both DC and AC input. Without sun and during raining days,
select grid AC supply and drive the pump by setting parameters.
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06. Support RS485 (free protocol and Modbus protocol), Profibus-DP, CanLink
and CanOpen.

07. Fast installation, no need extra maintenance.
08. Compatible with most solar panels.
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Appendix B Solar pump Inverter

09. Support keyboard upload, download and copy parameters, makes
parameters setup easily.

2. TDS600 solar pump inverter Specifications

Type 4T series 28 series
Max input DC voltage 800V DC 400V DC
Recommended MPPT&CVT voltage range 350V~750V DC 160V~380VDC %
Recommended input voltage 530V DC/380V AC 310V DC/220V AC 8
Rated output voltage 3PH 380V AC 3PH 220V AC 5
MPPT efficiency >97%
Output frequency range 0~600Hz
Max efficiency >97%
Protection level IP20 Forced Air cooling
Altitude Below 1000m; above 1000m, de-rated 10% for every
additional 1000m
Solar pump inverter type G:G type for submersible pumps;
P:P type for centrifugal pump;

3. Recommended solar array configurations

The power range of solar array should be 1.2 to 1.3 times of the rated power
of inverter;

The open-circuit voltage of solar array should be 1.1 times to 1.2 times of rated
DC bus voltage.
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4. TDS600 solar pump inverter special parameters graph

For Solar pump application, there are two modes CVT mode and MPPT mode
for choose.

a. CVT mode: Set;
F11.00=1(PID Close-loop valid)
F11.01=9(Choose F12.14 as CVT targetvoltage)
F11.02=9(Choose DC BUS voltage as feedback)
F11.13=1
F19.32=0200

When DC BUS voltage lower than the value of F17.07 (Sleep DC voltage), the
inverter will come into Sleep mode. When DC Bus voltage higher than F17.06
(Wakeup DC voltage) and lasts F17.10 (Wakeup delay time), the inverter will
wake up and start to work again.

b. MPPT mode: Set;
F17.09=1 MPPT Mode Function.
F01.00=11 MPPT function enabled.
Please adjust F17.06, F17.07, F17.08 and F17.10 properly to get suitable
effect. Water upper limit level and Water low limit level functions available for
CVT mode and MPPT mode, please refer to #72 and #73 functions for multi-
input function terminal at F8 parameters Group.

226



NOTES

HSITONS

227



toscano

HSITONS

228



NOTES

HSITONS

229



toscano

HSITONS

230






Cdéd. 50078809

Lideres en tecnologia de
proteccion y control

Fabricacion e innovacion continua

Lineas de productos

Protenccion y control de Proteccion contra rayo Proteccion y control de Sensores y medidores
bombas y sobretensiones motores, variadores de
velocidad

Nos reservamos el derecho a modificar el contenido de este manual sin previo aviso



